Podrecznik uzytkownika

AMD-E

Przemiennik czestotliwosci

0.75 kW - 22 kW
Zasilanie 3x400 Vac
0.4 kW - 2.2 kW
Zasilanie 1x230 Vac

Numer edycji: 01/2017
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Dodatek A
Informacje ogodline

Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za konsekwencje wynikajgce z niewtasciwej
instalacji, uzytkowania Ilub btednych nastaw parametréow pracy, niewtasciwego
dostosowania typu napedu do maszyny.

Zaktada sieg, iz tre$¢ niniejszego Opisu technicznego jest poprawna w chwili zapoznawania
sie z nim. Ze wzgledu na ciggty rozwdj produktu oraz biezgce udoskonalenia, producent
zastrzega sobie prawo do dokonywania zmian w specyfikacji produktu lub jego jakosci,
a takze zmian w Opisie technicznym, bez pisemnego zawiadomienia.

Zastrzezenia

Apator Control zastrzega sobie prawo do biezgcego dokonywania zmian w Opisie
technicznym celem statego podnoszenia jakosci i przystepnosci zawartej w nim tresci bez
pisemnego uprzedzenia. Niniejsza polska wersja jezykowa Opisu technicznego stanowi
wiasnos¢ intelektualng Apator Control i nie moze by¢ przedmiotem prezentacji
publicznych, kopiowania czesciowego lub catkowitego wszelkimi dostepnymi metodami,
marketingu czy sprzedazy, dla osob trzecich oraz przedsiebiorstw, bez pisemnej zgody
Apator Control, pod rygorem naruszenia praw autorskich.

Apator Control Sp. z o0.0.
ul. Polna 148
87-100 Torun

www.acontrol.com.pl

Dziat Sprzedazy tel.: +48 56 654 49 24 e-mail: control@apator.com
Dziat Ustug Serwisowych tel.: +48 56 654 49 25 e-mail: serwis.control@apator.com
DEKLARACJA ZGODNOSCI

Niniejsze urzadzenie elektroniczne przeznaczone jest do stosowania z odpowiednim silnikiem, sterownikiem,
elementami zabezpieczen elektrycznych i innym wyposazeniem, ktore tworzg kompletny produkt koncowy
lub system.

W zwigzku z tym moze byc¢ instalowane tylko przez wykwalifikowany personel, obeznany z wymaganiami
bezpieczenstwa i kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC).

Osoba instalujgca urzadzenie jest odpowiedzialna za zapewnienie zgodnosci wyrobu koncowego
lub systemu z odpowiednimi przepisami obowigzujgcymi w kraju instalaciji.




Wstep do obstugi AMD-E

Dziekujemy za wybor przemiennika czestotliwosci Apator Control Sp. z 0.0. z nowoczesnej
wektorowej rodziny AMD-E. Przemiennik AMD-E jest wytwarzany w oparciu o biezgce osiggniecia

technologii napedowej wraz z zastosowaniem wspotczesnych technik sterowania inteligentnego.

Niniejszy podrecznik zawiera informacje odnos$nie instalowania, uruchomienia, nastaw parametréw,
reakcji na stany awaryjne i btedy oraz codziennych czynnosci niezbednych do utrzymania napedu
AC w eksploatacji. Celem zagwarantowania bezpieczenstwa obstugi przed podtgczeniem AMD-E do
zasilania sieciowego nalezy zapoznac sie z uwagami odnosnie bezpieczenstwa. Uzytkownik

powinien mie¢ staty bezposredni dostep do niniejszego podrecznika podczas pracy z napedem.

Dopuszcza sie wykonywanie prac przy instalowaniu oraz uruchomieniu napedu AMD-E jedynie
poprzez wykwalifikowany personel techniczny, przeszkolony w zakresie napedow AC. Przed
rozpoczeciem eksploatacji napedu niezbedne jest szczegdtowe zapoznanie sie z trescig niniejszego
podrecznika, zwlaszcza z uwagami i ostrzezeniami. W przypadku pytan, prosimy o kontakt z Apator

Control Sp. z 0.0. w Toruniu.

DLA BEZPIECZENSTWA INSTALOWANIA NALEZY ZAPOZNAC SIE Z UWAGAMI PONIZEJ

A NIEBEZPIECZENSTWO!

1. Podczas instalowania napedu i silnika napiecie zasilania powinno by¢ odtgczone.

2. Nawet po odigczeniu zasilania AC naped moze posiadac niebezpieczne potencjaty. Przed
przystgpieniem do wszelkich prac nad obwodami napedu nalezy odczeka¢ dziesie¢ minut od
chwili odtaczenia zasilania sieciowego AC.

Nie wolno demontowaé¢ wewnetrznych podzespotéw oraz oprzewodowania napedu.
Niepoprawne podtgczenie zaciskdw napedu moze prowadzi¢ do jego zniszczenia. Nie wolno
podigczaé wyjs¢ U/T1, VIT2 oraz W/T 3 napedu do zasilania sieciowego AC.

5. Nalezy uziemic¢ wiasciwy zacisk AMD-E. Sposob uziemienia musi odpowiadac lokalnym
przepisom. Zachecamy do korzystania z odpowiednich rysunkow z niniejszego podrecznika.

6. Rodzina AMD-E jest przeznaczona do regulacji predkosci 3-fazowych silnikéw indukcyjnych
natomiast NIE jest przeznaczona do regulacji predkosci silnikow jednofazowych.

7. Rodzina AMD-E nie moze by¢ wykorzystywana do sprzetu ratujgcego lub podtrzymujgcego

zycie ani w zadnych aplikacjach pokrewnych temu zagadnieniu.



PAN uwacn

1.

Nie wolno wykonywaé¢ wysokonapieciowych préb odpornosci izolacji dla podzespotéw napedu.
Prowadzi to zwykle do rozlegtych zniszczen elektroniki pétprzewodnikowe.

Obwody wewnetrzne AMD-E wyposazone sg w elementy CMOS wrazliwe na elektrycznos¢
statyczng. Zabrania sie dotykania ich gotymi palcami oraz przedmiotami metalowymi.
Instalowanie, okablowanie oraz eksploatacja napedu winny by¢ wykonywane jedynie przez

wykwalifikowany personel.

/\ N

1.

Pewne nastawy parametréw powodujg rozruch silnika bezposrednio po zatgczeniu zasilania
AC.

Nie nalezy instalowa¢ napedu w wysokich temperaturach, na otwartym stoncu, przy wysokiej
wilgotnosci, w srodowisku o podwyzszonych drganiach, w oparach gazow i ptynéw korozyjnych
lub kurzu weglowego oraz pytéw metalicznych i przewodzacych.

Nalezy korzystac¢ z napedu jedynie w warunkach zgodnych ze specyfikacjg techniczna.

Nie wolno dopuszczaé osoby niepetnoletnie badz niewykwalifikowane do osprzetu
napedowego.

W przypadku dtugiego kabla tgczgcego silnik z napedem moze nastgpi¢ uszkodzenie izolacji
silnika. Celem zabezpieczenia izolacji silnika zaleca sie wtedy wykorzystanie dtawikéw
wyjsciowych.

Znamionowe napiecie zasilania napedu powinno mie¢ warto$¢ ponizej 240VAC (lub dla
wykonan 3 x 400VAC ponizej 480VAC) przy czym wydajnos¢ pradowa zrodfa zasilania
sieciowego AC nie powinna przekraczac¢ 5.000 A wartosci skutecznej (lub ponizej 10.000 A dla

wykonan napeddéw powyzej 30kW).
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Rozdziat 1 Wprowadzenie

Przed zainstalowaniem naped AMD-E powinien by¢ przechowywany w oryginalnym opakowaniu.

Celem zachowania gwarancji nalezy wtasciwie przechowywac naped w okresach, gdy nie jest

uzywany. Ponizej podano warunki przechowywania jednostki napedowej AMD-E.

WA wazn !

o & b~

Przechowywac w czystym i suchym miejscu z dala od promieni stonecznych i mgty korozyjnej.
Przechowywac w temperaturze otoczenia od -20 "C do +60 C.

Przechowywac przy wilgotnosci wzglednej od 0% do 90% bez kondensacji.

Przechowywac przy cisnieniu powietrza od 86 kPa do 106kPA.

Nie przechowywaé bezposrednio na podtozu. W przypadku duzej wilgotnosci otoczenia nalezy
w opakowaniu umies$ci¢ absorbent wilgoci.

Nie przechowywac¢ w warunkach gwattownych zmian temperatury. Powoduje to kondensacje
wilgoci i/lub oszronienie.

Dla przechowywania dtuzszego niz trzy miesigce, temperatura otoczenia nie moze przekraczac¢
30 °C. Przechowywanie diuzsze niz jeden rok nie jest zalecane, powoduje bowiem trwate
zmiany jako$ciowe kondensatorow elektrolitycznych.

Jesli naped zainstalowany w hali przemystowej lub innym miejscu przy atmosferze wilgotnej
oraz zapyleniu nie byt uzywany przez dtuzszy okres, przed uruchomieniem zaleca sie

przeniesienie go do warunkow, jak wspomniano w punktach powyzej.

Przed wysytkg do odbiorcy naped AMD-E przechodzi przez rygorystyczne proby jakosciowe pod

napieciem. Po otrzymaniu napedu prosimy o dokonanie sprawdzen, jak wymieniono ponize;j:

| Sprawdzi¢ kompletnos¢ dostawy i obecnos¢ Podrecznika Uzytkownika.
| Dokonac¢ ogledzin napedu pod katem ewentualnych uszkodzen podczas transportu.
u Upewnic sie, ze tabliczka znamionowa zawiera dane zgodne z zamowieniem.
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1.1 Kodowanie typu napedu

AMD-E 0007/ RN21

21: Jednofazowe 230V AC
53: Trojfazowe 400V AC

Znamionowy prad wyjsciowy

0003: 2,5A/ zas. 1x230V
0005: 4,2A / zas. 1x230V
0007: 7,5A/ zas. 1x230V
0011: 11A/ zas. 1x230V

Oznaczenie rodziny napedow

1.2 Widok oraz rozmiary napedu

Napiecie zasilania sieciowego AC

Rozdziat 21 Wprowadzenie

0002:
0004:
0006:
0008:
0013:
0018:
0024
0032:
0038:

2,5A / zas. 3x400V
4,2A | zas. 3x400V
5,5A / zas. 3x400V
8,2A / zas. 3x400V
13A / zas. 3x400V
18A / zas. 3x400V
24A | zas. 3x400V
32A / zas. 3x400V
38A / zas. 3x400V

Widok zewnetrzny

Zaciski wejsciowe
(R/L1, S/L2, T/L3)

Obudowa

Panel sterowania
Komora ptyty sterujgce;j
Pokrywa ptyty sterujgcej

Zaciski wyjsciowe
(UM, VIT2, W/T3)

& 6
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

Widok wnetrza napedu od strony przedniego panelu sterujagcego

() ® READY: wskaznik zasilania sieciowego
@ RUN: wskaznik statusu - praca
@ FAULT: wskaznik stanu awaryjnego

(3 1. Ustawi¢ w pozycje ON dla fy=50Hz, patrz:
parametry Pr 01.00 do P01.02
2. Ustawi¢ w pozycje ON dia STOP wybiegiem
patrz parametr 02.02
3. Ustawi¢ w poz. ON dla nastawy zrodta
zadawania czest. na ACI (Pr 02.00=2)

@ Port podtgczenia klawiatury

| (®) Przetacznik ACI/AVI — tryb pracy wejécia ACI
E] Przetacznik NPN/PNP — logika wejs¢ cyfrowych
(3 Port podtgczenia dod. modutu rozszerzen

@® Port RS485 (RJ-45)

Wskaznik LED “READY” zostaje podswietlony po zatgczeniu napiecia zasilania sieciowego. Po
odfaczeniu napiecia wskaznik pozostanie aktywny az do chwili roztadowania kondensatoréw

wewnetrznych obwodu posredniczacego DC.

Rozmiary napedu

Rozmiar Zakres mocy Typ napedu
A 0.2 - 1 5kW AMD-E 0003/RN21, AMD-E 0005/RN21, AMD-E
0002/RN53, AMD-E 0004/RN53
B 0.75 - 3.7kW AMD-E 0007/RN21, AMD-E 0011/RN21, AMD-E
0006/RN53, AMD-E 0008/RN53
C 55 - 11kW AMD-E 0013/RN53, AMD-E 0018/RN53, AMD-E
0024/RN53
D 15 - 22kW AMD-E 0032/RN53, AMD-E 0038/RN53, AMD-E
0045/RN53
7 S
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

1.3 Zworka filtru RFI

Lokalizacja zworki filtru RFI

Rozmiar Ai B: po prawej stronie zaciskow zasilania (R/L1, S/L2, T/L3)
Rozmiar C: po lewej stronie zaciskow zasilania (R/L1, S/L2, T/L3)
Rozmiar D: blisko zaciskéw zasilania (R/L1, S/L2, T/L3)

Zworka filtru RFI

Naped AC moze emitowac zaktocenia RFI. Zworka filtru RFI pozwala na ograniczenie zaktocen

przewodowych RFI, generowanych do linii zasilania sieciowego.

Jesli naped zasilany jest z izolowanej sieci zasilajacej (IT), zworka filtru RFI winna by¢ odcieta.
Wtedy kondensatory RF| (filtrujgce) zostang odtaczone od uziemienia celem zabezpieczenia
obwodéw przed uszkodzeniem (zgodnie z PN-EN 61800-3) oraz zredukowany zostanie prad uptywu

doziemnego.

/\ I

1. Nie wolno roztgcza¢ zworki filtru RFI przy zatgczonym napieciu zasilana AC. Przed
odfgczeniem zworki nalezy sie upewnic, ze odtgczono zasilanie sieciowe AC napedu.

2. Nalezy takze pamietac, ze kompatybilnos¢ elektromagnetyczna napedu zostaje obnizona
dla odtgczonej zworki filtru RFI.

3. Nie wolno odtgczac¢ zworki filtru RFI, jesli zasilanie sieciowe ma szyne zerowg uziemiona.
Celem zabezpieczenia napedu przed uszkodzeniem, zworka filtru RFI powinna by¢
odtaczona, jesli naped zostat zainstalowany w nieuziemionych systemach zasilania lub

jesli wystepuje wysoka rezystancja uziomu (ponad 30 omow).
1.4 Warunki instalac;ji

Warunki srodowiskowe Instalacji napedu:

Temperatura: Sl Stie
) -10 ~ +40°C dla mocowania jeden obok drugiego
Wilgotnosc¢ <90%, kondensacja niedopuszczalna
Praca Cisnienie 86 ~ 106 kPa
atmosferyczne
Wysokos¢ n.p.m. <1000m
N <20Hz: 9.80 m/s* maksymalnie 1G
rgania . 2 .
20 ~ 50Hz: 5.88 m/s”, maksymalnie 0.6G
S 8
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

Temperatura -20°C ~ +60°C
. | Wilgotnos¢ <90%, kondensacja niedopuszczalna
Przechowywanie
i transport Cisnienie 86 ~ 106 kPa
atmosferyczne
S <20Hz: 9.80 m/s”, maksymalnie 1G
rgania . 2 )
20 ~ 50Hz: 5.88 m/s”, maksymalnie 0.6G

Minimalne odstepy instalacyjne

Odstepy instalacyjne dla Rozmiaru A

Pojedynczy naped Kilka obok siebie Obieg powietrza
I
120mm 120mm T
! i Air Flow
Q £ €
£ £ ==
o o i}
«— T © «—> 7 &,
g A~ £
3 S — § e
11 20mm I120mm
|

Odstepy instalacyjne dla Rozmiaru B, C i D

Pojedynczy naped Kilka obok siebie Obieg powietrza
I
150mm 150mmI AirFIow*
A4 E E
- IS IS
o o
Te] {e]
<T>- T < > < = > T m:<—>
S S £ “\v§v
o o e i
(o] Te]
A
150mm I150mm
I
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

/\ EEE

1. Praca napedu, przechowywanie lub transport niezgodne z niniejszymi warunkami mogg

prowadzi¢ do uszkodzenia napedu.

Niespetnienie zalecen moze mie¢ wptyw na waznos¢ umowy gwarancyjnej.

Nalezy instalowac naped w pozycji pionowej na ptaskiej powierzchni przy pomocy $rub. Kazda
inna pozycja pracy jest niedopuszczalna.

4. Naped generuje ciepto podczas pracy. Zapewni¢ odpowiednig przestrzen wokét jednostki
napedowej celem odprowadzenia ciepfa.

5.  Temperatura radiatora moze osiagng¢ wartos¢ do 90°C. Materiat, z ktérego wykonano ptyte
montazowa, musi by¢ odporny na dziatanie temperatury i nieodksztatcalny termicznie.

6. Po zainstalowaniu w zamknietej przestrzeni (np. szafa), temperatura wokét napedu winna
utrzymywac sie w granicach 10 ~ 40°C z poprawng wentylacjg. NIE WOLNO instalowac¢
napedu w obudowach z nieprawidtowg cyrkulacjg powietrza.

7. Podczas instalowania wielu napedéw w pojedynczej szafie winny by¢ one montowane jeden
obok drugiego ze stosownymi odstepami. Jesli zainstalowano jeden naped nad drugim, nalezy

zastosowac metalowy separator celem unikniecia wzajemnego nagrzewania sie napedow.

Instalowanie separatora metalowego Instalowanie bez separatora metalowego
'\ = /“/// =
120mm 150mm
\ 4 * — *
! :
1
| A ~— B
1 |
\ -
4 4
N ! !
S~ | A B
1 1
Przeptyw v I
powietrza ,L
S
—
"=
____y-mm 120mm 150mm
s P
Rozmiar A Rozmiar B, CiD Rozmiar A RozmiarB,CiD
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

1.5 Wymiary mechaniczne

Rozmiar A: AMD-E 0003/RN21, AMD-E 0005/RN21, AMD-E 0002/RN53, AMD-E 0004/RN53

D
W - 49
W1 __| D2 _ |_
s Oy /
e - ——
C B I o I |
= > o
o B I O .
S SN —
: S —=
i ¢ Y =
3o ) |
| | —
_[ 2L | | D
e e —— ’_@_‘_

00000000 -
04og0e0b0s
.' ] 52

wymiar w w1 H H1 D D1 D2 S1 S2

mm 72.0 60.0 142.0 | 120.0 | 152.0 50.0 4.5 5.2 5.2
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Rozdziat 21

Wprowadzenie

Rozmiar B: AMD-E 0007/RN21, AMD-E 0011/RN21, AMD-E 0006/RN53, AMD-E 0008/RN53

Inannnnnon
= 0000l el
" V IF: .11

W
P y——
‘;@ @mw@i
B -
—~~—~

Y EE—B=|I
E@@@@@@
Q=R

(M) a
o
S1 | .S2_
wymiar W W1 H H1 D D1 D2 S1 S2
mm 100.0 89.0 174.0 162.0 152.0 50.0 4.0 5.5 5.5
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Rozdziat 21 Wprowadzenie

Rozmiar C: AMD-E 0013/RN53, AMD-E 0018/RN53, AMD-E 0024/RN53

Di

D2

| m—

NN

]

N
0]
Yo sk .
A _
wymiar w W1 H H1 D D1 D2 S1 S2
mm 130.0 116.0 260.0 246.5 169.2 78.5 8.0 6.5 6.5
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Rozmiar D: AMD-E 0032/RN53, AMD-E 0038/RN53, AMD-E 0045/RN53

Rozdziat 21

Wprowadzenie

1

D1

- )

wymiar w

w1

H1

D1

D2

S1

S2

mm 200.0

180.0

310.0

290.0

169.2

92.0

10.0

10.0

9.0

&
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

WA wazne |

1. Nalezy sie upewnic¢ ze zasilanie sieciowe jest doprowadzone jedynie do R/L1, S/L2, T/L3.
Wszelkie inne podtgczenia moga uszkodzi¢ naped. Zakres napiecia sieci AC winien
odpowiadac specyfikacji na tabliczce znamionowej napedu.

2. Wszystkie napedy AMD-E powinny by¢ bezposrednio podtgczone do szyny uziemiajgcej celem
unikniecia wytadowan elektrostatycznych oraz porazenia pradem elektrycznym.

3. Nalezy sie upewni¢ odnosnie poprawnosci mocowania przewodow zasilajgcych AC celem
unikniecia iskrzenia lub pogorszenia jakosci potaczen wskutek drgan.

4. Po zakonczeniu okablowania nalezy dokona¢ ponizszych sprawdzen:

A. Czy wszystkie podtgczenia sg zgodne ze schematami potgczen?
B. Czy nie wystepujg niepodtgczone (wiszace) przewody?

C. Czy nie ma zwar¢ pomiedzy zaciskami oraz czy nie ma doziemien?

NIEBEZPIECZENSTWO

1.  Po odtaczeniu napiecia zasilania sieciowego, obwdd posredniczacy napedu moze wcigz
posiadac niebezpieczne potencjaty. Celem unikniecia niebezpieczenstwa porazenia
elektrycznego, przed otwarciem pokrywy napedu nalezy odczekac dziesie¢ minut na
roztadowanie kondensatorow wewnetrznych do bezpiecznych wartosci napiecia.

2. Instalowanie, okablowanie oraz odbiér techniczny powinny by¢ realizowane jedynie poprzez
wykwalifikowany personel przeszkolony w zakresie problematyki napedow AC.

3.  Celem unikniecia ryzyka porazenia pradem elektrycznym, przed rozpoczeciem okablowania

napedu AMD-E nalezy upewni¢ sie, ze odtaczono nadrzednie napiecie zasilania sieciowego.

