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Instrukcje bezpieczenstwa

Informacje ogéline

Ostrzezenia i uwagi

Ostrzezenia

Niniejszy rozdziat zawiera instrukcje bezpieczenstwa ktérych nalezy
przestrzegac podczas instalacji, eksploatacji i serwisowania
przemiennikdw czestotliwosci ACS 600. Nieprzestrzeganie tych
instrukcji moze prowadzi¢ do zagrozen dla zdrowia i zycia personelu
lub do uszkodzen przemieninika czestotliwosci, silnika badz urzadzen
napedzanych. Dlatego przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac z
przemiennikiem lub przed rozpoczeciem jego serwisowania nalezy
uwaznie zapoznac sie z informacjami zawartymi w tym rozdziale.

Instrukcje bezpieczenstwa zawarte w tym rozdziale dzielg sie na dwie
grupy: ostrzezania i uwagi. Ostrzezenia sg uzywane gdy nie spetnienie
pewnych warunkow jest grozne dla zycia i zdrowia uzytkownika lub
stwarza ryzyko powaznego uszkodzenia urzadzenia. Natomiast uwagi
sg stosowane dla podkreslenia informacji szczegolnie istotnych dla
czytelnika albo kiedy sg podawane dodatkowe informacje na dany
temat. Majg one mniej krytyczne znaczenie niz ostrzezenia, ale
réwniez nie powinny by¢ lekcewazone.

Czytelnicy sg informowani o sytuacjach ktére powodujg powstanie
zagrozenia dla zycia lub zdrowia personelu i / lub grozg wystapieniem
powaznych uszkodzen poprzez zastosowanie nastepujacych symboli ::

Ostrzezenie o niebezpiecznym napieciu:
ostrzega o sytuacjach w ktorych wysokie napiecie
moze spowodowac zagrozenie dla zycia lub
zdrowia personelu i / lub uszkodzenia urzadzen.
Tekst obok tego symbolu opisuje jak zapobiec
takiemu zagrozeniu.

Ostrzezenie ogdlne: ostrzega o sytuacjach w
ktorych mogg mie¢ miejsce zagrozenia dla zycia
lub zdrowia personelu lub uszkodzenia urzadzen
spowodowane przez przyczyny inne niz

elektryczne. Tekst obok tego symbolu opisuje jak
uniknac takich zagrozen.

Ostrzezenie o mozliwosci wytadowania
‘ elektrostatycznego: ostrzega o sytuacjach w
ktérych wytadowanie elektrostatyczne moze
M uszkodzi¢ urzadzenie. Tekst obok tego symbolu
opisuje jak unikng¢ takiego zagrozenia.
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Instrukcje bezpieczeristwa

Uwagi

Ogdlne zasady
bezpieczenstwa

Czytelnicy sg informowani o potrzebie zwrdcenia specjalnej uwagi albo
o tym, ze sg dostepne dodatkowe informacje na dany temat przy
pomocy nastepujgcych symboli :

Ostrzezenie! Ostrzezenie ma na celu przyciggniecie specjalnej
uwagi do danej kwestii.

Uwaga: Uwaga podaje dodatkowe informacje na dany
temat lub wskazuje gdzie takie dodatkowe
informacje sg dostepne.

Podane ponizej zasady bezpieczenstwa stosujq sie do wszystkich prac
na lub z przemiennikami ACS 600. Dodatkowo poza informacjami
podanymi ponizej wiecej instrukcji bezpieczenstwa mozna znalez¢ na
pierwszych stronach odpowiednich instrukcji obstugi poszczegoinych
urzadzen.

Ostrzezenie! Wszystkie prace zwigzane z instalacjg oraz
serwisowaniem i konserwacjg przemiennikdw czestotliwosci ACS 600
powinny by¢ wykonywane przez wykwalifikowanych elektrykow.

Przemiennik czestotliwosci ACS 600 oraz sgsiadujgce urzgdzenia
musza by¢ prawidtowo uziemione.

Nie wolno wykonywaé zadnych prac na przemienniku ACS 600
bedgcym pod napigciem. Po odtgczeniu zasilania sieciowego
przetwornika zawsze nalezy odczekac co najmniej 5 minut
potrzebnych na roztadowanie sie kondensatoréw obwodu posredniego
przemiennika zanim rozpocznie sie prace przy przemienniku
czestotliwosci, silniku czy kablach silnika. Dobrg praktykq przed
przystapieniem do pracy jest sprawdzenie przy pomocy wskaznika
napiecia (np. woltomierza), czy kondensatory przemiennika sg
rzeczywiscie roztadowane.

Na listwie zaciskowej kabli silnika w zasilonym ACS panuje
niebezpieczne napiecie niezaleznie od tego czy silnik w danej chwili
pracuje czy tez nie.

Nawet gdy zasilanie przemiennika ACS 600 z sieci jest odigczone,
wewnatrz mogq wystepowac niebezpieczne napiecia pochodzace od
zewnetrznych obwodow sterujgcych. Nalezy wiec zachowac
szczegoblng ostroznosé przy pracach na przemienniku. Lekcewazenie
niniejszych zalecen i zasad moze spowodowac wystapienie
zagrozenia dla zycia lub zdrowia personelu.

ii
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Instrukcje bezpieczenstwa

Ostrzezenie! ACS 600 powoduje, ze silniki elektryczne oraz inne
mechanizmy napedowe uzyskujg rozszerzony zakres pracy. Dlatego
nalezy upewnic¢ sie na samym poczatku ze urzgdzenie ktére ma byc¢
zasilane za posrednictwem ACS 600 i cate towarzyszace
wyposazenie moze pracowac w takich warunkach. Eksploatacja silnika
zasilanego z przemiennika jest niedozwolona jezeli jego napiecie
znamionowe jest mniejsze niz potowa wejsciowego napiecia
znamionowego ACS 600, albo gdy prgd znamionowy silnika jest
mniejszy niz 1/6 znamionowego pradu wyjsciowego ACS 600. Nalezy
zwréci¢ szczegoblng uwage na wtasciwg izolacje silnika. Przebieg
wyjsciowy ACS 600 sktada sie z krétkich impulséw o wysokim napieciu
(na poziomie okoto 1, 35 - 1,41 napiecia sieci zasilajacej) bez wzgledu
na czestotliwosc wyjsciowg przemiennika. Napiecie to moze by¢ nawet
podwojone jezeli kabel silnika ma niekorzystne parametry. W
przypadku uktadéw wielosilnikowych nalezy skontaktowac sie z
przedstawicielem ABB w celu uzyskania dodatkowych informaciji.
Zlekcewazenie niniejszych zalecen moze prowadzi¢ do
nieodwracalnego uszkodzenia silnika.

Wszystkie proby izolacji muszg byc przeprowadzane przy ACS 600
odfgczonym od okablowania. Nie nalezy pracowac poza zakresami
znamionowymi. Zlekcewazenie tych zalecen moze prowadzi¢ do
nieodwracalnego uszkodzenia ACS 600.

ACS 600 posiada kilka funkcji automatycznego kasowania
(resetowania) btedow. Jezeli zostang one wybrane, powodujg
zresetowanie przemiennika i ponowng jego prace po ustgpieniu btedu.
Funkcje te nie powinny by¢ wybierane jezeli inne urzadzenia i
towarzyszgce wyposarzenie nie sgq dostosowane do tego rodzaju pracy
lub gdy takie dziatania mogg prowadzi¢ do wystgpienia sytuacji
niebezpiecznych.
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Instrukcje bezpieczeristwa
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Rozdziat 1 - Wprowadzenie do podrecznika

Wstep

Zanim rozpoczniecie

Zawartos¢
podrecznika

Rozdziat ten przedstawia cele i zawartos¢ tego podrecznika oraz
odbiorcéw do ktorych jest on skierowany. Podaje rowniez liste
publikacji uzupetniajgcych lub zwigzanych z tym podrecznikiem.

Niniejszy podrecznik jest zgodny z wersjg 5.2 lub pdzniejszg
oprogramowania ACS 600.

Celem niniejszego podrecznika jest dostarczenie informacji
koniecznych do sterowania i programowania ACS 600.

Zakfada sie ze odbiorcy i uzytkownicy tego podrecznika :

+ Posiadajg wiedze w zakresie standardowych instalacji
elektrycznych, komponentow elektronicznych i symboli
stosowanych w schematach elektrycznych.

* Posiadajg minimum wiedzy w zakresie nazw produktéw ABB oraz
terminologii.

* Nie majg zadnego doswiadczenia i nie byli szkoleni w zakresie
instalacji, uruchamiania i serwisowania ACS 600.

Instrukcje Bezpieczeristwa

Mozna je znalez¢ na stronach i - iv tego podrecznika. Instrukcje
Bezpieczenstwa opisujg formaty stosowane do roznych ostrzezen i
uwag podawanych w tym podreczniku. W rozdziale tym sg rowniez
podane ogdlne zasady bezpieczenstwa ktére muszg by¢
przestrzegane.

Rozdziat 1 - Wstep
Jest to rozdziat ktory czytacie w tej chwili - wprowadza on w konwencje
stosowane w Podreczniku programowania ACS 600.

Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis Panelu
Sterowania

Zawiera wstep do programowania ACS 600 oraz opisuje spos6b
postugiwania sie Panelem Sterowania uzywanym do sterowania i
programowania.

Rozdziat 3 - Dane Wejsciowe
Opisuje i wyjasnia parametry podawane jako Dane Wejsciowe.

Rozdziat 4 - Sterowanie
Opisuje wystepujgce sygnaty cyfrowe i analogowe.
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Publikacje
dodatkowe

Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe
Opisuje dziatanie i zastosowania pieciu standardowych makroaplikaciji
oraz makroaplikacji uzytkownika.

Rozdziat 6 - Parametry
Podaje liste parametréw ACS 600 i wyjasnia funkcje kazdego z tych
parametrow.

Rozdziat 7 - Sledzenie btedéw
Podaje liste bleddéw i komunikatéw ostrzegawczych dla ACS 600 wraz
z mozliwymi ich przyczynami oraz $rodkami zaradczymi.

Zatgcznik A - Nastawy parametrow
Podaje w formie tabeli wszystkie domysine i standardowe nastawy
parametrow dla przetwornika ACS 600.

Zafgcznik B - Nastawy domysine makroaplikacji
Podaje w formie tabeli wszystkie domysine nastawy dla makroaplikacji
ACS 600.

Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng

Zawiera informacje potrzebne do sterowania ACS 600 poprzez modut
adaptera magistrali komunikacyjnej. Jako wyposazenie opcjonalne
ACS 600 jest dostepnych kilka réznych modutéw adaptera magistrali
komunikacyjnej.

Zatgcznik D - Analogowy modut rozszerzajgcy NAIO przemiennika.
Zawiera informacje potrzebne do sterowania przetwornika ACS 600
poprzez analogowy modut rozszerzajgcy NA/O (opcjonalny).

Indeks
Pomaga zlokalizowac¢ numery stron dla poszczeg6lnych tematow
zawartych w niniejszej instrukcji.

Dodatkowo poza niniejszym podrecznikiem dokumentacja uzytkownika
ACS 600 obejmuije :

* Podrecznik uruchamiania ACS 600 wyposazonego w Standardowy
Program Aplikacyjny 5.x (kod EN : 3BFE 64049224)

* Instrukcje uzytkownika dla r6znych urzgdzen z rodziny ACS 600.

* Podreczniki instalacji i uruchamiania dla roznych opcjonalnych
modutow ACS 600.
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600

oraz opis panelu sterowania CDP 312

Wstep

Programowanie
ACS 600

Makroaplikacje

Grupy parametrow

Dane Wejsciowe

Panel Sterowania

Niniejszy rozdziat opisuje jak korzystac¢ z panelu ACS 600 do
modyfikacji parametrow, monitorowania biezgcych wartosci sygnatow i
sterowania napedu.

Uwaga : Panel 312 nie komunikuje sie (nie wspotpracuje - pt) ze
standardowymi programami aplikacyjnymi ACS 600 w wersji 3.x lub
wczeséniejszej. Z kolei panel CDP 311 nie komunikuje sie ze
standardowymi programami aplikacyjnymi przetwornika ACS 600 w
wersji 5.x lub pozniejsze;j.

Uzytkownik moze zmieni¢ konfiguracje ACS 600 w celu spetnienia
wymagan dla danego zastosowania poprzez jego zaprogramowanie.
ACS 600 jest programowany poprzez zestaw ustawianych
parametrow.

Mozliwe jest ustawianie parametréw jeden po drugim albo tez wybranie
jednego z wstepnie zaprogramowanych zestawow parametrow.
Wstepnie zaprogramowane zestawy parametrow sg nazywane
Makroaplikacjami. Wiecej informacji na temat Makroaplikacji patrz
Rozdziat 5 - Standardowe Makroaplikacje.

Aby uprosci¢ programowanie parametry ACS 600 sg zorganizowane
w Grupy Parametrow. Parametry w grupie Dane Wejsciowe sg opisane
w Rozdziale 3 - Dane wejsciowe a pozostate parametry w

Rozdziale 6 - Paramettry.

Grupa Dane Wej$ciowe zawiera podstawowe nastawy potrzebne do
dopasowania przemiennika ACS 600 do silnika oraz parametry do
ustawienia jezyka Panelu Sterowania. Grupa ta zawiera ponadto liste
zaprogramowanych wstepnie Makroaplikacji. Grupa Dane Wejsciowe
obejmuje parametry ktére sg ustawiane przy pierwszym uruchomieniu
(rozruchu) i ktére nie powinny by¢ pézniej zmieniane. Opis kazdego z
tych parametrow znajduje sie w Rozdziale 3 - Dane rozruchowe.

Panel Sterowania jest urzadzeniem uzywanym do sterowania i
programowania ACS 600. Panel ten moze by¢ zainstalowany
bezposrednio na obudowie szafy przemiennika albo moze byc¢
zainstalowany np. na pulpicie sterowniczym.

Podrecznik programowania



Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

—— ACT——PAR ——FUNC——DRIVE——

0o

&
0

Rysunek 2-1 : Panel Sterowania

Wyswietlacz ~ Wyswietlacz typu LCD mieszczacy 4 wiersze po 20 znakdw.

Wybor jezyka jest dokonywany przy pierwszym uruchomieniu poprzez
parametr 99.01 LANGUAGE. W fabryce do pamigci przemiennika ACS
600 jest tadowany zestaw czterech jezykdw wybranych przez klienta
(patrz Rozdziat 3 - Dane Wejsciowe)

Klawiatura  Klawisze na Panelu Sterowania majg posta¢ ptaskich przyciskow
zaopatrzonych w opisy. Ich funkcje sg wyjasnione na nastepnej stronie.
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Numer identyfikacyjny Sterowanie: Kierunek obrotow Wartos¢ Stan pracy:
wybranego napedu L = lokalne "= do przodu zadana | = bieg
R = zdalne #=do tytu 0 = Stop

K\

= bieg zatrzymany

Tryb wartosci biezacych

Wiersz stanu———— | 1 L " 12420 I‘pml
—»{FRE 45.00 Hz wiybor ekranu:
Zii&ay*%aktual'[ > (_:URRQ ENT 80.00 A * @@ Syanaly s it bldow
wartosci —P Y
POWER 75.00 % Przewjanie ekranu:

Wiersz stanu————]
Nazwa i numer »
grupy

Nazwa i numer >

parametru

1L " 1242.0 rpm I
10 START/STOP
01 EXT1 STRT/STP/DIR

« ()

oK

ENTER

Sygn. biezagcy/Komun. bfedu

Tryb zatwierdzania wyboru
Akceptacja nowego sygnatu

Tryb zmiany parametréw

K

Wybor grupy
Szybka zmiana wartosci

Wartos¢ —p]

parametru DI1,2 @@ Wybér parametru
Powolna zmiana wartosci
Tryb zatwierdzani i

ENTER  Adcoptacia nowej wartosl
wierszstanu————p=l 1 [, " 1242.0 rme Tryb funkcyjny
— »{UPLOAD <=<=
VFJ;EﬁfLe do[ > %O“(?NLOAD ——— « @ @@ Wybor wiersza
CONTRAST 7 ENTER Uruchomienie funkcji
npumczeris —B] ACS 601 75 kW Tryb wyboru napedu

Nazwa oprogramowania
i numer wersji —

Numer

identyfikacyjny

ASAAS5000 xxxxxx

—»ID NUMBER 1

= @@

Wybér napedu
Zmiana numeru identyfik.

Tryb zatwierdzania zmiany
Akceptacja nowej wartosci

ENTER

Rysunek 2-2 : Komunikaty na wyswietlaczu oraz funkcje klawiszy Panelu Sterowania.

Funkcja zadawania nastaw

Klawiatura / Sterowanie zdalne @ Do przodu Start
Kasowanie btedéw Do tytu Stop

Rysunek 2-3 : Komendy sterowania realizowane przy pomocy klawiszy Panelu Sterowania.
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Praca z Panelem

Tryby klawiatury

Ekran identyfikacyjny

Tryb wartouci bieo’cych

Ponizej przedstawiono opis pracy przy uzyciu Panelu sterowania CDP
312. klawiatura i wySwietlacz panelu sg przedstawione na Rysunku
2-1, 2-2 oraz 2-3.

Panel Sterowania ma cztery rozne tryby pracy z klawiatury : Tryb
Wartosci Biezacych, Tryb Zmiany Parametréw, Tryb Funkcyjny oraz
Tryb Wyboru Napedu. Poza tymi trybami po przytaczeniu panelu do
tacza (z przemiennikiem - pt.) pojawia sie specjalny Ekran
Identyfikacyjny . Tryby klawiatury oraz Ekran Identyfikacyjny sq krétko
opisane ponize;j.

Kiedy panel jest przytaczany po raz pierwszy albo gdy nastgpi
ponowne zasilenie napedu (po przerwie w zasilaniu - pt.) pojawia sie
Ekran Identyfikacyjny.

Uwaga: Panel sterowania moze byc¢ przytgczny gdy naped jest
zasilany.

ACS 600 75 kW

ID NUMBER 1

Po dwoch sekundach Ekran Identyfikacyjny zniknie i pojawi sie Ekran
Wartosci Biezgcych sygnatéw napedu.

Tryb ten zawiera dwa ekrany : Ekran Wartosci Biezgcych oraz Ekran
Historii Btedow. Ekran Wartosci Aktualnych jest pokazywany po raz
pierwszy kiedy wchodzi sie w Tryb Wartosci Biezacych sygnatow.
Jezeli naped jest w stanie btedu w takim wypadku jako pierwszy
pokaze sie Ekran Bfedu.

Panel automatycznie powréci z innych trybow pracy do Trybu Wartosci
Aktualnych jezeli w ciggu jednej minuty nie zostanie wcisniety zaden
jego klawisz (wyjatek : Ekran Stanu w Trybie Wyboru Napedu oraz
Tryb Btedu).

W Trybie Wartosci Biezacych mozliwe jest monitorowanie
jednoczesnie trzech sygnatéw biezgcych. Wiecej informacji na temat
sygnatéw biezacych patrz Rozdziat 4 - Sterowanie. Sposdb wyboru
trzech biezgcych sygnatow do wyswietlania jest wyjasniony w

Tabeli 2-2.

Historia Btedow zawiera informacje o 64 btedach i ostrzezeniach ktore
miaty miejsce ostatnio w ACS 600 z ktérych ostatnich 16 pozostaje w
pamieci nawet po wytaczeniu zasilania. Procedura resetowania
(kasowania) Historii Btledow jest opisana w Tabeli 2-3.

Tabel na nastepnej strionie pokazuje zdarzenia ktore sg zapisywane w
Historii Btedow. Dla kazdego typu zdarzenia tabela podaje tez jakie
informacje o tym zdarzeniu sg zapisywane.
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Zdarzenie Informacja
ACS 600 wykryt btad. Kolejny numer zdarzenia.
Ekran Historii btedéw Nazwa btedu i znak “+”

poprzedzajgcy nazwe.

Znak Nazwa Catkowity czas zasilania.
Numer kolejny Czas . -
(1 - ostatnie zdarzenie ) zasilania | Btad zostat zresetowany przez Kolejny numer zdarzenia.

uzytkownika. Tekst -RESET FAULT .

Catkowity czas zasilania.

1L " 1242.0 rpm I - — : -

2 LAST FAULT ACS 600 uaktywnitt ostrzezenie | Kolejny numer zdarzenia.

+OVERVOLTAGE—— . Nazwa ostrzezeniai znak “+”
1121 H 1 MIN 23 S poprzedzajacy nazwe.

Catkowity czas zasilania.

ACS 600 wylaczyt ostrzezenie . Kolejny numer zdarzenia.
Nazwa ostrzezenia i znak
poprzedzajgcy nazwe.
Catkowity czas zasilania.

“«n

Kiedy w napedzie pojawi sie btad albo ostrzezenie (w sytuacii
zagrazajacej btedem -pt.), odpowiedni komunikat pojawi sie
natychmiast, z wyjatkiem gdy Panel jest w Trybie Wyboru Napedu.
Tabela 2-4 opisuje sposob resetowania btedu. Jest mozliwe przejscie z
Ekranu Btedu do innych ekrandéw bez zresetowania danego btedu.
Jezeli nie wciska sie zadnych klawiszy, komunikat btedu lub
ostrzezenie sg wysSwietlane tak dtugo jak dtugo istnieje dany btad lub
sytuacja powodujaca uaktywnienie danego ostrzezenia.

Informacje na temat $ledzenia btedéw patrz Rozdziat 7 - Sledzenie
bteddw.

Tabela 2-1 : Jak wyswietlic petng nazwe trzech wybranych Sygnatéw Aktualnych .

Krok Funkcja Klawisz Ekran wyswietlacza
1. Wys$wietlenie petnej nazwy trzech Trzymaj
syéna%éw bieeraLcych1. ’ yml 1L"1242.0 rpml
FREQUENCY
CURRENT

POWER

2. Powrét do trybu Warto$ci Aktualnych. Zwolnij 1L " 1242.0 rpm I

FREQ  45.00 Hz
CURRENT 80.00 A

POWER  75.00 %
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tabela 2-2 :: Jak wybrac sygnaty wyswietlane na ekranie panelu.

Krok Funkcja Wcisna¢ klawisz Ekran wyswietlacza
1. Wejécie do Trybu Wartosci Biezacych. 1L " 1242.0 rpm I
FREQ  45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER  75.00 %
2. Wybor wiersza (migajacy kursor oznacza "
ze dany wiersz jest wybrany). @ @ FIRIEQ 124421506’8?[;
CURRENT 80.00 A
POWER  75.00 %
3. Wejscie do Funbkcji Wyboru Sygnatu. ENTER 1L " 12420 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
04 CURRENT
80.00 A
4. Wybor sygnatu . 1L " 1242.0 rpm [
1 ACTUAL SIGNALS
05 TORQUE
Zmiana grupy sygnatow.. @ @ 70.00 %
5.a Akceptacja wyboru i powrét do Trybu "
\acja w 1L " 1242.0 rpm I
Wart B h.
ariosci Blezacye ENTER FREQ  45.00 Hz
TORQUE 80.00 A
POWER  75.00 %
5.b Aby skasowac wybér i utrzymac

oryginalng nastawe, nacisna¢ ktorys z

klawiszy wyboru trybu.

Wejécie do wybranego Trybu .

0.0
00

1L " 1242.0 rpm I
FREQ  45.00 Hz
CURRENT  80.00 A
POWER  75.00 %

Podrecznik programowania




Tabela 2-3 : Jak wyswietlic ekran bfedu i skasowac Historie Btedow. Nie jest moZliwe skasowanie

Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

(zresetowanie) Historii Bteddw jezeli jest aktywny btad lub ostrzeZenie.

Krok

Funkcja

Wcisna¢ klawisz

Ekran wyswietlacza

1.

Wejscie do Trybu Wartosci Biezacych.

1L " 1242.0 rpm I
FREQ  45.00 Hz
CURRENT  80.00 A
POWER  75.00 %

Wejscie do Ekranu Historii Btedow.

¥

1L " 1242.0 rpm I

1 LAST FAULT

+OVERCURRENT
6451 H21 MIN 23 S

Wybér btedu : poprzedni biad (GORA) lub
btad nastepny (DOL.).

Kasowanie Historii Btedow.

Historia Btedow jest pusta.

>@

1L " 1242.0 rpm I
2 LAST FAULT
+OVERVOLTAGE

1121 H 1 MIN 23S

1L " 1242.0 rpm I
2 LAST FAULT

H MIN S

Powr6t do Trybu Wartoéci Biezacych.

2@

1L " 1242.0 rpm I
FREQ  45.00 Hz
CURRENT  80.00 A
POWER  75.00 %

Tabela 2-4 Jak wyswietlic | zresetowac aktywny btad .

btedu..

&

Krok Funkcja Wcisna¢ klawisz Ekran wyswietlacza
1. Wyséwietlenie aktywnego btedu. 1L " 12420 rpm
ACS 601 75kW
** FAULT **
ACS 600 TEMP
2. Resetowanie (kasowanie) aktywnego

1L " 1242.0 rpm O
FREQ  45.00 Hz
CURRENT  80.00 A
POWER  75.00 %
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tryb Zmiany
Parametrow

Tryb ten stuzy do zmiany parametréw ACS 600. Kiedy wejdzie sie w

ten tryb po raz pierwszy po podaniu zasilania, na wyswietlaczu pojawi
sie pierwszy parametr pierwszej grupy. Przy kazdym nastepnym
wejsciu do Trybu Zmiany Parametrow na wys$wietlaczu pojawi sie
parametr wybrany poprzednio.

Tabela 2-5 : Jak wybra¢ parametr i zmieni¢ jego wartoSc.

Krok

Funkcja

Wocisna¢ klawisz

Ekran wyswietlacza

1.

Wejscie do Trybu Zmiany Parametru.

IL" 1242.0 rpm O

10 START/STOP/DIR

01 EXT1 STRT/STP/DIR
DIl1,2

Wybér innej grupy parametréw.

)

I1L" 1242.0 rpm O

11 REFERENCE SELECT
01 KEYPAD REF SEL
REF1 (rpm)

Wybor parametru.

I

IL" 1242.0 rpm O

11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
All

Wejécie do Funkcji Ustawiania
Parametrow.

ENTER

1L " 1242.0 rpm O

11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AIl]

Zmiana warto$ci wybranego parametru.
(powolna zmiana liczb i tekstu)

(szybka zmiana - dziata tylko dla liczb )

@@
I

1L " 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AI2]

6a.

6b.

Zapisanie nowej warto$ci w pamieci.

Aby skasowa¢ nowe ustawienia i
przywroci¢ wartosci orginalne (fabryczne)
zamiast ENTER nalezy wcisna¢ ktory$ z
klawiszy Trybu. Nastepuje wtedy wejscie
do wybranego Trybu Klawiatury..

ENTER

O®
90

IL" 1242.0 rpm O

11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
Al2

IL" 1242.0 rpm O

11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
All

10
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tryb Funkcyjny  Tryb funkcyjny stuzy do wyboru funkcji specjalnych. Funkcje te to
Pobieranie Parametréw, Kopiowanie Parametrow oraz ustawianie
kontrasti dla wys$wietlacza Panelu Sterujgcego.

Funkcja Pobieranie Parametrow pobiera i zapisuje parametry i dane
identyfikacyjne silnika z napedu do Panela. Funkcja Pobieranie
Parametrow moze by¢ realizowana podczas biegu napedu ale w

UPLOAD e .| czasie jej realizacji moze byc wydana jedynie komenda STOP.
I — Tabela 2-6 oraz podrozdziat “Kopiowanie parametrow z jednego
napedu do drugiego” ponizej opisujg jak dokonac wyboru i zrealizowac
DOWNLOAD funkcje Pobieranie Parametréw oraz Kopiowanie Parametrow.
Uwaga:
;. B

* Domyslnie, funkcja Kopiowanie Parametréw skopiuje grupy
parametrow od 10 do 97 przechowywane w pamieci panela do
wybranego napedu. Grupy 18 oraz 99 odnoszace sie do opdiji,
jezyka makroaplikacji oraz danych silnika nie sg kopiowane.

+ Pobieranie musi by¢é wykonane przed kopiowaniem.

+ Parametry moga byc¢ pobierane i kopiowane tylko jezeli wersje
oprogramowania napedu zrédtowego i docelowego sg takie same
(patrz parametr 33.01 SOFTWARE VERSION oraz 33.02 A[[L SW
VERSION).

* Podczas procesu kopiowania parametrow naped musi byc
zatrzymany.

Tabela 2-6 : Jak wybrac i uruchomic funkcje .

Krok Funkcja Wocisna¢ klawisz Ekran wyswietlacza

UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4

2. Wybér funkcji (migajacy kursor 1L" 1242.0 rpm O
wskazuje wybrang funkcje).. @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4

1. Wejscie w tryb funkcyjny.i @ 1L"” 1242.0 rpm O

3. Uruchomienie wybranej funkcji. IL" 1242.0 rpm O
ENTER

DOWNLOAD
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tabela 2-7 :

Jak ustawic kontrast dla wyswietlacza panela .

Krok Funkcja Wcisnaé klawisz Ekran wyswietlacza
1. Wejscie w tryb funkcyjny.i 1L"” 1242.0 rpm O
@ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
2. Wyboér funkcji (migajacy kursor 1L " 1242.0 rpm @)
wskazuje wybrang funkcje).. @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
3. Wejscie do funkcji ustawiania kontrastu.. 1L " 1242.0 rpm O
ENTER CONTRAST [4]
4. Regulacja kontrastu.. 1L " 1242.0 rpm O
@ @ CONTRAST  [6]
5.a Akceptacja ustawionego kontrastu. 1L " 1242.0 rpm )
ENTER UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 6
5.b Aby skasowac¢ nowe ustawienia i

przywroci¢ wartoéci orginalne
(fabryczne) zamiast ENTER nalezy
wcisngc ktory$ z klawiszy Trybu.
Nastepuje wtedy wejécie do wybranego
Trybu Klawiatury.

0.0
00

IL" 1242.0 rpm O
UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4

12
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Kopiowanie parametrow
Z jednego napedu do
drugiego

Mozliwe jest kopiowanie parametrow z jednego napedu do drugiego
przy pomocy funkcji Pobierania Parametréw i Kopiowania Parametrow
w Trybie Funkcyjnym. Nalezy postepowac zgodnie z procedurg
podang ponizej:

1.
2.

Wybra¢ wiasciwe opcje jezyka i makroaplikacji (Grupa 98)

Woprowadzi¢ dla kazdego z silnikéw jego dane z tabliczki
znamionowe;j (grupa parametréw 99) a nastepnie przeprowadzi¢
identyfikacje dla kazdego silnika (Magnesowanie Identyfikacyjne
przy predkosci 0 przez wcisnigcie START lub Przebieg
Identyfikacyjny - jezeli chodzi o procedure przeprowadzania
Przebieg ldentyfikacyjnego patrz Rozdziat 3 - Dane Wejsciowe).

Dla jednego z ACS 600 ustawic¢ preferowane parametry w grupach
od 10 do 97.

Przeprowadzi¢ Pobieranie Parametréw z tego ACS 600 do Panela
Sterowania (patrz Tabela 2-6 obok).

Wecisng¢ klawisz (&) aby przej$¢ na sterowanie zdalne
(sygnalizowane brakiem L w pierwszym wierszu ekranu
wysSwietlacza).

Odtaczy¢ panel od Zrédtowego ACS 600 i przytagczy¢ go do
nastepnego ACS 600.

Upewnic sie ze docelowy ACS 600 jest ustawiony na sterowanie
lokalne ( L w pierwszym wierszu ekranu wyswietlacza). Jezeli
trzeba, zmienic tryb sterowania przez wcisniecie przycisku .

Dokonac¢ kopiowania parametréow z panela do docelowego ACS
600 (patrz Tabela 2-6 obok).

Powtorzyc¢ kroki 7 oraz 8 dla pozostatych ACS 600.

Uwaga: Parametry w grupach 98 i 99 zawierajgce informac1je 0 opcji
jezyka, makroaplikacji oraz dane silnika nie sg kopiowane.

1) Ograniczenie to zabezpiecza przed zapisem nieprawidtowych danych silnika (grupa 99). W
szczegoblnych przypadkach jest mozliwe skopiowanie rowniez grup 98 i 99 oraz wynikdéw przebiegu
identyfikacyjnego silnika. Aby uzyskaé wiecej informacji nalezy skontaktowa¢ si¢ z lokalnym przedsta-

wicielem ABB.

Podrecznik programowania
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tryb Wyboru Napedu

W standardowym zastosowaniu przemiennika mozliwosci dostepne w
Trybie Wyboru Napedu nie sg potrzebne; mozliwosci te sg
zarezerwowane dla zastosowan, gdzie kilka napedoéw jest
podtgczonych do jednego tgcza Panela (wiecej informacji patrz
“Podrecznik Instalacji i uruchamiania modutu typu interfejs do
przytgczenia panela do magistrali komunikacyjnej’, NBCI, kod 3AFY
58919748).

tacze Panela to tacze komunikacyjne pomiedzy Panelem Sterowania
a ACS 600. Kazdy element magistrali komunikacyjnej musi mie¢ swoj
indywidualny numer identyfikacyjny (ID). Domysiny numer
identyfikacyjny dla ACS 600 jest 1.

Ostrzezenie! Domysliny numer identyfikacyjny ACS 600 nie powinien
byc zmieniany chyba ze bedzie on podtaczony do tgcza Panela
bezposrednio z innymi napedami.

Tabela 2-8 : : Jak wybra¢ naped i zmieni¢ jego numer identyfikacyjny.

Krok Funkcja Wcisna¢ klawisz Ekran wyswietlacza
1. Wejscie w Tryb Wyboru Napedu..
) hatied Pe ACS 600 75 kW
ASAAAS000 xxxXxx
ID NUMBER 1
2. Wybranie nastepnegoi napedu / widoku.
yoranie nas epnogol napeet | Maoth ACS 600 75kW
Numer identyfikacyjny (ID) stacji zmienia
sie przez wcisniecie najpierw przycisku
ENTER (pojawiaja sie nawiasy wokot IADS Iéféls\/([)]g%f)ix? XXX
numeru ID) a nastepnie ustawia sie nowy
numer ID przy pomocy
przyciskéw @@ . Nowa warto$¢ jest 18
akceptowana przyciskiem ENTER. Aby
nowe wartosci numeru ID zostaty
zatwierdzone i wy$wietlone konieczne jest
wytaczenie i ponowne zatgczenie
zasilania ACS 600. Svmbole Ekranu St
' z mbole ranu Stanu :

Ekran Stanu dla wszystkich urzgdzen d’; Naped zatrzymany () Kierunek do przodu
przytaczonych do tgcza Panela jest N = naped uruchomiony ( ), kierunek do tytu
pokazywany po kazdej kolejnej stacji. F = zatrzymanie napedu z powodu btedu (wyzwole-
Jezeli wszystkie stacje nie mieszcza sie nie zabezpieczenia)
jednoczesnie na wy$wietlaczu wcisnac
przycisk @ aby zobaczy¢ te pozostate.

3. Aby przytaczy¢ sie do ostatnio ”
wyéwietlonego napedu i wejs¢ w inny tryb, 1L " 1242.0 rpm !
wcisngc jeden z klawiszy Trybu. EREQ 45.00 Hz

@ CURRENT  80.00 A
Wejécie do wybranego trybu. POWER  75.00 %
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312

Tabela 2-9 : Jak ustawi¢ wartos¢ zadang.

Krok Funkcja Wcisna¢ klawisz Ekran wyswietlacza
1. Aby wejs¢ do jednego z Trybow Klawiatury I1L" 12420 rpm |
w ktérym wyséwietlany jest wiersz stanu @ @ FREQ 45.00 Hz
nalezy wcisnac jeden z przyciskéw Trybu . EURRENT ' 80.00 A
@ POWER  75.00 %
2. Wejécie do funkcji Ustawiania Wartosci 1 L "[1242.0 rpm]I
Zadanej. Migajacy kursor uznacza, ze FREQ 45.00 Hz
funkcja Ustawiania Warto$ci Zadanej jest CURRENT .80.00 A
aktywna. POWER  75.00 %
3. Zmiana wartosci zadanej. 1 L " 1325.0 rpm]I
(zmiana powolna) @ @ FREQ 48.00 Hz
, CURRENT 85.00 A
(emiana szybka) @ @ POWER  80.00 %
4.a Aby zapamieta¢ ustawiong warto$é 1L " 1325.0 rpm I
zadang nalezy wcisng¢ ENTER. ENTER FREQ 48.00 Hz
Wartoé¢ zadana jest przechowywana w EURRENT .85 00 A
pamigci statej i jest odtwarzana y
automatycznie po wytaczeniu i ponownym POWER 80.00 %
zataczeniu zasilania.
4.b Aby wyjé¢ z trybu Ustawiania Wartoéci bez IL" 13250 rpm I
jej zapamigtania nbalezy zamiast ENTER FREQ 48.00 Hz
wcisng¢ jeden z przyciskow Trybu. (_jURRENT .85.00 A
Wchodzi sie wtedy w wybrany Tryb.. @ POWER 80.00 %

Odczyt i wejscie w
spakowane wartosci
Boole’a na CDP 312

Niektore biezace sygnaty i parametry sg spakowane w postaci
Boole’owskiej, tzn. kazdy poszczegdlny bit ma inne znaczenie
(wyjasnione w odpowiadajgcym mu sygnale lub parametrze). W
Panelu Sterowania CDP 312 spakowane warto$ci Boole’'owskie sg
odczytywane i wprowadzane w formacie heksagonalnym. W
ponizszym przyktadzie bity 1, 3 i 4 spakowanej wartosci Boole’owskiej
sg w stanie ON (Wt.) :

Boolean 0000 0000 0001 1010
Hex 0 0 1 A

Podrecznik programowania
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Rozdziat 2 - Wstep do programowania ACS 600 oraz opis panelu sterowania CDP 312
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Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

Wstep

Parametry
wejsciowe

A

W rozdziale tym sg opisane parametry wchodzace w skfad grupy
parametrow pod nazwg Dane Wejsciowe. Dane Wejsciowe to
specjalny zestaw parametrow ktére umozliwiajq wprowadzenie
informaciji o silniku i o ACS 600. Dane Wejsciowe powinny by¢
ustawiane jedynie przy pierwszym rozruchu i nie powinny by¢ pdzniej
Zmieniane.

Kiedy zmienia sie wartosci parametréw z grupy danych Wejsciowych,
nalezy postepowac zgodnie z procedurg opisang w Rozdziale 2 -
Wstep do programowania ACS 600, Tabela 2-5.

Tabela 3-1 podaje liste parametrow wchodzgcych w sktad grupy Dane
Wejsciowe. Kolumna w Tabeli 3-1 pod tytutem Zakres / Urzadzenie
podaje wartosci parametrow ktore sg szczegdtowo wyjasnione ponizej.

Ostrzezenie! Uruchomienie i praca silnika oraz urzadzen
napedzanych z nieprawidtowymi danymi wejsciowymi moze prowadzic¢
do niewtasciwej ich pracy, zredukowania doktadnosci sterowania oraz
prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia.

Podrecznik programowania
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Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

ARRERE

99.01 LANGUAGE (Jezyk)

Tabela 3-1: Grupa 99, parametry grupy Dane Wejscowe.

Parametr

Zakres / Urzadzenie

Opis

01 LANGUAGE

Jezyki

Jezyki do wyboru.

MODE

02 APPLICATION Makroaplikacje Makroaplikacje do wyboru.
MACRO

03 APPLIC NO; YES Przywraca parametrom warto$ci
RESTORE fabryczne.

04 MOTOR CTRL DTC; SCALAR Wybor trybu sterowania

napedem.

05 MOTOR NOM
VOLTAGE

1/2 x Uy of ACS 600
... 2 x Uy of ACS 600

Znamionowe napiecie silnika z
jego tabliczki znamionowe;j.

06 MOTOR NOM

1/6 X Iy of ACS 600

Dopasowanie ACS 600 do

POWER

CURRENT e 2 X g of ACS 600 | znamionowego pradu silnika.

07 MOTOR NOM 8 ...300 Hz Znamionowa czestotliwo$¢

FREQ silnika z jego tabliczki
Znamionowe;..

08 MOTOR NOM 1...18000 rpm Znamionowa predkoséc obrotowa

SPEED silnika z jego tabliczki
zZnamionowe;.

09 MOTOR NOM 0 ... 9000 kW Znamionowa moc silnika z jego

tabliczki znamionowe;.

10 MOTOR ID RUN

NO; STANDARD;
REDUCED

Wybieranie typu biegu
identyfikujgcego silnik .

Parametry 99.04 ... 99.09 muszg byc zawsze wprowadzone przy

rozruchu napedu.

Jezeli kilka silnikdw jest przytaczonych jednego ACS 600 nalezy
podczas wprowadzania parametréw z grupy Dane Wejsciowe
rozwazy¢ pewne dodatkowe instrukcje . Wiecej informacji na ten temat
mozna uzyskaé u lokalnego przedstawiciela ABB.

ACS 600 wyswietla wszystkie informacje w jezyku wybranym przez
uzytkownika. Panel pokazuje 11alternatywnych jezykéw ale
faktycznie do pamieci ACS 600 sg zatadowane tylko 4 jezyki. Zestawy
jezykow jakie sg stosowane to:

- angielski (UK & USA), francuski, hiszpanski, portugalski

- angielski (UK & USA), niemiecki, wtoski, holenderski
- angielski (UK & USA), dunski, szwedzki, fifski

Jezeli wybrany jest jezyk angielski w wersji amerykarnskiej, jednostkg
mocy sg konie mechaniczne (HP) a nie kilowaty (kW).

18
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99.02 APPLICATION
MACRO (Makroaplikacja)

99.03 APPLIC RESTORE
(Powrdt do nastaw
fabrycznych)

99.04 MOTOR CTRL MODE
(Tryb sterowania silnikiem)

Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

Parametr ten jest uzywany do wyboru makroaplikacji konfigurujgcej
ACS 600 dla konkretnego zastosowania. Lista dostepnych
makroaplikacji wraz z ich opisami jest przedstawiona w Rozdziale 5 -
Standardowe Makroaplikacje. Sg tam takze dostepne opcje dla zapisu
Makroaplikacji Uzytkownika (USER 1 SAVE albo USER 2 SAVE), oraz
opcje do tadowania tych nastawéw (USER 1 LOAD albo USER 2
LOAD). Istniejg rowniez parametry ktore nie sg objete przez
Makroaplikacje - patrz sekcja 99.03 APPLIC RESTORE (Powrét do
nastaw fabrycznych).

Uwaga: Wczytanie Makra Uzytkownika przywraca réwniez parametry
grupy Danych wejsciowych oraz rezultaty biegu identyfikacyjnego
silnika . Nalezy sprawdzi¢ czy nastawy te sq odpowiednie dla aktualnie
uzywanego silnika.

Wybér YES powoduje przywrocenie pierwotnych nastawow
parametrow tak jak to przedstawiono ponize;:

+ Jezeli jest uzywana standardowa makroaplikacja (Fabryka, ...,
Sterowanie Sekwencyjne), wartosci parametrow s przywracane do
ich nastawdw fabrycznych wytgczajgc parametry w grupie 99 oraz
rezultaty identyfikacji silnika, ktére pozostajg niezmienione.

+ Jezeli jest uzywane Makro Uzytkownika 1 lub 2 , nastawy
parametrow sg przywracane do ostatnio zapamigtanych wartosci.
Ponadto sg przywracane ostatnie zapamietane wyniki biegu
identyfikacyjnego silnika (patrz Rozdziat 5 - Makroaplikacje
Standardowe ). Wyjatki: nastawy parametrow 16.05 USER MACRO
IO CHG oraz 99.02 APPLICATION MACRO (Makroaplikacja)
pozostajg niezmienione.

Uwaga: Nastawy parametrow i rezultaty biegu identyfikacyjnego
silnika sg przywracane zgodnie z tymi samymi zasadami podanymi
powyzej kiedy jedna makroaplikacja jest zmieniona na inna.

Parametr ten wybiera tryb sterowania silnikiem.

DTC

Tryb sterowania DTC (Direct Torque Control = bezposrednie
sterowanie momentem obrotowym) jest odpowiwiedni dla wiekszosci
zastosowan. ACS 600 i zapewnia precyzyjne sterowanie momentem
obrotowym i predkoscig dla standardowych silnikéw klatkowych bez
sprzezenia zwrotnego od tachoimpulsatora.

Jezeli kilka silnikow jest przytgczonych do jednego ACS 600 (naped
wielosilnikowy) istniejg pewne ograniczenia jezeli chodzi o
zastosowanie techniki sterowania DTC - dalsze informacje na ten
temat mozna uzyskac¢ u lokalnego przedstawiciela ABB.

Podrecznik programowania
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Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

99.05 MOTOR NOM
VOLTAGE (Napiecie
znamionowe silnika)

99.06 MOTOR NOM
CURRENT ( Prad
znamionowy silnika)

99.07 MOTOR NOM
FREQUENCY/(Czestotliwosc
znamionowa silnika)

SCALAR

Sterowanie SCALAR wybiera sie w tych specjalnych przypadkach, gdy
nie jest mozliwe zastosowanie sterowania DTC. Tryb sterowania
SCALAR jest zalecany dla napeddéw wielosilnikowych kiedy liczba
silnikow przytgczonych do jednego ACS 600 jest zmienna. Tryb ten jest
rowniez zalecany kiedy prgd znamionowy silnika jest mniejszy niz 1/6
znamionowego pradu przemiennika lub gdy przemiennik jest uzywany
w celach testowych, bez dotgczonego silnika.

Tryb sterowania SCALAR nie jest w stanie doréwnaé doktadnosci
sterowania osigganej w trybie DTC. Rdznice pomiedzy trybem
sterowania SCALAR a trybem DTC sa doktadniej oméwione w dalszej
czesci tego podrecznika przy odpowiadajgcych im listach parametrow

Jest kilka standardowych funkcji ktére sg zablokowane w trybie
sterowania SCALAR takich jak : Bieg ldentyfikacyjny Silnika (Motor
Identification Run - grupa 99) Ograniczenie Momentu Obrotowego
(Torque Limit - grupa 20), Ograniczenia Predkosci (grupa 20),
Trzymanie Prgdem Statym (DC Hold - grupa 21) Magnesowanie
Wstepne Prgdem Statym (DC Magnetizing - grupa 21), Strojenie
Regulatora Predkosci (Speed Controller Tuning - grupa 23), Kontrola
Momentu Obrotowego (Torque Control = grupa 24), Optymalizacja
Strumienia (Flux Optimization - grupa 26), Hamowanie Strumieniem
(Flux Braking - grupa 26), Zanik Obcigzenia (Underload Function -
grupa 30), Ochrona przed utratg fazy zasilania silnika (Motor Phase
Loss Protection - grupa 30), Ochrona przed utykiem silnika (Motor Stall
Protection - grupa 30). Co wiecej, wirujgcy silnik nie moze byc¢
uruchomiony a takze nie moze by¢ przeprowadzony szybki ponowny
start silnika nawet jezeli jest mozliwe wybranie funkcji automatycznego
re-startu (parametr 21.1).

Parametr ten dopasowuje ACS 600 do znamionowego napiecia silnika
podanego na jego tabliczce znamionowej.

Uwaga: Niedozwolone jest przytaczanie silnika o napieciu
znamionowym nizszym niz 1/2 Uy lub wyzszym niz 2 Uy gdzie Uy to
napiecie znamionowe ACS 600.

Parametr ten dopasowuje ACS 600 do znamionowego pradu silnika.
Dopuszczalny zakres przy trybie sterowania DTC to 1/6 lopq ... 2 Iopg
(gdzie Iypq to prad znamionowy ACS 600) oraz przy trybie sterowania
SCALAR zakres ten to 0 lopg ... 2 Iopq -

Aby silnik pracowat prawidtowo, jego prgd magnesujacy nie moze
przekraczac¢ 90 % znamionowego pradu przemiennika.

Parametr ten dopasowuje ACS 600 do znamionowej czestotliwosci
silnika nastawianej w zakresie od 8 Hz do 300 Hz .

20
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99.08 MOTOR NOM SPEED
(Znamionowa predkosc
silnika)

A

99.09 MOTOR NOM
POWER (Znamionowa moc
silnika)

99.10 MOTOR ID RUN (Bieg
identyfikacyjny silnika)

Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

Parametr ten dopasowuje ACS 600 do znamionowej predkosci
znamionowej silnika podanej na jego tabliczce znamionowej.

Uwaga: Bardzo wazne jest ustawienie wtasciwej wartosci tego
parametru dokfadnie zgodnie z danymi znajdujgcymi sie na tabliczce
zZnamionowej silnika aby zagwarantowac prawidtowg prace napedu.
Nie mozna zamiast znamionowej predko$ci obrotowey silnika
wprowadzic jego predkosci synchronicznej lub innej warto$ci
przyblizonej!

Uwaga: Limity predkosci w grupie 20 Limity sa zwigzane z nastawem
parametru 99.08 MOTOR NOM SPEED. Jezeli wartos¢ parametru
99.08 MOTOR NOM SPEED (Znamionowa predkos¢ silnika) i zostanie
zmieniona, automatycznie zmienig sie tez ustawienia limitow
predkosci.

Parametr ten dopasowuje ACS 600 do znamionowej mocy silnika
nastawianej w zakresie od 0 kW do 9000 kW.

Parametr ten jest uzywany do zainicjowania Biegu ldentyfikacyjnego
Silnika. podczas tego biegu ACS 600 identyfikuje charakterystyki
silnika tak aby zoptymalizowaé proces jego sterowania. Bieg ten trwa
okoto 1 minuty

Bieg Identyfikacyjny nie moze by¢ przeprowadzony jezeli wybrany jest
tryb sterowania SCALAR (parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE (Tryb
sterowania silnikiem) jest ustawiony na SCALAR).

NO (Bez Biegu Identyfikacyjnego)

Bieg Identyfikacyjny nie jest przeprowadzany . Opcja ta moze by¢
wybrana dla wiekszosci zastosowan. Model silnika jest obliczany w
trakcie pierwszego uruchomienia przez magnesowanie silnika przy
zerowej predkosci przez okoto 20 do 60 sekund.

Uwaga: Bieg Identyfikacyjny (standardowy lub zredukowany) powinien
by¢ przeprowadzany gdy:

- punkt pracy silnika jest bliski predkosci zerowej;

- wymagana jest praca silnika w zakresie obcigzen powyzej wartosci
znamionowego momentu obrotowego silnika w szerokim zakresie
predkos$ci oraz jego praca bez tachoimpulsatora (tzn. bez sprzezenia
zwrotnego od predkosci pomierzonej).

STANDARD (Ze Standardowym Biegiem ldentyfikacyjnym)
Przeprowadzenie Standardowego Biegu Identyfikacyjnego Silnika
gwarantuje osiggniecie najwyzszej mozliwej w danych warunkach
doktadnosci sterowania. Przed rozpoczeciem Biegu silnik musi by¢
odsprzegniety od urzadzenia napedzanego.

Podrecznik programowania
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Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

Procedura Biegu
Identyfikacyjnego

REDUCED (Ze zredukowanym Biegiem Identyfikacyjnym)
Zredukowany Bieg ldentyfikacyjny Silnika powinien by¢
przeprowadzony zamiast biegu standardowego jezeli

- straty mechaniczne sa wyzsze niz 20 % (to jest gdy silnik nie moze
by¢ odsprzegniety od urzgdzen napedzanych);

- niedopuszczalna jest redukcja strumienia w czasie biegu silnika (np.
w przypadku hamowania silnika kiedy hamulec jest zatgczany jezeli
strumien spadnie ponizej pewnego poziomu).

Uwaga: Przed rozpoczeciem Biegu Identyfikacyjnego nalezy
sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika. Podczas Biegu Identyfikacyjnego
silnik bedzie wirowat do przodu.

Ostrzezenie! Podczas Biegu ldentyfikacyjnego silnik rozpedzi sie do
predkosci na poziomie 50 - 60 % jego predkosci znamionowej.
PRZED ROZPOCZESIEM BIEGU IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY
UPEWNIC SIE ZE URUCHOMIENIE SILNIKA JEST BEZPIECZNE.

Aby rozpoczg¢ bieg identyfikacyjny nalezy :

Uwaga: Jezeli wartosci parametrow (grupy od10 do 98) zostaty
zmienione przed przeprowadzeniem Biegu Identyfikacyjnego, nalezy
sprawdzi¢ czy nowe nastawy odpowiadajg nastepujgcym warunkom:
-20.01 MINIMUM SPEED < 0.

- 20.02 MAXIMUM SPEED > 80 % predkosci znamionowej silnika.

- 20.03 MAXIMUM CURRENT > 100*/,4.

- 20.04 MAXIMUM TORQUE > 50 %.

1. Upewnic sie ze Panel jest w trybie sterowania LOKALNE (L
widoczne w wierszu stanu na wyswietlaczu). aby zmienic tryb
sterowania nacisna¢ klawisz

2. Zmieni¢ ustawienie dla biegu na STANDARD lub REDUCED:

1L->12420rpm O
99 START-UP DATA
10 MOTOR ID RUN
[STANDARD]

22
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Ostrzezenie gdy Bieg
Identyfikacyjny zostaje
rozpoczety

Rozdziat 3 - Dane wejsciowe

3. Wecisng¢ ENTER aby zweryfikowa¢ wybér. Pojawi sie nastepujacy

komunikat:

1L->12420rrpm O
ACS 600 55 kW
**WARNING**

ID RUN SEL

4. Aby rozpoczac¢ bieg identyfikacyjny wcisna¢ klawisz @ . Sygnat
zezwolenia na bieg silnika musi by¢ aktywny (patrz parametr16.01

RUN ENABLE).

Ostrzezenie podczas Biegu
Identyfikacyjnego

Ostrzezenie po udanym
zakonczeniu Biegu
Identyfikacyjnego

1L ->1242.0 rpm
ACS 600 55 kW
*+WARNING**
MOTOR STARTS

I

1L ->1242.0 rppm
ACS 600 55 kW
£ WARNING**
ID RUN

I

1L->1242.0rpm [
ACS 600 55 kW
**WARNING**

ID DONE

Generalnie zaleca sie nie wciskac zadnych przyciskéw panelu
sterujgcego podczas Biegu Identyfikacyjnego. Jednakze:

- silnik moze byc¢ zatrzymany w dowolnym momencie przez wcisniecie
przyciskul albo przez wytaczenie (usuniecie) sygnatu

zezwalajgcego na bieg silnika.

- po rozpoczeciu Biegu Identyfikacyjnego przy pomocy klawisza
jest mozliwe monitorowanie biezgcych wartosci przez wcisniecie
najpierw klawisza ACT a nastepnie klawisza @ .

Podrecznik programowania
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Rozdziat 4 - Sterowanie

Wstep

Sygnaly biezace

W rozdziale tym opisane sg Sygnaty Biezace i Historia Btedéw oraz
tryby sterowania Zdalny i Lokalny.

Syganty Biezace monitorujg funkcje ACS 600 i nie wptywajg one na
jego dziatanie. Wartosci Sygnatow Biezacych sa mierzone lub
obliczane przez naped i nie moga byc zmienione czy ustawione przez
uzytkownika.

Aby wybrac te wartosci biezace ktére majg by¢ wyswietlone nalezy
postepowac zgodnie z procedurg opisang w Rozdziale 2 - Wstep ..,
Tabela 2-2.

Grupa 1 Sygnatéw
Biezgcych

Tabela 4-1 : Grupa 1 Sygnaly Biezgce; sygnaty zaznaczone przy pomocy *sg uaktualniane jedynie
kiedy wybierze sie makroaplikacje Sterowanie PID .

Svanal Biezac Krétka Zakres / Obis
ye acy nazwa Urzadzenie P
01 PROCESS SPEED P SPEED 0 ... 100000/ jed- | Predko$¢ oparta na skali i jednostkach wedtug
nostki nastawéw w grupie 34. Nastawy domysine: 100%
uzytkownika jest przy predkosci maksymalnej (znamionowej)

silnika.

