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POSIDRIVE® FAS 4000

1. Bezpieczenstwo pracy

Wskazowki:

Przed rozpoczeciem montazu i uruchomienia prosze doktadnie zaznajomic¢ sie z komplet-
na instrukcja montazu i obstugi. Umozliwi to unikniecie wielu niepotrzebnych probleméw
w czasie uruchamiania i pracy urzadzenia.

Przetwornice czestotliwosci serii FAS sg urzadzeniami elektrycznymi stuzacymi do regulacji
przeptywu energii w instalacjach silnopradowych. Sg one przewidziane wytacznie do zasilania
maszyn napedzanych asynchronicznymi silnikami pradu przemiennego. Montaz, praca obstuga
oraz konserwacja dopuszczalne sg tylko pod warunkiem zastosowania sie do obowigzujgcych
przepiséw oraz zalecen dokumentacji techniczne;.

Uzytkownik jest zobowiazany do zagwarantowania przestrzegania tych zasad.

Zasady bezpieczenstwa i uwagi zamieszczone w dalszej cze$ci niniejszej instrukcji powinny
by¢ przez uzytkownika $cisle przestrzegane.

Uwaga! Wysokie napiecie! Zagrozenie porazeniem lub $miercia!

Otwarcie obudowy przetwornicy, w celu zamontowania lub wymontowania ptytki opcjonalnej,
dozwolone jest wylgcznie po odigczeniu urzadzenia od sieci ( wtyczka wyciggnieta ) oraz
najwczesniej w 5 minut po wytaczeniu napiecia zasilajacego.

Warunkiem poprawnego funkcjonowania przetwornicy jest fachowe zaprojektowanie oraz
prawidtowy montaz napedu, ktérym ona steruje.

Prosze przede wszystkim zwréci¢ uwage na:

¢ Klase ochronna, uziemienie ochronne; praca jest dozwolona wyfgcznie
pod warunkiem zgodnego z przepisami podtaczenia przewodu ochronnego.

* Prace montazowe dozwolone sg tylko pod warunkiem odtaczenia wszelkich napiec.
Na czas prac przy napedzie nie wystarczy tylko wytaczenie ,Zwolnienia“ (Enable),
nalezy rowniez odtgczy¢ od sieci zasilajacej kompletny naped.

¢ Czas roztadownia kondensatoréw po wytgczeniu zasilania > 5 minut.

* Niedozwolone jest wprowadzanie jakichkolwiek przedmiotow
do obudowy przetwornicy.

* Podczas montazu lub innych prac w szafie rozdzielczej nalezy zabezpieczy¢ urzadzenie
przed dostaniem sie do jego wnetrza resztek drutu, drobnych czesci metalowych i.t.p.
Moga one spowodowaé zwarcie w uktadach elektrycznych przetwornicy.

* Przed wigczeniem urzgdzenia nalezy usuna¢ dodatkowe ostony, w celu unikniecia
przegrzania przetwornicy.

Falownik moze zosta¢ wbudowany do szaf elektrycznych w ktérych maksymala temperatura
otoczenia nie zostanie przekroczona ( patrz tabela).

Stosowaé przewody z miedzi. Przekroje przewodéw sg dobrane odpowiednio z tabeli

Norm NEC 310-16 przy i 60 °C lub 75 °C.

Firma STOBER nie przejmuje odpowiedzialnosci za szkody wynikle z nie przestrzegania
zalecen niniejszej instrukcji oraz obowiazujacych przepisow.

Falowniki moga tylko zosta¢ stosowane w sieciach elektrycznych, ktére posiadajg maksymalny
symetryczny prad zwarcia o wysokosci 5000 A przy 240 V ac /480 V ac .

Firma Stober zastrzega sie¢ mozliwosci zmian technicznych.

Dopuszczenie na rynek amerykanski i kanadyjski jest przygotowywane !
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2. Dane techniczne
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Grupa Grupa1/BGI Grupa2/BGII
Typ przetwornicy FAS 4008 | FAS 4016* | FAS 4009 | FAS 4014* | FAS 4020 | FAS 4028* | FAS 4038* | FAS 4050*
Nabiecie zasilania (L1-N) 1 x 230 V (L1-L3) 3 x 400 V

PIg +20%/-55%" / 50/60 Hz +28%/-55% ) / 50/60 Hz
Zalecana moc silnika? | 0,37 kW | 0,75kwW | 0,37kw | 0,75 kW 1,1 KW 1,5 kKW 2,2 kW 3,0 kW
Prad znamionowy IN3) 3x21A 3x4,0A 3x1,3A 3x21A 3x29A 3x40A 3x55A 3x7,0A
Zabezpieczenie ¥ 1x6AT | 1x10AT 3x6AT 3x10 AT

Napiecie wyjsciowe

3 x 0V do warto$ci znamionowej napiecia zasilania

Czestotliwos¢
wyjsciowa

0 - 200 Hz (Vector Control: 0 - 100 Hz;
Trzpien: 0 - 400 Hz przy ustawieniu B20=0:U/f-Sterowanie i B24=8 kHz / rozdzielczo$¢ 0,01 Hz

|max

200% In/ 2 sek., 150% In / 30 sek.

Czestotliwos¢
przetaczania

4 kHz (mozliwos¢ nastawienia do 16 kHz przy-Derating do 46% In i 16 kHz, 75% In przy 8 kHz)

Rezystor hamujacy
(opcja)

>100 Q;
max. 320 W const.,
max. 1,8 kW dla1s

> 200 Q; max. 640 W const.,
max. 3,2 kW dla1s

>100 Q;
max. 1,28 kW const.,
max. 6,4 kWdla1s

Eliminacja zaktocen *

Zintegrowany filtr sieciowy w celu eliminacji zaktdcen zgodnie z normg EN55011 kl. A

Odpornos¢ na
zaktocenia

EN 61000 -4 -2, -3, -4, -5 / przestrzen przemystowa

Dop. Dtugosc
przewodu do
silnika.ekran

25 m, silniki rownolegle podtaczone odpowiednio mnie;.
Dtuzsze przewody z dtawikiem

Temperatura
otoczenia

0..+45°C

0..+40°C

Moc strat

30w 60 W

22W

33W

42 W

60 W

80w 100 W

Stopien ochrony

IP 20

Wymiary
SxW X G [mm]

60 x 300 x 165

80 x 300 x 165

Przekroj przewod
[mm?] silnik / zasilanie

Max. 2,5

Masa [kg]
Masalkg]z opakowaniem

2,6
3,6

* dodatkowe chtodzenie (zintegrowany wentylator)

! Przy innych napigeciach zasilania>< 400 V motliwo$¢ ustawienia podnapiecia A35, A36.
2 przy znamionowym napieciu zasilania; czestotliwos¢ przetaczania4 kHz, 4-polowy silnik asynchroniczny, przewody do silnika 25 m

ekranowane.

Sw trybie pracy S1, czestotliwos¢ przetaczania 4 kHz
* Dla zastosowania falownika na rynku amerykanskim
(dopuszczenie UL) prosze stosowaé bezpieczniki klasy RK1:

1~: Bussmann KTN-R (200 - 240 V)

5 czestotliwos¢ przetaczania 4 kHz, przewdd silnikowy ekranowany-obustronnie uziemiony.

2

3~: Bussmann KTS-R (380 - 500 V)
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3. Montaz
4. Instalacja elektryczna
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3.1 MIEJSCE ZAMONTOWANIA
» Praca w zamknietej szafie sterownicze;. * W miejscu zabudowania nie powinny sie znajdowac(kurz,
 Falownik w pozycji pionowej wbudowac. duza wilgotnos$c i jakiekolwiek ptyny).
* Nie montowa¢ w poblizu urzadzen wytwarzajacych * Unika¢ wilgotnosé.
dod.ogrzewanie. » Unika¢ kondensat n.p. Antikondensat-Heizer.
» Uwarza¢ na zyrkulacje powietrza w szafie sterownicze;j. » Spowodu EMC urzywac nielakierowane ptyty montazowe

(przestrzegac¢ przestreni wolnej 100mm nad i pod
urzadzeniem)

4 INSTALACJA ELEKTRYCZNA

CoMTROROX RS 232 : omd e
=R (, X3 ® udowe przykrecic do
% E POSIDRIVE / nielakierowanej ptyty
= =Ll . .
- — FAS 4000 montazowe;.

& X1 ’—_|=_

EMC-zacisk dla
przewodow
wart.zadanej

i Czujnik termiczny moze by¢

| [ prowadzony poprzez przewody do

! — X2 silnika (max. 25 m).

,t}“ —
| |l— | LA
X1 X12 [ [\
L1L2 L3 PER1R2||IPEUVW

L2 |4
L3 — Podtaczenie ( M JL
PE zewn. \ / \ /

rezystora y ________

-.LU_r- Ekran potaczy¢ z dostarczang blaszkg
EMC lub alternatywnie poprzez zacisk

—— przymocowac do ptyty montazowej w
& -H] |] I] poblizu falownika ﬁ
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4. Instalacja elektryczna
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Zaciski Funkcja Podiaczenie
1-fasowo 3-fasowo | Podtaczenie zasilania: o

= jednofasowo: Podtaczenie jednofazowe

x - L1 L1 —N:1x230 VAC +20% / -55% 50/60 Hz X11 _ _ X12

g L1 L2 - -

8 trojfasowo: [L1]N |PE|R1|E€2| lPE[U]V W]

2 N L3 L1 —L3: 3x400 VAC +28% / -55% 50/60 Hz - ke

®©

5 PE Przewdd ochrony zasilania

= Netz

@ R1

- Podtaczenie zewn. rezystora hamujacego Podtaczenie tréjfasowe

R2 X11 = = X12

) o [L1L2L3PER1R2 [PE[U] VW]

Al PE Przewdd ochrony silnika - o

X -0 “E=L

@®

3 u

% Przewdd kabla silnikowego U, V, W

° Netz

N \% Przestrzega¢ kolejnosc

g Podtaczenie ekranu: patrz ponizej

2 w

4.1 MONTAZ ZGODNY Z NORMAMI EMC

Uwaga
* Przewody sterujace i do zasilania prowadzi¢ rozdzielnie
(>20 cm).

* Przewody sieciowe,-encoder, -silnik prowadzi¢ rozdzielnie.

¢ Punkt skumulujacy uziemnienie wybraé
w poblizu falownika. W punkcie tym skomulowane sg

(ekran, uziemienie sieciowe i silnikowe) .

* Przewody wartosci zadanej w wykonaniu ekranowym

* Ekran w przewodach sterujgcych przymocowac
jednostronnie na sterowniku(SPS).

Przewody do silnika

¢ Urzywacé przewody ekranowe, ekran podtaczy¢ obustronnie

* Przy dtugosciach > 25 m zastosowac¢ dtawik.

* Przy zastosowaniach z impulsatorem i rownolegtych
przewodach jest polecane zastosowanie dtawika.

EMC-blaszka do ekranu

Uwaga ostre katy,
niebezpieczenstwo
skaleczenia !

’
’
’
’
, 7

W zapobieganiu skaleczenia prosze urzywac szczypce.

Poprzez dwie naktadki, blaszke EMC skosnie (45°) do
obudowy falownika wsung¢ i przykreci¢ do falownika.

Ekran przewodu silnika poprzez zacisk do blaszki EMC
przymocowac.

4.2  FI- WYLACZNIK OCHRONY

W przewodach ekranowanych sg fazy i zero poprzez
takzwane Y-Kondensatory ztaczone z przewodem
ochrony.Poprzez zatgczenia napiecia zasilania ptynie prad w
kondensatorach do przewodu ochrony. Najwiekszy prad
uptywowy powstaje w przypadku zasilania niesymetrycznego
trzech faz przy szybkim zataczeniu i watgczeniu napiecia
zasilania. Maxymalny prad uptywowy wynosi w falownikach
FAS 18 mA.

Jezeli nie jest mozliwe unikniecie wytgcznikéw ochrony ,
mozna stosowac selektywne wytaczniki ochrony(z
op6znionym wytaczeniem) n.p ( 300 lub 500 mA). Stosowaé
tylko jeden wytgcznik ochrony do jednego falownika
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5. Przytgcza
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Zaci
ski

Funkcja

Podtaczenie

Wew.napiecie.
+10 V £5%, max 3 mA

Wejscie analogowe AE
0..x10V
Rozdzielczo$é: 12 bit'
Ri = 25 kQ,

Ta=4ms

Masa we.analogowe
AE

Zewn.napiecie

AE1 Programowanie funkcji —parametr F25

Potencjat odniesienia dla zacisku X1.1 do

extern

>4 ki@

Potencjometr

intern

+10V
max 3mA

ANALOG

GROUND

-
x
= 4 |Masa analogowa X1.3 i wewn.napiecia zasilania X1.12
S
.g 5 Masa cyfrowa Potencjat odniesienia dla wejs¢ X1.6 do X1.11
S
*3 6 En:ible Gotowos¢ stopnia mocy, patrz parametr F38.
> Ta=4ms
B 7 | Wejscie BE 1
g * 8:Halt
< -
Nl os Wejscie BE 2 Wej$cia programowalne.Funkcje wejéé
3 * 6.dirOfRotate okreslone sg parametrami F31 do F35.
® WejscieBE 3 Okres prébkowania Ta=4ms, przy podtgcze-
= 9 |« 1:RV-selekt0 niu impulsatora max.czestotliwo$¢ na
— wejsciach BE4-BE5> 80 kHz
10 Wejscie BE 4
2:RV-selekt1 *Ustawienie fabryczne przetwornicy
11 Wejscie BE 5
* 0:inaktiv
Moze by¢ wykorzystane do sterowania wejs¢
Wewnetrzne binarnych — zaciski X1.6 do X1.11 lub do
12 | napiecie zasilania impulsatora; masa cyfrowa (X1.5)
15V, 150 mA musi w tym celu zosta¢ zmostkowana z

masg (X1.4).

Dane techn.
Wejscie
binarne.:

Sygnat 0:
<+8V
Sygnat 1:
>+12V

Napiecie
dopuszczalne
=10V ..+32V

Odpornosé¢ na
zaktécenia
EN 61000-4

X1.5 DGND

X1
extern 4j:> intern

T—| ANALOG GND
E? I glrs;I:l’TAL
— >
ENABLE—>| 6 jSQK
BE1—»| 7| -
BE2 | 8
BE3 || 9| :
BE4 —>(10| °
BE5 |11 23K
[1ol— +15V
E ma*;( 150mA
Uwaga:

Przy podtaczeniu. 24 V
nie jest potrzebny mostek
pomiedzy X1.4i X1.5.
masa zewn. do X1.5
podtaczyc !

przekaznik 1
(/gotowos¢ pracy)
max 6 A /250 V~
6 A /30 V=obc.oporn
0,3A /30 V= obc.
induk

Czas przetaczania

15 ms
Ta=4ms

Wskazuje gotowosé przetwornicy ( styki
przekaznika zwarte )

Programowanie funkcji (styki rozwarte) —
parametr F10.
Wskazanie funkcji par.: E17

zywotno$¢ (liczba wigczen):
Mechanicznie: min. 30 000 000 x
100 000 x przy 250 V~, 6 A (obc.. opor.)

300 000 x bei 30 V=, 0,3 A (indukc.oporn)

Listwa zaciskowa X2
w

przekaznik 2 (=BA2)

dane techniczne

Dodatkowe wyjscie przekaznikowe.
Programowanie funkcji - parametr F00.(=F81)
Wskazanie funkcji: E18

4 |jak przekaznik 1 . '

T.=4ms Funkcja sterowania hamulca cz. 8.6.

5 Podtaczenie od 1 do 6 czujnikow jest mozliwe.
Silnik - czujnik Przewody do 25 m dtugosci moga byé
temperaturowy. prowadzone w kablu silnikowym.

5 (3,2V, 1 mA max.) Jezeli silnik pracuje bez czujnika

temperaturowego, zaciski X2.5 i X2.6
muszg zostaé zmostkowane.

W przypadku, gdy impedancja obcigze-
nia nie jest typu opornosciowego, styki
przekaznika nalezy odpowiednio zabez-

pieczyé.

x2
RELAY 1|1
READY _?_/
.

RELAY 2 i
o

El

1 6

o

Oznaczenie: T, = Okres probkowania

VZ = Bit znaku

* Ustawienie fabryczne parametréw

! Rézna rozdzielczosé 13 Bit. Nie liniowa 0,3%. Temp.-Drift 0,4%.
2 Wytrzymatos$é zwarciowa. Uwaga: Zwarcie moze spowodowac kasowanie processoral!
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6. Roznica funkcji z FDS 4000
7. Obstuga

6 ROZNICA FUNKCJI Z FDS 4000

Przy projektowaniu falownika w zastosowaniach ktére
wymagajg dodatkowe funkcje, mozna

stosowac falownik POSIDRIVE® FDS 4000
Dodatkowe funkcje:

» Drugie wejscie analogowe AE2

» Wejscie pradowe (0 lub. 4...20 mA)

» Wyjscie analogowe

» Wyswietlacz i tastatura wbudowane

» Dodatkowe funkcje (PID-Regulator, ...)

» Rozszerzenie wejs¢ i wyjs¢ binarnych

» Opcje kontroli przewoddw encodera

» Mozliwosc¢ ztgczenia stopnia posredniego falownikow

» Dopuszczona dtugos¢ przewodow do silnika bez dtawika-
50m

* Moc do 22 kW

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

7 OBSLUGA

Sa dwie r6zne mozliwosci programowania CONTROLBOX

| obstugi falownika POSIDRIVE® FAS 4000 : ey

5 oo [ o - o
EREND
s BJ10)

Dalszy opis uruchomienia falownika uwzglednia uruchomienie
z Controlbox. Przy pomocy software FDS-Tool jest mozliwos¢
programowania falownika FAS.

Controlbox jest opcja do falownika POSIDRIVE® FAS 4000.

7.1 STAN PRACY

'gv'sv'iz'j;grda Stan falownika FAS
ERROR
Czerw. @ wylaczona
Brak napiecia zasilania

ZR’.Z z n. @ wylaczona
ERROR Fasa poczatkujgca
Crerw, | @ |WYiaczona falownika Iub wpis do

Y pamieci jest aktywny
RUN | (. g*{fka z czestotl. | (a0 A01, AO3 lub AdD
Zielon. |~ - z sg aktywne).
ERROR | © wyltaczona
Czerw. i Gotowo$¢ pracy
RUN -0 btyska z czestotl. | (Enable nie wiaczone)
Zielon. | (1 Hz)
ERROR | @
Czerw. wytgczona

hd Praca (Enable wtgczone)
ZRigﬁ n /N | wiaczona
ERROR '*(/\; btyska z czestotl.
Czerw. | 7~|(1Hz)

NV Ostrzezenie
RUN  |-()-| wigczona lub
Zielon. ! byska

|

ERROR |-/ {-
Czerw. |~ 7> |witaczona
RUN ® Zaktocenie
Zielon. wylaczona

6

7.2 PARAMODUL

Czerwona kostka Paramodul na
falowniku FAS 4000 stuzy jako pamie¢
parametrow .W przypadku wymiany
falownika i uruchomieniu nowego jest to
bardzo proste. Poprzez przetozenie
paramodulu na nowy falownik moze on
ruszy¢ z tym samym ustawieniem
parametrow. Pamie¢ paramodula pracuje
réwnolegle do pamieci w falowniku.
Poprzez aktywacje parametra A00 sg
wpisywane parametry do tych dwdch pamieci
jednoczes$nie.Poprzez zatgczenie napiecia zasilania
parametry w paramodulu sg wyczytywane i wpisywane do
pamieci srodkowej falownika. Paramodul z ustawieniem
fabrycznym mozna odczyta¢ w par. E56 i E57. W tym
przypadku po zataczeniu zasilania sg wyczytywane parametry
z pamieci srodkowej i wpisywane do pamieci
paramodula.(Wyjatek: Falownik posiada ustawienie
fabryczne). Paramodul moze przy zatgczonym falowniku
zosta¢ zdejmowany i wktadany.