2.1 Okablowanie

Podtaczenie napedu powinno odbywac sie na podstawie diagramow z nastepnych stron niniejszego
podrecznika. Nie wolno podtgcza¢ modemu ani linii telefonicznej do gniazda portu komunikacyjnego
RS-485.
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Rysunek 1 - dotyczy nastepujacych napedéw rodziny AMD-E:
AMD-E 0003/RN21, AMD-E 0005/RN21

Zabezpieczenie sieciowe
Silnik

11 —& o
N
N —O O

240Vac, 2.5A maks.
120V ac, 5A maks.
© 28Voc, 5A maks.
Nastawa fabryczna:
Sygnalizacja awarii

W Prawo/Stop 5
W Lewo/Stop ____
o ©

Przetacznik NPN/PNP

NPN Nastawa Wybor predk. 1
T[ﬂlsm fabryczna:¢ [ \wybsrpredk.2
O O

Wyjscie transoptorowe
48V/50mA maks.
Nastawa fabryczna:

") Praca napedu

PNP :
Wybér logiki ujemnej (NPN) | ¢ yorpredk 3 MCM
lub dodatniej (PNP) Wybdd predk. 4 I

---. Wyjscie analogowe
— 0+10Vpc/2mA
: Nastawa fabryczna:
i Czestotliwos¢ wyjsciowa

Masa cyfrowa

Masa analogowa
—O+10V
3 i i | Zasilanie zadajnikow
. ©b | +10V 3mA
Prze'QCZ:'VkI AVI/ACI 5KQ| 2l«——0Av Interfejs szeregowy
i i |Zadajnik Czestotliwosci RS-485
i H8w2 i1 |0do 10V, 47K Q 1: Zarezerwowany
Wybér trybu pracy wejscia i i 4-20mA/0-10V 4 RxTx-
analogowego ACI: L O ACM 8<15: RaTx+
AVI — wejscie napieciowe 0-10V Masa analogowa | @ 6: Zarezerwowany
ACI — wejscie pradowe 4-20mA 7. Zarezerwowany
8: Zarezerwowany
© zaciski obwodu silnopradowego O Zaciski obwodu sterujgcego Przewody i kable ekranowane
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Rysunek 2 - dotyczy nastepujacych napedéw rodziny AMD-E:
AMD-E 0002/RN53, AMD-E 0004/RN53,

)
Zabezpieczenie sieciowe ©
N
R(L1) O O
S(L2 O O
(L2)—S ¢
T(L3) O O
RA O Wyjscie wielofunkcyjne
240V ¢, 2.5A maks.
120Vac, 5A maks.
28Vpc, 5A maks.
Nastawa fabryczna:
W Prawo/Stopo_C Sygnalizacja awarii
Przetacznik NPN/PNP W Lewo/Stop o G WoyjScie transoptorowe
NPN Nastawa | ¢/Vyborpredk.1 48V/50mA maks.
T[ﬂlsm fabryczna:{ |Wyborpredk 2 )ll;lastawa fat)jryczna:
5 O raca napedu
PNP .
Wybér logiki ujemnej Pybdrpredk3 5 mem
(NPN) lub dodatniej (PNP) { [Wyborpredk.4 .
O © - Wyjscie analogowe
Masa cyfrowa ) -+——0+10Vpc/2mA
i | Nastawa fabryczna:
; Czestotliwos¢ wyjsciowa
' Masa analogowa
—O+10V
3 i | |Zasilanie zadajnikéw
i o |*+10V 3mA Interfejs szeregow
Przelacznik AVI/ACI 5KkQ| 2 —iC AVI o RS-48J5 gowy
AVl i | |Zadajnik Czestotliwosci 1 Zarezerwowan
it i |odo10v, 47K Q : y
e 2: 14V
ACI Y ACI 3: GND
Wybér trybu pracy wejscia 4-20mA/0-10V 4: RxTx-
analogowego ACI: O ACM 8 <1 |5 RxTx+
AVI — wejscie napieciowe 0-10V 1555 analogowa ® 6: Zarezerwowany
ACI — wejscie pradowe 4-20mA [r_j 7: Zarezerwowany
( 8: Zarezerwowany
© Zaciski obwodu silnopradowego O Zaciski obwodu sterujgcego : Przewody i kable ekranowane
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Rysunek 3 - dotyczy nastepujacych napedéw rodziny AMD-E:

AMD-E 0007/RN21, AMD-E 0011/RN21

Zabezpieczenie sieciowe

YR

Rozdziat 2

Rezystor hamowania

(opcjonalny)

L1
—O/.\O

N —O O

Przetacznik NPN/PNP

NPN Nastawa
T HSW fabryczna:
PNP

Wybdér logiki ujemnej (NPN)
lub dodatniej (PNP)

Przetacznik AVI/ACI
AVI
l[ﬂlsw
AcCI
Wybér  trybu  pracy

analogowego ACI:

AVI — wejscie napieciowe 0-10V
ACI — wejscie pradowe 4-20mA

Instalacja i okablowanie

O—0O-0O
+/B1 Silnik
OR(L1)
QO S(L2)
® <
RA Wyjscie wielofunkcyjne
240Vac, 2.5A maks.
120Vac, 5A maks.
28Vpc, 5A maks.
w24V Rt
W Prawo/Stop ____
W Lewo/St oo Mi
e’wo P 5 Mi2 Wyjscie transoptorowe
Wybor predk. 1 MI3 48V/50mA maks.
Wyborpredk.2 Nastawa fabryczna:
Wybor preck 30 ° Mi4 MCM DPraca napgdu
Y - e s MI5
\Wybor predk. 4 o O Mi6 ... Wyjscie analogowe
Masa cyfrowa )+ 0+10Vod/2mA
bCMm i | Nastawa fabryczna:
0 ® ACM | | | Czestotliwosé wyjsciowa
75 Masa analogowa
—O+10V
3 i | |Zasilanie zadajnikow
{1 | +10V 3mA Interfejs szeregowy
5KQ| 2« CQAVI RS-485
i i |Zadajnik Czestotliwosci 1: Zarezerwowany
0do 10V, 47K Q 2: 14V
Q ACI .
o 3: GND
wejécia 4-20mA/0-10V 4: RXTx-
— ACM 8<1 |5 RxTx+
Masa analogowa @ 6: Zarezerwowany
7: Zarezerwowany
8: Zarezerwowany

© zaciski obwodu silnopradowego

O Zaciski obwodu sterujacego : Przewody i kable ekranowane
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Rysunek 4 - dotyczy nastepujacych napedéw rodziny AMD-E:
AMD-E 0006/RN53, AMD-E 0008/RN53, AMD-E 0013/RN53, AMD-E 0018/RN53, AMD-E 0024/RN53,
AMD-E 0032/RN53, AMD-E 0038/RN53, AMD-E 0045/RN53,

Rezystor hamowania
(opcjonalny)
O—©O©

N

Zabezpieczenie sieciowe

+/B1 B2 - Silnik
R(L1)—=CO O OR(L1)
S(L2)—O O O S(L2)
T(L3)—=—CO O OT(L3)
© L
RA e W;/jécie wielofunkcyjne
240V ¢, 2.5A maks.
120Vac, 5A maks.
(0 28Voc, 5A maks.
RC | Nastawa fabryczna:
+24V Sygnalizacja awarii
W Prawo/Stop 5 M1
Przetacznik NPN/PNP W Lewo/Stop MI2 Wyjscie transoptorowe
W Nastawa | JWyborpredk 15— Mi3 ﬁi!::&?g?r%;a-
Sw1 fabryczna: 5 :
L[EP i Wybdrpredk.2 - M4 ~Praca napedu
Wybor logiki ujemnej Wyborpredk 3 MI5 McM
iej Wybo k4
(NPN) lub dodatniej (PNP) ybdrpredk. 4 MI6 ... Wyjédie analogowe
Masa cyfrowa DCM ) +——0+10Voc/2mA
i | Nastawa fabryczna:
© @ i | Czestotliwos¢ wyjsciowa
¢ Masa analogowa
—O+10V
3 i i |Zasilanie zadajnikow
Przetacznik AVI/ACI skal o< L ta amA Interfejs szeregowy
AVI . i [Zzadajnik Czestotliwosci =
Vs . lodo1ov, 47K 0 1 arezenvowany
e A AI0- 10V 3: GND
Wybér trybu pracy wejscia ~2UmA/L- 4: RxTx-
analogov_vgg_o ACIE ) — ACM 8<1|5 RxTx+
AVI — wejscie napigciowe 0-10V  Masa analogowa @ 6: Zarezerwowany
ACI — wejscie pradowe 4-20mA W 7: Zarezerwowany
8: Zarezerwowany

© Zzaciski obwodu silnopragdowego

O Zaciski obwodu sterujacego

| Przewody i kable ekranowane
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Rysunek 5: Okablowanie wejs¢ cyfrowych dla logiki NPN oraz PNP
A. Tryb NPN (logika ujemna)

C. Tryb PNP (logika dodatnia)

NPN

[HISW1
PP W Prawo / Stopo_G

W Lewo / Stop 5

Wybor predk. 1 5

Nastawa Wb k.2
or predk.
fabryczna ybor pred 55

Wybor predk. 3 55

Wybor predk. 4 55

Masa cyfrowa

NPN

|EISW1
PP WPrawo/StopD -
W Lewo / Stop
3 O
Wybor predk. 1
Nastawa o O

Wybor predk. 2
fabryczna ybor pred 55
\Wybor predk. 3 o
Wybor predk. 4 55

WA viazne

> wnh -

o

Podtaczenia obwoddéw silnoprgdowego i sterujgcego winny by¢ wzajemnie odseparowane.
Dla obwoddw sterujgcych nalezy stosowac przewody i kable ekranowane.

Dla obwodéw silnopragdowych nalezy stosowac kable w ekranie.

Uszkodzona izolacja pokryw lub okablowania moze powodowac zagrozenie zdrowia lub
zniszczenia obwodow/sprzetu.

Naped, silnik oraz oprzewodowanie moga powodowac zaktdcenia radiowe.

Zaciski wyjsciowe U/T1, V/T2 oraz W/T 3 napedu winny by¢ podtgczone do zaciskow U/T1,
V/T2 oraz W/T3 silnika odpowiednio. Celem statej zmiany kierunku wirowania silnika nalezy
zamieni¢ miejscami podtgczenie dwoch dowolnych przewodow wyjsciowych silnoprgdowych.
W przypadku dtugich kabli silnikowych wystepujg wysokie szczytowe wartosci pradu wskutek
ich pojemnosci, powodujgce dziatanie blokady przetezeniowej. Aby temu zapobiec, zaleca sie
stosowanie kabli o dtugosci ponizej 20m dla mocy do 3.7kW oraz ponizej 50m dla mocy od

5.5kW wzwyz. W przypadku dtuzszych kabli niezbedne jest stosowanie dtawikdéw wyjSciowych.

oo 20
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

8.
9.

10.

11.

Nalezy uziemia¢ oddzielnie naped oraz silniki duzej mocy.

Uzywac przewoddw mozliwie najkrétszych.

Napedy rodziny AMD-E nie posiadajg wbudowanego rezystora hamowania. Szczegoty
odnosnie rezystoréw hamowania zawarto w Dodatku B.

Mozna zainstalowac¢ wiele napedéw AMD-E w ramach pojedynczego systemu napedowego.
Wszystkie napedy winny by¢ bezposrednio uziemione do zacisku szyny, jak na rysunkach.

Wszelkie petle uziemienia sg niedopuszczalne.

IST=1ele)

) ©o=99) Y=t

Podtaczenie poprawne

N
my/

iy

D D DQ

Podtgczenie dopuszczalne —

[y =113
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2.2 Podtaczenia zewnetrzne

Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Zasilanie sieciowe Obwod Wyjasnienie
Zasilanie
sieciowe
O O
Zabezp Podczas zatgczania zasilania napedu
o o sieciowé Zabezp. wystepuje prad udarowy. Prosimy o
sieciowe zapoznanie sie z Dodatkiem B, celem
wybrania wtasciwego zabezpieczenia
Nie nalezy korzysta¢ ze stycznikéw
\\ \\ ) elektromagnetycznych do zatgczania
\ I\ \ Stycznik pracy napedu. Redukuje to czas
Stycznik eksploatacji napedu. Do sterowania
(opcja) pracg napedu (Start/Stop) nalezy
. korzystac tylko z sygnatow
% % D*a_YV”_( sterujgcych podawanych na listwe
wejsciowy zdalnego sterowania.
Dtawik W ykorzystywaé celem podniesienia
) fazy wspotczynnika mocy na wejsciu,
Zerowe; redukcji harmonicznych i ochrony
Weisci przed zaburzeniami sieci (udary,
ejsciowe .
. wart. szczyt., zatamania, przerwy).
Filtr RFI . dtawiki AC , i Lo .
L (opcja) Stosowac dtawiki wejsciowe jesli moc
© pel zrodta zasilania przekracza 500kVA
1 C oraz szesciokrotnie przekracza moc
—O ©) @—é))_‘ g przemiennika, lub gdy dlugos$¢ kabli
R/L1 S/L2 TIL3 ® g zasilania sieciowego <= 10 metrow.
+/B1 © % Dtawiki fazy zerowej stuzg do redukc;ji
tE 5 Dtawik fazy |zaktocen radiowych, zwiaszcza gdy
B2 © ‘i | zerowej odbiorniki umiejscowione sg w
& N (rdzenh pob]izu nadeu_.,Sprgwd.zaquic_-;:, _
UIT VIT2 W3 Y ferryf[owy), zarowno na wejsciu jak i na wyjsciu
e o O @O 1 (opcja) napedu. Szczegoty zawarto w
Dtawik Dodatku B.
)) fazy _ Filtr RF| Redukuje interferencje
zerowej elektromagnetyczne.
< S = Dtawik Rezystor Pozwala skréci¢ czas hamowania
wyjsciowy hamowania [silnika. Szczegoty zamieszczono w
(Opcja) Dodatku B.
Diawiki Przeplec[a .udarowe na S|In|k'u ;alezq
o od dtugosci kabla. Dla dtugosci
wyjsciowe e ] . .
. powyzej 20 metréw nalezy stosowaé
(opcja) s . =
dtawiki na wyj$ciu przemiennika.
& -
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

2.3 Obwéd silnopradowy

Oznaczenie zaciskow Wyjasnienia funkcji zaciskow

RIL1, S/L2, T/L3 Zaciski do podigczenia zasilania AC (1-fazowego/3-fazowego)

U/T1, VIT2, W/T3 Zaciski wyjsciowe do podtaczenia silnika 3-fazowego do napedu.

+/B1~ B2 Zaciski do podtgczenia rezystora hamowania (opcja)

@ Zacisk uziemienia.

Zaciski zasilania sieciowego AC (R/L1, S/L2, T/L3)

| Podtaczy¢ zasilanie sieciowe AC 3-fazowe (1-fazowe dla rodziny */RN21) do zaciskéw
(R/L1, S/IL2, T/L3) poprzez zabezpieczenie sieciowe. Nie jest konieczne zachowanie
kolejnosci faz.

[ | Nalezy upewni¢ sie odnosnie poprawnosci dokrecenia zaciskow srubowych zasilania AC
celem unikniecia iskrzenia oraz poluzowania potgczen wskutek drgan.

] Nie wolno sterowac rozruchem i zatrzymaniem silnika poprzez zatgczanie i wytgczanie
napiecia zasilania AC. Sterowanie nalezy realizowac¢ za pomocg komend podawanych na
zaciski sterujgce. W przypadku koniecznosci odtgczania napiecia zasilania zaleca sie
korzystanie z tej mozliwosci nie czesciej niz JEDEN cykl na godzine.

[ | Nie wolno podtgcza¢ przemiennikow o zasilaniu 1-fazowym AC do 3-fazowej sieci
zasilajacej AC.

Zaciski wyjsciowe obwodu silnopradowego (U, V, W) napedu

u Jesli to niezbedne, mozna zainstalowac filtr na zaciskach wyjsciowych U/T1, V/T2, W/T3
napedu. Nalezy uzywac filtrow indukcyjnych.

[ | NIE WOLNO podtgczac¢ kondensatorow kompensacyjnych oraz jakichkolwiek uktadow
ochrony przepieciowej na zaciskach wyjsciowych napedu AC.

u Stosowac silniki z wkasciwg izolacyjnoscia, przystosowane do pracy z napedami AC.

Zaciski [+/B1, B2] do podtaczania rezystorow hamowania

| Dla aplikacji z czestym hamowaniem po rampie, krétkim czasem hamowania lub potrzebg
zwiekszenia momentu hamowania konieczne jest podtgczenie rezystora hamowania.

u Jesli naped posiada wbudowany tranzystor hamowania (rozmiar B i C), nalezy podtaczyc¢
rezystor hamowania do zaciskéw [+/B1, B2].

u Napedy Rozmiaru A nie posiadajg wbudowanego tranzystora hamowania. Do napedow

tych nie mozna podtagczy¢ rezystora hamowania

/\ I

Zwarcie zaciskow [B2] i/lub [-] do [+/B1] prowadzi do uszkodzenia napedu AC.
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

2.4 Zaciski sterujace

Rozmieszczenie zaciskow sterujgcych

RA. RB RC

w i i

AFM MCM MO1

)l
Slielwlivlslsliwleiwlwliwl N

MI1 MI2 MI3 MI4 MI5 MI6 DCM DCM 24V ACM AVI ACI 10V

Oznaczenia i funkcje zaciskow

Ozn_acz. Funkcja zacisku Nastawy
zacisku
MI1 Wejscie wielofunkcyjne 1 Zaciski przeznaczone do podawania komendy
START/STOP oraz wyboru kierunku obrotéw. Do
o _ programowania funkcji tych wejs¢ stuzy parametr
MI2 Wejscie wielofunkcyjne 2 Pr.04.04.

MI3 Wejscie wielofunkcyjne 3

Mi4 Wejscie wielofunkcyjne 4 Do wejs¢ mozna przypisa¢ wybrang funkcje. Do
programowanie funkcji wejs¢ stuzg parametry
MI5 Wejscie wielofunkcyjne 5 Pr.04.05 do Pr.04.08.

MI6 Wejscie wielofunkcyjne 6

+24V | Napiecie 24V dla trybu PNP +24VDC, obcigzalnos¢ 20mA

DCM Masa Sygnatow Cyfrowych I'\\lllgls\la; dla wejsc¢ cyfrowych (uzywana dla trybu

RA Wyjscie przekaznikowe (styk | Obcigzalnosc:

normalnie otwarty — N.O.) Obciagzenie rezystancyjne:

. Wyjécie przekaznikowe (styk 5A (N.O.)/3A (N.Z.) 24VDC lub 240VAC

normalnie zamkniety — N.Z.) | Obcigzenie indukcyjne:
1.5A (N.O.)/0.5A (N.Z.) 24VDC lub 240VAC

Rc | Zacisk wspolny stykow Do programowania funkcji wyj$cia
wyjscia przekaznikowego przekaznikowego stuzy parametr Pr. 03.00
& 04
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

Ozn_acz. Funkcja zacisku Nastawy
zacisku
Napiecie maks. 48VDC, Obcigzalnos¢ 50mA
Do programowania funkcji wyjscia trasoptorowego
stuzy parametr Pr. 03.01
Maks: 48Vdc
MO1-DCM 50mA
MO1 Wyjscie transoptorowe
MO1
_l — A
I~ < {
mem| L
MCM Masa wyjscia Obwod wewnetrzny B
transoptorowego
+10V | Zasilanie potencjometru +10VDC, Obcigzalnos¢ 3mA
Wejscie analog. napieciowe
+10V
W Impedancja: 47kQ
Rozdzielczos¢: 10 bitow
AVI el - Zakres: 0 ~10VDC
Wybor funkcji: -~ Pr.02.00, Pr.02.09, Pr.10.00
LACM_ | Nastawy: Pr.04.14 ~ Pr.04.17
T obwdd wewnetrzny
ACM | Masa wejs¢ analogowych Masa dla AVI, ACI, AFM
Wejécie analog. pradowe Impedancja:  250Q
Rozdzielczo$é: 10 bitow
AAcl AMA
Zakres: 4 ~20mA
ACI G’) 1 Wybér funkeji:  Pr.02.00, Pr.02.09, Pr.10.00
T Nastawy: Pr.04.18 ~ Pr.04.21
Uwaga: Po przetgczeniu przetacznika AVI/ACI w
TACM obwod wewn. pozycije AVI wejscie staje sie wejsciem
napieciowym 0-10V
Wyjscie analog. napigeciowe | |mpedancja: 100kQ
D - AFM Prad wyjsciowy 2mA (wartos¢ maksymalna)
Rozdzielczos¢: 8 bitow
AFM

L 0~10V
/]f/ T miernik

Maks. 2mA

obwadd wewnetrzny | ACM

Zakres: 0 ~10VDC
Wybor funkcji: ~ Pr.03.03
Wzmocnienie: Pr.03.04

UWAGA: Przewody dla sygnatéw sterujgcych: 0.75 mm? ekranowane.
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Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie
Wejscia analogowe (AVI, ACI, ACM)

u Analogowe sygnaty wejsciowe sg podatne na zakiocenia. Nalezy uzywac krotkich i
uziemionych przewodow ekranowanych (<20m). Jesli zaktécenia majg charakter
indukcyjny, poprawe moze przynie$¢ podtgczenie ekranu do zacisku ACM.

| Jesli wejsciowe sygnaty analogowe sg zaktocane przez naped, zaleca sie podtaczenie

kondensatora (ok. 0.1 K F) oraz rdzenia ferrytowego zgodnie z rysunkiem ponizej.

AVI/ACI
ACM

rdzen ferrytowy

Wykonaé co najmniej 3 zwoje wokét pierscienia dla kazdego z przewodoéw

Wejscia cyfrowe (MI1~MI6, DCM)
u Podczas korzystania ze stykow lub tacznikéw do sterowania wejsciami cyfrowymi, nalezy
stosowac podzespoty wysokiej jakosci celem unikniecia nadmiernych drgan stykéw.
Wyjscia cyfrowe (MO1, MCM)
u Podtaczy¢ wyjscia cyfrowe z zachowaniem polaryzacji (patrz rysunek okablowania).
| Podczas podtgczania przekaznika do wyj$¢ cyfrowych, zbocznikowac¢ cewke przekaznika

diodg zwrotng lub elementem kompresujacym przepiecia.

Uwagi ogodline
[ | Przewody sterujgce winny by¢ umiejscowione jak najdalej od przewoddw silnopradowych.
Jesli to mozliwe, uktadac je wzajemnie pod katem 90°.

[ | Przewody sterujace napedem AC powinny by¢ odpowiednio zainstalowane, zwtaszcza

nie powinny dotyka¢ zadnych elementéw na wysokim potencjale sieci zasilajace;j.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Uszkodzona izolacja okablowania moze powodowac zagrozenia dla personelu oraz znaczace

zniszczenia obwodow i sprzetu wskutek kontaktu z wysokimi potencjatami.
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Rozdziat 3 Przedni panel sterujacy

Opis przedniego panelu sterujagcego KPE-LE02

© Diody Statusu O Przyciski A ¥
Wskazujg biezacy status napedu: Umozliwiajg zmiane (zmniejszenie lub
RUN-start, STOP, FWD-w prawo, REV-w lewo zwiekszenie) danych numerycznych

O WyswietlaczLED O Przycisk MODE
Wyswietla czestotliwosc wyjsciowg i zadang, Umozliwia zmiane informacji wyswietlanej
prad wyjsciowy itp oraz parametry napedu. na wyswietlaczu

© Potenciometr . @ Przycisk STOP/RESET
Do nastaw czestotliwosci zadanej gdy Zatrzymuje naped (silnik) i wykonuje reset
Pr02.00=4. po stanie awaryjnym

@ Przycik RUN (START) ® przycisk ENTER

Rozpoczyna prace napedu — start silnika. Umozliwia podglad | edycje parametréw

napedu, zatwierdza zmieniane parametry

Informacja na wyswietlaczu Wyjasnienia

RUNe ®STOP . , .
FHos i Czestotliwos¢ zadana.

RUNe .STOP . r r .7 . .
E"E'\?:m, Aktualna czestotliwo$¢ wyjsciowa, obecna na zaciskach U, V, W.

Eégsm:sm Wielkos¢ zdefiniowana przez uzytkownika (u = F x Pr.00.05).

E‘Z’gsm:sm Prad wyj$ciowy napedu.

Rumm.sm Wybrany kierunek w prawo.

Wybrany kierunek w lewo.

Wartos¢ wewnetrznego licznika (C).
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Rozdziat 3 Przedni panel sterujacy

Informacja na wyswietlaczu

Wyjasnienia

RUNe ®STOP
FWD e

REV ¢ .

Numer wybranego parametru.