02 SPEED SPEED rpm (= obr / min) | Predko$c¢ obliczona silnika

03 FREQUENCY FREQ Hz Obliczona czestotliwosc zasilania silnika.

04 CURRENT CURRENT A Pomierzony prad silnika.

05 TORQUE TORQUE % Obliczony moment obrotowy silnika, gdzie 100 to
znamionowy moment obrotowy .

06 POWER POWER % Moc silnika, gdzie 100% to moc znamionowa

07 DC BUS VOLTAGE V DC BUS V \% Pomierzone napiecie obwodu posredniego.

08 MAINS VOLTAGE MAINS V \Y Obliczone napiecie zasilania.

09 OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT \Y, Obliczone napiecie silnika.

10 ACS 600 TEMP ACS TEMP C Temperatura radiatora.

11 EXTERNAL REF 1 EXT REF1 obr/ min, Hz Zewnetrzna warto$¢ zadana 1 . Hz jest jednostkg
tylko dla trybu sterowania SCALAR - patrz sekcja
Sterowanie lokalne kontra sterowanie zdalne w
niniejszym rozdziale.

Podrecznik programowania
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Rozdziat 4 - Sterowanie

Svanat Biezac Kroétka Zakres / Obis
vg acy nazwa Urzadzenie P
12 EXTERNAL REF 2 EXT REF2 % Zewnetrzna warto$¢ zadana 2. Patrz sekcja
Sterowanie lokalne kontra sterowanie zdalne w
niniejszym rozdziale..
13 CTRL LOCATION CTRL LOC LOCAL; EXT1; Tryb sterowania aktywnego (biezacego).Patrz sekcja
EXT2 Sterowanie lokalne kontra sterowanie zdalne w
niniejszym rozdziale.
14 OP HOUR COUNTER OP HOURS h Zegar czasu pracy. Zegar biegnie gdy jest zasilana
ptyta NAMC.
15 KILOWATT HOURS KW HOURS kWh Licznik energii w kWh.
16 APPL BLOCK APPL OUT % Sygnat wyj$ciowy bloku aplikacyjnego.
OUTPUT Patrz Rysunek 4-3..
17 DI6-1 STATUS DI16-1 Stan wej$¢ cyfrowych. 0 V =“0”
+24 VDC = 1"
18 Al1 (V) Al1 (V) \% Wartoé¢ sygnatu na wej$ciu analogowym 1.
19 Al2 (mA) Al2 (mA) mA Warto$¢ sygnatu na wejsciu analogowym 2.1
20 AI3 (mA) Al3 (mA) mA Warto$¢ sygnatu na wejsciu analogowym 3.1
21 RO3-1 STATUS RO3-1 Stan wyjs¢ przekaznikowych. 1 = przekaznik jest
zasilany
0 = przekaznik nie jest zasilany
22 AO1 (mA) AO1 (mA) mA Warto$¢ sygnatu na wyjéciu analogowym 1.
23 AO2 (mA) AO2 (mA) mA Warto$¢ sygnatu na wyjéciu analogowym 2.
24 ACTUAL VALUE 1 * ACT VAL1 % Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID .
25 ACTUAL VALUE 2 * ACT VAL2 % Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID.
26 CONTROL CONT DEV % Uchyb regulacji regulatora PID (réznica pomiedzy
DEVIATION* warto$cig zadang i warto$cig biezaca regulatora
procesu PID.).
27 APPLICATION MACRO | MACRO FACTORY, Aktywna (biezaca) makroaplikacja (wartos¢
PD.GTRL T.cTRL: | Parametru 99.02 APPLICATION MACRO
SEQ CTRL; (Makroaplikacja))
USER 1 LOAD;
USER 2 LOAD
28 EXT AO1 [mA] EXT AO1 mA Warto$¢ sygnatu na wyjéciu 1 Analogowego Modutu
Rozbudowujacego NAIO typu We / Wy.
(opcjonalnie) .
29 EXT AO2 [mA] EXT AO2 mA Warto$¢ sygnatu na wyjéciu 2 Analogowego Modutu
Rozszerzajgcego NAIO typu We / Wy. (opcjonalnie).
30 PP 1 TEMP PP 1TEM °C Maksymalna temperatura IGBT wewnatrz
przemiennika 1 (stosowana tylko w jednostkach
duzej mocy z przemiennikami pracujgcymi
réwnolegle).
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Rozdziat 4 - Sterowanie

Sygnalt Biezacy

Krétka
nazwa

Zakres /
Urzadzenie

Opis

31 PP 2 TEMP

PP 2 TEM

°C Maksymalna temperatura IGBT wewnatrz
przemiennika 1 (stosowana tylko w jednostkach
duzej mocy z przemiennikami pracujacymi
réwnolegle).

32 PP 3 TEMP

PP 3 TEM

°C Maksymalna temperatura IGBT wewnatrz
przemiennika 1 (stosowana tylko w jednostkach
duzej mocy z przemiennikami pracujacymi
réwnolegle).

32 PP 4 TEMP

PP 4 TEM

°C Maksymalna temperatura IGBT wewnatrz
przemiennika 1 (stosowana tylko w jednostkach
duzej mocy z przemiennikami pracujacymi
réwnolegle).

D Sygnat napieciowy przytaczony do wejscia analogowego Analogowego Modutu Roszerzajacego NAIO

typu We / Wy jest rowniez wyswietlany w mA (zamiast w V).

Grupa 2 Sygnatéw
Biezacych

Przy pomocy Grupy 2 Sygnatéw Biezgcych jest mozliwe
monitorowanie przetwarzania w napedzie warto$ci zadanych predkoéci

i momentu obrotowego. Punkty pomiaru sygnatéw sg pokazane na
Rysunku 4-3 albo na schematach Potgczen Sygnatéw Sterowania dla
Makroaplikacji (patrz Rozdziat 5 - Standardowe Makroaplikacje)

Tabela 4-2 Grupa 2 Sygnatéw Biezgcych.

Krétka Zakres/
Sygnat Biezacy hazwa Urzadze Opis
nie
01 SPEED REF 2 S REF 2 obr/min | Limitowana warto$¢ zadana
predkoéci; 100 % = predkosc
maksymalna.”
02 SPEED REF 3 S REF 3 obr/min Zmienna jednostajnie i

modelowana warto$¢ zadana
predkosci. 100 % = predkosc
maksymalna.”

03 ...08

Zarezerwowane

09 TORQ REF 2 TREF 2

%

Wyijécie sterownika predko$ci.
100 % = znamionowy moment
obrotowy silnika.

10 TORQ REF 3 T REF 3

%

Warto$¢ zadana momentu
obrotowego. 100 % = znamionowy
moment obrotowy silnika.

11 ..

Zarezerwowane
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Rozdziat 4 - Sterowanie

Grupa 3 Sygnatow
Biezqcych

. Zakres/
Svanat Bies Kroétka Urzad Obi
ygnat Biezacy nazwa rzadze pis
nie

13 TORQ REF TUSEDR % Warto$¢ zadana momentu

USED obrotowego po ogranicznikach
czestotliwosci, napiecia i momentu
obrotowego. 100 % = znamionowy
moment obrotowy silnika.

14 ... 16 Zarezerwowane

17 SPEED SPEED ES | obr/min | Szacowana predko$¢ silnika.

ESTIMATED

18 SPEED SPEED obr/min | Pomierzona biezaca predko$¢

MEASURED ME silnika. (zero gdy nie jest uzywany
zaden tachoimpulsator).

R Predko$¢ maksymalna ma warto$¢ parametru 20.02 MAXIMUM SPEED lub
parametru 20.01 MINIMUM SPEED jezeli wartos¢ bezwzgledna minimalnego
limitu predko$ci jest wieksza niz limit maksymalny predkosci.

Grupa 3 zawiera sygnaty biezace gtbwnie do wykorzystania przez
magistrale komunikacyjng (stacja nadrzedna sprawuje kontrole nad
ACS 600 poprzez szeregowe tacze komunikacyjne). Wszystkie
sygnaty w Grupie 3 sg 16-bitowymi stowami, gdzie kazdy bit
odpowiada jednej informacji binarnej (0,1) przekazywanej od napedu
do stracji nadrzedne;.

Wartosci sygnatéw (stowa danych) mogg by¢ rowniez ogladane w
formacie heksagonalnym przy pomocy wyswietlacza Panelu
Sterowania

Wiecej informacji na temat Grupy 3 Sygnatéow Biezgcych patrz
Zatacznik A - Kompletne nastawy parametrow oraz Zatgcznik C -
Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng.
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Rozdziat 4 - Sterowanie

Historia Bftedow
Historia Btedéw zawiera informacje o 16 ostatnich btedach oraz
ostrzezeniach jakie miaty miejsce dla danego ACS 600 (albo o 64
btedach i ostrzezeniach, jezeli w miedzyczasie nie byto przerwy w
zasilaniu). Jest tam dostepny opis btedu oraz catkowity czas pracy.
Czas pracy jest obliczany zawsze kiedy nastgpi zasilenie ptyty NAMC
przemiennika ACS 600.

Sterowanie Lokalne ACS 600 moze by¢ sterowany, to znaczy warto$¢ zadana oraz

kontra Sterowanie komendy Start/Stop i Zmiana Kierunku Obrotéw moga by¢ podane

Zdalne albo z zewnetrznego (zdalnego) zrédta sterowania albo z lokalnego
zrodta sterowania.

Wybér pomiedzy sterowaniem Lokanym i Zdalnym jest realizowany
przy pomocy klawisza LOC REM umieszczonego na klawiaturze
Panelu Sterowania.

Sterowanie Lokalne Sterowanie Zdalne
- ACS 600
tacze panelu || Analogowe i cyfrowe
terminale We / Wy
Panel Sterowania
CHO
B:E RS-485
(DDCS) |
Steroyvanie Modut adaptera
c poprzez magistrale magistrali komunikacyjnej
E H3 komunikacyjng
(DDCS) Standardowe facze mag. kom. RS-485
] (Magistrala komunikacyjna RTU)
Okno napedu
a., . B

Rysunek 4-1 Sterowanie lokalne i zdalne.

Sterowanie Lokalne = Komendy sterowania sg podawane z klawiatury Panelu Sterowania lub
z Okna Napedow przytagczonego komputera osobistego kiedy ACS
600 jest w trybie sterowania lokalnego, co jest sygnalizowane literg L w
pierwszym wierszu wyswietlacza Panelu Sterowania.

|1 @1242 rpm |
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Sterowanie Zdalne

Wybdr zrédta sygnatu

Kiedy ACS 600 jest w trybie sterowania zdalnego, komendy sg
podawane poprzez blok zaciskéw sterowania na ptycie NIOC (wejscia
cyfrowe i analogowe) i /lub przez jeden z dwu interfejséw magistrali
komunikacyjnej : Modut Adaptera Magistrali Komunikacyjnej CHO albo
Standardowe tacze MODBUS. Dodatkowo jest rowniez mozliwe
ustawienie Panelu Sterowania jako zrodta sterowania zdalnego.

Sterowanie zdalne jest sygnalizowane przez pusty znak na
wys$wietlaczu Panelu Sterowania albo przez liter¢ R w wierszu stanu
wyswietlacza w tych specjalnych przypadkach gdy Panel jest
ustawiony jako zrédto sterowania zdalnego.

|1 >1242 rpm 1 | |1®1242rpm I
Sterowanie Zdalne przez zaciski Sterowanie Zdalne przez Panel
Wejscia / Wyjscia albo przez Sterowania (polecenia

interfejsy magistrali komunikacyjnej (Start/Stop/Kierunek i / lub warto¢

zadana podawane przez
“zewnetrzny” Panel)

W programie aplikacyjnym uzytkownik moze zdefiniowaé zrodia
sygnatu dla dwu zewnetrznych lokalizacji sterowania EX1 oraz EX2, z
ktérych jedna moze by¢ aktywna w danej chwili. Parametr 11.02
EXT1/EXT2 SELECT (O) przetgcza pomiedzy EXT1 i EXT2.

Dla EXT1, zrédto komend Start/Stop/Kierunek jest definiowane przez
parametr 10.01 EXT1 STRT/STP/DIR, i zrédto wartosci zadanej jest
definiowane przez parametr 11.03 EXT REF1 SELECT (O).
Zewnetrzna wartos¢ zadana 1 jest zawsze wartoscig zadang dla
predkosci.
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DI1
DI6 ———
Klawiatura C\ EXT1 Start/Stop/Kierunek
_| Wybor
CHO magist.rali 10.01
Standardowe tacze MODBUS. — ',;‘;{‘32“2;'{*‘3
Al1 I
A3
B:g T 6 I Wartos¢ zadana EXT1 (obr/min)
Klawiatura
Fieldbus
CHO — Selection 11.03

Standardowe tacze MODBUS — 5S¢ APP-C

Rysunek 4-2 Schemat blokowy wyboru Zrédta sygnatu EXT1.

Dla EXT2, zrodlo komend Start/Stop/kierunek jest zdefiniowane przez
parametr 10.02 EXT2 STRT/STP/DIR, a zrodto wartosci zadanej jest
definiowane przez parametr11.06 EXT REF2 SELECT (O).
Zewnetrzna wartos¢ zadana 2 moze byc wartoscig zadang dla
predkosci,momentu obrotowego lub procesu, w zaleznosci od
wybranej Makroaplikacji. Jezeli chodzi o typ zewnetrznej wartosci
zadanej 2, patrz opis wybranych Makroaplikaciji.

Jezeli ACS 600 jest w trybie sterowania Zdalnego, praca ze statg
predkoscig moze by¢ wybrana réwniez przez ustawienie parametru
12.01 CONST SPEED SEL. Jedna z 15 dostepnych statych predkosci
moze by¢ wybrana przy pomocy wejs¢ cyfrowych. Wybor predkosci
statej ma pierszenstwo przed zewnetrznym sygnatem zadawania
predkosci (powoduje brak reakcji napedu na sygnaly zadajace
predkosci z zewnetrznych zrédet), chyba ze EXT2 zostal wybrany
jako aktywna lokalizacja sterowania w makroaplikacji Sterowania
PID albo w makroaplikacji Sterowania Momentem Obrotowym.
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T

ACS 600

Wyboér wartosci zadanej

Wejscia 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD
analogowe EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
Al1...AI3 _ ) ' '
o= ' ! !
T ; 1 1 1
dd4 ' '
o Wybér zrédta wartosci zadanej ' ' '
Wejscia ' ' '
'
cyfrowe 11.06 EXT 11,08 EXT ootz | , !
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS , ' ,
1 ! 1
> \ | ® \ l ' Sterownik predkosci
PP " Al-30I16, | [T1 D6 - - - - - - e m oot ,
CHO 'COMM.MOD. , | EXTERNAL . ) .
hd REF 1 ' Group 25
] ! | EXTERNAL
Adapter X ) ‘e ° CRITICAL SPEEDS
magistrali 1 KEYPAD EXT2 _ 1 ' |
; , '
komunik. . X . .
P ( j |_> : T2 : KEYPAD , 20.01 MINIMUM SPEED
[ [ ! 20.02 MAXIMUM SPEED
— ! EXTERNAY ! !
SISt ' Al LT ' ' I 2,01
' X
Standardo- || Wybér ' : N ! . | SPEED REF 2
. - ' 1
magistrali Al1-3,DI1-6, '
we tacze gistr COMM MOD L 16 APPL ol , ' Group 22
Modbus || komunik. —9 ' ! BLOCK o ' ' ACCEL/DECEL
Zat. C ' EXTERNAL c OUTPUT o REF2(%) !
! $ ! ' | 202
T KEYPAD | ' : b ' | SPEED REF 3
—( } \
b REF1 !
® KEYPADG g Torque® | (mm)./ ' Group 23
u | s / ! ! ! SPEED CTRL
1 ! ! 1
' 12 ' ' ' T 209
! EXTERNAU—:y 14 : . ! | TORQ REF 2
' "
/—\ X REF 2 . ' . Sterownik momentu
1 ' ! 1
T
Panel ' ExT2_ ' , ' 20.04
! —e' ! MAXIMUM TORQUE
Stero- , I ' '
N '
wania ' ! , ' 2.10
' ! , ' TORQ REF 3
1 1 1
1 1 ! 1
'
: : ! : Group 24 H— 2.13
i . p— TORQUE CTRL TORQ REF USED
9
X ' REF2(/n': .
| \
| \
' ' REF1(rpm)
. \ '
------------------- @- - - - - - e e e e e e - - @ mmm - - =
- , \
Start/Stop, Direction ! :
\
]
' I
\ ! °
\
NOT SEL . KEYPAD : - Start/Stop
! REQUEST
COMM [.\’,:2)'30.\-: EXTiq: A . O/.'
. ' N\ EXTERNAL FORWAF%J\ ' Direction
r————0. @ T
— KEYPAD EXT2 REVERSE_ .
! [ X .
1 ' 1
' NOT SEL ' '
! DI1-6, COMM MOD. ' '
r Y ! '
T | ' 1
- , KEYPADG . '
' ! ' ' YES, DI1-6,
' ' ' 1 COMM.MOD.
.
T T
Wybor zrédta komend:! ! ! !
N '
Start/Stop/Kierunék , l '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
u i STRT/STPDIR STRT/STPIDIR DIRECTION RUN ENABLE

Rysunek 4-3 Wybor lokalizacji (trybu) sterowania i Zrodta sterowania.
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Wstep

Makroaplikacje

W rozdziale tym opisane jest dziatanie i zastosowania dla pieciu
Makroaplikacji Standardowych oraz dwéch Makroaplikacji (Makr)
Uzytkownika.

Rozdziat rozpoczyna sie od og6lego opisu Makroaplikacji. Tabela 5-1
podaje liste Makroaplikacji wraz z ich zastosowaniami, stosowanymi
sposobami sterowania oraz sposobami uzyskania dostepu do kazdej z
Makroaplikacji w celu modyfikacji nastawow parametrow.

W pozostatej czesci rozdziatu znajdujg sie nastepujace informacije dla
kazdej z makroaplikacji:

- sposéb (schemat) dziatania
- sygnaty wejsciowe i wyjsciowe
- sterowanie zewnetrzne

Domyslne nastawy parametréw sg podane w Zafgczniku B - Nastawy
domysine Makroaplikacji.

Makroaplikacje sg to zaprogramowane fabrycznie zestawy
parametrow. Zastosowanie Makroaplikacji umozliwia szybkie i tatwe
uruchomienie ACS 600.

Makroaplikacje minimalizujg liczbe parametrow ktére muszg by¢
ustawione przy uruchomieniu. Wszystkie parametry majg domysine
wartosci fabryczne. Makroaplikacja FABRYKA jest ustawiong
fabrycznie makroaplikacjg domysina.

Podczas rozruchu ACS 600 mozliwy jest wybér jednej z podanych
ponizej Makroaplikacji Standardowych jako domysinej dla danego ACS
600 (patrz parametr 99.02 APPLICATION MACRO):

- Fabryka

- Sterowanie reczne / automatyczne
- Regulacja PID

- Regulacja momentu obrotowego

- Sterowanie sekwencyjne

Domyslne nastawy w makroaplikacjach sg dobrane jako srednie
wartosci wystepujace w typowych zastosowaniach. Nalezy sprawdzic,
czy nastawy te pasujg do danego zastosowania i jezeli to konieczne,
odpowiednio je zmieni¢. Wszystkie wyjscia i wejscia sg
programowalne.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Makroaplikacje
Uzytkownika

Uwaga: Kiedy nastawy parametréw makroaplikacji standardowej
zostang zmienione, nowe nastawy stajq sie aktywne natychmiast,
nawet jezeli zasilanie ACS 600 zostanie wytaczone i ponownie
zatgczone. Jednakze fabryczne (domysine) nastawy parametréw
standardowych tej makroaplikacji sa ciggle dostepne. Nastawy
domysine sg przywracane kiedy parametr 99.03 APPLIC RESTORE
jest zmieniony na YES albo gdy nastgpi zmiana Makroaplikacji.

Uwaga: Sg pewne parametry ktore pozostajg takie same nawet
chociaz makroaplikacja zostata zmieniona na inng albo gdy zostaty
odtworzone nastawy domys$ine makroaplikacji. Wiecej informacji na ten
temat patrz Rozdziat 3 - Dane Wejsciowe, sekcja 99.03 APPLIC
RESTORE.

Poza standardowymi makroaplikacjami mozliwe jest stworzenie dwéch
Makroaplikacji Uzytkownika. Makroaplikacje Uzytkownika pozwalajg
uzytkownikowi zachowanie w pamieci statej biezacych nastawéw
parametrow, w tym parametrow Grupy 99, oraz rezultatéw identyfikaciji
silnika i przywotac¢ te dane pozniej.

Aby utworzy¢ Makroaplikacje Uzytkownika 1 nalezy:

1. Ustawi¢ zgdane wartosci parametrow. Przeprowadzi¢ identyfikacje
silnika jezeli jeszcze nie byta przeprowadzona.

2. Zachowac nastawy parametrow i rezultaty identyfikacji silnika
przez zmiane parametru 99.02 APPLICATION MACRO na USER
1 SAVE (wcisngé ENTER). Zapisanie nastawOw w pamigci zajmie
od 20 s do jednej minuty.

Aby przywota¢ Makroaplikacje Uzytkownika 1 nalezy:

1. Zmieni¢ parametr 99.02 APPLICATION MACRO na USER 1
LOAD.

2. Wecisng¢ ENTER aby zatadowac makroaplikacje.

Makroaplikacja Uzytkownika moze byc¢ rowniez przetgczona przez
wejscia cyfrowe (patrz parametr 16.05 USER MACRO IO CHG).

Uwaga: tadowanie Makroaplikacji Uzytkownika odtwarza réwniez
nastawy silnika w grupie Dane Wejsciowe oraz rezultaty identyfikacji
silnika. Nalezy sprawdzi¢ czy nastawy te odpowiadajg stosowanemu
silnikowi.

Przyktad: Makroaplikacje Uzytkownika umozliwiajg przetaczanie ACS
600 pomiedzy dwoma silnikami bez koniecznosci regulowania
parametrow silnika i powtarzania identyfikacji silnika za kazdym razem
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kiedy ma miejsce zmiana silnika. Uzytkownik moze po prostu dokonac
regulacji nastaw i identyfikaciji silnika jednokrotnie dla obu silnikow a
nastepnie zapisac te dane jako dwie rézne Makroaplikacje
Uzytkownika. Kiedy ma miejsce zmiana silnika, konieczne jest jedynie
zatadowanie odpowiadajgcej mu Makroaplikacji Uzytkownika i naped
jest gotowy do pracy.

Przeglad Makroaplikacji Standardowych

Tabela 5-1 :Makroaplikacje standardowe .

Makroaplikacja

Zastosowania

Sterowanie

Wybor

Fabryka

Przenoéniki i inne przemystowe instalacje o statym momencie
obciazenia.

Zastosowania w ktérych naped pracuje przez dtugi czas ze
statg predkosciag ré6zng od znamionowej predkoséci silnika.

Stanowiska do testow wytrzymato$ci na drgania wymagajgce
silnikébw o zmiennej predkoéci odpornych na drgania.

Stanowiska testowe maszyn wirujgcych.

Wszystkie zastosowania wykorzystujace tradycyjne
sterowanie zewnetrzne.

Klawiatura,
Zewnetrzne

FACTORY

Sterowanie
reczne /
automatyczne

Procesy wymagajace automatycznej regulacji predkosci
silnika przy pomocy PLC albo innego systemu automatyki
oraz recznej z pulpitu sterowniczego. Wybdr aktywnego
miejsca sterowania jest dokonywany przy pomocy wejécia
cyfrowego.

Regulacja predkosci o jednym lub dwuch miejscach
sterowania zewnetrznego z podawaniem warto$ci zadanej i
komend START/STOP. Wybér aktywnego miejsca sterowania
jest dokonywany przy pomocy wejscia cyfrowego.

EXT1, EXT2

HAND/AUTO

Regulacja PID

Przeznaczone do uzycia w réznych systemach o zamknietej
petli regulaciji takich jak np. regulacja cisnienia , poziomu,
przeptywu. Przyktadowe zastosowania to :

- Pompy wspomagajace wodociggéw miejskich.

- Automaytyczna regulacja poziomu rezerwy wody.

- Pompy wspomagajace.

- Regulacja predkoéci w roznych typach ciggow
technologicznych gdzie konieczna jest regulacja przeptywu
materiatow.

EXT1, EXT2

PID-CTRL

Regulacja
momentu
obrotowego

Procesy i urzadzenia wymagajace regulacji momentu np.
mieszalniki i pompy podrzedne. Sygnat momentu zadanego
pochodzi z PLC lub z innego systemu regulacji albo z Panelu
Sterowania. Recznie jest zadawany sygnat predkosci.

EXT1, EXT2

T-CTRL

Sterowanie
sekwencyjne

Procesy wymagajace regulacji predkoéci silnika przy
zastosowaniu nastawialnych predkoséci statych od 1 do 15 i/lub
dwoch roznych stromosci przyspieszania’/hamowania.
sterowanie moze by¢ automatyczne ze sterownika PLC albo
innego systemu automatyki albo przy uzyciu zwyktych
przetacznikéw wyboru predkosci.

Regulowana
prekos¢ stata

SEQ CTRL
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Makroaplikacja 1 -
Fabryka

Schemat dziatania

Sterowanie
zewnetrzne

T

11

Zasilanie

Silnik

Wszystkie komendy i sygnaty zadajgce mogg by¢ podawane z
klawiatury Panelu Sterowania albo z wybranego miejsca
zewnetrznego. Aktywne miejsce sterowania jest wybierane przy
pomocy klawisza LOC REM z klawiatury Panelu Sterowania. Naped
pracuje z regulacjg predkosci.

Przy sterowaniu zewnetrznym miejscem sterowania jest EXT1. Sygnat
zadajacy jest przytaczony do analogowego wejscia Al1 a sygnaty
Start/Stop oraz Kierunek do wejscia cyfrowego DI1 oraz DI2.
Domysilnie, kierunek obrotéw jest ustawiony na FORWARD (parametr
10.03 DIRECTION). Wejscie DI2 nie steruje kierunkiem obrotow
dopdki parametr 10.03 DIRECTION nie zostanie zmieniony na
REQUEST.

Trzy predkosci state sg dostepne na wejsciach cyfrowych DI5 i DI6
przy wybranym zewnetrznym miejscu sterowania. Sg dostepne dwie
wstepnie ustawione stromosci przyspieszania/lhamowania. Pary
stromosci przyspieszania’hamowania sg wybierane w zalezno$ci od
stanu wejscia cyfrowego DI4.

Na listwie zaciskowej sg dostepnne dwa wyjscia analogowe oraz trzy
wyjscia przekaznikowe. Sygnaty domysine wyswietlane w Trybie
Sygnatéw Biezacych na Panelu sterowania to CZESTOTLIWOSC,
PRAD oraz MOC.

1 L->1242.0 rpm I
FREQ  45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER  75.00 %

. Predkosc Sygnat zadawania oraz komendy Start/Stop i Kierunek sa podawane
@ Prad z Panelu Sterowania. Aby przej$¢ na Sterowanie Zewnetrzne wcisnaé

Wyijscia klawisz LOC REM .

przekaznikowe 1 ->1000.0rpm I
FREQ  40.00 Hz
CURRENT 65.00 A
POWER  60.00 %

Sygnat zadajacy jest podawany przez wejécie analogowe
Al1podczas gdy komendy Start/Stop i Kierunek sga podawane na
wejscia cyfrowe DI1 oraz DI2.

Rysunek 5-1 : Schemat dziatania Makroaplikacji Fabryka.

36

Podrecznik programowania



Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Sygnaly wejsciowe i  Tabela 5-2 : Sygnaly wejsciowe i wyjsciowe ustawione przez
wyjsciowe Makroaplikacje FABRYKA

Sygnaty wejsciowe Sygnaly wyjsciowe
Start, Stop, Kierunek (DI1,2) Wyijécie analogowe AO1: Predkosc¢
Zadawanie analogowe (Al1) Wyjécie analogowe AO2: Prad
Wyboér predkoéci statej (DI15,6) Wyjscie przekaznikowe RO1: GOTOW
Wybdr stromoéci przysp./ hamowania Wyjscie przekaznikowe RO2: BIEG
1/2 (DI4) Wyjécie przekaznikowe RO3: BLAD (-1)

Pofgczenia zewnetrzne  Podany tutaj przyktad potgczen ma zastosowanie kiedy uzywa sie
nastawéw Makroaplikacji FABRYKA.

Listwa X21 Funkcja
’ -~ ] 1 VREF Napigcie odniesienia 10 VDC
Zadawanie F | M2 GND max. 10mA
i | l 3 Al1+ Zadawanie zewnetrzne 1
4 Al1- 0..10V
— 5 A2+ Nie uzywane w tej aplikacji.
6 Al2- 0..20mA
7 Al3+ Nie uzywane w tej aplikacji.
@ 8 |AIS- 0..20 mA
A I 9 AO1+ Predko$é
ﬁ 10 |AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Predkosc¢ silnika
@ I 11 AO2+ Prad
% 12 AO2- 0..20mA<->0 ... Prad silnika
— | Listwa X22
] 1 DIt STOP/START
s 2 DI2 DO PRZODU / DO TYLU (jezeli 10.3 jest REQUEST)
3 DI3 NIE UZYWANE
- 4 D4 CZAS PRZYSP./ HAMOWANIA 1/2
—1 5 DI5 WYBOR PREDKOSCI STALEJ*
—" 6 |DI6 WYBOR PREDKO$CI STALEJ*
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Masa cyfrowa
Listwa X23
1 +24 VDC Wyjscie napiecia pomocniczego 24 VDC
2 GND max. 250 mA
Listwa X25
! ROT1 j Wyijscie przekaznikowe 1
Gotow 2 RO12 GOTOW
@ 3 RO13 -
Listwa X26
* Dziatanie: 0 = Otwarty, 1 = Zamkniety 1 RO21 o o
DI 5 DI 6 Wyjécie Bieg 2 RO22 j \2"2::'8 preciazniowe 2
0 0 Zadawanie predkosci przez Al1 /><\ 3 RO23 -
1 0 Predkos$c¢ stata 1 % Listwa X27
0 1 Predkos$¢ stata 2 X ! RO31 j Wyjscie przekaznikowe 3
1 1 Predkos¢ stata 3 - 2 |RoO32 BLAD (1)
3 RO33 I

Rysunek 5-2 : Potgczenia sterujgce dla Makroaplikacji 1 - FABRYKA. Oznaczenia zigcz ptyty NIOC
przedstawiono powyzej. W ACS 601 i ACS 604 potgczenia uzytkownika sg zawsze wykonane bezposrednio do
zaciskow wejscia i wyjscia ptyty NIOC . W ACS 607 potgczenia te sg wykonywane albo bezposrednio do piyty
NIOC albo zaciski We/Wy ptyty NIOC sgq wyprowadzone na oddzielng listwe przeznaczong na potgczenia
uzytkownika - wiasciwe oznaczenia zaciskow patrz odpowiedni podrecznik instalacji i uruchamiania.
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Pofaczenia sygnatéow  Kiedy wybierze sie makroaplikacje FABRYKA potaczenia sygnatéw
sterujgcych  sterujacych, tj. Zadawania oraz komend Start, Stop i Kierunek sg
ustanawiane tak jak to pokazano na Rysunku 5-3 ponizej.

m ACS 600 Wybér zadawania

Wejscia 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11,01 KEYPAD
analogowe EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
Al1...AI3
. .
oy g DI3, DI4(SPEED4): |
— —~—-|- - 1 1 1
T " ' ' '
o Wyb6r zrédta zadawania ' ' '
Wejscia | I ,
Group 12 ! ' '
cyfrowe 11.06 EXT 11.03 EXT CONSTANT , , ,
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS , , ,
1 ! 1
=7 ! ' ! Regulator predko$¢i
= u S¢i
uE > s \ : | ] pre
o Al + | EXTERNAL X o, !
. LREE! | e | EXTERNAL Group 25
N I EXT1 g , ! CRITICAL SPEEDS
Adapter L g 4 '
mag. kom KEYPAD NOT SE! ! |
' !
CHO EXT2 '
< ! !
. ! ! [ KEYPAD . 20.01 MINIMUM SPEED
. j |_> ! ' ' 20.02 MAXIMUM SPEED
J — \ . ,
= ' ' ' | 2.01
\
Wybor EXTERNAL ' : : | SPEED REF 2
Standard. mag. kom. A2 REF 2 ! ! ! Group 22
Lacze Zat. C L] EXTERNAL : : : ACCEL/DECEL
Modbus \_. I \ , | 202
KEYPAD ! REF2(%) ' SPEED REF 3
—e ° r o ! ]
KEYPAM ! 'S ' Group 23
' 'I REF1(rpm)./ ' SPEED CTRL
\ \
1 ! '
1 ! '
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 | 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
\ ' ,
_____________ @ - - - - - - m e e e e d- e - - - @ - — - ===
| \
\ \
. \
! \
, |
\
: ' ® Statr/s
NoT sEg ! KEYPADg | ° atriSto
I
\
D2 o o EXT1g | REQUEST /
*—o | \
KEYPAD. ' EXTERNAL FORWARD\ ' Direction
— . p ® o .
' EXT2 REVERSE _ ' \
| L4 [ \
1 ' 1
\ NOT SELg) ! ,
\ |
. DI85 , !
1 hd - 1 Il
\ KEYPAD _ , X
1 il 1
|
\
! . ' ' YES
Wybér zrédta komend ! ] \
X ,
Start/Stop/Kierunek! , ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
STRT/STPIDIR STRT/STPDIR DIRECTION RUN ENABLE

Rysunek 5-3 : Potgczenia sygnatow sterujgcych dla makroaplikacji FABRYKA .

38 Podrecznik programowania



Makroaplikacja 2 —
Sterowanie
reczne / automatyczne

Schemat dziatania

Zasilanie CURRENT 80.00 A

EXT1 (obr/min) =

Sterowanie reczne
B %
>~

Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Komendy Start, Stop i Kierunek oraz Zadawanie moga byc podawane
z jednego z dwoch miejsc sterowania zewnetrznego : EXT1 (Recznie)
lub EXT2 (Automatycznie). Komendy Start, Stop i Kierunek dla EXT1
(Recznie) sg podtaczone do wejs¢ cyfrowych DI1 i DI2, natomiast
sygnat zadawania jest podtagczony do wejscia analogowego Al1.
Komendy Start, Stop i Kierunek dla EXT2 (Recznie) sg podtgczone do
wejs¢ cyfrowych DI5 i DI6, natomiast sygnat zadawania jest
podtgczony do wejscia analogowego Al2. Wybor pomiedzy EXT1 a
EXT2 zalezy od stanu wejscia cyfrowego DI3. Regulowana jest
predko$¢. Sygnata zadany oraz komendy Start, Stop i Kierunek mogg
byc podawane réwniez z klawiatury panelu sterowania. Jedna
predkos¢ stata moze byc wybrana za pomocg wejscia cyfrowego DI4.

Predkos¢ w sterowaniu automatycznym (EXT2) jest zadawana w
procentach maksymalnej predkosci napedu (patrz parametry 11.07
EXT REF2 MINIMUM i 11.08 EXT REF2 MAXIMUM).

Na listwie zaciskowej sg dostepne dwa analogowe i trzy
przekaznikowe sygnaty wyjsciowe. Sygnatami domysinymi w Trybie
Sygnatéw Biezacych panelu sterowania sg CZESTOTLIWOSC, PRAD,
i MIEJSCE STEROWANIA.

1L->1242.0 rpm 1
FREQ  45.00 Hz

CTRL LOC LOCAL

Zadawanie oraz komendy Start/Stop i Kierunek
sg podawane z Panelu. Aby przej$¢ na Sterowanie Zewnetrzne

.

_ = Reczne/ Autom.
<= Predk. stata 1 E

PLC 71

wcisna¢ klawisz LOC REM
Predkosé
prad | 1L =>1200.0 rpm 1
FREQ 43.00 Hz

Wyjscia | CURRENT 77.00 A
przeka- | CTRL LOC EXT]1

lub
automatycz.
EXT2 (%) =
Regulacja
Automatyczna

silnik

znikowe
Sterowanie Reczne: sygnat zadawany jest odczytywany z
wejécia Al1. Komendy Start/Stop oraz Kierunek sg podawane
poprzez wejscia DI1 and DI2.

Rysunek 5-4 : Schemat dziatania dla makroaplikacji sterowanie reczne / automatyczne.

Sygnafly wejscia i
wyjscia

Tabela 5-3 : Sygnaty wejscia i wyjscia dla makro reczne/automatyczne.

Sygnaly wejsciowe Sygnaly wyjsciowe
Start/Stop (DI1,6) oraz Do Tytu (DI2,5) Predko$¢ (AO1)
Przetaczanie dla kazdego z miejsc sterowania Prad (AO2)
Dwa analogowe sygnaty zadawania (Al1,Al2) GOTOW (RO1)
Wybor miejsca sterowania (DI3) BIEG (RO2)
Wybér predkosci statej (DI4) BtAD (-1) (RO3)

Podrecznik programowania
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Potaczenia zewnetrzne

Podczas uzywania makroaplikacji STEROWANIE RECZNE /

AUTOMATYCZNE stosuje sie potaczenia jak przedstawione ponizej.

Listwa X21 Funkcja
‘ ~ l 1 VREF Napiecie odniesienia 10 VDC
Zadawanie \F’ | I 2 GND max. 10 mA
(Reczne) | 3 Al1+ Zadawanie zewnetrzne 1
/ :I_I 4 Al1- (Sterowanie Reczne) 0... 10 V
Zadawanie = 5 Al2+ Zad lie zewnetrzne 2
(Automatyczne) | 4 Al2- (Sterowanie Automatyczne) 0 ... 20 mA
7 Al3+ Nie uzywane w tej aplikacji.
8 Al3-
- |9 jnot Predkosé
4’7 10  |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Predko$¢ znam.silnika
—®7ILL 1 |Aoc2+ Prad
12 |A02- 0...20 mA <->0 ... Prad znam.silnika.
— | Listwa X22
e I DI1 STOP/START (Recznie)
- 2 Di2 Do przodu / Do tytu (Recznie)
- 3 DI3 Wyboér EXT1/EXT2
| 4 |DM4 Stata predkos¢ 4
- 5 |DI5 Do przodu / Do tylu (Automatyczne)
] s DI6 STOP/START (Automatyczne)
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 |+24DVDC
9 DGND Masa cyfrowa
Listwa X23
1 +24 VDC Wyjscie napigcia pomocniczego 24 VDC
o 1 2 GND 250 mA
Listwa X25
1 RO11 . -
Gotéw 2 RO12 7 Wstclle przekaznikowe 1
GOTOW
@ 3 RO13  |—
* Dziatanie: Listwa X26
Przetacznik otwarty = Reczne (EXT1), 1 RO21 74 Wyjscie przekaznikowe 2
Przetacznik zamkniety = Auto (EXT2) Bieg 2 RO22 - BIEG
@ 3 RO23 -
?% Listwa X27
>< ! RO 31 7L Wyijscie przekaznikowe 3
2 |RO32 1 prap(a)
3 RO33 | —

Rysunek 5-5 Potgczenia sterujgce dla Makroaplikacji 2 - STEROWANIE RECZNE /
AUTOMATYCZNE. Oznaczenia ztgcz ptyty NIOC przedstawiono powyzej. W ACS 601 i ACS 604
potgczenia uzytkownika sq zawsze wykonane bezposrednio do zaciskow wejscia i wyjscia piyty
NIOC . W ACS 607 potgczenia te sq wykonywane albo bezposrednio do ptyty NIOC albo zaciski We/
Wy ptyty NIOC sq wyprowadzone na oddzielng listwe przeznaczong na potgczenia uzytkownika -
wilasciwe oznaczenia zaciskow patrz odpowiedni podrecznik instalacji i uruchamiania. Oddzielna

listwa zaciskowa jest opcjonalna.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Pofgczenia sygnatéow  Kiedy wybierze sie makroaplikacje Sterowanie Reczne / Automatyczne
sterujgcych  pofaczenia sygnatdw sterujgcych, tj. Zadawania oraz komend Start,
Stop i Kierunek sg ustanawiane tak jak to pokazano na Rysunku 5-6

ponizej.
m ACS 600 Wybér zadawania
Wejscia 11.02 12.01 11.01
analogowe
Al1...AI3 ) )
vy ] DI3, DI4(SPEED4),
m o Wybor zrédta zadawania : :
Wejscia ' l
cyfrowe : '
DI Dle 11.06 EXT| [11.03 EXT| |Group 12 . .
o QN ' ! ,
Ses)| > : X ' ' Regulator predkosci
C [T | . |
e\;_ EX-IFE o . ° | EXTERNAL Group 25
Adapter KEYPAD _ I
mag. kom — o i URLI=S : |
CHoO EXT2 g ! ' \
: v |KEYPAD |
o . 20.01 MINI-
"1 . : :
moprE | 1 — b
Webo 12 ' ' ' [ -+
ybor ' ' '
Sti;gza;d' mag. kom, A EXTERF : : : Group 22
Modus Zat. C | EXTERNAL : : ! T [
J & KEYPAD a ! REF2(%) I | P.02
i KEYPAB /I | : :
1 ! : REFw(rpm)./' ' Group 23
o | | ;
Sterow. I ' !
____________________ S 4‘ _____ oo
@ NOT SE; * o Statr/Stop
DI12 - REQUEST‘ /
KEYPAE : \ EXTERNA‘. FORWAR.D\I= : Direction
@—— 1 ' EXT2. REVERSE _ ' |
| [ N \
: NOT SEL : :
. [ ' .
DI6s . X
@— ! KEYPAS. ' ' '
X . ' ! YES
Wybor zrédta komend ' ] ,
Start/Stop/Kierunek! : ! !
U 10.01 10.02 10.03 16.01

Rysunek 5-6 : Podfgczenia sygnatow sterujgcych dla makroaplikacji STEROWANIE RECZNE /
AUTOMATYCZNE.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Makroaplikacja 3 —
Regulacja PID

Schemat dziatania

Makroaplikacja 3 - Regulacja PID jest uzywana do sterowania zmienng
procesowa, takq jak cisnienie lub przeptyw, przez regulacje predkosci
silnika napedu.

Sygat procesowy zadawania jest dotgczony do wyjscia analogowego
Al1 a sygnat sprzezenia zwrotnego od procesu do wejscia
analogowego Al2.

Alternatywnie, mozliwe jest podawanie sygnatu bezposredniego
zadawania predkosci do ACS 600 przez wejscie analogowe Al1.
wowczas regulator PID jest omijany i ACS 600 nie reguluje zmiennej
procesowej. Wybor pomiedzy bezposrednig regulacjg predkosci a
sterowaniem zmienng procesowa jest dokonywany przy pomocy
wejscia cyfrowego DI3.

Na listwie zaciskowej sg dostepne dwa analogowe i trzy
przekaznikowe sygnaty wyjsciowe. Sygnatami domysinymi w Trybie
Sygnatéw Biezacych panelu sterowania s PREDKOSC, BIEZACA
WARTOSC 1 oraz UCHYB REGULACJI.

Zasilanie 1L ->1242.0rpm I
/ SPEED 1242.0 rpm

ACT VAL1 52.00 %

CONTDEV 0.1 %

Zadawanie A t = ~ ] o
PID / Zadawanie oraz komendy Start/Stop i Kierunek
Warto$¢ biezaca EXT3 E Predk. sapodawane z Panelu. Aby przejé¢ na Sterowanie
START/STOP(EXT1) ————«— | (a)Prad  Zewnetrzne wcisna¢ klawisz LOC REM .
START/STOP(EXT2)— | -
Predko$¢/Proces = | L Wyjscia 1 >521% 1

. (IEX'T1/ E)EJ,TZ) ' prek |SPEED  1242.0 rpm

ezwolenie na bieg — : 0

Stata predkoég _ = ACT VAL1 52.0%

Sterowanie zewnetrzne

EXT2 (%) = Regulacja PID procesu

Sterowanie z klawiatury

REF1 (obr/min) = Bezp. Sterow. Predk. Silnik

CONT DEV 0.1 %
EXT1 (obr/min) = Bezp. Sterow. Predk. Sygnat zadajacy jest podawany przez wejécie

analogowe Al1. Komendy Start/Stop i Kierunek
sg podawane na wejécie cyfrowe DI1gdy
bezposrednie sterowanie predkosci (EXT1) albo
przez wejécie cyfrowe DI6 przy regulacji PID

REF2 (%) = Sterowanie PID procesu procesu (EXT2).

Rysunek 5-7 : Schemat dziatania dla makroaplikacji REGULACJA PID.

Sygnaty wejsciowe i

wyjsciowe

Table 5-4 | : Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe ustawione przez
makroaplikacje REGULACJA PID.

Sygnaty wejsciowe Sygnatly wyjsciowe
START/STOP dla kazdego z miejsc sterow. (DI1,DI6) Predko$c¢ (AO1)
Analogowy sygnat zadawania (Al1) Prad (AO2)
Wartos¢ Biezaca (Al2) GOTOW (RO1)
Wyb6r miejsca sterowania (DI3) BIEG (RO2)
Wybér predkosci statej (DI4) BtAD (-1) (RO3)
Zezwolenie na bieg (DI5)

Uwaga: Predkosci state (grupa parametrow 12) nie sg uwzgledniane gdy jest aktywna regulacja
wedtug wartosci zadanej procesu (uzywany jest regulator PID ).
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Pofgczenia zewnetrzne  Podczas uzywania makroaplikacji REGULACJA PID stosuje sie
potgczenia jak przedstawione ponizej.

-

(EXT1 i EXT2)
Sprzezenie zwrotne
predkosciowe

Ustawianie zadawania*** /

IIV_ il

3

'lh—_

k\\‘\ \

* Przet otwarty = Regulacja predkosci
(bezposrednie zadawanie predkosci)
Przet. zamkniety(+24 V) = Regulacja procesu (reg. PID)

@
g
2

**  Przet otwarty = Brak sygnatu Zezwolenia na Bieg;
Naped nie wystartuje (lub hamuje wybiegiem).
Przet. zamkniety (+24 V) =Zezwolenie na Bieg

aktywne. Mozliwa normalna praca napedu. Bieg

©

*** Zadawanie sygnatu mozliwe réwniez wewnetrznie
(lokalnie) z klawiatury.

**** Zadna predkosc stata nie moze by¢ wybrana gdy jest
wybrana Regulacja Procesu (tj.jezeli +24 V DC jest
przytaczone do to DI3). Patrz Rysunek 5-9.

Listwa X21 Funkcja
1 VREF Napigcie odniesienia 10 VDC
2 GND max. 10 mA
3 Al1+ Zadawanie z EXT1 lub EXT2
4 Al1- 0..10V
5 Al2+ Sygnat biezacy
6 Al2- 0..20mA
7 Al3+ Nie uzywane w tej aplikacji.
8 AlI3-
9 AO1+ Predkos$¢
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Predkos¢ zn. silnika
11 |AO2+ Prad
12 |no2- 0...20 mA <-> 0 ... Prad zn. silnika
Listwa X22
1 DI1 STOP/START (Recznie)
2 DI2 Nie uzywane w tej aplikacji.
3 DI3 Wybér EXT1/EXT2 *
4 Dl4 Predkos¢ stata 4****
5 DI5 Zezwolenie na bieg**
6 DI6 STOP/START (Procesowy)
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Masa cyfrowa
Listwa X23
1 +24 VDC Wyjscie napiecia pomocniczego 24 VDC
2 GND 250 mA
Listwa X25
! RO j Wyjscie przekaznikowe 1
2 RO12 GOTOW
3 RO13 -
Listwa X26
! RO21 7 Wyjscie przekaznikowe 2
2 RO22 BIEG
3 RO23 -
Listwa X27
! RO 31 7 Wyjscie przekaznikowe 3
2 RO 32 BLAD (-1)
3 RO33 |—

Rysunek 5-8 : Potgczenia sterujgce dla Makroaplikacji - REGULACJA PID. Oznaczenia ztgcz ptyty
NIOC przedstawiono powyzej. W ACS 601 i ACS 604 potgczenia uzytkownika sq zawsze wykonane
bezposrednio do zaciskow wejscia i wyjscia ptyty NIOC . W ACS 607 potgczenia te sq wykonywane
albo bezposrednio do ptyty NIOC albo zaciski We/Wy ptyty NIOC sg wyprowadzone na oddzielng
listwe przeznaczong na potgczenia uzytkownika - wtasciwe oznaczenia zaciskow patrz odpowiedni
podrecznik instalacji i uruchamiania. Oddzielna listwa zaciskowa jest opcjonalna.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Podtaczenia sygnatéw

sterujacych
Kiedy wybierze sie makroaplikacje REGULACJA PID potgczenia
sygnatow sterujgcych, tj. Zadawania oraz komend Start, Stop i
Kierunek sg ustanawiane tak jak to pokazano na Rysunku 5-6 ponizejj
ACS 600 Wybér zadawania
Wejscia 11.02 12.01 11.01
analogowe
Al...AI3 ' '
coo ] DI3 ' DI4(SPEED4)! [
AAQ - i} Wybor zrédta zadawania : :
Wejscia l
cyfrowe 11.06 EXT| [11.03 EXT| |Group 12 '
DI...DI6 . ! .
== X X ] ' ' X
&5 ‘ - : - oo ! : : Regulator predkosci
I‘ - ' Al 1 PN oo '
Adapter ' s . ExT : EXTERNAL Group 25
mag. kom | KEYPAD NOT SEL EXT2 : -
CHoO ! |
’ j l—» : 12 . 20.01 MINI-
— ! EXTE ! I b 01
Standard. | Wybor ' 16 !
. kom. N ! ! Group 22
bl?:;zues maZgaI gm \ EXTERNAL ATP REFZ(%). ! p
KEYPAD - e ! . I .02
@j _J ] KEYPAD_// PlD REF1(rpm) '
1 : CON.- 9 ! Group 23
U Al ! 24 TROL 26 !
TN\ ce '
Panel —'—AH:—O :
Sterow. : A2 g o :
' Al3, '
: ACT1 l
O B e —m—
’’’’’’’ : Wyb()r: zrédta wartosci t;ieiqcej ! :
@ |40.o7 | |40.08 | |40.06 | :
: .
| NoT SEL KevPaD ] | _ StartStop
V' o @ EXTig REQUEST _ /
KEYPAD. ' \_ EXTERNAL FORWARD ! Direction
S : EXT2 : REVERSE'. : e :
! NOT SEé I : :
! DIE o o : :
! KEYP;Q 'v ' !
] I e ‘D3 X 'Dis
Wybér zrédta komend ' : : ,
Start/Stop/Kierunek' . ' ' '
— 10.01 10.02 11.02 10.03 16.01

Rysunek 5-9 : Podtgczenia sygnatow sterujgcych dla makroaplikacji REGULACJA PID.
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Makroaplikacja 4 —
Regulacja Momentu

Schemat dziafania

Zasilanie

Zadawanie zewnetrzne

predkosci —FXT | <

momentu —E/;(; E

| I
=

MMM
s

Silnik
Sterowanie zewnetrzne

Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Makroaplikacja Regulacja Momentu jest uzywana w zastosowaniach ktére
wymagaja sterowania momentem obrotowym silnika. Sygnat zadajgcy
moment jest podawany przez wejscie analogowe Al2 jako sygnat prgdowy.
Standardowo 0 mA odpowiada 0% a 20 mA 100% momentu znamionowego
silnika. Komendy Start/Stop/Kierunek sg podawane przez wejscia cyfrowe DI1
i DI2. Sygnat zezwolenia na bieg jest podtaczony do wejscia DI6

Poprzez wejscie cyfrowe DI3 mozliwy jest wybor regulacji predkosci zamiast
regulacji momentu obrotowego. Mozliwa jest réwniez zmiana miejsca
sterowania z zewnetrznego (zdalnego) na lokalne (tj. z Panelu Sterowania)
przez wcinigcie klawisza . Ustawienie domysine (standardowe) jest takie
ze z Panelu Sterowania reguluje sie predko$¢ napedu. Jezeli wymagane jest
aby regulacja predkoéci byta wykonywana za pomocg Panela, wartos¢
parametru 11.01 KEYPAD REF SEL powinna by¢ ustawiona na REF2 (%).

Na listwie zaciskowej sg dostepne dwa analogowe i trzy przekaznikowe
sygnaty wyjsciowe. Sygnatami domysinymi w Trybie Sygnatéw Biezgcych
panelu sterowania sg PREDKOSC, MOMENT OBROTOWY oraz MIEJSCE
STEROWANIA.

1L->1242.0 rpm 1
SPEED 1242.0 rpm
TORQUE  66.00 %
CTRL LOC LOCAL

Zadawanie oraz komendy Start/Stop i Kierunek
Pr@dkoéé sg podawane z Panelu. Aby przej$¢ na Sterowanie Zewnetrzne

Prad wcisngC¢ klawisz LOC REM .
Wyjécia I ->500% I
. SPEED  1242.0 rpm
przekaznikowe TORQUE  66.00 %
CTRL LOC EXT2

Sygnat zadajacy jest podawany przez wejscie analogowe Al2
(regulacja momentu) lub Al1 (regulacja predkoéci). Komendy
Start/Stop i Kierunek sg podawane na wejscia cyfrowe DI1 i
DI2. Wybér pomiedzy regulacjg predkosci a regulacjag momentu
jest dokonywany poprzez wejécie cyfrowe DI3.

Sterowanie z klawiatury (lokalne)

EXT1 (obr/min) = regulacja predkosci REF1 (rpm) = regulacja predkoéci

EXT2 (%) = regulacja momentu

REF2 (%) = regulacja momentu

Rysunek 5-10 :Schemat dziatania dla makroaplikacji REGULACJA MOMENTU.

Sygnaty wejsciowe i
wyjsciowe

Tabela 5-5 | : Sygnaty wejsciowe i wyjSciowe ustawione przez
makroaplikacje REGULACJA MOMENTU.

Sygnaly wejsciowe Sygnaly wyjsciowe
START/STOP (DI1,DI2) Predkos$é (AO1)
Analogowy sygnat zadawania predkosci (Al1) Prad (AO2)
Analogowy sygnat zadawania momentu (Al2) GOTOW (RO1)
Wybor regulacji momentu (DI3) BIEG (RO2)

Wyb6r stromosci przyspieszania / hamowania 1/2 (DI5) | BLAD (-1) (RO3)
Wybér predkosci statej (DI5S
Zezwolenie na bieg (DI6))
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Pofgczenia zewnetrzne  Podczas uzywania makroaplikacji REGULACJA MOMENTU stosuje
sie potgczenia jak przedstawione ponizej.