Jest mozliwosé oznaczenia paramodula(n.p. nr. maszyny) na
dostarczanych naklejkach.

W zastosowaniu pozycjonowania w falowniku POSIDRIVE®
FAS 4000 (opcja POSI-Upgrade, Kt.-Nr. 27355),dodatkowy
code w paramodulu zostanie zapamigtany. Przy wymianie
falownika i paramodulu jest ten code przenoszony.

7.3 CONTROLBOX

Controlboks umozliwia wygodng obstuge i programmowanie
menu systemu przetwornicy.Jest mozliwos¢ do zapamietania
przy pomocy srodkowej pamieci, parametréw z 7 przetwornic.
Sa dwa wykonania Controlboksa, do obstugi recznej i do
zabudowania w drzwi szafy sterowniczej

(96 x 96 mm).

Do rozruchu silnika mozna urzywac trzy tasty ponizej:

P Wiancza sterowanie reczne. Silnik zostaje zatrzy-
many(wewnetrzny enable = wylgczony). W wyswietlaczu
jest widoczna z prawej strony litera [l
A55 ( przycisk funkcji recznej) zaaktywowac
ET Enable = wtaczony przy sterowaniu recznym. Silnik
znajduje sie w stanie 5:Halt(stop) i moze zostaé
uruchomiony przy pomocy przyciskow lewo,prawo.

@ Enable = Wytaczone przy sterowaniu recznym.

Controlbox umozliwia pamie¢ do parametrow 7 przetwornic.

Programowane parametry moga by¢ w nastepujacy sposéb

wpisywane do kontrolboksa:

*  Przy A03 Parabox-zapisa¢, wybra¢ nr. miejsca pamieci
(1...7)

e <#> nacisna¢ przycisk

Podobnie wyglada wczytanie danych z kontrolboksa do
przetwornicy:
»  Przy A01 (Read parabox&Save) wybra¢ nr. pamieci

przy pomocy przycisku #.
Przy A40 (Read Parabox) nie jest mozliwe autom. podanie do
pamigci.

Podtaczenie Controlbox do PC jest tez mozliwe.
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7.31  WYSWIETLACZ

Wskazanie wyswietlacza na Controlboksie zawiera w
ustawieniu fabrycznym nastepujace elementy:

Predkos¢ ?rqd
AhratAawa
X T
123. 1.2A
1:clockwi se  HB
|
Stan !
pracy Czoper
Zestaw paramefrow 2 aktywny
aktywny

Lista mozliwych stanéw pracy zamieszczona jest w.cz.13.
Symbol [ sygnalizuje, ze przetwornica pracuje z zestawem
parametrow nr. 2. Stan, w ktérym aktywny jest zestaw nr.1 (u-
stawienie fabryczne),nie jest w specjalny sposoéb sygnalizowa-
ny. Litera [ jest wyéwietlana przy sterowaniu recznym (%)
.Symbol B¢ pojawia sie na tym miejscu, gdy czoper hamulca
jest aktywny. Wskazanie liczby obrotéw moze uwzgle-
dnia¢ przetozenie przektadni — parametr C51 ( display fact ;
fabrycznie = 1,0).

Wskazanie wyswietlacza moze by¢ dostosowane do po-
trzeb uzytkownika: wielkos§¢ wybrana w parametrze C50
(np. moc) podzielona przez wartos¢ parametru C51 i uzu-
petniona mianem z parametru C53 (np. “Sztuk/min”). Miano
moze by¢ podane wytacznie za pomocg programu FDS-
Tool. Liczbe miejsc dziesietnych po przecinku mozna
okresli¢ w parametrze C52.

7.3.2 PROGRAMOWANIE

-Powrdét do poprzedzajacego
Poziomu menu

-Zaniechanie zmian
-Kasowanie zaktocen(A31=1)

-Wybdr poziomow
Menu
-Zachowanie zmian

-Wybér parametru
-Zmiana warto$ci parametru

Wybér grupy parametrow |

Programowanie mozliwe jest po nacisnieciu przycisku -
(Enter). Menu zawiera kilka grup parametréw, ktére sg ozna-
czone literami A, B, C,... . Wybdr grupy parametrow naste-
puje za pomoca przyciskéw |« und E] Ponowne nacisniecie
przycisku umozliwia wybodr parametru z danej grupy.
Oznaczenie parametru sktada sie z litery okreslajacej grupe
oraz numeru parametru np. A10 lub DO02.

Tylko przy zestawie
Parametrow 2
Nazwa parametru
/—/;\
DOZEn (SW-max)
3000. Upm
V' Warto

Numer
parame\tru

Wybor parametru nastepuje za pomoca przyciskow [A]i[V]
Aby zmieni¢ wartos¢ parametru nalezy jeszcze raz nacisng¢
przycisk . Pulsujace wskazanie wartosci oznacza mozli-
wo$¢€ jej zmiany przyciskami i m Zmiany te sg
natychmiast skuteczne. Naci$niecie przycisku | # | powoduje

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

zachowanie zmienionej wartosci, przycisku E] - zaniechanie
zmian. Przycisk @ umozliwia takze powrét do poziomu menu
,Grupa parametréw“. Ponowne nacisniecie @ powoduje
powrét do wskazania stanu pracy.

Zapamietanie zmian wartosci parametrow nastepuje
poprzez podanie A00=1(save param.).

Stan ) 123rmpm  1.3A
pracy 1: clockwise

Be B re B
inverter B motor B machine a
Grupa
parametrow
FYjiL]
5 B
'
'
'
'
'
|
1
: Zmiana wartosci
! BZO control modg
| o
! uisife
! Y_ 7/
Wyhor ! | BOO motor type [B00 Motor-Typ
Pa’amem' 22:100KA 2.2kW| 22:100KA 2.2kW hm

. Zachowanie zmian
B Zaniechanis zrien

" aw

Po pierwszym wiaczeniu przetwornicy dostepne sg jedynie
najwazniejsze parametry, konieczne do uruchomienia urza-
dzenia. Rozwigzywanie ztozonych zadan umozliwia roz-
szerzone menu — parametr A10=1(menu level — extended).
Zarowno w standartowym jak i w rozszerzonym menu, para-
metry,ktorych programowanie w aktualnej konfiguracji nie jest
konieczne, nie sg wyswietlane.

Przyktad: Gdy w parametrze B00 (Typ silnika) wybrany zos-
tanie jeden ztypowych silnikow STOBER (B00=1
do 28), parametry B10...B16 (llo$¢ biegundw...
cosPHI ) nie bedg wyswietlone.

W ok. 50 sek. po ostatnim nacis$nigeciu przycisku urzadzenie
przetacza samoczynnie na wskazanie stanu pracy.Zapobiega
temu dobdr A15=0 (Auto-powrot wytaczony).

Sie¢(bus): Ustawienie parametrow sieci sg mozliwe poprzez
software FDS-Tool

7.3.3 HASLO

Urzadzenie moze by¢ zabezpieczone przed nieuprawnionymi
zmianami parametrow. W tym celu nalezy w parametrze A14
poda¢ hasto (liczba max. 4-cyfrowa rozna od 0) i wpisac je w
pamig¢ (A00=1). Przy A14=0 przetwornica nie jest za-
bezpieczane hastem. Parametr A14 dostepny jest wytacznie
w rozszerzonym menu (A10=1).

W urzadzeniu zabezpieczanym hastem zmiana wartosci para-
metrow mozliwa jest tylko po podaniu w A13 prawidtowe;j
wartosci hasta.
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8 URUCHOMIENIE (Z CONTROLBOX)

Listwy zaciskowe silnopradowe (sie¢ i silnik) nalezy okablo-
wac zgodnie z czescig 4. Przy pierwszym uruchomieniu
przetwornicy zagwarantowac nalezy podigczenia:

* Potencjometr — warto$¢ zadana (X1.2-X1.4), patrz cz.5.

® Zwolnienie (zacisk X1.6)

® Czujnik temperatury (zaciski X2.5 oraz X2.6)

>4 kQ Enable

[1 [
[1]2]3]4]5[6]f{[12] X1
Gnd  +15V

Jezeli czujnik temperatury nie jest podtaczony, X2.5 i X2.6 na-
lezy zmostkowacé.Jako napiecie zasilania sygnatéw steruja-
cych mozna wykorzystaé napiecie 15V na zacisku X1.12. W
tym celu nalezy zmostkowac¢ X1.4 i X1.5. Silnik i przetwornica
musza by¢ do siebie dopasowane. Osigga sie to poprzez
wybor stosownego typu silnika w parametrze BO00 (patrz 8.2).

8.1 PODSTAWOWE PARAMETRY

Po wigczeniu zasilania wyswietlacz wskazuje “0:ready”.Jeze-

li natomiast wyswietlane jest wskazanie “13:inhibited’,nalezy

zdja¢ sygnat “enable”. Nastepnie nalezy zaprogramowac

parametry:

* A20: (wybdr rezystora hamujacego), jezeli podtaczony

* B0O: (typ silnika zgodnie z tabliczka znamionowa), patrz 8.2

* B20: (rodzaj sterowania) mozna w wiekszosci przypadkéw
pozostawi¢ “1:sensorlVector.Doktadnos¢ obrotéw oraz dy-
namika sg lepsze niz przy sterowaniu V/f (B20=0). Sterowa-
nie wektorowe z kontrolg obrotéw opisano w czesci 9.6.

® C00: (min. pred. obrotowa), C01 (max. pred. obrotowa)

* D00, DO1: rampa przyspieszania, rampa hamowania

* D02: pred. obrot. przy 100% wartosci zadanej (10V na AE1)

Poprzez A02=1 uruchomiona zostaje opcja “Kontrola wpisa-
nych danych® wykrywajgca ewent. btedy programowania.

O Przed wytgczniem zasilania wpisac wartosci parametrow
w pamig¢ (A00=1)!

8.2 TYP SILNIKA

Wiekszos¢ silnikéw STOBER

bezposrednio z listy w parametrze BO0O :

Przyktad: Dla napedu C602N0620MR1 D100K 4 TF (silnik
100K, 4-biegunowy) zaleznie od potaczenia (gwia-
zdaltréjkat) w B0O nalezy wybra¢ “17:100KY2.2kW*
lub “18:100KD2.2kW".

[l Przy wyborze typowego silnika STOBER nie jest ko-

nieczne dobieranie nastaw (czestotliwos¢ znamionowa,

prad zamionowy i.t.d).

W silnikach STOBER do wielkosci 112 (4 kW):

napiecie znamionowe w potaczeniu “gwiazda“ (Y) osiagane
jest przy 50 Hz, w potaczeniu “trojkat” (A) przy 87 Hz. Peten
moment obrotowy rozwijany jest w potaczeniu “gwiazda“ do
50 Hz, w potaczeniu “tréjkat* do 87 Hz. Silniki od wielkosci 132
taczone sag w “trojkat®, peten moment obrotowy stoi do dys-
pozycji do 50 Hz ( przy napieciu zasilania 3x400V/50 Hz ).
Za pomoca nastawy B40=1(phase test) moze by¢
skontrolowana poprawnos¢ podtaczenia silnika.

mozna wybraé

Dla silnikow spoza listy (silniki innych producentéw lub liczba
biegundéw rézna od 4) nalezy dobra¢ B00=0 (user defined).

8

Wartosci parametrow B10 .. B16 muszg by¢ wéwczas do-

brane indywidualnie, zgodnie z tabliczkg znamionowg silnika.

Dla silnikéw z uzwojeniem specjalnym (n.p. silnik 132 na

230 /400 V) nalezy dobra¢ B00=0. Charakterystyka V/f, t.zn.

zaleznos¢ miedzy napieciem i czestotliwoscia, okreslona jest

wartoscig parametréw B14 (napiecie znam.) oraz B15

(czestotliwo$¢ znam.). Wzrost czestotliwosci powoduje wzrost

napiecia ponad warto$¢ B14 do wartosci napiecia zasilania

(wzglednie wartosci parametru A36).

Nastepnie nalezy przeprowadzi¢ automatyczne dopasowanie

przetwornicy do silnika (B41 — autotuning) :

1. Ustawi¢ B41=1. Wyswietlacz wskazuje 0 %.

2. Wigczy¢ “enable“ — rozpoczecie pomiaréw.

3. Gdy wyswietlacz wskazuje 100 % - wylaczy¢ “enable’,
dopasowanie jest zakonczone.

[l Przed wylaczeniem zasilania wpisaé wartosci para-
metrow w pamie¢ (A00=1)!

8.3 WARTOSC ZADANA Z CONTROLBOX

Sprawdzenie, czy przetwornica funkcjonuje, wymaga okablo-
wania jedynie wejscia “enable“-X1.6 oraz zaciskéw czujnika
temperatury — X2.5 i X2.6. Nastawa predkosci obrotowej
nastepuje poprzez podigczony potencjometr na falowniku.

Uruchomienie silnika jest mozliwe bez podtaczenia

zewnetrznego, poprzez Controlboks. Uruchomienie:

1. ¥%-nacisna¢ przycisk (jazda reczna)

2. Z"I" enable poda¢

3. Poprzez przyciski kierunkowe mozliwos¢ pracy ,jog"
(predkos¢ A51)Przy zastosowaniu statej predkosci
obrotow:

. Predkos$¢ uruchomienia zada¢ w A51 (z.reg. 300 obr/min)

. Uruchomienie A50=1:aktywne ustawi¢

. Enable X1.6 aktywowac.

. Predkos$¢ zadana poda¢ w A51 (warto$¢ miga)

. Enable wylaczy¢.Nie zapomnieé!!l: A50 znowu
ustawi¢“0:nie aktywne” do podania wartosci predkosci.

O~NO O b~

8.4 WARTOSC ZADANA ANALOGOWO/CZESTOTLIW.

W ustawieniu fabrycznym mozliwa jest nastawa predkosci
obrotowej poprzez wejscie analogowe 1 (patrz str.5).Uwzgled-
ni¢ nalezy ponizej wymienione parametry:

Pred.obr [obr/m
D02 € L ]
n (RV-Max.)
D04
n (RV-Min.) ' i
D05 D03 Wartos¢ zadan [%]

revVal-MintevVal-Max.
+ D02: n (RV-max)

(n.p. %z 10 V)

Pred.obr. przy max. wartosci zadanej
(10 V lub f-max)

Wskazanie w % wartosci koncowej
(wartos¢ konncowa =10 V)

W rozszerzonym menu (A10=1) dodatkowo:

* DO03: refVal-Max Max. warto$¢ zadana w % wartosci kon
cowej (10V lub f-max). Przy np.

D03=50 % nastawiona w D02 redkos¢
obrotowa zostanie osiagnieta przy 5 V.

* D04: n (RV-Min) Pred. obr. przy min. wartosci zadanej
* DO5: refVal-Min Min. warto$¢ zadana w % wart.

* E10: AE1-level

koncowej
* D06: refValOffsetOffset na we.1 w % wartosci koncowej
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Warto$¢ zadana moze by¢ podana &ako napiecie (100%=10V),
lub czestotliwos¢ (f-max=100%=F37).

W przypadku czestotliwosci sygnat musi byé podany na BES5,
aktywacja nastepuje poprzez dobér F35=14 Wartosci ramp
nastawiane sg w parametrach D00 i D01. Dobdér D92=1
neguje warto$¢ zadana. Za pomoca D07=1 funkcja “enable”
realizowana jest zaleznie od wielkosci wartosci zadanej (patrz
schemat blokowy c¢z.16)

8.5 STALE WARTOSCI ZADANE

Mozliwe jest zdefiniowanie do 7 statych wartosci zadanych.
Wybér nastepuje poprzez kodowanie wejs¢ binarnych. Fabry-
cznie wejscia BE3 i BE4 przewidziane sg do wyboru trzech
statych wartosci zadanych:

BE4 | BE3 | Warto$¢ zadana E60 | Rampy
L L | Analogowa 0 D00, D01
L H |Stala1, D12 1 D10, D11
H L | Stata 2, D22 2 D20, D21
H H | Stata 3, D32 3 D30, D31

Nastawy parametrow D12, D22 itd. podawane sg w obr./min.

silnika. Sygnaty wej$¢ dekodowane sg w selektorze wartosci

zadanych. W  parametrze E60 wskazany jest wynik

dekodowania (0 do 7).

[0 Jezeli wynikiem dekodowania jest 0 (E60=0, to znaczy
sygnat ,0“ na wszystkich wejsciach selektora), aktywna
jest analogowa warto$¢ zadana.

Sygnaly wejsciowe selektora moga byé przyporzadkowane
dowolnym wejsciom binarnym. W nastawie fabrycznej: F33=1
(opcja BE3=RV-select0) a F34=2 (opcja BE4=RV-select1).
RV-selectO0 i RV-select1 odpowiadajg bitom 0 i 1 selektora
wartosci zadanej. Jezeli jeden z trzech sygnatéw RV-select
nie jest przyporzadkowany zadnemu wejsciu binarnemu, ma
on warto$¢ 0. Aby méc wykorzystaé wszystkie 7 nastaw statej
wartoéci zadanej, nalezy np. wejscie BE5 dobra¢ F35=3
(RV-select2). Nastawa D92=1 neguje warto$¢ zadang, co
oznacza odwrocenie kierunku obrotow.

Mozliwos$¢ podania bezposrednio statej wartosci D09.

8.6 STEROWANIE HAMULCA

Przekaznik 2 za pomoca opcji FO0=1 zaprogramowany jest
do sterowania hamulca, ktéry zadziata przy:

* wylgczeniu “enable”

* zatrzymaniu

* szybkim zatrzymaniu

* wystgpieniu zaktécenia

* pozycjonowaniu — zaleznie od parametréw ruchu

Poprzez wejscie binarne mozliwo$¢ otwierania hamulca
»32:Brake open“.

Przy pracy bez kontroli obrotéw (B20<2) mozliwe jest
okreslenie w parametrach F01 i F02 wartosci predkosci obro-
towej przy ktérych nastapi otwarcie i zamkniecie hamulca.

stop | I
Wartosé

zadana o1l \ / Fozi N
Hamulec i | otwarty \ |:

W sterowaniu wektorowym (B20=2) opcja F00=1 umozliwia
realizacje petnego sterowania dzwignic. W tym celu czas o-
twarcia (F06) i czas zamkniecia (FO7) hamulca musi by¢ zwie-
kszony o warto$¢ czasu martwego przekaznika (10-30 ms).

Przy zatrzymaniu naped pozostaje przez czas F07 sterowny.
Przy starcie rozruch bedzie opdzniony o czas F06.
Ustawienie B25=0 powoduje odtgczenie pradu magnetyzac;ji
od silnika w czasie gdy hamulec jest czynny.

Hamulce 24V nie mozna bezposrednio podtgczy¢ do
przekaznika. Prosze stosowac¢ przekazniki zewnetrzne.