Wartos¢ aktualnie wybranego parametru.

Sygnalizacja Awarii Zewnetrznej.

Informacja wyswietlana przez okoto 1 sekunde, jezeli dana
wprowadzona do parametru i zaakceptowana przyciskiem ENTER
jest poprawna i zostata wprowadzona do pamieci napedu.

RUNe ®STOP
FWD e

REV e

Informacja wyswietlana przez okoto 1 sekunde, jezeli dana
wprowadzona do parametru i zaakceptowana przyciskiem ENTER
jest niepoprawna i nie zostata wprowadzona do pamieci napedu.

&
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Rozdziat 3 Przedni panel sterujacy

Praca z panelem

Wybor informacji wyswietlanej na wyswietlaczu

START

BT - Bl - Bl - BRI - IR - BT

roEE JvmE (omm (vmm (vmm 0 mEE

[N - FEPE - OO - Y] -

< < [ENTER| s ENTER| Poprawne wprow. Btedne wprowadz.

parametru parametru

Zmiana czestotliwosci zadanej

START

m m mamam

Ustawiono Tryb PLC2:

- I - B

Ustawiono Tryb PLC1

WM
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Rozdziat 4 Parametry

Parametry napedéw AMD-E podzielono na 13 grup. Dla wiekszosci aplikacji uzytkownik moze
zakonczy¢ etap programowania przed rozruchem bez potrzeby p6zniejszego modyfikowania

nastaw.

Ponizej wymieniono nazwy 13 grup parametrow rodziny napedow AMD-E:

Grupa 0:  Parametry Uzytkownika

Grupa 1:  Parametry Podstawowe

Grupa 2: Parametry Trybu Pracy

Grupa 3:  Parametry Funkcji Wyjsciowych

Grupa 4:  Parametry Funkcji Wejsciowych

Grupa 5:  Parametry Predkosci Predefiniowanych
Grupa 6:  Parametry Funkcji Ochronnych

Grupa 7:  Parametry Silnika

Grupa 8:  Parametry Specjalne

Grupa 9: Parametry Komunikacyjne

Grupa 10: Parametry Regulatora PID

Grupa 11: Parametry Modutu Rozszerzen Wejs¢/Wyjs¢ Wielofunkcyjnych

Grupa 12: Parametry Modutu Rozszerzen Wejs¢/Wyjs¢ Analogowych

&
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Rozdziat 4 Parametry

4.1 Spis nastaw parametréow

#: Ten symbol oznacza ze parametr mozna modyfikowa¢ podczas pracy napedu (po komendzie

START).

Grupa 0 Parametry Uzytkownika

Parametr

Wyjasnienia

Nastawy

Nastawa

fabryczna

Nastawa

00.00

Kod Napedu

Tylko do odczytu

H#

00.01

Prad Znamionowy
Napedu

Tylko do odczytu

#.#

00.02

Powrét do nastaw
fabrycznych

0: Wszystkie parametry mozna odczytywac i
zapisywac

1: Wszystkie parametry tylko do odczytu

6: Kasowanie programu PLC

9: Przywracanie nastaw fabrycznych
wszystkim parametrom (50Hz, 230V/400V lub
220V/380V zaleznie od nastawy Pr.00.12)

10: Przywracanie nastaw fabrycznych
wszystkim parametrom (60Hz, 220V/440V)

»00.03

Wybdr parametru
wyswietlanego po
podaniu zasilania

0: Czestotliwo$¢ zadana (Fxxx)

1: Aktualna czestotliwos¢ wyjsciowa (Hxxx)

2: Aktualny prad wyjsciowy (Axxx)

3: Wielkos¢ zdeklarowana w Pr.00.04

4: Aktualnie wybrany kierunek obrotow (Frd,
rev)

5: Tryb pracy PLC (PLCO, PLC1, PLC2)

»00.04

Dodatkowa wielkos¢
wyswietlana na
wyswietlaczu

0: Wielkos¢ zdefiniowana przez uzytkownika
w parametrze Pr. 00.05

1: Zawarto$¢ wewnetrznego licznika
2: Zawartos$¢ rejestru D1043 w PLC
3: Napiecie obwodu posredniczgcego
4: Napiecie wyjsciowe

5: Wartosc sygnatu sprzezenia zwrotnego
PID w %

6: Nastawa zarezerwowana
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy f:;rs;z::; Nastawa
7: Moc wyjsciowa w [KW]
8: Nastawa zarezerwowana
9: Warto$¢ sygnatu na wejsciu AVl w [V]
10: Wartos¢ sygnatu na wejsciu ACl w [mA]
lub [V]
11: Temperatura IGBT w [°C]
12: Wartos¢ sygnatu na wejsciu Al1 (opcja)
13: Wartosc¢ sygnatu na wejsciu Al2 (opcja)
14: Nastawa zarezerwowana
15: Numer wybranej mapy silnika
Wspétczynnik K dla
#0005 |Wielkosci 0.1 do 160.0 1.0
definiowanej przez
uzytkownika
00.06 Wersja Tylko do odczytu
oprogramowania #.H4#
ptyty mocy
00.07 | Wersja Tylko do odczytu
oprogramowania #.H4#
ptyty regulatora
00.08 Odblokowanie 0 do 9999 0
dostepu do
parametrow
00.09 Ustawianie hasta 0 do 9999 0
dostepu
0: Sterowanie skalarne U/f
00.10 Tryb Sterowania 0
1. Sterowanie wektorowe
00.11 Zarezerwowany
Wybor napiecia 0: 230Vv/400V
00.12 znamionowego dla | 4. 290\/380V 0
50Hz '
S
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 1 Parametry Podstawowe

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
Maksymalna
01.00 Czestotliwos¢ 50.00 do 600.0 Hz 50.00
Wyjsciowa
Maksymalna
01.01 | Szestotliwose 0.10 do 600.0 Hz 50.00
Skojarzona z
Napieciem (silnik 0)
01.02 Maksymalne Napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 230.0
Wyjsciowe (silnik 0) | \y/ykonanie 400VAC: 0d 0.1V do 510.0V 400.0
01.03 |Czestotliwosc 0.10 do 600.0 Hz 1,50
' Posrednia (silnik 0) ' ' '
' (silnik 0) Wykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Minimalna
01.05 czestotliwos¢ 0.10 do 600.0 Hz 1.50
wyjsciowa (silnik 0)
0106 Minimalne napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 10.0
wyjsciowe (silnik 0) | \wykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Godrne ograniczenie
01.07 czestotliwosci 0.1 do 120.0% 110.0
wyjsciowe;j
Dolne ograniczenie
01.08 czestotliwosci 0.0 do 100.0 % 0.0
wyjsciowej
»#01.09 | Czas rozbiegu 1 0.1do 600.0/ 0.01 do 600.0 s 10.0
»#01.10 | Czas hamowania 1 0.1 do 600.0/0.01 do 600.0 s 10.0
»#01.11 | Czas rozbiegu 2 0.1 do 600.0/0.01 do 600.0 s 10.0
»#01.12 | Czas hamowania 2 0.1 do 600.0/0.01 do 600.0 s 10.0
w0113 | CZasrozbiegudla | ¢ 4 4, 6000/0.01 do600.0's 10
' predkosci JOG ' ' ' ' '
»01.14 | Czas hamowania dia | ( 1 4, 600.0 /0.01 do 600.0 s 1.0
predkosci JOG
»#01.15 | Czestotliwosc¢ dla
oredkosci JOG 0.10 Hz do Pr.01.00 Hz 6.00
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
0: Liniowa charakterystyka rozbiegu/ham.
1: Rozbieg automatyczny, hamowanie
liniowo
Automatyczny 2: Rozbieg liniowo, hamowanie

01.16 : : 0

rozbieg/hamowanie | automatyczne
3: Automatyczny rozbieg/hamowanie
4 Automatyczny rozbieg/hamowanie (wedtug
czasow rozbiegu/hamowania Pr 01.09/01.10)

01.17 | Rozbieg wediug 0.0 do 10.0 /0.00 do 10.00 s 0.0
krzywej typu-S

01.1g | Hamowanie wediug | 45 4, 10.0/0.00 do 10.00 s 0.0
krzywej typu-S
Rozdzielczos¢ 0: Rozdzielczos¢: 0.1 s

01.19 jednostek czasu _ o 0

01.20

N Nastawa
zarezerwowana

01.25
Maksymalna

01.26 | Gzestotiiwosc 0.10 do 600.0 Hz 50.00
Skojarzona z
Napieciem (silnik 1)

0127 Maksymalne Napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 230.0
Wyjsciowe (silnik 1) | \yykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 400.0
Czestotliwosé

01.28 Posrednia (silnik 1) 0.10 do 600.0 Hz 1.50

' (silnik 1) W ykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Minimalna

01.30 czestotliwos¢ 0.10 do 600.0 Hz 1.50
wyjsciowa (silnik 1)

0131 Minimalne napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 10.0
wyjsciowe (silnik 1) | \n/ykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Maksymalna

01.32 | Gzestotliwosc 0.10 do 600.0 Hz 50.00
Skojarzona z
Napieciem (silnik 2)
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna

0133 Maksymalne Napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 230.0
Wyjsciowe (silnik 2) | \nykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 400.0
Czestotliwos¢

01.34 Posrednia (silnik 2) 0.10 do 600.0 Hz 1.50

01.35 o
(silnik 2) Wykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Minimalna

01.36 czestotliwos¢ 0.10 do 600.0 Hz 1.50
wyjsciowa (silnik 2)

o137 Minimalne napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 10.0
wyjsciowe (silnik 2) | \yykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Maksymalna

01.38 | Szestotliwose 0.10 do 600.0 Hz 50.00
Skojarzona z
Napieciem (silnik 3)

0139 Maksymalne Napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 230.0
Wyjsciowe (silnik 3) | \\/ykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 400.0
Czestotliwos¢

01.40 Posrednia (silnik 3) 0.10 do 600.0 Hz 1.50

01.41 e
(silnik 3) Wykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
Minimalna

01.42 czestotliwosé 0.10 do 600.0 Hz 1.50
wyjsciowa (silnik 3)

0143 Minimalne napiecie Wykonanie 230VAC: od 0.1V do 255.0V 10.0
wyjsciowe (silnik 3) | \nykonanie 400VAC: od 0.1V do 510.0V 20.0
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Grupa 2 Parametry Trybu Pracy

Rozdziat 4 Parametry

Parametry

Wyjasnienia

Nastawy

Nastawa
fabryczna

Nastawa

»02.00

Zrodto Pierwszego
Zadajnika
Czestotliwosci

0: Przyciski A V¥ panelu cyfrowego

1: Sygnat 0-10V z wejscia AVI

2: Sygnat 4-20mA lub 0-10V z wejscia ACI
3: Interfejs RS-485 (RJ-45)/USB

4: Potencjometr panelu cyfrowego

5: Interfejs komunikacyjny CANopen

»02.01

Zrodto Komend
Sterujagcych

0: Panel Cyfrowy (przyciski RUN, STOP)

1: Zaciski wejs¢ wielofunkcyjnych. Aktywny
przycisk STOP panelu cyfrowego

2: Zaciski wejs¢ wielofunkcyjnych.
Nieaktywny przycisk STOP panelu cyfrowego

3: Komunikacja RS-485 (RJ-45)/USB.
Aktywny przycisk STOP panelu cyfrowego

4: Komunikacja RS-485 (RJ-45)/USB.
Nieaktywny przycisk STOP panelu cyfrowego

5: Interfejs komunikacyjny CANopen

02.02

Tryb Zatrzymania

0: Hamowanie stromosciowe; po btedzie EF

hamowanie wybiegiem

1: Hamowanie wybiegiem - rowniez po
btedzie EF

2: Hamowanie stromosciowe — réwniez po
btedzie EF

3: Hamowanie wybiegiem; po btedzie EF

hamowanie stromos$ciowe

02.03

Czestotliwos¢é
Nosna PWM
Napedu

1 do 15kHz

02.04

Dozwolone kierunki
wirowania silnika

0: Mozliwa praca w obydwu kierunkach
1: Zabroniona praca W Lewo
2: Zabroniona praca W Prawo

02.05

Blokada Startu po
zafgczeniu zasilania

0: Nieaktywna po zatgczeniu zasilania;
aktywna po zmianie Zrodta Komend
Sterujacych

1: Aktywna po zatgczeniu zasilania i zmianie
Zrodta Komend Sterujgcych

2: Nieaktywna po zatgczeniu zasilania i
zmianie Zrodta Komend Sterujgcych

3: Aktywna po zafgczeniu zasilania;
nieaktywna po zmianie Zrédta Komend
Sterujacych
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Rozdziat 4 Parametry

o Nastawa
Parametry Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
0: Hamowanie stromos$ciowe do 0 Hz
Reakcja na utrate 1: Hamowanie wybiegiem i wyswietlenie
02.06 sygnatu 4-20mA na | komunikatu awarii “AErr” 1
wejsciu ACI 2: Kontynuacja pracy na podstawie ostatniej
komendy z zadajnika.
0: Z predkoscig identyczng jak w przypadku
. _ przyciskbw A V¥ panelu cyfrowego
Sposéb zmiany . ) ]
czestotliwosci 1: Z predkoscig zalezng od czasow
02.07 zadanej przy rozbiegu/hamowania 0
pomocy wejs¢ 2: Z predkoscig nastawiong w Pr 02.08
wielofunkcyjnych 3: Krokowo (impulsowo) z krokiem
nastawionym w Pr 02.08
Predkos¢ zmiany
czestotliwosci
02.08 zadanej przy 0.01~10.00 Hz 0.01
pomocy wejs¢
wielofunkcyjnych
0: Przyciski A V¥ panelu cyfrowego
Zrédio Drugiego 1: Sygnat 0-10V z wejscia AVI
»02.09 | Zadajnika 2: Sygnat 4-20mA lub 0-10V z wejscia ACI 0
Czestotliwosc 3: Interfejs RS-485 (RJ-45)/USB
4: Potencjometr panelu cyfrowego
o 0: Wybrany Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci
gpmblnaqa_ 1: Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci plus
#0210 | H'ETWSzEgOL -t prygi Zadajnik Czestotliwosci 0
' Drugiego Zadajnika
Czestotliwosci 2: Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci minus
Drugi Zadajnik Czestotliwosci
Czestotliwos¢
~»02.11 | zadana z panelu 0.00 do 600.0Hz 50.00
cyfrowego
Czestotliwos¢
»02.12 | zadana z interfejsu | 0.00 do 600.0Hz 50.00
komunikacyjnego
: : 0: Zapamietywanie czestotliwosci zadanej z
Zapamietywanie
czgstotlﬁ/vxggci panelu cyfrowego i interfejsu komunikacyjnego
zadanej z panelu 1: Zapamietywanie czestotliwosci zadanej z
02.13 cyfrowego lub panelu cyfrowego 0
interfejsu 0.7 iot . totliwosci zadane:
komunikacyjnego po | -t ;pgmls ywaq:(e czestotliwosci zadanej z
wytgczeniu zasilania Intertejsu komunikacyjnego
37 &

APATOR

CONTROL




Rozdziat 4 Parametry

Nastawa

Parametry Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
Czestotliwosc 0: Aktualna czestotliwos¢ zadana
zadawana po 1: 0 Hz
02.14 komendzie STOP 0
' (panel cyfrowy lub 2: Czestotliwo$¢ ustawiona w parametrze
interfejs 02.15
komunikacyjny)
Nastawa
02.15 | czestotiwosc 0.00 ~ 600.0Hz 50.00
zadawanej po
komendzie STOP
Wyswietlanie Zrddta
02.16 Zadajnika Tylko do odczytu HH#
Czestotliwosci
Wyswietlanie Zrédta
02.17 Komend Sterujgcych Tylko do odczytu i
Grupa 3 Parametry Funkcji Wyjsciowych
Parametr Wyjasnienia Nastawy f:;rs;z:vnaa Nastawa
0: Brak funkcji
Wyjscie 1: Praca napedu
03.00 Przekaznikowe 8
(RA1, RB1, RC1) 2: Osiagnieta czestotliwos¢ zadana
3: Predkosc¢ zerowa po starcie
4: Sygnalizacja przekroczenia momentu
5: Sygnalizacja wykrycia blokady zewnetrznej
Wyjscie
03.01 Transoptorowe 6: Sygnalizacja zadziatania blokady 1
(MO1 - MCM) podnapieciowej
7: Zrédio komend sterujacych — zaciski wejsé
wielofunkcyjnych
8: Sygnalizacja stanu awaryjnego
9: Osiggnieta czestotliwos$¢ progowa 1
10: Licznik osiggnat wartos¢ koncowg
zliczania
11: Licznik osiggnat wartos¢ wstepng
zliczania
12: Sygnalizacja zadziatania funkcji ochrony
przed przepieciem
13: Sygnalizacja zadziatania funkcji ochrony
przed przetezeniem
&
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Rozdziat 4 Parametry

Nastawa

Parametr Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
14: Ostrzezenie o przegrzaniu radiatora
15: Sygnalizacja przekroczenia napiecia w
obwodzie posredniczagcym napedu
16: Nieprawidtowa praca w trybie PID
17: Zadany kierunek Prawo
18: Zadany kierunek Lewo
19: Predkos¢ zerowa
20: Nastawa zarezerwowana
21: Sterowanie hamulcem
22: Naped sprawny
23: Osiagnieta czestotliwos¢ progowa 2
03.02 | gEestolliwosc 0.00 do 600.0Hz 0.00
rogowa 1
Sygnat na wyjsciu 0: Czestotliwos¢ wyjsciowa
7 03.03 analogowym AFM 0
gowy 1: Prad wyjsciowy
Wzmocnienie o
~03.04 wyjécia analog. AFM 1 do 200% 100
03.05 | Vartost Koncowa | 4 4, 9999 0
Zliczania
03.06 | vartoscWstepna | 4 45 9999 0
Zliczania
Reakcja na 0: Brak funkciji
03.07 osiggniecie WartoSci 0
Koncowej Zliczania | 1: Komunikat btedu EF
0: Wentylator zawsze zatgczony
1: Wentylator zatgczany po komendzie
START, wytaczany 1 minute po wykonaniu
komendy STOP
03.08 Sterowanie 0
' Wentylatorem 2: Wentylator zatgczany po komendzie
START, wytaczany po wykonaniu komendy
STOP
3: Wentylator zatgczany przez wewnetrzny
czujnik temperatury
Wyjscie wyjs¢
03.09 | Wielofunkeyjnych 1 ¢ 4o odezytu o
wykorzystywanych
przez PLC
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
Wyswietlanie wyjs¢
03.10 | a@nalogowych Tylko do odczytu it
wykorzystywanych
przez PLC
0311 | Gzestotliwose 0.00 do 20.00Hz 0.00
' Zwolnienia Hamulca | ™ ' '
0312 | Gzestotliwose 0.00 do 20.00Hz 0.00
Zapadania Hamulca
Wyswietlanie
03.13 statusu wyjs¢ Tylko do odczytu 1t
wielofunkcyjnych
03,14 | Czestotliwose 0.00 do 600.0Hz 0.00
Progowa 2
Grupa 4 Parametry Funkcji Wejsciowych
Parametr Wyjasnienia Nastawy LNastawa Nastawa
abryczna
Poziom wstepny
~»04.00 | potencjometru 0.0 do 100.0 % 0.0
panelu cyfrowego
Polaryzacja poziomu | 0: Dodatni poziom wstepny
wstgpnego 1: Ujemny poziom wstepn
»04.01 potencjometru U] y poziom wstepny 00
panelu cyfrowego
Wzmocnienie
~04.02 | SYgnaiu 0.1 do 200.0 % 100.0
potencjometru
panelu cyfrowego
Pozwolenie na prace| 0: Praca w Lewo zabroniona
Wilewow 1: Praca W Lewo mozliwa
przypadku ujemnego
04.03 . 0
poziomu wstepnego
potencjometru
panelu cyfrowego
0: MI1-W Prawo/STOP, MI2-W Lewo/STOP
Zaciski wejs¢
04.04 wielofunkcyjnych MI1 | 1: MI1-Start/STOP, MI2-W Prawo / W Lewo 0
' i MI2 jako zrédto
komend sterujgcych | 2: Sterowanie 3-przewodowe (START/STOP
z zatrzaskiem, MI2-W Prawo / W Lewo)
0: Brak funkcji 1
0405 | Weiscie 1: Wybor predkosci predefiniowanych 1
wielofunkcyjne MI3
2: Wybér predkos$ci predefiniowanych 2
S
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr

Wyjasnienia

Nastawy

Nastawa
fabryczna

Nastawa

04.06

Wejscie
wielofunkcyjne Mi4

04.07

Wejscie
wielofunkcyjne MI5

04.08

Wejscie
wielofunkcyjne MI6

3: Wybor predkosci predefiniowanych 3
4: Wybor predkosci predefiniowanych 4
5: Reset zewnetrzny

6: Blokada rozbiegu/hamowania

7: Wybor czasu rozbiegu/hamowania 2

8: Komenda pracy z predkos$cig ustawczg
JOG

9: Zewnetrzna blokada napedu

10: Zwiekszanie czestotliwosci zadanej

11:Zmniejszanie czestotliwosci zadanej

12: Wyzwalanie wewnetrznego licznika

2

13: Kasowanie wewnetrznego licznika
14: Wejscie Awarii Zewnetrznej

15: Wytaczenie regulatora PID

16: Stop awaryjny

17: Blokada zmiany parametrow

18: Wybdr Zrodta Komend Sterujacych
(wejscia wielofunkcyjne)

19: Wybdr Zrodta Komend Sterujacych
(panel cyfrowy)

20: Wybér Zrédta Komend Sterujacych
(interfejs komunikacyjny)

21: Sterowanie kierunkiem obrotow

22: Wybor Drugiego Zadajnika
Czestotliwosci

23: Zmiana trybu pracy PLC (PLCO—PLC1)
24: Zmiana trybu pracy PLC (PLCO—PLC2)
25: Nastawa zarezerwowana

26: Nastawa zarezerwowana

27: Wybor mapy silnika (bit 0)