Listwa X21 Funkcja
r ] 1 VREF Napigcie odniesienia10 VDC
‘ /l | 5 |enp max. 10 mA
Zadawanie predkosci | g Al1+ Zadawanie predkosci (EXT1)
Al1- 0..10V
TE 4
Zadawanie momentu — 5 Al2+ Zadawanie momentu (EXT2)
6 |AI2- 0..20mA
7 Al3+ Nie uzywane w tej aplikacji.
8 Al3-
s | 9 AO1+ Predkos$é
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Predkos$¢ zn. silnika
@ [ 11 |aoes Prad
I 12 |no2- 0...20 mA <->0 ... Prad zn. silnika
TE Ii
— | Listwa X22
- 1 DI1 STOP/START
2 DI2 Nie uzywane w tej aplikacji.
— 3 DI3 Wybér regulacja predkosci/ momentu*
- 4 DI4 Wybor predkosci statej ****
- 5 DI5 Wybér stromosci przysp./hamowania 1/2
6 DI6 Zezwolenie na bieg***
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Masa cyfrowa
Listwa X23
1 +24 VDC Wyjscie napiecia pomocniczego 24 VDC
2 GND 250 mA
Listwa X25
*P. otwarty = wybrany EXT1= Regulacja perkoépi 1 RO11 - .
P. zamkniety(+24 V) = wybrany EXT1 = Regulacja / Wyjscie przekaznikowe 1
momentu Gotéw 2 |Rot2 GOTOW
** P. otwarty = wybrana stromosc przysp./ hamowania 1 ® 3 RO13 |
P. zamkniety (+24 V) = wybrana stromo$¢ -
przysp./ hamowania 2 Listwa X26
1 RO21 L .
*** P otwarty = Brak sygnatu Zezwolenia na Bieg; Naped / Wyjscie przekaznikowe 2
, ; ! .y Bie 2 [RO22 BIEG
nie wystartuje (lub hamuje wybiegiem). 9
P. zamkniety (+24 V) = Zezwolenie na bieg aktywne. @— 3 RO23 —
Mozliwa normalna praca napedu. ?% Listwa X27
**** Zadna predkos$c stata nie moze by¢ wybrana gdy jest X 1 RO 31 7 Wyjscie przekaznikowe 3
wybrana Regulacja Momentu (tj.jezeli +24 V DC jest 2 RO 32
przytaczone do to DI3). Patrz Rysunek 5-12. 3 RO 33 BLAD (1)

Rysunek 5-11 : Potgczenia sterujgce dla Makroaplikacji - REGULACJA MOMENTU. Oznaczenia
ztgcz ptyty NIOC przedstawiono powyzej. W ACS 601 i ACS 604 potgczenia uzytkownika sg zawsze
wykonane bezposrednio do zaciskéw wejscia i wyjscia ptyty NIOC . W ACS 607 potgczenia te sg
wykonywane albo bezposrednio do ptyty NIOC albo zaciski We/Wy ptyty NIOC sg wyprowadzone na
oddzielng listwe przeznaczong na potgczenia uzytkownika - wtasciwe oznaczenia zaciskow patrz
odpowiedni podrecznik instalacji i uruchamiania. Oddzielna listwa zaciskowa jest opcjonalna.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Podfaczenia sygnatéw  Kiedy wybierze sie makroaplikacje REGULACJA MOMENTU

sterujgcych  pofaczenia sygnatdw sterujgcych, tj. Zadawania oraz komend Start,
Stop i Kierunek sg ustanawiane tak jak to pokazano na Rysunku 5-12
ponizej.
m ACS 600 Wybér zadawania
Wejscia 11.02 12.01 11.01
analogowe
Al1..AI3 " ‘ )
oo ] DI3, DI4(SPEEDA), :
m o Wybér zrédta zadawania | :
Wejscia ; : !
;{:rolm: 11.06 EXT| [11.03 EXT| |Group 12 : : ;
- ﬁ!\!I ' |
Iﬁ = > : : Regul dkos
EEE ] y 7 DI1-6‘,._-__1_____: . egulator prgdkosci
Adapter ' EXTER BXT1 : EXTERNAL Sroup 25
magi-ll:)om ! KEYPAD NOT SEL ExT2 ./" ®
=111 : : P0.01 MINI-
R B = . |
' : | P.01
Standard. || Wybor ' : R
Lacze |/mag. kom, A | 12 . . Group 22
Modus Zat.C EXTERNAL . REF2(%)
EXTE . (% | D
— KEYPAD _ | . [ .02
ﬁ/ J ) KEYPAD ' REF(rpm) '
|4 . £ ! 9 : Group 23
U ! . | ; —.09
e : X Torque Controller
® : extay/ ) ; D0.04
Sterow. ' ' : !
: : . ! 2.10
: : : (Group 24 —2.13
: REF2(%) 1 EXTERNAL:
: REF1(rpm) KEYPAD:
NOT SEL . _ Start/Stop
D12 .. a ' REQUEST /
KEYPA'D |' ' EXTERNAL - FORWAI%D\ : Direction
@—— : EXT2 REVERSE_ ' :
! [ X \
: NOT SEL : :
' D12 o o :
@— KEYPAD‘. I !
: : Di6
Wybér zrédta komend ' . :
Start/Stop/Kierunek! . '
u 10.01 10.02 10.03 16.01

Rysunek 5-12 : Potgczenia sygnatéw sterujgcych dla makroaplikacji REGULACJA MOMENTU.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Makroaplikacja 5 —
Sterowanie
Sekwencyjne

Schemat dziatania

i i Predkos¢
. Zasilanie redkosc
Sterowanie -
zewnetrzne Predkos¢ 3
Predkos¢ 2 Hamowanie
_;I_ z zadang,
stromoscig
= ~ L,
= 4. Predko$¢é
> () Prad
=
= E 4 Predkosé 1
71 Wyjscia
przekazni-
kowe I‘—> P -
Przysp.1 Przysp.1 Przysp.2 Przysp.2
StarStop — ——
Przysp1/ Hamow, [
Predkosc 1 — | HEN
; B L
o Predkosé 2
Silnik Przysp.2/ Hamow.2 |
Sterowanie zewnetrzne Predkosé 3

EXT1 (obr/min) = Regulacja predkosci

EXT2 (%) = Regulacja predkosci
Sterowanie z klawiatury

Makroaplikacja ta oferuje siedem wstepnie ustawionych predkosci
statych, uaktywnianych poprzez wejscia cyfrowe DI4 do DI6 zgodnie z
Rysunkiem 5-16. Sg tez ustawione wstepnie dwa czasy
przyspieszania / hamowania (okreslajgce stromosc prostej predkosci w
czasie - pt). Stromosci przyspieszania / hamowania sg wybierane w
zaleznosci od stanu wyjscia cyfrowego DI3. Komendy Start/Stop/
Kierunek sg podawane poprzez wyjscia cyfrowe DI1 i DI2.

Sygnat zewnetrznego zadawania predkosci moze byc podawany
poprzez wejscie analogowe Al1. Mozliwe jest to tylko kiedy na
wejsciach od DI4 do DI6 panuje napiecie 0 VDC. Podawanie komend
sterujgcych i zadawanie jest mozliwe takze z Panelu Sterowania.

Na listwie zaciskowej sg dostepne dwa analogowe i trzy
przekaznikowe sygnaty wyjsciowe. Hamowanie domyslne odbywa sie
z zadang stromoscig. Sygnatami domysinymi w Trybie Wartosci
Biezacych sg CZESTOTLIWOSC, PRAD ORAZ MOC..

Przyktad sterowania sekwencyjnego uzywajacego statych
predkoécioraz réznych stromosci prezyspieszenia / hamowania

REF1 (obr/min) = Regulacja predkosci

REF2 (%) = Regulacja predkosci

Rysunek 5-13 : Schemat dziatania dla makroaplikacji STEROWANIE SEKWENCYJNE.

48

Podrecznik programowania



Zadawanie oraz komendy Start/Stop/Kierunek sg
podawane z Panelu Sterowania..

Aby zmieni¢ miejsce sterowania na zewnetrzne
nalezy wecisnac klawisz LOC REM .

Sygnat zadawania jest podawany do wejécia ana-
logowego Al1 lub uzywana jest predko$c¢ stata. Ko-
mendy Start/Stop/Kierunek sg podawane poprzez
wejscia cyfrowe DI1 i DI2.

Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

1 L->1242.0rpm 1
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER  75.00 %

1 ->1242.0rpm 1
FREQ  45.00 Hz

CURRENT 80.00 A
POWER  75.00 %

Figure 5-14 : Sterowanie z klawiatury oraz sterowanie zewnetrzne w makroaplikacji STEROWANIE

SEKWENCYJNE .

Sygnafy wejsciowe i  Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe ACS 600 ustawione przy wyborze

wyjsciowe makroaplikacji STEROWANIE SEKWENCYJNE sg przedstawione w

tabeli 5-6.

Tabela 5-6 Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe makroaplikaciji
STEROWANIE SEKWENCYJNE .

Sygnaly wejsciowe

Sygnaly wyjsciowe

Start/Stop (DI1) oraz Do Tytu (DI2)
Zadawanie analogowe (Al1)

Wybér predkoéci statej (DI4-6)

Predko$¢ (AO1)
Prad (AO2)

Wybor stromoéci przysp./ hamowania 1/2 (DI3) GOTOWY (RO1)

BIEG (RO2)
BLAD (-1) (RO3)
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Pofgczenia zewnetrzne  Podane ponizej przyktadowe potgczenia majg zastosowanie kiedy
uzywa sie nastawow makroaplikacji STEROWANIE SEKWENCYJNE.

Listwa X21 Funkcja
- ] 1 VREF Napiicie odniesienia 10 VDC
‘. | — | 2 GND max. 10 mA
Zadawanie T |
| 3 |AIM+ Zadawanie zewnetrzne
V‘Lfl 4 Al1- 0..10V
— 5 Al2+ Nie stosowane w tej aplikacii.
6 Al2-
7 Al3+ Nie stosowane w tej aplikacii.
8 AlI3-
@ 9 |AOT+ Predkos¢
[ 10 |AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Predkos$c¢ zn. silnika.
@ | 11 |AO2+ Prad
% 12 |AO2- 0...20 mA <->0 ... Prad zn. silnika.
— | Listwa X22
- 1 |Di STOP/START
e DI2 Do przodu / Do tytu
A 3 DI3 Wybér stromosci przysp/ hamow. 1/2
-~ 4 D4 Wybor predkosci statej*
— s DI5 Wybér predkosci statej*
e T DI6 Wybor predkosci statej*
7 +24 DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24 DVDC
9 DGND Masa cyfrowa
Listwa X23
1 +24 VDC Wyjscie napigcia pomocniczego 24 VDC
2 GND 250 mA
Listwa X25
1 RO11 o .
* Dziatgnie: 0 = Otwarte, 1 = Zamknigte Gotowy 2 RO12 7 Wyiscie przekaznikowe 1
GOTOWY
DI4 DIS DI6 Wyjscie @ 3 RO13
0 0 0 Predkosc¢ zadawana przez Al1 Listwa X26
1 0 0 Predkosc¢ stata 1 1 RO21 L .
/ Wyjscie przekaznikowe 2
0 1 0 Predko$¢ stata 2 Bieg 2 RO22 " BiEG
1 1 0 Predkos¢ stata 3 @ 3 RO23
0 0 1 Predkosc stata 4 % Listwa X27
1 0 1 Predkosc stata 5 >< 1 RO31 o o
0 4 1 Predkosé stala 6 5 Ro% j Wyjécie przekaznikowe 3
BLAD (-1)
1 1 1 Predkos¢ stata 7 3 RO33 I

Rysunek 5-15 : Potgczenia sterujgce dla Makroaplikacji STEROWANIE SEKWENCYJNE.
Oznaczenia ztgcz ptyty NIOC przedstawiono powyzej. W ACS 601 i ACS 604 potgczenia uzytkownika
sq zawsze wykonane bezposrednio do zaciskow wejscia i wyjscia ptyty NIOC . W ACS 607
potgczenia te sg wykonywane albo bezposrednio do ptyty NIOC albo zaciski We/Wy ptyty NIOC sg
wyprowadzone na oddzielng listwe przeznaczong na potgczenia uzytkownika - wtasciwe oznaczenia
zaciskow patrz odpowiedni podrecznik instalacji i uruchamiania.
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Pofgqczenia sygnatow

Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe

Kiedy wybierze sie makroaplikacje STEROWANIE SEKWENCYJNE

sterujgcych  pofaczenia sygnatdéw sterujgcych, tj. Zadawania oraz komend Start,
Stop i Kierunek sg ustanawiane tak jak to pokazano na Rysunku 5-12
a J y
ponizej.
ACS 600 Wybér zadawania
Wejscia 11.02 12.01 11.01
analogowe
Al..AI3 ‘ \
e~ ] [ DI45,6 1
EI; o Wyboér zrédta zadawania : :
Wejscia : :
cyfrowe \ |
DI1...DI6 11.06 EXT| [11.03 EXT| |Group 12 .
) ON '
== > EXTT, : ' Regulator predkosci
mE oA 11 o '
Adapter . AN LEXLE ExT1 o | EXTERNAL Group 25
mag. kom VKEYPAD _ NoloT SE / ' |
CHO : EXT2 r ' : — '
ek ' : ' ! 20.01 MINI-
SIS . ,
' ' ' I 9]
Standard Wybér : 12 : : L ’_01
Lgc:; " ||mag. kom. At EXTER- |! : Group 22
Modus Zat. C \\ EXTERNAL : . ! I b 02
T J L keveap o , REF2(%) . I .
1 KEYPAI : e : :
/P;el\ ! ' l
Sterow. , .
@ .
NOT SE; - Statr/Stop
DI12 o REQUEST. /
KEYPA'E o EXTERNAL FORWAR[R_ : Direction
@— 1 : EXT2 i REVERS: v :
[ N \
NOT SEL, : :
DI1,DI2-\ : :
@_ KEYPA;_ o :
'YES
Wyboér zrédta komend ! :
Start/Stop/Kierunek! : !
10.01 10.02 10.03 16.01

Rysunek 5-16 Potgczenia sygnatéw sterujgcych dla makroaplikacji STEROWANIE SEKWENCYJNE.
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Rozdziat 5 - Makroaplikacje standardowe
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Rozdziat 6 - Parametry

Wstep

Grupy parametrow

W rozdziale tym przedstawiono funkcje i dopuszczalne nastawy
kazdego z parametrow ACS 600.

Parametry ACS 600 sg zorganizowane w grupy wedtug ich funkcji. Na
Rysunku 6-1 pokazana jest organizacja grup parametrow. Rozdziat 2 -
Wstep do programowania ACS 600 wyjasnia sposéb wyboru i zmiany
nastawéw parametrow. Wiecej informacji na temat Danych
Wejsciowych i Sygnatach Biezgcych patrz odpowiednio Rozdziat 3 i
Rozdziat 4. Aby uproéci¢ programowanie, niektére parametry nie
uzywane w biezacej aplikacji zostaty ukryte.

Ostrzezenie! Nalezy zachowac¢ uwage i ostroznos¢ przy
konfigurowaniu wejs¢/wyjs¢é poniewaz jest mozliwe (chociaz
niezalecane) uzywanie jednego wejscia / wyjscia do sterowania
kilkoma operacjami. Nastawa przypisana takiemu wejsciu / wyjsciu
pozostaje aktywna nawet jezeli zostanie ono przypisane do innego
zadawania przez inny parametr.

[ 26 MOTOR CONTROL

[ 25 CRITICAL SPEEDS

[24 TORQUE CTRL

[ 23 SPEED CTRL

[ 99 START-UP DATA
| 98 OPTION MODULES
| 96 EXTERNAL AO

[22 ACCEL/DECEL
[21 START/STOP [92 D SET TR ADDR
[90 D SET REC ADDR

20 LIMITS
: [ 70 DDCS CONTROL
[52 STANDARD MODBUS
[ 51 COMMUNICATION MOD
[ 50 ENCODER MODULE

40 PID CONTROL
40.1 PID GAIN

[16 SYSTEM CTR INPUTS

[15 ANALOGUE OUTPUTS

[ 34 PROCESS SPEED

[14 RELAY OUTPUTS

[ 13 ANALOGUE INPUTS

[ 12 CONSTANT SPEEDS
[ 11 REFERENCE SELECT
10 START/STOP/DIR

| 33 INFORMATION
| 32 SUPERVISION

I 31 AUTOMATIC RESET
30 FAULT FUNCTIONS

Rysunek 6-1 : Grupy parametréw.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 10 - Komendy
Start/Stop/Kierunek

10.01 EXT1
STRT/STP/DIR

A

Wartosci tych parametréw mogg by¢ zmienione tylko przy
zatrzymanym ACS 600. Kolumna Zakres/Jednostka w Tabeli 6-1
pokazuje dozwoleone wartosci parametrow. Tekst ponizej tabeli
opisuje te parametry w szczegoétach.

Tabela 6-1 : Grupa 10 .

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 EXT1 NOT SEL; wejscia
STRT/STP/DIR cyfrowe; KEYPAD;
COMM. MODULE

Wybor zrodet komend Start/Stop/
Kierunek dla zdalnego miejsca
sterowania EXT1.

2 EXT2
STRT/STP/DIR

NOT SEL; wejscia
cyfrowe; KEYPAD;
COMM. MODULE

Wybor zrodet komend Start/Stop/
Kierunek dla zdalnego miejsca
sterowania EXT2.

3 DIRECTION FORWARD; REVERSE;

REQUEST

Blokada ustwionego kieruku
obrotow.

Polecenia Start, Stop oraz Kierunek moga by¢ podawane z klawiatury
albo z dwoch réznych zrédet zewnetrznych. Wybér miejsca sterowania
pomiedzy tymi dwoma zrédtami zewnetrznymi odbywa sie poprzez
parametr 11.02 EXT1/EXT2 SELECT. Wiecej informacji na temat
miejsca sterowania patrz Rozdziat 4- Sterowanie.

Parametr ten definiuje miejsce dotgczenia oraz zr6dto komend Start,
Stop oraz Kierunek dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (EXT1).

NOT SEL
Nie wybrano zrédet sygnatow Start, Stop oraz Kierunek dla
zewnetrznego miejsca sterowania EXT1.

DI1

Dwuprzewodowy Start/Stop dotgczony do wejscia cyfrowego DI1. 0 V
DC na DI1 = Stop; 24 V DC na DI1 = Start. Kierunek obrotéw jest
ustalony parametrem 10.3 DIRECTION.

Ostrzezenie! Po zresetowaniu btedu naped wystartuje gdy zostanie
podany sygnat start.

DI1,2

Dwuprzewodowy Start/Stop dotagczony do wejécia cyfrowego DI1 tak
jak powyzej. Kierunek jest przytagczony do wejscia cyfrowego DI2. 0 V
DC na DI2= Do przodu, 24 V DC na DI2= Do tytu. Dla sterowania
Kierunkiem wartos¢ parametru 10.3 DIRECTION powinna by¢
REQUEST.

Ostrzezenie! Po zresetowaniu btedu naped wystartuje gdy zostanie
podany sygnat start.
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A

Rozdziat 6 - Parametry

DI1P,2P

Trojprzewodowy sygnat Start/Stop. Polecenia Start/Stop podawane za
pomocg monostabilnych przyciskéw (P oznacza “impuls” ). Przycisk
Start jest normalnie otwarty i dotgczony do DI1. Przycisk Stop jest
normalnie zamkniety i przytaczony do wejscia cyfrowego DI2. Kilka
przyciskow Start taczy sie réwnolegle; kilka przyciskow Stop taczy sie
szeregowo. Kierunek obrotéw jest ustalony przy pomocy parametru
10.3 DIRECTION.

DI1P,2P,3

Tréjprzewodowy sygnat Start/Stop. Polecenia Start/Stop przytgczony
jak dla DI1P,2P. Sygnat Kierunek jest przytgczony do wejscia
cyfrowego DI3. 0 V DC na DI3= Do przodu, 24 V DC na DI3= Do tytu.
Dla sterowania Kierunkiem warto$¢ parametru 10.3 DIRECTION
powinna by¢ REQUEST.

DI1P,2P,3P

<Start do przodu>, <Start do tytu> oraz <Stop>. Polecenia Start i
Kierunek sg podawane jednoczesnie, z dwbdch oddzielnych przyciskow
impulsowych (P oznacza “impuls” ). Przycisk Stop jest normalnie
zamkniety i przytgczony do wejscia cyfrowego DI3. Przyciski <Start do
Przodu> oraz <Start do Tytu> sg normalnie otwarte i przytaczone
odpowiednio do wejs¢ DI1 i DI2. Kilka przyciskow Start taczy sie
rownolegle; kilka przyciskéw Stop faczy sie szeregowo. Dla sterowania
Kierunkiem warto$¢ parametru 10.3 DIRECTION powinna by¢
REQUEST.

DI6

Dwuprzewodowy Start/Stop dotgczony do wejscia cyfrowego DI6. 0 V
DC na DI6 = Stop; 24 V DC na DI6 = Start. Kierunek obrotéw jest
ustalony parametrem 10.3 DIRECTION.

Ostrzezenie! Po zresetowaniu btedu naped wystartuje gdy zostanie
podany sygnat start.

DI6,5

Dwuprzewodowy Start/Stop. Start/Stop dotgczony do wejscia
cyfrowego DI6. Kierunek jest dotgczony do wejscia cyfrowego DI5.
0V DC na DI5 = Do przodu ; 24 V DC na DI5 = Do tytu. Dla sterowania
Kierunkiem wartos¢ parametru 10.3 DIRECTION powinna by¢
REQUEST.

Ostrzezenie! Po zresetowaniu btedu naped wystartuje gdy zostanie
podany sygnat start.

KEYPAD (klawiatura)

Komendy Start/Stop i Kierunek sg podawane z klawiatury Panelu
Sterowania kiedy jest aktywne zewnetrzne miejsce sterowania 1. Dla
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Rozdziat 6 - Parametry

10.02 EXT2
STRT/STP/DIR

10.03 DIRECTION

sterowania Kierunkiem wartos¢ parametru 10.3 DIRECTION powinna
by¢ REQUEST.

COMM. MODULE

Komendy Start, Stop oraz Kierunek sg podawane poprzez magistrale
komunikacyjng (tacze szeregowe) przy pomocy tzw. “stowa
sterujgcego’. Patrz Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjna.

Parametr ten definiuje potgczenia oraz zr6dto komend Start, Stop i
Kierunek przy sterowaniu z zewnetrznego zrodta sterowania 2 (EXT2).

NOT SEL; DI1; DI1,2; DI1P,2P; DI1P,2P,3; DI1P,2P,3P; DI6; DI6,5;
KEYPAD; COMM. MODULE

Szczegobty powyzszych nastawéw patrz opis parametru 10.01 EXT1
STRT/STP/DIR.

Parametr ten umozliwia ustawienie kierunku obrotéw silnika na
FORWARD (Do przodu) lub REVERSE (Do tytu). Jezeli wybrano
REQUEST (zadany), kierunek jest wybierany taki jak jest zdefiniowany
parametrami 10.01 EXT1 STRT/STP/DIRi10.02 EXT2 STRT/STP/DIR
lub przyciskami klawiatury Panelu Sterowania.
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Grupa 11 - Wybér
zadawania

11.01 KEYPAD REF SEL

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mozna zmieniac takze podczas biegu
przemiennika ACS 600, z wyjgtkiem tych oznaczonych (O). Kolumna
Zakres/Jednostka w Tabeli 6-2 pokazuje dozwolone wartosci
parametrow. Tekst ponizej tabeli opisuje te parametry w szcegétach.

Tabela 6-2 : Grupa 11 .

Parametr

Zakres |/ Jednostka

Opis

1 KEYPAD REF SEL

REF1 (obr / min);
REF2 (%)

Wybér aktywnego
zadawania z klawiatury.

2 EXT1/EXT2 SELECT
(0)

DI1 ... DI6; EXT1; EXTZ2;
COMM. MODULE

Wejscie wyboru
miejsca sterowania
zewnetrznego.

3 EXT REF1 SELECT
(0)

KEYPAD; Wejscia
analogowe i cyfrowe;
COMM. REF;
COMMREF+AIT1;
COMMREF*AI1

Wejécie zadawania
zewnetrznego 1.

4 EXT REF1 MINIMUM

(0 ... 18000) obr / min

Warto$¢ minimalna
zadawania
zewnetrznego 1.

5 EXT REF1 MAXIMUM

(0 ... 18000) obr / min

Warto$¢ minimalna
zadawania
zewnetrznego 1.

6 EXT REF2 SELECT
(0)

KEYPAD; Wejscia
analogowe i cyfrowe;
COMM. REF;
COMMREF+AI1;
COMMREF*AI1

Wejécie zadawania
zewnetrznego 2 .

7 EXT REF2 MINIMUM | 0...100 % Warto$¢ minimalna
zadawania
zewnetrznego 2.

8 EXT REF2 MAXIMUM | 0 ... 500 % Warto$§¢ maksymalna

zadawania
zewnetrznego 2.

Zadawanie moze by¢ podawane z klawiatury albo z dwéch zrodet
zewnetrznych. Wiecej informaciji patrz Rozdziat 4 - Sterowanie.

REF1 (obr/min)

Jako zadawanie aktywne jest wybrane zadawanie klawiaturowe 1.
Zadawana jest predkos¢ w obr/min. Jezeli wybrano tryb sterowania
SCALAR (parametr 99.4 ustawiony na SCALAR) wartos¢ zadawana

jest podawana w Hz.
REF2 (%)

Jako zadawanie aktywne jest wybrane zadawanie klawiaturowe 2.

Zadawanie klawiaturowe jest podawane w %, a typ zadawania zalezy
od wybranej makroaplikacji. Na przyktad jezeli wybrano makroaplikacje
Regulacja Momentu, warto$¢ zadana REF2 (%) jest zadawanym
momentem obrotowym.
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Rozdziat 6 - Parametry

11.02 EXT1/EXT2
SELECT (O)

11.03 EXT REF1
SELECT (O)

Parametr ten okresla wejscie cyfrowe uzywane do wyboru miejsca
sterowania zewnetrznego albo tez ustala to sterowanie na EXT1 lub na
EXT2. Za pomoca tego parametru jest okreslane zrédto komend
Start/Stop/kierunek oraz zrédto zadawania.

EXT1

Wybrano sterowanie zewnetrzne 1. Zrédta zadawania dla EXT1 sg
zdefiniowane przy pomocy parametru 10.01 EXT1 STRT/STP/DIR i
parametru 11.03 EXT REF1 SELECT (O).

EXT2

Wybrano sterowanie zewnetrzne 2. Zrédta zadawania dla EXT2 sg
zdefiniowane przy pomocy parametru 10.02 EXT2 STRT/STP/DIRI
parametru 11.06 EXT REF2 SELECT (O)

DI1 - DI6

Miejsce sterowania zewnetrznego 1 lub 2 jest wybierane zgodnie ze
stanem wybranego wejscia cyfrowego (DI1 ... DI6), gdzie 0 V DC =
EXT1 oraz 24 V DC = EXT2.

COMM. MODULE

Miejsce sterowania zewnetrznego 1 lub 2 jest wybierane poprzez
magistrale komunikacyjng (facze szeregowe) przy pomocy tzw. “stowa
sterujgcego”. Patrz Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjna.

Parametr ten wybiera zrodto sygnatu dla zadawania zewnetrznego 1

KEYPAD (Klawiatura)
Zadawanie jest podawane z klawiatury. Pierwszy wiersz na
wyswietlaczu pokazuje warto$¢ zadana.

A1
Zadawanie z wejscia analogowego 1 (sygnat napieciowy).

Al2
Zadawanie z wejscia analogowego 2 (sygnat pradowy).

Al3
Zadawanie z wejscia analogowego 2 (sygnat pradowy).

AI1/JOYST; Al2/JOYST

Zadawanie z wejscia analogowego 1 (lub odpowiednio z wejscia 2)
skonfigurowanego dla joysticka. Minimalny sygnat wejsciowy
odpowiada petnej predkosci wstecz. Maksymalny sygnat wejsciowy
odpowiada petnej predkosci do przodu (patrz Rysunek 6-2). Patrz
réwniez opis parametru 10.03 DIRECTION.

Ostrzezenie: Minimalna wartos¢ zadana z joysticka musi by¢ wyzsza
niz 0,5 V. Jezeli uzywa sig¢ sygnatu 0 .... 10 V, przemiennnik ACS 600
osiggnie maksymalng predko$¢ w kierunku wstecznym w przypadku
zaniku sygnatu sterujgcego. Ustawi¢ 13.01 MINIMUM Al1 na 2 V albo
na warto$¢ wieksza niz 0.5 V, a parametr 30.01 AI<MIN FUNCTION na
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FAULT, aby ACS 600 zatrzymywat sie w przypadku utraty sygnatu
sterujgcego.

Predko$Cout A
+ [
Maks. zadawania zew. K
Minimum zadaw. zew.
. 4
Minimum zadaw. zew. :
Maks. zadawania zew. /(D
0 5 1}0= REF [V]

Al MINIMUM =0 V
Al MAXIMUM = 10 V

Rysunek 6-2 Sterowanie joystickiem. Wartos¢ maksymalna dla
zadawania zewnetrznego jest ustalana parametrem 11.05 EXT REF1
MAXIMUM a minimalna parametrem 11.04 EXT REF1 MINIMUM.

Al1+AI3; Al2+AI3; Al1-Al3; Al2-Al3; Al1*Al3; AlI2*Al3; MIN(AI1,Al3);
MIN(AI2,Al3); MAX(AI1,Al3); MAX(AI2,Al3)

Wartos¢ zadawana jest obliczana z wybranych sygnatow wejsciowych
na podstawie funkcji matematycznych zdefiniowanych przez te
nastawe.

DI3U,4D(R)

Wartos¢ zadajgca dla predkosci jest podawana przez wejscie cyfrowe
w trybie sterowania potencjometrycznego silnika (lub sterowania typu
<floating point control> ). Wejscie cyfrowe DI3 zwieksza predkosc¢ (U
oznacza <w gore>) a wejscie cyfrowe DI4 zminiejsza predkos¢ (D
oznacza <w dét>) ; <R> oznacza, ze po podaniu komendy Stop
zadawanie zostanie zresetowane na 0. Szybkosc zmian sygnatu
zadajgcego jest sterowana przez parametr 22.04 ACCEL TIME 2.

DI3U,4D

Tak jak powyzej, z tym ze sygnat zadajacy predkosci nie jest
resetowany do 0 przez komende Stop lub kiedy ma miejsce wytgczenie
zasilania. Kiedy ACS rusza, silnik bedzie przyspieszat z wybrang
stromoscig az do osiagniecia zapamigtanej wartosci zadane;j
predkosci.

DI5U,6D
Jak wyzej, z wyjgtkiem ze uzywanymi wejsciami sg wejscia cyfrowe
DI5iDI6.

Podrecznik programowania

59



Rozdziat 6 - Parametry

11.04 EXT REF1
MINIMUM

11.05 EXT REF1
MAXIMUM

11.06 EXT REF2
SELECT (0)

11.07 EXT REF2
MINIMUM

COMM. REF

Warto$¢ zadana jest podawana przez tgcze komunikacji szeregowej
REF1. Patrz Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjna.

COMMREF+AI1; COMMREF*AI1

Warto$¢ zadana jest podawana przez tacze komunikacji szeregowej
REF1. Sygnat z wejscia analogowego 1 jest w kombinacji z sygnatem
zadajacym z tacza szeregowego magistrali komunikacyjnej (suma lub
iloczyn tych sygnatow) - wiecej informaciji patrz Zatgcznik C -
Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna.

Parametr ten okresla minimalng wartos¢ zadang predkosci w obr/ min.
Wartosc¢ ta odpowiada minimalnej wartosci sygnatu analogowego
wejsciowego przytgczonego do REF1 (wartos¢ parametru 11.03 EXT
REF1 SELECT (O) jest Al1, Al2 lub Al3) - patrz Rysunek 6-3. W trybie
sterowania SCALAR parametr ten jest podawany w Hz (patrz parametr
99.04 MOTOR CTRL MODE).

Uwaga: Jezeli sygnat zadajgcy jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjng i ztgcze szeregowe, jego skalowanie rozni sie od
skalowania sygnatu analogowego. Wiecej informacji patrz Zatgcznik C
- Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna.

Parametr ten okresla maksymalng wartos¢ zadang predkosci w

obr/ min. Warto$¢ ta odpowiada maksymalnej wartosci sygnatu
analogowego wejsciowego przytaczonego do REF1 (wartosc
parametru 11.03 EXT REF1 SELECT (O) jest Al1, Al2 lub Al3) - patrz
Rysunek 6-3. W trybie sterowania SCALAR parametr ten jest
podawany w Hz (patrz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE)

Uwaga: Jezeli sygnat zadajgcy jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjna i ztgcze szeregowe, jego skalowanie rézni sie od
skalowania sygnatu analogowego. Wiecej informacji patrz Zatgcznik C
- Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna.

Parametrem tym wybiera sie zrédto sygnatu dla zadawania
zewnetrznego 2. Alternatywy sa takie same jak dla zadawania
zewnetrznego 1.

Parametr ten okresla minimalng wartos¢ zadang w procentach.
Wartosc¢ ta odpowiada minimalnej wartosci sygnatu analogowego
wejsciowego przytgczonego do REF2 (wartos¢ parametru 11.06 EXT
REF2 SELECT (O) jest Al1, Al2 lub AI3) - patrz Rysunek 6-3.

+ Jezeli wybierze si¢ makroaplikacje Fabryka, Sterowanie
Reczne/Automatyczne lub Sterowanie Sekwencyjne , parametr ten
okresla minimalng warto$¢ zadang predkosci. Wartosc¢ ta jest
podawana jako procent maksymalnej predkosci zdefiniowane;j
parametrem 20.02 MAXIMUM SPEED, lub 20.01 MINIMUM SPEED
jezeli wartos¢ bezwzgledna dolnego ograniczenia jest wieksza niz
goérne ograniczenie.

+ Jezeli wybrana zostata makroaplikacja Regulacja Momentu
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11.08 EXT REF2
MAXIMUM

Rozdziat 6 - Parametry

parametr ten okresla minimalng wartos¢ zadang momentu. Wartos¢
ta jest podawana jako procent momentu znamionowego.

» Jezeli wybrana zostata makroaplikacja Regulacja PID, parametr ten
okresla minimalng warto$¢ zadang zmiennej procesowej. Wartos¢
ta jest podawana jako procent maksymalnej wielkosci procesowe;j.

W trybie sterowania SCALAR (patrz parametr 99.04 MOTOR CTRL
MODE), wartosc ta jest podawana jako procent maksymalnej
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 20.08 MAXIMUM FREQ lub
20.07 MINIMUM FREQ jezeli warto$¢ bezwzgledna dolnego
ograniczenia jest wieksza niz gorne ograniczenie.

Uwaga: Jezeli sygnat zadajgcy jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjng i ztgcze szeregowe, jego skalowanie rézni sie od
skalowania sygnatu analogowego. Wiecej informacji patrz zatgcznik C
- Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng.

Parametr ten okresla minimalng wartos¢ zadang w procentach.
Wartoéc¢ ta odpowiada minimalnej wartosci sygnatu analogowego
wejsciowego przytgczonego do REF2 (wartos¢ parametru 11.06 EXT
REF2 SELECT (O) jest Al1, Al2 lub AI3) - patrz Rysunek 6-3.

» Jezeli wybrana zostata makroaplikacja Fabryka, Sterowanie
Reczne/Automatyczne lub Sterowanie Sekwencyjne parametr ten
ustawia maksymalng wartos¢ zadang predkosci. Wartosc ta jest
podawana jako procent predkosci maksymalnej zdefiniowanej przez
parametr 20.02 MAXIMUM SPEED Ilub 20.01 MINIMUM SPEED
jezeli wartos¢ bezwzgledna limitu dolnego jest wieksza niz limit
gorny.

+ Jezeli wybrano makroaplikacje Sterowanie Momentem, parametr
ten ustawia maksymalng wartos¢ zadang momentu. Wartosc ta jest
podawana jako procent momentu znamionowego.

» Jezeli wybrana zostanie makroaplikacja Regulacja PID, parametr
ten ustawia maksymalng warto$¢ zadang zmiennej procesowe;.
Wartos¢ ta jest podawana jako procent maksymalnej wielkosci
procesowe.

W trybie sterowania SCALAR (patrz parametr 99.04 MOTOR CTRL
MODE) wartoé¢ ta jest podawana jako procent maksymalnej
czestotliwosci zdefiniowanej przez parametr Parameter 20.08
MAXIMUM FREQ lub 20.07 MINIMUM FREQ jezeli wartos¢
bezwzgledna limitu dolnego jest wieksza niz limit maksymainy.

Uwaga: Jezeli sygnat zadajgcy jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjna i ztgcze szeregowe, jego skalowanie rézni sie od
skalowania sygnatu analogowego. Wecej informacji patrz Zatgcznik C -
Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng.
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Zakres wejscia
analogowego

10V

MAXIMUM Al 20mA ]

02V

MINIMUM Al 0/4 mA

Zakres zadawania
zewnetrznego 2

Zakres zadawania
zewnetrznego 1

18000 rpm 500 %

f f

__________ 0,
;53?nin 11.05 EXT 100% 44 08 EXT
$ REF1 MAXIMUM REF2 MAXIMUM
0%
18000 100 %
obr/min
o 1M.04EXT 9% qq07EXT
REF1 MINIMUM REF2 MINIMUM

Rysunek 6-3 Ustawianie EXT REF MINIMUM oraz MAXIMUM. Zakres wej$ciowego sygnatu
analogowego jest ustawiany parametrami 13.02 MAXIMUM Al1, 13.07 MAXIMUM Al2, 13.12
MAXIMUM AI3 lub parametrami 13.01 MINIMUM Al1, 13.06 MINIMUM Al2, 13.11 MINIMUM AI3, w
zalezno$ci od uzytego wejscia analogowego.

62

Podrecznik programowania



Group 12 - Predkosci
state

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600 z wyjatkiem tych oznaczonych literg (O).
Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-3 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegbtowo kazdy z parametréw.

Tabela 6-3 Grupa 12.

Parametr Zakres / Jednostka Opis
1 CONST SPEED SEL NOT SEL; Wejscia cyfrowe Wybor predkosci
(0) statej
2 CONST SPEED 1 0 ... 18000 obr/min Predkosc¢ stata 1
3 CONST SPEED 2 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 2
4 CONST SPEED 3 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 3
5 CONST SPEED 4 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 4
6 CONST SPEED 5 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 5
7 CONST SPEED 6 0 ... 18000 obr/min Predkoé¢ stata 6
8 CONST SPEED 7 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 7
9 CONST SPEED 8 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 8
10 CONST SPEED 9 0 ... 18000 obr/min Predkoéc¢ stata 9
11 CONST SPEED 10 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 10
12 CONST SPEED 11 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 11
13 CONST SPEED 12 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 12
14 CONST SPEED 13 0 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 13
15 CONST SPEED 14 0 ... 18000 obr/min Predkos&¢ stata 14
16 CONST SPEED 15 -18000 ... 18000 obr/min Predkos¢ stata 15/

Predko$¢ btedu

Jezeli jest wybrana predkosc stata, warto$¢ bezwzgledna wartosci tej
predkosci jest odczytywana z grupy parametrow 12. Znak predkosci nr
15 jest rozwazany kiedy uzywa sie go jako Predkosci Btedu (patrz
parametr 30 30.01 AI<MIN FUNCTION oraz 30.02 PANEL LOSS).

W trybie sterowania zewnetrznego, dla wybranego zrodfa sterowania
zewnetrznego EXT 1, wybor predkosci statych jest nadrzedny w
stosunku do wszelkich innych sygnatow zadajacych predkosci.
Predkosci state sg ignorowane jezeli wybrano zadawanie momentu lub
zadawanie wielkoéci procesowej dla sterowania PID (patrz opis
makroaplikacji Regulacja Momentu i Regulacja PID).

W trybie sterowania SCALAR (patrz 99.04 MOTOR CTRL MODE) jest
mozliwe ustawienie szesciu statych czestotliwosci przy pomocy
parametru 12.02 do 12.06 oraz 12.15. Standardowo wartosci
parametru sg ustawiane na 0 Hz.
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12.01 CONST SPEED
SEL

Parametr ten definiuje, ktére wyjscia cyfrowe sg uzywane do wyboru
predkosci statych.

NOT SEL
Funkcja predkosci statych wytaczona.

DI1(SPEED1); DI2(SPEED2); DI3(SPEED3); DI4(SPEED4);
DI5(SPEED5); DI6(SPEEDG6)

Predkosci state 1-6 wybierane sg przy pomocy wejs¢ cyfrowych DI1-
DI6. 24 V DC = funkcja predkosci statych aktywna (wtgczona).

DI1,2
Trzy predkosci state (1 ... 3) sg wybierane przy pomocy dwdch wejsé
cyfrowych.

Tabela 6-4 Wybdr predkosci statej przy pomocy wejsc cyfrowych DI1 |
Di2. .

DI1 DI2 Funkcja
0 0 Brak predkoéci statej
1 0 Predko$¢ stata 1
0 1 Predkoé¢ stata 2
1 1 Predkoéc¢ stata 3

DI3,4

Trzy predkosci state (1 ... 3) sg wybierane przy pomocy dwdch wejsé
cyfrowych jak w przypadku DI1,2.

DI5,6

Trzy predkosci state (1 ... 3) sg wybierane przy pomocy dwdch wejsé
cyfrowych jak w przypadku DI1,2.

DI1,2,3

Siedem predkosci statych (1 ... 7) jest wybieranych przy pomocy trzech
wejs¢ cyfrowych.

Tabela 6-5 Wybor predkosci statej przy pomocy wejs¢ cyfrowych
DI1,2,3.

D1 DI2 DI3 Funkcja
0 0 0 Brak predkoéci
statej

1 0 0 Predkoé¢ stata 1
0 1 0 Predko$&¢ stata 2
1 1 0 Predkos&¢ stata 3
0 0 1 Predko$&¢ stata 4
1 0 1 Predkoé¢ stata 5
0 1 1 Predkos&¢ stata 6
1 1 1 Predkoé¢ stata 7
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DI3,4,5
Tak jak w przypadku DI1,2,3.

DI4,5,6
Tak jak w przypadku DI1,2,3.

DI3,4,5,6
15 predkosci statych (1 ... 15) jest wybieranych przy pomocy czterech
wejs¢ cyfrowych.

Tabela 6-6 Wybor predko$ci statej przy pomocy wejs¢ cyfrowych

DI3,4,5,6.
DI3 DI4 DI5 DI6 Funkcja
0 0 0 0 Brak predkoéci
statej

1 0 0 0 Predkoé¢ stata 1

0 1 0 0 Predko&¢ stata 2
1 1 0 0 Predkoéc¢ stata 3
0 0 1 0 Predko&c¢ stata 4
1 0 1 0 Predko&c¢ stata 5
0 1 1 0 Predkoéc¢ stata 6
1 1 1 0 Predko&c¢ stata 7
0 0 0 1 Predkoéc¢ stata 8
1 0 0 1 Predko&c¢ stata 9
0 1 0 1 Predkoéc¢ stata 10
1 1 0 1 Predkos&¢ stata 11
0 0 1 1 Predkoéc¢ stata 12
1 0 1 1 Predkoéc¢ stata 13
0 1 1 1 Predkoé¢ stata 14
1 1 1 1 Predkoé¢ stata 15
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Grupa 13 - Wejscia
analogowe

Wartosci tych parametréw mogg by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600 . Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-3
ponizej pokazuje dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod

tabelg opisuje szczegotowo kazdy nich.

Tabela 6-7 Grupa 13.

Parameter Range/Unit Description
1 MINIMUM Al1 0V;2V; TUNED Warto$¢ minimalna Al1. Warto$é
VALUE; TUNE ta odpowiada minimalnemu
sygnatowi zadanemu.
2 MAXIMUM Al1 10 V; TUNED Warto$¢ maksymalna Al1.
VALUE; TUNE Wartoé¢ ta odpowiada
maksymalnemu sygnatowi
zadanemu.
3 SCALE Al1 0...100.0 % Wspotczynnik skalowania dla Al1.
4 FILTER A1 0..10s Stata czasowa filtra Al1.
5 INVERT Al1 NO; YES Inwersja sygnatu analogowego 1
6 MINIMUM Al2 0 mA; 4 mA,; Warto$¢ minimalna Al2. Warto$é
TUNED VALUE; ta odpowiada minimalnemu
TUNE sygnatowi zadanemu.
7 MAXIMUM Al2 20 mA; TUNED Warto$¢ maksymalna Al2.
VALUE; TUNE Wartoéc¢ ta odpowiada
maksymalnemu sygnatowi
zadanemu.
8 SCALE AI2 0...100.0 % Wspétczynnik skalowania dla Al2.
9 FILTER AI2 0..10s Stata czasowa filtra Al2.
10 INVERT AI2 NO; YES Inwersja sygnatu analogowego 2.
11 MINIMUM AI3 0 mA; 4 mA; Warto$¢ minimalna Al3. Warto$é
TUNED VALUE; ta odpowiada minimalnemu
TUNE sygnatowi zadanemu.
12 MAXIMUM AI3 20 mA; TUNED Warto$§¢ maksymalna Al3.
VALUE; TUNE Wartoéc¢ ta odpowiada
maksymalnemu sygnatowi
zadanemu.
13 SCALE AI3 0...100.0 % Wspétczynnik skalowania dla Al3.
14 FILTER AI3 0..10s Stata czasowa filtra Al3.
15 INVERT AI3 NO; YES Inwersja sygnatu analogowego 3.
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13.01 MINIMUM Al1

13.02 MAXIMUM Al1

13.03 SCALE Al1

13.04 FILTER Al1

Rozdziat 6 - Parametry

0V; 2V; TUNED VALUE; TUNE

Parametrem tym ustawia sie minimalng warto$¢ sygnatu podawanego
do wejscia Al1. Jezeli Al1 jest wybrane jako zrédto sygnatu dla
zewnetrznego zadawania 2 (parametr 11.06), wartosc ta bedzie
odpowiada¢ wartoéci zadanej definiowanej przez parametr 11.04 EXT
REF1 MINIMUM lub 11.07 EXT REF2 MINIMUM. Typowymi
wartosciami minimalnymi sg 0 V lub 2 V.

Aby dostroic te warto$¢ minimalng zgodnie z sygnatem wejscia
analogowego, nalezy nacisngc¢ klawisz ENTER a nastepnie wybrac
TUNE, podaé¢ minimalny sygnat z wejscia analogowego i ponownie
wcisng¢ ENTER. Wartos¢ ta zostanie zapamigtana jako minimalna.
Dopuszczalny zakres przy dostrajaniu to 0 V do 10 V. Po zakornczeniu
operacji dostrajania na wyswietlaczu pojawi sie komunikat TUNED
VALUE.

ACS 600 ma funkcje tzw. <zyjgce zero> umozliwiajgcg obwodom
ochronnym i nadzorujgcym wykrycie zaniku sygnatu sterujgcego. Aby
uaktywnic te funkcje, minimalny sygnat wejsciowy musi by¢ ustawiony
powyzej 0,6 V i nalezy odpowiednio zmieni¢ nastawe parametru 30.01
AlI<MIN FUNCTION.

10 V; TUNED VALUE; TUNE

Parametrem tym ustawia sie maksymalng warto$¢ sygnatu
podawanego do wejscia Al1. Jezeli Al1 jest wybrane jako zrodto
sygnatu dla zewnetrznego zadawania 1 (parametr 11.03) albo
zewnetrznego zadawania 2 (parametr 11.06 , wartos¢ ta bedzie
odpowiadac wartosci zadanej zdefiniowanej przez parametr 11.05 EXT
REF1 MAXIMUM lub 11.08 EXT REF2 MAXIMUM. Typowg wartoscig
maksymalna jest 10 V.

Aby dostroi¢ te warto$¢ maksymalng zgodnie z sygnatem wejscia
analogowego, nalezy nacisng¢ klawisz ENTER a nastepnie wybraé
TUNE, poda¢ maksymalny sygnat z wejscia analogowego i ponownie
wcisng¢é ENTER. Wartos¢ ta zostanie zapamietana jako maksymaina.
Dopuszczalny zakres przy dostrajaniu to 0 V do 10 V. Po zakonczeniu
operacji dostrajania na wyswietlaczu pojawi sie komunikat TUNED
VALUE.

Wspétczynnik skalujacy dla sygnatu wejscia analogowego Al1 . Patrz
Rysunek 6-5.

Stata czasowa filtra dla wejscia analogowego Al1. Gdy wartos¢
analogowego sygnatu na tym wejsciu zmienia sig, 63% tej zmiany
bedzie miata miejsce w czasie podanym przez ten parametr.

Uwaga: Nawet jezeli wybierze sie 0 jako minimalng warto$c¢ statej
czasowej filtra, sygnat jest wcigz filtrowany ze statg czasowg 10 ms ze
wzgledu na ograniczenia sprzetowe interfejsu przez ktoéry jest
podawany sygnat i nie moze to by¢ zmienione przez zadne parametry.
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13.05 INVERT Al1

13.06 MINIMUM Al2

13.07 MAXIMUM Al2

[%]
Sygnat bez filtracji

100

63 - \

Sygnat po filtracji

t
Stata czasowa filtra

Rysunek 6-4 Stala czasowa filtra dla wejscia analogowego Al1.

NO; YES

Jezeli parametr ten jes ustawiony na YES, maksymalna wartosé
analogowego sygnatu wejsciowego odpowiada minimalnej wartosci
zadanej, a minimalna wartos¢ analogowego sygnatu wejsciowego
odpowiada maksymalnej wartosci zadane;j

0 mA; 4 mA; TUNED VALUE; TUNE

Parametrem tym ustawia sie minimalng warto$¢ sygnatu podawanego
do wejscia Al2. Jezeli Al2 jest wybrane jako zrédto sygnatu dla
zewnetrznego zadawania 1 (parametr 11.03) lub zewnetrznego
zadawania 2 (parametr 11.06), warto$¢ ta bedzie odpowiada¢ wartosci
zadanej definiowanej przez parametr 11.04 EXT REF1 MINIMUM lub
11.07 EXT REF2 MINIMUM. Typowymi wartosciami minimalnymi sg

0 mA lub 4 mA.

Aby dostroi¢ te warto$¢ minimalng zgodnie z sygnatem wejscia
analogowego, nalezy nacisna¢ klawisz ENTER a nastepnie wybraé
TUNE, podaé minimalny sygnat z wej$cia analogowego i ponownie
wcisng¢ ENTER. Wartosc ta zostanie zapamigtana jako minimalna.
Dopuszczalny zakres przy dostrajaniu to 0 mA do 20 mA. Po
zakonczeniu operacji dostrajania na wyswietlaczu pojawi sie
komunikat TUNED VALUE.

ACS 600 ma funkcje tzw. <zyjace zero> umozliwiajgcg obwodom
ochronnym i nadzorujgcym wykrycie zaniku sygnatu. Aby uaktywnic te
funkcje, minimalny sygnat wejsciowy musi by¢ ustawiony powyzej
1mA.

20 mA; TUNED VALUE; TUNE

Parametrem tym ustawia sie maksymalng warto$¢ sygnatu
podawanego do wejscia Al2. Jezeli Al2 jest wybrane jako zrédto
sygnatu dla zewnetrznego zadawania 1 (parametr 11.03 EXT REF1
SELECT (O)) albo zewnetrznego zadawania 2 (parametr 11.06 EXT
REF2 SELECT (O)) , warto$¢ ta bedzie odpowiada¢ wartosci zadane;j
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13.08 SCALE Al2
13.09 FILTER Al2
13.10 INVERT Al2
13.11 MINIMUM A3
13.12 MAXIMUM Al3
13.13 SCALE Al3
13.14 FILTER Al3
13.15 INVERT A3

Rozdziat 6 - Parametry

zdefiniowanej przez parametr 11.05 EXT REF1 MAXIMUM lub 11.08
EXT REF2 MAXIMUM. Typowg wartoscig maksymalng jest 20 mA.

Aby dostroic te warto$¢ maksymalng zgodnie z sygnatem wejscia
analogowego, nalezy nacisng¢ klawisz ENTER a nastepnie wybra¢
TUNE, podaé maksymalny sygnat z wejscia analogowego i ponownie
wcisng¢é ENTER. Wartos¢ ta zostanie zapamietana jako maksymaina.
Dopuszczalny zakres przy dostrajaniu to 0 V do 10 V. Po zakonczeniu
operacji dostrajania na wyswietlaczu pojawi sie komunikat TUNED
VALUE.

Patrz opis parametru 13.03 SCALE Al1.
Patrz opis parametru 13.04 FILTER Al1.
Patrz opis parametru 13.05 INVERT Al1.
Patrz opis parametru 13.06 MINIMUM Al2.
Patrz opis parametru 13.07 MAXIMUM Al2.
Patrz opis parametru 13.03 SCALE Al1.
Patrz opis parametru 13.04 FILTER Al1.
Patrz opis parametru 13.05 INVERT Al1.

A1 +AI3 =

SKALA Al1 SKALA AI3 EXT REF1
100 % 10 %

10V 15000br/min20 mA 150 obr/min  EXT REF1 MAXIMUM
1500 obr/min

60 % 90 obr/min

690 obr/min
40 % 600 obr/min

ov 0 mA 0 obr/min

Rysunek 6-5 Przyktad skalowania wejs¢ analogowych. Zadawanie
zewnetrzne 1 wybrano parametrem 11.03 EXT REF1 SELECT (O) jako
Al1 + AI3 a maksymalng wartosc dla niego (1500 obr/min) przy pomocy
parametru 11.05 EXT REF1 MAXIMUM. Skala dla wejscia
analogowego Al1 jest ustawiona na 100% przy pomocy parametru
13.03 SCALE Al1. Skala dla wejscia analogowego Al3 jest ustawiona
na 10% przy pomocy 13.13 SCALE Al3.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 14 - Wyjscia
przekaznikowe

14.01 RELAY RO1
OouTPUT

Parametry te mogq by¢ zmieniane jedynie przy zatrzymanym
przemienniku ACS 600. Pod Tabelg 6-8 znajduje si¢ szczegdtowy opis
tych parametréow

Tabela 6-8 TGrupa 14.

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 RELAY RO1 OUTPUT | patrz tekst pod tabelg | Wyiscie przekaznikowe 1.
jezeli chodzi o

mozliwoéci nastawéw
3 RELAY RO3 OUTPUT | Parametrow. Wejscie przekaznikowe 3.

2 RELAY RO2 OUTPUT Wejscie przekaznikowe 2.

Parametr ten pozwala na wybor jaka informacja pojawi sie na wyjsciu
przekaznikowym 1.

NOT USED

READY
ACS gotowy do pracy. Przekaznik jest zataczony, chyba ze nie ma
sygnatu zezwolenia na bieg lub wystepuje biad.

RUNNING
ACS 600 zostat uruchomiony, jest podany sygnat zezwolenia na bieg i
nie ma zadnych aktywnych btedow.

FAULT
Wystapit btad.Wiecej szczegotow patrz Rozdziat 7 - Sledzenie bedéw .

FAULT (-1)
Przekaznik jest zatgczany gdy jest podawane zasilanie a rozwierany w
przypadku wyzwolenia zabezpieczenia z powodu wystgpienia btedu.

FAULT(RST)

W ACS 600 wystapit btagd ale zostanie on zresetowany po
zaprogramowanym czasie opdznienia autoresetowania (patrz
parametr 31.03 DELAY TIME).

STALL WARN
Zostato uaktywnione ostrzezenie przed utykiem napedu (patrz
parametr 30.10 STALL FUNCTION).

STALL FLT
Zabezpieczenie przed utykiem spowodowato wytgczenie napedu
(patrz parametr 30.10 STALL FUNCTION).

MOT TEMP WRN
Ostrzezenie o przekroczeniu poziomu ostrzegawczego przez
temperature silnika.

MOT TEMP FLT
Zabezpieczenie termiczne silnika spowodowato wytaczenie napedu.

ACS TEMP WRN
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Rozdziat 6 - Parametry

Temperatura ACS 600 przekroczyta poziom ostrzegawczy 115° C
(239 °F).

ACS TEMP FLT
Zabezpieczenie przed przegrzaniem ACS 600 wyfaczyto naped.
Poziom wyzwalania tego zabezpieczenia wynosi 125 °C (257 °F).

FAULT/WARN
Wystgpito dowolne ostrzezenie lub btad.

WARNING
Wystagpito dowolne ostrzezenie.

REVERSED
Silnik wiruje w kierunku <Do tytu>.

EXT CTRL
Wybrano zewnetrzne miejsce sterowania.

REF 2 SEL
Wybrano miejsce sterowania 2 (zadawanie 2).

CONST SPEED
Wybrano jedna z 15 predkoéci statych.

DC OVERVOLT
Napiecie w obwodzie posredniczacym DC (pradu statego)
przekroczyto limit gérny (wystgpito przepiecie).

DC UNDERVOL
Napiecie w obwodzie posredniczacym DC (pradu statego) spadto
ponizej dopuszczalnego limitu dla spadku napiecia.