8.7 TRANSMISJA DANYCH

Przy pomocy CONTROLBOX lub programu FDS-Tool mozliwa
jest szybka wymiana danych i wpisania do pamigci miedzy
dwiema przetwornicami lub przetwornicg i PC. Mozliwe jest
tez wyczytanie parametréow z controlbox do PC przy
zastosowaniu dodatkowego zasilania.

Controlbox umozliwia wygodng obstuge i :
programowanie menu systemu falownika.Jest

mozliwos¢ do zapamietania parametrow 7 %%%
falownikow. & BT

Wohisanie do pamieci:

» Przy A03 Parabox —zapisa¢,wybrac nr. miejsca
pamieci (1...7)

. nacisna¢ przycisk

Podobnie wyglada wczytanie danych z controlbox d
ofalownika:

» Przy A01 (read Parabox&Save) wybra¢ nr. pamieci przy p
omocy przycisku [#]-

Przy A40 (Read Parabox) nie jest mozliwe autom.podanie do

pamieci

9 FUNKCJE SPECJALNE

9.1 WEJSCIA BINARNE BE1 ... BE5

Wejsciom binarnym fabrycznie przyporzadkowane sg na-
stepujace funkcje:
» BE1 = 8:Halt (zatrzymanie)
. BE2 = 6:dirOfRotat. (kierunek obrotéw:lewo/prawo)
i BE3 = 1:RV-select0 (Bit 0 selektora)
. BE4 = 2:RV-select1 (Bit 1 selektora)
i BES5 = 0:inactive (nieaktywne)
Funkcje wej$¢ ustawiane sg w parametrach F31 do F35, w
rozszerzonym menu (A10=1).

01

BE1 I@__l

X1.11
‘30
31r[ 730
Wejscia binarne z tg samg funkcjg moga by¢ sprzezone
poprzez (F30 BE-Logik). UND-Element lub LUB-Element

]

9.2 OGRANICZENIE MOMENTU OBROTOWEGO

Moment obrotowy moze by¢ ograniczony na kilka sposobow:
» CO03 (M-Max 1) fabrycznie jest to aktualne ograniczenie
w % znamionowego momentu silnika.
* Przetaczanie miedzy dwiema wartosciami granicznymi
C03 (M-Max 1) i C04 (M-Max 2) mozliwe jest
poprzez wej- $cie binarne (funkcja: 10:torque
select przyporzadkowana jest w parametrze F31 ...
F35).
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* W cyklicznym rozruchu C20=2 (cycle charact) przetagcza-
nie miedzy C03 (M-Max 1) i C04 (M-Max 2) nastepuje auto-
matycznie: M-Max 1 w czasie statych obrotéw, M-Max 2
podczas fazy przyspieszania.

» Ograniczenie momentu mozliwe jest réwniez poprzez wejs-
cia analogowe AE1. W tym celu dobra¢ F25=2. 10 VV odpo
wiada 100 % momentu znamionowego silnika, nastawa F27
(AE1-gain) umozliwia inne skalowanie.

* Przy szybkim zatrzymaniu dziata zawsze M-Max 2.
Najnizsza warto$¢ z roznych wartosci granicznych stanowi
rzeczywiste oganiczenie momentu i moze by¢ odpytana w
pa- rametrze E62. Uwaga: nastawa w C03 (M-Max 1) nie
moze by¢ wyzsza jak nastawa w C04 (M-Max 2)!

[0 Ograniczenie momentu dziata najdoktadniej w typie ste-
rowania z kontrolg obrotéw. Doktadno$¢ wynosi 5%
momentu  znamionowego. W  klasycznym  typie
sterowania V/f (Parametr B20=0) przeliczanie momentu
przy niskich predkosciach obrotowych i matych
obcigzeniach jest niedokladne. W sterowaniu typu
Sensorless Vector Control (B20=1, nastawa fabryczna)
mozna oczekiwacé lepszych rezultatéw.

Szczegodlng poprawe dynamiki osigga sie w sterowaniu typu
Sensorless Vector Control po oszacowaniu stosunku bezwia-
dnosci obcigzenia i silnika C30(J-mach/J-mot). Jezeli masa
obcigzenia jest znikoma lub przetozenie przektadni wysokie
nalezy pozostawi¢ C30=0 (nastawa fabryczna).

[0 Jak wiadomo zalezno$é miedzy pradem i momentem o-
brotowym w silnikach asynchronicznych nie jest tatwa do
uchwycenia.Przetwornica FAS moze wyliczy¢ moment z
dostepnych wielkosci pomiarowych. Z tego wzgledu
nastawia sie warto$¢ maksymalnego momentu a nie
pradu. Osiagalny moment jest i tak ograniczony przez
maksymalny dopuszczalny prad przetwornicy.

9.3 ZAKRES PRACY

Przy pomocy dowolnie programowalnych Komparatoréw jest
mozliwos$¢ kontroli 3 zakresow pracy.

Zakres obrotéw silnika, zakres momentu obrotéw i dowolno
programowalny w parametrze C47 . Granice w parametrach:

* C41, C42: n-Min, n-Max
* C43, C44: M-Min, M-Max
» C45, C46: Zakres pracy ,X* (Programowanie C47)

W parametrze C48=1 bedzie kontrolowany bezwzgledny
zakres pracy X" (C47) , z C48=0 znak liczby uwzgledniany.
Parametr C49 ustawia kontrole zakresu pracy w fasie
przaspieszenia lub Enable-wytgczone. Jesli granice
parametrow beda przekroczone ,6:Arbeitsbereich” mozliwosé
sygnatu poprzez przekaznik (n.p. F00=6).

Jezeli nie zachodzi koniecznosé kontrolowania ktérejs z po-
wyzszych wielkosci nalezy dla tego zakresu pracy ustawic
wartosci graniczne (np. C43=0 % i C44=400 % jezeli nie jest
konieczna kontrola momentu obrotowego).

9.4 WYBOR ZESTAWU PARAMETROW

Przetwornice FAS maja mozliwos$¢é zaprogramowania dwoch
zestawow parametrow. Wyboru mozna dokonac:

» zewnetrznie poprzez wejscie binarne (A41=0) lub

» wewnetrznie poprzez tastature (A41=1 lub 2).

Numer czynnego zestawu wyswietlany jest w E84. Aby mdc
wybierac poprzez we.binarne, jeden z parametréw F31 ... F35
w obu zestawach musi by¢ ustawiony na 117:paraSet-selct.
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Przetaczenie jest mozliwe jedynie przy sygnale ,0 na
wejsciu “enable”.

Parametry z obu zestawdw moga byé wyswietlone i progra-
mowane niezaleznie od tego, ktéry z zestawodw jest aktualnie
czynny. W A11 (paraSetEdit) okresla sie ktory z zestawow
ma by¢ wyswietlony.

W zestawie 2 (A11=2) obok numeru parametru pojawia sie
symbol B

Niektore grupy parametrow sg wspolne dla obu zestawdw i
moga by¢ tylko jeden raz programowane. Sg to parametry
grupy A, grupy E (wskazania wartosci momentu, pradu itp.)
oraz grup I, J, L (pozycjonowanie). Przy numerach
parametréw z tych grup symbol H nie jest wyswietlany.
Parametry A42 i A43 umozliwiajg kopiowanie zestawdow
parametrow : ustawienie A42(copyPSet 1>2) na 17:active,
powoduje =zapisanie wartosci parametrow zestawu 1 w
zestawie 2.

Przyktad czasowego przebiegu (F38=1),szybkie zatrzymanie i
Enable-wytaczenie:

Enable

Obroty siln Rampa D81

C (F38>0 1)

(Wejscie) 1
7: :act.paraSet
(Wyjscie)

Stopien mocy

Czas liczenia...

FOO 32: Param.aktywny
((Wyjscie)

[0 Z reguly programuje sie najpierw zestaw 1. Poprzez do-
bor Ad2=1 kopiuje sie wartosci tych parametrow w
zestawie 2. A11=2 przelgcza na zestaw 2 i umozliwia
dokonanie potrzebnych zmian warto$ci parametréw. Na
koniec zapamietuje sie wszystkie parametry ( A00=1)..

9.5 POTENCJOMETR

Funkcja “Potencjometr” umozliwia bezstopniowg regulacje

predkosci obr. silnika przy pomocy dwoch wejs¢ binarnych:

« Dwa z parametréw F31 ... F35 nalezy ustawi¢ na
4:motorpoti up wzgl. 5:motorpoti dwn.

* Opcja D90=1 aktywuje funkcje “Potencjometr.

» Zmiany predkosci obr. nastepujg odpowiednio do
wartosci ramp w D00 i DO1. Przy aktywnym
potencjometrze (D90=1) wiekszo$¢ parametrow grupy D
nie jest wyswietlana.

* Opcja D90=2 sumuje wartos¢ potencjometru z wartoscig
zadana.

» Jezeli na obydwa wejscia podany jest sygnat 1, warto$¢ po-
tencjometru ustawiana jest na C00(n-Min).

* Opcja D91=1 zapamietuje trwale warto$¢ potencjometru.

* Opcja D91=0 zeruje trwatg warto$¢ potencjometru przez
Enable

9.6 WEKTOROWA PRACA Z IMPULSATOREM

Przetwornice FAS seryjnie umozliwiajg kontrole obrotow przy
pomocy impulsatora (24 V). W sterowaniu B20=2(Sterowanie
wektorowe z kontrolg obrotow) mozliwa jest precyzyjna i
dynamiczna regulacja predkosci obrotowej oraz momentu
obrotowego. (Serwonaped asynchroniczny)
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9. Funkcje specjalne

Przygotowanie przetwornicy do pracy w trybie sterowania
wektorowego z kontrolg obrotow:

B Okablowanie:
Slady A i B impulsatora podtaczy¢ na wejscia binarne BE4 i
BES5. Napiecie zasilanie do impulsatora moze by¢
stosowane bezposrednio z falownika

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

_Wtyk Aol _Sygnai Podtaczenie .
impul- | przewo- | impul- Zacisk
na
satora du satora
1 20ty /B
3 rozowy C Wejscie BE3 X1.9
4 szary /C
5 brazowy A Wejscie BE4 X1.10
6 biaty /A
8 zielony B Wejscie BES X1.11
Zacisk do
9 -- Ekran ekranu
10 niebieski 0V [0V srodkowo X15
12 czerwony | +Upg ;d1 IE:)A\\/S/ 150 mA X112

Slad zerowy X1
odtgczy¢ tylko w
Botr;ébi)(,a d o Analog Ground
\ A niebies ¢ P51 Digital Ground
AT LT L brazow 10| BE 4
Bl LI L[ zielony 1l BE 5
czemo 42| +15V
1 9 g =
2 7  Ekran potaczony
10 12 Z zaciskiem EMC.
3 6
AR R

Wtyczka na silniku

* Poprzez dobér F34=15 i F35=14 wejscia BE4 i BES za-
programowane s na odbior sygnatéw impulsatora (najpierw
przetaczy¢ na rozszerzone menu : A10=1).

* W parametrze F36 nastawi¢ ilos¢ impulséw (fabrycznie
1024 imp./obr.).

B Podlaczenie impulsatora za przektadnia

» Regulacja predkosci wektorowo, mozna wykorzystac przez
impulsator zewnetrzny na maszynie

* W F36 bedzie liczna impulséw przeliczona na watek silnika

A

Uwaga: podtaczenie drgajace,lusowe lub z poslizgiem moze
spowodowac problemy regulacji falownika. Rozdzielczos¢
Impulséw na obrét silnika musi wynosi¢ conajmniej 500
impulséw lub (Optimum > 1000).

Kontrola podtaczenia do impulsatora:
Kontrola: w sterowaniu V/f-control lub sensorlVector
(B20=0 lub 1) uruchomi¢ silnik, i zapamieta¢ wartosé

predkosci obr. (ze znakiem). W parametrze E15 sprawdzic¢
rzeczywistg wartos$¢ predkosci obr.. Obydwa wyniki odczytu
powinny by¢ zblizone, znaki musza by¢ jednakowe.
Rézne znaki: sprawdzi¢ podtaczenie silnika ( kolejnosé faz
),wzglednie zamieni¢ wejscia sygnalow A i B.

Usuwanie problemow:

0 Obr/min Wskazanie w par. E15: sprawdzi¢:

czy polaryzacja Ug=24 V na impulsatorze

jest prawidtowa ? Czy potaczenie mas jest wiasciwe ?
Inne btedy w okablowaniu ? Czy F34 i F35 sg odpowiednio
zaprogramowane ? Sprawdzenie sygnatow A i B
impulsatora : zatrzyma¢ silnik

i obserwowac parametr E13. Przy poruszeniu wirnika
silnika ( np. poruszajac recznie wentylator) poziom
sygnatéw na wejsciach BE4 i BE5 powinnien ulec
zZmianie.

Zaaktywowac regulacje wektorowa:
® Zatrzymac silnik, ustawi¢ B20=2 (Sterowanie wektorowe).

® Uruchomié¢ silnik. Przy nieprawidtowym funkcjonowaniu po-
nownie skontrolowa¢ jak powyze;.

® Zapamieta¢ wartosci parametrow: A00=1.

0 Przy nieprawidtowym znaku lub przerwie w obwodzie
sprzezenie kontroli obrotéw silnik pracuje nadal ze
zmniejszong predkoscig obrotowa.

Dynamika regulacji predkosci obr. zalezy przede wszystkim
od parametréw C31 (n-control Kp) i C32 (n-control Ki).
Okreslajg one wzmocnienie cztonu proporcjonalnego i cat-
kujacego regulatora. Za wysokie wzmocnienie doprowadza
do oscylacji silnika, za niskie redukuje dynamike. Z reguty
nastawy fabryczne sg wystarczajgce. W razie potrzeby na-
lezy optymalizowa¢ warto$¢ C31, wartos¢ C32 w wiekszos-
ci przypadkéw moze pozosta¢ niezmieniona.

9.7 KASOWANIE ZAKLOCEN

Lista mozliwych zaktdcen zamieszczona jest w cz. 13.

Zakidécenia moga by¢ kasowane poprzez:

® Zwolnienie: zmiana sygnatu na we. “enable“ z ,0“na ,1“
i ponownie na ,0“. Zawsze dostepne.

* Przycisk [Esd (tylko gdy A31=1). } A

* Autokasowanie (tylko gdy A32=1)

* Wejscie binarne (F31...F35=13).

Uwaga! Naped
rusza natychmiast !

Parametry E40 i E41 zawierajg informacje o ostatnich 10 za-
ktéceniach (1= ostatnie zakldcenie). Za pomocg FDS-Tool
mozliwe jest przyporzadkowanie okreslonym zdarzeniom od-
powiedniej reakcji przetwornicy ( zaktécenie, ostrzezenie,
meldunek ) — poréwnaj cz.13.

9.8 ROZRUCH SILNIKA

* Samoczynne ruszenie silnika po wtaczeniu zasilania

A jest niemozliwe — fabryczna nastawa A34=0 (auto-

start:inactive) — poréwnaj: stan pracy “12:inhibited”
na kap.16. Przed ustawieniem automatycznego
rozruchu, A34=1, sprawdzi¢ czy jest on wzgledéw
bezpieczenstwa dopuszczalny.

* Nastawa C20=1 (Ciezki rozruch) oraz C21 i C22 umozliwiaja
okreslenie dopuszczalnego przecigzenia podczas rozruchu
maszyn o duzej bezwtadnosci.

* Nastawa C20=2 (Praca przerywana) umozliwia osiggniecie
optymalnego przyspieszania w sterowaniu Sensorless Vec-
tor Control (B20=1); patrz par. C30 i kap.9.2.

11
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10. Pozycjonowanie

9.9 STERO WANIE Z PC

Stosujac software FDS-Tool mozliwe jest sterowanie prze-
twornicy za pomoca PC. Pofaczenie realizowane jest poprzez
ztacze Sub-D przetwornicy (RS-232-C) oraz kabel FDS- G3
(Nr. kat. 41488).

Zintegrowana w programie funkcja “oscyloskopu“- FDS-Scope
umozliwia réwnoczesng rejestracje 8 wielkosci pomiarowych,
i tym samym optymalizacje napedu.

Kabel potaczeniowy miedzy szeregowym ztgczem PC i
przewornicy FAS ( X3 ) . NIE moze by¢ on zastgpiony
typowym kablem szeregowym, mozliwe jest to jedynie w
potaczeniu ze specjalnym adapterem ( nr. kat. 41489 ).

Kabel FDS-G3, nr. kat. 41488

21 T =3e
O3 7~ _< 3 (<,E)
a, > 410

5 5

obudowa obudowa
Wtyk znaczenie
T 10V, 200 mA O
2 Rx (RS232) ;
3 .
4 | Tx(RS232) 6 V\é'dC’k
5 SG o]
6 9 Strony
g 5 hitow
9 (@)

+10V zasilanie na wtyku 1 jest tylko przeznaczone do
zasilania kommubox lub controlbox

Uwaga: krétkoczasowe zwarcie moze spowodowac
kasowanie prozesora
Poprzez ztagcze RS232 na falowniku mozna potaczy¢ wiecej
falownikéw w tzw. ,RS232 kole®, patrz rysunek:

PC FAS

:le

Rx D—‘ |—{:| Tx

Sieciowanie falownikéw poprzez‘RS232-koto* jest
wspomagane przez FDS-Tool.Dodatkowe informacje
protokotu USS patrz dokumentacje (impr.nr. 441 563)

FAS

:l Rx
:|Tx

Tx

A 4

A 4

A Y

10 POZYCJONOWANIE

Przy pomocy tak zwanego Posi-Upgrade jest mozliwo$¢
pozycjonowania z falownikiem FAS . Stan pracy
,Pozycjonowanie“ mozna najszybciej wykonaé¢ poprzez
komunikacje sieciowg lub stosowa¢ wejscia binarne.
Uzytkownik ma mozliwos¢ korzystania z réznych funkgciji:

» Pozycjonowanie z doktadnoscig jednego inkrementa
encodera (VC).
* Mozliwo$¢ pozycjonowania takze bez impulsatora(SLVC).

12

» Systematyczne regulowanie pozycji z kontrolg uchybu
(VC).

* 8 rdéznych pozycji dowolnie programowalnych.

* Funkcje pozycjonowania osi zamknietej z doktadnym
podaniem
Przetozenia(utamek).

» Mozliwos$¢ podania pozycji w mm, stopniach lub dowolnie.

* Mozliwo$¢ wykonania jazdy referencyjnej w kilku
sposobach.

e Jazdareczna.

» Przejecie pozycji w funkcji Teach-in.

» Regulacja pozycjonowania poprzez funkcje Speed Override
na wejsciu analogowym .

Podanie programowalnie i podigczenie wytacznikow
koncowych.
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11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

A.. Przetwornica

Nr.par..

Opis

A00 "

save param. (zapamietaj parametry):

0: inactive (nieaktywny);

1: parametry zostajg trwale zapamietane. Nastepuje to poprzez zmiane wartosci parametru 0 -> 1 .Za kazdym
razem zapamietywane sg obydwa zestawy parametrow.

AO1.

readBox&save (czytaj Controlbox i zapamietaj):

Przy Controlbox neipierw miejsce pamieci ustawi¢1 do 7 , przycisk [?\ przycisna¢
A02 (sprawdzenie danych) zostaje samoczynnie uruchomione.

Gdy parametry wczytane sa z btedem, nienastepuje zapamietanie ich.

