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Bezpieczenstwo

Co zawiera ten rozdziat

Rozdziat ten zawiera instrukcje bezpieczenstwa ktére muszg by¢ przestrzegane
podczas instalacji, eksploatacji i serwisowania przemiennika czestotliwosci.
Nieprzestrzeganie tych instrukcji moze prowadzi¢ do zagrozeh dla zdrowia i zycia
personelu lub do uszkodzen przemiennka czestotliwosci, silnika bgadz urzadzen
napedzanych. Dlatego przed przystapieniem do jakichkolwiek prac z przemiennikiem
czestotliwosci nalezy uwaznie zapoznac sie z informacjami zawartymi w tym rozdziale.

Zastosowanie Ostrzezen i Uwag

Dla wyréznienia ostrzezen w tekscie podrecznika sg stosowane nastepujgce symbole:

Ostrzezenie o niebezpiecznym napieciu: ostrzega o styuacjach, w ktorych
wysokie napiecie moze spowodowac zagrozenie dla zycia lub zdrowia

Ostrzezenie ogolne: ostrzega o sytuacjach, w ktérych mogg mie¢ miejsce
zagrozenia dla zycia lub zdrowia personelu i/lub uszkodzenia urzadzen
spowodowane przez przyczyny inne niz elektryczne.

A personelu i/lub uszkodzenia urzadzeh.

Prace instalacyjne i obstugowe

A

Ostrzezenia te skierowane sg do oséb, ktére bedg wykonywaé prace przy napedzie,
klablu silnika lub silniku.

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze byé powodem powaznych obrazen
lub $mierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia.

Instalacja i obstuga napedu moze by¢é wykonywana tylko przez wykfalifikowanych

elektrykow.

» Nigdy nie wykonywac zadnych prac przy napedzie, kablu silnika lub silniku kiedy jest
zataczone zasilanie sieciowe. Po wytaczeniu zasilania sieciowego nalezy odczekac
co najmniej 5 minut aby kondensatory obwodu posredniego roztadowaty sie, zanim
rozpocznie sie prace przy napedzie, kablu silnika lub silniku.

Zawsze nalezy upewnic sie, dokonujac pomiaru przy pomocy multimetru (o
impedanciji co najmniej 1 megaoma), ze:

1. Nie ma napiecia pomiedzy zaciskami wejsciowymi napedu U1, V1 i W1 a ziemia.
2. Nie ma napiecia pomiedzy zaciskami BRK+ i BRK- a ziemia.

* Nie wykonywac zadnych prac przy kablach sterowania kiedy jest zasilany naped lub
zewnetrzne obwody zasilania. Zewnetrznie zasilane obwody sterowania mogg
powodowac wystapienie niebezpiecznych napie¢ nawet jezeli zasilanie gtéwne jest
wytgczone.

* Nie wykonwya¢ zadnych testow izolacji lub prob wytrzymatosci napieciowej w
napedzie.

Bezpieczenistwo
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Uwaga:

+ Kiedy zasilanie jest zalgczone, zaciski obwodéw sitowych U1, V1, W1 i U2, V2, W2
oraz BRK+ i BRK- sg pod niebezpiecznie wysokim napieciem, bezwzgledu na to czy
silnik pracuje czy tez nie.

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze byé powodem powaznych obrazen
lub $mierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia.

* Nigdy nie wolno dokonywac¢ préb samodzielnej naprawy uszkodzonego napedu. W
celu wymiany napedu nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem ABB lub
z Autoryzowanym Serwisem ABB.

« Upewnic sie ze pyt i opitki powstate przy wierceniu otworéw podczas instalacji nie
dostaja sie do wnetrza napedu. Przewodzacy pyt wewnatrz napedu moze

spowodowac jego uszkodzenie lub prowadzi¢ do niewtasciwego jego
funkcjonowania.

» Zapewni¢ odpowiednie chtodzenie.

Eksploatacja i rozruch

A

Ostrzezenia te sg przeznaczone dla oséb ktore beda obstugiwaé naped podczas
rozruchu i jego normalnej pracy (eksploatac;ji).

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze byé powodem powaznych obrazen
lub $mierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia.

* Przed przeprowadzeniem regulacji napedu nalezy upewnic sie, ze silnik i wszystkie
urzadzenia napedzane moga pracowac w zakresie zapewnianym przez naped.
Naped moze by¢ ustawiony tak aby silnik pracowat z predko$ciami powyzej i ponizej
predkosciami silnika dostepnych gdy jest on przytaczony bezposrednio do sieci
zasilajgcej.

* Nie nalezy uaktywniac¢ funkcji automatycznego kasowania btedow jezeli moze to
spowodowac wystapienie niebezpiecznych sytuaciji. Kiedy funkcja ta jest
uaktywniona w przypadku wystapienia btedu zostanie on automatycznie skasowany i
naped zacznie na nhowo pracowac.

* Nie sterowaé pracg silnika za pomocg urzgadzenia roztgczajgcego; zamiast tego
nalezy uzywac przyciskow i (&> znajdujacych sie na panelu sterowania lub
odpowiednich polecen sterowania (ptyta I/O lub magistrala). Maksymalna
dopuszczalna liczba cykli fadowania kondensatoréw DC napedu (tj. cykli zasilania
przez zataczenie zasilania) wynosi 2 cykle w ciggu minuty, a catkowita maksymalna
liczba cykli wynosi 15 000.

UWAGA:

+ Jezeli wybieze sie zewnetrzne zrédio polecenia START i zrédto to jest zatagczone
(ON) naped zacznie pracowac natychmiast po przywroceniu napiecia lub skasowaniu
btedu chyba, ze naped jest skonfigurowany dla 3-przewodowego (impulsowego)
startu/zatrzymania.

+ Kiedy miejsce sterowania nie jest ustawione na lokalne (tzn. LOC nie jest
pokazywane na wyswietlaczu), wcisniecie przycisku STOP na panelu sterowania nie
spowoduje zatrzymania napedu. Aby zatrzymac naped przy uzyciu przycisku na
panelu sterowania, wcisna¢ przycisk LOC/REM a nastepnie przycisk stop (&>.

Bezpieczenstwo
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O niniejszym podreczniku

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano grupe odbiorcéw/uzytkownikow oraz jego zawartoseé.
Zawiera on tez schemat przy odbiorze dostarczonego napedu oraz podczas jego
instalaciji i pierwszego uruchomienia. Schemat blokowy zawiera odsytacze do
rozdzatéw/sekcji tego podrecznika.

Kompatybilnosé

Podrecznik jest zgodny z ACS350 zawierajgcym wersje oprogramowania 2.21b lub
pozniejsza. Patrz parametr 3301 FW VERSION.

Przeznaczenie podrecznika

Niniejszy podrecznik jest przeznaczony dla oséb ktére beda wykonywac instalacje,
pierwsze uruchomienie, obstuge podczas normalnej pracy oraz serwisowanie
urzadzenia. Nalezy przeczytaé podrecznik przed przystapieniem do jakichkolwiek
czynnosci przy napedzie. Oczekuje sie, ze osoba postugujgca sie tym
podrecznikiem bedzie posiadata podstawowg wiedze w zakresie elektrotechniki,
okablowania, komponentow elektrycznych oraz symboli stosowanych na
schematach elektrycznych.

Podrecznik ten jest napisany dla oséb bedacych uzytkownikami na catym Swiecie.
Niektére wielkosci sg przedstawione w jednostkach uktadu Sl oraz uktadu
anglosaskiego. Przedstawione sg rowniez specjalne instrukcje dotyczace instalacji
napedow na terenie Stanéw Zjednoczonych.

Podziat ze wzgledu na rozmiar obudowy

Napedy ACS350 sg produkowane w réznych rozmiarach obudowy RO...R3. Niektore
instrukcje, dane techniczne i rysunki wymiarowe sg podzielone na kategorie wedtug
rozmiaréw obudowy (RO...R3). Wiecej informacji dotyczacych rozmiaréw obudéw
podano w tabeli na stronie 253 w rozdziale Technical data.

O niniejszym podreczniku



Czynnos¢

Okreslenie rozmiaru obudowy napedu: RO...R3.

Y

Planowanie instalacji: dobra¢ kable itd.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia, dane znamionowe,
wymagany przeptyw powietrza chtodzacego.

Y

Rozpakowanie i sprawdzenie napedu.

Y

Jesli naped ma by¢ przytaczony do sieci
nieuziemionej (IT), upewnic sie, ze filir EMC jest

odtaczony.

Instalowanie napedu na $cianie lub w szafie.

Prowadzenie kabli.

-+ |

Sprawdzi¢ izolacje kabli zasilajacych, silnika i kabli
silnika.

-+

Podtaczy¢ kable zasilania.

-+

Podtaczy¢ przewody sterujgce.

-+

Sprawdzi¢ instalacje.

J

Pierwsze uruchomienie napedu.

Schemat blokowy instalaciji i pierwszego uruchomienia

Patrz

Technical data: Ratings na stronie 253

Planowanie instalacji elektrycznej na stronie 23

Technical data on page 253

Instalacja mechaniczna: Rozpakowanie
napédu na stronie 19

Opis napedu: Kod typu na stronie 17 Instalacja
elektryczna: Przy3'czanie kabli zasilania na
stronie 32

Instalacja mechaniczna na stronie 19

Planowanie instalacji elektrycznej. Sposob
prowadzenia kabli na stronie 28

Instalacja elektryczna: Sprawdzanie izolacji
zespo®u na stronie 31

Instalacja elektryczna: Przy®'czanie kabli
zasilania na stronie 32

Instalacja elektryczna: Przy®'czanie kabli
Sterowania na stronie 34

Lista czynnoceci instalacyjnych na stronie 37

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i
Bieg ID on page 39

O niniejszym podreczniku
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Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano krétko budowe i typ kodu.

Naped ACS350

ACS350 jest napedem przeznaczonym do montazu na $cianie lub w szafie
sterowniczej stuzgcym do sterowania silnikami pradu przemiennego (AC). Obudowy

RO...R3 rdznig sie szerokoscia.

6 O Pomwer
O FauLT

Osfona zatozona (RO i R1)

doll \

==\

1 |Wylot powietrza chtodzacego 9 |Sruba uziemiajaca filtr EMC (EMC)
2 |Otwory montazowe 10 |Sruba uziemiajaca warystor (VAR)
3 |Ostona panelu (a) / Podstawowy Panel Sterowania 11 |Ztacze adaptera komunikacyjnego (modut

(b) / Rozbudowany Panel Sterowania (c) komunikacji szeregowej)
4 |Ostona przytaczy (lub opconalnie potencjometr 12 | Ztacza We/Wyj

MPOT-01) 13 |Wejscia zasilania (U1, V1, W1), przytacze dia
5 |Ztacze panelu rezystora hamowania (BRK+, BRK-), wyj$cie mocy
6 |Ztacze opciji dla silnika (U2, V2, W2)
7 |Ztacze FlashDrop 14 |Plyta zaciskowa dla We/Wyj
8 |Dioda zasilania i dioda btedu (patrz LEDs na str. 251) 15 |Plyta zaciskowa

16 | Zaciski

Opis napedu
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Ztacza, przetaczniki i diody sygnalizacyjne

Schemat przedstawia ztgcza, przetaczniki i diody sygnalizacyjne napedu ACS350.

Ztacze RS-2327
Podstawowy Panel
Sterowania

Rozbudowany Panel
Sterowania

PC

Modbus RTU (RS-232)

Diody Statusu|

Zasilanie, Btad

Sruba uziemiajaca filtr]

=

[Ziqcze opcji

[]

EMC

Sruba uziemiajaca|
warystor

Dwa we. analogowe|
0/2/-10...4+10 VDC lub

1

©

4[Ziqcze FlashDrop

[ Adaptery sieciowe

DeviceNet
1 PROFIBUS DP
] CANopen
8 17 19 Modbus RTU (RS-485)

1
l2oooe0@| @2 |
L IL | ]

_Wyjs'cie przekaznikowe

0/4/-20...+20 mA
Jedno wyj. analogowe
0/4/...20 mA |

< 9 16 20 22
E|@@@@@@@| 0@ @]
>I°II ]

250 VAC /30 VvDC

_Wyjs'cie cyfrowe,

Wybér sygnatu dla|
wejes¢ analogowych
V/mA|

Pie¢ we. cyfrowych |

DI5 uzywane takze jako
wejscie
czestotliwosciowe

PNP lub NPN

12...24 VvDC
wewnetrzne lub
zewnetrzne zasilanie

PAIPIBIBD

U1 V1 W1BRK+BRK-U2 V2 W2
[ |

typu tranzystorowego
Sygnat cyfrowy lub
czestotliwosé

D,

i

1

PEL1L2 L3

Zasilanie Rezystor
AC hamowania

Silnik

Opis napedu
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Kod typu napedu zawiera informacje o konfiguracji napedu. Kod typu mozna
odnalez¢ na etykiecie przyklejonej do napedu. Pierwsze cyfry od lewej oznaczajg
podstawowa konfiguracje napedu, np. ACS350-03E-08A8-4. Dalej sg podane opcje
jakie zostaly wybrane, oddzielone znakiem “+”, np. +J404. Ponizej zostat
przedstawiony opis kodu typu.

ACS350-03E-08A8-4+J404+...

ACS350 seria produktu

1-faza/3-fazy
01 = 1-fazowe wejscie zasilania
03 = 3-fazowe wejscie zasilania

Konfiguracja
E = filtr EMC podtaczony, czestotliwos¢ 50 Hz
U = filtr EMC odtaczony, czestotliwos¢ 60 Hz

Znamionowy prad wyjsciowy
W formatcie xxAy, “xx” wskazuje czes¢ catkowitg a “y” wskazuje czes¢ dziesietna,
np. 08A8 oznacza 8.8 A. Szczegdly,

patrz Ratings na stronie 253.

Zakresy napiec¢ zasilajacych
2 =200...240 VAC

4 = 380...480 VAC

Opcje
B061 = Zestaw NEMA 1

J400 = AOP (Rozbudowany Panel Sterowania)
J402 = Potencjometr

J404 = BOP (Podstawowy Panel sterowania)
K451 = DeviceNet

K454 = PROFIBUS DP

K457 = CANopen

K458 = Modbus RTU

Opis napedu
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Instalacja mechaniczna

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano procedure instalacji mechanicznej napedu.

Rozpakowanie napedu

Naped (1) jest dostarczany w opakowaniu, ktore zawiera réwniez (na fotografi
przedstawiony jest naped w obudowie R1):

+ plastikowag torebke (2) zawierajgca ptytke zaciskowg (uzywang takze dla kabli
We/Wyj w obudowie R3), ptytke zaciskowg We/Wyj (dla rozmiaréw RO...R2),
ptytke uziemiajgcg opcjonalnego modutu komunikacji, zaciski i Sruby

» pokrywa panelu (3)
» szablon montazowy, ktéry jest czescig opakowania (4)
* podrecznik uzytkownika (5)

» dokumentacje dostawy

+ zamowione dodatkowe opcje (moduty komunikacji wraz z instrukcjami,
potencjometr wraz z instrukcjami, Podstawowy Panel Sterowania (BOP) lub
Rozbudowany Panel Sterowania (AOP)).

Instalacja mechaniczna
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Sprawdzenie dostawy

Sprawdzi¢ czy nie ma widocznych $ladéw uszkodzenia. Jezeli zostaty zauwazone
uszkodzenia nalezy niezwtocznie powiadomié o tym przewoznika.

Przed przystapieniem do instalacji nalezy sprawdzi¢ informacje podane na
tabliczkach znamionowych aby zweryfikowa¢ czy naped jest wtasciwego typu.
Tabliczka typu napedu umieszczona jest na lewej $ciance napedu. Ponizej zostata
przedstawiona przyktadowa tabliczka typu wraz z opisem poszczegdlnych pozyciji.

ABRB ACS350-03E-08A8-4(1)
1P20 UL Open type (2) - NI )
4 kW (5 HP)

S/N YWWRXXXXWS

u1 (3) 3~3go..asov  [INNIHHANNNNIANNN

®

Kod typu, patrz sekcja Kod typu na str. 17

Stopien ochrony (IP i UL/NEMA)

Dane znamionowe, patrz sekcjaRatings na str. 253.

" 13.6 A 3AFE XXXXXXXX

1 48 ... 63 Hz -~

u2 3~0..U1V

12 8.8 A (150% 1/10min) € 0 L@}“

f2 0...500 Hz (6)
Type designation label

Przed instalacja

Naped ACS350 moze by¢ zainstalowany na scianie lub w szafie sterowniczej.
Sprawdzi¢ wymagania dla obudowy NEMA 1 przy montazu nasciennym (patrz
rozdziat Dane techniczne/Technical data).

Bl W[N]~

Numer seryjny w formacie YWWRXXXXWS, gdzie

Y:
WW:
R:
XXXX:
WS:

5...9, A, ... odpow. 2005...2009, 2010, ...

01, 02, 03, ...odpow. tydzien 1, tydzien 2, tydzien 3,...
A, B, C, ... numer wers;ji produktu

Integer starting every week from 0001

Fabryka

ABB MRP code of the drive

Oznaczenia CE i C-Tick oraz C-UL US (aktualne oznaczenie
jest pokazane na napedzie )

Istniejg trzy sposoby montazu napedu, w zaleznosci od rozmiaru obudowy:

a) montaz na tylniej Scianie napedu (wszystkie rozmiary)

b) montaz boczny (rozmiary R0...R2)

¢) montaz na szynie DIN (wszystkie rozmiary).

Naped musi by¢ zamontowany w pozycji pionowej. Sprawdzi¢ miejsce
zainstalowania urzadzania zgodnie z wymaganiami podanymi ponizej. Szczegoty
dotyczace wymiardéw napeddéw patrz rozdziat Wymiary/Dimensions.

Wymagania odnoszace si¢ do miejsca zainstalowania urzadzenia

Dopuszczalne warunki pracy napedu podane sg w rozdziale Dane techniczne /

Technical data.

Naped instalowany na Scianie

Sciana powinna by¢ pionowa lub tak zblizona do pionu jak to tylko mozliwe,
wykonana z niepalnego materiatu i wystarczajgco wytrzymata dla przeniesienia

ciezaru urzadzenia.

Naped instalowany na podfodze

Podtoga w miejscu zainstalowania napedu powinna by¢ wykonana z niepalnego

materiatu.

Instalacja mechaniczna
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Wolna przestrzeni wokot urzgdzenia

W celu zapewnienia odpowiedniego chtodzenia nalezy pozostawic przestrzen
75 mm (3 cale) pod i nad kazdym z napedéw. Nie jest wymagana przestrzen po
bokach urzadzenia, tak wiec naped moze by¢ montowany jeden przy drugim.

Montaz napedu

Montaz napedu

Uwaga: Upewni¢ sie, ze pyt i opitki powstate przy wierceniu otworéw podczas
instalacji nie dostajg sie do wnetrza napedu.

Za pomocg $rub

1. Zaznaczy¢ miejsca na otwory uzywajgc np. szablonu wycietego z opakowania.
Rozmieszcznie otworéw montazowych przedstawione jest réwniez na rysunkach
w rozdzale Wymiary/ Dimensions. Liczba oraz rozmieszczenie otworow
montazowych zalezg od rozmiaru obudowy i spsobu montazu:

a) montaz na tylniej $cianie napedu: cztery otwory montazowe (RO...R3)

b) montaz boczny: trzy otwory montazowe; jeden z otworéw montazowych na
dole jest ulokowany w ptytce z zaciskami (RO...R2).

2. Umiesci¢ $ruby mocujace w przygotowanych otworach w Scianie.
3. Umiesci¢ naped na srubach mocujacych.
4. Dokreci¢ sruby mocujgce naped do sciany.

Na szynie DIN

1. Wiozy¢ gorng czes¢ zatrzasku w szyne, tak jak przedstawiono na rys. a.
Nastepnie nalezy wcisng¢ dzwignie znajdujgcqa sie na szczycie tylnej sciany
napedu, tak jak przedstawiono na rys. b.

Instalacja ptytki z zaciskami

[T ]

Patrz rysunek “a” ponizej.

Instalacja mechaniczna
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. Przymocowac zaciski do ptytki za pomoca dostarczonych Srub.

Przymocowacé, za pomoca dostarczonych srub, ptytke z zaciskami do ramy
znajdujacej sie w dolnej czesci napedu.

Przymocowagé, za pomoca dostarczonych $rub, ptytke z zaciskami dla We/Wyj do
ptytki z zaciskami (rozmiary obudowy RO...R2).

Montaz opcjonalnego modutu komunikacyjnego

Patrz rysunek “b” powyze;.

4.

Podtaczy¢ kable zasiania i kable sterownicze wedtug instrukciji zawartych w
rozdziale Instalacja elektryczna.

Umiesci¢ modut komunikacyjny na ptytce uziemiajgcej przeznaczonej dla
dodatkowych opciji, a nastepnie przykreci¢ srube uziemiajaca w lewym rogu
modutu.

Jesli nie zostata zdjeta pokrywa przytaczy, nalezy jednoczesnie nacisngé
wgtebienie, znajdujgce sie w pokrywie, i zsung¢ pokrywe z obudowy.

Zatrzasng¢ przymocowany modut komunikacyjny na ptytce uziemiajgce;j
przeznaczonej dla opcji tak aby modut zostat umieszczony przytaczeniami na
zewnatrz napedu oraz tak aby otwory na ptytce uziemiajacej i ptytce z zaciskami
We/Wyj pokryly sie.

Przymocowaé, za pomocg dostarczonych srub, ptytke uziemiajgca przeznaczong
dla opocji z ptytkg z zaciskami We/Wyjj.

Wsungé pokrywe przytgczy.

Instalacja mechaniczna
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Planowanie instalacji elektrycznej

Co zawiera ten rozdziat

W niniejszym rozdziale podano instrukcje wedtug ktorych nalezy postepowaé
podczas dobierania silnika, kabli, zabezpieczen, sposobu prowadzenia kabli oraz
trybu pracy. Jezeli zalecenia podane przez firme ABB nie sg przestrzegane
powoduje to uniewaznienie gwarancji i mogg wystgpi¢ problemy w pracy napedu.
Uwaga: Instalacja zawsze musi by¢ zaprojektowana i wykonana zgodnie z lokalnie
obowigzujgcymi przepisami. ABB nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za
jakakolwiek instalacje ktéra jest niezgodna z lokalnym prawem lub/i innymi
przepisami.

Dobor silnika

Dobér 3-fazowego silnika pradu przemiennego (AC) nalezy dokona¢ na podstawie
tabeli znajdujacej sie na stonie 253 w rozdziale Dane techniczne/ Technical data.
Tabela ta zawiera typowe znaminowe zakresy mocy dla poszczegolnych typow
napedow.

Przytaczenie zasilania pradu przemiennego (AC)

Uzy¢ zainstalowanych przytaczy do podtaczenia zasilania napedu.

OSTRZEZENIE! Prad uptywu urzadzenia przekracza 3.5 mA, dlatego wymagane
jest aby instalacja elektryczna byta zgodna z normg IEC 61800-5-1.

Urzadzenie odtaczajace zasilanie

Zainstalowa¢ miedzy zrodtem zasilania a napedem recznie obstugiwane urzadzenie
zafgczajace zasilanie. Urzadzenie takie musi dac sie zablokowaé w pozycji otwartej
w celu przeprowadzenia prac instalacyjnych i przegladow.

* Europa: Aby spetni¢ Dyrektywy Uni Europejskiej, zgodnie ze standardem
EN 60204-1, Zabezpieczenia Maszynowe, urzgdzenie odtgczajace musi by¢
jednym z nastepujgcych typow:

- roztgcznik izolacyjny kategorii uzytkowania AC-23B (EN 60947-3)

- roztacznik posiadajacy pomocniczy styk, ktory uruchamia urzadzenia
roztgczajgce obwdd obcigzeniowy przed otwarciem gtéwnego styku roztgcznika
(EN 60947-3)

- odpowiedni wytacznik dla odtgczenia obwodu, zgodnie z EN 60947-2.

* Inne lokalizacje: Urzadzenie odtgczajgce musi spetnia¢ obowigzujgce regulacje
dotyczace bezpieczenstwa.

Planowanie instalacji elektrycznej
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Zabezpieczenia przeciazeniowe termiczne i zabezpieczenia zwarciowe

A

Naped chroni siebie i kable wejsciowe oraz kable silnika od przecigzen termicznych,
kiedy kable te sg zwymiarowane wedtug znamionowego pradu napedu. W takim
przypadku nie ma potrzeby stosowania dodatkowych zabezpieczen.

OSTRZEZENIE! Jezeli naped jest przytaczony do wiecej niz jednego silnika,
konieczne jest zastostwanie oddzielnego wytacznika przecigzeniowego lub
wytgcznika do zabezpieczenia kazdego z przytaczonych silnikéw i odpowiadajacych
im kabli silnika. Urzadzenia te mogg potrzebowaé oddzielnego bezpiecznika do
przerwania pradu zwarciowego.

Naped chroni kabel silnika i sam silnik w sytuacji zwarcia kiedy kabel silnika jest
Zwymiarowany w oparciu o znamionowy prad napedu.

Zabezpieczenie zwarciowe kabla sieciowego (kabel zasilajagcy AC)

Wejsciowy kabel zasilajgcy naped zawsze nalezy chroni¢ za pomocg
bezpiecznikow. Bezpieczniki nalezy dobra¢ zgodnie z obowigzujgcymi lokalnie
przepisami bezpieczehstwa, odpowiednim napieciem wejsciowym oraz prgdem
znamionowym napedu (patrz rozdziat Technical data).

Umieszczenie w tablicy rozdzielczej standardowych bezpiecznikow IEC gG lub UL
typu T zabezpieczy kabel w przypadku zwarcia, ograniczy uszkodzenia napedu i
zapobiegnie uszkodzeniu dodatkowych urzaden w przypadku zwarcia wewnatrz
napedu.

Czas zadzialania bezpiecznikow

Sprawdzié czy czas zadzialania bezpiecznikéw jest ponizej 0,5 sekundy. Czas
zadziatania zalezy od typu bezpiecznika, impedancji sieci zasilajacej i przekroju
poprzecznego, materiatu i dtugosci kabli zasilajgcych. Bezpieczniki dla USA musza
by¢ typu bezzwtocznego.

Dane bezpiecznikow, patzr rozdziat Dane techniczne/ Technical data.

Wyltaczniki (TBD)

Mozna uzy¢ wytagcznikéw, ktore zostaty przetestowane przez ABB z napedem
ACS350. Bezpieczniki muszg zostac uzyte z innymi wytgcznikami. Skontaktowac sie
z lokalnym przedstawicielem ABB w celu uzyskania informacji o wytgcznikach i
charakterystyce sieci zasilajace;j.

Charakterystyki zabezpieczeniowe wytgcznikéw zalezg od typu, wykonania i
konfiguracji wytgcznikow. Istniejg tez ograniczenia odnoszace sie do pojemnosci
zwarciowej sieci zasilajacej.

Planowanie instalacji elektrycznej
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Dobor kabli zasilania

Zasady ogodlne

Zwymiarowac kable sieciowe i kable silnika zgodnie z obowigzujacymi przepisami
lokalnymi.

» Kabel musi by¢ w stanie przenosi¢ prad obcigzenia napedu. Znamionowe prady
napedu patrz rozdziat Technical data.

+ Kabel musi mie¢ maksymalng temperature pracy co najmniej 70°C przy ciagtej
pracy. Dla USA, patrz sekcja Dodatkowe wymagania dla USA na str. 26.

* Przekroj poprzeczny przewodu PE musi by¢ taki sam jak dla przewodu fazowego.
» Kable o napieciu pracy 600 VAC sg dopuszczalne dla napiecia do 500 VAC.
* Wymagania dotyczace wymagan EMC znajdujg sie w rozdziale Technical data.

Aby spetni¢ wymagania EMC zwigzane z oznakowaniem CE i C-tick. musi by¢
uzyty symetryczny kabel ekranowany silnikowy (patrz ponizej)

Kabel sieciowy moze by¢ kablem 4-przewodowym, ale zaleca sie stosowanie
symetrycznych kabli ekranowanych.

W poréwnaniu z systemem 4-przewodowym uzycie symetrycznego kabla
ekranowanego redukuje emisje zaktocen elektromagnetycznych catego systemu
napedowego oraz prady tozyskowe i zuzycie tozysk.

Alternatywne typy kabli
Na rysunku ponizej pokazano typy kabli jakie mogg by¢ stosowane wraz z
napedem..
Kable silnikowe Uwaga: Wymagany jest oddzielny przewod PE jezeli
(zalecane réwniez jako kable zasilajace) przewodnos¢ ekranu kabla jest niewystarczajaca.
Symetryczny kabel ekranowany: trzy przewody
fazowe i koncentryczny lub inaczej skonstruowany
symetryczny przewdd PE oraz ekran
Przewod PE
Ek
i ekran ran Ekran
PE
PE i
Dopuszczalne kable zasilajace
Ekran
System 4-przewodowy: trzy przewody fazowe i
przewod ochronny.
PE PE
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Ekran kabla silnika

Aby ekran kabla spetniat swojg funkcje musi on posiadac¢ taki sam przekro;
poprzeczny jak przewoéd fazowy pod warunkiem ze jest zrobiony z tego samego
materiatu co przewody fazowe.

Aby efektywnie sttumi¢ wypromieniowane i przewodzone zaktdcenia
elektromagnetyczne o czestotliwosciach radiowych, przewodnos¢ ekranu musi by¢
€0 najmniej na poziomie 1/10 przewodnosci przewodu fazowego. Wymagania te sg
tatwo spetniane przez miedziany lub aluminiowy ekran. Minimalne wymagania w
stosunku do ekranu kabla silnika napedu sg pokazane ponizej. Ekran kabla sktada
sie z koncentrycznej warstwy drutdéw miedzianych owinietych spiralnie tasma,
miedziang. Im lepszy i ciasniejszy ekran kabla, tym nizszy poziom emisji zaktocen
elektromagnetycznych oraz nizsze prady tozyskowe.

Ekran z drutow Spiralnie nawinieta Izolacja

Powtoka izolacyjna 3 iedzi
Y] miedzianych tadma miedziana ewnetrzna

Dodatkowe wymagania dla USA

Rdzen kabla

Jako kabel silnika nalezy zastosowa¢ kabel typu MC o ciagtym pancerzu z falistego
aluminium z symetrycznym uziemieniem lub z ekranowaniem jezeli nie jest
stosowany przewod metaliczny.

Kable zasilania musza mie¢ znamionowg temperature pracy 75°C (167°F).
Kanat kablowy

Tam gdzie kanaty kablowe muszg by¢ sprzegniete razem, nalezy zmostkowaé
ztgcze z przewodem uziemiajgcym potgczonym z kanatem kablowym po kazdej
stronie ztgcza. Potgczy¢ kanaty kablowe réwniez z obudowg napedu. Zastosowac
oddzielne kanaty kablowe dla kabla zasilania sieciowego, kabla silnika, okablowania
rezystorow hamowania oraz okablowania sterowania. W tym samym kanale
kablowym nie prowadzi¢ okablowania silnika od wiecej niz jednego napedu.

Kable w pancerzu / ekranowany kabel zasilania

Kable 6-zytowe (3 przewody fazowe i 3 przewody uziemienia) typu MC z ciggtym
pancerzem z falistego aluminium i symetrycznymi przewodami uziemienia sg
dostepne u nastepujacych dostawcow (nazwy handlowe w nawiasach):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)
* BICC General Corp (Philsheath)
* Rockbestos Co. (Gardex)

» Oaknite (CLX).

Ekranowane kable zasilania sg dostepne u nastepujgcych dostawcow: Belden,
LAPPKABEL (OLFLEX) i Pirelli.

Planowanie instalacji elektrycznej
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Ochrona przekaznikowych stykéw wyjsciowych i ttumienie zakiécen w
przypadku obcigzen indukcyjnych

Obcigzenia indukcyjne (przekazniki, styczniki, silniki) powodujg wystepowanie
napieciowych sktadowych przejsciowych przy wytgczaniu.

Wyposazy¢ obcigzenia indukcyjne w obwody ttumigce zaktdcenia [warystory, filtry
RC (AC) lub diody (DC)] w celu zminimalizowania emisji zaktdcen
elekromagnetycznych przy wytgczaniu. Jezeli zaktdcenia te nie zostang wyttumione
moga one zostac przeniesione pojemnosciowo lub indukcyjnie do innych
przewoddéw w kablu sterowania i stworzy¢ ryzyko awarii czy nieprawidtowej pracy
innych czesci systemu.

Zainstalowac elementy zabezpieczajgce tak blisko obcigzenia indukcyjnego jak to
tylko mozliwe. Nie instalowa¢ elementow zabezpieczajacych na listwie We/Wyj.

Warystor  _ _ _ _ _ _ _ __ _______,

] Wyjscie [

o B | przekaznikowe |

[ napedu \

230 VAC_ . 4: pe |

Filtr RC LTI

rﬂ—‘ 1 Wyjscie ‘

o B ! :, przekaznikowe |

230 VACO ' L napedu :

Dioda o oo CIoIoIoIoIIIIII

< L Wyjscie !

o B ! przekaznikowe |

24 VDC : L napedu :
o |

,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Kompatybilnos¢ z urzadzeniami ze szczatkowym pradem

Napedy ACS350-01x moga pracowac z urzgdzeniami Typu A ze szczatkowym
pradem , napedy ACS350-03x z urzadzeniami Typu B ze szczatkowym pradem. Dla
napedoéw ACS350-03x mogg by¢ stosowane inne miary dla ochrony w przypadku
kontaktu bezposredniego lub posredniego takie jak separacja od srodowiska
poprzez podwdjng lub wzmocniong izolacje lub odizolowanie od systemu zasilania
przez transformator.

Wybér kabli sterowania

Wszystkie kable dla analogowych sygnatow sterowania oraz kable podtgczone do
wejscia czestotliwosciowego muszg by¢ ekranowane.

Uzywac podwajnie ekranowanego skreconego parami (skretka) kabla (Rysunek a,
np. JAMAK firmy NK Cables) dla sygnatéw analogowych. Nalezy uzy¢ osobno
ekranowanej pary dla kazdego sygnatu. Nie uzywac¢ wspoélnego kabla powrotnego
dla réznych sygnatow powrotnych.

Podwdjnie ekranowany kabel jest najlepszg alternatywag dla prowadzenia
niskonapieciowych sygnatéw cyfrowych, ale dopuszczalne jest rowniez uzywanie w
tym celu pojedynczo ekranowanego lub nieekranowanego kabla ztozonego z wielu
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skreconych par przewodow. (Rysunek b). Kable podtagczone do wejscia
czestotliwosciowego muszg by¢ zawsze ekranowane..

(
!
\
a b
Podwdjnie ekranowany Pojedynczo ekranowany kabel
kabel skrecany parami ztozony ze skreconych par
przewodow

Sygnaty analogowe i cyfrowe prowadzi¢ w oddzielnych kablach.

Sygnaty sterowane przez przekaznik, pod warunkiem, ze ich napiecie nie
przekracza 48 V moga by¢ prowadzone w tych samych kablach jako cyfrowe
sygnaty wejsciowe. Zaleca sie aby sygnaly z przekaznika byty prowadzone kablami
skreconymi parami.

Nigdy nie prowadzi¢ w tym samym kablu sygnatéw o napiecu 24 VDC i napieciu 115/
230 VAC.

Kabel przekaznikowy

Typem kabla przetestowanym i zatwierdzonym przez ABB jest kabel ze splatanym
metalicznym ekranem (np. OLFLEX firmy LAPPKABEL w Niemczech).

Kabel panelu sterowania

Przy sterowaniu na odlegto$¢ za pomoca panelu, kabel taczacy panel sterownia z
napedem nie moze przekracza¢ 3 m (10 stép). Typem kabla przetestowanym i
zatwierdzonym przez ABB jest kabel uzywany w opcjonalnym zestawie panelu
sterowania.

Przytaczenie czujnika temperatury silnika do We/Wyj napedu

Prosimy odwotac¢ sie do sekcji Pomiar temperatury silnika poprzez stadardowe We/
Wyj na stronie 1712 w celu uzyskania informacji na temat przytaczenia czujnika
temperatury silnika do We/Wyj napedu.

Sposoéb prowadzenia kabli

Kabel silnika nalezy prowadzi¢ z dala od innych kabli. Kable silnikowe kilku napedow
mogg by¢ prowadzone réwnolegle obok siebie. Zaleca sie aby kabel silnika, kabel
zasilania sieciowego, oraz kable obwodow sterowania byly instalowane w
oddzielnych korytkach kablowych. Aby zmniejszy¢ interferencje elektromagnetyczng
spowodowang szybkimi zmianami napiecia wyjsciowego napedu nalezy unikac
sytuacji gdy kable silnikowe biegng na dtugich odcinkach réwnolegle do innych kabli.

Gdy kable sterowania muszg przecinac sie z kablami zasilania nalezy upewnic sie
ze przecinajg sie pod katem tak bliskim 90 stopni jak to tylko jest mozliwe.
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Korytka kablowe muszg mie¢ dobre potgczenie elektryczne miedzy sobg oraz z
elektrodami uziemiajgcymi. Aby poprawi¢ lokalne wyroéwnanie potencjatu mozna
zastosowac system aluminiowych korytek kablowych.

Schemat prowadzenia kabli pokazany jest na rysunku ponizej.

Kabel silnika
Naped
Kabel zasilania¢ min. 300 mm (12 cali)
Kabel zasilania sieciowego | | Kabel silnika
¢ min. 200 mm (8 cali) 90 ° L ¢ min. 500 mm (20 cali)

Kable sterowania

Kanaly kablowe dla kabli sterowania

24V 230V 24V 230V

/ /

/

N
4 DN

Nie dozwolone, chyba ze kabel 24 V Kable sterujace dla napie¢ 24 Vi 230 V
posiada izolacje dla 230 V lub jest prowadzi¢ w oddzielnych kanatach
izolowany za pomocg ostony izolujgcej dla kablowych wewnatrz szafy.

230 V.
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Instalacja elektryczna

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano procedure elektrycznej instalacji napedu

wykwalifikowanych elektrykow. Nalezy przestrzegac instrukcji opisanych w rozdziale
Bezpieczenstwo na pierwszych stronach niniejszego podrecznika. Ignorowanie
instrukcji bezpieczenstwa moze prowadzic do powaznych obrazen, a nawet Smierci.

Q OSTRZEZENIE! Prace opisane w tym rozdziale moga by¢ wykonywane tylko przez

Upewni¢ sie ze podczas instalacji naped jest odtaczony od sieci (zasilanie
wejsciowe). Jezeli naped byt wczesniej przylaczony do sieci, nalezy odczekaé
co najmniej 5 minut po jego odtaczeniu od sieci.

Sprawdzanie izolacji zespotu

Naped

Kazdy naped przechodzi fabrycznie test izolacji pomiedzy obwodem gtownym i
obudowa / ramg wsporczg (2500 V (w. skuteczna) , 50 Hz przez 1 sekunde). Dlatego
nie ma potrzeby wykonywania jakichkolwiek testow napieciowych lub opornosci
izolacji (np. tzw. test “hi-pot” lub testowanie przy pomocy miernika opornosci
izolacyjnej) dla zadnego z elementéw napedu.

Kable wejsciowe (zasilajace)
Sprawdzi¢ izolacje kabli zasilajgcych, zgodnie z obowigzujacym lokalnie przepisami,
przed podtgczeniem ich do napedu.

Silnik i kabel silnikowy
Sprawdzi¢ izolacje silnika i kabli silnikowych w sposéb nastepujacy:
1. Sprawdzi¢ czy kabel silnikowy jest podigczony do silnika i odtaczony od zaciskow

0 wyjsciowych napedu U2, V2 i W2.
@ 2. Zmierzy¢ rezystancje izolacji kabla silnika oraz izolacji silnika pomiedzy kazda z
PE faz a potencjatem przewodu ochronnego (PE) stosujac napiecie pomiarowe 1 kV
DC. Tak zmierzona rezystancja musi by¢ wyzsza niz 1 MQ.

Instalacja elektryczna
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Przylaczanie kabli zasilania

Schemat
Naped
WEJSCIE WYJSCIE
PE [U1[vi[wi] (Z)[eRK-[BRK+ [U2] va[wz2] &)
1)
O\(I_J) r——'——wT 2)
N T —|— T —
| S [ ]
PE Y
Do stematny R R e
Urzadzenie ! [ D D Optional brake
4 L el o
odfgczajgce zasilanie [ resistor

na str. 23.

1) Uziemié¢ drugi koniec przewodu PE na ptycie rozdzielczej.

2) Uzy¢ oddzielnego kabla uziemiajgcego jezeli przewodnos¢ ekranu kabla jest niewystarczajaca (mniejsza niz
przewodnos$c¢ przewodu fazowego) i przewdd uziemiajacy w kablu jest niesymetryczny (patrz sekcja Dobér kabli
zasilania na str. 25).

Uwaga:
Nie stosowac kabli o konstrukcji asymetrycznej jako kabili silnika.

Jezeli kabel silnika oprécz przewodzacego ekranu zawiera symetryczny przewdd uziemiajacy, przytaczy¢ ten przewdd
uziemiajgcy do zacisku uziemienia po stronie napedu i po stronie silnika.

Uziemienie ekranu kabla silnika po stronie silnika
Aby zminimalizowa¢ zakiécenia o czestotliwosci radiowej:

 uziemic kabel przez skrecenie ekranu w warkocz o nastepujgcych proporcjach
wymiaréw : splaszczona szerokos¢ > 1/5 - dlugosci

* lub uziemi¢ obwodowo (360 stopni) ekran kabla na przepuscie skrzynki zaciskowe;j
silnika.

Instalacja elektryczna
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Sposob postepowania

A

Rysunki ponizej przedstawiajg napedy o rozmiarach obudowy RO0...R2. Dla rozmiaru
R3, podtaczenia zasilania, rezystora hamowania i silnika znajdujg sie po lewej stronie
pokrywy przytgaczy We/Wyj.

1. Dla sieci IT (nieuziemiona) i sieci TN, nalezy odtgczy¢é wewnetrzny filtr EMC poprzez
odkrecenie sruby w filtrze.

OSTRZEZENIE! Jezeli naped, w ktérym filtr EMC nie jest odiaczony, zostat podtaczony
do sieci IT (system nieuziemiony lub uziemiony przez wysokg rezystancje (powyzej 30
Q)), sie¢ ta bedzie przytaczona do potencjatu ziemi poprzez kondensatory filtru EMC
napedu. Moze to spowodowac niebezpieczenstwo dla obstugi lub prowadzi¢ do
uszkodzenia napedu.

Jezeli naped, w ktérym filtr EMC nie jest odigczony, zostat podtaczony do sieci IT, naped
zostanie uszkodzony.

2. Przymocowac przewdd uziemiajacy kabla zasilajgcego do zacisku uziemiajgcego.
Podtaczy¢ przewody fazowe do zaciskow U1, V1 i W1. Dla napedéw o rozmiarach
obudowy RO... R2 uzy¢ momentu obrotowego o wartosci 0.8 Nm (7 funt cal.), dla
rozmiaru obudowy R3 uzy¢é momentu o wartosci 1.7 Nm (15 funt cal).

3. Zdja¢ zewnetrzng izolacje i wykona¢ mozliwie krotkg wigzke z odstonietego ekranu
kabla silnika. Podtaczy¢ wykonang wigzke do zacisku uziemiajgcego. Podtaczy¢
przewody fazowe do zaciskéw U2, V2 i W2. Dla napeddw o rozmiarach obudowy
RO... R2 uzy¢é momentu obrotowego o wartosci 0.8 Nm (7 funt cal.), dla rozmiaru
obudowy R3 uzy¢ momentu o wartosci 1.7 Nm (15 funt cal).

4. Podiaczy¢ opcjonalny rezystor hamowania do zaciskéw BRK+ i BRK- za pomocg
ekranowanego kabla wedtug procedury jak dla kabli silnikowych opisanej w punkcie
3.

5. Zabezpieczy¢ kable na zewnatrz napedu przed uszkodzeniami mechaniczymi.

Moment obrotowy przy
montazu:

RO...R2: 0.8 Nm (7 funt cal)
R3: 1.7 Nm (15 funt cal)
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Przylaczanie kabli sterowania

Przytacze We/Wyj

Rysunek ponizej przedstawia ztgcze We/Wyj .

1 2 3 4 5 6 7 8 17 18 19 X1A: 1: SCR 9: +24V X1B: 17: ROCOM
2: A1 10: GND 18: RONC
3:GND 11: DCOM 19: RONO
S1 @@@@@@@@ @@@ 4:+10V 12: D1 20: DOSRC
A — ] nE 7 5: Al2 13: DI2 21: DOOUT
m : : :
SHlzo222222 222 6 GND 14: DI3 22: DOGND
8: GND 16:DI5

Eﬂ 9 1011 1213 14 1516 20 21 22
X1A X1B

Domysine poftaczenia sygnatow sterujgcych zalezg od wybranego makra, ktore
wybierane jest za pomocg parametru 9902. Patrz rozdziat Makroaplikacje gdzie
przedstawione sg schematy potaczen.

Za pomoca przetagcznika S1 dokonuje sie wyboru sygnatu napieciowego

(0 (2)...10 V) lub pradowego (0 (4)...20 mA) dla wejs¢ analogowych Al1 oraz Al2.
Fabrycznie ustawione sg: sygnat napieciowy dla Al1, sygnat pradowy dla Al2, ktére
odpowiadajg domys$inym ustawieniom w makrach.

HE

< <

Gorne potozenie: | [0 (4)...20 mA], domysinie dla Al2
Dolne potozenie: U [0 (2)...10 V], domysinie dla Al1

Domysinie ustawione jest napiecie unipolarne dla Al1 oraz unipolarny prad dla Al2.
Mozliwe jest zmiana ustawienia napiecia na bipolarne (-10 V...10 V) i pradu na
bipolarny (-20 mA...20 mA). W przypadku dokonania zmian sygnatéw z
unipolarnych na bipolarne nalezy odpowiednio ustawi¢ parametry, patrz sekcja
Programowalne wejscia analogowe na str. 92.

Unipolarne napiecie Bipolarne napiecie Unipolarny/Bipolarny prad
SCR SCR SCR
|—|i . GND Iél GND . GND
+10V . .
+10V GND -10V Uzy¢ zewnetrznego Zrodta
[ zasilnia

Jezeli wejscie cyfrowe DI5 jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe nalezy
odpowiednio ustawi¢ parametry, patrz sekcja Wejscie czestotliwo$ciowe na str. 95 .

Instalacja elektryczna
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Sposob postepowania

1. Zdjac pokrywe przytaczy poprzez jednoczesne nacisniecie wgtebienia i zsuniecie
pokrywy z obudowy.

2. Sygnaty analogowe: Zdja¢ zewnetrzng izolacje wokot kabla sygnatu
analogowego i uziemi¢ odkrytg czes¢ ekranu za pomocg zacisku.

3. Podtaczyé przewody do wiasciwych przytaczy.

4. Skreci¢ przewody uziemiajgce kazdej pary kabli sygnatéw analogowych i
podtaczy¢ do przytacza SCR.

5. Sygnaty cyfrowe: Poditaczy¢ kable sygnatowe do odpowiednich przytaczy.

6. Skreci¢ przewody uziemiajace i ekrany (jesli sq) kabli sygnatéw cyfrowych do
przytacza SCR.

7. Zabezpieczy¢ mechanicznie wszystkie kable napedu.

8. W przypadku instalacji opcjonalnego modutu komunikacyjnego (patrz strona 22),
wsung¢ z powrotem pokrywe.
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Lista czynnosci instalacyjnych

Lista

Przed rozruchem nalezy sprawdzi¢ instalacje elektryczng oraz mechaniczng czesé
instalacji. Z pomoca drugiej osoby oraz wykorzystujac zamieszczong ponizej liste
czynnosci sprawdzi¢ kolejne punkty czynnosci instalacyjnych. Nalezy réwniez
zapoznac sie z informacjami zawartymi w rozdziale Bezpieczenstwo znajdujgcym
sie na pierwszych stronach niniejszego podrecznika.

Sprawdzi¢

O

O

O O0O000O00a00a0g

O

INSTALACJA MECHANICZNA

INSTALACJA ELEKTRYCZNA (Patrz Planowanie instalacji elektrycznej i Instalacja elektryczna.)

Zewnetrzne warunki pracy sg spetnione. (Patrz Instalacja mechaniczna: Wymagania
odnoszgce sie do miejsca zainstalowania urzgdzenia na stronie 20, Technical data: Cooling
air flow requirements na stronie 255 i Ambient conditions na stronie 261.)

Naped jest wiasciwie przymocowany w pozycji pionowej na niepalnej scianie. (Patrz
Instalacja mechaniczna.)

Przeptyw powietrza chtodzadego bez przeszkdd. (Patrz Instalacja mechaniczna: Wolna
przestrzen wokot urzgdzenia na stronie 21.)

Silnik i urzadzenia napedzane sg przygotowane do uruchomienia. (Patrz Planowanie
instalacji elektrycznej: Dobor silnika na stronie 23 oraz Technical data: Motor connection na
stronie 259.)

Dla sieci z izolowanym punktem zerowym: wewnetrzny filtr EMC jest odtaczony (Sruba EMC
jest odkrecona).

Kondensatory zostaty uformowane jesli naped byt skladowany przez dwa lata.

Naped jest wiasciwie uziemiony.

Napiecie zasilania odpowiada napieciu zasilania napedu.

Potaczenia zasilania U1, V1, W1 sg poprawne i dokrecone z odpowiednim momentem.
Zaninstalowane sg odpowiednie bezpieczniki oraz roztgczniki

Potfaczenia silnika U2, V2, W2 sg poprawne i dokrecone z odpowiednim momentem.
Kable silnikowe biegng z dala od inych kabli.

Pofaczenia zewnetrznego sterowania (We/Wyj) sg poprawnie wykonane .

Napiecie zasilania napedu nie jest podawane na wyjsciu napedu (za pomoca potaczenia typu
bypass)

Pokrywa przytaczy, dla NEMA 1 pokrywa zabezpieczajgca i skrzynka przytgczeniowa, sg
zatozone.

Lista czynnosci instalacyjnych
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Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale zawarto informacje jak:

uruchomic naped

dawaé komendy start, stop, zmieniac kierunek obrotéw oraz dopasowac
predkosc silnika poprzez interfejs We/Wyj

przeprowadzi¢ bieg identyfikacyjny napedu (bieg ID).

Jak uruchomié¢ naped

Sposéb uruchomienia napedu zalezy od typu panelu sterowania lub jego braku.

Jezeli nie posiadacie Panstwo panelu, prosimy postepowac wg instrukcji
zawartej w sekcji Jak przeprowadzi¢ uruchomienie bez panelu sterowania na
stronie 39.

Jezeli posiadacie Panstwo podstawowy panel sterowania, prosimy
postepowac wg instrukcji zawartej w sekcji Jak przeprowadzic¢ ograniczone
uruchomienie na stronie 40.

Jezeli posiadacie Panstwo panel sterowania z Asystentem, mozecie Panstwo
uruchomi¢ Asystenta Uruchomienia (sekcja Jak przeprowadzi¢ asystowane
uruchomienie na str. 44) lub przeprowadzi¢ ograniczony rozruch (sekcja Jak
przeprowadzi¢ ograniczone uruchomienie na str. 40). Asystent Uruchomienia,
ktéry znajduje sie tylko w rozbudowanym panelu sterowania, przeprowadzi
Panstwa przez wszystkie najwazniejsze ustawienia. W ograniczonym rozruchu,
ustawicie Panstwo podstawowe nastawy parametrow wg instrukcji podanych w
podreczniku - na panelu nie bedzie podanych instrukcji.

Jak przeprowadzié uruchomienie bez panelu sterowania

A

0 | Sprawdzi¢ instalacje. Patrz lista w rozdziale Lista czynnoSci instalacyjnych.

OO0 | Sprawdz czy uruchomienie silnika nie spowoduje jakiegokolwiek niebezpieczenstwa.
Odsprzegnij napedzane urzadzenie jezeli istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku
niewtasciwego kierunku obrotéw silnika.

L1l | Zalgczy¢ zasilanie i poczeka¢ chwile.

L | Sprawdzi¢ czy: czerwona dioda nie zaswiecita sie i zielona dioda zaswiecita sie, ale nie miga.

Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez wykwalifikowanego elektryka.

Instrukcje bezpieczenstwa podane w rozdziale Bezpieczernstwo muszg by¢
przestrzegane w czasie uruchomienia.

BEZPIECZENSTWO

ZALACZENIE ZASILANIA

Naped jest gotowy do pracy.

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID
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Jak przeprowadzi¢ ograniczone uruchomienie

Aby przeprowadzi¢ ograniczone uruchomienie mozna uzy¢ podstawowy panel sterowania lub
panel sterowania z Asystentem (rozbudowany panel). Przedstawione ponizej instrukcje sg
wazne dla obydwu typow paneli sterowania, ale pokazana w prawej kolumnie zawartosc
wyswietlacza odpowiada podstawowemu panelowi sterowania, chyba ze instrukcja zostanie

uzyta tylko dla panelu sterowania z Asystentem.

Przed rozpoczeciem nalezy upewnic sie, ze macie Panstwo spisane dane znaminowe silnika. .

BEZPIECZENSTWO

Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez wykwalifikowanego elektryka.
Instrukcje bezpieczenstwa podane w rozdziale Bezpieczenstwo musza by¢

przestrzegane w czasie uruchomienia.

Sprawdzi¢ instalacje. Patrz lista w rozdziale Lista czynnoSci instalacyjnych.

Sprawdzi¢ czy uruchomienie silnika nie spowoduje jakiegokolwiek niebezpieczehstwa.

Odsprzegnij napedzane urzadzenie jezeli:

« istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku niewlasciwego kierunku obrotéw, lub
* niezbedne jest przeprowadzenie biegu ID. Bieg ID Run jest istotny w aplikacjach

wymagajacych najwyzszej doktadnosci sterowania silnika.
ZALACZENIE ZASILANIA

Zatgcz zasilanie.
Podstawowy panel sterowania przejdzie do trybu “Wyjscie” (OUTPUT).

Panel sterowania z Asystentem zapyta sie o uruchomienie
Asystenta Uruchomienia. Jezeli zostanie wcisniety przycisk %E,
Asystent Uruchomienia nie zostanie wtaczony, mozna
kontynuowac¢ procedure z uzyciem recznego uruchomienia w
podobny sposoéb jak zostato to przedstawione ponizej dla

podstawowego panelu sterowania.

Loc O 0.9) "

OUTPUT

LOC T CHOICE

Do you want to
use’ the start-up
assistant?

No
EXIT | 00:00 oK

RECZNE WPROWADZANIE DANYCH URUCHOMIENIOWYCH (grupa parametréw 99)

Dla panelu sterowania z Asystentem dokona¢ wybory jezyka
(podstawowy panel sterowania nie obstuguje funkcji jezykowych).
Patrz parametr 9907 w celu sprawdzenia dostepnych jezykow.

Ponizej zostat opisany ogdlny sposob ustawienia parametrow dla podstawowego
panelu sterowania. Szczego6towy opis instrukcji dla podstawowego panelu
sterowania znajduje sie na stronie 55. Instrukcje dla panelu sterowania z
Asystentem znajdujq sie na stronie 66.

Ogolny sposéb ustawienia parametrow:

1. Aby przej$¢ do gtéwnego menu, nacisnaé “X_J jesli w dolnym wierszu jest
widoczny napis OUTPUT; w przeciwnym razie naciska¢ (77 wielokrotnie az
do momentu pojawienia sie napisu MENU w dolnym wierszu.

2. Nacisnag¢ przyciski ~~ A/ ¥ _’ do momentu pojawienia sie na wyswietlaczu
“PAr” i nacisna¢ ~\_J.

3. Znalezé odpowiednig grupe parametréw za pomoca przyciskow, A \/< ¥

i nacisnaé “§_J.

LOC U PAR EDIT
9901 LANGUAGE

ENGLISH
[0]
"CANCEL ] 00:00 [ SAVE _

“ TrEF

MENU FWD

Loc _ O 1 _
PAR FWD

= 2001
PAR FWD

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID
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4. Znalez¢é odpowiedni parametr w grupie za pomoca, przyciskow AN/ ¥ .

5. Nacisnaé i przytrzymaé “X_| przez okoto dwie sekundy dopoki nie pojawi sig
pod wartoscig parametru oznaczenie a1

6. Zmieni¢ wartosé¢ za pomoca przyciskow A \/<_¥_~. Warto$¢ zmienia sie
szybciej, gdy przycisk jest wcisniety ciagle.

7. Zapisa¢ warto$¢ parametru przez nacisnigcie ~Y_J.

Wybra¢ makro aplikacyjne (parametr 9902). Ogélny sposob
ustawienia parametru zostat podany powyzej.
Domysina wartos¢ 1 (ABB STANDARD) pasuje do wiekszosci zastosowan.

Wybra¢ tryb sterowania silnika (parametr 9904).

1 (VECTOR:SPEED) jest odpowiedni do wiekszosci zastosowan.

2 (VECTOR:TORAQ) jest odpowiedni dla zastosowan w ktérych wykorzystywane
jest sterowanie momentem . 3 (SCALAR:FREQ) zalecany jest kiedy:

* liczba silnikdw podtgczonych do wielosilnikowego napedu zmienia sie,

+ znamionowy prad silnika jest miejszy niz 20% znamionowego pradu napedu
* naped jest testowany bez podtgczonego silnika.

Wprowadzi¢ dane silnika z tabliczki znamionowej silnika:

208 ABB Motors C€ -
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW [ min [ A [cos ®[IAIN[IE/s
690Y | 50 |30 | 1475 | 325 |0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 | 0.83 380V
380D |50 |30 [1470 |59 [083 | <—  supply
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83
440D | 60 | 35 |1770 | 59 |0.83 voltage
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 & 6210/C3 [ 180 kg
.(%). IEC 34-1 .@.
N\, 7/

* znamionowe napiecie silnika (parametr 9905)

+ znamionowy prad silnika (parametr 9906)

Dozwolony zakres jesli parametr 9904 jest ustawiony na 1 (VECTOR:SPEED)
lub na 2 (VECTOR:TORQ): 0.2...2.0 - [,y A

» znamionowa czestotliwos$¢ silnika (parametr 9907)

- 2002

* 1500.,

PAR FWD

* 1600.,

PAR FWD

- 2002

- 9902

LOC 9P? O ﬂ;

Uwaga: Ustaw dane silnika
doktadnie tak jak to podano na
tabliczce znamioniwej. Np. jesli
predkos$¢ znamionowa silnika na
tabliczce wynosi 1440 obr/min,
ustawienie parametru 9908
MOTOR NOM SPEED na 1500
obr/min spowoduje niepoprawng
prace napedu.

- 9303

LocC 9P2 O g)

LoC 9P2 O Z)
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» znamionowa predkos¢ silnika (parametr 9908) Loc 9 9 O 8
PAR FWD
* znamionowa moc silnika (parametr 9909) LocC 9 9 O 9
PAR FWD

O | Wybra¢ metode identyfikaciji silnika (parametr 9910).

Domyslna warto$¢ 0 (WYL) jest odpowiednia dla wiekszos$ci zastosowan. Stosuje sie w jgw

podstawowej procedurze uruchomieniowej. Nalezy zauwazy¢, Zze wymagane jest aby w

przypadku gdy parametr 9904 jest ustawiony na 3 (SCALAR: FREQ), parametr 2707 musi

by¢ ustawiony na 3 (SCALAR FLYSTART) lub na 5 (FLY + BOOST).

Jesli zostata wybrana wartos¢ 0 (OFF), przejs¢ do nastepnego punktu.

Warto$¢ 1 (ZAL) powinna by¢ wybrana jesli:

- punkt pracy jest w poblizu zera, i/lub

- wymagana jest praca silnika z obcigzeniem powyzej znamionowego momentu silnika w
szerokim zakresie predkosci oraz bez zastosowania sprzezenia zwrotnego.

Jesli zostanie wybrany bieg ID (wartos¢ 1 (ZAL)), nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami
przedstawionymi na stronie 47 w sekcji Jak przeprowadzic Bieg Identyfikacyjny Bieg ID a
nastepnie powréci¢ do punktu KIERUNEK OBROTOW SILNIKA na stronie 42.

MAGNESOWANIE IDENTYFIKACYJNE Z WYBOREM 0 DLA BIEGU ID (WYL)

O | Nacisngc¢ przycisk aby przej$¢ do sterowania lokalnego
(LOC wyswietlone w lewym gornym rogu wyswietlacza).
Nacisngé aby uruchomi¢ naped. Obliczany jest model
silnika poprzez magnesowanie silnika przy zerowej predkosci
przez 10 do 15 s.

KIERUNEK OBROTOW SILNIKA

O | Sprawdzi¢ kierunek obrotow silnika.

 Jesli naped jest sterowany zdalnie (REM wys$wietlone w oc
lewym rogu wys$wietlacza), przetaczy¢ na sterowanie lokalne X X_X Hz
naciskajac przycisk ). FWD

* Aby przejs¢ do gtbwnego menu, nacisna¢ “X_J jesli w dolnym
wierszu jest widoczny napis OUTPUT, w przeciwnym razie
naciska¢ =7 wielokrotnie az do momentu pojawienia sie
napisu MENU w dolnym wierszu.

» Nacisna¢ przyciski ~a~/<¥ > do momentu pojawienia sie
na wyswietlaczu “rEF” i nacisng¢ “Y_.

» Zwiekszy¢ czestotliwos¢ zadang do niewielkiej wartosci za
pomoca przycisku ~a~.

* Nacisnag¢ aby uruchomic silnik.

» Sprawdzi¢ czy kierunek obrotow silnika jest taki sam jaki jest
pokazywany na wyswietlaczu (FWD - do przodu, REV - do
tytu).

* Nacisng¢ (&> aby zatrzymac silnik.

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID



Aby zmieni¢ kierunek wirowania silnika:

* Odtaczy¢ zasilanie od napedu i odczekaé 5 minut, az
roztadujg sie kondensatory obwodu posredniego. Zmierzyé
napiecie miernikiem miedzy kazdym z zaciskéw wejsciowych
(U1, V1 and W1) a ziemig aby mie¢ pewnos¢ ze przemiennik
jest roztadowany.

* Zamieni¢ miejscami dwa z przewodow fazowych na
zaciskach wyjsciowych napedu lub w skrzynce
przytgczeniowej silnika.

* Sprawdzi¢ poprawnos¢ wykonanej pracy przez zatgczenie
zasilania i powtarzajgc procedure sprawdzenia tak jak
opisano powyzej.

N
(
(2)
_
(
(©)

kierunek do
przodu

kierunek do
tytu

LIMITY PREDKOSCI | CZASY PRZYSPIESZANIA/HAMOWANIA

Ustawi¢ minimalng wartos¢ predkosci (parametr 2007).

Ustawi¢ maksymalng wartos¢ predkosci (parametr 2002).

Ustawi¢ czas przyspieszania 1 (parametr 2202).

Uwaga: Ustawi¢ réwniez czas przyspieszania 2 (parametr
2205) jesli uzywane bedg dwa czasy przyspieszania w danej
aplikaciji.

Ustawi¢ czas hamowania 1 (parametr 2203).

Uwaga: UstawiC réwniez czas hamowania 2 (parametr 2206)
jesli uzywane beda dwa czasy hamowania w danej aplikacji.

43

LoC ZPQOQV_D
~ 2002
- 220

2203

PAR FWD

ZAPIS MAKRO UZYTKOWNIKA | KONCOWE SPRAWDZENIE

Procedura uruchomienia jest zakonczona. Uzyteczng rzecza jest
mozliwos¢ zapisu zestawu parametrow wykorzystywanych w
danej aplikacji jako makro uzytkownika. Instrukcja zapisu
parametrow jest przedstawiona w sekcji Makroaplikacje
uzytkownika na str. 84.

Sprawdzi¢ czy stan napedu umozliwia poprawng prace.
Podstawowy Panel Sterowania: Sprawdzi¢ czy nie sg
wyswietlane informacje o btedach lub alarmach. Jezeli chce sie
sprawdzi¢ stan diod na przedniej Scianie przemienika (czy
czerona dioda nie $wieci sie, a zielona dioda swieci sie ale nie
miga), przed zdjeciem panela i okresleniem stanu diod nalezy
przetaczy¢ na naped sterowanie zdalne - w przeciwnym razie
wystapi btad.

Panel sterowania z Asystentem: Sprawdzi¢ czy nie sg
wyswietlane informacje o btedach lub alarmach oraz czy dioda na
panelu swieci sie na zielono i nie miga.

Naped jest gotowy do pracy.

LoC

9902

PAR FWD
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Jak przeprowadzié¢ asystowane uruchomienie

Aby méc przeprowadzi¢ asystowane uruchomienie, potrzebny jest panel sterowania
z Asystentem .

Przed rozpoczeciem nalezy upewnic sie, ze macie Panstwo spisane dane
znamionowe silnika.

BEZPIECZENSTWO

Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez wykwalifikowanego elektryka.
Instrukcje bezpieczenstwa podane w rozdziale Bezpieczerstwo muszg byc
przestrzegane w czasie uruchomienia..

O | Sprawdzi¢ instalacje. Patrz lista w rozdziale Lista czynnosci instalacyjnych.

O | Sprawdzi¢ czy uruchomienie silnika nie spowoduje jakiegokolwiek niebezpieczenstwa.

Odsprzegnij napedzane urzadzenie jezeli:

* istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku niewtasciwego kierunku obrotow, lub

* niezbedne jest przeprowadzenie biegu ID. Bieg ID Run jest istotny w aplikacjach wymagajacych
najwyzszej doktadnosci sterowania silnika.

ZALACZENIE ZASILANIA

O ¢ ilani i ; LOC ¥ CHOICE
Za%aczyclza§|lan|e. Panel zapyta sie czy wtgczy¢ Asystenta Bo you Want. to
Uruchomienia . use.tge igart—up
 Nacisng¢ % (gdy podswietlone jest ) aby uruchomic as ant

. . No
Asystenta Uruchomienia. —EXTT 1 00:00 0Kk —
 Nacisng¢ == jesli nie chcemy uruchamia¢ Asystenta

Uruchomienia.

» Nacisna¢ przycisk <¥_~ aby podswietli¢ a potem nacisng¢ ||LOC U CHOICE
OK s 2% N L. . . Show start-up
~7 jesli chcemy aby na panelu pojawito (badz nie pojawito) sie ||assistant on
zapytanie o uruchomienie Asystenta Uruchomienia przy “eb°°t?

ponownym zatgczeniu zasilania napedu. NoO
EXIT 100:00 [ OK

WYBOR JEZYKA
0 | Jezeli Asystent Uruchomienia zostat aktywowany na wyswietlaczu LOC T PAR EDIT
pojawi sie pozycja dotyczgca wyboru jezyka. Aby wybra¢ odpowiedni |(9901 LANGUAGE
jezyk nalezy uzy¢ przyciskow ~a~/< ¥ a nastepnie nacisnac < ENGLISH
aby zakceptowaé wybor. (0]
ceor “EXIT 100:00 [ SAVE

Jesli nacisniemy i Asystent Uruchomienia zostanie zatrzymany.

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID



URUCHOMIENIE ASYSTOWANEGO USTAWIENIA

Asystent Uruchomienia przeprowadzi teraz uzytkownika przez
czynnos¢ wprowadzenia ustawien zaczynajgc od ustawien silnika.
Wprowadzi¢ dokfadnie takie dane znamionowe silnika jakie
znajdujq sie na tabliczce znamonowe;j silnika.

Ustawic¢ zgdang warto$¢ parametru za pomocg przyciskéw —a~/
¥~ a na stepnie nacisng¢ <= aby zaakceptowac ustawiong
wartosc¢ i kontynuowac prace z Asystentem.

Uwaga: Jesli w jakimkolwiek momencie zostanie uzyty przycisk
%, Asystent Uruchomienia zostanie zatrzymany a wyswietlacz
przejdzie do trybu “Wyjscie”.

Po wykonaniu zadania, na panelu pojawi sie pytanie o cheé
kontynuowania wprowadzania ustawien.

 Nacisngé %, (gdy podswietlone jest [E&INA) aby
kontynuowac prace Asystenta Uruchomienia.

* Nacisng¢ przycisk <¥_ aby podswietli¢ a nastepnie
nacisngé == aby przej$¢ do nastepnego kroku bez
wykonywania biezacego zadania.

EXIT

* Nacisng¢ 7 aby zatrzymaé Asystenta Uruchomienia.

ZAPIS MAKRO UZYTKOWNIKA | KONCOWE SPRAWDZENIE

Procedura uruchomienia jest zakoriczona. Uzyteczng rzeczg jest
mozliwos¢ zapisu zestawu parametrow wykorzystywanych w dane;j
aplikacji jako makro uzytkownika. Instrukcja zapisu parametréw jest
przedstawiona w sekcji Makroaplikacje uzytkownika na str. 84.

Po skonczeniu wpisywania ustawien, sprawdzi¢ czy nie sg
wyswietlane informacje o btedach lub alarmach oraz czy dioda na
panelu swieci sie na zielono i nie miga.

Naped jest gotowy do pracy.
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LOC U PAR EDIT
9905 MOTQR _NOM VOLT

EXIT | 00:00 [ SAVE

LOC U CHOICE

DO you want to
continue with
application setup?

SKi1
EXIT | 00:00 OK

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID
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Jak sterowac¢ naped poprzez interfejs We/Wyj

Tabela ponizej zawiera informacje jak uruchomi¢ naped
cyfrowych i analogowych kiedy:

» zostato przeprowadzone uruchomienie silnika, oraz

przy pomocy wej$é

» obowigzujg domysine (standardowe) ustawienia parametrow.

Jako przykfad zostata przedstawiona zawartos¢ wyswietlacza podstawowego

panelu sterowania .

USTAWIENIA POCZATKOWE

Jesli konieczna jest zmiana kierunku obrotow, zmieni¢ nastawe
parametru 71003 na 3 ZADANY (REQUEST).

Sprawdzi¢ zgodnos¢ okablowania ze schematem
potaczen podanym dla makroaplikacji ABB Standard

Upewni¢ sie, ze naped jest w trybie sterowania zewnetrznego. Nacisnij
przycisk aby zmieni¢ miejsce sterowania z lokalnego na zewnetrzne.

START | KONTROLA PREDKOSCI SILNIKA

Patrz Makroaplikacja ABB
Standard na stronie 77.

W sterowaniu zewnetrznym na
panelu wyswietlane jest REM.

Uruchomié¢ przez zatgczenie wejscia cyfrowego DI1.
Podstawowy panel sterowania: Oznaczenie FWD bedzie szybciej

miga¢ az do momentu, gdy zostanie osiggnieta wartos¢ zadana.

- 000~

OUTPUT FWD

Panel sterowania z Asystentem: Strzatka zacznie sie obracac.
Strzatka bedzie przerywana az do momentu, gdy zostanie osiggnieta
warto$¢ zadana.

Regulowaé czestotliwos¢ wyjsciowg napedu (predkosé silnika)
poprzez zmiane napiecia na wejsciu analogowym Al1.

- 500~

OUTPUT FWD

ZMIANA KIERUNKU OBROTOW SILNIKA

Kierunek do tytu: Zatacz wejscie cyfrowe DI2 .

Kierunek do przodu: Wytacz wejscie cyfrowe DI2.

ZATRZYMANIE SILNIKA

Wytacz wejscie cyfrowe DI1.
Podstawowy panel sterowania: Oznaczenie FWD zacznie miga¢
coraz wolniej.

|}

OUTPUT REV
|}

OUTPUT FWD
|}

OUTPUT FWD

Panel sterowania z Asystentem: Strzatka przestanie obracac sie.

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID
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Jak przeprowadzi¢ Bieg Identyfikacyjny Bieg ID

Naped automatycznie okre$la chatakterystyki silnika podczas pierwszego
uruchomienia oraz po zmianie ktéregokolwiek parametru silnika (grupa 99 START-
UP DATA). To obowigzuje gdy parametr 9970 ID RUN ma wartos¢ 0 (OFF/Wyt.).

W wiekszosci aplikacji nie ma potrzeby przeprowadzania oddzielnego Biegu ID.
Bieg ID powinien by¢ przeprowadzony gdy: :

* Punkt pracy jest w poblizu zerowej predkosci oraz/lub

* Naped pracuje z obcigzeniem powyzej momentu znamionowego silnika w
szerokim zakresie predkos$ci oraz nie jest wymagane sprezenie zwrotne.

Uwaga: Jesli parametry silnika (grupa 99 START-UP DATA) zostaty zmienione po
przeprowadzonym Biegu ID, to Bieg ID musi by¢ przeprowadzony ponownie.

Procedura Biegu ID

Ogdlna procedura ustawienia parametrow jest opisana w innym miejscu. Dla
podstawowego panelu, patrz strona 55. Dla panelu sterowania z Asystentem, patrz
strona 66. Bieg ID nie moze zostac przeprowadzony bez panelu sterowania.

A

O | Odsprzegna¢ napedzane urzadzenie.

Jesli wartosci parametréw (grupy 01 OPERATING DATA do 98 OPTIONS) zostaty
zmienione przed przeprowadzeniem Biegu ID, sprawdzi¢ czy nowe nastawy spetniajg
ponizsze warunki:

2001 PREDKOSC MINIMALNA < 0 obr/min
2002 PREDKOSC MAKSYMALNA > 80% predkosci znamionowe;j silnika
2003 PRAD MAKSYMALNY > /oy

2017 MOMENT MAKSYMALNY 1 > 50% lub 2078 MOMENT MAKSYMALNY 2 > 50%, w
zaleznosci ktére ograniczenie jest aktualnie w uzyciu, zgodnie z ustawieniami parametru
2014 WYBOR MAKSYMALNEGO MOMENTU

O O o O O

O

O | Upewnic sie ze naped jest w trybie sterowania lokalnego/z panelu/ (oznaczenie LOC jest
wyswietlone po lewo/na gérze). Nacisna¢ przycisk ), aby przetaczy¢ pomiedzy trybem
pracy lokalnej a zewnetrznej/zdalne;j.

Sprawdzi¢ czy sygnat Zezwolenie na Bieg jest zataczony (parametr 1607).

WSTEPNE SPRAWDZENIE

OSTRZEZENIE! Predko$¢ silnika podczas Biegu ID wynosi okoto 50...80%
predkoéci znamionowej. Silnik bedzie wirowat w kierunku do przodu. Przed
przeprowadzeniem Biegu ID nalezy upewni¢ sie, ze uruchomienie silnika nie
spowoduje zagrozenia!

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID
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BIEG ID Z UZYCIEM PODSTAWOWEGO PANELU STEROWANIA

O | Zmieni¢ parametr 9970 BIEG ID na 1 (ON/ZAt). Zachowa¢ Loc 9 9 10

nowe ustawienie przez nacisniecie przycisku “§_J.
PAR FWD

LoC 1

PAR FWD

0 | Jesli chcesz kontrolowac aktualne wartosci podczas Biegu ID, Loc O O O
przejdz do trybu Wyjscie (Output) naciskajgc wielokrotnie przycisk . Hz
7, az do momentu wejscia w ten tryb. OUTPUT FwD

[0 | Nacisnaé aby rozpoczg¢ Bieg ID. Na panelu bedzie sie Loc A2 O 1 9

przetgczat wyswietlacz pomiedzy: informacjami, ktéry byty na

wyswietlaczu podczas rozpoczecia Biegu ID, a alarmem . FWD
Zaleca sie aby nie naciskac przyciskow podczas Biegu ID.
Jednakze mozna w kazdej chwili przerwac¢ Bieg ID naciskajac
przycisk (@>.
Po przeprowadzonym Biegu ID alarm biegu nie bedzie wiecej Loc O O 1 1
wyswietlany. F

FWD

Jezeli Bieg ID nie zostanie pomysinie przeprowadzony, na

wyswietlaczu pojawi sie kod btedu.

BIEG ID Z UZYCIEM PANELU Z ASYSTENTEM

O | Zmieni¢ parametr 9970 BIEG ID na 1 (ON/ZAL). Zachowaé nowe LOC T PAR EDIT

ZAPIS

ustawienie przez nacisniecie przycisku N 9910 ID RUN
[1]
CANCEL ] 00:00 [ SAVE
O | Jesli chcesz kontrolowac¢ aktualne wartosci podczas Biegu ID, Loc v
przejdz do trybu Wyjscie (Output) naciskajgc wielokrotnie przycisk 0.0 Hz
%, az do momentu wejscia w ten tryb. . 66‘
0.0 %
~ DIR ] 00:00 [MENU _
[0 | Nacisnaé aby rozpoczg¢ Bieg ID. Na panelu bedzie sie LOC T ALARM
przetaczat wyswietlacz pomiedzy: informacjami, ktore byty na ALARM 2019
wyswietlaczu podczas rozpoczecia Biegu ID, a alarmem . 10 run
Zaleca sie aby nie naciskac przyciskow podczas Biegu ID. ——00:00
Jednakze mozna w kazdej chwili przerwac¢ Bieg ID naciskajac )
przycisk (&>.
Po przeprowadzonym Biegu ID alarm biegu nie bedzie wiecej LOC U FAULT
wyswietlany. FAULT 11
Jezeli Bieg ID nie zostanie pomyslinie przeprowadzony, na ID RUN FAIL

wyswietlaczu pojawi sie kod btedu.

00:00

Uruchomienie, sterowanie poprzez We/Wyj i Bieg ID



49

Panele sterowania

Co zawiera ten rozdziat

Niniejszy rozdziat zawiera opisy: przyciskow panelu sterowania, oznaczen diod LED
oraz obszar wyswietlacza panelu. W rozdziale tym opisano takze instrukcje
pozwalajace na sterowanie, nadzér oraz zmiane ustawien za pomocg panelu.