SPEED 1 LIM

Predkos¢ wyjsciowa znalazta sie poza (przekroczyta lub spadta
ponizej) wartoscig graniczng 1 - patrz opis parametru 32.01 SPEED1
FUNCTION oraz parametru 32.02 SPEED1 LIMIT.

SPEED 2 LIM

Predkos¢ wyjsciowa znalazta sie poza (przekroczyta lub spadta
ponizej) wartoscig graniczng 2 - patrz opis parametru 32.03 SPEED2
FUNCTION oraz parametru 32.04 SPEED2 LIMIT.

CURRENT LIM

Prad silnika znalazt sie poza (przekroczyt lub spadt ponizej) wartoscig
graniczng dla pradu - patrz opis parametru 32.05 CURRENT
FUNCTION oraz parametru 32.06 CURRENT LIMIT.

REF 1 LIM

Zadawanie 1 znalazto si¢ poza (przekroczyto lub spadto ponizej)
wartosci granicznej ustawionego dla niego limitu - patrz opis parametru
32.11 REF1 FUNCTION oraz parametru 32.12 REF1 LIMIT.

REF 2 LIM

Zadawanie 2 znalazto sie poza (przekroczyto lub spadto ponizej)
wartosci granicznej ustawionego dla niego limitu - patrz opis parametru
32.13 REF2 FUNCTION oraz parametru 32.14 REF2 LIMIT.
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Rozdziat 6 - Parametry

14.02 RELAY RO2
OouTPUT

14.03 RELAY RO3
OouTPUT

TORQUE 1 LIM

Moment obrotowy silnika znalazt si¢ poza (przekroczyt lub spadt
ponizej) wartoscig graniczng 1 ustawiong dla momentu - patrz opis
parametru 32.07 TORQUE1 FUNCTION oraz parametru 32.08
TORQUE1 LIMIT.

TORQUE 2 LIM

Moment obrotowy silnika znalazt sie poza (przekroczyt lub spadt
ponizej) wartoscig graniczng 2 ustawiong dla momentu - patrz opis
parametru 32.09 TORQUE2 FUNCTION oraz parametru 32.10
TORQUEZ2 LIMIT.

STARTED
ACS 600 otrzymat komende start.

LOSS OF REF
Nastgpit zanik (utrata) syganatu zadajgcego.

AT SPEED
Warto$¢ biezaca osiggneta wartos¢ zadang. Uchyb predkosci wynosi
maksymalnie 10% predkosci znamionowej w trybie regulacji predkosci.

ACT1 LIM

Wartos¢ biezaca regulatora PID znalazta sie poza (przekroczyta lub
spadta ponizej) ustawiong dla niej wartoscig graniczng 1 - patrz opis
parametru 32.15 ACT1 FUNCTION oraz parametru 32.16 ACT1 LIMIT.

ACT2 LIM

Warto$¢ biezaca regulatora PID znalazta sie poza (przekroczyta lub
spadfa ponizej) ustawiong dla niej wartoscig graniczng 2 - patrz opis
parametru 32.17 ACT2 FUNCTION andoraz parametru 32.18 ACT2
LIMIT.

COMM. MODULE

Przekaznik jest sterowany zadawaniem REF3 poprzez magistrale
komunikacyjng i ztagcze szeregowe - patrz Zatgcznik C - Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng.

Patrz opis parametru 14.01 RELAY RO1 OUTPUT.

Patrz opis parametru 14.01 RELAY RO1 OUTPUT.

Uwaga: Sygnalizacja limitéw ACT 1 LIM oraz ACT 2 LIM nie moze by¢
wybrana dla RO3. Zamiast tego sg dostepne nastepujgce nastawy
alternatywne:

MAGN READY

Silnik jest namagnesowany i gotowy do wytwarzania momentu
znamionowego (zostato osiggniete znamionowe namagnesowanie
silnika).

USER 2 SEL
Zostata zatadowana Makroaplikacja Uzytkownika 2.
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Grupa 15 - Wyjscia
analogowe

15.01 ANALOGUE
OUTPUT1 (O)

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600 z wyjatkiem tych zaznaczonych przy pomocy
(O). Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-9 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

Tabela 6-9 Grupa 15.

Parametr

Zakres / Jednostka

Opis

1 ANALOGUE
OUTPUT 1 (0)

Dostepne do wyboru
alternatywy patrz opis
pod tabela.

Sygnat wyjécia analogowego 1.

2 INVERT AO1 NO; YES Inwersja sygnatu z wyjscia
analogowego 1.

3 MINIMUM 0 mA; 4 mA Minimalna warto$¢ sygnatu z

AO1 wyjscia analogowego 1.

4 FILTER AO1 0.00 ...10.00 s Stata czasowa filtru dla wyj$cia
analogowego AO1.

5 SCALE AO1 10 ... 1000 % Wspétczynik skalowania sygnatu
z wyjécia analogowego 1.

6 ANALOGUE Refer to the text below | Sygnat wyjécia analogowego 2.

OUTPUT 2 (O) | for the available

selections.

7 INVERT AO2 | NO; YES Inwersja sygnatu z wyjscia
analogowego 2.

8 MINIMUM 0 mA; 4 mA Minimalna warto$¢ sygnatu z

AO2 wyjécia analogowego 2.

9 FILTER AO2 0.00 ...10.00 s Stata czasowa filtru dla wyj$cia
analogowego AO2.

10 SCALE AO2 | 10 ... 1000 % Wspoétczynik skalowania sygnatu

z wyjécia analogowego 2.

Parametr ten pozwala wybrac ktéry sygnat wyjsciowy bedzie
przytaczony do wyjscia analogowego AO1 (sygnat biezacy). Lista
ponizej przedstawia wartosci petnej skali przy parametrach 15.05
SCALE AO1 oraz 15.10 SCALE AO2 ustawionych na 100 %.

NOT USED

Parametr nie jest wykorzystywany.

P SPEED

Predkos¢ procesu przeliczona z predkosci silnika. Patrz opis
parametrow dla Grupy 34 - Predkosc procesu jezeli chodzi o dobér
skalowania i jednostek (%, m/s, obr/min). Interwat aktualizacji wynosi

100 ms.
SPEED

Predkosc¢ silnika. 20 mA = znamionowa predkosc silnika. Interwat
aktualizacji wynosi 24 ms.
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FREQUENCY
Czestotliwos¢ wyjsciowa. 20 mA = znamionowa czestotliwosc silninka.
Interwat aktualizacji wynosi 24 ms.

CURRENT
Prad wyjsciowy. 20 mA = znamionowy prad silnika. Interwat aktualizacji
wynosi 24 ms.

TORQUE
Moment obrotowy silnika. 20 mA = 100 % znamionowego momentu
obrotowego silnika. Interwat aktualizacji wynosi 24 ms.

POWER
Moc silnika. 20 mA = 100 % znamionowej mocy silnika. Interwat
aktualizacji wynosi 100 ms.

DC BUS VOLT

Napiecie szyny DC (pradu statego) . 20 mA = 100 % wartosci zadanej.
Warto$¢ zadana wynosi 540 V D.C. ( =1.35 x 400 V) dla ACS 600
zasilanego z sieci prgdu przemiennego o napieciu 380 ... 415 V A.C.
oraz 675V D.C. (1.35 x 500 V) dla ACS 600 zasilanego z sieci pradu
przemiennego o napieciu 380 ... 500 V A.C. Interwat aktualizacji
wynosi 24 ms.

OUTPUT VOLT
Napiecie silnika. 20 mA = znamionowe napiecie silnika. Interwat
aktualizacji wynosi 100 ms.

APPL OUTPUT

Sygnat zadajacy ktory jest podany jako sygnat wyjsciowy z aplikaciji.
Na przykfad jezeli jest uzyta makroaplikacja Regulacja PID, jest to
sygnat wyjsciowy regulatora PID procesu. Interwat aktualizacji wynosi
24 ms.

REFERENCE
Aktywny sygnat zadajgcy ktory steruje ACS 600 w biezacej chwili.
20 mA = 100% biezacego aktywnego sygnatu zadajacego.

CONTROL DEV

Réznica pomiedzy sygnatem zadanym a wartoscig biezaca dla
regulatora PID procesu. 0/4 mA =-100 %, 10/12 mA =0 %, 20 mA =
100 %. Interwat aktualizacji wynosi 24 ms.

ACTUAL 1
Wartos¢ biezaca 1 regulatora PID procesu. 20 mA = wartos¢
parametru 40.10 ACT1 MAXIMUM. Interwat aktualizacji wynosi 24 ms.

ACTUAL 2
Warto$¢ biezaca 2 regulatora PID procesu. 20 mA = wartosc
parametru 40.12 ACT2 MAXIMUM. Interwat aktualizacji wynosi 24 ms.

COMM. MODULE

Wartos¢ ta jest odczytywana z zadawania REF4 podawanego poprzez
magistrale komunikacyjng . Patrz Zafgcznik C - Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng.
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15.02 INVERT AO1

15.03 MINIMUM AO1

15.04 FILTER AO1

15.05 SCALE AO1

15.06 ANALOGUE
OUTPUT2 (O)

15.07 INVERT AO2
15.08 MINIMUM AO2

Rozdziat 6 - Parametry

Jezeli wybierze sie YES, sygnat z wyjscia analogowego AO1 jest
odwracany.

Warto$¢ minimalna wyj$ciowego sygnatu analogowego moze byc¢
ustawiona na 0 mA lub na 4 mA.

Stata czasowa filtra dla wyj$cia analogowego AO1.

Gdy warto$¢ wyjsciowego sygnatu analogowego zmienia sie, 63% tej
zmiany bedzie miata miejsce w czasie podanym przez ten parametr
(patrz Rysunek 6-2).

Uwaga: Nawet jezeli wybierze sie 0 jako minimalng warto$c¢ statej
czasowej filtra, sygnat jest wcigz filtrowany ze statg czasowg 10 ms ze
wzgledu na ograniczenia sprzetowe interfejsu przez ktoéry jest
podawany sygnat i nie moze to by¢ zmienione przez zadne parametry.

Parametr ten jest wspofczynnikiem skalujgcym dla sygnatu z wyjscia
analogowego AO1. Jezeli wybrang wartoscig jest 100%, znamionowe;j
wartosci sygnatu wyjsciowego odpowiada 20 mA. Jezeli maksimum
jest mniej niz petna skala, nalezy zwigkszy¢ wartosc¢ tego parametru.

Przyktad: Prad znamionowy silnika wynosi 7,5 A a pomierzony
maksymalny prad przy maksymalnym obcigzeniu wynosi 5 A. Prad
silnika w zakresie od 0 do 5 A jest odczytywany poprzez wyjscie
analogowe AO1 jako sygnat analogowy od 0 do 20 mA.

1. AO1 jest ustawione na CURRENT parametrem 15.01 ANALOGUE
OUTPUT1 (O).

2. Wartos¢ minimalna AO1 jest ustawiona na 0 mA parametrem
15.03 MINIMUM AO1.

3. Pomierzona maksymalna wartos¢ pradu silnika jest skalowana tak
aby odpowiadata wyjsciowemu sygnatowi analogoweu 20 mA.
Wartos¢ zadana sygnatu wyjsciowego CURRENT jest to prad
znamionowy silnika t.j. 7,5 A (patrz parametr 15.01 ANALOGUE
OUTPUT1 (O)).Przy sklowaniu 100 % warto$¢ zadana odpowiada
petnoskalowemu sygnatowi wyjsciowemu 20 mA. Aby
pomierzonemu maksymalnemu pradowi silnika odpowiadat sygnat
wyjéciowy 20 mA, powinien on by¢ wyskalowany jako réwny
wartosci zadanej zanim zostanie on przeksztatcony na analogowy
sygnat wyjsciowy..

k-5A=75A => k=15=150%
Dlatego wspoétczynnik skalujacy jest ustawiony na 150 %.

Patrz opis parametru 15.01 ANALOGUE OUTPUT1 (O).

Wyjatek: Jezeli wybrano COMM. MODULE , wartos¢ jest odczytywana
z zadawania REF5 podawanegopoprzez magistrale komunikacyjng -
patrz Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng

Patrz opis parametru 15.02 INVERT AO1.
Patrz opis parametru 15.03 MINIMUM AO1.
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15.09 FILTER AO2  Patrz opis parametru 15.04 FILTER AO1.
15.10 SCALE AO2  Patrz opis parametru 15.05 SCALE AO1
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Grupa 16 - Wejscia

sterowania systemem

16.01 RUN ENABLE

16.02 PARAMETER
LOCK

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane tylko przy
zatrzymanym przemienniku ACS 600. Kolumna Zakres / Jednostka w
Tabeli 6-10 ponizej pokazuje dopuszczalne wartosci parametréw a
tekst pod tabelg opisuje szczeg6towo kazdy nich.

Tabela 6-10 Grupa 16.

Parametr

Zakres | Jednostka

Opis

1 RUN ENABLE

YES; DI1 ... DI6;
COMM. MODULE

Wejscie <Zezwolenia na
bieg>.

2 PARAMETER LOCK

OPEN; LOCKED;

Wejécie blokady
parametrow.

3 PASS CODE

0 ... 30000

Kod odblokowujacy
parametry.

4 FAULT RESET SEL

NOT SEL; DI1 ... DI6;

ON STOP; COMM.
MODULE

Wejécie resetowania
btedu.

5 USER MACRO I0 CHG

NOT SEL; DI1 ... DI6

Przywracanie parametréw
do wartosci ustawianych
przez Makro Uzytkownika.

6 LOCAL LOCK OFF; ON Wytaczenie sterowania
lokalnego (Panel)
7 PARAM SAVE SAVE..; DONE Zapisywanie parametrow

do pamieci statej

Parametr ten wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na bieg.

Sygnalizacja braku sygnatu Zezwolenia na Bieg pojawia sie w
pierwszym wierszu wyswietlacza Panelu Sterowania - patrz Rozdziat 2
- Wstep do programowania Panelu Sterowania CDP 312.

YES

Sygnat <Zezwolenie na bieg> jest aktywny. ACS 600 jest gotéow do
startu bez zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg.

DI1 ... DI6

Aby uaktywni¢ sygnat Zezwolenia na Bieg, wybrane wejscie cyfrowe
musi by¢ przytgczone do napigecia 24 VDC. Jezeli napiecie spadnie do
0 VDC, przemiennik ACS 600 wyhamuje wybiegiem i nie bedzie mégt
by¢ uruchomiony dopdki nie zostanie ponownie podany sygnat

Zezwolenia na Bieg.
COMM. MODULE

Sygnat Zezwolenia na Bieg jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjng i facze szeregowe (tzw. <Fielbus Control Word>) - patrz
Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng.

Parametr ten wybiera stan Blokady Parametréow. Przy pomocy tej
blokady mozna uniemozliwi¢ zmiane parametréw przez osoby

nieuprawnione.
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16.03 PASS CODE

16.04 FAULT RESET
SEL

16.05 USER MACRO IO

CHG

OPEN
Blokada Parametréw jest otwarta. Mozliwa jest zmiana parametréw.

LOCKED

Blokada Parametrow jest zamknieta z Panelu sterowania i parametry
nie mogg by¢ zmienione. Blokada Parametrow moze zosta¢ otwarta
tylko poprzez wprowadzenie waznego kodu (hasta) w parametrze
16.03 PASS CODE.

Parametr ten wybiera kod hastowy dla Blokady Parametréw. Warto$¢
domysina tego parametru jest 0. Aby odblokowa¢ dostep do nastaw
parametrow przemiennnika nalezy zmieni¢ wartos¢ tego parametru na
358. Po otwarciu Blokady parametrow wartosc ta zmienia sie
automatycznie na 0.

NOT SEL
Jezeli wybierze sie NOT SEL, resetowanie btedow jest wykonywane
tylko z klawiatury Panelu Sterowania.

DI1 ... DI6

Jezeli wybierze sie wejscie cyfrowe, resetowanie btedow jest
wykonywane poprzez to wejscie cyfrowe albo z klawiatury Panelu
Sterowania:

+ Panel Sterowania jest w trybie <zdalne>. Resetowanie jest
uaktywniane przez podniesienie (dodatniej) krawedzi sygnatu
wejscia cyfrowego, tj. przez zamkniecie styku normalnie otwartego
przytaczajacego 24 VDC do zacisku wejscia cyfrowego.

» Panel Sterowania jest w trybie <lokalne>. Resetowanie jest
uaktywniane przez klawisz resetowania na Panelu Sterowania.

ON STOP

Resetowanie btedu jest wykonywane rownoczesnie z sygnatem stop
otrzymanym poprzez wejscie cyfrowe. Sygnat resetowania moze
réwniez by¢ podany z Panelu Sterowania.

COMM. MODULE

Sygnat resetowania btedu jest podawany poprzez magistrale
komunikacyjng i facze szeregowe (tzw. <Fielbus Control Word>) - patrz
Zatgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng. Sygnat
resetowania moze réwniez by¢ podany z Panelu Sterowania.

NOT SEL; DI1 ... DI6

Parametr ten umozliwia wybér zgdanej Makroaplikacji Uzytkownika
poprzez wejscie cyfrowe w nastepujgcy sposoéb :

Kiedy stan wybranego wejscia cyfrowego zmienia sie z wysokiego na
niski, jest tadowana Makroaplikacja Uzytkownika 1. Kiedy stan
wybranego wejscia cyfrowego zmienia sie z niskiego na wysoki, jest
tadowana Makroaplikacja Uzytkownika 2.
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Uzywana makroaplikacja uzytkownika moze by¢ zmienione poprzez
wejscie cyfrowe tylko gdy naped jest zatrzymany. Podczas zmiany
nastawow realizowanej przez nowg makroaplikacje uzytkownika naped
nie daje sie uruchomic.

Wartos¢ tego parametru nie jest objeta Makroaplikacjg Uzytkownika.
Raz ustawiony nastaw pozostaje niezmieniony mimo zmiany
Makroaplikacji Uzytkownika.

Wybor Makra Uzytkownika 2 moze byé nadzorowany poprzez wyjscie
przekaznikowe 3 - wiecej informacji patrz opis parametru 14.03 RELAY
RO3 OUTPUT.

Uwaga: Zawsze powtarzac operacje zapisu w pamieci Makra
Uzytkownika przy pomocy parametru 99.02 APPLICATION MACRO po
zmianie nastawow parametréw albo po powtdérnym wykonaniu
identyfikacji silnika. Jezeli parametr 16.05 USER MACRO 10 CHG
wskazuje na wejscie cyfrowe, nastawy zapisane ostatnio przez
uzytkownika sg tadowane do uzytku zawsze gdy ma miejsce
wytgczenie i ponowne zatgczenie zasilania, albo gdy ma miejsce
zmiana makra. Wszelkie niezapisane zmiany zostang utracone.

16.06 LOCAL LOCK OFF
Nie jest uzywana zadna lokalna blokada.
ON
Zablokowany dostep do lokalnego trybu sterowania ( zablokowany
klawisz LOC/REM Panelu Sterowania).

Ostrzezenie: Przed uaktywnieniem tej funkcji nalezy upewni¢ sig¢ ze
Panel Sterowania nie jest potrzebny do zatrzymania napedu).

16.07 PARAM SAVE SAVE..; DONE
Wybranie SAVE zapisuje wartosci parametréw w pamieci statej.

Uwaga: Nowa wartos¢ parametru nalezacego do standartowej
makroaplikacji jest zapisywana automatycznie kiedy nastepuje zmiana
tej wartosci z Panelu, ale nie jest zapisywana gdy zmiana ta jest
poprzez potgczenie via magistrala komunikacyjna.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 20 - Ograniczenia

20.01 MINIMUM SPEED

Wartosci tych parametréw mogg by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600 . Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-11
ponizej pokazuje dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod
tabelg opisuje szczego6towo kazdy nich.

Tabela 6-11 Grupa 20.

Parametr

Zakres |/ Jednostka

Opis

1 MINIMUM SPEED

-18000/(liczba par
biegundw)... 20.02
MAXIMUM SPEED

Minimalna predko$¢ w
zakresie pracy. Nie moze
by¢ uzyta w trybie
SCALAR.

2 MAXIMUM SPEED

20.01 MINIMUM
SPEED ... 18000/(liczba
par biegunoéw)

Maksymalna predko$é w
zakresie pracy. Nie moze
by¢ uzyta w trybie
SCALAR.

3 MAXIMUM CURRENT

0 % hy .. 200 % Iy

Maksymalny prad
wyjéciowy.

4 MAXIMUM TORQUE

0.0 % ... 300.0 %

Maksymalny moment
obrotowy. Nie moze by¢
uzyty w trybie SCALAR.

5 OVERVOLTAGE CTRL YES; NO Kontroler dla przepiecia
DC

6 UNDERVOLTAGE CTRL | YES; NO Kontroler dla zaniku
napiecia DC.

7 MINIMUM FREQ -300 Hz ... 50 Hz Minimalna czestotliwo$c w
zakresie pracy. Widoczna
tylko w trybie SCALAR.

8 MAXIMUM FREQ -50 ... 300 Hz Maksymalna

czestotliwo$¢ w zakresie
pracy. Widoczna tylko w
trybie SCALAR.

9 MIN TORQ SELECTOR

-MAX TORQ; SET MIN
TORQ

Wybér ograniczenia
momentu obrotowego. Nie
moze by¢ uzyty w trybie
SCALAR.

10 SET MIN TORQUE

-300.0 % ... 0.0 %

Maksymalna wartos¢
momentu obrotowego
kiedy parametr 20.09 MIN
TORQ SELECTOR jest
SET MIN TORQ. Nie
moze by¢ uzyta w trybie
SCALAR.

Reprezentuje predkos¢ minimalng. Wartos¢ domysina zalezy od liczby
par biegunéw i wynosi -750, -1000, -1500 lub -3000.

Kiedy wartosc ta jest dodatnia, silnik nie bedzie wirowat w kierunku <do

tytu>.
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A

20.02 MAXIMUM SPEED

A

20.03 MAXIMUM
CURRENT

20.04 MAXIMUM
TORQUE

20.05 OVERVOLTAGE
CTRL

20.06 UNDERVOLTAGE
CTRL

Rozdziat 6 - Parametry

Ograniczenie to nie moze by¢ nastawione w trybie sterowania
SCALAR.

Uwaga: Ograniczenia predkosci w Grupie 20 - Ograniczenia sa,
powigzane z nastawem parametru 99.08 MOTOR NOM SPEED. Jezeli
wartos¢ parametru 99.08 MOTOR NOM SPEED zostanie zmieniona,
automatycznie zmienig sie réwniez nastawy ograniczen predkosci.

Reprezentuje predkos¢ maksymalng. Warto$¢ domysina zalezy od
liczby par biegunéw i wynosi 750, 1000, 1500 lub 3000.

Ograniczenie to nie moze byé nastawione w trybie sterowania
SCALAR.

Uwaga: Ograniczenia predkosci w Grupie 20 - Ograniczenia s,
powigzane z nastawem parametru 99.08 MOTOR NOM SPEED. Jezeli
wartos¢ parametru 99.08 MOTOR NOM SPEED zostanie zmieniona,
automatycznie zmienig sie rowniez nastawy ograniczen predkosci.

Maksymalny prad wyjsciowy dostarczany przez ACS 600 do silnika.
Wartos¢ domyslina wynosi 200 % lopg tj. 200 % maksymalnej wartosci
pradu wyjsciowego ACS w trybie pracy ciezkiej.

Ta nastawa definiuje dopuszczalny chwilowo maksymalny moment
obrotowy silnika przy jego obrotach w kierunku <do przodu>.
Oprogramowanie sterujgce ACS 600 ogranicza zakres nastaw dla
momentu maksymalnego zaleznie od danych przemiennika i silnika.
Wartos¢ domysina wynosi 300% znamionowego momentu obrotowego
silnika.

Ograniczenie to nie moze by¢ nastawione w trybie sterowania
SCALAR.

Wybranie NO wytacza kontroler przepiecia.

Szybkie hamowanie przy obcigzeniu o duzej inercji powoduje wzrost
napiecia szyn DC do ustawionego ograniczenia przepieciowego. Aby
zapobiec przekroczeniu przez napiecie DC tego ograniczenia,
kontroler przepiecia automatycznie zmniejsza moment hamujacy.

Ostrzezenie! Jezeli czoper hamowania i rezystor hamowania sg
przytaczone do ACS 600, wartos¢ tego parametru musi by¢ ustawiona
na OFF aby zapewni¢ prawidtowg prace czopera.

Wybranie NO wytacza kontroler zaniku napiecia.

Jezeli napiecie szyny DC spadnie z powodu zaniku zasilania, regulator
dla zaniku napiecia zmniejszy predkosc silnika aby utrzymac napiecie
szyny DC powyzej ustawionego ograniczenia dla zaniku napiecia.
Zmniejszenie predkosci silnika spowoduje, ze bezwtadnos$c¢ (inercja)
obcigzenia bedzie generowata energie przeptywajacq wstecznie do
ACS 600, podtrzymujac w ten sposéb zasilanie szyny DC i
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Rozdziat 6 - Parametry

20.07 MINIMUM FREQ

20.08 MAXIMUM FREQ

20.09 MIN TORQ
SELECTOR

20.10 SET MIN TORQUE

zapobiegajgc zadziataniu zabezpieczenia od zaniku napiecia. Daje to
zwiekszong zdolnos¢ do pokonywania zanikoéw zasilania dla systeméw
z obcigzeniem o duzej bezwtadnosci takich jak wiréwki lub duze
wentylatory.

To ograniczenie moze by¢ ustawione tylko trybie sterowania SCALAR.
Kiedy wartos¢ ta jest dodatnia, silnik nie bedzie wirowat w kierunku <do
tytu>.

To ograniczenie moze by¢ ustawione tylko trybie sterowania SCALAR.

Parametr ten definiuje dopuszczalny minimalny moment obrotowy, {j.
dopuszczalny moment dla kierunku wirowania <do tytu> (ujemnego).

Ograniczenie to nie moze byé nastawione w trybie sterowania
SCALAR.

-MAX TORQ

Ograniczenie minimalnego momentu obrotowego jest rowne
odwroconemu ograniczeniu momentu maksymalnego (patrz 20.04
MAXIMUM TORQUE).

SET MIN TORQ

Ograniczenie minimalnego momentu obrotowego jest zdefiniowane
przez parametr 20.10 SET MIN TORQUE.

Parametr ten definiuje dopuszczalny minimalny moment obrotowy
silnika kiedy parametr 20.09 MIN TORQ SELECTOR jest ustawiony na
wartos¢ SET MIN TORQ.

Parametr ten nie moze by¢ nastawiony w trybie sterowania SCALAR.

-300 % ... 0%

Ograniczenie minimalnego momentu obrotowego w procentach
znamionowego momentu obrotowego.Warto$¢ domysina wynosi
-300 %.
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Grupa 21 - Start/Stop

21.01 START FUNCTION
(0)

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci parametrow zaznaczone przy pomocy (O) nie mogg by¢
zmieniane podczas biegu przemienniku ACS 600.

Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-12 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

Tabela 6-12 Grupa 21.

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 START FUNCTION AUTO; DC MAGN; Wybér metody rozruchu

(0) CNST DC MAGN silnika.

2 CONST MAGN TIME 30.0ms ... Czs magnesowania

(O) 10000.0 ms wstepnego.

3 STOP FUNCTION COAST, RAMP Wyboér metody hamowania
silnika.

4 DC HOLD NO; YES Uaktywnienie trzymania

pradem statym (DC Hold)..

5 DC HOLD SPEED (O) | Orpm ... 3000 rpm Predko$¢ przy trzymaniu

pradem statym.

6 DC HOLD CURR (O) 0% ...100 % Prad przy trzymaniu pradem

statym.

AUTOMATIC

Domyslng metodg (funkcjg) rozruchu silnika jest START automatyczny.
Wybér ten gwarantuje optymalny start silnika dla wiekszosci
przypadkéw, w tym dla przypadku tzw. <startu lotnego> (start
przemiennika z wirujgcym obcigzeniem oraz dla przypadku
automatycznego ponownego startu (zatrzymany silnik moze byc¢
uruchomiony natychmiast, bez koniecznosci czekania na zanik
strumienia silnika).

Sterowanie silnika via ACS 600 identyfikuje tak strumien jak i stan
mechaniczny silnika i uruchamia silnik natychmiast w kazdych
warunkach.

START AUTOMATYCZNY powinien by¢ wybierany zawsze dla trybu
sterowania SCALAR (patrz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE)
chociaz w trybie SCALAR nie jest mozliwy ani start lotny ani
automatyczne re-startowanie silnika.

DC MAGN

Magnesowanie DC (pradem statym) powinno by¢ wybierane jezeli jest
wymagany wysoki moment rozruchowy. ACS 600 magnesuje wstepnie
silnik przed jego startem. Czas tego wstepnego magnesowania jest
okreslany automatycznie i typowo ma wartos¢ od 200 ms do 2 s w
zaleznosci od wielkosci silnika. Zapewnia to najwyzszy mozliwy
moment rozruchowy.
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Rozdziat 6 - Parametry

21.02 CONST MAGN
TIME (O)

21.03 STOP FUNCTION

Kiedy wybierze sie magnesowanie wstepne DC nie jest mozliwy start z
obcigzeniem maszyng wirujaca . Magnesowanie wstepne DC nie moze
by¢ wybrane w trybie sterowania SCALAR (patrz opis parametru 99.04
MOTOR CTRL MODE).

CNST DC MAGN

Wstepne magnesowanie nastawne DC powinno by¢ wybrane zamiast
magnesowania wstepnego DC jezeli wymagany jest okreslony czas
wstepnego magnesowania (np. jezeli start silnika musi by¢
jednoczesny ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). Wbor ten
rowniez gwarantuje najwyzszy mozliwy moment rozruchowy pod
warunkiem ze ustawiony czas magnesowania nastawnego jest
wystarczajgco dtugi.Czas wstepnego magnesowania nastawnego jest
zdefiniowany przez parametr 21.02 CONST MAGN TIME (O).

Ostrzezenie! Naped wystartuje po uptywie ustawionego czasu
wstepnego magnesowania nastawnego nawet jezeli magnesowanie
silnika nie zostato zakonczone. W zastosowaniach gdy podstawowe
znaczenie ma osiggniecie maksymalnego mozliwego momentu
rozruchowego, nalezy zawsze upewnic sie ze ustawiony czas
magnesowania nastawnego jest wystarczajgco dtugi dla umozliwienia
generacji petnego strumienia magnetycznego i maksymalnego
momentu obrotowego.

Kiedy wybierze sie magnesowanie wstepne DC nie jest mozliwy start z
obcigzeniem maszyng wirujgcq . Magnesowanie wstepne DC nie moze
by¢ wybrane w trybie sterowania SCALAR (patrz opis parametru 99.04
MOTOR CTRL MODE).

Parametr ten definiuje czas magnesowania w trybie magnesowania
wstepnego nastawnego. Po komendzie START ACS 600
automatycznie magnesuje wstepnie silnik przez ustawiony okres
czasu.

Aby zapewni¢ petne magnesowanie, nalezy ustawi¢ wartosc tego
parametru takg sama lub wyzszg niz stata czasowa wirnika silnika.
Jezeli stata ta nie jest znana, nalezy zastosowac przyblizone wartoéci
empiryczne podane w tabeli ponizej.:

Znamionowa moc silnika Nastawny czas magnesowania wstepnego
<10 kW > 100 to 200 ms
10 do 200 kW > 200 to 1000 ms
1200 do 1000 kW > 1000 to 2000 ms
COAST

ACS 600 przestaje zasila¢ silnik natychmiast po otrzymaniu komendy
STOP i silnik hamuje wybiegiem az do zatrzymania.

RAMP
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21.04 DC HOLD

21.05 DC HOLD SPEED
(0)

21.06 DC HOLD CURR
(0)

Rozdziat 6 - Parametry

Hamowanie wedtug zadanej stromosci, zdefiniowanej przez czas
aktywnego hamowania zadawany parametrem 22.03 DECEL TIME 1
lub parametrem 22.05 DECEL TIME 2.

Jezeli parametr ten jest ustawiony na YES, aktywna jest funkcja
trzymania prgdem statym (tzw. <DC Hold>).

Trzymanie prgdem statym nie jest mozliwe w trybie sterowania
SCALAR. .

Predko$¢ i
siI%ika Trzymanie pradem statym

Zadawanie. / t

Predkoé¢ trzymania
pragdem statym >

Rysunek 6-6 Trzymanie prgdem statym (DC Hold).

Kiedy zarébwno zadawanie jak i predkos¢ spadng ponizej <predkosci
trzymania prgdem statym> ustawionej parametrem 21.05 DC HOLD
SPEED (O), ACS 600 przestanie generowac prad sinusoidalny i
zacznie zasila¢ go prgdem statym. Wartosc¢ tego pradu jest ustawiona
przez parametr 21.06 DC HOLD CURR (O). Kiedy predkos¢ zadana
wzrosnie ponad <predkosc¢ trzymania prgdem statym> czyli ponad
wartos¢ parametru 21.05 DC HOLD SPEED (O), zasilanie silnika
pradem statym ustanie i ACS 600 powrdci do normalnego zasilania
silnika.

Funkcja trzymania prqdem statym nie dziata jezeli nie jest aktywny
sygnat START.

Uwaga: Zasilanie silnika pragdem statym powoduje jego wzmozone
nagrzewanie. W zastosowaniach gdzie wymagane sa diugie czasy
trzymania powinny by¢ stosowane silniki z wentylacjg zewnetrzna.
Jezeli czas trzymania pradem statym jest dtugi, funkcja ta nie moze
zapobiec obracaniu sie watu silnika do ktérego jest przytozone state
obcigzenie.

Parametr ten ustawia graniczng predkosc trzymania pragdem statym.

Parametr ten nastawia prad podawany do silnika w czasie, gdy funkcja
trzymania prqdem statym jest aktywna.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 22 -
Przyspieszanie
/Hamowanie

22.01 ACC/DEC 1/2 SEL

(0)

22.02 ACCEL TIME 1

Wartosci tych parametréw mogg by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600 z wyjatkiem tych zaznaczonych przy pomocy
(O). Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-13 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczego6towo kazdy nich.

Tabela 6-13 Grupa 22.

Zakres / ;
Parametr Jednostka Opis

1 ACC/DEC 1/2 SEL (O) ACC/DEC 1, Wybodr stromoéci
ACC/DEC 2; przyspieszania / hamowania

DI1 ... DI6
2 ACCEL TIME 1 0.00 ... Czas od predkoéci 0 do predkoéci
1800.00 s maksymailnej
(stromos¢ przyspieszania 1) .
3 DECEL TIME 1 0.00 ... Czas od predkosci maksymalnej
1800.00 s do predkosci 0
(stromos$¢ hamowania 1) .
4 ACCEL TIME 2 0.00 ... Czas od predkosci 0 do predkosci
1800.00 s maksymalnej
(stromos¢ przyspieszania 2) .
5 DECEL TIME 2 0.00 ... Czas od predkosci maksymalne;j
1800.00 s do predkosci 0

(stromo$¢ hamowania 2) .

6 ACC/DEC RAMP SHPE | 0...1000.00s | Czas okres$lajgcy ksztait krzywej
przyspieszania / hamowania .

7 EM STOP RAMP TIME 0.00 ... Stromo$¢ hamowania awaryjnego .
2000.00 S

Parametr ten wybiera uzywang pare czaséw przyspieszania/
hamowania (stromosc przyspieszania/hamowania). Wyb6r moze by¢
wykonany poprzez wejscia cyfrowe DI1 do DI6.

0 V DC = uzywane sg stromos¢ przyspieszania 1 i stromos¢
hamowania 1

24 V DC = uzywane sa stromos$¢ przyspieszania 2 i stromosc¢
hamowania 2

Parametr ten okreéla czas wymagany do zmiany predkosci od 0 do
predkosci maksymalnej. Predko$¢ maksymalna jest zdefiniowana
przez parametr 20.02 MAXIMUM SPEED lub 20.01 MINIMUM SPEED
jezeli wartos¢ bezwzgledna ograniczenia predkosci minimalnej jest
wieksza niz ograniczenie predkosci maksymainej.

Jezeli sygnat zadawania zmienia sie ze wspoétczynnikiem mniejszym
niz czas przyspieszania, predkosc silnika bedzie podgzac za sygnatem
zadawania. Jezeli natomiast sygnat zadawania zmienia sie szybciej niz
czas przyspieszania, wspotczynnik z jakim silnik przyspiesza bedzie
ograniczony przez ten parametr.
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22.03 DECEL TIME 1

22.04 ACCEL TIME 2
22.05 DECEL TIME 2

22.06 ACC/DEC
RAMP SHPE

Rozdziat 6 - Parametry

Jezeli jest ustawiony zbyt krétki czas przyspieszania, ACS 600 wydtuzy
automatycznie czas przyspieszania tak aby nie doszto do
przekroczenia ograniczenia maksymalnego pradu (patrz parametr
20.03 MAXIMUM CURRENT).

Parametr ten okre$la czas wymagany do zmiany predkosci od
predkosci maksymalnej do 0. Predkos¢é maksymalna jest zdefiniowana
przez parametr 20.02 MAXIMUM SPEED lub 20.01 MINIMUM SPEED
jezeli wartos¢ bezwzgledna ograniczenia predkosci minimalnej jest
wieksza niz ograniczenie predkosci maksymainej.

Jezeli sygnat zadawania zmienia sie ze wspoétczynnikiem mniejszym
niz czas hamowania, predko$¢ silnika bedzie podgzac¢ za sygnatem
zadawania. Jezeli natomiast sygnat zadawania zmienia sie szybciej niz
czas hamowania, wspétczynnik z jakim silnik hamuje bedzie
ograniczony przez ten parametr.

Jezeli jest ustawiony zbyt krétki czas hamowania, ACS 600 wydtuzy
automatycznie czas hamowania tak aby nie doszto do przekroczenia
ograniczenia ograniczenia przepiecia na szynach DC. Jezeli sq
jakiekolwiek watpliwosci ze czas hamowania moze byc¢ zbyt krétki,
nalezy upewni¢ sie ze zabezpieczenie dla przepiecia szyny DC jest
aktywne (parametr 20.05 OVERVOLTAGE CTRL).

Jzeli jest wymagany krotki czas hamowania dla uktadéw napedowych
o duzej bezwtadnosci, ACS 600 powinien by¢é wyposazony w czoper i
rezystor hamowania. Nadmiar energii generowany podczas
hamowania jest odprowadzany przez czoper do rezystora hamowania i
rozpraszany tak aby zapobiec nadmiernemu wzrostowi napiecia
statego w obwodzie posrednim. Czopery i rezystory hamowania sg
dostepne dla wszystkich typéw ACS 600 jako zestawy uzupetniajace.

Patrz opis parametru 22.02 ACCEL TIME 1.
Patrz opis parametru 22.03 DECEL TIME 1.

Parametr ten umozliwia wybranie ksztattu krzywej przyspieszania /
opoOzniania. Sg dostepne :

Os

Przyspieszanie/hamowanie liniowe. odpowiednie dla napedow
wymagajacych statego przyspieszania lub op6zniania i dla niewielkich
stromosci (powolne przyspieszanie / op6éznianie).

0.100 ... 1000.00 s

Przyspieszanie/hamowanie wedtug krzywej <S>. Taki ksztatt jest
idealny dla napeddéw przenosnikow do przenoszenia kruchych i
delikatnych tadunkéw albo dla innych zastosowan gdzie jest istotne
tagodne przejscie od jednej predkosci do drugiej. Krzywa <S> sktada
sie z dwdch symetrycznych krzywych na obu koricach funkcji czasowej
przyspieszania/ op6zniania i czesci liniowej pomiedzy nimi.
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Rozdziat 6 - Parametry

Empirycznie sprawdzono, ze wtaéciwy
stosunek pomiedzy czasem okreslajacym
ksztatt krzywej zmiany predkosci a czasem
przyspieszania wynosi 1/5. Przyktady sg

podane ponizej: .

Wykres liniowy
Wsp. ksztattu wykresu
przysp./ kamowania =0 s

Wykre;s w ksztatcie <S>
Wsp. ksztattu wykresu
przysp./ hamowania = x s

XS

Rysunek 6-7 Ksztafty wykresu przyspieszania/hamowania .

Czas okreslajacy | Czas okreslajacy
stromos¢ ksztatt wykresu
przysp./ hamow. zmainy predk.
(par. 22.02 do 05) (par. 22.06)
1s 02s
5s 1s
15s 3s
22.07 EM STOP
RAMP TIME

Parametr ten definiuje czas w granicach ktérego naped zatrzyma sie
po komendzie STOP AWARYJNY. Komenda taka moze byé¢ podana

poprzez magistrale komunikacyjng i ztacze szeregowe albo przez
modut NDIO opcji awaryjnego stopu. Wiecej informacji na temat opcji
<stop awaryjny> mozna uzyska¢ w ramach konsultacji z lokalnym
przedstawicielem ABB.

0.00 ... 2000.00 s
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Grupa 23 - Regulator
predkosci

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu
przemiennika ACS 600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-14
ponizej pokazuje dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod
tabelg opisuje szczego6towo kazdy nich.

Parametry te nie sg widoczne w trybie sterowania SCALAR .

Tabela 6-14 Grupa 23.

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 GAIN 0.0 ... 200.0 Wzmocnienie regulatora

predkosci.

2 INTEGRATION TIME 0.01s...999.97 s Czas catkowania regulatora

predkosci.

3 DERIVATION TIME 0.0 ... 9999.8 ms Czas rozniczkowania

regulatora predkoéci.

4 ACC
COMPENSATION

0.00s...999.98 s Czas rézniczkowania uzywany
przy kompensacji

przyspieszenia.

5 SLIP GAIN 0.0 % ... 400.0 % Wzmocnienie dla kompensac;ji
poslizgu silnika.
6 AUTOTUNE RUN NO; YES Autodostrajanie regulatora

predkosci.

Mozliwe jest dostrojenie algorytmu regulatora PID opartego na
regulatorze predkosci ACS 600 albo przez ustawienie parametréw od 1
do 5 w niniejszej grupie albo przez wybranie trybu Autodostrajanie przy
pomocy parametru 6. Przebieg Identyfikacyjny silnika automatycznie
dostraja regulator predkosci. W wiekszosci przypadkéw i zastosowan
nie ma potrzeby oddzielnego dostrajania recznego.

Wartosci tych parametréw definiujg jak zmienia sie sygnat wyjsciowy
regulatora predkosci kiedy wystepuje uchyb (réznica) pomiedzy
predkoscig biezacg a zadang. Rysunek 6-6 pokazuje typowe
odpowiedzi skokowe regulatora predkosci.

Odpowiedzi skokowe regulatora mozna zobaczy¢ Sledzac sygnat
biezacy 1.02 SPEED.

Uwaga: Standardowy Przebieg Identyfikacyjny (patrz Rozdziat 3 -
Dane Wejsciowe) uaktualnia wartosci parametrow 23.01, 23.02 i
23.04.

Dynamiczne osiggi regulacji predkosci przy niskich predkosciach mogg
by¢ poprawione poprzez zwiekszenie wzmocnienia oraz zmniejszenie
statej czasowej catkowania.
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Rozdziat 6 - Parametry

Wyjscie regulatora predkosci jest zrédtem sygnatu zadawania dla
regulatora momentu obrotowego. Zadawanie momentu jest
ograniczone przez parametr 20.04 MAXIMUM TORQUE.

Predkos¢

Poziom skoku -

t

A : Niedokompensowanie: CZAS CAIKOWANIA 23.02 zbyt krétki i WZMOCNIENIE 23.01 za mate.
B : Normalnie strojona, autostrojenie
C : Normalnie strojona, strojenie reczne. Lepsze osiagi dynamiczne niz dla B

D : Przekompensowanie: CZAS CAIKOWANIA 23.02 zbyt krotki i WZMOCNIENIE 23.01 za duze.

Rysunek 6-8 Odpowiedzi skokowe Regulatora PredkoSci przy réznych
nastawach. Zastosowano krok zadawania 1 do 10% .

Zadawanie +_ Wartoéé

Rézniczkowanie
kompensaciji
przyspieszenia

predkosci

Predk. biezaca
wyliczona

-@ uchybu

Proporcjonalny,
catkujacy

+ .
+ Zadawanie

A
.
A

Ro6zniczkowanie

+ momentu obr.

Rysunek 6-9 Regulator predkosci, uproszczony schemat blokowy.

23.01 GAIN  Wzmocnienie wzgledne regulatora predkosci.Wybér wartosci 1
powoduje, ze 10% zmiany wartosci uchybu (np. réznicy miedzy
warto$cig zadang a wartoscig biezaca) powoduje zmiane sygnatu
wyjsciowego regulatora predkosci o 10% maksymalnego momentu

obrotowego.

Uwaga: Duze wzmocnienie moze prowadzi¢ do wystgpienia oscylacji

predkosci.
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Wyjscie

23.02 INTEGRATION
TIME

23.03 DERIVATION TIME

1
I
regulatora = K, - e |
1

Rozdziat 6 - Parametry

%

Wzmocnienie = K, = 1
T, = czas catkowania = 0
Tp= czas rézniczkowania= 0
Warto$¢ uchybu
Wyijscie regulatora

e =Warto$¢ uchybu

t

Rysunek 6-10 Wyjscie regulatora predkosci P po skokowej zmianie
uchybu gdy jego warto$¢ pozostaje stafa.

Czas catkowania regulatora definiuje wspotczynnik z jakim zmienia sie
sygnat na wyjéciu regulatora gdy warto$¢ uchybu jest stata. Im krotszy
czas catkowania, tym szybciej zostaje skorygowana stata warto$¢

uchybu. Zbyt krotki czas catkowania powoduje niestabilno$¢ regulacii..

0,
% Wyjscie regulatora
Wzmocnienie = K, = 1
T, = czas catkowania > 0
Kp-e Tp= czas rozniczkowania= 0
I _ »
Ko e | e =Warto$¢ uchybu
1 >
Y t
Ty

Rysunek 6-11 Wyjscie regulatora predkosSci Pl po pojawieniu sie
skokowej statej wartosci uchybu .

Dziatanie rézniczkujgce podbija (wzmacnia) sygnat wyjsciowy
regulatora jezeli warto$¢ uchybu zmienia sie. Im dtuzszy czas
rézniczkowania, tym bardziej sygnat wyj$ciowy regulatora jest
wzmacniany (podbijany) podczas zmian uchybu. Czton rézniczkujacy
regulatora powoduje, ze staje sie on bardziej czuty (reaguje szybciej)
na zaktdcenia. Jezeli czas rézniczkowania jest ustawiony na 0,
regulator pracuje jako Pl (proporcjonalno - catkujacy) a dla kazdego
innego czasu Tb regulator dziata jako PID (proporcjonalno-catkujgco-
rézniczkujacy)
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Rozdziat 6 - Parametry

23.04 ACC
COMPENSATION

0,
%o Wzmocnienie = Kp =1

o T, = czas catkowania > 0
Wyjscie regulatora 1= czas rézniczkowania > 0
Ts= okres probkowania = 2 ms
"€ . Ae = zmiana wartoéci uchybu
-, _| Warto$¢ uchybu _pomigdzy dwoma prébkowania-
mi

e e =/Wartos¢ uchybu

t

Ti

Rysunek 6-12 Wyjscie regulatora predkosci PID po pojawieniu sie
skokowej wartosci uchybu gdy uchyb pozostaje staty.

Uwaga: Zmiana tego parametru jest zalecana tylko jezeli jest
stosowany tachoimpulsator.

Czas rozniczkowania dla kompensacji przyspieszenia. Aby
skompensowac bezwtadnos¢ obcigzenia podczas przyspieszania, do
sygnatu wyjsciowego regulatora predkosci jest dodawana pochodna
sygnatu zadajgcego. Zasada dziatania rézniczkujgcego jest opisana
powyzej w opisie parametru 23.03 DERIVATION TIME .

Generalng zasada jest ustawienie tego parametru na warto$¢ od 50 do
100% sumy mechanicznej statej czasowe;j silnika oraz napgdzane;j
maszyny. .

Brak kompenascji przyspieszenia Kompensacja przyspieszenia

% %

t t

Rysunek 6-13 OdpowiedZ predkosci, kiedy obcigzenie o duzej
bezwtadnosci jest przyspieszane wedtug pewnej krzywej zmiany
predkosci w czasie.

Note: Po autodostrajaniu (AUTOTUNE RUN) parametr ten jest
ustawiany na poziomie 50% mechanicznej statej czasowe;.
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Rozdziat 6 - Parametry

23.05 SLIP GAIN  Definiuje wzmocnienie dla kompensacji poslizgu silnika. 100%
oznacza petng kompensacje poslizgu, a 0 oznacza brak takiej
kompensacji.

Przyktad: Dla napedu zadawana jest stata predkosc obrotowa rowna
1000 obr/min. Mimo petnej kompensaciji poslizgu (SLIP GAIN = 100 %)
reczny pomiar przy pomocy tachometru z osi silnika daje wartosé
predkosci 998 obr/min. Statyczny uchyb predkosci wynosi

1000 obr/min - 998 obr/min = 2 obr/min. Aby skompensowac ten uchyb
powinno zostac¢ zwiekszone wzmocnienie dla kompensac;ji poslizgu.
przy wartosci tego wzmocnienia wynoszacej 106% statyczny uchyb
predkosci przestaje istnie¢ (=0).

23.06 AUTOTUNE RUN  Regulator predkosci ACS 600 moze by¢ dostrojony automatycznie
przez wykonanie Przebiegu Autodostrajania. Bezwtadnosc¢
mechaniczna obcigzenia jest uwzgledniana w nastawach parametrow
GAIN, INTEGRATION, DERIVATION oraz ACC COMPENSATION .
System jest dostrojony tak, aby byt on raczej niedokompensowany niz
przekompensowany.

Aby wykonaé Przebieg Autodostrajania nalezy :

* Uruchomic silnik przy statej predkosci z zakresu od 20 do 70% jego
predkosci znamionowe;j.

* Zmieni¢ parametr 23.06 AUTOTUNE RUN na YES.

Po zakoniczeniu Przebiegu Autodostrajania wartos¢ tego parametru
automatycznie zmienia sie¢ z powrotem na NO.

Uwaga: Przebieg Autodostrajania moze by¢ przeprowadzany tylko
podczas biegu ACS 600. Obcigzenie silnika musi by¢ z nim sprzezone.
Najlepsze wyniki osigga sie gdy silnik jest rozpedzony do 20 ....40%
swojej predkosci znamionowej zanim rozpocznie sie proces
Autodostrajania.

Ostrzezenie! Podczas Przebiegu Autodostrajania silnik bedzie
rozpedzony o 10% jego predkosci znamionowej przy skoku momentu
obrotowego 0 10 ....20% z praktycznie zerowym czasem rozpedzania.
PRZED PRZYSTAPIENIEM DO PRZEBIEGU AUTODOSTRAJANIA
NALEZY UPEWNIC SIE CZY TAKI RODZAJ PRACY JEST
BEZPIECZNY DLA SILNIKA | MASZYNY NAPEDZANEJ.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 24 - Regulator
momentu obrotowego Ta grupa parametrow jest widoczna tylko jezeli wybierze sie
makroaplikacig REGULACJA MOMENTU. Jest ona niewidoczna w
trybie sterowania SCALAR.

Wartoséci tych parametréw mogg by¢ zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-15 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegotowo kazdy nich.

Tabela 6-15 Grupa 24.

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 TORQ RAMP UP 0.00s...120.00 s Czas wzrostu sygnatu
zadanego od 0 do wartoéci
réwnej momentowi
Znamionowemu.

2 TORQ RAMP DOWN 0.00s...120.00 s Czas spadku sygnatu
zadanego od warto$ci rownej
momentowi znamionowemu.
do 0.

24.01 TORQ RAMP UP  Parametr ten definiuje czas potrzebny na zmiane sygnatu zadanego od
0 do wartosci rbwnej momentowi znamionowemu.

24.02 TORQ RAMP  Parametr ten definiuje czas potrzebny na zmiane sygnatu zadanego od
DOWN  wartosci rownej momentowi znamionowemu do 0.
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Grupa 25 - Predkosci
krytyczne

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres/Jednostka w Tabeli 6-16 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

W trybie sterowania SCALAR zakresy predkosci krytycznych sg
ustawiane w Hz.

Uwaga: W makroaplikacji Regulacja PID (patrz opis parametru 99.02
APPLICATION MACRO) Predkosci Krytyczne nie sg uzywane..

Tabela 6-16 :Grupa 25.

Parametr Zakres / Jednostka Opis

1 CRIT SPEED SELECT | OFF; ON Wigczenie funkcji Predkosci
Krytyczne.

2 CRIT SPEED 1 LOW ... 18000 obr/min Predko$¢ krytyczna 1 dolna.

3 CRIT SPEED 1 HIGH ... 18000 obr/min Predkos¢ krytyczna 1 goérna.

4 CRIT SPEED 2 LOW ... 18000 obr/min Predkos¢ krytyczna 2 dolna.

5 CRIT SPEED 2 HIGH ... 18000 obr/min Predko$¢ krytyczna 2 gérna.

6 CRIT SPEED 3 LOW ... 18000 obr/min Predko$¢ krytyczna 3 dolna.

Ol ool o) ©| ©

7 CRIT SPEED 3 HIGH ... 18000 obr/min Predko&¢ krytyczna 3 goérna.

Uwaga: Uzycie funkcji zablokowania predkosci krytycznej w
zastosowaniu pracujgcym z petlg zamknietg spowoduje oscylacje
systemu jezeli wymagana predkosc¢ wyjsciowa jest w zakresie
predkosci krytycznej.

Uwaga: Wartosc¢ predkosci dolnej zakresu predkosci krytycznej nie
moze by¢ wyzsza niz wartos¢ predkosci gornej tego zakresu.

W niektdérych systemach mechanicznych pewne zakresy predkosci
moga powodowaé problemy wywotane wystepowaniem rezonansu. W
tej grupie parametréw jest mozliwe ustawienie trzech réznych
zakresow predkosci ktére ACS 600 bedzie pomijat (przeskakiwat). Nie
jest konieczne aby parametr 25.04 CRIT SPEED 2 LOW byt wyzszy niz
parametr 25.03 CRIT SPEED 1 HIGH tak dtugo jak parametr LOW
(dolny) dowolnego z zakreséw predkosci krytycznych jest nizszy niz
parametr HIGH (gbrna) tego zakresu. Zakresy mogq zachodzi¢ na
siebie, ale przeskok predkosci bedzie z nizszej wartosci dolnej do
wyzszej wartosci gornej. Aby uaktywnic funkcje pomijania
nastawionych zakreséw predkosci krytycznych nalezy ustawic
parametr 25.01 CRIT SPEED SELECT na ON.
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Rozdziat 6 - Parametry

Uwaga: Nieuzywane predkosci krytyczne nalezy ustawi¢ na 0 obr/min.

Przyktad: W systemie wentylatorow wystepujg szkodliwe wibracje w
zakresie od 540 obr/min do 690 obr/min oraz od 1380 obr/min do 1560
obr/min. Nalezy zatem nastawic nastepujace parametry:

2 CRIT SPEED 1 LOW 540 obr/min
3 CRIT SPEED 1 HIGH 690 obr/min
4 CRIT SPEED 2 LOW 1380 obr/min
5 CRIT SPEED 2 HIGH 1560 obr/min

Jezeli z powodu zuzycia fozysk pojawi sie rezonans w zakresie
1020 .... 1080 obr/min mozna dodac nastepny zakres predkosci

krytycznych:

6 CRIT SPEED 3 LOW 1020 obr/min
7 CRIT SPEED 3 HIGH 1080 obr/min

Predko$¢
silnika

[obr/min]

1560

1380

ol IR
540

|

s1 Low s1High sz Low s2High  Predko$¢ zadana

540 690 1380 1560 [obr/min]

Rysunek 6-14 Przyktad nastawow predkosci krytycznych dla systemu
wentylatorowego w ktérym wystepujg problemy z wibracjami w
zakresach predkosci 540 ... 690 obr/min oraz 1380 ... 1560 obr/min.
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Grupa 26 - Sterowanie
silnikiem

26.01 FLUX
OPTIMIZATION

26.02 FLUX BRAKING

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw moga by¢ zmieniane tylko gdy ACS 600 jest
zatrzymany. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-17 ponizej
pokazuje dopuszczalne wartosci parametrow a tekst pod tabelg
opisuje szczegotowo kazdy nich

Tabela 6-17 Grupa 26.