0: inactive (nieaktywny);

1...7; przy Controlbox (numer pamieci)

A02 "

check param. (sprawdzenie danych):
0: inactive (nieaktywny);
1: activ; parametry zestawu, ktéry ma zosta¢ wyswietlony (patrz A11),zostajg sprawdzone pod wzgledem:
- zachowania dopuszczalnego zakresu wartosci
- (n-Max / 60) x liczba impulséw impulsatora < 80kHz; [ (C01/60) x F36 < 80 kHz ]
- poprawnosci programowania wej$¢ binarnych (F31...F35)
- przy nastawieniu sterowania wektorowego (B20=2) , wejscie BE4 musi by¢ nastawione na $lad A (F34=14)
a BES na $lad B (F35=15) impulsatora.

A03 "

write Pbox (zapisa¢ w Controlbox):

0: inactive (nieaktywny);

1..7:parametry obu zestawdw zostajg zapisane w Controlbox.
patrz. A01

A04+"

def. Settings (ustawienia fabryczne):
0: inactive (nieaktywny);
1:wartosci wszystkich parametréw przyjmuja wartosci fabryczne. Uruchomienie poprzez zmiane wartosci 0 ->1.

A10

menu level (zakres menu): udostepnia uzytkownikowi dodatkowe parametry.

0: standard (standartowe); dostepne parametry zamieszczone sg w tabeli parametréw na szarym tle.Wszystkie
parametry pozostajg aktywne, nawet nalezace do rozszerzonego menu.

1: extended (rozszerzone); dostep do wszystkich parametrow.

2: Service; dostep do rzadko uzywanych parametréw

A11

paraSetEdit(wyswietlany zestaw parametréw): okresla zestaw parametréw, ktory jest wyswietlany. Zestaw ten
(A11) nie musi by¢ identyczny z aktywnym zestawem (wskazanie stanu pracy). Wyswietlany moze byc¢ np.ze-
staw 1, podczas gdy przetwornica realizuje zestaw 2 .Patrz réwniez cz. 9.4.

1: paraSet 1; wyswietlany jest zestaw 1.

2: paraSet 2; wySwietlany jest zestaw 2.

A12

language (jezyk): nastawa ta powoduje, ze teksty w parametrach U22, U32, U42, U52 w ustawieniu fabrycz-
nym wyswietlane sga w wybranym jezyku.(Teksty te mozna programowaé wytgcznie za pomocg FDS-Tool).

0: deutsch;

1: english; 2;france

A13

set password (podanie hasta): odpytanie hasta. Jezeli w A14 zaprogramowane jest hasto, musi ono zosta¢ po-
dane, aby méc zmienia¢ wartos$ci parametréw, patrz cz. 7.3.

A14

edit password (hasto): programowanie i zmiana hasta. 0 oznacza ,brak hasta“, kazda inna warto$¢ stanowi
obowigzujace hasto, patrz cz. 7.3.Zaprogramowane hasto moze by¢ odczytane przy pomocy FDS-Tool.

A15

auto-return (auto-powrét): umozliwia samoczynnie zmiane z menu na wskazanie stanu pracy. Nie jest mozliwe
przy podawaniu wartosci (wskazanie parametru pulsuje).

0: inactive (nieaktywny);

1: active: po 50 s bez przycisniecia przycisku nastepuje przetaczenie na wyswietlanie wskazania stanu pracy.

A20

brakeResType (rezystor hamujacy): dobér rezystora hamujacego.

0: inaktiv (nieaktywny): kontrola obcigzenia termicznego (i2t) nieczynna, pomimo tego rezystor hamujacy
jest zatgczony. 1:user defined (dowolny): dobér parametréw rezystora patrz : A21, A22, A23

2: 3000hmO0.15kW

3: 2000hm0.15kW

4: 1000hm0.15kW

5: 1000hmO0.6kW

A20 1:...5: wybdr modelu termicznego,ktéry okresla maksymalna,dopuszczalng
Moc mozliwg do odprowadzenia przez rezystor hamujacy. Dzieki temu jest on
zabezpieczony przed przecigzeniem termicznym.

Przy wystgpieniu przecigzenia termicznego pojawia si¢ meldunek o zaktéceniu:
42:tempBrakeRes

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.

13




POSIDRIVE® FAS 4000

11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

A.. Przetwornica

Nr.par.. Opis

A21 brakeRes-R (rezystancja): tylko przy A20=1, rezystancja rezystora hamujgcego.
Przedziat warto$ci w Ohm: zaleznie od typu ... 600

A22 brakeRes-P (moc): tylko przy A20=1, moc rezystora hamujacego.Przy podaniu A22=0 kW powoduje to
automatyczne wydtuzanie rampy hamowania na granicy napiecia stopnia posredniego. Funkcja ta umozliwia
hamowania elektrycznego bez resystora zewnetrznego i przetwornica nie wskazuje zaktécenia

»36: overvoltage*

Przedziat wartosci w kW: Q ... zaleznie od typu

A23 brakeRes-Th (stata term.): tylko przy A20=1, termiczna stata czasowa rezystora hamujacego.
Przedziat wartosci w s: 0,1 ... 40 ... 100
A30. operat.input (wejscie sterujgce): okresla zrédio sygnatéw sterujgcych (enable, kierunek,wartosé zadana).

0: ctriinter (X1) (ztacze X1); sygnaly sterujgce podane sg na zaciski X1.7.-. 11. F30 ... F35 muszg zosta¢
odpowiednio zaprogramowane.Sterowanie sieciowe bez Drivecom-Profil

1:serial (X3) (we. szeregowe); sygnaty sterujace generowane sg z PC (software FDS-Tool). Przetwornica
potaczona jest z PC poprzez ztgcze X3 (RS-232-C) i wtyczke sub-D (patrz cz. 9.9). Aby méc sterowaé  z
PC, na wejsciu ,enable“ przetwornicy musi by¢ podany sygnat , 1.

2: field-bus (sie¢ sterujgca); przetwornica pracuje w trybie kompatybilnym do Drivecom. Sterowanie urza-
dzenia nastepuje albo wytacznie poprzez sie¢ (wéwczas wejscia binarne ustawi¢ na 0:inactive ) albo w
systemie mieszanym. Sygnaty pochodzace z wej$¢ binarnych (np. zatrzymanie, wytgcznik koncowy ) majag,
pierszenstwo przed sygnatami z sieci. Przy sterowaniu wytgcznie z sieci, funkcje wejs¢ binarnych (F20,F25,
F31 ... F35, F60 ... F64) muszg by¢ ustawione na 0:inactive . W celu sterowania napedem poprzez sie¢
sterujaca na wejsciu ,enable” przetwornicy musi by¢ podany sygnat 1"

A31 Esc-reset (kasowanie): zaklécenia kasowane sg za pomoca przycisku E] na Controlbox
0:inactive ( nieaktywny);
1:active (aktywny); zaktocenia moga by¢ kasowane za pomoca [Ese . przycisku na Controlbox

A32 auto-reset (auto-kasowanie): wystepujace zaktdcenia kasowane sg automatycznie.

0: inactive ( nieaktywny);

1: active (aktywny); przetwornica kasuje cze$¢ zakidcen automatycznie (patrz cz. 17). Trzy zakiécenia w prze-
ciggu 15 minut (ustawienie fabryczne) kasowane sg automatycznie. Czwarte zaktdcenie musi zosta¢ skaso-
wane w inny sposob (enable, funkcja wejscia binarnego F31 ... F35 =13, przycisk na Controlbox E -
A31). Jezeli trzy préby skasowania nie przyniosg rezultatu przetwornica ignoruje auto-kasowanie i melduje
zaktocenie. Czas reakcji na zaktdcenia dobierany jest w parametrze A33.

A33 tAutoReset (czas reakcji): czas reakgji funkcji auto-kasowanie (patrz A32).
Przedziat wartosci w min: 1 ... 15 ... 255
A34 auto-start (auto-rozruch): przed uruchomieniem automatycznego rozruchu ( A34=1) nalezy sprawdzic, czy ze

wzgledoéw bezpieczenstwa jest to dopuszczalne.

0: inactive ( nieaktywny); po zataczeniu zasilania, konieczna jest zmiana sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu  “en-
able®, aby uruchomi¢ naped ( meldunek 12:inhibited ). Nie nastepuje automatyczny rozruch.

1: active (aktywny);jezeli automatyczny rozruch jest aktywny, naped rusza natychmiast po zataczeniu zasilania
(jezeli wiaczone jest wejscie ,enable” )

A35 lowVolt.lim (min.napiecie posrednie) jezeli przy pracujacej przetwornicy napiecie stopnia posredniego spadnie
ponizej ustawionej wartosci, wystapi zaktdcenie 46:low voltage. A35 powinno zosta¢ ustawione na wartos¢
85% napiecia sieciowego. Brak jednej fasy bedzie wskazane.

Przedziat warto$ci w V: jednofazowe: zalezne od typu

A36 V-mains (napiecie zasilania) max. napiecie,ktére przetwornica dostarcza do silnika, z reguly napiecie sieci.Po-
wyzej tego napiecia silnik pracuje w obszarze ostabienia pola. Wartos¢ ta jest istotna dla optymalnego dopaso-
wania w sterowaniu wektorowym (B20=1), wektorowym z kontrolg obrotéw (B20=2).

Przedziat warto$ci w V: jednofazowe: zalezne od typu

A37 reset memo (kasowanie pamiegci): wartosci szesciu parametrow informacyjnych E33 do E38 (max. prad,
max. temperatura, max napiecie...) zostaja skasowane.

A40°1) read Pbox (wczytaj Pbox): czytanie parametréw w Controlbox bez automatycznego wpisania do pamieci
0: inactive (nieaktywny)
1..7:active (aktywny); patrz A01

Ad1 selParaSet (wybor zestawu): do wyboru stojg dwa zestawy parametrow. Wybér mozliwy jest poprzez wejscia

binarne lub A41. Wybrany zestaw jest aktywny po max. 300 ms od wytaczenia ,enable”. Niektdre parametry
programowane sg wspolnie dla obu zestawéw (np. parametry do pozycjonowania z grup |, J i L). Parametry,
ktore sg oddzielnie programowane w zestawie 2, oznaczone sg poprzez B pomiedzy numerem i nazwg para-
metru (patrz cz.7.1)

0: external (zewnetrzny); wybdr poprzez wejscie binarne BE1 ... BE5. W tym celu nalezy w kazdym z zestawow
przynajmniej jedno wejscie zaprogramowaé na F30 ... F34 = 11 (paraSet-selct). Zestaw parametrow 1

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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POSIDRIVE® FAS 4000

11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

A.. Przetwornica

Nr.par..

Opis

akywny jest przy sygnale ,0“ na wejsciu, zestaw 2 przy sygnale 1"
1: paraSet 1 (zestaw 1); przetwornica pracuje z zestawem 1. Nie jest mozliwy wybdr zewnetrzny.
2: paraSet 2 (zestaw 2); przetwornica pracuje z zestawem 2. Nie jest mozliwy wybor zewnetrzny.
Uwaga: Parametr A41 ma tylko znaczenie testowe. Jego warto$¢ nie jest zapamietywana przez A00=1. Do
wyboru zestawu parametrow w czasie pracy nalezy zaprogramowacé wejscie binarne.

A42

copyPset 1>2 (kopiuj zestaw 1>2); kopiuje wartosci parametréw zestawu 1 do zestawu 2.Wartos$ci parametrow
zestawu 2 zastgpione zostajg przez wartosci zestawu 1. Nowe ustawienie wpisa¢ do pamieci A00
0: bezbfedne

A43."

Parametersatz Kopie 2>1: wie A42. Kopiert Parametersatz 2 nach Parametersatz 1.
0: fehlerfrei;

A50

installation (uruchomienie): tylko,gdy C60+2 . Umozliwia uruchomienie przetwornicy bez potrzeby okablowania
przytaczy sterujacych, nalezy jedynie zaprogramowaé A51.

O:inactive (nieaktywny); normalna praca

1:active (aktywny); nalezy jedynie podac sygnat ,1“ na wejscie ,enable“, wszystkie pozostate zaciski listwy
sterujgcej sa bez znaczenia. Poprzez tasty @ i E] na Controlbox naped porusza sie z predkoscig
ustawiong w A51 w lewo i prawo. W pracy z komunikacjg sieciowg BIT 6 (dodatkowe Enable) musi by¢
ustawione na zero.

Ab1

install. RV (pred.uruchomienie): tylko,gdy C60=2. Warto$¢ zadana w czasie uruchomienia, bez okablowywania
wejs¢ sterujacych (,enable* musi by¢ wiaczone!). Po prawej stronie wyswietlana jest rzeczywista wartosé
predkosci. Ze wzgledéw bezpieczenstwa predkos¢ ograniczona jest do wartosci tn-max/8. Parametr ten jest
skuteczny wytgcznie w czasie programowania A51 (wskazanie pulsuje).

Przedziat wartosci w obr/min: -12000° ..300°, 12000°

Ab55

Przycisk funkcja reczna: Funkcja ,Reka" w Controlbox do wigczenia i wylgczenia pracy lokalnej moze
zosta¢ zablokowana.

0: inaktiv; przycisk bez funkcji.

1: lokal; przycisk aktywuje prace lokalng; enable jest wikanczane poprzez przyciski,zielony I ET i ,czerwony
0* @ ; na wyswietlaczu jest mozliwos$¢ ruchu w prawo E lub E w lewo.

Praca lokalna i Enable sg wskazane poprzez diody swiecgce Controlboxa .

Wartos¢ zadana predkosci wynika z A51, przy POSYJONOWANIU zI12.

UWAGA: przy wytaczeniu pracy lokalnej przyciskiem (diody swiecace wytaczone ) taczy naped
automatycznie na sygnaty wejsciowe( niebezpieczenstwo nieprzewidzianego startu)

A80

Adres seryjny: Talko przy A10=2. Adres dla komunikacji poprzez wejscie X3 z softwarem FDS-Tool i protokot
USS (patrz dokumentacje: USS-protokot dla POSIDRIVE® i POSIDYN®, Impr.-Nr.:441563)
Przedziat wartosci: Q ... 31

A82

CAN-baudrate (pred.transmisji):okresla predko$¢ transmisji przy pracy w sieci CAN.(Prosze zapoznac¢ sie z do-
kumentacjg ,Kommubox with CAN-bus-communication® , impr.nr.: 441 376!)

0: 10 kBit/s 3: 100 kBit/s 6: 500 kBit/s

1: 20 kBit/s 4: 125 kBit/s 7: 800 kBit/s

2: 50 kBit/s 5: 250 kBit/s 8: 1000 kBit/s

A83

busadress (adres sieciowy): okresla adres przetwornicy przy pracy w sieci (Kommubox). Nalezy zapozna¢ sie
z dokumentacjg odpowiedniego Kommubox. A83 nie ma zadnego wptywu na programowanie przetwornicy z PC
(FDS-Tool), wzglednie zlacza szeregowego RS232 w protokole USS.

Przedziat wartosci: 0 ... 125

A84

profibusbaud (pred.transm.); przy pracy w sieci Profibus-DP: wskazanie predkosci transmisji danych odczyta-
nych z sieci. (Uwzgledni¢ dokumentacje “Kommubox with Profibus-DP-communication” impr.-Nr.: 441 406!)

0: not found 3: 45,45kBit/s 6: 500 kBit/s 9: 6000KBit/s
1:  9.6kBit/s 4: 93,75kBit/s 7: 1500kBit/s 10: 12000kBit/s
2: 19.2kBit/s 5: 187,5kBit/s 8: 3000kBit/s

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

B.. Silnik

Nr.par... | Opis
B0OO- motor-type (typ silnika); wybor silnika z banku danych. B00=1 ... 20 okresla jeden z silnikéw firmy STOBER. N
B00=0 (dowolny) ma znaczenie przy silnikach innych firm lub specjalnych uzwojeniach.
0: user defined (dowolny); w B10 ... B16 nalezy okreslic liczbe biegunow,P,I,n,U,f oraz cos(fi).Koniecznie
nalezy przeprowadzi¢ samodostrojenie (B41) i wyniki zapisa¢ w pamieci! Okreslone w tym parametrze
rezystancje uzwojen silnika wykorzystane zostajg do optymalnego dopasowania przetwornicy i silnika.
1:63K'Y 0.12kW 6: 71K D 0.25kW 11: 80L Y 0.75kW 16: 90L D 1.5kW
2:63K D 0.12kW 7:71L Y 0.37kW 12: 80L D 0.75kW 17: 100K Y 2.2kW
3:63M Y 0.18kW 8: 71L D 0.37kW 13:90S Y 1.1kW 18: 100K D 2.2kW
4:63M D 0.18kW 9: 80K Y 0.55kW 14:90S D 1.1kW 19: 100L Y 3kW
5:71K'Y 0.25kW 10: 80K D 0.55kW 15: 90L Y 1.5kW 20: 100L D 3kW
Wszystkie niezbedne dane wyszczegdlnionych powyzej silnikdw znajdujg sie w banku danych. Dzieki
temu mozliwe jest optymalne dopasowanie przetwornicy i silnika.Parametry B10 ... B16 nie sg w tym
przypadku wy$wietlane.
* Tylko silniki STOBER z uzwojeniem 230 V/400 V (Y/A). Przy uzwojeniu 400 V/690 V (Y/A) nalezy dobiera¢
B00=0 (dowolny).
Gwiazda ,** w wys$wietlaczu oznacza ze conajmniej jeden z tych parametréw B53, B64 i B65 rézni sie od
ustawienia fabrycznego STOBER-silnikow.
B10« poles (liczba biegunéw): wynika ze znamionowej predkosci obr. p = 2-(f - 60/nnom). Regulator wewnetrznie N
wykorzystuje czestotliwos$c¢. Liczba biegundw potrzebna jest do poprawnego okreslenia predkosci obrotowe;j.
Przedziat warto$ci: 2 ... 4 ... 16
B11e P-nom (moc znamionowa): moc znamionowa wedtug tabliczki znamionowej N
Przedziat wartosci w kW: 0,12 ... zaleznie od typu
B12 I-nom (prad znam.): prad znamionowy,uwzglednié rodzaj potaczenia (Y/A), musi sie zgadzaé z wartoscig B14. |V
Przedziat wartosci w A: Q ... zaleznie od typu
B13 n-nom (predkosé znamionowa): pred. znam. wedtug tabliczki znamionowej \
Przedziat warto$ci w obr./min: 0 ... zaleznie od typu ... 12000(zalezna od ilosci biegunéw B10; fmax=400Hz)
B14s V-nom (napigcie znam.): wedtug tabliczki znamionowej, uwzgledni¢ N
rodzaj potaczenia silnika (Y/J), musi zgadzaé sie z wartoscig B12. UN Ostabienie
Przedziat warto$ciw V: 0 ... zaleznieod typu ...480  } U2 #piolia 7777 .
A6 b ‘
B15¢ f-nom (czest.znam.): czestotliwo$é znamionowa wg. tabliczki. Pa- (U-siec) Punkt znami : N
rametry B14i B15 okreslajg charakterystyke U/f. Charakterystykag,, | ____ . |
ta okresla przy jakiej czestotliwosci (B15) silnik pracuje ze znamio- (U-znam) ! |
nowym napieciem (B14).Napiecie i czestotliwosé moga byé zwiek- ! i
szane poza punkt znamionowy — gorng granice stanowi napiecie za- ! i -
silania. Silniki STOBER do typu 112 umozliwiajg prace zaréwno B15 (f-znam) "Mz
w potaczeniu ,gwiazda“ jak i ,trojkat”. Y-laczenie
Praca z 400V A umozliwia zwiekszenie mocy o wspdtczynnik V3 U oviowt )
i szerszy zakres regulacji przy stalym momencie. W tym rodzaju po- O O O
taczenia silnik pobiera wigkszy prad. g eo—o0—o
Nalezy zagwarantowa¢, ze S|\ w2 u2 v2 )
- przetwornica dobrana jest do mocy g A-taczenie
(PA = V3 - PY). ﬂc,’ Ut Vi Wi
- B12 ustawiony jest na warto$¢ pradu znamionowego silnika ®
|
(IANom = \/3 - |YNOm). I I I
Przedziat warto$ci w Hz: 10 ... 50 ... 330 \ W2 2 vz J
B16 cos PHI (cos fi): wedtug tabliczki znamionowej. \
Przedziat wartosci: 0,50 ... zaleznie od typu ... 1
B20. control mode (rodzaj sterowania): okresla rodzaj sterowania silnika, jak réwniez rodzaj impulsatora (programo- |

wanie BE4/5 (F34 / F35) musi by¢ odpowiednio dopasowane!)