Panele sterowania

Panel sterowania jest uzywany do sterowania ACS350, odczytu danych i
nastawiania parametréw. ACS350 wspotpracuje z dwoma typami paneli sterowania:

» Podstawowy panel sterowania — Panel ten (opis ponizej) posiada podstawowe
narzedzia umozliwiajgce reczne wprowadzanie warto$ci parametrow.

» Panel sterowania z Asystentem - Panel ten (opis w sekcji Panel Sterowania z
Asystentem na stronie 59) zawiera wstepnie zaprogramowanych asystentéw aby
zautomatyzowaé najpowszechniejsze ustawienia parametrow.

Kompatybilnos¢
Ten podrecznik jest zgodny z nastepujgcymi wersjami:

Podstawowy panel sterowania: ACS-CP-C Rev. C wraz z
* wersjg oprogramowania panela 1.11 lub pdzniejsza.

Panel sterowania z Asystentem: ACS-CP-A Rev. O wraz z
* wersjg oprogramowania panela 1.57 lub pdzniejszg
+ wersjg pliku panelu 1.12.2.0 lub pdzniejsza.

Patrz strona 62 jak uzyskac¢ informacje o wersji uzywanego Panelu sterowania z
Asystentem.

Podstawowy Panel Sterowania

Cechy
Podstawowy panel sterowania posiada:
* numeryczny panel sterowania z ciektokrystalicznym wyswietlaczem (LCD)

» funkcje kopiowania - parametry moga by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przeniesc¢ je pozniej do innych napeddw lub w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametrow (backup) danego systemu.

Panele sterowania
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Opis ogodiny

W tabeli ponizej opisano fukcje poszczegodlinych przyciskdw oraz wyswietlacz
Podstawowego panelu sterowania.

Nr

Opis

1

Wyswietlacz LCD — jest podzielony na pie¢ obszaréw:

a. Gorny lewy — Miejsce sterowania:
LOC: naped jest sterowany lokalnie, tj. z panelu sterowania
REM: naped jest sterowany zdalnie, poprzez syganaty z We/Wyj napedu
lub poprzez magistrale komunikacyjna.

b. Gérny prawy — Jednostka wyswietlanej wartosci.

c. Centralny — Warto$¢ zmienna, ogdlnie pokazuje parametry i wartosci
sygnatoéw oraz pozycje menu lub list. Tu sg rowniez wyswietlane kody
btedow.

d. Dolny lewy i dolny centralny — Stan pracy panelu:

OUTPUT: Tryb “Wyjscie”
PAR: Tryb parametréw
MENU: Menu gtéwne.

e. Dolny prawy — Oznaczenia:
FWD (do przodu) / REV (do tytu): kierunek wirowania silnika
Miga powoli: silnik jest zatrzymany
Miga szybko: silnik przyspiesza
Jest staty (nieruchomy): silnik pracuje z zadana predkoscig
H31: Wyswietlona warto$¢ moze by¢ zmieniona (w trybach: Parametréw i
Zadawania).

RESET/EXIT — Wyjscie do nastepnego, wyzszego poziomu menu bez zapisu
zmienionych wartosci. Kasuje btedy w trybach: Wyjscie i Btad.

MENU/ENTER — Wejscie na gtebsze poziomy menu. W trybie Parametrow
zapisuje wyswietlang wartos¢ jako nowe ustawienie.

Up (przycisk zwiekszania) — stuzy do:

* Przewijania w gore przez menu lub liste.

» Zwiekszania wartosci jesli jest wybrany jakis parametr.

» Zwiekszania wartosci zadanej w trybie Zadawania.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

Down (przycisk zmniejszania) — stuzy do:

* Przewijania w dot przez menu lub liste.

« Zmniejszania wartosci jesli jest wybrany jaki$ parametr.

* Zmniejszania wartosci zadanej w trybie Zadawania.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

LOC/REM - Stuzy do przetaczania napedu z trybu lokalnego na zdalny i
odwrotnie.

DIR — Stuzy do zmiany kierunku obrotéw silnika.

STOP — Stuzy do zatrzymania napedu w lokalnym sterowaniu.

START — Stuzy do uruchomienia napedu w lokalnym sterowaniu.

Panele sterowania
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Zasady obstugi

Panel sterowania obstugiwany jest za pomocg menu i przyciskow. Mozna wybrac
opcje, tj. tryb pracy lub parametr, poprzez uzycie przyciskow przewijania ~~a~ i
¥ do momentu pojawienia sie zadanej opcji na wyswietlaczu a nastepnie
wcisng¢ przycisk Y.

Za pomcg przycisku =7~ mozna powrdéci¢ do poprzedniego poziomu bez zapisu
dokonanych zmian.

Podstawowy panel sterowania posiada piec trybow: Wyjscie (Output), Zadawanie
(Reference), Parametry (Parameter), Kopiowanie (Copy) oraz Btad (Fault). W
niniejszym rozdziale opisana jest praca w pierwszych czterech trybach. W
momencie pojawienia sie btedu lub alarmu, panel automatycznie przechodzi do
trybu Btedu poprzez wyswietlenie kodu btedu lub alarmu. Mozna skasowac¢ btad lub
alarm w trybie Wyjscie lub trybie Btad (patrz rozdziat Fault tracing).

Podczas zataczenia zasilania panel znajduje sie w trybie Wyjscie w ktérym to mozna
uruchomic, zatrzymac, zmieni¢ kierunek wirowania, przetgczy¢ pomiedzy
sterowaniem zdalnym a lokalnym oraz nadzorowa¢ do trzech wartosci aktualnych
(jedng w danej chwili). Aby wykona¢ inne zadania, nalezy przejs¢ do menu
gtéwnego i wybraé¢ odpowiedni tryb.

Jak wykonac ogdlne zadania

W tabeli ponizej zostaty przedstawione ogdolne zadania oraz tryb w ktérym mozna je
przeprowadzi¢. Podane zostaly réwniez numery stron, gdzie zostaty szczegoiwo
opisane sposoby wykonania poszczgolnych zadanh.

Zadanie Tryb Strona
Jak przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem Dowolny 52
zdalnym

Jak uruchomic¢ i zatrzymaé naped Dowolny 52
Jak zmieni¢ kierunek wirowania silnika Dowolny 52
Jak przegladaé nadzorowane sygnaty Wyjscie 53
Jak ustawi¢ warto$¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub momentu |Zadawanie 54
Jak zmienié warto$é parametru Parametry 55
Jak wybraé nadzorowany sygnat Parametry 56
Jak kasowac btedy i alarmy Wyjscie, Btad 239
Jak kopiowac¢ parametry z napedu do panelu sterowania Kopiowanie 58
Jak przywrécic parametry z panelu sterowania do napedu Kpiowanie 58

Panele sterowania
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Jak uruchomic, zatrzymac i przetgczyc naped pomiedzy sterowaniem lokanym a

sterowaniem zdalnym

W dowolnym trybie mozna uruchomié, zatrzymac oraz przetaczy¢ naped pomiedzy
sterowaniem lokalnym a sterowanie zdalnym. Naped musi by¢ przetgczony na
sterowanie lokalne, aby mozna go byto uruchomi¢ lub zatrzymac..

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. * Aby przetaczy¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym (REM wyswietlone po LocC

lewo) a sterowaniem lokalnym (LOC wyswietlone po lewo), nacisnaé (25). g Hz
Uwaga: Przetagczenie na lokalne sterowanie moze by¢ zablokowane za OUTPUT FWD
pomocg paramertu 7606 LOCAL LOCK.
Po nacisnieciu przycisku, na wyswietlaczu pojawi sie na krotko informacja ||LocC
“LoC” (dla sterowania loklanego) lub “rE” (dla sterowania zdalnego), a L O C
nastepnie panel wréci do wyswietlania poprzedniej informacii. EWD

Przy pierwszym zalgczeniu zasilania, naped jest sterowany zdalnie (REM)

za pomoca listwy We/Wyj napedu. Aby przetaczy¢ na sterowanie lokalne

(LOC) i sterowac napedem za pomocg panelu sterowania nalezy nacisng¢

). W zaleznosci od tego jak diugo byt wcisniety przycisk uzyskamy

nastepujacy wynik:

« Jezeli przycisk zostat zwolniony natychmiast po nacisnieciu (na

wyswieylaczu miga “LoC”), naped zatrzyma sie. Ustawi¢ zadawanie
wartosci w sterowaniu lokalnym wedtug instrukcji podanych na stronie
54.

« Jezeli przycisk byt wcisniety przez okoto dwie sekundy (zwolni¢ ten
przycisk gdy na wyswietlaczu komunikat “LoC” zmieni si¢ na “LoC r”),
naped kontynuuje prace jak przed wcisnieciem przycisku. Naped kopiuje
biezace wartosci sygnatéw sterowania zdalnego dla statusu start/stop
oraz dla zadawania i uzywa ich jako poczatkowych polecen dla
sterowania lokalnego.

« Aby zatrzymaé naped w sterowaniu lokalnym, wcisna¢ C@D. Oznaczen.ie FWD lub REV w .
dolnym wierszu zaczyna powoli
migac.

« Aby uruchomié naped w sterowaniu lokalnym, wcisnaé CO. Oznaczenie FWD lub REV w
dolnym wierszu zaczyna szybko
migac. Oznaczenie przestanie
migac¢ po osiggnieciu przez
naped wartosci zadanej.

Jak zmieni¢ kierunek wirowania silnika
Kierunek wirowania silnika mozna zmieni¢ w dowolnym trybie.
Krok | Czynnos¢é Wyswietlacz
1. Jezeli naped jest w sterowaniu zdalnym (REM wyswietlone po lewo), LocC

nalezy przetaczy¢ na sterowanie lokalne naciskajac przycisk . Na . Hz

wyswietlaczu pojawi sie na krétko informacja “LoC” (dla sterowania OUTPUT FwD

loklanego), a nastepnie panel wréci do wyswietlania poprzedniej informaciji.
2. Aby zmieni¢ kierunek wirowania z do przodu (FWD wyswietlone na dole LocC

wyswiwtlacza) na wstecz (REV wyswietlone na dole wyswietlacza), lub na A Hz

odwrot, nacisna¢ przycisk @ OUTPUT REV

Uwaga: Wartos¢ parametru 7003 musi by¢ “3” (ZADANY).
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Tryb Wyjscie (Output)
W trybie Wyjscie mozna:

53

» nadzorowac¢ do trzech aktualnych wartosci sygnatéw z grupy 071 OPERATING

DATA, jeden sygnat w danej chwili,

* uruchomi¢, zatrzymag, zmieni¢ kierunek obrotow oraz przetgczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Mozna wejs¢ do trybu Wyjscie poprzez naciskanie przycisku =7, az do momentu
pojawienia sie na wyswietlaczu oznaczenia OUTPUT w dolnej linii.

Na wyswietlaczu pokazywana jest warto$¢ jednego
sygnatu z grupy 01 OPERATING DATA. Jednostka
wyswietlana jest po prawo. Na stronie 56 opisana jest
procedura wyboru do trzech sygnatéw, ktére moga

« 491~

OUTPUT

by¢ nadzorowane w trybie Wyjsci. W ponizszej tabeli opisano jak pokaza¢ wartosci

wybranych sygnatow, po jednej w danym czasie.

Jak przeglgdac nadzorowane sygnaty

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Jezeli zostat wybrany do nadzorowania wigcej niz jeden sygnat (patrz 4 1
strona 56), mozna je przegladaé w trybie Wyjscie. REM . Hz
Aby przegladaé wartosci wybranych sygnatéw do géry nalezy wielokrotnie OUTPUT Fwb
naciska¢ przycisk .~a™\. Aby przegladaé wartosci wybranych sygnatéw do O 5 A
dotu nalezy wielokrotnie naciska¢ przycisk v . REM .
OUTPUT FWD
e 107 -
]
OUTPUT FwD
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Tryb Zadawania (Reference)
W trybie Zadawania mozna:
» ustawi¢ warto$¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub momentu,

» uruchomié, zatrzymaé, zmienic kierunek obrotéw oraz przetaczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak ustawic warto$¢ zadang predko$ci, czestotliwos$ci lub momentu

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz

1. Aby przejs¢ z trybu Wyjscie do menu gtdwnego nalezy wcisna¢ przycisk
S_J, w innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk [T7~ azdo ||REM PA rl
momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole wyswietlacza. MENU WD

2. Jesli naped jest sterowany zdalnie (REM wyswietlone po lewo), przetaczy¢ ||LOC
na sterowanie lokalne, naciskajac przycisk . Na wyswietlaczu pojawi PA rl
sie przez chwile komunikat “LoC” przed przetgczeniem na sterowanie MENU WD
lokalne.

Uwaga: Przy uzyciu grupy 11 REFERENCE SELECT mozna dokonac¢
zmiany zadawania w sterowaniu zdalnym (REM).

3. Jesli panel nie jest w trybie Zadawanie (“rEF” nie jest wyswietlane) LoC
naciska¢ przycisk .~a™ lub ¥ _’ do momentu pojawienia sie “rEF” a rl E F
nastepnie nacisna¢ przycisk “Y_J. Na wyswietlaczu pojawi sie biezaca MENU

warto$¢ zadana z komunikatem pod tg wartoscia liczbowa.

Loc 491 -

FWD

4. « Aby zwiekszy¢ warto$¢ zadana, nacisna¢ przycisk .~ a ™. LoC 5 O O
» Aby zminiejszy¢ warto$¢ zadana, nacisna¢ przycisk < v . Hz

Warto$¢ parametru zmienia sie natychmiast po nacisnieciu przycisku. Jest Fwb

ona przechowywana w trwatej pamigci napgdu i przywracana
automatycznie po wylgczeniu zasilania.
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Tryb Parametry (Parameter)
W trybie Parametry mozna:

* podejrzec i zmieni¢ wartosci parametrow

» wybraé i zmieni¢ sygnaty pokazywane w trybie Wyjscie
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» uruchomi¢, zatrzymag, zmieni¢ kierunek obrotow oraz przetgczyé naped

pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak wybrac parametr i zmienic jego wartos¢

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Aby przej$¢ z trybu Wyjscie do menu gtéwnego nalezy wcisng¢ przycisk LocC
SS_J, w innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk =7 az do rl E F
momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole wyswietlacza. MENU FWD
2. Jesli panel nie jest w trybie Parametry (“PAr” nie jest wyswietlane), LocC
naciskac przycisk ~~a™ lub ¥ _~ do momentu pojawienia si¢ “PAr”, a PA r
nastepnie nacisna¢ przycisk “S_J. Na wyswietlaczu zostanie pokazany MENU FWD
numer opisujacy jedng z grup parametrow. Toc O 1
PAR FWD
3. Uzy¢ przyciskéw A oraz ¥ _~ aby odszuka¢ zadana grupe LoC
parametrow. - -
PAR FWD
4. Nacisna¢ przycisk “Y_J. Na wyswietlaczu pojawi sie jeden z parametréw z ||Loc
wczesniej wybranej grupy.
PAR FWD
5. Uzy¢ przyciskéw A oraz <_¥_~ aby odszuka¢ zadany parametr. LoC 1 1 O 3
PAR FWD
6. Nacisna¢ i przytrzymac przycisk ~N_| przez okoto dwie sekundy az do LOC
momentu pojawienia sie wartosci parametru wraz z komunikatem
wyswietlanym pod tg wartoscig. Komunikat ten wskazuje ze mozliwa jest PAR FWD
zmiana wartosci parametru.
Uwaga: Kiedy widoczny jest komunikat H=l, rownoczesne nacisniecie
przyciskow /~A™ i (¥ _’ zmienia wyswietlang warto$¢ na domysing
wartos¢ parametru.
7. Uzy¢ przyciskow ~~a™ oraz \_¥_~ aby wybra¢ warto$¢ parametru. Kiedy ||LOC
wartos¢ parametru zostanie zmieniona, komunikat zacznie migac.
PAR FWD
« Aby zapisa¢ wyswietlong warto$¢ parametru, wcisna¢ ~§_J. LoC

» Aby anulowa¢ nowo ustawiong warto$¢ parametru i pozostawié
wczesniejsza wartos¢, nacisnac 77 .

1103
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Jak wybrac¢ nadzorowane sygnaty

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz

1. Przy uzyciu parametrow grupy 34 PANEL DISPLAY mozna wybrac sygnaty ||LOC 1
ktére majg by¢ nadzoroawne oraz sposob ich wyswietlania trybie Wyjscie .
Szczegotowe instrukcje dotyczace zmiany wartosci parametrow znajdujg PAR FWD
sie na stronie 55. Loc
Domysine ustawienia pozwalajg na nadzorowanie trzech sygnatéw. 1 O 4
Domysine ustawienia nadzorowanych sygnatow zalezg od wartosci PAR FWD
parametru 9902 APPLIC MACRO: dla makra w ktorym domysing wartoscia [ oc
parametru 9904 MOTOR CTRL MODE jest 1 (VECTOR:SPEED), 1 O 5
domyslng wartoscig dla sygnatu 1 jest 0702 SPEED, w innym przypadku PAR FWD
07103 OUTPUT FREQ. DomysInymi warto$ciami dla sygnatow 2 i 3 zawsze
sq: dopowienio 07104 PRAD i 0105 MOMENT.
Aby zmieni¢ domyslnie ustawione sygnaty, nalezy wybrac z grupy 01
OPERATING DATA do trzech sygnatéw, ktére majg by¢ przegladane.
Sygnat 1: Zmieni¢ warto$¢ parametru 3407 SIGNAL1 PARAM na wartosé
indeksu dopowiadajgcemu parametrowi sygnatu w grupie 07 OPERATING
DATA (= numer parametru bez poprzedzajacego zera), np. 105 oznacza
parametr 0705 MOMENT. Wartos¢ 100 oznacza ze zaden sygnat nie jest
wyswietlany.
Powtérzy¢ powyzsze czynnosci dla sygnatow 2 (3408 SIGNAL2 PARAM)
oraz 3 (3415 SIGNAL3 PARAM). Na przyktad, jesli 3401 = 100 oraz 3415 =
100 przegladanie tych sygnatéw bedzie niemozliwe, a na wyswietlaczu
pojawi sie tylko sygnat wybrany przez parametr 3408.

2. Wybrac¢ sposéb w jaki majg by¢ wyswietlane syganty. Wskaznik stupkowy LoC
nie jest dostepny w Podstawowym panelu sterowania. W celu uzyskania
szczegotowych informacji, patrz parametr 3404. PAR FWD
Sygnat 1: parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM
Sygnat 2: parametr 34771 OUTPUT2 DSP FORM
Sygnat 3: parametr 3478 OUTPUT3 DSP FORM.

3. Wybrac jednostki jakie majg by¢ wyswietlane dla danego sygnatu. W celu LoC
uzyskania szczegotowych informacji, patrz parametr 3405.
Sygnat 1: parametr 3405 OUTPUT1 UNIT PAR FWD
Sygnat 2: parametr 3472 OUTPUT2 UNIT
Sygnat 3: parametr 3479 OUTPUT3 UNIT.

4. Dokonac skalowania dla sygnatow poprzez okreslenie minimum oraz LoC
maksimum wyswietlanych wartosci. W celu uzyskania szczegotowych A Hz
informaciji, patrz parametry 3406 oraz 3407. PAR FWD
Sygnat 1: parametry 3406 OUTPUT1 MIN oraz 3407 OUTPUT1 MAX LOC 5 O O O
Sygnat 2: parametry 3473 OUTPUT2 MIN oraz 34714 OUTPUT2 MAX - Hz
Sygnat 3: parametry 3420 OUTPUT3 MIN oraz 3421 OUTPUT3 MAX. PAR FWD
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Tryb Kopiowanie (Copy)

Podstawowy panel sterowania moze przechowa¢ w swojej pamieci peten zestaw
parametrow napedu oraz do trzech zestawow ustawien uzytkownika. Pamie¢ panelu
nie jest ulotna.

W trybie Kopiowania mozna wykonac¢ nastepujace czynnosci:

Skopiowac¢ wszystkie parametry z przemiennika czestotliwosci do panelu
sterownia (uL — Upload/Pobieranie). Zapis dotyczy zaréwno zestawu parametréw
definiowanych przez uzytkownika oraz wewnetrznych (nie definiowanych przez
uzytkownika) parametréw takich jak te utworzone przez Bieg ID.

Przywréci¢ peten zestaw parametrow z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (rE A — Restore All/Prywréci¢ wszystko). Czynnos¢ ta przepisuje z
panelu do przemiennika czestotliwo$ci wszystkie parametry wigczajac takze nie
definiowane przez uzytkownika parametry silnika. Nie obejmuje zestawéw
parametrow uzytkownika.

Uwaga: Funkcji przywracania wszystkich parametrow napedu uzywac tylko dla
przemiennikow czestotliwosci o tych samych parametrach i uzytych w tych
samych aplikacjach.

Kopiowanie czesci zestawu parametréow z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (dL P — Download Partial/Cze$ciwy Zapis). CzeSciowy zapis nie
obejmuje: zestawow uzytkownika, wewnetrznych parametréw silnika,
parametrow 9905...9909, 1605, 1607, 5201, parametréw z grup 57 EXT COMM
MODULE oraz 53 EFB PROTOCOL.

Przemiennik czestotliwosci z ktérego dokonuje sie czesciowego kopiowania
parametrow oraz silnik do niego podtagczony nie muszg odpowiadaé
przemiennikowi czestotliwosci, do ktérego sie kopiuje parametry, oraz
podtaczonego do niego silnika.

Kopiowanie parametréw USER S1 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (dL u1 — Download User Set 1/Zapisywanie Zestawu Uzytkownika
1). Zestaw parametrow uzytkownika zawiera parametry grupy 99 START-UP
DATA oraz parametry wewnetrzne silnika.

Funkcja ta jest widoczna tylko dla przypadku gdy User Set 1 zostat zapisany przy
uzyciu parametru 9902 APPLIC MACRO (patrz Makroaplikacje uzytkownika na
stronie 84).

Kopiowanie parametréw USER S2 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (dL u2 — Download User Set 2/Zapisywanie Zestawu Uzytkownika
2). Tak samo jak dla dL u1 — Zapisywanie Zestawu Uzytkownika 1, patrz powyze;.

Kopiowanie parametrow USER S3 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (dL u3 — Download User Set 3/Zapisywanie Zestawu Uzytkownika
3). Tak samo jak dla dL u1 — Zapisywanie Zestawu Uzytkownika 1, patrz powyze;j.

Uruchomi¢, zatrzymac, zmieni¢ kierunek obrotéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
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Jak pobrac i zapisa¢ parametry

Opis funkcji pobierania i zapisu znajduje sie powyzej.

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Aby przejs¢ z trybu Wyjscie do menu gtéwnego nalezy wcisng¢ przycisk LOC
S_J, w innym przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk =77, az do PA rl
momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole wyswietlacza. MENU FWD
2. Jezeli panel nie jest w trybie Kopiowanie (“CoPY” nie jest wyswietlane), LOC
nacisnkac przycisk A lub ¥~ az do momentu pojawnienia sie C O PY
pojawienia si¢ komunikatu “CoPY”. MENU FwD
Nacisna¢ przycisk “X_J. Loc d L u 1
MENU FWD
3. » Aby pobra¢ wszystkie parametry (wliczajgc w to zestawdw uzytkownika) z ||LoC
napedu do panelu sterowania, przej$¢ do oznaczenia “uL” za pomoca, u L
przyciskow AN i ¥ . MENU FWD
Nacisna¢ “X_J. Podczas pobierania na wyswietlaczu pojawi sie Loc L 5 O %
informacja o postepie transferu parametréow, wyrazona w procentach u ?
pobranych danych. FWD
» Aby przeprowadzi¢ operacje zapisu parametréw z panelu do napedu, LocC E A
nalezy przej$¢ do pozycji odpowiadajacej danemu typowi zapisu (“rE A”, rl
Restore all/Przywrdéci¢ wszystko, jest uzyte jako przyktad) za pomoca MENU FWD
przyciskow ~Aa N i v .
Nacisna¢ “X_J. Podczas zapisu na wyswietlaczu pojawi sie informacja o  ||LOC E 5 O %
postepie transferu parametréw, wyrazona w procentach zapisanych rl °
danych. FWD

Kody alarméw Podstawowego panelu sterowania

Btedy i alarmy generowane przez naped (patrz rozdziat Fault tracing), Podstawowy
panel sterowania sygnalizuje w postaci kodu A5xxx. W sekcji Alarms generated by
the Basic Control Panel na stronie 242 znajduje sie tabela z opisem kodoéw alarméw.
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Panel Sterowania z Asystentem

Cechy

Panel sterowania z Asystentem posiada:

» alfanumeryczny wyswietlacz ciektokrystaliczny (LCD)

* mozliwo$¢ wyboru jezyka (w tym jezyk polski)

» Asystenta Uruchomienia utatwiajacego pierwsze uruchomienie napedu

» funkcje kopiowania - parametry moga by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przenies¢ je pozniej do innych napeddéw lub w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametrow (backup) danego systemu.

* pomoc kontekstowg

 zegar czasu rzeczywistego.

Opis ogodiny

W tabeli ponizej opisano fukcje poszczegdlinych przyciskdw oraz wyswietlacz
Panelu sterowania z Asystenteml.

— —

Nr

Opis

LED statusu — Kolor zielony oznacza normalng prace. W przypadku gdy dioda
LED miga lub $wieci na czerwono, patrz LEDs na stronie 251.

Loc ¢ 400RPM
1200 RPM
124 A

405 dm3/s

Wyswietlacz LCD - podzielony na trzy gtdwne obszary:

a. Linia statusu — zmienna, zalezy od trybu pracy, patrz Linia statusu na str.
60.

b. Centralny — zmienny; ogdlnie pokazuje wartosci sygnatéw i parametrow,
wyswietlane sg menu lub listy.

c. Dolna linia — pokazuje biezgce funkcje dwéch przyciskéw definiowanych
oraz, jesli zostat wybrany, zegar.

Przycisk definiowany 1 — funkcja zmienia sie i jest ona definiowana przez tekst
w dolnym lewym narozniku wy$wietlacza LCD.

Przycisk definiowany 2 — funkcja zmienia si¢ i jest ona definiowana przez tekst
w dolnym prawym narozniku wyswietlacza LCD.

Up (przycisk zwiekszania) — stuzy do:

* Przewijania w gore przez menu lub liste pokazywana w centralnej strefie
wys$wietlacza LCD

» Zwigkszania wartosci jesli jakis parametr zostat wybrany.

» Zwiekszania wartosci zadanej jezeli jest podswietlony gérny lewy naroznik.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

Down (przycisk zmniejszania) — stuzy do:

* Przewijania w dét przez menu lub liste pokazywang w centralnej strefie
wyswietlacza LCD.

» Zmiejszania wartos$ci jesli jaki$ parametr zostat wybrany.

» Zmiejszania wartosci zadanej jezeli jest podswietlony gorny lewy naroznik.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

LOC/REM - Stuzy do przetaczania napedu z trybu lokalnego na zdalny i
odwrotnie.

Help — Wciséniecie tego przycisku powoduje wyswietlenia informacji
kontekstowej odnoszacej sie podswietlonej pozycji w centralnym obszarze
wyswietlacza.

STOP — Stuzy do zatrzymania napedu w lokalnym sterowaniu.

START — Stuzy do uruchomienia napedu w lokalnym sterowaniu.

Panele sterowania



60

Linia statusu

W gérnym wierszu wyswietlacza LCD wyswietlane sg podstawowe informacje na
temat stanu napedu.

‘ LOC | | LOC L MAIN MENU 1 ‘
@ @ @ ORONE @
Nr |Pole Mozliwe oznaczenia Opis
1 [Miejsce LOC Naped jest sterowany lokalnie, tj. z panelu
sterowania sterowania.
REM Naped jest sterowany zdalnie - za pomoca We/
Wyj napedu lub poprzez magistrale.
2 |Stan I Kierunek obrotu watu silnika: do przodu
N Kierunek obrotu watu silnika: do tytu
Obracajaca sie strzatka Bieg napedu w zadanym punkcie .
Obracajaca sie przerywana |Bieg napedu, naped nie osiagnat zadanego
strzatka punktu.
Nieruchoma strzatka Naped zatrzymany.
Nieruchoma przerywana Wydana komenda startu, ale silnik nie obraca sie,
strzatka np. z powodu braku sygnatu “zezwolenie na bieg”.
3 |Tryb pracy » Nazwa biezacego trybu
panelu » Nazwa pokazywane;j listy lub menu
* Nazwa stanu pracy, np. EDYCJA.
4 |Wartos¢ zadana » Wartos¢ zadana w trybie Wyjscie (Output)
lub numer » Numer pod$wietlonej pozycii, np. tryb, grupa
wybranej pozycji parametréw lub biad.
Zasady obstugi

Panel sterowania obstugiwany jest za pomocg menu i przyciskdw. Na panelu
znajdujg sie dwa przyciski definiowane. Aktualna funkcja danego przycisku
definiowanego jest wyswietlana na LCD bezposrednio nad kazdym z nich.

Wybér opciji np. tryb pracy lub parametr, mozna dokona¢ poprzez przewijanie pozyciji
za pomoca przyciskow ~a~ i <¥ », az do momentu gdy zadana opcja zostanie
podswietlona, a nastepnie wcisngé odpowiedni przycisk definiowany. Prawy przycisk
definiowany jest zazwyczaj uzywany aby wejs¢ w tryb, zaakceptowaé opcje lub
zapisac¢ zmiany. Lewy przycisk definiowany jest uzywany w przypadku gdy chcemy
powrdci¢ do poprzedniego poziomu bez zapisu dokonanych zmian.

Panel sterowania z Asystentem ma dziewie¢ trybow: Wyjscie, Parametry, Asystenci,
Zmienione Parametry, Rejestrator Bteddw, Ustawienia Zegara, Rezerwowy Zapis
Parametrow, Ustawienia We/Wyj oraz Btedy. W niniejszym rozdziale opisana jest
praca w pierwszych o$miu trybach. W momencie pojawienia sie btedu lub alarmu,
panel automatycznie przechodzi do trybu Btedu poprzez wyswietlenie btedu lub
alarmu. Btad lub alarm mozna skasowac w trybie Wyjscie lub trybie Btad (patrz
rozdziat Fault tracing).

Poczatkowo panel znajduje sie w trybie Wyjscie w ktérym to mozna uruchomic,
zatrzymac, zmieni¢ kierunek wirowania, przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym
a lokalnym, wartos¢ zadang oraz nadzorowac do trzech wartosci aktualnych. Aby
wykonac inne zadania, nalezy przejs¢é do menu gtéwnego i wybra¢ odpowiedni tryb.
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W wierszu statusu (patrz sekcja Linia statusu na stronie 60) wyswietlana jest nazwa
biezacego menu, trybu, opcji lub stanu.

Jak wykonac ogolne zadania

W tabeli ponizej zostaly przedstawione ogdlne zadania oraz tryb w ktérym mozna je
wykonac¢. Podane zostaty réwniez numery stron, gdzie zostaty szczegétwo opisane
sposoby wykonania poszczegolnych zadan.

Zadanie Tryb Strona
Jak wys$wietli¢ tekst pomocy Dowolny 62
Jak uzyska¢ informacje o wersji panelu Przy zataczeniu zasilania| 62
Jak ustawi¢ kontrast wyswietlacza Wyijscie 65
Jak przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem Dowolny 63
zdalnym
Jak uruchomié i zatrzymaé naped Dowolny 64
Jak zmienié kierunek wirowania silnika Wyjscie 64
Jak ustawi¢ warto$¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub momentu |wyjscie 65
Jak zmienié warto$¢ parametru Parametry 66
Jak wybraé nadzorowany sygnaty Parametry 67
Jak przeprowadzi¢ zadanie z asystentem (wykaz powigzanych Asystenci 68
zestawow parametrow)
Jak przegladac i edytowac zmienione parametry Zmienione Parametry 69
Jak przegladaé btedy Rejestrator Btedéw 70
Jak skasowac btedy i alarmy Wyjscie, Btad 239
Jak pokazac/ukry¢ i ustawi¢ zegar, zmieni¢ date i format Ustawienia Zegara 71
wyswietlania czasu.
Jak skopiowa¢ parametry z napedu do panelu sterowania Rezerwowy zapis 73
Parametrow
Jak przywréci¢ parametry z panelu sterowania do napedu Rezerwowy zapis 73
Parametrow
Jak edytowé i zmieni¢ ustawienia parametrow powigzanych z We/ |Ustawienia We/Wyj 74
Wyj
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Wyswietli¢ tekst pomocy

Krok | Czynnos¢

Wyswietlacz

1. Nacisnaé @ aby wyswietli¢ tekst pomocy dla podswietlonej pozyciji.

Tekst pomocy pojawi sie na wyswietlaczu, pod warunkiem Ze istnieje dla danej
pozyciji.

LOC U PAR GROUPS——10
01 OPERATING DATA
03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY
DIR
REFERENCE SELECT
EXIT | 00:00 SEL |

LOC L HELP -
This group defines
external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and

EXIT 100:00 [

2. Jezeli caty tekst pomocy jest niewidoczny na ekranie wyswietlacza , nalezy
uzyé przyciskow ~a™N i (¥ w celu przewiniecia opisu.

LOC UHELP

external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and

direction changes.
EXIT 1 00:00

3. Aby powrdci¢ do poprzedniego wyswietlania nalezy wcisna¢ przycisk =

LOC L PAR GROUPS——10

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS

04 FAULT HISTORY

90 REFERENCE SELECT
EXIT | 00:00 SEL |

Jak uzyskac informacje o wersji panelu

Krok | Czynnos¢

Wyswietlacz

1. Jezeli zatgczone jest zasilanie nalezy je wylaczyé.
2. Trzymac wecisdniety przycisk @ podczas wtgczenia zasilania. Na wy$wietlaczu I;ANE% \S/\EIRSION INFO
o ; ; ; ane : X . XX
pojawia sie nastepujace informacje: ROM CRC: OO XXX
Flash Rev: X . XX

Panel SW: wersja oprogramowania panelu
ROM CRC: suma kotrolna ROM
Flash Rev: wersja pamieci flash.

Kiedy przycisk zostanie zwolniony, panel powréci do trybu Wyjscie.
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Jak uruchomic, zatrzymac oraz przetgczyc pomiedzy sterowaniem lokalnym a

sterowaniem zdalnym

W dowolym trybie mozna uruchomié, zatrzymaé naped oraz przetgczyé pomiedzy
sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym. Aby uruchomi¢ lub zatrzymaé naped

za pomocg panelu, naped musi by¢ w sterowaniu lokalnym.

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

* Aby przefaczy¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym (REM wyswietlone na
wierszu statusu) a sterowaniem lokalnym (LOC wyswietlone na wierszu

statusu), nalezy nacisnaé przycisk (29

Uwaga: Przetagczenie na lokalne sterowanie moze by¢ zablokowane za
pomocg paramertu 7606 LOCAL LOCK.

Przy pierwszym zatgczeniu zasilania, naped jest sterowany zdalnie (REM) za
pomocay listwy We/Wyj napedu. Aby przetaczy¢ na sterowanie lokalne (LOC) i
sterowac napedem za pomocga panelu sterowania nalezy nacisnaé . W
zaleznosci od tego jak dtugo byt wcisniety przycisk uzyskamy nastepujacy
wynik:

« Jezeli przycisk zostat zwolniony natychmiast po nacisnieciu (na wyswietlaczu
miga “Przetgczanie w tryb sterowania lokalnego”), naped zatrzyma sie.
Ustawi¢ zadawanie wartosci w sterowaniu lokalnym wedtug instrukcji
podanych na stronie 65.

« Jezeli przycisk byt wcisniety przez okoto dwie sekundy, naped kontynuuje
prace jak przed wcisnieciem przycisku. Naped kopiuje biezace wartosci
sygnatéw sterowania zdalnego dla statusu start/stop oraz dla zadawania i
uzywa ich jako poczatkowych polecen dla sterowania lokalnego.

« Aby zatrzyma¢ naped w sterowaniu lokalnym, wcisna¢ C@D.

» Aby uruchomi¢ naped w sterowaniu lokalnym, wcisngé .

LOC T MESSAGE
Switching to_the
local control mode.

00:00

Strzatka (¥ lub J) na
wierszu statusu przestanie
obracac sie.

Strzatka (¥ or ) na wierszu
statusu zacznie obracac sie.
Strzatka bedzie wyswietlana
linig przerywang do
momentu osiggniecia przez
naped zadanego punktu

pracy.
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Tryb Wyjscie
W trybie Wyjscie mozna:
* nadzorowac do trzech wartosci sygnatow z grupy 07 OPERATING DATA
* zmieni¢ kierunek wirowania silnika
» ustawi¢ wartos¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub momentu
» ustawi¢ kontrast wyswietlacza

» uruchomi¢, zatrzymag, zmienic¢ kierunek obrotéw oraz przetaczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Mozna wej$¢ do trybu Wyjscie naciskajac wielokrotnie przycisk = .

W prawym gornym rogu LoOC & 49 . 1HZ/I R 5.0H

Z
wyswietlana jest watos$¢ 49.1 Hz HZE @ 50%
wielkosci zadanej. Obszar .5 A 0.4 A
centralny moze by¢ 10.7 % 24.4 %
skonfigurowane tak aby ~— DIR 1 00:00 [ MENU DIR | 00:00 [MENU _

wyswietlane byto do trzech
wartosci sygnatéw lub wykresow stupkowych. Na stronie 67 opisane sg instrukcje
opisujgce wybdr oraz zmiane nadzoroawnych sygnatow.

Jak zmieni¢ kierunek wirowania silnika

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie wciskac przycisk W%E REM U 49.1Hz
az do momentu przejscia do tego trybu. 49 . 1 Hz

0.5 A
10.7 %
“DTR 1 00:00 [ MENU_

2. Jezeli naped jest w sterowaniu zdalnym (REM wyswietlone na wierszu statusu), |[LOC U
nalezy przetaczy¢ na sterowanie lokalne naciskajac przycisk . Na 49 . 1 Hz
wyswietlaczu pojawi sie przez chwile komunikat informujacy o zmianie trybu, a . A
nastepnie powrdci do trybu Wyjscie. 10 . 7 %

~ DIR | 00:00 [ MENU _

3. Aby zmieni¢ kierunek wirowania z do przodu (& wyswietlone na wierszu LOC J

statusu) na kierunek wstecz (5 wyswietlone na wierszu statusu),lub odwrotnie, 49 . 1 Hz

nacisng¢ przycisk % 0 . 5 A
10.7 %
DIR 00:00 MENU

Uwaga: Warto$é parametru 1003 musi byé “3” (ZADANY).
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Jak ustawi¢ warto$¢ zadang predko$ci, czestotliwos$ci lub momentu

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie wciskac przycisk % REM U 49.1HZ
az do momentu przejscia do tego trybu. 49 . 1 Hz
0.5 A
10 L] 7 %
DIR 00:00 [ MENU
2. Jezeli naped jest w sterowaniu zdalnym (REM wyswietlone na wierszu statusu), ||[LOC U 49.1Hz
nalezy przetaczy¢ na sterowanie lokalne naciskajac przycisk . Na 49 . 1 Hz
wyswietlaczu pojawi sie przez chwile komunikat informujgcy o zmianie trybu, a O . 5 A
nastepnie powrdci do trybu Wyjscie. 10 . 7 %
Uwaga: Przy uzyciu grupy 11 REFERENCE SELECT, mozna dokona¢ zmiany DIR 00:00 [ MENU
zadawania w sterowaniu zdalnym.
3. * Aby zwiekszy¢ podswietlong warto$¢ znajdujacej sie w prawym goérnym rogu LoCc v 50.0HZ
wyswietlacza, nacisna¢ przycisk .~a ™. Warto$¢ zmienia sie natychmiast po 5 O . O Hz
nacidnieciu przycisku. Jest ona, po wytaczeniu zasilania, przechowywana w O . 5 A
trwatej pamieci napedu i przywracana automatycznie. 10 . 7 %
» Aby zmniejszy¢ wartos$¢, nacisng¢ przycisk v . DIR 00:00 | MENU
Jak ustawic kontrast wyswietlacza
Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie wciskac przycisk % LoCc v 49.1Hz
az do momentu przejscia do tego trybu. 49 . 1 Hz

0.5 A

10.7 %
DIR 00:00 MENU

2. LoCc & 49.1HZ

» Aby zwiekszy¢ kontrast nalezy nacisna¢ jednoczesnie przyciski % oraz
A
» Aby zmniejszy¢ kontrast nalezy nacisna¢ jednoczesnie przyciski % oraz

N2

49.1 Hz
0.5

L] A
10.7 %
DIR 1 00:00 [ MENU
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Tryb Parametry

W trybie Parametry mozna:
* zobaczy¢ i zmieni¢ wartosci parametréw

* uruchomié, zatrzymaé, zmienic kierunek obrotéw oraz przetaczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym .

Jak wybrac parametr i zmienic jego warto$¢

Krok

Czynnosé

Wyswietlacz

Jesli panel jest w trybie Wyjscie nalezy wcisnaé przycisk <= , w innym

przypadku nalezy wielokrotnie wciskac¢ przycisk % az do przejscia do menu
gtdwnego.

LOC UMAIN MENU 1

PARAMETERS
ASSTISTANTS
CHANGED PAR

~ EXIT 100:00 [ ENTER

Przejs¢ do trybu Parametry wybierajac z menu pozycje PARAMETRY za

ENTER

pomoca przyciskow ~Aa ™\ i ¥ _, a nastepnie wciskajac przycisk S

LOC T PAR_GROUPS——01

03 FB ACTUAL SIGNALS

04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

11 REFERENCE SELECT
EXIT | 00:00 SEL

Wybra¢ odpowiednig grupe parametréw za pomoca przyciskow ~ A\ i
N %

Nacisna¢ przycisk %

LOC T PAR GROUPS——99
99 START-UP DATA

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

EXIT | 00:00 SEL

LOC ¥ PARAMETERS

9901 LANGUAGE

ENGLISH

9902 APPLIC MACRO

9904 MOTOR CTRL MODE

9905 MOTOR NOM VOLT
EXIT | 00:00 [ EDIT

Wybra¢ odpowiedni parametr za pomoca przyciskéw ~a ™\ i ¥ . Biezgca
wartos¢ jest wyswietlana bezposrednio pod wybranym parametrem.

. - . EDIT
Nacisna¢ przycisk N

LOC © PARAMETERS |

9901 LANGUAGE
9902 APPLIC MACRO
ABB STANDARD
9904 MOTOR CTRL MODE
9905 MOTOR NOM VOLT
EXIT | 00:00 EDIT

LOC U PAR EDIT

9902 APPLIC MACRO
ABB STANDARD
[1]

CANCEL | 00:00 [ SAVE

Wybra¢ nowg warto$¢ parametru za pomocg przyciskow ~a™ i v .

Naciskajac przycisk warto$¢ parametru zwieksza sie lub zmniejsza sie.
Trzymajac wcisniety przycisk warto$¢ parametru zmienia sie szybciej.
Jednoczesne wcisniecie dwdch przyciskow powoduje wyswietlenie wartosci
ustawionej fabrycznie.

LOC U PAR EDIT
9902 APPLIC MACRO

3-WIRE
[2]
CANCEL | 00:00 [ SAVE

. . ;g . P . SAVE
* Aby zapisa¢ nowa wartosé, nacisnaé przycisk N

» Aby anulowaé¢ nowa wartos¢ i zachowac poprzednig wartos¢, nacisngé
CANCEL

przycisk v

LOC U PARAMETERS
9901 LANGUAGE

9902 APPLIC MACRO
3-WIRE

9904 MOTOR CTRL MODE

9905 MOTOR NOM VOLT

EXIT | 00:00 EDIT
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Jak wybrac¢ nadzorowane sygnaty
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Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz

1. Przy uzyciu parametréow grupy 34 PANEL DISPLAY mozna wybraé sygnaty LOC U PAR EDIT
ktére majg by¢ nadzorowane oraz sposob ich wyswietlania w trybie Wyjscie . 3401 SIGNALL1 PARAM
Szczegodtowe instrukcje dotyczace zmiany wartosci parametréw znajdujg sie na OUTPUT FREQ
stronie 66. [103]

Domyslne ustawienia pozwalajg na nadzorowanie trzech sygnatéw. Domysine CANCEL | 00:00 | SAVE
ustawienia nadzorowanych sygnatow zalezg od wartos$ci parametru 9902 LOC U PAR EDIT
APPLIC MACRO: dla makra w ktérym domy$ing wartoscig parametru 9904 3408 SIGNAL2 PARAM
MOTOR CTRL MODE jest 1 (VECTOR:SPEED), domysIng wartoscig dla CURRENT
sygnatu 1 jest 0702 SPEED, w innym przypadku 0703 OUTPUT FREQ. [104]

DomysInymi warto$ciami dla sygnatéw 2 i 3 zawsze sg: dopowienio 0704 PRAD || CANCEL | 00:00 | SAVE
i 0105 MOMENT. LOC . PAR EDIT

Aby zmieni¢ domyslnie ustawione sygnaty, nalezy wybra¢ z grupy 01 3415 STIGNAL3 PARAM
OPERATING DATA do trzech sygnatdw, ktére majg by¢ przegladane. T0 RQU E
Sygnat 1: Zmieni¢ warto$¢ parametru 3407 SIGNAL1 PARAM na warto$¢ [105]

indeksu odpowiadajacemu parametrowi sygnatu w grupie 07 OPERATING CANCEL | 00:00 [ SAVE
DATA (= numer parametru bez poprzedzajacego zera), np. 105 oznacza

parametr 0705 MOMENT. Warto$¢ 100 oznacza ze zaden sygnat nie jest

wyswietlany.

Powtoérzy¢ powyzsze czynnosci dla sygnatéw: 2 (3408 SIGNAL2 PARAM) oraz

3 (3415 SIGNAL3 PARAM).

2. Wybraé¢ sposéb w jaki majg by¢ wyswietlane syganty: w postaci liczb lub LOC U PAR EDIT
wskaznika stupkowego. Dla postaci liczbowej mozna ustali¢ potozenie 3404 OUTPUT1 DSP FORM
przecinka. W celu uzyskania szczegoétowych informacji, patrz parametr 3404. DIRECT
Sygnat 1: parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM (9]

Sygnat 2: parametr 3411 OUTPUT2 DSP FORM CANCEL | 00:00 | SAVE
Sygnat 3: parametr 3478 OUTPUT3 DSP FORM.

3. Wybra¢ jednostki jakie majg by¢ wyswietlane dla danego sygnatu. W celu LOC U PAR EDIT
uzyskania szczegotowych informacji, patrz parametr 3405. 3405 OUTPUT1 UNIT
Sygnat 1: parametr 3405 OUTPUT1 UNIT Hz
Sygnat 2: parametr 3472 OUTPUT2 UNIT [3]

Sygnat 3: parametr 3479 OUTPUT3 UNIT. CANCEL | 00:00 | SAVE

4. Dokonac skalowania dla sygnatdéw poprzez okreslenie minimum oraz LOC UPAR EDIT

maksimum wyswietlanych wartosci. W celu uzyskania szczegétowych
informaciji, patrz parametry 3406 i 3407.

Sygnat 1: parametry 3406 OUTPUT1 MIN i 3407 OUTPUT1 MAX

Sygnat 1: parametry 3473 OUTPUT2 MIN i 3474 OUTPUT2 MAX
Sygnat 1: parametry 3420 OUTPUT3 MIN i 3427 OUTPUT3 MAX.

3406 OUTPUT1l MIN

0.0 Hz
CANCEL | 00:00 SAVE

LOC U PAR EDIT
3407 OUTPUT1l MAX

0.0 Hz
CANCEL | 00:00 SAVE
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Tryb Asystenci

Po pierwszym zataczeniu zasilania napedu, Asystent Uruchomienia przeprowadza
uzytkownika przez konfiguracje podstawowych parametréw. Asystent Uruchomienia jest
podzielony na kilku asystentéw, z ktérych kazdy odpowiada za poszczegoélny zestaw
parametréw np. Ustawienia Silnika lub Sterowanie PID. Asystent Uruchomienia aktywuje
asystentow jednego po drugim. W celu uzyskania wiekszej ilosci informacji dotyczacych
zadan wykonywanych przez poszczegoélnych asystentéw patrz sekcja Asystent

Uruchomienia na stronie 85.
W trybie Asystenci mozna:

» uruchomic¢ asystentéw aby przeprowadzili uzytkownika przez podstawowe parametry

napedu

» uruchomié, zatrzymac, zmienic kierunek obrotéw oraz przetaczy¢ naped pomiedzy

sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
Jak uruchomi¢ asystenta

W tabeli ponizej przedstawione sg czynnosci, ktére pozwalajg uzytkownikowi przejs¢ przez
poszczegoblne etapy ustawien asystenta. Jako przykiad zostat przedstawiony Asystent

Nastaw Silnika.

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Aby przejs¢ do gtéwnego menu nalezy wcisngé przycisk — w przypadku gdy ||LOC T MAIN MENU 1
panel jest w trybie Wyjscie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé PARAMETERS
przycisk % az do momentu przejscia do menu gtéwnego. ASSISTANTS
CHANGED PAR
__EXIT | 00:00 [ ENTER
2. Przej$¢ do trybu Asystenci wybierajac z menu gtéwnego pozycjr% ASYSTENCI LOC T ASSISTANTS 1
za pomoca przyciskow A\ i <_¥_~, a nastepnie wcisnaé %{,
Application
Speed control EXT1
Mont rol EXT2
EXIT 00:00 SEL
3. V\éybraé asystenta za pomoca przyciskdw A\ i ¥ _, a nastepnie wcisngé |[LOC T PAR EDIT
EL
9905 MOTOR _NOM VOLT
Jesli zostanie wybrany inny asystent niz Asystent Uruchomienia, uzytkownik
zostanie przeprowadzony tylko przez ustawienia parametréw odpowiadajacych
danemu asystentowi, tak jak zostato to pokazane ponizej w krokach nr 4.i5. EXIT | 00:00 SAVE
Po wykonaniu ustawien, mozna dokonaé wyboru kolejnego asystenta z menu
Asystenci lub wyjs¢ z trybu Asystenci. Jako przyktad zostat przedstawiony
Asystent Ustawien Silnika.
Jesli zostanie wybrany Asystent Uruchomienia zostanie uruchomiony pierwszy If)gcyc%culgﬁ?zto
asystent, ktory przeprowadzi uzytkownika przez ustawienia parametréow continue with
odpowiadajacych temu asystentowi, tak jak zostato to pokazane ponizej w application setup?
krokach nr 4. i 5. Nastepnie Asystent Uruchomienia zada pytanie dotyczace Sk1
konfiguracji ustawien za pomoca nastepnego asystenta lub jego pominigcia - EXIT |00:00 [ OK
odpowiednig opcje nalezy wybra¢ za pomocg przyciskow .~A N i ¥ _, a
nastepnie wcisngé . Jezeli zostanie pominiety dany asystent, Asystent
Uruchomienia zada to samo pytanie przy kolejnym asystencie.
4. * Aby ustawi¢ nowg warto$¢ nacisng¢ przycisk .~a™ lub v . LOC U PAR EDIT

9905 MOTOR _NOM VOLT

EXIT | 00:00 SAVE
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Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
. \ - Ak LOC M HELP
Aby u.zyskac informacje/pomoc na temat d"an’ego parametru, naIC|s’naLc ||set exactly as given
przycisk @ Tekst pomocy mozna przewija¢ za pomoca przyciskéw .~A™Ni ||on th? motor
s o s . . . EXIT name ate
¥ . Aby wyjé¢ z tekstu pomocy nalezy nacisnaé v If cgnnected to
multiple motors
EXIT 100:00 [ —
5. » Aby zaakceptowaé nowg wartos¢ i kontynuowac konfiguracje nastepnego LOC UPAR EDIT
parametru, wcisng¢ przycisk % 9906 MOTOR NOM CURR
« Aby zatrzymaé prace z asystentem wcisnaé przycisk % .
EXIT 00:00 SAVE
Tryb Zmienione Parametry
W trybie Zmienione Parametry mozna:
* przejrzec liste zmienionych wartosci parametrow, ktore zostaty zmienione z
ustawien domysinych dla danego makra,
* zmieni¢ parametry znajdujgce sie na liscie,
» uruchomi¢, zatrzymag, zmieni¢ kierunek obrotow oraz przetgczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
Jak przeglgdac i edytowac zmienione parametry
Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. Aby przej$¢ do gldwnego menu nalezy wcisna¢ przycisk % gdy panel LOC UMAIN MENU 1
znajduje sie w trybie Wyjscie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ | |[E ¥\ =N =SS
przycisk % az do momentu przejécia do menu gtéwnego. ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXIT 00:00 | ENTER
2. Przejs¢ do trybu Zmienione Parametry wybierajac z menu gtébwnego pozycje LOC & CHANGED PAR '
ZMIENIONE PAR za pomoca, przyciskow &~ | ¥, a nastepnie wcisnat 1203 CONST SPEED 1
. 1203 CONST SPEED 2
1203 CONST SPEED 3
9902 APPLIC MACRO
EXIT 00:00 EDIT
3. Wybra¢ z listy zmieniony parametr za pomoca przyciskow .~ A i ¥ . LOC U PAR EDIT
Bezposrednio pod wybranym parametrem jest wyswietlana jego wartos¢. 1202 CONST SPEED 1
Nacisnac przycisk % aby zmienié warto$¢. 0.0 Hz
CANCEL | 00:00 SAVE
4. Ustali¢ nowa warto$¢ parametru za pomoca przyciskow .~ AN i v . LOC U PAR EDIT
Naciskajac przycisk warto$¢ parametru zwieksza sie lub zmniejsza sie. 1202 CONST_SPEED 1
Trzymajac wcisniety przycisk warto$¢ parametru zmienia sie szybciej. 5 . O Hz
Jednoczesne wcisniecie dwdch przyciskow powoduje wyswietlenie wartosci
ustawionej domysinie/fabrycznie. CANCEL | 00:00 | SAVE
5. * Aby zakceptowaé nawg warto$é, wcisngé przycisk % Jesli nowa wartos¢ LOC Y CHANGED PAR—|

jest wartoscig domysing, parametr zostanie usuniety z listy zmienionych
parametréw.

» Aby anulowa¢ nowa wartos$¢ i zachowac¢ poprzednig warto$¢, nacisnaé
CANCEL

przycisk =

1203 CONST SPEED 1
15.0 Hz
1203 CONST SPEED 2
1203 CONST SPEED 3
9902 APPLIC MACRO

EXIT | 00:00 EDIT
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Tryb Rejestrator Btedow

W trybie Rejestratora Bledéw mozna:

* przejrzec historie btedéw napedu ztozong z maksymalnie dziesieciu bteddéw lub
alarmow (po wytaczeniu zasilania, trzy ostatnie btedy lub alarmy sg

przechowywane w pamieci)

* przejrze¢ szczegOty trzech ostatnich zdarzen - btedéw lub alarméw (po
wytgczeniu zasilania, szczegoéty dotyczace tylko ostatniego zdarzenia sg

przechowywane w pamieci)

» odczytac tekst pomocy dla btedu lub alarmu

* uruchomié, zatrzymaé, zmienic kierunek obrotéw oraz przetaczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak przeglgdac btedy i alarmy

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. Aby przej$¢ do gtdwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk % gdy panel Jest w ||[LOC UMAIN MENU 1
trybie Wyjsécie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk 7 PARAMETERS
az do momentu przejécia do menu gtéwnego. ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXTT 00:00 | ENTER
2. Przejs¢ do trybu Rejestratora Btedéw wybierajac z menu gtéwnego pozycije LOC_T FAULT LOG——|
REJESTR BLEDOW za pomoca przyciskéw ~ a ™ i <_¥_~, a nastepnie 1019 ) 8’%"‘5'5 5%584 57
wcisngé f~. Na wyswietlaczu pokaze sie rejestr btedow, ktory zaczyna 65 DC_ UNDERVOLT
wyswietlanie od ostatniego btedu lub alarmu. 6: ATl LOSS
Numer znajdujacy przy wierszu btedu lub alarmu dopowiada oznaczeniu EXIT |00:00 [DETAIL
kodowemu, ktére dopowiada przyczynom wystapienia btedu/alarmu i
czynnosciom pozwalajgcym na usuniecie btedu/alarmu opisanym w rozdziale
Fault tracing.
3. Aby przejrzeé szczegoty dotyczace danego btedu lub alarmu, nalezy wybraé LOC U PANEL LOSS
odpowiednig pozycje z listy bledéw/alarméw za pomocag przyciskdw ~ A i Fég LT
¥, a nastepnie nacisna¢ Y= FAULT TIME 1
°P e wib 13:04:57
FAULT TIME 2
EXTIT 00:00 DIAG
4. Aby wyswietli¢ tekst pomocy nacisng¢ przycisk % Tekst pomocy przewing¢ ||[LOC U DIAGNOSTICS——

za pomocag przyciskow AN i ¥ .

. . ., OK Ry . .
Po przeczytaniu tekstu pomocy nacisna¢ N aby powrdci¢ do poprzedniej
zawartosci wyswietlacza.

Check: comm Tines
and connections,
parameter 3002,
%rameters in groups
and
EXIT | 00:00
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Tryb Zegar
W trybie Zegara mozna:
* pokazaé lub ukryé zegar
» zmieni¢ format wyswietlania daty i czasu

+ ustawic¢ date i czas

71

» uruchomi¢, zatrzymag, zmieni¢ kierunek obrotoéw oraz przetgczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Panel sterowania z Asystentem posiada baterie zapewniajacy funkcjonowanie

zegara nawet gdy panel nie jest zasilany przez naped.

Jak pokazac lub ukry¢ zegar, zmienic¢ format wyswietlania oraz ustawic date i czas

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

Aby przej$¢ do gtdwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk & gdy panel jest w

. o . . . . . . . EXIT
trybie Wyjscie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk =
az do momentu przejscia do menu gtéwnego.

1
PARAMETERS
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 1 00:00 [ENTER

LOC UMAIN MENU

Przejs¢ do trybu Zegar wybierajac z menu gtéwnego pozycje ZEGAR za
ENTER

pomoca przyciskow ~A ™\ i ¥ _, a nastepnie nacisna¢ N

LOC L TIME & DATE—1
TIME FORMAT
DATE_FORMAT
SET TIME
SET DATE

EXIT [ 00:00 SEL

» Aby pokaza¢ (ukry¢) zegar, nalezy wybra¢ z menu POKAZ ZEGAR i nacisna¢
= , wybraé Pokaz zegar (Ukryj zegar) i nacisnaé , lub, jesli chcemy
powrécic¢ do poprzedniego wyswietlania bez dokonywanla zmian nalezy

. s EXIT
nacisngc 7

» Aby ustawi¢ format daty, nalezy wybrac z menu FORMAT DATY i nacisng¢
'\S%/ a nastepnle wybraé¢ odpowiedni format. Aby zapisa¢ zmiany nacisng¢
CANCEL

przycisk @ aby anulowac¢ zmiany nacisng¢ przycisk ==

. Aby ustawi¢ format czasu, nalezy wybra¢ z menu FORMAT CZASU i nacisng¢
,a nastepnie wybra¢ odpowiedni format. Aby zapisa¢ zmiany nacisna¢
CANCEL

przy0|sk ﬁ aby anulowac¢ zmiany nacisng¢ przycisk ==

» Aby ustawi¢ czas, nalezy wybra¢ z menu USTAW CZAS i nacisng¢ =

Ustawic godziny za pomocg przyciskow A\ i ¥ _, a nastepnie wcianc
.P&zniej ustawi¢ minuty. Aby zapisa¢ zmiany nacisnaé przycisk ﬁ

CANCEL
aby anulowac¢ zmiany nacisna¢ przycisk v

» Aby ustawic¢ date, nalezy wybra¢ USTAW DATE i nacisng¢ ~. Ustawic¢
pierwszg czesc¢ daty (dzien lub miesigc w zaleznosci od wybranego wczesniej
formatu) za pomocg przyciskow .~Aa™ i ¥ _, a nastepnie nacisna¢
Powtoérzy¢ czynnos¢ dla drugiej czesci daty. Po &EEELWieniu roku, nacisng¢

oK . . . .
N Aby anulowac¢ zmiany nacisna¢ przycisk i

LOC L CLOCK VISIB——1

H1de cloc

EXIT | 00:00 SEL

LOC L DATE FORMAT——1

dd mm. yyyy
mm/dd/yyyy

CANCEL | 00:00 OK

LOC L TIME FORMAT——1

12-hour

CANCEL | 00:00 OK
LOC USET TIME

iE:41

CANCEL | 00:00 OK
LOC U SET DATE

iE].03.05

CANCEL | 00:00 OK
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Tryb: Rezerwowy Zapis Parametréow

Podstawowy panel sterowania moze przechowa¢ w swojej pamieci peten zestaw
parametrow napedu oraz do trzech zestawow ustawien uzytkownika. Pamie¢ panelu
nie jest ulotna i nie zalezy od baterii umieszczonej w panelu.

W trybie Kopiowania mozna wykonac¢ nastepujace czynnosci:

Skopiowac¢ wszystkie parametry z przemiennika czestotliwosci do panelu
sterownia (ZAPIS DO PANELU). Zapis dotyczy zaréwno zestawow parametrow
definiowanych przez uzytkownika oraz wewnetrznych (nie definiowanych przez
uzytkownika) parametréw takich jak te utworzone przez Bieg ID.

Przywréci¢ peten zestaw parametrow z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (ZAPIS PELNEGO ZESTAWU). Czynnosé ta przepisuje z panelu
do przemiennika czestotliwo$ci wszystkie parametry wigczajac takze nie
definiowane przez uzytkownika parametry silnika. Nie obejmuje to zestawdéw
parametrow uzytkownika.

Uwaga: Funkcji przywracania wszystkich parametrow napedu uzywac tylko dla
przemiennikow czestotliwosci o tych samych parametrach i uzytych w tych
samych aplikacjach.

Kopiowanie czesci zestawu parametrow z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (ZAPIS APLIKACJI). Czesciowy zapis nie obejmuje: zestawow
uzytkownika, wewnetrznych parametréw silnika, parametrow 9905...9909, 1605,
1607, 5201, parametrow z grup 57 EXT COMM MODULE i 563 EFB PROTOCOL.

Przemiennik czestotliwosci z ktérego dokonuje sie czesciowego kopiowania
parametrow oraz silnik do niego podfgczony nie muszg odpowiadaé
przemiennikowi czestotliwosci, do ktérego sie kopiuje parametry, oraz
podfaczonego do niego silnika.

Kopiowanie parametréw USER S1 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (ZAPIS ZESTAWU UZYTKOWNIKAT1). Zestaw parametrow
uzytkownika zawiera parametry grupy 99 START-UP DATA oraz parametry
wewnetrzne silnika.

Funkcja ta jest widoczna tylko dla przypadku gdy Zestaw Uzytkownika 1 zostat
zapisany przy uzyciu parametru 9902 APPLIC MACRO (patrz Makroaplikacje
uzytkownika na stronie 84).

Kopiowanie parametréw USER S2 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (ZAPIS ZESTAWU UZYTKOWNIKA?2). Tak samo jak dla ZAPIS
ZESTAWU UZYTKOWNIKA 1, patrz powyze;.

Kopiowanie parametrow USER S3 z panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci (ZAPIS ZESTAWU UZYTKOWNIKA3). Tak samo jak dla ZAPIS
ZESTAWU UZYTKOWNIKA 1, patrz powyzej.

uruchomic, zatrzymac, zmieni¢ kierunek obrotéw oraz przetaczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
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Opis funkcji pobierania i zapisu znajduje sie powyze;.
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Krok

Czynnosé

Wyswietlacz

Aby przej$¢ do gtdwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk % gdy panel jest w
trybie Wyjscie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk %
az do momentu przejscia do menu gtéwnego.

LOC UMAIN MENU 1
PARAMETERS
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 1 00:00 [ENTER

Przejs¢ do trybu Zapis Parametrow wybierajac z menu gtéwnego pozycje
ENTER

ZAPIS PAR za pomoca przyciskow .~a~\ i ¥ _, a nastepnie nacisnaé¢ ik

LOC T COPY MENU 1
DOWNLOAD FULL SET
DOWNLOAD APPLICATION
DOWNLOAD USER SET1
DOWNLOAD USER SET2
EXIT [ 00:00 SEL

» Aby skopiowa¢ wszystkie parametry (zawierajace zestawy uzytkownika oraz
parametry wewnetrzne) z napedu do panelu, nalezy wybraé pozycje ZAPIS
DO PANELU w menu Kopia za pomoca przyciskow .~ AN i< ¥ , a
nastepnie nacisng¢ % Podczas pobierania na wyswietlaczu pojawi sie
status transferu parametréw, wyrazony w procentach pobranych danych. Aby
przerwac¢ pobieranie nacisna¢ przycisk %

Po ukonczonym pobraniu parametréw na wyswietlaczu pojawi sie informacja
0 zakonczonej operacji pobierania. Aby powrdci¢ do menu Kopia nacisngc

. OK
przycisk N

» Aby dokona¢ zapisu parametréw, nalezy bybrac odpowiednig pozycje (jako
przyktad uzyto ZAPIS PELNEGO ZESTAWU/DOWNLOAD FULL SET) w
menu Kopia za pomoca przyciskow .~ A\ i <_¥_~, a nastepnie nacisnaé¢

<. Podczas pobierania na wyswietlaczu pojawi sie status transferu
parametréw, wyrazony w procentach zapisanych danych. Aby przerwac zapis
nacisna¢ przycisk %
Po ukonczonym zapisie parametréw na wyswietlaczu pojawi sie informacja o
zaolior'\czonej operacji zapisu. Aby powréci¢ do menu Kopia nacisngc przycisk

LOC T PAR BACKUP
Copying parameters
| 50%

ABORT | 00:00

LOC U MESSAGE
Parameter_upload
successful

OK 00:00

LOC U PAR BACKUP

Downloading
parameters” (full
set)

ABORT | 00:00 |

LOC UMESSAGE
Parameter_ download
successfully
completed.

OK 00:00
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Tryb: Ustawienia We/Wyj

W trybie ustawienia We/Wyj mozna:

» sprawdzi¢ ustawienia parametréw powigzanych z przytagczem We/Wyj

» dokonac¢ edycji ustawien parametréw. Np. jesli dla “1103: REF1” jest przypisane
Al1 (Wejscie analogowe 1), oznacza to, ze parametr 1703 REF 1 SELECT ma
wartos¢ Al1 i mozna zmieni¢ wartos¢ tego parametru np. na Al2. Jednakze nie
mozna ustawi¢ ustawi¢ wartosci parametru 71706 REF 2 SELECT na Al1.

* uruchomié, zatrzymaé, zmienic kierunek obrotéw oraz przetaczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak dokonac¢ edycji oraz zmian ustawien powigzanych z przytagczem We/Wyj

Krok | Czynnos¢é Wyswietlacz
1. Aby przejs¢ do gtdwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk % gdy panel jestw [[LOC UMAIN MENU 1
trybie Wyjsécie. W innym przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk % PARAMETERS
az do momentu przej$cia do menu gtéwnego. ASSISTANTS
CHANGED PAR
__EXIT 1.00:00 [ ENTER
2. Przejs¢ do trybu Ustawienia We/Wyj wybierajac z menu gtéwnego pozycje LOC L I/0 SETTINGS—1
USTAWIENIA WE/WYJ za pomoca przyciskow .~ A\ i ¥, a nastepnie ANALOG INPUTS (AT
nacisnagé % RELAY OUTPUTS ROUT;
ANALOG OUTPUTS (AOUT
PANEL
EXIT 100:00 SEL
3. Wybraé grupe We/Wyj, np. WEJSCIA CYFROWE, za pomoca przyciskéw LOC L SHOW I/0o——1
. . . , SEL el . —DI1-
AN i ¥, a nastepnie nacisnaé N Po kroétkiej przerwie na 1001: START/STOP (E1) |
wyswietlaczu pojawig sie biezgce ustawienia dla dokonanego wyboru. —-DI2-
—DI3-
EXIT | 00:00
4. Wybraé ustawienie (wiersz z numerem parametru) za pomocg przyciskow LOC U PAR EDIT
. . . , EDIT
AN i ¥ 7, a nastepnie nacisnaé N 1001 EXT1 COMMANDS
[1]
CANCEL | 00:00 SAVE
5. Wybra¢ nowg wartos¢ dla wybranego ustawienia za pomoca przyciskow .~a™ [|[LOC U PAR EDIT
AN 25 1001 EXT1 COMMANDS
Naciskajac przycisk wartos¢ parametru zwieksza sie lub zmniejsza sie. DI 1 y 2
Trzymajac wcisniety przycisk wartos¢ parametru zmienia sie szybciej. (2]
Jednoczesne wcisniecie dwdch przyciskow powoduje wyswietlenie wartosci CANCEL | 00:00 | SAVE
ustawionej domysinie/fabrycznie.
6. » Aby zapisa¢ nawg wartos¢, nacisnaé¢ przycisk % LOC L SHOW I/0——1

* Aby anulowaé nowg warto$¢ i zachowac poprzednig warto$¢, nacisngé
CANCEL

przycisk =

lgg:)%:START/STOP (ED)
lOO%:DIR (ED)
_DI —

EXIT | 00:00
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Makroaplikacje

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisane sg makroaplikacje. Dla kazdej makroaplikacji przedstawiony
jest schemat przedstawiajacy domysine podigczenia sterujgce (cyfrowe i analogowe

We/Wyj). W niniejszym rozdziale opisano réwniez jak zapisa¢ makroaplikacje
uzytkownika oraz jak jg pozniej przywotac.

Przeglad makroaplikacji

Makroaplikacje to zaprogramowane fabrycznie zestawy parametrow. Podczas
uruchomienia napedu, uzytkownik wybiera jedng z makroaplikacji - najodpowiedniejszg
do danego zastosowania - za pomocg parametru 9902 APPLIC MACRO, dokonujac
niezbednych zmian i zachowujac wynik jako makro uzytkownika.

ACS350 posiada siedem standardowych makr oraz trzy makra uzytkownika. W tabeli
ponizej zostaty krotko opisane makra oraz ich przeznaczenie.

Makroaplikacja

Odpowiednie aplikacje

ABB Standard

Zwykte regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej, dwdch, trzech lub zadnej
predkosci statej. Start/stop jest sterowane za pomocg jednego wejscia cyfrowego (poziom startu
i stopu). Istnieje mozliwos$¢ przetaczenia pomiedzy dwoma czasami przyspieszania i opéznienia.

3-przewodowa

Zwykte regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej, dwdch, trzech lub zadnej
predko$ci statej. Naped jest uruchamiany i zatrzymywany za pomoca przyciskéw chwilowych.

Alternatywne Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej, dwdch, trzech lub Zadnej predkosci
statej. Uruchomienie, zatrzymanie oraz kierunek sg sterowane za pomocg dwoch wejsé
cyfrowych (odpowiednia kombinacja stanéw wej$¢ cyfrowych okreslajg odpowiednie dziatanie).

Potencjometr Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej lub Zadnej predkosci state;.

silnika Predkos¢ regulowana jest za pomoca dwdch wejs¢ cyfrowych (zwiekszanie / zmniejszanie / bez
zmian).

Reczne/ Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie wymagane jest przetgczanie miedzy dwoma

Automatyczne urzgdzeniami sterujgcymi. Czes¢ przytaczy sygnatéw sterujacych jest zarezerwowanych dla

jednego urzadzenia, pozostata czes$¢ przytaczen jest przypisana drugiemu. Pojedynczym
wejsciem cyfrowym dokonywany jest wybor przytaczy (urzadzenia) sterujgcych.

Sterowanie PID

Regulacja aplikacji procesowych np. systemy sterowania dziatajgce w zamknietej petli takich jak
sterowanie cisnieniem, sterowanie poziomu, przeptywu. Istnieje mozliwos¢ przetaczania miedzy
sterowaniem procesowym a sterowniem predkoscia: czes¢ przytaczy sygnatéw sterujgcych jest
zarezerwowanych dla sterowania procesowego, pozostata czes¢ jest przypisana dla sterowania
predkoscia. Pojedynczym wejsciem cyfrowym dokonywany jest wybor miedzy sterowaniem
procesowym a sterowaniem predkoscia.

Sterowanie Regulowane momentowo aplikacje. Istnieje mozliwo$¢ przetaczanie miedzy sterowaniem

momentem momentem obrotowym a sterowaniem predkoscia: czes¢ przytaczy sygnatdéw sterujgcych jest

obrotowym zarezerwowanych dla sterowania momentem, pozostata czes¢ jest przypisana dla sterowania
predkoscia. Pojedynczym wejsciem cyfrowym dokonywany jest wybor miedzy sterowaniem
momentem, a sterowaniem predkoscia.

Uzytkownika Uzytkownik moze zapisa¢ w pamigci statej a nastepnie w pozniejszym czasie przywrocic,

dostosowang do sych potrzeb standardowg makroaplikacje, tj. ustawienia parametréw
zawierajace grupe 99 START-UP DATA, oraz wyniki biegu identyfikacyjnego.

Na przyktad: trzy makra uzytkownika moga by¢ wykorzystane, gdy wymagane jest przetaczanie
miedzy trzema réznymi silnikami.

Makroaplikacje
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Krétki opis poditaczen We/Wyj dla poszczegélnych makroaplikaciji

Ponizsza tabela zawiera krotki opis podtagczen We/Wyj dla poszczegdlinch
makroaplikacji.

Macro
Wejscie / .
Wyjscie ABB 3-przewod. |Alternatvwne Potencjometr Reczne / Sterowanie :s:::‘atz::
Standard P ’ Yy Silnika Automatyczne PID
obrotowym
Al1 Zadawanie Zadawanie Zadawanie - Zadawanie Zadawanie Zadawanie
(0...10V) czestotliw. predkosci predkosci predkosci predkosci predkosci
(Reczne) (Reczne)/ (Predkos¢)
Zadawanie
procesowe
(PID)
Al2 - - - - Zadawanie Wartosé Zadawanie
(0...20 mA) predkosci procesowa momentu
(Automat.) (Moment
obrotowy)

AO Czestotliw. Predkos¢ Predkos¢ Predkos¢ Predkosé Predkos¢ Predkos¢
wyjsciowa

D1 Stop/Start Start (impuls) |Start (do Stop/Start Stop/Start Stop/Start Stop/Start

przodu) (Reczne) (Reczne) (Predkos¢)

DI2 Do przodu/ Stop (impuls) |Start (do tytu) |Do przodu/ Do przodu/ Reczne/PID |Do przodu/
Do tytu Do tytu Do tytu Do tytu

(Reczne)

DI3 Predkosé Do przodu/ |Predkos¢ Zadawanie Reczne/ Predkos¢ Predkosc¢/
stata do tytu stata predkosciw |Automat. stata 1 Moment
wejscie 1 wejscie 1 gore obrotowy

DIl4 Predkos¢ Predkos¢ Predkos¢ Zadawanie Do przodu/ Zezwolenie  |Predkosé
stata stata stata predkosciw |Do tytu na bieg stata 1
wejscie 2 wejscie 1 wejscie 2 dot (Automat.)

DI5 Wybér pary  |Predkosé Wybér pary  |Predkos¢ Stop/Start Stop/Start Wybér pary
przysp./ stata przysp./ stata 1 (Automat.) (PID) przysp./
hamow. wejscie 2 hamow. hamow.

RO Btad(-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1)

DO Btad(-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad (-1) Btad(-1)
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Makroaplikacja ABB Standard

Makroaplikacja ta jest fabrycznie ustawiona jako aktywna. Zapewnia ona
konfiguracje We/Wyj wraz z trzema predkosciami dla ogélnego przeznaczenia.
Wartosci parametrow sg wartosciami fabrycznymi przedstawionymi w rozdziale
Actual signals and parameters, majacym poczatek na stronie 7128.

Jesli uzywane potgczenia sg inne, niz przedstawione ponizej potgczenia
zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze We/Wyj na stronie 34.

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
o] 1 SCR Ekran kabla sygnatowego
: —J | 2 Al Zewnetrzne zadawanie czestotliwosci: 0...10 V D
1..10 kohm ’—é f'|_ | I 13 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
l —~ | | 4 +10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Nie uzywane w konfiguracji domy$inej. 0...10 V
| | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm’—@ f’l_ i | 7 |AO Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA
|J | 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
S 4 Y goweg
- 9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
] 10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
11 |DCOM |Masa wejsc¢ cyfrowych
I 12 |DI1 Stop (0) / Start (1)
I 13 |DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1)
114 [pi3 Wybér predkosci statej 2
5 |pw Wybor predkosci statej 2
g 16 |DI5 Wybor pary czaséw przyspieszania/hamowania %)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Blad (-1)]
& 19 |RONO |-
20 |DOSRC Wyijscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT Eﬁdg Bez btedu [Blad (-1)]
22 |DOGND
1) Al1 jest uzywane do zadawania predkosci, 3) 0 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
jezeli zostat wybrany tryb sterowania z ustawionymi warto$ciami parametrow 2202 i
wektrowego. 2203.
2) Patrz grupa parametrow 12 CONSTANT 1 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
SPEEDS: z ustawionymi wartosciami parametrow 2205 i

2206.

4) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
pomocy zacisku.

DI3 |DI4 |Wyjscie (parametr)
Zadawanie przez Al1
Predkos¢ stata 1 (1202)
Predkos¢ stata 2 (71203)
Predkos¢ stata 3 (7204)

alalo|lo

= O|=|0
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Makroaplikacja 3-przewodowa

Ta makroaplikacja jest przeznaczona do zastosowan, w ktorych naped jest sterowany
przy pomocy przyciskdw chwilowych. Zapewnia ona trzy przedkosci state. Aby
uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢ parametru 9902 na 2 (3-WIRE).

Wartosci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Default values with different
macros na stronie 7128. Jesli uzywane potaczenia sg inne niz przedstawione ponizej
potaczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytacze We/Wyj na stronie 34.