Zakres / .
Parametr Jednostka Opis
1 FLUX OPTIMIZATION | NO; YES Wybor (wtaczenie) funkcji optymalizacji
strumienia .
2 FLUX BRAKING NO; YES Wybér (wtaczenie) funkcji hamowania
strumieniem.
3 IR COMPENSATION 0% ...30 % | Poziom napiecia kompensaciji.

Catkowite zuzycie energii oraz emitowany przez silnik hatas moga by¢
zredukowane przez zmiane wielkosci strumienia w zaleznosci od
biezgcego obcigzenia. Optymalizacja strumienia powinna by¢ uzywana
w napedach ktére zwykle pracujg niedocigzone.

Optymalizacja strumienia nie moze by¢ wybrana dla trybu sterowania
SCALAR (patrz opis parametru 99.04 MOTOR CTRL MODE).

ACS 600 moze zapewni¢ szybsze hamowanie dzieki zwiekszeniu w
razie potrzeby poziomu magnesowania silnika zamiast ograniczania
krzywej hamowania. Przez zwigkszenie strumienia w silniku energia
systemu mechanicznego (hamowanego obcigzenia - pt.) jest
zamieniana w silniku na ciepfto.
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Moment hamujacy(%)
120 ooy mqm

777777777777777777777777777777777777777

' Bez hamowania strumlenlem ! !
80 |- - -\,

Znamionowa moc silnika

@ 22kw
@ 15kw
(3 37kw
@ 75kwW - ‘ .
250 KW ‘
© RO E— ‘ ‘ ‘ = {(Hz)
5 10 20 30 40 50

Rysunek 6-15 Moment hamujgcy silnika w procentach znamionowego
momentu obrotowego w funkcji czestotliwosci wyjsciowej

Hamowanie strumieniem nie moze by¢ wybrane dla trybu sterowania
SCALAR (patrz opis parametru 99.04 MOTOR CTRL MODE).

26.03 IR  Parametr ten jest dostepny dla regulacji jedynie w trybie sterowania
COMPENSATION  SCALAR.

Parametr ten ustawia dodatkowy wzgledny poziom napiecia ktére jest
podawane do silnika przy predkosci 0. Zakres tego napiecia to

0 ... 30% znamionowego napiecia silnika. Kompensacja IR zwieksza
moment rozruchowy silnika.

U (%)

Kompensacja IR

|

Bez kompensacji |
' -
Punkt ostabienia pola f (Hz)

Rysunek 6-16 Kompensacja IR jest realizowana przez podanie na silnik
dodatkowego napiecia. Uy jest znamionowym napieciem silnika.
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Grupa 30 - Funkcje
btedu

Tabela 6-18Grupa 30.

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-18 ponizej pokazuje

dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje

szczegoOtowo kazdy nich.

Parametr

Zakres / Jednostka

Opis

1 AI<MIN FUNCTION

FAULT; NO;
CONST SP 15; LAST SPEED

Reakcja w przypadku gdy Al <Btgd Minimum .

2 PANEL LOSS

FAULT;
CONST SP 15; LAST SPEED

Reakcja na zanik komunikacji z Panelem
Sterowania wybranym jako aktywne miejsce
sterowania dla ACS 600. .

3 EXTERNAL FAULT

NOT SEL; DI1-DI6

Wejscie btedu zewnetrznego.

4 MOTOR THERM PROT

FAULT; WARNING; NO

Reakcja na przegrzanie.

5 MOT THERM P MODE

DTC; USER MODE; THERMISTOR

Wybér trybu zabezpieczenia termicznego
silnika .

6 MOTOR THERM TIME

256.0...9999.8 s

Czas wzrostu temperatury 0 63%..

7 MOTOR LOAD CURVE

50.0 ... 150.0 %

Ograniczenie prgdu maksymalnego silnika.

8 ZERO SPEED LOAD

25.0...150.0 %

Punkt krzywej obcigzenia silnika przy zerowej
predkosci.

9 BREAK POINT

1.0...300.0 Hz

Punkt zatamania krzywej obcigzenia silnika.

10 STALL FUNCTION

FAULT; WARNING; NO

Reakcja w przypadku utyku silnika.

11 STALL FREQ HI

0.5...50 Hz

Ograniczenie czestotliwoéci dla
zabezpieczenia silnika przed utykiem.

12 STALL TIME

10.00 ... 400.00 s

Czas graniczny dla zabezpieczenia silnika
przed utykiem.

13 UNDERLOAD FUNC

NO; WARNING; FAULT

Reakcja w przypadku btedu niedocigzenia.

14 UNDERLOAD TIME 0.0...600.0s Czas graniczny dla zabezpieczenia od
niedocigzenia silnika.

15 UNDERLOAD 1..5 Graniczny moment obrotowy dla

CURVE zabezpieczenia od niedocigzenia silnika.

16 MOTOR PHASE NO; FAULT Reakcja na zanik fazy silnika.

LOSS

17 EARTH FAULT

WARNING; FAULT

Reakcja na zwarcie doziemne.

18 COMM FAULT FUNC | FAULT; NO; Reakcja w przypadku utraty Gtéwnego
CONST SP 15; Zestawu Danych Zadawania .
LAST SPEED

19 MAIN REF DS T-OUT | 0.1s...60s Opo6znienie czasowe utraty Gtéwnego Zestawu

Danych Zadawania dla funkcji podanej w
parametrze 30.18 COMM FAULT FUNC.
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Parametr

Zakres | Jednostka Opis

20 COMM FAULT RO/AO

ZERO; LAST VALUE Reakcja wyjécia przekaznikowego / wyjscia

analogowego w przypadku utraty Gtéwnego
Zestawu Danych Zadawania.

21 AUX REF DS T-OUT

0.1...60.0s Opodznienie czasowe utraty Gtéwnego Zestawu

Danych Zadawania dla funkcji podanej w
parametrze 30.18 COMM FAULT FUNC.

30.01 AI<MIN FUNCTION

30.02 PANEL LOSS

Parametr ten pozwala na wybér reakcji w przypadku gdy sygnat na
wejsciu analogowym (Ai1, Al2, Ai3) spadnie ponizej ograniczenia
minimum pod warunkiem ze ograniczenie minimum jest ustawione na
0,5V /1 mA lub powyzej (tzw. <zyjace zero>)

Ostrzezenie: Przy wyborze CONST SP 15 lub LAST SPEED nalezy
upewnic sie czy jest bezpieczne kontynuowanie pracy napedu w
przypadku gdy ma miejsce utrata sygnatu wej$cia analogowego.

FAULT
Na wyswietlaczu pojawia sie komunikat o btedzie a silnik hamuje
wybiegiem az do zatrzymania.

NO
Brak reakgc;ji.

CONST SP 15
Na wyswietlaczu pojawia sie ostrzezenie i predkos¢ zostaje ustawiona
na zgodng z ta podang przez parametr 12.16 CONST SPEED 15.

LAST SPEED

Na wys$wietlaczu pojawia sie ostrzezenie i jest utrzymywana ostatnia
predkos¢ z jakg pracowat ACS 600. Wartos¢ tej predkosci jest
okreslona jako srednia pradkos¢ za ostatnie 10 sekund pracy ACS 600
przed pojawieniem sie ostrzezenia.

Definiuje reakcje ACS 600 na utrate komunikacji z Panelem
Sterowania wybranym jako aktywne miejsce sterowania.

Ostrzezenie: Przy wyborze CONST SP 15 lub LAST SPEED nalezy
upewnic sie czy jest bezpieczne kontynuowanie pracy napedu w
przypadku gdy ma miejsce utrata komunikacji z Panelem Sterowania.

FAULT

Na wyswietlaczu pojawia si¢ komunikat o btedzie (jezeli w sieci jest
jakis Panel Sterowania o dziatajgcej komunikacji) i ACS 600 hamuje az
do zatrzymania zgodnie z nastawem parametru F 21.03 STOP
FUNCTION.

CONST SP 15
Na wyswietlaczu pojawia si¢ komunikat o btedzie (jezeli w sieci jest
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30.03 EXTERNAL FAULT

30.04 MOTOR THERM
PROT

30.05 MOT THERM P
MODE

Rozdziat 6 - Parametry

jakis Panel Sterowania o dziatajgcej komunikaciji) i predkosc zostaje
ustawiona na zgodna z tg podang przez parametr 12.16 CONST
SPEED 15.

LAST SPEED

Na wys$wietlaczu pojawia sie ostrzezenie i jest utrzymywana ostatnia
predko$c¢ z jakg pracowat ACS 600. Wartos¢ tej predkosci jest
okreslona jako srednia pradko$¢ za ostatnie 10 sekund pracy ACS 600
przed pojawieniem sie ostrzezenia.

NOT SEL

DI1-DI6

Wybér ten definiuje wejscie cyfrowe uzywane przez zewnetrzny sygnat
btedu. Jezeli wystapi btad zewnetrzny np. sygnat na wejsciu cyfrowym
spadnie do 0 VDC, ACS 600 zostanie zatrzymany a silnik wyhamuje
wybiegiem az do zatrzymania. Na wyswietlaczu Panelu Sterowania
pojawia sie komunikat btedu.

Parametr ten definiuje dziatanie zabezpieczenia termiczne silnika ktére
chroni silnik przed przegrzaniem.

FAULT

Wyséwietlane jest ostrzezenie po osiagnieciu temperatury
ostrzegawczej. Wyswietla komunikat btedu i zatrzymuje ACS 600 kiedy
temperatura silnika osigga 100% temperatury znamionowe;.

WARNING
Wyswietlane jest ostrzezenie po osiagnieciu temperatury
ostrzegawczej (95% wartosci znamionowej)

NO
Funkcja nieaktywna (wytaczona).

Parametr ten wybiera tryb zabezpieczenia termicznego. Ochrona
termiczna silnika jest realizowana za pomoca modelu termicznego albo
pomiaru termistorowego.

ACS 600 oblicza temperature silnika korzystajgc z nastepujgcych
zatozen:

* W chwili podania zasilania do ACS 600 ma on temperature
otoczenia (30 °C) .

* Wazrost temperatury silnika jest obliczany w oparciu o krzywg
obcigzenia (Rysunek 6-3). Silnik nagrzewa sie do temperatury
powyzej znamionowej jezeli pracuje on w obszarze powyzej krzywej
obcigzenia i stygnie, jezeli pracuje w obszarze ponizej tej krzywej.
Wspoczynnik szybkosci nagrzewania / sytgniecia jest ustawiany
przez parametr MOTOR THERM TIME.
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Rozdziat 6 - Parametry

Ostrzezenie: Zabezpieczenie termiczne nie bedzie chronito silnika
przed przegrzaniem jezeli chtodzenie silnika jest zredukowane z
powodu kurzu i zabrudzenia.

DTC

Do obliczania stanu termicznego silnika jest uzywana krzywa
obcigzenia DTC ( Direct Torque Control = Bezposrednie Sterowanie
Momentem). Termiczna stata czasowa silnika jest okreslana na
podstawie przyblizenia dla standardowych silnikow klatkowych z
chtodzeniem wiasnym jako funkcja pradu silnika i ilosci par biegundw.

Jest mozliwe przeskalowanie krzywej obcigzenia DTC przy pomocy
parametru 30.07 MOTOR LOAD CURVE jezeli silnik jest uzytkowany w
warunkach innych niz opisane powyzej. Nie jest mozliwa zmiana
parametrow 30.06 MOTOR THERM TIME, 30.08 ZERO SPEED LOAD
oraz 30.09 BREAK POINT.

Uwaga: Obliczony automatycznie model (DTC) nie moze by¢
zastosowany dla wersji ACx 607-0400-3, -0490-5, -0490-6 i wyzszych.

User MODE

W trybie tym uzytkownik moze zdefiniowac dziatanie zabezpieczenia
termicznego przez ustawienie parametrow 30.06 MOTOR THERM
TIME, 30.08 ZERO SPEED LOAD and 30.09 BREAK POINT.

THERMISTOR
Zabezpieczenie termiczne silnika jest uaktywniane przez sygnat
We/Wy oparty na sygnale z termistora zamontowanego na silniku.

Tryb ten wymaga obecnoéci termistora lub zestyku rozwiernego
przekaznika termistorowego dotgczonego miedzy wejscie cyfrowe DI6
a +24 VDC. Jezeli jest stosowane bezposrednie potaczenie termistora,
wejscie cyfrowe DI6 nadzoruje przegrzanie silnika w sposob

nastepujacy :

Rezystancja termistora Status wejscia DI6 Temperatura
0...1.5 kohm <1> Normalna
4 kohm lub wyzsza <0> Przegrzanie

Kiedy zostanie wykryte przegrzanie silnika, naped zatrzymuje sie jezeli
parametr 30.04 MOTOR THERM PROT jest ustawiony na FAULT.

Ostrzezenie! Zgodnie z normg IEC 664 podtaczenie termistora do
wejscia cyfrowego DI6 przemiennika ACS 600 wymaga podwdéjnej lub
wzmocnionej izolacji pomiedzy elementami silnika znajdujgcymi sie
pod napieciem a termistorem. \Wzmocniona izolacja pocigga za sobg
zastosowanie odpowiedniego odstepu i droge uptywu 8 mm
(wyposazenie 400/500 VAC ). Jezeli montaz termistora nie spetnia
powyzszych wymagan, pozostate zaciski We/Wy przemiennika ACS
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Alternatywa 1

Przek. ter-
mistorowy

ol

Rozdziat 6 - Parametry

600 musza byc¢ chronione przed kontaktem lub musi by¢ zastosowany
przekaznik termistorowy aby zapewnic izolacje galwaniczng termistora
od pozostatych wejs¢ cyfrowych.

Ostrzezenie! W standardowych makroaplikacjach wejscie cyfrowe DI6
jest wybrane jako zrodto dla wyboru predkosci statej lub sygnatéw
Start/Stop i <Zezwolenie na bieg>. Nalezy zmienic te nastawy przed
wybraniem THERMISTOR dla parametru 30.05 MOT THERM P
MODE. Innymi stowy nalezy upewnic sie ze wejscie cyfrowe 6 nie jest
wybrane jako zrédto sygnatu przez parametry inne niz 30.05 MOT
THERM P MODE.

Alternatywa 2

X22: NIOC board
(ACS 601/604/607)
X2: Listwa zaciskowa
(opcja dla ACS 607)
X22: NIOC ptyta
(ACS 601/604/607)
X2: Listwa zaciskowa
(opcja dla ACS 607)

(o2}
-
oo

DI6

(2]
-
©

T
'
'
[
'
é

+24 Vd.c.

~

N

©
~
N
©

DI6 \ .
+24Vd.c. \?ﬁ '

T [

Rysunek 6-17 Podtgczenie termistora. Alternatywa 2 : Na koricu od strony silnika ekran kabla
powinien by¢ uziemiony poprzez kondensator o pojemnosci 10 nF. Jezeli nie jest to mozliwe, ekran
kabla powinien pozostac nieuziemiony.

30.06 MOTOR THERM
TIME

Jest to czas w ktorym temperatura silnika osigga 63% wartosci
swojego catkowitego przyrostu. Rysunek 6-2 ilustruje definicje
Termicznej Statej Czasowej Silnika (Motor Thermal Time). Jezeli
wybierze sie tryb DTC dla termicznego zabezpieczenia silnika, odczyt
termicznej statej czasowej jest mozliwy z tego wtasnie parametru.
Parametr ten moze by¢ ustawiony tylko wtedy, jezeli parametr 30.05
MOT THERM P MODE jest ustawiony na USER MODE.

Jezeli jest wymagane zabezpieczenie termiczne spetniajace
wymagania UL dla klasy silnikéw NEMA, nalezy skorzystac z
empirycznej zaleznosci ze Termiczna Stata Czasowa Silnika jest rowna
35 x 16 (gzie t6 w sekundach jest to czas przez ktéry silnik moze
bezpiecznie pracowac z prgdem na poziomie 6 x prad znamionowy
silnika; czas ten jest podawany przez producenta silnika). Termiczna
Stata Czasowa Silnika dla krzywej wytgczania klasy 10 wynosi 350 s
dla krzywej wytgczania klasy 20 wynosi 700, dla krzywej wytgczania
klasy 30 - 1050 s.
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Rozdziat 6 - Parametry

30.07 MOTOR LOAD
CURVE

30.08 ZERO SPEED
LOAD

30.09 BREAK POINT

Obcigzenie

temperatury

30.08 ZERO SPEED LOAD |
(obcigzenie przy predk.

Silnika

Przyrost

100 % +

63 %

—

Termiczna Stata Czasowa Silnika t

Rysunek 6-18 Termiczna Stata Czasowa Silnika

Parametr <krzywa obcigzenia silnika> ustawia maksymalne
dopuszczalne obcigzenie robocze silnika. Kiedy jest ustawiony na
100%, maksymalne dopuszczalne obcigzenie jest rowne wartosci
parametru wejsciowego 99.06 MOTOR NOM CURRENT. Poziom
krzywej obcigzenia powinien by¢ dostrojony jezeli temperatura
otoczenia w ktorym pracuje silnik rézni sie od znamionowe;j
temperatury podanej dla srodowiska pracy silnika.

99.06 MOTOR NOM CURRENT  (znamionowy prad silnika)

(%) 4

150
100 30.07 MOTOR LOAD CURVE
(krzywa obcigzenia silnika)
50 -+

0) (punkt zatamania)

30.09 BREAK POINT Predkos¢

Rysunek 6-19 Krzywa obcigzenia silnika.

Parametr ten definiuje maksymalny dopuszczalny prad przy predkosci
zero dla okreslenia Krzywej Obcigzenia Silnika.

Parametr ten definiuje punkt w ktérym krzywa obcigzenia silnika
zaczyna opadac od wartosci maksymalnej ustawionej przez parametr
30.07 MOTOR LOAD CURVE do poziomu wyznaczonego przez
parametr 30.08 ZERO SPEED LOAD. Przyktad krzywej obcigzenia
patrz Rysunek 6-19.
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30.10 STALL FUNCTION

30.11 STALL FREQ HI
30.12 STALL TIME

30.13 UNDERLOAD
FUNC

Rozdziat 6 - Parametry

Parametr ten definiuje dziatanie zabezpieczenia od utyku silnika.

Zabezpieczenie jst wtgczone jezeli przez czas dtuzszy niz okres
ustawiony przez parametr 30.12 STALL TIME sg spetnione
nastepujgce warunki :

* Moment silnika jest bliski chwilowej wewnetrznej granicy zmiany w
oprogramowaniu sterujgcym silnika ktére zabezpiecza silnik i
przemiennik przed przegrzaniem lub sam silnik przed
wypadnigeciem z synchronizmu.

+ Czestotliwos¢ wyjsciowa jest nizsza niz warto$¢ nastawiona
parametrem 30.11 STALL FREQ HI.

Zabezpieczenie od utyku silnika jest wylaczone (nieaktywne) w trybie
sterowania SCALAR (patrz opis parametru 99.04 MOTOR CTRL
MODE).

FAULT
Kiedy zabezpieczenie jest uaktywnione, ACS 600 zatrzymuje sie i
wyswietla komunikat btedu.

WARNING

Na ekranie Panelu Sterowania jest wyswietlone ostrzezenie.
Komunikat ten znika po uptywie potowy czasu ustawionego przez
parametr 30.12 STALL TIME.

NO
Funkcja jest nieaktywna..

T |
Obszar utyku
Granica momentu
utyku
|
Czestotliwo$¢ utyku f

(Parametr 30.11)
Rysunek 6-20 Zabezpieczenie przed utykiem.T = moment obrotowy
silnika
Parametr ten ustawia wartos¢ czestotliwosci dla funkcji utyku.
Parametr ten ustawia wartos¢ czasu dla funkcji utyku.

Zanik obcigzenia silnika moze wskazywac na btad w procesie.
Zabezpieczenie jest uaktywniane jezeli :

* Moment obrotowy silnika spadnie ponizej krzywej obcigzenia
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Rozdziat 6 - Parametry

30.14 UNDERLOAD
TIME

30.15 UNDERLOAD
CURVE

30.16 MOTOR PHASE

LOSS

wybranej przez parametr 30.15 UNDERLOAD CURVE.

» Sytuacja powyzsza trwa diuzej niz czas nastawiony przez parametr
30.14 UNDERLOAD TIME.

+ Czestotliwosc wyjsciowa jest wyzsza niz 10 % czestotliwosci
znamionowej silnika.

Funkcja zabezpieczenia przed zanikiem obcigzenia zaktada ze naped

jest wyposazony w silnik 0 mocy znamionowe;j.

Nalezy wybra¢ NO; WARNING; FAULT zgodnie ze sposobem dziatania
zabezpieczenia jaki sie wymaga. Przy wyborze FAULT przemiennik
ACS 600 szatrzymuje silnik i wyswietla komunikat btedu.

Funkcja zabezpieczenia przed zanikiem obcigzenia jest nieaktywna w
trybie sterowania SCALAR (patrz opis parametru 99.04 MOTOR CTRL
MODE).

Ograniczenie czasowe dla uktadu logicznego zabezpieczenia przed
zanikiem obcigzenia.

Parametr ten udostepnia do wyboru pie¢ krzywych niedocigzenia jak
pokazane na Rysunku 6-5. Jezeli obcigzenie spada ponizej wybrane;j
krzywej na czas diuzszy niz czasu stawiony przez parametr 30.14
UNDERLOAD TIME, zostaje uaktywnione zabezpieczenie przed
zanikiem obcigzenia. Krzywe 1 ....3 osiggajg maksimum dla
czestotliwosci znamionowej silnika ustawionej przez parametr 99.07
MOTOR NOM FREQUENCY.

A
(%)
100 -

8
70 %

E
. 50 %
] @/@
20 - /{

0 T T T T T >
In 24* fy

30 %

Rysunek 6-21 Typy krzywych niedocigzenia. T, = znamionowy moment
obrotowy silnika; , fy = znamionowa czestotliwosc silnika.

Parametr ten definiuje reakcje napedu na zanik jednej lub wiecej z faz
zasilania silnika. Zabezpieczenie przed zanikiem fazy silnika jest
nieaktywne w trybie sterowania SCALAR (patrz opis parametru 99.04
MOTOR CTRL MODE).
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30.17 EARTH FAULT

30.18 COMM FAULT
FUNC

30.19 MAIN REF DS
T-oUT

30.20 COMM FAULT
RO/AO

Rozdziat 6 - Parametry

FAULT
Pojawia sie komunikat bfedu i ACS 600 zatrzymuje sig.

NO
Funkcja zabezpieczenia przed zanikiem fazy silnika nieaktywna.

Parametr ten definiuje reakcje na wykrycie zwarcia doziemnego w
silniku lub jego kablach.

FAULT
Pojawia sie komunikat bfedu i ACS 600 zatrzymuje sig.

WARNING
Pojawia sie ostrzezenie. Naped nadal pracuje.

Parametr ten definiuje reakcje na zanik komunikacji poprzez ztgcze
szeregowe i magistrale komunikacyjna, tj. gdy naped przestaje
otrzymywac Gtéwny Zestaw Danych Zadajgcych lub Pomocniczy
Zestaw Danych Zadajacych - patrz Zatgcznik C - Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng .

Czasy opoznienia dla funkcji nadzorusg zdefiniowane przez parametr
30.19 MAIN REF DS T-OUT dla Gléwnego Zestawu Danych
Zadajacych, i przez parametr 30.21 AUX REF DS T-OUT dla
Pomocniczego Zestawu Danych Zadajgcych.

Ostrzezenie: Jezeli wybierze sig CONST SP 15 or LAST SPEED,
nalezy upewnic sie ze jest bezpieczne kontynuowanie pracy napedu w
przypadku zaniku komunikacji z modutem komunikacyjnym.

FAULT
Jest wyswietlany komunikat btedu i ACS 600 zatrzymuje sie zgodnie z
nastawem dla parametru 21.03 STOP FUNCTION.

NO
Funkcja wytaczona.

CONST SP 15
Na wyswietlaczu Panelu pojawia sie ostrzezenie i predkos¢ zostaje
ustawiona zgodnie z nastawem parametru 12.16 CONST SPEED 15.

LAST SPEED

Na wyswietlaczu Panelu pojawia sie ostrzezenie i predkos¢ zostanie
ustawiona na poziomie na jakim ACS 600 ostatnio pracowat. Wartosc¢
tej predkosci jest okreslona przez srednig predkos¢ za ostatnie 10
sekund przed pojawieniem sie tego ostrzezenia.

Opobznienie czasowe dla funkcji nadzoru Gtéwnego Zastawu Danych
Zadajgcych - patrz opis parametru 30.18 COMM FAULT FUNC.
Warto$¢ domysélna tego opdznienia wynosi 1 s.

0.1..60.0s

Parametr ten definiuje reakcje wyjscia przekaznikowego oraz wyjscia
analogowego sterowanych poprzez magistrale komunikacyjng w
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Rozdziat 6 - Parametry

A

30.21 AUX REF DS
T-o0uUT

przypadku zaniku komunikacji poprzez magistrale - patrz opis dla
Grupy Parametrow 14 - Wyjscia przekaZnikowe, dla Grupy
Parametréow 15 - Wyjscia analogowe oraz Zatgcznik C - Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng. Wartos¢ domysina tego parametru
wynosi ZERO.

Czas opédznienia dla funkcji nadzoru jest rowny wartosci parametru
30.21 AUX REF DS T-OUT.

ZERO
Wyijscie przekaznikow jest bez napiecia (niezasilane). Wyjscie
analogowe jest ustawione na 0.

LAST

Wyjscie przekaznikowe podtrzymuje stan jaki byt na nim bezposrednio
przed zanikiem komunikacji przez magistrale komunikacyjng. Wyjscie
analogowe rowniez podaje warto$¢ sygnatu jaki byt na nim
bezposrednio przed zanikiem komunikaciji.

Ostrzezenie! Po przywrdceniu komunikacji aktualizacja stanu wyjscia
przekaznikowego i wyjscia analogowego rozpoczyna sie natychmiast,
bez resetowania komunikatu btedu.

Opbznienie czasowe dla la funkcji nadzoru Gtéwnego Zastawu Danych
Zadajacych - patrz opis parametru 30.18 COMM FAULT FUNC. Naped
automatycznie uaktywnia funkcje nadzoru 60 sekund po zatgczeniu
zasilania jezeli jest wykorzystywany Gtowny Zastaw Danych
Zadajacych, tj. gdy parametr 90.01 AUX DS REF3, 90.02 AUX DS
REF4 lub 90.03 AUX DS REFS5 majg warto$¢ rézng od zera.

Program aplikacyjny stosuje réwniez ten sam czas opéznienia dla
funkcji zdefiniowanej parametrem 30.20 COMM FAULT RO/AQ.
Wartos¢ domysina tego opéznienia wynosi 1 s.

0.1..60.0s
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Grupa 31 - Resetowanie
automatyczne

31.01 NUMBER OF
TRIALS

31.02 TRIAL TIME

31.03 DELAY TIME

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢é zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-19 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

Tabela 6-19 Grupa 31.

Zakres / .
Parametr Jednostka Opis

1 NUMBER OF TRIALS 0..5 Liczba wystagpien btedu przed
Automatycznym Resetowaniem.

2 TRIAL TIME 1.0..180.0s Ograniczenie czasowe dla funkcji
.Automatycznego Resetowania.

3 DELAY TIME 0.0..3.0s Opodznienie czasowe pomiedzy
btedem i prébg jego resetowania.

4 OVERCURRENT NO; YES Zezwolenie na Automatyczne
Resetowanie Btedu.

5 OVERVOLTAGE NO; YES Zezwolenie na Automatyczne
Resetowanie Btedu.

6 UNDERVOLTAGE NO; YES Zezwolenie na Automatyczne
Resetowanie Btedu.

7 Al SIGNAL<MIN NO; YES Zezwolenie na Automatyczne
Resetowanie Btedu.

System Automatycznego Resetowania Btedow resetuje btedy wybrane
przy pomocy parametrow 31.04 OVERCURRENT, 31.05
OVERVOLTAGE, 31.06 UNDERVOLTAGE oraz 31.07 Al
SIGNAL<MIN.

Parametr ten ustawia dopuszczalng liczbe prob autoresetowania w
okreslonym czasie. Czas ten jest zdefiniowany przy pomocy parametru
31.02 TRIAL TIME. ACS 600 zapobiega dalszym prébom resetowania i
pozostaje zatrzymany az do momentu gdy zostanie wykonane udane
resetowanie z Panelu Sterowania albo poprzez wejscie cyfrowe.

Parametr ten ustawia czas w ktérym dozwolona jest okreslona liczba
préb automatycznego resetowania. Dopuszczalna liczba préb
resetowania w tym czasie jest podana przy pomocy parametru 31.01
NUMBER OF TRIALS.

Parametr ten ustawia czas przez jaki ACS 600 bedzie oczekiwat od
wystgpienia btedu zanim dokona préby resetowania tego btedu. Jezeli
jest on ustawiony na zero, préba resetowania bedzie miata miejsce
natychmiast po wystapieniu btedu. Jezeli parametr ten ma wartosc
wyzszg od zera, proba resetowania bedzie opdzniona w stosunku do
btedu.
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31.04 OVERCURRENT  Jezeli wybrano YES, btad (nadmierny prad na szynach DC) jest
resetowany automatycznie po zwtoce nastawionej parametrem 31.03
DELAY TIME i ACS 600 podejmuje na nowo normalne dziatanie.

31.05 OVERVOLTAGE Jezeli wybrano YES, btad (przepiecie na szynach DC) jest resetowany
automatycznie po zwtoce nastawionej parametrem 31.03 DELAY TIME
i ACS 600 podejmuje na nowo normalne dziatanie.

31.06 UNDERVOLTAGE Jezeli wybrano YES, btad (zanik napiecia na szynach DC) jest
resetowany automatycznie po zwtoce nastawionej parametrem 31.03
DELAY TIME i ACS 600 podejmuje na nowo normalne dziatanie.

31.07 Al SIGNAL<MIN  Jezeli wybrano YES, btad (sygnat analogowy ponizej poziomu
minimalnego) jest resetowany automatycznie po zwtoce nastawione;j
parametrem 31.03 DELAY TIME i ACS 600 podejmuje na nowo
normalne dziatanie.

naped moze wstartowa¢ ponownie nawet po ptugotrwatym
zatrzymaniu kiedy zostanie przywrécony sygnat analogowy. Nalezy
upewnic sie ze uzywanie tej funkcji nie spowoduje zagrozenia dla
personelu obstugi i urzadzen.

f Ostrzezenie! Jezeli jest aktywny parametr 31.07 Al SIGNAL<MIN,
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Grupa 32 - Nadzér

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢é zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-20 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

Tabela 6-20 Grupa 32.

Parametr Zakres |/ Jednostka Opis
1 SPEED1 NO; LOW LIMIT; HIGH Nadzér nad predkoscia 1
FUNCTION LIMIT, ABS LOW LIMIT

2 SPEED1 LIMIT

- 18000 ... 18000 rpm

Ograniczenie dla predkoéci 1.

3 SPEED2
FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT, ABS LOW LIMIT

Nadzor nad predkoscia 2

4 SPEED2 LIMIT

- 18000 ... 18000 rpm

Ograniczenie dla predkoséci 2.

5 CURRENT
FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadzér nad pradem silnika.

6 CURRENT LIMIT

0..1000 A

Ograniczenie dla pradu silnika.

7 TORQUE 1
FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadzér nad momentem
obrotowym 1 silnika.

8 TORQUE 1 LIMIT

-400 %... 400 %

Ograniczenie dla momentu
obrotowego 1 silnika.

9 TORQUE 2
FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadzér nad momentem
obrotowym 2 silnika.

10 TORQUE 2 LIMIT

-400 %... 400 %

Ograniczenie dla momentu
obrotowego 2 silnika.

11 REF1 FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadzér nad zadawaniem 1 .

12 REF1 LIMIT

0 ... 18000 rpm

Ograniczenie dla zadawania 1.

13 REF2 FUNCTION

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadzér nad zadawaniem 2 .

14 REF2 LIMIT 0...500 % Ograniczenie dla zadawania 2.
15 ACT1 NO; LOW LIMIT; HIGH Nadz6r nad wartoéciag biezaca
FUNCTION” LIMIT 1.

16 ACT1 LIMIT?

0...200 %

Ograniczenie dla wartosci
biezacej 1.

17 ACT2
FUNCTION"

NO; LOW LIMIT; HIGH
LIMIT

Nadz6r nad wartoéciag biezaca
2.

18 ACT2 LIMIT?

0...200 %

Ograniczenie dla wartosci
biezacej 2.

") Parametry te sg znaczgce tylko jezeli wybrano makroaplikacje Regulacja

PID.
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Rozdziat 6 - Parametry

32.01 SPEED1
FUNCTION

predkos¢ / obr/min

T
AT

32.02 SPEED1 LIMIT

32.03 SPEED2
FUNCTION

32.04 SPEED2 LIMIT
32.05 CURRENT
FUNCTION

32.06 CURRENT LIMIT

32.07 TORQUE1
FUNCTION

32.08 TORQUET LIMIT

32.09 TORQUEZ2
FUNCTION

32.10 TORQUEZ2 LIMIT

Parametr ten umozliwia aktywacje funkcji nadzoru predkosci. Wyjscia
przekaznikowe wybrane przy pomocy parametrow 14.01 RELAY RO1
OUTPUT, 14.02 RELAY RO2 OUTPUT oraz 14.03 RELAY RO3
OUTPUT sa uzywane do sygnalizowania ze predkosc spada ponizej
dolnej nadzorowanej wartosci granicznej (LOW LIMIT) lub ze
przekroczyta gorng nadzorowang warto$¢ graniczng (HIGH LIMIT).

NO
Nadzoér nie jest stosowany.

LOW LIMIT
Nadzor zostanie uaktywniony jezeli predko$¢ spadnie ponizej
ustawionego ograniczenia dolnego.

HIGH LIMIT
Nadzor zostanie uaktywniony jezeli predko$¢ wzrosnie powyzej
ustawionego ograniczenia gornego.

ABS LOW LIMIT

Funkcja nadzoru zostanie uaktywniona jezeli predko$c¢ jest ponizej
ustawionego ograniczenia dolnego. Ograniczenie to jest nadzorowane
dla obu kierunkéw obrotow <do przodu> oraz <do tytu> - patrz rysunek
po lewej.

Nadzorowane ograniczenie predkosci 1 ustawiane w zakresie od
-18000 obr/min do 18000 obr/min.

Patrz opis parametru 32.01 SPEED1 FUNCTION.

Nadzorowane ograniczenie predkosci 2 ustawiane w zakresie od
-18000 obr/min do 18000 obr/min.

Nadzor nad pradem silnika. Opcje takie same jak dla parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION z wytaczeniem ABS LOW LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie pradu silnika. Ustawiane w amperach, w
zakresie 0 A ... 1000 A.

Nadzér nad momentem obrotowym 1 silnika. Opcje takie same jak dla
parametru 32.01 SPEED1 FUNCTION z wytagczeniem ABS LOW
LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie momentu obrotowego 1 silnika. Ustawiane
w zakresie -400 % ... 400 % znamionowego momentu obrotowego
silnika.

Nadzér nad momentem obrotowym 2 silnika. Opcje takie same jak dla
parametru 32.01 SPEED1 FUNCTION z wytaczeniem ABS LOW
LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie momentu obrotowego 2 silnika. Ustawiane
w zakresie -400 % ... 400 % znamionowego momentu obrotowego
silnika.
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32.11 REF1 FUNCTION

32.12 REF1 LIMIT

32.13 REF2 FUNCTION

32.14 REF2 LIMIT

32.15 ACT1 FUNCTION

32.16 ACT1 LIMIT

32.17 ACT2 FUNCTION

32.18 ACT2 LIMIT

Grupa 33 - Informacje

33.01 SOFTWARE
VERSION

Rozdziat 6 - Parametry

Nadzor nad zadawaniem 1. Opcje takie same jak dla parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION z wytaczeniem ABS LOW LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie zadawania 1, ustawiane w zakresie od 0
do 18000 obr/min.

Nadzér nad zadawaniem 2. Opcje takie same jak dla parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION z wytgczeniem ABS LOW LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie zadawania 2, ustawiane w zakresie od 0
do 200 %.

Nadzor nad wartoscig biezaca 1. Opcje takie same jak dla parametru
32.01 SPEED1 FUNCTION z wyjatkiem ze wyjscie przekaznikowe
RO3 nie moze by¢ uzyte oraz z wytgczeniem ABS LOW LIMIT

Nadzorowane ograniczenie wartosci biezgcej 1, ustawiane w zakresie
od 0 do 200 %.

Nadzér nad wartoscig biezaca 2. Opcje takie same jak dla parametru
32.01 SPEED1 FUNCTION z wyjatkiem ze wyjscie przekaznikowe
RO3 nie moze by¢ uzyte oraz z wytgczeniem ABS LOW LIMIT.

Nadzorowane ograniczenie wartosci biezacej 2, ustawiane w zakresie
od 0 do 200 %.

Wartosci tych parametréw nie mogg by¢ zmieniane. Kolumna Zakres /
Jednostka w Tabeli 6-21 ponizej pokazuje warto$ci parametrow a tekst
pod tabelg opisuje szczegotowo kazdy nich.

Tabela 6-21 Grupa 33.

Zakres / .
Parametr Jednostka Opis
1 SOFTWARE XXXXXXXX Wersja oprogramowania
VERSION sterujgcego ACS 600.
2 APPL SW VERSION XXXXXXXX Wersja oprogramowania
aplikacyjnego ACS 600.
3 TEST DATE DDMMYY (Dzien, Miesia¢, Rok).

S = Standardowa wersja oprogramowania dla ACS 600

Parametr ten podaje typ oraz wersje oprogramowania zatadowang do
danego ACS 600.

ASXXXXYX

Rodzina produktéw — T
A =ACS 600

5xyx = Wersja oprogramowania 5.xyx
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Rozdziat 6 - Parametry

33.02 APPL SW
VERSION

33.03 TEST DATE

Parametr ten podaje typ oraz wersje oprogramowania aplikacyjnego

dla danego ACS 600.

Rodzina produktéw
A =ACS 600
S = Standardowy typ oprogramowania dla ACS 600

A = Standardowy typ oprogramowania
aplikacyjnego dla ACS 600
5xyx = Wersja 5.xyx

ASAXXXYX

—|

Parametr ten podaje date testu dnanego ACS 600.
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Grupa 34 - Predkos$é
procesowa

34.01 SCALE

34.02 UNIT

Rozdziat 6 - Parametry

Wartosci tych parametréw mogq by¢ zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-22 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegoOtowo kazdy nich.

Tabela 6-22 Group 34.

Parametr Zakres / Jednostka Opis
1 SCALE 1...100000 Warto$¢ wy$wietlana przy
maksymalnej predkosci silnika.
2 UNIT NO; rpm; %; m/s Jednostka predkoéci
procesowej.

Parametr ten dopasowuje predkos¢ procesowa do predkosci silnika.
wartos¢ tego parametru odpowiada wiekszej z wartosci
bezwzglednych zdefiniowanych przez parametry 20.02 MAXIMUM
SPEED lub 20.01 MINIMUM SPEED. predkos¢ procesowa jest
wysSwietlana z doktadnoscig do jednego miejsca po przecinku.

Kiedy warto$¢ tego parametru jest ustawiona na 1, mozliwe
wyswietlane predkosci procesowe to 0.1, 0.2, 0.3 ... 0.9, 1.0. Wartos¢
1.0 odpowiada przyktadowo predkosci 1500 obr/min, jezeli taka
predkosc¢ jest ustawiona jako maksymalna a wartos¢ bezwzgledna
predkosci minimalnej jest mniejsza.

NO; rpm; %; m/s

Mozliwe do wyboru opcje jednostki predkosci procesowej sg
nastepujgce : NO (zadna jednostaka nie jest wyswietlana), obr/min, %
predkosci maksymalnej silnika albo m/s.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 40 - Regulacja

PID

Parametry te sg widoczne tylko gdy wybrana jest makroaplikacja

REGULACJA PID.

Wartosci tych parametréw moga by¢ zmieniane podczas biegu ACS
600. Kolumna Zakres / Jednostka w Tabeli 6-23 ponizej pokazuje
dopuszczalne wartosci parametréw a tekst pod tabelg opisuje
szczegdbtowo kazdy nich.

Tabela 6-23 Grupa 40.

Parametr Zakres | Jednostka Opis

1 PID GAIN 0.1...100 Wybér wzmocnienia
regulatora PID.

2 PID INTEG TIME 0.02 ... 320.00 s Wybor czasu catkowania
regulatora PID.

3 PID DERIV TIME 0.00 ... 10.00 s Wyboér czasu
rézniczkowania regulatora
PID.

4 PID DERIV FILTER 0.00 ...10.00 s Stata czasowa dla filtra
catkowania .

5 ERROR VALUE INV NO; YES Negacja uchybu regulatora

PID.

6 ACTUAL VALUE
SEL

ACT1; ACT1 - ACT2;
ACT1 + ACT2;
ACT1* ACT2;
ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);

sqrt(A1 - A2); sqA1 +
sqA2

Wybor sygnatu wartosci
biezacej regulatora PID.

7 ACTUAL1 INPUT SEL | Al1; Al2; AI3 Wybdr wejéciowego
sygnatu biezacego 1.
8 ACTUALZ2 INPUT SEL | Al1; Al2; AI3 Wybdr wejéciowego

sygnatu biezacego 2.

9 ACT1 MINIMUM

-1000 ... 1000 %

Minimalny wspétczynnik
skalujgcy dla wartosci
biezacej 1.

10 ACT1 MAXIMUM

-1000 ... 1000 %

Maksymalny wspétczynnik
skalujgcy dla wartosci
biezacej 1.

11 ACT2 MINIMUM

-1000 ... 1000 %

Minimalny wspétczynnik
skalujacy dla wartosci
biezacej 2 .

12 ACT2 MAXIMUM

-1000 ... 1000 %

Maksymalny wspétczynnik
skalujacy dla wartosci
biezacej 2.
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Rozdziat 6 - Parametry

Makroaplikacja REGULACJA PID pozwala przemiennikowi pobranie
sygnatu zadawania (punkt pracy) i wartosci biezacej (sprzezenie
zwrotne) i automatyczne doregulowanie predkosci napedu aby
dopasowac sygnat biezgcy do wartosci zadane;j.

Wartosci minimalna i maksymalna sygnatu wyjsciowego regulatora PID
sg takie same jak wartosci parametréw 20.01 MINIMUM SPEED i
20.02 MAXIMUM SPEED.

40.01 PID GAIN  Parametr ten definiuje wzmocnienie regulatora PID. Zakres nastawow
jest 0,1 .... 100. Jezeli wybierze si¢ warto$¢ 1 nastawu, 10% zmiana
uchybu powoduje 10% zmiane sygnatu wyjsciowego regulatora. Jezeli
parametr 20.02 MAXIMUM SPEED jest ustawiony na 1500 obr/min,
wartos¢ biezaca zadawania predkosci zmieni sie o 150 obr/min.

Tabela 6-24 ponizej pokazuje kilka przyktadéw nastawdéw wzmocnienia
i bedgcych ich rezultatem zmian predkosci dla 10% zmiany uchybu
oraz dla 50% zmiany uchybu.

Tabela 6-24 Nastawy wzmocnienia (MAXIMUM SPEED=1500 obr/min).

Zmiana predkosci . - o
PID Gain dla 10 % zmiany Zmiana p_rqdkosm dla 50 %
uchybu zmiany uchybu
0.5 75 obr/min 374 obr/min
1.0 150 obr/min 750 obr/min
3.0 450 obr/min 1500 obr/min (ograniczona przez
parametr 20.02 MAXIMUM SPEED)

40.02 PID INTEG TIME  Definiuje czas po ktérym osiggnieta zostanie maksymalna wartosc
wyjsciowa przy statej wartosci uchybu i wzmocnieniu wynoszgacym 1.
Czas catkowania 1 s oznacza, ze 100% zmiana zostanie osiggnieta w
ciggu 1 sekundy.

Uchyb procesu

/

t wyjsci lat PID
Wzmocnienie { Sygnat wyjéciowy regulatora

Wzmocnienie {

Czas catkowania regulatora PID

—

Rysunek 6-22 Wzmocnienie regulatora PID , czas catkowania i uchyb.
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Rozdziat 6 - Parametry

40.03 PID DERIV TIME

40.04 PID DERIV FILTER

40.05 ERROR VALUE
INV

40.06 ACTUAL VALUE

SEL

40.07 ACTUAL 1 INPUT

SEL

40.08 ACTUAL 2 INPUT

SEL

Pochodna jest liczona na podstawie dwéch kolejnych uchybéw
Ek.1 | Ex wedtug nastepujgcej zaleznosci:

PID DERIV TIME x (Ek - Ex_1)/Ts,
gdzie: Tg = 12 ms - czas probkowania.

Na przyktad przy 10% skoku uchybu sygnat wyj$ciowy regulatora PID
wzrosnie o :

PID DERIV TIME x 10 % / Ts.

Pochodna jest filtrowana przy pomocy 1-stopniowego filtra. Stata
czasowa filtra jest zdefiniowana przez parametr 40.04 PID DERIV
FILTER.

Stata czasowa 1-stopniowego filtra.

Parametr ten pozwala na dokonanie inwersji wartosci uchybu (a tym
samym dziatania regulatora PID). Normalnie zmniejszenie wartosci
sygnatu biezgcego (sygnatu sprzezenia zwrotnego) powoduje
zwiekszenie predkosci napedu. Jezeli zmniejszenie sie wartosci
biezacej powinno powodowac spadek predkosci, nalezy ustawic
parametr ERROR VALUE INVERT na YES.

ACT1; ACT1 - ACT2; ACT1 + ACT2; ACT1 * ACT2; ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2) ; MAX(A1,A2); sqrt(A1-A2); sqA1 + sqA2

Parametrem tym jest wybierane zrodto sygnatu biezgcego dla
Regulatora PID. Wybér ACT1 ustawia jedno z wejs¢ analogowych Alf,
Al2, lub Al3 jako sygnat biezacy dla regulatora PID. Ustawienie
parametru 40.07 ACTUAL 1 INPUT SEL okresla, ktore wejscia
analogowe sg uzywane. Ustawienie parametru 40.08 ACTUAL 2
INPUT SEL okresla wartos¢ ACT2 ktéra jest uzywana do wyboru
wartosci biezgcej dla regulatora PID wraz z ACT1. ACT1 i ACT2 ktére
sg kombinowane ze sobg przez odejmowanie, dodawanie, mnozenie
lub inne dziatania (funkcje) jak wyliczone powyzej.

Na liscie wartosci parametréow A1 oznacza ACT1 a A2 oznacza ACT2.
MIN(A1,A2) ustawia wartos¢ parametru na mniejszg z wartosci ACT1 i
ACT2. sqrt(A1 - A2) ustawia wartos¢ parametru na pierwiastek
kwadratowy z (ACT1 - ACT2). sqA1+sgA2 ustawia warto$¢ parametru
na pierwiastek kwadratowy z ACT1 plus pierwiastek kwadratowy z
ACT2.

Jezeli regulator PID steruje przeptywem za pomoca przetwornika
cisnienia mierzacego roznice cisnien np. na kryzie, wtedy nalezy uzyé
funkcji <sqrt(A1 - A2)> lub <sqA1+sqA2>.

Parametr ten wybiera jedno z wejs¢ analogowych dla wartosci biezace;j
1 np. ACT1 uzywanny jako parametr 40.06 ACTUAL VALUE SEL.

Al1; Al2; AI3

Parametr ten wybiera jedno z wejs¢ analogowych dla wartosci biezace;j
2 np. ACT2 uzywanny jako parametr 40.06 ACTUAL VALUE SEL

Al1; Al2; AI3
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40.09 ACT1 MINIMUM

40.10 ACT1 MAXIMUM

Rozdziat 6 - Parametry

Minimalna wartos¢ biezgca 1. Zdefiniowana jako % r6znicy miedzy
maksymalng a minimalng wartoscig wybranego wejscia analogowego.
Zakres nastawow jest od -1000 do +1000 % . Nastawienia
minimalnych i maksymalnych wartosci sygnatow analogowych patrz
opis parametrow z Grupy 13 - Wejscia analogowe.

Wartoé¢ tego parametru moze by¢ obliczona przy uzyciu ponizszego
wzoru. Minimum warto$ci biezgcej odnosi sie do minimum z zakresu
wartosci biezace;.

Minimum
Minimalna _ wart. biezacej(V lub mA) MINIMUM Al (1, 2 lub 3) 100 %

wartosé T \MAXIMUM Al (1, 2 lub 3) MINIMUM Al (1, 2 Iub 3)
biezaca 1

Na przyktad:

Cisnienie w instalacji wynosi od 0 do 10 baréw. Zakres sygnatu
wyjéciowego przetwornika cisnienia jest od 4 do 8 V dla cisnieh z
zakresu od 0 do 10 baréw. Minimalne napiecie wyjsciowe przetwornika
to 2 V a maksymalne to 10 V, tak wiec wartosci minimalna i
maksymalna sygnatu wejsciowego sg nastawione na2 Vi 10 V.
Minimalna Warto$¢ Biezaca 1 jest obliczana nastepujgco::

- 4V-2V
V'\cg;'tg‘fg”a = . 100%=25%
biezaca 1 10Vv-2v

Maksymalna wartosc biezgca 1. Zdefiniowana jako % roznicy miedzy
maksymalng a minimalng wartoscig wybranego wejscia analogowego.
Zakres nastawow jest od -1000% do +1000 % . Nastawienia

minimalnych i maksymalnych wartosci sygnatow analogowych patrz
opis parametréw z Grupy 13 - Wejscia analogowe.

Wartoé¢ tego parametru moze by¢ obliczona przy uzyciu ponizszego
wzoru. Maksimum warto$ci biezgcej odnosi sie¢ do minimum z zakresu
wartosci biezacej

Maksimum
Maksymalna wart. biezacej(V lub mA) MINIMUM Al (1, 21ub 3) 100 %

wartos¢ = MAXIMUM Al (1, 2 lub 3) MINIMUM Al (1, 2 lub 3)
biezaca 1

Patrz opis przyktadu dla parametru 40.09 ACT1 MINIMUM.
ACTUAL 1 MAXIMUM jest w tym przypadku:

8V-2V
Maksymalng, ——=— . 100 % = 25 %
biezaca 1 1n0v-2v
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Rysunek 6-23 ponizej pokazuje trzy przykfady skalowania wartosci

biezace;j:
10 V(100 %)~/—100% 10 V(100 %)/—100% 100 % — 100 %
8 V(75 %) 8 V(80 %) 60 % —
4 V(25 %) 4 V(40 °/o)*i\\_ 20 % -
2 V(0 %)+ \ R
ov— — 0% 0 V(0 %)— L 0% 0%+ — 0%
W. biezgca Skalowana W. biezaca Skalowana W. biezaca Skalowana
w. biezaca w. biezaca w. biezaca

Minimum Al 2V/4 mA | Minimum Al: 0 V/0 mAl _
Maksimum w. biezacej 1= 75 % Maksimum w. biezacej 1 = 80%  Maksimum w. biezacej 1 =20 %
Maksimum w. biezacej 1= 25 % Maksimum w. biezacej 1 =40 %  Maksimum w. biezacej 1 = 60 %

Rysunek 6-23 Skalowanie wartosci biezgcey.

40.11 ACT2 MINIMUM  Patrz opis parametru 40.09 ACT1 MINIMUM.
40.12 ACT2 MAXIMUM  Patrz opis parametru 40.10 ACT1 MAXIMUM.
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Grupa 50 - Modut
tachoimpulsatora

50.01 PULSE NR

50.02 SPEED
MEAS MODE

Rozdziat 6 - Parametry

Parametry te sg widoczne i trzeba je ustawiac tylko kiedy jest
zainstalowany opcjonalny modut tachimpulsatora i jest on uaktywniony
przy pomocy parametru 98.01 ENCODER MODULE.

Parametry w Grupie 50 definiujg sposob dekodowania sygnatu
tachimpulsatora oraz reakcje ACS 600 w warunkach btedu w
twchoimpulsatorze lub w module NTAC.

Nastawy tych parametréw pozostang niezmienione nawet po zmianie
makroaplikaciji.

Tabela 6-25 Grupa 50 .

MODE

A_BDIR;A.B_.

Parametr Zakres Opis
50.01 PULSE NR 0 ... 29999 Liczba impulséw
tachoimpulsatora na obrét.
50.02 SPEED MEAS A BDIR; A _; Przeliczenie impulséw

tachoimpulsatora.

50.03 ENCODER
FAULT

WARNING; FAULT

Reakcja ACS 600 jezeli
zostanie wykryta awaria

tachoimpulsatora lub zanik
komunikaciji z
tachoimpulsatorem.

50.04 ENCODER 5... 50000 ms Opo6znienie dla funkcji nadzoru

DELAY tachoimpulsatora (patrz
parametr 50.03 ENCODER
FAULT)

50.05 ENCODER CHANNEL1, Kanat z ktérego Standardowy

CHANNEL CHANNEL 2 Program Aplikacyjny odczytuje
sygnaty Modutu
Tachoimpulsatora (NTAC).

50.06 SPEED FB SEL INTERNAL; Wybiera warto$¢ sprzezenia

ENCODER zwrotnego predkosci

uzywanego do sterowania :
predko$¢ oszacowana lub
predko$¢ pomierzona.

Parametr ten podaje liczbe impulséw tachoimpulsatora na jeden obrot.
Parametr ten definiuje jak sa liczone impulsy tachoimpulsatora.

A “BDIR

Kanat A: do pomiaru predkosci zliczane sg krawedzie dodatnie .
Kanat B: Kierunek obrotéw

A

Kanat A: do pomiaru predkosci zliczane sg krawedzie dodatnie i
ujemne.

Kanat B: nie wykorzystywany.
A _BDIR
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Rozdziat 6 - Parametry

50.03 ENCODER FAULT

50.04 ENCODER DELAY

50.05 ENCODER
CHANNEL

50.06 SPEED FB SEL

Kanat A: pomiaru predkosci zliczane sg krawedzie dodatnie i ujemne.
Kanat B: Kierunek.

A B .

Zliczane sg wszystkie krawedzie sygnatow.

Parametr ten definiuje reakcje ACS 600 jezeli wykryty zostanie brak

komunikacji pomiedzy tachoimpulsatorem i Modutem Interfejsu (NTAC)
albo pomiedzy modutem NTAC a przemiennikiem ACS 600.

Funkcja nadzoru tachoimpulsatora uaktywnia sie jezeli ma miejsce
jedna z ponizej opisanych sytuacji:

1. Wystepuje réznica 20% pomiedzy predkoscig szacowang
(wyliczong) a predkoscig pomierzong przez tachoimpulsator.

2. W pewnym zdefiniowanym okresie czasu (patrz parametr 50.04
ENCODER DELAY) nie dochodzg zadne impulsy od
tachoimpulsatora i moment obrotowy silnika jest na poziomie
swojego dopuszczalnego maksimum.

WARNING
Jest generowany komunikat ostrzezenia.

FAULT
Jest generowany komunikat btedu i ACS 600 zatrzymuje silnik.

Parametr ten podaje op6znienie czasowe dla funkcji nadzoru
tachoimpulsatora (patrz parametr 50.03 ENCODER FAULT).

Parametr ten definiuje kanat $wiattowodu pulpitu sterowania z ktérego
Standardowy Program aplikacyjny odczytuje sygnaty przychodzace z
Modutu Interfejsu Tachoimpulsatora (NTAC).