0: V/f-control (sterowanie U/f): zmiany napiecia i czestotliwosci sg proporcjonalne do siebie w celu utrzymania
statego strumienia magnetycznego w silniku. Klasyczny rodzaj pracy przetwornicy.

1: sensorlVector (wektorowe): sterowanie wektorowe bez sprzezenia.Wieksza doktadnos¢ obrotéw i dynamika.

2: vect.feedback (wektorowe ze sprzezeniem): patrz cz. 9.6. Sygnat sprzezenia z impulsatora potagczony jest
na wejscia binarne BE4 / BE5 przetwornicy. Nalezy dobra¢ B26=0 F34=14i F35=15

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

B.. Silnik

Nr.par... | Opis

B21e V/f-charact. (charakterystyka U/f): nastawa skuteczna niezaleznie od ustawionego w B20 rodzaju sterowania.
0: linear (liniowa):przebieg U/f jest liniowy. Nadaje sie do wszystkich zastosowan.

1: square (kwadratowa): przebieg U/f jest kwadratowy - stosowana przy wentylatorach i pompach.

B22 V/f-gain (wspodtczynnik U/f): modyfikacja nachylenia charakte- un, B22 Uff-wspéfcz.
rystyki U/f. Nachylenie przy wspétczynniku U/f = 100% okreslajg p34 110 100 %0
wartosci parametréw B14 i B15. (U-siec) '_';;‘;,;t_z;’;':/"_'_'_ T
Przedziat warto$ciw %: 90 ... 100 ... 110 B14 Jo e

B23 boost (boost): skuteczny tylko przy B20=0 (sterowanie U/f)). (U-znam) P [

Boost oznacza zwiekszenie napiecia w zakresie niskich pred- B23 — -

kosci obrotowych, dzieki czemu osigga sie wiekszy moment /Boost) Pt !

rozruchowy. Przy B23 =100 % znamionowy prad silnika ptynie pa |

przy 0 Hz. Do okreslenia potrzebnego napiecia (boost), koniecz- 3;5 tHz

na jest znajomo$¢ rezystancji stojana silnika. Przy B00 = O nie- (f-znam)

zbedne jest przeprowadzenie samodostrojenia ( B41) !!

Przy B00=1...20 rezystancja stojana jest okre$lona przez wybdr silnika.

Przedziat wartosciw %: 0 ... 10 ... 400

B24e f-switching (czest.kluczowania): zwigkszenie czestotliwosci powoduje cichszg prace napedu ale rGwnoczesnie
zwiekszaj sie straty. Z tego powodu przy podwyzszonej czestotliwosci kluczowania ograniczyé nalezy dopusz-
czalny prad znamionowy silnika (B12). Przy czestotliwosci 16 kHz i U.as = 400 V przetwornica jest w stanie do-
starcza¢ w pracy ciegtej 46 % pradu znamionowego. Przy 8 kHz mozliwe jest osiggniecie 75 %. W
zastosowaniach powyzej 200 Hz ustawic¢ czest.kluczkowania na 8 kHz
Przedziat wartosci w kHz: 4 ... 16

B25e halt flux (strumien spoczynkowy):. B25 okresla czy przez silnik z wtgczonym hamucem, przy zatrzymaniu
ptynie prad.Przy signale HALT na wejsciu binarnym zostanie silnik w czasie B27 zasilany praqdem.Tworzenie
pola magnetycznego w silniku jest wskazywane poprzez sygnat wyjsciowy “22:przyg. na podanie wart. zadanej”
0: inactive (nieaktywny); przy wigczonym hamulcu (zatrzymanie, szybkie zatrzymanie ) przez silnik nie ptynie

prad, silnik nie jest magnetyzowany. Zaletg jest poprawa bilansu cieplnego,gdyz silnik moze sie

chtodzi¢ w czasie przerw w pracy. Wadg jest opdznienie rozruchu (czas na namagnetyzowanie - zaleznie
od silnika do ponad 0,5 s). Czas ten jest przez przetwornice samoczynnie wyliczany i dodawany do czasu
otwarcia hamulca FO06.

1: active (aktywny); ustawienie fabryczne. Prad magnetyzacji przeptywa przez silnik, dzieki czemu szybsza re-
akcja przy otwarciu hamulca. Wada: grzanie sie silnika, prad magnetyzacji moze wynosi¢, w zaleznosci od
wielkos$ci silnika, do 40% pradu znamionowego.

2:75%:zredukowany prad do 75%, lub jak w B25=0

3:50%

4:25%

B27 time halt-magnetize:( czas magnetyzowania silnika):W przypadku zredokuwanego magnetyzowania silnika
B25 i zamknietego hamulca z wigczonym enable (n.p. STOP-sygnat) zostanie prad magn. utrzymywany na
czas B27.

Przedziat wartosci w s: 0 ... 255

B30 additMotOper (dodatkowy silnik): tylko gdy B20=0. Umozliwia dotaczenie dodatkowego silnika do przetwornicy.
Napiecie silnika jest chwilowo redukowane, aby unikng¢ wylaczenia wskutek przecigzenia.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny);

B31 motor-oscillation: (drganie silnika):W wiekszych silnikach w biegu jatowym wystepujg drgania. Zwiekszenie
wartosci param. B31 powoduje tltumienie drgan.

Przedziat wartosci w %: 0...30 ... 100

B32 SLVC-Dynamik: Dynamike regulacji wektorowej bez impulsatora SLVC mozna w B32 nastawic.

Przedziat wartosciw %: 0 ... 70 ... 100

B40-" |phase test (sprawdzenie faz):

0: inactive (nieaktywny)

1: active (aktywny);sprawdzenie symetrii silnika w krokach 60°. Kontrolowane sa:
- podigczenie faz U,V , W.
- symetria rezystancji uzwojen U,V,W. Odchyiki o0 £10% sygnalizowane sa meldunkiem 19:symmetry.
- rodzaj potaczenia silnika. Jezeli w parametrze B00=1 ... 20 wybrany jest jeden z silnikow STOBER
nastepuje poréwnanie potgczenia wybranego silnika (gwiazda / trojkat) z silnikiem podtgczonym do prze
twornicy. Réznice meldowane sa przez 20:motorConnect . Uruchomienie zmiang sygnatu z ,0“ na ,1“ na
wejsciu ,enable“(X1.6). Aby opusci¢ parametr na wejscie ,enable“ musi by¢ podany sygnat 0.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..

E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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11. Opis parametréw

= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

B.. Silnik

Nr.par... | Opis
B41 .1) | autotuning (samodostrojenie):
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); pomiar rezystancji uzwojen silnika.Uruchomienie zmiang sygnatu z ,,0 na ,1“ na wejsciu
“enable“. Aby opusci¢ parametr na wejscie ,enable” musi by¢é podany sygnat ,0“. Peprzez A00=1 wpisaé
trwale do pamieci.
B00=0, samodostrojenie jest konieczne! Wazne dla optymalnego dopasowania przetwornicy i silnika.
B00=1 ... 20, samodostrojenie nie jest konieczne
B53 R1-Motor: (R1-silnik) opornos¢ statora uzwojenia silnika, R1=Ry./2. Tylko w przypadku silnikow obcych poda¢ | v
lub poprzez B41 zmierzy¢. W podtaczeniu Y B53 jest wartoscig jednej fazy. W podiaczeniu A musi1/3 waro$ci
opornosci zosta¢ podana . B53 przy STOBER-silnikach nie wymaga z reguty zmiany.
Przedziat warto$ci w : 0,01 ... zalezny od typu... 327,67
B64 Ki-IQ (Moment): Tylko jak B20=2.Wzmocnienie integratora | od regulatora momentu. N
Wertebereich in %: 0 ... zalezny od typu ... 400
B65 Kp-1Q (Moment): Tylko jak B20=2. Wzmocnienie integratora P od regulatora momentu v
Przedziat wartosci w %: 0 ... zalezny od typu... 400
C.. Maszyna 2
Nr.par... | Opis
C00 n-Min: najnizsza dopuszczalna predkos$¢ obrotowa. Odnosi sie do liczby obrotéw watu silnika. Wartosci v
zadane nizsze od n-Min nie sg uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Min.
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... C01
Co1 n-Max: najwyzsza dopuszczalna predko$¢ obrotowa. Odnosi sie do liczby obrotéw watu silnika. Wartosci za- | v
dane wyzsze od n-Max nie sg uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Max.
Przedziat warto$ci w obr/min : C00 ... 3000° ... 12000 P(zalezne od liczby biegunéw par. B10; fmax=400Hz)
C02- dirOfRotat (dopuszczalny kierunek): tylko gdy C60 = 2. Ustala dopuszczalny kierunek obrotéw. Kierunek obro- | v
tdbw moze byc¢ przetaczany poprzez wejscia binarne (F31 ... F35).
0: cw & counter-cw (prawo i lewo);
1: clockwise (prawo);
2: counterclk. (lewo);
C03 M-Max 1 (max. moment 1): maksymalny moment dopuszczony przez uzytkownika. Moze by¢ zmniejszony N
poprzez wejscie analogowe (p. F25=2).. Przy przekroczeniu tego dopuszczalnego momentu przetwornica
reaguje meldunkiem 47:drive overl. Patrz C04
Przedziat wartosci w %: 0 ... 150 ..400%-redukcja predu poprzez max. prad wyjsciowy falownika.
Co4 M-Max 2 (max. moment 2): dodatkowa warto$¢, musi by¢ wyzsza od M-Max 1 (C03).. Wybor miedzy tymi v
dwoma warto$ciami mozliwy jest poprzez wejscie binarne (F3..= 10:torque select) lub automatycznie gdy
C20=2, patrz cz. 9.2. Przy szybkim zatrzymaniu aktywny jest zawsze M-Max 2.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 150 ..400%-redukcja pradu poprzez max. prad wyjsciowy falownika.
c10 skip speed 1 (pred.obr. zabroniona): tylko gdy C60x2. Zapobiega pracy napedu w zakresie rezonanséw. Na — | v
stawiona pred.obr. i przedziat +0,4 Hz sg ,przejezdzane” (rampa D81).
Cztery wartosci predkosci zabronionych moga leze¢ obok siebie.
Przedziat warto$ci w obr/min : ... 0 ....12000° P(zalezne od liczby biegunéw par. B10; fmax=400Hz)
C11 skip speed 2: patrz C10 . v
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000
C12 skip speed 3: patrz C10 v
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000 P
C13 skip speed 4: patrz C10 . v
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000
C20- startup (rozruch): okre$la rodzaj rozruchu. \

0: standard (normalny); ustawienie fabryczne, niezalezny od rodzaju sterowania (B20).

1: load start (cigzki); tylko gdy B20 = 1. Dla maszyn z podwyzszonym momentem startowym. Przez czas C22
moment silnika zwiekszony jest do wartosci C21. Po uptywie czasu nastawionego w C22 przetwornica
pracuje dalej z normalnymi wartoSciami ramp.

2: cycle charact. (praca przerywana); niezalezny od rodzaju sterowania (B20).

- automatyczne przetaczanie pomiedzy M-Max 1 (C03)i M-Max 2 (C04). M-Max 1 jest aktywny w czasie
statych predkosci obrotowych , M-Max 2 podczas fazy przyspieszania.

- przy B20 =1 realizowana jest wstepna regulacja momentu tzn. przetwornica wylicza na podstawie
parametréw silnika (B00) oraz stosunku bezwtadnosci obcigzenia i silnika (C30) konieczny
moment , ktéry jest podany na naped.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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C.. Maszyna

Nr.par... | Opis
3: capturing (przejecie); tylko gdy B20 = 1. Pracujacy silnik zostaje dotaczony do przetwornicy. Przetwornica
okresla rzeczywistg predkos¢ obrotowa, synchronizuje sie i podaje odpowiednie warto$ci zadane.
C21 M-load start (moment-rozruch ciezki): tylko gdy C20=1.Okreslenie momentu dla rozruchu ciezkiego. N
Przedziat wartosci w %:0 ... 100 ... 400
C22 t-load start (czas-rozruch cigzki): tylko gdy C20=1.Czas, przez ktory aktywny jest moment nastawiony w C21 . |+
Przedziat wartosci w s:0...5...9,9
C30 J-mach/J-mot : stosunek bezwtadnosci obcigzenia i silnika. Wspdiczynnik ten jest skuteczny we wszystkich |
rodzajach sterowania i istotny dla optymalizacji pracy przetwornicy i silnika (dynamika). Programowanie tego
parametru nie jest konieczne.
Przedziat wartosci: 0 ... 1000
C31 n-control Kp (wzmocnienie Kp): tylko gdy B20=2. n-Regler Kp ' \
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora obrotéw. ',;gﬁ;g n-Regler Ki
Przedziat wartosci w %: 0 ... 60 ... 400 Msoll
n-Motor (£08) :
C32 n-control Ki (wzmocnienie Ki): tylko gdy B20=2. Wzmocnienie cztonu catkujgcego regulatora obrotéw. Przy N
wystgpieniu oscylacji odpowiedzi skokowej w pozycji osiagnietej zredukowa¢ C32.
Przedziat warto$ci w %: 0 ... 30... 400
C35 n-control Kp w zatrzymaniu: \
Bez funkcji zwijania par. C31 i C32 jest z par. C35 multiplikowany, jes$li obroty silnika sa mniejsze jak w par.
C40 nastawione.
W funkgji zwijania sg par. C31 i C32 aktywne.
Przedziat wartosci w %:5 ... 100
C40 n-Window (n-przedziat): gdy F00 = 3 (Przekaznik 2 melduje 3:refVal-reached) lub F00 = 2 (Przekaznik 2 mel- |
duje 2:standstill), jezeli warto$¢ rzeczywista znajdzie sie w przedziale: warto$¢ zadana +C40, oznacza to,ze
warto$¢ zadana zostata osiagnieta i przekaznik 2 zwiera.
Przedziat wartosci w obr/min: 0 ... 30 ... 300 P
C41 opRangeN-Min (zakres pracy: n-min): parametry C41 ... C46 okre$lajg zakres pracy przetwornicy. Przekrocze- | v
nie nastawionej wartosci moze by¢ sygnalizowane poprzez wyjscie binarne lub przekaznik 2(F00=6).
Réwnoczesnie kontrolowane sg wszystkie wartosci. Jezeli kontrola nie jest konieczna, nalezy wartosci min.
nastawi¢ na dolng warto$¢ dopuszczalng, a wartosci max. na goérng wartos¢ dopuszczalng, por. cz. 9.3.
Kontrola zakreséw pracy nie jest aktywna w czasie przyspieszania i hamowania oraz gdy silnik nie jest
zasilany pragdem. Parametr C48 aktywuje wartos¢ bezwzgledna.
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... C42
C42 opRangeN-Max (zakres pracy: n-max): patrzP Cc41 o N
Przedziat warto$ci w _obr/min : C41 ... 6000 "..... 12000 " P(zalezne od liczby biegundw par. B10; fmax=400Hz)
C43 opRangeM-Min (zakres pracy: M-min): patrz C41 N
Przedziat wartosci w %:0 ... C44
C44 opRangeM-Max (zakres pracy: M-max): patrz C41 \
Przedziat wartosci w %: C43 ... 400
C45 opRangeX-Min (zakres pracy: X-min): patrz C41. Kontrola wielkosci ustawionej w par. C47 N
Przedziat wartosci w %:-400 ... 0 ... C46
C46 opRange-X-Max. (zakres pracy: X-max):: patrz. C41. Kontrola wielko$ci ustawionej w par. C47 N
Przedziat wartosci w %: C45 ... 400
C47 OpRange(zakres pracy: ) C45/C46:. N
0: EO1 P-motor; 5: E22 i2t-device; 10: E71 AE1-scale;
1: EO2 M-motor; 6: E23 i2t-motor; 11: E72 AE2-scale;
2: E10 AE1-level; 7: E24 j2t-brakeRes; 12: E73 AE2-scale2;
3: E11 AE2-level; 8: E62 act. M-Max; 13: E14 BE5 freqRV
4: E16 analog-outp; 9: E65 PID-reg.deviation; 14:E08 n-motor(% odniesienie par. C01)
C48 opRange C47area:(zakres pracy wartos¢ bezwzgledna) v

0: absolut;(warto$¢ bezwzgledna) w par. C47 wybrana wielkos¢ jest wart.bezwzgledng;
przykiad: C47=AE1; C45=30%; C46=80%; zakres pracy znajduje sie pomiedzy -80% a -30% i. pomiedzy
+30% a +80%.

1. opRange; (zakres pracy)w par. C47 wybrana wielko$¢ musi sie znajdowac¢ pomiedzy C45 i C46 ;
przyktad: C47=AE1, C45= -30%, C46= +10%; zakres pracy znajduje si¢ pomiedzy -30% a +10%.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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C.. Maszyna

Nr.par...

Opis

C49

opRange Accel & Frg.:(zakres pracy przyspieszenie&Enable)

0: inaktiv;(nieaktywne) w trakcie przys$pieszenia lub wytaczonego Enable sygnat ,zakres pracy” na wyjsciu
binarnym jest ,0“=ok zero, tylko w stacjonarnym trybie pracy sg sygnaty kontrolowane
(odpowiednos¢ software V 4.3).

1: aktiv;(aktywne) stan pracy jest kontrolowany w kazdym czasie

C50

display func (rodzaj wskazania): tylko,gdy C60 = 2. Pierwsza linijka wskazania moze by¢ za pomoca paramet-

row C50...C53 dowolnie zaprogramowana (patrz cz. 7.3.1). Dla jednej liczby i dla dowolnej jednostki

zarezerwo- wanych jest po 8 znakéw. Wskazanie = warto$¢ podstawowa/wspotczynnik .

0: n2 & I-motor (pred.obr. i prad silnika);

1: E00 I-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty prad silnika ( A ).

2: E01 P-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista moc w stosunku do znamionowej mocy silnika (%).

3: E02 M-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty moment w stosunku do momentu znamionowego (%).

4: E08 n-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista pred. obrotowa (obr./min.). W sterowniu U/f (B20=0) oraz
wektorowym (B20=1) wyswietlana jest czestotliwos¢ (=pred.obr.). Tylko w sterowaniu wektorowym ze
sprzezeniem (B20=2) wyswietlana jest rzeczywista warto$¢ predkosci obrotowe;j.