Uwaga: Jesli na wejscie Stop (DI2) nie jest podany sygnat to przyciski start i stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
) A 1 SCR Ekran kabla sygnatowego
— f 2 Al Zadawanie predkosci silnika: 0...10 V
1...10 kohm ’—é /.I_ : ' 3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
l 17 | 4 +10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
| | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm|—@ a= 1 _17]A0  |Predkose silnika: 0...20 mA
l = i-lz) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
- 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych

!
|

DI1 Start (impuls 1)

—olo——13 |[DI2 Stop (impuls 1)
I 14 |DI3 Do przodu (0) / Do tytu (1)
5 |pw Wybor predkosci statej V)
116 |DI5 Wybér predkosci statej
X1B
17 |ROCOM

Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Biad (-1)]
L

& 19 |RONO

20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT «f,z Bez btedu [Biad (-1)]
22 |DOGND
) Patrz grupa parametrow 12 CONSTANT 2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
SPEEDS: pomocy zacisku.

DI3|DI4 |Wyjscie (parametr)
Zadawanie przez Al1
Predkos¢ stata 1 (1202)
Predkos¢ stata 2 (1203)
Predko$c¢ stata 3 (7204)

= Ol=|O
alalo|lo
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Ta makroaplikacja zapewnia konfiguracje wejsc i wyjsc (1/0) przystosowang do
kolejnoéci sygnatéow sterowania wejsé cyfrowych (DI) uzywang przy zmianach
kierunku obrotow napedu. Aby uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartosé
parametru 9902 na 3 (ALTERNATE).

Wartosci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Default values with
different macros na stronie 128. Je$li uzywane potaczenia sg inne, niz
przedstawione ponizej potaczenia zdefiniowane domys$inie, patrz sekcja Przytgcze
We/Wyj na stronie 34.

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
( o] 1 SCR Ekran kabla sygnatowego
— —ﬁ!_’ 2 Al1 Zadawanie predkosci silnika: 0...10 V
1...10 kohm ’—é f'|_ : | 3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
l % | : 4 +10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
| | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm’—@ /'l_ i | 7 AO Predkos¢ silnika: 0...20 mA
l > 5_' 3) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
= 9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
- 11 |DCOM |[Masa wejs¢ cyfrowych
I 12 |DH1 Start do przodu: Jesli DI1 = DI2, naped jest zatrzymany.
I 13 |DI2 Start do tytu
14 o3 Wybér predkosci state ")
5 |pw Wybor predkosci state ')
Egg— 16 |DI5 Wybér pary czaséw przyspieszania’lhamowania 2)
X1B
17 |ROCOM Wyijscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Blad (-1)]
& 19 |RONO |-
20 |DOSRC Wyijscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT EPdg Bez btedu [Biad (-1)]
22 |DOGND
1) Patrz grupa parametréw 72 CONSTANT 2) 0 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
SPEEDS: z ustawionymi wartosciami parametrow 2202 i
DI3[DI4|Wyjscie (parametr) 2203.

Zadawanie przez Al1

Predkos¢ stata 1 (7202)

Predkos¢ stata 2 (7203)

= Ol=|0O

aAalalolo

Predkos¢ stata 3 (1204)

1 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
z ustawionymi wartosciami parametrow 2205 i
2206.

360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
pomocy zacisku.

3)
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Makroaplikacja Potencjometr silnika

Ta makroaplikacja zapewnia optacalny ekonomicznie interfejs dla PLC, pozwalajgcy
na zmiane predkosci z wykorzystaniem wytgcznie sygnatéw cyfrowych. Aby
uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na 4 (MOTOR
POT).

Wartosci domysine parametréw sg przedstawione w sekcji Default values with
different macros na stronie 128. Jesli uzywane potaczenia sg inne niz przedstawione
ponizej potgczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze We/Wyj na
stronie 34.

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
1 SCR Ekran kabla sygnatowego
2 Al Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
5 Al2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohml—@ f’l_ c 1 7 AO Predkosé¢ silnika: 0...20 mA
l % lé{ 2) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
- 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
T2 D1 |stop (0)/ Start (1)
I 13 |DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1)
114 [pi3 Zwiekszanie predkosci "
I 15 |DI4 Zmniejszanie predkos’ci”
g 16 |DI5 Predkosé¢ stata 1: parametr 1202
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Biad (-1)]
& 19 |RONO -
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT «iz Bez btedu [Biad (-1)]
22 |DOGND

1) Jezeli oba wejscia cyfrowe DI3 i DI4 sg aktywne 2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy

lub nieaktywne zadawanie predkosci jest pomocy zacisku.
niezmienione.

Przy zatrzymaniu napedu lub zaniku zasilania
istniejace zadawanie predkosci jest zapisywane
w pamieci.

Makroaplikacje
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Makroaplikacja Reczne/Automatyczne

Makroaplikacja ta moze by¢ uzyta w przypadku gdy zachodzi konieczno$é
przetagczania pomiedzy dwoma zewnetrznymi urzgdzeniami sterujgcymi. Aby
uaktywnié tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na

5 (HAND/AUTO).

Wartosci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Default values with
different macros na stronie 128. Je$li uzywane potaczenia sg inne, niz
przedstawione ponizej potaczenia zdefiniowane domys$inie, patrz sekcja Przytgcze

We/Wyj na stronie 34.

Uwaga: Parametr 2708 START INHIBIT musi pozosta¢ taki, jakie byto jego

ustawienie fabryczne tzn. 0 (OFF).

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
1 SCR Ekran kabla sygnatowego
: ',.'__P!ﬁ 2 Al1 Zadana predkosc¢ silnika (Reczne): 0...10 V
1. 10 kohm ’_é - : ! 3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
| | 4 +10V Napigcie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
r@: .f’|_ I : 5 Al2 Zadana predkos¢ silnika (Automatyczne): 4...20 mA
) | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm’—@ i |77 Ta0 Predkosé silnika: 0...20 mA
\ | ;_'1) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
= 11 |DCOM |[Masa wejs¢ cyfrowych
112 [pH |Stop (0)/ Start (1) (Reczne)
113 D2 |Do przodu (0) / Do tytu (1) (Reczne)
I 14 |DI3 Reczne (0) / Automatyczne (1) wybor sterowania
I 15 |DI4 Do przodu (0) / Do tytu (1) (Automatyczne)
I 16 |DI5 Stop (0) / Start (1) (Automatyczne)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Biad (-1)]
X 19 |RONO
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
X 21 |DOOUT 3?&; Bez bledu [Biad (-1)]
22 |DOGND

1)
pomocy zacisku.

360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
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Makroaplikacja Sterowanie PID

Ta makroaplikacja zapewnia nastawy parametréw dla systemow sterowania
dziatajacych w zamknietej petli takich, jak sterowanie cisnieniem, przeptywem itp.
Sterowanie PID moze by¢ takze przetagczone na sterowanie predkoscig za pomocg
wejscia cyfrowego. Aby uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢
parametru 9902 na 6 (PID CONTROL).

Wartosci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Default values with
different macros na stronie 128. Je$li uzywane potagczenia sg inne, niz
przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domys$inie, patrz sekcja Przytacze
We/Wyj na stronie 34.

Note: Parametr 2708 START INHIBIT musi pozosta¢ taki, jakie byto jego ustawienie
fabryczne tzn. 0 (OFF).

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
1 SCR Ekran kabla sygnatowego
‘ ',.'—_p!ﬁ 2 Al1 Zadana predk. silnika (Reczne) / Zadaw. procesowe (PID): 0...10 V N
1. 10 kohm r.—lj -~ : ! 3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
| I 4 +10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
’—@ .f'|_ I : 5 Al2 Wartos¢ biezaca procesu: 4...20 mA
' | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm’—@ i i l 7 AO Predkos¢ silnika: 0...20 mA
' ;2) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
. 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
I 12 |DI1 Stop (0) / Start (1) (Reczne)
I 13 |DI2 Reczne (0) / PID (1) wybér sterowania
I 14 |DI3 Predkos¢ stata 1: parametr 1202
115 |[Dl4  |Zezwolenie na bieg
Eg— 16 |DI5 Stop (0) / Start (1) (PID)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Biad (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Wyijscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?4; Bez btedu [Biad (-1)]
22 |DOGND
1) Reczne:0...10 V -> zadawanie predkosci. 2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
PID: 0...10V ->0...100% punktu pomocy zacisku.

ustalonegoPID
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Makroaplikacja Sterowanie momentem obrotowym

Ta makroaplikacja zapewnia odpowiednie nastawy parametréw dla zastosowan gdzie
wymagane jest sterowanie momentem obrotowym silnika. Sterowanie momentem moze
by¢ takze przetaczone na sterowanie predkoscig za pomoca wejscia cyfrowego. Aby
uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na 8 (TORQUE

CTRL).

Wartosci domysine parametréw sg przedstawione w sekcji Default values with different
macros na stronie 128. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz przedstawione ponizej
pofaczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze We/Wyj na stronie 34.

Domysine potaczenia We/Wyj

X1A
) o 1 SCR Ekran kabla sygnatowego
— . 2 Al1 Zadana predkos¢ silnika (Predkos¢): 0...10 V
110 kohm ’_|—l_j 0 : | 3 GND Masa obwodu wejscia analogowego
| ' 4 +10V Napigcie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
FCD: .f'l_ i : 5 Al2 Zadany moment obr. silnika (Moment obr.): 4...20 mA
' | 6 GND Masa obwodu wejscia analogowego
max. 500 ohm’—@ ,.|_ : 177 Ja0 Predkosé silnika: 0...20 mA
' 5=_|3) 8 GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 +24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
- 11 |DCOM |[Masa wejs¢ cyfrowych
I 12 |DH Stop (0) / Start (1) (Predkos¢)
13 e Do przodu (0) / Do tytu (1) ")
I 14 |DI3 Predkos¢ (0) / Moment obr. (1) wybor sterowania
I 15 |DI4 Predkos¢ stata 1: parametr 1202
Egg 16 |DI5 Wybér pary stromosci przyspieszanialhamowania 2)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :, Bez btedu [Biad (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Wyijscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3}&; Bez bledu [Biad (-1)]
22 |DOGND
1) Sterowanie predkoscia; Zmiana kierunku 2) 0 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
obrotow. z ustawionymi wartosciami parametrow 2202 i
Sterowanie momentem: Zmiana kierunku 2203.

momentu obrotowego.

1 = czasy przyspieszania /hamowania zgodnie
z ustawionymi warto$ciami parametrow 2205 i
2206.

%) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
pomocy zacisku.

Makroaplikacje
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Makroaplikacje uzytkownika

Istnieje mozliwos¢ dodatkowego utworzenia trzech makroaplikacji uzytkownika.
Makroaplikacje te pozwalajg uzytkownikowi na zapis do pamieci i pdzniejsze
odtworzenie zestawu parametrow, wigczajac w to grupe 99 START-UP DATA oraz
wyniki biegu idetyfikacyjnego silnika. Wartosci zadawane z panelu sg rowniez
zapisywane pod warunkiem, ze makroaplikacje jest zapisywana i odtwarzana w
trybie sterowania lokalnego. Ustawienia dla sterowania zdalnego sg zapisywane w
makroaplikacji uzytkownika, natomiast dla sterowania lokalnego ustawienia te nie sg
zapisywane.

Ponizej przedstawiono sposob w jaki mozna utworzy¢ i odtworzyc Makro
Uzytkownika 1. Dla pozostatych dwoch makroaplikacji uzytkownika procedura jest
taka sama z wyjatkiem wartosci parametru 9902 ktére sie réznia.

Aby stworzy¢ Makro Uzytkownika 1 nalezy:

+ dostosowac parametry. Przeprowadzi¢ idetyfikacje silnika, jesli nie zostata
jeszcze przeprowadzona, a jest ona niezbedna w aplikac;ji.

» zapisa¢ w pamieci ustawienia parametréw oraz wyniki identyfikaciji silnika
poprzez zmiane parametru 9902 na -1 (USER S1 SAVE).

SAVE

MENU
* nacisng¢ ~ (Panel sterowania z Asystentem) lub % (Podstawowy panel

sterowania).

Aby odtworzyé Makro Uzytkownika 1 nalezy:
* zmieni¢ parametr 9902 na 0 (USER S1 LOAD).

SAVE

MENU
* nacisng¢ ~ (Panel sterowania z Asystentem) lub % (Podstawowy panel

sterowania).

Makroaplikacja uzytkownika moze by¢ przetgczana przy pomocy wejs¢ cyfrowych
(patrz parametr 1605).

Uwaga: Odtworzenie Makroaplikacji uzytkownika przywraca ustawienia parametrow
wraz z grupg 99 START-UP DATA i wynikami identyfikacji silnika. Nalezy upewnic
sie, ze ustawienia te odpowiadajg podtaczonemu silnikowi.

Wskazéwka: Uzytkownik moze np. przetgczaé naped miedzy trzema silnikami bez
potrzeby zmiany parametréw i przeprowadzania identyfikaciji silnika przy kazde;j
zmianie silnika. Konfiguracje parametréw oraz identyfikacje uzytkownik
przeprowadza tylko raz dla kazdego z silnikow, zapisujac dane jako makroaplikacje
uzytkownika. Podczas zmiany silnika uzytkownik dokonuje jedynie odtworzenia
odpowiedniej makroaplikacji, po czym naped jest gotowy do pracy ze zmienionym
silnikiem.

Makroaplikacje
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Cechy programowe

Co zawiera ten rozdziat

Asystent Ur

Rozdziat ten opisuje cechy programowe. Dla kazdej z cech programowych zostata
przedstawiona lista zwigzanych z nig nastaw, sygnatéw aktualnych, sygnatow
bteddéw i alarméw.

uchomienia

Wprowadzenie

Asystent Uruchomienia (wymagany jest Panel sterowania z Asystentem)
przeprowadza uzytkownika przez procedure uruchomienia, pomagajac wprowadzic¢
do napedu wymagane dane (wartosci parametréw). Asystent Uruchomienia
sprawdza rowniez poprawnos¢ wprowadzanych danych tj. czy sg w dopuszczalnym
zakresie.

Asystent Uruchomienia aktywuje kolejnych asystentow, z ktérych kazdy
przeprowadza uzytkownika przez zestaw parametrow zwigzanych z danym
zadaniem. Przy pierwszym uruchomieniu naped automatycznie sugeruje wybor
pierwszego zadania: Wybor Jezyka. Uzytkownik moze aktywowac kolejno zadania,
jak sugeruje to Asystent Uruchomienia lub zrobic to niezaleznie. Uzytkownik moze
réwniez ustawi¢ parametry w konwencjownalny sposob bez korzystania z pomocy
asystenta.

Patrz sekcja Tryb Asystenci na stronie 68 aby dowiedziec sie jak aktywowac
Asystenta Uruchomienia lub innych asystentéw.

DomysIna kolejnos¢ zadan

W zaleznosci od dokonanego wyboru Aplikaciji (parametr 9902 APPLIC MACRO),
Asystent Uruchomienia decyduje o kolejnosci zadan. Domysine zadania
przedstawione sg w tabeli ponize;.

Wybér aplikacji

Domysine zadania

ABB STANDARD

Wybdr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1,
Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

3-PRZEWODOWA

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1,
Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

ALTERNATYWNA

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1,
Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

POTENCJOMETR
SILNIKA

Wybdr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1,
Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

RECZNE/
AUTOMATYCZNE

Wybor Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1,
Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

REGULACJA PID

Wybdr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja PID, Regulacja
Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

REGUL
MOMENTU

Wybdr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT2,
Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe
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Lista zadan oraz odpowiadajace im parametry napedu
W zaleznosci od dokonanego wyboru Aplikacji (parametr 9902 APPLIC MACRO),

Asystent Uruchomienia decyduje o kolejnosci zadan.

Nazwa Opis Ustawiany parametr

Wybér Jezyka Wybdér jezyka obstugi 9901

Nastawy Silnika Ustawianie danych znamionowych 9904...9909
Przeprowadzenie biegu identyfikacyjnego. (Jezeli limity 9910

predkosci nie sg w dopuszczalnym zakresie: Nastawy limitow.)

Makroaplikacja

Wybér makroaplikaciji

9902, parametry zwigzane z
makroaplikacja,

Moduty Aktywacja modutéw opcjonalnych Grupa 35 MOTOR TEMP MEAS
Opcjonalne Grupa 52 PANEL COMM

9802
Regulacja Wybér zrédta zadawania predkosci 1103

Predkosci ZEW1

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitéw wejscia analogowego Al1,
skalowanie, inwersja)

Ustawienie limitéw zadawania
Ustawienie limitéw predkosci (czestotliwosci)
Ustawienie czaséw przyspieszania i hamowania

(71301...1303, 3001)

1104, 1105
2001, 2002, (2007, 2008)
2202, 2203

Regulacja
Predkosci ZEW2

Wybdér zrédta zadawania predkosci

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitéw wej$cia analogowego Al1,
skalowanie, inwersja)

Ustawienie limitow zadawania

1106
(7301...1303, 3001)

1107, 1108

Regulacja
Momentu

Wyboér zrédta zadawania momentu

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitéw wejscia analogowego Al1,
skalowanie, inwersja)

1106
(7301...1303, 3001)

Ustawienie limitéw zadawania 1107, 1108
Ustawienie czasdw narastania i zmniejszania sie momentu 2401, 2402
Regulacja PID Wyboér zrédta zadawania zmiennej procesowe;j 1106

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitéw wejscia analogowego Al1,
skalowanie, inwersja)

Ustawienie limitéw zadawania
Ustawienie limitéw predkosci (zadawania)

Ustawienie zrédta oraz limitéw wartosci aktualnej regulowanego
procesu

(7301...1303, 3001)

1107, 1108
2001, 2002, (2007, 2008)
4016, 4018, 4019

Sterowanie Wybdr zrodta sygnatéw start i stop dla dwoch zewnetrznych 1001, 1002
Start/Stop miejsc sterowania, ZEW1 i ZEW2
Wybieranie pomiedzy ZEW1i ZEW2 1102
Definiowanie kierunku sterowania 1003
Definiowanie trybow startu i stopu 2101...2103
Wybor zrodta dla sygnatu Zewonenie na Bieg 1601
Zabezpieczenia Nastawy limitéw pradu i momentu 2003, 2017

Sygnaty
Wyjsciowe

Wybér sygnatéw sygnalizowanych poprzez wyjscie
przekaznikowe RO

Wybér sygnatéw sygnalizowanych poprzez wyjscie analogowe
AO

Nastawy minimum, maksimum, skalowanie oraz inwersja

Grupa 14 RELAY OUTPUTS

Grupa 15 ANALOG OUTPUTS
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Asystent Uruchomienia wyswietla dwa typy ekranéw: ekran gtéwny i ekran
informacji. Gtéwny ekran stuzy uzytkownikowi do wprowadzenia danych. Asystent
po kolei przechodzi miedzy gtéwnymi ekranami. Ekrany informacyjne zawierajg
teksty pomocy dla ekranow gtéwnych. Rysunek ponizej przedstawia przyktady obu
rodzajow ekrandéw z wyjasnieniem ich zawarto$ci.

Gtéwny ekran

Ekran informacji

LOC U PAR EDIT

LOC T HELP -
Set exactly as given

1 9905 MOTOR _NOM VOLT on the motor
2 nameplate
If_connected to
multiple motors
EXIT 00:00 [ SAVE EXIT | 00:00
1 | Parametr Tekst pomocy...
2 | Pole wprowadzania danych ... dalszy ciag tekstu pomocy

Sterowanie lokalne lub sterowanie zewnetrzne

Naped moze otrzymywaé komendy start, stop, kierunku obrotéw oraz wartosci
zadanych z panelu sterowania lub poprzez wejscia cyfrowe i analogowe.
Wewnetrzny lub zewnetrzny opcjonalny modut komunikacyjny umozliwia sterowanie
za pomoca magistrali. Komputer PC wyposazony w oprogramowanie DriveWindow
Light pozwala réwniez na sterowanie napedem.

Sterowanie Lokalne

Panel sterowania

Zigcze panelu (X2)

lub

Komputer PC
z DriveWindow Light

Ztacze panelu (X2)

Sterowanie Zewnetrzne

L] Ziacze adaptera magistrali (X3)

lub
Adapter podtgczony do X3

Wewnetrzna
magistrala
(Modbus)

|
V=

Adapter

magistrali

Standardowe
We/Wyj

Potencjometr
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Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce podawane sg z panelu sterowania, gdy naped jest w trybie
sterowania lokalnego. Oznaczenie LOC na wyswietlaczu sygnalizuje sterowanie
lokalne.

Panel sterowania z Asystentem Podstawowy panel sterowania

LOC
Binz | 491
10 . 7 % OUTPUT FWD

DIR 1 00:00 [ MENU
W trybie pracy lokalnej panel sterowania jest zawsze zrodtem nadrzednym

zadawania dla sygnatow zewnetrznych.
Sterowanie zewnetrzne

Gdy naped jest w trybie sterowania zewnetrznego, komendy sterujace podawane
sg poprzez standardowg przytacze We/Wyj (wejscia cyfrowe i analogowe) i/lub
modut komunikacyjny. Dodatkowo mozliwe jest wybranie panelu sterowania jako
zewnetrznego zrodta sterowania.

Oznaczenie REM na wyswietlaczu sygnalizuje sterowanie zewnetrzne.

Panel sterowania z Aststentem Podstawowy panel sterowania

REM b4(9).]5- H @ 49.1 N

. oA OUTPUT FWD
10.7 %
DIR 00:00 MENU

Uzytkownik moze podtgczy¢ sygnaty sterujgce do dwoch zewnetrznych miejsc
sterowania, ZEW1 lub ZEW2. Zaleznie od wyboru uzytkownika jedno z nich jest
aktywne w danej chwili. Funkcja ta ma czas zadziatania na poziomie 2 ms.

Nastawy
Przycisk Panelu Dodatkowe informacje
LOC/REM Wybdr pomiedzy sterowaniem lokalnym, a zewnetrznym
Parametr
1102 Wybor pomiedzy ZEW1 a ZEW2
1001/1002 zrodio komend start, stop, kierunek dla ZEW1/ZEW2
1103/1106 zrodto zadawania dla ZEW1/ZEW2

Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

0111/0112 Zadawanie ZEW1/ZEW2

Cechy programowe
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Schemat blokowy: wyboér zrédta sygnatéw start, stop, kierunek dla ZEW1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujace o wyborze zrédta komend dla
sygnatow startu, stopu oraz kierunku przy zewnetrznym miejscu sterowania ZEW1.

DI1 DI1 Wybor

DI5 Di5 6 B éEW/1 /
Wyb6r magistrali —] k.tart stokp
Patrz rozdziaty: ] lerune

Wewnetrzna magistala — | Fieldbus control with gfgﬂvldglgTER rl
embedded fieldbus : 1001

Adapter magistrali — 1 oraz Fieldbus control
with fieldbus adapter.

. KLAWIATURA
Panel sterowania
. TIMER 1..4

Funkcje czasowe

Timer/Licznik START/STOP

Programowanie sekwencyjne PROG SEKW

Schemat blokowy: wyboér zrédta zadawania dla ZEW1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujgce o wyborze zrédta zadawania
predkosci dla zewnetrznego miejsca zasilania ZEW1.

Al —] Al1, AI2, DI3, DI4, DI5 | Wybor
Al2
DI3 - e — — ZEW1
Dl4 Wybér maglstralll | 6 Zadawanie
DI5 Patrz rozdziaty Fieldbus ZAD1 (Hz/rpm)
control with embedded I
: . KOMUNIK. 1103
Wewnetrzna magistra|a— fieldbus oraz Fieldbus SLOWO STER
control with fieldbus '
Adapter magistrali —— adapter.
Wejscie czestotliwosciowe WE CZEST
Panel sterowania KLAWIATURA
Programowanie sekwencyjne POGR SEKW
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Rodzaje zadawania i przetwarzanie

Poza standardowym sygnatem z wejscia analogowego lub z panelu sterowania,
naped dodatkowo moze przyjmowacé réznorodne sygnaty zadajace.

Wartos$¢ zadana moze by¢ podana przez dwa wejscia cyfrowe: Jedno wejscie
zwieksza predkosc, drugie zmniejsza.

Naped moze utworzy¢ sygnat zadajacy z wykorzystaniem dwéch sygnatow wejsé
analogowych uzywajac funkcji matematycznych: dodawanie, odejmowanie,
mnozenie i dzielenie.

Naped moze utworzy¢ sygnat zadajacy z wykorzystaniem sygnatu wejscia
analogowego i sygnatu odbieranego z magistrali komunikacyjnej, uzywajac
funkcji matematycznych: dodawanie, mnozenie.

Wartos¢ zadana moze by¢ podana przez wejscie czestotliwosciowe.

W zewnetrznym sterowaniu ZEW1/2 naped moze utwozy¢ wartos¢ zadang z
wykorzystaniem sygnatu wejscia analogowego i sygnatu otrzymanego z
programowania sekwencyjnego, uzywajac funkcji matemetycznej: dodawnie.

Mozliwe jest skalowanie zewnetrznego zadawnia w taki sposob, ze minimalna i
maksymalna warto$¢ odpowiada predkosci innej niz minimalny i maksymalny limit

predkosci.
Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 11 REFERENCE SELECT| zrodto zadawania zewnetrznego, rodzaj oraz skalowanie
Grupa 20 LIMITS Zakresy pracy (limity)
Grupa 22 ACCEL/DECEL Czasy (rampy czasowe) przyspieszania/hamowania dla

zadawania predkosci

Grupa 24 TORQUE CONTROL | Czasy (rampy czasowe) dla zadawania momentu

Grupa 32 SUPERVISION Nadzér zadawania

Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

0111/0112 Wartosci zewnetrznego zadawania ZAD1/ZAD2

Grupa 03 FB ACTUAL SIGNALS | Zadawanie w roznych etapach fancucha przetwarzania zadawania
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Dostrojenie zadawania

Przy dostrajaniu zadawania, zewnetrzne zadawanie jest korygowane w zaleznosci
od zmierzonej wartosci drugiej zmienej procesowej. Schemat blokowy ponizej
przedstawia te funkcje.

1105 ZAD1 MAX / 1108 ZAD 2 MAX(2

3

Przet. Wybor

Przet.

maks. czestotliwos¢ |

maks. predko$é —J/

BEZPOSREDNIO(2)

ZAD1 (Hz/rpm) /

e

PID2 zad. L

ZAD2 (%)2 —{PROPORCJONAL(1)
Prze. (%) ZADA (Hz/rpm) /
. 0 —{ WYLACZONY (0) ZAD?2 (%)(2 Dodaw_ZAD
9904 / 4230 Mnoz.| [Mnoz. +
maks. moment : >< >< ]
42:33 0 [Przet 4231 SKALA DOSTR—|
oDz | Wyiscie PID2 /

PID2 aktual. ——

4232 ZRODLO KORYG

ZAD1 (Hz/rpm) / ZAD2 (%) = Warto$¢ zadana przed dostrojeniem

REF’ = Wartos¢ zadana po dostrojeniu

maks. predkos¢ = param. 2002 (lub 2001 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wieksza)

maks. czestotliwos¢ = param. 2008 (lub 2007 jesli wartos¢ bezwzgledna jest wieksza)

maks. moment = param. 2074 (lub 2013 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wieksza)

PID2 zad. = param. 4210

PID2 aktual. = param. 4214...4221

a Uwaga: Dostrajanie wartosci zadanej momentu tylko dla zadawania zewnetrznego ZAD2 (%).
(2 ZAD1 lub ZAD2 zaleznie do tego ktére zadawanie jest aktywne. Patrz parametr 7702.

@ Gdy param. 4232 = PID2REF, maksimum dostrajania wartosci zadanej jest zadefiniowane przez
parametr 17105 gdy ZAD1 jest aktywne i przez parametr 1708 gdy ZAD2 jest aktywne.

Gdy param. 4232 = PID2 OUTPUT, maksimum dostrajania wartosci zadanej jest zadefiniowane przez
parametr 2002 jesli parametr 9904 ma wartos¢ WEKTOR:PREDK lub WEKTOR:MOM i przez
wartos¢ parametru 2008 jesli parametr 9904 ma wartos¢ SKALAR:CZEST.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1102 Wybér ZAD1/2
4230 ...4233 Nastawy funkcji dostrajenia
4201 ...4229 Nastawy regulacji PID
Grupa 20 LIMITS Limity pracy napedu
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Przyktad

Naped napedza przenosnik. Jest to regulacja predkosciowa, ale nalezy tu réwniez
uwzgledni¢ naprezenie materiatu. Jesli mierzone naprezenie przekracza zadang
wartosc¢, predkosé¢ zostaje minimalnie obnizona i odwrotnie w przeciwnym
przypadku.

Aby osiggna¢ wymagana korekcje predkosci, uzytkownik:

» uaktywnia funkcje dostrojenia oraz wigze z nig wartos¢ zadang naprezenia oraz
zmierzone naprezenie,

» dostraja funkcje korekcji do odpowiedniego poziomu.

Regulowany predkosciowo przenosnik

Rolki napedowe (ciggnace)
Pomiar naprezenia

Uproszczony schemat blokowy
Dodaw|

Zadawanie predkosci Dostrojona

Pomiar PID warto$¢ zadanej
naprezenia S predkosci
Zadana wartosé
naprezenia

Programowalne wejscia analogowe

Naped posiada dwa programowalne wejscia analogowe prgdowe lub napieciowe.
Dla wejs¢ tych mozliwa jest inwersja, filtracja oraz dostosowanie wartosci minimum i
maksimum. Cykl aktualizacji dla wejscia analogowego wynosi 8 ms (12 ms cykl raz
na sekunde). Czas cyklu jest krotszy, gdy informacja jest przekazana do programu
aplikacyjnego (8 ms -> 2 ms).

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 11 REFERENCE SELECT | Al jako zrédto zadawania
Grupa 13 ANALOG INPUTS Przetwarzanie sygnatu wejscia analogowego
3001, 3021, 3022, 3107 Reakcja na utrate/przekroczenie limitu sygnatu dla Al

Grupa 35 MOTOR TEMP MEAS | Pomiar temperatury silnika z uzyciem Al

Grupa 40 PROCESS PID SET 1 | Al jako zadawanie w regulacji PID lub zrédto wartosci aktualnej

....42 EXT / TRIM PID
8420, 8425, 8426 Al jako zadawanie w programowaniu sekwencyjnym lub sygnat
8430, 8435, 8436 przetaczania

8490, 8495, 8496
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Aktualna wartos¢ Dodatkowe informacje

0120, 0121 Wartosci wejscia analogowego

1401 Utrata sygnatu Al1/AI2

Alarm

Al1 LOSS/ AI2 LOSS Sygnat Al1/AI2 ponizej BLAD LIMITU (3021/3022)

Biad

Al1 LOSS/ AI2 LOSS Sygnat Al1/AI2 ponizej limitu Al1/AI2 BLAD LIMITU (3021/3022)

PAR Al SCALE Niewtasciwe skalowanie sygnatu Al (1302 < 1307 lub 1305 <
1304)

Programowalne wyjscia analogowe

Dostepne jest jedno wyjscie analogowe (0 do 20 mA). Sygnat wyjscia analogowego
moze by¢ odwracany, filirowany oraz dostosowanie warto$ci maksymaine;j i
minimalnej. Sygnat wyjscia analogowego moze byc¢ proporcjonalny do predkosci
silnika, czestotliwosci wyjsciowej, pradu wyjsciowego, momentu silnika, mocy na
wale silnika itd. Cykl aktualizacji dla wyjscia analogowego wynosi 2 ms.

Wyjscie analogowe moze byC sterowane za pomocg programowania
sekwencyjnego. Istnieje takze mozliwos¢ przypisania wartosci do wyjscia
analogowego poprzez magistrale komunikacyjna.

Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 15 ANALOG OUTPUTS

Wybor wartosci i przetwarzanie dla AO

Grupa 35 MOTOR TEMP MEAS

Pomiar temperatury silnika przy uzyciu AO

8423/8433/.../8493

Sterowanie AO przy uzyciu programowania sekwencyjnego

Diagnostyka

Aktualna wartos¢

Dodatkowe informacje

0124 Wartos$é AO

0170 Sterowane wartosci AO zdefiniowane przez sterowanie
sekwencyjne

Biad

PAR AO SCALE

Niewtasciwe skalowanie sygnatu AO (7503 < 1502)

Programowalne wejscia cyfrowe

Naped posiada pie¢ programowalnych wejs¢ cyfrowych. Czas aktualizacji dla wejsé

cyfrowych wynosi 2 ms.

Wejscie cyfrowe DI5 moze byé zaprogramowane jako wejscie czestotliwosciowe.
Patrz sekcja Wejscie czestotliwosciowe na stronie 95.
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Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 10 START/STOP/DIR

DI jako zrodto komend start, stop, kierunek

Grupa 11 REFERENCE SELECT

DI przy wyborze zadawania lub jako zroédto sygnatu zadajgcego

Grupa 12 CONSTANT SPEEDS

DI przy wyborze predkosci statych

Grupa 16 SYSTEM CONTROLS

DI jako zewnetrzny sygnat Zezwolenia na Bieg, kasowania btedu
lub zmiany makroaplikac;ji

Grupa 19 TIMER & COUNTER

DI jako zrodto sygnatu sterujgcego timerem lub licznikiem

2013, 2014

Dl jako zrodto limitu momentu

2109 DI jako zrodto komendy zewnetrznego stopu bezpieczenstwa
2201 DI jako sygnat wybory rampy czasowej przyspieszania’hamow.
2209 DI jako sygnat wymuszajacy zero dla rampy czasowej

3003 Dl jako zrodto zewnetrznego btedu

Grupa 35 MOTOR TEMP MEAS

DI uzyte w pomiarze temperatury silnika

3601

Dl jako zrodto sygnatu zezwolenia dla regulatora czasowego

3622 DI jako zrodto sygnatu aktywacji wzmacniacza czasowego
4010/4110/4210 DI jako zrodto sygnatu zadawania dla regulatora PID

4022/4122 Dl jako sygnat aktywac;ji funkcji uspienia w PID1

4027 DI jako zrodto sygnatu wyboru zestawu parametrow 1/2 dla PID1
4228 DI jako zrodto sygnatu aktywaciji funkcji zewnetrznego PID2

Grupa 84 SEQUENCE PROG

Dl jako zrodto sygnatu aktywacji programu sekwencyjnego

Diagnostyka

Aktualne wartosci Dodatkowe informacje

0160 Wartosci wejsé cyfrowych DI
0414 Wartosci wejs¢ cyfrowych DI w czasie wystgpienia ostatniego
btedu

Programowalne wyjscie przekaznikowe

Naped posiada jedno programowalne wyjscie przekaznikowe (RO). Za pomoca,
ustawien mozliwy jest wybor jaka informacja jest sygnalizowana poprzez wyjscie
przekaznikowe: gotow, bieg, btad, alarm itd. Czas aktulalizacji dla wyjscia
przekaznikowego wynosi 2 ms.

Istnieje takze mozliwos¢ przypisania wartos$ci do wyjscia przekaznikowego poprzez
magistrale komunikacyjna.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 14 RELAY OUTPUTS Wybor wartosci i czas dziatania dla RO
8423 Sterowanie RO za pomocg programowania sekwencyjnego

Diagnostyka

Aktualne wartosci Dodatkowe informacje

0134 Stowo Sterujgce RO za pomocg magistrali

0162 Stan RO
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Jako zrodio zewnetrznego sygnatu zadajgcego moze by¢ uzyte wejscie
czestotliwosciowe (0...16000 Hz). Czas aktulalizacji dla wejscia czestotliwosciowego
wynosi 50 ms. Czas aktualizaciji jest krotszy kiedy informacja jest przekazywana do
programu aplikacyjnego (50 ms -> 2 ms).

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 18 FREQ INPUT & Wartosci minimum i maksimum wejscia czestotliwosciowego oraz
TRANSISTOR OUTPUT filtrowanie
1103/1106 Zadawanie zewnetrzne ZAD1/2 poprzez wejscie czestotliwosciowe
4010, 4110, 4210 Wejscie czestotliwosciowe jako zrédto zadawania PID

Diagnostyka

Aktualne wartosci

Dodatkowe informacje

0161

Wartos$¢ wejscia czestotliwosciowego

Wyjscie tranzystorowe

Naped posiada jedno programowalne wyjscie tranzystorowe. Wyjscie to moze by¢
uzyte zaréwno jako wyjscie cyfrowe lub wyjscie czestotliwosciowe (0...16000 Hz).
Czas aktulalizacji dla wyjscia tranzystorowego/czestotliwosciowego wynosi 2 ms.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 18 FREQ INPUT & Nastawy wyjscia tranzystorowego
TRANSISTOR OUTPUT
8423 Sterowanie wyjscia tranzystorowego w programowaniu
sekwencyjnym

Diagnostyka

Aktualne wartosci

Dodatkowe informacje

0163

Warto$¢ wyjscia tranzystorowego

0164

Czestotliwos¢ wyjscia tranzystorowego
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Sygnaly aktualne

Dostepne sg nastepujace sygnaty aktualne:

* Czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika czestotliwoéci, prad, napiecie i moc
* Predkos¢ silnika oraz moment na wale

* Napiecie w obwodzie DC

» Aktywne miejsce sterowania (Lokalne, ZEW1 lub ZE2)

* Wartosci zadane

» Temperatura przemiennika czestotliwoSci

+ Licznik czasu pracy (h), licznik kWh

« Stan We/Wyj analogowych i cyfrowych

»  Wartos¢ aktualna regulatora PID.

Jednoczesnie moga by¢ wyswietlane trzy sygnaty na wyswietlaczu panelu
sterowania z asystentem (jeden sygnat na wyswietlaczu podstawowego panelu
sterowania). Mozliwy jest réwniez odczyt tych wartosci poprzez tacze komunikac;ji
szeregowej lub poprzez wyjscia analogowe.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1501 Wybdr sygnatu aktualnego dla wyjscia analogowego AO
1808 Wybér sygnatu aktualnego dla wyjscia czestotliwosciowego
Grupa 32 SUPERVISION Nadzér sygnatu aktualnego
Grupa 34 PANEL DISPLAY Wybdr sygnatéw aktualnych, ktére majg by¢é wyswietlane na panelu
sterowania
Diagnostyka
Aktualne wartosci Dodatkowe informacje
Grupa 01 OPERATING DATA | Lista sygnatéw aktualnych
... 04 FAULT HISTORY

Identyfikacja silnika

Dziatanie sterowania wektorowego jest oparte na doktadnym modelu silnika
okreslanym w czasie uruchamiania silnika.

Identyfikacja silnika przez Magnesowanie odbywa sie automatycznie przy
pierwszym uruchomieniu silnika. W czasie pierwszego uruchomienia silnik jest
magnesowany przez kilka sekund przy zerowej predkosci, umozliwia to stworzenie
modelu silnika. Ta metoda identyfikacji jest wystarczajgca dla wiekszosci aplikacji.

Dla wymagajacych aplikacji mozna przeprowadzi¢ oddzielny Bieg Identyfikacyjny
(Bieg ID).

Nastawy

Parametr 9970 BIEG ID
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Przejscie przez zaniki zasilania

Jesli nastgpi zanik napiecia zasilania, naped bedzie kontynuowat prace
wykorzystujac energie kinetyczng wirujgcego silnika. Naped bedzie pracowat tak
dtugo, jak silnik bedzie wirowat i generowat energie do przemiennika czestotliwosci.
Naped moze kontynuowac prace po przerwie zasilania, jesli gtbwny stycznik
pozostanie zamkniety.

U

o

e U L —
(Nm) (WHyé) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
T fayj
80 40 260 M’j 74—’\\ /_‘TM
40 20 130 // N
0 o0 0 t(s)

1.6 4.8 8 11.2 14.4
Upc= Napiecie obwodu posredniego przemiennika czegst., f,,y; =czestotliwo$¢ wyjsciowa przemiennika czest.,
Tm = Moment na wale silnika

Utrata zasilania przy znamionowym obcigzeniu (f,,,; = 40 Hz). Napiecie obwodu posredniego spada do
minimalnej dopuszczalnej wartosci. Regulator utrzymuje napiecie na ustalonym poziomie tak dfugo, jak
wytgczone jest napiecie zasilania. Przemiennik steruje silnikiem w trybie pracy generatorowej. Predko$¢
silnika spada, ale naped pozostaje sterowalny tak dtugo, jak silnik posiada wystarczajgcg ilo$¢ energii
kinetyczney.

Nastawy
Parametr 2006 UNDERVOLT CTRL

Magnesowanie DC

Kiedy aktywne jest Magnsowanie DC, przemiennik automatycznie magnesuje silnik
przed uruchomieniem. Funkcja ta gwarantuje najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, az do 180% momentu znamionowego silnika. Dobierajac czas
magnesowania wstepnego mozliwa jest synchronizacja startu silnika np. ze
zwalnianiem hamulca mechanicznego. Funkcja Automatycznego Startu nie moze
by¢ jednoczesnie aktywna z funkcjg Magnesowania DC.

Nastawy
Parametry 2707 FUNKCJA STARTU i 2103 CZAS MAG DC

Liczniki serwisowe

Liczniki serwisowe moga by¢ uaktywnione aby pokaza¢ informacje na wyswietlaczu
panelu, gdy np. zostat przekroczony poziom zuzycia energii, ktore zostat wczesniej
zdefiniowany w liczniku serwisowym.

Nastawy
Grupa parametrow 29 MAINTENANCE TRIG
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Trzymanie DC

Aktywacja funkcji Trzymanie DC umozliwia Predkosc

zablokowanie watu przy predkosci zerowej. Kiedy Trzymanie DC
warto$¢ zadana i predkosé silnika osiagnie poziom ~
predkosci trzymania DC, przemiennik zatrzymuje silnik i P@dkkl ,,,,,, Ny
zaczyna zataczacé prad staty do silnika. Gdy warto$é Traymania DC| / t

zadana powrdci powyzej poziomu predkosci trzymania ﬁz)%%akvgggllfe
DC, naped wraca do normalnej pracy.

Nastawy Predkos$¢

Trzymania DC

Parametry 2104...2106 t

Predkosciowa kompensacja stopu

Predkosciowa kompensacja stopu
jest uzywana np. dla aplikacji w ktorej
przenosnik musi przeby¢ okeslony
dystans po otrzymaniu komendy
stop. Przy maksymalnej predkosci
silnik zatrzymuje sie wedtug
zdefiniowanej rampy hamowania.

Ponizej predkosci maksymalnej B ¢
hamowanie jest opéznione poprzez >
bieg napedu z biezacq predkoscia, az do punktu w ktérym zacznie sie hamowanie.
Jak pokazano na wykresie, przebyta droga po otrzymaniu komendy stop w obydwu
przypadkach jest taka sama, tj. pole obszaru A jest rowne polu obszaru B.

Predkos¢4  Komenda Stop

Maks. predkosé - ‘ Pole A = Pole B
A

Predko$é biezaca - A\

Nastawy
Parametr 2702 FUNKCJA STOP

Hamowanie Strumieniem

Przemiennik pozwala osiggna¢ krotszy czas hamowania poprzez podniesienie
poziomu magnesowania w silniku. Podnoszac wartos¢ strumienia w silniku, energia
generowana w trakcie hamowania silnika moze by¢ zamieniona na energie cieplng

w silniku.
Predkosé TBr o
silnika T (%)
) Tgr = Moment hamowania
Brak Hamowania ©01 Tny=100 Nm
.~ Strumieniem 1
40+ ‘ =
Hamowanie strumieniem
. 20-
Hamowanie
Strumieniem 1 Brak Hamowania Strumieniem
t (S) T T T T T f(HZ)

50 Hz / 60 Hz
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Moment 120 -
hamowania(%)

80 -

Hamowanle Strumlemem
80 |- --- -7 \_dla znamionowej mocy silnika 2, 2kW

*****************************

0 1 1 : : | f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Przemiennik nieustannie monitoruje stan silnika, rowniez w trakcie Hamowania
Strumieniem. Dlatego tez, Hamowanie Strumieniem moze by¢ uzyte zaréwno przy
zatrzymywaniu silnika, jaki i zmianie predkosci. Innymi zaletami Hamowania
Strumieniem sg;

* Hamowanie nastepuje natychmiast po podaniu komendy stop. Funkcja ta nie
wymaga oczekiwania na redukcje strumienia przed rozpoczeciem hamowania.

» Efektywne jest chtodzenie silnika. Prad stojana silnka narasta w trakcie
Hamowania Strumieniem, nie narasta natomiast prad wirnika. Stojan chiodzi sie
znacznie bardziej efektywnie niz wirnik.

Nastawy
Parametr 2602 HAMOWANIE STRUM

Optymalizcja Strumienia

Optymalizacja Strumienia redukuje catkowite zuzycie energii oraz poziom hatasu
silnika, gdy naped pracuje ponizej znamionowego obcigzenia. Catkowita sprawnos¢
(silnika i przemiennika) moze by¢ zwiekszona o 1% do 10% w zaleznosci od
momentu obcigzenia i predkosci.

Nastawy
Parametr 2607 OPT STRUMIEN
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Rampy czasowe przyspieszania i hamowania

Dostepne sg dwie wybierane przez uzytkownika  Predkosé silnika
rampy czasowe. Mozliwe jest ustawienie czaséw
przyspieszania/hamowania oraz ksztatu rampy.
Przetaczanie pomiedzy dwoma rampami moze Liniowa™ /.

odbywac¢ sie poprzez wejscie cyfrowe lub ;ﬁ(rzywa S
magistrale. ‘

Dostepnymi ksztattami ramp sa: Liniowa oraz
Krzywa S.

Liniowa: odpowiednia dla napgdow ' 2 t(s)
wymagajacych ustalonego lub wolnego
przyspieszania’/hamowania.

Krzywa S: Idealna dla przenosnikéw transportujgcych kruche tadunki lub w innych
aplikacjach gdzie wymagana jest tagodna zmiana predkosci.

Nastawy
Grupa parametrow 22 ACCEL/DECEL
Programowanie sekwencyjne oferuje osiem dodatkowych ramp czasowych.Patrz
sekcja Programowanie sekwencyjne na stronie 121.
Predkosci krytyczne

Funkcja Predkos$ci krytycznych jest wykorzystywana w aplikacjach gdzie konieczne
staje sie unikniecie okreslonych predkosci krytycznych lub zakreséw predkosci
silnika np. z powodu rezonansu mechanicznego. Uzytkownik moze zdefinowac trzy
przedkosci krytyczne lub zakresy predkosci.

Nastawy
Grupa parametrow 25 CRITICAL SPEEDS

Predkosci state

Mozliwe jest zdefiniowanie siedmiu dodatnich predkosci statych. Predkosci state
wybierane sg poprzez wejscia cyfrowe. Aktywacja predkosci statej jest nadrzedna
dla zewnetrznego zadawania predko$ci.

Wybér predkosci statych jest ignorowany jesli:

+ aktywna jest regulacja momentu lub

* jest zadawanie PID lub

* naped jest w trybie sterowania lokalnego.

Funkcja ta dziata z 2 ms poziomem czasu.
Nastawy

Grupa parametréw 12 CONSTANT SPEEDS

Predkos¢ stata 7 (1208 PREDK STALA 7) jest uzywana takze dla funkgji jogging i
funkcji btedu. Patrz sekcja Impusowanie (Jogging) na stronie 117 i grupa
parametrow 30 FAULT FUNCTIONS.
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Wspoétczynnik U/f uzytkownika

Uzytkownik moze zdefiniowac¢ krzywa U/f (napiecie wyjsciowe w funkciji
czestotliwos$ci). Wspotczynnik uzytkownika jest uzywany tylko w specjalnych
aplikacjach, gdzie liniowy lub kwadratowy wspotczynnik U/f jest niewystarczajacy
(np. kiedy moment startowy musi by¢ wzmocniony).

Napiecie (V) A Wspotczynnik U/f uzytkownika

par. 2618
par. 2616

par. 2614

par. 2612
par. 2610

par. 2603

f(Hz)
>

par. 2611 par. 2613 par. 2615 par. 2617 par. 9907

Uwaga: Punkty napiecia i czestotliwosci krzywej U/f muszg spetnia¢ nastepujace
wymagania:

2610< 2612 < 2614 < 2616 < 2618

oraz

2611 <2613 < 2615< 2617 <9907

niepoprawne dziatanie lub uszkodzenie silnika (przegrzanie).

c OSTRZEZENIE! Zbyt duze napiecie przy niskiej czestotliwosci moze spowodowaé

Nastawu
Parametr Dodatkowe informacje
2605 Aktywacja wspétczynnika U/f uzytkownika
2610...2618 Nastawy wspotczynnika U/f uzytkownika

Diagnostyka

Blad

Dodatkowe informacje

PAR CUSTOM U/F Niewtasciwy wspotczynnik U/f
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Strojenie regulatora predkosci

Mozliwe jest reczne dostrojenie wzmocnienia regulatora, czasu catkowania i czasu

rézniczkowania lub pozwoli¢ napedowi na przeprowadzenie oddzielnego

Automatycznego Strojenia regulatora predkosci (parametr 2305 AUTO STROJ).

W trakcie Automatycznego Strojenia, regulator predkosci jest dostrajany w oparciu

0 obcigzenie oraz bezwtadnos¢ silnika i napedzanego urzadzenia. Rysunek ponizej

przedstawia odpowiedz na skokowg zmiane zadanej predkosci (typowo 1 do 20%).
n

N (%)

A: Nieskompensowany

B: Normalnie dostrojony (automatyczne strojenie)

C: Normalnie dostrojony (recznie). Lepsza dynamika niz w B
D: Przekompensowany regulator predkosci

Rysunek ponizej przedstawia uproszczony schemat blokowy regulatora predkosci.
Wyijscie tego regulatora jest zrédtem zadawania dla regulatora momentu.

Czton rézniczkujacy

kompensacja
[\ przyspieszenia
Czion
Zadawanie +_ Wartosé proporconalno + * Zadawanie
predkosci T btedu catkujacy Qx momentu
Czion
rézniczkujacy
Obliczona aktualna
predkos¢
Nastawy

Grupy parametréw 23 SPEED CONTROL i 20 LIMITS

Diagnostyka
Sygnat aktualny 0702 PREDKOSC
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Sterowanie skalarne

Mozliwy jest wybor sterowania skalarnego jako metody sterowania silnikiem zamiast
sterowania wektorowego. W trybie sterowania skalarnego naped jest sterowany za
pomoca zadawania czestotliwosci.

Rekomendowane jest aktywacja trybu sterowania skalarnego w nastepujacych
specjalnych aplikacjach:

* W wielosilnikowych napedach: 1) jezeli obcigzenie nie jest rowno dzielone
pomiedzy silniki, 2) jesli silniki sg réznych rozmiaréw, lub 3) gdy silniki bedg
zmieniane po przeprowadzeniu identyfikaciji silnika.

+ Jezeli znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 20% znamionowego
wyjsciowego pradu przemiennika czestotliwosci.

W trybie sterowania skalarnego pewne standardowe funkcje nie sg dostepne.

Nastawy
Parametr 9904 TRYB STER SILN

Kompensacja IR przy sterowaniu skalarnym

Kompensacja IR jest aktywna tylko w trybie

skalarnego sterowania silnikiem (patrz sekcja Napiecie silnika
Sterowanie skalarne na stronie 103). Gdy
aktywna jest kompensacja IR, przemiennik daje Kompensacja IR
dodatkowe zwiekszenie napiecia silnika przy

niskich predkosciach. Kompensacja IR jest

uzyteczna w aplikacjach wymagajacych duzego
momentu startowego. W sterowaniu wektorowym ~— Brak kompensacji
kompensacja IR nie jest dostepna/potrzebna. f(Hz)

Nastawy
Parametr 2603 IR KOMP NAP

Programowalne funkcje zabezpieczen

Al<Min

Al<Min funkcja ta definiuje zachowanie napedu gdy sygnat wejscia analogowego
spadnie ponizej ustawionego minimum.

Nastawy
Parametry 3007 AI<MIN FUNKCJA, 3021 Al1 LIMIT BLEDU i 3022 Al2 LIMIT
BLEDU

Utrata panelu

Funkcja Utraty Panelu definiuje zachowanie napedu gdy panel sterujacy zostat
wybrany jako miejsce sterowania i gdy nastgpi utrata komunikacji pomiedzy
panelem a przemiennikiem czestotliwosci..

Nastawy
Parametr 3002 Bt PANEL STER
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Zewnetrzny biad

Mozliwy jest nadzdr nad zewnetrnymi btedami (1 i 2) poprzez zdefiniowanie jednego
wejscia cyfrowego jako zrédto sygnatu btedu zewnetrznego.

Nastawy
Parametry 3003 ZEWN BLAD 1 i 3004 ZEWN BLAD 2

Ochrona przed utykiem

Przemiennik czestotliwosci chroni silnik przed utykiem. Mozliwe jest dopasowanie
limitow nadzoru (czestotliwo$é, czas) oraz wyboér reakcji napedu na wystgpienie
utyku silnika (sygnalizacja alarmu / sygnalizacja btedu i zatrzymanie silnika / brak
reakcji).

Nastawy

Parametry 3070...3012

Ochrona termiczna silnika

Silnik moze by¢ chroniony przed przegrzaniem poprzez aktywacje funkcji Termicznej
Ochrony Silnika.

Przemiennik oblicza temperature silnika na podstawie nastepujgcych zatozen:
1) Silnik w momencie zatgczenia zasilania jest w temperaturze otoczenia 30°C.

2) Temperatura silnika jest obliczana w oparciu o zdefiniowane przez uzytkownika
lub obliczone automatycznie termiczng statg czasowgq silnika i krzywg obcigzenia
silnika (patrz rysunek ponizej). Krzywa obcigzenia powinna by¢ dopasowana w gdy
temperatura otoczenia jest wyzsza niz 30°C.

Obcigzenie Prad '
silnika sile a;ka 150 | Punkt zatamania
100% 1 (%) . Krzywa obcigzenia silnika
100 /
50 ™\ |
Wzrost | | t Obcigzenie przy zerowej predkosci
temperatury ‘
100% t ‘ Predkoéé

—

Termiczna stata czasowa silrt1ika
Nastawy
Parametry 3005...3009

Uwaga: Mozliwe jest réwniez aktywowanie funkcji pomiaru temperatury silnika.
Patrz sekcja Pomiar temperatury silnika poprzez stadardowe We/Wyj na stronie 112.

Ochrona przed utrata obcigzenia

Utrata obcigzenia silnika moze wskazywac¢ na nieprawidtowy przebieg procesu.
Przemiennik zapewnia ochrone przed utratg obcigzenia chronigc w ten sposob
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urzadzenia i proces w stanach awaryjnych. Wybierane sg zaréwno nadzorowane
limity - krzywa niedocigzenia i czas niedocigzenia - oraz reakcja napedu na stan
utraty obcigzenia (sygnalizacja alarmu / sygnalizacja btedu i zatrzymanie silnika /
brak reakciji).

Nastawy
Parametry 3013...3015

Ochrona przed doziemieniem

Ochrona przed doziemieniem wykrywa btedy doziemienia w silniku lub w kablach
silnika. Ochrona jest aktywna tylko podczas uruchomienia.

Btad doziemienia w obwodzie zasilania sieciowego nie aktywuje ochrony.
Nastawy

Parametr 3017 BLAD DOZIEM
Bledne okablowanie

Definuje zachowanie gdy zostato wykryte niewtasciwe podtgczenie kabli
zasilajgcych.

Nastawy
Parametr 3023 BLAD OKABL

Utrata fazy zasilajacej

Utrata fazy zasilajgcej jest nadzorowana poprzez obwody monitorujgce stan
potaczen kabli zasilajgcych poprzez wykrywanie tetnien w obwodzie posrednim.
W przypadku utraty fazy wzrasta poziom tetnien.

Nastawy
Parametr 3016 FAZA ZASIL

Zaprogramowane funkcje bledow

Przetezenie

Limit samoczynnego wytgaczenia przetezeniowego przemiennika wynosi 325%
znamionowego pradu przemiennika.

Przepiecie DC
Limit samoczynnego wytaczenia przepieciowego DC wynosi 420 V (dla 200 V
przemiennikow) i 840 V (dla 400 V przemiennikow).

Spadek napiecia DC
Limit samoczynnego wytaczenia podnapieciowego DC wynosi 162 V (dla 200 V

przemiennikéw) i 308 V (dla 400 V przemiennikéw).
Temperatura przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci nadzoruje temperature tranzystoréw IGBT. Istniejg dwa
limity nadzoru: limit alarmu i limit samoczynnego wytaczenia sie .
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Zwarcie

W przypadku wystgpienia zwarcia naped nie wystartuje sygnalizujgc btad.

Btad wewnetrzny

Jezeli przemiennik wykryje wewnetrzny btad, naped zostanie zatrzymany
sygnalizujgc btad.

Limity pracy

ACS350 posiada nastawiane limity predkosci, pradu (maksimum), momentu
(maksimum) oraz napiecia DC.

Nastawy
Grupa parametrow 20 LIMITS

Limit mocy

Ograniczenie mocy jest uzywane w celu ochrony mostka wejsciowego oraz obwodu
posredniego DC. Jezeli maksymalny dozwolony limit mocy zostanie przekroczony
moment napedu zostanie automatycznie ograniczony. Maksymalne przecigzenie
oraz limity ciagtej mocy zalezg od przemiennika. W celu okre$lenia tych wartosci
patrz rozdziat Technical data.

Automatyczne kasowanie

Przemiennik moze automatycznie kasowac btedy: przetezenia, przepiecia, spadku
napiecia, zewnetrzne oraz sygnatu analogowego ponizej ustawionego minimum.
Automatyczne kasowanie musi by¢ aktywowane przez uzytkownika.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
31 AUTOMATIC RESET Nastawy automatycznego kasowania
Alarm
AUTORESET Alarm automatycznego kasowania
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Nadzor

Przemiennik monitoruje, czy pewne wybieralne przez uzytkownika zmienne znajdujg
sie w zdefiniowanych zakresach. Uzytkownik moze ustawi¢ limity predko$ci, pradu
itp. Stan nadzoru moze by¢ sygnalizowany przez przekaznik lub wyjscie cyfrowe.

Funkcje nadzoru pracuje z poziomem czasu 2 ms .

Nastawy
Grupa parametréw 32 SUPERVISION

Diagnostyka

Sygnaly Aktualne Dodatkowe informacje

1401 Stan nadzoru sygnalizowany przez wyjscie przekaznikowe (RO)
1805 Stan nadzoru sygnalizowany przez wyjscie cyfrowe DO

8425, 8426/ 8435, 8436 /.../ | Stan programu sekwencyjnego zmieni wedtug funkcji nadzoru
8495, 8496

Blokada parametru

Uzytkownik moze zapobiega¢ zmianom nastaw parametrow poprzez aktywowanie
blokady parametru.

Nastawy
Parametry 7602 BLOKADA PARAMETRU i 7603 KOD DOSTEPU
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Regulacja PID

W przemienniku wbudowane sg dwa regulatory PID:
* Procesowy PID (PID1) i
+ Zewnetrzny/Dostrojenia PID (PID2).

Regulator PID moze zostac uzyty kiedy predkosc¢ silnika ma by¢ regulowana na
podstawie takich zmiennych procesowych jak cisnienie, przeptyw czy temperatura.

Gdy aktywna jest regulacja PID, sygnat wartosci zadanej procesu (punkt pracy)
podtaczony jest do przemiennika zamiast zadawania predkosci. Warto$¢ aktualna
(sygnat sprzezenia z procesu) jest rowniez doprowadzona do przemiennika.
Przemiennik poréwnuje warto$¢ zadang z aktualng wartoscig i automatycznie
dostosowuje predkos¢ aby utrzymaé zmierzong wielkosé procesowg (aktualng
watros¢) na zgdanym poziomie (wartos¢ zadana).

Regulator pracuje z poziomem czasu 2 ms.

Regulator procesowy PID1

PID1 posiada dwa zestawy parametréw (40 PROCESS PID SET 1, 41 PROCESS
PID SET 2). Wyboér pomiedzy zestawem 1 i 2 jest zdefiniowany przez parametr.

W wiekszosci przypadkow, gdzie jest tylko jeden przetwornik sygnatu podtgczony do
przemiennika, potrzebny jest tylko zestaw 1. Dwa zestawy parametrow (1i2) sg
uzywane np. gdy obcigzenie silnika znacznie zmienia sie w czasie.

Regulator zewnetrzny/dostrojenia PID2

PID2 (42 EXT / TRIM PID) moze by¢ uzyty na dwa sposoby:

» Zewnetrzny regulator: uzytkownik moze potaczy¢ wyjscie regulatora PID2 przez
wyjscie analogowe przemiennika lub magistrale komunikacyjng aby sterowac
przepustnicag lub zaworem, zamiast stosowaé dodatkowy, zewnetrzny regulator
PID.

» Regulator dostrojenia: PID2 moze zosta¢ uzyty do dostrojenia lub doktadnego
strojenia wartosci zadanej napedu. Patrz sekcja Dostrojenie zadawania na
stronie 91.

Schematy blokowe

Rysunek ponizej przedstawia przyktadowg aplikacje: Rogulator dostosowuje
predkos¢ pompy zwiekszajgcej cisnienie zaleznie od zmierzonego cisnienia
i ustawionej wartosci zadanej cisnienia.

Przyktad:

Pompa podnoszgca cisnienie

ACS350

X

Schemat blokowy regulacji PID
PID
Yoref ref
40.01 | k
40.02 | ti Switch :
Wart. aktualne 40.03| td — 5::;\gtel‘iwss'ci
J— I -
40.14 40.04| dFiltT / X _
40.05| errVinv . |_Zadawanie
0..10bar 40.21 — predkosci
4-20mA ﬁ:; PIDmax | oh1 .
% PIDmin | ol1 9904 = 0
IMOT
%zad = 4010
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Ponizszy rysunek przedstawia schemat blokowy sterowania predkosciowego/

skalarnego dla regulatora procesowego PID1.
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1101 Wyboér typu zadawania w lokalnym trybie sterowania
1102 Wybér ZEW 1/2
1106 Aktywacja PID1
1107 Limit minimum ZAD2
1501 Wyijscie PID2 (zewnetrzny regulator) potaczenie do wyjscia
analogowego (AOQ)
9902 Wybér makra Regulacja PID
Grupa 40 PROCESS PID SET | Nastawy PID1
1...41 PROCESS PID SET 2
Grupa 42 EXT / TRIM PID Nastawy PID2

Diagnostyka

Sygnaty Aktualne

Dodatkowe informacje

0126/0127 Wartos$¢ wyjscia PID 1/2

0128/0129 Wartos$¢ punktu pracy PID 1/2

0130/0131 Watros$¢ sprzezenia PID 1/2

0132/0133 Uchyb PID 1/2

0170 Wartos$¢ wyjscia analogowego (AO) zdefiniowania przez

programowanie sekwencyjne

Funkcja uspienia dla regulatora procesu PID (PID1)

Funkcja uspienia dziata z poziomem czasu 2 ms.

Schemat blokowy ponizej przedstawia logike zataczenia/wytaczenia funkcji uspienia.
Funkcja uspienia moze by¢ uzyta tylko gdy aktywna jest regulacja PID.

Czest. wyj.

Przet. Poréwnanie

BRAK WYB—

1
\ —FWEW. — 6 Opo6znienie
Pred. silnika _/ 1<2 o] | =

Wybor

| 40232 4022 | | Ej‘t USStaW/KaS”j
9904 zad%akt. — & 4024
SterPIDakt. —| S/IR |— 1)
modulowanie —| R
Or
Poréwnanie 5320 (B1) B <1 1)
] - — < Or 1 = Atywuje
0132 —1 BRAK WYB. _| Wybor Opb&znienie 5320 (B2) _ uépienie
1>2 - wew- K 1w Zad.Start-{ <q H 0= Deaktywuje
4025 —2 Dl — - uspienie
—q
4022 4026

Predkos¢ silnika: Aktualna predkosc¢ silnika
%zad Aktywne: Zadawanie w % (ZEW ZAD2) aktywne. Patrz parametr 1102.

Ster PID Aktywne: 9902 wybrana Regulacja PID.
modulacja: sterowanie inwertera IGBT w stanie pracy.
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Przyktad

Schemat czasowy ponizej obrazuje dziatanie funkcji uspienia.

Predkos¢ silnika tq = Opodznienie zadziatania uspienia, parametr 4024

twd =Opoznienie przebudzenia, parametr 4026

Poziom| us$pienia

par. 4023

| TRYB USPIENIA !

STOP

Wartos¢ aktualna

Odchytka przebudzenia
par. 4025

Funkcja uspienia dla regulatora PID sterujgcego pompa podnoszaca (gdy parametr
4022 jest ustawiony na WEWNETRZNY): Poboér wody nocg znacznie spada. W
konsekwenc;ji regulator procesu PID zmniejsza predkos¢ silnika. Jednakze z
powodu naturalnych strat w rurach oraz niskiej sprawnosci pompy odsrodkowej przy
niskich predkosciach, silnik pracuje caty czas. Funkcja uspienia wykrywa niski
poziom obrotéw i przerywa niepotrzebng prace pompy po odmierzeniu czasu
op6znienia funkcji uspienia. Naped przechodzi w stan uspienia, kontrolujac w
dalszym ciggu cisnienie. Pompowanie zostaje przywrdcone, gdy cisnienie spadnie
ponizej minimalnego poziomu i uptynie czas opdéznienia przebudzenia.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
9902 Aktywacja regulacji PID
4022...4026, 4122...4126 Nastawy funkcji uspienia

Diagnostyka

Alarm Dodatkowe informacje

PID SLEEP Tryb uspienia

Parametr Dodatkowe informacje

1401 Stan funkcji uspienia regulatora PID wskazywany poprzez wyjscie
przekaznikowe (RO)
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Pomiar temperatury silnika poprzez stadardowe We/Wyj

Podrozdziat ten opisuje pomiar temperatury silnika, gdy przytacza We/Wyj
przemiennika uzyte sa jako interfejs przytaczeniowy i pomiarowy.

Pomiar temperatury silnika moze by¢ wykonywany przy uzyciu czujnikoéw PT 100 lub
PTC podtaczonych do wejscia analogowego (Al) i wyjscia analogowego (AO).

Jeden czujnik

Trzy czujniki
R — Al
— ‘ —— Al | o
Silnik | o Silnik L __IGND
‘, —]GND |
— " AO
AO
! GND
GND

10 nF T ‘ 100k :TE ‘tL

OSTRZEZENIE! Zgodnie z normami IEC 664, podiaczenie czujnikéw temperatury
silnika wymaga podwaojnej lub wzmocnionej izolacji pomiedzy obwodami sitowymi
silnika, a czujnikiem. Wzmocniona izolacja wymaga odstepu i drogi uptywu
okreslonych na 8 mm (urzadzenia 400 / 500 VAC). Jesli konstrukcja nie spetnia tych
wymagan:

* przytacza We/Wyj karty muszg by¢ chronione przed dotykiem i nie moga by¢
podtaczone do innego wyposazenia

lub

» czujnik temperatury musi by¢ izolowany od przytaczy We/Wyj.

Cechy programowe



113

Mozliwy jest takze pomiar temperatury silnika poprzez podtgczenie czujnika PTC lub
czujnika PTC i przekaznika termistorowego pomiedzy zrédto +24 VDC znajdujace
sie na karcie przemiennika, a wejscie cyfrowe. Rysunek ponizej przedstawia
potaczenia.

Par. 3501 = TERM(0) lub TERM(1) Par. 3501 = TERM(0)

Przekaznik
termistorowy

Ek;' E - [pn..5

+24 VDC
+24 VDC

- J?; ! sinik i10 nF L

OSTRZEZENIE! Zgodnie z normami IEC 664, podiaczenie termistora silnika do
wejscia cyfrowego wymaga podwadjnej lub wzmocnionej izolacji pomiedzy obwodami
sitowymi silnika, a termistorem. Wzmocniona izolacja wymaga odstepu i drogi
uptywu okreslonych na 8 mm (urzgdzenia 400 / 500 VAC).

Jezeli montaz termistora nie spetnia tych wymagan, inne przytgcza We/Wyj napedu
musza by¢ chronione przed zetknieciem lub termistor musi zosta¢ podtgczony przez
oddzielny przekaznik termistorowy do wejscia cyfrowego.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
13 ANALOG INPUTS Nastawy wejscia analogowego
15 ANALOG OUTPUTS Nastawy wyjscia analogowego
35 MOTOR TEMP MEAS Nastawy pomiaru temperatury silnika
Inne
Od strony silnika ekran kable powinien by¢ uziemiony przez kondensator 10 nF. Jesli nie jest to
mozliwe, pozostawic ekran niepodigczony.

Diagnostyka

Wartosci aktualne Dodatkowe informacje

0145 Motor temperature

Alarm/Blad Dodatkowe informacje
MOTOR TEMP/MOT OVERTEMP | Zbyt wysoka temperatura silnika

Cechy programowe



114

Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny jest uzywany do trzymania silnika oraz napedzanego
urzadzenia w zerowej predkosci gdy naped jest zatrzymany lub nie jest zasilony.

Przyktad

A

Rysunek ponizej przedstawia przyktad aplikacji ze sterowaniem hamulcem
mechanicznym.

UWAGA! Nalezy upewnic sie, ze urzgdzenie w ktérym zastosowano naped ze
sterowaniem hamulca mechanicznego spetnia przepisy bezpieczenstwa. Nalezy
pamietac, ze przemiennik czestotliwosci (Kompletny Modut Napedowy lub
Podstawowy Modut Napedowy, zdefiniowany w IEC 61800-2), nie jest uwazany za
urzadzenie zapewniajgce bezpieczenstwo zgodnie z Europejskg Dyrektywg
Maszynowg oraz zwigzanymi z nig standardami. Oznacza to, ze zapewnienie
bezpieczenstwa obstugi catego urzgdzenia nie moze by¢ oparte na specyficznych
cechach przemiennika czestotliwosci (takich jak sterowanie hamulcem
mechanicznym), lecz musi by¢ zrealizowane zgodnie ze zdefiniowanymi dla danej
aplikacji przepisami.

Logika sterowania hamulcem jest
zintegrowana w programie
aplikacyjnym przemiennika
czestotliwosci. Zasilanie oraz
okablowanie powinny by¢
wykonane przez uzytkownika.

- Sterowania Zat/Wyt hamulca - T
przez wyjscie przekaznikowe RO . Hamulec | | .
bezpieczenstway | T T Ty
o T T
Ol

' Hamulec mechaniczny,

Silnik | Hamulec mechanicz W,
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Schemat czasowy dziatania funkcji

Schemat czasowy ponizej przedstawia dziatanie funkcji sterowania hamulcem
mechanicznym. Patrz réwniez Zmiany standéw na stronie 116.

1 4

Komenda Start

Zadawanie
zewnetrzne
predkosci

Modulacja
inwertera —_

2

Magnesowanie - tmd
silnika —_—
Komenda otwarcia \

hamulca(RO/DO) |

predkosci (aktualna
predkos¢ silnika)

|
|
t
|
|
|
|
|
\
|
\
|
| tod ‘3
i (o]
Wewn. zadawanie ‘
|
|

hwyjsciowy / Moment

~

I/Ty  Prad / moment przy otwarciu hamulca (4302)

tma  Opoznienie magnesowania silnika (parametr 4305)
tog Opdznienie zwolnienia hamulca (parametr 4307)
n.s  Predkos¢ zamkniecia hamulca (parametr 4303)

f.g  Opoznienie zamknigcia hamulca
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Zmiany stanéw

RFG = Funkcja . + )
generatora rampy w petli

regulacji predkosci RFG WEJSCIE
(obstuga zadawania).

Z dowolnego stanu
+ 1y _I— (zbocze narastajace)
]

BRAK
MODULACJI | ——0/0/1

£

OTWARCIE
HAMULCA |— 1/1/0

|
Lq_
A

7WOLNIENIE RFG] 5
WEJSCIEE  f— 1/1/0

\v

DO ZERA  |——1/1/1

I
7)
== 5 A
ZAMKNIECIE
HAMULCA [— 0/1/1

8) 9)

Stan (Symbol xviz )

- NN: Nazwa stanu
- XIY[Z: Stan wyjsé/operacja
X =1 Otwarcie hamulca. Przekaznik wjSciowy ustawiony na sterowanie ZAt/WYt hamulca

zasilony.

=1 Wymuszony start. Funkcja utrzymuje wewnetrzny Start dopdki hamulec jest zamkniety

pomimo statusu zewnetrznego sygnatu Start.

=1 Rampa do zera. Wymusza zadawanie predkosci (wewnetrzne) do zera wedtug rampy.

Warunki zmiany stanu (Symbol mmm )

1)

Starowanie hamulcem aktywne 0 -> 1 LUB Inwerter jest w stanie modulacji = 0

2) Silnik magnesowany = 1 ORAZ Naped pracuje = 1
3) Hamulec jest otwarty ORAZ Opdznienie hamulca mineto ORAZ Start = 1
4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) | Aktualna predkosé silnika| < Predko$¢ zamkniecia hamulca ORAZ Start = 0
8) Start=1
9) Hamulec jest zamknigty ORAZ Opdznienie zamkniecia hamulca mingto = 1 ORAZ Start = 0
Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1401/1805 Aktywacja hamulca mechanicznego poprzez RO/DO
2112 Opdznienie zerowej predkosci
Grupa 43 MECH BRK CONTROL Nastawy funkcji sterowania hamulcem
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Funkcja impulowania (JOG) jest typowo uzywana do sterowania przy cyklicznych
ruchach maszyny. Jeden przycisk steruje pracg napedu w ciggu catego cyklu: Gdy
jest w pozycji ZAL naped startuje, przyspieszajgc do zadanej predkosci z zadang
rampg. Gdy jest w pozycji WYL, naped zwalnia do zera po zadanej rampie.

Rysunek i tabela ponizej opisujg prace napedu. Przedstawiajg rowniez jak
przestawia sie na normalng pracg ( = JOG nieaktywny) gdy podana jest komenda
startu napedu. Komenda JOG = stan wejscia impulsowania, Komenda START =
stan komendy start napedu.

Funkcja pracuje z poziomem czasu 2ms.

Speed g
. [
. [
L I . L
\ \ [ R |
\ \ Lo I
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 ¢
Faza Komenda | Komenda | Opis
JoG START
1-2 1 0 Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg rampy przyspieszania funkcji JOG.
2-3 1 0 Naped pracuje z predkoscia impulsowania.
3-4 0 0 Naped zwalnia do zera wg rampy hamowania JOG.
4-5 0 0 Naped zatrzymany.
5-6 1 0 Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg rampy przyspieszania funkcji JOG.
6-7 1 0 Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
7-8 X 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped przyspiesza do
zadanej predkosci wg aktywnej rampy przyspieszenia.
8-9 X 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped pracuje zgodnie z
zadawang predkoscia.
9-10 0 0 Naped zwalnia do zera wg aktywnej rampy hamowania.
10-11 0 0 Naped zatrzymany.
11-12 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped przyspiesza do
zadanej predkosci wg aktywnej rampy przyspieszenia.
12-13 X 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped pracuje zgodnie z
zadawang predkoscia.
13-14 1 0 Naped zwalnia do predkosci impulsowania wg rampy hamowania funkcji JOG.
14-15 1 0 Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
15-16 0 0 Naped zwalnia do zera wg rampy hamowania JOG.

x = stan moze by¢ 1 lub 0.

Uwaga: Impulsowanie nie jest zrodtem sterowania gdy podana jest komenda startu

napedu,

Uwaga: Predkos¢ impulsowania jest nadrzedna do predkosci statych.

Uwaga: Ksztatt rampy czasowej jest ustawiany na zero podczas impulsowania (tj.
liniowa rampa).
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacja
1010 Aktywacja funkcji impulsowania
1208 Predkos¢ funkcji impulsowania
2112 Opodznienie dla predkosci zerowe;j
2205, 2206 Czasy przyspieszania i hamowania
2207 Ksztalt rampy czasowej przyspieszania i hamowania: Ustawiane na zero
podczas sterowania funkcjg impulsowania (ij. liniowa rampa).

Funkcje regulatora czasowego

Przy pomocy regulatora czasowego sterowane moga byc¢ rézne funkcje napedu, np.
start/stop i sterowanie ZEW1/ZEW2. Dostepne sa:

» cztery czasy startu i zatrzymania (START TIME 1...4, STOP TIME 1...4)
» cztery dzienne starty i zatrzymania (START DAY 1...4, STOP DAY 1...4)

» cztery funkcje czasowe dla zebrania razem wybranych przedziatéw czasowych
1..4 (TIMER 1...4)

* wzmochienie (dodatkowy czas wzmacniacza powigzany z funkcjami regulatora

czasowego).

Regulator czasowy (timer) moze by¢ powigzany z wieloma przedziatami czasowymi:

TIME PERIOD 1

3602 START TIME 1
3603 STOP TIME 1
3604 START DAY 1
3605 STOP DAY 1

TIME PERIOD 2

3606 START TIME 2
3607 STOP TIME 2
3608 START DAY 2
3609 STOP DAY 2

TIMER 1
3626 TIMED FUNC 1 SRC

TIMER 2

TIME PERIOD 3

3610 START TIME 3
3611 STOP TIME 3
3612 START DAY 3
3613 STOP DAY 3

3627 TIMER FUNC 2 SRC

TIMER 3
3628 TIMER FUNC 3 SRC

TIME PERIOD 4

3614 START TIME 4
3615 STOP TIME 4
3616 START DAY 4
3617 STOP DAY 4

TIMER 4
3629 TIMER FUNC 4 SRC

BOOSTER

3622 BOOSTER SEL
3623 BOOSTER TIME
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Parametr, ktory jest przetagczany przez regulator czasowy moze by¢ przytagczony
tylko do jednego regulatora czasowego.

TIMER1

3626 TIMER FUNC 1 SRC

TIMER2

3627 TIMER FUNC 2 SRC

Przyktad

1001 EXT 1 COMMANDS

1002 EXT 2 COMMANDS

1102 EXT1/EXT2 SEL

1201 CONST SPEED SEL

1209 TIME MODE SEL

1401 RELAY OUTPUT 1

4027 PID PARAM SET

4228 ACTIVATE

8402 SEQ PROG START

8406 SEQ LOGIC VAL 1
8425/35/45/55/65/75/85/95 ST 1...8 TRIG TO ST 2
8426/36/46/56/66/76/86/96 ST 1....8 TRIG TO ST N

Klimatyzacja pracuje w dni powszednie miedzy 8:00 a 15:30 oraz w niedziele
miedzy 12:00 a 15:00. Poprzez nacis$niecie przycisku przedtuzajgcego czas
dziatania, klimatyzacja pracuje dodatkowo jedng godzine.