CHANNEL 2

Sygnaty Modutu Interfejsu Tachoimpulsatora (NTAC) sg odczytywane z
kanatu 2 (CH2). Jest to wartos¢ domy$ina i moze by¢ stosowana w
wiekszosci przypadkow.

CHANNEL 1

Sygnaty Modutu Interfejsu Tachoimpulsatora (NTAC) sg odczytywane z
kanatu 1 (CH1). Modut Interfejsu Tachoimpulsatora musi by¢
przytgczony do CH1 zamiast do CH2 w aplikacjach gdzie CH2 jest
zarezerwowany dla sterownika nadrzednego (np. w aplikacjach typu
<sterownik nadrzedny> / <sterownik podrzedny>. W takim przypadku
wartos¢ tego parametru musi by¢ odpowiednio zmieniona - patrz
réwniez opis parametru 70.03 CH1 BAUDRATE.

Parametr ten definiuje warto$¢ sprzezenia zwrotnego predkosci
stosowanego w sterowaniu.

INTERNAL
Jako sygnat sprzezenia zwrotnego predkosci jest uzywana predkos¢
wyliczona (szacowana).

ENCODER
Jako sygnat sprzezenia zwrotnego predkosci jest uzywana faktyczna
predko$¢ pomierzona przy pomocy tachoimpulsatora.
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Grupa 51 - Modut
komunikacyjny

Grupa 52 - Standardowe
facze typu Modbus

Rozdziat 6 - Parametry

Parametry te sg widoczne i trzeba je ustawiac tylko kiedy jest jest
zainstalowany opcjonalny modut adaptacyjny magistrali
komunikacyjnej i jest on uaktywniany przy pomocy parametru 98.02
COMM. MODULE LINK. Szczegétowe informacje na temat
parametrow patrz instrukcja modutu adaptacyjnego magistrali

komunikacyjnej.

Nastawy tych parametréw pozostang niezmienione nawet po zmianie

makroaplikaciji.

Parametry te definiujg podstawowe nastawy dla Standardowego tgcza
Modbus - patrz Zafgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale

komunikacyjng.

Tabela 6-26 Grupa 52 .

Parametr

Zakres

Opis

52.01 STATION
NUMBER

1 do 247

Adres urzadzenia. Nie jest
dozwolone aby wystepowaty w
sieci dwa urzadzenia o tym
samym adresie. Warto$¢
domyslna wynosi 1.

52.02 BAUDRATE

600; 1200; 2400;
4800; 9600; 19200

Wspotczynik predkosci
transmisji dla tacza w
bitach / sekunde. Warto$¢
domyslna wynosi 9600.

52.03 PARITY

NONE1STOPBIT;
NONE2STOPBIT,
ODD; EVEN

Wykorzystanie bitu / bitéw
parzystoéci. Warto$¢ domysina
wynosi ODD.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 70 - Sterowanie

DDCS

ACS 600 moze komunikowac sie z urzadzeniami zewnetrznymi
poprzez kanaty komunikacji szeregowej pracujgce wedtug protokotu
DDCS (tgcza optyczne). Parametry w Grupie 70 ustawiajg adresy
weztow ACS 600 dla kanatow DDCS.

Parametry te wymagajg zmiany nastawow tylko w pewnych
specjalnych przypadkach, ktorych przyktady sg podane w tabeli

ponizej.

Tabela 6-27 Grupa 70 .

Parametr

Zakres

Opis

70.01 CHANNEL 0 ADDR

1..125

Adresy weztow dla CHO. Nie moze by¢
w sieci dwoch weztéw o tym samym
adresie. Ustawienie to musi by¢
zmienione kiedy sterownik nadrzeny
jest przytaczony do CHO i nie powoduje
to automatycznej zmiany adresu
sterownika podrzednego. Przykladem
tego typu sterownikéw nadrzednych jest
ABB Advant Controller AC 70 lub inny
przemiennik ACS 600.

70.02 CHANNEL 3 ADDR

1..254

Adresy weztow dla CH3. Nie moze byc¢
w sieci dwoch weztéw o tym samym
adresie. Typowo ustawienie to musi by¢
zmienione kiedy ACS 600 jest
przytgczony do pierécienia
zawierajgcego kilka ACS 600 oraz PC z
uruchomionym programem okna
DriveWindow.

70.03 CH1 BAUDRATE

Predko$¢ komunikaciji dla kanatu 1
Swiattowodu. Typowo ustawienie to
musi by¢ zmienione tylko jezeli Modut
Tachoimpulsatora (NTAC) ijest
przytgczony do CH1 zamiast do CH2. w
takim przypadku predko$¢ komunikacji
musi by¢ zmieniona na 4 Mbits - patrz
réwniez opis parametru 50.05
ENCODER CHANNEL.

124

Podrecznik programowania




Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 90 - D SET REC  Parametry te sg widoczne i trzeba je ustawiac tylko kiedy jest jest
ADDR uaktywniona komunikacja poprzez magistrale komunikacyjng przy
pomocy parametru 98.02 COMM. MODULE LINK.

Na nastawy te nie ma wptywu wybdr czy zmiana makroaplikacji.

Tabela 6-28 Grupa 90 .

Parametr Zakres Opis

90.01 AUX DS REF3 0...8999 | Parametry te umozliwiajg regulacje
parametréw poprzez zadawanie via

90.02 AUX DS REF4 0...8999 magistrala komunikacyjna - patrz

90.03 AUX DS REF5 0..8999 | Zalacznik C - Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng.

90.04 MAIN DS 1..255 Definiuje numer zestawu danych z

SOURCE ktérego naped odczytuje Stowo
Sterowania ( Control Word), zadawanie
REF1 oraz zadawanie REF2 - patrz
Zatgcznik C - Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng. .

90.05 AUX DS SRCE 1..255 Definiuje numer zestawu danych z

ktérego naped odczytuje zadawanie
REF3, REF4 oraz REFS5 - patrz Zatgcznik
C - Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjng.

Grupa 92-D SET TR Parametry te sg widoczne i trzeba je ustawiac tylko kiedy jest
ADDR uaktywniona komunikacja poprzez magistrale komunikacyjng przy
pomocy parametru 98.02 COMM. MODULE LINK

Parametry te pozostang niezmienione nawet jezeli zmieni sie
makroaplikacje.

Tabela 6-29 Grupa 92 .

Parametr Zakres Opis

92.01 Main DS Status Word 302 (staty, Parametry te definiujg zestawy danych
niewidoczny) | dla sygnatow biezacych Gtéwny i
Pomocniczy, wysytane przez ACS 600

92.02 MAIN DS ACT1 0...9999 do nadrzednego sterownika magistrali

92.03 MAIN DS ACT2 0...9999 komunikacyjnej - patrz Zatgoznik C -
Sterowanie poprzez magistrale

92.04 AUX DS ACT3 0 ... 9999 komunikacyjna.

92.05 AUX DS ACT4 0...9999

92.06 AUX DS ACT5 0...9999
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 96 - Zewnetrzne
AO

Parametry te sg widoczne i trzeba je ustawiac tylko kiedy jest
zainstalowany i uaktywniony opcjonalny Analogowy Modut
Rozszerzajacy (NAIO) przez ustawienie parametru 98.06 Al/O EXT
MODULE na UNIPOLAR PRG lub BIPOLAR PRG. Parametry te
definiujg zawartosc¢ i przetwarzanie analogowych sygnatow
wyjsciowych modutu.

Koluma Zakres / Jednostka w tabeli ponizej pokazuje te parametry a
tekst ponizej opisuje je w szczegotach.

Tabela 6-30 Grupa 96 .

Zakres / .
Parametr Jednostka Opis

1 EXT AO1 Dost.epne opcje - Sygnat wyjscia 1

patrz tekst ponizej. | analogowego modutu
rozszerzajgcego.

2 INVERT EXT AO1 NO; YES Odwrocony sygnat wyjscia 1
analogowego modutu
rozszerzajacegdo.

3 MINIMUM EXT AO1 0 mA; 4 mA; Sygnat wyjécia 1

10 mA; 12 mA analogowego modutu
rozszerzajgcego - minimum.

4 FILTER EXT AO1 0.00...10.00 s Stata czasowa filtra dla
modutu rozszerzajacego
AO1

5 SCALE EXT AO1 10 ... 1000 % Wspotczynnik skalujacy dla
sygnatu wyjécia 1
analogowego modutu
rozszerzajgcego.

6 EXT AO2 Refer to the text Sygnat wyjscia 2

below for the analogowego modutu
available rozszerzajgcego.
selections.

7 INVERT EXT AO2 NO; YES Odwrécony sygnat wyjécia 2
analogowego modutu
rozszerzajacegdo.

8 MINIMUM EXT AO2 0 mA; 4 mA; Sygnat wyjécia 2

10 mA; 12 mA analogowego modutu
rozszerzajgcego - minimum.

9 FILTER EXT AO2 0.00...10.00 s Stata czasowa filtra dla
modutu rozszerzajacego
AO2

10 SCALE EXT AO2 10 ... 1000 % Wspotczynnik skalujacy dla
sygnatu wyjécia 2
analogowego modutu
rozszerzajgcego.
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96.01 EXT AO1

96.02 INVERT EXT AO1

96.03 MINIMUM EXT
AOT1

Rozdziat 6 - Parametry

Parametr ten pozwala wybragé, ktéry sygnat jest przytaczony do wyjscia
analogowego AO1 analogowego modutu rozszerzajgcego.
Alternatywne ustawienia sg takie same jak dla standardowych wyjs¢
analogowych - patrz parametr 15.01 ANALOGUE OUTPUT1 (O).

Jezeli wybierze sie YES, sygnat z wyjscia analogowego AO1
analogowego modutu rozszerzajgcego zostaje odwrdcony.

Wartos¢ minimalna sygnatu z wyjscia analogowego modutu
rozszerzajacego moze by¢ ustawiona na 0 mA, 4 mA,10 mA lub 12
mA. Faktycznie ustawienie 10 mA lub 12 mA nie ustawia minimum dla
AO1 ale przypisuje 10/12 mA do wartosci sygnatu biezgcego zero -
patrz rysunek ponize;j.

Przyktad: Predkosc silnika jest odczytywana przez wyjscie analogowe.

* Predkos¢ znamionowa silnika wynosi 1000 obr/min (parametr 99.08
MOTOR NOM SPEED).

* 96.02 INVERT EXT AO1 jest NO
* 96.05 SCALE EXT AO1 jest 100 %

Przebieg wartosci na wyjsciu analogowym jako funkcja predkosci jest
pokazana na rysunku ponizej: .

Wyjscie analogowe

mA
‘ 201& | _
| ' =
‘ : _ =
Lo NN [ S
Minimum sygnatu ! -
na wyjsciu analogowym | 12, 7
@ oma NN - S
@ 4ma ! <
® 10mA L O] // ~X 2 2
~ -
@ 12mA o ©) 7 1 |
<= > Predkos$¢ obr/min
1000 -500 0 500 1000
96.04 FILTER EXT AO1  Stata czasowa filtra dla wyjscia AO1 analogowego modutu
rozszerzajgcego - patrz parametr 15.04 FILTER AO1.
96.05 SCALE EXT AO1  Parametr ten jest to wspotczynnik skalujgcy dla sygnatu - wyjscia AO1
analogowego modutu rozszerzajgcego - patrz parametr 15.05 SCALE
AO1.
96.06 EXT AO2 Patrz parametr 96.01 EXT AO1.
96.07 INVERT EXT AO2  Patrz parametr 96.02 INVERT EXT AO1.
96.08 MINIMUM EXT  Patrz parametr 96.03 MINIMUM EXT AO1.
AO2
96.09 FILTER EXT AO2  Patrz parametr 96.04 FILTER EXT AO1.

96.10 SCALE EXT AO2

Patrz parametr 96.05 SCALE EXT AO1.
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Rozdziat 6 - Parametry

Grupa 98 - Moduly  Parametry tej grupy s ustawiane jezeli jest zainstalowany modut
opcjonalne  opcjonalny albo gdy jest wykorzystywana zewnetrzna komunikacja
szeregowa. Wigcej informacji na temat modutéw opcjonalnych patrz
instrukcje obstugi tych modutéw.

Wartosci tych parametréw nie mogg by¢ zmieniane podczas biegu
ACS 600.

Nastawy tych parametréw pozostana niezmienione nawet po zmianie
makroaplikacji.

Tabela 6-31 Grupa 98 .

Parametr Zakres Opis
98.01 ENCODER MODULE NO; YES Wybdr modutu opcjonalnego
tachoimpulsatora - patrz
rowniez Grupa 50 - Modut
tachoimpulsatora.
98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; Wybdr modutu opcjonalnego
LINK ADVANT: - patrz réwniez Grupa 51 -
STD MODBUS; Modut komunikacyjny.
CUSTOMISED
98.03 DI/O EXT MODULE 1 NO; YES Wybor modutu opcjonalnego.
98.04 DI/O EXT MODULE 2 NO; YES Wybér modutu opcjonalnego.
98.05 DI/O EXT MODULE 3 NO; YES Wybdr modutu opcjonalnego.
98.06 Al/O EXT MODULE NO; UNIPOLAR; | Wybo6r modutu opcjonalnego.
BIPOLAR;
UNIPOLAR PRG;
BIPOLAR PRG
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; Wybor profilu komunikacji.
CSA2.8/3.0

98.01 ENCODER  Ustawi¢ na YES jezeli jest zainstalowany opcjonalny modut
MODULE tachoimpulsatora. Ustawi¢ numer wezta modutu na <16> (wskazowki
patrz instrukcja modutu). Patrz rowniez opis Grupy Parametrow 50.

98.02 COMM. MODULE  Parametr ten wybiera interfejs zewnetrznej komunikacji szeregowe;j -
LINK  patrz Zatlgcznik C - Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng.

NO
Nie jest uzywana zadna zewnetrzna komunikacja szeregowa.

FIELDBUS

ACS 600 komunikuje sie z modutem komunikacyjnym (np. adapter
magistrali komunikacyjnej) poprzez tgcze CHO - patrz rowniez Grupa
Parametrow 51 - Modut komunikacyjny.

ADVANT

ACS 600 komunikuje sie z systemem sterujacym ABB Advant OCS via
CHO poprzez tacze adaptera magistrali komunikacyjnej - patrz rowniez
Grupa 70 - Sterowanie DDCS.
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98.03 DI/O EXT
MODULE 1

98.04 DI/O EXT
MODULE 2

98.05 DI/O EXT
MODULE 3

Rozdziat 6 - Parametry

STD MODBUS

ACS 600 komunikuje sie ze sterownikiem Modbus via standardowe
tacze Modbus I- patrz rowniez Grupa 52 - Standardowe tacze typu
Modbus.

CUSTOMISED

ACS 600 moze by¢ sterowany poprzez dwa interfejsy szeregowe
jednoczesnie. Zrodta sterowania muszg byé zdefiniowane przez
uzytkownika przy pomocy parametru 90.04 MAIN DS SOURCE oraz
90.05 AUX DS SRCE.

Ustawic¢ ten parametr na YES jezeli jest zainstalowany zewnetrzny
cyfrowy modut We/Wy (NDIO 1; opcjonalny). Ustawi¢ numer wezta
modutu na <2> (dalsze wskazdéwki patrz instrukcja obstugi modutu).

YES
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 1 jest aktywna.

Wejscie cyfrowe 1 modutu NDIO 1 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DI1.

Wejscie cyfrowe 2 modutu NDIO 1 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DI2.

Wyjscie przekaznikowe 1 modutu NDIO 1 sygnalizuje status napedu
READY.

Wyjscie przekaznikowe 2 modutu NDIO 1 sygnalizuje status napedu
RUNNING.

NO
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 1 nie jest aktywna.

Ustawic ten parametr na YES jezeli jest zainstalowany drugi
zewnetrzny cyfrowy modut We/Wy (NDIO 2; ). Ustawi¢ numer wezta
modutu na <3> (dalsze wskazdéwki patrz instrukcja obstugi modutu).

YES
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 2 jest aktywna.

Wejscie cyfrowe 1 modutu NDIO 2 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DI3.

Wejscie cyfrowe 2 modutu NDIO 2 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DI4.

Wyjscie przekaznikowe 1 modutu NDIO 2 sygnalizuje status napedu
FAULT.

Wyjscie przekaznikowe 2 modutu NDIO 2 sygnalizuje status napedu
WARNING.

NO
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 2 nie jest aktywna.

Ustawi¢ ten parametr na YES jezeli jest zainstalowany trzeci
zewnetrzny cyfrowy modut We/Wy (NDIO 3; ). Ustawi¢ numer wezta
modutu na <4> (dalsze wskazoéwki patrz instrukcja obstugi modutu)

YES
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 3 jest aktywna.
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98.06 Al/O EXT MODULE

Wejscie cyfrowe 1 modutu NDIO 3 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DI5.

Wyijscie cyfrowe 2 modutu NDIO 3 zastepuje standardowe wejscie
cyfrowe DIG6.

Wyjscie przekaznikowe 1 modutu NDIO 3 sygnalizuje status napedu
REF 2 SEL.

Wejscie przekaznikowe 2 modutu NDIO 3 sygnalizuje status napedu
AT SPEED.

NO
Komunikacja pomiedzy napedem a modutem NDIO 3 nie jest aktywna.

Parametr ten uaktywnia komunikacje do opcjonalnego analogowego
modutu rozszerzajgcego We/Wy NAIO.

Ostrzezenie: Przed ustawieniem parametrow ACS 600 nalezy
upewni¢ si¢ ze sg prawidtowe ustawienia sprzetowe dla modutu NAIO
(przetgczniki typu DIP):

* Numer wezta modutu NAIO jest ustawiony na <5>.

+  Wybory typu sygnatu wejsciowego odpowiadajg sygnatom
biezacym (mA/V).

» Dla modutu typu NAIO-03 wybor trybu pracy odpowiada
zastosowanym sygnatom wejsciowym (unipolarne / bipolarne).

Dalsze wskazowki patrz Podrecznik Instalacji i uruchamiania dla
modutéw NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x (kod EN 3AFY 58919730)
(Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x
Modules).

Informacje na temat modutu NAIO ze Standardowym Programem
Aplikacyjnym dla ACS 600 patrz réwniez Zatgcznik D - Analogowy
modut rozszerzajgcy NAIO.

NO
Brak komunikacji pomiedzy napedem i modutem NAIO.

UNIPOLAR; BIPOLAR; UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG;
Jeden z powyzszych nastawdw uaktywnia komunikacje pomiedzy
analogowym modutem rozszerzajacym a napedem.

*  Wybiera wartos¢ parametru UNIPOLAR lub UNIPOLAR PRG jezeli
tryb pracy modutu NAIO jest unipolarny.

*  Wybiera warto$¢ parametru BIPOLAR lub BIPOLAR PRG jezeli tryb
pracy modutu NAIO jest bipolarny

Wejscia modutu

Kiedy jest uzywany modut NAIO, Standardowy Program Aplikacyjny
ACS 600 odczytuje albo wejscia analogowe albo przez zaciski We/Wy
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98.07 COMM PROFILE

Rozdziat 6 - Parametry

Standardowej Piyty Sterowania NIOC - patrz tabela ponizej.

Ustawienia zrédta dla REF1 ) Terminal przez ktéry jest
11.03 EXT REF1 SELECT (O) odczytywany sygnat
Al Al1 na NIOC
Al2 Al1 na NAIO
Al3 Al2 na NAIO
AIM/JOYST Al2 na NAIO
AlI2/JOYST Al1 na NAIO

") To samo odnosi sie do zadawania zewnetrznego REF 2 (patrz 11.06 EXT REF2
SELECT (0))

Wyj$cia modutu

Kiedy jest uzywany modut NAIO, Standardowy Program Aplikacyjny
ACS 600 zapisuje wybrane wartosci analogowe albo na terminale
modutu NAIO albo /i na zaciski Standardowej Ptyty Sterowania
We/Wy, NIOC. Faktycznie wykorzystywane terminale wyjsciowe zalezg
od ustawienia trybu pracy dla NAIO jak pokazane w tabeli ponizej.

s arsogon | o eyndano | s
wyjéciowej (98.06 Al/O EXT MODULE) zapisywa;a
15.01 ANALOGUE | UNIPOLAR; BIPOLAR AO1 na NAIO
OUTPUT1 (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 na NIOC
15.06 ANALOGUE | UNIPOLAR; BIPOLAR AO2 na NAIO
OUTPUTZ (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 na NIOC
96.01 EXT AO1") | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 na NAIO
96.06 EXT AO2") | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 na NAIO

) Widoczny tylko gdy 98.06 Al/O EXT MODULE ustawiony na UNIPOLAR PRG;
BIPOLAR PRG.

Parametr ten jest widoczny tylko kiedy komunikacja poprzez
magistrale jest uaktywniona przy pomocy parametru 98.02 COMM.
MODULE LINK.

Parametr ten definiuje profil na ktérym jest oparta komunikacja z
magistralg komunikacyjng lub innym ACS 600.

ABB DRIVES

Profil domysiny uzywany w programie aplikacyjnym dla ACS 600
wersja 5.0 i pézniejsze.

CSA 2.8/3.0

Profil domysiny uzywany w programie aplikacyjnym ACS 600 wersje
2.8x oraz 3.x.
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Rozdziaf 7 - Sledzenie bledéw

A

Sledzenie biedéw

Ostrzezenie! Wszystkie roboty w zakresie instalacji elektrycznych oraz
obstugi okresowej i utrzymania opisane w tym rozdziale powinny by¢
wykonywane przez wykwalifikowanego elektryka. Muszg by¢ przy tym
przestrzegane Instrukcje Bezpieczenstwa podane na pierwszych
stronach tego podrecznika oraz odpowiednie instrukcje dotyczace
konkretnych urzadzen.

ACS jest wyposazony w zaawansowane zabezpieczenia ktére w
sposoéb ciggty chronig urzadzenie przed uszkodzeniem i odstawieniami
spowodowanymi przez awarie bedace rezultatem niewtasciwych
warunkow pracy oraz uszkodzeniami elektrycznymi czy
mechanicznymi.

W rozdziale tym jest opisana procedura sledzenia btedéw ACS 600
przy uzyciu Panela Sterowania.

W tabelach ponizej sg podane wszystkie komunikaty typu
<Ostrzezenie> oraz komunikaty btedu wraz z informacjg o przyczynie i
sposobie usunigcia dla kazdego przypadku. Informacje te wystarczajg
do zidentyfikowania i poradzenia sobie z wiekszoscig warunkow czy
przypadkdw w ktorych pojawia sie komunikat ostrzezenia lub btedu.
Jezeli informacje te nie sg wystarczajgce, nalezy skontaktowac sie z
przedstawicielem serwisu ABB.

Ostrzezenie! Nie nalezy wykonywac zadnych pomiaréw, wymiany
czesci lub innych czynnosci serwisowych nie opisanych w niniejszym
podreczniku. Dziatania takie spowodujg uniewaznienie gwarancji oraz
sg niebezpieczne dla prawidtowego dziatania ACS 600 i zwykle
prowadzg do zwiekszenia kosztéw zwigzanych z odstawieniem
urzgdzenia spowodowanym awaria.

Komunikat ostrzezenia znika po wcisnieciu dowolnego klawisza
Panelu Sterowania. Pojawi si¢ on na powr6t po uptywie jednej minuty
jezeli warunki pozostang niezmienione (tzn. powod dla wystapienia
ostrzezenia nie zostat usuniety). Jezeli przemiennik czestotliwosci
pracuje z odtgczonym Panelem Sterowania, czerwona lampka LED na
platformie gdzie normalnie jest montowany Panel Sterowania
sygnalizuje wystgpienie Btedu.

Informacje na temat ustawiania programowalnych komunikatéw
ostrzegawczych i komunikatéw btedow patrz Rozdziat 6 - Parametry.
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Rozdziat 7 - Sledzenie btedéw

Resetowanie btedu

A

Historia btedow

A

Komunikaty btedu i
ostrzezenia

Aktywny btad moze zostaé zresetowany z klawiatury przez wcisniecie
klawisza RESET , przez wejscie cyfrowe lub via magistrala
komunikacyjna, albo tez przez przez chwilowe wytaczenie zasilania.
Kiedy btad zostanie usuniety, silnik moze zostac¢ na powr6t
uruchomiony.

Ostrzezenie! Jezeli wybierze sie zewnetrzne zrédto dla komendy
zezwolenia na start i jezeli jest ono aktywne, przemiennik ACS 600
wystartuje natychmiast po zresetowaniu btedu (jezeli fizyczna
przyczyna btedu nie zostata usunieta, ACS 600 zostanie ponownie
wytgczony przez wyzwolenie zabezpieczenia).

Kiedy zostaje wykryty bfad, jest on przechowywany w pamieci Historii
Btedow. Btedy i Ostrzezenia ktére ostatnio wystapity sa
przechowywane wraz z czasem / datg kiedy miaty one miejsce.

Ostrzezenie! Po resetowaniu btedu naped wystartuje jezeli jest
wigczony sygnat zezwolenia na start. Dlatego przed resetowaniem
btedu nalezy wytaczy¢ zewnetrzny sygnat zezwolenia na start albo
upewnic sie ze start napedu nie jest niebezpieczny dla personelu i/ lub
urzadzen.

Zawartos¢ Historii Btedow moze by¢ przegladana przy pomocy
klawiszy @ [ @ w trybie wyswietlania sygnatéw biezacych.
Przewijanie Historii bledow realizuje sie przy pomocy klawiszy [

. Aby wyjs¢ z Historii Bledow nalezy wcisng¢ klawisz @ lub .
Kasowanie Historii Btedow wykonuje sie przez wcisniecie klawisza
RESET .

Tabele ponizej podajg wystepujgce komunikaty btedu i ostrzezenia
wraz z prawdopodobng przyczyng i sposobem postepowania dla ich
eliminacji.
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Tabela 7-1 OstrzeZzenia generowane przez oprogramowanie napedu.

Ostrzezenie

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

ACS 600 TEMP

Wystapita zbyt wysoka temperatura wewnetrzna
ACS 600. Ostrzezenie pojawia sie gdy
temperatura wewnatrz modutu przemiennika
przekroczy 115 °C.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia napedu.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chfodzgcego i
dziatanie wentylatora.

Sprawdzi¢ zebra radiatora pod katem ich
nadmiernego zakurzenia.

Sprawdzi¢ moc zasilanego silnika w poréwnaniu
do mocy ACS 600.

Al <MIN FUNC
(programowalna
Funkcja Btedu 30.01)

Analogowy sygnat sterowania jest ponizej
dopuszczalnej wartosci minimalnej. Moze to by¢
spowodowane przez nieprawidtowy poziom
sygnatu albo przez defekt okablowania
sterujgcego.

Sprawdzi¢ czy jest prawidtowy poziom
analogowych sygnatéw sterujgcych.
Sprawdzi¢ okablowanie sterujace.
Sprawdzi¢ parametr Funkcji Btedu Al < MIN
FUNC.

PANEL LOSS
(programowalna
Funkcja Btedu 30.02)

Zanik komunikacji z panelem Sterowania
wybranym jako aktywne zrodio sterowania.

Sprawdzi¢ czy Panel jest przytaczony do
wiasciwego ztacza (patrz odpowiednie instrukcje
sprzetu).

Sprawdzi¢ ztgcze Panelu Sterowania.

Zamieni¢ Panel Sterowania w jego platformie
montazowej. Sprawdzi¢ parametr
PANEL LOSS Funkgcji Btedu.

MOTOR TEMP
(programowalna
Funkcja Btedu 30.04
.. 30.10)

Temperatura silnika jest zbyt wysoka (lub wydaje
sie by¢ zbyt wysoka). Moze to by¢ spowodowane
przez nadmierne obcigzenie, niewystarczajgcq
moc silnika, niewystarczajace chtodzenie albo
nieprawidtowe dane rozruchowe.

Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika, obcigzenie
i chtodzenie.

Sprawdzi¢ parametr MOTOR TEMP Funkcji
Btedu.

THERMISTOR
(programowalna
Funkcja Btedu 30.04
.. 30.05)

Wybrany tryb zabezpieczenia silnika
THERMISTOR i temperatura jest za wysoka.

Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika i
obciazenie.

Sprawdzi¢ dane rozruchowe.

Sprawdzi¢ podtgczenia termistorow do wejécia
cyfrowego DI6 ptyty NIOC.

MOTOR STALL
(programowalna
Funkcja Btedu 30.10)

Silnik pracuje w poblizu obszaru utyku. Moze to
by¢ spowodowane przez nadmierne obcigzenie
lub przez niewystarczajacg moc silnika.

Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i dane znamionowe
ACS 600.

Sprawdzi¢ parametr MOTOR STALL Funkg;ji
Btedu.

COMM MODULE
(programowalna
Funkcja Btedu)

Zanik cyklicznej komunikacji pomiedzy ACS 600
a magistrala komunikacyjng / sterownikiem
nadrzednym ACS 600.

Sprawdzic status komunikacji z magistrala

komunikacyjna - patrz Zafgcznik C - Sterowanie

poprzez magistrale komunikacyjng lub

odpowiednig instrukcje obstugi adaptera

magistrali komunikacyjnej.

Sprawdzi¢ ustawienia parametrow:

- Grupa 51 (dla adaptera magistrali
komunikacyjnej CHO ), albo

- Grupa 52 (dla standardowego tacza Modbus )

Sprawdzi¢ potaczenia kablowe.

Sprawdzi¢ czy sterownik nadrzedny magistrali

nie komunikuje sie w danym momencie lub nie

jest wiaénie konfigurowany.
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Ostrzezenie

Przyczyna

Co nalezy zrobié

UNDERLOAD
(programowalna
Funkcja Btedu 30.13)

Obciazenie silnika jest zbyt niskie. Moze to by¢
spowodowane przez mechanizm zwalniajgcy w
napedzanej maszynie.

Sprawdzi¢ pod katem wystepowania problemu w
urzgdzeniu napedzanym.

Sprawdzi¢ parametr UNDERLOAD Funkcji
Btedu.

ENCODER ERR

Awaria komunikacji pomiedzy tachoimpulsatorem
i modutem NTAC lub pomiedzy modutem NTAC i
ACS 600.

Sprawdzi¢ tachoimpulsator i jego okablowanie,
modut NTAC oraz ustawienia w grupie
Parametréow 50 i potaczenia $wiattowodowe na
kanale CH1 modutu NTAC.

ID N CHANGED

Zostat zmieniony numer identyfikacyjny napedu z
wartosci <1>w Trybie Wyboru Napedu (zmiana
nie jest widoczna na wys$wietlaczu).

Aby zmieni¢ na powr6t numer identyfikacyjny
napedu na <1> nalezy wej$¢ znowu w Tryb
Wyboru Napedu przez wcisniecie klawisza
DRIVE. Wcisng¢ klawisz ENTER. Ustawi¢
numer identyfikacyjny napedu na <1>. Wcisng¢
klawisz ENTER.

MACRO CHANGE

Makroaplikacja jest w trakcie odtwarzania lub
zapisywania.

Nalezy poczekac.

ID MAGN REQ Wymagana jest identyfikacja silnika. Ostrzezenie | Aby rozpoczg¢ magnesowanie identyfikacyjne

to nalezy do normalnej procedury rozruchu. wcisna¢ klawisz Start.

Naped oczekuje od uzytkownika wybrania jak ma | Aby rozpoczg¢ procedure biegu

byc wykonywana identyfikacja silnika : przez identyfikacyjnego nalezy wybrac typ biegu
magnesowanie identyfikacyjne czy tez przez bieg |identyfikacyjnego (patrz parametr 99.10 MOTOR
identyfikacyjny. ID RUN).

ID MAGN Jest wykonywane magnesowanie Poczekac dopdki naped nie poda komunikatu ze
identyfikacyjne. Ostrzezenie to nalezy do zostata zakonczona identyfikacja silnika.
normalnej procedury rozruchu.

ID DONE ACS 600 wykonat magnesowanie Kontynuowac prace napedu.
identyfikacyjne i jest gotowy do pracy.

Ostrzezenie to nalezy do normalnej procedury
rozruchu.

ID RUN SEL Wybrano bieg identyfikacyjny silnika i naped jest |Wcisnac¢ klawisz Start aby rozpoczaé bieg
gotow do jego przeprowadzenia. Ostrzezenie to |identyfikacyjny.
nalezy do normalnej procedury biegu
identyfikacyjnego.

MOTOR STARTS Rozpoczyna sie bieg identyfikacyjny silnika. Poczekac¢ az naped poda komunikat o
Ostrzezenie to nalezy do normalnej procedury  |zakonczeniu biegu identyfikacyjnego.
biegu identyfikacyjnego.

ID RUN Jest wykonywany bieg identyfikacyjny silnika. Poczekac¢ az naped poda komunikat o

zakonczeniu biegu identyfikacyjnego.

ID DONE ACS 600 wykonat bieg identyfikacyjny i jest Kontynuowac¢ prace napedu.
gotowy do pracy. Ostrzezenie to nalezy do
normalnej procedury biegu identyfikacyjnego.
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Tabela 7-2 OstrzeZzenia generowane przez oprogramowanie Panelu Sterowania .

Ostrzezenie

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

WRITE ACCESS
DENIED
PARAMETER
SETTING NOT
POSSIBLE

Pewne parametry nie mogg by¢ zmieniane
podczas biegu silnika. Jezeli podejmowane sg
préby zmiany jednego z nich, wprowadzane
nowe ustawienia nie sg akceptowane i pojawia
sie ostrzezenie.

Jest aktywna blokada danego parametru.

Zatrzymac silnik i zmieni¢ warto$¢ danego
parametru.

Otworzy¢ (zdjac¢) blokade danego parametru
(patrz parametr 16.02 PARAMETER LOCK).

DOWNLOAD FAILED

Awaria funkcji panelu <pobieranie danych> . Nie
zostaty skopiowane zadne dane z Panelu do
przemiennika ACS.

Upewni¢ sie ze Panel jest w trybie sterowania
lokalnym. Sprébowaé ponownie - mogty wystapic
przejéciowe zaktdcenia na taczu. Jezeli i tym
razem bez powodzenia, skontaktowac sie z
przedstawicielem ABB.

UPLOAD FAILED

Awaria funkcji panelu <tadowanie > . Nie zostaty
skopiowane zadne dane z Panelu do
przemiennika ACS.

Sprobowac ponownie - mogly wystgpic
przejéciowe zaktdcenia na taczu. Jezeli i tym
razem bez powodzenia, skontaktowac sie z
przedstawicielem ABB.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Nie zostata wykonana zadna funkcja
<tkopiowanie >.

Wykona¢ funkcje <kopiowanie> przed
przystapieniem do realizacji funkcji <pobieranie>
- patrz Rozdziat 2 - Wstep do programowania
ACS 600 i opis Panelu Sterowania CDP312.

DRIVE

INCOMPATIBLE
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

W oprogramowania Panelu i ACS 600 nie pasujg
do siebie. Nie jest mozliwe skopiowanie danych z
Panelu do ACS 600. .

Sprawdzi¢ wersje oprogramowania (patrz grupa
parametrow 33 INFORMATION).

DRIVE IS RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Pobieranie nie jest mozliwe podczas biegu
silnika.

Zatrzymac silnik i wykonac¢ pobieranie.

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER SETTING
NOT POSSIBLE

tacze Panelu zawiera juz 31 stac;ji
(sterownikow) .

Odiaczy¢ inng stacje (sterownik) od tacza aby
zwolni¢ numer identtyfikacyjny.

NO
COMMUNICATION
X)

W taczu Panelu zostata wykryta awaria
okablowania lub awaria sprzetowa.

(4) = Typ panelu nie jest kompatybilny z wersjg
programu aplikacyjnego napedu. Panel CDP 312
nie komunikuje sie ze Standardowym
Programem Aplikacyjnym (ACS) w wersji 3.x lub
wczesniejszej. Z kolei panel CDP 311 nie
komunikuje sie ze Standardowym Programem
Aplikacyjnym (ACS) w wersji 5.x lub pdzniejsze;.

Sprawdzi¢ potgczenia tgcza Panelu.
Woeisnac¢ klawisz RESET . Resetowanie panelu
moze potrwac do p6t minuty, nalezy poczekac.

Sprawdzi¢ typ panelu i wersje programu
aplikacyjnego napedu. Typ panelu jest wybity na
jego pokrywie. Wersja programu aplikacyjnego
napedu jes zapisana w postaci parametru

33.02 APPL SW VERSION.
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Tabela 7-3 Komunikaty btedu generowane przez oprogramowanie napedu.

Btad

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

ACS 600 TEMP

Temperatura wewnetrzna ACS 600 jest zbyt
wysoka. Poziom wyzwalania zabezpieczenia dla
temperatury modutu przemiennika wynosi

125 °C.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.

Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.

Sprawdzi¢ zebra radiatora pod katem
nadmiernego zakurzenia.

Poréwnac moc silnika z moca przemiennika.

OVERCURRENT*

Nadmierny prad wyj$ciowy. Poziom wyzwalania
zabezpieczenia programowego przed
nadmiernym pradem wyj$ciowym jest 3.5 - lppg.

Sprawdzi¢ obciazenie silnika.

Sprawdzic czas przyspieszania.

Sprawdzic silnik i kabel silnika (w tym
uzgodnienie faz).

Sprawdzi¢ ze nie ma zainstalowanych w kablu
silnika korygujacych wspotczynik mocy
kondensatoréw albo ogranicznikéw przepiec .
Sprawdzi¢ kabel tachoimpulsatora (w tym
uzgodnienie faz ).

SHORT CIRC*

Wystgpito zwarcie w kablu / kablach silnika lub w
samym silniku.

Mostek wyjsciowy przemiennika jest uszkodzony.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika.

Sprawdzi¢ ze nie ma zainstalowanych w kablu
silnika korygujacych wspotczynik mocy
kondensatoréw albo ogranicznikow przepiec.

Skonsultowac sie z przedstawicielem ABB.

PPCC LINK* tacze $wiattowodowe do ptyty NINT jest Sprawdzi¢ kable $wiattowodowe przytaczone do
uszkodzone. ptyt mocy.
DC OVERVOLT Nadmierne napiecie obwodu poéredniego DC.  |Sprawdzi¢ ze sterownik przepieciowy jest

Limit wyzwalania zabezpieczenia
przepieciowego DC wynosi 1.3 - Uymax, gdzie
Uqmax jest maksymalng wartosciag zakresu
napiecia sieci. Dla urzadzen na 400V, Ujmax
jest 415 V. Dla urzadzen na 500 V, Ujpay jest
500 V. Warto$¢ biezgca w obwodzie
przejsciowym odpowiadajgca poziomowi
napiecia w sieci dla ktérego zadziata
zabezpieczenie wynosi 728 V DC dla urzadzen
na 400 V oraz 877 V DC dla urzadzer na 500 V .

aktywny (patrz parametr 20.05).

Sprawdzi¢ sie¢ zasilajaca pod katem
wystepowania przepie¢ statycznych i
przejéciowych.

Sprawdzi¢ czoper hamujgcy oraz rezystor
hamujacy (jezeli stosowane) .

Sprawdzi¢ czas hamowania.

Uzy¢ funkcji Wybieg do Zatrzymania (jezeli ma
zastosowanie).

Wyposazy¢ dodatkowo przemiennik
czestotliwoéci w czoper hamujacy oraz rezystor
hamujacy.

SUPPLY PHASE

Wystepujg oscylacje napiecia obwodu
posredniego DC. Moze to byc spowodowane
przez brak jednej fazy w sieci zasilajacej,
przepalony bezpiecznik albo wewnetrzng awarie
mostka prostownikowego. Wyzwolenie
zabezpieczenia ma miejsce gdy fluktuacje
napiecia DC osiggnie 13% napiecia catkowitego
obwodu DC.

Sprawdzi¢ bezpieczniki sieciowe.
Sprawdzi¢ pod katem wystepowania
nierownowagi w sieci zasilajgcej.
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Blad

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

DC UNDERVOLT

Napiecie w posrednim obwodzie DC jest za
niskie. Moze to by¢ spowodowane przez brak
jednej fazy w sieci zasilajacej, przepalony
bezpiecznik albo wewnetrzng awarie mostka
prostownikowego. Wyzwolenie zabezpieczenia
ma miejsce gdy fluktuacje napiecia DC osiagnie
13% napigcia catkowitego obwodu DC.

Limit wyzwalania zabezpieczenia
podnapieciowego DC wynosi 0.65 - Uy, gdzie
Uqmin jest minimalngg wartoscig zakresu
napiecia sieci. Dla urzadzerina 400 Vina 500 V
Uqmin jest 380 V. Warto$¢ biezaca w obwodzie
przej$ciowym odpowiadajaca poziomowi
napiecia w sieci dla ktérego zadziata
zabezpieczenie wynosi 334 V DC.

Sprawdzi¢ zasilanie z sieci i bezpieczniki.

OVERFREQ Obroty silnika sg wyzsze niz najwyzsza Sprawdzi¢ ustawienia predkosci maksymale/
dopuszczalna szybkos¢ silnika. Moze to by¢ minimalne.
spowodowane przez nieprawidtowo ustawione |Sprawdzi¢ adekwatno$¢ momentu hamujgcego
ograniczenia predko$ci maksymale/minimalne, |silnika.
niewystarczajacy moment hamujacy albo zmiany | Sprawdzi¢ zasadno$¢ zastosowania sterowania
obciazenia kiedy korzysta sie z zadawania momentem.
momentu. Sprawdzi¢ potrzebe zastosowania czopera i
rezystora/rezystoréw hamowania.
Poziom wyzwalania zabezpieczenia wynosi
40 Hz ponad bezwzgledne ograniczenie
predkosci maksymalnej zakresu pracy silnika
(aktywny tryb Bezposérednie Sterowanie
Momentem = DTC) lub ponad takie ograniczenie
czestotliwosci (aktywny tryb sterowania
SCALAR). Ograniczenia zakresu pracy sa
ustawiane przez parametry 20.01 oraz 20.02
(aktywny tryb DTC ) lub przez 20.07 oraz 20.08
(aktywny tryb sterowania SCALAR).
START INHIBIT Zostat uaktywniony opcjonalny sprzetowy system |Sprawdzi¢ obwéd blokowania startu (ptyta

blokowania startu.

NGPS ).

EARTH FAULT*)
(programowalna
Funkcja Btedu 30.17

Obcigzenie po stronie zasilania z sieci jestw
nierownowadze. Moze to byc spowodowane
awarig w silniku w kablu silnika albo przez
wewnetrzng awarie napedu.

Sprawdzi¢ silnik.

Sprawdzi¢ kabel silnika.

Sprawdzi¢ ze nie ma zainstalowanych w kablu
silnika korygujacych wspofczynik mocy
kondensatoréw albo ogranicznikow przepiec .

Al < MIN FUNC
(programowalna
Funkcja Btedu 30.01)

Analogowy sygnat sterujacy jest ponizej
minimalnej warto$ci dozwolonej. Moze to by¢
spowodowane przez ustawienie
nieprawidfowego poziomu sygnatu albo przez
uszkodzenie okablowania sterowania.

Sprawdzi¢ pod katem prawidtowo$ci ustawionych
pozioméw sygnatu analogowego.

Sprawdzi¢ okablowanie sterowania.

Sprawdzi¢ parametry Funkcj btedu Al < MIN
FUNC.
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Btad

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

PANEL LOSS
(programowalna
Funkcja Btedu 30.02)

Zanik komunikacji z Panelem Sterowania albo z
Oknem Napeddéw wybranym jako aktywne Zzrédto
sterowania dla ACS 600.

Sprawdzi¢ czy Panel jest przytgczony do
wiasciwego ztgcza (patrz odpowiednie instrukcje
sprzetu).

Sprawdzi¢ ztacze Panelu Sterowania.

Wyjac i wtozy¢ ponownie Panel Sterowania w
jego platformie montazowa.

Sprawdzi¢ parametr Funkcji Btedu
PANEL LOSS .

Sprawdzi¢ potaczenie z Oknem Napedoéw.

EXTERNAL FLT
(programowalna
Funkcja Btedu 30.03)

Wystapita awaria w jednym z urzadzeh
zewnetrznych.

(Informacja ta jest konfigurowana przez jedno z
programowalnych wejs¢ cyfrowych.)

Sprawdzi¢ urzgdzenia zewnetrzne pod katem
wystapienia awarii.
Sprawdzi¢ parametr 30.03 EXTERNAL FAULT.

MOTOR TEMP
(programowalna
Funkcja Btedu 30.04
.. 30.09)

Temperatura silnika jest zbyt wysoka (lub wydaje
sie by¢ zbyt wysoka). Moze to by¢ spowodowane
przez nadmierne obciazenie, niewystarczajacg
moc silnika, niewystarczajace chtodzenie albo
nieprawidtowe dane rozruchowe.

Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika, obcigzenie
i chlodzenie.

Sprawdzi¢ parametr MOTOR TEMP Funkgji
Bfedu.

THERMISTOR
(programowalna
Funkcja Btedu 30.04
.. 30.05)

Wybrany jest tryb zabezpieczenia silnika
THERMISTOR i temperatura jest za wysoka.

Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika i
obcigzenie.

Sprawdzi¢ dane rozruchowe.

Sprawdzi¢ podtgczenia termistoréw do wejscia
cyfrowego DI6.

Sprawdzi¢ okablowanie termistora.

/0 COMM

Wystapit btad w komunikacji na ptycie NAMC ,
kanat CH1.

Zakiocenie elektromagnetyczne.

Wystapita awaria wewnetrzna an ptycie NIOC .

Sprawdzi¢ potaczenia kabli $wiattowodowych na
NAMC, kanat CH1.

Sprawdzi¢ wszystkie moduty We/Wy (jezeli
obecne) przytgczone do kanatu CH1 (jezeli
obecne).

Sprawdzi¢ prawidtowos$¢ uziemienia.

Sprawdzi¢ pod katem wystepowania w poblizu
elementdéw skfadowych o duzej emisyjnoéci
elektromagnetyczne;.

Wymieni¢ ptyte NIOC.

AMBIENT TEMP

Temperaatura plyty sterowania We/Wy ljest
nizsza niz -5..0 °C lub przekracza +73..82 °C.

Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.

USER MACRO Brak zapisanej Makroaplikacji Uzytkownika i/lub |Utworzy¢ na nowo Makroaplikacje Uzytkownika.
jej plik jest uszkodzony.
MOTOR STALL Silnik pracuje poblizu obszaru utyku. Moze to by¢ | Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i dane znamionowe

(programowalna
Funkcja Btedu 30.10)

spowodowane przez nadmierne obcigzenie lub
przez niewystarczajgcg moc silnika.

ACS 600.
Sprawdzi¢ parametr MOTOR STALL Funkc;ji
Btedu.

NO MOT DATA Nie podano danych silnika albo nie pasujg one |Sprawdzi¢ dane silnika podane przez parametry
do danych przemiennika. 99.04.. 99.09.
UNDERLOAD Obcigzenie silnika jest zbyt niskie. Moze to by¢ | Sprawdzi¢ pod katem wystepowania problemu w

(programowalna
Funkcja Btedu 30.13
.. 30.15)

spowodowane przez mechanizm zwalniajgcy w
napedzanej maszynie.

urzgdzeniu napedzanym.
Sprawdzi¢ parametr UNDERLOAD Funkcji
Btedu.
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Btad

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

ID RUN FAIL

Bieg identyfikacyjny silnika nie zostat z
powodzeniem zakohczony.

Sprawdzi¢ ustawiong predko$¢ maksymalng
(parametr 20.02). Powinna ona wynosic¢ co
najmniej 80 % znamionowej predkosci silnika
(parametr 99.08).

MOTOR PHASE
(programowalna
Funkcja Btedu 30.16
(ACC: 30.10))

Zanik jednej z faz silnika. Moze to by¢
spowodowane awarig w silniku w kablu silnika,
awarig przekaznika termicznego (jezeli jest
uzywany) lub wewnetrzng awarig ACS 600.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika.

Sprawdzi¢ przekaznik termiczny (jezeli jest
uzywany).

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Bledu MOTOR
PHASE . Wytaczy¢ to zabezpieczenie.

COMM MODULE
(programowalna
Funkcja Btedu)

Zanik cyklicznej komunikacji pomiedzy ACS 600
a magistralg komunikacyjng / sterownikiem
nadrzednym ACS 600.

Sprawdzic status komunikacji z magistralg

komunikacyjna - patrz Zatgcznik C - Sterowanie

poprzez magistrale komunikacyjng lub

odpowiednig instrukcje obstugi adaptera

magistrali komunikacyjne;j.

Sprawdzi¢ ustawienia parametrow:

- Grupa 51 (dla adaptera magistrali
komunikacyjnej CHO ), albo

- Grupa 52 (dla standardowego tacza Modbus )

Sprawdzi¢ potagczenia kablowe.

Sprawdzi¢ czy sterownik nadrzedny magistrali

nie komunikuje sie¢ w danym momencie lub nie

jest konfigurowany.

LINE CONV Awaria przemiennika liniowego bocznego. Przetaczy¢ Panel z plyty sterowania
przemiennika bocznego silnika na ptyte
sterowania przemiennika bocznego liniowego -
opis awarii patrz instrukcja przemiennika
bocznego liniowego.

SC (INU 1) Zwarcie w zespole przemiennika ztozonym z Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika.

SC (INU 2) kilku pracujgcych rownolegle modutéw Sprawdzi¢ potprzewodniki mocy danego modutu

SC (INU 3) przemiennikowych. Numer odnosi sie do numeru |przemiennikowego (ptyty mocy IGBT ) - INU 1

SC (INU 4) uszkodzonego modutu przemiennikowego. oznacza modut przemiennikowy 1 itd.).

Awaria pofaczenia $wiattowodowego ptyty NINT |Sprawdzi¢ potaczenie od Plyty Interfejsu
zespole przemiennika ztozonym z kilku Obwodu Gtéwnego modutu przemiennikowego
pracujacych réwnolegle modutéw (ptyty NINT) do Zespotu Rozgateznego PPCC,
przemiennikowych. Numer odnosi sie do numeru [NPBU. (modut przemiennikowy 1 jest
uszkodzonego modutu przemiennikowego. przytgczony do NPBU CH1 itd.)

CURR MEAS Awaria transferu prgdu w obwodzie pomiarowym |Sprawdzi¢ przektadniki pradowe przytaczone do

pradu wyjsciowego.

piyty Interfejsu Obwodu Gtéwnego modutu
przemiennikowego (ptyty NINT).

*) Bardziej szczegdtowe informacje na temat jednostek wysokiej mocy o modutach przemiennikowych
pracujgcych réwnolegle sg podane w “Stowie o btedach” dla 3.12 INT FAULT INFO (patrz Zatgcznik C
- Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng ).
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Zafacznik A - Kompletne nastawy parametrow

Tabele w niniejszym Zataczniku podajq liste wszystkich sygnatow
biezacych i parametrow dla ACS 600 wraz z ich alternatywnymi
nastawami.

Numery w nawiasach () w kolumnach Zakres / Jednostka i Nastawy
Alternatywne pokazujg numeryczne réwnowazniki dla wykorzystania
magistrali komunikacyjnej.

Uwaga dla uzytkownikéw szyny komunikacyjnej Interbus -S
(modut NIBA-01) : Indeks Parametru jest réwny ((Nr. Parametru
Napedu) x 100 + 12288) przeksztatcony do postaci heksagonalne;j.
Przykfad : indeks dla parametru napedu 13,09 jest :

1309+12288 = 13597 = 351 Dh.

Tabela A-1 Sygnaly biezgce Grupy 1.

g N =
52 3 g (-1
sB8cp m3E
Nr. Sygnat Nazwa w 0 Rommowartote oo magistal g § £/ 84 % Skalowanie dla magistrali
: yg skrocie SC dla mag EXooel =38 komunikacyjnej
komunikacyjnej S 82 35§
g c o E‘ E‘ (=} [
[ >'E“ N = =
] %)
-100 = -100 %
100 =100 %

1.01 PROCESS SPEED P SPEED NO; obr/min; %; m/s 1 40101 wartosci zdefiniowanej przez
paragraf 20.2 (tryb DTC ) lub
paragraf 20.8 (tryb SCALAR)

. -20000 = -100 %

1.02 SPEED SPEED obr/min 2 40102 20000 = 100 %
-100 = -1 Hz

1.03 FREQUENCY FREQ Hz 3 40103 100 = 1 Hz

1.04 CURRENT CURRENT A 4 40104 10=1A
-10000 = -100 %

- 0,

1.05 | TORQUE TORQUE % 5 40105 10000. =100 %
znamionowego momentu
silnika
0=0%

1.06 POWER POWER % 6 40106 1000 = 100 %
znamionowej mocy silnika

1.07 DC BUS VOLTAGE V DC BUS V \Y 7 40107 1=1V

1.08 MAINS VOLTAGE MAINS V \Y 8 40108 1=1V

1.09 OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT \Y 9 40109 1=1V

1.10 ACS 600 TEMP ACS TEMP o] 10 40110 1=10C

1.1 EXTERNAL REF 1 EXT REF1 obr/min 1 40111 1= 1 obr/min
0=0%

10000 = 100 %
maksymalnej predkosci silnika

112 EXTERNAL REF 2 EXT REF2 % 12 40112 | znamionowego momentu /
maks. zadawania procesowego
(w zaleznosci od wybranej
makroaplikacji ACS 600 )
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Zatgcznik A - Kompletne nastawy parametrow

s 7]
£ 3 3 _ ‘3 ]
S=Sw|l o2&
Nazwa w Zakres / Jednostka ‘3 B I qE’ Skalowanie dla magistrali
Nr. Sygnat < () Réwnowarto$¢ dla magistrali £ _* w g 28 . \agh
skrocie K ; N co g2 a5 komunikacyjnej
omunikacyjnej 5532 838§
SE8E| 225
=2 N =z
zZ 0 %]
1.13 CTRL LOCATION CTRL LOC (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2 13 40113 (patrz Zakres/Jednostka)
1.14 OP HOUR COUNTER OP HOURS h 14 40114 1=1godz
1.15 KILOWATT HOURS KW HOURS | kWh 15 40115 1=100 kWh
0=0%
1.16 APPL BLOCK OUTPUT APPL OUT % 16 40116 10000 = 100 %
1.17 DI6-1 STATUS DI6-1 17 40117
1.18 | Al [V] Al [V] \ 18 40118 1=0.001V
1.19 | Al2 [mA] A2 [mA] mA 19 40119 1=0.001 mA
1.20 | AI3[mA] AlI3 [mA] mA 20 40120 1=0.001 mA
1.21 RO3-1 STATUS RO3-1 21 40121
1.22 AO1 [mA] AO1 [mA] mA 22 40122 1=0.001 mA
1.23 | AO2[mA] AO2 [mA] mA 23 40123 1=0.001 mA
o 0=0%
1.24 | ACTUAL VALUE 1 ACT VAL1 % 24 40124 10000 = 100 %
1.25 ACTUAL VALUE 2 ACT VAL2 % 25 40125 0=07%
) 10000 = 100 %
o -10000 = -100 %
1.26 CONTROL DEVIATION CONT DEV % 26 40126 10000 = 100 %
(1) FACTORY; (2) HAND/AUTO;
(3) PID.CTRL; (4) T-CTRL;
1.27 APPLICATION MACRO MACRO (5) SEQ CTRL; (6) USER 1 LOAD: 27 40127 (patrz Zakres/Jednostka)
(7) USER 2 LOAD
1.28 EXT AO1 [mA] EXT AO1 mA 28 40128 1=0.001 mA
1.29 EXT AO2 [mA] EXT AO2 mA 29 40129 1=0.001 mA
1.30 PP 1 TEMP PP 1 TEM icC 30 40130 1=10C
1.31 PP 2 TEMP PP 2 TEM ic 31 40131 1=110C
1.32 PP 3 TEMP PP 3 TEM ic 32 40132 1=110C
1.33 PP 4 TEMP PP 4 TEM icC 33 40133 1=10C

Tabela A-2 Grupa 2: Sygnalty biezgce dla monitorowania zadawania predko$ci i momentu .

c D b
T2 3 g 0w s
s8cp m3E
Nazwa w Zakres / Jednostka_ . ‘3 3 § E 8 ﬁ qE, Skalowanie dla magistrali
Nr. Sygnat P () Réwnowarto$¢ dla magistrali £, S3¢ . P
skrocie . N sa'S.e aks komunikacyjnej
komunikacyjnej - -5 8 =3 s
SE8E 25
zZD »
2.01 SPEED REF 2 S REF 2 obr/min 51 40201 0=0%
20000 = 100 %
2.02 | SPEED REF 3 S REF 3 obr/min 52 40202 | bezwzglednej wartosci
maksymalnej predkosci silnika
2.09 | TORQ REF 2 TREF 2 % 59 40209 | 0=0%
= [y
210 | TORQ REF 3 T REF 3 % 60 40210 | 10000=100%
momentu znamionowego
2.13 | TORQ REF USED TUSEDR % 63 40213 | silnika
0=0%
- 0,
2.17 | SPEED ESTIMATED SPEED ES obr/min 67 40217 20000 = 100 /° -
bezwzglednej wartosci
maksymalnej predkosci silnika
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Zatgcznik A - Kompletne nastawy parametréow

wn ~
% 2z _ B4
sBoyp m3s
Nazwa w Zakres | Jednostka ‘3 B § E 8 % qE’ Skalowanie dla magistrali
Nr. Sygnat P () Réwnowarto$¢ dla magistrali g, =3¢ . S
skrocie ! N ca'g.2e o= komunikacyjnej
komunikacyjnej So828 «sT 8
Sgo SQ .
- >T ¥ =2
zZN 7]
0=0%
= 0,
2.18 SPEED MEASURED SPEED ME obr/min 68 40218 20000 = 100 A’ o
bezwzglednej wartosci
maksymalnej predkosci silnika

Tabela A-3 Grupa 3: Sygnaty biezgce dla komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng (kazdy
sygnat jest 16-bitowym stowem danych) .