C51

display fact (wspotczynnik): tylko, gdy C60 #2. Warto$¢ (C50) jest dzielona przez ten wspdtczynnik.
Przedziat wartosci:-1000 ... 1 ... 1000

Cb52

dsp.decimals (zera po przecinku): tylko, gdy C60 =#2. Liczba miejsc dzisietnych po przecinku.
Przedziat wartosci: 0 ...5

C53

display text (tekst): tylko, gdy C60 =2.Tekst opisujacy specyficzne jednostki we wskazaniu (np. "Sztuki/godz").
Maksymalnie 8 znakéw. Programowanie wytacznie za pomocg FDS-Tool.

C60-

run mode (rodzaj pracy):
1: speed (pred.obr.); predko$¢ obrotowa, typowy rodzaj pracy

< | 2| <] <

D.. Wartos¢ zadana

Nr.par.. Opis

D00 RV-accel (WZ-przyspieszenie): rampa przyspieszenia do analogowego wejscia WZ. Istotna tylko przy v
podaniu warto$ci zadanej przez listwe zaciskéw X1 lub ,potencjometr motoryczny*.
- napiecie, prad poprzez wejscie analogowe 1 (X1.2 - 4)
- czestotliwos$¢ poprzez wejscie binarne BE5 (X1.5 - 11)
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98 : 0 ... 3 ... 3000

D01 RV-decel (WZ-hamowanie): rampa hamowania do analogowego wejscia WZ. Istotna tylko przy podaniu v
wartosci zadanej przez listwe zaciskow X1 lub ,potencjometr motoryczny*.
- napiecie, prad poprzez wejscie analogowe 1 (X1.2 - 4)
- czestotliwos¢ poprzez wejscie binarne BE5 (X1.5 - 11).
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 3 ... 3000

D02 n (RV-Max)z) : parametry D02 ... D05 opisujg zalezno$é pomiedzy analogowg wartoscig zadang i predkoscig N
obrotowa, w postaci charakterystyki wartosci zadane;.
DO02: predkos¢ obrotowa prz maksymalnej wartosci zadanej (D03).
Przedziat wartosci w obr./min.: 0 ... 3000 ... 12000 " P(zalezne od liczby biegunoéw par. B10; fmax=400Hz)

D03 refVal-Max® (WZ-max.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D02). Okresla przy ilu % analogowej wartosci | V
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie maksymalna predkos¢ obrotowa (D02).
Przedziat wartosci w %. D05 ... 100

D04 n (RV-Min)?: predko$¢ obrotowa osiagana przy minimalnej wartosci zadanej (D05). \
Przedziat wartosci w obr./min.: 0 ... 12000 " " (zalezne od liczby biegunéw par. B10; fmax=400Hz)

D05 refVal-Min® (WZ-min.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D04). Okresla przy ilu % analogowej wartosci |V
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie minimalna predko$¢ obrotowa (D04).
Przedziat wartosci w %:0...1 ... D03

D06 refValOffset” (WZ-offset): korekcja wartosci sygnatu na wejsciu analogowym 1 (X1.2-4). Przy  WZ=0 silnik nie |
powinien sie obraca¢. W przeciwnym razie, nalezy odczytang wartos$¢ podac¢ z przeciwnym znakiem jako offset
(np. parametr E10 wskazuje 1,3 %; wowczas D06 nalezy nastawi¢ na -1,3 %). Podczas nastawiania offsetu
wyswietlana jest réwniez akrualna warto$¢ wejscia analogowego.
Przedziat wartosci w %:-100...0... 100

D07 refValEnable” (WZ-zwolnienie): jezeli minimalna warto$é zadana (D05) wieksza jest od 1 %, przy pomocy wy- | v/

sterowania WZ zrealizowa¢ mozna funkcje ,enable”.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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D.. Wartos¢ zadana

Nr.par..

Opis

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); sygnat WZ na wejsciu analogowym 1 realizuje funkcje ,enable”. Sygnatowi ,1“ funkcji
.enable“ odpowiada WZ réwna lub wieksza od minimalnej WZ (D05).Sygnatowi ,,0“ funkcji ,enable“odpowiada
WZ mniejsza od minimalnej WZ (D05).

D08

monitor RV? (WZ-kontrola): kontrola sygnatu WZ, przerwy w przewodzie. Kontrola WZ funkcjonuje tylko, gdy

warto$¢ zadana minimalna ( D05) jest wigksza lub réwna 5 % (D05>= 5 %).

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); jezeli sygnat WZ jest o 5 % mniejszy od minimalnej WZ (D05), przetwornica melduje
43:ref.wire brk.

D09

Fix-Rv nr. (nr. statej WZ) wybor WZ.
0: Wybdr statej WZ poprzez wejscia binarne BE i funkcje RV-select 0...2.
1...7:wybor statej WZ ,wejscia binarne BE sg ignorowane.

D10

D11
D12

D20

D21

D22

D30
D31
D32
D40
D41
D42
D50
D51
D52
D60
D61
D62

accel 1? (rampa przyspieszenia 1): dla kazdego zestawu parametréw mozna zaprogramowacé do 7 statychWz/
zestawow ramp.Wybor poprzez wejscia binarne. W tym celu przynajmniej jedno we. binarne musi zosta¢ zapro-
gramowane jako selektor WZ (np. F31=1:RV-select0). Poprzez selektor WZ przyporzadkowane zostajg wejs-
ciom binarnym state WZ wzglednie zestawy ramp.Efekt kodowania binarnego wyswietlany jest w par.E60(0...7).
Zestawy ramp (accel 1...7 / decel 1...7) sg aktywne tylko w potaczeniu z odpowiednig statg WZ 1....7.

accel 1: czas przyspieszania zestawu ramp 1 odniesiony do 150 Hz.

Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 6 ... 3000

decel 1% (rampa hamowania 1): czas hamowania zestawu ramp 1 odniesiony do 150 Hz.

Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 6 ... 3000

Fix-RV 1% (stata WZ 1): wybér rownoczesny z zestawem ramp 1

(accel 1/ decel 1) poprzez wejscia binarne. Nr. | Przys | Hamo Wz
Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 750" ... 12000 D00 | DO1 | Analog, Czest,..

accel 2% (rampa przysp.2):czas przyspieszania D10 D02 Stata WZ 1
zestawu ramp 2 odniesiony do 150 Hz. D20 D03 Stata WZ 2
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 9 ... 3000 : : : :
decel 2% (rampa hamow.2): czas hamowania =T o70 | D71 Staia WZ 7
zestawu ramp 2 odniesiony do 150 Hz.

Przedziat wartosci w s/150 Hz* D98: 0 ... 9 ... 3000

Fix-RV 2% (stata WZ 2): wybér rownoczesny z zestawem ramp 2
(accel 1/ decel 1) poprzez wejscia binarne.

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 1500° ... 12000 "
accel 3% (rampa przysp.3): czas przyspieszania zestawu ramp 3 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz * D98: 0 ... 12 ... 3000

decel 3% (rampa hamowania 3): czas hamowania zestawu ramp 3 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz*D98: 0 ... 12 ... 3000

fix-RV 3% (stata WZ 3): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: 12000 ... 3000 ©... 12000

acel 4% (rampa przysp.4): czas przyspieszania zestawu ramp 4 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 0,5 ... 3000

decel 4” (rampa hamowania 4): czas hamowania zestawu ramp 4 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 0,5 ... 3000

fix-RV 4% (stata WZ 4): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 500" ... 12000

accel 52 (rampa przysp.5): czas przyspieszania zestawu ramp 5 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 1 ... 3000

decel 5% (rampa hamowania 5): czas hamowania zestawu ramp 5 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 1 ... 3000

fix-RV 5% (stata WZ 5): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 1000° ... 12000 "

accel 62 (rampa przysp.6): czas przyspieszania zestawu ramp 6 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 2 ... 3000

decel 6° (rampa hamowania 6): czas hamowania zestawu ramp 6 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 2 ... 3000

fix-RV 6 (stata WZ 6): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 2000° ... 12000 "

AN =O

2 2 2 2 222222 2 2

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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D.. Wartos¢ zadana

Nr.par..

Opis

D70
D71
D72

accel 77 (rampa przysp.7): czas przyspieszania zestawu ramp 7 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 2,5 ... 3000

decel 7% (rampa hamowania 7): czas hamowania zestawu ramp 7 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz *D98: 0 ... 2,5 ... 3000

fix-RV 7% (stata WZ 7): patrz D12

Przedziat wartosci w_obr./min.: -12000°" ... 2500 ... 12000"

D80

ramp shape (forma rampy):
0: linear (liniowa);
1: ‘s ramp (rampa s); tagodniejsze przyspieszanie/hamowanie.

B R

D81

decel-quick (szybka rampa): rampa przy “szybkim zatrzymaniu“. Skuteczny tylko,gdy jedno z wej$¢ binarnych
zaprogramowane jest na “szybkie zatrzymanie® (F3.. = 9) lub parametr F38>0. Przy uruchomieniu “szybkiego
zatrzymania“ poprzez we.binarne naped zostaje wyhamowany z nastawiong w tym parametrze rampa.
Przedziat wartosci w s/150 Hz * D98: 0 ... 0,2 ... 3000

D90-

refValSource (zrédto wartosci zadanej):schemat blokowy patrz. cz 19 Pot.mot
0: standard-RV (standartowa WZ); BE4 | BES WZ

1: motor potent (pot.motoryczny);przy odpowiednim zaprogramowaniu F31...F35, L L stata

dwa we.binarne mogg symulowac potencjometr motoryczny.W tym celu jedno H L wieksza

we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpotiup,a drugie na 5:motorpotidwn L a mniejsza

(np.F34=4 i F35=5).Wartos¢ zadana w tym przypadku zmienia sie miedzy C00 i
CO01. Predkos¢ obrotowa zmienia sie wytacznie z rampami D00 i D01 . H H 0

2:mot.poten.+RV (pot.mot.+W2Z); WZ z potencjometru sumowana jest z standartowg WZ (we.
analogowe,stata WZ). Gdy D90=1,skuteczna jest tylko WZ z potencjometru. Rampy wybrane poprzez
we.binarne sg wykorzystane, WZ z potencjometru zmienia sie z rampami D00 i DO01.

D91

motorp.func (pot.motoryczny-funkcja): tylko,gdy D900 .

0: non-volatile (trwafta); osiagnieta WZ zostaje zapamigtana zaréwno przy odtgczeniu ,enable® jak i przy
wytgczeniu zasilania.

1: volatile (nietrwata); WZ jest zerowana przy odtaczeniu ,enable“ oraz zasilania.

D92

negateRefVal (negowanie WZ): schemat blokowy patrz cz.16

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); WZ zostaje zanegowana, co odpowiada odwréceniu kierunku. Negowanie jest niezalezne
od zrodta wartosci zadane;.

D93

RV-generator: (generator WZ) Dla uruchomienia i optymalnego ustawienia regulatora Pl regulacji predkosci
obrotowe;j.

0: inaktiv; (nieaktywny) normalny wybor WZ.

1: aktiv; (aktywny) WZ podana w poriodzie +A51. Czas periody jest ustawiany w par. D94 .

D94

RV-generator time: (czas periody) w ustalonym czasie zmienia WZ znak liczby > D93 jest aktywne.
Przedziat wartosci wms: 0 ... 500 ... 32767

D98

Wspotczynnik rampy: W ustawieniu D98<0 zostang wszystkie rampy w rodzaju pracy (C60=1 pred.obrot) zostang o jedng
lub dwie potegi zmniejszone(n.p . D00 ). Ustawienia ramp sa bardzo dokfadne.

-2: *0,01 Wszystkie rampy sg o wspotczynnik 100 zmniejszone.

-1:*0,1 Wszystkie rampy sg o wspoétczynnik 10 zmniejszone.

0:*1 Ustawienie fabryczne; Rampy nie zmienione

E.. Ws

kazania

Nr.par..

Opis

EO00

I-motor (prad silnika): wskazuje aktualny prad silnika (A)..

EO1

P-motor (moc silnika): wskazanie aktualnej mocy czynne;j silnika w kW i jako warto$¢ wzgledna odniesiona do
mocy znamionowej silnika w %.

EO2

M-motor (moment silnika): wskazanie aktualnego momentu silnika w Nm i jako wartos¢ wzgledna odniesiona
do momentu znamionowego silnika w %.

EO3

DC-link-volt (nap.stopnia posredniego): aktualne nap. stopnia posredniego. Przedziat wartosci dla przetwornic
jednofazowych: 0 ... 500 V, dla tréjfazowych: 0 ... 800 V.

EO4

V-motor (nap.silnika): wskazanie aktualnego napiecia silnika.
0.....230 V dla jednofazowych przetwornic
0.....480 V dla trgjfazowych przetwornic

EO5

f1-motor (czestotliwos$¢): wskazanie aktualnej czestotliwosci w Hz.

E06

n-refVal (pred.obr.-W2Z): tylko,gdy C60=1. Aktualna WZ predkosci obrotowej odniesiona do watu silnika.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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EO7 n-post-ramp (pred.obr. po rampie): tylko,gdy C60=1. Wskazanie aktualnej predkosci obrotowej odniesionej do
walu silnika. Odtworzenie rzeczywistych zmian predkosci obrotowej z uwzglednieniem wybranej rampy.

EO8 n-motor (pred.obr.): wskazanie aktualnej predkosci obrotowej silnika.

E09 Rotorposition: (potozenie wirnika) Tylko przy B20=2:Vector feedback; .potozenie wirnika w kazdym trybie
pracy.

E10 AE1-level (pozim we.analog.1): poziom sygnatu na we.analogowym 1 (X1.2-4). +10 V odpowiada +100 %.

E12 ENA-BE1-BE2 : poziom sygnaldw na wejsciach: ,enable“, binarne 1, binarne 2. 0 oznacza niski poziom,
1- wysoki poziom..

E13 BE3-BE4-BES5 : poziom sygnatéw na wejsciach binarnych 3, 4 i 5(X1.9-X1.11). 0 oznacza niski poziom, 1-
wysoki poziom.

E14 BES5-freqRV (WZ-czestotliwos¢): jezeli wejscie binarne 5 zaprogramowane jest jako zrddto czestotliwosciowej
wartosci zadanej (F35=14), E14 umozliwia obserwacje wysterowania. 0 % odpowiada czestotliwosci 100 Hz na
we. 5.100 % odpowiada maksymalnej dopuszczalnej wartosci zadanej, nastawionej w F37.

E15 n-encoder (pred.obr.impuls.): wskazanie rzeczywistej pred.obr. gdy impulsator podtgczony jest na we.binarne
4 i5 a we.5 nie jest nastawione na czestot.-WZ. Wskazanie jest niezalezne od rodzaju sterowania ( B20 ). Przy
pracy z kartg opcjonalng uwzgledni¢ B26=1!

E17 relay 1 (przekaznik 1): stan przekaznika 1.

0: open (otwarty); znaczenie patrz parametr F10.
1: closed (zamkniety); przetwornica gotowa do pracy.

E18 relay 2 (przekaznik 2): stan przekaznika 2. Funkcja przekaznika 2 okreslona jest w parametrze F00.

0: open (otwarty);
1: closed (zamkniety);

E19 BE15...1&ENA : stan logiczny wszystkich wejs¢ binarnych z uwzglednieniem karty opcjonalnej przedsta-
wiony jest jako wyraz binarny.

E20 device util (obcigzenie przetwornicy): wskazanie aktualnego obciazenia przetwornicy w %. 100 % odpowiada
mocy znamionowej przetwornicy.

E21 motor util (obcigzenie silnika): wskazanie aktualnego obciazenia silnika w %. Wartoscig odniesienia jest nas-
tawiony w B12 znamionowy prad silnika.

E22 i2t-device (i2t-przetwornica): poziom modelu cieplnego przetwornicy (i2t). Przy 100 % obciazenia wystepuje
zaktocenie 39:temp.Dev.i2t .

E23 i2t-motor (i2t-silnik): poziom modelu cieplnego silnika (i2t). 100 % odpowiada petnemu obcigzeniu. Model
cieplny okreslony jest na podstawie wartosci parametrow grupy B (Silnik), to znaczy przy pracy ciagtej
przetwornicy.

E24 i2t-brakeRes (i2t-rezystor hamujacy): poziom modelu cieplnego rezystora hamujacego (i2t). 100 % odpowiada
petnemu obcigzeniu.

E25 device temp (temp.przetwornicy): aktualna temperatura w °C; wskazanie +25 °C przy zaniku zasilania (230V
wzg. 400V) a przetwornica zasilana jest z +24V ASI-omuboxarty opcjonalne;j.

E27 BA15...1&przeka1: stan logiczny wszystkich wejs¢ binarnych , z lewej na prawg czytelne wyjscie BA15 do
BA1, z prawej strony przekaznik 1

E29 n-wart.zad rzecz: Warto$¢ zadana rzeszywista przed wart. zad skoregowang i wart zad. ograniczona.

E30 run time (czas pracy): wskazanie aktualnego czasu pracy. Czas pracy oznacza , ze przetwornica jest zasilana
z sieci zasilajace;.

E31 enabled time (czas aktywny): wskazanie czasu aktywnego. Czas aktywny oznacza,ze silnik zasilany jest
pradem.

E32 energy count (licznik energii): wskazanie catkowitej oddanej energii w kWh.

£33 Vi-max-memo (nap.stop.posr.): napiecie stopnia posredniego jest ciggle mierzone. Najwyzsza pomierzona war-
tos¢ jest w E33 trwale zapamietana. Wartosci tej nie mozna wyzerowac.

E34 I-max-memo (prad silnika): prad silnika jest ciagle mierzony. Najwyzsza pomierzona warto$¢ jest w E34 trwale
zapamietana. Warto$¢ ta moze byc¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E35 Tmin-memo (min.temp.): temperatura przetwornicy jest ciggle mierzona. Najnizsza pomierzona warto$¢ jest w E35
trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze byC poprzez A37->1 wyzerowana.

£36 Tmax-memo (max.temp.): najwyzsza pomierzona temperatura przetwornicy jest w E36 trwale zapamigtana. Warto$¢ ta
moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E37 Pmin-memo (min.moc): moc czynna napedu jest ciggle mierzona. Najnizsza pomierzona warto$¢ jest w E37 trwale

zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E38 Pmax-memo (max._moc): moc czynna napgdu jes;t ciagle mierzona. Najwyzsza pomierzona warto$¢ jest w
E38 trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E£40 foul_tTypg (rodzaj zgk’fécenia):parametr ten umozliwia sprawd_zenie wystepuja_pych zaktocen. Przetworr_]ica zapamietuje, w
kolejnosci czasowej, 10 ostatnich zakiécen. Numer zaktdcenia wyswietlany jest z Controlbox z prawej strony u goéry: 1
oznacza ostatnie, 10 najwczesniejsze zaktocenie. Rodzaj zaktdcenia wyswietlany jest w dolnej linii. Wybér zaktdcenia, ktére
ma zosta¢ wyswietlone: nacisnac¢ przycisk “#” , w gérnej linii pulsuje numer zaktocenia (1 ... 10). Przy pomocy przyciskow
ze strzatkami mozliwy jest wybér numeru zaktdcenia. Rodzaj zaktdcenia mozna odczytaé w dolnej linii, np. 31:
short/ground.

E41 _fouItTime (czas zaktdcenia): czas pracy w momencie wystgpienia wybranego zakidcenia. Wybdr nastepuje analogicznie
jak w parametrze E40.