28: Wyboér mapy silnika (bit 1)
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy IfNastawa Nastawa
abryczna
Bit0: wejscie MI1
Bit1: wejscie MI2
Bit2: wejscie MI3
Bit3: wejscie Ml4
Bit4: wejscie MI5
Wybor rodzaju styku | Bitd: wejscie MI6
04.09 wejscia Bit6: wejscie MI7 0
wielofunkcyjnego | git7: wejscie MI8
Bit8: wejscie MI9
Bit9: wejscie MI10
Bit10: wejscie MI11
Bit11: wejscie MI12
0: styk N.O., 1:styk N.Z.
Czas ustalania
04.10 |sygnatu na wejsciach | 1 do 20 (*2ms) 1
wielofunkcyjnych
Minimalne napiecie
04.11 wejscia AVI 0.0do 10.0V 0.0
Minimalna 0.0 do 100.0%
czestotliwosé
04.12 zadana z wejscia 0.0
AVI
Maksymalne napiecie 0.0 do 10.0V
04.13 wejscia AVI U do 1U. 10.0
Maksymalna
04.14 | czestotliwos¢ zadana| 0.0 do 100.0% 100.0
z wejscia AVI
Minimalny prad
04.15 wejscia ACI gdy 0.0 do 20.0mA 4.0
Pr 04.19=0
Minimalna 0.0 do 100.0%
czestotliwos$¢ zadana
04.16 |z wejscia ACI gdy 0.0
Pr 04.19=0
Maksymalny prad
04.17 | wejscia ACI gdy 0.0 do 20.0mA 20.0
Pr 04.19=0
Maksymalna
czestotliwo$¢ zadana
04.18 | 7 wejscia ACI gdy | 00 do 1000% 100.0
Pr 04.19=0
&
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
. 0: wejsci d 4-20mA
0419 wy.b,or.TX’gf Pracy wejscie pradowe m 0
gscia 1: wejécie napieciowe 0-10V
Minimalne napiecie
04.20 | wejscia ACI gdy 0.0 do 10.0V 0.0
Pr 04.19=1
Minimalna
czestotliwo$¢ zadana
04.21 |3 wejscia ACI gdy | 00 do 100.0% 0.0
Pr 04.19=1
Maksymalne napiecie
04.22 |wejscia ACI gdy 0.0 do 10.0V 10.0
Pr 04.19=1
Maksymalna
czestotliwos¢ zadana
04.23 |7 wejscia ACI gdy | 00 do 100.0% 100.0
Pr 04.19=1
04.24 Wyswietlanie wejs¢ "
' wielofunkcyinych | i 4o odezytu.
wykorzystanych
przez PLC
Wyswietlanie wejs¢ | Tylko do odczytu
04.25 analogowych st
wykorzystanych
przez PLC
Wyswietlanie
04.26 statusu wejsé Tylko do odczytu #H#
wielofunkcyjnych
Bit0: wejscie MI1
Bit1: wejscie MI2
Bit2: wejscie MI3
Bit3: wejscie Ml4
Bit4: wejscie MI5
Wybor wyzwalania | Bit5: wejscie MI6
WeJse . Bit6: wejscie MI7
¥ 04.27 | wielofunkcyjnych 0
Bit7: wejscie MI8
(zewnetrzne/
wewnetrzne) Bit8: wejscie MI9
Bit9: wejscie MI10
Bit10: wejscie MI11
Bit11: wejscie MI12
0: wyzwalanie z zewnatrz,
1: wyzwalanie wewnetrzne (programowe)
13 so
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy IfNastawa Nastawa
abryczna
Bit0: wejscie MI1 wyzwolone programowo
Bit1: wejscie MI2 wyzwolone programowo
Bit2: wejscie MI3 wyzwolone programowo
Bit3: wejscie M4 wyzwolone programowo
Wewnetrzne EI:: wejche m:: Wyzwo:one programowo
itS: wejscie wyzwolone programowo
¥ 04.28 (programc_)we) o . J _ y prog 0
w'yzwalanle.wejsc Bit6: wejscie MI7 wyzwolone programowo
wielofunkeyjnych Bit7: wejscie MI8 wyzwolone programowo
Bit8: wejscie MI9 wyzwolone programowo
Bit9: wejscie MI10 wyzwolone programowo
Bit10: wejscie MI11 wyzwolone programowo
Bit11: wejscie MI12 wyzwolone programowo
Grupa 5 Parametry Predkosci Predefiniowanych
Parametr L. Nastawa
Wyjasnienia Nastawy fabryczna | Nastawa
~#05.00 |Czestotliwos¢ predefiniowana 1 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.01 |Czestotliwos¢ predefiniowana 2 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.02 |Czestotliwos¢ predefiniowana 3 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.03 |Czestotliwos¢ predefiniowana 4 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
»05.04 | Czestotliwos¢ predefiniowana 5 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~05.05 |Czestotliwos¢ predefiniowana 6 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.06 |Czestotliwos¢ predefiniowana 7 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
»05.07 | Czestotliwos¢ predefiniowana 8 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.08 |Czestotliwos¢ predefiniowana 9 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.09 |Czestotliwos¢ predefiniowana 10| 0.00 do 600.0 Hz 0.00
»#05.10 | Czestotliwos¢ predefiniowana 11| 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.11 | Czestotliwos¢ predefiniowana 12| 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.12 | Czestotliwos¢ predefiniowana 13| 0.00 do 600.0 Hz 0.00
»05.13 | Czestotliwos¢ predefiniowana 14 | 0.00 do 600.0 Hz 0.00
~#05.14 | Czestotliwos¢ predefiniowana 15| 0.00 do 600.0 Hz 0.00
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 6 Parametry Funkcji Ochronnych

Parametr Wyjasnienia Nastawa fNastawa Nastawa
abryczna
Wykonanie 230V: 330.0V do 410.0V 390.0V
Ochrona przed
06.00 zadziataniem blokady | Wykonanie 400V: 660.0V do 820.0V 780.0V
przepieciowej
0.0: Ochrona wytaczona
Oczjhr'o:]a przecgl cad 20 do 250% pradu znamionowego
06.01 | 229z11aniom bIOKACY | napedu 170
przetezeniowe]
podczas rozbiegu 0:0chrona wytgczona
Ochrona przed
zadziataniem blokady | 20 do 250% pradu znamionowego
06.02 | przetezeniowe; napedu 170
podczas pracy z 0: 0:Ochrona wyfgczona
predkoscig ustalong
0: Nieaktywna detekcja przekroczenia
momentu
1:Funkcja detekcji aktywna tylko podczas
pracy z predkoscig ustalong. Po wykryciu
przekroczenia momentu praca
kontynuowana (tylko sygnalizacja)
2: Funkcja detekcji aktywna tylko
podczas pracy z predkoscig ustalong. Po
Tryb detekciji wykryciu przekroczenia momentu
06.03 przekroczenia zatrzymanie pracy 0
momentu (OL2) 3: Funkcja detekcji aktywna tylko
podczas rozbiegu i pracy z predkoscig
ustalong. Po wykryciu przekroczenia
momentu praca kontynuowana (tylko
sygnalizacja)
4: Funkcja detekcji aktywna tylko
podczas rozbiegu i pracy z predkoscig
ustalong. Po wykryciu przekroczenia
momentu zatrzymanie pracy
Poziom Wykrywania o .
#06.04 | Przekroczenia 10 do 200% pradu znamionowego 150
M napedu
omentu
Czas Wykrywania
06.05 Przekroczenia 0.1 do 60.0 sekund 0.1
Momentu
0: Silnik z chtodzeniem wiasnym
06.06 Funkga °9h.r°'.“y 1: Silnik z chtodzeniem wymuszonym 2
termicznej silnika
2: Funkcja nieaktywna
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawa f:srs;zvnaa Nastawa
Elektroniczna
06.07 charakterystyka 30 do 600 sekund 60
termiczna
06.08 Ostatni stan awaryjny | Tylko do odczytu
06.09 Przed_ostatni stan
awaryjny
06.10 TrzeC|_ od konca stan
awaryjny #H#
06.11 Czwar.ty od konca stan
awaryjny
06.12 Piaty c_)d konca stan
awaryjny
Grupa 7 Parametry Silnika
Parametry Wyjasnienia Nastawy fr:;f;z;v:a Nastawa
~07.00 |Prad Znamionowy Silnika |30 ~ 120% pradu znamionowego napedu In
(silnik 0)
Prad Biegu Jatowego o : .
~07.01 Silnika (silnik 0) 0 do 99% pradu znamionowego napedu 0.4%Iy
Kompensacja momentu
~07.02 (silnik 0) 0.0do 10.0 0.0
»#07.03 | Kompensacja poslizgu |0.00 do 10.00 0.00
(silnik 0)
0: Nieaktywne
- 1: Automatyczne wyznaczanie rezystancji
07.04 | Automatyczne strojenie | oo 0
parametrow silnika
2: Automatyczne wyznaczanie rezystancji
silnika i pradu biegu jatowego
07.05 | RezystancjaSiinika 14 gg535 mQ 0
(silnik 0)
Poslizg Znamionowy
07.06 Silnika (silnik 0) 0.00 do 20.00 Hz 3.00
07.07 | Ograniczenie 0 do 250% 200
kompensacji poslizgu
07.08 | Stata czasowa 0.01 ~10.00 sekund 0.10
kompensacji momentu
S
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Rozdziat 4 Parametry

C e Nastawa
Parametry Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
07.09 | Stataczasowa 0.05 ~10.00 sekund 0.20
kompensacji posizgu
07.10 | Sumaryczny czas pracy | g 4, 4439 minut 0
silnika (minuty)
07.11 | Sumaryczny czas pracy | 4, 65535 gni 0
silnika (dni)
Ochrona termiczna PTC | O: Nieaktywna
07.12 L : 0
silnika. 1: Aktywna
07.43 | Czas ustalania sygnatu | ,_g999xoms) 100
na wejsciu z PTC
Poziom zadziatania
07.14 ochrony termicznej PTC 0.1~10.0V 2.4
Poziom ostrzezenia
07.15 ochrony termicznej PTC 0.1~10.0V 12
Poziom kasowania
07.16 blokady PTC silnika. 0.1~5.0V 0.6
Odpowiedz na 0: Ostrzezenie i hamownie stromosciowe
07.17 przekroczenie poziomu | 1: Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem 0
ostrzezenia ochrony 2: Ostrzezenie i kontynuacja pracy
~#07.18 |Prad Znamionowy Silnika |30 ~ 120% pradu znamionowego napedu In
(silnik 1)
~07.19 Prad Biegu Jatowego 0 do 99% pradu znamionowego napedu 0.4%1y\
' Silnika (silnik 1) '
Kompensacja momentu
~#07.20 (silnik 1) 0.0do 10.0 0.0
»07.21 Kompensacja poslizgu | 0.00 do 10.00 0.00
(silnik 1)
07.22 | RezystancjaSilnika 14 gs535 ma 0
(silnik 1)
Poslizg Znamionowy
07.23 Silnika (silnik 1) 0.00 do 20.00 Hz 3.00
07.24 | iczba biegunow silnika 1 o 45 20.00 Hz 3.00
(silnik 1)
~#07.25 |Prad Znamionowy Silnika [ 30 ~ 120% pradu znamionowego napedu In
(silnik 2)
Prad Biegu Jatowego o : .
~07.26 Silnika (silnik 2) 0 do 99% pradu znamionowego napedu 0.4%Iy
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e Nastawa
Parametry Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
x07.27 | Kompensacjamomentu | 5 4, 10 g 0.0
(silnik 2)
~»07.28 | Kompensacja poslizgu |0.00 do 10.00 0.00
(silnik 2)
07.29 | RezystancjaSiinika 14 gs535 ma 0
(silnik 2)
Poslizg Znamionowy
07.30 Silnika (silnik 2) 0.00 do 20.00 Hz 3.00
07.31 | iczba biegunow silnika |4 o 45 20.00 Hz 3.00
(silnik 2)
~07.32 Prad Znamionowy 30 ~ 120% pradu znamionowego napedu IN
' Silnika (silnik 3)
~07.33 Prad Biegu Jalowego 0 do 99% pradu znamionowego napedu 0.4*IN
' Silnika (silnik 3) '
Kompensacja momentu
~707.34 (silnik 3) 0.0do 10.0 0.0
Kompensacja poslizgu
~07.35 (silnik 3) 0.00 do 10.00 0.00
07.36 | RezystancjaSilnika o _gg535 ma 0
(silnik 3)
Poslizg Znamionowy
07.37 Silnika (silnik 3) 0.00 do 20.00 Hz 3.00
07.38 | -iczba biegunow silnika | o 45 20.00 HZ 3.00
(silnik 3)
Grupa 8 Parametry Specjalne
e Nastawa
Parametr Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
08.00 Poziom pradu hamowania DC |0 do 100% pradu znamion. napedu 0
08.01 | Czas hamowania DC podezas| g 44 60.0 sekund 0.0
rozruchu
08.02 | ©Zas hamowania DC podezas | o 4, 60,0 sekund 0.0
zatrzymania
08.03 | Punktaktywacji hamowania | g4 45 600.0Hz 0.00
DC podczas zatrzymania
S
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy f:t?f;zzvnaa Nastawa
0: Zatrzymanie pracy
1: Kontynuacja pracy, po powrocie
Odpowiedz na chwilo anik zasilania chwytanie silnika przy
08.04 zasFi)IaVr\llila z wiiowy zan! czestotliwoséci zadanej 0
2: Kontynuacja pracy, po powrocie
zasilania chwytanie silnika przy
czestotliwosci minimalnej
08.05 | Maksymalny dopuszezalny |4 4 45 5 g sekund 2.0
czas zaniku zasilania
0: Funkcja nieaktywna
.| 1: Chwytanie silnika przy
08.06 Tryb regtartu po zewnetrznej czestotliwosci zadanej 1
blokadzie napedu
2: Chwytanie silnika przy
czestotliwosci minimalnej
08.07 | CZas blokady napedu przed |4 4 45 5 g sekund 0.5
podjeciem pracy
08.08 P_ozjom pradu chwytania 30 do 200% pradu znamionowego 150
silnika napedu
08.09 | Somny prog Czestotliwosci |4 54 46 600.0 Hz 0.00
Eliminaciji 1
08.10 | Dolnyprog Czestotliwosci |4 o 46 600.0 Hz 0.00
Eliminaciji 1
08.11 | Somy prog Czestotliwosci |4 o 44 600.0 Hz 0.00
Eliminacji 2
08.12 | Dolny prog Czestotliwosei 1 o9 46 600.0 Hz 0.00
Eliminacji 2
08.13 | Gormy prog Czestotliwosci 1 o9 46 600.0 Hz 0.00
Eliminacji 3
08.14 | Dolny prog Czestotliwosci | 4 o9 4o 600.0 Hz 0.00
Eliminacji 3
08.15 Automatyczny restart po 0 do 10 (0 — funkcja nieaktywna) 0
stanie awaryjnym
08.16 Czas resetu licznika ’ 0.1 do 6000 sekund 60.0
automatycznych restartéw
0: Nieaktywna
08.17 Funkcja oszczedzania energii 0
1: Aktywna
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy f':g:;z;v:a Nastawa
0: Funkcja AVR zawsze zatgczona
0

1: Funkcja AVR wytgczona

08.18 Funkcja AVR 2: Funkcja AVR zatgczona,
wytgczona przy obnizaniu predkosci
3: Funkcja AVR zataczona,
wytaczona przy zatrzymaniu (STOP)

0815 Poziom zataczenia rezystora Wykonanie 230V: 370.0 do 430.0V 380.0
hamowania Wykonanie 400V: 740.0 do 860.0V | 760.0
Wspotczynnik Kompensacji ~

#08.20 Niestabilnosci Silnika 0.0~5.0 0.0

08.21

~ Nastawa zarezerwowana
08.25
0826 | Chwytanie silnika podczas 0: Funkcja nieaktywna 0
' startu 1: Funkcja aktywna
0: Chwytanie silnika przy
0827 | Czestotliwosé chwytania czestotliwosci zadanej 0
' silnika podczas startu 1: Chwytanie silnika przy
czestotliwosci maksymalnej
Grupa 9 Parametry Komunikacyjne
Parametr Wyjasnienia Nastawy fgl?f;z‘zn:\aa Nastawa
Adres
~09.00 Komunikacyjny 1 do 254 1
0: 4800 bitéw/sekunde
1: 9600 bitéw/sekunde
~09.01 Predkos¢ transmisji 1
2: 19200 bitéw/sekunde
3: 38400 bitow/sekunde
0: Ostrzezenie i kontynuacja pracy
: 1: Ostrzezenie i hamowanie stromosciowe
Reakcja Napedu na
~09.02 Blad T < 3
qd lransmisjl 2: Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem
3: Brak ostrzezenia i kontynuacja pracy
&
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
i 0.1 ~ 120.0 sekund
#09.03 Czas d_etekpp utraty . 0.0
komunikacji 0.0: Funkcja wytaczona
0: Tryb Modus ASCII, protokét <7,N,2>
1: Tryb Modus ASCII, protokét <7,E,1>
Protokot 2: Tryb Modus ASCII, protokot <7,0,1>
»09.04 : , 0
Komunikacyjny 3: Tryb Modus RTU, protokét <8,N,2>
4: Tryb Modus RTU, protokét <8,E,1>
5: Tryb Modus RTU, protokét <9,0,1>
09.05 Zarezerwowany
09.06 Zarezerwowany
09.07 Czas qpéznienia 0 ~ 200 (jednostka: 2ms) 1
odpowiedzi napedu
0: 4.800 bitow/sekunde
Predkosci transmisiji 1: 9.600 bitow/sekunde
~09.08 | dla modutu 2:19.200 bitéw/sekunde 2
opcjonalnego USB | 3. 38 400 bitsw/sekunde
4: 57.600 bitéw/sekunde
0: Tryb Modus ASCII, protokot <7,N,2>
| T ol 7
i i :Tr odus , protokot <7,0,1>
#09.09 komunikacyjny dla y p ‘ 1
modutu 3: Tryb Modus RTU, protokdt <8,N,2>
opcjonalnego USB | . 1 1 Modus RTU, protokst <8,E,1>
5: Tryb Modus RTU, protokét <9,0,1>
Reakcja na blad 0: Ostrzezenie i kontynuacja pracy
/0910 transmisji dla 1: Ostrzezenie i hamowanie stromosciowe 0
' modutu 2: Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem
opcjonalnego USB 3: Brak ostrzezenia i kontynuacja pracy
i 0.1 ~120.0 sekund
#0911 Czas d_etequl utraty . 0.0
komunikacji dla USB| 0.0: Funkcja wytaczona
09.12 | Portdo komunikacii 0: RS485 0
' zPLC 1: Modut opcjonalny z interfejsem USB
Grupa 10 Parametry Regulatora PID
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
0: Regulator PID wytagczony
o 1: Przyciski A V¥ panelu cyfrowego
10.00 f,fgajn'k punktupracy |,. gvanat 0-10V z wejécia AV 0
3: Sygnat 4-20mA lub 0-10V z wejscia ACI
4: Nastawa parametru Pr 10.11
0: Dodatnie sprzezenie zwrotne z wejscia
AVI (0-10V)
o 1: Ujemne sprzezenie zwrotne z wejscia
Sygnat sprzezenia AVI (0 ~ +10V)
10.01 zwrotnego regulatora _ o o 0
PID. 2: Dodatnie sprzezenie zwrotne z wejscia
ACI (4-20mA lub 0-10V)
3: Ujemne sprzezenie zwrotne z wejscia
ACI (4-20mA lub 0-10V)
Wzmocnienie Cztonu
~10.02 Proporcjonalnego (P) 0.0do 10.0 1.0
~»10.03 | Czton Catkujacy (1) 0.00 do 100.0 sekund (0.00 = czton wytacz) 1.00
#10.04 E:DZ)’IOI‘] Rézniczkujacy |0.00 do 1.00 sekund 0.00
10.05 | Qgraniczenie gome |4 4, 4009, 100
Cztonu Catkujgcego
10.06 | ©2asopoznienia filtru | g o 45 5 5 sekund 0.0
cyfrowego PID
Ograniczenie
10.07 czestotliwosci 0 do 110% 100
wyjsciowej PID
Czas wykrywania
btednego sygnatu 0.0 do 3600 sekund (0.0 funkcja
10.08 e : 60.0
sprzezenia zwrotnego | nieaktywna)
PID
0: Ostrzezenie Fbe i hamowanie
Reakcja na bfedny stromosciowe
10.09 sygnat sprzezenia 1: Ostrzezenie Fbe i hamowanie wybiegiem 0
zwrotnego PID
2: Ostrzezenie Fbe i kontynuacja pracy
10.40 | Wzmocnienie sygnaiu | g 4, 40 g 1.0
sprzezenia zwrotnego
Cyfrowy zadajnik 0.00 do 600.0Hz
>/ 1011 punktu pracy PID 0.00
&
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Rozdziat 4 Parametry

o Nastawa
Parametr Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
Poziom detekgcji
10.12 nadmiernego uchybu | 1.0 do 50.0% 10.0
regulacji PID
Czas detekcji
10.13 nadmiernego uchybu | 0.1 do 300.0 sekund 5.0
regulacji PID
10.14 | Czasdowlaczenia 1 4 44 6550 sekund 0.0
trybu uspienia
10.15 | Czestolliwosc uspienia| 54 44 600.0 Hz 0.00
napedu
10.16 | CZestotliwosc 0.00 do 600.0 Hz 0.00
przebudzenia napedu
Wybor minimalne;j 0:0Hz
10.17 czestotliwosci 0
' wyj$ciowej zadanej z | 1: Minimalna czestotliwos¢ wyjsciowa
PID (Pr.01.05)
Grupa 11 Parametry Modutu Rozszerzen Wejs¢/Wyjs¢ Wielofunkcyjnych
o Nastawa
Parametr Wyjasnienia Nastawy fabryczna Nastawa
0: Brak funkgji
11.00 \I\//IV(})/JS/CIIRGA vzwelofunkcyjne 1: Praca napedu 0
2: Osiggnieta czestotliwo$¢ zadana
3: Predkos$¢ zerowa po starcie
L . . 4: Sygn. przekroczenia momentu
11.01 Wyjscie wielofunkcyjne , , 0
. MO3/RA3 5: Sygn. wykrycia blokady zewnetrznej
6: Sygn. zadziatania blokady podnapieciowe;
7: Zrodto komend sterujacych — wejscia wielofunk.
1102 |Wyiscie wielofunkcyjne | 8: Sygnalizacja stanu awaryjnego 0
MO4/RA4 9: Osiagnieta czestotliwos¢ progowa
10: Licznik osiggnat wart. koncowgq zliczania
1103 Wyjécie wielofunkcyjne 11: Licznik osiggnat wart. wstepng zliczania 0
) MO5/RA5 12: Sygn. zadz. funkcji ochrony przed przepieciem
13: Sygn. zadz. funkcji ochrony przed
przetezeniem
11.04 Wyjscie wielofunkcyjne | 14: Ostrzezenie o przegrzaniu radiatora 0
' MOG6/RA6 15: Sygn. przekr. napiecia w obwodzie DC napedu
16: Nieprawidtowa praca w trybie PID
17: Zadany kierunek W Prawo
11.05 Wyjéme Wie|ofunkcyjne 18: Zadany kierunek W Lewo 0
’ MO7/RA7 19: Predko$¢ zerowa
21: Sterowanie hamulcem
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Parametr

Wyjasnienia

Nastawy

Nastawa
fabryczna

Nastawa

11.06

Wejscie wielofunkcyjne
(MI17)

: Brak funkciji

: Wybor predkosci predefiniowanych 1
: Wybor predkosci predefiniowanych 2
: Wybér predkosci predefiniowanych 3

11.07

Wejscie wielofunkcyjne
(MI8)

: Wybor predkosci predefiniowanych 4
: Reset zewnetrzny

: Blokada rozbiegu/hamowania

: Wybor czasu rozbiegu/hamowania 2

0 N o o0k~ W N~ O

11.08

Wejscie wielofunkcyjne
(MI9)

: Komenda pracy z predkoscig ustawczg
9:
10: Zwiekszanie czestotliwosci zadanej
11:Zmniejszanie czestotliwosci zadanej
12: Wyzwalanie wewnetrznego licznika

Zewnetrzna blokada napedu

11.09

Wejscie wielofunkcyjne
(MI10)