Nastawy

Parametr Nastawa

3602 START TIME 1 08:00:00

3603 STOP TIME 1 15:30:00

3604 START DAY 1 PONIEDZIALEK

3605 STOP DAY 1 PIATEK

3606 START TIME 2 12:00:00

3607 STOP TIME 2 15:00:00

3608 START DAY 2 NIEDZIELA

3609 STOP DAY 2 NIEDZIELA

3623 BOOSTER TIME 01:00:00

Parametr Dodatkowe informacje

36 TIMED FUNCTIONS Nastawy regulatora czasowego

1001, 1002 Sterowanie start/stop przy pomocy regulatora czasowego

1102 Wybor przy pomocy regulatora czasowego ZEW1/ZEW?2

1201 Aktywacja predkosci statej 1 przy pomocy regulatora czasowego

1209 Wybér predkosci przy pomocy regulatora czasowego

1401 Wskazanie stanu funkcji regulatora czasowego poprzez wyjscie
przekaznikowe RO

1805 Wskazanie stanu funkcji regulatora czasowego poprzez wyjscie
cyfrowe DO

4027 Wybodr zestawu parametréw 1/2 dla PID1 przy pomocy regulatora
czasowego

4228 Aktywacja zewnetrznego PID2 przy pomocy regulatora czasowego

8402 Aktywacja programu sekwencyjengo przy pomocy regulatora

czasowego

8425/8435/.../8495
8426/8436/.../8496

Przetaczenie stanu w programie sekwencyjnym przy pomocy
regulatora czasowego
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Regulator czasowy (Timer)

Licznik

Start i stop napedu mogg by¢ sterowane za pomoca funkcji regulatora czasowego .

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1001, 1002 zrodio sygnatu Start/Stop

19 TIMER & COUNTER

Regulator czasowy dla startu i stopu

Diagnostyka

Wartos¢ aktualna

Dodatkowe informacje

0165 Zliczanie czasu sterowania Start/stop
Start i stop napedu moga by¢ sterowane za pomocag funkcji licznika. Funkcja licznika
moze by¢ uzyta jako sygnat zmiany stanu w programowaniu sekwencyjnym. Patrz
sekcja Programowanie sekwencyjne na stronie 121.
Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
1001, 1002 zrodto sygnatu Start/Stop

19 TIMER & COUNTER

Licznik dla startu i stopu

8495, 8496

8425, 8426 | 8435, 8436 .../

Sygnat licznika jako wyzwolenie zmiany stanu w programowaniu
sekwencyjnym

Diagnostyka

Wartos¢ aktualna

Dodatkowe informacje

0166

Zliczanie impulséw sterowania Start/stop
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Programowanie sekwencyjne

Naped moze by¢ zaprogramowany tak, aby realizowat sekwencje, w ktérej naped
typowo zmienia stany od 1 do 8. Uzytkownik definiuje reguty pracy dla catej
sekwencji oraz dla kazdego stanu. Reguly poszczegdlnego stanu sg uzyteczne gdy
program sekwencyjny jest aktywny i program osiggnat dany stan. Reguty
definiowane dla kazdego stanu sg nastepujace:

+ Komendy biegu, stopu oraz kierunku dla napedu (do przodu/wstecz/stop)
» Czasy ramp przyspieszenia i hamowania dla napedu

» zrodio dla wartoéci zadanej napedu

* Czas trwania stanu

« Stan RO/DO/AO

» zrédto sygnatu dla wyzwolenia zmiany do nastepnego stanu

+ zrodto sygnatu dla wyzwolenia zmiany do dowolnego stanu (1...8).

Kazdy stan moze rowniez aktywowac wyjscia przemiennika, aby da¢ wskazanie do
zewnetrznych urzadzen.

Programowanie sekwencyjne pozwala na zmiane stanu zaréwno do nastepnego
stanu lub do wybranego stanu. Zmiana stanu moze by¢ aktywowana za pomocg np.
funkcji czasowych, wejs¢ czasowych i funkcji nadzoru.

Programowanie sekwencyjne moze byé zastosowane zaréwno w prostych
aplikacjach (mieszadto) jak i bardzej skomplikowanych zastosowaniach (trawersa).

Programowanie sekwencyjne mozna przeprowadzi¢ za pomocg panelu sterowania
lub PC. ACS350 wspétpracuje z programem DriveWindow Light w wersji 2.50 (lub
pozniejszej) ktory zawiera graficzne narzedzie do Programowania Sekwencyjnego.

Uwaga: Domyslnie wszystkie parametry programowania sekwencyjnego moga by¢
zmienione nawet gdy aktywny jest program sekwencyjny. Dlatego po ustawieniu
zestawu parametréw programowania sekwencyjnego zaleca sie aby parametry byly
zablokowane przy pomocy parametru 7602 BLOKADA PARAMETRU.
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Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1001/1002 Komendy start, stop oraz kierunek dla ZEW1/ZEW2

1102 Wybdr ZEW1/ZEW2

1106 zrodto ZAD2

1201 Wytaczenie predkosci statej. Predkosc¢ stata jest nadrzedna dla
zadawania za pomocg programowania sekwencyjnego.

1401 Wskazanie stanu wyjscia programowania sekwencyjnego poprzez
wyjscie przekaznikowe RO

1501 Wskazanie stanu wyj$cie programowania sekwencyjnego poprzez
wyjscie analogowe AO

1601 Aktywacja/wytaczenie Zezwolenia na bieg

1805 Wskazanie stanu wyjscia programowania sekwencyjnego poprzez

wyjscie cyfrowe DO

19 TIMER & COUNTER

Zamiana stanu zgodnie z limitem licznika

36 TIMED FUNCTIONS

Zmiana stanu z wykorzystaniem funkcji regulatora czasowego

2201....2207 Nastawy ramp czasowych oraz przyspieszania’hamowania
32 SUPERVISION Nastawy nadzoru
4010/4110/4210 Sygat wyjsciowy programowania sekwencyjnego jako sygnat zadajacy

regulatora PID

84 SEQUENCE PROG

Nastawy programowania sekwencyjnego

Diagnostyka

Wartos¢ aktualna Dodatkowe informacje

0167 Stan programowania sekwencyjnego

0168 Aktywny stan programu sekwencyjnego

0169 Biezacy stan licznika czasowego

0170 Wartosci wyjscia analogowego dopowiadajacej wielkosci zadajacej
PID

0171 Licznik wykonanych sekwencji
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Schemat ponizej przedstawia zmiane stanu w programowaniu sekwencyjnym.

1

e

Stan N

Przejscie do Stanu N
(par 8436, 8437)

Stan N

e

I o~
Programowanie sekwencyjne Lo
ZEZWOLENIE 0167 bit0 =1
STAN 1
(par. 8420...8424) 0168 = 1 (State 1)
<<
Przejscie do Stanu N Przejscie do Stanu 2 (par. 8425)
(par 8426, 8427)
STAN 2 B
(par. 8430...8434) 0168 = 2 (Stan 2)
=1

Przejscie do Stanu 3 (par. 8435)

STAN 3
(par. 8440...8444)
|

Stan N

Przejscie do Stanu 4 (par. 8445)

e

Stan N

Przejscie do Stanu 5 (par. 8455)

e

Stan N

Przejscie do Stanu 6 (par. 8465)

R

Stan N

Przejscie do Stanu 7 (par. 8475)

e

Stan N

T Przejscie do Stanu 8 (par. 8485)

<]
Przejscie do Stanu N
(par 8446, 8447)
STAN 4
(par. 8450...8454)
<1
Przejscie do Stanu N
(par 8456, 8457)
STAN 5
(par. 8460...8464)
<l
Przejscie do Stanu N
(par 8466, 8467)
STAN 6
(par. 8470...8474)
<l
Przejscie do Stanu N
(par 8476, 8477)
STAN7
(par. 8480...8484)
<]
Przejscie do Stanu N
(par 8486, 8487)
STAN 8
(par. 8490...8494)
<

Przejscie do Stanu N
(par 8496, 8497)

Stan N

B

T Przejscie do Stanu 1 (par. 8495)

0168 = 3 (Stan 3)

—— 0168 = 4 (Stan 4)

0168 = 5 (Stan 5)

0168 = 6 (Stan 6)

—— 0168 =7 (Stan 7)

—— 0168 = 8 (Stan 8)

[ w -

NN = Stan
X X= Aktualny sygnat

Zmiana stanu

123

Cechy programowe



124

Przyktad 1
ST4 ST3

Seq. start State change trigger

Aktywacja programowania sekwencyjnego przez DI1.

ST1: Naped jest uruchomiony w przeciwnym kierunku z zadang czestotliwoscig -50 Hz i
rampg czasowg 10 s. Stan 1 jest aktywny przez 40 s.

ST2: Naped przyspiesza do 20 Hz z 60 s rampg czasowa. Stan 2 jest aktywny przez 120 s.

ST3: Naped przyspiesza do 25 Hz z 5 s rampg czasowa. Stan 3 jest aktywny dopoki
aktywny jest program sekwencyjny lub do czasu gdy zostanie uruchomiony wzmacniacz
przez DI2.

ST4: Naped przyspiesza do 50 Hz z 5 s rampg czasowag. Stan 4 jest aktywny przez 200 s i
po tym czasie nastepuje zmiana z powrotem do Stanu 3.

Parametr | Nastawa Dodatkowe informacje

1002 SEQ PROG | Komendy start, stop, kierunek ZEW2 poprzez program. sekwencyjne

1102 EXT2 Aktywacja ZEW2

1106 SEQ PROG | Wyjscie programowania sekwencyjnego jako ZAD2

1601 NOT SEL | Wylaczenie Zezwolenie na Bieg

2102 RAMP Zatrzymanie wedtug rampy

2201 SEQ PROG | Rampa zdefinowana przez parametry 8422/.../8452.

8401 ACTIVE Zezwolenie na uruchomie programu sekwencyjnego

8402 DI1 Aktywacja programu sekwencyjnego

8404 DI1 (INV) Ponowne ustawianie/zerowanie programu sekwencyjnego (tj. ustawianie
na stan 1 gdy sygnat DI1 jest utracony (1 -> 0)

Par. Nastawa | Par. | Nastawa Par. | Nastawa Par. | Nastawa Dodatkowe
informacje
ST1 ST2 ST3 ST4
8420 | 100% 8430| 40% 8440| 50% 8450 | 100% Warto$¢ zadana
stanu
8421 | BIEG DO | 8431|BIEG DO 8441| BIEG DO 8451 | BIEG DO Komendy bieg,
TYLU PRZODU PRzZODU PRZODU kierunek i stop
8422 |10 s 8432|160 s 8442|5s 8452|5s Rampa czasowa
8424 | 40s 8434|120 s 8444 8454|200 s Czas op06znienia
przetaczenia stanu
8425 | OPOz. 8435| OPOz. 8445| DI2 8455
ZMIANY ZMIANY Wyzwolenie
8426 | NIE 8436 | NIE WYBR. | 8446| NIE WYBR. | 8456 | OPOz. zmiany stanu
WYBR. ZMIANY
8427 | - 8437 - 8447 - 8457| 3
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Przyktad 2
Program sekwencyjny jest aktywowany przez DI1.

ST1: Naped jest uruchomiony w kierunku do przodu z czestotliwoscig zadang 50 Hz
i 1 s rampg czasowa. Stan przefgcza sie do nastepnego (stan 2) kiedy wartosé
zadana zostata osiggnieta. Jezeli wartoS¢ zadana nie zostata osiggnieta w ciggu 1 s,
stan zostaje przetagczony do stanu 5 (stan btedu).

ST2: Naped wyhamowuije do 40 Hz z rampa czasowa 0 s{!. Stan zostaje
przetaczony do stanu 3 gdy wartos¢ zadana (40 Hz) zostata osiggnieta. Jezeli
wartos¢ zadana nie zostata osiggnieta w ciggu 0,1 s, stan zostaje przetgczony do
stanu 5 (stan btedu).

ST3: Naped jest wyhamowany do 10 Hz z 1 s rampg czasowg. Stan zostaje
przetaczony do stanu 4 gdy wartos¢ zadana (10 Hz) zostata osiggnieta. Jezeli
warto$¢ zadana nie zostata osiggnieta w ciggu 1 s, stan zostaje przetaczony do
stanu 5 (stan btedu).

ST4: Naped przyspiesza do 20 Hz z rampg czasowg 0 s(1. Stan zostaje przetgczony
ze stanu 4 do stanu do stanu 1 gdy wartos¢ zadana (20 Hz) zostata osiagnieta.
Jezeli warto$¢ zadana nie zostata osiggnieta w ciggu 0,1 s, stan zostaje przetaczony
do stanu 5 (stan btedu).

ST5: Naped zostaje zatrzymany i pobudzony zostaje przekaznik.

( rampa czasowa 0 sekund = naped przyspiesza/hamuje tak szybko jak to mozliwe.

ST1 ST3 ST1 sT3 sT1 s13 Sibad  grs
—N——— = Y We -
SoHz | ARG 7 przyspieszanie)

40Hz | ‘ 1 ,,,,,,,,,,,

— ST5

20Hz |- - BtAD

10 Hz -

0 Hz

DI1 | —
RO —
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Parametr Nastawa Dodatkowe informacje
1002 SEQ PROG Komendy start, stop, kierunek dla miejsca zadawania ZEW2 poprzez
program sekwencyjny
1102 EXT2 Aktywacja ZEW2
1106 SEQ PROG Wyjscie programu sekwencyjnego jako ZAD2
1401 SEQ PROG OUT Sygnalizacja wyjscia programu sekwencyjnego za pomocg wyjscia
przekaznikowego RO
1601 NOT SEL Deaktywacja Zezwolenia na Bieg
2102 RAMP Rampa zatrzymania
2201 SEQ PROG Zdefinowanie ramp za pomocg parametrow 8422/.../18452
3201 103 = OUTPUT FREQ Nadzoér czestotliwosci wyjsciowej (sygnat 0703)
3202 40 Hz Nadzér dolnego limitu
3203 50 Hz Nadzér gérnego limitu
3204 103 = OUTPUT FREQ Nadzoér czestotliwosci wyjsciowej (sygnat 0703)
3205 10 Hz Nadzér dolnego limitu
3206 20 Hz Nadzér gérnego limitu
8401 ACTIVE Zezwolenie na uruchomienie programu sekwencyjnego
8402 D1 zrodio sygnatu aktywujacego program sekwencyjny
8404 DIM(INV) Ponowne nastawienie/kasowanie programu sekwencyjnego
Par. Nastawa | Par. | Nastawa Par. | Nastawa Par. | Nastawa Par. | Nastawa | Dodatkowe
informacje
ST1 ST2 ST3 ST4 ST5
8420 | 100% 8430 | 80% 8440| 20% 8450| 40% 8460| 0% Warto$¢ zadana
stanu
8421 | BIEG DO 8431 | BIEG DO | 8441|BIEG DO 8451| BIEG DO | 8461| NAPED | Komendy bieg,
PRzZODU PRzODU PRzODU PRzODU STOP kierunek i stop
8422 |1s 8432 |0s 8442 | 1s 8452|0s 8462 Rampa czasowa
8423 8433 8443 8453 8463| RO Sterowanie RO w
ZAMKNIET.
ST5
8424 | 1s 8434 0.1s 8444\ 1s 84541 0.1 s 8464 Czas opéznienia
przetgczenia stanu
8425 | NADZOR 1 | 8435 | NADZOR 1 | 8445 | NADZOR 2 | 8455| OPOz. 8465
PONAD POD POD ZMIANY Wyzwolenie zmiany
8426 | OPOz. 8436 | OPOz. 8446 | OPOz. 8456 NADZOR 2 | 8466 stanu
ZMIANY ZMIANY ZMIANY PONAD
8427 | STAN 5 8437 | STAN 5 8447 | STAN 5 8457\ 1 8467

Cechy programowe
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Sygnaty biezace i parametry

Co zawiera ten rozdziat

W niniejszym rozdziale opisano sygnaty biezgace i parametry oraz podano wartosci
sygnatéw magistrali komunikacyjnej - rownowaznikéw dla kazdego sygnatu/
parametru przemiennika.

Okreslenia i skroty

Okreslenie

Definicja

Sygnat biezacy

Sygnat zmierzony lub wyliczony przez przemiennik. Moze by¢ monitorowany
przez uzytkownika. Nie sg mozliwe nastawienia uzytkownika. Grupy 01...04
obejmujg sygnaty biezace.

Def

Ustawienie fabryczne parametru

Parametr

Regulowane przez uzytkownika instrukcje dziatania napedu. Grupy 10...99
obejmujg parametry.

Uwaga: Wybédr wartosci parametru jest wyswietlany przez podstawowy panel
sterowania jako liczba catkowita. Np. dla parametru 1001 ZEWN 1 KOMENDY
wybdér KOMUNIKACJA ukazywany jest jako warto$¢ 10 (réwna rownowaznikowi
magistrali FbEQ).

FbEq

Roéwnowaznik magistrali: Skalowanie pomiedzy wartoscia a liczbg catkowitg
zastosowang w magistrali szeregowe;.

Adresy magistrali komunikacyjnej

Patrz odpowiedni podrecznik uzytkownika adaptera magistrali dla Adaptera Profibus
FPBA-01, Adaptera DeviceNet FDNA-01 oraz Adapter CANopen FCAN-01.

Réwnowazniki magistrali komunikacyjnej

Przyktad: Jezeli wartos¢ parametru 2077 MOMENT MAKS LIM1 jest ustawiana przy
pomocy zewnetrznego systemu sterowania, liczba catkowita 1 odpowiada 0,1%.
Wszystkie odczytywane oraz wysytane wartosci sg ograniczone do 16 bitéw

(-32768...32767).

Sygnaty biezgce i parametry
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Nastawy fabryczne dla ré6znych makroaplikaciji

Przy wyborze danego makra aplikacyjnego (9902 MAKROAPLIKACJA),
oprogramowanie przemiennika uaktualnia wartosci parametrow wyspecyfikowanych
w ponizszej tabeli. Tabela ta zawiera wartosci nastaw fabrycznych parametrow dla

réznych makroaplikacji.

Indeks [Nazwa/Wybér STANDARD [3-PRZE- |ALTERNATY|POT RECZ  |REGUL |REGUL
ABB WODOWA |WNE ELEKTRON |AUTOM |PID MOMENT
1001 |ZEWNT KOMENDY |DI1,2 DI1P2P3 |DITF2R DI1,2 DI1,2 DI DI1,2
1002 |[ZEWN2 KOMENDY |NIE NIE NIE NIE DI5,4 DI5 DI1,2
WYBRANO |WYBRANO |WYBRANO |WYBRANO
1003 |KIERUNEK 7ZADANY  [ZADANY |[ZADANY  |ZADANY  [ZADANY |DO ZADANY
PRZODU
1102 |WYBOR ZEW1/ _ |ZEWN 1 ZEWN1 |ZEWN 1 ZEWN1 _ |DI3 DI2 DI3
ZEW2
1103 |WYBOR Al Al Al DI3U4D  |AN Al Al
ZADAWANIA1 (NC)
1106 |WYBOR Al2 Al2 Al2 Al2 A2 WYJSCIE |AI2
ZADAWANIA2 PID1
1201 |WYB PREDK DI3.4 DI4,5 DI3,4 DI5 NIE DI3 D4
STALEJ WYBRANO
1304 |MINIMUM Al2 0 0 0 0 20 20 20
1501 |WYBOR SYGNAL [103 102 102 102 102 102 102
AO1
1601 |ZEZWOL NABIEG |NIE NIE NIE NIE NIE D4 NIE
WYBRANO |[WYBRANO |[WYBRANO |WYBRANO [WYBRANO WYBRANO
2201 |WYBOR RAMPY 1/2|DI5 NIE DI5 NIE NIE NIE DI5
WYBRANO WYBRANO |WYBRANO |WYBRANO
3201 |NADZOR PARAM 1 |103 102 102 102 102 102 102
3204 |NADZOR PARAM 2 |104 104 104 104 104 104 104
3207 |NADZOR PARAM 3 [105 105 105 105 105 105 105
3401 |SYGNAL 1 PARAM [103 102 102 102 102 102 102
3408 |SYGNAL 2 PARAM [104 104 104 104 104 104 104
3415 |SYGNAL 3 PARAM |105 105 105 105 105 105 105
9902 |MAKROAPLIKACJA [STANDARD |3-PRZE-  |ALTERNATY |POT RECZ/  |REGUL |REGUL
ABB WODOWA |WNE ELEKTRON |AUTOM  |PID MOMENT
9904 |TRYB STER SILNIK |[SKALAR: _ |WEKTOR: |WEKTOR: |WEKTOR: |WEKTOR: |WEKTOR: |WEKTOR:
CZEST PRED PRED PRED PRED PRED MOM

Co do pozostatych parametrow, wartosci nastawione fabrycznie sg takie same dla
wszystkich makroaplikacji. Patrz ponizsza lista parametréw.
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis
01 PARAMETRY Podstawowe sygnaty dla monitorowania napedu (tylko do odczytu). FbEq
EKSPLOATACYJNE
0102 PREDKOSC Wyliczona predkos¢ silnika w obrotach na minute (rpm). 1=1rpm
0103 CZESTOT WYJ Wyliczona czestotliwos$¢ wyjsciowa przemiennika w Hz. (Przy ustawieniu 1=0,1Hz
fabrycznym wyswietlana na penelu sterowania w Trybie “Wyjscie”).
0104 PRAD Pomierzony prad silnika w A. (Przy ustawieniu fabrycznym wyswietlana na 1=0,1A
panelu sterowania w Trybie “Wyjscie”).
0105 MOMENT Wyliczony moment silnika w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0,1%
0106 MOC Pomierzona moc silnika w kW. 1=0,1kW
0107 NAPIECIE DC Pomierzone napigcie szyny DC podawane w VDC. 1=1V
0109 NAPIECIE WYJ Wyliczone napiecie silnika podawane w VAC. 1=1V
0110 TEMPERATURA ACS Pomierzona temperatura modutu IGBT podawana w °C 1=0,1°C
0111 ZADAWANIE ZEWN 1 Warto$¢ zadawania zewnetrznego 1 (ZAD1) podawana w obr./min. (rpm) lubw | 1=0,1 Hz/
Hz. Stosowane jednostki zalezg od ustawien parametru 9904 TRYB STER 1 rpm
SILNIK.
0112 ZADAWANIE ZEWN 2 Warto$¢ zadawania zewnetrznego 2 (ZAD2) podawana w procentach. W 1=0,1%
zaleznosci od zastosowania, 100% moze oznacza¢ maksymalng predkos¢
silnika, znamionowy moment silnika, lub maksimum procesu zadawania.
0113 MIEJSCE STEROW Aktywne miejsce sterowania. (0) LOKALNIE; (1) ZEWN 1; (2) ZEWN 2. Patrz | 1=1
sekcja Local control vs. external control na str. 87.
0114 CZAS PRACY (R) Parametr ten pokazuje catkowity czas pracy przemiennika w godzinach. Licznik | 1=1h
ten moze byé wyzerowany przez jednoczesne wcihiecie przyciskéw DO GORY
i DO DOLU panelu sterowania w trybie ustawiania parametrow.
0115  LICZNIK KWh (R) Licznik kilowatogodzin (kWh) pracy przemiennika. Licznik ten moze by¢ 1=1kWh
wyzerowany przez jednoczesne wcisniecie przyciskow DO GORY i DO DOLU
panelu sterowania w trybie ustawiania parametréw.
0120 Al Warto$¢ wzgledna w procentach dla wejscia analogowego 1 (Al1). 1=0,1%
0121 AlI2 Wartos¢ wzgledna w procentach dla wejscia analogowego 2 (Al2). 1=0,1%
0124 AO1 Wartos$¢ sygnatu wyjscia analogowego AO w mA. 1=0,1mA
0126  WYJSCIE PID 1 Wartos$¢ sygnatu wyjsciowego w % regulatora procesowego PID 1. 1=0,1%
0127 WYJSCIE PID 2 Wartos$¢ sygnatu wyjsciowego w % regulatora PID 2. 1=0,1%
0128 PKT PRACY PID 1 Sygnat zadawania dla regulatora procesowego PID1. Stosowane jednostki -
zalezg od ustawien parametrow 4006 JEDNOSTKA, 4007 SKALA JEDNOSTKI
oraz 4027 ZEST PARAM PID 1.
0129 PKT PRACY PID 2 Sygnat zadawania dla regulatora PID2. Stosowane jednostki zalezg od -
ustawien parametrow 4706 JEDNOSTKA i 4107 SKALA JEDNOSTKI.
0130 SYGN SPRZPID 1 Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora procesowego PID1. Stosowane -
jednostki zalezg od nastaw parametréw 4006 JEDNOSTKA, 4007 SKALA
JEDNOSTKI oraz 4027 ZEST PARAM PID 1.
0131 SYGN SPRZPID 2 Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID2. Stosowane jednostki zalezg | -
od ustawien parametrow 4706 JEDNOSTKA i 4107 SKALA JEDNOSTKI.
0132 UCHYBREGPID 1 Uchyb regulatora PID1, tj. roznica pomiedzy wartoscig zadang a wartoscig -
biezaca. Stosowane jednostki zalezg od ustawien parametrow 4006
JEDNOSTKA, 4007 SKALA JEDNOSTKI oraz 4027 ZEST PARAM PID 1.
0133 UCHYB REG PID 2 Uchyb regulatora PID2, tj. ré6znica pomigdzy warto$cig zadang a wartoscig -
biezaca. Stosowane jednostki zalezg od ustawien parametrow 4706
JEDNOSTKA i 4107 SKALA JEDNOSTKI.
0134 KOMUN SLOWO RO Wyjscie przekaznikowe Stowa Sterowania poprzez magistrale komunikacyjng | 1 =1

(zapis dziesietny). Patrz opis parametru 74071 WYJ PRZEKAZNIK 1.
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis
0135 KOMUN SLOWO 1 Dane otrzymywane z magistrali komunikacyjne;. 1=1
0136 KOMUN SLOWO 2 Dane otrzymywane z magistrali komunikacyjne;j. 1=1
0137 ZMIENNA PROCES 1 Zmienna procesowa 1 zdefiniowana przez parametry grupy 34 ZMIENNE -
PROCESU
0138 ZMIENNA PROCES 2 Zmienna procesowa 2 zdefiniowana przez parametry grupy 34 ZMIENNE -
PROCESU
0139 ZMIENNA PROCES 3 Zmienna procesowa 3 zdefiniowana przez parametry grupy 34 ZMIENNE -
PROCESU
0140 CZAS PRACY taczny (zakumulowany) czas biegu przemiennika w tysigcach godzin pracy 1=0,01kh
(kh). Licznik dziata podczas biegu przemiennika.
0141 LICZNIK MWh Licznik MWHh. Licznik ten nie moze zosta¢ wyzerowany. 1=1MWh
0142 LICZ OBR SILNIKA Licznik zakumulowanych obrotéw silnika w milionach obrotéw (Mrev). 1 =1 Mrev
0143 CZAS Wt NAPEDU H taczny (zakumulowany) czas zasilania przemiennika w dniach. 1 =1 dzien
0144 CZAS WL NAPEDU L taczny (zakumulowany) czas zasilania przemiennika w 2-sekundowych
impulsach (30 impulséw = 60 sekund).
0145 TEMP SILNIKA Pomierzona temperatura silnika. Stosowane jednostki zalezg od typu czujnika | 1 =1
wybranego przy pomocy parametrow grupy 35 POMIAR TEMP SILNIK.
0149 PID COMM VALUE 1 Dane otrzymywane z magistrali dla regulacji (PID1 i PID2) 1=1
0150 PID COMM VALUE 2 Dane otrzymywane z magistrali dla regulacji (PID1 i PID2) 1=1
0160 DI 1-5 STATUS Stan wejs¢ cyfrowych. Przyktad: 10000 = DI1 jest aktywowane, DI2...DI5 sg
nieaktywowane.
0161 PULSE INPUT FREQ Warto$¢ czestotliwosci wejsciowej podawana w Hz. 1=1Hz
0162 RO STATUS Stan wyjscia przekaznikowego. 1 = RO wzbudzone, 0 = RO odwzbudzone. 1=1
0163 TO STATUS Stan wyjscia tranzystora, kiedy jest ono stosowane jako wyjscie cyfrowe. 1=1
0164 TO FREQUENCY Czestotliwos$¢ wyjsciowa tranzystora, kiedy wyjscie tranzystora jest uzywane 1=1Hz
jako wyjscie czestotliwosci.
0165 TIMER VALUE Warto$¢ timera (licznika czasowego) dla start/stop. Patrz opis grupy 1=0,01s
parametréw 19 TIMER & LICZNIK.
0166 COUNTER VALUE Wartos¢ licznika impulséw dla licznika start/stop. Patrz opis grupy parametrow | 1 =1
19 TIMER & LICZNIK.
0167 SEQ PROG STS Stowo Stanu sekwencji programowej: 1=1
Bit 0 = ENABLED (DOZWOLONY) (1 = dozwolony)
Bit 1 = STARTED (URUCHOMIONY)
Bit 2 = PAUSED (WSTRZYMANY)
Bit 3 = LOGIC VALUE (WARTOSC LOGICZNA) (operacja logiczna
zdefiniowana przy pomocy parametrow 8406...8410).
0168 SEQ PROG STATE Aktywny stan sekwencji programowej. 1...8 = stan 1...8. 1=1
0169 SEQ PROG TIMER Biezacy stan timera (licznika czasowego) sekwencji programowe;.
0170 SEQ PROG AO VAL Wartosci sterowania wyjécia analogowego zdefiniowane za pomoca sekwencji | 1=0,1%
programowej. Patrz opis parametru 8423 ST1 OUT CONTROL.
0171 SEQ CYCLE CNTR Uruchomiony timer kolejnosci sekwencji programowej. Patrz opis parametréw | 1 =1
8415 CYCLE CNT LOC oraz 8416 CYCLE CNT RST.
03 FB SYGNALY BIEZACE Stowa danych stuzace do monitorowania magistrali komunikacyjnej (tylko
do odczytu). Kazdy sygnat jest 16-bitowym stowem danych.
Stowa danych sg wyswietlane na panelu w formacie heksadecymalnym.
0301 FB StOWO STER 1 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacji DCU na str. 228.
0302 FB SLOWO STER 2 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacji DCU na str. 228.
0303 FB SLOWO STANU 1 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacji DCU na str. 228.
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis

0304 FB StOWO STANU 2 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacji DCU na str. 228.

0305 StOWO BLEDU 1 16-bitowe stowo danych. Odnosnie mozliwych zdarzen oraz srodkéw
zaradczych i rbwnowaznikow magistrali, patrz rozdziat Eledzenie
b3édoéw.

Bit 0 = PRZETEZENIE
Bit 1 = PRZEPIEC DC
Bit 2 = WYS TEMP ACS
Bit 3 = ZWARCIE OBW
Bit 4 = Zarezerwowany
Bit 5 = NISKIE DC

Bit 6 = UTRATA Al1

Bit 7 = UTRATA Al2

Bit 8= WYS TEMP SIL
Bit 9 = UTRATA PANEL
Bit 10 = BLAD BIEG ID
Bit 11 = UTYK SILNIKA
Bit 12 = Zarezerwowany
Bit 13 = BLAD ZEWN 1
Bit 14 = BLAD ZEWN 2
Bit 15 = DOZIEMIENIE

0306 StLOWO BLEDU 2 16-bitowe stowo danych. Odnos$nie mozliwych zdarzen oraz srodkéw
zaradczych i réwnowaznikéw magistrali, patrz rozdziat Sledzenie bfedéw.

Bit 0 = UTRATA OBC

Bit 1 = BLAD TERMICZ
Bit 2...3 = Zarezerwowany
Bit 4 = POMIAR PRADU
Bit 5 = FAZA ZASIL

Bit 7 = PRZEKR PREDK
Bit 8 = Zarezerwowany
Bit9 = ID ACS

Bit 10 = PLIK CONFIG

Bit 11 = BL KOM SZER1
Bit 12 = EFB PLIK CON. Btad odczytu pliku konfiguraciji.
Bit 13 = WYMUSZ BLAD
Bit 14 = FAZA SILNIKA
Bit 15 = KABEL WYJ

0307 StOWO BLEDU 3 16-bitowe stowo danych. Odnosnie mozliwych zdarzen oraz Srodkéw
zaradczych i rbwnowaznikéw magistrali, patrz rozdziat Sledzenie bfedéw.

Bit 0...2 = Zarezerwowany

Bit 3 = BLAD OPROGR

Bit 4...10 = Zarezerwowany

Bit 11 = MMIO ID ERROR (Btad ID MMIO)

Bit 12 = DSP STACK ERROR (Spietrzenie danych DSP (procesora))
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Nr Nazwa/Wartos¢

Opis

Bit 13 = DSP T1...T3 OVERLOAD (Przecigzenie T1...T3 procesora DSP)

Bit 14 = SERF CORRUPT /SERF MACRO (Przektamanie komunikacji /
Btad makra komunikaciji)

Bit 15 = PAR PCU 1/2 / KONFIG PAR / Al SKAL Al / PAR SKAL AO /
BRAK PAR MAG / PAR CUSTOM U/F

0308 SLOWO ALARMU 1

16-bitowe stowo danych. Odnosnie mozliwych zdarzen oraz srodkéw
zaradczych i réwnowaznikéw magistrali, patrz rozdziat Sledzenie bfedéw.

Alarm moze by¢ zresetowany przez wyzerowanie catego stowa alarmu:
Wopisa¢ zero dla stowa alarmu.

Bit 0 = PRZETEZENIE

Bit 1 = PRZEPIECIE

Bit 2 = ZANIK NAP

Bit 3 = DIRLOCK (Blokada kierunku)

Bit 4 = BL KOM WE/WY

Bit 5 = UTRATA Al1

Bit 6 = UTRATA Al2

Bit 7 = UTRATA PANEL

Bit 8 = PRZEGRZANIE ACS

Bit 9 = WYS TEMP SIL

Bit 10 = UTRATA OBC

Bit 11 = UTYK SILNIKA

Bit 12 = AUTORESET

Bit 13...15 = Zarezerwowany

0309 StOWO ALARMU 2

16-bitowe stowo danych. Odnos$nie mozliwych zdarzen oraz srodkéw
zaradczych i rownowaznikéw magistrali, patrz rozdziat Sledzenie bfedow.

Alarm moze by¢ zresetowany przez wyzerowanie catego stowa alarmu:
Wohpisac¢ zero dla stowa alarmu.

Bit 0 = Zarezerwowany

Bit 1 = USPIENIE PID

Bit2 =BIEG ID

Bit 3 = Zarezerwowany

Bit 4 = BRAK ZEZWOLENIA NA BIEG 1

Bit 5 = BRAK ZEZWOLENIA NA BIEG 2

Bit 6 = WYBOR STOPU BEZP

Bit 8 = PIERWSZY START

Bit 9 = ZANIK FAZY ZASILANIA

Bit 10...15 = Zarezerwowany

04 HISTORIA BLEDOW

Historia btedow (tylko do odczytu)

0401 OSTATNI BLAD Kod magistrali dla ostatniego btedu. Patrz rozdziat Sledzenie bledéw 1=1
odnos$nie kodéw. 0 = Historia bledéw zostata wyszczyszczona (na panelu
wyswietlane jest = BRAK DANYCH).

0402 CZAS BLEDU 1 Dzien, w ktérym wystapit ostatni zarejestrowany biad. 1 =1 dzien

Format: Data, jesli aktywny jest zegar czasu rzeczywistego. / Liczba dni
jaka uptyneta od podania zasilania do przemiennika, jesli zegar czasu
rzeczywistego nie jest uzywany albo nie zostat ustawiony.
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis

0403 CZAS BtEDU 2 Czas, w ktérym wystapit ostatni zarejestrowany btad.
Format: Czas rzeczywisty (gg:mm:ss), jesli aktywny jest zegar czasu
rzeczywistego. / Czas jaki uptynat od podania zasilania do przemiennika
(gg:mm:ss minus petna liczba dni ustalona przy pomocy sygnatu 0402
CZAS BLEDU 1) jesli zegar czasu rzeczywistego nie jest uzywany albo
nie zostat ustawiony.

0404 PREDK GDY BtAD Predkos¢ silnika w obr./min. (rpm) w momencie, gdy nastgpit ostatni 1=1rpm
zarejestrowany btad.

0405 CZESTOT GDY BtAD Czestotliwos¢ w Hz w chwili, gdy nastgpit ostatni zarejestrowany btad. 1=0,1Hz

0406 NAP GDY BLAD Napiecie szyny DC w V DC w momencie, gdy nastapit ostatni 1=0,1V
zarejestrowany btad.

0407 PRAD GDY BtAD Prad silnika w A w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad. |1=0,1 A

0408 MOMENT GDY BLAD Moment silnika w % znamionowego momentu silnika w chwili, gdy 1=0,1%
nastgpit ostatni zarejestrowany btad.

0409 STAN GDY BtAD Status napedu (stowo kodowe w formacie heksagonalnym) w momencie,
gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0412 POPRZEDNI BtAD 1 Kod przedostatniego zarejestrowanego btedu. Patrz rozdziat Sledzenie | 1=1
bteddéw odnosnie koddw.

0413 POPRZEDNI BLAD 2 Kod trzeciego od konca zarejestrowanego btedu. Patrz rozdziat 1=1
Sledzenie btedéw odnosnie koddw.

0414 DI 1-5 GDY BtAD Stan (binarny) wejscia cyfrowego DI1...5 w chwili, gdy nastapit ostatni

zarejestrowany btad.

Sygnaty biezgce i parametry




134

Indeks Nazwa/Wybor

Opis

10 START/STOP/KIERUNEK

Grupa ta definiuje zewnetrzne zrédta sterowania dla komend start, stop i kierunek
obrotow.

Def.
FbEq

1001  ZEWN1 KOMENDY

Definiuje potaczenia oraz zrodio komend start, stop i kierunek obrotéw dla
zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEWN 1).

DI1,2

NIE WYBRANO

Brak zrédta polecen start, stop oraz kierunek.

DI1

Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe DI1. 0 = “stop”, 1 = “start”.
Kierunek jest wybierany przy pomocy parametru 1003 KIERUNEK (ustawienie
ZADANY = DO PRZODU).

DI1,2

Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe DI1. 0 = “stop”, 1 = “start”.
Kierunek wybierany przy pomocy wejscia cyfrowego DI2. 0 = “do przodu”, 1 = “do tytu”.
Aby umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 1003 KIERUNEK musi by¢
ustawiony na ZADANY.

DI1P2P

Polecenie startu realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI1. 0 ->
1: “Start”. (W celu wystartowania napedu, wejscie cyfrowe DI2 musi by¢ wczesniej
aktywowane do zasilania impulsowego wejscia DI1.)

Polecenie stopu realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI2. 1 ->
0: “Stop”. Kierunek jest wybierany przy pomocy parametru 1003 KIERUNEK
(ustawienie ZADANY = DO PRZODU).

DI1P2P,3

Polecenie startu realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI1. 0 ->
1: “Start”. (Polecenie startu “do przodu” realizowane przyciskiem impulsowym przez
wejscie cyfrowe DI2 musi by¢ wczesniej aktywowane do zasilania impulsowego
wejscia DI1.)

Polecenie stopu realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI2. 1 ->
0: “Stop”. Kierunek wybierany przy pomocy wejscia cyfrowego DI3. 0 = “do przodu”, 1
= “do tytu”. Aby umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 7003 KIERUNEK
musi by¢ ustawiony na ZADANY.

DI1P,2P,3P

Polecenie startu “do przodu” realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie
cyfrowe DI1. 0 -> 1: “Start do przodu”. Polecenie startu “do tylu” realizowane
przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI2. 0 -> 1: “Start do tytu”. (Polecenie”
start do przodu” realizowane przyciskiem impulsowym przez wejscie cyfrowe DI3 musi
by¢ wczesniej aktywowane do zasilania impulsowego wejs¢ DI11/DI2). Polecenie “stop”
realizowane przyciskiem impulsowym przez wejécie cyfrowe DI3. 1 -> 0: “Stop”. Aby
umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 7003 KIERUNEK musi by¢
ustawiony na ZADANY.

KLAWIATURA

Komendy start, stop i kierunek podawane poprzez panel sterowania przy
aktywnymmiejscu sterowania ZEWN 1. Aby umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotow,
parametr 1003 KIERUNEK musi byé ustawiony na ZADANY.

DI1F2R

Komendy start, stop i kierunek podawane przez wejscia cyfrowe DI1 i DI2.
DI1 DI2 |Dziatanie
0 0 [Stop
0 [Start do przodu
1
1

Start do tytu
Stop

7
0
1

Parametr 7003 KIERUNEK musi by¢ ustawiony na ZADANY.

KOMUNIKACJA

Zrédtem komend start i stop jest interfejs magistrali, tj. Stowo Sterowania 03071 FB
SEtOWO STER 1 bity 0...1. Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik
magistrali poprzez adapter magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitow Stéw Sterowania, patrz sekcja Profil
komunikacji DCU na str. 228.

10

TIMER 1

Sterowanie start/stop za pomocag regulatora czasowego. Timer 1 aktywny = “start”,
timer 1 nieaktywny = “stop”. Patrz opis grupy parametréow 36 FUNKCJE ZEGARA.

1

TIMER 2

Patrz wybér dla TIMER 1.

12

TIMER 3

Patrz wybor dla TIMER 1.

13

TIMER 4

Patrz wybér dla TIMER 1.

14
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Indeks Nazwa/Wybor Opis

DI5 Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe DI5. 0 = “stop”, 1 = “start”. 20
Kierunek jest wybierany przy pomocy parametru 7003 KIERUNEK (ustawienie
ZADANY = DO PRZODU).

DiI5,4 Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe DI5. 0 = “stop”, 1 = “start”. 21
Kierunek wybierany przy pomocy wejscia cyfrowego DI4. 0 = "do przodu", 1 = "do tytu".

Aby umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 1003 KIERUNEK musi by¢
ustawiony na ZADANY.

TIMER STOP Stop po uplywie czasu zwtoki zdefiniowanego parametrem 7907 TIMER DELAY. Start | 22
po sygnale startu timera. Zrédto sygnatu wybierane przy pomocy parametru 1902
TIMER START.

TIMER START Start po uptywie czasu zwioki zdefiniowanego parametrem 7907 TIMER DELAY. Stop | 23
kiedy timer zostat wyzerowany przy pomocy parametru 7903 TIMER RESET.

COUNTER STOP Stop gdy zostato przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem 7905 | 24
COUNTER LIMIT. Start po sygnale startu licznika. Zrédto sygnatu wybierane przy
pomocy parametru 7977 CNTR S/S COMMAND.

COUNTER START Start gdy zostato przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem 71905 | 25
COUNTER LIMIT. po sygnale stopu licznika. Zrédto sygnatu wybierane przy pomocy
parametru 7977 CNTR S/S COMMAND.

SEQ PROG Komendy start, stop i kierunek podawane za pomocg sekwencji programowe;j. Patrz | 26
opis grupy parametrow 84 SEQUENCE PROG.

1002 ZEWN2 KOMENDY Definiuje potaczenia oraz zrodto komend start, stop i kierunek obrotéw dla NIE
zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEWN 2). WYBRANO
Patrz opis parametru 17007 ZEWN1 KOMENDY.

1003  KIERUNEK Parametr ten umozliwia sterowanie kierunkiem obrotow silnika lub stuzy do wyboru ZADANY
kierunku obrotéw.

DO PRzZODU Wybér kierunku "do przodu" 1

DO TYLU Wybor kierunku "do tytu" 2

ZADANY Dopuszczenie sterowania kierunkiem obrotéw silnika. 3

1010  JOGGING SEL Definiuje sygnat aktywujacy funkcje impulsowania. Patrz sekcja Jogging na str. 117. NIE WYBRANO

DI1 Przydziela wejscie cyfrowe DI1 dla sterowania funkcjg impulsowania. 0 = 1
impulsowanie nieaktywne, 1 = impulsowanie aktywowane.

DI2 Patrz wyboér dla DI1. 2

DI3 Patrz wybor dla DI1. 3

Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4

DI5 Patrz wyboér dla DI1. 5

NIE WYBRANO Nie wybrano. 0

DI1(INV) Przydziela wejscie cyfrowe DI1 dla sterowania funkcjg impulsowania w trybie -1
odwréconym. 1 = impulsowanie nieaktywne, 0 = impulsowanie aktywowane.

DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5

11 WYBOR ZADAWANIA | Parametry tej grupy definiuja typ zadawania z panelu, wybor lokalizacji zewnetrznego
miejsca sterowania oraz zrodta zadawania i ograniczenia.
1101 ZADAWANIE PANEL Stuzy do wyboru typu zadawania w trybie sterowania lokalnego. ZAD1

ZAD1(Hz/rpm) Zadawanie predkosci w obr./min. (rpm). Zadawanie czgstotliwosci (w Hz) ma miejsce, | 1
gdy parametr 9904 TRYB STER SILNIK ustawiony jest na SKALAR:CZEST.

ZAD2(%) Zadawanie w %. 2

1102 WYBOR ZEW1/ZEW2 Definiuje zrodto, z ktérego przemiennik odczytuje sygnat stuzacy do wyboru pomiedzy | ZEWN 1

dwoma miejscami sterowania zewnegtrznego, ZEWN1 lub ZEWN2.
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Indeks Nazwa/Wybor

Opis

ZEWN 1 Aktywne jest miejsce sterowania ZEWN 1. Parametry 7007 ZEWN1 0
KOMENDY i 17103 WYBOR ZADAWANIA1 definiuja zrédto sygnatu
sterowania.

DI1 Przydziela wejscie cyfrowe DI1 dla wyboru miejsca sterowania 1
zewnetrznego. 0 = ZEWN 1, 1 = ZEWN 2.

DI2 Patrz wybér dla DI1. 2

DI3 Patrz wybér dla DI1. 3

Di4 Patrz wybér dla DI1. 4

DI5 Patrz wybér dla DI1. 5

ZEWN 2 Aktywne jest miejsce sterowania ZEWN 2. Parametry 7002 ZEWN2 7
KOMENDY i 1106 WYBOR ZADAWANIA2 definiujg zrédio sygnatu
sterowania.

KOMUNIKACJA Do wyboru miejsca sterowania ZEW1/ZEW2 stosowany jest interfejs 8
magistrali, tj. Stowo Sterowania 0307 FB SLOWO STER 1 bit 5 (dla profilu
komunikacji ABB Drives jest 5379 EFB PARAM 19 bit 11). Stowo Sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale komunikacji szeregowej (modbus) wbudowang w przemienniku.
Odnosnie bitéw Stow Sterowania, patrz sekcje Profil komunikacji DCU na str.
228 i Profil komunikacji ABB Drives na str. 224.

TIMER 1 Wybdr miejsca sterowania ZEW1/ZEW2 za pomoca regulatora czasowego. | 9
Timer 1 aktywny = EXT2, timer 1 nieaktywny = ZEWN 1. Patrz opis grupy
parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA.

TIMER 2 Patrz wybor dla TIMER 1. 10

TIMER 3 Patrz wybér dla TIMER 1. 11

TIMER 4 Patrz wybor dla TIMER 1. 12

DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 1 = ZEWN 1, 0 = ZEWN 2. -1

DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5

1103  WYBOR Wybor zrodta sygnatu dla zadawania zewnetrznego ZAD1. Patrz sekcja Al1

ZADAWANIA1 Block diagram: Reference source for EXT1 na str. 89.

KLAWIATURA Do wyboru miejsca sterowania stosowany jest panel sterowania. 0

Al1 Do wyboru miejsca sterowania stosowane jest wejscie analogowe Al1 1

Al2 Do wyboru miejsca sterowania stosowane jest wejscie analogowe Al2 2

Sygnaty biezgce i parametry




137

Indeks Nazwa/Wybor

Opis

Al1/JOYST

Wejscie analogowe Al1 skonfigurowane do sterowania napedu przy pomocy drazka
sterowniczego (joystick’a). Minimalny sygnat wej$ciowy powoduje bieg silnika przy
maksymalnym zadawaniu w kierunku "do tytu", maksymalny sygnat wejsciowy przy
maksymalnym zadawaniu - w kierunku "do przodu". Minimum i maksmum zadawania
zdefiniowane sg przy pomocy parametréw 1704 MIN ZADAWANIA 1i 1105 MAKS
ZADAWANIAT.

Uwaga: Parametr 7003 KIERUNEK musi by¢ ustawiony na ZADANY.

Zad. predk.. par. 1301 = 20%, par. 1302 = 100%

(ZAD1)
1105+ C
11044 1104/

0
Al1 - 1104\~

-1104
-1105 | f) Histereza 4%
\ petnej skali
2V/4mA 6 10V /20 mA

OSTRZEZENIE! Jesli parametr 1307 MINIMUM Al1 jest ustawiony na 0 V oraz nastapi
zanik wejsciowego sygnatu analogowego (tj. 0 V), kierunek obrotéw silnika jest
odwracany na petny bieg “do tytu”. W celu aktywowania btedu w przypadku zaniku
sygnatu wejscia analogowego, ponizsze parametry nalezy ustawi¢ w nastepujacy
sposbb:

Ustawi¢ parametr 7307 MINIMUM Al1 na 20% (2 V lub 4 mA).

Ustawi¢ parametr 3027 LIMIT BLEDU Al1 na 5% lub wyzej.

Ustawi¢ parametr 3007 FUNKCJA AI<MIN na BLAD.

AI2/JOYST

Patrz wybor dla AI1/JOYST.

DI3U,4D(R)

Wejscie cyfrowe 3: Zwigkszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: Zmniejszanie
zadawania. Polecenie Stop resetuje (kasuje) zadawanie do zera. Parametr 2205
CZAS PRZYSP 2 definiuje the rate of the reference change.

DI3U,4D

Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: Zmniejszanie
zadawania. Program zapamietuje aktywne zadawanie predkos$ci (polecenie Stop nie
podowoduje kasowania zadawania do zera). Kiedy naped zostaje uruchomiony
ponownie, silnik jest rozpedzany (przy wybranej rampie zadawania) do zapamietane;j
przy ostatnim zatrzymaniu predkosci zadanej. Parametr 2205 CZAS PRZYSP 2
definiuje wspétczynnik zmiennosci zadawania.

KOMUNIKACJA

Zadawanie z magistrali komunikacyjnej ZAD1

KOMUN+AI1

Suma sygnatéw zadawania z magistrali komunikacyjnej ZAD1 i wejscia analogowego
Al. Patrz sekcja Wybor i korekcja zadawania na str. 215.

KOMUN*AI1

lloczyn sygnatéw zadawania z magistrali komunikacyjnej ZAD1 i wejscia analogowego
Al1. Patrz sekcja Wybor i korekcja zadawania na str. 215.

10

DI3U,4D(RNC)

Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: Zmniejszanie
zadawania. Polecenie Stop resetuje (kasuje) zadawanie do zera. Zadawanie nie jest
zapamietywane, jesli zmienia sie zrédio zadawania (z ZEWN 1 na ZEWN 2, z ZEWN 2
na ZEWN 1 lub z LOC na REM). Parametr 2205 CZAS PRZYSP 2 definiuje
wspotczynnik zmiennosci zadawania.

1

DI3U,4D (NC)

Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: Zmniejszanie
zadawania. Program zapamietuje aktywne zadawanie predkos$ci (polecenie Stop nie
podowoduje kasowania zadawania do zera). Zadawanie nie jest zapamietywane, jesli
zmienia sie zrédto zadawania (z ZEWN 1 na ZEWN 2, z ZEWN 2 na ZEWN 1 lub z
LOC na REM). Kiedy naped zostaje uruchomiony ponownie, silnik jest rozpedzany
(przy wybranej rampie zadawania) do zapamietanej przy ostatnim zatrzymaniu
predkosci zadanej. Parameter 2205 CZAS PRZYSP 2 definiuje wspétczynnik
zmiennosci zadawania.

12

AlM+AI2

Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem:
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

14
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Indeks Nazwa/Wybor Opis
Al1*AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 15
REF = Al(%) - (AI2(%) / 50%)
Al1-Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)
Al1/AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))
DI4U,5D Patrz wybér dla DI3U,4D. 30
DI4U,5D(R) Patrz wybér dla DI3U,4D(R). 31
FREQ INPUT Wejscie czestotliwosci 32
SEQ PROG Wyjscie sekwencji programowej. Patrz opis parametru 8420 ST 1 REF SEL. 33
Al1+SEQ PROG Dodawanie wejscia analogowego Al1 i wyjscia sekwencji programowej 34
AI2+SEQ PROG Dodawanie wejscia analogowego Al2 i wyjscia sekwencji programowej 35
1104  MIN ZADAWANIA 1 Definiuje minimalng warto$¢ dla zadawania zewnetrznego ZAD1. Opowiada 0
minimalnemu ustawieniu stosowanego sygnatu zrédtowego.
0,0...500,0 Hz / Warto$¢ minimalna w obr./min (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB | 1 =0,1 Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
Przyktad: Wejscie analogowe Al1 zostato wybrane jako Zrédto zadawania
(wartoscig parametru 1103 jest Al1). Minimum i maksimum zadawania
odpowiada ustawieniam parametréow 7307 MINIMUM Al1 i 1302 MAKSIMUM Al1
w nastepujacy sposob:
REF (Hz/rpm)
MAKS ZADAWANIA1
(1105) |
|
|
|
MIN ZADAWANIA1 | |
(1104) 1302 1301 [ I Sygnat Al1(%)
-MIN ZAD,A‘,VV,ANI,AJ: 777777 | 1301 1302
(-1104) [
|
|
|
|
-MAKS ZADAWANIAY |
(-1105)
1105 MAKS ZADAWANIA1 Definiuje maksymalng warto$¢ dla zadawania zewnetrznego ZAD1. Opowiada Eur: 50 /
maksymalnemu ustawieniu stosowanego sygnatu zrédtowego. US: 60
0,0...500,0 Hz / Warto$¢ minimalna w obr./min (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB | 1 = 0,1 Hz/1
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. Patrz przykiad dla parametru | rpm
1104 MIN ZADAWANIA 1.

1106  WYBOR ZADAWANIA2 | Wybdr zrédia sygnatu dla zadawania zewnetrznego ZAD2. Al2
KLAWIATURA Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 0
Al1 Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 1
Al2 Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 2
Al1/JOYST Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 3
AI2/JOYST Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 4
DI3U,4D(R) Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 5
DI3U,4D Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 6
KOMUNIKACJA Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 8
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KOMUN+AI1 Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 9
KOMUN*AI1 Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 10
DI3U,4D(RNC) Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 11
DI3U,4D (NC) Patrz opis parametru 71703 WYBOR ZADAWANIA1. 12
Al1+AI2 Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 14
Al1*Al2 Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 15
Al1-Al2 Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 16
Al1/A12 Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 17
WYJSCIE PID1 Wyjscie regulatora PID 1. Patrz opis grup parametréw 40 STEROWANIE 19
PROCESOWE PID ZESTAW 1i 41 STEROWANIE PROCESOWE PID
ZESTAW 2.
DI4U,5D Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 30
DI4U,5D(R) Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1. 31
FREQ INPUT Patrz opis parametru 17703 WYBOR ZADAWANIA1. 32
SEQ PROG Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 33
Al1+SEQ PROG Patrz opis parametru 7703 WYBOR ZADAWANIA1. 34
AlI2+SEQ PROG Patrz opis parametru 71703 WYBOR ZADAWANIA1. 35
1107 MIN ZADAWANIA 2 Definiuje minimalng warto$¢ dla zadawania zewnetrznego ZAD2. Opowiada | 0
minimalnemu ustawieniu stosowanego sygnatu zrodtowego.
0,0...100,0% Warto$é w procentach maksymalnej czestotliwosci / maksymalnej predkosci | 1 =0,1%
obrotowej / momentu znamionowego. Patrz przykfad dla parametru 1104
MIN ZADAWANIA 1 odnosnie odpowiednich limitéw sygnatu zrédtowego.
1108 MAKS ZADAWANIA2 | Definiuje maksymalng warto$¢ dla zadawania zewnetrznego ZAD2. 100
Opowiada maksymalnemu ustawieniu stosowanego sygnatu zrédiowego.
0,0...100,0% Warto$é w procentach maksymalnej czestotliwosci / maksymalnej predkosci | 1 =0,1%
obrotowej / momentu znamionowego. Patrz przykiad dla parametru 1704
MIN ZADAWANIA 1 odnosnie odpowiednich limitéw sygnatu zrédtowego.
12 PREDKOSCI STALE Wybor i wartosci predkosci statej. Patrz sekcja Predkosci state na str. 100.
1201 WYB PREDK STALEJ | Parametr ten aktywuje predkos$¢ stata lub stuzy do wybioru sygnatu DI3,4
aktywacji.
NIE WYBRANO Nie jest stosowana zadna predkos¢ stata. 0
DI1 Predkos$é zdefiniowana za pomoca parametru 1202 PREDKOSC STALA 1 1
aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
DI2 Predko$¢ zdefiniowana za pomoca parametru 7203 PREDKOSC STAtA2 |2
aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI2. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
DI3 Predkos$é zdefiniowana za pomoca parametru 1204 PREDKOSC STALA3 |3
aktywowana poprzez wejscie cyfrowe. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
DI4 Predko$é zdefiniowana za pomoca parametru 1205 PREDKOSC STALA 4 | 4
aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI4. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
DI5 Predko$¢ zdefiniowana za pomoca parametru 7206 PREDKOSC STAtA5 |5

aktywowana poprzez wejscie cyfrowe. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
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Indeks Nazwa/Wybor Opis
DI1,2 Wybér predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2.1 = DI aktywne, 0=DI | 7
nieaktywne.
DI1 | DI2 |Dziatanie
0 0 [Nie ustawiono zadnej predkosci statej
1 0 [Predkosc¢ zdefiniowana przez parametr 1202 PREDKOSC STALA 1
0 1 [Predkos$¢ zdefiniowana przez parametr 7203 PREDKOSC STALA 2
1 1 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1204 PREDKOSC STALA 3
DI2,3 Patrz wybér dla DI1,2. 8
DI3,4 Patrz wybér dla DI1,2. 9
Dl4,5 Patrz wybér dla DI1,2. 10
DI1,2,3 Wybér predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1, DI2 i DI3. 1 = DI aktywne, | 12
0 = DI nieaktywne.
DI1| DI2 | DI3 |Dziatanie
0 0 0 [Nie ustawiono zadnej predkosci statej
1 0 0 |Predkos¢ zgodna z parametrem 71202 PREDKOSC STALA 1
0 1 0 [Predkos¢ zgodna z parametrem 7203 PREDKOSC STALA 2
1 1 0 [Predkos¢ zgodna z parametrem 7204 PREDKOSC STALA 3
0 0 1 |Predkos$¢ zgodna z parametrem 7205 PREDKOSC STALA 4
1 0 1 |Predkos$¢ zgodna z parametrem 71206 PREDKOSC STALA 5
0 1 1 [Predkos¢ zgodna z parametrem 7207 PREDKOSC STALA 6
1 1 1 |Predkos¢ zgodna z parametremr 1208 PREDKOSC STALA 7
DI3,4,5 Patrz wybér dla DI1,2,3. 13
TIMER 1 Predko$é zdefiniowana za przez parametr 7202 PREDKOSC STALA 1 15
aktywowana za pomocg timera (regulatora czasowego). Timer 1 aktywny =
PREDKOSC STALA 1. Patrz opis grupy parametréw 36 FUNKCJE ZEGARA.
TIMER 2 Patrz wybér dla TIMER 1. 16
TIMER 3 Patrz wybér dla TIMER 1. 17
TIMER 4 Patrz wybér dla TIMER 1. 18
TIMER 1 & 2 Wybor predkosci za pomoca regulatoréw czasowych TIMER 1i TIMER 2. Patrz | 19
opis parametru 1209 WYBOR TRYBU CZASU.
DI1(INV) Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1202 PREDKOSC STALA 1 aktywowana | -1
poprzez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.
DI2(INV) Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1203 PREDKOSC STALA 2 aktywowana | -2
poprzez wejscie cyfrowe DI2 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.
DI3(INV) Predkos$¢ zdefiniowana przez parametr 1204 PREDKOSC STALA 3 aktywowana | -3
poprzez wejscie cyfrowe DI3 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.
DI4(INV) Predko$¢ zdefiniowana przez parametr 1205 PREDKOSC STALA 4 aktywowana | -4
poprzez wejscie cyfrowe D14 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.
DI5(INV) Predko$é zdefiniowana przez parametr 1206 PREDKOSC STALA 5 is -5
aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI5 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 =
nieaktywne.
DI1,2 (INV) Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2 w trybie odwréconym. 1 | -7
= DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1|DI2 |Dziatanie
1 1 |Nie ustawiono zadnej predkosci statej
0 | 1 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1202 PREDKOSC STALA 1
1 0 |Predkosc¢ zdefiniowana przez parametr 1203 PREDKOSC STALA 2
0 | 0 [Predkosc zdefiniowana przez parametr 1204 PREDKOSC STALA 3
DI2,3 (INV) Patrz wybér dla DI1,2 (INV). -8
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DI3,4 (INV) Patrz wybér dla DI1,2 (INV). -9
DI4,5 (INV) Patrz wybér dla DI1,2 (INV). -10
DI1,2,3 (INV) Wybdr predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1, DI2 i DI3 w trybie -12
odwréconym. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1| DI2 | DI3 |Dziatanie
1 1 1 |Nie ustawiono zadnej predkosci statej
0 1 1 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1202 PREDKOSC STALA 1
1 0 1 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1203 PREDKOSC STALA 2
0 0 1 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1204 PREDKOSC STALA 3
1 1 0 [Predkosc zdefiniowana przez parametr 7205 PREDKOSC STALA 4
0 1 0 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1206 PREDKOSC STALA 5
1 0 0 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1207 PREDKOSC STALA 6
0 0 0 |Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 1208 PREDKOSC STALA 7
DI3,4,5 (INV) Patrz wybér dla DI1,2,3(INV). -13
1202 PREDKOSC STAtA 1 | Definiuje predkosc statq 1. Eur:5/US: 6
0,0...500,0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
1203 PREDKOSC STALA 2 | Definiuje predkosé statg 2. Eur: 10/ US:
12
0,0...500,0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
1204 PREDKOSC STAtA 3 | Definiuje predkosé statg 3. Eur: 15/ US:
18
0,0...500,0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
1205 PREDKOSC STALA 4 | Definiuje predko$é statg 4. Eur: 20/ US:
24
0,0...500,0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jes$li parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1rpm
1206 PREDKOSC STAtA 5 | Definiuje predkosé statg 5. Eur: 25/ US:
30
0,0...500.0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
1207 PREDKOSC STALA 6 | Definiuje predko$é statg 6. Eur: 40/ US:
48
0,0...500,0 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
1208 PREDKOSC STALA 7 | Definiuje predko$é statg 7. Predkosé stata 7 jest takze stosowana dla Eur: 50 / US:
impulsowania predkosci (17070 JOGGING SEL) lub dla funkcji btedu (3001 60
FUNKCJA AI<MIN i 3002 BLAD KOM PANELA).
0...500 Hz / Predkos$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr 9904 TRYB 1=0,1Hz/
0...30000 rpm STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. 1 rpm
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1209 WYBOR TRYBU
CZASU

Wybor predkosci aktywowanej przez regulator czasowy (timer) kiedy
parameter 72071 WYB PREDK STALEJ jest ustawiony na TIMER 1 & 2.

CS1/2/3/4

EXT/CS1/2/3

Zadawanie zewnetrzne predkosci lub wybor predkosci statej przy pomocy
TIMER 1i TIMER 2. 1 = timer aktywny, 0 = timer nieaktywny.

TIMER1 ([TIMER2 |Dziatanie

0 0 Zadawanie zewnetrzne

1 0 Predkos¢ zgodna z parametrem 71202 PREDKOSC STALA 1
0 1 Predko$¢ zgodna z parametrem 7203 PREDKOSC STALA 2
1 1 Predkos¢ zgodna z parametrem 7204 PREDKOSC STALA 3

CS1/2/3/4

Wybér predkosci statej przy pomocy regulatoréw czasowych TIMER 1
i TIMER 2. 1 = timer aktywny, 0 = timer nieaktywny.

TIMER1 | TIMER2 |Dziatanie

0 0 Predkos$¢ zgodna z parametrem 7202 PREDKOSC STALA 1
1 0 Predkos$¢ zgodna z parametrem 7203 PREDKOSC STALA 2
0 1 Predkos¢ zgodna z parametrem 71204 PREDKOSC STALA 3
1 1 Predko$¢ zgodna z parametrem 71205 PREDKOSC STALA 4

13 WEJSCIA ANALOGOWE

Przetwarzanie sygnatu wejscia analogowego.

1301 MINIMUM Al1

Definiuje warto$¢ minimalng w %, ktéra odpowiada minimalnej wartosci
wejécia sygnatu analogowego Al1 w mA/(V). Podczas zadawania warto$c¢ ta
odpowiada ustawieniu zadawania minimalnego.

0...20 mA = 0...100%
4...20 mA = 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Przyktad: Jezeli Al1 zostato wybrane jako zrodto zadawania zewnetrznego
ZAD1, wartos¢ ta odpowiada wartosci parametru 7704 MIN ZADAWANIA 1.

Uwaga: Wartos¢ MINIMUM Al nie moze przekracza¢ wartosci MAKSIMUM
Al

-100,0...100,0%

Wartos$¢ zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu sygnatu
analogowego. Przyktad: Jezeli wartoscig minimalng dla wejscia
analogowego jest 4 mA, wartoscig procentowg dla zakresu 0...20 mA jest:
(4 mA /20 mA) - 100% = 20%

1=0,1%

1302 MAKSIMUM Al1

Definiuje warto$¢ maksymalng w %, ktéra odpowiada minimalnej wartosci
wejscia sygnatu analogowego Al1 w mA/(V). Podczas zadawania wartosé ta
odpowiada ustawieniu zadawania maksymalnego.

0..20 mA = 0...100%
4..20 mA = 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Przyktad: Jezeli Al1 zostato wybrane jako Zrédto zadawania zewnetrznego
ZAD1, wartos$¢ ta odpowiada wartosci parametru 7705 MAKS ZADAWANIA1.

100

-100,0...100,0%

Warto$¢ zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu sygnatu
analogowego. Przyktad: Jezeli wartoscig maksymalng dla wejscia
analogowego jest 10 mA, wartoscig procentowg dla zakresu 0...20 mA jest:
(10 mA /20 mA) - 100% = 50%

1=0,1%
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1303 FILTR A1 Definiuje statg czasowa filtru dla wejscia analogowego Al1, tj. czas w ktdrym 0,1
zostaje osiagniety 63% skok zmiany sygnatu.
% Sygnat niefiltrowany
100-|- - - - 4
631+ | \Sygna’f filtrowany
|
|
|
—— t
Stata czasowa
0,0...10,0 s Stata czasowa filtru. 1=01s
1304  MINIMUM Al2 Definiuje warto$¢ minimalng w %, ktéra odpowiada minimalnej wartosci wejscia 0
sygnatu analogowego Al2 w mA/(V). Patrz opis parametru 1307 MINIMUM Al1.
-100,0...100,0% Patrz opis parametru 1307 MINIMUM Al1. 1=0,1%
1305 MAKSIMUM AI2 Definiuje warto$¢ maksymalng w %, ktéra odpowiada minimalnej wartosci wejscia | 100
sygnatu analogowego Al2 w mA/(V). Patrz opis parametru 1302 MAKSIMUM Al1.
-100,0...100,0% Patrz opis parametru 1302 MAKSIMUM Al1. 1=0,1%
1306 FILTR AI2 Definiuje statg czasowsa filtru dla wejscia analogowego Al2. Patrz opis parametru | 0,1
1303 FILTR Al1.
0,0...10,0 s Stata czasowa filtru. 1=01s
14 WYJSCIA Informacja o statusie przemiennika wskazywana poprzez wyjscie przekaznikowe
PRZEKAZNIKOWE wedtug ustawionych czaséw zwtoki.
1401  WYJ PRZEKAZNIK 1 Wybor statusu napedu wskazywany przez wyjscie przekaznikowe RO. Przekaznik | BLAD(-1)
zostaje wzbudzony gdy naped osigga wybrane nastawienie.
NIE WYBRANO Nie uzywany. 0
GOTOW Przemiennik gotowy do pracy: Podano Sygnat zezwolenia na bieg, brak 1
aktywnego btedu, napiecie zasilania w dozwolonym zakresie oraz nie jest aktywny
sygnat Stop bezpieczenstwa.
BIEG Bieg przemiennika: Podane sygnaty Startu i zezwolenia na bieg, brak aktywnego | 2
btedu.
BLAD(-1) Odwrécony sygnat btedu. Przekaznik odwzbudzony, gdy wystapi btad. 3
BLAD Btad 4
ALARM Alarm 5
DO TYLU Silnik obraca sie w kierunku "do tytu". 6
URUCHOMIONY Przemiennik odebrat polecenie Start. Przekaznik jest wzbudzony nawet gdy nie 7
zostat podany Sygnat zezwolenia na bieg. Przekaznik jest odwzbudzony gdy
przemiennik otrzymat komende Stop lub gdy wystapit btad.
POW NADZOR 1 Status przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami 32017...3203. Patrz 8
opis grupy parametréw 32 NADZOR.
PON NADZOR 1 Patrz wybér dla POW NADZOR 1. 9
POW NADZOR 2 Status przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami 3204...3206. Patrz 10
opis grupy parametréw 32 NADZOR.
PON NADZOR 2 Patrz wybér dla POW NADZOR 2. 11
POW NADZOR 3 Status przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami 3207...3209. Patrz 12
opis grupy parametréw 32 NADZOR.
PON NADZOR 3 Patrz wybér dia POW NADZOR 3. 13
W PKT PRACY Czestotliwos¢ wyjsciowa jest rowna czestotliwosci zadane;. 14
BLAD(RST) Btad. Automatyczne kasowanie btedu po uptywie czasu zwioki autoresetowania. | 15

Patrz opis grupy parametrow 31 AUTOMATYCZNE KASOWANIE.
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BLAD/ALARM Btad lub alarm. 16
ZEWN STEROW Naped jest sterowany z zewnatrz. 17
WYBR ZAD 2 Uzywane jest zadawanie zewnetrzne ZAD 2. 18
STALA PREDK Stosowana jest predko$é stata. Patrz opis grupy parametréw 12 PREDKOCECI STA£E.| 19
UTRATA ZADAW Utrata zadawania lub sygnatu z aktywnego Zrédta sterowania. 20
PRZETEZENIE Alarm/Btad z powodu przetezenia. 21
PRZEPIECIE Alarm/Btad z powodu przepiecia. 22
TEMPERATURA ACS Alarm/Btad z powodu zbyt wysokiej temperatury przemiennika. 23
ZANIK NAP Alarm/Btad z powodu zbyt niskiego napiecia. 24
UTRATA Al1 Utrata sygnatu wejscia analogowego Al1. 25
UTRATA Al2 Utrata sygnatu wejscia analogowego Al2. 26
TEMP SILNIKA Alarm/Btad z powodu zbyt wysokiej temperatury silnika. Patrz opis parametru 3005 27
ZABEZ TMP SILNIK.
UTYK Alarm/Btad z powodu utyku. Patrz opis parametru 3070 FUNKCJA UTYKU. 28
UTRATA OBC Alarm/Btad z powodu zbyt niskiego obcigzenia. Patrz opis parametru 3073 FUNK 29
UTRATY OBC
USPIENIE PID Aktywna funkcja “uspienia” dla regulatora PID. Patrz opis grupy parametréw 40 30
STEROWANIE PROCESOWE PID ZESTAW 1/41 STEROWANIE PROCESOWE PID
ZESTAW 2.
SILN NAMAGN Namagnesowanie silnika zakor\czone i moze on podawac znamionowy moment 33
obrotowy.
MAKRO UZ 2 Aktywny jest Zestaw Parametréw Uzytkownika 2. 34
KOMUNIKACJA Sygnat sterujgcy 0734 KOMUN SLOWO RO podawany z magistrali komunikacyjnej. 0 | 35
= wyjscie odwzbudzone, 1 = wyj$cie wzbudzone.
Wartos¢ 0134 Kod binarny DO RO
0 000000 0 0
1 000001 0 1
2 000010 1 0
3 000011 1 1
KOMUNIK(-1) Sygnat sterujacy 0134 KOMUN SEOWO RO podawany z magistrali komunikacyjnej. 0 | 36
= wyjécie odwzbudzone, 1 = wyjscie wzbudzone.
Wartos¢ 0134 Kod binarny DO RO
0 000000 1 1
1 000001 1 0
2 000010 0 1
3 000011 0 0
TIMER 1 Timer 1 jest aktywny. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA. 37
TIMER 2 Timer 2 jest aktywny. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA. 38
TIMER 3 Timer 3 jest aktywny. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA. 39
TIMER 4 Timer 4 jest aktywny. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA. 40
LICZ. WENTYL Licznik wentylatora chtodzacego sygnalizuje przekroczenie nastawionej liczby godzin | 41
pracy. Patrz opis grupy parametréow 29 LICZNIKI SERWISOWE.
LICZ. OBROT Licznik sumarycznych obrotéw silnika sygnalizuje przekroczenie nastawionej liczby 42
obrotow. Patrz opis grupy parametrow 29 LICZNIKI SERWISOWE.
LICZ. PRACY Licznik czasu biegu przemiennika sygnalizuje przekroczenie nastawionej wartosci 43
maksymalnej. Patrz opis grupy parametréw 29 LICZNIKI SERWISOWE.
LICZ. MWh Licznik sumarycznego zuzycia energii przez przemiennik sygnalizuje przekroczenie 44

nastawionej wartosci maksymalnej. Patrz opis grupy parametrow 29 LICZNIKI
SERWISOWE.
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SEQ PROG OUT Sterowanie przekaznikiem wyjsciowym dla sekwencji programowe;j. Patrz opis 50
parametru 8423 ST1 OUT CONTROL.
MBRK Sterowanie Zatgcz/Wytacz hamulcem mechanicznym. Patrz opis grupy parametrow 43 | 51
MECH BRK CONTROL.
1404  OPOZN ZArRO1 Definiuje opdznienie zatgczenia wyjscia przekaznikowego RO. 0
0,0...3600,0 s Zwtoka zadziatania. Ponizszy rysunek przedstawia opdznienia zatgczenia i wytaczenia | 1 =0,1s
wyjscia przekaznikowego RO.
Zdarzenie _I Ii
Sterowania ! ‘
Status 4|] ! I_
przekaznika ! ' ‘
1404 OPOZN ZAt. 1405 OPOZN WYL
1405  OPOZN WYLRO1 Definiuje opdznienie wylaczenia wyjscia przekaznikowego RO. 0
0,0...3600,0 s Zwloka zadziatania. Patrz rys. przy opisie parametru 1404 OPOZN ZAtRO1. 1=0,1s
15 WYJSCIA ANALOGOWE | Wybér sygnatow biezacych przesytanych poprzez wyjécie analogowe oraz
przetwarzanie sygnatu wyjsciowego
1501 WYBOR SYGNAL AO1 Przylaczenie sygnatu przemiennika do wyj$cia analogowego AO. 103
X...X Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102
PREDKOSC.
1502  WARTOSC MIN AO1 Definiuje minimalng warto$é sygnatu wybranego przy pomocy parametru 1501 -
WYBOR SYGNAL AO1.
Minimalne i maksymalne wartosci AO odpowiadajg ustawieniom parametrow 71504
MINIMUM AO1 i 1505 MAKSIMUM AO1 w sposo6b nastgpujacy:
AO (mA
AAO (mA) 1505 A2 (M4
%05 - — -
[
[
[
[
1504 | | B 1504 |
| | Wartos¢ AO | [ Wan‘oég’ AO
1502 1503 1503 1502
X...X Zakres ustawien zalezny od ustawienia parametru 7507 WYBOR SYGNAL AO1. -
1503  WARTOSC MAKS AO1 Definiuje maksymalng warto$¢ sygnatu wybranego przy pomocy parametru 1501 -
WYBOR SYGNAL AO1. Patrz rys. przy opisie parametru 1502 WARTOSC MIN AO1.
X...X Zakres ustawien zalezny od ustawienia parametru 1507 WYBOR SYGNAL AO1. -
1504  MINIMUM AO1 Definiuje minimalng warto$¢ sygnatu wyjscia analogowego AO. Patrz rys. przy opisie | 0
parametru 7502 WARTOSC MIN AO1.
0,0...20,0 mA Warto$¢é minimalna 1=0,1mA
1505 MAKSIMUM AO1 Definiuje maksymalng warto$¢ sygnatu wyjscia analogowego AO. Patrz rys. przy 20
opisie parametru 7502 WARTOSC MIN AO1.
0,0...20,0 mA Warto$¢ maksymalna 1=0,1mA
1506 FILTR AO1 Definiuje statg czasowa filtru wyjscia analogowego AO, tj. czas w ktérym zostaje 0,1
osiggniety 63% skok zmiany sygnatu. Patrz rys. przy opisie parametru 7303 FILTR
Al1.
0,0...10,0 s Stata czasowa filtru 1=01s
16 STEROWANIE Zezwolenie na Bieg, blokada parametru itd.
SYSTEMEM
1601 ZEZWOL NA BIEG Wybér zewnetrznego zrédta dla sygnatu Zezwolenia na Bieg. NIE
WYBRANO
NIE WYBRANO Umozliwia start napedu bez zewnetrznego sygnatu Zezwolenia na Bieg. 0

Sygnaty biezgce i parametry




146

Indeks Nazwa/Wybor Opis
DI Wymagany sygnat zewnetrzny poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = ZEZWOL NA 1
BIEG. Jesli sygnat Zezwolenia na Bieg jest wytgczony, przemiennik nie wystartuje
lub, jesli jest na biegu, wyhamuje wybiegiem.
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
KOMUNIKACJA Interfejs magistrali komunikacyjnej jest zrédtem sygnatu Zezwolenia na Bieg w 7
trybie odwréconym (Blokada Startu), tj. Stowo Sterowania 0301 FB SLOWO
STER 1 bit 6 (przy stosowaniu profilu komunikacji ABB: 5379 EFB PARAM 19 bit
3). Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (modbus) wbudowang w
przemienniku. Odnos$nie bitdéw Stéw Sterowania, patrz sekcje Profil komunikacji
DCU na str. 228 i Profil komunikacji ABB Drives na str. 224.
DI1(INV) Sygnat zewnetrzny wymagany przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 | -1
= ZEZWOL NA BIEG. Jesli sygnat Zezwolenia na Bieg jest wigczony,
przemiennik nie wystartuje lub, jesli jest na biegu, wyhamuje wybiegiem.
DI2(INV) Patrz wyboér dla DI1(INV) -2
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV) -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV) -4
DI5(INV) Patrz wyboér dla DI1(INV) -5
1602 BLOKADA PARAMETR | Wybor stanu blokady parametréw. Blokada zapobiega zmianie ustawien ODBLOKOWANE
parametréw przy pomocy panelu sterowania.
ZABLOKOWANE Wartosci parametréw nie moga by¢ zmieniane za pomocg panelu sterowania. 0
Blokada moze by¢ zdjeta jedynie przez wprowadzenie waznego kodu do
parametru 1603 KOD DOSTEPU.
Blokada nie zapobiega zmianie wartosci parametréw oprzez magistrale
komunikacyjng lub poprzez zmiane makroaplikacji.
ODBLOKOWANE Zdjecie blokady. Wartosci parametréw moga by¢ zmieniane. 1
NIE ZAPISANE Zmiany wartosci parametréw przeprowadzane z panelu sterowania nie sg 2
zapisywane w pamieci trwatej. Aby zapisa¢ zmieniane wartosci parametrow,
ustawié warto$¢ parametru 1607 ZAPIS PARAMETROW na ZAPIS.
1603 KOD DOSTEPU Wybér kodu dostepu dla blokady parametréw (patrz opis parametru 1602 0
BLOKADA PARAMETR).
0...65535 Kod dostepu. Wprowadzenie 358 zdejmuje blokade. Wartos¢ ta zostaje 1=1
automatycznie ustawiona na 0.
1604 WYB KASOW BLEDU | Wybdr zrédta sygnatu kasowania btedu. Sygnat ten resetuje przemiennik po jego | KLAWIATURA
wytaczeniu na skutek btedu, jezeli przyczyna tego btedu zostata usunieta.
KLAWIATURA Kasowanie btedu mozliwe jedynie z panelu sterowania. 0
DI Kasowanie przez wejscie cyfrowe DI1 (resetowanie na wznoszacej krzywej 1
wejscia cyfrowego DI1) lub z panelu sterowania.
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
START/STOP Resetowanie przemiennika gdy otrzymywany jest sygnat stopu przez wejscie 7

cyfrowe, lub resetowanie z panelu sterowania.