E42 fault('.:n.t (‘I.iczba zgk’:éceﬁ): liczba zgk’:éceh wybranego rodzaju. Wybér rodzaju zaktocenia nacisna¢ przy- cis.k W W
dolnej linii wysSwietlany jest rodzaj zakitécenia np. 317: short/ground. Przy pomocy przyciskow ze strzatkami mozliwy
jest wybor pozadanego rodzaju zaktdcenia. Liczba zakiocen, ktére wystapity w  czasie pracy przetwornicy wy$wietlana
jest w gornej linii (0 - 65535).

E45 control word ( wyraz sterujacy) : sterowanie przy pracy w sieci.

E46 status word (status) : status przetwornicy przy pracy w sieci.

E47 n-field-bus (pred.obr.) : warto$¢ zadana predkosci obrotowej przy pracy w sieci.

E50 device (urzadzenie) : wskazanie typu przetwornicy, np. FAS 4014/B.

E51 softwareVersion (wersja software) : wersja software’u przetwornicy, np. V4.5.

E52 device-no. (nr.urzadzenia): numer urzadzenia, odpowiada numerowi na tabliczce znamionowe;.

E53 variant-no. (nr.wariantu);

E54 Option-board (karta opcjonalna) : wskazanie rozpoznanej karty opcjonalne;j.:

20: none; brak karty lub zewnetrznego zasilania +24V.
21: 24V-LC;

E55 Ident-no. (nr.identyfikacyjny) : dowolna, wybrana przez uzytkownika liczba z przedziatu 0...65535. Zmiana
mozliwa wytacznie poprzez FDS-Tool lub siec.

E£56 Ps(_et.i_dent.1 (i(_jentyfilfac':jg zestawu) : 'wskazuje, czy waﬂoéé jakie_goé parqmetru z zesta_wu parametrow 1 zostata
zmieniona. Moze stuzy¢ jako wskazéwka na nieuprawnione manipulowanie parametrami.

0: wszystkie wartosci odpowiadajg wartosciom fabrycznym (A04=1).

1: Warto$¢ podana z FDS-Tool.

2..253: Podanie od Klienta / Projektowanie z FDS-Tool.

254: Przy zmianie parametru w komunikacji sieciowej lub USS-protokét, wartos¢ E56 | E57 wynosi= 254.
255: Conajmniej jeden parametr zostat poprzez (Controlbox ) zmieniony.

E57 Para-Satzkennung 2: Jak E56, tylko dla zestawu parametrow 2.

E58 Kommubox: Typ der auf X3 aufgesteckten u. automatisch erkannten Kommubox zur Feldbus-Kommunikation.

E6O RV-selector (selektor WZ): wskazuje wynik kodowania binarnego Selekt. WZ
statej WZ. Wybér poprzez wejscia binarne BE1....BES5. ) 1‘ 0 E60 wz
Przynajmniej jedno wejscie binarne musi by¢ zaprogramowane oToTlo 0 Analoa. czesto
jako selektor WZ (F3.. =1..3). Wynik kodowania binarnego 9, 62€S°0, .
wyswietlany jest w postaci cyfr 0...7. Cyfrom przyporzadkowane 0101 1 Stata WZ 1
sg state WZ/zestawy ramp. 0 1 0 2 Stata WZ 2
Mozliwos¢ bezposredniego podania statej WZ poprzez D09,D09 0 1 1 3 Stata WZ 3
nie ma wptywu na param. E60. 110101 4 Stata WZ 4

1 0 1 5 Stata WZ 5
1 1 0 6 Stata WZ 6
1 1 1 7 Stata WZ 7

E61 add.ref.val (WZ dodatkowa): dodatkowa WZ sumowana z aktualng WZ. Moze by¢ podana poprzez wejscie
analogowe 2 (F20=1) lub sie¢.Patrz schemat blokowy cz.16

E62 act. M-Max (aktualny max. moment): aktualnie skuteczny moment jako minimum z C03, C04 i momentu wy-
nikajgcego z poziomu we.analogowego AE1, jezeli AE1 zaprogramowane jest na ograniczenie momentu
(F20=2) lub ograniczenie mocy (F20=3) albo przy sterowaniu z sieci.

E71 AE1 level: AE1-Signat . E71= (E10 + F26) * F27. patrz schemat blokowy cz . 16.

E80 oper.cond.(stan pracy): wskazanie aktualnego stanu pracy, poréwnaj cz. 13 (Stany pracy). Parametr przy-

datny przy pracy w sieci lub sterowaniu poprzez zlgcze szeregowe.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
24

patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..

parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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event level (poziom zdarzenia): wskazuje,czy wystepuje jakie$ zdarzenie. Rodzaj zdarzenia wskazywany jest
w parametrze E82. Przydatny przy pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztacze szeregowe.

0: inactive (nieaktywny); nie wystepuje zadne zdarzenie.

1: message (meldunek);

2: warning (ostrzezenie);

3: fault (zaktocenie);

E81

E82 event name (rodzaj zdarzenia): wskazanie aktualnego zdarzenia, poréwnaj tabele w cz. 13. Przydatny przy
pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztacze szeregowe.

E83 warn.time (czas ostrzezenia): przy wystgpieniu ostrzezenia - czas, ktéry pozostaje do wystgpienia zaktécenia.
Zmiana czasu mozliwa jest przy pomocy FDS-Tool.

E84 act.paraSet (aktywny zestaw): wskazanie aktywnego zestawu parametréw, poréwnaj cz.9.4. Przydatny przy
pracy w sieci lub sterowaniu poprzez zlgcze szeregowe.

1: paraSet 1 (zestaw parametréw 1);

2: paraSet 2 (zestaw parametréw 2);

E100 Parametry wieksze od E100 sg potrzebne do programowania cyklu pracy falownika z siecig. Dane szczegoétowe
""" | patrz dokomentacje techniczne sieci.

F.. Zaciski E
Nr.par.. Opis
FOO rel. 2-funct. (funkcje przekaznika 2)( X2.3-X2.4) \

0: inactive (nieaktywny);

1: brake (hamulec); sterowanie hamulca, patrz F01, F02 i F06, FO7patrz cz. 8.6.

2: standstill (bezruch); przekaznik zwiera, gdy pred. obr. osiagnie wartos¢ 0 £C40 obr./min.

3: refVal-reached (osiggnigta WZ); przekaznik zwiera przy osiagnieciu WZ +C40.

4: torque-limit (ograniczenie momentu); przekaznik zwiera,gdy ograniczenie momentu zostanie osiggniete
(patrz parametr E62).

5:warning (ostrzezenie); przekaznik zwiera przy wystgpieniu ostrzezenia.

6: operat.range (zakres pracy); przekaznik zwiera przy przekroczeniu zakresu pracy (C41 ... C46).

7: act.paraSet (aktualny zestaw parametréw); funkcjonuje tylko gdy w obu zestawach nastawione jest F00=7.
Przekaznik otwarty — aktywny zestaw 1,przekaznik zwarty — aktywny zestaw 2.

8: - 13: nieaktywny;

14: forward; (kierunek prawo)obroty silnika n>0.przy predkosci 0 zachowanie z hysteresg C40.

15: foult;(zaktécenie) wystapito zaktocenie.

16: inhibited;(wtaczenie zablokowane) patrz stan pracy, 712:inhibited* cz. 13.

17: BE1;podanie sygnatu wejscia binarnego na wyjscie binarne.

18: BE2; patrz wybor ,17:BE1“

19: - 21: nieaktywny;

22: przyg. na zadanie WZ;Naped jest wzbudzony,pole magn.w

silniku ,WZ moze zosta¢ podana. Przyktad dla ,32:Parametr w pracy* pisanie
23: - 27: nieaktywny; parametru poprzez sie¢ :
28: BE3; patrz wybor ,17:BE1“.
29: BE4- parametr . para_metr
30'_ BE5,‘ wystac odpowie przeiety
31: nieaktywny; 4
32:Parametr w pracy; Low-Sygnat sygnalizuje nie skonczone = |32:parametrwpracy [
przeliczenia parametru w falowniku
FO1 brakeRelease (zwolnienie hamulca): tylko,gdy F00=1 i B20=2. Jezeli warto$¢ zadana przekroczy ustawiong |V

w tym parametrze warto$¢, hamulec zostaje zwolniony (przekaznik 2 — zwiera).
Przedziat wartosci w obr./min.: 0 ... 300 *

F02 brake set (zadziatanie hamulca): tylko,gdy F00=1 i B20=2. Jezeli naped zostanie zatrzymany instrukcjg ,za- |V
trzymanie® lub ,szybkie zatrzymanie®, hamulec zadziata, gdy predkos$¢ obrotowa zmniejszy sie ponizej
wartosci ustawionej w tym parametrze (przekaznik 2 - otwiera).

Przedziat warto$ci w obr./min.: 0 ... 300*

FO3 rel.2 t-on (opdznienie przek.2): tylko,gdy F00>0. Opdznienie zadziatania przekaznika 2. Moze by¢ taczone z v
kazda z funkcji przekaznika.Przyporzadkowana funkcja musi trwa¢ przynajmniej t-on,aby przekaznik zadziatat.
Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

F04 rel.2 t-off (op6znienie przek.2):tylko,gdy F00>0. Opo6znienie przekaznika 2 przy wytaczeniu. Moze by¢ faczo- |+
ne z kazdg z funkcji przekaznika.
Przedziat wartosci w s:0 ... 5,024

P Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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FO05 rel.2invert (odwrdcenie): tylko,gdy F00>0. Umozliwia odwrdcenie sygnatéw przekaznika 2. Odwrécenie nas-
tepuje po wykonaniu funkcji opdzniajacych (F04/F03). Moze by¢ taczony z kazdg z funkcji przekaznika.
Przedziat wartosci: 0 ... 1

FO6 t-brakeRelea (czas otwarcia hamulca): tylko,gdy F00=1i B20=2 . Okresla czas otwarcia hamulca. Czas ten
nalezy dobra¢ o ok.30ms wiekszy jak czas t1 w rozdziale M katalogu STOBER- MGS. Przy wigczeniu
.enable“lub zdjeciu sygnatu z wejscia ,zatrzymanie® / “szybkie zatrzymanie“ naped ruszy z opdznieniem
ustawionym w FO06. Patrz takze B25.

Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

FO7 t-brakeSet (czas zamkniecia hamulca): tylko,gdy F00=1 i B20=2). Okresla czas zamkniecia hamulca. War-
tos¢ FO07 nalezy dobra¢ o ok.30ms wiekszg jak czas t1 (Katalog MGS). Przy zdjeciu ,enable” i podaniu
sygnatu ,zatrzymanie“ / “szybkie zatrzymanie“ naped pozostaje jeszcze przez czas FO07 sterowalny.
Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

F10 Rel.1-funct.(funkcje przekaznika 1): przekaznik 1 jest zwarty,gdy przetwornica jest gotowa do pracy. Otwarciem
przekaznika mozna nastepujgco sterowac : (wskazanie stanu przekaznika - parametr E17)

0: fault (zaktocenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktdcenie.

1: fault&warning (zakiocenie lub ostrzezenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktdcenie lub ostrzezenie.

2: ft&wrn&message (zaktocenie,ostrzezenie lub meldunek); przekaznik otwiera,gdy wystapi
zaktocenie,ostrzezenie lub meldunek. Jezeli aktywne jest auto-kasowanie(A32=1), otwarcie przekaznika
nastgpi dopiero po zakonczeniu wszystkich préb auto-kasowania.

F25e¢ AE1-function (funkcja wejscia analogowego 1)(X1.A-B):

0: inactive (nieaktywny);

1: additional RV (dodatkowa WZ); dodatkowe wejscie WZ,niezalezne od wybranego wejscia sterujgcego i do-
dajace sie do aktualnej WZ (A30). 100 % wysterowania AE1 odpowiada 100 Hz (3000 obr./min. silnika 4-bie-
gunowego). Mozliwos¢ skalowania przy pomocy parametrow F26 i F27.

2: torque-limit (ograniczenie momentu);dodatkowe ograniczenie momentu. ((10V +F26) x F27) = znamionowy
moment silnika. Aktywne ograniczenie stanowi minimum z M-max1(C03),M-max 2 (C04) i sygnatu na
wejsciu AE1.

3: power-limit (ograniczenie mocy); zewnetrzne ograniczenie mocy,przy czym 10 V = moc znamionowa silnika.

4: RV-factor (wspotczynnik WZ); WZ z wejscia AE1 korygowana jest przez ten wspoétczynnik (10 V = 100 %).

5: - 7: nieaktywny

8: M-rot.magnet (moment-pole obrotowe); sterowanie momentu przy pracy z polem obrotowym.Sterowanie U/f
(B20=0).Pred.obr. okreslona jest przez statg WZ.Przy pomocy F20=8 mozliwa jest regulacja napigcia silnika.
(AE1). Poniewaz moment obrotowy zalezny jest od kwadratu napiecia silnika, regulacja nastepuje z pier-
wiastkiem sygnatu z AE1.

9:n-max ograniczenie max. predkosci silnika poprzez napiecie analogowe

10: WZ ; WZ do podania predkosci obrotéw silnika lub momentu( ustawienie fabryczne 10:WZ)

F26 AE1-offset (offset AE1): korekcja offsetu na wejsciu analogowym AE1. Zmostkowac¢ zaciski X1.A i X1.B. W
parametrze E10 odczyta¢ poziom na AE1i z przeciwnym znakiem ustawi¢ w F26 (np. E10 wskazuje 1,3 %,
nastawa w F26 wynosi -1,3 %).

Przedziat wartosci w %.-100...0 ... 100

F27 AE1-gain (wspotczynnik AE1): sygnat na we.AE1 sumowany jest z sygnatem offset AE1 (F26) i nastepnie
mnozony przez ten wspoétczynnik. Zaleznie od nastawy F25 dla F27 wynikajg ponizsze skalowania:
F25=1= 10V = F27 - 3000 _Obr'/min' . *W silnikach 4-polowych znaczy
F25=2 = 10V = F27 - znamionowy momept_sﬂmka 100Hz 3000 obr/min.Przy
F25=3 = 10 V = F27 - znamionowa moc silnika innych ilo$ciach biegunow
F25=4 = 10 V = F27 - mnozenie przez 1,0 nalezy predkosc¢ wyliczy¢:

F25=5 = 10 V = F27 - zaprogramowana predkos¢

F25=6 = 10 V = F27 - droga w 170 B10=2 — 100H2z=60000br

F25=7 = 10 V = F27 - (Dmax - Dmin), patrz cz. 11.2.1 B10=6 — 100H2=20000br

F25=8 = 10 V = F27 - znamionowe napiecie silnika

F25= 9= 10V =F27 - 100 Hz (3000 Upm)*

F25=10 = 10 V = F27 - 100% Wejscie wykresu WZ

Przyktad: przy F25=1i F27=50 % dla 10 V wynika warto$¢ 1500 obr./min.

Przedziat wartosci w %.-400 ... 100 ... 400

F30 BE-Logik:sprzezenie wejs¢ binarnych poprzez UND-lub LUB-element:

0: ODER;( LUB)
1: UND; ( UND)

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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11. Opis parametréw

F.. ZacisKki

Nr.par.. Opis
F31e BE1-function (funkcja BE1): we.binarne BE1 ... BE5 moga by¢ dowolnie programowane. Funkcje 0 - 13 oraz v
od 16 sgidentyczne dla wszystkich wejs¢. Jezeli ta sama funkcja zostanie zaprogramowana dla kilku wejsc,

sg one sprzezone poprzez OR(takze 7:addit. enable).Parametry F51 ... F55 umozliwiajg odwrdcenie sygnatow.

0: inactive (nieaktywny);

1: RV-select 0 (selektor0-WZ); wybor statych WZ/zestawoéw ramp. Sygnatom wejs¢ binarnych przyporzadkowa-
ne zostaja, poprzez selektor, stata WZ/zestaw ramp (D10 ... D72).

2: RV-select 1 (selektor1-WZ); dto

3: RV-select 2 (selektor2-WZ); dto

4: motorpoti up (pot.motor.+); gdy D90=1 dwa we.binarne moga symulowa¢ potencjometr motoryczny.W tym
celu jedno we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpoti up drugie na 5:motorpoti dwn. Patrz takze D90.

5: motorpoti dwn (pot.motor.-); dto

6: dirOfRotat (kierunek obrotéw); zanegowanie aktualnej wartosci zadanej.

7: addit.enable (dodatkowe “enable”); we.binarne przejmuje funkcje ,enable”, tzn. kasowanie zaktdcenia
jest takze mozliwe poprzez to wejscie. W celu uruchomienia napedu na wejscie “enable” (X1.6) i na do-
datkowe wejscie binarne (“enable”) musi zosta¢ podany sygnat “1”.

8: halt (zatrzymanie); przy sygnale “1” na tym wejsciu,warto$¢ zadana zostanie zignorowana i naped zatrzyma-
ny z wybrang rampg hamowania:
analogowa warto$¢ zadana/potencjometr motoryczny: rampa hamowania (D01).
stata wartos¢ zadana: przyporzadkowana jej rampa hamowania (D12 ... D72).

9: quick stop (szybkie zatrzymanie); przy zmianie “0">"1”" naped zostanie zatrzymany z wybrang rampg  (D81)
Do uruchomienia “szybkiego zatrzymania” wystarczy podanie krétkiego (=4 ms) impulsu na to
wejscie. Przerwanie “szybkiego zatrzymania” nie jest mozliwe, porownaj takze F38.

10: torque select (wybor momentu); przetaczanie miedzy warto$ciami ograniczenia momentu: M-max 1 (C03)

i M-max 2 (C04). Sygnat “0” = M-max 1, sygnat “1” = M-max 2.

11: paraSet-select (wybor zestawu); mozliwy jest poprzez we. binarne tylko,gdy A41=0. W tym celu to we.bin.
musi w obu zestawach zosta¢ nastawione na 71.Sygnat “0” = zestaw parametréw 1, sygnat “1” = zestaw pa-
rametréow 2. Jezeli A34=0(Autostart=nieaktywny),wybrany zestaw jest aktywny dopiero po zdjeciu

“enable”.

12: ext.fault (zaktocenie zew.); mozliwo$¢ sygnalizowania zaktécenia innych urzgdzen. Przetwornica reaguje na
narastajace zbocze na wejsciu i przechodzi w stan 44:ext.fault. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest
na ta funkcje, reakcja nastapi wytacznie wéwczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na
wszystkich pozostatych “0”.

13: faultReset (kasowanie); mozliwo$¢ kasowania zaktocenia narastajgcym zboczem, jezeli przyczyna zaktoce-
nia juz nie wystepuje. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest natg funkcje, reakcja nastapi wytacznie
wowczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na wszystkich pozostatych “0”.

14:ccw V3.2 (kierunek obr.); zaprogramowanie F31=14 i F32=14 umozliwia symulacje zmiany kierunku obr.

w przetwornicach z wczesniejsza wersjg software (V 3.2).

BE1 BE2 Funkcja

0 0 szybkie zatrzymanie (gdy F38 = 0) lub zatrzymanie (F38=0)

0 1 naprzod

1 0 wstecz

1 1 zatrzymanie

Powyzsze funkcje: kierunek obr., zatrzymanie, szybkie zatrzymanie nie mogg by$ zaprogramowane
na innych wejsciach.

15: - 16: nieaktywny

17: tip+ (recznie+); sterowanie reczne-dodatni kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos¢ patrz 112).

18: tip- (recznie-); sterowanie reczne-ujemny kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos$c patrz 112).

19: - 20: nieaktywny

21: stop+ (wyt.koncowy+); sygnat z wytgcznika koncowego w dodatnim kierunku.

22: stop- (wyt.koncowy-); sygnat z wytacznika korcowego w ujemnym kierunku.