13: Kasowanie wewnetrznego licznika
14: Wejscie Awarii Zewnetrznej

15: Wytaczenie regulatora PID

16: Stop awaryjny

17: Blokada zmiany parametrow

11.10

Wejscie wielofunkcyjne
(MI11)

18: Wybodr Zrodta Komend Sterujacych
(wejscia wielofunkcyjne)

19: Wybor Zrodta Komend Sterujacych
(panel cyfrowy)

20: Wybér Zrédta Komend Sterujacych

11.11

Wejscie wielofunkcyjne
(MI12)

(interfejs komunikacyjny)
21: Sterowanie kierunkiem obrotow
22: Wybor Drugiego Zadajnika czestotliw.
23: Zmiana trybu pracy PLC (PLCO—PLC1)
24: Zmiana trybu pracy PLC (PLCO—PLC2)

Grupa 12:

Parametry Modutu Rozszerzen Wejsé/Wyjsé Analogowych

Parametr

Wyjasnienia

Nastawy

Nastawa
fabryczna

Nastawa

12.00

Wybér funkciji
wejscia
analogowego Al1

0: Brak funkgji

1: Zrédto pierwszego zadajnika czestotliwo$ci
2: Zrodto drugiego zadajnika czestotliwosci

3: Punkt pracy PID (zataczenie PID)

4: Dodatnie sprzezenie zwrotne dla PID

5: Ujemne sprzezenie zwrotne dla PID
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CONTROL

54




Rozdziat 4 Parametry

Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
Wybor trybu pracy | 0: Wejscie pragdowe 4-20mA
12.01 wejscia 1
analogowego Al1 1: Wejscie napieciowe 0-10V
Minimalne napiecie
12.02 wejscia Al1 gdy Pr | 0.0 do 10.0V 0.0
12.01=1
Sygnat minimalny
12.03 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 0.0
Al1 gdy Pr 12.01=1
Maksymalne
12.04 napiecie wejscia Al1| 0.0 do 10.0V 10.0
gdy Pr 12.01=1
Sygnat maksymalny
12.05 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 100.0
Al1 gdy Pr 12.01=1
Minimalny prad
12.06 wejscia Al1 gdy 0.0 do 20.0mA 4.0
Pr 12.01=0
Sygnat minimalny
12.07 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 0.0
Al1 gdy Pr 12.01=0
Maksymalny prad
12.08 wejscia Al1 gdy 0.0 do 20.0mA 20.0
Pr12.01=0
Sygnat maksymalny
12.09 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 100.0
Al1 gdy Pr 12.01=0
0: Brak funkciji
1: Zrédto pierwszego zadajnika
Wybér funkaii CZQ’StOthWOSCI
12.10 wejscia 2: Zrodto drugiego zadajnika czestotliwosci 0
analogowego Al2 3: Punkt pracy PID (zataczenie PID)
4: Dodatnie sprzezenie zwrotne dla PID
5: Ujemne sprzezenie zwrotne dla PID
Wybor trybu pracy 0: Wejscie pradowe 4-20mA
12.11 wejscia 1
analogowego Al2 1: Wejscie napieciowe 0-10V
Minimalne napiecie
12.12 wejscia Al2 gdy 0.0 do 10.0V 0.0
Pr12.11=1
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Parametr Wyjasnienia Nastawy fNastawa Nastawa
abryczna
Sygnat minimalny
12.13 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 0.0
Al2 gdy Pr 12.11=1
Maksymalne
12.14 napiecie wejscia Al2| 0.0 do 10.0V 10.0
gdy Pr12.11=1
Sygnat maksymalny
12.15 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 100.0
Al2 gdy Pr 12.11=1
Minimalny prad
12.16 wejscia Al2 gdy 0.0 do 20.0mA 4.0
Pr12.11=0
Sygnat minimalny
1217 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 0.0
Al2 gdy Pr12.11=0
Maksymalny prad
12.18 wejscia Al2 gdy 0.0 do 20.0mA 20.0
Pr12.11=0
Sygnat maksymalny
12.19 zadany z wejscia 0.0 do 100.0% 100.0
Al2 gdy Pr12.11=0
0: Wyjscie napieciowe 0-10V
Wybér trybu pracy
12.20 wyjscia 1: Wyjscie pradowe 0-20mA 0
analogowego AO1
2: Wyjscie pragdowe 4-20mA
1201 Sygnat na wyjsciu 0: Czestotliwos¢ wyjsciowa .
analogowym AO1 1: Prad wyjsciowy
Wzmocnienie
12.22 wyjscia 1 do 200% 100
analogowego AO1
0: Wyjscie napieciowe 0-10V
Wybér trybu pracy
12.23 wyjscia 1: Wyjscie pradowe 0-20mA 0
analogowego AO2
2: Wyjscie pragdowe 4-20mA
190 Sygnat na wyjsciu 0: Czestotliwos¢ wyjsciowa .
analogowym AQO2 1: Prad wyjsciowy
Wzmocnienie
12.25 wyjscia 1 do 200% 100
analogowego AO2
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4.2 Opis nastaw parametrow

Grupa 0: Parametry Uzytkownika

WOV Kod napedu

Nastawy Tylko do odczytu

Nastawa fabryczna: ##

Prad Znamionowy Napedu

Nastawy Tylko do Odczytu

Nastawa fabryczna: #.#

Pr.00.00 przechowuje oznaczenie kodowe napedu.

Pr.00.01 przechowuje prad znamionowy napedu AC.

Wykonanie 230V
kw 0.4 0.75 1.5 2.2
KM 0.5 1.0 2.0 3.0
Pr 00.00 2 4 6 8
Prad Znamionowy
Napedu (Pr 00.01) 25 4.2 7.5 11.0
Wykonanie 400V
kW 075 15 | 22 | 37 | 55 | 7.5 | 11 15 | 18.5 | 22
KM 1.0 | 20 | 30 | 50 | 7.5 10 15 20 25 30
Pr 00.00 5 7 9 11 13 15 17 19 21 23
Prad Znamionowy
Napedu (Pr 00.01) 25 |42 |55 |85 13 18 24 32 38 45

m Powrét do nastaw fabrycznych

Nastawy O
1
6
9

10

Nastawa fabryczna: 0

Wszystkie parametry mozna odczytywac i zapisywac

Wszystkie parametry tylko do odczytu

Kasowanie programu PLC

Nadawanie wszystkim parametrom nastaw fabrycznych (50Hz, 230V/400V

lub 220V/380V - decyduje nastawa Pr.00.12)

Nadawanie wszystkim parametrom nastaw fabrycznych (60Hz,
220V/440V). Nie nalezy stosowac, gdyz wprowadzane nastawy sg
niekompatybilne z wymaganiami rynku europejskiego

Niniejszy parametr pozwala na reset wszystkich parametrow do nastaw fabrycznych, z

wytgczeniem pamieci stanéw awaryjnych (Pr.06.08 ~ Pr.06.12).

Nastawa Pr 00.02=1 powoduje, ze wszystkie parametry sg zablokowane do edycji. Celem

zmiany parametréw ustawi¢ Pr 00.02=0.
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Rozdziat 4 Parametry

(ORI ~ W ybor parametru wyswietlanego po podaniu zasilania

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Czestotliwos¢ zadana 5: ‘n-:‘ 8:::
1 Aktualna czestotliwos¢ wyjsciowa H.S ;:::::
2 Prad wyjsciowy ::: 8:::
3 Wielkos¢ zdeklarowana w Pr 00.04 :-: 88
4 Aktualnie wybrany kierunek obrotéw (Frd —prawo, rEv-lewo) ::'_ Ci'
5  Tryb pracy PLC (PLCO, PLC1, PLC2) ::l:_ ::'l-"l

VDAL & Dodatkowa wielkos¢ wyswietlana na wyswietlaczu

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0  Wielkos¢ zdefiniowana przez uzytkownika w Pr00.05 m

1 Zawarto$¢ wewnetrznego licznika (Patrz Pr 03.05 i 03.06) m

2  Zawartosci rejestru D1043 w PLC

3  Napiecie w obwodzie posredniczagcym DC napedu
4  Napiecie wyjsciowe

5  Wartosc¢ sygnatu sprzezenia zwrotnego PID w [%]
6 Nastawa zarezerwowana

7 Moc wyjsciowa w [kW]

8 Nastawa zarezerwowana

9  Wartos¢ sygnatu na wejsciu analogowym AVIw [V]

10 Warto$¢ sygnatu na wejsciu analogowym ACI w [mA] lub [V] m

11 Wyswietlanie temperatury IGBT w [OC] m
12  Warto$¢ sygnatu na wejsciu analogowym Al1 (opcja) m
13 Warto$¢ sygnatu na wejsciu analogowym Al2 (opcja) m
14 Nastawa zarezerwowana m

15 Numer wybranej mapy silnika
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m » Wspotczynnik K dla wielkosci definiowanej przez uzytkownika Jednostki: 0. 1
Nastawy 0.1dod 160.0 Nastawa fabryczna: 1.0

Wspotczynnik K stanowi mnoznik dla wielkosci definiowanej przez uzytkownika (Pr 00.04=0).
Wartos¢ wyswietlana jest uzyskiwana w nastepujgcy sposoéb:
U (wielko$¢ definiowana przez uzytkownika) = Aktualna czestotliwos¢ wyjsciowa * K(Pr.00.05)
Przyktad:
Pas przenosnika porusza sie z predkoscig 13.6 m/s przy czestotliwosci 50Hz. Jezeli chcemy by
predkos$¢ na wyswietlaczu byta wyswietlana w m/s musimy wyliczy¢ wspoétczynnik K:
K=13.6/50 = 0.3 (0.272 zaokraglone do 1-szego miejsca po przecinku), zatem Pr.00.05=0.3.

Dla czestotliwosci zadanej 35Hz, wyswietlacz wskaze 35*0.3=10.5m/s.

WO \Versja oprogramowania ptyty mocy
Nastawy Tylko do Odczytu

Wyswietlanie #.##

Wersja oprogramowania ptyty regulatora
Nastawy Tylko do Odczytu
Wyswietlanie #.##

VWL Odblokowanie dostepu do parametréw Jednostki: 1
Nastawy 0 do 9999 Nastawa fabryczna: 0

Poprzez ten parametr mozemy odblokowac dostep do zmiany parametrow, gdy zostat on
wczesniej zablokowany poprzez wprowadzenie hasta dostepu w Pr 00.09. Nalezy w tym celu
wpisa¢ do tego parametru prawidiowe hasto, co umozliwi dostep do zmiany parametrow.
Trzykrotne wprowadzenie nieprawidtowego hasta spowoduje zablokowanie falownika. Na
wyswietlaczu pojawi sie napis ,codE”, ktory zniknie dopiero po zdjeciu i ponownym podaniu

napiecia zasilania.

I Ustawianie hasta dostepu Jednostki: 1

Nastawy 0 do 9999 Nastawa fabryczna: 0

W tym parametrze mozna wpisac hasto dostepu do zmiany parametrow, celem zabezpieczenia
ich przed zmiang przez osobe nieuprawniong. Odblokowania dokonuje sie w Pr 00.08. Aby
zniesc¢ hasto dostepu nalezy po prawidtowym wprowadzeniu hasta w Pr 00.08 wpisa¢ w Pr

00.09 wartos¢ 0.
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Stany wyswietlane po wejsciu w Pr 00.08:
00: dostep do zmiany parametréw odblokowany

01: dokonano nastawy hasta dostepu — dostep do zmiany parametréw zablokowany

m Tryb sterowania napedem

Nastawy 0 Sterowanie skalarne U/f

Nastawa fabryczna: 0

1 Sterowanie wektorowe

Parametr okresla sposéb sterowania napedem AC. Przypadku sterowania wektorowego nalezy
poprawnie ustawi¢ parametry 07.00 i 07.01 oraz dokona¢ automatycznego strojenia silnika (Pr

07.04)

m Zarezerwowany

m Wybér Napiecia Znamionowego dla 50Hz

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 230V/400V
1 220V/380V

Przy pomocy tego parametru definiuje sie napiecie znamionowe dla czestotliwosci 50Hz

ustawiane podczas powrotu do nastaw fabrycznych (Pr 00.02)
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Grupa 1: Parametry Podstawowe

m Maksymalna Czestotliwos¢ Wyjsciowa Jednostki: 0.01
Nastawy 50.00 do 600.0 Hz Nastawa fabryczna: 50.00

Parametr ten okresla maksymalng czestotliwo$¢ napedu. Wszystkie analogowe wejscia
zadajace napedu (0-10V, 4-20mA) skalowane sg w odniesieniu do zaprogramowanego w tym

parametrze zakresu czestotliwosci wyjsciowe;j.

m Maksymalna czestotliwo$¢ skojarzona z napieciem (silnik 0) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 50.00

Nastawa powinna odpowiadac wartosci na tabliczce znamionowej silnika. Parametr ten okresla
zalezno$¢ napiecia od czestotliwosci (przy ktorej czestotliwosci uktad wystawi maksymalne
napiecie wyjsciowe). Wartos¢ tego parametru musi by¢ réwna lub wieksza od nastawy

Czestotliwosci Posredniej (Pr 01.03).

m Maksymalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 0) Jednostki: 0.1
Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V Nastawa fabryczna: 230.0
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V Nastawa fabryczna: 400.0

Parametr ten okresla maksymalne napiecie wyjSciowe napedu. Nastawa nie powinna
przekraczac napiecia znamionowego silnika, wyszczegodlnionego na tabliczce znamionowe;.

Wartos¢ tego parametru musi by¢ wieksza lub réwna od Napiecia Posredniego (Pr 01.04).

WA Czestotliwosé Posrednia (silnik 0) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 1.50

Parametr ten okresla punkt posredni krzywej U/f. Nastawa musi by¢ wieksza lub réwna
Minimalnej Czestotliwosci Wyjsciowej (Pr 01.05) oraz mniejsza lub rowna maksymalnej

czestotliwosci skojarzonej z napieciem (Pr 01.01).

BT Napiccie Posrednie (silnik 0) Jednostki: 0.1
Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V Nastawa fabryczna: 10.0
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V Nastawa fabryczna: 20.0

Parametr ten okresla punkt posredni krzywej U/f. Nastawa musi by¢ wieksza lub réwna
Minimalnemu Napieciu Wyjsciowemu (Pr 01.06) oraz mniejsza lub rowna Maksymalnemu

Napieciu Wyjsciowemu (Pr 01.02).
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m Minimalna Czestotliwo$¢ Wyjsciowa (silnik 0) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 1.50

Parametr okres$la minimalng wartos¢ czestotliwosci wyjsciowej napedu. Wprowadzona warto$¢

musi by¢ mniejsza lub réwna Czestotliwosci Posredniej (Pr 01.03).

m Minimalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 0) Jednostki: 0.1
Nastawy Wykonania 230V 0.1 do 255.0V Nastawa fabryczna: 10.0
Wykonania 460V 0.1 do 510.0V Nastawa fabryczna: 20.0

Parametr ten okresla minimalng warto$¢ napiecia wyjsciowego napedu. Nastawa musi byc
mniejsza lub réwna Napieciu Posredniemu (Pr 01.04).

UWAGA: Nastawy Pr 01.03, 01.04 i 01.06 nie sg brane pod uwage przy pracy uktadu w trybie
wektorowym ( Pr 00-10 = 1)

VAR YA Gorne ograniczenie czestotliwosci wyjsciowe;j Jednostki: 0.1
Nastawy 0.1 do 120.0% Nastawa fabryczna 110.0

Jezeli gérne ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej jest ustawione na 90%, a Maksymalna
Czestotliwo$¢é Wyjsciowa ustawiona jest na 50Hz, wtedy jakiekolwiek zadanie czestotliwosci
pomiedzy 45 — 50 Hz, bedzie generowac czestotliwos¢ wyjsciowg 45Hz.

Nastawa musi by¢ wieksza lub réwna dolnemu ograniczeniu czestotliwosci wyjsciowej (Pr

01.08). Maksymalna Czestotliwos¢ Wyjsciowa (Pr 01.00) stanowi warto$¢ 100%.

o 01.08 01.07
Napigcie Dolne ograniczenie fyyy Gorne ograniczenie fyyy
01.02 |--------q-==mmmmmmmmm oo .

Maks Uyy i |
01.04 foeooo]ooeee g |
Uposr. ! i i

| Ograniczenie | !
<+———Czestotliwo$ci+— |
1 Wyjsciowej | :

01.06 |1 | | Czestotliwosé

Min Uwy 01.05 01.03 01.01 01.00

Min fyyy frosr Maks f skoj. z U Maks fyy
Krzywa U/f
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VIR Dolne ograniczenie czestotliwosci wyj$ciowej Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

(B8] Jezeli dolne ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej ustawione jest na 20%, a Minimalna
czestotliwos$é wyjsciowa (Pr 01.05) ustawiona jest na 1.0 Hz, wtedy jakiekolwiek zadanie

czestotliwosci pomiedzy 1, a 10 Hz bedzie generowac czestotliwos¢ wyjsciowg 10 Hz.

| Parametr ten musi by¢ mniejszy lub réwny goéornemu ograniczeniu czestotliwosci
wyjsciowej (Pr 01.07).
UM~ Czas rozbiegu 1 Jednostki: 0.1/0.01
ARV ~ Czas hamowania 1 Jednostki: 0.1/0.01

» Czas rozbiegu 2 Jednostki: 0.1/0.01
m » Czas hamowania 2 Jednostki: 0.1/0.01
Nastawy 0.1 do 600.0 s /0.01 do 600.0 s Nastawa fabryczna: 10.0

Czas rozbiegu/hamowania 1 lub 2 mozna wybiera¢ przy pomocy wejs¢ wielofunkcyjnych (Patrz
Pr 04.05~04.08 nastawa 7)

Czas rozbiegu definiuje czas niezbedny do wykonania petnego rozbiegu napedu od OHz do
Maksymalnej Czestotliwosci Wyjsciowej (Pr 01.00). Przyrost predkosci jest liniowy, jesli nie
uaktywniono wczesniej krzywej typu-S (patrz Pr 01.17).

Czas hamowania definiuje czas niezbedny do obnizenia predkosci napedu z Maksymalnej
Czestotliwosci Wyjsciowej (Pr 01.00) do 0 Hz. Obnizane predkosci jest liniowe jesli nie

uaktywniono wczesniej krzywej typu-S (patrz Pr.01.18).

Czestotliwosé
01.00

Maksymalna
czestotliwod¢ [~ 7T TTTTTTTTTTTTTTTTTT T T Tt Tt FooTTTTTTTT T !
wyj$ciowa L [ !

Czestotliwos¢
zadana

01.05 5
Minimalna '
czestotliwosc i
wyjéciowa
0 Hz b : ' —
_ 1 Czas Rozbiequ ! R J Czas Hamowania Czas

M 01.09 f 01.11 | [ 01.10 N 01.12 [

1 1 ! 1

, |

e a |
Rozbieg i Hamowanie

1
Czas rozbiegu i hamowania
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VA ~ Czas rozbiegu dla predkosci ustawczej JOG Jednostki: 0.1/0.01
Nastawy 0.1 do 600.0/0.01 do 600.0 s Nastawa fabryczna: 1.0

~ Czas hamowania dla predkosci ustawczej JOG Jednostki: 0.1/0.01
Nastawy 0.1 do 600.0/0.01 do 600.0 s Nastawa fabryczna: 1.0
# Czestotliwos¢ dla predkosci ustawczej JOG Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do Fmax (Pr.01.00)Hz Nastawa fabryczna: 6.00

Komende predkosci ustawczej JOG mozna podac poprzez jedno z wejs¢ wielofunkcyjnych
(patrz Pr 04.05~04.08 nastawa 8). Po podaniu komendy JOG, naped dokona rozbiegu od
Minimalnej Czestotliwosci Wyjsciowej (Pr 01.05) do Czestotliwosci JOG (Pr 01.15). Po zdjeciu
komendy JOG, naped wykona hamowanie od Czestotliwosci JOG do OHz. Czas rozbiegu i
hamowania dla predkosci JOG jest ustalany przy pomocy parametréw Pr 01.13 i Pr 01.14.

Podczas pracy (START) naped nie przyjmie komendy JOG, z kolei podczas pracy
z predkoscig ustawczg JOG akceptowane sg tylko komendy W Prawo/W Lewo.

Czestotliwosé

01.15
CzestotliwosSe | _ o
Ustawcza !
JOG i
i
]
]
I
I
I
I
]
I
I
I
I
I
]
I
!
01.05 !
Minimalna !
Czestotliwosc !
Wyjsciowa  p—4-------------—------——- —i————--—--—-—:— ---------------------- ;
0 Hz " : ; - I
Czas rozbiegu dla JOG Czas hamowania dla JOG Czas
01.13 (01.14 ]

Czasu rozbiegu i hamowania dla predkosci ustawczej JOG

m » Automatyczny rozbieg/hamowanie

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Liniowa charakterystyka rozbiegu / hamowania
1 Automatycznie dobrana charakterystyka rozbiegu / liniowa hamowania
2 Liniowa ch-ka rozbiegu, automatycznie dobrana ch-ka hamowania
3 Automatycznie dobrana charakterystyka rozbiegu i hamowania
4 Automatycznie dobrana charakterystyk rozbiegu i hamowania wedtug
czaséw zadeklarowanych w Pr 01.09 do Pr 01.12
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L3 Dla wybranej automatycznej charakterystyki rozbiegu naped automatycznie mierzy prad i
przyspiesza mozliwie jak najszybciej.

L[] Dla wybranej automatycznej charakterystyki hamowania, naped mierzy przyrost energii
oddawanej przez silnik (napiecie DC), silnik jest hamowany ftagodnie, przy jednoczesnie
najszybszym czasie hamowania.

L W przypadku nastawy 4 rzeczywisty czas rozbiegu/hamowania bedzie réwny lub wiekszy niz
zadeklarowany w Pr 01.09 do Pr 01.12.

[ W aplikacjach z rezystorem hamowania automatyczna charakterystyka hamowania nie powinna

by¢ stosowana.

WAl Krzywa typu-S podczas rozbiegu Jednostki: 0.1/0.01

m Krzywa typu-S podczas hamowania Jednostki: 0.1/0.01
Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0.0 Krzywa-S wylgczona
0.1 do 10.0/0.01 do 10.00  Krzywa-S aktywna

Parametry te sg wykorzystywane dla uzyskania tagodnego rozbiegu i hamowania. Dla nastawy
0.0 krzywa-S jest wylaczona. Nastawa 10.0 zapewnie najtagodniejszy rozbieg/hamowanie.

Dla aktywnej nastawy krzywa-S catkowity czas rozbiegu i hamowania jest dtuzszy od
nastawionego w Pr 01.09 do 01.12 o warto$¢ nastawiongw Pr 01.17 lub 01.18.
Catkowity Czas Rozbiegu = Pr 01.09 + Pr 01.17 lub Pr 01.11 + Pr 01.17

Catkowity Czas Hamowania = Pr 01.10 + Pr 01.18 lub Pr 01.12 + Pr 01.18

"Pr01.10 |

E ' ! | E

I ! | ]

! |
<P—FO1'03>| e >
Pr01.09 + Pr 01.17 ' Pro1.10 + Pro1.18 |

, .