Uwaga: Nie stosowac tej opcji kiedy polecenia start, stop oraz kierunek
otrzymywane sg oprzez magistrale komunikacyjna.
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KOMUNIKACJA Interfejs magistrali jest zrodtem sygnatu resetowania btedu, tj. Slowo Sterowania 0307 | 8
FB SLOWO STER 1 bit 4 (dla profilu komunikacji ABB 56379 EFB PARAM 19 bit 7).
Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (modbus) wbudowang w
przemienniku. Odno$nie bitéw Stéw Sterowania, patrz sekcje Profil komunikacji DCU
na str. 228 i Profil komunikacji ABB Drives na str. 224.
DI1(INV) Kasowanie przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym (resetowanie na -1
wznoszacej krzywej wejscia cyfrowego DI1) lub z panelu sterowania.
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
1605 ZM ZES PAR UZYTK Umozliwia zmiane Zestawu Parametrow Uzytkownika przy pomocy wejscia cyfrowego. | NIE
Patrz opis parametru 9902 MAKROAPLIKACJA. Zmiana mozliwa jest tylko przy WYBRANO
zatrzymanym napedzie. Naped nie wystartuje podczas wykonywania tej zmiany.
Uwaga: Nalezy zawsze zapisa¢ Zestaw Parametréow Uzytkownika przy pomocy
parametru 9902 po dokonaniu zmiany jakiegokolwiek ustawienia parametru, lub
ponownym biegu identyfikacyjnym silnika. Przemiennik zawsze taduje ostatnie
ustawienia zapisane przez uzytkownika po kazdym wytaczeniu przemiennika lub
kazdej zmianie ustawienia parametru 9902. Wszelkie nie zapisane zmiany zostang
utracone.
Uwaga: Warto$¢ niniejszego parametru nie jest zawarta w Zestawie Parametrow
Uzytkownika i pozostaje niezmieniona po zmianie ustawien Zestawu Parametrow
Uzytkownika.
Uwaga: Wybor Zestawu Parametréw Uzytkownika 2 moze by¢ nadzorowany przez
wyjscie przekaznikowe RO. Patrz opis parametru 7401 WYJ PRZEKAZNIK 1.
NIE WYBRANO Zmiana Zestawu Parametrow Uzytkownika przez wejscie cyfrowe nie jest mozliwa. 0
Moze by¢ dokonana jedynie z panelu sterowania.
DI1 Zmiana Zestawu Parametrow Uzytkownika przez wejscie cyfrowe DI1. Po opadajacej | 1
krawedzi wejscia DI1: fadowany jest Zestaw Parametrow Uzytkownika 1. Po
wznoszacej krawedzi wejscia DI1: fadowany jest Zestaw Parametrow Uzytkownika 2.
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
DI4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
DI1,2 Zmiana Zestawu Parametrow Uzytkownika przez wejscie cyfrowe DI1i DI2. 1 = DI 7
aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1 DI2 |Zestaw Parametréw Uzytkownika
0 0 |Zestaw Parametréw Uzytkownika 1
1 0 [Zestaw Parametrow Uzytkownika 2
0 1 |Zestaw Parametrow Uzytkownika 3
DI2,3 Patrz wybér dla DI1,2.
DI3,4 Patrz wybér dla DI1,2.
Dl4,5 Patrz wybdr dla DI1,2. 10
DI1(INV) Zmiana Zestawu Parametrow Uzytkownika przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwréconym. Po opadajgcej krawedzi wejscia DI1 w trybie odwroconym: tadowany
jest Zestaw Parametrow Uzytkownika 2. Po wznoszgcej krawedzi wejscia DI1 w trybie
odwréconym: tadowany jest Zestaw Parametrow Uzytkownika 1.
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
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DI1,2 (INV) Zmiana Zestawu Parametréw Uzytkownika przez wejscie cyfrowe DI1iDI2 | -7
w trybie odwréconym. 1 = DI nieaktywne, 0 = DI aktywne.
DI1 |DI2 [Zestaw Parametrow Uzytkownika
1 | 1 |Zestaw Parametréw Uzytkownika 1
0 | 1 |Zestaw Parametrow Uzytkownika 2
1| 0 |Zestaw Parametrow Uzytkownika 3
DI2,3 (INV) Patrz wybér dla DI1,2 (INV). -8
DI3,4 (INV) Patrz wybor dla DI1,2 (INV). -9
DI4,5 (INV) Patrz wybér dla DI1,2 (INV). -10
1606 BLOKADA ST LOKAL | Uniemozliwienie przejscia w tryb sterowania lokalnego lub wybér zrodta NIE
sygnatu dla blokady wejscia w tryb sterowania lokalnego. Gdy blokada ta jest | WYBRANO
aktywna, przejscie w tryb sterowania lokalnego jest niemozliwe (przycisk
LOC/REM na panelu sterowania).
NIE WYBRANO Sterowanie lokalne jest mozliwe. 0
DI1 Sygnat blokady sterowania lokalnego przez wejscie cyfrowe DI1. Po
wznoszacej krawedzi wejscia DI1: Sterowanie lokalne zablokowane. Po
opadajacej krawedzi wejscia DI1: Sterowanie lokalne mozliwe.
DiI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
ZArACZONE Sterowanie lokalne jest zablokowane. 7
KOMUNIKACJA Interfejs magistrali jest zrédlem sygnatu blokady sterowania lokalnego, {j. 8
Stowo Sterowania 0307 FB SLOWO STER 1 bit 14. Stowo Sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale komunikacji szeregowej (modbus) wbudowang w przemienniku.
Odnosnie bitéw Stow Sterowania, patrz sekcja Profil komunikacji DCU na str.
228.
Uwaga: Ustawienie to ma zastosowanie jedynie dla profilu komunikacji DCU!
DI1(INV) Blokada sterowania lokalnego przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwréconym. Po wznoszacej krawedzi odwroconego wejscia DI1:
Sterowanie lokalne mozliwe. Po opadajacej krawedzi odwréconego wejscia
DI1: Sterowanie lokalne zablokowane.
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
1607 ZAPIS . Zapis obowigzujgcych wartosci parametréw w pamieci trwatej przemiennika. | DONE
PARAMETROW Uwaga: Nowa warto$¢ parametru standardowej makroaplikacji jest
zapamietywana automatycznie przy zmianie makroaplikacji z panelu
sterowania, ale nie wtedy, gdy zmiana jest przeprowadzana przez potgczenie
magistrali.
WYKONANE Zapis ukonczony. 0
ZAPIS Zapisywanie w trakcie
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1608 ZEZWOL NA BIEG1

Wybér zrédia sygnalu Zezwolenia na Start 1.

Uwaga: Funkcjonuje, gdy sygnat zezwolenia na start jest rézny od sygnatu
Zezwolenia na Bieg.

Przyktad: Aplikacja sterowania zewnetrzng przepustnica stosuje sygnaty
Zezwolenia na Start i Zezwolenia na Bieg. Silnik moze wystartowa¢ jedynie po
catkowitym otworzeniu przepustnicy.

Naped uruchomiony Polecenie
J | Start/Stop

(grupa 10)

Sygnaty Zezwolenie
na}\lgStar}t/

(1608 i 1609)

_ |

|
| l
' Przekaznik wzbudzony !

Przekaznik Uruchomione
odwzbudzony| | stany wyj$¢

(grupa 14)

| |
: Przepust. otwarta

Przepust.

Przepust.
zamknieta

|

[ zamkn.

| Stan
przepust.

otwierania - zamykania
, brzepustnicy

| | Sygnat Zezwol. na Bieg

[ Z przetacznika na koncu
! przepustnicy, gdy jest
|
|

|
|
- C > -
Zas : Czas
|
|

|

‘ - .
Predkosc : ?1n§10%e)1ikowmle otwarta.
silnika |

| | :

! : ‘ Stan silnika

|

202) Czas | (2203) Czas

przyspieszania hamowania

NIE
WYBRANO

NIE WYBRANO

Sygnat Zezwolenia na Start zataczony.

DI1

Wymagany sygnat zewnetrzny przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = Zezwolenie na Start.
Jesli sygnat Zezwolenia na Start jest wytgczony, naped nie wystartuje lub wyhamuje
wybiegiem jesli jest na biegu, oraz aktywowany zostanie BRAK ZEZWOLENIA NA
BIEG 1.

DI2

Patrz wybor dla DI1.

DI3

Patrz wybor dla DI1.

Dl4

Patrz wybor dla DI1.

DI5

Patrz wybor dla DI1.

KOMUNIKACJA

Interfejs magistrali jest zrodtem sygnatu Zezwolenia na Start (Blokady Startu) w
trybie odwréconym, tj. Stowo Sterownia 0302 FB SLOWO STER 2 bit 18 (bit 19 dla
Zezwolenia na Start 2). Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik magistrali
poprzez adapter magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnos$nie bitéw Stéw Sterowania, patrz sekcja Profil
komunikacji DCU na str. 228.

Uwaga: Ustawienie to ma zastosowanie jedynie dla profilu komunikacji DCU!

N[O N

DI1(INV)

Wymagany sygnat zewnetrzny przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 =
Zezwolenie na Start. Jesli sygnat Zezwolenia na Start jest wytgczony, naped nie
wystartuje lub wyhamuje wybiegiem jesli jest na biegu, oraz aktywowany zostanie
BRAK ZEZWOLENIA NA BIEG 1.

DI2(INV)

Patrz wybér dla DI1(INV).

DI3(INV)

Patrz wybér dla DI1(INV).

-3
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DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
1609 ZEZWOL NA BIEG 2 Wybor zrodta sygnalu Zezwolenia na Start 2. Patrz opis parametru 1608 NIE
ZEZWOL NA BIEG 1. WYBRANO
Patrz opis parametru 1608.
1610  WYSWIETL Aktywuje/deaktywuje alarmy PRZETEZENIE (2001), PRZEPIECIE (2002), NO
ALARMOW ZANIK NAP (2003) oraz PRZEGRZANIE ACS (2009). Wiecej informacji, patrz
rozdziat Sledzenie btedéw.
NIE Alarmy sg aktywne. 0
TAK Alarms sg nieaktywne. 1
18 FREQ INPUT & Przetwarzanie sygnatéw wejscia czestotliwosci i wyjscia tranzystora
TRANSISTOR OUTPUT
1801 WEJ CZEST MIN Definiuje minimalng wartos¢ wejscia czestotliwosci. Patrz sekcja Wejscie 0
czestotliwo$ciowe na str. 95.
0...16000 Hz Czestotliwo$c minimalna. 1=1Hz
1802 WEJ CZEST MAX Definiuje maksymalng warto$¢ wejscia czestotliwosci. Patrz sekcja Wejscie 0
czestotliwo$ciowe na str. 95.
0...16000 Hz Czestotliwosc maksymalna. 1=1Hz
1803 FILTR WEJ CZEST Definiuje statg czasowa filtru wejscia czestotliwosci Fl, tj. czas, w ktdrym 0,1
zostaje osiggniety 63% krok zmiany. Patrz sekcja Wyjscie tranzystorowe na str.
95.
0,0...10,0 s Stata czasowa filtru. 1=0,1s
1804 TRYB WYJ TRANZ Wybdr trybu dziatania wyj$cia tranzystora TO. Patrz sekcja Wyjscie CYFROWE
tranzystorowe na str. 95.
CYFROWE Wyjscie tranzystora jest uzywane jako wyjscie cyfrowe DO. 0
CZESTOTLIW Wyjscie tranzystora jest uzywane jako wyjscie czestotliwosci FO. 1
1805 SYGNAL DO Wybér stanu napedu wskazywanego przez wyjscie cyfrowe DO. RUN (BIEG)
Patrz opis parametru 1401 WYJ PRZEKAZNIK 1.
1806 OPOZ ZAt DO Definiuje czas opdznienia (zwloki) zatgczenia wyjscia cyfrowego DO. 0
0,0...3600,0 s Czas opoznienia. 1=0,1s
1807 OPOZ WYL DO Definiuje czas opdznienia (zwioki) wytaczenia wyjscia cyfrowego DO. 0
0,0...3600,0 s Czas opoznienia. 1=0,1s
1808 ZAWARTOSC FO Wybér sygnatu przemiennika przytaczonego do wyjscia czestotliwosci FO. 104
X...X Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE. Np. 102 =
0102 PREDKOSC.
1809 SYGNAL FO MIN Definiuje minimalng warto$é sygnatu wyjscia czestotliwosci FO. Sygnat jest -
wybierany przy pomocy parametru 1808 ZAWARTOSC FO.
Minimum i maksimum FO odpowiadajg ustawieniom parametréw 1871
MINIMUM FO i 1812 MAXIMUM FO w sposob nastepujacy:
AFO 18124
1812y - - - - - — -
|
|
|
|
1811 : o 1811 :
w  Wartos¢ FO ‘ | Wartog¢ FO
1809 1810 1809 1810
X...X Zakres nastaw zalezny od ustawienia parametru 1808 ZAWARTOSC FO. -
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1810 SYGNAL FO MAX

Definiuje maksymalng warto$¢ sygnatu wyjscia czestotliwosci FO. Sygnat jest
wybierany przy pomocy parametru 1808 ZAWARTOSC FO. Patrz opis
parametru 1809 SYGNAL FO MIN.

X...X Zakres nastaw zalezny od ustawienia parametru 7808 ZAWARTOSC FO. -
1811 MINIMUM FO Definiuje minimalng warto$¢ dla wyjscia czestotliwosci FO. 10
10...16000 Hz Czestotliwo$¢ minimalna. Patrz opis parametru 7809 SYGNAL FO MIN. 1=1Hz
1812  MAXIMUM FO Definiuje maksymalng warto$¢ dla wyjscia czestotliwosci FO. 1000
10...16000 Hz Czestotliwo$é maksymalna. Patrz opis parametru 7809 SYGNAL FO MIN. 1=1Hz
1813 FILTRFO Definiuje statg czasowa filtru wyjscia czestotliwosci FO, tj. czas, w ktérym 0,1
zostaje osiggniety 63% krok zmiany.
0,0...10.0s Stata czasowa filtru. 1=0,1s
19 TIMER & LICZNIK Grupa ta obejmuje funkcje zegara (regulatora czasowego) i licznika dla
sterowania poleceniami start i stop.
1901 TIMER DELAY Definiuje czas zwtoki dla timera (regulatora czasowego). 10
0.01...120.00 s Czas zwloki. 1=0,01s
1902 TIMER START Wybér zrodta dla sygnatu startu timera. BRAK
DI1 (-1) Start timera przez wejscie cyfrowe DI1 (-1) w trybie odwréconym. Start timera | -1
po krzywej opadajacej wejscia cyfrowego DI1.
Uwaga: Start timera niemozliwy dopoki aktywne jest kasowanie (parametr 7903
TIMER RESET).
DI2 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1) -3
Dl4 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -5
BRAK No start signal 0
DI1 Start timera przez wejscie cyfrowe DI1. Start timera po krzywej wznoszacej
wejscia cyfrowego DI1.
Uwaga: Start timera niemozliwy dopdki aktywne jest kasowanie (parametr 7903
TIMER RESET).
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
START Zewnetrzny sygnat startu, tj. sygnat startu timera podawany przez magistrale 6
1903 TIMER RESET Wybér zrodta sygnatu kasowania (resetowania) ustawien timera. BRAK
DI1 (-1) Kasowanie timera przez wejscie cyfrowe DI1 (-1) w trybie odwréconym. 0 = -1
aktywne, 1 = nieaktywne.
DI2 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybdr dla DI1 (-1). -3
Dl4 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -5
BRAK Brak sygnatu kasowania 0
DI Kasowanie timera przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne. 1
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybor dla DI1. 4
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DI5 Patrz wybér dla DI1.
START Resetowanie timera przy starcie. Wybor Zzrédta sygnatu parametrem 7902 TIMER
START.
START (-1) Resetowanie timera przy starcie (w trybie odwréconym), tj. timer jest resetowany | 7
kiedy sygnat startu nieaktywny. Wybor zrédta sygnatu parametrem 7902 TIMER
START.
KASOWANIE Resetowanie zewnetrzne, tj. przez magistrale komunikacyjna. 8
1904 COUNTER ENABLE Wybdr zrédta sygnatu zezwolenia na dziatanie licznika. ZABRONIONE
DI1 (-1) Sygnat zezwolenia na dziatanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.
DI2 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -3
Dl4 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -5
ZABRONIONE Brak zezwolenia na dziatanie licznika 0
D1 Sygnat zezwolenia na dziatanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, | 1
0 = nieaktywne.
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
DOZWOLONE Dziatanie licznika dozwolone 6
1905 COUNTER LIMIT Definiuje ograniczenie licznika. 1000
0...65535 Warto$¢ ograniczenia. 1=1
1906 COUNTER INPUT Wybdr zrodta sygnatu wejsciowego dla licznika. PLS IN(DI5)
PLS IN(DI 5) Impulsowanie przez wejscie cyfrowe DI5. Po wskazaniu impulsu warto$¢ licznika | 1
wzrasta o 1.
1907 COUNTER RESET Wybor zrodta sygnatu resetowania licznika. BRAK
DI1 (-1) Resetowanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = -1
aktywne, 1 = nieaktywne.
DI2 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -3
Dl4 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -5
BRAK Brak sygnatu kasowania. 0
DI Resetowanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne. 1
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
AT LIMIT Resetowanie przy limicie zdefioniowanym przez parametr 7905 COUNTER LIMIT| 6
STRT/STP CMD Resetowanie licznika przy komendzie start/stop. Wybér zrédta komend start/stop | 7
przy pomocy parametru 1977 CNTR S/S COMMAND.
S/S CMD(INV) Resetowanie licznika przy komendzie start/stop (w trybie odwréconym), tj. licznik | 8

jest resetowany po deaktywowaniu komendy start/stop. Wybér zrédta komendy
start przy pomocy parametru7902 TIMER START.
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KASOWANIE Kasowanie dozwolone. 9
1908 COUNTER RES VAL | Definiuje Definiuje wartos¢ licznika po zresetowaniu. 0
0...65535 Wartos¢ licznika 1=1
1909 COUNT DIVIDER Definiuje rozdzielacz licznika impulsowego. 0
0...12 Rozdzielacz licznika impulsowego N. Odliczany jest kazdy bit 2N, 1=
1910 COUNT DIRECTION | Definiuje zrodto wyboru kierunku dziatania licznika. GORA
DI1 (-1) Wybér kierunku dziatania licznika przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwréconym. 1 = odliczanie rosnaco, 0 = odliczanie malejgco.
DI2 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -3
Dl4 (-1) Patrz wybér dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -5
GORA Odliczanie rosngco
DI1 Wybor kierunku dziatania licznika przez wejscie cyfrowe DI1. 0 = odliczanie | 1
rosngco, 1 = odliczanie malejaco.
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
DOL Odliczanie malejaco 6
1911 CNTR S/S Wybér zrédta komend start/stop przemiennika kiedy wartos$¢ parametru 7007 | BRAK
COMMAND ZEWN1 KOMENDY jest ustawiona na COUNTER START / COUNTER
STOP.
DI1 (-1) Komendy start/stop przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. -1
Kiedy wartos$¢ parametru 7007 jest COUNTER STOP: 0 = start. Stop kiedy
zostanie przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem 71905
COUNTER LIMIT
Kiedy warto$é parametru 1001 jest COUNTER START: 0 = stop. Start kiedy
zostanie przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem 7905.
DI2 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -2
DI3 (-1) Patrz wybdr dla DI1 (-1). -3
DI4 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -4
DI5 (-1) Patrz wybor dla DI1 (-1). -5
BRAK Brak zrédta dla komend start/stop. 0
DI1 Komendy start/stop przez wejscie cyfroweDI1.
Kiedy warto$é parametru 7007 jest COUNTER STOP: 1 = start. Stop kiedy
zostanie przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem 7905
COUNTER LIMIT.
Kiedy wartos¢ parametru 7007 jest COUNTER START: 1 = stop. Start kiedy
zostanie przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane parametrem1905.
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
AKTYWACJA Zewnetrzne komendy start/stop, tj. przez magistrale komunikacyjna. 6
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20 WARTOSCI Wartosci graniczne dla dziatania napedu.
GRANICZNE Wartosci predkosci sg stosowane przy sterowaniu wektorowym, a wartosci
czestotliwosci przy sterowaniu skalarnym. Tryb sterowania silnikiem
wybierany jest przy pomocy parametru 9904 TRYB STER SILNIK.
2001 PREDKOSC Definiuje minimalng dopuszczalng predkosé. 0
MINIMUM Dodatnia lub zerowa wartos¢ predkosci minimalnej definiuje dwa zakresy
predkosci, jeden dodatni i jeden ujemny.
Ujemna warto$¢ predkosci minimalnej definiuje jeden zakres predkos$ci.
. Predk. |Warto$¢ 2001 jest > 0
Predk. |Warto$¢ 2001 jest< 0 2002
2002
opuszczany (FES
iy PR
0 > 0 #t
2001 _ 4
(2002)
-30000...30000 rpm Predkos$¢ minimalna w obr./min. (rpm) 1=1rpm
2002 PREDKOSC MAKS Definiuje maksymalng dopuszczalng predkosc¢. Patrz opis parametru 2001 Eur: 1500/
PREDKOSC MINIMUM. US: 1800
0...30000 rpm Predkos$¢ maksymalna w obr./min. (rpm) 1=1rpm
2003 PRAD MAKSYMALNY | Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika 1,8 - Iy
0,0...1,8 - by A Prad 1=0,1A
2005 KONTR PRZEPIEC Aktywacja lub deaktywacja regulatora przepie¢ na szynach zbiorczych DC. | DOZWOLONE
Szybkie hamowanie dla obcigzen o duzej inercji powoduje, ze napiecie szyn
zbiorczych DC wzrasta do poziomu przepieciowej wartosci granicznej
ustawionej dla tych szyn. Aby zapobiec przekroczeniu warto$ci granicznej
napiecia DC, regulator przepie¢ automatycznie obniza moment hamujacy
przez zwiekszenie czestotliwosci wyjsciowej.
Uwaga: Jezeli do przemiennika przytaczony jest czoper lub rezystor
hamowania, regulator ten musi by¢ wytaczony (wybér ZABRONIONE) aby
umozliwi¢ dziatanie czopera.
ZABRONIONE Regulator przepigcia wytaczony. 0
DOZWOLONE Regulator przepiecia wiaczony.
2006 KONTR SPADKU NAP| Aktywacja lub deaktywacja regulatora spadku napie¢ na szynach zbiorczych | DOZWOL
DC. Patrz sekcja Przejscie przez zaniki napiecia zasilania na str. 97. (CZAS)
ZABRONIONE Regulator spadku napie¢ wytaczony. 0
DOZWOL(CZAS) Regulator spadku napie¢ wigczony. Maksymalnym czasem dziatania 1
regulatora jest 500 ms.
DOZWOLONE Regulator spadku napie¢ wigczony. Nie ma ograniczenia czasu dziatania. 2
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2007 CZESTOT MINIMUM Definiuje ograniczenie minimalne czestotliwosci wyjsciowej przemiennika. 0
Dodatnia lub zerowa warto$¢ minimalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu
definiuje dwa zakresy czestotliwosci, jeden dodatni i jeden ujemny.

Ujemna warto$¢ minimalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu definiuje jeden
zakres czestotliwosci.

Uwaga: CZESTOT MINIMUM < CZESTOT MAKSIMUM.

f s .
f Wartos¢ 2007 jest < 0 Warto$¢ 2007 jest >0
2008 2008

-
> 0
e’ o

2007

o

-(2008)
-500.0...500.0 Hz Czestotliwo$¢ minimalna. 1=0.1Hz
2008 CZESTOT MAKSIMUM | Definiuje ograniczenie maksymalne czestotliwos$ci wyjsciowej przemiennika. Eur: 50/
uUs: 60
0,0...500,0 Hz Czestotliwo$¢ maksymalna. 1=0,1Hz
2013  WYB MOMENTU MIN | Wybér minimalnego ograniczenia momentu przemiennika. MOMENT
MIN LIM 1
MOMENT MIN LIM 1 Wartos¢ zdefiniowana przy pomocy parametru 2075 MOMENT MIN LIM 1 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = warto$¢ parametru 2075 MOMENT MIN LIM 1. 1 = 1
warto$¢ parametru 2076 MOMENT MIN LIM 2.
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
KOMUNIKACJA Jako zrédto wyboru wartosci minimalnego ograniczenia momentu 1/2 7

zdefiniowano magistrale komunikacyjna, tj. Stowo Sterowania 0307 FB
SLOWO STER 1 bit 15. Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik
magistrali poprzez adapter magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej
(modbus) wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitow Stéw Sterowania, patrz
sekcja Profil komunikacji DCU na str. 228.

Minimalne ograniczenie momentu 1 zdefiniowane jest przez parameter 2015
MOMENT MIN LIM 1 a minimalne ograniczenie momentu 2 zdefiniowane jest
przez parameter 2076 MOMENT MIN LIM 2.

Uwaga: Ustawienia te odnosza sie jedynie do Profilu komunikacji DCU!

DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwroconym. 1 = warto$¢ parametru 2015 -1
MOMENT MIN LIM 1. 0 = wartos¢ parametru 2076 MOMENT MIN LIM 2.
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
2014 WYB MOMENT MAKS | Wybér maksymalnego ograniczenia momentu przemiennika. MOMENT
MAKS LIM1

MOMENT MAKS LIM1 | Warto$¢ parametru 2077 MOMENT MAKS LIM1

DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = warto$¢ parametru 2077 MOMENT MAKS LIM1. 1= |1
warto$¢ parametru 2078 MOMENT MAKS LIM2.
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DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybdr dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
KOMUNIKACJA Jako zrédto wyboru warto$ci minimalnego ograniczenia momentu 1/2 7
zdefiniowano magistrale komunikacyjna, tj. Stowo Sterowania 0307 FB
SLOWO STER 1 bit 15. Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik
magistrali poprzez adapter magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej
(modbus) wbudowang w przemienniku. Odno$nie bitow Stoéw Sterowania,
patrz sekcja Profil komunikacji DCU na str. 228.
Maksymalne ograniczenie momentu 1 zdefiniowane jest przez parameter
2017 MOMENT MAKS LIM1 a naksymalne ograniczenie momentu 2
zdefiniowane jest przez parameter 2078 MOMENT MAKS LIM2.
Uwaga: Ustawienia te odnosza sie jedynie do Profilu komunikacji DCU!
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 1 = wartos¢ parametru 2017 -1
MOMENT MAKS LIM1. 0 = parameter 2078 MOMENT MAKS LIM2.
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
2015 MOMENT MIN LIM 1 | Definiuje pierwszg warto$¢ ograniczenia minimalnego momentu -300
przemiennika. Patrz opis parametru 2073 WYB MOMENTU MIN.
-600,0...0,0% Warto$¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0,1%
2016 MOMENT MIN LIM 2 | Definiuje drugg wartos¢ ograniczenia minimalnego momentu przemiennika. | -300
Patrz opis parametru 2073 WYB MOMENTU MIN.
-600,0...0,0% Warto$¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0,1%
2017 MOMENT MAKS LIM1 | Definiuje pierwszg warto$¢ ograniczenia maksymalnego momentu 300
przemiennika. Patrz opis parametru 2074 WYB MOMENT MAKS.
0,0...600,0% Warto$¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0,1%
2018 MOMENT MAKS LIM2 | Definiuje drugg wartos¢ ograniczenia maksymalnego momentu 300
przemiennika. Patrz opis parametru 2074 WYB MOMENT MAKS.
0,0...600,0% Warto$¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0,1%
21 START/STOP Tryby startu i zatrzymania silnika
2101 FUNKCJE STARTU Wybdr metody wystartowania silnika. AUTO

AUTO

Przemiennik uruchamia silnik btyskawicznie od czestotliwosci zerowej jesli
parametr 9904 TRYB STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST. Jesli
wymagany jest start lotny, nalezy skorzysta¢ z wyboru SCANSTART.

Jesli wartoscig parametru 9904 TRYB STER SILNIK jest WEKTOR:PRED/
WEKTOR:MOM, przemiennik przeprowadzi wstepne magnesowanie silnika
pradem DC przed startem. Magnesowanie wstepne zdefiniowane jest przy
pomocy parametru 2703 CZAS MAGNESOW DC. Patrz wybor dla MAGNES
DC.

Sygnaty biezgce i parametry
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MAGNES DC

Magnesowanie wstepne silnika pradem DC przed startem. Czas magnesowania
wstepnego okreslony jest parametrem 2703 CZAS MAGNESOW DC.

Jesli wartos¢ parametru 9904 TRYB STER SILNIK jest ustawiona na
WEKTOR:PRED/WEKTOR:MOM, magnesowanie pradem DC gwarantuje
mozliwie najwieksze wzmocnienie momentu, o ile tylko czas magnesowania jest
wystarczajaco dtugi.

Uwaga: Tryb ten nie moze by¢ stosowany do startu z juz wirujgcym silnikiem
OSTRZEZENIE! Naped startuje, gdy uptynie ustawiony czas magnesowania
wstepnego, nawet jezeli magnesowanie silnika nie zostato zakonczone. Dla
aplikaciji, w ktdrych petne podbicie momentu ma istotne znaczenie, nalezy upewni¢
sie, ze zostata ustawiona wystarczajaco dtuga stata czasu magnesowania.

PODBICIE MOM

Tryb wzmocnienia momentu zalecany dla systeméw o duzym momencie
rozruchowym silnika. Stosowany tylko, gdy parametr 9904 TRYB STER SILNIK
jest ustawiony na SKALAR:CZEST.

Magnesowanie wstepne silnika pradem DC przed startem. Czas magnesowania
wstepnego okreslony jest parametrem 2703 CZAS MAGNESOW DC.
Wzmocnienie momentu obrotowego ma miejsce tylko przy starcie, konczac sie w
chwili, gdy czestotliwosé wyjsciowa przekroczy 20 Hz lub gdy jest ona réwna
wartosci czestotliwosci zadanej. Patrz opis parametru 2770 PRAD ZWIEKSZ
MOM.

Uwaga: Tryb ten nie moze by¢ stosowany do startu z juz wirujgcym silnikiem
OSTRZEZENIE! Naped startuje, gdy uptynie ustawiony czas magnesowania
wstepnego, nawet jezeli magnesowanie silnika nie zostato zakonczone. Dla
aplikaciji, w ktérych petne podbicie momentu ma istotne znaczenie, nalezy upewnié¢
sie, ze zostata ustawiona wystarczajgco dtuga stata czasu magnesowania.

SKAL LOT STR

“Start Lotny” (w biegu silnika). Tryb oparty o skanowanie czestotliwosci (interwat
2008 CZESTOT MAKSIMUM...2007 CZESTOT MINIMUM) przez naped w celu
zidentyfikowania aktualnej czestotliwosci. Jesli identyfikacja czestotliwosci nie
powiedzie sie, stosowane jest magnesowanie pragdem DC (patrz wybér dla
MAGNES DC).

LOTNY+PODBIC

Kombinacja “Startu Lotnego” (w biegu silnika) i “podbicia” momentu. Patrz wybér
dla SCANSTART i PODBICIE MOM. Jesli identyfikacja czestotliwosci nie
powiedzie sie, stosowany jest tryb podbicia momentu.

Stosowany jedynie gdy parametr 9904 TRYB STER SILNIK jest ustawiony na
SKALAR:CZEST.

2102 FUNKCJE STOPU

Wybor funkcji zatrzymania silnika..

WYBIEG

WYBIEG

Zatrzymanie poprzez odciecie zasilania silnika. Silnik zatrzymuje sie po wybiegu.

RAMPA

Zatrzymanie poprzez uzycie krzywej hamowania. Patrz opis grupy parametréw 22
RAMPY PRZYSP/HAMOW.

STOP Z KOMP

Kompensacja predkos$ciowa stosowana w aplikacjach o statej odlegtosci
hamowania. Ponizej predkosci maksymalnej hamowanie jest opéznione poprzez
bieg napedu z biezaca predkoscig, az do punktu w ktérym zacznie sie hamowanie
wg zdefiniowanej rampy. Patrz sekcja Predkos$ciowa kompensacja stopu na str.
98.

2103 CZAS MAGNESOW DC

Definiuje czas magnesowania wstepnego. Patrz opis parametru 2707 FUNKCJE
STARTU.Po podaniu polecenia Start, przemiennik wstepnie magnesuje silnik
przez czas zdefiniowany tym parametrem a nastepnie nastepuje start silnika.

0.3

0.00...10.00 s

Czas magnesowania. Nalezy ustawi¢ czas wstepnego magnesowania
wystarczajgcy do petnego namagnesowania silnika. Ustawienie zbyt diugiego
czasu magnesowania wstepnego powoduje nadmierne nagrzewanie si¢ silnika.

1=0.01s

2104 TRZYMANIE DC

Aktywacja funkcji Trzymania DC lub funkcji Hamowania DC.

NIE WYBRANO

NIE WYBRANO

Funkcja nieaktywna

0
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DC HOLD
(Trzymanie DC)

Aktywacja funkcji Trzymania pradem DC. Funkgji tej nie mozna stosowacg, jesli
parametr 9904 TRYB STER SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST.

Kiedy zaréwno zadawania, jak i predkos$c silnika opadajg ponizej wartosci
ustawionej parametrem 2705 PREDK TRZYMAN DC, przemiennik przestaje
generowac prad sinusoidalny i zaczyna “wstrzykiwac” prad DC do silnika. Warto$é
pradu ustawiana jest parametrem 2706 DC CURR REF. Jezeli predko$¢ zadana
przekracza warto$¢ parametru 2705, naped kontynuuje normalng prace.

Predk. silnika

Trzymanie DC
— -~

Zad,

Predkos¢é
trzymania DC

Uwaga: TrzymanieDC nie dziata, gdy sygnat Start jest wytaczony.

Uwaga: “Wstrzykiwanie” pragdu DC do silnika powoduje jego nagrzewanie. W
aplikacjach gdzie wymagany jest dtugi czas trzymania DC powinno by¢ uzyte
zewnetrzne chtodzenie silnika. Jezeli czas Trzymania DC jest dtugi, funkcja ta nie
zabezpieczy przed obrotem watu silnika jezeli silnik jest obcigzony statym
momentem.

DC BRAKING Funkcja hamowania pradem DC jest aktywna. 2
(Hamowanie DC) Jezeli parametr 27102 FUNKCJE STOPU jest ustawiona na WYBIEG, Hamowanie
DC jest aktywowane gdy odwotana zostaje komenda START.
Jezeli parametr 27102 FUNKCJE STOPU jest ustawiony na RAMPA, Hamowanie
DC jest aktywowane po hamowaniu wg. rampy.
2105 PREDK TRZYMAN DC | Definiuje predkos¢ Trzymania DC. Patrz opis parametru 2704 TRZYMANIE DC. 5
0...360 rpm Predkosé 1=1rpm
2106 DC CURR REF Definiuje prad Trzymania DC. Patrz opis parametru 2704 TRZYMANIE DC. 30
0...100% Warto$¢ w procentach pradu znamionowego silnika (parametr 9906 PRAD NOM | 1 =1%
SILNIKA)
2107 DC BRAKE TIME Definiuje czas Hamowania DC. 0
0.0...250.0 s Czas 1=0.1s
2108 START INHIBIT Uaktywnia funkcje wstrzymania startu. Start napedu jest wstrzymany jezeli, WYL
- kasowany jest btad.
- sygnat Zezwolenia na Bieg jest aktywowany, gdy komenda startu jest aktywna.
Patrz opis parametru 1601 ZEZWOL NA BIEG.
- zmienia sig tryb sterowania z Lokalnego na Zdalny .
- tryb zewnetrznego sterowania zmienia si¢ z ZEWN 1 na ZEWN 2 lub z ZEWN 2
na ZEWN 1.
WYL Zabronione 0
ZAL Dozwolone 1
2109 EM STOP SEL Wybiera zrédto dla zewnetrznej komendy stopu bezpieczenstwa. NIE
The drive cannot be restarted before the emergency stop command is reset. WYBRANO
Uwaga: Instalacja musi zawiera¢ elementy stopu bezpieczenstwa oraz inne
wyposazenie obwoddéw bezpieczenstwa ktére moze byé wymagane . Nacisniecie
STOP na panelu sterowani nie powoduje:
- generowania stopu beszpieczenstwa silnika
- separacji napedu od niebezpiecznego potencjatu.
NIE WYBRANO Funkcja Stopu Bezpieczenstwa nie zostata wybrana 0

Sygnaty biezgce i parametry
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DI1

Wejscie cyfrowe DI1. 1 = stop wedtug rampy Stopu Bezpieczenstwa. Patrz
opis parametru 2208 EM DEC TIME. 0 = kasowanie komenedy Stopu
Bezpieczenstwa.

DI2

Patrz wybdr dla DI1.

DI3

Patrz wybor dla DI1.

Dl4

Patrz wybdr dla DI1.

DI5

Patrz wybor dla DI1.

a| bl W|N

DI1(INV)

Zanegowane wejscie cyfrowe DI. 0 = top wedtug rampy Stopu
Bezpieczenstwa. Patrz opis parametru 2208 EM DEC TIME. 1 = kasowanie
komenedy Stopu Bezpieczenstwa

DI2(INV

Patrz wybdr dla DI1(INV).

Patrz wybér dla DI1(INV).

)
DI3(INV)
DI4(INV)

Patrz wybdr dla DI1(INV).

DI5(INV)

Patrz wybér dla DI1(INV).

2110 TORQ BOOST CURR

Definiuje maksymalny dostarczany prad w czasie podbicia momentu. Patrz
opis parametru 2707 FUNKCJE STARTU.

15...300%

Warto$¢ w procentach

2111 STOP SIGNAL DLY

Definiuje opdznienie sygnatu stopu gdy parametr 2702 FUNKCJE STOPU
jest ustawiony na STOP Z KOMP.

0...10000 ms

Czas opdznienia

2112 ZERO SPEED DELAY

Definiuje opdznienie funkcji Opdznienia Zerowej Predkosci. Funkcja jest
uzyteczna w aplikacjach gdzie istotny jest ptynny i szybki restart napedu. W
czasie opdznienia przemiennik zna doktadng pozycje watu silnika.

Brak Opé6zn. zerowej predkosci  Z Opé6zn. zerowej predkosci
Predkosc¢ Predkos$c¢

Regulator predkosci
wytaczony: Silnik staje
wybiegiem.

Regulator predkosci
pozostaje wtaczony. Silnik
hamuje do rzeczywistej 0
regkosci.

Predkosc zerowa

Predkosc zerowa

==,
Opodznienie

Opdznienie predkosci zerowej moze by¢ uzyte np. w funkcji impulsowania
lub kontroli hamulca mechanicznego.

Brak opéznienia zerowej predkosci

Naped otrzymuje komende stopu i hamuje wg. rampy czasowej. Gdy
predkos¢ aktualna silnika spada ponizej wewnetrznego limitu (nazywanego
Predkoscia Zerowa), regulator predkosci jest wytgczany. Modulacja inwertera
jest zatrzymywana, silnik hamuje wybiegiem az do zatrzymania.

Z opo6znieniem zerowej predkosci

Naped otrzymuje komende stopu i hamuje wg. rampy czasowej. Gdy
predkos¢ aktualna silnika spada ponizej wewnetrznego limitu (nazywanego
Predkoscia Zerowa),funkcja Opdznienia Zerowej Predkosci jest aktywowana.
W czasie opdznienia funkcja podtrzymuje aktywnos$¢ regulatora predkosci:
Inwerter moduluje, silnik jest magnesowany i naped jest gotowy do
szybkiego ponownego startu.

0.0...60.0 s

Czas opdznienia. Jezeli warto$¢ parametru jest ustawiona na zero to funkcja
Opodznienia Zerowej Predkosci jest nieaktywna.

1=01s
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22 RAMPY PRZYSP/
HAMOW

Czasy przyspieszania i hamowania

2201 WYBOR RAMPY 1/2 | Definiuje zrodto sygnatu wedtug ktérego przemiennik dokonuje wyboru jednej | DI5
z dwdch par ramp czasowych przyspieszania/lhamowania 1i 2.
Para ramp czasowych 1 jest definiowana parametrami 2202...2204.
Para ramp czasowych 2 jest definiowana parametrami 2205...2207.
NIE WYBRANO Uzywana jest para ramp czasowych 1. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = para ramp 2, 0 = para ramp 1. 1
DiI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
KOMUNIKACJA Magistrala komunikacyjna jest zrédtem wyboru pary ramp czasowych 1/2, 7
np. Stowo Sterowania 0307 FB SLOWO STER 1 bit 10. Stowo Sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale komunikacji szeregowej (Modbus) wbudowang w przemienniku.
Odnosnie bitéw Stéw Sterowania, patrz sekcja Profil komunikacji DCU na str.
228.
Uwaga: Nastawy te majg zastosowanie tylko w profilu komunikacyjnym
DCU!
SEQ PROG Programator sekwencyjny definuje rampy parametrem 8422 ST 1 RAMP 10
(lub 8432/...18492)
DI1(INV) Inwersja wejscia cyfrowego DI1. 0 = para ramp 2, 1 = para ramp 1. -1
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
2202 CZAS PRZYSP 1 Definiuje czas przyspieszania 1 np. czas wymagany dla zmiany predkosci 5
od zera do predkosci zdefiniowanej za pomoca parametru 2008 CZESTOT
MAKSIMUM (przy sterowaniu Skalarnym) / 2002 PREDKOSC MAKS (przy
sterowaniu Wektorowym). Tryb sterowania silnika wybieramy parametrem
9904 TRYB STER SILNIK.
- Jezeli warto$¢ zadana predkosci narasta szybciej niz ustawiony czas
przyspieszania, predkos¢ silnika bedzie sie zmieniata zgodnie z rampg
czasowa.
- Jezeli wartos¢ zadana predkosci narasta wolniej niz ustawiony czas
przyspieszania, predkos¢ silnika bedzie sie zmieniata zgodnie ze zmiang
sygnatu zadajgcego.
- Jezeli ustawiony czas przyspieszania jest zbyt krétki, naped automatycznie
wydtuzy czas przyspieszania, aby nie przekroczy¢ limitow pracy napedu.
Aktualny czas przyspieszania zalezy nastawy parametru 2204 RAMP
SHAPE 1.
0.0...1800.0 s Czas 1=01s

Sygnaty biezgce i parametry
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2203 DECELER TIME 1 Definiuje czas hamowania 1 np. czas wymagany dla zmiany predkosci od 5
predkosci zdefiniowanej za pomoca parametru 2008 CZESTOT MAKSIMUM
(przy sterowaniu Skalarnym) / 2002 PREDKOSC MAKS (przy sterowaniu
Wektorowym) do zera. Tryb sterowania silnika wybieramy parametrem 9904
TRYB STER SILNIK.

- Jezeli warto$¢ zadawania predkosci maleje szybciej niz ustawiony czas
hamowania, to predkos$¢ silnika bedzie sie zmieniata zgodnie z rampag
czasowa.

- Jezeli warto$¢ zadana predkosci maleje wolniej niz ustawiony czas
przyspieszania, predkos¢ silnika bedzie sie zmieniata zgodnie ze zmiang
sygnatu zadajacego.

- Jezeli ustawiony czas hamowania jest zbyt krétki, naped automatycznie
wydtuzy czas hamowania, aby nie przekroczy¢ limitéw pracy napedu. Jezeli
istniejq jakiekolwiek watpliwosci, czy ustwiny czas hamowania nie jest zbyt
krotki nalezy upewnic sie, ze kontroler przepiec¢ napiecia DC jest wigczony
(parametr 2005 OVERVOLTAGE CTRL).

Uwaga: Jezeli wymagany jest krotki czas hamownaia dla aplikacji o duzej
inercji, przemiennik powinien by¢é wyposazony w obwody hamowania
elektrycznego : czoper hamowania i rezystor hamowania.

Aktualny czas hamowania zalezy nastawy parametru 2204 RAMP SHAPE 1.

0.0...1800.0 s Czas 1=01s

2204 RAMP SHAPE 1 Wybor ksztattu rampy przyspieszania/hamowania 1. Funkcja jest nieaktywna | 0
w czasie stopu bezpieczenstwa i funkcji JOG.

0.0...1000.0 s 0.00 s: Liniowa rampa. Wiasciwa dla stabilnych cykli przyspieszania lub 1=01s
hamowania oraz dla wolnych ramp czasowych.

0.01 ... 1000.00 s: Krzywa-S. Krzywa-S ramp czasowych jest idealna dla
przenosnikéw przenoszacych delikatny tadunek, lub innych aplikacji gdzie
wymagane jest ptynne przejscie z jednej predkosci do drugiej. Krzywa-S
sktada sig z symetrycznych krzywych na obu kofcach rampy i liniowego
odcinka pomiedzy nimi.

Praktyczna reguta PredkosS¢ Liniowa rampa: Par. 2204 =0's
Odpowiednigrelacjg pomiedzy o | \ .
czasem ksztattu rampy, a [

Czasem rampy czasowej
przyspieszania wynosi 1/5.

S-krzywa rampy:
Par,2204>0s

t

Par. 2204 Par. 2204

2205 CZAS PRZYSP 2 Definiuje czas hamowania 2 np. czas wymagany dla zmiany predkosci od 60
predkosci zdefiniowanej za pomocg parametru 2008 CZESTOT MAKSIMUM
(przy sterowaniu Skalarnym) / 2002 PREDKOSC MAKS (przy sterowaniu
Wektorowym) do zera. Tryb sterowania silnika wybieramy parametrem 9904
TRYB STER SILNIK.

Patrz opis parametru 2202 CZAS PRZYSP 1.

Czas przyspieszania 2 jest uzywany réwniez jako czas przyspieszania dla
impulsowania . Patrz opis parametru 7070 JOGGING SEL.

0.0...1800.0 s Czas 1=01s

Sygnaty biezgce i parametry
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2206 DECELERTIME 2 Definiuje czas hamowania 2 np. czas wymagany dla zmiany predkosci od 60
predkosci zdefiniowanej za pomoca parametru 2008 CZESTOT MAKSIMUM
(przy sterowaniu Skalarnym) / 2002 PREDKOSC MAKS (przy sterowaniu
Wektorowym) do zera. Tryb sterowania silnika wybieramy parametrem 9904
TRYB STER SILNIK.
Patrz opis parametru 2203 DECELER TIME 1.
Czas hamowania 2 jest uzywany réwniez jako czas hamowania dla
impulsowania . Patrz opis parametru 7070 JOGGING SEL.
0.0...1800.0 s Czas 1=01s
2207 RAMP SHAPE 2 Wybor ksztattu rampy przyspieszania’lhamowania 2. Funkcja jest nieaktywna | O
w czasie stopu bezpieczenstwa.
Ksztalt rampy 2 jest uzywany roéwniez dla impulsowania . Patrz 1010
JOGGING SEL.
0.0...1000.0 s Patrz opis parametru 2204 RAMP SHAPE 1. 1=01s
2208 EM DEC TIME Definiuje czas w jakim naped zostaje zatrzymany jezeli aktywowany jest stop | 1
bezpieczenstwa. Patrz opis parametru 2709 EM STOP SEL.
0.0...1800.0 s Czas 1=01s
2209 RAMP INPUT O Definiuje zrédto sygnatu wymuszajacego wejscie generatora rampy czasowej | NIE
do zera. WYBRANO
NIE WYBRANO Nie wybrano. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1.1 = wymuszone zero na wejsciu generatora rampy. 1
Wyjscie generatora rampy maleje do zera wg. uzytego czasu rampy.
DiI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybdr dla DI1. 5
KOMUNIKACJA Magistrala komunikacyjna jest zrodtem sygnatu wymuszajgcego wejscie 7
generatora rampy do zera, np. Stowo Sterujgce 0307 FB SLOWO STER 1 bit
13 (z profilem ABB drives 53719 EFB PARAM 19 bit 6). Stowo Sterujace
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale komunikacji szeregowej (modbus) wbudowang w przemienniku.
Odnosnie bitéw Stéw Sterowania, patrz sekcje Profil komunikacji DCU na str.
228 Profil komunikacji ABB Drives na str. 224.
DI1(INV) Zanegowane wejscie cyfrowe DI1.1 = wymuszone zero na wejsciu -1
generatora rampy. Wyjscie generatora rampy maleje do zera wg. uzytego
czasu rampy.
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5

Sygnaty biezgce i parametry
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23 REGULACJA
PREDKOSCI

Zmienne regilatora predkosci. Patrz sekcja Speed controller tuning na str.
103.

2301

PROP GAIN

Definiuje wzgledne wzmocnienie regulatora predkosci. Duze wzmocnienie
moze powodowac oscylacje predkosci.
Rysunek ponizej pokazuje wyjscie regulatora predkosci przy skokowym
statym btedzie.

Wzm =K, =1
A T, = Stata czas. catkowania =0
Wartosé bieduTD: Stata czas.rézniczkowania

%

. || Wyijscie regulatora
Wyijscie
regulatora = | / e = Wartos¢
K b€ | lychybu

1

»
»

Uwaga: Dla automatycznej nastawy wzmocnienia nalezy uzy¢ biegu
automatycznego strojenia (parametr 2305 AUTOTUNE RUN)..

10

0.00...200.00

Wzmocnienie

1=0.01

2302

INTEGRATION TIME

Definiuje statg czasowa catkowania dla regulatora predkosci. Stata czasowa
catkowania definiuje szybkos¢ z jaka zmienia sie sygnat wyjsciowy regulatora
gdy wartos¢ uchybu (btedu) jest stata. Im krétszy czas catkowania tym
szybciej korygowana jest stata warto$¢ uchybu. Zbyt krétki czas catkowania
powoduje niestabilng regulacje.

Rysunek ponizej przedstawia wyjscie regulatora predkosci po skokowej
zmianie uchybu, gdy warto$¢ uchybu pozostaje stata.

o A Wyjscie regulatora

Wzmocnienie = Kp =1

T, = Stata catkowania > 0
Tp= Stata
rézniczkowania = 0

,,,,,,,,,,, _— e — — — =

e =-Wartos¢ uchybu

t

»
»

Uwaga: Dla automatycznej nastawy wzmocnienia nalezy uzyc¢ biegu
automatycznego strojenia (parametr 2305 AUTOTUNE RUN).

25

0.00...600.00 s

Czas

1=0.01s
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2303 DERIVATION TIME

Definiuje stata czasowa rézniczkowania dla regulatora predkosci. Sktadowa
rézniczkowa podbija sygnat wyjSciowy regulatora przy zmianie wartosci
uchybu. Im diuzsza stata czasowa rézniczkowania, tym wieksze podbicie
sygnatu wyjsciowego regulatora w trakcie zmian uchybu. Gdy czas
rézniczkowania ustwiono na zero regulator pracuje jako regulator PI, w
innych przypadkach jako PID.

Rézniczkowanie sprawia, ze regulator jest bardziej wrazliwy na zaktécenia.

Rysunek ponizej przedstawia wyjscie regulatora predkosci po skokowej
zmianie uchybu, gdy warto$¢ uchybu pozostaje stata.
% A

Wyjscie regulatore

d
e
d
7

. — —

| Uchyb

/.

—/
|

e = wartos¢ uchybu

]

v

—
Ty

Wzmocnienie = K, = 1

T, = Stata catkowania > 0

Tp= Stata rézniczkowania > 0

Ts= Przyktadowyokres czasu = 2 ms

Ae = Zmiana wartosci uchybu

0....10000 ms

Czas

1=1ms

2304 ACC
COMPENSATION

Definiuje czas derywacji dla kompensaciji przyspieszania/(hamowania). Aby
skompensowac inercje w czasie przyspieszania order to compensate inertia
during acceleration pochodna zadawania jest dodawana do sygnatu
wyjsciowego regulatora predkosci. Zasada dziatania pochodnej jest opisana
w parametrze 2303 DERIVATION TIME.

Uwaga: Regulg jest, ustawienie parametru pomiedzy 50 a 100% sumy
mechanicznych statych czasowych silnika i napedzanej maszyny. (Regulator
predkosci w trakcie Autostrojenia dokonuje tego automatycznie, patrz opis
parametru 2305 AUTOTUNE RUN.)

Rysunek ponizej przedstawia odpowiedz predkosci, gdy obcigzenie o duzej
inercji jest rozpedzane wedtug rampy.

* Brak kompensacji przyspieszania Kompensacja przyspieszenia
A

% %

- Zadawanie predkogci
—— Aktualna predkosc¢

0.00...600.00 s

Czas

1=0.01s
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2305 AUTOTUNE RUN Start autoamtycznego dostrojenia regulatora predkosci. Instrukcje: ZAL
- Uruchom silnik przy statej predkosci pomiedzy 20 a 40% znamionowe;j
predkosci.
- Zmien parametr Autostrojenie 2305 na ON.
Uwaga: Napedzany mechanizm musi by¢ podtaczony do silnika.
WYL Brak Autostrojenia 0
ZAL Aktywuje autostrojenie regulatora predkosci. Przemiennik 1
- rozpedza silnik.
- oblicza wartosci dla wzmocnienia, czasu catkowania i rézniczkowania oraz
kompensacji przyspieszenia (wartosci parametréw 2307 PROP GAIN, 2302
INTEGARTION TIME and 2304 ACC COMPENSATION ).
Nastawa jest automatycznie zmieniana na WYL.
24 REGULACJA Zmienne regulacji momentu
MOMENTU
2401 TORQ RAMP UP Definiuje czas narastania zadawania momentu, np. minimalny czas 0
narastania zadawania od zera do nominalnego momentu silnika.
0.00...120.00 s Czas 1=0.01s
2402 TORQ RAMP DOWN | Definiuje czas zmniejszania zadawania momentu, np. minimalny czas 0
zmnniejszania zadawania od nominalnego momentu silnika do zera.
0.00...120.00 s Czas 1=0.01s
25 PREDKOSC Zakresy predkosci w ktérych niedozwolona jest praca napedu.
KRYTYCZNA
2501 CRIT SPEED SEL Aktywacja/deaktywacja funkcji predkosci krytycznych. Funkcja krytycznych | WYL
predkosci pozwala unika¢ pracy w specyficznych zakresach predkosci
napedu.
Przyktad: naped posiada wibracje w zakresie od 18 do 23 Hz oraz 46 do 52
Hz. Aby wymusi¢ przeskok pracy napedu ponad zakres predkosci w ktérych
wystepujg wibracje nalezy:
- Aktywowac¢ funkcje predkosci krytycznych.
- Ustawic zakresy predkosci krytycznych jak na rysunku.
foutput (H2) 1 | Par. 2502 = 18 Hz
2 | Par. 2503 =23 Hz
52 |- 3 | Par. 2504 = 46 Hz
446 | 4 | Par. 2505=52 Hz
23
18 |
fzadawania (HZ)
1 2 3 4
WYL Nieaktywna 0
ZAL Aktywna 1
2502 CRIT SPEED 1 LO Definiuje minimalny limit dla predkosci krytycznej zakresu 1. 0
0.0...500.0 Hz / Limit w rpm. Limit w Hz jezeli parametr 9904 TRYB STER SILNIK ustawiony | 1 = 0.1 Hz/
0...30000 rpm jest na SKALAR:CZEST. Warto$¢ nie moze by¢ wieksza niz maksymalny 1rpm
limit (parametr 2503 CRIT SPEED 1 HI).
2503 CRIT SPEED 1 HI Definiuje maksymalny limit dla predkos$ci krytycznej zakresu 1. 0

Sygnaty biezgce i parametry
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0.0...500.0 Hz / Limit w rpm. Limit w Hz jezeli parametr 9904 TRYB STER SILNIK ustawiony jest | 1=0.1 Hz/
0...30000 rpm na SKALAR:CZEST. Wartos¢ nie moze by¢ ponizej minimum (parametr 2502 1 rpm

CRIT SPEED 1 LO)

2504 CRIT SPEED 2 LO Patrz opis parametru 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0
0.0...500.0 Hz / Patrz opis parametru 2502. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

2505 CRIT SPEED 2 HI Patrz opis parametru 2503 CRIT SPEED 1 HI. 0
0.0...500.0 Hz / Patrz opis parametru 2503. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

2506 CRIT SPEED 3 LO Patrz opis parametru 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0
0.0...500.0 Hz / Patrz opis parametru 2502. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

2507 CRIT SPEED 3 HI Patrz opis parametru 2503 CRIT SPEED 1 HI. 0
0.0...500.0 Hz / Patrz opis parametru 2503. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

26 STEROWANIE SILNIKA | Zmienne sterowania silnika

2601 FLUX OPT ENABLE Aktywacja/deaktywacja funkcji optymalizacji strumienia. Optymalizacja strumienia | WYL

redukuje zuzycie energii oraz hatas silnika gdy naped pracuje ponizej
nominalnego obcigzenia. Catkowita sprawnos$¢ (silnik i przemiennik) moze byé
poprawiona od 1% do 10%, zaleznie od predkosci i obcigzenia.
WYL Nieaktywna 0
ZAL Aktywna 1
2602 FLUX BRAKING Aktywacja/deaktywacja funkcji Hamowania Strumieniem. Patrz sekcja Flux WYL
Braking na str. 98.
WYL Nieaktywna 0
ZAL Aktywna 1
2603 IR COMP VOLT Definiuje podbicie napigcia wyjsciowego przy zerowej predkosci (Kompensacja Zaleznie od
IR). Funkcja ta jest uzyteczna w aplikacjach z duzym momentem startowym, gdy | typu
sterowanie wektorowe nie moze by¢ stosowane.
Aby nie dopusci¢ do przegrzania, ustaw napiecie Kompensacji IR tak niskie jak
bedzie to mozliwe.
Rysunek ponizej ilustruje dziatanie Kompensaciji IR.
Uwaga: Funkcja moze byc uzyta tylko wtedy gdy parametr 9904 TRYB STER
SILNIK jest ustawiony na SKALAR:CZEST.
) napiecie A = Kompensacja IR
silnika _ -
B = Brak kompensaciji
Typowe wartosci Kompensacji IR:
Pn (kW) |O.37|0.75|2.2 |4.0|7.5
Jednostki 200...240V
IR komp (V) |8.4 |7.7 |5.6 |8.4|N/A
Jednostki 380...480V
R komp (V) |14 |14 |5.6 |8.4|7
0.0...100.0 V Podbicie napiecia 1=01V
2604 IR COMP FREQ Definiuje czestotliwosc¢ przy ktérej Kompensacja IR wynosi 0 V. Patrz rysunek 80
parametr 2603 IR COMP VOLT.
Uwaga: Jezeli parametr 2605 U/F RATIO jest ustawiony USER DEFINED, ten
parametr nie jest aktywny. Czestotliwos¢ Kompensacji IR jest ustawiana
parametrem 2670 USER DEFINED U1.
0...100% Wartos¢ w procentach czestotliwosci znamionowej silnika 1=1%

Sygnaty biezgce i parametry
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2605 U/F RATIO

Wybiera charakterystyke napiecia w funkcji czestotliwsci (U/f) ponizej punktu
ostabienia pola.

LINEAR

LINEAR

Liniowa charakterystyka U/f dla obcigzen statomomentowych.

SQUARED

Kwadratowa charakterystyka U/f dla aplikacji z pompami od$rodkowymi i
wentylatorami. Z kwadratowg ch-kg U/f poziom hatasu jest nizszy dla wiekszosci
czestotliwosci pracy.

USER DEFINED

Charakterystyka definiowana przez uzytkownika parametrami 2610...2618. Patrz
sekcja Custom U/f ratio na str.101.

2606 SWITCHING FREQ

Definiuje czestotliwos$¢ kluczowania przemiennika. Wyzsza czestotliwo$¢ powoduje
nizszy hatas. Patrz réwniez parametr 2607 SWITC FREQ CTRL oraz Switching
frequency derating na str. 254.

4 kHz

Moze by¢ uzyta dla sterowania Wektorowego i Skalarnego. Tryb sterowania silnika
wybierany jest parametrem 9904 TRYB STER SILNIK.

8 kHz

Moze by¢ uzyta dla sterowania Wektorowego i Skalarnego. Tryb sterowania silnika
wybierany jest parametrem 9904 TRYB STER SILNIK.

12 kHz

Moze by¢ uzyta tylko dla sterowania Skalarnego. (np. gdy parametr 9904 TRYB
STER SILNIK ustawiony jest na SKALAR:CZEST).

1=1kHz

2607 SWITCH FREQ CTRL

Aktywacja sterowania czestotliwoscig kluczowania. Gdy aktywna, wybor
parametrem 2606 SWITCHING FREQ jest ograniczany, gdy temperatura
wewnetrza przemiennika wzrasta. Patrz rysunek ponizej. Funkcja ta pozwala na
ustawienie najwyzszych mozliwych czestotliwosci kluczowania w okreslonym
punkcie pracy.
Wyzsze czestotliwosci kluczowania powodujg nizszy hatas silnika, ale wyzsze
wewnetrzne straty w przemienniku.
fsw A
limit
12 kHz |

8kHz| -~ -7 ‘ Temperatura

przemiennika
4kHz|- -+ ‘

\J

100°C 110°C  120°C

ZAL

WYL

Nieaktywna

ZAL

Aktywna

2608 SLIP COMP RATIO

Definiuje wzmocnienie poslizgu dla regulatora kompensacji poslizgu. 100%
oznacza petng kompensacje, 0% oznacza brak kompensaciji. Inne wartosci moga
by¢ uzyte, jezeli wykryty jest btad statyczny predkosci pomimo petnej kompensagciji.
Moze by¢ uzyta tylko w Trybie Sterowania Skalar (p. gdy parametr 9904 TRYB
STER SILNIK ustawiony jest na SKALAR:CZEST).

Przykiad: 35 Hz state zadawanie predkosci napedu. Pomimo petnej kompensacji
poslizgu (SLIP COMP RATIO = 100%), reczny tachometr mierzacy predko$¢ watu
silnika daje pomiar rownowazny 34 Hz. Statyczny btad predkosci wynosi 35 Hz - 34
Hz = 1 Hz. Aby skompensowac¢ ten btad wzmocnienie poslizgu musi by¢
zwiekszone.

0...200%

Wzmocnienie poslizgu

1=1%

2609 NOISE SMOOTHING

Uaktywnia funkcje wyttumienia hatasu. Funkcja wytlumienia hatasu dystrybuuje
hatas akustyczny generowany przez silnik na zakres czestotliwosci zamiast statej
pojedynczej czestoliwosci co w rezultacie daje mniejszg intensywnosé hatasu.
Losowa sktadowa czestotliwosci jest dodawana do statej czestotliwosci
kluczowania wybieranej parametrem 2606 SWITCHING FREQ.

Uwaga: Parametr nie ma wptywu na prace napedu gdy parametr 2606 jest
ustawiony na 12 kHz.

ZABRONIONE

ZABRONIONE

Zabronione

Sygnaty biezgce i parametry




168

Indeks Nazwa/Wybor Opis
DOZWOLONE Dozwolone 1
2610 USER DEFINED U1 Definiuje pierwszy punkt napiecia charakterystyki U/f uzytkownika, dla 19% Uy
czestotliwosci okreslonej parametrem 2677 USER DEFINED F1. Patrz sekcja
Custom U/f ratio na str. 101.
0...120% of Uy V Napiecie 1=1V
2611 USER DEFINED F1 Definiuje pierwszy punkt czestotliwosci charakterystyki U/f uzytkownika. 10
0.0...500.0 Hz Czestotliwos¢ 1=0.1Hz
2612 USER DEFINED U2 Definiuje drugi punkt napigcia charakterystyki U/f uzytkownika, dla czgstotliwosci | 38% Uy
okreslonej parametrem 2613 USER DEFINED F2. Patrz sekcja Custom U/f ratio na
str. 101.
0...120% of Uy V Napiecie 1=1V
2613 USER DEFINED F2 Definiuje drugi punkt czestotliwosci charakterystyki U/f uzytkownika. 20
0.0...500.0 Hz Czestotliwosé 1=0.1Hz
2614 USER DEFINED U3 Definiuje trzeci punkt napiecia charakterystyki U/f uzytkownika, dla czestotliwo$ci | 47.5% Uy
okreslonej parametrem 2615 USER DEFINED F3. Patrz sekcja Custom U/f ratio na
str. 101.
0...120% of Uy V Napiecie 1=1V
2615 USER DEFINED F3 Definiuje trzeci punkt czestotliwosci charakterystyki U/f uzytkownika. 25
0.0...500.0 Hz Czestotliwosé 1=0.1Hz
2616 USER DEFINED U4 Definiuje czwarty punkt napigcia charakterystyki U/f uzytkownika, dla 76% Uy
czestotliwosci okreslonej parametrem 2617 USER DEFINED F4. Patrz sekcja
Custom U/f ratio na str. 101.
0...120% of Uy V Napigcie 1=1V
2617 USER DEFINED F4 Definiuje czwarty punkt czestotliwosci charakterystyki U/f uzytkownika. 40
0.0...500.0 Hz Czestotliwosé 1=0.1Hz
2618 FW VOLTAGE Definiuje napigcie charakterystyki U/f , gdy czestotliwos¢ jest rowna lub wyzsza 95% Uy
czestotliwosci znaminowej silnika (9907 MOTOR NOM FREQ). Patrz sekcja
Custom U/f ratio na str. 101.
0...120% of Uy V Napiecie 1=1V
29 LICZNIKI SERWISOWE | Liczniki obstugi okresowej
2901 COOLING FAN TRIG Definiuje warto$¢ graniczna licznika czasu pracy wentylatora chtodzacego 0
przemiennik, osiggniecie zadanej wartosci sygnalizuje komunikat o wymagane;j
obstudze okresowej. Wartos¢é poréwnywana z parametrem 2902 COOLING FAN
ACT.
0.0...6553.5 kh Czas. Jezeli warto$¢ parametru jest ustawiona na 0, funkcja jest nieaktywna. 1=0.1kh
2902 COOLING FAN ACT Definiuje aktualng wartos¢ licznika czasu pracy wentylatora chtodzacego. Gdy 0
parametr 2907 COOLING FAN TRIG zostat ustawiony na zero, licznik staruje.
Jezeli wartos¢ aktualna licznika przekroczy wartos¢ zdefiniowang patrametrem
2901, komunikat o konserwac;ji jest wyswietlany na panelu.
0.0...6553.5 kh Czas. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. 1=0.1kh
2903 REVOLUTION TRIG Definiuje warto$¢ graniczna licznika obrotéw silnika. Wartos$¢ jest poréwnywanaz | 0
wartoscig parametru2904 REVOLUTION ACT.
0...65535 Mrev Miliony obrotéw. IJezeli warto$é parametru jest ustawiona na 0, funkcja jest 1=1 Mrev
nieaktywna.
2904 REVOLUTION ACT Definiuje aktualng wartos$¢ licznika obrotéw silnika. Gdy parametr 2903 0
REVOLUTION TRIG zostanie ustawiony na niezerowa wartos$c, licznik startuje.
Jezeli wartos¢ aktualna licznika przekroczy wartos¢ zdefiniowang patrametrem
2903, komunikat o konserwac;ji jest wyswietlany na panelu.
0...65535 Mrev Miliony obrotow. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. 1=1 Mrev
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2905 LIMIT CZASU Definiuje wartos¢ granicznag licznika czasu pracy napedu. Warto$¢ jest 0
poréwnywana z wartoscig parametru 2906 LICZNIK CZASU.
0.0...6553.5 kh Czas. Jezeli warto$¢ parametru jest ustawiona na 0, funkcja jest nieaktywna.| 1 = 0.1 kh
2906 LICZNIK CZASU Definiuje aktualng warto$¢ licznika czasu pracy napedu. Gdy parametr 2905 | 0
LIMIT CZASU zostat ustawiony na zero, licznik staruje. Jezeli warto$¢
aktualna licznika przekroczy warto$¢ zdefiniowang patrametrem 2905,
komunikat o konserwaciji jest wyswietlany na panelu.
0.0...6553.5 kh Czas. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. 1=0.1kh
2907 USER MWH TRIG Definiuje warto$¢ graniczna licznika zuzytej energii przez naped. Wartos¢ 0
jest porébwnywana z wartoscig parametru 2908 USER MWH ACT.
0.0...6553.5 MWh MWh. Jezeli wartos$¢ parametru jest ustawiona na 0, funkcja jest nieaktywna.| 1 = 0.1 MWh
2908 USER MWH ACT Definiuje aktualng warto$c¢ licznika zuzytej energii przez naped. Gdy 0
parametr 2907 USER MWH TRIG zostat ustawiony na zero, licznik staruje.
Jezeli warto$¢ aktualna licznika przekroczy warto$¢ zdefiniowang
patrametrem 2907, komunikat o konserwaciji jest wyswietlany na panelu.
0.0...6553.5 MWh MWh. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. 1=0.1 MWh
30 FUNKCJE BLEDC')W Programowalne funkcje zabezpieczen
3001 FUNKCJA AI<MIN Wybér reakcji napedu dla przypadku, kiedy sygnat wejscia analogowego NIE
opada ponizej ustawionego ograniczenia minimalnego. WYBRANO
NIE WYBRANO Zabezpieczenie nieaktywne. 0
BLAD Przemiennik zostaje wytaczony wskutek btedu UTRATA Al1/AI2 i silnik 1
hamuje wybiegiem. Limit btedu zdefiniowany parametrem 3021/3022 LIMIT
BLEDU Al1/AI2.
PREDK STALA7 Przemiennik generuje alarm UTRATA Al1/AI2 oraz ustawia predkos¢ do 2
wartosci zdefiniowanej parametrem 7208 PREDKOSC STALA 7. Limit
alarmu zdefiniowany przez parametr 1301/1304 MINIMUM AlI1/AI2.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze dalsza praca napedu po
A zaniku sygnatu wejscia analogowego jest bezpieczna.
OSTAT PREDK Przemiennik generuje alarm UTRATA Al1/AI2 i ustawia stata predkos¢ na 3
poziomie z jakg naped pracowat w chwili pojawienia sie btedu, tj. $rednig,
predkos¢ z 10 sekund przed wystgpieniem btedu. Limit alarmu zdefiniowany
przez parametr 1301/1304 MINIMUM Al1/Al2.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze dalsza praca napedu po
A zaniku sygnatu wejscia analogowego jest bezpieczna.
3002 BtAD KOM PANELA | Wybdr reakcji przemiennika na btad komunikacji z panelem sterowania. BLAD
BLAD Przemiennik zostaje wytgczony wskutek btedu UTRATA PANELA i silnik 1
hamuje wybiegiem.
PREDK STALA7 Przemiennik generuje alarm UTRATA PANELA i ustawia predkos¢ na 2
zdefiniowang za pomoca parametru 1208 PREDKOSC STALA 7.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze dalsza praca napedu po po
A utracie komunikacji z panelem jest bezpieczna.
OSTAT PREDK Przemiennik generuje alarm PANEL LOSS i ustawia stata predkos¢ na 3

poziomie z jakg naped pracowat w chwili pojawienia sie btedu, tj. Srednig
predkos¢ z 10 sekund przed wystapieniem btedu.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze dalsza praca napedu po po
A utracie komunikacji z panelem jest bezpieczna.

Sygnaty biezgce i parametry
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3003 ZEWNETRZNY Wybdr interfejsu dla sygnatu zewnetrznego btedu 1. NIE
BLAD1 WYBRANO
NIE WYBRANO Nie wybrano. 0
DI1 Sygnat btedu zewnetrznego poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1: Wytaczenie 1
alarmowe (BLAD ZEWNETRZNY 1). Silnik hamuje wybiegiem. 0: Brak
zewnetrznego btedu.
DiI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
DI1(INV) Sygnat z inwersja btedu zewnetrznego poprzez wejscie cyfrowe DI1. -1
0: Wytaczenie alarmowe (BLAD ZEWNETRZNY 1). Silnik hamuje
wybiegiem. 1: Brak zewnetrznego btedu.
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5
3004 ZEWNETRZNY Wybdr interfejsu dla sygnatu zewnetrznego btedu 2. NIE
BLAD2 WYBRANO
Patrz opis parametru 3003 ZEWNETRZNY BLAD1.
3005 ZABEZ TMP SILNIK | Wybor reakcji przemiennika na wykryte przegrzanie silnika. BtAD
NIE WYBRANO Zabezpieczenie nieaktywne. 0
BLAD Wytaczenie przemiennika z powodu btedu PRZEGRZANIE SILNIKA kiedy 1
temperatura silnika przekroczyta 110°C, silnik hamuje po wybiegu.
ALARM Przemiennik generuje alarm PRZEGRZANIE SILNIKA kiedy temperatura 2
silnika przekroczyta 90°C.

3006 ST TERM SILNIKA Definiuje statg czasowg dla modelu termicznego silnika, tj. czas, w ktérym 500
temperatura silnika osigga 63% temperatury znamionowej przy ustalonym
obciazeniu.

Dla wymagan UL odno$nie zabezpieczenia temperaturowego silnikow klasy
NEMA, stosuje sie nastepujaca zasade: Stata termiczna silnika = 35 - t6. t6
(w sekundach) jest to wyspecyfikowany przez producenta silnika czas,
w jakim silnik moze bezpiecznie pracowaé przy obcigzeniu pradem
szesciokrotnie wiekszym od pradu znamionowego.
Stata czasowa krzywej wytgczania Klasy 10 wynosi 350 s, dla Klasy 20
wynosi 700 s, a dla Klasy 30 jest to 1050 s do wytaczenia silnika.
Obc. silnika A
t
Przyr. temp. } : |
100% | — -~ — - T~
63% | - - - -~ !
|
| t
Par. 3006
256...9999 s Stata czasowa 1=1s
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3007 KRZYWA OB SILNIK

Definiuje charakterystyke obcigzenia wraz z parametrami 3008 OBC ZERO
PREDK i 3009 PKT ZAt. CZESTOT. Jesli wartosc jest ustawiona na 100%,
maksymalne dopuszczalne obcigzenie rowne jest wartosci parametru 9906
PRAD NOM SILNIKA.

Krzywa obcigzenia powinna zosta¢ dostrojona, jesli temperatura otoczenia
rézni sie od temperatury znamionowe;j.
I N

150 + /= prad znamionowy
IN = znamionowy prad silnika

100 - - — - - —_

Par. 3007 /—
|
50 - |

Par. 3008

Par. 3009

100

50....150%

Dopuszczalne ciggte obcigzenie silnika w % znamionowego pradu silnika.

1=1%

3008

OBC ZERO PREDK

Definiuje charakterystyke obcigzenia wraz z parametrami 3007 KRZYWA
OB SILNIK i 3009 PKT ZAt. CZESTOT.

70

25....150%

Dopuszczalne ciggte obcigzenie silnika przy predkosci zerowej w %
znamionowedo pradu silnika.