23: - 31: nieaktywny

32: open brake ( otwieranie hamulca) manualne otwieranie hamulca poprzez wejscie binarne

F32. BE2-function (funkcja BE2); 0 - 13 i od 16 patrz F31, S
14:cw V3.2 (kierunek obr.);

Przedziat wartosci:0...6 ... 32

F33e BE3-function (funkcja BE3); 0 - 13 i od 16 patrz F31, v

14: encoderSig0 ( $lad 0); tylko,gdy B20=2. “Slad zerowy” (jeden impuls na obrét ) zataczonego impulsatora.
Podtaczenie tego sygnatu nie jest konieczne przy sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotéw.
Przedziat wartosci:0...1 ... 32

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..
E parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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11. Opis parametréw

6= STOBER ANTRIEBSTECHNIK INIK

F.. ZacisKki

Nr.par.. Opis
F34e BE4-function: 0 - 13i od 16 patrz F31, .

14:encoderSigA ( slad A); tylko,gdy B20=2. “Slad A” zataczonego impulsatora.

Podtaczenie tego sygnatu jest niezbedne w sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotéw.

Przedziat wartosci:0...2 ... 32

F35¢ BES5-function: 0 - 13i od 16 patrz F31,

14: frequency-RV (czestotliwosciowa WZ); przetwornica pracuje z czestotliwosciowg WZ,

We.analogowe 1 (X1.2-4) jest nieczynne. < 1 Hz odpowiada wysterowaniu 0% wartosci zadanej. 100%
wysterowania odpowiada wartos¢ maksymalnej czestotliwosci nastawiona w F37. Dla statej wartosci
zadanej obowigzuje charakterystyka wartosci zadanej (D02 ... D05) oraz zestaw ramp (D10/D11).

15: encoderSigB ( $lad B); tylko,gdy B20=2. “Slad B” zatgczonego impulsatora.

Podtaczenie tego sygnatu jest niezbedne w sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotow.
Przedziat wartos$ci: 0 ... 32
F36e BE-incre (impulsator); przy podtaczeniu impulsatora na wejscia binarne BE4 i BE5, w parametrze tym
musi zosta¢ zaprogramowana liczba impulséw na jeden obrot. Przy zewn. impulsatorach trzeba uwzgledni¢
stosunek przetozenia

Przedziat warto$ci w_1/obr.: 30 ... 1024 ... 4096

F37 fmax freq-RV (czestot.max.-WZ); tylko, gdy wejsciu binarnemu BES5 przyporzadkowana jest funkcja F35=14.

Maksymalna, dopuszczalna czestotliwo$¢ odpowiadajaca 100 % wysterowania wartosci zadane;.

Przedziat wartosci w kHz: 3 ... 51,2

F38 quick stop (szybkie zatrzymanie); . F38 steruje automatycznym uruchomieniem “szybkiego zatrzymania” przy
wystapieniu okreslonych stanéw pracy (hamowanie z rampg D81).

0: inactive (nieaktywny); uruchomienie mozliwe tylko przy pomocy funkcji we. binarnego 9:quick stop.

1: enable&cw/ccw (“enable’/kierunek); istotny przy zmianie kierunku poprzez we.binarne BE1i BE2. “Szyb-
kie zatrzymanie zostanie uruchomione,gdy BE1="0" i BE2="0" lub przy zdjeciu “enable” (réwniez dodat-
kowe “enable” poprzez BE czy tez parametr DO7).

2: fault&enable (zaktocenie/’enable”);poza funkcjg BE 9:quick stop rowniez zdjecie “enable” oraz wysta-
pienie “niegroznego” zaktdcenia jak np.46:low voltage powoduje uruchomienie “szybkiego zatrzymania”.

F51 ... BE1-invers do BES5-invers

0: inaktiv;(bez zanegowania.)

F55e 1: aktiv;Wejscia sa zanegowane. Wykorzystanie przy sygnatach HALT (stop) lub wytgcznik koncowy.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; f.x = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany warto$ci tego parametru musi zosta¢ odtaczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
28

patrz tabela cz. 12 2) dostepne, jezeli D901
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service..

parametry oznaczone \/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.



POSIDRIVE® FAS 4000

12. Tabela rezultatow

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Tabela rezultatow
Rezultaty operacji, jak np. zapamietanie wartosci (A00=1), wskazywane sa na wyswietlaczu. Mozliwe wskazania:

0: error free
(bez btedu)

Dane zostaty przestane bez btedu..

1: error!
(btad)

Btad! N.p przy w pisaniu parametrow do pamieci bez Paramodulu na falowniku.

3: invalid data
(niewazne dane)

Parabox zawiera niewazne dane. Wpisa¢ nowe dane i powtérzy¢ operacje..

5: OK (adjusted)

Roézne niektore parametry w software Controlbox i przetwornicy.

(dopasowany) Potwierdzi¢ przyciskiem .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalnos¢ urzadzenia.
6: OK (adjusted) Rézne niektére parametry w software Controlbox i przetwornicy.
(dopasowany) Potwierdzi¢ przyciskiem .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalnos¢ urzadzenia.

9: BE encodersignal
($lad impulsatora)

Przy sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotéw (B20=2), musi zostaé zaprogramowane F34=14 i
F35=15.

10: limit
(ograniczenie)

Nastawiana warto$¢ wykracza poza dopuszczalny przedziat wartosci.

11: f(BE) > 80 kHz

Tylko,gdy B20=2i B26=0. Max. czestotliwo$¢ na BE przekracza dopuszczalng wartos¢ 51,2 kHz.
(n-Max/60) - ilo$¢ imp. > 80 kHz; lub (C01/60) - F36 > 80 kHz.

13: BE cw/ccw
(BE kierunek)

Nastawy F31=14i F32=14 umozliwiajg realizacje zmiany kierunku obrotéw w wersji software 3.2 .

Funkcje ,kierunek obrotéw", “zatrzymanie”, “szybkie zatrzymanie” nie mogg by¢ zaprogramowane na
innych wejsciach binarnach.

14: cancelled
(przerwane)

Przerwanie mierzenia elektrycznego silnika n.p. przy wytaczeniu enable
Przy mierzeniu elektrycznym silnika lub tescie faz (B40,B41) prad mierzacy osiggnal max. wartosc
(zwarcie uzwojenia, zwarcie na uziemieniu)

15: R1 too high
(R1 za duza)

W czasie samodostrojenia (B41) pomierzono za duza opornos$¢ statora silnika.
Nieprawidtowo potaczony silnik, przerwa w przewodzie silnika.

16: phase fault: U

(btad fazy U) Btad fazy U.
17: phase fault: V
(btad fazy V) Btad fazy V.
18: phase fault: W
(btad fazy W) Btad fazy W.

19: symmetry
(symetria)

Btad symetrii faz U,V,W. Réznice oporéw uzwojehn wigksze od +10 %.
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13. Stany pracy

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Stany pracy

Stany pracy sa wyswietlana na wyswietlaczu, a przy pracy w sieci mogg byé odpytane w parametrze E80.

0: ready (gotowosc)

Przetwornica jest gotowa do pracy.

1: clockwise (naprzod)

Dodatnia liczba obrotow

2: counterclk. (wstecz)

Ujemna liczba obrotéw

3: accelerate (przyspiesz.)

Faza przyspieszania(Accel)

4: decelerate (zwalnianie)

Faza hamowania(Deccel)

5: halt (zatrzymanie)

Podany jest sygnat ,zatrzymanie*

6: n < n-Min

Warto$¢ zadana < n-Min (C00)

7: n > n-Max

WZ jest wieksza od minimum par. C01 i E126 (wejscie analogowe i sie¢).

8: ill.direct. . . L . . .
(zabroniony kierunek) Zadany kierunek obrotow nie jest zgodny z dopuszczalnym kierunkiem obrotéw (C02)
9: load start (ciezki s .

rozruch) Ciezki rozruch jest aktywny

10: capturing
(doganianie)

Doganianie jest aktywne

11: quick stop
(szybkie zatrzymanie)

~Szybkie zatrzymanie* jest wykonywane

12: inhibited
(wtaczenie zablokowane)

Stan falownika nie pozwala na automatyczny rozruch.Aktywny jezeli:

« Wiaczenie sieci zasilania razem z enable=High (tylko gdy A34=0).

« Kasowanie zaktocen poprzez Low-High-enable sygnat.

« (brak napiecia zasilania , napiecie stopnia posredniego ponizej 130 V).

« Jezeli karta opcjonalna zasila falownik nap. 24 V> (brak napiecia zasilania).

« Jezeli A30=2:Feldbus(siec) nakaz sterowniczy ,napiecie zasilania nie dostepne” poprzez sie¢ przestany ,lub
zacisk enable jest low ,szybkie zatrzymanie zakonczone.

13: serial (X3) (szeregowe)

Parameter A30=1; przetwornica sterowana jest z PC poprzez zlgcze szeregowe.

15: self-test (sprawdzenie)

Przetwornica przeprowadza samosprawdzenie.

16: fault (zakiocenie)

Stopien mocy przetwornicy jest zablokowany.

25: wytacznik koncowy

Naped zatrzymat sig na wytgczniku koncowym.

26:para.blocking(progr.zablo
kowane)

Przy transmisji danych od PC do falownika software-enable zostato wytgczone w PC
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14. Zaki6cenia/Zdarzenia

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Zaklocenia / zdarzenia Przy wystapieniu zakiocenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Jezeli w momencie wystgpienia zaktécenia zatgczony
jest Parabox,zakiécenie zostanie w nim opisane. Niektore zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) moga by¢ w FDS-Tool zadekla-
rowane jako zakiécenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
31: short/ground. Uktad przecigzeniowy jest aktywny.
(zwarcie) « silnik pobiera za duzy prad z przetwornicy (zwarcie w uzwojeniu, przecigzenie)
32: short/ar.int Przy wiaczeniu “enable” przetwornica przeprowadza wewnetrzne sprawdzenie.
(wéw zwa?ci.e) ’ Stwierdzenie zwarcia powoduje sygnalizowanie zakldcenia.
’ » wewnetrzne uszkodzenie, np. modut IGBT.
« za krétkie czasy przyspieszania (rampy grupy D.. zwiekszy¢).
* sprawdzi¢ ograniczenia momentu C03/C04,
- ktory parametr jest skuteczny (patrz cz. 9.2)
33: overcurrent - ograniczenia momentu C03/C04 nastawione na warto$¢ maksymalng zredukowac J
(nadprad) 0 ok. 10%.
« zoptymalizowaé¢ parametr C30 (stosunek bezwtadnosci).
* W pracy przetwornicy z impulsatorem(B20=2), podtaczenie impolsatora jest nie
prawidtowe
?:S:thgc;g:iz;m Pamie¢ danych (NOVRAM) jest uszkodzona lub przekroczony czas licencji software
35: watchdog Kontroluje stopien wykorzystania i funkcjonowanie mikroprocesora. v
» Za wysokie napiecie stopnia posredniego.
36: high voltage * za wysokie napiecie zasilania
- ig i ge » wsteczne oddziatywanie napedu w czasie hamowania (brak rezystora hamulca, v
(za wysokie napigcie) czoper hamulca uszkodzonylub A20=0 nieaktywny).
* za niska rezystancja rezystora hamulca (ochrona nadpradowa).
38: temp.Dev.Sens » Mierzona czujnikiem temperatura przetwornicy przekroczyta dopuszczalng warto$c,
: ) e poréwnaj E25.
(temp.przetwornicy)  za wysoka temperatura otoczenia.
. . Obcigzenie termiczne przetwornicy (i2t) osiagneto wartos¢ 100%.
39: tenllg.Dev. i2t « przetwornica jest przecigzona.
(temp. 121) « B24 czestotliwos¢ kluczkowania za wysoka.
L. . Dane w pamieci sq niekompletne.
4Q. mvlalldddata Konieczne jest skasowanie wszystkich danych i wpisanie ustawien fabrycznych —
(niewazne dane) parametr A00.
. Za wysoka temperatura silnika — czujnik podtgczony na zaciski X2.5-X2-6.
4t1. temp.l\_llq;onflT_ll\(IIS « silnik przecigzony, ewentualnie konieczne jest dodatkowe chtodzenie.
(temp. czujnik silnika) « czujnik nie jest podigczony (nalezy zewrze¢ zaciski X2.5-X2.6).
?tze:rr::r:le‘;fs't'ahkaer:;za) Obcigzenie termiczne rezystora hamulca (i2t) osiggneto wartos¢ 100%. v
43: RV wire brk Tylko,gdy warto$¢ zadana przeliczana jest wg. charakterystyki WZ (odczyt WZ na wej-
(przerwa w obwodzie $ciu analogowym 1 lub czestotliwosciowa WZ) i aktywna jest kontrola WZ (D08=1): N
wartosci zadanej) » wysterowanie WZ jest 0 5% nifnsze od min. dopuszczalnej WZ (D05).
44: ext.fault . . . . Y T
(zakiocenie zew.) Zakiocenie sygnalizowane jest poprzez wejscie binarne lub komunikacje sieciowg
45: oTempMot. i2t « silnik przecigzony v
(temp.silnika i2t) * niewystarczajgce chtodzenie
Napiecie stopnia posredniego lezy ponizej okreslonej w A35 granicy.
46: | It  spadki napiecia zasilania.
(za. n?:(iZ:aa?ecie) » za kroétkie czasy przyspieszania (rampy, D..). N v
pi€ * przy pracy z karta opcjonalng (zewnetrzne zasilanie 24 V), gdy przy aktywnym
“enable” wystgpig zaniki napiecia zasilania.
47: device overl. Maksymalny, dopuszczalny przy statych obrotach moment zostat przekroczony.
(przecigzenie przetwor- | Ograniczenie dopuszczalnego momentu okreslajg parametry C03, C04 jak rowniez v v

nicy)

wejscie analogowe (patrz cz. 9.2).

* Zdarzenia zaznaczone “V , w kolumnie FDS-Tool mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie
lub zakiécenie albo catkowicie zignorowane.
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14. Zaki6cenia/Zdarzenia

4= STOBER ANTRIEBSTECHNIK

Zaklocenia / zdarzenia Przy wystapieniu zaktocenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Jezeli w momencie wystgpienia zaktdcenia zatgczony
jest Parabox,zakiécenie zostanie w nim opisane. Niektore zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) moga by¢ w FDS-Tool zadekla-
rowane jako zakiécenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
48: accel. overl. To samo co 47: device overl. ale podczas przyspieszania. Przy pracy przerywanej
(przecigzenie przy (C20=2) skuteczna jest wartosé M-Max 2 (C04). Vo
przyspieszaniu)
49: decel. overl. To samo co 47: device overl. ale podczas hamowania v v
50: operat. area .
(zakres pracy) Zakres pracy okreslony w parametrach C41 ... C46 zostat przekroczony. v v
52: communication Zakiécenie w komunikacji pomiedzy przetwornica i FDS-Tool przy sterowaniu J

(komunikacja)

z PC.

53: stop input
(wytacznik koncowy)

Jeden z wylgcznikdw koncowych zostat osiagniety.

55: option-board
(karta opcjonalna)

Karta opcjonalna wytgczona 24 V-LC (zadne zaktdcenia przy wytgczeniu Enable).

\*/Zdarzenia zaznaczone “V , w kolumnie FDS-Tool mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie
lub zaktécenie albo catkowicie zignorowane.

Kasowanie zaklocen:

* enable: zmiana poziomu sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejSciu “enable“.

Zawsze dostepne.

« przycisk Controlbox s (tylko,gdy A31=1). Uwaga! Naped
+ auto-kasowanie (tylko,gdy A32=1). rusza natychmiast!
» wejscie binarne (F31 ... F35=13).

Parametry E40 i E41 umozliwiajg odpytanie ostatnich 10 zaktdcen (1=ostatnie zaktécenie). Przy pomocy FDS-Tool
mozliwe jest przyporzadkowanie zdarzeniom reakcji przetwornicy na nie (zaktécenie,meldunek,ostrzezenie lub zadna).
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16. Schemat blokowy-warto$¢ zadana
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17. Akcesoria

6, STOBER ANTRIEBSTECHNIK

FAS 4008

300 Q, 100 W [40.374]
FAS 4016 RU 775/ 5 Aeff.
FAS 4009 [28.206]

300 Q, 150 W [40.375]
FAS 4014
FAS 4020 | 300, 250 W [40.376]
FAS 4028 RU 774 / 13 Aeff.

[28.207]

FAS 4038

100 Q, 600 W [27.451]
FAS 4050

[0 I _
SXWxG 105 x 240 x 80 | 70 x 160 x 55 | 90 x 350 x 90 RUxx
(in mm)
h | |Drawik
. wyjscio
Max.przekroj 2 2
przewodow 6 mm~ sztywny lub 4 mm* gietki wy
b

Posi-Upgrade modut (niebieska Parabox) 27.355 Cz.7.2iCz. 10
CAN-Bus, Kommubox 40.021 CAN-Bus-Dokumentacja Impr.-Nr. 441 376
Profibus-DP, Kommubox 40.022 Profibus-Dokumentacja Impr.-Nr. 441 525 (SV 4.5)
Platyna opcjonalna 24V-LC 43.673 Cz.11. parametr E54
Platyna opcjonalna Asi-LC -- W przygotowaniu
FDS-Tool Software dla Windows (3'2"“-Diskette) 41.499 Download poprzez http://www.stoeber.de
Kabel G3
PC <-> FDS z Sub-D-wtyczka, 9-polowy. 41488  1cz.9.9
Controlbox Obstuga reczna 42.224
(razem z kablem FDS / [ p|N-do zabudowy Controlbox-Dokumentacja Impr.-Nr. 441 445
SDS -2 m) 96 x 96 42.225
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= = Wizytaw STOBER-Homepage:

http://www.stoeber.de [

Tam mozna znalez¢ zawsze aktualne::

@ -
» Software FDS-Tool (
> Katalogi, Dokumentacje, Informacje do montazu, ...

> Zastosowania (I
<
i)

Przy pomocy tak zwanego Posi-Upgrade jest mozliwos¢ pozycjonowania z
falownikiem FAS . Stan pracy ,Pozycjonowanie“ mozna najszybciej wykonac
poprzez komunikacje sieciowa lub stosowaé wejscia binarne. Uzytkownik ma
mozliwo$¢ korzystania z réoznych funkciji:

Pozycjonowanie z doktadnoscig jednego inkrementa encodera (VC).
Mozliwos¢ pozycjonowania takze bez impulsatora (SLVC).
Systematyczne regulowanie pozycji z kontrolg uchybu (VC).

8 réznych pozycji dowolnie programowalnych.

Funkcje pozycjonowania osi zamknietej z doktadnym podaniem
Przetozenia(utamek).

Mozliwo$¢ podania pozycji w mm, stopniach lub dowolnie.
Mozliwo$¢ wykonania jazdy referencyjnej w kilku sposobach.
Jazdareczna .

Przejecie pozycji w funkcji Teach-in.

Regulacja pozycjonowania poprzez funkcje Speed Override na wejsci
analogowym .

e Podanie programowalnie i podtgczenie wytacznikow koncowych.

@ Dokumentacja otrzymana od:
-
STOBER ANTRIEBSTEGCHNIK
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GERMANY
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Postfach 910103 - 75091 Pforzheim
Fon +49 (0) 7231 582-0, Fax +49 (0) 7231 582-1000
Internet: http://www.stoeber.de / E-Mail: mail@stoeber.de
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