(7)) ~
% 23 ‘3 ]
Zakres | Jednostk 2582 228
akres ednostka - o 1 . .
Nr. Sygnat Ns?(zr‘gzi;v () Rownowartos¢ dla magistrali aé 8 : "; g 3 g smli‘gﬁ:‘ﬁiifcng!s"a"
komunikacyjnej o ‘;g 5| =38 yjnej

g o i QS .

L >T ¥ =2

Z58 »
3.01 MAIN CTRL WORD MAIN CW 0 ... 65535 (Dziesietny) 76 40301
3.02 MAIN STATUS WORD MAIN SW 0 ... 65535 (Dziesietny) 77 40302
3.03 AUX STATUS WORD AUX SW 0 ... 65535 (Dziesietny) 78 40303
3.04 LIMIT WORD 1 LIMIT W1 0 ... 65535 (Dziesietny) 79 40304 Zawartosé tych stéw danych jest
3.05 FAULT WORD 1 FAULT W1 0 ... 65535 (Dziesietny) 80 40305 szczego6towo opisana w

— Zataczniku C - Sterowanie

3.06 | FAULT WORD 2 FAULTW2 | 0... 65535 (Dziesietny) 81 40306 | poprzez magistrale
3.07 | SYSTEM FAULT SYS FLT 0 ... 65535 (Dziesietny) 82 40307 | komunikacyjna,
3.08 ALARM WORD 1 ALARM W 1 0 ... 65535 (Dziesietny) 83 40308
3.09 ALARM WORD 2 ALARM W 2 0 ... 65535 (Dziesietny) 84 40309
3.12 INT FAULT INFO INT FAUL 0 ... 65535 (Dziesietny) 87 40312
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Zatgcznik A - Kompletne nastawy parametrow

Tabela A-4 Nastawy parametrow.

c D P
o33~ Bas
s=Qun| o3&
EL3S=s| oo . -
P Nastawy alternatywne 0O0OIJFL| OwE Skalowanie dla magistrali
arametr . o ) . . . £, S3¢8 N R
() Réwnowaznik dla magistrali komunikacyjnej so S .g =2 5 komunikacyjnej
§2383 22
C>TF| =2
Z8~ »
99 START-UP DATA
(0) ENGLISH; (1) ENGLISH(AM); (2) DEUTSCH;
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
99.01 LANGUAGE (6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS: (8) DANSK; 1926 49901 (patrz Nastawy Alternatywne)
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
(1) FACTORY; (2) HAND/AUTO; (3) PID CTRL; (4) T
CTRL;
99.02 APPLICATION MACRO (5) SEQ CTRL; (6) USER 1 LOAD: (7) USER 1 SAVE; 1927 49902 (patrz Nastawy Alternatywne )
(8) USER 2 LOAD; (9) USER 2 SAVE
99.03 APPLIC RESTORE (0) NO; (1) YES 1928 49903 (patrz Nastawy Alternatywne)
99.04 MOTOR CTRL MODE (0) DTC; (1) SCALAR 1929 49904 (patrz Nastawy Alternatywne)
1/2 x Uyof ACS 600 ... 2 x Uyof ACS 600 (podane na _
99.05 MOTOR NOM VOLTAGE tabliczce silnika) 1930 49905 1=1V
99.06 MOTOR NOM 1/6 X lng0f ACS 600 ... 2 X I,,of ACS 600 (podane na _
CURRENT tabliczce silnika) 1931 | 49906 | 1=01A
99.07 MOTOR NOM FREQ 8 Hz ... 300 Hz (podane na tabliczce silnika) 1932 49907 1=0.01 Hz
99.08 MOTOR NOM SPEED ;"iti’;g;”” -+~ 18000 obr/min (podane na tabliczce 1933 | 49908 | 1=1 obr/min
99.09 MOTOR NOM POWER 0 kW ... 9000 kW (podane na tabliczce silnika) 1934 49909 1=0.1kW
99.10 MOTOR ID RUN (1) NO; (2) STANDARD; (3) REDUCED 1935 49910 (patrz Nastawy Alternatywne)
10 START/STOP/DIR
(1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P,2P; (5)
DI1P,2P,3; (patrz Nastawy Alternatywne)
10.01 EXT1 STRT/STP/DIR (6) DI1P2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) KEYPAD; 101 41001 )
(10) COMM. MODULE
(1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P,2P; (5)
DI1P,2P,3;
10.02 EXT2 STRT/STP/DIR (6) DI1P2P.3P; (7) DI6: (8) DI6,5; (9) KEYPAD: 102 41002 (patrz Nastawy Alternatywne)
(10) COMM. MODULE
10.03 DIRECTION (1) FORWARD; (2) REVERSE; (3) REQUEST 103 41003 (patrz Nastawy Alternatywne)
11 REFERENCE SELECT
11.01 KEYPAD REF SEL (1) REF1(obr/min); (2) REF2(%) 126 41101 (patrz Nastawy Alternatywne)
(1) DI1; (2) DI2; (3) DI3; (4) DI4; (5) DI5; (6) DI6; (7)
11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1; 127 41102 (patrz Nastawy Alternatywne)
(8) EXT2; (9) COMM. MODULE
(1) KEYPAD; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) Al1/JOYST;
(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) Al2+AI3; (9) Al1-Al3;
(10) AI2-Al3; (11) AI1*AI3; (12) AI2*AlI3; (13)
MIN(AI1,AI3);
11.03 EXT REF1 SELECT (14) MIN(AI2,Al3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) 128 41103 (patrz Nastawy Alternatywne)
MAX(AI2,AI3);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) COMM. REF; (21) COMMREF+AI1; (22)
COMMREF*AI1
11.04 EXT REF1 MINIMUM 0 ... 18000 obr/min 129 41104 1= 1 obr/min
11.05 EXT REF1 MAXIMUM 0 ... 18000 obr/min 130 41105 1= 1 obr/min
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Zatgcznik A - Kompletne nastawy parametréow

(7] -~
% 23 _| By
s8cp|l m3s
EL3S=S acg - -
P Nastawy alternatywne oO0OFL| Oun E Skalowanie dla magistrali
arametr X A ) / . - £, =356 h o9
() Rownowaznik dla magistrali komunikacyjnej ] ._“E’ =2 H komunikacyjnej
& >0 €82
5288 2
zZN 7]
(1) KEYPAD; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) AI1/JOYST;
(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) AI2+AI3; (9) Al1-Al3;
(10) AI2-Al3; (11) AI1*AI3; (12) AI2*AI3; (13)
MIN(AI1,AI3);
11.06 EXT REF2 SELECT (14) MIN(AI2,Al3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) 131 41106 (patrz Nastawy Alternatywne)
MAX(AI2,AI3);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) COMM. REF; (21) COMMREF+AI1; (22)
COMMREF*AI1
11.07 EXT REF2 MINIMUM 0% ...100 % 132 41107 0=07%
) 10000 = 100 %
11.08 EXT REF2 MAXIMUM 0% ... 500 % 133 41108 0=0%
’ 5000 = 500 %
12 CONSTANT SPEEDS
(1) NOT SEL; (2) DI1 (SPEED1); (3) DI2 (SPEED2);
(4) DI3 (SPEED3); (5) DI4 (SPEEDA4); (6) DI5
12.01 CONST SPEED SEL (SPEEDS5); 151 41201 (patrz Nastawy Alternatywne)
(7) DI6 (SPEEDS); (8) DI1,2; (9) DI3,4; (10) DI5,6;
(11) DI1,2,3; (12) DI3,4,5; (13) D14,5,6; (14) DI3,4,5,6
12.02 CONST SPEED 1 0 ... 18000 obr/min 152 41202
12.03 CONST SPEED 2 0 ... 18000 obr/min 153 41203
12.04 CONST SPEED 3 0 ... 18000 obr/min 154 41204
12.05 CONST SPEED 4 0 ... 18000 obr/min 155 41205
12.06 CONST SPEED 5 0 ... 18000 obr/min 156 41206
12.07 CONST SPEED 6 0 ... 18000 obr/min 157 41207
12.08 CONST SPEED 7 0 ... 18000 obr/min 158 41208
12.09 CONST SPEED 8 0 ... 18000 obr/min 159 41209 1 =1 obr/min
12.10 CONST SPEED 9 0 ... 18000 obr/min 160 41210
12.11 CONST SPEED 10 0 ... 18000 obr/min 161 41211
12.12 CONST SPEED 11 0 ... 18000 obr/min 162 41212
12.13 CONST SPEED 12 0 ... 18000 obr/min 163 41213
12.14 CONST SPEED 13 0 ... 18000 obr/min 164 41214
12.15 CONST SPEED 14 0 ... 18000 obr/min 165 41215
12.16 CONST SPEED 15 -18000 ... 18000 obr/min 166 41216
13 ANALOGUE INPUTS
13.01 MINIMUM Al1 (1) 0V; (2) 2 V; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 176 41301 (patrz Nastawy Alternatywne)
13.02 MAXIMUM Al1 (1) 10 V; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 177 41302 | (patrz Nastawy Alternatywne)
0=0%
13.03 SCALE Al1 0...100 % 178 41303 10000 = 100 %
0=0s
13.04 FILTER A1 0.00s...10.00 s 179 41304 1000=10's
13.05 INVERT Al1 (0) NO; (65535) YES 180 41305 (patrz Nastawy Alternatywne)
13.06 MINIMUM AlI2 (1) 0 mA; (2) 4 mA,; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 181 41306 | (patrz Nastawy Alternatywne)
13.07 MAXIMUM AI2 (1) 20 mA; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 182 41307 | (patrz Nastawy Alternatywne)
0=0%
13.08 SCALE Al2 0...100 % 183 41308 10000 = 100 %
0=0s
13.09 FILTER AI2 0.00s...10.00 s 184 41309 1000 = 10's
13.10 INVERT Al2 (0) NO; (65535) YES 185 41310 (patrz Nastawy Alternatywne)
13.11 MINIMUM AI3 (1) 0 mA; (2) 4 mA,; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 186 41311 (patrz Nastawy Alternatywne)
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[7)] -~
% 23 |84
s8cp| @3E
ELS=S ocg . -
P Nastawy alternatywne 0oO0FL| OunE Skalowanie dla magistrali
arametr i o L . . £ S>¢8 N e
() Rownowaznik dla magistrali komunikacyjnej co'y .g =32 H komunikacyjnej
& >0 £8 2
SE8E 223
Z8 7]
13.12 MAXIMUM AI3 (1) 20 mA; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 187 41312 | (patrz Nastawy Alternatywne)
13.13 SCALE AI3 0...100 % 188 41313 0=07%
’ 10000 = 100 %
0=0s
13.14 FILTER AI3 0.00s...10.00 s 189 41314 1000=10's
13.15 INVERT AI3 (0) NO; (65535) YES 190 41315 (patrz Nastawy Alternatywne)
14 RELAY OUTPUTS
14.01 RELAY RO1 OUTPUT Wyijscia przekaznikowe 1, 2 i 3: (1) NOT USED; (2) 201 41401
READY;
14.02 RELAY RO2 OUTPUT (3) RUNNING; (4) FAULT; (5) FAULT(-1); (6) 202 41402
FAULT(RST);
(7) STALL WARN; (8) STALL FLT; (9) MOT TEMP
WRN;
(10) MOT TEMP FLT; (11) ACS TEMP WRN;
(12) ACS TEMP FLT; (13) FAULT/WARN; (14)
WARNING;
(15) REVERSED; (16) EXT CTRL; (17) REF 2 SEL;
(18) CONST SPEED: (19) DC OVERVOLT (patrz Nastawy Alternatywne)
14.03 RELAY RO3 OUTPUT (20) DC UNDERVOL; (21) SPEED 1 LIM; (22) SPEED 203 41403
2 LIM;
(23) CURRENT LIM; (24) REF 1 LIM; (25) REF 2 LIM;
(26) TORQUE 1 LIM; (27) TORQUE 2 LIM; (28)
STARTED;
(29) LOSS OF REF; (30) AT SPEED;
Wyijécia przekaZznikowe 1. 2: (31) ACT 1 LIM; (32)
ACT 2 LIM; (33) COMM MODULE
Relay output 3: (31) MAGN READY; (32) USER 2 SEL
15 ANALOGUE OUTPUTS
(1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4)
FREQUENCY;
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC
BUS VOLT;,
15.01 ANALOGUE OUTPUT1 (9) OUTPUT VOLT: (10) APPL OUTPUT: (11) 226 41501 (patrz Nastawy Alternatywne)
REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL
2; (15) COMM. MODULE
15.02 INVERT AO1 (0) NO; (65535) YES 227 41502 | (patrz Nastawy Alternatywne)
15.03 MINIMUM AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA 228 41503 | (patrz Nastawy Alternatywne)
0=0s
15.04 FILTER AO1 0.00s...10.00 s 229 41504 1000=10s
o o 100=10 %
15.05 SCALE AO1 10 % ... 1000 % 230 41505 10000 = 1000 %
(1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4)
FREQUENCY;
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC
BUS VOLT;
15.06 ANALOGUE OUTPUT2 (9) OUTPUT VOLT: (10) APPL OUTPUT: (11) 231 41506 | (patrz Nastawy Alternatywne)
REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL
2; (15) COMM. MODULE
15.07 INVERT AO2 (0) NO; (65535) YES 232 41507 (patrz Nastawy Alternatywne)
15.08 MINIMUM AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA 233 41508 | (patrz Nastawy Alternatywne)
0=0s
15.09 FILTER AO2 0.00s...10.00s 234 41509 1000=10s
= o,
15.10 SCALE AO2 10 % ... 1000 % 235 41510 100 =10 %

10000 = 1000 %
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T =
T2 3 g o3
s8cp|l m3s
EL3S=S acg . -
P Nastawy alternatywne oO0OFL| Oun E Skalowanie dla magistrali
arametr . A L . . £, S350 h e
() Rownowaznik dla magistrali komunikacyjnej ] % =2 H komunikacyjnej
& >0 €82
5288 2
Zo (7]
16 SYSTEM CTR INPUTS
(1) YES; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; (7)
16.01 RUN ENABLE DI6; (8) COMM. MODULE 251 41601 (patrz Nastawy Alternatywne)
16.02 PARAMETER LOCK (0) OPEN; (65535) LOCKED 252 41602 (patrz Nastawy Alternatywne)
16.03 PASS CODE 0 ... 30000 253 41603 1=1
(1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5;
16.04 FAULT RESET SEL (7) DI6; (8) ON STOP: (3) COMM. MODULE 254 41604 (patrz Nastawy Alternatywne)
16.05 USER MACRO 10 CHG g; 'S%T SEL; (2) DI; (3) DI2; (4) DI3; (5) Di4; (6) DI5; 255 41605 | (patrz Nastawy Alternatywne)
16.06 LOCAL LOCK (0) OFF; (65535) ON 256 41606 | (patrz Nastawy Alternatywne)
16.07 PARAM SAVE (0) DONE; (1) SAVE.. 257 41607 (patrz Nastawy Alternatywne)
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g 0 =
£ a 3| 8Bys5
2282|853
Parametr Nastawy alternatywne ° 8 S o ow g Skalowanie dla magistrali
() Réwnowaznik dla magistrali komunikacyjnej % o'g .g ﬁ é H komunikacyjnej
& >0 £8 2
SE88 2
R 7]
20 LIMITS
20.01 MINIMUM SPEED uii?&’gﬁzggggbbiegunéw) obr/min ... 20.2 351 42001 | 1 =1 obr/min
20.02 MAXIMUM SPEED ﬁ%;u“ﬂfswoﬂf | SPEED ... 18000/(lczba par 352 | 42002 | 1=1obr/min
o, o, 0=0%
20.03 MAXIMUM CURRENT 0.0 % g ... 200.0 % /g 353 42003 20000 = 200 %
20.04 MAXIMUM TORQUE 0.0 % ... 300.0 % 354 42004 100=1%
20.05 OVERVOLTAGE CTRL (0) NO; (65535) YES 355 42005 (patrz Nastawy Alternatywne)
20.06 UNDERVOLTAGE CTRL | (0) NO; (65535) YES 356 42006 | (patrz Nastawy Alternatywne)
-300.00 Hz ... 50 Hz (widoczne tylko gdy jest wybrany -30000 = -300 Hz
20.07 MINIMUM FREQ tryb sterowania SCALAR ) 357 | 42007 5000 = 50 Hz
-50 Hz ... 300.00 Hz (widoczne tylko gdy jest wybrany -5000 = -50 Hz
20.08 MAXIMUM FREQ tryb sterowania SCALAR) 358 42008 30000 = 300 Hz
20.09 MIN TORQ SELECTOR (0) -MAX TORQ; (65535) SET MIN TORQ 359 42009 (patrz Nastawy Alternatywne)
20.10 SET MIN TORQUE -300.0 % ... 0.0 % 360 42010 10=1%
21 START/STOP
21.01 START FUNCTION (1) AUTO; (2) DC MAGN; (3) CNST DC MAGN 376 42101 (patrz Nastawy Alternatywne)
21.02 CONST MAGN TIME 30.0 ms ... 10000.0 ms 377 42102 1=1ms
21.03 STOP FUNCTION (1) COAST; (2) RAMP 378 42103 (patrz Nastawy Alternatywne)
21.04 DC HOLD (0) NO; (65535) YES 379 42104 (patrz Nastawy Alternatywne)
21.05 DC HOLD SPEED 0 obr/min ... 3000 obr/min 380 42105 1 =1 obr/min
21.06 DC HOLD CURR 0% ... 100 % 381 42106 1=1%
22 ACCEL/DECEL
(1) ACC/DEC 1; (2) ACC/DEC 2;
22.01 ACC/DEC 1/2 SEL (3) DI1; (4) DI2; (5) DI3; (6) DI4; (7) DI5; (8) DI6 401 42201 | (patrz Nastawy Alternatywne)
22.02 ACCEL TIME 1 0.00s ... 1800.00 s 402 42202
22.03 DECEL TIME 1 0.00s ... 1800.00 s 403 42203 0=0s
22.04 ACCEL TIME 2 0.00's ... 1800.00 s 404 42204 | 18000 =1800s
22.05 DECEL TIME 2 0.00s ... 1800.00 s 405 42205
22.06 ACC/DEC RAMP SHPE 0.00s ... 1000.00 s 406 42206 100=1s
22.07 EM STOP RAMP TIME 0.00 s ... 2000.00 s 407 42207 100=1s
23 SPEED CTRL
0=0
23.01 GAIN 0.0 ... 200.0 426 42301 10000 = 100
23.02 INTEGRATION TIME 0.01s..999.97 s 427 42302 1000=1s
23.03 DERIVATION TIME 0.0 ms ... 9999.8 ms 428 42303 1=1ms
23.04 ACC COMPENSATION | 0.00s ... 999.98 s 429 42304 (1) - g Te
23.05 SLIP GAIN 0.0 % ... 400.0 % 430 42305 1=1%
23.06 AUTOTUNE RUN (0) NO; (65535) YES 431 42306 | (patrz Nastawy Alternatywne)

24 TORQUE CTRL

(widoczny wraz z 99.02 APPLICATION MACRO = T
CTRL)
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(7] -~
% 23 _| By
s8cp|l m3s
EL3S=S acg . -
P Nastawy alternatywne oO0OFL| Oun E Skalowanie dla magistrali
arametr ) o o . . E@. =56 h e
() Rownowaznik dla magistrali komunikacyjnej ] ._“E’ =2 H komunikacyjnej
& >0 €82
5288 2
] n
24.01 TORQ RAMP UP 0.00s...120.00 s 451 42401 0=0s
24.02 TORQ RAMP DOWN 0.00's ... 120.00 s 452 42402 | 100=1s
25 CRITICAL SPEEDS
25.01 CRIT SPEED SELECT (0) OFF; (65535) ON 476 42501 (patrz Nastawy Alternatywne)
25.02 CRIT SPEED 1 LOW 0 obr/min ... 18000 obr/min 477 42502
25.03 CRIT SPEED 1 HIGH 0 obr/min ... 18000 obr/min 478 42503
25.04 CRIT SPEED 2 LOW 0 obr/min ... 18000 obr/min 479 42504 1 =1 obr/mi
=1 obr/min
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH 0 obr/min ... 18000 obr/min 480 42505
25.06 CRIT SPEED 3 LOW 0 obr/min ... 18000 obr/min 481 42506
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH 0 obr/min ... 18000 obr/min 482 42507
26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION (0) NO; (65535) YES 501 42601 | (patrz Nastawy Alternatywne)
26.02 FLUX BRAKING (0) NO; (65535) YES 502 42602 (patrz Nastawy Alternatywne)
0 % ... 30 % (widoczny tylko wraz z 99.04 MOTOR —10
26.03 IR COMPENSATION CTRL MODE ustawionym na SCALAR) 503 42603 100=1%
30 FAULT FUNCTIONS
30.01 AI<MIN FUNCTION gggég”; (2) NO; (3) CONST SP 15; (4) LAST 601 43001 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.02 PANEL LOSS (1) FAULT; (2) CONST SP 15; (3) LAST SPEED 602 43002 (patrz Nastawy Alternatywne)
30.03 EXTERNAL FAULT g; NOT SEL; (2)DI1; (3) DI2: (4) DI3; () DI4: (8) DIS: 1 603 | 43003 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.04 MOTOR THERM PROT | (1) FAULT: (2) WARNING; (3) NO 604 43004 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.05 MOT THERM P MODE (1) DTC; (2) USER MODE; (3) THERMISTOR 605 43005 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.06 MOTOR THERM TIME 256.0s...9999.8 s 606 43006 1=1s
30.07 MOTOR LOAD CURVE 50.0 % ... 150.0 % 607 43007 1=1%
30.08 ZERO SPEED LOAD 25.0 % ... 150.0 % 608 43008 1=1%
100=1Hz
30.09 BREAK POINT 1.0 Hz ... 300.0 Hz 609 43009 30000 = 300 Hz
30.10 STALL FUNCTION (1) FAULT; (2) WARNING; (3) NO 610 43010 (patrz Nastawy Alternatywne)
50=0.5Hz
30.11 STALL FREQ HI 0.5Hz ... 50.0 Hz 611 43011 5000 = 50 Hz
30.12 STALL TIME 10.00 s ... 400.00 s 612 43012 1=1s
30.13 UNDERLOAD FUNC (1) NO; (2) WARNING; (3) FAULT 613 43013 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.14 UNDERLOAD TIME 0s..600s 614 43014 1=1s
30.15 UNDERLOAD CURVE 1..5 615 43015 (patrz Nastawy Alternatywne)
30.16 MOTOR PHASE LOSS (0) NO; (65535) FAULT 616 43016 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.17 EARTH FAULT (0) WARNING; (65535) FAULT 617 43017 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.18 COMM FAULT FUNC gg,'éég”; (2)NO; (3) CONST SP 15; (4) LAST 618 | 43018 | (patrz Nastawy Alternatywne)
30.19 MAIN REF DS T-OUT 0.15..60.0s 619 | 43019 | 10=01s
: Edahae 6000 =60 s
30.20 COMM FAULT RO/AO (0) ZERO; (65535) LAST VALUE 620 43020 (patrz Nastawy Alternatywne)
10=0.1s
30.21 AUX REF DS T-OUT 0.1s..60.0s 621 43021 6000 = 60 s
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[7)] ~
% 23 |84
sBop|l @3s
ELS=S ocg . -
P Nastawy alternatywne 0oO0FL| OunE Skalowanie dla magistrali
arametr X A A . . £, S35¢6 ) e
() Réwnowaznik dla magistrali komunikacyjnej co'y .g =32 H komunikacyjnej
& >0 £8 2
SE88 2
R 7]
31 AUTOMATIC RESET
31.01 NUMBER OF TRIALS 0..5 626 43101
100=1s
31.02 TRIAL TIME 1.0s...180.0s 627 43102 18000 = 180 s
31.03 DELAY TIME 0.0s..30s 628 | 43103 | 0=0s
300=3s
31.04 OVERCURRENT (0) NO; (65535) YES 629 43104 | (patrz Nastawy Alternatywne)
31.05 OVERVOLTAGE (0) NO; (65535) YES 630 43105 (patrz Nastawy Alternatywne)
31.06 UNDERVOLTAGE (0) NO; (65535) YES 631 43106 (patrz Nastawy Alternatywne)
31.07 Al SIGNAL<MIN (0) NO; (65535) YES 632 43107 (patrz Nastawy Alternatywne)
32 SUPERVISION
32.01 SPEED1 FUNCTION I(_1II)VI';I'I9 (2) LOWLIMIT, (3) HIGH LIMIT, (4) ABS LOW 651 43201 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.02 SPEED1 LIMIT - 18000 obr/min ... 18000 obr/min 652 43202 1 =1 obr/min
32.03 SPEED2 FUNCTION ﬂ?\/lT‘lp (2) LOWLIMIT, (3) HIGH LIMIT, (4) ABS LOW 653 43203 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.04 SPEED2 LIMIT - 18000 obr/min ... 18000 obr/min 654 43204 1 =1 obr/min
32.05 CURRENT FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT: (3) HIGH LIMIT 655 43205 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.06 CURRENT LIMIT 0...1000 A 656 43206 1=1A
32.07 TORQUE 1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 657 43207 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.08 TORQUE 1 LIMIT -400 % ... 400 % 658 43208 10=1%
32.09 TORQUE 2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 659 43209 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.10 TORQUE 2 LIMIT -400 % ... 400 % 660 43210 10=1%
32.11 REF1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 661 43211 (patrz Nastawy Alternatywne)
32.12 REF1 LIMIT 0 obr/min ... 18000 obr/min 662 43212 1 =1 obr/min
32.13 REF2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 663 43213 | (patrz Nastawy Alternatywne)
32.14 REF2 LIMIT 0% ... 500 % 664 43214 10=1%
32.15 ACT1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 665 43215 (patrz Nastawy Alternatywne)
- 0,
32.16 ACT1 LIMIT 0% ... 200 % 666 43216 (1)0__01/?,/
= 0
32.17 ACT2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 667 43217 | (patrz Nastawy Alternatywne)
=09
32.18 ACT2 LIMIT 0% ... 200 % 668 43218 (1)0 =01ﬁ2
33 INFORMATION
33.01 SOFTWARE VERSION (Wersja oprogramowania ACS 600 ) 676 43301
33.02 APPL SW VERSION (Wersja oprogramowania ACS 600) 677 43302
33.03 TEST DATE (Data testu) 678 43303
34 PROCESS SPEED
34.01 SCALE 1...100000 701 43401 1=1
34.02 UNIT (1) NO; (2) obr/min; (3) %; (4) m/s 702 43402 (patrz Nastawy Alternatywne)
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T =
T2 3 g o3
s8cp|l m3s
EL3S=S acg . -
P Nastawy alternatywne oO0OFL| Oun E Skalowanie dla magistrali
arametr . o L . . £, S350 h e
() Rownowaznik dla magistrali komunikacyjnej ] ._“E’ =2 H komunikacyjnej
& >0 €82
5288 2
zZN 7]
(Widoczny wraz z 99.02 APPLICATION MACRO =
40 PID CONTROL PID CTRL)
40.01 PID GAIN 0.1...100.0 851 44001 10=0.1
- e : 10000 = 100
40.02 PID INTEG TIME 0.02s...320.00 s 852 44002 2=002s
) ’ : 32000 =320s
0=0s
40.03 PID DERIV TIME 0.00s...10.00 s 853 44003 1000=10's
40.04 PID DERIV FILTER 0.04s..10.00s 854 44004 4= 0'94 s
1000=10s
40.05 ERROR VALUE INV (0) NO; (65535) YES 855 44005 (patrz Nastawy Alternatywne)
(1) ACT1; (2) ACT1 - ACT2; (3) ACT1 + ACT2;
40.06 ACTUAL VALUE SEL (4) ACT1 * ACTZ2; (5) ACT1/ACT2; (6) MIN(A1,A2); 856 44006 | (patrz Nastawy Alternatywne)
(7) MAX(A1,A2); (8) sqrt(A1 - A2); (9) sqA1 + sqA2
40.07 ACTUAL1 INPUT SEL (1) Al1; (2) Al2; (3) AI3 857 44007 | (patrz Nastawy Alternatywne)
40.08 ACTUAL2 INPUT SEL (1) Al1; (2) AI2; (3) AI3 858 44008 | (patrz Nastawy Alternatywne)
40.09 ACT1 MINIMUM -1000 % ... 1000 % 859 44009
40.10 ACT1 MAXIMUM -1000 % ... 1000 % 860 44010 | _10000 = -1000 %
40.11 ACT2 MINIMUM -1000 % ... 1000 % 861 44011 | 10000 =1000 %
40.12 ACT2 MAXIMUM -1000 % ... 1000 % 862 44012
(Widoczny wraz z ustawionym 98.01 ENCODER
50 ENCODER MODULE MODULE )
50.01 PULSE NR 0...29999 1001 45001 1=1ppr
50.02 SPEED MEAS MODE (1A BDIR;(2)A".;(3)A__BDIR;(4)A_.B . 1002 45002 | (patrz Nastawy Alternatywne)
50.03 ENCODER FAULT (0) WARNING; (6553) FAULT 1003 45003 (patrz Nastawy Alternatywne)
50.04 ENCODER DELAY 5 ms... 50000 ms 1004 45004 1=1ms
50.05 ENCODER CHANNEL (1) CHANNEL1; (2) CHANNEL 2 1005 45005 | (patrz Nastawy Alternatywne)
50.06 SPEED FB SEL (0) INTERAL; (65535) ENCODER 1006 45006 | (patrz Nastawy Alternatywne)
51 COMMUNICATION (Widoczny wraz z ustawionym 98.02 COMM. 1026 45101
MODULE MODULE LINK. Patrz instrukcja obstugi modutu.)
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATION NUMBER 1to 247 1051 45201 (patrz Nastawy Alternatywne)
52.02 BAUDRATE &1;; ?gg;ogz) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; 1052 45202 | (patrz Nastawy Alternatywne)
52.03 PARITY 8; E‘SI'E“FSTOPB'T; (2) NONE2STOPBIT, (3) ODD; 1053 | 45203 | (patrz Nastawy Alternatywne)
70 DDCS CONTROL
70.01 CHANNEL 0 ADDR 1..125 1375 47001 (patrz Nastawy Alternatywne)
70.02 CHANNEL 3 ADDR 1..254 1376 47002 | (patrz Nastawy Alternatywne)
70.03 CH1 BAUDRATE (0) 8Mbits; (1) 4 Mbits; (2) 2 Mbits; (3) 1 Mbits 1377 47003 | (patrz Nastawy Alternatywne)
(Widoczny wraz z ustawionym 98.02 COMM.
90 D SET REC ADDR MODULE LINK .)
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o 0 >
£ a 3| 8Bys5
sHon| m25
ELS=S ocg - -
P Nastawy alternatywne 0oO0FL| OunE Skalowanie dla magistrali
arametr . o L . . £, S>¢8 N o9
() Réwnowaznik dla magistrali komunikacyjnej co'y .g =32 H komunikacyjnej
& >0 £8 2
SE8E =2
Z8 7]
0 ... 8999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
90.01 AUX DS REF3 Parametrow 1735 49001 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 8999 (Format: (X)XYY, where (X)X = gdzie (X)X =
90.02 AUX DS REF4 Grupa Parametrow 1736 49002 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 8999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
90.03 AUX DS REF5 Parametrow 1737 49003 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
90.04 MAIN DS SOURCE 1..255 1738 49004 (patrz Nastawy Alternatywne)
90.05 AUX DS SOURCE 1..255 1739 49005 (patrz Nastawy Alternatywne)
(Widoczny wraz z ustawionym 98.02 COMM.
92 D SET TR ADDR MODULE LINK .)
92.01 Main DS Status Word Ustawiony na state na 302 (MAIN STATUS WORD), 1771 | 49201 | (patrz Nastawy Alternatywne)
nie jest widoczny
0 ... 9999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
92.02 MAIN DS ACT1 Parametrow 1772 49202 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 9999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
92.03 MAIN DS ACT2 Parametrow 1773 49203 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 9999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
92.04 AUX DS ACT3 Parametrow 1774 49204 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 9999 (Format: (X)XYY, gdzie (X)X = Grupa
92.05 AUX DS ACT4 Parametrow 1775 49205 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
0 ... 9999 (Format: (X)XYY, wheregdzie (X)X = Grupa
92.06 AUX DS ACT5 Parametrow 1776 49206 (patrz Nastawy Alternatywne)
YY = Indeks parametru)
(Widoczny wraz z 98.06 Al/O EXT MODULE
96 EXTERNAL AO ustawionym na UNIPOLAR PRG lub BIPOLAR PRG)
(1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4)
FREQUENCY;
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC
96.01 EXT AO1 BUS VOLT, 1843 49601 (patrz Nastawy Alternatywne)
’ (9) OUTPUT VOLT; (10) APPL OUTPUT; (11)
REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL
2; (15) COMM. MODULE
96.02 INVERT EXT AO1 (0) NO; (65535) YES 1844 49602 (patrz Nastawy Alternatywne)
96.03 MINIMUM EXT AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA,; (3) 10mA 1845 49603 | (patrz Nastawy Alternatywne)
0=0s
96.04 FILTER EXT AO1 0.00s...10.00 s 1846 49604 1000 = 10's
100=10 %
96.05 SCALE EXT AO1 10 % ... 1000 % 1847 49605 10000 = 1000 %
(1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4)
FREQUENCY;
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC
BUS VOLT;,
96.06 EXT AO2 (9) OUTPUT VOLT: (10) APPL OUTPUT: (11) 1848 49606 (patrz Nastawy Alternatywne)
REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL
2; (15) COMM. MODULE
96.07 INVERT EXT AO2 (0) NO; (65535) YES 1849 49607 (patrz Nastawy Alternatywne)
96.08 MINIMUM EXT AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 (patrz Nastawy Alternatywne)
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(7] -~
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& >0 €82
5285 225
zZN 7]
0=0s
96.09 FILTER EXT AO2 0.00s...10.00 s 1851 49609 1000 =10's
100 =10 %
0, 0,
96.10 SCALE EXT AO2 10 % ... 1000 % 1852 49610 10000 = 1000 %
98 OPTION MODULES
98.01 ENCODER MODULE (0) NO; (65535) YES 1901 49801 (patrz Nastawy Alternatywne)
(1) NO; (2) FIELDBUS; (3) ADVANT; (4) STD
98.02 COMM. MODULE LINK MODBUS; (5) CUSTOMISED 1902 49802 (patrz Nastawy Alternatywne)
98.03 DI/O EXT MODULE 1 (0) NO; (65535) YES 1903 49803 (patrz Nastawy Alternatywne)
98.04 DI/O EXT MODULE 2 (0) NO; (65535) YES 1904 49804 (patrz Nastawy Alternatywne)
98.05 DI/O EXT MODULE 3 (0) NO; (65535) YES 1905 49805 (patrz Nastawy Alternatywne)
(1) NO; (2) UNIPOLAR,; (3) BIPOLAR; (4) UNIPOLAR
98.06 Al/O EXT MODULE PRG; (5) BIPOLAR PRG 1906 49806 (patrz Nastawy Alternatywne)
(0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (widoczny tylko
98.07 COMM PROFILE kiedy parametr 98.02 COMM. MODULE LINK jest 1907 49807 (patrz Nastawy Alternatywne)
uaktywniony)
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Zatacznik B - Nastawy domysine makroaplikacji

Tabela w niniejszym zatgczniku podaje wszystkie domysine
(standardowe) nastawy parametréw dla wszystkich makroaplikaciji
ACS 600. Tabela ta moze stuzy¢ jako Zzrodto odniesienia przy wyborze
makroaplikacji lub ich dostosowywaniu do Waszych potrzeb
(wprowadzaniu nastawéw wtasnych) w zaleznosci od konkretnego
zastosowania ACS 600.

Table B-1 Domysine nastawy parametrow makroaplikacji dla ACS 600 .

Grupa parametréow / Parametr Fabryka Rsef;r?g::iti. Regulacja PID ?negmu:fnctj: sglt(s;’:r‘:vcayr;rel "::fa t:l‘::y
ACTUAL SIGNALS (sygnaty (TRZY SYGNALY DOMYSLNE GDY PANEL STEROWANIA JEST W TRYBIE SYGNALOW BIEZACYCH )
biezace)

FREQ FREQ SPEED SPEED FREQ
CURRENT CURRENT ACT VAL1 TORQUE CURRENT
POWER CTRL LOC CONT DEV CTRL LOC POWER
99 START-UP DATA
99.01 LANGUAGE ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH
99.02 APPLICATION MACRO FACTORY HAND/AUTO PID-CTRL T CTRL SEQ CTRL
99.03 APPLIC RESTORE NO NO NO NO NO
99.04 MOTOR CTRL MODE DTC DTC DTC DTC DTC
99.05 MOTOR NOM VOLTAGE oV oV oV oV oV
99.06 MOTOR NOM CURRENT 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A
99.07 MOTOR NOM FREQ 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz
99.08 MOTOR NOM SPEED 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min
99.09 MOTOR NOM POWER 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW
99.10 MOTOR ID RUN NO NO NO NO NO
10 START/STOP/DIR
10.01 EXT1 STRT/STP/DIR DI1,2 DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2
10.02 EXT2 STRT/STP/DIR NOT SEL DI6,5 DI6 DI1,2 NOT SEL
10.03 DIRECTION FORWARD REQUEST FORWARD REQUEST REQUEST
11 REFERENCE SELECT
11.01 KEYPAD REF SEL REF1 (obr/ REF1 REF1 REF1 REF1
min) (obr/min) (obr/min) (obr/min) (obr/min)
11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT Al1 Al Al Al Al
11.04 EXT REF1 MINIMUM 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
11.05 EXT REF1 MAXIMUM 1500 obr/min 1500 obr/min 1500 obr/min 1500 obr/min 1500 obr/min
11.06 EXT REF2 SELECT KEYPAD Al2 Al1 Al2 Al1
11.07 EXT REF2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0%
11.08 EXT REF2 MAXIMUM 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
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Grupa parametréw / Parametr Fabryka Rse?zl’r?;\ll;:it: Regulacja PID ﬁefnli?:tj: sglt(s\'r-:r‘:gr}ni-neel bﬁlsatsar‘:vey
12 CONSTANT SPEEDS
12.01 CONST SPEED SEL DI5,6 DI4(SPEED4) DI4(SPEED4) DI4(SPEED4) DI4,5,6
12.02 CONST SPEED 1 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min
12.03 CONST SPEED 2 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min
12.04 CONST SPEED 3 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min
12.05 CONST SPEED 4 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 1200 obr/min
12.06 CONST SPEED 5 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 1500 obr/min
12.07 CONST SPEED 6 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 2400 obr/min
12.08 CONST SPEED 7 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 3000 obr/min
12.09 CONST SPEED 8 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.10 CONST SPEED 9 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.11 CONST SPEED 10 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.12 CONST SPEED 11 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.13 CONST SPEED 12 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.14 CONST SPEED 13 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.15 CONST SPEED 14 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
12.16 CONST SPEED 15 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
13 ANALOGUE INPUTS
13.01 MINIMUM Al1 oV oV oV oV oV
13.02 MAXIMUM Al1 10V 10V 10V 10V 10V
13.03 SCALE Al1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.04 FILTER Al1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.05 INVERT Al1 NO NO NO NO NO
13.06 MINIMUM AlI2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA
13.07 MAXIMUM AI2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 SCALE Al2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.09 FILTER AI2 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.10 INVERT AI2 NO NO NO NO NO
13.11 MINIMUM AI3 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.12 MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 SCALE AI3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.14 FILTER AI3 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.15 INVERT AI3 NO NO NO NO NO
14 RELAY OUTPUTS
14.01 RELAY RO1 OUTPUT READY READY READY READY READY
14.02 RELAY RO2 OUTPUT RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING
14.03 RELAY RO3 OUTPUT FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1)
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15 ANALOGUE OUTPUTS
15.01 ANALOGUE OUTPUT 1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED
15.02 INVERT AO1 NO NO NO NO NO
15.03 MINIMUM AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.04 FILTER AO1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
15.05 SCALE AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
15.06 ANALOGUE OUTPUT 2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT
15.07 INVERT AO2 NO NO NO NO NO
15.08 MINIMUM AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0 mA
15.09 FILTER ON AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
15.10 SCALE AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
16 SYSTEM CONTR INPUTS
16.01 RUN ENABLE YES YES DI5 DI6 YES
16.02 PARAMETER LOCK OPEN OPEN OPEN OPEN OPEN
16.03 PASS CODE 0 0 0 0 0
16.04 FAULT RESET SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
16.05 USER MACRO |0 CHG NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
16.06 LOCAL LOCK OFF OFF OFF OFF OFF
16.07 PARAM SAVE DONE DONE DONE DONE DONE
20 LIMITS
20.01 MINIMUM SPEED (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone)
20.02 MAXIMUM SPEED (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone)
20.03 MAXIMUM CURRENT 200.0 % Iy 200.0 % Iy 200.0 % hyq 200.0 % hyq 200.0 % hyq
20.04 MAXIMUM TORQUE 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 %
20.05 OVERVOLTAGE CTRL YES YES YES YES YES
20.06 UNDERVOLTAGE CTRL YES YES YES YES YES
20.07 MINIMUM FREQ -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz
20.08 MAXIMUM FREQ 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
20.09 MIN TORQ SELECTOR -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ
20.10 SET MIN TORQUE -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 %
21 START/STOP
21.01 START FUNCTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO
21.02 CONST MAGN TIME 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms
21.03 STOP FUNCTION COAST COAST COAST COAST RAMP
21.04 DC HOLD NO NO NO NO NO
21.05 DC HOLD SPEED 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min
21.06 DC HOLD CURR 30.0% 30.0% 30.0 % 30.0 % 30.0 %
22 ACCEL/DECEL
22.01 ACC/DEC 1/2 SEL DI4 ACC/DEC 1 ACC/DEC 1 DI5 DI3
22.02 ACCELER TIME 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.03 DECELER TIME 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.04 ACCELER TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
22.05 DECELER TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
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22.06 ACC/DEC RAMP SHPE 0.00s 0.00s 0.00s 0.00s 0.00s
22.07 EM STOP RAMP TIME 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
23 SPEED CTRL
23.01 GAIN 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
23.02 INTEGRATION TIME 250s 250s 250s 250s 250s
23.03 DERIVATION TIME 0.0 ms 0.0ms 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms
23.04 ACC COMPENSATION 0.00s 0.00s 0.00s 0.00s 0.12s
23.05 SLIP GAIN 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
23.06 AUTOTUNE RUN NO NO NO NO NO
24 TORQUE CTRL
24.01 TORQ RAMP UP 0.00s
24.02 TORQ RAMP DOWN 0.00s
25 CRITICAL SPEEDS
25.01 CRIT SPEED SELECT OFF OFF - OFF OFF
25.02 CRIT SPEED 1 LOW 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
25.03 CRIT SPEED 1 HIGH 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
25.04 CRIT SPEED 2 LOW 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
25.06 CRIT SPEED 3 LOW 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH 0 obr/min 0 obr/min - 0 obr/min 0 obr/min
26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION NO NO NO NO NO
26.02 FLUX BRAKING YES YES YES YES YES
26.03 IR COMPENSATION 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 %

30 FAULT FUNCTIONS

30.01 AI<MIN FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.02 PANEL LOSS FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.03 EXTERNAL FAULT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
30.04 MOT THERM PROT NO NO NO NO NO
30.05 MOTOR THERM P MODE DTC" DTC" DTC" DTC" DTCY
30.06 MOTOR THERM TIME (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone) (obliczone)
30.07 MOTOR LOAD CURVE 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
30.08 ZERO SPEED LOAD 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 %
30.09 BREAK POINT 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz
30.10 STALL FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.11 STALL FREQ HI 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz
30.12 STALL TIME 20.00 s 20.00 s 20.00s 20.00s 20.00s
30.13 UNDERLOAD FUNC NO NO NO NO NO
30.14 UNDERLOAD TIME 600.0s 600.0 s 600.0s 600.0s 600.0s
30.15 UNDERLOAD CURVE 1 1 1 1 1

30.16 MOTOR PHASE LOSS NO NO NO NO NO
30.17 EARTH FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.18 COMM FAULT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
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30.19 MAIN REF DS T-OUT 1.00 s 1.00s 1.00 s 1.00s 1.00s
30.20 COMM FAULT RO/AO ZERO ZERO ZERO ZERO ZERO
30.21 AUX REF DS T-OUT 3.0s 3.0s 3.0s 30s 30s
31 AUTOMATIC RESET
31.01 NUMBER OF TRIALS 0 0 0 0 0
31.02 TRIAL TIME 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s
31.03 DELAY TIME 0.0s 0.0s 00s 0.0s 00s
31.04 OVERCURRENT NO NO NO NO NO
31.05 OVERVOLTAGE NO NO NO NO NO
31.06 UNDERVOLTAGE NO NO NO NO NO
31.07 Al SIGNAL<MIN NO NO NO NO NO
32 SUPERVISION
32.01 SPEED1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.02 SPEED1 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
32.03 SPEED2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.04 SPEED2 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
32.05 CURRENT FUNCTION NO NO NO NO NO
32.06 CURRENT LIMIT 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 TORQUE 1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.08 TORQUE 1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 TORQUE 2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.10 TORQUE 2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.11 REF1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.12 REF1 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min
32.13 REF2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.14 REF2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.15 ACT1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.16 ACT1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.17 ACT2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.18 ACT2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%

33 INFORMATION

33.01 SOFTWARE VERSION (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja)

33.02 APPL SW VERSION (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja)

33.03 TEST DATE (Data) (Data) (Data) (Data) (Data)

34 PROCESS SPEED

34.01 SCALE 100 100 100 100 100

34.02 UNIT % % % % %

40 PID CONTROL

40.01 PID GAIN 1.0

40.02 PID INTEG TIME 60.00 s

40.03 PID DERIV TIME 0.00s

40.04 PID DERIV FILTER 1.00 s

40.05 ERROR VALUE INV NO '
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40.06 ACTUAL VALUE SEL ACT1
40.07 ACTUAL1 INPUT SEL Al2
40.08 ACTUAL2 INPUT SEL Al2
40.09 ACT1 MINIMUM 0%
40.10 ACT1 MAXIMUM 100 %
40.11 ACT2 MINIMUM 0%
40.12 ACT2 MAXIMUM 100 %
50 ENCODER MODULE
50.01 PULSE NR 2048 2048 2048 2048 2048
50.02 SPEED MEAS MODE A . B_. A .B_. A .B_. A B A B .
50.03 ENCODER FAULT WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING
50.04 ENCODER DELAY 1000 1000 1000 1000 1000
50.05 ENCODER CHANNEL CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2
50.06 SPEED FB SEL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL
51 COMMUNICATION MODULE
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATION NUMBER 1 1 1 1 1
52.02 BAUDRATE 9600 9600 9600 9600 9600
52.03 PARITY OoDD OoDD OoDD OoDD ODD
70 DDCS CONTROL
70.01 CHANNEL 0 ADDR 1 1 1 1 1
70.02 CHANNEL 3 ADDR 1 1 1 1 1
70.03 CH1 BAUDRATE 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits
90 D SET REC ADDR
90.01 AUX DS REF3 0 0 0 0 0
90.02 AUX DS REF4 0 0 0 0 0
90.03 AUX DS REF5 0 0 0 0 0
90.04 MAIN DS SOURCE 1 1 1 1 1
90.05 AUX DS SOURCE 3 3 3 3 3
92 D SET TR ADDR
92.01 Main DS Status Word 302 302 302 302 302 FIXED
92.02 MAIN DS ACT1 102 102 102 102 102
92.03 MAIN DS ACT2 105 105 105 105 105
92.04 AUX DS ACT3 305 305 305 305 305
92.05 AUX DS ACT4 308 308 308 308 308
92.06 AUX DS ACT5 306 306 306 306 306
96 EXTERNAL AO
96.01 EXT AO1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED
96.02 INVERT EXT AO1 NO NO NO NO NO
96.03 MINIMUM EXT AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.04 FILTER EXT AO1 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s
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96.05 SCALE EXT AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 EXT AO2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT
96.07 INVERT EXT AO2 NO NO NO NO NO
96.08 MINIMUM EXT AO2 0 mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
96.09 FILTER EXT AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
96.10 SCALE EXT AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 OPTION MODULES
98.01 ENCODER MODULE NO NO NO NO NO
98.02 COMM. MODULE LINK NO NO NO NO NO
98.03 DI/O EXT MODULE 1 NO NO NO NO NO
98.04 DI/O EXT MODULE 2 NO NO NO NO NO
98.05 DI/O EXT MODULE 3 NO NO NO NO NO
98.06 Al/O EXT MODULE NO NO NO NO NO
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES

1) Parametr 30.05 MOTOR THERM P MODE: dla urzadzen ACx 607-0400-3, -0490-3 -0490-6 oraz

wersji wyzszych nastaw domysiny jest USER MODE.
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Zatacznik C - Sterowanie przez magistrale
komunikacyjng

Wstep ACS 600 moze by¢ przytgczony do zewnetrznego systemu sterowania
- zwykle jest to magistrala komunikacyjna - poprzez modut adaptera
(przytaczony do kanatu swiattowodowego CHO na ptycie NDCO) oraz
do interfejsu szeregowego RS-485 pracujgcego wedtug protokotu
Modbus. (na ptycie NIOC-01).

Sterownik
magistrali komunikacyjnej

Magistrala komunikacyjna

Inne
urzgdzenia

B CHO 5 .
Sterowanie przez| | (PPCS) L
mag. komunikac. Adaptrer dla szyny komunikacyjnej
— RS-4
Wybér nazwy S-485
zrbdta sygnatu: Nie odizolowane galwanicznie
COMM.MODULE
Ztacze standardowe Modbus
| | (Modbus RTU)
NBCI
;. B RS-232
Przeplyw danych L np. port szeregowy komput.

-¢——Sfowo sterujgce (CWy—— NPCU
-——S. zadawania (REF1...REF5)——

Stowo statusu (SW) ——»

—Wartosci biezace (ACT1...ACT5)—#»
-

Parametr R/W Zadania/Odpowiedzi

Rysunek C-1 Sterowanie przez magistrale komunikacyjng.

Naped moze by¢ ustawiony tak aby otrzymywat wszystkie informacje
sterowania z jednego kanatu magistrali komunikacyjnej albo
sterowanie moze byc¢ roztozone pomiedzy dwa kanaty magistrali
komunikacyjnej i inne dostepne zrodta np. wejscia analogowe i
cyfrowe.
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Sterowanie przez
kanat CHO pityty NDCO

Uruchamianie
komunikacji z

adapterem magistrali

komunikacyjnej

Kanat swiattowodowy CHO pracujacy na bazie protokotu DDCS
znajdujacy sie na dodatkowej (rozszerzeniowej) ptycie komunikacji.
NDCO jest uzywany do przytgcznia ACS 600 do modutu adaptera
magistrali komunikacyjnej. (ptyta NDCO moze by¢ zamowiona jako
instalowana fabrycznie albo jako ptyta rozszerzeniowa do
zamontowania przez klienta. Jest ona rowniez instalowana fabrycznie,
jezeli jest ona wymagana przez inng opcje.

Kanat CHO jest rowniez uzywany dla przytgczania ACS 600 do
systemu sterowania <Advant>. Z punktu widzenia napedu, potgczenie
Advant jest podobne do potgczenia z adapterem magistrali
komunikacyjnej.

Przed skonfigurowaniem ACS 600 do sterowania przez magistrale
komunikacyjng modut adaptera musi zosta¢ zainstalowany
mechanicznie i elektrycznie zgodnie z zaleceniami podanymi w
Instrukcji Obstugi napedu jak i tymi podanymi w Instrukcji modutu
adaptera.

Komunikacja pomiedzy ACS 600 a adapterem magistrali
komunikacyjnej jest nastepnie uaktywniana przez odpowiednie
ustawienie parametru 98.02 COMM. MODULE LINK. Po zainicjowaniu
komunikacji parametry konfiguracyjne modutu stajq sie dostepne w
napedzie w Grupie Parametrow 51. Parametry te sg charakterystyczne
dla danego zastosowanego modutu - wiecej informacji na temat ich
mozliwych nastawéw patrz Instrucja modutu.

Tabela C-1 Parametry instalacyjne komunikacji dla kanatu (dla podtgczenia adaptera magistrali
komunikacyjnej).

Nastawy dla
Parametr Nastawy alternatywne sterowania przez Funkacja / /Informacja
kanat CHO
INICJACJA KOMUNIKACJI
98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; ADVANT, | FIELDBUS Inicjuje komunikacje pomiedzy napedem
LINK STD MODBUS; (swiattowodowy kanat CHO) a modutem adaptera
CUSTOMISED magistrali komunikacyjnej. Uaktywnia parametry
modutu (Grupa 51).
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Wybiera profil komunikacji uzywany przez naped.
CSA 2.8/3.0 Dotyczy to obu kanatéw magistrali

komunikacyjnej (kanatu swiattowodowego CHO
oraz tacza standardowego Modbus) - patrz
sekcja <Profile komunikacyjne> w dalszej czgsci
tego zataczika.

KONFIGURACJA MODULU ADAPTERA (charakterystyczna dla danego modutu -

patrz Instrukcja modutu).

51.01 (FIELDBUS
PARAMETER 1)
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Parametr Nastawy alternatywne sterowania przez Funkacja / /Informacja

Nastawy dla

kanat CHO

51.15 (FIELDBUS
PARAMETER 15)

Poigczenie AF 100

Typy komponentéw
optycznych

Po ustawieniu parametrow Grupy 52 parametry sterowania napedu
(pokazane w Tabeli C-4) muszg zostac¢ sprawdzone i jezeli to
konieczne, odpowiednio dostosowane.