1=1%

3009

PKT ZAt CZESTOT

Definiuje charakterystyke obcigzenia wraz z parametrami 3007 KRZYWA
OB SILNIK i 3008 OBC ZERO PREDK.
Przykiad: Czasy wytaczenia przez zabezpieczenie termiczne kiedy
parametry 3006...3008 maja ustawienia fabryczne.
lo = Prad wyjsciowy
In = Znamionowy prad silnika
fo = Czestotliwos¢ wyjSciowa
35 L fasrk = Punkt zatamania czestotl. A
A = Czas wytaczenia ¢
3.0 1 60 s

2.5 1 90 s

2.0 1
180 s

300s
600 s
o0

1.5 1

1.0

0.5 1

0 ‘ ‘ ‘ . | .
0 02 04 06 08 10 12

35

1...250 Hz

Czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika przy 100% obcigzeniu

1=1Hz

Sygnaty biezgce i parametry
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3010 FUNKCJA UTYKU Wybor reakcji przemiennika na utyk silnika. Zabezpieczenie to uaktywnia sie, | NIE
gdy naped pracuje w obszarze utyku (patrez rys. nizej) przez czas dtuzszy od | WYBRANO
ustawionego parametrem 3072 CZAS UTYKU.
Przy sterowaniu wektorowym Moment (%) /|
ograniczenie wg definicji Prad (A) ///
uzytkownika =
2017 MOMENT MAKS LIM 1/ Obszar utyku
2018 MOMENT MAKS LIM 2/
(20152016 z momentem o
ujemnym) 0.95 - Limit wg def. uzytk| |
|
|
Przy sterowaniu skalarnym \
ograniczenie wg definicji ! f
uzytkownika = 2003 PRAD L
MAKSYMALNY Par. 3011
Wybor trybu sterowania silnika parametrem 9904 TRYB STER SILNIK.
NIE WYBRANO Zabezpieczenie nieaktywne. 0
BLAD Wyltaczenie przemiennika z powodu btedu UTYK SILNIKA, silnik hamuje po
wybiegu.
ALARM Przemiennik generuje alarm UTYK SILNIKA. 2
3011 CZESTOT UTYKU Definiuje limit czestotliwosci dla funkcji utyku. Patrz opis parametru 3070 20
FUNKCJA UTYKU.
0,5...50,0 Hz Czestotliwosé 1=0,1Hz
3012 CZAS UTYKU Definiuje czas dla funkcji utyku. Patrz opis parametru 3070 FUNKCJA 20
UTYKU.
10...400 s Czas 1=1s
3013 FUNKUTRATY OBC | Wybdr reakcji napedu na utrate obcigzenia. Zabezpieczenie to uaktywnia sie | NIE
kiedy: WYBRANO
- moment silnika opada ponizej krzywej ustalonej parametrem 3015 KRZYW
UTRATY OBC,
- czestotliwos¢ wyjsciowa jest wyzsza od 10% znamionowej czestotliwosci
silnika i
- powyzsze warunki utrzymuja sie przez czas dtuzszy niz ustawiony
parametrem 3074 CZAS UTRATY OBC.
NIE WYBRANO Zabezpieczenie nieaktywne. 0
BLAD Wylaczenie przemiennika z powodu btedu UTRATA OBC, silnik hamuje po
wybiegu.
Uwaga: Ustawi¢ warto$¢ parametru na BLAD mozna tylko po wykonaniu
Biegu ID silnika! Po wybraniu BLAD, moze generowac¢ btad UTRATA OBC
podczas biegu ID.
ALARM Przemiennik generuje alarm UTRATA OBC. 2
3014 CZAS UTRATY OBC | Definiuje czas ograniczenia dla funkcji utraty obcigzenia. Patrz opis 20
parametru 3073 FUNK UTRATY OBC.
10...400 s Czas ograniczenia 1=1s

Sygnaty biezgce i parametry
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3015 KRZYW UTRATY Wybodr krzywej obcigzenia dla funkciji utraty obcigzenia. Patrz opis parametru | 1

OBC 3013 FUNK UTRATY OBC.

Tm = moment znamionowy silnika
Tw [N = czestotliwos¢ znamionowa silnika (9907)
0,
(%)A Typy krzywych utraty obc.
80 o)
N 70%
60
B 50%
40
N 30%
20
f
0
“In
1..5 Liczba krzywych obcigzenia 1=
3016 BRAK FAZY ZASIL Wybdr reakcji przemiennika na utrate fazy zasilania, tj. po nadmiernym BLAD
spadku napiecia DC.

BLAD Wytaczenie przemiennika z powodu btedu ZANIK FAZY ZASILANIA, silnik 0
hamuje po wybiegu kiedy spadek napiecia DC przekracza 14%
znamionowego napiecia DC.

LIMIT/ALARM Ograniczenie pradu wyj$ciowego przemiennika i wygenerowanie alarmu 1
ZANIK FAZY ZASILANIA kiedy spadek napiecia DC przekracza 14%
znamionowego napiecia DC.

Zwtoka pomiedzy wygenerowaniem alarmu a ograniczeniem pradu
wyjsciowego wynosi 10 sek. Ograniczenie to ma miejsce dopdki prad
wyjéciowy nie zmniejszy sie ponizej limitu minimalnego, 0,3 - /g.

ALARM Przemiennik generuje alarm ZANIK FAZY ZASILANIA kiedy spadek napigcia | 2

DC przekracza 14% znamionowego napiecia DC.
3017 BLAD DOZIEMIENIA | Wybdr reakcji przemiennika na wykrycie btedu doziemienia w silniku lub DOZWOLONE
kablu silnika.
Uwaga: Nie zaleca sie zmiany ustawienia fabrycznego.
ZABRONIONE Brak dziatania 0
DOZWOLONE Wytaczenie przemiennika z powodu btedu BLAD DOZIEMIENIA. 1
3018 FUNKBLEDU Wybdr reakcji przemiennika na utrate komunikacji z magistralg. czas zwtoki | NIE

KOMUN jest okreslony parametrem 3079 CZAS B£EDU KOMUN. WYBRANO

NIE WYBRANO Zabezpieczenie nieaktywne. 0

BLAD Zabezpieczenie jest aktywne. Wylgczenie przemiennika z powodu btedu 1
BLAD KOM SZER 1, silnik hamuje po wybiegu.

PREDK STALA7 Zabezpieczenie jest aktywne. Przemiennik generuje alarm BLAD KOM. WE/ | 2

WY i ustawia predko$é na zdefiniowang parametrem 7208 PREDKOSC
STALA 7.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze dalsza praca napedu po po
A utracie komunikacji z magistralg jest bezpieczna.

Sygnaty biezgce i parametry
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OSTAT PREDK

Zabezpieczenie jest aktywne. Przemiennik generuje alarm BLAD KOM. WE/
WY i ustawia statg predkos¢ na poziomie z jakg naped pracowat w chwili
pojawienia sie btedu, tj. Srednig predkos¢ z 10 sekund przed wystapieniem
btedu.

A

OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze dalsza praca napedu po po
utracie komunikacji z magistralg jest bezpieczna.

3019 CZAS BLEDU

KOMUN

Definiuje czas zwtoki dla nadzorowania btedu utraty komunikacji z
magistralg. Patrz opis parametru 3078 FUNK BLEDU KOMUN.

0,0...60.0 s

Czas zwtoki

1=0,1s

3021 LIMIT BLEDU A1

Definiuje poziom btedu dla wejscia analogowego Al1. Jesli parametr 3001
FUNKCJA AI<MIN jest ustawiony na BLAD, nastepuje wytaczenie z powodu
btedu UTRATA Al1, kiedy sygnat wejscia analogowego opada ponizej tego
ustawienia.

Nie nalezy ustawiac tego ograniczenia ponizej poziomu zdefiniowanego
parametrem 7307 MINIMUM AlA1.

0,0...100,0%

Warto$¢ w % petnego zakresu sygnatu

1=0,1%

3022 LIMIT BLEDU Al2

Definiuje poziom btedu dla wejscia analogowego Al2. Jesli parametr 3001
FUNKCJA AI<MIN jest ustawiony na BLAD, nastepuje wytaczenie z powodu
btedu UTRATA Al2, kiedy sygnat wejscia analogowego opada ponizej tego
ustawienia.

Nie nalezy ustawiac tego ograniczenia ponizej poziomu zdefiniowanego
parametrem 1304 MINIMUM AI2.

0,0...100,0%

Wartosé w % petnego zakresu sygnatu

1=0,1%

3023 BtAD

OKABLOWANIA

Wybor reakcji przemiennika na wykrycie niewtasciwego przytaczenia kabla
zasilani lub kabla silnika (np. kabel zasilania jest podtagczony do zacisku
kabla silnika przemiennika).

Uwaga: W normalnych waruynkach nie jest zalecana zmiana ustawienia
fabrycznego. Zabezpieczenie to moze by¢ wytaczone tylko dla uziemionych
sieci gwiazdowych i bardzo dtugich kabli.

DOZWOLONE

ZABRONIONE

Brak dziatania

DOZWOLONE

Przemiennik generuje alarm OUTP WIRING.

31 AUTOMATYCZNE
KASOWANIE

Automatyczne resetowanie (kasowanie) btedu. Mozliwe tylko dla niektérych
rodzajow btedu i aktywowaniu tej funkcji dla danego btedu.

3101 LICZ PROB KASOW

Parametr ten stuzy do ustawienia dozwolonej liczby préb automatycznego
kasowania w okreslonym przedziale czasu zdefiniowanym przy pomocy
parametru 3702 CZAS PROBY.

Jezeli liczba préb automatycznego kasowania przekroczy wartos¢ graniczng
ustawiong tym parametrem ( w okreslonym przedziale czasu) przemiennik
blokuje dalsze préby i zostaje zatrzymany. W takim przypadku start napedu
wymaga udanego resetowania wykonanego z panelu sterowania lub ze
zrodta wybranego przy pomocy parametru 1604 WYB KASOW BLEDU.

Przyktad: W okresie proby zdefiniowanej parametrem 3702 wystapity trzy
btedy. W zdefiniowanym czasie proby wystgpity trzy btedy. Ostatni z nich jest
kasowany tylko wtedy, gdy parametr 3707 ma wartos$¢ 3 lub wieksza.
czas proby
- ) t

AV4 N\
N\ VANEAY

x = automat. kasowanie

Liczba automatycznych kasowan

Sygnaty biezgce i parametry
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3102 CZAS PROBY Definiuje przedziat czasu dla zliczania i ograniczania liczby préb 30
automatycznego kasowania. Patrz opis parametru 3707 LICZ PROB
KASOW.
1,0...600,0 s Czas 1=0,1s
3103 CZAS OPOZNIENIA | Definiuje czas zwioki pomiedzy wykryciem btedu a préba automatycznego 0
restartowania napedu. Patrz opis parametru 3707 LICZ PROB KASOW.
Jezeli czas opdznienia jest ustawiony na zero, naped jest resetowany
natychmiast po wystgpieniu btedu.
0,0...120,0 s Czas 1=0,1s
3104 ALRM PRZETEZENIA | Aktywuje/deaktywuje funkcje automatycznego kasowania dla btedu ZABRONIONE
przetezenia. Automatyczne kasowanie btedu (PRZETEZENIE) po uptywie
czasu ustawionego parametrem 3703 CZAS OPOZNIENIA.
ZABRONIONE Funkcja nieaktywna 0
DOZWOLONE Funkcja aktywna 1
3105 ALARM PRZEPIECIA | Aktywuje/deaktywuje funkcje automatycznego kasowania dla btedu ZABRONIONE
przepiecia. Automatyczne kasowanie btedu (PRZEPIECIE DC) po uptywie
czasu ustawionego parametrem 3703 CZAS OPOZNIENIA.
ZABRONIONE Funkcja nieaktywna 0
DOZWOLONE Funkcja aktywna 1
3106 ALR ZANIK NAPIEC | Aktywuje/deaktywuje funkcje automatycznego kasowania dla btedu zbyt ZABRONIONE
niskiego napiecia szyn zbiorczych DC. Automatyczne kasowanie btedu
(SPADEK NAPIECIA DC) po uptywie czasu ustawionego parametrem 3703
CZAS OPOZNIENIA.
ZABRONIONE Funkcja nieaktywna 0
DOZWOLONE Funkcja aktywna 1
3107 ALARM AI<MIN Aktywuje/deaktywuje funkcje automatycznego kasowania dla btedu AI<MIN | ZABRONIONE
(sygnat wejscia analogowego ponizej dopuszczalnego minimalnego
poziomu). Automatyczne kasowanie btedu po uptywie czasu ustawionego
parametrem 3703 CZAS OPOZNIENIA.
ZABRONIONE Funkcja nieaktywna 0
DOZWOLONE Funkcja aktywna
OSTRZEZENIE! Kiedy sygnat wejécia analogowego zostaje
A przywrécony, naped moze zostac restartowany nawet po diugim
okresie zatrzymania. Nalezy upewnic¢ sie, ze automatyczne
restartowanie napedu z dtugim czasem zwioki nie spowoduje obrazen
personelu i/lub uszkodzenia urzgdzen.
3108 ALARM ZEWN BtAD | Aktywuje/deaktywuje funkcje automatycznego kasowania dla BLAD ZABRONIONE
ZEWNETRZNY 1/2. Automatyczne kasowanie btedu po uptywie czasu
ustawionego parametrem 3703 CZAS OPOZNIENIA.
ZABRONIONE Funkcja nieaktywna 0
DOZWOLONE Funkcja aktywna 1

Sygnaty biezgce i parametry
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32 NADZOR

Signal supervision. Supervision status can be monitored with relay or
transistor output. Patrz opis grup parametrow 14 WYJCECIA
PRZEKA NIKOWE i 18 FREQ INPUT & TRANSISTOR OUTPUT.

3201 NADZOR PARAM 1

Selects the first supervised signal. Supervision limits are defined by
parameters 3202 SUPERV 1 LIM LO and 3203 SUPERV 1 LIM HI.

Przyktad 1: If 3202 SUPERV 1 LIM LO < 3203 SUPERYV 1 LIM HI

Case A = 1401 WYJ PRZEKAZNIK 1 value is set to POW NADZOR 1. Relay
energises when value of the signal selected with 3207 NADZOR PARAM 1
exceeds the supervision limit defined by 3203 SUPERV 1 LIM HI. The relay
remains active until the supervised value drops below the low limit defined by
3202 SUPERV 1 LIM LO.

Case B = 1401 WYJ PRZEKAZNIK 1 value is set to SUPRV 1 UNDER. Relay
energises when value of the signal selected with 3207 NADZOR PARAM 1
drops below the supervision limit defined by 3202 SUPERV 1 LIM LO. The
relay remains active until the supervised value rises above the high limit
defined by 3203 SUPERV 1 LIM HI.

Value of supervised parameter_

HI (par. 3203)
LO (par. 3202)

Case A
Energized (1) T—

0

Case B I N N
Energized (1 : ‘ ‘ ‘ ‘

0 M
Przyktad 2: If 3202 SUPERV 1 LIM LO > 3203 SUPERV 1 LIM HI
The lower limit 3203 SUPERYV 1 LIM HI remains active until the supervised
signal exceeds the higher limit 3202 SUPERV 1 LIM LO, making it the active
limit. The new limit remains active until the supervised signal drops below the
lower limit 3203 SUPERV 1 LIM HI, making it the active limit.
Case A = 1401 WYJ PRZEKAZNIK 1 value is set to POW NADZOR 1. Relay
is energized whenever the supervised signal exceeds the active limit.
Case B = 1401 WYJ PRZEKAZNIK 1 value is set to PON NADZOR 1. Relay
is de-energized whenever the supervised signal drops below the active limit.

Value of supervised parameter Active limit
A /
LO (par. 3202)+ — — — -
HI (par. 3203) //\M e
Case A o . |

Energized (1) -

0 -
| |

Case B ‘ 1 1 | | |
Energized (1) T—‘
t
S I I

¥V~

103

Parameter index in group 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE. E.g. 102 =
0102 PREDKOSC
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3202 SUPERV 1LIMLO Definiuje the low limit for the first supervised signal selected by parameter -
3201 SUPERV 1 LIM HI. Supervision wakes up if the value is below the limit.
X...X Setting range depends on parameter 32017 setting. -
3203 SUPERV 1 LIM HI Definiuje the high limit for the first supervised signal selected by parameter -
3201 SUPERV 1 LIM HI. Supervision wakes up if the value is above the limit.
X...X Setting range depends on parameter 32071 setting. -
3204 NADZOR PARAM 2 Selects the second supervised signal. Supervision limits are defined by 104
parameters 3205 SUPERV 2 LIM LO and 3206 SUPERV 2 LIM HI. Patrz opis
parametru 32071 SUPERV 1 LIM HI.
X...X Parameter index in group 071 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE.E.g. 102= |1=1
0102 PREDKOSC
3205 SUPERV 2LIMLO Definiuje the low limit for the second supervised signal selected by parameter | -
3204 NADZOR PARAM 2. Supervision wakes up if the value is below the limit.
X...X Setting range depends on parameter 3204 setting. -
3206 SUPERV 2 LIM HI Definiuje the high limit for the second supervised signal selected by parameter | -
3204 NADZOR PARAM 2. Supervision wakes up if the value is above the
limit.
X...X Setting range depends on parameter 3204 setting. -
3207 NADZOR PARAM 3 Selects the third supervised signal. Supervision limits are defined by 105
parameters 3208 SUPERV 3 LIM LO and 3209 SUPERV 3 LIM HI. Patrz opis
parametru 32071 SUPERV 1 LIM HI.
X...X Parameter index in group 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE.E.g.102= |1=1
0102 PREDKOSC
3208 SUPERV 3LIMLO Definiuje the low limit for the third supervised signal selected by parameter -
3207 NADZOR PARAM 3. Supervision wakes up if the value is below the limit.
X...X Setting range depends on parameter 3207 setting. -
3209 SUPERV 3 LIMHI Definiuje the high limit for the third supervised signal selected by parameter | -
3207 NADZOR PARAM 3. Supervision wakes up if the value is above the
limit.
X...X Setting range depends on parameter 3207 setting. -
33 INFORMATION Firmware package version, test date etc.
3301 FW VERSION Displays the version of the firmware package.
0.0000...FFFF (hex) E.g. 0x205D
3302 LP VERSION Displays the version of the loading package. type
dependent
0x2001...0x20FF (hex)| 0x2001 = ACS350-0x (Eur GMD)
0x2002 = ACS350-ux (US GMD)
3303 TEST DATE Displays the test date. 00.00
Date value in format YY.WW (year, week)
3304 DRIVE RATING Displays the drive current and voltage ratings. 0x0000

0x0000...0xFFFF
(hex)

Value in format XXXY:

XXX = Nominal current of the drive in Amperes. An “A” indicates decimal
point. For example if XXX is 8A8, nominal current is 8.8 A.

Y = Nominal voltage of the drive:
2=208...240 V
4 =380...480 V
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34 ZMIENNE PROCESU

Selection of actual signals to be displayed on the panel

3401 SYGNAL 1 PARAM Selects the first signal to be displayed on the control panel in display mode. | 103
3404 3405
0137 —
15/@ H .
0138 » 3.7 A Assistant panel
L »17.3 4
0139 —  LLIE FMEHL
100...199 Parameter index in group 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE. E.g. 102= |1 =1
0102 SPEED. If signal does not exist, “n.a.” is displayed. If value is set to
100, no signal is selected.
3402 SIGNAL1 MIN Definiuje the minimum value for the signal selected by parameter 3401 -
SYGNAL 1 PARAM.
Display A
value
3407 -~ ‘
\
3406 - |
| . Source value
T T L
3402 3403
X...X Setting range depends on parameter 34017 setting. -
3403 SIGNAL1 MAX Definiuje the maximum value for the signal selected by parameter 3401 -
SYGNAL 1 PARAM. See figure in parameter 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 34017 setting. -
3404 OUTPUT1 DSP Definiuje the format for the displayed signal (selected by par. 3407 SYGNAL | DIRECT
FORM 1 PARAM).
+/-0 Signed/Unsigned value. Unit is selected by parameter 3405 OUTPUT 1 0
+-0.0 UNIT. 1
+/-0.00 Przyktad PI (3.14159): 2
3 3404 value Display Range
+1-0.000 0 +3 ~32768..+32767 3
+0 +/-0.0 +3.1 4
+0.0 +/-0.00 +3.14 5
+0.00 +/-0.000 +3.142 6
+0 3 0....65535
+0.000 +0.0 3.1 7
+0.00 3.14
+0.000 3.142
BAR METER Bar graph
DIRECT Direct value. Decimal point location and units of measure are identical to the
source signal.
3405 OUTPUT1 UNIT Selects the unit for the for the displayed signal selected by parameter 3407 | Hz
SYGNAL 1 PARAM.
Uwaga: Unit selection does not convert values.
NO UNIT No unit selected 0
A ampere 1
\Y volt 2
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Hz hertz 3

% percent 4

s second 5

h hour 6

rpm revolutions per minute 7

kh kilohour 8

°C celsius 9

Ib ft pounds per foot 10
mA milliampere 1
mV millivolt 12
kW kilowatt 13
w watt 14
kWh kilowatt hour 15
°F fahrenheit 16
hp horsepower 17
MWh megawatt hour 18
m/s meters per second 19
m3/h cubic metres per hour 20
dm3/s cubic decimetres per second 21
bar bar 22
kPa kilopascal 23
GPM gallons per minute 24
PSI pounds per square inch 25
CFM cubic feet per minute 26
ft foot 27
MGD millions of gallons per day 28
inHg inches of mercury 29
FPM feet per minute 30
kb/s kilobytes per second 31
kHz kilohertz 32
Ohm ohm 33
ppm pulses per minute 34
pps pulses per second 35
I/s litres per second 36
I/min litres per minute 37
I/h litres per hour 38
m3/s cubic metres per second 39
m3/m cubic meters per minute 40
kg/s kilograms per second 41
kg/m kilograms per minute 42
kg/h kilograms per hour 43
mbar millibar 44
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Pa pascal 45
GPS gallons per second 46
galls gallons per second 47
gal/m gallons per minute 48
gal/h gallons per hour 49
ft3/s cubic feet per second 50
ft3/m cubic feet per minute 51
ft3/h cubic feet per hour 52
Ib/s pounds per second 53
Ib/m pounds per minute 54
Ib/h pounds per hour 55
FPS feet per second 56
ft/s feet per second 57
inH20 inches of water 58
in wg inches of water gauge 59
ft wg feet on water gauge 60
Ibsi pounds per squared inch 61
ms millisecond 62
Mrev millions of revolutions 63
d days 64
inWC inches of water column 65
m/min meters per minute 66
Yoref reference in percentage 117
Y%act actual value in percentage 118
%dev deviation in percentage 119
% LD load in percentage 120
% SP set point in percentage 121
%FBK feedback in percentage 122
lout output current (in percentage) 123
Vout output voltage 124
Fout output frequency 125
Tout output torque 126
Vdc DC voltage 127

3406 OUTPUT1 MIN Sets the minimum display value for the signal selected by parameter 3401 -

SYGNAL 1 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Setting range depends on parameter 34017 setting. -

3407 OUTPUT1 MAX Sets the maximum display value for the signal selected by parameter 34071 | -

SYGNAL 1 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Setting range depends on parameter 34017 setting. -
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3408 SYGNAL 2 PARAM Selects the second signal to be displayed on the control panel in display 104
mode. See par. 3407 SYGNAL 1 PARAM.
100...199 Parameter index in group 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE.E.g. 102= |1=1
0102 SPEED. If signal does not exist, “n.a.” is displayed. If value is set to
100, no signal is selected.
3409 SIGNAL2 MIN Definiuje the minimum value for the signal selected by parameter 3408 -
SYGNAL 2 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 3408 setting. -
3410 SIGNAL2 MAX Definiuje the maximum value for the signal selected by parameter 3408 -
SYGNAL 2 PARAM. See par 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 3408 setting. -
3411 OUTPUT2 DSP Definiuje the format for the displayed signal selected by par. 3408 SYGNAL 2 | DIRECT
FORM PARAM.
Patrz opis parametru 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3412 OUTPUT2 UNIT Selects the unit for the for the displayed signal selected by parameter 3408 | -
SYGNAL 2 PARAM.
Patrz opis parametru 3405 OUTPUT1 UNIT. -
3413 OUTPUT2 MIN Sets the minimum display value for the signal selected by parameter 3408 | -
SYGNAL 2 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 3408 setting. -
3414 OUTPUT2 MAX Sets the maximum display value for the signal selected by parameter 3408 | -
SYGNAL 2 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 3408 setting. -
3415 SYGNAL 3 PARAM Selects the third signal to be displayed on the control panel in display mode. | 105
See par 34017 SYGNAL 1 PARAM.
100...199 Parameter index in group 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE. E.g. 102= |1 =1
0102 PREDKOSC. If signal does not exist, “n.a.” is displayed. If value is set
to 100, no signal is selected.
3416 SIGNAL3 MIN Definiuje the minimum value for the signal selected by parameter 3415. See | -
par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 34715 SIGNAL 3 PARAM setting. -
3417 SIGNAL3 MAX Definiuje the maximum value for the signal selected by parameter 3415 -
SYGNAL 3 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 34715 SYGNAL 3 PARAM setting. -
3418 OUTPUT3 DSP Definiuje the format for the displayed signal selected by par. 3475 SYGNAL 3 | DIRECT
FORM PARAM.
Patrz opis parametru 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3419 OUTPUT3 UNIT Selects the unit for the for the displayed signal selected by parameter 3415 | -
SYGNAL 3 PARAM.
Patrz opis parametru 3405 OUTPUT1 UNIT. -
3420 OUTPUT3 MIN Sets the minimum display value for the signal selected by parameter 3475 | -
SYGNAL 3 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Setting range depends on parameter 3475 SYGNAL 3 PARAM setting. -
3421 OUTPUT3 MAX Sets the maximum display value for the signal selected by parameter 3415 | -

SYGNAL 3 PARAM. See par. 3402 SIGNAL1 MIN.

Setting range depends on parameter 3415 setting.
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35 POMIAR TEMP
SILNIK

Motor temperature measurement. Patrz sekcja Motor temperature
measurement through the standard I/O na str. 112.

3501

SENSOR TYPE

Activates the motor temperature measurement function and selects the
sensor type. See also parameter group 15 WYJCECIA ANALOGOWE.

BRAK

BRAK

The function is inactive.

1xPT100

The function is active. The temperature is measured with one Pt 100 sensor.
Analog output AO feeds constant current through the sensor. The sensor
resistance increases as the motor temperature rises, as does the voltage
over the sensor. The temperature measurement function reads the voltage
through analog input Al1/2 and converts it to degrees centigrade.

2XPT100

The function is active. Temperature is measured using two Pt 100 sensors.
Patrz wybér dla 1xPT100.

3XPT100

The function is active. Temperature is measured using three Pt 100 sensors.
Patrz wybér dla 1xPT100.

PTC

The function is active. The temperature is supervised using PTC sensor.
Analog output AO feeds constant current through the sensor. The resistance
of the sensor increases sharply as the motor temperature rises over the PTC
reference temperature (Tref), as does the voltage over the resistor. The
temperature measurement function reads the voltage through analog input
Al1/2 and converts it into ohms. The figure below shows typical PTC sensor
resistance values as a function of the motor operating temperature.

Ohm
4000

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

1330

Resistance
0... 1.5 kohm
> 4 kohm

Temperature
Normal
Excessive

550

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

100

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

T

THERM(0)

The function is active. Motor temperature is monitored using PTC sensor
(patrz wybér dla PTC) connected to a digital input
or

a PTC sensor connected to drive via a normally closed thermistor relay
connected to a digital input. 0 = motor overtemperature.

THERM(1)

The function is active. Motor temperature is monitored using a PTC sensor
connected to drive via a normally open thermistor relay connected to a digital
input. 1 = motor overtemperature.

3502

INPUT SELECTION

Selects the source for the motor temperature measurement signal.

Al1

Al1

Analog input Al1. Used when PT100 or PTC sensor is selected for the
temperature measurement.

Al2

Analog input Al2. Used when PT100 or PTC sensor is selected for the
temperature measurement

DI1

Wejscie cyfrowe DI1. Used when par. 3507 SENSOR TYPE value is set to
THERMI(0)/(1).

DI2

Wejscie cyfrowe DI2. Used when par. 3507 SENSOR TYPE value is set to

THERMI(0)/(1).
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3. Used when par. 35071 SENSOR TYPE value issetto |5
THERMI(0)/(1).
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4. Used when par. 3507 SENSOR TYPE value is setto | 6
THERMI(0)/(1).
DI5 Wejscie cyfrowe DI5. Used when par. 3507 SENSOR TYPE value is setto |7
THERMI(0)/(1).
3503 LIMIT ALARMU Definiuje the alarm limit for motor temperature measurement. Alarm MOTOR | 0
OVERTEMP indication is given when the limit is exceeded. When par. 3501
SENSOR TYPE value is set to THERMI(0)/(1): 1 = alarm.
X...X Alarm limit -
3504 LIMIT BLEDU Definiuje the fault trip limit for motor temperature measurement. The drive 0
trips on fault MOTOR OVERTEMP when the limit is exceeded. When par.
3501 SENSOR TYPE value is set to THERMI(0)/(1): 1 = fault.
X...X Fault limit -
3505 AO EXCITATION Enables current feed from analog output AO. Parameter setting overrides ZABRONIONE
ENABLE parameter group 15 WYJCECIA ANALOGOWE settings.
With PTC the output current is 1.6 mA.
With Pt 100 the output current is 9.1 mA.
ZABRONIONE Disabled 0
DOZWOLONE Enabled
36 FUNKCJE ZEGARA | Time periods 1 to 4 and booster signal. Patrz sekcja Timed functions na
str. 118.
3601 TIMERS ENABLE Selects the source for the timer enable signal. NIE
WYBRANO
NIE WYBRANO Timed function is not selected. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI. Timer enable by a rising edge of DI1. 1
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybdr dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
ACTIVE Timer is always enabled. 7
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. Timer enable by a falling edge of | -1
DI1.
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
3602 START TIME 1 Definiuje the daily start time 1. The time can be changed in 2 second steps. | 00:00:00
00:00:00...23:59:58 hours:minutes:seconds. Przyktad: If parameter value is set to 07:00:00, the
timer is activated at 7:00 (7 a.m).
3603 STOP TIME 1 Definiuje the daily stop time 1. The time can be changed in 2 second steps. | 00:00:00

00:00:00...23:59:58

hours:minutes:seconds. Przyktad: If parameter value is set to 18:00:00, the
timer is deactivated at 18:00 (6 p.m).
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3604 START DAY 1 Definiuje the start day 1. MONDAY
MONDAY 1
TUESDAY Pr.zyll(’rad: If parameter value is set to MONDAY, timer 1 is active from Monday 2
midnight (00:00:00).
WEDNESDAY 3
THURSDAY 4
FRIDAY 5
SATURDAY 6
SUNDAY 7
3605 STOP DAY 1 Definiuje the stop day 1. MONDAY
Patrz opis parametru | If parameter is set to FRIDAY, timer 1 is deactivated on Friday midnight
3604. (23:59:58).
3606 START TIME 2 Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
3607 STOP TIME 2 Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
3608 START DAY 2 Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
3609 STOP DAY 2 Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
3610 START TIME 3 Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
3611  STOP TIME 3 Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
3612 START DAY 3 Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
3613 STOP DAY 3 Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
3614 START TIME 4 Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
Patrz opis parametru 3602 START TIME 1.
3615 STOP TIME 4 Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
Patrz opis parametru 3603 STOP TIME 1.
3616 START DAY 4 Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
Patrz opis parametru 3604 START DAY 1.
3617 STOP DAY 4 Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
Patrz opis parametru 3605 STOP DAY 1.
3622 BOOSTER SEL Selects the source for the booster activation signal. NIE
WYBRANO
NIE WYBRANO No booster activation signal 0
DI1 Digital input DI1. 1 = active, 0 = inactive. 1
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybor dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
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DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne. -1
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
3623 BOOSTER TIME Definiuje the time inside which the booster is deactivated after the booster 00:00:00
activation signal is switched off.
00:00:00...23:59:58 hours:minutes:seconds
Przykiad: If parameter 3622 BOOSTER SEL is set to DI1 and 3623
BOOSTER TIME is set to 01:30:00, the booster is active for 1 hour and 30
minutes after digital input DI is deactivated.
T
\
Booster active — [ —
| \
DI < -
| Booster time |
3626 TIMED FUNC 1 SRC | Selects the time periods for TIMED FUNC 1 SCR. Timed function can NIE
consists of 0...4 time periods and a booster. WYBRANO
NIE WYBRANO No time periods selected 0
T1 Time period 1 1
T2 Time period 2 2
T1+T2 Time periods 1 and 2 3
T3 Time period 3 4
T1+T3 Time periods 1 and 3 5
T2+T3 Time periods 2 and 3 6
T1+T2+T3 Time periods 1, 2 and 3 7
T4 Time period 4 8
T1+4T4 Time periods 1 and 4 9
T2+T4 Time periods 2 and 4 10
T1+T2+T4 Time periods 1, 2 and 4 1"
T3+T4 Time periods 4 and 3 12
T1+T3+T4 Time periods 1, 3 and 4 13
T2+T3+T4 Time periods 2, 3 and 4 14
T1+T2+T3+T4 Time periods 1, 2, 3 and 4 15
BOOST Booster 16
T1+B Booster and time period 1 17
T2+B Booster and time period 2 18
T1+T2+B Booster and time periods 1 and 2 19
T3+B Booster and time period 3 20
T1+T3+B Booster and time periods 1 and 3 21
T2+T3+B Booster and time periods 2 and 3 22
T1+T2+T3+B Booster and time periods 1, 2 and 3 23
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T4+B Booster and time period 4 24
T1+T4+B Booster and time periods 1 and 4 25
T2+T4+4B Booster and time periods 2 and 4 26
T1+T2+T4+B Booster and time periods 1, 2 and 4 27
T3+T4+B Booster and time periods 3 and 4 28
T1+T3+T4+B Booster and time periods 1, 3 and 4 29
T2+T3+T4+B Booster and time periods 2, 3 and 4 30
T1+2+3+4+B Booster and time periods 1, 2, 3 and 4 31
3627 TIMED FUNC 2 SRC | Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
3628 TIMED FUNC 3 SRC | Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
3629 TIMED FUNC 4 SRC | Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Patrz opis parametru 3626 TIMED FUNC 1 SRC.

40 STEROWANIE Process PID (PID1) control parameter set 1. Patrz sekcja PID control na

PROCESOWE PID ZESTAW 1 | str. 108.

4001 GAIN Definiuje the gain for the process PID controller. Great gain may cause speed | 1
oscillation.

0.1...100.0 Gain. When value is set to 0.1, the PID controller output changes one-tenth | 1 =0.1
as much as the error value. When value is set to 100, the PID controller
output changes one hundred times as much as the error value.

4002 INTEGRATION TIME | Definiuje the integration time for the process PID1 controller. The integration | 60
time definiuje the rate at which the controller output changes when the error
value is constant. The shorter the integration time, the faster the continuous
error value is corrected. Too short an integration time makes the control
unstable.

A
4 / \‘ A = Error
B | - B = Error value step
B C = Controller output with gain = 1
D (4001 =10)— & | D = Controller output with gain = 10
C (4001 =1) || \
| t
L »
~— 4002 —>
0.0...3600.0 s Integration time. If parameter value is set to zero, integration (I-part of the 1=01s

PID controller) is disabled.
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4003 DERIVATION TIME Definiuje the derivation time for the process PID controller. Derivative action | 0
boosts the controller output if the error value changes. The longer the
derivation time, the more the speed controller output is boosted during the
change. If the derivation time is set to zero, the controller works as a PI
controller, otherwise as a PID controller.

The derivation makes the control more responsive for disturbances.

The derivative is filtered with a 1-pole filter. Filter time constant is defined by
parameter 4004 PID DERIV FILTER.

Error | Process error value
100% |- —— - — — v
|
|
|
0% |
>t
|
PID outp ﬁ’t D-part of controller output
Gain ‘
4001
>t
— 4003 —»

0.0...10.0 s Derivation time. If parameter value is set to zero, the derivative part of the 1=01s
PID controller is disabled.

4004 PID DERIV FILTER Definiuje the filter time constant for the derivative part of the process PID 1
controller. Increasing the filter time smooths the derivative and reduces

noise.
0.0...10.0s Filter time constant. If parameter value is set to zero, the derivative filter is 1=01s
disabled.
4005 ERRORVALUE INV | Selects the relationship between the feedback signal and drive speed. NIE
NIE Normal: A decrease in feedback signal increases drive speed. Error = Ref- | 0
Fbk
TAK Inverted: A decrease in feedback signal decreases drive speed. Error = Fbk - | 1
Ref
4006 JEDNOSTKA Selects the unit for PID controller actual values. %
Patrz opis parametru 3405 OUTPUT1 UNIT selections NO UNIT...Mrev. 0...63

4007 SKALA JEDNOSTKI Definiuje the decimal point location for the display parameter selected by 1
parameter 4006 JEDNOSTKA.

0...3 Przykiad PI (3.14159) 1=1
4007 value Entry Display
0 0003 3
1 0031 3.1
2 0314 3.14
3 3142 3.142
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4008 0% VALUE Definiuje together with parameter 4009 100% VALUE the scaling applied to the | 0
PID controller’s actual values.
Jednostka (4006)
Skala (4%07) +1000%
4009 | — — — — — — ‘
|
4008 | — |
| Internal scale (%)
| »
. 0% 100%
-1000%
X...X Unit and range depend on the unit and scale defined by parameters 4006
JEDNOSTKA and 4007 SKALA JEDNOSTKI.
4009 100% VALUE Definiuje together with parameter 4008 0% VALUE the scaling applied to the | 100
PID controller’s actual values.
X...X Unit and range depend on the unit and scale defined by parameters 4006
JEDNOSTKA and 4007 SKALA JEDNOSTKI.
4010 SET POINT SEL Selects the source for the process PID controller reference signal. Al1
KLAWIATURA Control panel 0
Al1 Analog input Al1 1
Al2 Analog input Al2 2
KOMUNIKACJA Zadawanie z magistrali komunikacyjnej ZAD2 8
COMM+AI1 Summation of fieldbus reference ZAD2 and analog input Al. Patrz sekcja 9
Reference selection and correction na str. 215.

COMM*AI1 Multiplication of fieldbus reference ZAD2 and analog input Al1. Patrz sekcja 10
Reference selection and correction na str. 215.

DI3U,4D(RNC) Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: 1"
Zmniejszanie zadawania. Polecenie Stop resetuje (kasuje) zadawanie do zera.
Warto$¢ zadawania nie jest zapamietywana jezeli zrédio zadawania zmienia
sie zZEWN 1 na ZEWN 2, z ZEWN 2 na ZEWN 1 lub z LOC na REM.

DI3U,4D (NC) Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: 12
Zmniejszanie zadawania. Program zapamietuje aktywne zadawanie
(polecenie Stop nie podowoduje kasowania zadawania do zera). Warto$¢
zadawania nie jest zapamietywana jezeli zrédto zadawania zmienia sie z
ZEWN 1 na ZEWN 2, z ZEWN 2 na ZEWN 1 lub z LOC na REM.

Al1+AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 14
REF = Al1(%) + AlI2(%) - 50%

Al1*Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 15
REF = Al(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1-Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

INTERNAL Wartos¢ stata zdefiniowana przez parametr 4077 INTERNAL SETPNT 19

DI4U,5D(NC) Patrz wybér dla DI3U,4D (NC). 31

FREQ INPUT Wejscie czestotliwosci 32

SEQ PROG OUT Sequence programming output. Patrz opis grupy parametrow 84 SEQUENCE | 33

PROG.
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4011 INTERNAL SETPNT | Selects a constant value as process PID controller reference, when 40
parameter 4070 SET POINT SEL value is set to INTERNAL.
X...X Unit and range depend on the unit and scale defined by parameters 4006
JEDNOSTKA and 4007 SKALA JEDNOSTKI.
4012 SETPOINT MIN Definiuje the minimum value for the selected PID reference signal source. 0
Patrz opis parametru 4070 SET POINT SEL
-500.0...500.0% Value in percent. 1=0.1%

Przyktad: Analog input Al1 is selected as the PID reference source (value of
parameter 4010 is Al1). The reference minimum and maximum correspond
the 7307 MINIMUM Al1 and 1302 MAKSIMUM Al1 settings as follows:

4 Ref A Ref
€’ MAX > MIN 4012 | MIN > MAX
4013 | . (MIN)
(MAX) |
|
|
! 4013
4012 | | 1
(MIN) | A1 (%) (MAX) | A1 (%)
1301 1302 " 1301 1302
4013 SETPOINT MAX Definiuje the maximum value for the selected PID reference signal source. 100
Patrz opis parametrow 4070 SET POINT SEL i 4072 SETPOINT MIN.
-500.0...500.0% Value in percent 1=0.1%
4014 FBK SEL Selects the process actual value (feedback signal) for the process PID ACT1

controller: The sources for the variables ACT1 and ACT2 are further defined
by parameters 4076 ACT1 INPUT and 4077 ACT2 INPUT.

ACT ACT1 1
ACT1-ACT2 Subtraction of ACT1 and ACT 2 2
ACT1+ACT2 Addition of ACT1 and ACT2 3
ACT1*ACT2 Multiplication of ACT1 and ACT2 4
ACT1/ACT2 Division of ACT1 and ACT2 5
MIN(A1,A2) Selects the smaller of ACT1 and ACT2 6
MAX(A1,A2) Selects the higher of ACT1 and ACT2 7
sqri(A1-A2) Square root of the subtraction of ACT1 and ACT2 8
sqA1+sqA2 Addition of the square root of ACT1 and the square root of ACT2 9
sqrt(ACT1) Square root of ACT1 10
COMM FBK 1 Signal 0749 PID COMM VALUE 1 value 11
COMM FBK 2 Signal 0150 PID COMM VALUE 2 value 12
4015 FBK MULTIPLIER Definiuje an extra multiplier for the value defined by parameter 4074 FBK 0
SEL. Parameter is used mainly in applications where feedback value is
calculated from a other variable (e.g. flow from pressure difference).
-32.768...32.767 Multiplier. If parameter value is set to zero, no multiplier is used. 1=0.001
4016 ACT1 INPUT Definiuje the source for actual value ACT1. ACT1 forms the feedback value | Al2
used in process PID control. Patrz opis parametru 4074 FBK SEL.
Al1 Analog input Al1 1
Al2 Analog input Al2 2
PRAD Scaled current: Minimum ACT1 = 0 A, maximum ACT1 =2 - l,om- 3
MOMENT Scaled torque: Minimum ACT1 = -2 - T, maximum ACT1 =2 T,,o. 4
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MOC Scaled power: Minimum ACT1 = -2 - P gp,, maximum ACT1 =2 - P, 5
COMM ACT 1 Signal 07149 PID COMM VALUE 1 value
COMM ACT 2 Signal 0150 PID COMM VALUE 2 value
4017 ACT2 INPUT Definiuje the source for actual value ACT2. ACT2 forms the feedback value | Al2
used in process PID control. Patrz opis parametru 4074 FBK SEL.
Patrz opis parametru 4076 ACT1 INPUT.
4018 ACT1 MINIMUM Definiuje the minimum value for the variable ACT1 if an analog input is 0
selected as a source for ACT1. Patrz opis parametru 4076 ACT1 INPUT.
The ACT minimum and maximum correspond the 7307 MINIMUM Al1 and
1302 MAKSIMUM Al1 settings as follows.
A= Normal; B = Inversion (ACT1 minimum > ACT1 maximum)
ACT1 (%) ACT1 (%)A
A 4018
4019
4018 4019
| AL%)
1301 1302
-1000...1000% Value in percent 1=1%
4019 ACT1 MAXIMUM Definiuje the maximum value for the variable ACT1 if an analog input is 100
selected as a source for ACT1. Patrz opis parametru 4076 ACT1 INPUT. The
minimum (4078 ACT1 MINIMUM) and maximum settings of ACT1 define how
the voltage/current signal received from the measuring device is converted to
a percentage value used by the process PID controller.
Patrz opis parametru 4078 ACT1 MINIMUM.
-1000...1000% Value in percent 1=1%
4020 ACT2 MINIMUM Patrz opis parametru 4078 ACT1 MINIMUM. 0
-1000...1000% Patrz opis parametru 4018. 1=1%
4021 ACT2 MAXIMUM Patrz opis parametru 4079 ACT1 MAXIMUM. 100
-1000...1000% Patrz opis parametru 4019. 1=1%
4022 SLEEP SELECTION | Activates the sleep function and selects the source for the activation input. NIE
Patrz sekcja Sleep function for the process PID (PID1) control na str. 110. WYBRANO
NIE WYBRANO No sleep function selected 0
DI1 The function is activated/deactivated through digital input DI1.1 = activation, | 1
0 = deactivation.
The internal sleep criteria set by parameters 4023 PID SLEEP LEVEL and
4025 WAKE-UP DEV are not effective. The sleep start and stop delay
parameters 4024 PID SLEEP DELAY and 4026 WAKE-UP DELAY are
effective.
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
INTERNAL Activated and deactivated automatically as defined by parameters 4023 PID | 7

SLEEP LEVEL and 4025 WAKE-UP DEV.

Sygnaty biezgce i parametry




191

Indeks Nazwa/Wybor

Opis

DI1(INV) The function is activated/deactivated through inverted digital input DI1. -1
1 = deactivation, 0 = activation.
The internal sleep criteria set by parameters 4023 PID SLEEP LEVEL and
4025 WAKE-UP DEV are not effective. The sleep start and stop delay
parameters 4024 PID SLEEP DELAY and 4026 WAKE-UP DELAY are
effective.
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
4023 PID SLEEP LEVEL Definiuje the start limit for the sleep function. If the motor speed is below a 0
set level (4023) longer than the sleep delay (4024), the drive shifts to the
sleeping mode: The motor is stopped and the control panel shows alarm
message USPIENIE PID.
Parameter 4022 SLEEP SELECTION must be set to INTERNAL.
PID output level
o
—»
PID process feedback | \
A
PID reference ‘ +; <= 4026
; 4025 |\
Vo
|
S1OP gart
0.0...500.0 Hz / Sleep start level 1=01Hz/
0...30000 rpm 1 rpm
4024 PID SLEEP DELAY Definiuje the delay for the sleep start function. Patrz opis parametru 4023 60
PID SLEEP LEVEL. When the motor speed falls below the sleep level, the
counter starts. When the motor speed exceeds the sleep level, the counter is
reset.
0.0...3600.0 s Sleep start delay 1=01s
4025 WAKE-UP DEV Definiuje the wake-up deviation for the sleep function. The drive wakes up if | 0

the process actual value deviation from the PID reference value exceeds the
set wake-up deviation (4025) longer than the wake-up delay (4026). Wake-up
level depends on parameter 4005 ERROR VALUE INV settings.

If parameter 4005 is set 0:

Wake-up level = PID reference (4010) - Wake-up deviation (4025).
If parameter 4005 is set to 1:

Wake-up level = PID reference (4010) + Wake-up deviation (4025)

o Wake-up level when 4005 = 1
—54025
PID reference
i 4025
- = = = — = Wake-up level when 4005 =0
» !

|

See also figures in parameter 4023 PID SLEEP LEVEL.

Sygnaty biezgce i parametry




192

Indeks Nazwa/Wybor

Opis

X...X Unit and range depend on the unit and scale defined by parameters 4026
WAKE-UP DELAY and 4007 SKALA JEDNOSTKI.
4026 WAKE-UP DELAY Definiuje the wake-up delay for the sleep function. Patrz opis parametru 4023 | 0.5
PID SLEEP LEVEL.
0.00...60.00 s Wake-up delay 1=0.01s
4027 ZEST PARAMPID 1 Definiuje the source from which the drive reads the signal that selects SET1
between PID parameter set 1 and 2.
PID parameter set 1 is defined by parameters 4001...4026.
PID parameter set 2 is defined by parameters 47071...4126.
SET 1 PID SET 1 is active. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = PID SET 2, 0 = PID SET 1. 1
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
SET 2 PID SET 2 is active. 7
TIMER 1 Timed PID SET 1/2 control. TIMER 1 inactive = PID SET 1, TIMER 1 active = | 8
PID SET 2. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA.
TIMER 2 Patrz wybér dla TIMER 1. 9
TIMER 3 Patrz wybér dla TIMER 1. 10
TIMER 4 Patrz wybér dla TIMER 1. 11
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = PID SET 2,1 =PID SET 1. | -1
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5

41 STEROWANIE

PROCESOWE PID ZESTAW 2

Process PID (PID1) control parameter set 2. Patrz sekcja PID control na
str. 108.

4101  GAIN Patrz opis parametru 4007 GAIN.

4102 INTEGRATION TIME | Patrz opis parametru 4002 INTEGARTION TIME.
4103 DERIVATION TIME Patrz opis parametru 4003 DERIVATION TIME.
4104 PID DERIV FILTER Patrz opis parametru 4004 PID DERIV FILTER.
4105 ERROR VALUE INV | Patrz opis parametru 4005 ERROR VALUE INV.
4106 JEDNOSTKA Patrz opis parametru 4006 JEDNOSTKA.

4107 SKALA JEDNOSTKI | Patrz opis parametru 4007 SKALA JEDNOSTKI.
4108 0% VALUE Patrz opis parametru 4008 0% VALUE.

4109 100% VALUE Patrz opis parametru 4009 100% VALUE.

4110 SET POINT SEL Patrz opis parametru 4070 SET POINT SEL.
4111 INTERNAL SETPNT | Patrz opis parametru 4077 INTERNAL SETPNT.
4112 SETPOINT MIN Patrz opis parametru 4072 SETPOIN MIN.

4113 SETPOINT MAX Patrz opis parametru 4073 SETPOINT MAX.
4114 FBK SEL Patrz opis parametru 4074 FBK SEL.

4115 FBK MULTIPLIER Patrz opis parametru 4075 FBK MULTIPLIER.
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4116  ACT1 INPUT Patrz opis parametru 4076 ACT1 INPUT.
4117 ACT2 INPUT Patrz opis parametru 4077 ACT2 INPUT.
4118 ACT1 MINIMUM Patrz opis parametru 4078 ACT1 MINIMUM.
4119 ACT1 MAXIMUM Patrz opis parametru 4078 ACT1 MAXIMUM.
4120 ACT2 MINIMUM Patrz opis parametru 4020 ACT2 MINIMUM.
4121  ACT2 MAXIMUM Patrz opis parametru 40217 ACT2 MAXIMUM.

4122 SLEEP SELECTION | Patrz opis parametru 4022 SLEEP SELECTION.

4123 PID SLEEP LEVEL Patrz opis parametru 4023 PID SLEEP LEVEL.

4124 PID SLEEP DELAY Patrz opis parametru 4024 PID SLEEP DELAY.

4125 WAKE-UP DEV Patrz opis parametru 4025 WAKE-UP DEV.

4126 WAKE-UP DELAY Patrz opis parametru 4026 WAKE-UP DELAY.

42 EXT / TRIM PID External/Trim PID (PID2) control. Patrz sekcja PID control na str. 108.
4201 GAIN Patrz opis parametru 4007 GAIN.

4202 INTEGRATION TIME | Patrz opis parametru 4002 INTEGARTION TIME.

4203 DERIVATION TIME Patrz opis parametru 4003 DERIVATION TIME.

4204 PID DERIV FILTER Patrz opis parametru 4004 PID DERIV FILTER.

4205 ERROR VALUE INV | Patrz opis parametru 4005 ERROR VALUE INV.

4206 JEDNOSTKA Patrz opis parametru 4006 JEDNOSTKA.

4207 SKALA JEDNOSTKI | Patrz opis parametru 4007 SKALA JEDNOSTKI.

4208 0% VALUE Patrz opis parametru 4008 0% VALUE.

4209 100% VALUE Patrz opis parametru 4009 100% VALUE.

4210 SET POINT SEL Patrz opis parametru 4070 SET POINT SEL.

4211 INTERNAL SETPNT | Patrz opis parametru 4077 INTERNAL SETPNT.

4212 SETPOINT MIN Patrz opis parametru 4072 SETPOIN MIN.

4213 SETPOINT MAX Patrz opis parametru 4013 SETPOINT MAX.

4214 FBK SEL Patrz opis parametru 4074 FBK SEL.

4215 FBK MULTIPLIER Patrz opis parametru 4015 FBK MULTIPLIER.

4216 ACT1 INPUT Patrz opis parametru 4076 ACT1 INPUT.

4217 ACT2 INPUT Patrz opis parametru 4077 ACT2 INPUT.

4218 ACT1 MINIMUM Patrz opis parametru 4078 ACT1 MINIMUM.

4219 ACT1 MAXIMUM Patrz opis parametru 4078 ACT1 MAXIMUM.

4220 ACT2 MINIMUM Patrz opis parametru 4020 ACT2 MINIMUM.

4221  ACT2 MAXIMUM Patrz opis parametru 4021 ACT2 MAXIMUM.

4228 AKTYW KOREKCJI Selects the source for the external PID function activation signal. Parameter | NIE

4230 TRIM MODE must be set to NIE WYBRANO. WYBRANO

NIE WYBRANO No external PID control activation selected 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne. 1
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
DRIVE RUN Activation at drive start. Start (drive running) = active. 7
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ON Activation at drive power-up. Power-up (drive powered) = active.
TIMER 1 Activation by a timer. Timer 1 active = PID control active. Patrz opis grupy
parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA.
TIMER 2 Patrz wybér dla TIMER 1. 10
TIMER 3 Patrz wybér dla TIMER 1. 11
TIMER 4 Patrz wybér dla TIMER 1. 12
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne. -1
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5
4229 OFFSET Definiuje the offset for the external PID controller output. When PID controller | 0
is activated, controller output starts from the offset value. When PID
controller is deactivated, controller output is reset to the offset value.
Parameter 4230 TRIM MODE must be set to NIE WYBRANO.
0.0...100.0% Value in percent 1=0.1%
4230 TRIM MODE Activates the trim function and selects between the direct and proportional NIE
trimming. With trimming it is possible to combine a corrective factor to the WYBRANO
drive reference. Patrz sekcja Reference trimming na str. 97.
NIE WYBRANO No trim function selected 0
PROPORTIONAL Active. The trimming factor is proportional to the rpm/Hz reference before
trimming (ZAD1).
DIRECT Active. The trimming factor is relative to a fixed maximum limit used in the 2
reference control loop (maximum speed, frequency or torque).
4231 TRIM SCALE Definiuje the multiplier for the trimming function. Patrz sekcja Reference 0
trimming na str. 91.
-100.0...100.0% Multiplier 1=0.1%
4232 CORRECTION SRC | Selects the trim reference. Patrz sekcja Reference trimming na str. 91. PID2REF
PID2REF PID2 reference selected by parameter 4210 (i.e. signal 07129 PKT PRACY 1
PID 2 value)
PID20UTPUT PID2 output i.e. signal 0127 WYJSCIE PID 2 value 2
4233 TRIM SELECTION Selects whether the trimming is used for correcting the speed or torque SPEED/
reference. Patrz sekcja Reference trimming na str. 91. FREQ
SPEED/FREQ Speed reference trimming 0
MOMENT Torque reference trimming (only for ZAD2 (%)) 1
43 MECH BRK Sterowanie hamulcem mechanicznym. Patrz sekcja Control of a mechanical
CONTROL brake na str. 114.
4301 BRAKE OPEN DLY Definiuje the brake open delay (= the delay between the internal open brake | 0.20
command and the release of the motor speed control). The delay counter
starts when the motor current/torque/speed has risen to the level required at
brake release (parameter 4302 BRAKE OPEN LVL or 4304 FORCED OPEN
LVL) and the motor has been magnetised. Simultaneously with the start of
the counter, the brake function energises the relay output controlling the
brake and the brake starts opening.
0.00...2.50 s Delay time 1=0.01s
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4302 BRAKE OPEN LVL Definiuje the motor starting torque/current at brake release. After start the 100%
drive current/torque is frozen to the set value, until the motor is magnetised.
0.0...180.0% Value in percent of the nominal torque Ty (with vector control) or the nominal | 1 =0.1%
current Iy (with scalar control).
The control mode is selected by parameter 9904 TRYB STER SILNIK.
4303 BRAKE CLOSE LVL Definiuje the brake close speed. After stop the brake is closed when drive 4.0%
speed falls below the set value.
0.0...100.0% Value in percent of the nominal speed (with vector control) or the nominal 1=0.1%
frequency (with scalar control). The control mode is selected by parameter
9904 TRYB STER SILNIK.
4304 FORCED OPEN LVL | Definiuje the speed at brake release. Parameter setting overrides parameter | 0
4302 BRAKE OPEN LVL setting. After start, the drive speed is frozen to the
set value, until the motor is magnetised.
The purpose of this parameter is to generate enough start torque to prevent
the motor rotating into the wrong direction because of the motor load.
0.0...100% Value in percent of the maximum frequency (with scalar control) or the 1=01%
maximum speed (with vector control). If parameter value is set to zero, the
function is disabled. The control mode is selected by parameter 9904 TRYB
STER SILNIK.
4305 BRAKE MAGN DELAY | Definiuje motor magnetising time. After start drive current/torque/speed is 0
frozen to the value defined by parameter 4302 BRAKE OPEN LVL or 4304
FORCED OPEN LVL for the set time.
0...10000 ms Magnetising time. If parameter value is set to zero, the function is disabled. | 1=1ms
4306 RUNTIME FREQ LVL | Definiuje the brake close speed. When frequency falls below the set level 0
during run, the brake is closed. The brake is re-opened when the
requirements set by parameters 43017...4305 are met.
0.0...100.0% Value in percent of the maximum frequency (with scalar control) or the 1=0.1%
maximum speed (with vector control). If parameter value is set to zero, the
function is disabled. The control mode is selected by parameter 9904 TRYB
STER SILNIK.
51 EXT COMM The parameters need to be adjusted only when a fieldbus adapter module
MODULE (optional) is installed and activated by parameter 9802 COMM PROT SEL.
For more details on the parameters, refer to the manual of the fieldbus
module and chapter Fieldbus control with fieldbus adapter. These parameter
settings will remain the same even though the macro is changed.
5101 FBATYPE Displays the type of the connected fieldbus adapter module.
NOT DEFINED Fieldbus module is not found, or it is nor properly connected, or parameter | 0
9802 COMM PROT SEL setting is not EXT FBA.
PROFIBUS-DP Profibus adapter module 1
CANOPEN CANopen adapter module 32
DEVICENET DeviceNet adapter module 37
5102 FBPAR2 These parameters are adapter module-specific. For more information, see
the module manual. Nalezy zauwazy¢, Zze nie ma potrzeby przedstawiania
wszystkich tych parametrow.
5126 FB PAR 26
5127 FBA PAR REFRESH | Validates any changed adapter module configuration parameter settings.
After refreshing, the value reverts automatically to DONE.
DONE Refreshing done 0
REFRESH Refreshing

Sygnaty biezgce i parametry




196

Indeks Nazwa/Wybor Opis
52 PANEL COMM Communication settings for the control panel port on the drive
5201 STATION ID Definiuje the address of the drive. Two units with the same address are not | 1
allowed on-line.
1...247 Address 1=1
5202 BAUD RATE Definiuje the transfer rate of the link. 9.6
9.6 kbit/s 9.6 kbit/s 1= 0.1 kbit/s
19.2 kbit/s 19.2 kbit/s
38.4 kbit/s 38.4 kbit/s
57.6 kbit/s 57.6 kbit/s
115.2 kbit/s 115.2 kbit/s
5203 PARITY Definiuje the use of parity and stop bit(s). The same setting must be used in | 8N1
all on-line stations.
8N1 No parity bit, one stop bit 0
8N2 No parity bit, two stop bits 1
8E1 Even parity indication bit, one stop bit 2
801 Odd parity indication bit, one stop bit 3
5204 OK MESSAGES Number of valid messages received by the drive. During normal operation, |0
this number increases constantly.
0...65535 Number of messages 1=1
5205 PARITY ERRORS Number of characters with a parity error received from the Modbus link. If the | 0
number is high, check that the parity settings of the devices connected on the
bus are the same.
Uwaga: High electromagnetic noise levels generate errors.
0...65535 Number of characters =1
5206 FRAME ERRORS Number of characters with a framing error received by the Modbus link. If the | 0
number is high, check that the communication speed settings of the devices
connected on the bus are the same.
Uwaga: High electromagnetic noise levels generate errors.
0...65535 Number of characters =1
5207 BUFFER OVERRUNS | Number of characters which overflow the buffer, i.e. number of characters 0
which exceed the maximum message length, 128 bytes.
0...65535 Number of characters =1
5208 CRC ERRORS Number of messages with an CRC (cyclic redundancy check) error received | 0
by the drive. If the number is high, check CRC calculation for possible errors.
Uwaga: High electromagnetic noise levels generate errors.
0...65535 Number of messages 1=1
53 EFB PROTOCOL Embedded fieldbus link settings. Patrz rozdziat Fieldbus control with
embedded fieldbus.
5302 EFB STATION ID Definiuje the address of the device. Two units with the same address are not | 1
allowed on-line.
0...247 Address 1=1
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5303 EFB BAUD RATE Definiuje the transfer rate of the link. 9.6
1.2 1.2 kbit/s 1= 0.1 kbit/s
2.4 2.4 kbit/s
4.8 4.8 kbit/s
9.6 9.6 kbit/s
19.2 19.2 kbit/s
38.4 38.4 kbit/s
57.6 57.6 kbit/s
76.8 76.8 kbit/s
5304 EFB PARITY Definiuje the use of parity and stop bit(s) and the data length. The same 8N1
setting must be used in all on-line stations.
8N1 No parity bit, one stop bit, 8 data bits 0
8N2 No parity bit, two stop bits, 8 data bits 1
8E1 Odd parity indication bit, one stop bit, 8 data bits 2
801 Odd parity indication bit, one stop bit, 8 data bits 3
5305 EFB CTRL PROFILE | Selects the communication profile. Patrz sekcja Communication profiles na | ABB DRV
str. 224. LIM
ABB DRV LIM ABB Drive limited profile 0
DCU PROFILE DCU profile 1
ABB DRV FULL ABB Drives profile 2
5306 EFB OK MESSAGES | Number of valid messages received by the drive. During normal operation, |0
this number increases constantly.
0...65535 Number of messages 1=1
5307 EFB CRC ERRORS Number of messages with an CRC (cyclic redundancy check) error received | 0
by the drive. If the number is high, check CRC calculation for possible errors.
Uwaga: High electromagnetic noise levels generate errors.
0...65535 Number of messages =1
5310 EFB PARAM 10 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40005. 0
0...65535 Parameter index =1
5311 EFB PARAM 11 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40006. 0
0...65535 Parameter index =1
5312 EFB PARAM 12 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40007. 0
0...65535 Parameter index =1
5313 EFB PARAM 13 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40008. 0
0...65535 Parameter index =1
5314 EFB PARAM 14 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40009. 0
0...65535 Parameter index =1
5315 EFB PARAM 15 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40010. 0
0...65535 Parameter index =1
5316 EFB PARAM 16 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40011. 0
0...65535 Parameter index =1
5317 EFB PARAM 17 Selects an actual value to be mapped to Modbus register 40012. 0
0...65535 Parameter index =1
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5318 EFB PARAM 18 Zarezerwowany 0
5319 EFB PARAM 19 ABB Drives profile (ABB DRV LIM or ABB DRV FULL) Control Word. Read | 0x0000
only copy of the Fieldbus Control Word.
0x0000...0xFFFF (hex)| Control Word
5320 EFB PARAM 20 ABB Drives profile (ABB DRV LIM or ABB DRV FULL) Status Word. Read 0x0000
only copy of the Fieldbus Status Word.
0x0000...0xFFFF (hex)| Status Word
54 FBA DATA IN Data from drive to fieldbus controller via a fieldbus adapter. Patrz rozdziat
Fieldbus control with fieldbus adapter.
5401 FBADATAIN 1 Selects data to be transferred from the drive to the fieldbus controller.
0 Not in use
1.6 Control and status data words
5401 setting Data word
1 Control Word
2 ZAD1
3 ZAD2
4 Status Word
5 Actual value 1
6 Actual value 2
101...9999 Parameter index
5402 FBADATAIN 2 See 5401 FBA DAT IN A.
5410 FBADATAIN 10 See 5401FBA DATA IN 1.
55 FBA DATA OUT Data from fieldbus controller to drive via a fieldbus adapter. Patrz rozdziat
Fieldbus control with fieldbus adapter.
5501 FBA DATA OUT 1 Selects data to be transferred from the fieldbus controller to the drive.
0 Not in use
1..6 Control and status data words
5501 setting Data word
1 Control Word
2 ZAD1
3 ZAD2
4 Status Word
5 Actual value 1
6 Actual value 2
101...9999 Drive parameter
5502 FBA DATA OUT 2 See 5501 FBA DATA PUT 1.
5510 FBA DATA OUT 10 See 5501 FBA DATA OUT 1.
84 SEQUENCE PROG | Sequence programming. Patrz sekcja Sequence programming na str. 121.
8401 SEQ PROG ENABLE | Enables sequence programming. ZABRONIONE
If sequence programming enable signal is lost, the sequence programming is
stopped, sequence programming state (0768 SEQ PROG STATE) is set to 1
and all timers and outputs (RO/TO/AQ) are set to zero.
ZABRONIONE Disabled 0
ACTIVE Enabled
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8402 SEQ PROG START Selects the source for the sequence programming activation signal. NIE
When sequence programming is activated, the programming starts from the WYBRANO
previously used state.

If sequence programming activation signal is lost, the sequence
programming is stopped and all timers and outputs (RO/TO/AO) are set to
zero. Sequence programming state (07168 SEQ PROG STATE) remains
unchanged.
If start from the first sequence programming state is required, the sequence
programming must be reset by parameter 8404 SEQ PROG RESET. If start
from the first sequence programming state is always required, reset and start
signal sources must be through the same digital input (8404 and 8402 SEQ
PROG START).
Uwaga: The drive will not start if no Run Enable signal is received (1601
ZEZWOL NA BIEG).
DI1(INV) Sequence programming activation through inverted digital input DI1. -1
0 = active, 1 = inactive.
DI2(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér dla DI1(INV). -5
NIE WYBRANO No sequence programming activation signal
DI1 Sequence programming activation through digital input DI1. 1 = active, 1
0 = inactive.
DI2 Patrz wybor dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
DI4 Patrz wybor dla DI1. 4
DI5 Patrz wybor dla DI1. 5
DRIVE START Sequence programming activation at drive start 6
TIMED FUNC 1 Sequence programming is activated by time function 1. Patrz opis grupy 7
parametrow 36 FUNKCJE ZEGARA.
TIMED FUNC 2 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 8
TIMED FUNC 3 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 9
TIMED FUNC 4 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 10
RUNNING Sequence programming is always active. 11

8403 SEQ PROG PAUSE Selects the source for the sequence programming pause signal. When NIE
sequence programming pause is activated all timers and outputs (RO/TO/ WYBRANO
AQ) are freezed. Sequence programming state transition is possible only by
parameter 8405 SEQ ST FORCE.

DI1(INV) Pause signal through inverted digital input DI1. 0 = active, 1 = inactive. -1
DI2(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -5
NIE WYBRANO No pause signal 0

DI1 Pause signal through digital input DI1. 1 = active, 0 = inactive.

DI2 Patrz wybdr dla DI1. 2
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DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Di4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
PAUSED Sequence programming pause enabled 6
8404 SEQ PROG RESET Selects the source for the sequence programming reset signal. Sequence NIE
programming state (07168 SEQ PROG STATE) is set to the first state and all | WYBRANO
timers and outputs (RO/TO/AQ) are set to zero.
Reset is possible only when sequence programming is stopped.

DI1(INV) Reset through inverted digital input DI1. 0 = active, 1 = inactive. -1
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5
NIE WYBRANO No reset signal 0
DI1 Reset through digital input DI1. 1 = active, 0 = inactive. 1
DI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
Dl4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybér dla DI1. 5
KASOWANIE Reset. After reset parameter value is automatically set to NIE WYBRANO. 6

8405 SEQ ST FORCE Forces the sequence programming to a selected state. State force is CHANGE TO

possible only when sequence programming is paused by parameter 8403 ST 1

SEQ PROG PAUSE.
STATE 1 State is forced to state 1. 1
STATE 2 State is forced to state 2. 2
STATE 3 State is forced to state 3. 3
STATE 4 State is forced to state 4. 4
STATE 5 State is forced to state 5. 5
STATE 6 State is forced to state 6. 6
STATE 7 State is forced to state 7. 7
STATE 8 State is forced to state 8. 8

8406 SEQLOGIC VAL 1 Definiuje the source for the logic value 1. Logic value 1 is compared to logic | FALSE

value 2 as defined by parameter 8407 SEQ LOGIC OPER 1.

Logic operation values are used in state transitions. Patrz opis parametru

8425 ST1 TRIG TO ST 2/ 8426 ST1 TRIG TO STN selection LOGIC VAL.
DI1(INV) Logic value 1 through inverted digital input DI1 (INV) -1
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -5
FALSE No logic value 0
DI1 Logic value 1 through digital input DI1 1
DI2 Patrz wybdr dla DI1. 2
DI3 Patrz wybér dla DI1. 3
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Dl4 Patrz wybor dla DI1.
DI5 Patrz wybor dla DI1.

POW NADZOR 1

Logic value according to supervision parameters 32017...3203. Patrz opis
grupy parametréw 32 NADZOR.

POW NADZOR 2 Logic value according to supgrvision parameters 3204...3206. Patrz opis 7
grupy parametrow 32 NADZOR.
POW NADZOR 3 Logic value according to sup(,ervision parameters 3207...3209. Patrz opis 8
grupy parametrow 32 NADZOR.
PON NADZOR 1 Patrz wybér dla POW NADZOR 1. 9
PON NADZOR 2 Patrz wybér dla POW NADZOR 2. 10
PON NADZOR 3 Patrz wybér dla POW NADZOR 3. 1
TIMED FUNC 1 Logic value 1 is activated by timed function 1. Patrz opis grupy parametrow | 12
36 FUNKCJE ZEGARA. 1 = timer active.
TIMED FUNC 2 Patrz wybér dla TIMED DFUNC 1. 13
TIMED FUNC 3 Patrz wybér dla TIMED DFUNC 1. 14
TIMED FUNC 4 Patrz wybér dla TIMED DFUNC 1. 15
8407 SEQLOGIC OPER 1 | Selects the operation between logic value 1 and 2. Logic operation values NIE
are used in state transitions. Patrz opis parametru 8425 ST1 TRIG TO ST 2/ | WYBRANO
8426 ST1 TRIG TO STN selection LOGIC VAL.
NIE WYBRANO Logic value 1 (no logic comparison) 0
AND Logic function: AND 1
OR Logic function: OR 2
XOR Logic function: XOR 3
8408 SEQLOGIC VAL 2 Patrz opis parametru 8406 SEQ LOGIC VAL 1. FALSE
Patrz opis parametru 8406.
8409 SEQLOGIC OPER 2 | Selects the operation between logic value 3 and the result of the first logic NOTS SEL
operation defined by parameter 8407 SEQ LOGIC OPER 1.
NIE WYBRANO Logic value 2 (no logic comparison) 0
AND Logic function: AND 1
OR Logic function: OR 2
XOR Logic function: XOR 3
8410 SEQLOGIC VAL 3 Patrz opis parametru 8406 SEQ LOGIC VAL 1. FALSE
Patrz opis parametru 8406.
8411 SEQ VAL 1 HIGH Definiuje the high limit for the state change when parameter 8425 ST1 TRIG | 0
TO ST 2is setto e.g. Al1 HIGH 1.
0.0...100.0% Value in percent 1=0.1%
8412 SEQ VAL 1 LOW Definiuje the low limit for the state change when parameter 8425 ST1 TRIG | 0
TO ST 2is setto e.g. Al1 LOW 1.
0.0...100.0% Value in percent 1=0.1%
8413 SEQ VAL 2 HIGH Definiuje the high limit for the state change when parameter 8425 ST1 TRIG | 0
TO ST 2is setto e.g. Al2 HIGH 1.
0.0...100.0% Value in percent 1=0.1%
8414 SEQVAL 2 LOW Definiuje the low limit for the state change when parameter 8425 ST1 TRIG |0
TO ST 2is setto e.g. Al2 LOW 1.
0.0...100.0% Value in percent 1=0.1%
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8415 CYCLE CNT LOC Activates the cycle counter for sequence programming. ZABRONIONE
Przyktad: When parameter is set to ST6 TO ST7, the cycle count (0777 SEQ
CYCLE CNTR) increases every time the state changes from state 6 to
state 7.
ZABRONIONE Disabled 0
ST1 TO NEXT From state 1 to state 2 1
ST2 TO NEXT From state 2 to state 3 2
ST3 TO NEXT From state 3 to state 4 3
ST4 TO NEXT From state 4 to state 5 4
ST5 TO NEXT From state 5 to state 6 5
ST6 TO NEXT From state 6 to state 7 6
ST7 TO NEXT From state 7 to state 8 7
ST8 TO NEXT From state 8 to state 1 8
ST1TON From state 1 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 9
ST2TON From state 2 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 10
ST3TON From state 3 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 11
ST4TON From state 4 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 12
ST5TON From state 5 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 13
ST6 TON From state 6 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 14
ST7TON From state 7 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 15
ST8 TON From state 8 to state n. State n is defined by parameter 8427 ST1 STATE N. | 16
8416 CYCLE CNT RST Selects the source for the cycle counter reset signal (0777 SEQ CYCLE NIE
CNTR). WYBRANO
DI5(INV) Reset through inverted digital input DI1(INV). 0 = active, 1 = inactive. -5
DI4(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -4
DI3(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -3
DI2(INV) Patrz wybor dla DI1(INV). -2
DI1(INV) Patrz wybdr dla DI1(INV). -1
NIE WYBRANO No reset signal 0
DI1 Reset through digital input DI1. 1 = active, 0 = inactive. 1
DiI2 Patrz wybér dla DI1. 2
DI3 Patrz wybdr dla DI1. 3
Di4 Patrz wybér dla DI1. 4
DI5 Patrz wybdr dla DI1. 5
STATE 1 Reset during state transition to state 1. Counter is reset, when the state has | 6
been reached.
STATE 2 Reset during state transition to state 2. Counter is reset, when the state has | 7
been reached.
STATE 3 Reset during state transition to state 3. Counter is reset, when the state has | 8
been reached.
STATE 4 Reset during state transition to state 4. Counter is reset, when the state has | 9
been reached.
STATE 5 Reset during state transition to state 5. Counter is reset, when the state has | 10

been reached.
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STATE 6 Reset during state transition to state 6. Counter is reset, when the state has | 11
been reached.
STATE 7 Reset during state transition to state 7. Counter is reset, when the state has | 12
been reached.
STATE 8 Reset during state transition to state 8. Counter is reset, when the state has | 13
been reached.
SEQ PROG RST Reset signal source defined by parameter 8404 SEQ PROG RESET 14
8420 ST 1 REF SEL Selects the source for the sequence programming state 1 reference. 0
Parameter is used when parameter 1103/71106 REF1/2 SELECT is set to
SEQ PROG / AI1+SEQ PROG / AI2+SEQ PROG.
Uwaga: Constant speeds in group 12 PREDKOCECI STA£E overwrite the
selected sequence programming reference.
COMM VAL 2 0136 KOMUN StOWO 2. For scaling, see Fieldbus reference scaling na -1.3
str. 219.
Al1/AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.2
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))
Al1-Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.1
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)
Al1*AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.0
REF = Al(%) - (Al2(%) / 50%)
Al1+AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -0.9
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%
DI4U,5D Wejscie cyfrowe 4: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI5: -0.8
Zmniejszanie zadawania.
DI3U,4D Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: -0.7
Zmniejszanie zadawania.
DI3U,4D(R) Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: -0.6
Zmniejszanie zadawania.
AI2/JOYST Analog input AI2 as joystick. The minimum input signal runs the motor at the | -0.5
maximum reference in the "do tytu" direction, the maximum input at the
maximum reference in the "do przodu" direction. Minimum and maximum
references are defined by parameters 1704 MIN ZADAWANIA 1 and 1105
MAKS ZADAWANIA1. Patrz opis parametru 1703 WYBOR ZADAWANIA1
selection Al1/JOYST for more information.
Al1/JOYST Patrz wybér dla Al2/JOYST. -0.4
Al2 Analog input Al2 -0.3
Al1 Analog input Al1 -0.2
KLAWIATURA Control panel -01
0.0 ...100.0% Constant speed
8421 ST 1 COMMANDS Selects the start, stop and direction for state 1. Parameter 7002 ZEWN2 DRIVE STOP
KOMENDY must be set to SEQ PROG.
Uwaga: If change of direction of rotation is required, parameter 1003
KIERUNEK must be set to ZADANY.
DRIVE STOP Drive coast or ramps to stop depending on parameter 2702 STOP 0
FUNCTION setting.
START FRW Rotation of direction is fixed to "do przodu". If the drive is not already running, | 1

it is started according to parameter 2707 FUNKCJE STARTU settings.
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START REV Rotation of direction is fixed to "do tytu". If the drive is not already running, it | 2
is started according to parameter 2707 FUNKCJE STARTU settings.
8422 ST 1 RAMP Selects the acceleration/deceleration ramp time for sequence programming | 0
state 1, i.e. definiuje the rate of the reference change.
-0.2/-0.1/ Time 1=01s
0.0...1800.0's When value is set to -0.2 ramp pair 2 is used. Ramp pair 1 is defined by
parameters 2202...2204.
When value is set to -0.1 ramp pair 1 is used. Ramp pair 2 is defined by
parameters 2205...2207.
With ramp pair 1/2, parameter 2207 WYBOR RAMPY 1/2 must be set to
SEQ PROG. See also parameters 2202...2207.
8423 ST1 OUT CONTROL | Selects the relay, transistor and analog output control for sequence AO=0
programming state 1.
The relay/transistor output control must be activated by setting parameter
1401 WYJ PRZEKAZNIK 1/ 1805 SYGNAL DO to SEQ PROG. Analog
output control must be activated by parameter group 75 WYJCGECIA
ANALOGOWE.
Analog output control values can be monitored with signal 0770 SEQ PROG
AO VAL.
R=0,D=1,A0=0 Relay output is de-energized (opened), transistor output is energized and -0.7
analog output is cleared.
R=1,D=0,A0=0 Relay output is energized (closed), transistor output is de-energized and -0.6
analog output is cleared.
R=0,D=0,A0=0 Relay and transistor outputs are de-energized (opened) and analog output | -0.5
value is set to zero.
RO=0,D0=0 Relay and transistor outputs are de-energized (opened) and analog output | -0.4
control is frozen to the previously set value.
RO=1,DO=1 Relay and transistor outputs are energized (closed) and analog output -0.3
control is frozen to the previously set value.
DO=1 Transistor output is energized (closed) and relay output is de-energized. -0.2
Analog output control is frozen to the previously set value.
RO=1 Transistor output is de-energized (opened) and relay output is energized. -0.1
Analog output control is frozen to the previously set value.
AO=0 Analog output value is set to zero. Relay and transistor outputs are frozen to | 0.0
the previously set value.
0.1...100.0% Value written to signal 0770 SEQ PROG AO VAL. Value can be connected to
control analog output AO by setting parameter 17507 WYBOR SYGNAL AO1
value to 170 (i.e. signal 0170 SEQ PROG AO VAL). AO value is frozen to this
value until it is zeroed.
8424 ST 1 CHANGE DLY Definiuje the delay time for state 1. When delay has elapsed, state transition | 0
is allowed.
0.0...6553.5 s Delay time 1=01s
8425 ST1TRIGTO ST 2 Selects the source for the trigger signal, which changes the state from state 1 | NIE
to state 2. WYBRANO
DI5(INV) Trigger through inverted digital input DI5. 0 = active, 1 = inactive. -5
DI4(INV) Patrz wybor dla DI5(INV). -4
DI3(INV) Patrz wybor dla DI5(INV). -3
DI2(INV) Patrz wybér dla DI5(INV). -2
DI1(INV) Patrz wybor dla DI5(INV). -1
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NIE WYBRANO No trigger signal. If parameter 8426 ST1 TRIG TO STN setting is also NIE 0
WYBRANO, the state is frozen and can be reset only with parameter 8402
SEQ PROG START.