(1)(2) - krzywa liniowa B @) - krzywa typu-S
m Rozdzielczos¢ jednostek czasu rozbiegu/hamowania
Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Rozdzielczos¢: 0.1 s
1 Rozdzielczos¢: 0.01 s
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Rozdziat 4 Parametry

Maksymalna czestotliwos¢ skojarzona z napieciem (silnik 1)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 50.00

Maksymalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 1)

Jednostki: 0.1

Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 230.0
Nastawa fabryczna: 400.0

Czestotliwo$¢ Posrednia (silnik 1)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 1.50

Napiecie Posrednie (silnik 1)

Jednostki: 0.1

01.30

01.31

01.32

Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 10.0

Nastawa fabryczna: 20.0

Minimalna Czestotliwo$¢ Wyjsciowa (silnik 1)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 1.50

Minimalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 1)

Jednostki: 0.1

Nastawy Wykonania 230V 0.1 do 255.0V
Wykonania 460V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 10.0

Nastawa fabryczna: 20.0

Maksymalna czestotliwos¢ skojarzona z napieciem (silnik 2)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 50.00

WX \aksymalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 2)

Jednostki: 0.1

Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 230.0
Nastawa fabryczna: 400.0

01.34

Czestotliwos$¢ Posrednia (silnik 2)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 1.50

Napiecie Posrednie (silnik 2)

Jednostki: 0.1

01.36

01.37

Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 10.0

Nastawa fabryczna: 20.0

Minimalna Czestotliwo$¢ Wyjsciowa (silnik 2)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 1.50

Minimalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 2)

Jednostki: 0.1

Nastawy Wykonania 230V 0.1 do 255.0V
Wykonania 460V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 10.0

Nastawa fabryczna: 20.0

01.38

Maksymalna czestotliwos¢ skojarzona z napieciem (silnik 3)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.10 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 50.00

Maksymalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 3)

Jednostki: 0.1

Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V

Nastawa fabryczna: 230.0
Nastawa fabryczna: 400.0
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m Czestotliwos¢ Posrednia (silnik 3) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 1.50
m Napiecie Posrednie (silnik 3) Jednostki: 0.1
Nastawy Wykonanie 230V 0.1 do 255.0V Nastawa fabryczna: 10.0
Wykonanie 400V 0.1 do 510.0V Nastawa fabryczna: 20.0
m Minimalna Czestotliwo$¢ Wyjsciowa (silnik 3) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.10 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 1.50
m Minimalne Napiecie Wyjsciowe (silnik 3) Jednostki: 0.1
Nastawy Wykonania 230V 0.1 do 255.0V Nastawa fabryczna: 10.0
Wykonania 460V 0.1 do 510.0V Nastawa fabryczna: 20.0

Parametry 01.01~01.06 definiujg krzywag U/f dla silnika 0, parametry 01.26~01.31 dla silnika 1,
parametry 01.32~01.37 dla silnika 2,a parametry 01.38~01.43 dla silnika 3. Wyboru, z ktorej
mapy silnika ma korzystac falownik dokonujemy przy pomocy wejs¢ wielofunkcyjnych (Pr 04-05

~ 04-08 nastawa 27 i 28)
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 2: Parametry Trybu Pracy Napedu

m ¥ Zrédto Pierwszego Zadajnika Czestotliwosci

Nastawy 0

a A WO N -

Nastawa fabryczna: 1

Czestotliwo$¢ zadawana poprzez przyciski A ¥ panelu cyfrowego
lub poprzez wejscia wielofunkcyjne (patrz Pr 04.05~04.08 nastawy
100 11)

Sygnat 0-10V z wejscia AVI

Sygnat 4-20mA lub 0-10V z wejscia ACI
Interfejs komunikacyjny RS-485 (RJ-45)/USB
Potencjometr panelu cyfrowego

Interfejs komunikacyjny CANopen

Powyzszy parametr stuzy do nastawy Zrodta Zadajnika Czestotliwosci

Nastawa 2: Tryb pracy wejscia ACI ustala sie za pomoca przetagcznika ACI/AVI umieszczonego

ponizej listwy zdalnego sterowania. Po jego przetaczeniu we wtasciwg pozycje (ACl — wejscie

pradowe 4-20, AVI — wejscie napieciowe 0-10V), nalezy dodatkowo witasciwie nastawi¢

parametr 04.19.

UWAGA (dotyczy przetgcznikdow znajdujacych sie pod panelem cyfrowym):

Gdy 3-ci przetgcznik w gérnym prawym narozniku jest w pozycji ,ON” jak na rysunku, parametr

02.00 uzyska nastawe 2. Nastawa ta nie podlega zmianie dopoki 3-ci przetagcznik nie zostanie

przestawiony w pozycje ,OFF”.

Tl

m ¥ Zrédto Komend Sterujacych

Nastawy

Nastawa fabryczna: 1
Panel cyfrowy (Przyciski RUN, STOP)
Zaciski wejs¢ wielofunkcyjnych. Aktywny przycisk STOP panelu.
Zaciski wejs¢ wielofunkcyjnych. Nieaktywny przycisk STOP panelu.

Interfejs komunikacyjny RS-485 (RJ-45)/USB. Aktywny przycisk
STOP panelu.

Interfejs komunikacyjny RS-485 (RJ-45)/USB. Nieaktywny przycisk
STOP panelu.

Interfejs komunikacyjny CANopen

Gdy ustawiono sterowanie z wejs¢ wielofunkcyjnych (Pr 02.01 = 1 lub 2) nalezy dokona¢

wiasciwej nastawy parametru Pr 04.04.
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Rozdziat 4 Parametry

m Tryby Zatrzymania

Nastawy

0
1
2
3

Nastawa fabryczna: 0

Hamowanie stromos$ciowe; po btedzie EF hamowanie wybiegiem

Hamowanie wybiegiem; réwniez po btedzie EF

Hamowanie stromosciowe; rowniez po btedzie EF

Hamowanie wybiegiem; po btedzie EF hamowanie stromosciowe

Parametr okresla sposdb zatrzymania silnika po otrzymaniu przez naped komendy STOP lub

po wykryciu awarii zewnetrznej (EF). Sygnat awarii zewnetrznej mozna wymusic¢ poprzez jedno

z wejs¢ wielofunkcyjnych (patrz Pr 04.05~04.08 nastawa 14).

Hamowanie stromosciowe: Naped obniza predkos$¢ do wartosci Minimalnej Czestotliwosci

Wyjsciowej zgodnie z czasem hamowania, a nastepnie zaprzestaje pracy.

Hamowanie wybiegiem: Naped przerywa prace niezwtocznie. Silnik wiruje wybiegiem az

do samoistnego zatrzymania.

Wybrany tryb hamowania zalezy zwykle od rodzaju obcigzenia silnika. Hamowanie wybiegiem

najczesciej stosuje sie dla wentylatorow, pomp, nadmuchow, urzadzen mieszajacych itp.

Wybierajgc ten typ hamowania nie jesteSmy w stanie okresli¢ czasu potrzebnego do

catkowitego zatrzymania silnika.

UWAGA (dotyczy przetgcznikdow znajdujacych sie pod panelem cyfrowym): Nastawa

2-giego przetgcznika w prawym gornym narozniku w pozycje ,ON” powoduje, ze parametr

02.02 jest ustawiany na 1. Nastawa ta nie moze by¢ zmieniona az do chwili, gdy 2-gi

przetgcznik nie zostanie ustawiony w pozycje ,OFF”.

'y

M Czestotliwos¢ Nosna PWM Napedu

Jednostki: 1

Nastawy 1do 15 kHz

Nastawa fabryczna: 8

Czesto@liwoéé Praca Zaktécenia llo$¢ wydzielanego
Nosna silnika elektromagnetyczne, ciepta
1kHz Gtosna Minimalne Minimalna
8kHz
15kHz Cicha Znaczace Znaczaca

Powyzsza tabela pokazuje, ze czestotliwos¢ nosna ma znaczacy wptyw na gtosnos¢ pracy

silnika, zaktocenia elektromagnetyczne i ilos¢ ciepta wydzielanego przez naped i silnik.
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Rozdziat 4 Parametry

Czestotliwo$¢ nosna zostaje automatycznie obnizona wskutek przyrostu temperatury radiatora
oraz pradu wyjsciowego napedu. Jest to algorytm zabezpieczajacy naped przed przegrzaniem

oraz wydtuzajacy jego zywotnosc.

m Dozwolone kierunki wirowania silnika

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Mozliwa praca w obydwu kierunkach
1 Zabroniona praca W Lewo
2 Zabroniona praca W Prawo

Niniejszy parametr pozwala na okreslanie dopuszczalnych kierunkéw wirowania silnika.

m Blokada STARTU po zatgczeniu zasilania

Nastawa fabryczna: 1

Nastawy 0 Blokada startu nie aktywna po zataczeniu zasilania (autostart),
aktywna po zmianie zroédta komend sterujgcych

1 Blokada startu aktywna po zatgczeniu zasilania i zmianie zrodta
komend sterujgcych

2 Blokada startu nie aktywna po zataczeniu zasilania i zmianie zrédta
komend sterujgcych

3 Blokada startu aktywna po zataczeniu zasilana, nie aktywna po
zmianie zrédta komend sterujgcych

Gdy dokonano aktywnej nastawy blokady startu po zataczeniu zasilania (nastawy 1 i 3), naped
nie podejmie pracy po zatgczeniu napiecia zasilania pomimo obecnosci sygnatu START. Aby
dla tego trybu dokona¢ uruchomienia napedu, nalezy poda¢ kolejno komende STOP a potem
START. Dla nastawy pasywnej (nastawy 0 i 2), dla ktérej tryb nosi nazwe auto-startu, naped
podejmie prace po podaniu napiecia zasilania, jesli obecny jest sygnat START.

1 Analogicznie (nastawa 0 i 2 — blokada aktywna, 1i 3 - nie aktywna) dziata blokada startu po
zmianie zrédta komend sterujgcych. Zmiany zrédta komend sterujacych z wybranego w
Pr 02.01 na inne mozna dokonac poprzez jedno z wejs¢ wielofunkcyjnych (patrz Pr 04.04~

~04.09 nastawy 18, 19 20)

m Reakcja na zanik sygnatu 4-20mA na wejsciu ACI

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Obnizenie predkosci do O0Hz zgodnie z czasem hamowania
1 Hamowanie wybiegiem i wySwietlenie komunikatu awarii AErr
2 Kontynuacja pracy na podstawie ostatniej komendy z zadajnika
S 20
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Niniejszy parametr okresla zachowanie sie napedu po zaniku sygnatu prgdowego 4-20mA na

wejéciu ACI, w przypadku, gdy to wejscie jest Zrédtlem Zadajnika Czestotliwosci.

Nastawa 1 powoduje, ze po zaniku sygnatu na wejsciu ACI wyswietlany jest btad “AErr”. Po

przywroceniu sygnatu na wejscie ACI komunikat btedu przestaje miga¢. Nalezy wéwczas

wcisngc¢ przycisk ,RESET” celem skasowania awarii.

WA \Yall SposOb zmiany czestotliwosci zadanej przy pomocy wejsé wielofunkcyjnych

Nastawy 0

Nastawa fabryczna: 0

Z predkoscig identyczng jak w przypadku przyciskow A ¥ panelu
cyfrowego

Z predkoscig zalezng od wybranych czaséw rozbiegu/hamowania
(Pr01.09 do Pr 01.12)

Z predkoscig nastawiong w parametrze 02.08

Krokowo (impulsowo) z krokiem nastawionym w parametrze 02.08

Przy pomocy tego parametru definiujemy sposob zmiany czestotliwosci przy uzyciu 2 wejsé

wielofunkcyjnych z nastawami Pr 04.05~04.08=10 (zwiekszanie czestotliwosci) i Pr

04.05~04.08=11 (zmniejszanie czestotliwosci). Aby mozna byto zmienia¢ czestotliwos¢ zadang

poprzez wejscia wielofunkcyjne parametr 02.00 musi mie¢ nastawe 0.

02.08

Predkos$¢ zmiany czestotliwosci zadanej przy uzyciu wejsc Jednostki: 0.01
wielofunkcyjnych

Nastawy 0.01~10.00 Hz/2ms Nastawa fabryczna: 0.01

Nastawy tego parametru sg brane pod uwage, gdy parametr 02.07 ma nastawe 2 lub 3.

m ¥ Zrédto Drugiego Zadajnika Czestotliwosci

Nastawy 0

1
2
3
4
5

Nastawa fabryczna: 0

Czestotliwos¢ zadawana poprzez przyciski A V¥ panelu cyfrowego lub
poprzez wejscia wielofunkcyjne (Pr 04.05~04.08 nastawy 10i 11)

Sygnat 0-10V z wejscia AVI

Sygnat 4-20mA lub 0-10V z wejscia ACI
Interfejs komunikacyjny RS-485 (RJ-45)/USB
Potencjometr panelu cyfrowego

Interfejs komunikacyjny CANopen

Wyboru pomiedzy pierwszym, a drugim zadajnikiem czestotliwos$ci mozna dokona¢ za pomocg

jednego z wejs¢ wielofunkcyjnych (patrz Pr 04.05~04.08 nastawa 22).
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Nastawa 2: Tryb pracy wejscia ACI ustala sie za pomocag przetgcznika ACI/AVI umieszczonego
ponizej listwy zdalnego sterowania. Po jego przetaczeniu we wtasciwg pozycje (ACI — wejscie
pradowe 4-20, AVI — wejScie napieciowe 0-10V), nalezy dodatkowo wtasciwie nastawic

parametr 04.19.

m ~ Kombinacja Pierwszego i Drugiego Zadajnika Czestotliwosci

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Wybrano Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci
1 Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci plus Drugi Zadajnik Czestotliwosci

2 Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci minus Drugi Zadajnik Czestotliwos$ci

m # Czestotliwos¢ zadana z panelu cyfrowego Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 50.00

Przy pomocy tego parametru mozna odczytywaé oraz zmienia¢ czestotliwos¢ zadawang z

panelu cyfrowego.

m # Czestotliwos¢ zadana z interfejsu komunikacyjnego Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 50.00

Przy pomocy tego parametru mozna odczytywac oraz zmienia¢ czestotliwo$é zadawang

poprzez interfejs komunikacyjny.
02.13 Zapamietywanie czestotliwo$ci zadanej z panelu cyfrowego i
’ interfejsu komunikacyjnego po wytaczeniu zasilania

Nastawy 0 Zapamietanie czestotliwosci zadanej z panelu cyfrowego i z interfejsu
komunikacyjnego

Nastawa fabryczna: 0

Zapamietanie czestotliwosci zadanej z panelu cyfrowego

2 Zapamietanie czestotliwosci zadanej z interfejsu komunikacyjnego

Czestotliwo$¢ zadawana po komendzie STOP (panel
sterowania lub interfejs komunikacyjny)

Nastawy 0 Aktualna czestotliwos¢ zadana
1 0 Hz

2 Czestotliwos¢ ustawiona w parametrze 02.15

Nastawa fabryczna: 0

Parametr dotyczy sytuacji gdy zrédtem zadajnika czestotliwosci jest panel cyfrowy lub interfejs.
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Nastawa czestotliwosci zadawanej po komendzie STOP
(panel sterowania lub interfejs komunikacyjny)

Jednostki: 0.01

Nastawy

0.00 ~600.0Hz

Nastawa fabryczna: 50.00

Nastawa tego parametru jest brana pod uwage, gdy parametr 02.14 ma nastawe 2.

Wyswietlanie Zrédta Zadawania Czestotliwosci

Nastawy

Tylko do Odczytu

Nastawa fabryczna: ##

Przy pomocy tej komendy mozna odczyta¢ zrédio zadawania czestotliwosci.

Pr02.16 Bitowo Zrédto zadawania czestotliwosci
1 Bit0=1 |Pierwszy Zadajnik Czestotliwosci (Pr.02.00).
2 Bit1=1 |Drugi Zadajnik Czestotliwosci (Pr.02.09).
Czestotliwo$¢ zadawana poprzez wybor jednej z predkosci
4 Bit2=1 |predefiniowanych za pomocg wejs¢ wielofunkcyjnych (Pr
04.05~04.08 nastawy 1, 2, 3i 4).
8 Bit3=1 |Czestotliwos¢ zadawana z PLC.

(XAl \\V yswietlanie Zrodta Komend Sterujacych

Nastawy

Tylko do Odczytu

Nastawa fabryczna: ##

Przy pomocy tego parametru mozna odczyta¢ skad zadawane sg komendy sterujace.

Pr 02.17 Bitowo Zrédto komend sterujacych
1 Bit0O=1 |Panel cyfrowy
2 Bit1=1 |Interfejs komunikacyjny RS485
4 Bit2=1 |Wejscia wielofunkcyjne (Pr 02.01=1)
8 Bit3=1 |Wejscia wielofunkcyjne (Pr 04.05~04.08=18)
16 Bit4=1 |Zroédto komend sterujacych wybierane przez PLC
32 Bit5=1 |Interfejs komunikacyjny CANopen
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Grupa 3: Parametry Funkcji Wyjsciowych

kX [V \/V yjScie Przekaznikowe (RA1, RB1, RC1)

Nastawa fabryczna: 8

(E A \\/yjScie Transoptorowe (MO1 - MCM)

Nastawa fabryczna: 1

Nastawa Funkcja Wyjasnienie
0 Brak funkcji
Wyjscie aktywne, gdy naped pracuje (jest w trybie praca -
1 Praca napedu
RUN)
5 Osiggnigta CzestotliwosC |Wyjscie aktywne po osiggnieciu przez naped zadane;
Zadana warto$ci czestotliwosci wyjsciowej
3 Predkos¢ zerowa po Wyjscie aktywny, gdy podany jest START i czestotliwo$¢
komendzie START zadana jest ponizej Minimalnej Czestotliwosci Wyjsciowej
Aktywacja wyjscia po przekroczeniu momentu; Pr 06.04
4 Sygnalizacja okresla poziom przekroczenia momentu, Pr 06.05 definiuje
przekroczenia momentu |czas detekcji przekroczenia momentu, a Pr 06.03 zatacza
tryb detekcji przekroczenia momentu
5 Sygnalizacja zewnetrznej |Aktywacja wyj$cia po wykryciu sygnatu blokady na wejsciu
blokady napedu wielofunkcyjnym z nastawa Pr 04.05~04.08 = 9
5 Sygnalizacja zadziatania
Aktywacja wyjscia po zadziataniu blokady podnapieciowej
blokady podnapieciowej ywaciawy P yp Pie J
Zrédto komend
, . Wyjscie aktywne, gdy zrodtem komend sterujgcych (START,
7 sterujgcych — wejscia
STOP) sg wejscia wielofunkcyjne
wielofunkcyjne ) sa wejscia wielofunkey]
o Aktywacja wyjscia nastepuje po wystgpieniu stanu
Sygnalizacja stanu
8 ) awaryjnego (oc, ov, oH, oL, oL1, EF, cF3, HPF, ocA, ocd,
awaryjnego
ocn, GFF)
9 Osiggnigto Czestotliwos¢ |Wyjscie aktywne po osiagnieciu przez czestotliwosé
Progowa 1 wyj$ciowg Czestotliwosci Progowej 1 (Pr 03.02)
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Nastawa Funkcja Wyjasnienie
10 Osiagnieto Wartos¢ Wyjscie aktywne, po osiggnieciu przez wewnetrzny licznik
Koncowag Zliczania Wartosci Koncowej Zliczania (Patrz Pr 03.05)
» Osiagnieto Wartosc Wyjscie aktywne, po osiagnieciu przez wewnetrzny licznik

Wstepna Zliczania

Wartosci Wstepnej Zliczania (patrz Pr 03.06)

Sygnalizacja zadziatania

Wyjscie aktywne, gdy zadziata funkcja ochrony przed

12 |funkcji ochrony przed o
o przepieciem (Patrz Pr 06.00)
przepieciem
Sygnalizacja zadziatania o _ _
3 Wyjscie aktywne, gdy zadziata funkcja ochrony przed
13 |funkcji ochrony przed . _
) przetezeniem (Patrz Pr 06.01 i 06.02)
przetezeniem
Ostrzezenie o Aktywacja wejscia po przekroczeniu przez radiator
14 orzegrzaniu radiatora temperatury 85°C. Uprzedza przed awaryjnym wytgczeniem
napedu
15 Sygnalizacja zbyt duzego |Wyjscie aktywne, gdy napiecie w obwodzie posredniczacym
napiecia w obwodzie DC |przekracza poziom dopuszczalny.
16 Nieprawidtowa praca w | Wyjscie aktywne po wykryciu nadmiernego uchybu regulacji
trybie PID PID (Patrz Pr 10.12 oraz Pr 10.13.)
17 Zadany kierunek PRAWO |Wyjscie aktywne, gdy zadany jest kierunek PRAWO (FWD).
18 Zadany kierunek LEWO |Wyjécie aktywne, gdy zadany jest kierunek LEWO (REV).
Wyjscie aktywne, gdy uktad nie pracuje oraz gdy podany jest
19 Predkos¢ zerowa sygnat START, a czestotliwos$¢ jest ponizej Minimalnej
Czestotliwosci Wyjsciowe;j
20 Nastawa zarezerwowana
Aktywacja wyjscia, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa jest wieksza
21 Sterowanie Hamulcem  |niz Pr 03.11, deaktywacja po komendzie STOP gdy
czestotliwos¢ wyjsciowa zejdzie ponizej Pr 03.12.
Wyjscie aktywne, gdy naped jest zatgczony i nie wystepujg
22 Naped sprawny
stany awaryjne
03 Osiggnigto Czestotliwos¢ |Wyjscie aktywne po osiagnieciu przez czestotliwosé

Progowa 1

wyjsciowg Czestotliwosci Progowej 2 (Pr 03.14)
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Rozdziat 4 Parametry

mCZQstotliwoéé Progowa 1 Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0 Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Jezeli ktéoremus$ wyjsciu napedu przypisano nastawe Osiggnieta Czestotliwos¢ Progowa 1 (Pr
03.00 lub Pr 03.01 = 9), aktywacja wyj$cia nastgpi w chwili przekroczenia zaprogramowanej w
tym parametrze wartosci czestotliwosci wyjsciowe;.

Czestotliwost  744res <1etekcji Zakres detekdji
Czestotliwos¢ zadana

Czestotliwos¢ Progowa Pr 03.02

START _| ZAL L
Osiaggnieta czestotliwos$é o .
zadana (Pr 03.00=2) Wyt . ] ZAL LWyt
Osiagnieta czestotliwosé i i
progowa (Pr 03.00=9) Wyt | ZAL LWyt
Predkos¢ zerowa po
starcie (Pr 03.00=3). ZAL

Predko$¢ zerowa
(Pr 03.00=19). zAtl Wyt [zaL

Sygnatl osiagniecia czestotliwosci progowej i zadanej oraz predkosci zerowej na
wyjsciu wielofunkcyjnym

m » Sygnat na wyjsciu analogowym AFM

Nastawy 0 Czestotliwos¢ wyjsciowa (0 do Maksymalnej CzestotliwosSci
Wyjsciowej)
1 Prad wyjsciowy (0 do 250% pradu znamionowego napedu)

Nastawa fabryczna: 0

Parametr ustala funkcje wyjscia AFM, 0~+10V.

m ~'Wzmocnienie wyj$cia analogowego Jednostki: 1
Nastawy 1 do 200% Nastawa fabryczna: 100

Niniejszy parametr ustala wzmocnienie sygnatu na wyj$ciu analogowym AFM.