Podtgczenie ACS 600 do AF 100 (AF = Advant Fieldbus = magistrala
komunikacyjna Advant) jest podobne do innych magistrali
komunikacyjnych z wyjatkiem tego ze jeden z interfejsow AF 100
wyliczonych ponizej jest substytutem adaptera magistrali
komunikacyjnej. W przeciwienstwie do innych magistrali
komunikacyjnych, Grupa Parametrow 51 nie zawiera w tym wypadku
zadnych nastawialnych parametrow. Naped (kanat CHO) jest
podtagczony do interfejsu AF 100 przy pomocy kabli $wiattowodowych.
Oto lista odpowiednich interfejsow:

* Interfejs komunikacyjny magistrali komunikacyjnej CI1810
TB811 (5 MBd) lub TB810 (10 MBd). Wymagany interfejs portu
optycznego (tzw. Optical ModuleBus Port Interface)

+ Sterownik Advant 70 (AC 70)
TB811 (56 MBd) lub TB810 (10 MBd) Wymagany interfejs portu
optycznego (tzw. Optical ModuleBus Port Interface)

+ Sterownik Advant 80 (AC 80)
Potgczenie via Optical ModuleBus : TB811 (5 MBd) lub TB810 (10
MBd). Wymagany interfejs portu optycznego (tzw. Optical
ModuleBus Port Interface)

» Potgczenie via DriveBus : przytaczalny do ptyty NAMC-11 z opcja
komunikacji NDCO-01.

Jeden z podanych powyzej interfejséw moze by¢ juz obecny na
magistrali komunikacyjnej AF 100. Jezeli nie, jest dostepny oddzielnie
zestaw adaptera dla magistrali komunikacyjnej Advant 100 (tzw.
Advant Fieldbus 100 Adapter kit) (NAFA-01) ktéry zawiera intrefejs
komunikacyjny magistrali CI810, interfejs typu port optyczny TB811
(Optical ModuleBus Port Interface), oraz zaczep magistrali TC505
(wiecej informaciji na temat tych komponentéw mozna znalez¢ w
<Podreczniku uzytkownika S800 We/Wy> = S800 I/O User’s Guide
3BSE 008 878 [ABB Industrial Systemagistrali ms, Vasteras, Sweden])

Interfejs TB811 (Optical ModuleBus Port Interface) jest wyposazony w
komponenty optyczne 5 MBd podczas gdy interfejs TB810 ma
komponenty na poziomie 10 MBd. wybor pomiedzy TB810 a TB811
zalezy od urzadzen do jakich majg one by¢ przytagczane.

TB811 (5 MBd) powinien by¢ stosowany kiedy przytacza sie do napedu
0 nastepujacym wyposazeniu:

+ ptyta NAMC-03 (nie uzywana ze Standardowym Programem
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Inicjacja komunikacji

Aplikacyjnym 5.2)
+ ptyta NAMC-11 z opcjg komunikacyjng NDCO-02
+ ptyta NAMC-11 z opcjg komunikacyjng NDCO-03
+ ptyta NAMC-22 .

TB810 (10 MBd) powinien by¢ stosowany kiedy przytgcza sie do
napedu o nastepujgcym wyposazeniu:

+ ptyta NAMC-11 z opcjg komunikacyjng NDCO-01
+ pityta NAMC-21
» zespoty odgatezne NDBU-85/95 DDCS .

Komunikacja pomiedzy ACS 600 i interfejsem AF 100 jest uaktywniana
przez ustawienienie parametru 98.02 COMM. MODULE LINK na
ADVANT.

Tabela C-2 Parametlry inicjujgce komunikacje dla kanatu CHO (dla przytaczenia AF100)

Nastawy dla
Parametr Nastawy alternatywne sterowania przez Funkacja / /Informacja
kanat CHO
INICJACJA KOMUNIKACJI
98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; ADVANT; | FIELDBUS Inicjuje komunikacje pomiedzy napedem
LINK STD MODBUS; (swiattowodowy kanat CHO) a interfejsem AF
CUSTOMISED 100. Szybkos$¢ komunikacji wyniosi 4 Mbit/s.
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Wybiera profil komunikacji uzywany przez naped.
CSA 2.8/3.0 Dotyczy to obu kanatéw magistrali
komunikacyjnej (kanatu swiattowodowego CHO
oraz tgcza standardowego Modbus) - patrz
sekcja <Profile komunikacyjne> w dalszej czgsci
tego zataczika.

Po ustawieniu parametréw uaktywniajgcych komunikacje interfejs AF

100 musi zosta¢ zaprogramowany zgodnie z jego dokumentacjg oraz

parametrami sterowania napedu (podanymi w Tabeli C-4), a nastepnie
sprawdzony oraz gdy to konieczne doregulowany.

Przy podiaczeniu interfejsu optycznego Optical ModuleBus ,
wartos¢ parametru 70.01 CHO NODE ADDRESS jest wyliczana z
wartosci terminalu POSITION w odpowiednim elemencie bazy danych
(dla AC 80 jest to DRISTD) w nastepujgcy sposaéb:

1. Pomnozy¢ cyfre w rzedzie setek dla wartosci POSITION razy 16.

2. Dodac liczbe utworzona przez rzad dziesigtek i jednostek dla
wartosci POSITION do otrzymanego rezultatu.

Na przyktad jezeli terminal POSITION elementu bazy danych DRISTD
ma warto$¢ 110 (dziesigty naped na pierscieniu magistrali optycznej
Optical ModuleBus ), parametr 70.01 musi by¢ ustawiony na wartos¢
16 x1+ 10 = 26.

Przy poditaczeniu interfejsu DriveBus AC 80, napedy sg
adresowane od 1 do 12. Adres napedu (ustawiony parametrem 70.01)
jest zwigzany z wartoscig terminalu DRNR elementu ACSRX PC .
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Sterowanie poprzez

standardowe fgcze
Modbus

Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Stosowane sg modutowe wtyki typu <jack> (X28 i X29) na ptycie

NIOC-01 ACS 600 od Standardowego tgcza Modbus . tgcze moze
by¢ uzywane dla sterowania zewnetrznego albo bezposrednio albo

Uruchomienie
komunikacji

przez zastosowanie modutu NBCI-01 Panel Bus Connection Interface
module dla uzyskania izolacji galwanicznej i rownolegtego lub
diugodystansowego potaczenia kilku napedow.

Port RS-232 (np. port szeregowy komputera PC) moze by¢
przytgczony do Standardowego tacza Modbus przez Zespét
Potaczeniowy dla PC NPCU-01 ktory zapewnia izolacje galwaniczng i
konwersje RS-232/RS-485 (jednakze oprogramowanie pod nazwg
DriveWindow Light PC (Okno Napeddw na PC) moze byc¢ przytgczone
tylko do facznika Panelu Sterowania na ptycie NAMC.

Komunikacja przez Standardowe t.gcze Modbus jest inicjowana przez

ustawienie parametru 98.02 COMM. MODULE LINK do STD
MODBUS. Nastepnie muszg by¢ doregulowane parametry
komunikacyjne w Grupie 52 - patrz tabela ponizej.

Tabela C-3 Parametry inicjujgce komunikacje dla Standardowego tgcza Modbus.

Nastawy dla
sterowania przez

Parametr Nastawy alternatywne standardowe facze Funkacja / Informacja
Modbus

INICJACJA KOMUNIKACJI

98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; ADVANT; | STD MODBUS Inicjuje komunikacje pomiedzy napedem

LINK STD MODBUS; (standardowe tgcze Modbus) a sterownikiem
CUSTOMISED pracujacym w protokole Modbus. Uaktywnia

parametry komunikacji w Grupie 52.

98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Wybiera profil komunikacji uzywany przez

CSA 2.8/3.0 naped. Dotyczy to obu kanatéw magistrali

komunikacyjnej (kanatu $wiattowodowego CHO
oraz tgcza standardowego Modbus) - patrz
sekcja <Profile komunikacyjne> w dalszej
czesci tego zatgczika.

PARAMETRY KOMUNIKACYJNE

52.01 STATION 1 do 247 b Precyzuje numer stacji napedu dla tacza

NUMBER standardowego Modbus.

52.02 BAUDRATE 600; 1200; 2400; 4800; b Predkosé komunikacji dla tacza
9600 standardowego Modbus.

52.03 PARITY ODD; EVEN,; b Ustawienie parzystosci dla tacza
NONE1STOPBIT; standardowego Modbus.
NONE2STOPBIT

Po ustawieniu parametrow w Grupie 52 nalezy sprawdzi¢ parametry
sterowania napedu (podane w Tabeli C-4) i jezeli to konieczne,
dokonac ich regulacji.
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Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
Parametry sterowania

napedu

Po zainstalowaniu / ustanowieniu porzgdanych kanatéw magistrali

komunikacyjnej nalezy sprawdzi¢ parametry sterowania napedu (podane w
Tabeli C-4) i jezeli to konieczne dokonac ich regulaciji.

Kolumna Ustawienia dla sterowania przez magistrale komunikacyjna
podaje wartos¢ jakiej nalezy uzy¢ gdy ktérykolwiek z kanatéw (kanat CHO lub
standardowe fgcze Modbus) jest pozgdanym zrodtem lub miejscem
przeznaczenia dla tego konkretnego sygnatu. Kolumna Funkcja / Informacja
podaje opis danego parametru.

Sciezki sygnatéw magistrali komunikacyjnej oraz kompozycja komunikatu sa
wyjasnione w dalszej czeéci tego Zatgcznika w sekcji pod tytutem Interfejs
sterowania przez magistrale komunikacyjng Wiecej informacji na temat
alternatywnych nastawow parametréw podano takze w Rozdziale 6.

Tabela C-4 Parametry sterowania napedu ktére nalezy sprawdzic i doregulowac dla sterowania
napedu przez magistrale komunikacyjng .

Parametr

Nastawy alternatywne

Nastawy dla
sterowaniaprzez
mag. komunik.

Funkacja / Informacja

WYBOR ZRODIA KOMENDY STEROWANIA

10.01 EXT1
STRT/STP/DIR

NOT SEL; DI1; .;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia Stowo Sterujgce magistrali komunikacyjnej (z
wyjatkiem bitu 11) kiedy EXT1 jest wybrane jako zrédio
sterowania

10.02 EXT2
STRT/STP/DIR

NOT SEL; Df1; .;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia Stowo Sterujace magistrali komunikacyjnej (z
wyjatkiem bitu 11) kiedy EXT2 jest wybrane jako zrodto
sterowania

10.03 DIRECTION

FORWARD; REVERSE;
REQUEST

REQUEST

Uaktywnia sterowanie kierunku obrotow jak zdefiniowane
przez parametry 10.01 i 10.02.

11.02 EXT1/EXT2
SELECT

DI1; ..; COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia wybor EXT1/EXT2 przez bit 11 Stowa Sterujgcego
magistrali komunikacyjnej EXT CTRL LOC.

11.03 EXT REF1
SELECT

KEYPAD; E; COMM.REF;
COMMREF+AI1;
COMMREF*AI1

COMM.REF,
COMMREF+AI1
or
COMMREF*AI1

Jest uzywane zadawanie magistrali komunikacyjnej REF1
kiedy jako zrédto sterowania jest wybrane wejscie EXT1 -
patrz sekcja <Sygnaly zadawania> ponizej dla uzyskania
dalszych informacji o dostepnych nastawach alternatywnych.

11.06 EXT REF2
SELECT

KEYPAD; E; COMM.REF;
COMMREF+AI1;
COMMREF*Al1

COMM.REF,
COMMREF+AI1
or
COMMREF*AI1

Jest uzywane zadawanie magistrali komunikacyjnej REF2
kiedy jako zrédto sterowania jest wybrane wejscie EXT2 -
patrz sekcja <Sygnaly zadawania> ponizej dla uzyskania
dalszych informacji o dostepnych nastawach alternatywnych.

WYBOR ZRODtA SYGNALU WYJSCIOWEGO

14.01 RELAY RO1
OUTPUT

READY; ..;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia sterowanie wyscia przekaznikowego RO1 przez
bit 13 zadawania magistrali komunikacyjnej REF3

14.02 RELAY RO2
OUTPUT

READY; ..;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia sterowanie wyscia przekaznikowego RO2 przez
bit 14 zadawania magistrali komunikacyjnej REF3

14.03 RELAY RO3
OUTPUT

READY; ..;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Uaktywnia sterowanie wyscia przekaznikowego RO3 przez
bit 15 zadawania magistrali komunikacyjnej REF3

15.01 ANALOGUE

NOT USED; P SPEED; .;

COMM.MODULE

Kieruje zawartos¢ zadawania magistrali komunikacyjnej

OUTPUT1 COMM.MODULE REF3 do wyjscia analogowego AO1.
Skalowanie: 20000 = 20 mA
15.06 ANALOGUE NOT USED; P SPEED; ..; | COMM.MODULE Kieruje zawartos¢ zadawania magistrali komunikacyjnej
OUTPUT2 COMM.MODULE REF5 do wyjscia analogowego AO2.
Skalowanie: 20000 = 20 mA
170 Podrecznik programowania



Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Parametr

Nastawy alternatywne

Nastawy dla
sterowaniaprzez
mag. komunik.

Funkacja / Informacja

WEJSCIA STERUJACE SYSTEMU

16.01 RUN YES; DI1; E; COMM.MODULE Uaktywnia sterowanie sygnatu Zezwolenia na Start poprzez
ENABLE COMM.MODULE bit 3 Stowa Sterujgcego magistrali komunikacyjnej.

16.04 FAULT NOT SEL; DI1; E; COMM.MODULE Uaktywnia resetowanie btedu poprzez bit 7 Stowa

RESET SEL COMM.MODULE Sterujacego magistrali komunikacyjne;j.

16.07 PARAM SAVE.; DONE Zapisuje zmiany wartosci parametréow (w tym te dokonane
SAVE via sterowanie przez magistrale komunikacyjng) do pamieci

statej
- patrz Rozdziat 6 - Parametry.

KOMUNIKACYJNE FUNKCJE BtEDU

30.18 COMM
FAULT FUNC

NO; FAULT; CONST SP
15; LAST SPEED

Determinuje dziatanie napedu w przypadku utraty
komunikacji z magistralg komunikacyjna.

Uwaga: Wykrywanie utraty komunikacji jest oparte na
monitorowaniu zespotéw danych gtéwnego i pomocniczego
(ktorych zrodta sg wybierane przy pomocy parametréw 90.04
oraz 90.05).

30.19 MAIN REF
DS T-OUT

0.1t0 60 s

Definiuje czas pomiedzy wykryciem utraty gtdbwnego zespotu
danych zadawania i dziataniem wybranym przez parametr
30.18.

30.20 COMM FLT
RO/AO

ZERO; LAST VALUE

Determinuje pozycje w jakich pozostajg wyjscia
przekaznikowe RO1 i RO3 oraz wyjscia AO1iAO2 po
zaniku pomocniczego zestawu danych zadawania .

30.21 AUX REF
DS T-OUT

0.1t060s

Definiuje czas pomiedzy wykryciem utraty pomocniczego
zespotu danych zadawania i dziataniem wybranym przez
parametr 30.18.

Uwaga:Ta funkcja nadzoru jest wytaczona jezeli parametry
90.01, 90.02 i 90.03 sg ustawione na 0.

WYBOR DOCELOWEGO MIEJSCA DLA SYGNALU ZADAWANIA MAGISTRALI KOMUNIKACYJNEJ (Niewidoczne gdy parametr

98.02 jest ustawiony na NO.)

90.01 AUX DS 0..8999 - Definiuje parametr napedu do ktérego wartosci jest
REF3 Domysinie: 0 (Nie zapisywane REF3 z magistrali komunikacyjnej . Format:
wybrano zadnego) xxyy, gdzie xx = nr. Grupy parametréw (od 10 do 89), yy =
indeks parametru. Np. 3001 = parametr 30.01.
90.02 AUX DS 0..8999 - Definiuje parametr napedu do ktérego wartosci jest
REF4 Domysinie: 0 (Nie zapisywane REF4 z magistrali komunikacyjne;.
wybrano zadnego) Format: patrz parametr 90.01.
90.03 AUX DS Domysinie: 0 (Nie - Definiuje parametr napgdu do ktérego wartosci jest
REF5 wybrano zadnego) zapisywane REF5 z magistrali komunikacyjne;j.
Format: patrz parametr 90.01.
90.04 MAIN DS 0...255 1 lub 81 Jezeli parametr 98.02 COMM. MODULE LINK jest
SOURCE (1 = adapter m. komunik. ustawiony na CUSTOMISED wybiera on kanat magistrali
[CHO]; 81 = standardowe komunikacyjnej z ktérego naped odczytuje zesp6t gtéwny
tacze Modbus ) danych zadawania (sktadajacy sie ze Stowa Sterujgcego
Domysiny: 1 magistrali komunikacyjnej oraz zadawania magistrali
komunikacyjnej REF1 i REF2.
90.05 AUX DS 0...255 3lub 83 Jezeli parametr 98.02 COMM. MODULE LINK jest
SRCE (3 = adapter m. komunik. CUSTOMISED wybiera on kanat magistrali komunikacyjnej z

[CHO]; 83 = Standardowe
tacze Modbus)
Domysiny: 3

ktérego naped odczytuje zesp6t pomocniczy danych
zadawania (sktadajacy sie z zadawania magistrali
komunikacyjnej REF3, REF4 i REF5).
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Nastawy dla
Parametr Nastawy alternatywne sterowaniaprzez Funkacja / Informacja
mag. komunik.
WYBOR SYGNALU BIEZACEGO DLA MAGISTRALI KOMUNIKACYJNEJ (Niewidoczne gdy parametr 98.02 jest ustawiony na NO.)

92.01 Gtéwne DS
Stowo Statusu

State do 302 ( Sygnat
biezacy

3.02 MAIN STATUS
WORD).

302 (Staty)

Stowo Statusu jest transmitowane jako pierwsze stowo
gtéwnego zespotu danych sygnatéw biezacych.

biezacy 3.06 FAULT
WORD 2)

92.02 MAIN DS 0..9999 - Wybiera sygnat biezacy lub wartos¢ parametru ktéra ma byc
ACT1 Domysiny: 102 ( Sygnat transmitowana jako drugie stfowo (ACT1) gtéwnego zespotu
biezacy danych sygnatéw biezacych.

1.02 SPEED) Format: xxyy, gdzie xx = nr grupy sygnatéw biezacych lub
grupy parametréw, yy = indeks sygnatu biezacego lub
parametru.

Np. 103 = sygnat biezacy 1.03 FREQUENCY; 2202 =
parametr 22.02 ACCEL TIME 1.
92.03 MAIN DS 0..9999 - Wybiera sygnat biezacy lub wartos¢ parametru ktéra ma byc
ACT2 Domysiny: 105 (Sygnat transmitowana jako trzecie stowo (ACT2) gtéwnego zespotu
biezacy 1.05 TORQUE) danych sygnatéw biezacych.
Format: patrz parametr 92.02
92.04 AUX DS 0..9999 - Wybiera sygnat biezacy lub wartos¢ parametru ktéra ma byc
ACT3 Domysiny: 305 (Sygnat transmitowana jako pierwsze stowo (ACT3) pomocniczego
biezacy 3.05 FAULT zespotu danych sygnatéw biezacych.

WORD 1) Format: patrz parametr 92.02

92.05 AUX DS 0..9999 - Wybiera sygnat biezacy lub wartos¢ parametru ktéra ma byc
ACT4 Domysiny: 308 (Sygnat transmitowana jako drugie stowo (ACT4) pomocniczego
biezacy 3.08 ALARM zespotu danych sygnatéw biezacych.

WORD 1) Format: patrz parametr 92.02

92.06 AUX DS 0..9999 - Wybiera sygnat biezacy lub wartos¢ parametru ktéra ma byc
ACT5 Domysiny: 306 (Sygnat transmitowana jako trzecie stowo (ACT5) pomocniczego

zespotu danych sygnatéw biezacych.
Format: patrz parametr 92.02

Interfejs sterowania
przez magistrale
komunikacyjna

Komunikacja pomiedzy systemem magistrali komunikacyjnej a
ACS 600 wykorzystuje zespoty danych. Jeden zespdt danych sktada
sie z trzech 16-bitowych stow. Standardowy program aplikacyjny ACS

600 obstuguje korzystanie z czterech zespotow danych, dwdch w
kazdym kierunku. ACS 600 posiada przyporzgdkowang pamigc¢ dla
przechowywania dwu zespotéw danych sterowania oraz dwu
zespotéw danych statusu dla kazdego kanatu magistrali
komunikacyjnej (kanatu swiattowodowego CHO oraz standardowego
tacza Modbus) co daje w sumie 4 wejsciowe i 4 wyjsciowe alokacje
pamieci. Dwa z czterech wejsciowych zespotow danych sg wybierane
przy pomocy parametru 98.02 COMM. MODULE LINK, 90.04 MAIN
REF DS SOURCE oraz 90.05 AUX REF DS SOURCE. Wybrane
zespoty danych tworzg gtéwny zesp6t danych zadawania oraz
pomocniczy zespét danych zadawania, ktére sg uzywane do
sterowania napedem.

Informacja o statusie transmitowana przez naped jest wybierana przy
pomocy parametréw od 92.01 do 92.03 (gtéwny zesp6t danych
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Stowo Sterujgce oraz
Stowo Stanu

Sygnaly zadawania

Wybor i korygowanie
zadawania magistrali
komunikacyjnej

Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

sygnatdéw biezacych) oraz od 92.04 do 92.06 (pomocniczy zespodt
danych sygnatéw biezgcych).

Czas uaktualniania dla gtéwnego zespotu danych zadawania i dla
gtdwnego zespotu danych sygnatow biezacych wynosi 12 milisekund a
dla pomocniczego zespotu danych zadawania i dla pomocniczego
zespotu danych sygnatéow biezacych wynosi 100 milisekund.

Rysunki C-3 i C-4 demonstrujq sciezki sygnatéw wejscia i wyjscia dla
sterowania przez magistrale komunikacyjng.

Stowo Sterujgce (Control Word = CW) jest zasadniczym $rodkiem do
sterowania napedu z systemu magistrali komunikacyjnej. Jest ono
uaktywnione (efektywne) kiedy biezgca lokalizacja zrédta sterowania
(EXT1 lub EXT2, patrz parametry 10.01 oraz 10.02) jest ustawiona na
COMM. MODULE.

Stowo Sterujgce (opisane w szczego6tach w Tabeli C-5) jest wysytane
przez sterownik magistrali komunikacyjnej do napedu. Naped dokonuje
przetaczenia pomiedzy swoimi stanami (jak pokazane na

Rysunku C-5) zgodnie z zakodowanymi bitowo instrukcjami
podawanymi przez Stowo Sterujace.

Stowo Statusu (Status Word = SW) jest to stowo zawierajgce
informacje o statusie przesytane przez naped do sterownika magistrali
komunikacyjnej Kompozycja Stowa Statusu jest wyjasniona w

Tabeli C-5

Sygnaty zadawania (REF) sg 16-bitowymi stowami zawierajgcymi bit
podpisu i 15-bitowa liczbe catkowitg. Zadawanie negatywne
(wskazujace na odwrotny kierunek obrotow) jest tworzone przez
wyliczenie dopetnienia tych dwu cztonéw z odpowiadajgcej wartosci
jezeli wartosc parametru 10.01 EXT1 STRT/STP/DIR lub 10.02 EXT2
STRT/STP/DIR jest COMM. MODULE.

Zadawanie magistrali komunikacyjnej (zwane COMMREF w
kontekscie wyboru sygnatu) jest wybrane przez ustawienie parametru
wyboru zadawania -11.03 EXT REF1 SELECT lub 11.06 EXT REF2
SELECT - jako COMMREF, COMMREF+AI1 lub COMMREF*AI1.
Dwa ostatnie umozliwiajg korygowanie zadawania magistrali
komunikacyjnej przy uzyciu wejscia analogowego Al1. W tabeli
ponizej sg podane wyjasnienia dla tych wyboréw.
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Nastaw Wplyw napiecia wejsciowego Al1 na zadawanie magistrali
parametru komunikacyjnej
COMM. REF Zaden

COMMREF+AI1

zadawania

(100 + 0.5 « (Par.

(100 - 0.5 « (Par.

Wspétczynnik korekcji

magistrali komunikacyjnej

A

13.03))%

100%

13.03))% >
10V Napiecie
wejsciowe Al1

0 5V

COMMREF*Al1

komunikacyjnej

Wspétczynnik korekcji
zadawania magistrali

100%

50%

0%

10V o Napiecie
wejsciowe Al1

Skorygowane zadawania magistrali komunikacyjnej REF 1 i REF 2
(jezeli jest zastosowana korekcja, patrz powyzej) sq skalowane jak

podano w tabeli ponizej:.

Nr Uzyta T
za;;law makroaplikacja z)algawania Skalowanie Uwagi
) (Par. 99.02)
REF1 (dowolne) Predkos¢ lub | 20000 = wartos¢ definiowana | Zakres: -32765 .. 32765.
czestotliwos¢ | przez parametr 11.05 Nie limitowane przez par. 11.04/11.05.
(Koncowe zadawanie limitowane przez 20.01/20.02
[predkosé] lub 20.07/20.08 [czestotliwosE]).
REF2 | FACTORY, Predkos¢ lub | 20000 = wartos¢ definiowana | Zakres: -32765 .. 32765.
HAND/AUTO, czestotliwos¢ | przez parametr 11.08 Nie limitowane przez par. 11.07/11.08.
lub SEQ CTRL (Koncowe zadawanie limitowane przez 20.01/20.02
[predkosé] lub 20.07/20.08 [czestotliwosE]).
T CTRL lub Moment 10000 = wartos¢ definiowana | Zakres: -32765 .. 32765.
M/F (opcja) przez parametr 11.08 Nie limitowane przez par. 11.07/11.08.
(Koncowe zadawanie limitowane przez 20.04.
PID CTRL Regulacja PID | 10000 = wartos¢ definiowana | Zakres: -32765 .. 32765.
przez parametr 11.08 Nie limitowane przez par. 11.07/11.08.
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Wartosci biezace

Adresowanie dla
sterownika Modbus

Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Wartosci biezace (Actual Values = ACT) sq to stowa 16-bitowe
zawierajgce informacje o wybranych dziataniach / operacjach napedu.
Funkcje napedu ktére majg by¢ monitorowane sa wybierane przy
pomocy parametréw z grupy 92. Skalowanie liczb catkowitych
przestanych do sterownika nadrzednego jako wartosci biezace zalezy
od wybranej funkcji - patrz kolumna Skalowanie dla magistrali
komunikacyjnej w tabelach Zatacznika A.

Zawartos¢ geupy sygnatow biezacych 3 jest pokazana w tym
Zataczniku poczynajgc od Tabeli C-5 (Stowo Sterowania i Stowo Stanu
sg rowniez dostepne jako sygnaty biezgce odpowiednio 3.01 oraz
3.02)

W pamieci sterownika Modbus Stowo Sterujace, Stowo Stanu oraz
zadawania i wartosci biezace sg rozplanowane jak podano ponizej:

Adres Zawartosc¢ Adres Zawartos¢
40001 Stowo 40004 Stowo Stanu
Sterujace
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

Wiecej informacji na na temat komunikacji Modbus jest dostepne w
oddzielnej publikacji <Podrecznik instalacji i uruchamiania NMBA-01>
(NMBA-01 Installation and Start-up Guide (3AFY 58919772 [English])
do otrzymania po skontaktowaniu sie¢ z ABB lub na stronach
internetowych Modicon http:\\www.modicon.com.

Podrecznik programowania

175



Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

(90°G} zned) zov
amobojeue a10slAp

1NO-1 8A 434 XNV L¢'0€
OVv/0Od 114 WINOD 0¢°0€
ONN4 171Nvd WNOD 81°0€

€0°06
m —
. N ] G434 20'86 G0°06
6668 [ (1o°gL zned) oy | | (1e14
amobojeue a19slAM ¥43d aasi|_| U : 8 Sd
. 1 43y wousno[ | M |+ ) |
e — c0'06 Snaaon ENE | [ s000¥ | |
eluemepez alsl™ €8sa | vy |= @ —— so00v
- m\ yoAuep jodsoz €43y | | zo0ov | |
2001 — Azo1us0owogd NvAQY _ _
sng
-g1ald ¢8sd Snapop | | |
. azok
oL ] (€071 10°% 1 Zped) ON 243y .Emvc%w | | €voop | |
“iuzeyazid elosiAp T 18Sa [ t43d = <+ Z1L00%
MO || vioop | |
monawesed 1006] S+ € C _ _
ejoqe sie cee snqpow
m _ Ijumoleg|
L — —
¥ sd
Z0'86 ¥0°06 )
[oYerd 643y
b ajeIZpzoy M a3si|| w . = €sa [ vd38 = %
BILEMOIIS BIPOIZ z43y -WOLSND . €434
niogAm Ayewsyos zied 143y sngaonfs— | ("Miunwoy
aLs Zsa Ilensibew
Z43¥ ANVMVAVZ M3 INVAQY A_|4 = Jeydepy)
1434 IINVMVAVZ eluemepez sng P OHO
I ! |
faulAoeyiunwoy "Hew yosAuep jodsaz -a7aid B Lsa P@m%
aoklnia)s omolg Aumoto ON C
O yoAuep
1NO-1 S 434 NIV 61°0¢ nfodsaz
ejoqel

ONN4 17NVd NINOD 81°0€

Rysunek C-2 Wejscie danych sterowania z magistrali komunikacyjnej -

schemat.

Podrecznik programowania

176



eluemouweiboud 3iuzodipod

121

‘foulfoexiunwoy ijejsibew ejp feobzaiq 1osouem JoqAam -0 younsAy

Tabela
sygnat biezacy /
parametr

1.01

1.02

3.99

10.01

Gtowny zespot
danych sygnatow
biezacych

STATUS WORD*

|

ACT1

ACT2

99.99

—

Pomocniczy zesp.

danych sygnatow
biezacych

ACT3

Tabela
zespotu
danych
DS 1
SW
DS 2 ACT1 =
ACT2
DS 3
ACT3
DS 4 ACT4 |-—
ACT5
DS 81
SW
DS 82 ACT1 [
ACT2
DS 83
ACT3
DS 84 ACT4 [
ACT5

ACT4

ACT5

92.06

*Parametr. 92.01 jest ustawiony na state na 3.02 MAIN STATUS WORD.

)

CHO
(Adapter
magistrali
komunik.)

) @

Standard.
tacze
Modbus

r-— — "
| Sterownik |

Modbus

40004
40005
40006

N

40010
40011
40012

\
\
\
\
\
\
|

bulfoeyiunwoy djessibew zezid ajuemots)s - O yiuzokrez



Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Profile komunikacji

Standardowy Program Aplikacyjny 5.0 (lub p6zniejszy) obstuguje profil
komunikacji <Napedy ABB> (ABB Drives) ktory normalizuje interfejs
sterowania (taki jak Stowo Sterujgce i Stowo Stanu) dla wszystkich
napedow ABB. Profil <Napedy ABB> wywodzi si¢ od interfejsu
sterowania PROFIBUS i zapewnia catg game funkcji sterujgcych i
diagnostycznych (patrz Tabele C-6 oraz C-7 oraz Rysunek C-5).

Aby zachowa¢ mozliwos¢ sterowania i pracy z obrotami wstecznymi
dla Standardowych Programoéw Aplikacyjnych wersji 2.8 oraz 3.0 profil
komunikacji odpowiedni dla tych wersji (CSA 2.8/3.0) moze by¢
wybrany przy pomocy parametru 98.07 COMM INTERFACE. Eliminuje
to potrzebe przeprogramywania PLC kiedy napedy ACS 600 z
wersjami oprogramowania 2.8 czy 3.0 sg wymieniane na nowsze.

Stowo Sterujgce i Stowo Stanu dla profilu komunikacyjnego
CSA 2.8/3.0 sg opisane szczego6towo odpowiednio w Tabelach C-15
oraz C-16.

Uwaga: Parametr wyboru profilu komunikacyjnego 98.07 COMM
PROFILE wptywa tak na kanat swiattowodowy CHO jak i na kanat
standardowy Modbus .

Tabela C-5 Stowo sterujgce (sygnat biezgcy 3.01) dla profilu komunikacji <Napedy ABB> . Tekst
ttustym drukiem i duzymi literami odnosi sie do stanéw pokazanych na Rysunku C-4.

Bit

Nazwa

Wartos¢

STAN/Opis

0

ON

1

Wprowadza READY TO OPERATE.

OFF1

0

Wytaczenie awaryjne , stop w czasie zdefiniowanym przez parametr 22.07 EM STOP RAMP
TIME. Wprowadzi¢ OFF1 ACTIVE; przejs¢ do READY TO SWITCH ON chyba ze sg aktywne
inne blokady (OFF2, OFF3) sg aktywne.

OFF2

Kontynuje prace (OFF2 nieaktywny).

Wytaczenie awaryjne, wybieg do zatrzymania.
Wprowadzi¢ OFF2 ACTIVE; przejs¢ do SWITCH-ON INHIBITED.

OFF3

Kontynuje prace (OFF3 nieaktywny).

Wytaczenie awaryjne , stop w czasie zdefiniowanym przez parametr 22.07 EM STOP RAMP
TIME. Wrowadzi¢ OFF3 ACTIVE; przejs¢ do SWITCH-ON INHIBITED.

Ostrzezenie: Upewnic sie, ze silnik i maszyna napedzana mogg by¢ zatrzymane przy uzyciu
tego trybu stop.

START

Wprowadzi¢ OPERATION ENABLED. (Uwaga: Sygnat <Zezwolenie na Start> musi by¢
aktywny ; patrz parametr 16.01. Jezeli par. 16.01 jest ustawiony na COMM. MODULE, bit ten
réwniez uaktywnia sygnat <Zezwolenie na Start> .)

Zakazuje pracy. Wprowadzi¢ OPERATION INHIBITED.

RAMP_OUT _
ZERO

Normalna praca.
Wprowadzi¢ RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

Wymusza zero na wyjsciu Generatora Funkcji Rampy. Naped schodzi wedtug rampy
hamowania do zatrzymania (w mocy pozostajg ograniczenia pragdu oraz napigcia).
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Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Bit Nazwa Wartos¢ STAN/Opis
5 RAMP_HOLD 1 Uaktywnia funkcje rampy.
Wprowadzi¢ RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Zatrzymanie pracy wedtug rampy (Podtrzymywanie stanu wyjscia Generatora Funkcji Rampy ).
6 RAMP_IN_ 1 Praca normalna. Wprowadzi¢ OPERATING.
ZERO
0 Wymusza zero na wejsciu Generatora Funkcji Rampy.
7 RESET 0=>1 Resetowanie btedu jezeli wystepuje btad aktywny. Wprowadzi¢ SWITCH-ON INHIBITED.
0 Kontynuje normalng prace.
8 INCHING _1 1 Nie uzywany.
1=0 Nie uzywany.
9 INCHING_2 1 Nie uzywany.
1=0 Nie uzywany.
10 REMOTE_CM 1 Uaktywnione sterowanie przez magistrale komunikacyjna.
D
0 Stowo Sterujgce <> 0 lub Zadawanie <> 0: Podtrzymuje ostatnie Stowo Sterujace.
Stowo Sterujgce = 0 i Zadawanie = 0: Uaktywnione sterowanie przez magistrale
komunikacyjna.
Zadawanie oraz rampa hamowania / przyspieszania sa zablokowane.
11 EXT CTRL 1 Wybiera zewnetrzng lokalizacja zrodta sterowania 2 EXT2). Efektywne jezeli parametr 11.02
LOC jest ustawiony na COMM.MODULE.
0 Wybiera zewnetrzng lokalizacja zrédta sterowania 1 (EXT1). Efektywne jezeli parametr 11.02
jest ustawiony na COMM.MODULE.
12 to 15 | Zarezerwowane

Tabela C-6 Stowo Stanu (sygnat biezgcy 3.02) dla profilu komunikacyjnego <Napedy ABB>. Tekst
ttustym drukiem i duzymi literami odnosi sie do stanéw pokazanych na Rysunku C-5.

Bit Nazwa Wartos¢ STAN/Opis

0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON. (Gotowy do wiaczenia)
0 NOT READY TO SWITCH ON. (Nie gotowy do wiaczenia)

1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE. (Gotowy do pracy)
0 OFF1 ACTIVE. (OFF1 aktywne)

2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED. (Gotowy do pracy.)
0 OPERATION INHIBITED. (Praca wstrzymana.)

3 TRIPPED 1 FAULT. (Btad)
0 No fault. (Brak btedu)

4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactive. (OFF2 nieaktywne)
0 OFF2 ACTIVE. (OFF2 aktywne)

5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactive. (OFF3 nieaktywne)
0 OFF3 ACTIVE. (OFF3 aktywne)
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Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Bit Nazwa Wartos¢ STAN/Opis
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED. (Wtaczenie wstrzymane.)
0
7 ALARM 1 Warning/Alarm. (Ostrzezenie / Alarm)
0 No Warning/Alarm. (Brak ostrzezenia / alarmu)
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. (W trakcie pracy. Warto$¢ biezaca jest rowna wartosci zadanej (= jest w
okreslonych granicach tolerancji )).
0 Wartos¢ biezaca jest rozna od wartosci zadanej (= jest poza okreslonymi granicami
tolerancji ).
9 REMOTE 1 Lokalizacja zrodta sterowania napedu: REMOTE (zdalne) (EXT1 lub EXT2).
0 Lokalizacja zrodta sterowania napedu: : LOCAL. (lokalne).
10 ABOVE_LIMIT 1 Biezgca wartosé czestotliwosci lub predkosci jest rowna lub wieksza niz ustawione

oraniczenie nadzoru (par. 32.03). Wazne dla obu kierunkéw obrotéw bez wzgledu na
wartos¢ par. 32.03.

0 Biezaca warto$¢ czestotliwosci lub predkosci jest w ustawionych granicach nadzoru.
11 EXT CTRL LOC 1 Wybrana zewnetrzna lokalizacja zrodta sterowania 2 (EXT2) .
0 Wybrana zewnetrzna lokalizacja zrédta sterowania 1 (EXT1) .
12 EXT RUN ENABLE 1 Podano zewnetrzny sygnat <Zezwolenia na start>
0 Nie podano zewnetrznego sygnatu <Zezwolenia na start>.
13 to 14 | Zarezerwowane
15 1 Btad komunikacji wykryty przez modut adaptera magistrali komunikacyjnej (na kanale

swiattowodowym CHO).

0 Poprawna komunikacja via adapter magistrali komunikacyjnej (CHO).
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Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

ACS 600

Maszyna Stanu dla
standard. progr. aplikac.

CW = Control Word (S. Sterujace)
SW = Status Word (S. Stanu)

n = predkos¢

| = prad wejsciowy

RFG = generator funkcji “rampy”
f = czgstotliwose

z dowolnego stanu

<1
| o~
SWITCH-ON
MAINS OFF INHIBITED | — (sw Bitg=1)
+ Zasilanie W, (ON) + (CW Bit0=0)
|
= |
NOT READY
TO SWITCH ON |— .
A B CD (SW Bit0=0)
N (CW=xxxx X1xx xxxx x110)
(CW Bit3=0)
READY TO
OPERATION SWITCHON | (s Bito=1)
INHIBITED | s\ gito=0)
+ praca EE (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
wstrzymana
I~
1=

READY TO
OPERATE

—— (SW Bit1=1)

z dowolnego stanu

+ OFF1 (CW Bit0=0)

EE (CW=xxxx x1xx xxxx 1111
oraz SW Bit12=1)

+ Blad

FAULT 1 (swBits=1)

| + (CW Bit7=1)
>

OFF1 z dowolnego stanu z dowolnego stanu
ACTIVE | 1o ;
(SW Bit1=0) Wyt awaryjny Wyt awaryjny
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)

n(f=0/1=0 SWBitom] OFF3 OFF2

B CD v ACTIVE —— (sw Bits=0) | ACTIVE |—— (sw Bit4=0)

n(f)=0/1=0
(CW Bit4=0)
- D>
c b OPERATION
ENABLED |— (sw Bit2=1)
A
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
b RFG: OUTPUT

ENABLED

‘ B E
(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: ACCELERATOR

ENABLED
C
(CW=xxxx x1xx x111 1111)
OPERATING .
— (SW Bit8=1)
—<t+—

RysunekC-4 Tzw. <Maszyna stanu> ACS 600 dla standardowego programu aplikacyjnego (profil
komunikacji <Napedy ABB>) dla sterowania przez magistrale komunikacyjng.
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Tabela C-7 Pomocnicze Stowo Stanu (sygnat biezacy 3.03).

Bit Nazwa Opis

0 Zarezerwowany

1 OUT OF WINDOW ‘ Roznica predkosci jest poza oknem (w trybie sterowania predkoscia)*.

2 Zarezerwowany

3 MAGNETIZED ‘ Utworzyt sie strumien elektromagnetyczny w silniku.

4 Zarezerwowany

5 SYNC RDY Licznik pozycji zsynchronizowany.

6 1 START NOT DONE Naped nie byt jeszcze uruchomiony po zmianie parametréw silnika w
Grupie 99.

7 IDENTIF RUN DONE Przebieg identyfikacyjny silnika zakonczony z powodzeniem.

8 START INHIBITION Aktywna blokada dla niespodziewanego / niezamierzonego uruchomienia.

9 LIMITING Sterowanie na granicy. Patrz sygnat biezacy 3.04 LIMIT WORD 1 ponize;j.

10 | TORQ CONTROL Sterowanie nadaza za zadawaniem momentu.*.

11 | ZERO SPEED Warto$¢ bezwzgledna predkosci biezacej silnika jest ponizej granicy
<predkosci zerowej> (tzn. ponizej 4% predkosci synchroniczne;j silnika).

12 | INTERNAL SPEED FB Sterowanie nadgza za sygnatem wewnetrznego sprzezenia zwrotnego
predkosci.

13 | M/F COMM ERR Btad komunikacji dla facza sterownik nadrzedny / sterownik podrzedny (na
kanale CH2) *.

14 | Zarezerwowany

15 | Zarezerwowany

*Patrz : Uzupetnienie do podrecznika oprogramowania : Makroaplikacja sterownik nadrzedny / sterownik
podrzidny (Supplement to Firmware Manual: Master/Follower Application Macro (3AFY 58962180)).

Tabela C-8 Stowo ograniczajgce 1 (sygnat biezgcy 3.04).

Bit Nazwa Aktywne ograniczenie

0 |[TORQ MOTOR LIM Ograniczenie przed
wypadnigciem z synchronizmu.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Limit dolny momentu dla
sterowania predkoscia .

2 SPD_TOR_MAX_LIM Limit gérny momentu dla
sterowania predkoscia .

3 |TORQ_USER_CUR_LIM Limit pradu zdefiniowany przez
uzytkownika.

4 | TORQ_INV_CUR_LIM Wewnetrzny limit pradu.

5 |TORQ_MIN_LIM Dowolny limit dolny momentu.

6 | TORQ_MAX_LIM Dowolny limit gérny momentu.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Limit dolny zadawania momentu.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Limit gérny zadawania
momentu.

9 FLUX_MIN_LIM Limit dolny zadawania
strumienia elektromagnet.
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Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Bit Nazwa Aktywne ograniczenie
10 | FREQ_MIN_LIMIT Limit doIny
predkosci / czestotliwosci.
11 | FREQ_MAX_LIMIT Limit gérny
predkosci / czestotliwosci.
12 | DC_UNDERVOLT Limit spadku napiecia DC.
13 | DC_OVERVOLT Limit przepiecia DC
14 | TORQUE LIMIT Dowolny limit momentu.
15 |FREQ_LIMIT Dowolny limit predkosci /
czegstotliwosci.

Tabela C-9 Stowo btedu 1 (sygnat biezacy 3.05).

Bit Nazwa Opis

0 SHORT CIRC
1 OVERCURRENT

2 DC OVERVOLT
Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

3 |ACXB0OTEMP | posdzial 7 -Sledzenie bledow

4 EARTH FAULT

5 | THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT | Btad jest sygnalizowany przez Stowo Btedu
Systemu (sygnat biezacy 3.07).

8 UNDERLOAD Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

Rozdziat 7 -Sledzenie bledéw
9 OVERFREQ

10 |Zarezerwowane

11 Zarezerwowane

12 | Zarezerwowane

13 | Zarezerwowane

14 | Zarezerwowane

15 | Zarezerwowane

Tabela C-10 Stowo btedu 2 (sygnat biezgcy 3.06).

Bit Nazwa Opis

0 SUPPLY PHASE

Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

1 |NOMOT DATA Rozdziat 7 -Sledzenie biedéw

2 DC UNDERVOLT

3 Zarezerwowane
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Bit Nazwa Opis

4 RUN DISABLED

5 ENCODER FLT » . .
Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

6 /0 COMM Rozdziat 7 -Sledzenie bledéw

7 | AMBIENT TEMP

8 EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ | Btad zbyt wysokiej czestotliwosci
przetaczania.

10 |Al<MIN FUNC

11 | PPCC LINK

12| COMM MODULE | Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

13 PANEL LOSS Rozdziat 7 -Sledzenie bi@déW .

14 |MOTOR STALL

15 | MOTOR PHASE

Tabela C-11 Stowo Bfedu Systemu (sygnat biezgcy 3.07).

Bit Nazwa Opis
0 FLT (F1_7) Btad pliku domyslnego parametru fabrycznego .
1 USER MACRO Btad pliku makroaplikacji uzytkownika.
2 FLT (F1_4) Btad operacyjny pamieci FPROM .
3 |FLT (F1_5) Btad danych FPROM .
4 FLT (F2_12) Przepetnienie czasu wewnetrznego poziom 2 .
5 FLT (F2_13) Przepetnienie czasu wewnetrznego poziom 3.
6 FLT (F2_14) Przepetnienie czasu wewnetrznego poziom 4.
7 FLT (F2_15) Przepetnienie czasu wewnetrznego poziom 5.
8 FLT (F2_16) Przepetnienie <Maszyny Stanu>.
9 FLT (F2_17) Btad wykonywania programu aplikacyjnego.
10 |FLT (F2_18) Btad wykonywania programu aplikacyjnego.
11 |FLT (F2_19) Nielegalne polecenie.
12 | FLT (F2_3) Przepetnienie stosu rejestru.
13 |FLT (F2_1) Przepetnienie stosu systemu.
14 | FLT (F2_0) Przepetnienie stosu systemu.
15 | Zarezerwowany
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Tabela C-12 Stowo Alarmu 1 (sygnat biezgcy 3.08).

Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Bit Nazwa Opis

0 START INHIBIT Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

Rozdziat 7 -Sledzenie bfeddw .

1 Zarezerwowany

2 Zarezerwowany

3 |MOTOR TEMP

o [AoxaooTewe |lothve ey o s ot
5 | ENCODER ERR

6 Zarezerwowany

7 Zarezerwowany

8 | Zarezerwowany

9 Zarezerwowany

10 | Zarezerwowany

11 Zarezerwowany

12 | COMM MODULE

12 [THERWISTOR | Mothe ey o rccrepars
14 | EARTH FAULT

15 | Zarezerwowany

Tabela C-13 Stowo Alarmu 2 (sygnat biezgcy 3.09).

Bit Nazwa Opis

0 | Zarezerwowany

1 UNDERLOAD Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz
Rozdziat 7 -Sledzenie bteddw.

2 Zarezerwowany

3 | DC UNDERVOLT

4 DC OVERVOLT Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

5 OVERCURRENT | Rozdziat 7 -Sledzenie btedow.

6 | OVERFREQ

7 |ALM (A_16) Btad w odtwarzaniu POWERFAIL.DDF.

8 ALM (A_17) Btad w odtwarzaniu POWERDOWN.DDF.

9 MOTOR STALL Mozliwe przyczyny i srodki zaradcze patrz

10 | Al < MIN FUNC Rozdziat 7 -Sledzenie btedéw.

11 | Zarezerwowany

12 | Zarezerwowany

13 | PANEL LOSS Mozliwe przyczyny i $rodki zaradcze patrz
Rozdziat 7 -Sledzenie btedéw.

14 | Zarezerwowany

15 | Zarezerwowany
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Tabela C-14 Stowo Informacyjne Btedu ptyty NINT (sygnat biezgcy 3.12). Stowo zawiera informacje
o lokalizacji btedéw PPCC LINK (tgcza PPCC), OVERCURRENT (przetezenia), EARTH FAULT
(zwarcia doziemnego) oraz SHORT CIRCUIT (zwarcia) - patrz Tabela C-9<Stowo Btedu 1>, Tabela
C-10 <Stowo Bfedu 2> oraz Rozdziat 7 - Sledzenie bteddéw.

Bit Nazwa Opis
0 NINT 1 FLT Btad ptyty NINT 1 *
1 NINT 2 FLT Btad ptyty NINT 2 *
2 NINT 3 FLT Btad ptyty NINT 3 *
3 NINT 4 FLT Btad ptyty NINT 4 *
4 NPBU FLT Blad ptyty NPBU *
5 - Nie uzywany
6 U-PH SC U Zwarcie “gornej nogi” IGBT fazy U
7 U-PHSCL Zwarcie “dolnej nogi” IGBT fazy U
8 V-PH SC U Zwarcie “goérnej nogi’ IGBT fazy V
9 V-PH SC L Zwarcie “dolnej nogi” IGBT fazy V
10 W-PH SC U Zwarcie “gornej nogi” IGBT fazy W
11 W-PH SC L Zwarcie “dolnej nogi” IGBT fazy W
12 ..15 Nie uzywany
Schemat blokowy przemiennika
f i | NAMC Plyta sterowania aplikacji i silnika
@ @ @ “Noga gérna” IGBTs NINT  Piyta interfejsu obwodu gtéwnego
NAMC — niNT| NPBU Zespot odgatezny tacza PPCS
@ @ J@: “Noga dolna” IGBTs
! ! |
u V| w
Schemat blokowy zespotu przemiennikéw (dwa lub cztery rownolegte przemienniki)
NAMC NPBU  cH3
CH1 CH2
e |
| I | |
ML 03 (03 93 L 0F |03 |93
NINT | | NINT |
! ! I ! ! |
U v w u v w|
I
I
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Tabela C-15 Stowo Sterujgce dla profilu komunikacji CSA 2.8/3.0 .

Zatgcznik C - Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

Bit Nazwa Opis
0 Zarezerwowany
1 ENABLE 1 = Uaktywniony.
0 = Wybieg do zatrzymania.
2 Zarezerwowany
3 START/STOP 0—1 = Start.
0 = Stop zgodnie z parametrem 21.03 STOP FUNCTION.
4 Zarezerwowany
5 CNTRL_MODE 1 = Wybrany tryb sterowania 2.
0 = Wybrany tryb sterowania 1.
6 Zarezerwowany
7 Zarezerwowany
8 RESET_FAULT 0—1 = Resetowanie btedu napedu
9...15 | Zarezerwowany
Tabela C-16 Stowo Stanu dla profilu komunikacji CSA 2.8/3.0 .
Bit Nazwa Opis
0 READY 1 = Gotowy do startu.
0 = Inicjacja lub bfad inicjacji.
1 ENABLE 1 = Uaktywniony.
0 = Wybieg do zatrzymania.
2 Zarezerwowany
3 RUNNING 1 = Pracujacy z wybranym zadawaniem.
0 = Zatrzymany.
4 Zarezerwowany
5 REMOTE 1 = Naped w trybie zdalnym sterowania.
0 = Naped w trybie lokalnym sterowania.
6 Zarezerwowany
7 AT_SETPOINT 1 = Naped na poziomie zadawania.
0 = Naped poza poziomem zadawania.
8 FAULTED 1 = Jest aktywny btad.
0 =Nie ma aktywnego btedu.
9 WARNING 1 = Jest aktywne ostrzezenie.
0 = Nie ma aktywnego ostrzezenia.
10 LIMIT 1 = Naped na poziomie ograniczenia.
0 = Naped poza poziomem ograniczenia.
11...15 | Zarezerwowany
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Zatacznik D - Analogowy moduf rozszerzajgcy NAIO

Sterowanie
predkoscia przez W zatgczniku tym opisano wykorzystanie analogowego modutu
NAIO rozszerzajgcego NAIO w sterowaniu predkoscig ACS 600

wyposazonego w Standardowy Program Aplikacyjny 5.2.

Sa opisane dwa warianty :

- Wejscie bipolarne w podstawowym sterowaniu predkosci.

- Wejscie bipolarne w trybie sterowania przy pomocy joysticka.

Opisujemy tutaj jedynie wykorzystanie wejscia bipolarnego (+/- zakres
sygnatu). Wykorzystanie wejscia unipolarnego odpowiada
wykorzystaniu wejscia standardowego kiedy:

- sg ustawione nastawy opisane w sekcjach <Podstawowe czynno$ci
sprawdzajgce> oraz <Nastawy AlO> (patrz ponizej );

- komunikacja pomigedzy modutem a napedem jest uaktywniana przy
pomocy parametru 98.06 Al/O EXT MODULE.

Podstawowe czynnosci

sprawdzajgce  Upewnic si¢ ze ACS 600 jest:

- zainstalowany i uruchomiony; START i STOP.
- sg przyftaczone sygnaty zewnetrzne
Upewnic sie ze modut NAIO :
- jest zainstalowany i sygnat zadawania jest przytaczony do Al1;
- jest przytgczony do ACS 600

- jego nastawy sg doregulowane (patrz <Nastawy NAIO> ponizej).

Nastawy NAIO  Ustawi¢ adres wezta modutu na <5>.

Wybrac typ sygnatu dla wejscia analogowego Al1 (mikroprzetgcznik
typu DIP).

Wybrac tryb pracy dla modutu NAIO-03 (mikroprzetacznik typu DIP).
Dla modutéw NAIO-01 i NAIO-02 tryb pracy jest staty - patrz tabela

ponize;j. .
Tryb NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolarny X - X
Bipolarny - X X
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Nastawy parametru
napedu ACS 600

Wejscie bipolarne w
podstawowym
sterowaniu predkoscig

Uwaga: Upewni¢ sie ze nastaw odpowiedniego parametru napedu
(98.06 Al/O EXT MODULE) odpowiada trybowi pracy modutu NAIO.

Ustawi¢ parametry ACS 600 - patrz odpowiednie pod-sekcje na
nastepnych stronach.

Tabela ponizej podaje liste parametrow ktore wptywajg na to co dzieje
sie z zadawaniem predkosci otrzymywanym przez wejscie bipolarne
Al1 modutu NAIO.

Parametr Nastawy
98.06 Al/O EXT MODULE BIPOLAR; BIPOLAR PRG
10.03 DIRECTION FORWARD; REQUEST("; REVERSE
11.02 EXT1/EXT2 SELECT (O) EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT (O) Al2
11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.06 MINIMUM Al2 minAl1
13.07 MAXIMUM AI2 maxAl1
13.08 SCALE AI2 100%
13.10 INVERT AI2 NO
30.01 AI<MIN FUNCTION @

) Dla zakresu predkosci “ujemnych” (dla przeciwnego kierunku obrotéw) naped musi
otrzymywac oddzielng komende pracy dla obrotow w kierunku przeciwnym.
2) Ustawia¢ gdy jest uzywane nadzorowanie “zyjacego zera” .
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Rysunek ponizej pokazuje zadawanie predkosci odpowiadajace
analogowemu wejsciu bipolarnemu modutu NAIO.

Zakres pracy

skalowane |, _ _ _ _ _ _ _ ______.__
maxREF1 '
@ 1 1 10.03 DIRECTION =
$ ; ; FORWARD or
g‘ 1 1 REQUEST"
Q ! I
& minREF1 ! !
3 1 ‘
3 | ‘
T . : ‘
;5 -minREF1 : :
b | |
5 ‘ ‘
S 1 1 ‘
0>>' | ' 0.03 DIRECTION =
1 1 REVERSE or
1 1 REQUEST"
-skalowane ' !
maxREF1 ~~ 7~
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Sygnaf wejscia analogowego
minAl1 = 13.06 MINIMUM AI2 (tj.. NAIO Al1)
maxAl1 = 13.07 MAXIMUM AI2 (tj.. NAIO Al1)
skalowane = 13.08 SCALE Al2 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
maxREF1
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM
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