DI1 Trigger through digital input DI1. 1 = active, 0 = inactive. 1

DI2 Patrz wybor dla DI1. 2

DI3 Patrz wybér dla DI1. 3

DI4 Patrz wybor dla DI1. 4

DI5 Patrz wybér dla DI1. 5

Al1 LOW 1 State change when Al1 value < par. 8472 SEQ VAL 1 LOW value. 6

Al1 HIGH 1 State change when Al1 > par. 84771 SEQ VAL 1 HIGH value. 7

Al2 LOW 1 State change when Al2 value < par. 8472 SEQ VAL 1 LOW value. 8

Al2 HIGH 1 State change when Al2 value > par. 8411 SEQ VAL 1 HIGH value. 9

Al1 OR 2 LO1 State change when Al1 or Al2 value < par. 84712 SEQ VAL 1 LOW value. 10

AIMLO1AI2HI1 State change when Al1 value < par. 8412 SEQ VAL 1 LOW value and Al2 11
value > par. 8477 SEQ VAL 1 HIGH value.

AI1LO1 ORDI5 State change when Al1 value < par. 8472 SEQ VAL 1 LOW value or when 12
DI5 is active.

AI2HI1 ORDI5 State change when Al2 value > par. 8411 SEQ VAL 1 HIGH value or when | 13
DI5 is active.

Al1LOW 2 State change when Al1 value < par. 84714 SEQ VAL 2 LOW value. 14

Al 1 HIGH 2 State change when Al1 value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value. 15

Al2 LOW 2 State change when Al2 value < par. 8414 SEQ VAL 2 LOW value. 16

Al 2 HIGH 2 State change when Al2 value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value. 17

Al1 OR 2 LO2 State change when Al1 or Al2 value < par. 8414 SEQ VAL 2 LOW value. 18

AIMLO2AI2HI2 State change when Al1 value < par. 8414 SEQ VAL 2 LOW value and Al2 19
value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value.

Al1LO2 ORDI5 State change when Al1 value < par. 8414 SEQ VAL 2 LOW value or when 20
DI5 is active.

AI2HI2 ORDI5 State change when Al2 value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value or when | 21
DI5 is active.

TIMED FUNC 1 Trigger with time function 1. Patrz opis grupy parametréw 36 FUNKCJE 22
ZEGARA.

TIMED FUNC 2 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 23

TIMED FUNC 3 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 24

TIMED FUNC 4 Patrz wybér dla TIMED FUNC 1. 25

CHANGE DLY State change after delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 26
DLY has elapsed.

DI1 OR DELAY State change after DI1 activation or after delay time defined by parameter 27
8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.

DI2 OR DELAY Patrz wybdr dla DI1 OR DELAY. 28

DI3 OR DELAY Patrz wybér dla DI1 OR DELAY. 29

Dl4 OR DELAY Patrz wybdr dla DI1 OR DELAY. 30

DI5 OR DELAY Patrz wybér dla DI1 OR DELAY. 31

Al1HI1 ORDLY State change when Al1 > par. 84711 SEQ VAL 1 HIGH value or after delay 32

time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.
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AlI2LO1 ORDLY State change when Al1 value < par. 8412 SEQ VAL 1 LOW value or after 33
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.

Al1HI2 ORDLY State change when Al1 value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value or after 34
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.

Al2LO2 ORDLY State change when Al2 value < par. 8474 SEQ VAL 2 LOW value or after 35
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.

POW NADZOR 1 Logic value according to supervision parameters 32017...3203. Patrz opis 36
grupy parametréw 32 NADZOR.

POW NADZOR 2 Logic value according to supervision parameters 3204...3206. Patrz opis 37
grupy parametréw 32 NADZOR.

POW NADZOR 3 Logic value according to supervision parameters 3207...3209. Patrz opis 38
grupy parametréw 32 NADZOR.

PON NADZOR 1 Patrz wybér dla POW NADZOR 1. 39

PON NADZOR 2 Patrz wybér dla POW NADZOR 2. 40

PON NADZOR 3 Patrz wybér dla POW NADZOR 3. 41

SPV10VRORDLY State change according to supervision parameters 32017...3203 or when 42
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.

Patrz opis grupy parametrow 32 NADZOR.

SPV20VRORDLY State change according to supervision parameters 3204...3206 or when 43
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.
Patrz opis grupy parametrow 32 NADZOR.

SPV3OVRORDLY State change according to supervision parameters 3207...3209 or when 44
delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE DLY has elapsed.
Patrz opis grupy parametréow 32 NADZOR.

SPV1UNDORDLY Patrz wyboér dla SPV10OVRORDLY. 45

SPV2UNDORDLY Patrz wybor dla SPV20VRORDLY. 46

SPV3UNDORDLY Patrz wyboér dla SPV3UNDORDLY. 47

CNTR OVER State change when counter value exceeds the limit defined by par. 7905 48
COUNTER LIMIT. Patrz opis parametrow 1904...1911.

CNTR UNDER State change when counter value is below the limit defined by par. 1905 49
COUNTER LIMIT. Patrz opis parametrow 7904...1911.

LOGIC VAL State change according to logic operation defined by parameters 50
8407...8410

ENTER SETPNT State change when drive output frequency/speed enters the reference area | 51
(i.e the difference is less than or equal to 4% of the maximum reference).

AT SETPOINT State change when drive output frequency/speed equals the reference value | 52
(= is within tolerance limits i.e the error is less than or equal to 1% of the
maximum reference).

Al1 L1 &DI5 State change when Al1 value < par. 8472 SEQ VAL 1 LOW value and when | 53
DI5 is active.

Al2 L2 & DI5 State change when Al1 value < par. 8474 SEQ VAL 2 LOW value and when | 54
DI5 is active.

Al1 H1 & DI5 State change when Al1 > par. 8477 SEQ VAL 1 HIGH value and when DI5 is | 55
active.

Al2 H2 & DI5 State change when Al1 > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value and when DI5 is | 56
active.

Al1 L1 &Dl4 State change when Al1 value < par. 8472 SEQ VAL 1 LOW value and when | 57

Dl4 is active.

Sygnaty biezgce i parametry




207

Indeks Nazwa/Wybor Opis

Al2 L2 & Dl4 State change when Al1 value < par. 8414 SEQ VAL 2 LOW value and when | 58
Dl4 is active.

Al1 H1 & Dl4 State change when Al1 > par. 8411 SEQ VAL 1 HIGH value and when DI4 is | 59
active.

Al2 H2 & DI4 State change when Al1 > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value and when DI4 is | 60
active.

DLY AND DI1 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 61
DLY has elapsed and DI1 is active.

DLY AND DI2 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 62
DLY has elapsed and DI2 is active.

DLY AND DI3 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 63
DLY has elapsed and DI3 is active.

DLY AND DI4 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 64
DLY has elapsed and Dl4 is active.

DLY AND DI5 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 65
DLY has elapsed and DI5 is active.

DLY & Al2 H2 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 66
DLY has elapsed and Al2 value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH value.

DLY & Al2 L2 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 67
DLY has elapsed and Al2 value < par. 8474 SEQ VAL 2 LOW value.

DLY & Al1 H1 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 68
DLY has elapsed and Al1 > par. 8471 SEQ VAL 1 HIGH value.

DLY & Al1 L1 State change when delay time defined by parameter 8424 ST 1 CHANGE 69
DLY has elapsed and Al1 value < par. 84712 SEQ VAL 1 LOW value.

COMM VAL 1 #0 0135 KOMUN StOWO 1 bit 0. 1 = state change. 70

COMM VAL 1 #1 0135 KOMUN SLOWO 1 bit 1. 1 = state change. 71

COMM VAL 1 #2 0135 KOMUN StOWO 1 bit 2. 1 = state change. 72

COMM VAL 1 #3 0135 KOMUN StOWO 1 bit 3. 1 = state change. 73

COMM VAL 1 #4 0135 KOMUN StOWO 1 bit 4. 1 = state change. 74

COMM VAL 1 #5 0135 KOMUN StOWO 1 bit 5. 1 = state change. 75

COMM VAL 1 #6 0135 KOMUN StOWO 1 bit 6. 1 = state change. 76

COMM VAL 1 #7 0135 KOMUN StOWO 1 bit 7. 1 = state change. 77

8426 ST1TRIGTO STN Selects the source for the trigger signal, which changes the state from state 1 | NIE

to state N. State N is defined with parameter 8427 ST1 STATE N. WYBRANO
Patrz opis parametru 8425 ST1 TRIG TO ST 2.

8427 ST1STATEN Definiuje the state N. Patrz opis parametru 8426 ST1 TRIG TO STN. STATE 1
STATE 1 State 1 1
STATE 2 State 2 2
STATE 3 State 3 3
STATE 4 State 4 4
STATE 5 State 5 5
STATE 6 State 6 6
STATE 7 State 7 7
STATE 8 State 8 8
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8430 ST2 REF SEL

Patrz opis parametrow 8420...8427.

8497 ST8 STATEN

98 OPTIONS External serial communication activation

9802 COMM PROT SEL Activates the external serial communication and selects the interface. NIE

WYBRANO

NIE WYBRANO No communication 0

STD MODBUS Embedded fieldbus. Interface: RS-485 provided by optional FMBA-01 1
Modbus Adapter. Patrz rozdziat Fieldbus control with embedded fieldbus.

EXT FBA The drive communicates via a fieldbus adapter module connected to drive 4
terminal X3. See also parameter group 57 EXT COMM MODULE.

Patrz rozdziat Fieldbus control with fieldbus adapter.

MODBUS RS232 Embedded fieldbus. Interface: RS-232 (i.e. control panel connector). Patrz 10
rozdziat Fieldbus control with embedded fieldbus.

99 START-UP DATA Language selection. Definition of motor set-up data.

9901 LANGUAGE Selects the display language. ENGLISH
ENGLISH British English 0
ENGLISH (AM) American English. If selected, the unit of power used is HP instead of kW. 1
DEUTSCH German 2
ITALIANO Italian 3
ESPANOL Spanish 4
PORTUGUES Portuguese 5
NEDERLANDS Dutch 6
FRANCAIS French 7
DANSK Danish 8
SUOMI Finnish 9
SVENSKA Swedish 10

9902 MAKROAPLIKACJA | Selects the application macro. Patrz rozdziat Application macros. STANDARD

ABB

STANDARD ABB Standard macro for constant speed applications 1

3-PRZEWODOWA 3-wire macro for constant speed applications 2

ALTERNATYWNE Alternate macro for start forward and start reverse applications 3

POT ELEKTRON Motor potentiometer macro for digital signal speed control applications 4

RECZ/AUTOM Hand/Auto macro to be used when two control devices are connected to the | 5
drive:

- Device 1 communicates through the interface defined by external control
location ZEWN 1.

- Device 2 communicates through the interface defined by external control
location ZEWN 2.

ZEWN 1 or ZEWN 2 is active at a time. Switching between ZEW1/2 through
digital input.

REGUL PID PID control. For application in which the drive controls a process value. E.g. | 6
pressure control by the drive running the pressure boost pump. Measured
pressure and the pressure reference are connected to the drive.

REGUL MOMENT Torque control macro 8
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Indeks Nazwa/Wybor Opis
USER S1 LOAD User 1 macro loaded into use. Before loading, check that the saved 0
parameter settings and the motor model are suitable for the application.
USER S1 SAVE Save User 1 macro. Stores the current parameter settings and the motor -1
model.
USER S2 LOAD User 2 macro loaded into use. Before loading, check that the saved -2
parameter settings and the motor model are suitable for the application.
USER S2 SAVE Save User 2 macro. Stores the current parameter settings and the motor -3
model.
USER S3 LOAD User 3 macro loaded into use. Before loading, check that the saved -4
parameter settings and the motor model are suitable for the application.
USER S3 SAVE Save User 3 macro. Stores the current parameter settings and the motor -5
model.
9904 TRYB STER SILNIK | Selects the motor control mode. SCALAR:
FREQ
WEKTOR:PRED Sensorless vector control mode. 1
Reference 1 = speed reference in rpm.
Reference 2 = speed reference in percent. 100% is the absolute maximum
speed, equal to the value of parameter 2002 PREDKOSC MAKS (or 2001
PREDKOSC MINIMUM if the absolute value of the minimum speed is greater
than the maximum speed value).
WEKTOR:MOM Vector control mode. 2
Reference 1 = speed reference in rpm.
Reference 2 = torque reference in percent. 100% equals nominal torque.
SKALAR:CZEST Scalar control mode. 3
Reference 1 = frequency reference in Hz.
Reference 2 = frequency reference in percent. 100% is the absolute
maximum frequency, equal to the value of parameter 2008 CZESTOT
MAKSIMUM (or 2007 CZESTOT MINIMUM if the absolute value of the
minimum speed is greater than the maximum speed value).
9905 MOTOR NOM VOLT | Definiuje the nominal motor voltage. Must be equal to the value on the motor | 230 V (200 V
rating plate. The drive cannot supply the motor with a voltage greater than units)
the input power voltage. 400 V (400 V
Output voltage units, Eur)
9905 — — 460V (400 V
| units, US)
\
|  Output frequency
9907 ”
OSTRZEZENIE! Never connect a motor to a drive which is connected to
power line with voltage level higher than the rated motor voltage.
115...345V (200 V Voltage. 1=1V
units) Uwaga: The stress on the motor insulations is always dependent on the drive
200...600 V (400 V supply voltage. This also applies to the case where the motor voltage rating
units, Eur) is lower than the rating of the drive and the supply of the drive.
230...690 V (400 V
units, US)
9906 PRAD NOM SILNIKA | Definiuje the nominal motor current. Must be equal to the value on the motor | oy

rating plate.
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Indeks Nazwa/Wybor

Opis

0.2..2.0 - Iy

Current

1=01A

9907

MOTOR NOM FREQ

Definiuje the nominal motor frequency, i.e the frequency at which the output
voltage equals the motor nominal voltage:

Field weakening point = Nom. frequency - Supply voltage / Mot nom. voltage

Eur: 50/
US: 60

10.0...500.0 Hz

Frequency

1=0.1Hz

9908

MOTOR NOM SPEED

Definiuje the nominal motor speed. Must be equal to the value on the motor
rating plate.

Type
dependent

50...30000 rpm

Speed

1=1rpm

9909

MOTOR NOM
POWER

Definiuje the nominal motor power. Must equal the value on the motor rating
plate.

Pn

0.2...3.0 - Py kW

Power

1=0.1 kW/hp

9910

ID RUN

Selects the type of the motor identification. During the identification, the drive
will identify the characteristics of the motor for optimum motor control.

Uwaga: The ID Run should be selected if:
- the operation point is near zero speed, and/or

- operation at torque range above the motor nominal torque within a wide
speed range and without any measured speed feedback is required (i.e.
without a pulse encoder).

OFF

OFF

No ID Run. The motor model is calculated at first start by magnetising the
motor for 10 to 15 s at zero speed. Model is calculated always at start after
motor parameter change.

If parameter 9904 TRYB STER SILNIK setting is SKALAR:CZEST,
parameter 2707 FUNKCJE STARTU must be set to SCALAR FLYST /
FLY+BOOST.

ON

ID Run. Guarantees the best possible control accuracy. The ID Run takes
about one minute.

Uwaga: The motor must be de-coupled from the driven equipment.

Uwaga: Check the direction of rotation of the motor before starting the ID
Run. During the run, the motor will rotate in the "do przodu" direction.

Uwaga: If motor parameters are changed after ID Run, repeat the ID Run.
,-\ OSTRZEZENIE! The motor will run at up to approximately 50...80%

9912

MOTOR NOM
TORQUE

of the nominal speed during the ID Run. ENSURE THAT IT IS SAFE
Calculated motor nominal torque in Nm (calculatlon is based on parameter

TO RUN THE MOTOR BEFORE PERFORMING THE ID RUN!
9909 MOTOR NOM POWER and 9908 MOTOR NOM SPEED values).

Read-only

9913

MOTOR POLE PAIRS

Calculated motor pole pair number (calculation is based on parameter 9907
MOTOR NOM FREQ and 9908 MOTOR NOM SPEED values).

Read-only
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Sterowanie po magistrali z wewn. magistralg

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak przemiennik moze by¢ sterowany z zewnetrznego
urzadzenia poprzez komunikacje sieciowg przy uzyciu wewnetrznej magistrali.

Przeglad systemu

Przemiennik moze byc podtgczony do zewnetrznego systemu sterowania poprzez
adapter magistrali lub wewnetrzng magistrale. Dla sterowania poprzez adapter
magistrali, patrz rodziat Fieldbus control with fieldbus adapter.

Wewnetrzna magistrala uzywa protokdt Modbus RTU. Modbus jest szergowym,
asynchronicznym protokotem. Transakcje (obstuga zadan) sg typu “half-duplex”,
charakteryzuja sie pojedynczy sterownik Master steruje jednym lub wiekszg iloscig
urzgdzen podrzednych - slave.

Potgczenie wewn. magistrali odbywa sie poprzez RS-232 (przytacze panelu
sterujacego X2) lub RS-485 (przytacze X1 opcjonalnego adaptera FMBA Modbus
podtagczonego do przytacza przemiennika X3). Maksymalna dtugos¢ kabli
komunikacyjnych z RS-232 jest ograniczona do 13 metréw. Wiecej informacji na
temat modutu Adaptera FMBA Modbus patrz FMBA-01 Modbus Adapter Module
User’s Manual [3AFE68586704 (English)].

|
I L oo Kontroler
magistrali
| Magistrala
ACS350 E;L Inne
rzadzenia
© ﬁ RS-232*
=1
przytacze panelu
*Wewnétrzna
@ magistrala (modbus)
@ ‘ potaczenie dla RS-
Adapter RS-485* 232 lub RS-485.
FMBA Modbus | X1
Przeptyw danych

<«4— Stowo Sterujgce (CW) —

<««— Zadawanie e . .
We/Wyj Procesu (Cykoliczne)

Stowo Stanu (SW) ——p»
Wart. aktualne ——

-
Parametry R/W Zadania/Odpowiedzi Informacje Serwisowe (Acykliczne)
>
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Przemiennik moze by¢ ustawiony na odbior wszystkich informacji sterujgcych
poprzez interfejs magistrali komunikacyjnej lub sterowanie moze by¢ dzielone
miedzy interfejs magistrali i inne dostepne zrédta, np. wejscia cyfrowe i alalogowe.

Ustawianie komunikacji poprzez wewnetrzng magistrale

Przed przystgpieniem do konfiguracji przemiennika do sterowania z magistrali,
adapter FMBA Modbus adapter (jesli jest uzyty) musi by¢ zainstalowany
mechanicznie i elektrycznie zgodnie z instrukcjami podanymi na stronie 22 w
rozdziale Mechanical installation, i podreczniku modutu.

Komunikacja przez potgczenie magistrali jest jest inicjalizowana przez nastawy
parametru 9802 COMM PROT SEL to STD MODBUS lub STD MDB RS232.
Parametry komunikacji w grupie 53 EFB PROTOCOL muszg by¢ takze ustawione.

Patrz tabela ponize;.

Parametr Dostepne Nastawy dla Funkcjal/lnformacja
nastawy dterowania z
magistrali
INICLALIZACJA KOMUNIKACJI
9802 COMM PROT NOT SEL STD MODBUS Inicjalizacja wewnetrznej magistrali komunikacji.
SEL STD MODBUS (z RS-485)
EXT EBA SRD MBD RS232
STDMDB Rs 232 | 2 RS232)
KONFIGURACJA MODULU ADAPTERA
5302 EFB STATION 0...65535 Dowolne Definiuje adres ID stacji potgczenia RS-232/485.
ID Dwie stacje w sieci nie mogg mie¢ tego samego
adresu.
5303 EFB BAUD 1.2 kbit/s Definiuje predkos¢ komunikacji dla potaczenia RS-
RATE 2.4 kbit/s 232/485.
4.8 kbit/s
9.6 kbit/s
19.2 kbit/s
38.4 kbit/s
57.6 kbit/s
76.8 kbit/s
5304 EFB PARITY 8 NONE 1 Wybor nastaw parzystosci. Te same nastawy
8 NONE 2 mosza by¢ uzyte we wszystkich stacjach on-line.
8 EVEN 1
8 ODD 1
5305 EFB CTRL ABB DRV LIM Dowolne Wybér profilu komunikacyjnego uzywanego przez
PROFILE DCU PROFILE przemiennik. Patrz sekcja Profile komunikacyjne
ABB DRV FULL na stronie 226.
5310...6317 EFB PAR | 0...65535 Dowolne Wybér wartosci aktualnej do odwzorowania do

10...17

rejestru modbus 400xx.

Po konfiguracji parametréw w grupie 53 EFB PROTOCOL, Parametry steruj'ce
przemiennikiem na stronie 2714 muszg by¢ sprawdzone i ustawione jesli to

konieczne.
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Nowe ustawienia przyniosg efekt gdy naped zostanie ponownie wigczony lub gdy
nastawa parametru 5302 EFB STATION ID jest usunieta i skasowania.
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Parametry sterujgce przemiennikiem

Po ustanowieniu komunikacji po magistrali, parametry sterujgce przemiennikiem
przedstawione w tabeli ponizej powinny by¢ sprawdzone i ustawione jesli to

konieczne.

Kolumna Nastawy dla sterowania po magistrali podaje wartosci, ktére powinny
by¢ ustawione gdy interfejs modbusa jest wymaganym zrédtem lub miejscem
przeznaczenia dla konkretnego sygnatu. Kolumna Funkcja/Informacja podaje opis

parametru.

Parametr Nastawy dla Funkcjal/lInformacja Adres rejestru
sterowania po Modbusa
magistrali

WYBOR zRODtA KOMEND STERUJACYCH ABB DRV | DCU

1001 EXT1 COMM Aktywuje 0307 FB CMD WORD 1 bity 0...1 (START/ 40031

COMMANDS STOP) gdy EXT1 jest wybrane jako aktywnemiejsce bity 0...1

sterowania.

1002 EXT2 COMM Aktywuje 0307 FB CMD WORD 1 bity 0...1 (START/ 40031

COMMANDS STOP) gdy EXT2 jest wybrane jako aktywnemiejsce bity 0...1

sterowania.

1003 FORWARD Pozwala sterowac kierunkiem obrotéw tak jak to 40031

DIRECTION REVERSE zdefiniowano w parametrach 10017 i 1002. Sterowanie bit 2

kierunku wyjasniono w sekcji Obs3uga zadawania. na
REQUEST stronie 222.
1102 EXT1/ COMM Pozwala wybra¢ EXT1/EXT2 poprzez 0301 FB CMD 40001 40031
EXT2 SEL WORD 1 bit 5 (z profilem ABB Drives 53719 EFB PAR 19 | bit 11 bit 5
bit 11).
1103 REF1 COMM Zadawanie z magistrali REF1 jest uzywane gdy 40002 dla REF1
SELECT COMM+AI1 wybrane jest EXT1 jako aktywne miejsce sterowania.
COMM*AI1 Patrz sekcja Zadawanie z magistrali na stronie 216 dla
uzyskania informacji na temat alternatywnych nastaw.

1106 REF2 COMM Zadawanie z magistrali REF2 est uzywane gdy wybrane 40003 for REF2

SELECT COMM+AI1 jest EXT2 jako aktywne miejsce sterowania. Patrz
COMM*AI1 sekcja Zadawanie z magistrali na stronie 216 dla

uzyskania informacji na temat alternatywnych nastaw.

WYBOR zRODEL SYGNALOW WYJSCIOWYCH ABB DRV | DCU

1401 RELAY | COMM Pozwala na sterowanie wyjsciem przekaznikowym RO 40134 dla sygnatu

OUTPUT 1 COMM(-1) poprzez sygnat 01734 COMM RO WORD. 0134

1501 AO1 135 Kieruje zawarto$¢ zadawania magistrali 0735 COMM 40135 for signal 0135

CONTENT VALUE 1 na wyjsécie analogowe AO.

SEL

SYSTEM CONTROL INPUTS ABB DRV | DCU

1601 RUN COMM Pozwala na sterowanie odwréconym sygnatem 40001 40031

ENABLE Zezwolenia na Bieg (Bieg Zabroniony) poprzez 0307 FB | bit 3 bit 6

CMD WORD 1 bit 6 (z profilem ABB drives 53719 EFB
PAR 19 bit 3).
1604 FAULT COMM Pozwala na kasowanie btedu poprzez magistrale 0301 40001 40031
RESET SEL FB CMD WORD 1 bit 4 (z profilem ABB drives 53719 bit 7 bit 4
EFB PAR 19 bit 7).

1606 LOCAL | COMM Sygnat blokady sterowania trybem lokalnym poprzez - 40031

LOCK 0301 FB CMD WORD 1 bit 14 bit 14

1607 PARAM | DONE; SAVE Zapisuje zmiany warto$ci parametrow (wlaczajac te 41607

SAVE ktore zostaty zrobione poprzez sterowanie przez

magistrale) do pamieci statej.
1608 START | COMM Owddcenie syg. Zezwolenie na Bieg 1 (Bieg - 40032
ENABLE 1 Zabroniony) poprzez 0302 FB CMD WORD 2 bit 18 bit 18
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Parametr Nastawy dla Funkcjal/lnformacja Adres rejestru
sterowania po Modbusa
magistrali

1609 START | COMM Owddcenie syg. Zezwolenie na Bieg 2 (Bieg - 40032

ENABLE 2 Zabroniony) poprzez 0302 FB CMD WORD 2 bit 19 bit 19

LIMITY ABB DRV | DCU

2013 MIN COMM Wybor limitu minimalnego momentu 1/2 poprzez 0301 - 40031

TORQUE FB CMD WORD 1 bit 15 bit 15

SEL

2014 MAX COMM Wybér limitu maksymalnego momentu 1/2 poprzez - 40031

TORQUE 0301 FB CMD WORD 1 bit 15 bit 15

SEL

2201 ACC/ COMM Wybor pary ramp PRZYSP/HAMOW poprzez 0301 FB - 40031

DEC 1/2 SEL CMD WORD 1 bit 10 bit 10

2209 RAMP COMM Przypisanie wart. wej$cia rampy do zera poprzez 0301 40001 40031

INPUT 0 FB CMD WORD 1 bit 13 (z profilem ABB drives 5319 bit 6 bit 13

EFB PAR 19 bit 6)

FUNKCJE BLEDU KOMUNIKACJI ABB DRV | DCU

3018 COMM NOT SEL Okreslenie dziatania przemiennika dla przypadku utraty 43018

FAULT FUNC | FAULT komunikacji z magistrala.

CONST SP 7
LAST SPEED
3019 COMM 0.1...60.0 s Okeslenie czasu pomiedzy utrata komunikacji, a 43019
FAULT TIME dziataniem wybranym za pomoca parametru 30718
COMM FAULT FUNC.
WYBOR zRODEA SYGNALU ZADAWANIA DLA REGULATORA PID ABB DRV | DCU

4010/4110/
4210 SET
POINT SEL

COMM
COMM+AI1

COMM*AI1

PID sterowanie wartoscig zadang (REF2)

40003 dla REF2

The fieldbus control interface

W komunikacji pomiedzy magistralg systemowag a przemiennikiem uzywane sg 16-
bitowe stowa we/wyj danych (z profilem ABB Drives) i 32-bitowe stowa we/wyj
danych (z profilem DCU).

Slowo sterujace i Stowo Stanu

Stowo Sterujgce (CW) zasadniczo oznacza sterowanie przemiennikiem z magistrali
systemowej. Stowo Sterujgce jest wysytane przez kontroler magistrali do
przemiennika. Przemiennik przetgcza sie pomiedzy stanami zgodnie z bitowo
zakodowanymi instrukcjami Stowa Sterujgcego.

Stowo Stanu (SW) jest stowem zawierajgcym informacje o stanie napedu, wysytane
jest przez przemiennik do kontrolera magistrali.

Zadawanie

Zadawanie (REF) jest 16-bitowg liczba catkowitg ze znakiem. Ujemny sygnat
odniesienia (np. sygnalizuje przeciwny kierunek obrotow silnika) jest tworzony przez
obliczenie dwojkowego dopetnienia z odpowiedniej dodatniej wartosci sygnatu
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odniesienia. Zawartos¢ kazdego stowa zadawania moze by¢ uzyta jako wartosé
zadana predkosci lub czestotliwosci.

Wartosci Aktualne

Wartosci Aktualne (ACT) sg 16-bitowymi stwoami zawierajgce informacje na temat
wybranych dziatan przemiennika.

Zadawanie z magistrali

Wybér zadawania i korekcja

Zadawanie z magistrali (zwane COMM w kontekstowym wyborze sygnatu) jest
wybierane poprzez nastawe parametru wyboru zadawania — 7703 lub 77106 — dla
COMM, COMM+AI1 lub COMM*AI1. Gdy 71703 REF1 SELECT lub 1106 REF2
SELECT jest ustawiony na COMM, zadawanie z magistrali jest przekazywane bez
korekcji. Gdy parametr 1703 lub 1106 jest ustawiony na COMM+AI1 lub COMM*AI1,
zadawanie z magistrali jest korygowane przy uzyciu wejscia alalogowego Al1 tak jak
pokazano na nastepujacym przyktadzie.

Przyktady korekcji wartosci zadanej dla profilu ABB Drives

Nastawa Gdy COMM >0 Gdy COMM <0
COMM+AI1 COMM(%) - (MAX-MIN) + MIN COMM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+ (Al(%) -50%) - (MAX-MIN) + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)
Skorygowane COMM
zadawanie REF (%) -100%  -50% 0%
A e e <

Max limit | Min limit ‘ 0 rpm

1500 rpm
————— o~~~ — = 2-7500 rpm
750 rpm e
Max limi -1500 rpm
0 rpm v
0% Skorygowane
REF (%) zadawanie
Skgrygowane COMM
zadawanie REF (%)-100%  -50% 0%
A <« : 0 rpm

1500 rpm| — - R ‘

P | | Max limit -300 rpm
1200 rpm| — - J . ax imi

|
Al =400% | -750 rpm
750 rpme”= - - - -,
Al -—-‘5@%
L. -1200 rpm
300 rpmp——m—"- - - - - - - - - - Min.limit ‘ ‘
‘ A -1500 rpm
0 rpm 5 : —p v
0% 50% 100% COMM Skorygowane
REF (%) zadawanie

Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 17704 REF1 MIN / 17107 REF2 MIN.
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Nastawa Gdy COMM > 0 Gdy COMM <0
COMM*AI1 COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) + MIN COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) - MIN
Skorygowane COMM
Zadawanie REF (%)-100%  -50% 0%
1500 pm |~ e limit Min limit A= 0% 7] 0rem
* | | .
o | R
Al 50%! | R
Al =100% "+ | ! SRRV
750 rpm| - -/ - 7‘:1 77777 : : . ,: 750 rpm
o ‘ - Al=50%
RO : L AY=100%
. ! ! Max limit ~ ',* !
0 rpm £ _AI=0% _ Min limit T ] -1500 rpm
0% 50%  100% COMM Sk8rygowane
REF (%) zadawanie
Skorygowane COMM
zadawanie REF (%)-100%  -50% 0%
A <“— ‘ 0 rpm
1500 rpm | - — — — - e ‘ L A=0% -300 rpm
! ! i Min limit ! ! L)
1200 tpm | - — — - - | L Max fimit : e
Al = 360% et co e, | -750 rpm
750 rpm| - - 77‘5‘:7 o N —'ééty Al #£100%
| ~50% [ imi = o
A Max imit S -1200 rpm
34 I Al = 0% Min limit |
300 rpm ‘ __Min limi ‘ ‘
| I -1500 rpm
0 rpm : —Pp v
0% 50% 100% COM’Z’ Skorygowane
REF (%) zadawanie
Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 17704 REF1 MIN / 17107 REF2 MIN.
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Przyktady korekcji zadawania dla profilu DCU

Dla profilu DCU typem wartosci zadanej przez magistrale moze by¢ Hz, rpm lub
procent. W ponizszych przyktadach warto$¢ zadana jest wyrazona w rpm.

Nastawa

Gdy COMM > 0 rpm

Gdy COMM <0 rpm

COMM+AI1

COMM/1000 + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)

COMM/1000+ (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)

Skorygowane COMM
zadawanie REF
A
o R 0 rpm
1500 rpm Max limit | Min fimit
750 rpm -750 rpm
Max lim
. Lo et -1500 rpm
0 rpm k2 ‘ > Min fimit y
0 750000 150000 COMM Skc:rygowane
REF zadawanie
Skorygowane COMM
zadawanie REF  -150000 -750000 0
A « : 0 rpm
1500 rpm| — - — — — - - === - 300
T - rpm
1200 rpm Min Timit
-750 rpm
750 rpm
Maxlimit -1200 rpm
| | |
300 rpm - - - -1500 rpm
0 rpm ‘ — v
0 750000 150000 COMM Skorygowane
REF zadawanie

Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 7704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN.
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Nastawa

Gdy COMM > 0 rpm

Gdy COMM < 0 rpm

COMM*AI1

(COMMY/1000) - (Al(%) / 50%)

(COMM(%)/1000) - (Al(%) / 50%)

Skorygowane COMM
zadawanie REF 150000  -750000 0
1500 pm |~~~ ~ Max imit | in limit | Al=0%, o
Al 5/100% .*° | | R
| P | [ lL
Al =50% L O A
750tpm |- - /et |  AIS0% room
’o | | | L4 |
o ‘ o | e AIF100%
orom | /.¢ | | ax limit L’ ‘
e Al=0% Minlimit | ¢~~~ ] -1500 rpm
 ~ANNM v
0 750000 150000 gg{_ﬁ”"” Skorygowane
zadawanie
Skorygowane COMM
zadawanie REF 150000 -750000 0
A <« : 0 rpm
1500 rpm | - — - - - e o - A= 0% 300 rpm
1200 rpm + Max limit | Min fimit 1
|
‘ : ***** -1 -750 rpm
750 rpmp - —f - e — — - — - : o !
o Max limit . | -1200 rpm
Al=0%  Min limit
300 rpm ; e e -1500 rpm
0 rpm . —p v
REF zadawanie

Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 1705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 17704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN.
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Skalowanie wartosci zadanej z magistrali

Wartosci zadane z magistrali REF1 i REF2 sg skalowane jak pokazano w

ponizszych tabelach.

Uwaga: Jakakolwiek korekcja zadawania (patrz sekcja Wybdr zadawania i korekcja
na stronie 220) ma zastosowania przed skalowniem.

Skalowanie z magistrali dla profilu ABB Drives

+10000 = (par. 1108)
(10000 corresponds to 100%)

Zadawanie Zakres Typ . Skalowanie Uwagi
zadawania
REF1 -32767 Predkosé -20000 = ~(par. 1105) Ostateczne zadawanie
lub = limitowane przez 1104/1105.
+32767 czestotliw. | +20000 = (par. 1105) Biezaca predkos¢ silnika
(20000 corresponds to 100%) limitowana przez 2001/2002
(predkosc) lub 2007/2008
(czestotliwosc).
REF2 -32767 Predkos¢ -10000 = ~(par. 1108) Ostateczne zadawanie
lub 0=0 limitowane przez 1107/1108.
+32767 czestotliw. | +10000 = (par. 1108) Biezaca predkos¢ silnika
(10000 corresponds to 100%) limitowana przez 2001/2002
(predkosc) lub2007/2008
(czestotliwos$c).
Moment -10000 = ~(par. 1108) Ostateczne zadawanie
0=0 limitowane przez 2015/2017
+10000 = (par. 1108) (moment1) lub 2016/2018
(10000 corresponds to 100%) | (moment2).
Zadawanie |-10000 = -(par. 1108) Ostateczne zadawanie
PID = limitowane przez 4012/4013

(PID zestaw1) lub 47112/4113
(PID zestaw?2).

Uwaga: Nastawy parametréw 7704 REF1 MIN and 77107 REF2 MIN nie majg

wptywu na skalowanie zadawania.
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Typ

Zadawanie Zakres . Scaling Remarks
zadawania
REF1 -214783648 | Predkos¢ 1000=1rpm/1Hz Ostateczne zadawanie
lub limitowane przez 1104/1105.
+214783647 | czestotliw. Biezaca predkos¢ silnika
limitowana przez 2001/2002
(predkosc) lub 2007/2008
(czestotliwose).
REF2 -214783648 | Predkos¢ | 1000 = 1% Ostateczne zadawanie
lub limitowane przez 1107/1108.
+214783647 | czestotliw. Biezaca predkos¢ silnika
limitowana przez2001/2002
(predkos¢) lub 2007/2008
(czestotliwosc).
Torque 1000 = 1% Final reference limited by
2015/2017 (torque1) or
2016/2018 (torque2).
PID 1000 = 1% Final reference limited by
reference 4012/4013 (PID set1) or

4112/4113 (PID set2).

Uwaga: Nastawy parametréw 71704 REF1 MIN i 1707 REF2 MIN nie majg wptywu na

skalowanie zadawania.
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Obstuga zadawania

Sterowanie kierunkiem obrotow jest konfigurowane dla kazdego miejsca sterowania
(EXT1 i EXT2) przy uzyciu parametrow w grupie 10 START/STOP/DIR. Zadawanie z
magistrali jest bipolarny, tj. moze by¢ dodatnie lub ujemne. Ponizsze wykresy

ilustrujg jak parametry grupy 10 i znak zadanego sygnatu z magistrali oddziatywujg
wzajemnie przy tworzeniu sygnatu zadanego REF1/REF2.

Kierunek determinowany przez znak

Kierunek determinowany przez komendy cyfrowe,

COMM np. wejscie cyfrowe, panel sterowania
par. 10.03 . .
Wynik Wynik
KIERUNEK= REF1/2 REF1/2
DO PRZODU i -
DIRECTION= Maxref. 1 Max.ref. L - - -
FORWARD : :
Magistr. . o Magistr. . o
Ref- /2 =50% 100% | Ref- /2 =350% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Max.ref.] 4 —[Max.ref.] 4
par. 10.03 Wynik Wynik
KIERUNEK= REF1/2 REF1/2
DO TYLU - I
DIRECTION= 4 Max.Ref. +4 Max.Ref.
REVERSE
-163% 163% -163% 163%
Magistr. | -100% 100% | Magistr. | -100% 100% |
ref. 1/2 | ! : | ref. 1/2 | : ; |
/] | —[Max.Ref] —[Max.Ref]4 - - - N
par. 10.03 . ;
Wynik Wynik
|.(|ERUNEK= REF1/2 REF1/2
ZADANY -1 T Komenda Kierunku:
_ DO PRZODU
DIRECTION= Maxref L Max.ref. .- - -
REQUEST ;
-163% _ 1
Fieldbus | -10|0% ; | Flcfalqt/);s | . ; |
ref. 1/2 — 100% | | [-100% 100% |
163% -163% . 163%
,,,,, 1- —Maxref]+ - -\
[Max.ref.] [Max.ref.] Komenda Kierunku:
N DO TYrU

Skalowanie wartosci aktualnej

Skalowanie liczb catkowitych wystanych do mastera jako Wartosci Aktualne zalezy
od wybranej funkcji. Patrz rozdziat Actual signals and parameters.
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Mapowanie Modbusa

Nastepujace kody funkcji modbusa sg uzywane przez naped.

Kod
Hex (dec)

Odczyt Wielokrot. | 03 (03) Odczytywanie zawartosci rejestrow w podrzednym urzadzeniu.

Wstrzym. Rejestry Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane jako
wstrzymujace rejestry.

Funkcja Dodatkowa informacje

Pojed. Zapis 06 (06) Zapis do pojedynczego rejestru w urzgdzeniu podrzednym.

Wstrzym. Rejestry Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane sg
mapowane jako wstrzymujace rejestry.

Diagnostyka 08 (08) Seria testéw dla sprawdzenia komunikacji pomiedzy urzadzeniem
nadrzednym (master), a podrzednym (slave), lub dla sprawdzenia
kilku wewnetrznych warunkéw w urzadz. podrzednym.

Nastepujace podkody sg uzywane:
00 Powrét Danych Zapytania: Dane przestane w polu danych

zapytania sg zwracane w odpowiedzi. Cata wiadomos$¢ odpowiedzi
powinna by¢ identyczna jak zapytanie.

01 Opcja Restartu Komunikacji: Szeregowy port urzgdzenia
podrzednego musi by¢ inicjalizowany i restartowany, liczniki
zdarzen komunikacji wyczyszczone. Jezeli port jest w Trybie Tylko
Nastuch, odpowiedz nie zostanie zwrécona. Jezeli port nie jest w
Trybie Tylko Nastuch, odpowiedz jest zwrdcona przed restartem.

04 Tryb Wymuszonego Tylko Nastuchu: Wymuszenie
adresowanego urzadz. podrzednego do Trybu Tylko Nastuch.
Izoluje to od innych urzadzen w sieci, pozwalajac im na ciagtg
komunikacje bez przerwania od zaadresowanego odlegtego
urzgdzenia. Brak powrotu odpowiedzi. Tylko funkcja, ktéra bedzie
przetwarzana po tym trybie jest wprowadzona jako funkcja Opcja
Restartu Komunikacji (podkod 01).

Zapis Wielokrot. 10 (16) Zapisuje do rejestréw (1 do okoto 120 rejestréw) w urzadzeniu
Wstrzym. Rejestry podrzednym.

Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane sg
mapowane jako wstrzymujace rejestry.

OdczytZapis 17 (23) Przeprowadza kombinacje jednej operacji odczytu i jednej operacji
Wielokrotne zapisu (kody funkcji 03 i 10) w pojedynczej transakcji modbusa.
Wstrzym. Rejestry Operacja zapisu jest przeprowadzana przed operacjg odczytu.

Mapowanie rejestru

Parametry przemiennika, Stowo Sterujgce/Stanu, zadawanie i aktualne wartosci sg
mapowane na obszar 4xxxx w taki sposéb, ze:

* 40001...40099 sg zarezerwowane dla sterowania/stanu przemiennika,
zadawanie i aktualne wartosci.

* 40101...49999 sg zarezerwowane dla parametréw przemiennika 0101...9999.
(np. 40102 jest parametrem 0102). W tym mapowaniu tysigce i setki odpowiadajg
numerowi grupy, podczas gdy dziesigtki i jednosci odpowiadajg numerowi
parametru w grupie.

Adresy rejestrow ktére nie odpowiadajg parametrom przemiennika sg btedne. Jezeli
zostanie podijeta préba odczytu lub zapisu btednego adresu, interfejs modbusa
zwroci kod wyjatku. Patrz Kody wyj'tkéw na stronie 225.
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Ponizsza tabela zawiera informacje na temat zawartosci adreséw modbusa
40001...40012 i 40031...40034.

Rejestr modbusa

Dostep

Infromacje

40001 | Stowo Sterujace

R/W

Stowo Sterujace. Wspierane tylko przez profil ABB Drives,
tji. gdy 5305 EFB CTRL PROFILE ustawiony jest na ABB
DRV LIM lub ABB DRV FULL. Parametr 5319 EFB PAR 19
pokauje kopie Stowa Sterujgcego w heksadecymalnym
fromacie.

40002 | Zadawanie 1

R/W

Zewnetrzne zadawanie REF1. Patrz sekcja Zadawanie z
magistrali na stronie 216.

40003 | Zadawanie 2

R/W

Zewnetrzne zadawanie REF2. Patrz sekcja Zadawanie z
magistrali na stronie 216.

40004 | Stowo Stanu

Stow Stanu. Wspierane tylko przez profil ABB Drives, gdy
5305 EFB CTRL PROFILE ustawiony jest na ABB DRV LIM
lub ABB DRV FULL. Parametr 5320 EFB PAR 20 pokauje
kopie Stowa Sterujacego w heksadecymalnym fromacie.

40005 | Aktualne 1...8

40012

Wartosci aktualne 1...8. Uzy¢ parametru 5370... 5317 do
wyboru aktualnej wartosci do mapowania rejestru modbusa
40005...40012.

40031 | Stowo Sterujace
LSW

R/W

0301 FB CMD WORD 1, tj. najmniej znaczace stowo profilu
DCU 32-bitowego Stowa Sterujgcego.

Wspierane tylko przez profil DCU, tj. gdy 56305 EFB CTRL
PROFILE jest ustawiony na DCU PROFILE.

40032 | Stowo Sterujace
MSW

R/W

0302 FB CMD WORD 2, tj. najbardziej znaczace stowo
iprofilu DCU 32-bitowego Stowa Sterujgcego.

Wspierane tylko przez profil DCU, tj. gdy 5305 EFB CTRL
PROFILE jest ustawiony na DCU PROFILE.

40033 | Stowo Stanu LSW

0303 FB STS WORD 1, tj. najmniej znaczace stowo profilu
DCU 32-bitowego Stowa Stanu.

Wspierane tylko przez profil DCU, tj. gdy 56305 EFB CTRL
PROFILE jest ustawiony na DCU PROFILE.

40034 | ACS350 STATUS
WORD MSW

0304 FB STS WORD 2, {j. najbardziej znaczace stowo
iprofilu DCU 32-bitowego Stowa Stanu.

Wspierane tylko przez profil DCU, tj. gdy 56305 EFB CTRL
PROFILE jest ustawiony na DCU PROFILE.

Uwaga: Parametry zapisywane poprzez standard Modbus sg zawsze zmienne {j.
modyfikowane wartosci nie sg automatycznie przechowywane w pamieci statej.
Uzy¢ parametru 1607 PARAM SAVE aby zachowac¢ wszystkie zmienione warto$ci.
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Kody funkcji wspieranych dla wstrzymywania rejestru 4xxxx sa:

Kod - . .
Hex (dec) Nazwa funkcji Dodatkowe informacje
03 (03) Odczyt rejestru 4X | Odczytuje binarng zawartosc rejestrow (zadawanie 4X) w
urzgdzeniu podrzednym.
06 (06) Ustawia pojedynczy | Ustawia wartos¢ do pojedynczego rejestru (zadawanie 4X ). Gdy
rejestr 4X stacja nadawcza nastawia funkcje tego samego zadawania
rejestru we wszystkich przytaczonych urzadz. podrzednych.
10 (16) Ustawia wielokrotne | Ustawia warto$¢ do sekwenciji rejestré (zadawanie 4X). Gdy stacja
rejestry 4X nadawcza nastawia funkcje tego samego zadawania rejestru we
wszystkich przytaczonych urzadz. podrzednych.
17 (23) Odczyt/Zapis Przeprowadza kombinacje jednej operacji odczytu i jednej operacji
rejestrow 4X zapisu (kody funkcji 03 i 10) w pojedynczej transakcji modbusa.
Operacja zapisu jest przeprowadzana przed operacjg odczytu.

Uwaga: W informacji danych modbusa, rejestr 4xxxx jest adresowany jako xxxx -1.
Na przyktad rejestr 40002 jest adresowany jako 0001.

Kody wyjatkow

Kody wyjatkdéw sg odpowiedziami szeregowej komunikacji z przemiennika.
Przemiennik wspiera standardowe kody wyjatkow Modbusa przedstawione w
ponizszej tabeli.

Kod Nazwa Opis
01 Niewtasciwa funkcja | Nie wspierana komenda
02 Niewtasciwy Adres | Adres nie istnieje lub jest chroniony przed zapisem/odczytem.
Danych
03 Niewtasciwa Niewtasciwa wartos¢ dla przemiennika:

Warto$¢ Danych

*  Wartos¢ jest poza limitami minimum lub maksimum.

* Parametr tyklo do odczytu.

» Informacja jest zbyt dtuga.

» Zapis parametru nie jest dozwolony gdy aktywny jest start.

» Zapis parametru nie jest dozwolony gdy wybrana jest
makoaplikacja fabryka.

Parametr przemiennika 56378 EFB PAR przetrzymuje 18 ostatnich kodow wyjatkdw.
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Profile komunikacyjne

Wewnetrzna magistrala wspiera trzy profile komunikacyjne:
* Profil komunikacyjny DCU

» Profil komunikacyjny ABB Drives Limited

» Profil komunikacyjny ABB Drives Full.

Profil DCU rozszerza interfejs sterowania i stanu do 32 bitéw, i jest wewnetrznym
interfejsem pomiedzy przemiennikiem a wewnetrzng magistralg. ABB Drives Limited
jest oparty na interfejsie PROFIBUS. Profil ABB Drives Full wspiera dwa bity Stowa
Sterujacego nie wspierane przez ABB DRV LIM.

Modbus Embedded fieldbus Drive
network RS-232/485

ABB DRV FULL / LIMITED

ABB Drives profile Data conversion DCU profile
Actual values selected
by par. 5310...5317
DCU PROFILE
DCU profile Control/Status Word DCU profile

Data conversion
for REF1/2

Actual values selected
by par. 5310...5317

Profil komunikacyjny ABB Drives

Dostepne sg dwa zaimplementowane profile komunikacyjne ABB Drives: ABB
Drives Full i ABB Drives Limited. Profil komunikacyjny ABB Drives jest aktywny gdy
parametr 5305 EFB CTRL PROFILE jest ustawiony na ABB DRV FULL lub ABB
DRV LIM. Stowo sterujgce i Stowo Stanu dla tego profilu sg opisane ponizej.

Profilu komonikacyjnego ABB Drives mozna uzy¢ zaréwno poprzez EXT1 lub EXT2.
Komendy Stowa Sterujgcego sg w uzyciu gdy parametr 7007 EXT1 COMMANDS
lub 7002 EXT2 COMMANDS (ktérykolwiek z miejsc sterowania jest aktywne) jest
ustawione na COMM.
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Ponizsza tabela i schemat stanu przedstawione w tej sekcji opisujg zawarto$¢ Stowa
Sterujacego dla profilu ABB Drives. Tekst napisany duzumi pogrubionymi literami
odnosi sie do stanéw pokazanych w schemacie blokowym

ABB Drives profile Control Word (parameter 5319)

Bit Nazwa Wart. Uwagi
0 OFF1 1 Wejscie w stan GOTOWY DO PRACY/READY TO OPERATE.
CONTROL 0 Zatrzymanie wedtug Stop along currently active deceleration ramp (2203/2206).
Enter OFF1 ACTIVE; proceed to READY TO SWITCH ON unless other interlocks
(OFF2, OFF3) are active.
1 OFF2 1 Continue operation (OFF2 inactive).
CONTROL 0 Emergency OFF, drive coast to stop.
Enter OFF2 ACTIVE; proceed to SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 1 Continue operation (OFF3 inactive).
CONTROL 0 Emergency stop, drive stops within time defined by par. 2208. Enter OFF3 ACTIVE;
proceed to SWITCH-ON INHIBITED.
Warning: Ensure motor and driven machine can be stopped using this stop mode.
3 INHIBIT 1 Enter OPERATION ENABLED. (Note: The Run Enable signal must be active; see
OPERATION parameter 1601. If par. 1601 is set to COMM, this bit also activates the Run Enable
signal.)
0 Inhibit operation. Enter OPERATION INHIBITED.
4 Note: Bit 4 is supported only by ABB DRV FULL profile!
RAMP_OUT_ 1 Enter RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
SERl\Q/?:L(JAl\_?_B 0 Force Ramp Function Generator output to zero.
) Drive ramps to stop (current and DC voltage limits in force).
5 RAMP_HOLD 1 Enable ramp function.
Enter RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Halt ramping (Ramp Function Generator output held).
6 RAMP_IN_ 1 Normal operation. Enter OPERATING.
ZERO 0 Force Ramp Function Generator input to zero.
7 RESET 0=>1 |Fault reset if an active fault exists. Enter SWITCH-ON INHIBITED. Effective if par.
1604 is set to COMM.
0 Continue normal operation.
8...9 Not in use
10 Note: Bit 10 is supported only by ABB DRV FULL profile!
REMOTE_CMD |1 Fieldbus control enabled.
(ABB DRV 0 Control Word # 0 or Reference # 0: Retain last Control Word and Reference.
FULL) Control Word = 0 and Reference = 0: Fieldbus control enabled.
Reference and deceleration/acceleration ramp are locked.
11 EXT CTRLLOC |1 Select external control location EXT2. Effective if par.7702 is set to COMM.
0 Select external control location EXT1. Effective if par. 1102 is set to COMM.
12...15 | Reserved
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The following table and the state diagram later in this section describe the Status
Word content for the ABB Drives profile. The upper case boldface text refers to the
states shown in the following block diagram

ABB Drives profile (EFB) Status Word (par. 5320)

Bit

Name

Value

STATE/Description
(Correspond to states/boxes in the state diagram)

RDY_ON

READY TO SWITCH ON

NOT READY TO SWITCH ON

RDY_RUN

READY TO OPERATE

OFF1 ACTIVE

RDY_REF

OPERATION ENABLED

OPERATION INHIBITED

TRIPPED

FAULT. See chapter Fault tracing.

No fault

OFF_2_STA

OFF2 inactive

OFF2 ACTIVE

OFF_3 STA

OFF3 inactive

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBITED

Switch-on inhibit not active

ALARM

Alarm. See chapter Fault tracing.

Alarm

AT_SETPOINT

OPERATING. Actual value equals reference value (= is within tolerance limits, i.e in
speed control the speed error is less than or equal to 4/1%* of the nominal motor
speed).

* Asymmetric hysteresis: 4% when speed enters the reference area, 1% when
speed exits the reference area.

Actual value differs from reference value (= is outside tolerance limits).

REMOTE

Drive control location: REMOTE (EXT1 or EXT2)

Drive control location: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

= Ol | O

Supervised parameter value exceeds the supervision high limit. Bit value is 1 until
the supervised parameter value falls below the supervision low limit. See parameter
group 32 SUPERVISION.

Supervised parameter value falls below the supervision low limit. Bit value is 0 until
the supervised parameter value exceeds the supervision high limit. See parameter
group 32 SUPERVISION.

1"

EXT CTRL LOC

External control location EXT2 selected

External control location EXT1 selected

12

EXT RUN ENABLE

External Run Enable signal received

Ol = O =

No External Run Enable received

15

13...

Reserved
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The state diagram below describes the start-stop function of Control Word (CW) and
Status Word (SW) bits for the ABB Drives profile.

From any state From any state From any state
Emergency Stop Emergency Off + Fault
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
we—my__| OFF3 OFF2 oo FAULT |— (SW Bit3=1)
(SW Bit5=0) ACTIVE ACTIVE — (SW Bit 4=0)

n(f)=0/1=0 -|-

j# (CW Bit7=1)**
>

N~
L~
From any state
OFF1 (CW Bit0=0) -|-
INPUT POWER OFF SWITCH-ON (SW Bit6=1)
- it6=
(SW Bit1=0) — OFF1 INHIBITED
ACTIVE
=0 /= Power ON CW Bit0=0
N(f)=0/1=0 mupmm + - J— ( )
1/
A B*C D NOT READY HO=
TO SWITCH oN [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx x1*xx xxxx x110)
o~ OPERATION READY TO | 0=
(SWBit2 20— "|NHIBITED switcHon [ (SWEi0=1)
OPERATION INHIBITED + ; (CW= xxxx x1*xx xxxx x111;
>
B*C* D" READYTO |y Bitt=1)
OPERATE =
(CW Bit4=0) + (CW Bit3=1 and
SW Bit12=1)
OPERATION .
C D ENABLED (SWBit2=1)
A —1—4
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1*xx xxx1* 1111
i.e. Bitd=1)*
RFG OUTPUT
] State D ENABLED
mm State change (CW Bit6=0) B* —<— . .
=== Path described in example (CW=xxxx x1*xx xx11* 1111
CW = Control Word i.e. Bit5=1)
SW = Status Word RFG: ACCELERATOR
RFG = Ramp Function Generator ENABLED
| = Par. 0104 CURRENT C
f=Par. 0103 OUTPUT FREQ (CW=xxxx x1*xx x111* 1111
n = Speed i.e. Bit6=1)
* Supported only by ABB DRV FULL profile. OPERATING [— (SW Bit8=1)
** State transition also occurs if the fault is
reset from any other source (e.g. digital input). D —<—I

Sterowanie po magistrali z wewn. magistralg



230

DCU communication profile

Because the DCU profile extends the control and status interface to 32 bits, two
different signals are needed for both the control (0301 and 0302) and status (0303
and 0304) words.

The following tables describe the Control Word content for the DCU profile.

DCU Profile Control Word (parameter 0301)

Bit Name Value Information
0 |STOP 1 Stop according to either the stop mode parameter (2702) or the stop mode requests
(bits 7 and 8).
Note: Simultaneous STOP and START commands result in a stop command.
0 No operation
1 | START 1 Start
Note: Simultaneous STOP and START commands result in a stop command.
0 No operation
2 | REVERSE 1 Reverse direction. The direction is defined by using the XOR operation on bit 2 and 31
(=sign of the reference) values.
0 Forward direction.
3 | LOCAL 1 Enter local control mode.
0 Enter external control mode.
4 | RESET ->1 Reset.
other | No operation
5 |EXT2 1 Switch to external control EXT2.
0 Switch to external control EXT1.
6 | RUN_DISABLE 1 Activate Run Disable.
0 Activate Run Enable.
7 | STPMODE_R 1 Stop along currently active deceleration ramp (bit 10). Bit 0 value must be 1 (=STOP).
0 No operation
8 | STPMODE_EM 1 Emergency stop. Bit 0 value must be 1 (=STOP).
0 No operation
9 | STPMODE_C 1 Coast to stop. Bit 0 value must be 1 (=STOP).
0 No operation
10 | RAMP_2 1 Use acceleration/deceleration ramp pair 2 (defined by parameters 2205...2207).
0 Use acceleration/deceleration ramp pair 1 (defined by parameters 2202...2204).
11 | RAMP_OUT_O 1 Force ramp output to zero.
0 No operation
12 | RAMP_HOLD 1 Halt ramping (Ramp Function Generator output held).
0 No operation
13 | RAMP_IN_O 1 Force ramp input to zero.
0 No operation
14 | REQ_LOCALLOC |1 Enabll)e local lock. Entering the local control mode is disabled (LOC/REM key of the
panel).
0 No operation
15 | TORQLIM2 1 Use minimum/maximum torque limit 2 (defined by parameters 2076 and 20178).
0 Use minimum/maximum torque limit 1 (defined by parameters 2015 and 2017).
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DCU PROFILE Control Word (par. 0302)

Bit Name Value Information

16 FBLOCAL_CTL 1 Fieldbus local mode for Control Word requested.

Example: If the drive is in remote control and the start/stop/direction command
source is DI for external control location 1 (EXT1): by setting bit 16 to value 1,
the start/stop/direction is controlled by the fieldbus command word.

0 No fieldbus local mode

17 FBLOCAL_REF 1 Fieldbus local mode Control Word for reference requested. See example in bit
16 FBLOCAL_CTL.

No fieldbus local mode

18 START_DISABLE1 No Start Enable

Enable start. Effective if parameter 1608 setting is COMM.

No Start Enable
Enable start. Effective if parameter 1609 setting is COMM.

19 START_DISABLE2

ol ~| O~ O

20...26 | Reserved

27 REF_CONST 1 Constant speed reference request.
This is an internal control bit. Only for supervision.

0 No operation
28 REF_AVE 1 Average speed reference request.
This is an internal control bit. Only for supervision.
0 No operation
29 LINK_ON 1 Master detected on fieldbus link.
This is an internal control bit. Only for supervision.
0 Fieldbus link is down.
30 REQ_STARTINH 1 Start inhibit
0 No start inhibit

31 Reserved
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The following tables describe the Status Word content for the DCU profile.

DCU Profile Status Word (par. 0303)

Bit Name Value Status

0 | READY 1 Drive is ready to receive start command.
0 Drive is not ready.

1 | ENABLED 1 External Run Enable signal received.
0 No external Run Enable signal received.

2 | STARTED 1 Drive has received start command.
0 Drive has not received start command.

3 | RUNNING 1 Drive is modulating.
0 Drive is not modulating.

4 | ZERO_SPEED 1 Drive is at zero speed.
0 Drive has not reached zero speed.

5 | ACCELERATE 1 Drive is accelerating.
0 Drive is not accelerating.

6 | DECELERATE 1 Drive is decelerating.
0 Drive is not decelerating.

7 | AT_SETPOINT 1 Drive is at setpoint. Actual value equals reference value (i.e. is

within tolerance limits).

0 Drive has not reached setpoint.

8 | LIMIT 1 Operation is limited by group 20 LIMITS settings.
0 Operation is within group 20 LIMITS settings.

9 | SUPERVISION 1 IAsupervised parameter (group 32 SUPERVISION) is outside its

imits.

0 All supervised parameters are within limits.

10 | REV_REF 1 Drive reference is in reverse direction.
0 Drive reference is in forward direction.

11 | REV_ACT 1 Drive is running in reverse direction.
0 Drive is running in forward direction.

12 | PANEL_LOCAL 1 Control is in control panel (or PC tool) local mode.
0 Control is not in control panel local mode.

13 | FIELDBUS_LOCAL |1 Control is in fieldbus local mode
0 Control is not in fieldbus local mode.

14 | EXT2_ACT 1 Control is in EXT2 mode.
0 Control is in EXT1 mode.

15 | FAULT 1 Drive is in a fault state.
0 Drive is not in a fault state.
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DCU Profile Status Word (par. 0304)

Bit Name Value Status

16 ALARM 1 An alarm is on.
0 No alarms are on.

17 Reserved

18 DIRLOCK 1 Direction lock is ON. (Direction change is locked.)
0 Direction lock is OFF.

19 LOCALLOCK 1 Local mode lock is ON. (Local mode is locked.)
0 Local mode lock is OFF.

20 CTL_MODE 1 Drive is in vector control mode.
0 Drive is in scalar control mode.

21...25 | Reserved

26 REQ_CTL 1 Control Word requested from fieldbus
0 No operation

27 REQ_REF1 1 Reference 1 requested from fieldbus
0 Reference 1 is not requested from fieldbus.

28 REQ_REF2 1 Reference 2 requested from fieldbus
0 Reference 2 is not requested from fieldbus.

29 REQ_REF2EXT 1 External PID reference 2 requested from fieldbus
0 External PID reference 2 is not requested from fieldbus.

30 ACK_STARTINH 1 Start inhibit from fieldbus
0 No start inhibit from fieldbus

31 Reserved
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Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak sterowac¢ przemienikiem z zewnetrznego urzgdzenia
poprzez sie¢ z wykorzystaniem adaptera komunikacjnego.

Przeglad systemu

Przemiennik moze zostaé podtgczony do zewnetrznego systemu sterowania
poprzez adapter magistrali lub wbudowang magistrale. Dla sterowania poprzez
wewnetrzng magistrale, patrz rozdziat Fieldbus control with embedded fieldbus.

Adapter magistrali jest podigczany do ztgcza X3 w przemienniku czestotliwosci.

ACS350

Sterownik
magistrali

Magistrala

Inne
rzadzenia

£ x3 Adapter

Magistrali

Przeplyw danych

-«—— Stowo sterujagce(CW)——
-« Zadawania

Stowo Stanu (SW)——p»
Wart. Aktualne———

-

We/Wyj Procesu (Cykliczne)

Parametr R/'W quania/Odpowiedzi»

Informacje Serwisowe (Acykliczne)

Przemiennik moze by¢ ustawiony na odbior wszystkich informaciji sterujacych
poprzez interfejs magistrali lub sterowanie moze by¢ dzielone miedzy interfejs
magistrali i inne dostepne zrddta, np. wejscia analogowe i cyfrowe

Przemiennik moze komunikowac sie z systemem sterowania poprzez adapter
magistrali uzywajac jeden z nastepujacych protokotéw komunikacji szeregowe;j:

— Profibus-DP® (FPBA-01 adapter)
— CANopen® (FCAN-01 adapter)
— DeviceNet® (FDNA-01 adapter)

— Modbus® RTU (FMBA-01 adapter. Patrz rozdziat Fieldbus control with

embedded fieldbus.)

Sterowanie po magistrali
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Przemiennik automatycznie wykrywa ktory protokot jest uzyty poprzez wkiadany
adapter magistrali. Domysine nastawy dla kazdego protokotu przyjmuja, ze uzyty
profil jest protokotem o profilu w strandardzie przemystowym dla przemiennikéw (np.
PROFIdrive dla Profibus, AC/DC Drive dla DeviceNet).

Ustawianie komunikacji poprzez modut adaptera magistrali

Przed przystgpieniem do konfiguracji przemiennika do sterowania z magistrali,
modut adaptera musi by¢ zainstalowany mechanicznie i elektrycznie zgodnie z
instrukcjami podanymi na stronie 22 w rozdziale Mechanical installation, i

podreczniku modutu.

Komunikacja pomiedzy napedem i modutem adaptera magistrali jest aktywowana
nastawg parametru 9802 COMM PROT SEL to EXT FBA. Specyficzne parametry
dla adaptera w znajdujace sie grupie 57 EXT COMM MODULE muszg takze zostac
nastawione. Patrz tabela ponizej.

Parametr Dostepne nastawy | Nastawy dla Funkcja/Informacja
sterowania przez
magistrale
INICJALIZACJA KOMUNIKACJI
9802 COMM PROT NOT SEL EXT FBA Inicjalizuje komunikacjg pomiedzy
SEL STD MODBUS napedem, a modutem adaptera magistrali.
EXT FBA
STD MDB RS 232

KONFIGURACJA MODULU ADAPTERA

5101 FBATYPE

Wyswietla typ modutu adaptera magistrali.

5102 FB PAR 2

5126 FB PAR 26

Te parametry sg specyficzne dla kazdego modutu. Wlecej informacji znajduje sie w
podreczniku modutu. Uwaga: nie wszystkie z tych parametrow sg konieczne uzyte.

5127 FBA PAR (0) WYKONANE; - Zatwierdza zmiany nastaw parametréw
REFRESH (1) ODSWIEZANIE konfiguracyjnych adaptera modutu.
WYBOR TRANSMISJI DANYCH
5401...5410 FBA 0 Definiuje dane przestane z przemiennika do
DATAIN 1...10 1.6 kontrolera magistrali.

101...9999
5501..6510 FBAATA | 0 Definiuje dane przestane z kontrolera
OuT 1...10 1.6 magistrali do przemiennika.

101...9999

Po ustawieniu zestawu parametréw modutu w grupie 57 EXT COMM MODULE
parametry sterujgce napedem (przedstawione w sekcji Parametry steruj’ce
przemienikiem na stronie 235) muszg by¢ sprawdzone i ustawione w razie potrzeby.

Nowe nastawy dadzg efekt gdy naped zostanie ponownie zasilony lub gdy katywny
jest parametr 57127 FBA PAR REFRESH.
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Parametry sterujgce przemienikiem

Po ustanowieniu komunikacji po magistrali, parametry sterujgce napedu
przedstawione w tabeli ponizej powinny by¢ sprawdzone i ustawione, w razie
potrzeby.

Kolumna Nastawy dla sterowania po magistrali podaje wartosci ktére powinny
by¢ uzyte gdy interfejs magistrali jest wymaganym zrédtem lub miejscem

przeznaczenia dla konkretnego sygnatu. Kolumna Funkcja/lnformacja przedstawia
opis parametru.

Parametr

Nastawy dla
sterowania po
magistrali

Funkcjal/lnformacja

WYBOR zRODtA KOMEND STERUJACYCH

1001 EXT1 COMMANDS | COMM Aktywuje 0301 FB CMD WORD 1 bits 0...1 (START/STOP) gdy EXT1
jest wybrane jako aktywne miejsce sterowania.
1002 EXT2 COMMANDS | COMM Aktywuje 0301 FB CMD WORD 1 bits 0...1 (START/STOP) gdy EXT2
jest wybrane jako aktywne miejsce sterowania.
1003 DIRECTION FORWARD Pozwala sterowac kierunkiem tak jak to zdefiniowano w parametrze
REVERSE 1001 i 1002. Sterowanie kierunkiem jest wyjasnione w sekcji
REQUEST Reference handling. na stronie 220.
1102 EXT1/EXT2 SEL COMM Aktywuje wybdr EXT1/EXT2 poprzez 0301 FB CMD WORD 1 bit 5.
1103 REF1 SELECT COMM Wartos$¢ odniesienia z magistrali REF1 jest uzyta gdy EXT1 jest
COMM+AI1 wybrane jako aktywne miejsce sterowania. Patrz sekcja Reference
COMM*AI1 selection and correction (dla profilu DCU) na stronie 215.
1106 REF2 SELECT COMM Wartos$¢ odniesienia z magistrali REF2 jest uzyta gdy EXT2 jest
COMM+AI1 wybrane jako aktywne miejsce sterowania. Patrz sekcja Reference
COMM*AI1 selection and correction (dla profilu DCU) na stronie 215.

WYBOR zRODEA SYGNALU WYJSCIOWEGO

1401 RELAY OUTPUT 1 COMM Pozwala na sterowanie wyjsciem przekaznikowym RO poprzez
COMM(-1) sygnat 0734 COMM RO WORD.
15601 AO1 CONTENT 135 (i.e 0135 Kieruje zawarto$¢ zadawania magistrali 0735 COMM VALUE 1 na

SEL

COMM VALUE 1)

wyjscie analogowe AO.

WEJSCIA STEROWANIA SYSTEMEM

1601 RUN ENABLE COMM Pozwala na sterowanie odwréconym sygnatem Zezwolenia na Bieg
(Bieg Zabroniony) poprzez 0307 FB CMD WORD 1 bit 6.

1604 FAULT RESET SEL | COMM Pozwala na kasowanie btedu poprzez magistrale 0307 FB CMD
WORD 1 bit 4.

1606 LOCAL LOCK COMM Sygnat blokady sterowania trybem lokalnym poprzez 0301 FB CMD
WORD 1 bit 14

1607 PARAM SAVE DONE; SAVE Zapisuje zmiany wartosci parametrow (wtaczajac te ktére zostaty
zrobione poprzez sterowanie przez magistrale) do pamieci statej.

1608 START ENABLE 1 COMM Owddcenie syg. Zezwolenie na Bieg 1 (Bieg Zabroniony) poprzez
0302 FB CMD WORD 2 bit 18

1609 START ENABLE 2 COMM Owddcenie syg. Zezwolenie na Bieg 2 (Bieg Zabroniony) poprzez
0302 FB CMD WORD 2 bit 19

LIMITY

2013 MIN TORQUE SEL | COMM Wybér limitu minimalnego momentu 1/2 poprzez 03017 FB CMD
WORD 1 bit 15

2014 MAX TORQUE SEL | COMM Wybér limitu maksymalnego momentu 1/2 poprzez 0307 FB CMD

WORD 1 bit 15
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WORD 1 bit 13

Parametr Nastawy dla Funkcja/lnformacja
sterowania po
magistrali
2201 ACC/DEC 1/2 SEL COMM Wybor pary ramp PRZYSP/HAMOW poprzez 0307 FB CMD WORD 1
bit 10
2209 RAMP INPUT 0 COMM Przypisanie wart. wejscia rampy do zera poprzez 0307 FB CMD

FUNKCJE BLEDU KOMUNIKACJI

TIME

3018 COMM FAULT NOT SEL Okreslenie dziatania przemiennika dla przypadku utraty komunikacji z
FUNC FAULT magistralg.

CONSTSP 7

LAST SPEED
3019 COMM FAULT 0.1...60.0s Okeslenie czasu pomiedzy utratg komunikacji, a dziataniem

wybranym za pomocg parametru 3078 COMM FAULT FUNC.

WYBOR zRODLA SYGNALU ZADAWANIA DLA

REGULATORA PID

4010/4110/4210 SET
POINT SEL

COMM
COMM+AI
COMM*AI1

PID sterowanie wartoscig zadang (REF2)

Interfejs sterowania po magistrali

W komunikacji pomiedzy magistralg systemowa a przemiennikiem uzywane sg 16-
bitowe we/wyj stowa danych. Przemiennik uzywa mksymalnie 10 stéw w kazdym
kierunku.

Dane transformowane z przemiennika do kontrolera magistrali sg zdefiniowane w
grupie parametrow 54 FBA DATA IN , a dane transformowane z kontrolera magistrali
do napedu sg zdefiniowane w grupie parametrow 55 FBA DATA OUT.

Fieldbus network

Fieldbus module

Fieldbus
specific
interface

DATA
IN
1

10

DATA
ouT

10

Data in Start, stop,
select 4 = Status Word dir select
= NOT SEL-
% S ACTs - (N
_ COMM
Par. 0102...9910
5401/.../5410 1001/1002
Data out
- REF1
select 1 : Control Word celect
P 2 = REF1 KEYPAD
6 = REF2 .
Par. 0102...9910 L COMM
5501/.../5510 1103
REF2
select
KEYPAD
.
COMM
1106
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Stowo Sterujgce i Stowo Stanu

Stowo Sterujgce (CW) zasadniczo oznacza sterowanie przemiennikiem z magistrali
systemowej. Stowo Sterujgce jest wysytane przez kontroler magistrali do
przemiennika. Przemiennik przetgcza sie pomiedzy stanami zgodnie z bitowo
zakodowanymi instrukcjami Stowa Sterujgcego.

Stowo Stanu (SW) jest stowem zawierajgcym informacje o stanie napedu, wysytane
jest przez przemiennik do kontrolera magistrali.

Zadawanie

Zadawanie (REF) jest 16-bitowg liczba catkowitg ze znakiem. Ujemny sygnat
odniesienia (np. sygnalizuje przeciwny kierunek obrotéw silnika) jest tworzony przez
obliczenie dwojkowego dopetnienia z odpowiedniej dodatniej wartosci sygnatu
odniesienia. Zawartos¢ kazdego stowa zadawania moze by¢ uzyta jako wartosé
zadana predko$ci lub czestotliwosci.

Wartosci Aktualne

Wartosci Aktualne (ACT) sg 16-bitowymi stwoami zawierajace informacje na temat
wybranych dziatan przemiennika.

Profile komunikacujne

Komunikacja pomiedzy przemiennikem a adapterem magistrali uzywa profilu
komuniacyjnego DCU. Profil DCU rozszerza interfejs sterowania i stanu do 32 bitow.

Fieldbus Fieldbus adapter Drive
network
ABB Drives profile .
: Data conversion DCU profile

Other profile (e.g. PROFIdrive profile) DCU profile

Data conversion

User defined profile

Zawartos¢ Stowa Sterowania i Stanu profilu DCU patrz sekcja DCU communication
profile na stronie 228.

Zadawanie poprzez magistrale

Patrz sekcja Fieldbus references na stronie 275 w celu uzyskania informacji na
temat zadawania wyboru i korekcji, skalowania warto$ci zadanych, podawania
wartosci zadanych i skalowania aktualnej wartosci dla profilu DCU.
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Sledzenie bledow

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale wymieniono wszystkie mozliwe informacje alarméw i bteddéw, mozliwe
przyczyny ich wystgpienia oraz dziatania korekcyjne.

Bezpieczenstwo

przemiennika. Przed przystapieniem do pracy z przemiennikiem muszg byé
przeczytane instrukcje bezpieczenstwa zawarte w rozdziale Safety znajdujgcym sie
na pierwszych stronach niniejszego podrecznika.

Q OSTRZEZENIE! Tylko wykwalifikowani elektrycy moga dokonywa¢ konserwacii

Sygnalizacja ostrzezen i btedow
Btad jest sygnalizowany poprzez czerwong diode LED. Patrz sekcja LEDs na stronie 257.

Informacje alarméw lub btedéw na wyswietlaczu panelu sygnalizujg nieprawidtowy stan
napedu. Wiekszos¢ alarmoéw i btedéw moze by¢ zidentyfikowana i skorygowana dzieki
informacjom zawartym w tym rozdziale. Jezeli nie, nalezy skontaktowac¢ sie z
przedstawicielem ABB.

Czterocyfrowy numer kodowy w nawiasach pojawiajgacy sie po informaciji jest przeznaczony
dla komunikacji po magistrali. (Patrz rozdziaty Fieldbus control with embedded fieldbus oraz
Fieldbus control with fieldbus adapter.)