Do wyjscia AFM mozna podtgczy¢ dowolny typ miernika. Jesli petna skala miernika
odpowiada napieciu ponizej 10V, nalezy wykorzysta¢ Pr 03.04 do skalowania sygnatu
wedtug zasady ponizej:

Pr 03.04 = ((napiecie petnej skali miernika)/10) x 100%
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Rozdziat 4 Parametry

XN I \Vartos¢ Koncowa Zliczania Jednostki: 1
Nastawy 0 do 9999 Nastawa fabryczna: 0

Parametr ten okresla wartos¢ koncowg wewnetrznego licznika. Wyzwalanie licznika
wewnetrznego odbywa sie za pomocg jednego z wejs¢ wielofunkcyjnych (Pr 04.05~04.08
nastawa 12). Po osiggnieciu przez licznik wartosci koncowej zliczania, wybrane wyjscie
przyjmie stan aktywny (Pr 03.00, Pr.03.01 nastawa 10). Licznik rozpoczyna wéwczas zliczanie
od poczatku (od 0).

Gdy wyswietlacz wskaze ,c555” stan licznika wynosi 555, jesli jednak wskazanie wyswietlacza

bedzie ,c555.”, stan licznika wynosi miedzy 5 550 a 5 559.

XNl \Wartos¢ Wstepna Zliczania Jednostki: 1
Nastawy 0 do 9999 Nastawa fabryczna: 0

Przy pomocy tego parametru dokonuje sie nastawy wartosci wstepnej zliczania. Gdy
wewnetrzny licznik przemiennika wyzwalany za pomocg jednego z wejs¢ wielofunkcyjnych
osiagnie warto$¢ zaprogramowang w tym parametrze, okreslone wyjscie przyjmie stan aktywny
(Pr 03.00, Pr 03.01 nastawa 11). Pozostanie ono aktywne dopoki licznik nie osiggnie wartosci
koncowej zliczania lub nie nastgpi reset licznika za pomocg jednego z wejs¢ wielofunkcyjnych

(Pr 04.05~04.08 nastawa 13)

Dziatanie wewnetrznego licznika Szeroko$¢ impulsu wyzwalajacego
Nastawy licznika: Pr 03-05=5 i Pr 03-06=3 powinna by¢ wigksza lub réwna od 2ms
2ms

Stan Licznika e

2ms

Osiagnieta wartos¢
wstepna zliczania
(Pr03.00=11)

Osiggnieta wartos¢
koncowa zliczania
(Pr03.00=12)

Uwaga: Aby wyswietli¢ stan licznika, nalezy
parametrowi Pr.00-04 nada¢ wartos¢ 01
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Rozdziat 4 Parametry

UKN I VAl Reakcja na osiggniecie Wartosci Koncowej Zliczania

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Brak funkciji
1 Komunikat btedu EF

Dla nastawy 1 osiggniecie wartosci koncowej zliczania, naped zinterpretuje stan jako awaryjny,

zatrzyma prace i wyswietli komunikat ,EF” (awaria zewnetrzna) na wyswietlaczu.

UKNI I Sterowanie wentylatorem napedu

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Wentylator zawsze zatgczony

Wentylator zatagczany po komendzie START, wytgczany 1 minute
po wykonaniu komendy STOP

2 Wentylator zatagczany po komendzie START, wytgczany po
wykonaniu komendy STOP

3 Wentylator zatgczany przez wewnetrzny czujnik temperatury

Parametr okresla tryb pracy wentylatora napedu.

RNl VY yswietlanie wyjs¢ wielofunkeyjnych wykorzystywanych przez PLC

Nastawy Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##
Bit0=1: Wyjscie przekaznikowe (RA1, RB1, RC1) wykorzystane przez PLC

Bit1=1: Wyjscie transoptorowe (MO1-MCM) wykorzystane przez PLC

Bit2=1: Wyjscie MO2/RA2 wykorzystane przez PLC
Bit3=1: Wyjscie MO3/RA3 wykorzystane przez PLC
Bit4=1: Wyjscie MO4/RA4 wykorzystane przez PLC
Bit5=1: Wyjscie MO5/RA5 wykorzystane przez PLC
Bit6=1: Wyjscie MO6/RA6 wykorzystane przez PLC

Bit7=1: Wyjscie MO7/RA7 wykorzystane przez PLC

Wykorzystanie wyjs¢ wielofunkcyjnych przedstawione jest jako wielko$¢ 8-bitowa. Pr.03.09
wyswietla rezultat konwersji wartosci 8-bitowej na wartos¢ decymalna.
Standardowy naped posiada tylko 2 wyjscia. Po zainstalowaniu modutu rozszerzen, zwieksza

sie liczba wyj$¢ odpowiednio do typu modutu.
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Rozdziat 4 Parametry

Przyktad: Pr 03.09=3 (decymalnie) = 00000011 (binarnie) co oznacza, ze wyjscie
przekaznikowe (RA1, RB1, RC1) oraz wyjscie transoptorowe (MO1-MCM) jest wykorzystywane
przez PLC (Pr 03.09= 2°+2"=3).

VR [Vl \V yswietlanie wyjs¢ analogowych wykorzystywanych przez PLC

Nastawy  Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##

Bit0=1: Wyjscie AFM wykorzystywane przez PLC
Bit1=1: Wyjscie AO1 wykorzystywane przez PLC

Bit2=1: Wyjscie AO2 wykorzystywane przez PLC

Kazdemu z wyj$¢ analogowych przyporzadkowany jest pojedynczy bit, okreslajacy uzycie
wyjscia. Pr.03.10 wyswietla wynik konwersji wartosci binarnej na decymalina.

Standardowy naped posiada tylko 1 wyjscie analogowe. Po zainstalowaniu modutu rozszerzenh
wejsé/wyjs¢ analogowych zwieksza sie liczba wyjs¢ do trzech.

Przyktad: Jesli Pr 03.10 wyswietla 1 (decymalnie) = 1 (binarnie), oznacza to ze wyjscie AFM jest

wykorzystywane przez PLC (Pr 03.1 0=0*22+0*21+1*2°).

Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 0.00

X% kIl Czestotliwos¢ Zwolnienia Hamulca Jednostki: 0.01

X% VIl Czestotliwos¢ Zapadania Hamulca Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Powyzsze dwa parametry sg wykorzystywane do sterowania hamulcem mechanicznym poprzez
wyjscie wielofunkcyjne napedu przekaznikowe lub transoptorowe napedu (Pr 03.00 lub

03.01=21).

Czestotliwos¢
Wyjsciowa

Pr03.12

Pr 03.11

Czas

START

Sterowanie hamulcem
(Pr 03.00=21)
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Rozdziat 4 Parametry

K I \V yswietlanie statusu wyjs¢ wielofunkcyjnych

Nastawy  Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##

Bit0: Status wyjscia przekaznikowego (RA1, RB1, RC1)
Bit1: Status wyjscia transoptorowego (MO 1-MCM)

Bit2: Status wyjscia MO2/RA2

Bit3: Status wyjscia MO3/RA3

Bit4: Status wyjscia MO4/RA4

Bit5: Status wyjscia MO5/RA5

Bit6: Status wyjscia MO6/RA6

Bit7: Status wyjscia MO7/RA7

Status wyjs¢ wielofunkcyjnych przedstawiony jest jako liczba 8-bitowa. Pr 03.13 wyswietla
rezultat konwersji wartosci 8-bitowej na wartos¢ decymalng. Wartos¢ ,1” na ktéryms bicie
oznacza, ze wyjscie jest nieaktywne, warto$¢ ,0” oznacza, ze wyjscie jest aktywne.

Standardowy naped posiada tylko 2 wyjscia. Po zainstalowaniu modutu rozszerzen, zwieksza
sie liczba wyjs¢ odpowiednio do typu modutu.

Przyktad:

Pr 03.13=253 (decymalnie) = 11111101 (binarnie) co oznacza, ze wyjscie transoptorowe (MO1-

MCM) jest w danej chwili aktywne.

mCZQstotliwoéé Progowa 2 Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0 Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Jezeli ktoremus$ wyjsciu napedu przypisano nastawe Osiggnieta Czestotliwos¢ Progowa 2 (Pr
03.00 lub Pr 03.01 = 23), aktywacja wyjscia nastapi w chwili przekroczenia zaprogramowanej w

tym parametrze wartosci czestotliwosci wyjsciowe.
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 4: Parametry Funkcji Wejsciowych

(ZX VI~ Poziom wstepny potencjometru panelu cyfrowego Jednostki: 0. 1

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

# Polaryzacja poziomu wstepnego potencjometru panelu cyfrowego

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Dodatni poziom wstepny

1 Ujemny poziom wstepny
~'Wzmocnienie sygnatu potencjometru panelu cyfrowego Jednostki: 0.1
Nastawy 0.1 do 200.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Pozwolenie na prace W Lewo w przypadku ujemnego poziomu wstepnego

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Praca W Lewo zabroniona dla ujemnego poziomu wstepnego

1 Praca W Lewo mozliwa dla ujemnego poziomu wstepnego

Powyzsze cztery parametry dajg mozliwos¢ dostosowania dziatania potencjometru panelu
cyfrowego napedu do potrzeb uzytkownika. Ponizszy rysunek pokazuje dziatanie potencjometru

przy nastawach fabrycznych tych parametréw.

SOHZ | «-vvrerieeeieee g : Pr 01.00=50Hz — Maksymalna czestotliwo$¢ wyjSciowa
; Potencjometr:
: Pr04.00 =0%

25Hz . Pr04.01 =0
: Pr04.02 =100%

Pr0o4.03 =0
OHz :
ov 5V 10V

Przyktad : Zastosowanie potencjometru panelu cyfrowego do sterowania kierunkiem obrotow
Przyktad pokazuje wykorzystanie potencjometru panelu cyfrowego do sterowanie kierunkiem

obrotow. W przypadku takich nastaw inne sterowanie kierunkiem obrotéw jest nieaktywne.

W Prawo C o
50Hz }----ee- : Pr.01.00=50Hz - Maksymalna Czestotliwos¢ Wyjsciowa
25Hz |- ..., Potencjometr:

OH : : Pr.04.00 =50.0%
ov "Rz S Pr.04.01 =1
S V. 10V Pr.04.02 =200%
.| 25HzZ Pr.04.03 =1
Lo 50Hz
W Lewo
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Rozdziat 4 Parametry

WZ 7 3 7 aciski wejS¢ wielofunkcyjnych (MI1, MI2) jako zrodto komend sterujgcych

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 MI1: W Prawo/STOP, MI2: W Lewo/STOP

1 MI1: START/STOP, MI2: W Prawo/W Lewo

2 MI1 i MI3: START/STOP z zatrzaskiem, MI2: W Prawo/W Lewo

Istniejg trzy rézne tryby sterowania:

EPr.O4.04 Zaciski listwy zdalnego sterowania

W Prawo / STOP
W Prawo /STOP

0 W Lewo / STOP
W Lewo / STOP
START / STOP. =Mt OTARTC STORk
START / STOP
1 W Prawo / W Lewo $—60—— MIZ:E::(Z)/'_I\'?\//IV@'\FFIT\{_‘;:( w V\IIDrLawo)
W Prawo/ W Lewo RTY:VTLonS)
DCM
STOP START
e oo Mit
START/STOP z MI3
W Prawo/W Lewo
2 zatrzaskiem T MIZ:E"OTWARTY“ : W Prawo)
"ZAMKNIETY": W Lewo
W Prawo/W Lewo DCM

Wejscie wielofunkcyjne (MI3)

Nastawa fabryczna: 1

04.06 Wejscie wielofunkcyjne (MI4)

Nastawa fabryczna: 2

04.07 Wejscie wielofunkcyjne (MI5)

Nastawa fabryczna: 3

04.08 Wejscie wielofunkcyjne (MI6)

Nastawa fabryczna: 4
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Rozdziat 4 Parametry

Nastawy Funkcja Opis
Wejscia niewykorzystane powinny mie¢ nastawe 0, aby miec
0 Brak funkcji . _ _
pewnosc¢, ze nie majg wptywu na prace napedu.
] Wybér predkosci
predefiniowanych 1 Czestotliwos¢ moze by¢ zadawana poprzez wybor jednej z 15
Wybér predkosci czestotliwosci zaprogramowanych w parametrach 05.00 do
2 predefiniowanych 2 05.14. Wybér tych czestotliwosci odbywa sie za pomocg wyjsc
wielofunkcyjnych z nastawami: Pr 04.05~04.08 = 1, 2, 3i 4.
3 Wybor predkosci Rysunek ukazujacy wybdr czestotliwosci a pomoca wejsé
predefiniowanych 3 | \\ie|ofunkeyjnych znajduje sie przy okazji opisu parametrow 05.00
4 Wybor predkosci do 05.14.
predefiniowanych 4
Reset zewnetrzny peni takg sama funkcje jak przycisk Reset
5 Reset zewnetrzny | panelu cyfrowego — stuzy do kasowania stanéw awaryjnych
napedu.
_ Po otrzymaniu tej komendy, rozbieg i hamowanie sg
Blokada rozbiegu/ _ _ o -
6 . wstrzymywane i naped pracuje czestotliwoscig jaka byta w chwili
hamowania
przyjscia komendy
Wybér czasu Pozwala na wybdér jednego z dwoch czasédw rozbiegu i
7 rozbiegu/ hamowania (Pr 01.09 do Pr 01.12). Patrz wyjasnienia na konhcu
hamowania 2 tabeli.
Po otrzymaniu tej komendy naped rozpoczyna prace z
Komanda pracy z predkoscig ustawczg JOG. Czestotliwos¢ predkosci JOG oraz
8 predkoscig czasy rozbiegu i hamowania dla tego trybu zawarte sg w
ustawczg JOG parametrach 01.13, 01.14 i 01.15. Komenda nie zostanie
wykonana jezeli naped pracuje (ma podany START).
Po otrzymaniu sygnatu blokady, naped natychmiast zaprzestaje
pracy i silnik wiruje wybiegiem, a na wyswietlaczu pojawia sie
9 Zewnetrzna komunikat bb. Po wycofaniu sygnatu blokady, naped rozpocznie

blokada napedu

prace od poszukiwania predkosci (patrz Pr 08.06),
zsynchronizuje sie z predkoscig silnika, a nastepnie przyspieszy

do czestotliwosci zadanej.
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Nastawy Funkcja Opis
Zwiekszanie
10 czestotliwosci Funkcja zwiekszania/zmniejszania czestotliwosci zadanej przy
zadanej pomocy wejs¢ wielofunkcyjnych jest aktywna, gdy zadajnikiem
czestotliwosci jest panel cyfrowy (Pr 02.00=0). Tryb zmiany
Zmniejszanie czestotliwo$ci zadanej przy pomocy tej funkciji definiujg parametry
11 CZQStOﬂiWOéCi 02.07i02.08
zadanej
. Impuls podany na wejscie z tg nastawg powoduje zwiekszenie
Wyzwalanie
wartosci wewnetrznego licznika o 1. Wartos¢ wstepna i koncowg
12 wewnetrznego _ _ ) R _ o _
licznik zliczania oraz reakcje osiagniecie wartosci korncowej zliczania
icznika
ustawia sie w parametrach 03.05, 03.06 i 03.07.
Kasowanie Impuls podany na wejscie z tg nastawag powoduje kasowanie
13 wewnetrznego stanu wewnetrznego licznika. Po zdjeciu sygnatu z wejscia
licznika zliczanie rozpoczyna sie od zera.
Po otrzymaniu komendy awarii zewnetrznej naped wyswietla
14 Awaria zewnetrzna | btad EF i hamuje wybiegiem lub stromosciowo w zaleznosci od
EF nastawy parametru 02.02. Przed ponownym wystartowaniem
napedu awarie nalezy zresetowac.
) Po otrzymaniu tej komendy uktad zaprzestaje pracy z
Wytaczenie . )
15 regulatorem PID. Czestotliwos$¢ jest wowczas zadawana z
regulatora PID . o o
aktualnie wybranego zadajnika czestotliwosci.
Po otrzymaniu tej komendy naped zaprzestaje pracy i silnik
16 STOP awaryjny wiruje wybiegiem. Po zdjeciu komendy naped rozpocznie prace
od OHz.
17 Blokada zmiany Podanie tej komendy powoduje zablokowanie mozliwosci zmiany
parametrow jakiegokolwiek parametru napedu.
Zrodto komend Po podaniu tej komendy zrodtem komend sterujgcych
18 sterujgcych — (START/STOP) sg wejscia wielofunkcyjne (patrz Pr 04.04). Po
wejscia zdjeciu komendy zrodto komend sterujgcych wedtug parametru
wielofunkcyjne 02.01
&
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Rozdziat 4 Parametry
Nastawy Funkcja Opis
Zrédto komend Po podaniu tej komendy zrédtem komend sterujgcych
19 sterujgcych — panel [(START/STOP) jest panel cyfrowy napedu. Po zdjeciu komendy
cyfrowy zrédto komend sterujgcych wedtug parametru 02.01
Zrédto komend
_ Po podaniu tej komendy zrédtem komend sterujgcych
sterujacych — L . . , —
20 o (START/STOP) jest interfejs komunikacyjny. Po zdjeciu komendy
interfejs
J_ _ zrédto komend sterujgcych wedtug parametru 02.01
komunikacyjny
o1 Sterowanie Funkcja umozliwia sterowanie kierunkiem obrotéw (podanie
kierunkiem obrotéw |komendy — W Lewo, brak komendy — W Prawo)
Wybér drugiego Podanie tej komendy powoduje wybranie drugiego zadajnika
22 zadajnika czestotliwosci (patrz Pr 02.09). Przy braku komendy wybrany jest
czestotliwosci pierwszy zadajnik czestotliwosci (patrz Pr 02.00)
Jesli naped jest w trybie STOP i zostanie podana ta komenda,
: zostanie wyswietlona informacja PLC1 na stronie PLC i program
Zmiana trybu pracy
03 PLC PLC rozpocznie dziatanie. Je$li komenda nie jest podana,
zostanie wyswietlona informacja PLCO na stronie PLC i program
(PLCO—PLCY) PLC zostanie zatrzymany. Gdy korzystamy z tej funkcji, nie mozna
uzywac klawiatury do zmiany trybu PLC.
Jesli naped jest w trybie STOP i zostanie podana ta komenda,
zostanie wyswietlona informacja PLC2 na stronie PLC i mozna
Zmiana trybu pracy |bedzie tadowaé/odczytywaé/monitorowaé program PLC z
24 PLC komputera. Jesli komenda nie jest podana, zostanie wyswietlona
(PLCO—PLC2) informacja PLCO na stronie PLC i praca PLC zostanie
zatrzymana. Gdy korzystamy z tej funkcji, nie mozna uzywaé
klawiatury do zmiany trybu PLC.
Wybér mapy silnika Przy pomocy wej$¢ z tymi nastawami mozna dokona¢ wyboru
27 (bit 0) wiasciwej mapy silnika. Mapy silnika definiowane sg parametrami:
01-01 ~ 01.06, 01-26 ~ 01-43, 07-00 ~ 07-06, 07-18 ~ 07-38.
Przyktad: Pr 04-05=27, Pr 04-06=28.
- Wybér mapy silnika MI3=WYL, MI4=WYL — wybrana mapa silnika 0

(bit 1)

MI3=ZAt, MI4=WYL — wybrana mapa silnika 1
MI3=WYL, MI4=ZAt — wybrana mapa silnika 2
MI3=ZAt, MI4=ZAt. — wybrana mapa silnika 3

&
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Rozdziat 4 Parametry

Wybér czasu rozbiegu/hamowania 2

Czestotliwose

Czestotliwos¢
zadana

Hamowanie __
Czas hamowania 1
01.10

<— Rozbieg

Czas Rozbiegu 2
01.11

Czas hamowania 2

01.12

Czas Rozb. 1
01.09

2 E 1 2 Czas,

START m | |
Wejscie z nastawa 7 5 5 : :
Pr 04.05~04.08=7 WYL m m_

Wybor drugiego zestawu czaséw rozbiegu/hamowania

04.09 Wybor rodzaju styku wejscia wielofunkcyjnego Jednostki: 1

Nastawy 0 do 4095 Nastawa fabryczna: 0

Nastawy binarnie: Bit0 - styk wejscia MI1 )
Bit1 - styk wejscia MI2
Bit2 - styk wejscia MI3
Bit3 - styk wejscia Ml4
Bit4 - styk wejscia MI5
Bit5 - styk wejscia MI6 0 = N.O. (normalnie otwarty)
Bit6 - styk wejscia MI7 >
Bit7 - styk wejscia MI8
Bit8 - styk wejscia MI9
Bit9 - styk wejscia MI10
Bit10 - styk wejscia MI11
Bit11 - styk wejécia MI12 /

1 = N.Z. (normalnie zamkniety)

Parametr jest wykorzystywany do wyboru rodzaju styku wejs¢ wielofunkcyjnych (normailnie
otwarte, czy normalnie zamkniete).

Jezeli zaciski MI1, MI2, MI3 sg wykorzystywane jako Zzrodto komend sterujgcych
(START/STOP), nastawa parametru dotyczgca tych wejsc jest pomijana.

W przypadku gdy naped nie posiada dotozonego modutu dodatkowych wejs¢/wyjs¢ cyfrowych
istotnych jest tylko 6 pierwszych bitow — dotyczacych wejs¢ MI1 do MI6.
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Rozdziat 4 Parametry

Aby wtasciwie ustawi¢ parametr nalezy do niego wpisa¢ wynik konwersji wartosci binarnej na

wartos¢ decymalna.

Przyktad: Chcemy ustawi¢ wejscia MI4 i MI5 jako normalnie zamkniete. Musimy wiec na 3 i 4

bicie ustawi¢ warto$é ,1”. Konwersja: 0000000011000 (binarnie) = 0x2''+0x2"'°+0x2°+0x2°%+

+0x2"+0x2°+0x2°+1x2*+1x2°+0x2°+ 0x2'+0x2° = 16+8 = 24 (decymalnie).

Do parametru 04.09 wprowadzamy wiec 24.

m Czas ustalania sygnatu na wejsciu wielofunkcyjnym (filtr)

Jednostki: 2ms

Nastawy 1do 20

Nastawa fabryczna: 1

Czas ustalania sygnatu ma pozwoli¢ na unikniecie skutkéw drgan stykow lub innych zaktécen

celem zapewnienia poprawnej interpretacji sygnatu wejsciowego.