Jak kasowac

RESET
EXIT

Naped moze by¢ kasowany poprzez: nacisniecie przycisku (Podstawowy Panel
Sterowania) lub % (Panel Sterowania z Asystentem), wejscie cyfrowe lub magistrale, lub
wylaczenie zasilania na chwile. Kiedy btad zostanie skasowany, silnik moze byc¢
uruchomiony.

Historia btedéw

Gdy zostanie wykryty btad, jest on zapisywany w Historii Bledéw. Ostatnie btedy i alarmy sg
zapisywane ze znacznikiem czasu.

Parametry 0401 OSTATNI BLAD, 0412 POPRZEDNI BLAD 1i 0413 POPRZEDNI BLAD 2
przechowujg ostatnie btedy. Parametry 0404...0409 przedstawiajg dane pracy przemiennika
w chwili wystgpienia ostatniego btedu. Panel Sterowania z Asystentem dostarcza
dodatkowych informaciji na temat historii btedéw. Patrz sekcja Fault Logger mode na stronie
70 w celu uzyskania wiecej informacji.

Sledzenie btedéw
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Informacje alarmoéw generowane przez przemiennik czestotliwosci

KOD ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2001 OVERCURRENT Regulator ograniczenia Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.
(2310) Pfkﬁldu wyjsciowego jest Sprawdizé czas przyspieszania (2202 i 2205).
0308 bit 0 aktywny. Sprawdzic silnik i kable silnika (takze zgodnos¢ faz).
(programowalna Sprawdzi¢ warunki otoczenia. Obcigzalnos¢ maleje, jezel
funkcja btedu 716710) temperatura w miejscu instalacji przekracza 40°C. Patrz
sekcja Derating na stronie 254.
2002 OVERVOLTAGE Regulator przepiecia na Sprawdzi¢ czas hamowania(2203 i 2206).
(3210) szynie DC jest aktywny. Sprawdzi¢ sie¢ zasilajaca pod katem wystepowania
0308 bit 1 przepie¢ statycznych lub przejsciowych.
(programowalna
funkcja btedu 716710)
2003 UNDERVOLTAGE Regulator zbyt niskiego Sprawdzi¢ zasilanie.
(3220) napiecia szyny DC jest
0308 bit 2 aktywny.
(programowalna
funkcja btedu 7610)
2004 DIRLOCK Zmiana kierunku nie jest Sprawdzi¢ ustawienia parametru 7003 KIERUNEK.
0308 bit 3 dozwolona.
2005 IO COMM Przerwa w komunikacji z Sprawdzi¢ stan komunikacji z magistralg sieciowa. Patrz
(7510) magistralg sieciowg rozdziat Fieldbus control with fieldbus adapter/Fieldbus
. control with embedded fieldbus lub odpowiedni podrecznik
0308 bit 4 . . o
uzytkownika adaptera sieciowego.
(programowalna - I . . .
funkja bledu 3078, Sprawdzi¢ ustawienia parametrow funkcji btedow.
3019) Sprawdzi¢ potaczenia.
Sprawdzi¢ czy jest komunikacja z Masterem.
2006 Al1 LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ ustawienia parametrow funkcji btedow.
(8110) ana!ggpl\./ve'?o A|t1 lspadl Sprawdzi¢ poziom analogowego sygnatu sterujacego.
. ponizej limitu ustalonego - .
0308 bit 5 przez parametr 3021 Al1 Sprawdzi¢ potaczenia.
(programowalna FAULT LIMIT.
funkcja btedu 30017,
3021)
2007 AI2 LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ ustawienia parametrow funkcji btedow.
(8110) ana!ngJl\{Ve'StJO A|t2 lspadl Sprawdzi¢ poziom analogowego sygnatu sterujacego.
. ponizej limitu ustalonego - .
0308 bit 6 przez parametr 3022 Al2 Sprawdzi¢ potaczenia.
(programowalna FAULT LIMIT.
funkcja btedu
3001,3022)
2008 PANEL LOSS Przerwa w komunikacji Sprawdzi¢ potaczenia z panelem.
(5300) mi@dlzy szemiennikielin; a | Sprawdzi¢ parametry funkciji bledéw.
0308 bit 7 panelem sterowania, ktory Sprawdzi¢ tacznik panela z przemiennikiem.

(programowalna
funkcja btedu 3002)

jest wybrany jako aktywne
miejsce sterowania.

Zamieni¢ panel sterujgcy w patformie montazowe;j.

Jezeli przemiennik jest w trybie sterowania zewnetrznego
(REM) i start/stop, komendy kierunku lub zadawanie
nastawione sg poprzez panel sterownania:

Sprawdzi¢ nastawy grup 10 START/STOP/DIR i 11
REFERENCE SELECT .

Sledzenie btedéw
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KOD ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2009 DEVICE Temperatura IGBT Sprawdzi¢ warunki otoczenia. Zobaczy¢ takze Derating na
OVERTEMP przemiennika jest stronie 254.
(4210) nadmlgqnzadol_clmlt alarmu Sprawdzié przeptyw powietrza i dziatanie wentylatora.
0308 bit 8 Wynos ' Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu do przemiennika.
2010 MOTOR TEMP Temperatura silnika jest za | Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika, obcigzenie i
(4310) wysoka (lub pojawia zbyt chtodzenie.
0305 bit 9 wysoka) spowodowana Sprawdzi¢ dane uruchomieniowe.
zbyt duzym obcigzeniem, - . .
(programowalna niewystarczajaca moca Sprawdzi¢ parametry funkcji btedéw.
funkcja btedu silnika, nieodpowiednim
3005...3009/ 3503) | chtodzeniem lub btednymi
danymi uruchomieniowymi.
Zmierzona temperatura Sprawdzi¢ wartos¢ dla limitu alarmu.
silnika przekroczyta limit Sprawdzi¢ czy liczba czujnikéw odpowiada wartosci
alarmu ustawionego w ustawionej w parametrze (3507 SENSOR TYPE).
parametrze 3503 ALARM S . S L o
Pozwoli¢ silnikowi schtodzi¢ sie. Zapewni¢ wiasciwe
LIMIT. L -
chtodzenie silnika: sprawdzi¢ wentylator chtodzacy,
wyczysci¢ powierzchnie chtodzace, itd.
2011 UNDERLOAD Obcigzenie sinika jest zbyt | Spradzi¢ usterke w napedzanym urzadzenieu.
(FFBA) mate z POWOdE np. Sprawdzi¢ parametry funkcji btedéw.
0308 bit 10 zerwania mechanizmu w Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu do jednostki mocy.
urzadzeniu napedzanym.
(programowalna
funkcja
btedu30173...3015)
2012 MOTOR STALL Silnik pracuje w obszarze Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i parametry znamionowe
(7121) utyku z powodu np. przemiennika.
0308 bit 11 wzrostu obciazenia lub Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
niewystarczajacej mocy
(programowalna silnika.
funkcja btedu
3010...3012)
2013 AUTORESET Automatyczne kasowanie Sprawdzi¢ ustawienia parametréw grupy 37 AUTOMATIC
0308 bit 12 alarmu RESET .
2018 PID SLEEP Funkcja uspienia weszta w | Patrz grupy parametréw 40 PROCESS PID SET 1...41
0309 bit 1 tryb uspienia. PROCESS PID SET 2.
2019 ID RUN Przeprowadzany jest Bieg Alarm jest zwigzany z normalng procedurg uruchomienia.
0309 bit 2 Identyfikacyjny silnika. Poczeka¢ do momentu zasygnalizowania ukonczenia
identyfikacji silnika.
2021 START ENABLE 1 Brak sygnatu Start Enable Sprawdzi¢ nastawy parametru 1608 START ENABLE.
MISSING 1 (Zezwolenie na bieg) Sprawdzié potaczenia wej$é cyfrowych.
0309 bit 4 Sprawdzi¢ nastawy modutu komunikacyjnego.
2022 START ENABLE 2 Brak sygnatu Start Enable Sprawdzi¢ nastawy parametru 1609 START ENABLE.
MISSING 2 (Zezwolenie na bieg) Sprawdzié potaczenia wej$é cyfrowych.
0309 bit 5 Sprawdzi¢ nastawy modutu komunikacyjnego.
2023 EMERGENCY Przemiennik otrzymat Sprawdzi¢ czy bezpieczne jest kontynuowanie pracy.
STOP komende stop Ustawi¢ przycisk stopu bezpieczenstwa w pozyciji
0309 bit 6 bezpieczenstwa, czasy normalne;j.

stopu sa zgodne z
czasami zdefiniowanymi w
parametrze 2208 EM DEC
TIME.
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KOD ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2025 FIRST START Zataczone jest Poczeka¢ do momentu zasygnalizowania ukonczenia
0309 bit 8 magnesowanie identyfikacji silnika.
identyfikacyjne silnika.
Alarm ten zwigzany jest z
normalng procedurg
uruchomienia.
2026 INPUT PHASE Napiecie w posrednim Sprawdzi¢ bezpieczniki lini zasilajgce;.
LOSS obwodzie DC waha si¢ z Spawdzi¢ niezréwnowazenie zasilania.
(3130) p°"‘.’|° (.ju uFrla tg fazy leni Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
0306 bit 5 zasilajacej lub przepalenia
bezpiecznika.
(programowaina Alarm jest generowany
funkcja btedu 3016) . .
wahania napiecia DC
przekraczajg 14%
Znamionowego napiecia
DC.

Alamy generowane przez Podstawowy Panel Sterowania

Podstawowy Panel Sterowania wyswietla alarmy Panelu Sterowania w postaci kodu A5xxx.

KOD ALARMU PRZYCZYNA CO ZROBIC
5001 Przemiennik nie odpowiada. Sprawdzi¢ potaczenie panelu.
5002 Niekompatybilny profil komunikacji Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5010 Niewtasciwy rezerwowy zapis pliku parametrow Sprobowac ponownie odczytu parametréw.
Sprébowaé ponownie zapisu parametrow.
501 Przemiennik sterowany jest z innego zrodta. Przetaczy¢ przemiennik na w tryb sterowania
lokalnego.
5012 Wirowanie w wybranym kierunku jest zablokowane. | Umozliwi¢ zmianeg kierunku wirowania. Patrz
parametr 7003 DIRECTION.
5013 Panel sterowania jest zablokowany poniewaz Wytaczy¢ blokade polecenia start i sprébowac
aktywna jest blokada wykonania polecenia Start . ponownie. Patrz parametr 2708 START
INHIBIT.
5014 Panel sterowania jest zablokowany z powodu Skasowac btad przemiennika i sprobowac
btedu przemiennika. ponownie.
5015 Panel sterowania jest zablokowany poniewaz Wytaczy¢ blokade trybu lokalnego i sprébowac
aktywna jest blokada trybu lokalnego. ponownie. Patrz parametr 1606 LOCAL LOCK.
5018 Domyslna wartos¢ parametru nie jest znalezlona. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
ABB.
5019 Writing non-zero parameter value is prohibited. Only parameter reset is allowed.
5020 Parametr lub grupa parametréw nie istnieje lub Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
wartos¢ parametru jest sprzeczna.
5021 Parametr lub grupa parametréw jest ukryta. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5022 Parametr jest zabezpieczony przed zapisem. Warto$¢ parametru tylko do odczytu i dlatego
nie moze zosta¢ zmieniony.
5023 Zmiana parametru nie jest dozwolona podczas Zatrzymac przemiennik i zmieni¢ wartos¢
biegu przemiennika. parametru.
5024 Przemiennik wykonuje zadanie. Poczeka¢ do zakonczenia zadania.
5025 Program jest zapisywany lub odczytywany. Poczeka¢ do zakonczenia zapisu/odczytu.
5026 Warto$¢ osiggneta lub jest ponizej min. limitu. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5027 Warto$¢ osiagneta lub jest powyzej maks. limitu. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5028 Btedna wartosc. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
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5029 Pamiec¢ nie jest gotowa. Sprébowac ponownie.

5030 Btedne zgdanie Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5031 Przemiennik nie jest gotowy do pracy, np. z Sprawdzi¢ zasilanie przemiennika.
powodu niskiego napiecia DC.

5032 Btad parametru Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5040 Btad zapisu parametru. Wybrany zestaw nie jest W | Przeprowadzi¢ funkcje odczytu przed zapisem.
biezacym pliku zapisu rezerwowym parametréw.

5041 Plik zapisu parametrow nie jest odpowiedni . Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5042 Btad zapisu parametru. Wybrany zestaw nie jest W | Przeprowadzié funkcje odczytu przed zapisem.
biezacym pliku zapisu rezerwowym parametrow.

5043 Brak blokady polecenia start

5044 Btad przywracania pliku rezerwowego zapisu Sprawdzi¢ czy plik jest kompatybilny z
parametréw. przemiennikiem.

5050 Przerwany odczyt parametrow Przeprowadzi¢ ponownie odczyt.

5051 Bfad pliku Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5052 Odczyt parametréow nie powiddt sie. Przeprowadzi¢ ponownie odczyt.

5060 Przerwany zapis parametrow Przeprowadzi¢ ponownie zapis.

5062 Zapis parametrow nie powiodt sie. Przeprowadzi¢ ponownie zapis.

5070 Btad zapisu rezerwowego w pamieci panelu Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5071 Bfad odczytu rezerw. zapisu w pamieci panelu Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5080 Dziatanie jest niedozwolone poniewaz przemiennik | Przetaczy¢ w tryb sterowania lokalnego.
jest w trybie sterowania lokalnego.

5081 Dziatanie jest niedozwolone z powodu aktywnego Sprawdzi¢ przyczyne i skasowac btad.
bfedu.

5082 Dziatanie jest niedozwolone z aktywnego trybu
pracy systemu nadrzednego.

5083 Dziatanie jest niedozwolone z powodu zataczenia Sprawdzi¢ nastawy parametru 1602
blokady parametréw. PARAMETER LOCK.

5084 Dziatanie jest niedozwolone poniewaz naped jestw | Poczekac az zadanie zostanie wykonane i
trakcie realizacji zadania. sprobowac ponownie.

5085 Zapis parametrow ze zrodtowego przemiennika do Sprawdzi¢ czy typy przemiennikéw zrédtowego
docelowego przemiennika nie powiddt sie. i docelowego sa takie same, tj. ACS350. Patrz

tabliczka z opisem typu przemiennika.

5086 Zapis parametrow ze zrodtowego przemiennika do Sprawdzi¢ czy typy przemiennikéw zrédtowego
docelowego przemiennika nie powiddt sie. i docelowego sg takie same. Patrz tabliczka z

opisem typu przemiennika.

5087 Zapis parametrow ze zrodtowego przemiennika do Sprawdzi¢ czy informacje przemiennikéw
docelowego przemiennika nie powiddt sie poniewaz | zrédtowego i docelowego sa takie same. Patrz
zestaw zestawy parametréw sg niekompatybilne. parametry w grupie 33 INFORMATION.

5088 Dziatanie nie powiodto z powodu btedu pamieci Skontaktowac¢ sie z lok. przedstawicielem ABB.
przemiennika.

5089 Zapis nie powiodt sie z powodu btedu CRC. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

5090 Zapis nie powiédt sie z powodu btedu Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
przetwarzania danych.

5091 Dziatanie nie powiodto sie z powodu btedu Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
parametru.

5092 Zapis parametrow ze zrédtowego przemiennika do Sprawdzi¢ czy informacje przemiennikéw

docelowego przemiennika nie powiodt si¢ poniewaz
zestaw zestawy parametrow sg niekompatybilne.

zrodiowego i docelowego sg takie same. Patrz
parametry w grupie 33 INFORMATION.
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Informacje btedéw generowane przez przemiennik

KOD BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0001 OVERCURRENT Prad wyjsciowy przekroczyt Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

(2310) poTlom samoczynnego Sprawdzié czas przyspieszania (2202 i 2205).

0305 bit 0 wyrgczenia. Sprawdzié silnik i kable silnika (takze zgodnosé faz).
Sprawdzi¢ warunki otoczenia. Obcigzalnos¢ maleje,
jezeli temperatura w miejscu instalacji przekracza
40°C. Patrz sekcja Derating na stronie 254.

0002 DC OVERVOLT Przekroczone napiecie w Sprawdzi¢ czy kontroler przepieciowy jest wigczony

(3210) obwodzie posrednim DC. Limit (parametr 2005 OVERVOLT CTRL).

0305 bit 1 samoczynnego wytaczeniadla | gprawdzié sieé zasilajaca pod katem wystepowania

przepigcia DC wynosi 420 Vdla | przepie¢ statycznych lub przejsciowych.
200 V przemiennikow i 840 V - o o
S Sprawdzi¢ czoper hamowania i rezystor (jesli jest
dla 400 V przemiennikow. . - S
uzyty). Kontrola przepiecia musi by¢ wytgczona gdy
czoper i rezystor sg uzywane.
Sprawdzi¢ czas hamowania (2203, 2206).
Retrofit frequency converter with brake chopper and
brake resistor.
0003 DEV OVERTEMP Temperatura IGBT przemienika | Sprawdzi¢ warunki otoczenia. Zobaczy¢ takze
(4210) jest nadmierna. Limit dla Derating na stronie 254
0305 bit 2 samoczynnego wytgczenia Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wynosi 135°C. wentylatora.
Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu do
przemiennika.
0004 SHORT CIRC Zwarcie w kablach silnikowych Sprawdzi¢ silnik i kable silnikowe.
(2340) lub w silniku
0305 bit 3
0006 DC UNDERVOLT Niewystarczajgce napiecie w Sprawdzi¢ czy kontroler zbyt niskiego napiecia jest
(3220) obwodzie posrednim DC z wigczony (parametr 2006 UNDERVOLT CTRL).
0305 bit 5 powodu utraty fazy zasilajacej, | gprawdzi¢ zasilanie oraz bezpieczniki.
przepalenia bezpiecznika,
wewnetrznego btedu mostka
prostowniczego lub zbyt
niskiego napiecia zasilania.
Limit samoczynnego
wytaczenia dla zbyt niskiego
napiecia DC wynosi 162 V dla
200 V przemiennikow i 308 V
dla 400 V przemiennikow.
0007 Al1 LOSS Sygnat wejscia analogowego Sprawdzi¢ nastawy parametrow funkcji btedow.
(8110) A': Tpad" ponizej limitu t Sprawdzi¢ poprawno$¢ poziomu analogowego
. ustalonego przez parametr svanatu steruiacedo.

0305 bit 6 3021 Al1 FAULT LIMIT. ygnalt & ertacege.

(programowalna Sprawdzi¢ potaczenia.

funkcja btedu 30017,

3021)

0008 Al2 LOSS Sygnat wejscia analogowego Sprawdzi¢ nastawy parametrow funkcji btedow.

(8110) A'f Tpad" ponizej limitu t Sprawdzi¢ poprawno$¢ poziomu analogowego

. ustalonego przez parametr svanatu steruiacedo.

0305 bit 7 3022 A2 FAULT LIMIT. ygnalt & ertacege.

(programowalna Sprawdzi¢ potaczenia.

funkcja btedu 30017,

3022)
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0009 MOT OVERTEMP Temperatura silnika jest za Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika, obcigzenie i
(4310) wysoka (lub pojawia zbyt chtodzenie.
0305 bit 8 wysoka) spowodowana zbyt Sprawdzié¢ dane uruchomieniowe.
duzym obcigzeniem, s dzié trv funkcii beda
(progll'amowalna niewystarczajacg mocg silnika, prawazic parametry funkcji biedow.
funkcja btedu nieodpowiednim chtodzeniem
3005...3009 | 3504) lub btednymi danymi
uruchomieniowymi.
Zmierzona temperatura silnika Sprawdzi¢ wartos¢ dla limitu btedu.
przekroczyta limit btgdu Sprawdzié czy liczba czujnikéw odpowiada wartosci
ustawionego w parametrze ustawionej w parametrze (3507 SENSOR TYPE).
3504 FAULT LIMIT. C o - -
Pozwoli¢ silnikowi schiodzi¢ sie. Zapewni¢ wiasciwe
chtodzenie silnika: sprawdzi¢ wentylator chtodzacy,
wyczy$ci¢ powierzchnie chfodzace, itd.
0010 PANEL LOSS Przerwa w komunikacji miedzy Sprawdzi¢ potaczenia z panelem.
(5300) przemien."ik:ffﬁ, a pane'et')“ Sprawdzié parametry funkcji bledow.
0305 bit 9 §terowan|a, tor'y'Jest wybrany Sprawdzi¢ tacznik panela z przemiennikiem.
jako aktywne miejsce Lo . . . .
(programowalna sterowania. Zamieni¢ panel sterujacy w patformie montazowe;j.
funkcja btedu 3002) Jezeli przemiennik jest w trybie sterowania
zewnetrznego (REM) i komendy start/stop, kierunku
lub zadawanie nastawione sg poprzez panel
sterownania:
Sprawdzi¢ nastawy grup 10 START/STOP/DIR i 11
REFERENCE SELECT .
0011 ID RUN FAIL Bieg ID silnika nie zostat Sprawdzi¢ potaczenia silnika.
(FF84) pomysinie zakofczony. Sprawdzi¢ dane rozruchowe (grupa 99 START-UP
0305 bit 10 DATA).
Sprawdzi¢ maksymalng predkos¢ (parametr 2002).
Wartos¢ powinna byc¢ ustawiona na co najmniej 80%
znamionowej predkosci silnika (parametr 9908).
Upewnic sie ze bieg ID zostat przeprowadzony
zgodnie z instrukcjami podanymi w sekcji How to
perform the ID Run na stronie 47.
0012 MOTOR STALL Silnik pracuje w obszarze utyku | Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i parametry
(7121) z powodu np. wzrostu znamionowe przemiennika.
0305 bit 11 obcigzenia lub Sprawdzié parametry funkgji btedéw.
niewystarczajgcej mocy silnika.
(programowalna
funkcja btedu
3010...3012)
0014 EXT FAULT 1 Zewnetrzny btad 1 Sprawdzi¢ zewnetrzne urzgdzenia pod katem
(9000) btedow.
0305 bit 13 Sprawdzi¢ nastawy parametru 3003 EXTERNAL
FAULT 1.
(programowalna
funkcja btedu 3003)
0015 EXT FAULT 2 Zewnetrzny btad 2 Sprawdzi¢ zewnetrzne urzadzenia pod katem
(9001) btedow.
0305 bit 14 Sprawdzi¢ nastawy parametru 170 EXTERNAL
FAULT 2.
(programowalna
funkcja btedu 3004)
0016 EARTH FAULT Przemiennik wykry biad Sprawdzi¢ silnik.

(2330)
0305 bit 15

(programowalna
funkcja btedu 3017)

doziemienia w silniku lub
kablach silnikowych.

Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow
Sprawdzi¢ kable silnikowe. Nie wolno przekraczac¢

wyspecyfikowanej dlugosci kabli silnikowych. Patrz
sekcja Motor connection na stronie 259.
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0017 UNDERLOAD Obcigzenie sinika jest zbyt mate | Spradzi¢ pod katem usterki w napedzanym

(FF6A) z powodu np. zerwania urzadzeniu.

0306 bit 0 mechanizmu w urzadzeniu Sprawdzié parametry funkcji bledow.
napedzanym. - - . .

(programowalna Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu do

funkcja btedu przemiennika.

3013...3015)

0018 THERM FAIL Wewnetrzny biad przemiennika. | Skontaktowac¢ sie z lok. przedstawicielem ABB.

(5210) Termistor uzyty do pomiaru

. wewnetrznej temp.

0306 bit 1 przemiennika jest otwarty lub
wystgpito w nim zwarcie.

0021 CURR MEAS Wewnetrzny btad przemiennika. | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

(2211) Pomiar pradu jest poza za

0306 bit 4 zakresem.

0022 INPUT PHASE Napiecie w posrednim Sprawdzi¢ bezpieczniki lini zasilajgce;.

LOSS obwogzietD(tZ V\f/aha Si‘?_lz o Spawdzi¢ niezréwnowazenie zasilania.

owodu utraty fazy zasilajace - , .
(3130) IF:Jb przepalen)i/a beyzpiecz rjﬂa[(aj Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
0306 bit 5 '
Samoczynne wytaczenie

lgprig.rargf\g/alr;%m pojawia sie gdy wahania

unkeja bieau ) napiecia DC przekraczajg 14%
znamionowego napiecia DC.

0024 OVERSPEED Silnik obraca sie szybciej niz Sprawdzi¢ nastawy minimalnej/maksymalnej

(7310) najwyzsza dozwolona predkos¢ | predkosci.

0306 bit 7 z powodu niewfasciwej nastawy | sprawdzi¢ odpowiedni moment hamujacy silnika.
min./maks. predkosci, . s . .
niewystarczajacego monentu Sprawdzi¢ celowos¢ zastosowanie sterowania
hamujgcego lub zmian w momentem.
obcigzeniu gdy uzywane jest Sprawdzi¢ czy potrzebny jest czoper hamowania i
warto$¢ zadana momentu. rezystory.

Limity zakresow pracy sa
nastawiane przez parametry
2001 MINIMUM SPEED i 2002
MAXIMUM SPEED (ze ster.
wektorowym) lub 2007
MINIMUM FREQ i 2008
MAXIMUM FREQ (ze ster.
skalarnym).
0026 DRIVE ID Wewnetrzny btad ID Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB

(5400) przemiennika

0306 bit 9

0027 CONFIG FILE Wewnetrzny btad Skontaktowac sig z lok. przedstawicielem ABB

(630F) configuracyjny pliku

0306 bit 10

0028 SERIAL 1 ERR Przerwa w komunikacji Sprawdzi¢ status komunikacji magistrali. Patrz
(7510) magistrali rozdziat Fieldbus control with fieldbus adapter/
0306 bit 11 Fieldbus control with embedded fieldbus lub
: odpowiedni podrecznik adaptera magistrali siecowe;.
#S;%%ganm;;gles%:g) Sprawdzi¢ parametry funkcji btedéw.
’ Sprawdzi¢ potgcznia.
Sprawdzi¢ czy master moze sie komunikowac.
0030 FORCE TRIP Komenda wytgczenia zostata Patrz odpowiedni podrecznik do modutu komunikac;ji.
(FF90) otrzymana z magistrali.
0306 bit 13
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0034 MOTOR PHASE Btad obwodu silnika z powodu Sprawdzic silnik i kable silnikowe.
(FF56) Utratik/ f?Z)l/(Sit'niké 'l:b b+(¢qut Sprawdzi¢ przekaznik termistorowy (jesli zostat
. przekaznika termistora (uzytego | | svty).
0306 bit 14 w pomiarze temp. silnika). )
0035 OUTP WIRING Niewtasciwe podiaczenie Sprawdzi¢ podtaczenia zasilania.
(FF95) zasilania i kabli silnikowych(tj. Sprawdzi¢ parametry funkciji btedow.
0306 bit 15 kable zasilania podtgczone sg
wyjscia silnikowego).
(programmable fault
function 3023)
0036 INCOMPATIBLE SW | Zatadowane oprogramowanie Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
(630F) nie jest kompatybilne.
0307 bit 3
0101 SERF CORRUPT Uszkodzony systemowy plik Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
(FF55) uktadu Serial Flash.
0307 bit 14
0103 SERF MACRO Utracony plik aktywnej Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
(FF55) makroaplikacji z uktadu Serial
0307 bit 14 Flash
0201 DSP T1 OVERLOAD | Btad systemowy Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
(6100)
0307 bit 13
0202 DSP T2 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 DSP T3 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 DSP STACK ERROR
(6100)
0307 bit 12
0206 MMIO ID ERROR Wewnetrzny btad karty (MMIO) | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
(5000) sterowania We/Wyj
0307 bit 11
1000 PAR HZRPM Niewtasciwe nastawy Sprawdzi¢ nastawy parametréw. Sprawdzic¢ czy sg
(6320) parametru limitu predkosci/ naptepujace ustawienia:
. czestotliwosci 2001 < 2002,
0307 bit 15 2007 < 2008,
2001/9908, 2002/9908, 2007/9907 i
2008/9907 sa w obrebie zakresu.
1003 PAR Al SCALE Niewtasciwe skalowanie Sprawdzi¢ nastawy w grupie 13 ANALOG INPUTS .
(6320) wejscia analogowego Al Sprawdzi¢ czy sg nastepujace ustawienia:
0307 bit 15 1301 < 1302, 1304 < 1305.
1004 PAR AO SCALE Niewtasciwe skalowanie wyjscia | Sprawdzi¢ nastawy w grupie 175 ANALOG
(6320) analogowego AO OUTPUTS. Sprawdzi¢ czy sg nastepujace
0307 bit 15 ustawienia: 1504 < 1505.
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1005 PAR PCU 2 Niewtasciwe nastawy dla mocy | Sprawdzi¢ nastawy par. 9909 . Nastepujace
(6320) znamionowej silnika ustawienia musza mie¢ zastosowanie:
0307 bit 15 1.1 < (209 MOTOR NOM CURR - 9905 MOTOR
NOM VOLT - 1.73/ Py) < 3.0
Gdzie Py = 1000 - 9909 MOTOR NOM POWER (jesli
moc podawana w kW)
or Py =746 - 9909 MOTOR NOM POWER (jesli moc
podawana w HP - konie mechaniczne).
1007 PAR FBUSMISS Sterowanie przez magistrale nie | Sprawdzi¢ nastawy parametréw magistrali. Patrz
(6320) zostato aktywowane. rozdziat Fieldbus control with fieldbus adapter.
0307 bit 15
1009 PAR PCU 1 Niewfasciwe nastawy dla Sprawdzi¢ nastawy parametréw. Nastepujace
(6320) znamionowej predkosci/ ustawienia musza mieé zastosowanie:
0307 bit 15 czgstotliwosci. 1< (60 - 9907 MOTOR NOM FREQ / 9908 MOTOR
NOM SPEED) < 16
0.8 < 9908 MOTOR NOM SPEED / (120 - 9907
MOTOR NOM FREQ / Bieguny silnika) < 0.992
1015 PAR CUSTOM U/F Niewtasciwie nastawiony Sprawdzi¢ nastawy parametrow 26170...2617.

(6320)
0307 bit 15

wspotczynnik napieciowy
napiecia do czestotliwosci
(U/f).

Btedy osadzonej magistrali

Btedy osadzonej magistrali moga by¢ sledzone poprzez monitorowanie grupy
parametrow 53 EFB PROTOCOL. Patrz takze btgd/alarm SERIAL 1 ERR.

Brak mastera

Jesli nie ma podtaczonego urzadzenia master, wartosci parametréow 5306 EFB OK
MESSAGES i 56307 EFB CRC ERRORS zostajg niezmienione.

Co zrobi¢:

+ Sprawdzi¢ czy sieciowy master jest podtgczony i poprawnie skonfigurowany.

» Sprawdzi¢ podtaczenie kabli.

Ten sam adres urzadzenia

Jezeli dwa lub wiecej urzadzen maja ten sam adres, warto$¢ parametru 5307 EFB
CRC ERRORS wzrasta z kazdg komendg odczytu/zapisu.

Co zrobi¢:

» Sprawdzi¢ adresy urzadzen. Wtgczone urzadzenia w sieci nie mogg miec tego
samego adresu.

Btedne okablowanie

Jesli okablowane komunikacyjne sg zamienione (zacisk A w jednym urzadzeniu jest
podigczony do zacisku B w innym urzadzeniu), wartos¢ parameteru 5306 EFB OK

MESSAGES zostaje niezmieniona, a wartos¢ parametru 5307 EFB CRC ERRORS
zwieksza sie.

Co zrobi¢:

* Sprawdzi¢ potagczenia intrefejsu RS-232/485.
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Obstuga i diagnostyka

Co zawiera ten rozdziat

Rozdziat ten zawiera opis obstugi okresowej oraz znaczenie wskazan diod LED.

Bezpieczenstwo

zapoznac z instrukcjami zawartymi w rozdziale Bezpieczerstwo znajdujgcego na
poczatku niniejszego podrecznika. Ignorowanie instrukcji bezpieczenstwa moze
spowodowac obrazenia lub $mierc.

Q OSTRZEZENIE! Przed przystapieniem do jakichkolwiek prac obstugowych nalezy

Okresy obstugowe

Jesli naped jest zainstalowany w odpowiednim srodowisku, wymaga on bardzo
niewielkiej obstugi okresowej. W tabeli ponizej podano okresy obstugowe dla
rutynowych czynnosci obstugowych zalecanych przez firme ABB.

Obstuga okresowa Okres obstugowa Instrukcja
Formowanie kondensatorow Co dwa lata podczas Patrz Kondensatory na stronie
sktadowania 250.
Wymiana wentylatora Co pie¢ lat Patrz Wentylator na stronie 249.

chtodzacego
(obudowy R1...R3)

Wymiana baterii w panelu Co pigc lat Patrz Bateria na stronie 251.
sterowania

Wentylator

Trwato$¢ wentylatora chtodzacego przemiennika czestotliwosci wynosi minimum
25 000 godzin pracy. Trwatos¢ wentylatora zalezy od stanu wykorzystania
przemiennika oraz od temperatury otoczenia.

Gdy uzyty jest Panel Sterowania z Asystentem, informacja o osiagnietej liczbie
godzin pracy, ktéra jest wielko$cig nastawiang, zostanie wyswietlona na panelu
dzieki Asystentowi Ostrzezen (patrz parametr 2907). Informacja o osiggnietej liczbie
godzin pracy moze by¢ wskazana za pomoca wyjscia przekaznika (patrz parametr
1401) bez wzgledu na rodzaj uzywanego panelu.

Awaria wentylatora moze by¢ poprzedzona przez zwiekszony hatas emitowany z
jego tozysk. Jesli naped pracuje w krytycznej dla catego procesu czesci, zaleca sie
wymiane wentylatora gdy wystgpig wczesniej opisane pierwsze objawy jego
zuzycia. Wentylatory na wymiane dostepne sg w firmie ABB. Nie uzywac innych
czesci zamiennych niz zalecane przez ABB.

Obstuga i diagnostyka
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Wymiana wentylatora (R1...R3)

Tylko obudowy o rozmiarach R1...R3 posiadajg wentylator; obudowa o rozmiarze RO posiada
niewymuszone - naturalne chtodzenie .

1. Zatrzymac¢ naped i odtgczy¢ zasilanie napedu.
2. Zdjac¢ pokrywe - jesli naped posiada opcje NEMA 1.

3. Podwazy¢ ostone wentylatora, bedacg czescig obudowy napedu, np. srubokretem i ostroznie
unies¢ przednig czes$¢ ostony, ktéra w tylnej czesci przymocowana jest zawiasami do obudowy.

Wyciggna¢ kabel wentylatora z zacisku.
Odtaczy¢ kabel wentylatora.

Zdja¢ pokrywe wentylatora z zawiaséw.

N o o b~

Zainstalowac ostone z nowym wentylatorem, wykonujgc opisane wyzej czynnosci w kolejnosci
odwrotnej.

8. Zataczy¢ zasilanie.
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Kondensatory

Formowanie

Kondensatory muszg podlega¢ procesowi formowania, jesli naped by¢ skladowany
przez dwa lata. Aby dowiedzie¢ sie jak odczyta¢ date produkcji z numeru seryjnego
patrz strona 20. W celu uzyskania informacji dotyczacych formowania
kondensatordw, prosimy o kontakt z przedstawicielem ABB.

Panel sterowania

Czyszczenie

Do czyszczenia panelu sterowania nalezy uzy¢ miekkiej, lekko wilgotnej sciereczki.
Unika¢ szorstkich srodkéw czyszczacych, ktore mogtyby porysowac okienko
wyswietlacza.

Obstuga i diagnostyka
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Bateria znajduje sie tylko w Panelach Sterowania z Asystentem, ktére posiadajg
funkcje zegara. Bateria podtrzymuje dziatanie zegara podczas przerw w zasilaniu.

Przewidywany czas dziatania baterii wynosi ponad dziesie¢ lat. Aby wyjaé baterie,
nalezy uzyé monety aby obroci¢ potrzymujgca baterie pokrywe znajdujacy sie z tytu
panelu sterowania. Baterie nalezy wymieni¢ na nowg baterie typu CR2032.

Uwaga: Bateria NIE jest wymagana dla jakiegokolwiek panelu czy funkcji
przemiennika za wyjatkiem funkcji zegara.

Diody LED

Z przodu przemiennika czestotliwosci znajdujg sie dwie diody LED: zielona i
czewona. Sg one widoczne przez pokrywe, w przypadku zatozenia panelu sg przez
niego zastoniete. Panel Sterowania z Asystentem posiada jedng diode LED. W
tabeli ponizej zostaty opisane wskazania diod LED.

Umiejscowienie

Dioda LED wytaczona

Dioda LED zapalona na state

Dioda LED miga

Z przodu przemiennika. | Brak zasilania Zielona Poprawnie zasiony Zielona | Alarm

Jesli zatozony jest panel przemiennik

stgrqwanla, nalezy’go Czerwona | Sygnalizacja btedu. Czerwona| Sygnalizacja btedu.

zdjg¢ aby zobaczy¢ X X

diody LED Aby skasowac biad, Aby skasowacé bigd

’ nacisng¢ RESET na wytaczy¢ zasilanie

panelu sterowania lub przemiennika.
wytaczy¢ zasilanie
przemiennika.

Lewy gorny rog Panelu | Panel nie jest zasilony | Zielona Naormalna praca prze- |Zielona |Alarm

Sterowania lub nie ma potaczenia z miennika

Z Asystentem napedem. Czerwona | Sygnalizacja btedu. Czerwona| -

Aby skasowac btad,
nacisng¢ RESET na
panelu sterowania lub
wytgczy¢ zasilanie
przemiennika.
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Dane techniczne

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym podano specyfikacje techniczng napedu zawierajace takie dane, jak
np. parametry znamionowe, wymiary i wymagania techniczne, postanowienia dla
spetnienia wymagan dla oznaczenia CE oraz innych oznaczen i warunki gwarancji.

Dane znamionowe

Prad i moc

W tabeli ponizej podane sg warto$ci znamionowe prgdow i mocy. Opis symboli
uzytych w tabeli podany jest na nastepnej stronie..

Typ Wejscie Wyijscie Rozmiar
ACS350- Iin Iy 2 Aminitomin|  f2max Py obudowy
x =E/ A A A A kw | HP

1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6,1 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
01x-04A7-2 11,4 4,7 7,1 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2 16,1 6,7 10,1 11,7 1,1 1,5 R1
01x-07A5-2 16,8 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2 21,0 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 3,6 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
03x-03A5-2 5,0 3,5 53 6,1 0,55 0,75 RO
03x-04A7-2 6,7 4,7 7.1 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2 9,4 6,7 10,1 11,7 1,1 1,5 R1
03x-07A5-2 9,8 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2 11,8 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
03x-13A3-2 17,9 13,3 20,0 23,3 3 4 R2
03x-17A6-2 20,8 17,6 26,4 30,8 4 5 R2

3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 2,2 1,2 1,8 2,1 0,37 0,5 RO
03x-01A9-4 3,6 1,9 29 3,3 0,55 0,75 RO
03x-02A4-4 4.1 2,4 3,6 4,2 0,75 1 RO
03x-03A3-4 6,0 3,3 5,0 58 1,1 1,5 R1
03x-04A1-4 6,9 4.1 6,2 7.2 1,5 2 R1
03x-05A6-4 9,6 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4 11,6 7,3 11,0 12,8 3 4 R1
03x-08A8-4 13,6 8,8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4 18,8 12,5 18,8 21,9 55 7.5 R3
03x-15A6-4 22,1 15,6 234 27,3 7.5 10 R3

00353783.xIs C.15
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Symbole
Wejscie
Iin wartos¢ skuteczna ciagtego pradu wejsciowego
Wyijscie
Iy wartos¢ skuteczna ciagtgo pradu. Dozwolone 50% przecigzenie przez jedng minute

na kazde dziesie¢ minut.

I 4minftomin  Maksymalny (50% przecigzenia) prad dozwolony przez jedng minutg na kazde
dziesie¢ minut.

bmax maksymalny prad wyjsciowy. Dostepny przez dwie sekundy przy starcie, poza tym tak
dtugo jak pozwala na to temperatura przemiennika.
PN typowa moc silnika. Znaionowe moce podane w kW odnoszg sie do wiekszosci 4-

biegunowych silnikéw IEC. Znaionowe moce podane w HP odnosza sie do wiekszosci
4-biegunowych silnikow NEMA.

Wymiarowanie

Znamionowe parametry prgdowe sg takie same bez wzgledu na napiecie zasilania w granicach
jednego zakresu napieciowego. Aby osiagna¢ znamionowa moc silnika podang w tabeli, znamionowy
prad przemiennika musi by¢ wyzszy lub rowny znamionowemu pradowi silnika.

Uwaga 1: Maksymalna dopuszczalna moc na wale silnka jest ograniczona do 1,5 - Py. Jezeli limit ten
jest przekroczony, automatycznie zostang ograniczone moment obrotowy silnika i jego prad. Funkcja ta
chroni mostek wejsciowy przemiennika przed przecigzeniem.

Uwaga 2: Dane znamionowe donoszg sie do temperatury otoczenia 40°C (104°F).

Obnizenie parametréw znamionowych

Parametry obcigzeniowe nalezy obnizy¢ jezeli temperatura otoczenia w miejscu instalacji przekracza
40°C (104°F) lub jesli przemiennik zainstalowany jest na wysokos$ci powyzej 1000 m.n.p.m (3300 ft).
Obnizenie parametréw znamionowych ze wzgledu na temperature

W zakresie temperatur +40°C...+50°C (+104°F...+122°F), znamionowy prad wyjsciowy jest obnizany
0 1% na kazdy dodatkowy 1°C (1.8°F). Prad wyjsciowy obliczny jest przez pomnozenie pradu
podanego w tabeli wartosci znamionowych przez wspotczynnik zmniejszajacy.

Przykiad Jesli temperatura otoczenia wynosi 50°C (+122°F), wspotczynnik zmniejszajacy wynosi
100% - 1 % -10°C =90% lub 0.90. W takim przypadku prad wyjsciowy bedzie réwny 0,90 - loy.
Obnizenie parametrow ze wzgledu na wysoko$c¢ n.p.m miejsca zainstalownia

Dla wysokosci 1000...2000 m (3300...6600 ft) nad poziomem morza, obnizenie wynosi 1% na kazde
100 m (330 ft).

Obnizenie parametrow ze wzgledu na czestotliwos¢ przetaczania
Jesli czestotliwos¢ przetaczania wynosi 8 kHz (patrz parametr 2606), to:
+  Obnizy¢ warto$¢ pradu /oy do 80% lub

* Upewnic sig, ze parametr 2607 SWITCH FREQ CTRL = 1 (ZAL), ktory ogranicza czestotliwosé
przetaczania, jesli temperatura przemiennika przekracza 90°C. Szczegdly - patrz parametr 2607.

Jesli czestotliwos¢ przetaczania wynosi 12 kHz (patrz parametr 2606), to:

+ Obnizy¢ wartos¢ pradu I,y do 65% oraz obnizy¢é maksymalng temperature otoczenia do 30°C
(86°F) lub

* Upewnic sig, ze parametr 2607 SWITCH FREQ CTRL = 1 (ZAL), ktory ogranicza czestotliwosé
przetaczania jesli temperatura przemiennika przekracza 80°C. Szczegoty - patrz parametr 2607.

Dane techniczne
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Wymagania dotyczace przeptywu powietrza chtodzacego

Tabela ponizej zawiera straty cieplne w obwodzie zasilania przy znamionowym
obcigzeniu i minimalnym obcigzeniu w obwodzie sterowania (We/Wyj oraz panel nie
sg uzywane) oraz przy maksymalnym obcigzeniu (wszystkie wejscia cyfrowe sg w
stanie 1 oraz uzywane sg panel, modut komunikacyjny i wentylator). Catkowite straty
cieplne sg sumg strat w obwodzie zasilania oraz w obwodach sterowania.

Typ Straty cieplne Przeplyw powietrza
ACS350- Obwad zasilania Obwéd sterowania !
x=E/l Znamion. Iy i Iy Min. Maks.
w BTU/Hr w BTU/Hr w BTUMHr | m3h ft3/min
1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 - -
01x-04A7-2 46 157 24 14
01x-06A7-2 71 242 24 14
01x-07A5-2 73 249 21 12
01x-09A8-2 96 328 21 12
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 - -
03x-03A5-2 31 106 - -
03x-04A7-2 38 130 24 14
03x-06A7-2 60 205 24 14
03x-07A5-2 62 212 21 12
03x-09A8-2 83 283 21 12
03x-13A3-2 112 383 52 31
03x-17A6-2 152 519 52 31
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 53 18 16,5 56 - -
03x-01A9-4 16 55 53 18 16,5 56 - -
03x-02A4-4 21 72 53 18 16,5 56 - -
03x-03A3-4 31 106 7,2 25 18,4 63 13 8
03x-04A1-4 40 137 7,2 25 18,4 63 13 8
03x-05A6-4 61 208 7.4 25 18,6 64 19 11
03x-07A3-4 74 253 10,0 34 21,2 72 24 14
03x-08A8-4 94 321 10,0 34 21,2 72 24 14
03x-12A5-4 130 444 8,9 30 20,1 69 52 31
03x-15A6-4 173 591 8,9 30 20,1 69 52 31

1) Zostanie dodane 00353783.xls C.15
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Bezpieczniki dla kabli zasilajgcych

W tabeli ponizej podane sg typy bezpiecznikéw do ochrony zwarciowej kabla
zasilajgcego. Bezpieczniki te rowniez chronig przytaczone urzadzenia napedu w
przypadku wystgpienia zwarcia. Sprawdzi¢ czy czas zadziatania bezpiecznikéw
jest ponizej 0,5 sekundy. Czas zadziatania zalezy od typu bezpiecznika,
impedanciji sieci zasilajacej, przekroju poprzecznego kabla, dtugosci oraz od
materiatu z jakiego zrobione sg kable. W przypadku gdy czas 0,5 sekundy zostat
przekroczony dla bezpiecznikdéw gG lub T, ultraszybkie bezpieczniki (aR) powoduja,
w wiekszosci przypadkéw, skrocenie czasu do akceptowalnego poziomu.

Uwaga: Nie wolno uzy¢ wigkszych bezpiecznikow.

Typ Bezpieczniki
ACS350- IEC (500 V) UL (600 V)
x=EN A Typ A Typ
(IEC60269)

1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 gG 10 UL Class T
01x-04A7-2 16 gG 20 ULClass T
01x-06A7-2 20 aG 25 ULClass T
01x-07A5-2 25 gG 30 ULClass T
01x-09A8-2 35 aG 35 ULClass T

3-fazowe napiegcie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 gG 10 ULClass T
03x-03A5-2 10 gG 10 ULClass T
03x-04A7-2 10 aG 15 ULClass T
03x-06A7-2 16 gG 15 ULClass T
03x-07A5-2 16 gG 15 ULClass T
03x-09A8-2 16 aG 20 ULClass T
03x-13A3-2 25 gG 30 ULClass T
03x-17A6-2 25 gG 35 ULClass T

3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 10 gG 10 ULClass T
03x-01A9-4 10 gG 10 ULClass T
03x-02A4-4 10 aG 10 UL Class T
03x-03A3-4 10 gG 10 ULClass T
03x-04A1-4 16 aG 15 UL Class T
03x-05A6-4 16 gG 15 ULClass T
03x-07A3-4 16 gG 20 ULClass T
03x-08A8-4 20 gG 25 UL Class T
03x-12A5-4 25 gG 30 UL Class T
03x-15A6-4 35 aG 35 ULClass T

00353783.xIs C.15
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Kable zasilajace

Patrz rowniez sekcja Dobér kabli zasilania na stronie 25.

Typ Przytacza U1, V1, W1, U2, V2, W2,
ACS350- BRK+ i BRK-
x=E/l Przekréj przewodu dla Cu
mm? AWG
1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 1,5 14
01x-04A7-2 1,5 14
01x-06A7-2 2,5 10
01x-07A5-2 2,5 10
01x-09A8-2 6,0 10
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 1,5 14
03x-03A5-2 1,5 14
03x-04A7-2 1,5 14
03x-06A7-2 2,5 12
03x-07A5-2 25 12
03x-09A8-2 25 12
03x-13A3-2 2,5 10
03x-17A6-2 6,0 10
3-fazowe napiegcie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 1,5 14
03x-01A9-4 1,5 14
03x-02A4-4 1,5 14
03x-03A3-4 2,5 12
03x-04A1-4 2,5 12
03x-05A6-4 2,5 12
03x-07A3-4 2,5 12
03x-08A8-4 25 12
03x-12A5-4 6,0 10
03x-15A6-4 6,0 8

00353783.xIs C.15
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Kable zasilania: rozmiar zaciskéw, maksymalne srednice kabli oraz

momenty dokrecajace

W tabeli ponizej podane sg rozmiary zaciskow: zasilania, kabli silnikowych
i rezystora hamowania, akceptowalne s$renice kabli oraz momenty dokrecajgce

Rozmiar Maks U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+ i BRK- PE
napedd |$rednica ka- | 7, cisii (elastycznel/state) Moment | Rozmiar zacisku (drut lub linka) | Moment
bla dla : :
NEMA 1 Min Maks |dokrecajacy Min Maks dokrecajacy
mm | in. | mm? |[AWG| mm? |AWG| Nm [Ibfin.| mm? | AWG | mm? | AWG | Nm |Ibfin.
RO 19 | 0,75 |0,2/0,25| 24 4,0/6,0 10 0,8 7 1,5 14 25 3 1,2 1"
R1 19 | 0,75 |0,2/0,25| 24 4,0/6,0 10 0,8 7 1,5 14 25 3 1,2 1
R2 19 | 0,75 |0,2/0,25| 24 4,0/6,0 10 0,8 7 1,5 14 25 3 1,2 1
R3 29 | 1,14 0,5 20 |10,0/16,0| 6 1,7 15 1,5 14 25 3 1,2 1

Wymiary, wagi i emisja hatasu

00353783.xls C.15

Wymiary, wagi oraz emisja hatasu podane sg w ponizszych tabelach, oddzielnie dla

kazdego stopnia ochrony.

lﬁg:r;iﬁr Wymiary i wagi Hatas
IP20 (montaz w szafie) / UL open
H1 H2 H3 w D Waga Poziom
halasu
mm in. mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA

RO 169 6,65 202 7,95 239 9,41 70 2,76 161 6,34 1,1 2.4 50

R1 | 169 | 665 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 [1,3/1,27[2,926 " 60

R2 169 6,65 202 7,95 239 9,41 105 4,13 165 6,50 1,5 3,3 60

R3 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 236 | 9,29 | 169 | 6,65 | 169 | 6,65 2,5 5,5 60
N Un =200...240 V: 1.3 kg /2.9 Ib, Uy =380...480V: 1.2kg/2.6 Ib 00353783.xls C.15
Rozmiar Wymiary i wagi Hatas
napedu

IP20 / NEMA 1
H4 H5 w D Waga Poziom
hatasul
mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA

RO 257 | 10,12 | 280 | 11,02 70 2,76 169 6,65 1,5 3,3 50

R1 | 257 [10,12] 280 [ 11,02| 70 | 2,76 | 169 | 6,65 [1,7/1,62(3,7/3,52) 60

R2 257 (10,12 | 282 | 11,10 | 105 4,13 169 6,65 1,9 4,2 60

R3 260 | 10,24 | 299 | 11,77 | 169 6,65 177 6,97 3,1 6,8 60

2) Un =200...240 V: 1.7 kg / 3.7 Ib, Uy =380...480 V: 1.6 kg /3.5Ib

Oznaczenia

IP20 (montaz w szafie) / UL open

00353783.xls C.15

H1 wysokos¢ bez mocowan i bez ptyty przepustdéw kablowych
H2 wysokos¢ z mocowaniami, bez ptyty przepustéow kablowych
H3 wysokos¢ z mocowaniami, z ptytg przepustéw kablowych

IP20 / NEMA 1

H4 wysokos$¢ z mocowaniami i ze skrzynkg przytaczy kablowych
H5 wysokos$¢ z mocowaniami, skrzynka przytaczy kablowych i ostong
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Przylacze mocy wejsciowej

Napiecie (U4)

Prad zwarciowy

Czestotliwos¢
Nierownowaga

Podstawowy wspoétczynnik
mocy (cos fi4)

Przytacze silnika

200/208/220/230/240 VAC 1-fazowe dla przemiennikow 200 VAC
200/208/220/230/240 VAC 3-fazowe dla przemiennikow 200 VAC
380/400/415/440/460/480 VAC 3-fazowe dla przemiennikéw 400 VAC

+10% zmian w poréwnianiu do znamionowego napigecia przemiennika, dozwolone jako
domysine.

Maksymalny dopuszczalny spodziewany prad zwarcia na przytaczu mocy wejsciowej,
definiowany w IEC 60439-1 wynosi 100 kA. Naped jest przystosowany do pracy w
obwodzie mogacym wytworzy¢ prad nie wiekszy niz 100 kA wart. skutecz. symetrycznego
pradu przy maksymalnym znamionowym napieciu.

50/60 Hz + 5%, maksymalny wspotczynnik zmian 17%/s

Maks. £3% znamionowego miedzyfazowego napiecia wejsciowego

0,98 (przy znamionowym obcigzeniu)

Napiecie (U,)
Ochrona zwarciowa
(IEC 61800-5-1, UL 508C)

Czestotliwos¢

Rozdzielczosé¢
czestotliwosci

Prad

Limit mocy

Punkt ostabienia pola
Czestotliwos¢ przetaczania

Maksymalna zalecna
dlugosé kabli silnikowych

0 do U4, 3-fazowe symetryczne, U,ox W punkcie ostabienia pola
Wyjscie silnika jest testowane zwarciowo wedtug IEC 61800-5-1 i UL 508C.

Sterowanie wektorowe: 0...150 Hz
Sterownie skalarne: 0...150 Hz

0.01 Hz

Patrz sekcja Dane znamionowe na stronie 253.
1.5- Py

10...500 Hz

4,8 or 12 kHz

RO: 30 m (100 ft), R1...R3: 50 m (165 ft)

Z dtawikami wyjsciowymi dtugos$¢ kabli moze zostaé zwigekszona do 60 m (195 ft) dla RO i
100 m (330 ft) dla R1...R3.

Aby spetni¢ Europejska Dyrektywe EMC, nalezy uzy¢ kabli o dtugosci wyspecyfikowanej w
ponizszej tabeli dla czestotliwosci przetaczania 4 kHz. Dtugosci kabli podane sg dla
przemiennikdéw z wewnetrznym filtrem EMC lub pocjonalnym zewnetrznym filtrem EMC.

Wewnetrzny filtr EMC

Opcjonalny zewnetrzny filtr
EMC

Drugie srodowisko Zostanie dodane
(nieograniczona

dystrybucja)

Pierwsze srodowisko
(ograniczona dystrybucija)

30 m (100 ft)

Zostanie dodane Zostanie dodane
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Przytacza sterowania

Wejscia analogowe
X1A:2i5

Wyjscie analogowe X1A: 7

Napiecie pomocnicze X1A: 9

Wejscia cyfrowe X1A: 12...16
(wejscie czestotliwosciowe
X1A: 16)

Wyjscie przekaznika X1B:
17...19

Wyjscie cyfrowe
X1B: 20...21

Sygnat napieciowy,unipolarny
bipolarny
Sygnat pradowy,unipolarny
bipolarny

Wartos$¢ zad. potencjometrem (X1A: 4)

Rozdzielczo$¢
Dokfadnosé

Napiecie

Typ

Wejscie czestotliwosciowe
Wejsciowa impedancja

Typ

Maks. napigcie przetaczania
Maks. prad przetaczania
Maks. ciagty prad

Typ

Maks. napiecie przetaczania
Maks. prad przetgczania
Czestotliwose
Rozdzielczos¢

Dokfadnos¢

Przylacze rezystora hamowania

0(2)...10 V, Ry, > 312 kohm

-10...10 V, Ry, > 312 kohm

0 (4)...20 mA, R, = 100 ohm

-20...20 mA, R;, = 100 ohm

10V £ 1%, maks. 10 mA, R < 10 kohm
0.1%

1%

0 (4)...20 mA, obcigzenie < 500 ohm

24 VDC £ 10%, maks. 200 mA

12...24 VDC z wewn. lub zewn. zasilaniem
PNP i NPN

Ciag impulséw 0...16 kHz (X1A: tylko16)
2.4 kohm

NO + NC

250 VAC /30 VDC

0.5A/30VDC;5A /230 VAC

2Arms

Wyjscie tranzystorowe

30VvDC

100 mA / 30 VDC, ochrona przed zwarciem
10 Hz ...16 kHz

1Hz

0.2%

Ochrona zwarciowa
(IEC 61800-5-1, IEC 60439-1,
UL 508C)

Wyjscie rezystora hamowania jest warunkowo odporne na zwarcie zgodnie
z IEC/EN 61800-5-1 i UL 508C. Bezpieczniki kabla zasilajacego (lub wytacznik)

zwymiarowane zgodnie z tabelg w sekcji Bezpieczniki dla kabli zasilajgcych na stronie 256,
chronig wyjscie rezystora hamowania. Znamionowany prad zwarcia jak zdefiniowano w

IEC 60439-1 i Prad testu zwarcia ustalony przez UL 508C wynosi 100 kKA.

Sprawnos¢é
W przyblizeniu 95 do 98% przy znaionowym poziomie mocy w zaleznosci od rozmiaru
napedu i opcji.

Chtlodzenie

Metoda RO: Naturalne, chtodzenie konwekcyjne. R1...R3: Wewnetrzny wentylator, kierunek

Wolne miejsce wokét
przemiennika

Stopnie ochrony

przeptywu powietrza z dotu do gory.

Patrz rozdziat Mechanical installation, strona 21.

IP20 (montaz w szafie) / UL open: Standardowa obudowa. Naped musi zosta¢
zabudowany aby spetni¢ wymagania ochrony przed dotykiem.

IP20 / NEMA 1: Jest spetniony z opcjonalnym zestawem zawierajacym ostone i skrzynke

przytaczy.
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Ponizej podano ograniczenia srodowiskowe dla napedu. Naped ten jest przeznaczony do
uzytkowania w pomieszczeniach ogrzewanych i z kontrolowanym Srodowiskiem.

Eksploatacja
Zainstalowany do uzytku
stacjonarnego

Przechowywanie
W opakowaniu ochronnym

Transport
W opakowaniu ochronnym

Wysokos$¢ miejsca
zainstalowania nad
poziomem morza (n.p.m.)

0 do 2000 m (6600 ft) n.p.m.
[powyzej 1000 m (3300 ft),
patrz sekcja Obnizenie
parametrow znamionowych
na stronie 254]

Temperatura powietrza

-10 do +50°C (14 to 122°F).
Niedozwolone oszronienie.
Patrz sekcja Obnizenie
parametrow znamionowych
na stronie 254.

-40 do +70°C (-40 do+158°F)

-40 do +70°C (-40 to +158°F)

Wilgotnosé wzgledna

0 do 95%

Maks. 95%

Maks. 95%

Niedopuszczalne jest wystepowanie kondensacji. Przy obecnosci w powietrzu gazéw o
wiasciwosciach korodujacych maksymalna dopuszczalna wilgotno$¢ wzgledna wynosi 60%.

Poziomy zanieczyszczen
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Niedopuszczalne wystepowanie kurzu przewodzgcego.

Wedtug IEC 60721-3-3,
Gazy chemiczne: Klasa 3C2
Czastki state: Klasa 3S2.

ACS350 musi by¢
zainstalowany w czystym
powietrzu zgoodnie z
klasyfikacjg obudowy.
Powietrze chtodzace musi
by¢ czyste, wolne od
materiatéw powodujgcych
korozje i kurzu
przewodzacego.

Wedtug IEC 60721-3-1,
Gazy chemiczne: Klasa 1C2
Czastki state: Klasa 1S2

Wedtug IEC 60721-3-2,
Gazy chemiczne: Klasa 2C2
Czastki state: Klasa 2S2

Drgania sinusoidalne
(IEC 60721-3-3)

Testowane wedtug

IEC 60721-3-3, warunki
mechaniczne: Klasa 3M4
2...9Hz, 3.0 mm (0.12in.)
9...200 Hz, 10 m/s? (33 ft/s?)

Uderzenia
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

Wedtug ISTA 1A.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

Wedtug ISTA 1A.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

Upadek swobodny

Niedopuszczalny

76 cm (30 in.)

76 cm (30 in.)

Materiaty

Obudowa przemiennika
czestotliwosci

Opakowanie

+ PC/ABS 2 mm, PC+10%GF 3 mm i PA66+25%GF 2 mm, kolor NCS 1502-Y (RAL 9002 /

PMS 420 C)

+ Blacha stalowa cynkowana ogniowo o gr. 1,5 mm, grubos¢ powtoki cynkowej 20

mokrometréw

+ Wyttaczana ze stopu aluminium AlSi.

Tektura falista.

Dane techniczne



262

Usuwanie i utylizacja Przemiennik zawiera surowce, ktére powinny podlega¢ recyklingowi, oszczedzajgc w ten

sposo6b energie i surowce. Materiaty opakowaniowe sg kompatybilne srodowiskowo i
podlegaja recyklingowi. Wszystkie czesci metalowe moga podlegac recyklingowi. Czesci
plastikowe moga zosta¢ poddane recyklingowi lub zosta¢ spalone w kontrolowany sposéb
zgodnie z lokalnymi przepisami. Wiekszo$¢ komponentéw przemiennika podlegajacych
recyklingowi jest oznaczone specjalnym znakiem recyklingowym.

Jezeli recykling nie jest wykonywalny, wszystkie czesci z wyjgtkiem kondensatoréw
elektrolitycznych i obwodéw drukowanych moga by¢ usuniete na ziemne wysypisko
odpaddéw. Kondensatory DC zawierajg elektrolit a obwody drukowane zawierajg otow,
dlatego zgodnie z przepisami UE sklasyfikowane sg jako niebezpieczne odpady. Trzeba
sie z nimi obchodzi¢ i usuwac je zgodnie z lokalnymi przepisami.

W celu uzyskania informacji dotyczacych aspektéw srodowiskowych oraz bardziej
szczegotowe instrukcje recyklingowe, prosimy o kontakt z lokalnym przedstawicielem ABB.

Stosowane normy

Przemiennik spetnia normy wymienione ponizej:

IEC/EN 61800-5-1 (2003)  Elektryczne, termiczne i funkcjonalne wymagania bezpieczenstwa dla przemiennikéw

czestotliwosci

IEC/EN 60204-1 (1997) + Bezpieczenstwo maszyn. Urzadzenia elektryczne w maszynach. Czes¢ 1: Wymagania

Poprawka A1 (1999) ogolne. Warunki zgodno$ci: Osoba wykonujaca ostateczny montaz maszyny jest

odpowiedzialna za zainstalowanie
- urzadzenia stopu awaryjnego
- urzadzenia odtagczajacego zasilanie.

+ IEC/EN 61800-3 (2004) Normy produktowe EMC zawierajgce konkretng metode testowania

UL 508C

Norma UL dotyczaca urzadzen bezpieczenstwa i przetwarzania mocy, trzecia edycja

Oznaczenie CE

Patrz opis typu etykiety dla obowigzujgcego oznaczenia uzywanego przemiennika.

Oznaczenie CE jest umieszczone na przemienniku aby potwierdzi¢, ze urzagdzenie to spetnia
wymagania Europejskiej Dyrektywy Niskonapieciowej i Dyrektywy EMC (Dyrektywa 73/23/EEC,
poprawiona przez 93/68/EEC, i Dyrektywa 89/336/EEC, poprawiona przez 93/68/EEC).

Definicje

Skrot EMC oznacza Electromagnetic Compatibility czyli kompatybilnos¢ elektromagnetyczna. Jest to
zdolnos$¢ urzadzen elektrycznych/elektronicznych do pracy bez probleméw w srodowisku
elektromagnetycznym. Ponadto urzadzenia nie mogg zakidcac lub wptywac na prace innych urzadzen
lub systemoéw znajdujgcych znajdujacych sie w ich poblizu.

Srodowisko klasy pierwszej (First environment) obejmuje urzadzenia przytaczone do sieci
niskonapieciowej zasilajacej budynki mieszkalne.

Srodowisko klasy drugiej (Second environment) obejmuje urzadzenia przytaczone do sieci, ktéra nie
zasila budynkow mieszkalnych.

Ograniczona dystrybucja: tryb dystrybucji w ktérym producent ogranicza dostawe urzadzen do
dostawcdw, klientéw lub uzytkownikéw oddzielnie lub razem posiadajg kompetencje techniczne w
zakresie wymagan EMC przy zastosowaniu napedow.

Nieograniczona dystrybucja: tryb dystrybucji w ktérej dostawa urzadzen nie zalezy od kompetencji
klienta lub uzytkownika zakresie EMC przy zastosowaniu napedow.

Spetnienie Dyrektywy EMC

Dyrektywa EMC okresla wymagania dla odpornosci oraz emisji urzgdzen elektrycznych uzytych na
terenie Unii Europejskiej. Norma produktowa EMC [EN 61800-3 (2004)] pokrywa wymagania ustanione
dla napedéw.
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Spetnienie normy EN 61800-3 (2004)

Pierwsze srodowisko (ograniczona dystrybucja)
Naped spetnia ograniczenia EN 61800-3 przy nastepujgcych zatozeniach:
Zostanie dodanie poznie;.

Drugie $rodowisko (nieograniczona dystrybucja)
Naped spetnia ograniczenia EN 61800-3 przy nastepujacych zatozeniach:

1. Wewnetrzny filtr EMC jest podtaczony ($ruba filtru EMC jest przykrecona) lub zainstalowany jest
opcjonalny filtr EMC.

2. Kabel silnika i kable sterowania sg dobrane zgodne z zaleceniami podanymi w niniejszym
podreczniku.

3. Naped zostat zainstalowany zgodnie z instrukcjami podanymi w niniejszym podrecziku.

4. Z wewnetrznym filtrem EMC: dtugos¢ kabli silnikowych 30 m (100 ft) przy czestotliwosci
przetagczania 4 kHz.
Z opcjonalnym zewnetrznym filtrem: dlugos¢ kabli silnikowych xx (zostanie dodane) przy
czestotliwosci przetaczania 4 kHz.

Uwaga: Niedozwolone jest instalowanie napedu z podiaczonym wewnetrznym filtrem EMC w sieci IT
(izolowany punkt zerowy). Sie¢ zasilajgca zostanie podtagczona do potencjatu ziemi poprzez
kondensatory filtru EMC co moze spowodowac niebezpieczenstwo lub uszkodzenie napedu.

Uwaga: Niedozwolone jest instalowanie napedu z podtaczonym wewnetrznym filirem EMC w systemie
TN gdyz spowoduje to uszkodzenie napedu.

0 Oznaczenie C-Tick

Patrz opis typu etykiety dla obowigzujgcego oznaczenia uzywanego przemiennika.

Oznaczenie C-Tick jest wymagane w Australi i Nowej Zelandi. Oznaczenie C-Tick jest umieszczone na
napedzie dla potwierdzenia zgodnosci z powigzanymi przepisami (IEC 61800-3 (2004) — Elektryczne
systemy napedowe o regulowanej predkosci — Czes¢ 3: Norma produktowa EMC zawierajgca
konkretne metody testowe), zalecanymi przez Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme.

Definicje
Skrot EMC oznacza Electromagnetic Compatibility czyli kompatybilno$¢ elektromagnetryczna. Jest to
zdolnos¢ urzadzen elektrycznych/elektronicznych do pracy bez probleméw w srodowisku

elektromagnetycznym. Ponadto urzadzenia nie moga zaktécac lub wptywac na prace innych urzadzen
lub systemoéw znajdujacych znajdujacych sie w ich poblizu.

Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) zostat powotany przez Australian
Communication Authority (ACA) oraz Radio Spectrum Management Group (RSM) Ministerstwa
Rozwoju Ekonomicznego Nowej Zelandii (New Zealand Ministry of Economic Development (NZMED))
w listopadzie 2001. Celem tego programu jest ochrona pasma czestotliwosci przez wprowadzenie
ograniczen technicznych dla emisji przez urzadzenia elektryczne/elektroniczne

Srodowisko klasy pierwszej (First environment) obejmuje urzadzenia przytaczone do sieci
niskonapieciowej zasilajacej budynki mieszkalne.

Srodowisko klasy drugiej (Second environment) obejmuje urzadzenia przytaczone do sieci, ktéra nie
zasila budynkéw mieszkalnych.

Ograniczona dystrybucja: tryb dystrybucji w ktérym producent ogranicza dostawe urzadzen do
dostawcéw, klientéw lub uzytkownikéw ktorzy oddzielnie lub razem posiadajg kompetencje techniczne
w zakresie wymagan EMC przy zastosowaniu napedéw.

Nieograniczona dystrybucja: tryb dystrybucji w ktérej dostawa urzadzen nie zalezy od kompetenciji
klienta lub uzytkownika zakresie EMC przy zastosowaniu napedow.
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Zgodnos¢ z norma IEC 61800-3

Srodowisko klasy pierwszej (dystrybucja ograniczona)

Naped spetnia spetnia ograniczenia IEC 61800-3 przy zatozeniach podanych dla oznaczenia CE w
sekcji Pierwsze srodowisko (ograniczona dystrybucja) na stronie 263.

Srodowisko klasy drugiej

Naped spetnia spetnia ograniczenia IEC 61800-3 przy zatozeniach podanych dla oznaczenia CE w
sekcji Drugie $rodowisko (nieograniczona dystrybucja) na stronie 263.

Oznaczenie UL

Patrz opis typu etykiety dla obowigzujgcego oznaczenia uzywanego przemiennika.

UL lista sprawdzajgca

Przytacze mocy wejsciowej — Patrz sekcja Przytacze mocy wejsciowej na stronie 259.
Urzadzenie odtaczajace zasilanie — Patrz sekcja Urzgdzenie odigczajgce zasilanie na stronie 23.

Warunki otoczenia — Naped ten jest przeznaczony do uzytkowania w pomieszczeniach ogrzewanych i
z kontrolowanym srodowiskiem. Patrz sekcja Warunki otoczenia na stronie 267 dla wymienionych
ograniczen.

Bezpieczniki kabli zasilajacych — Dla instalacji na terenie USA, ochrona obwodu odgatezionego musi
by¢ zgodna z Narodowym Kodeksem Elektrycznym (National Electrical Code (NEC)) oraz innymi
majacymi zastosowanie lokalnymi kodeksami. Aby spetni¢ wymagania nalezy uzy¢ bezpiecznikow UL
znajdujacych sie w sekcji Bezpieczniki dla kabli zasilajgcych na stronie 256.

Dla instalacji na terenie Kanady, ochrona obwodu odgatezionego musi by¢ zgodna z Kanadyjskim
Kodeksem Elektrycznym oraz innymi majacymi zastosowanie lokalnymi kodeksami. Aby spetni¢
wymagania nalezy uzy¢ bezpiecznikéw UL znajdujacych sie w sekcji Bezpieczniki dla kabli zasilajgcych
na stronie 256.

Doboér kabli zasilania — Patrz sekcja Dobdr kabli zasilania na stronie 25.

Przytaczanie kabli zasilania — Schemat potgczen oraz momenty dokrecania $rub znajdujg sie w sekg;ji
Przytgczanie kabli zasilania na stronie 32.

Ochrona przecigzeniowa — Przemiennik zapewnia ochrone przecigzeniowa zgodnie z Narodowym
Kodeksem Elektrycznym (National Electrical Code (US)).

Hamowanie — ACS350 ma wbudowany wewnetrzny czoper hamowania. Czopery hamowania wraz z
opdowiednio dobranymi rezystorami hamowania umozliwiajg przemiennikowi rozproszenie energii
regenerowanej przez naped podczas hamowania (zwykle zwigzanej z szybkim zwalnianiem pedkosci
silnika). Dobor rezystora hamowania jest opisany w sekcji Przyfacze rezystora hamowania na stronie
260.
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Rezystory hamowania

Przemiennik ACS350 ma wbudowany czoper hamowania jako wyposazenie
standardowe. Rezystor hamowania jest dobierany na podstawie przedstawionej w
tej sekcji tabeli oraz rownan.

Dobor rezystora hamowania

1. Okreslic maksymalng wymagang moc hamowania Pr,ox dla danej aplikaciji.
Warto$¢ Prmax Musi by¢ mniejsza niz Pgrmax POdana w tabeli na stronie 266 dla
uzytego typu przemiennika.

2. Obliczy¢ rezystancje R za pomoca réwnania 1.
3. Obliczy¢ energig Erpyise 28 pOMocy rownania 2.
4. Dobra¢ rezystor, ktory spetnia nastepujgce warunki:
* Znamionowa moc rezystora musi by¢ wieksza lub réowna Pryax-

* Wartos¢ rezystancji R musi sie zawiera¢ miedzy Ry, @ Rnax Podang w tabeli
dla uzytego typu przemiennika.

* Rezystor musi by¢ w stanie rozproszy¢ energi¢ Egp e Podczas cyklu
hamowania T.

Roéwnania dla doboru rezystora:

. - _ 150500 ¢
Réwn.1. Uy =200...240 V: R= Perare on Prmaks
624100 Prer
Un=380...480V: R= 5
Rmaks -< T >

Rown.2. Erpyis =  PrRmaks™ fon

Rown.3. Prer = Prmaks t(;P

W celu przeliczenia, uzy¢ 1 HP = 746 W.
gdzie:
R = wybrana wartos¢ rezystora (ohm)
Prmaks = maksymalna moc podczas cyklu hamowania (W)
PRrsr = érednia moc podczas cyklu hamowania (W)
Erpuis = energia przekazywana do rezystora podczas pojedynczego impulsu hamowania (J)
ton = dtugos¢ impulsu hamowania (s)
T = dtugosc¢ cyklu hamowania (s).
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Typ Rmin Rmaks PBRmaks
ACS350- ohm ohm kw | HP
1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 70 390 0,37 0,5
01x-04A7-2 40 200 0,75 1
01x-06A7-2 40 130 1,1 1,5
01x-07A5-2 30 100 1,5 2
01x-09A8-2 30 70 2,2 3
3-fazowe napiegcie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 70 390 0,37 0,5
03x-03A5-2 70 260 0,55 0,75
03x-04A7-2 40 200 0,75 1
03x-06A7-2 40 130 1,1 1,5
03x-07A5-2 30 100 1,5 2
03x-09A8-2 30 70 2,2 3
03x-13A3-2 30 50 3,0 4
03x-17A6-2 30 40 4,0 5
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 310 1180 0,37 0,5
03x-01A9-4 230 800 0,55 0,75
03x-02A4-4 210 590 0,75 1
03x-03A3-4 150 400 1,1 1,5
03x-04A1-4 130 300 1,5 2
03x-05A6-4 100 200 2,2 3
03x-07A3-4 70 150 3 4
03x-08A8-4 70 110 4 5
03x-12A5-4 40 80 5,5 7,5
03x-15A6-4 40 60 7,5 10
00353783.xls C.15
Rmin = minimalny dozwolony rezystor hamowania

Rmaks = maksymalny dozwolony rezystor hamowania
Pgrmaks = Mmaksymalna moc hamowania przemiennika, musi by¢ wigksza od wymaganej mocy hamowania.

OSTRZEZENIE! Nigdy nie uzywac rezystora hamowania z rezystancja ponizej
minimalnej wartosci dla poszczegdlnego przemiennika. Przemiennik oraz
wewnetrzny czoper hamowania nie sg w stanie poradzi¢ sobie z przetezeniem
spowodowanym przez zastosowanie zbyt niskiej rezystanciji.

Instalacja i okablowanie rezystora hamowania

Wszystkie rezystory muszg by¢ zainstalowane w miejscu gdzie bedq chtodzone.

OSTRZEZENIE! Materiaty znajdujace sig w poblizu rezystora musza byé niepalne.
Temperatura powierzchni rezystora jest wysoka. Powietrze wyptywajace z rezystora
ma setki stopni Celsjusza. Chroni¢ rezystor przed dotykiem.

Uzy¢ ekranowanych kabli z tym samag wielkoscig przewodu jak dla kabli zasilajgcych
przemiennik (patrz sekcja Kable zasilania: rozmiar zaciskéw, maksymalne $rednice kabli oraz
momenty dokrecajgce na stronie 258) aby upewnié¢ sie bezpieczniki wejsciowe chronig
réwniez kable rezystora. Alternatywnie mogqg zosta¢ uzyte dwuprzewodowe
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ekranowany kabel o takim samym przekroju poprzecznym. Maksymalna dtugos¢
kabla/kabli rezystora wynosi 5 m (16 ft). Potaczenia, patrz schemat podtgczenia
zasilania przemiennika na stronie 32.

Obowiazujacy obwéd ochronny

Nastepujacy ukfad jest wazny dla bezpieczenstwa - odtacza zasilanie w sytuacjach
wystgpienia btedu zwarcia czopera:

»  Wyposazy¢ naped w stycznik gtéwny.

» Podtaczy¢ stycznik w taki sposob aby otwierat sie jesli roztacznik termiczny sie
otworzy (przegrzanie rezystora otwiera stycznik).

Ponizej przedstawiony jest przytadowy schemat.

L1 L2 L3

Bezpieczniki [] [] [] '
Roztacznik termiczny rezystora

<o |L/:/ﬂw

Nastawy parametru

Aby uaktywni¢ hamowanie rezystorowe, wylgczy¢ kontrole przepiecia w
przemienniku poprzez ustawienie parametru 2005 na 0 (DISABLE).
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Wymiary

Ponizej zostaly przedstawione rysunki wymiarowe przemiennikow czestotliwosci
ACS350. Wymiary zostaty podane w milimetrach oraz w [calach].

Wymiary
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Rozmiary obudowy RO i R1, IP20 (montaz w szafie) / UL open

Wymiary dla R1 i RO sg takie same. Przemienniki w obudowie R1 posiadaja wbudowany wentylator na gérze.
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Rozmiary obudowy R0 i R1, IP20 / NEMA 1

Wymiary dla R1 i RO s3 takie same. Przemienniki w obudowie R1 posiadaja wbudowany wentylator na gérze.
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Rozmiar obudowy R2, IP20 (montaz w szafie) / UL open
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Rozmiar obudowy R2, IP20 / NEMA 1
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Rozmiar obudowy R3, IP20 (montaz w szafie) / UL open
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