Napiecie minimalne wejscia AVI

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V

Nastawa fabryczna: 0.0

Czestotliwos¢ minimalna zadana z wejscia AVI
(% z Pr01.00)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0%

Nastawa fabryczna g: 0.0

Napiecie maksymalne wejscia AVI

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V

Nastawa fabryczna: 10.0

Czestotliwos¢ maksymalna zadana z wejscia AVI
(% z Pr01.00)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0%

Nastawa fabryczna: 100.0

Prad minimalny wejscia ACI gdy Pr 04.19=0

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 20.0mA

Nastawa fabryczna: 4.0

Czestotliwos¢é minimalna zadana z wejscia ACI gdy
Pr 04.19=0 (% z Pr 01.00)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0%

Nastawa fabryczna: 0.0

N VA Prad maksymalny wejscia ACI gdy Pr 04.19=0

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.0 do 20.0mA

Nastawa fabryczna: 20.0

Czestotliwos¢ maksymalna zadana z wejscia ACI gdy

St P 04.19=0 (% z Pr 01.00)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0%

Nastawa fabryczna: 100.0

Wybor trybu pracy wejscia ACI

Nastawy 0 Wejscie pradowe 4-20mA

1 Wejscie napieciowe 0-10V

Nastawa fabryczna: 0
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Rozdziat 4 Parametry

Napiecia minimalne wejscia ACI gdy Pr 04.19=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V Nastawa fabryczna: 0.0

Czestotliwos¢ minimalna zadana z wejscia ACI gdy
Pr 04.19=1 (% z Pr 01.00)

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

Jednostki: 0.1

Napiecie maksymalne wejscia ACI gdy Pr 04.19=1 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 10.0V Nastawa fabryczna: 10.0

Czestotliwos¢ maksymalna zadana z wejscia ACI gdy
Pr 04.19=1 (% z Pr 01.00)

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Jednostki: 0.1

Powyzsze parametry wykorzystywane sg do zmiany ustawien zadajnikéw analogowych. W
przypadku wyboru trybu pracy wejscia ACI nalezy oprocz ustawienia parametru 04.19 dokonac
wiasciwej nastawy przetgcznika AVI/ACI.

Ponizszy rysunek przedstawia wptyw parametréw na reakcje uktadu na sygnat z zadajnikéw.

Czestot‘Iiwoéé [Hz] 01.00=50.00 Hz
A

04.14=80%

04.18=50%

04.12=20% ! |
04.16=0% : > Sygnat analogowy [V, mA]
04.11=0V  04.15=4mA 04.13=10V
04.17=20mA
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Rozdziat 4 Parametry

m Wyswietlanie wejscia wielofunkcyjnych wykorzystywanych przez PLC

Nastawy Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##

Wyswietlanie Bit0=1: MI1 wykorzystywane przez PLC
Bit1=1: MI2 wykorzystywane przez PLC
Bit2=1: MI3 wykorzystywane przez PLC
Bit3=1: MI4 wykorzystywane przez PLC
Bit4=1: MI5 wykorzystywane przez PLC
Bit5=1: MI6 wykorzystywane przez PLC
Bit6=1: MI7 wykorzystywane przez PLC
Bit7=1: MI8 wykorzystywane przez PLC
Bit8=1: MI9 wykorzystywane przez PLC

Bit9=1: MI10 wykorzystywane przez PLC
Bit10=1: MI11 wykorzystywane przez PLC
Bit11=1: MI12 wykorzystywane przez PLC

Wykorzystanie wejs¢ wielofunkcyjnych przez PLC przedstawione jest jako warto$¢ 12-bitowa.
Pr 04.24 stanowi rezultat konwersji wartosci 12-bitowej na wartos¢ decymalna.
Przyktad: Pr 04.24 = 52 (decymalnie) = 000000110100 (binarnie) co wskazuje, ze wyjscia MI3,

MIS i MI6 sg wykorzystywane przez PLC.

m Wyswietlanie wejs¢ analogowych wykorzystywanych przez PLC

Nastawy Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##

Wyswietlanie Bit0=1: AVI wykorzystywane przez PLC
Bit1=1: ACI wykorzystywane przez PLC
Bit2=1: Al1 wykorzystywane przez PLC

Bit3=1: Al2 wykorzystywane przez PLC

Wykorzystanie wejs¢ analogowych przez PLC przedstawione jest jako wartos¢ 4-bitowa. Pr
04.25 stanowi rezultat konwersji wartosci 4-bitowej na wartos¢ decymalna.

Przyktad: Pr 04.25 = 2 (decymalnie) = 0010 (binarnie) co wskazuje, ze wyjscie AClI jest
wykorzystywane przez PLC
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Rozdziat 4 Parametry

m Wyswietlanie statusu wejs¢ wielofunkcyjnych

Nastawy Tylko do Odczytu Nastawa fabryczna: ##

Wyswietlanie BitO: Status wejscia MI1
Bit1: Status wejscia MI2
Bit2: Status wejscia MI3
Bit3: Status wejscia Ml4
Bit4: Status wejscia MI5
Bit5: Status wejscia MI6
Bit6: Status wejscia MI7
Bit7: Status wejscia MI8
Bit8: Status wejscia MI9
Bit9: Status wejscia MI10
Bit10: Status wejscia MI11
Bit11: Status wejscia MI12

Status wejs¢ wielofunkcyjnych przedstawiony jest jako warto$¢ 12-bitowa. Pr 04.26 stanowi
rezultat konwersji wartosci 12-bitowej na wartos¢ decymalng. Wartos¢ ,,0” na ktéryms bicie
oznacza, ze na dane wejscie podany jest sygnat, wartos¢ ,1”, ze na danym wejsciu brak jest
sygnatu.

Przyktad: Pr 04.26 = 4091 (decymalnie) = 111111111011 (binarnie) co oznacza, ze na wejsciu

MI3 jest w danej chwili obecny sygnat.

(CWYE  ~\Vybor wyzwalania wejéé wielofunkcyjnych Jednostka: 1

Nastawy 0 do 4095 Nastawa fabryczna: 0

Nastawy binarnie: Bit0 - wejécie MI1
Bit1 - wejscie MI2
Bit2 - wejscie MI3
Bit3 - wejscie Ml4
Bit4 - wejscie MIS
Bit5 - wejscie MI6 > 0 — wyzwalane z zewnatrz
Bit6 - wejscie MI7
Bit7 - wejscie MI8
Bit8 - wejscie MI9
Bit9 - wejscie MI10
Bit10 - wejscie MI11
Bit11 - wejscie MI12

1 - wyzwalane wewnetrznie (programowo)

J

oo 90

APATOR

CONTROL



Rozdziat 4 Parametry

Przy pomocy tego parametru mozna ustali¢, czy dane wejscie wielofunkcyjne ma by¢
wyzwalane z zewnatrz - poprzez sygnaty podawane na zaciski, czy wewnetrznie (programowo)
poprzez parametr 04.28. Gdy wejscie jest ustawione jako wyzwalane wewnetrznie sygnaty
podawane na zacisk tego wejscia beda ignorowane.

L Aby wiasciwie ustawi¢ parametr nalezy wpisa¢ do niego wynik konwersji wartosci binarnej na
wartos¢ decymalna.

L) Przyktad: Chcemy ustawi¢ wejscia MI3 i MI6 jako wyzwalane wewnetrznie. Musimy wiec na 2 i
5 bicie ustawi¢ warto$¢ ,1”. Konwersja: 0000000100100 (binarnie) = 0x2''+0x2"°+0x2°+0x2%+
+0x2" +0x2°+1x2°+0x2*+0x2°+1x2°+ 0x2'+0x2° = 32+4 = 36 (decymalnie). Do parametru 04.27

wprowadzamy wiec 36.

04.28 ~'Wewnetrzne (programowe) wyzwalanie wejsc Jednostki 1
wielofunkcyjnych

Nastawy 0 do 4095 Nastawa fabryczna: 0

Nastawy binarnie: Bit0 - wejscie MI1 \
Bit1 - wejscie MI2
Bit2 - wejscie MI3
Bit3 - wejscie MI4
Bit4 - wejscie MI5
Bit5 - wejscie MI6
Bit6 - wejscie MI7
Bit7 - wejscie MI8
Bit8 - wejscie MI9
Bit9 - wejscie MI10
Bit10 - wejscie MI11
Bit11 - wejscie MI12

> 1 - wyzwolone programowo

L Przy pomocy tego parametru mozna wyzwoli¢ wejscie wielofunkcyjne, ustawione wczesniej w

parametrze 04.27 jako wyzwalane wewnetrznie (programowo).

B

Aby wiasciwie ustawi¢ parametr nalezy wpisac¢ do niego wynik konwersji wartosci binarnej na
wartos¢ decymalna.

LI Przyktad: Chcemy wyzwoli¢ wejscie MI4 wewnetrznie. Musimy wiec na 3 bicie ustawi¢ wartosc¢
,1”. Konwersja: 000000001000 (binarnie) = 0x2"'+0x2'%+0x2°+0x2%+0x2" +0x2°+0x2°+0x2*+

+1x2°+0x2%+ 0x2"+0x2° = 8 (decymalnie). Do parametru 04.28 wprowadzamy wiec 8.
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 5: Parametry Predkosci Predefiniowanych

» Czestotliwos¢ predefiniowana 1 Jednostki: 0.01

# Czestotliwos¢ predefiniowana 2 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 3 Jednostki: 0.01

# Czestotliwos¢ predefiniowana 4 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 5 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 6 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 7 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 8 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 9 Jednostki: 0.01

# Czestotliwos¢ predefiniowana 10 Jednostki: 0.01

~ Czestotliwos¢ predefiniowana 11 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 12 Jednostki: 0.01

# Czestotliwos¢ predefiniowana 13 Jednostki: 0.01

# Czestotliwos¢ predefiniowana 14 Jednostki: 0.01

» Czestotliwos¢ predefiniowana 15 Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Czestotliwo$¢ moze by¢ zadawana poprzez wybér jednej z 15 czestotliwosci
zaprogramowanych w parametrach 05.00 do 05.14. Wybér tych czestotliwosci odbywa sie za
pomoca wyjs¢ wielofunkcyjnych z nastawami: Pr 04.05~04.08 =1, 2, 3i 4.

Wybor czestotliwosci za pomocg wejs¢ wielofunkcyjnych przedstawiony jest na rysunku ponizej.
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Rozdziat 4 Parametry

Czestotliwosé

Czestotliwosé
Ustawcza
01.15

13! 14! 15|

819110 11 12

Wejscie MI3 (Pr 04.05=1) _yyyz 2T
Wejécie Mi4 (Pr 04.06=2) WYL

WeicieMis (Pro4.07=3) wve: | | DENNPTENEN | | | EENPTEEEN
WejscieMI6 (Pro4.08=4) Wye: |+ | | | | TN

KomendapredkosciJog WYt i i i ot b 4 b b4 b 1 e
Wybér predkosci predefiniowanych poprzez wejscia wielofunkcyjne

Wejscie | Wejscie | Wejscie | Wejscie

Mi6 MI5 Mi4 MI3
Czestotliwos¢ z zadajnika WYL WYL WYL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 1 WYL WYL WYL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 2 WYL WYL ZAL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 3 WYL WYL ZAL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 4 WYL ZAL WYL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 5 WYL ZAL WYL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 6 WYL ZAL ZAL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 7 WYL ZAL ZAL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 8 ZAL WYL WYL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 9 ZAL WYL WYL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 10 ZAL WYL ZAL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 11 ZAL WYL ZAL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 12 ZAL ZAL WYL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 13 ZAL ZAL WYL ZAL
Czestotliwos¢ predefiniowana 14 ZAL ZAL ZAL WYL
Czestotliwos¢ predefiniowana 15 ZAL ZAL ZAL ZAL
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Grupa 6: Parametry Funkcji Ochronnych

Rozdziat 4 Parametry

WO [Vl Ochrona przed wystgpieniem blokady przepieciowe;j

Jednostki: 0.1

Nastaw. Wykonanie 230V 330.0 do 410.0V
Wykonanie 400V 660.0 do 820.0V
0 Ochrona nieaktywna

Nastawa fabryczna: 390.0
Nastawa fabryczna: 780.0

Podczas hamowania, wskutek zwrotu energii z silnika, nastepuje przyrost napiecia w obwodzie

posredniczacym napedu. Przekroczenie warto$ci dopuszczalnej powoduje zadziatanie blokady

przepieciowej i wyswietlenie komunikatu awarii OU. Aktywna nastawa niniejszego parametru

powoduje, ze gdy napiecie zblizy sie do wartosci zaprogramowanej w tym parametrze, naped

wstrzyma hamowanie az do chwili, gdy napiecie osiggnie stosowng wartos¢, po czym

hamowanie jest kontynuowane.

/\ ETEN

Dla ograniczonych wartosci inercji obcigzenia zadziatanie funkcji ochronnej nie wystapi i

czas hamowania wynikat bedzie jedynie z nastawy parametru Pr 01.10. Dla wyzszych inercji

naped automatycznie przedtuzy czas hamowania. JeSli aplikacja wymaga utrzymania

odpowiednio niskiego czasu hamowania, nalezy zastosowa¢ hamowanie przy uzyciu

rezystora hamujagcego. W przypadku stosowania rezystora hamowania funkcja ochrony

przed przepieciem powinna by¢ wytgczona.

Napiecie obwodu posredniczacego
~

Pr06.00 —» \)/\ /\\//\v/\
T

Czestotliwose
wyjsciowa

Czas

Wstrzymanie
hamowania

A

Czas

\
>

>,
|

:‘ Czas hamowania z Pr 01.10

'4

g

Aktualny czas hamowania — aktywna ochrona przed blokada przepieciowg
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Rozdziat 4 Parametry

Ochrona przed wystgpieniem blokady przetezeniowej

) Jednostki: 1%
podczas rozbiegu
Nastawy 20 do 250% pradu znamionowego napedu Nastawa fabryczna: 170

0: Ochrona nieaktywna

Podczas rozbiegu, prad wyjsciowy napedu moze wskutek zbyt duzego obcigzenia przekroczyé¢
wartos¢ okreslong parametrem Pr 06.01. Przy prébie przekroczenia wspomnianego pradu,
naped wstrzyma rozbieg i utrzyma czestotliwos¢ na statym poziomie az do chwili, gdy wartos¢
pradu spadnie ponizej dopuszczalnej nastawg Pr 06.01 warto$ci. Nastepnie naped bedzie
kontynuowat rozbieg.

Prad wyisci
rad wyjsciowy
Pr06.01 —p p--coome T OG-

LACzestolliwose | S ——
< izadana i

i i Czestotliwose

' Wstrzymahnie rozbiegu. ! wyjsciowa

o g

Czas
qg—
Czas rozbiegu z Pr01.091

=K
S ——

Aktualny'czas rozbiegu — aktywna ochrona przed blokadg przetezeniowa podczas rozbiegu

Ochrona przed wystgpieniem blokady przetezeniowej Jednostki: 1

podczas pracy z ustalong predkoscig

Nastawy 20 do 250% pradu znamionowego napedu Nastawa fabryczna: 170

0: Ochrona nieaktywna

B

Jesli przy ustalonej predkosci nastgpi gwattowny wzrost obcigzenia, prad napedu moze
przekroczy¢ wartos¢ Pr 06.02. Nastgpi wtedy obnizenie czestotliwosci wyjsciowej celem
ograniczenia pradu. Naped dokona rozbiegu do poprzedniej wartosci, gdy obcigzenie
ulegnie zmniejszeniu ponizej progu ustalonego nastawg parametru Pr 06.02.

Prad wyjsciowy

(01K 072 Y A -

A

i Obnizenie
i czestotliwosci

Czestotliwos¢
X Wyjsciowa
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Rozdziat 4 Parametry

mTryb detekcji przekroczenia momentu (oL2)

Nastawa fabryczna: 0

o

Nastawy Detekcja przekroczenia momentu wytgczona

Aktywna detekcja przekroczenia momentu tylko podczas pracy z
predkoscig ustalong. Po wykryciu przekroczenia momentu praca jest
kontynuowana. Wyswietlany jest jedynie migajacy komunikat oL2.

2 Aktywna detekcja przekroczenia momentu tylko podczas pracy z
predkoscig ustalong. Po wykryciu przekroczenia momentu praca
wstrzymana. Wyswietlany jest btgd oL 2.

3 Aktywna detekcja przekroczenia momentu podczas rozbiegu i pracy
z ustalona predkoscia. Po wykryciu przekroczenia momentu praca
jest kontynuowana. Wyswietlany jest jedynie mrugajacy komunikat
oL2.

4 Aktywna detekcja przekroczenia momentu podczas rozbiegu i pracy
z ustalona predkoscia. Po wykryciu przekroczenia momentu praca
zatrzymana. Wyswietlany jest btad oL2.

Parametr okresla tryb pracy napedu po wykryciu przekroczenia momentu. Jezeli prad wyjsciowy
przekracza warto$¢ zaprogramowang w Pr 06.04 i uptynie czas zaprogramowany w Pr 06.05,

uktad zachowa sie tak jak méwi o tym Pr 06.03.

ORIZ I ¥ Poziom wykrywania przekroczenia momentu (oL2) Jednostki: 1
Nastawy 10 do 200% pradu znamionowego napedu Nastawa fabryczna: 150
mCzas wykrywania przekroczenia momentu (oL2) Jednostki: 0.1
Nastawy 0.1 do 60.0 sekund Nastawa fabryczna: 0.1

OV [ Funkcja ochrony termicznej silnika (oL 1)

Nastawa fabryczna: 2
Nastawy 0 Silnik z chtodzeniem witasnym (standardowy)
1 Silnik z chtodzeniem wymuszonym

2 Funkcja nieaktywna

Funkcja ochrony termicznej silnika chroni silnik przed przecigzeniem lub przegrzaniem.
Ponizsze rysunki pokazujg prég, od ktérego naliczane jest przecigzenie. Po naliczeniu
przecigzenia naped blokuje sie i wyswietla komunikat oL1.

Aby funkcja dziatata poprawnie nalezy w Pr 07.00 prad znamionowy silnika.
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Rozdziat 4 Parametry

SILNIK Z CHLODZENIEM WLASNYM SILNIK Z CHLODZENIEM WYMUSZONYM
2 100 P o 100
= 80 = z 80
= 60 4/ g
% /, E 60
3 40 vi 40
a 20 a 20
25 50 75 100 125 150 25 50 75 100 125 150

Czestotliwos¢ wyjsciowa w % czestotliwosci
znamionowej silnika zaprogramowanej w Pr 01.01

Czestotliwos¢ wyjsciowa w % czestotliwosci
znamionowe;j silnika zaprogramowanej w Pr 01.01

WX\ YAl Flekironiczna charakterystyka termiczna Jednostki: 1
Nastawy 30 do 600 sec Nastawa fabryczna: 60
IL!!] Parametr ten okresla czas zadziatania blokady Pt (funkcja ochrony termicznej). Ponizszy

rysunek prezentuje charakterystyke dziatania blokady It dla Pr 06.07=60s (150%

obcigzenia moze by¢ podawane przez 60sekund przy pracy z czestotliwoscig znamionowa).

Czas pracy 5
(minuty)
4

5--Obcia_ienie [%]

5sz Ithb wie;cej
40Hz |
0 20 40 60 8 100 120 140 160 180 200

Ostatni stan awaryjny

Poprzedni stan awaryjny

Trzeci od konca stan awaryjny

Czwarty od konca stan awaryjny

Piaty od konca stan awaryjny

Nastawy

Tylko do odczytu

Stany awaryjne 0

A WO N -

Brak zapisanego w pamieci stanu awaryjnego napedu
Przetezenie (oc)

Przepiecie (ov)

Przekroczona temperatura IGBT (oH1)

Przekroczona temperatura ptyty mocy (oH2)

97 &

APATOR

CONTROL



0 N O O

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34

Rozdziat 4 Parametry
Przecigzenie (oL)
Przecigzenie 1 (oL1)
Przecigzenie 2 (oL2)
Awaria zewnetrzna (EF)
Przekroczenie 2x prgdu znamionowego podczas rozbiegu (ocA)
Przekroczenie 2x prgdu znamionowego podczas hamowania(ocd)
Przekroczenie 2x pradu znamionowego w stanie ustalonym (ocn)
Doziemienie (GFF)
Zarezerwowany
Zanik fazy zasilania sieciowego (PHL)
Zarezerwowany
Btad automatycznego rozbiegu/hamowania (CFA)
Ochrona parametréw [hasto dostepu] (codE)
Btad zapisu CPU do ptyty mocy (cF1.0)
Btad odczytu CPU z ptyty mocy (cF2.0)
Awaria systemu ochrony sprzetowej CC, OC (HPF1)
Awaria systemu ochrony sprzetowej OV (HPF2)
Awaria systemu ochrony sprzetowej GFF (HPF3)
Awaria systemu ochrony sprzetowej OC (HPF4)
Bfad fazy U (cF3.0)
Btad fazy V (cF3.1)
Btad fazy W (cF3.2)
Btad w obwodzie posredniczacym (cF3.3)
Przegrzanie IGBT (cF3.4)
Przegrzanie ptyty mocy (cF3.5)
Btad zapisu CPU do ptyty sterujacej (cF1.1)
Btad odczytu CPU z ptyty sterujgcej (cF2.1)
Brak sygnatu 4-20mA na wejsciu ACI (AErr)
Zarezerwowany

Ochrona temperaturowa PTC silnika przed przegrzaniem (PtC1)

35-39 Zarezerwowany

40

Przekroczenie czasu podczas komunikacji pomiedzy ptytg
sterujaca a ptyta mocy (CP10)

W parametrach Pr 06.08 do Pr 06.12 przechowywana jest informacja o ostatnich pieciu stanach

awaryjnych.
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Rozdziat 4 Parametry

Grupa 7: Parametry silnika

YAV ¥ Prad Znamionowy Silnika (silnik 0) Jednostki: 1
Nastawy 30% do 120% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 100%Iy [A]

W parametrze tym nalezy wprowadzi¢ warto$¢ pragdu znamionowego silnika (z tabliczki
Znamionowej).

Od prawidlowej nastawy tego parametru zalezy skutecznosc¢ ochrony termicznej silnika
nastawionej w parametrze 06.06 i 06.07.

Nastawy parametréw 07.00 i 07.01 powinny zosta¢ koniecznie ustawione, gdy uktad pracuje w

trybie wektorowym (Pr 00.10=1)

YAkl ~ Prad Biegu Jatowego Silnika (silnik 0) Jednostki: 1
Nastawy 0% do 90% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 40%I\ [A]

Nastawa pradu biegu jatowego silnika ma wptyw na dziatanie algorytmu kompensaciji poslizgu.

Wartos¢ nastawy powinna by¢ mniejsza od Pr 07.00 (Prad Znamionowy Silnika).

\yA Yl ¥ Kompensacja momentu (silnik 0) Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0do 10.0 Nastawa fabryczna: 0.0

Przy nastawie niniejszego parametru réznej od zera naped bedzie podnosit poziom napiecia
wyjsciowego celem zwiekszenia momentu. Algorytm uzywany jest jedynie podczas trybu
sterowania U/f (Pr 00.10=0)

Zbyt duza nastawa kompensacji momentu moze prowadzi¢ do nadmiernego grzania sie silnika.

YA\ » Kompensacja Poslizgu (silnik 0) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 10.00 Nastawa fabryczna: 0.00

Podczas sterowania silnikiem asynchronicznym, zwiekszanie obcigzenia powoduje wzrost
poslizgu i obnizenie predkosci. Przy pomocy tego parametru mozna skompensowac wielkos¢
poslizgu poprzez zwiekszanie czestotliwosci wyjsciowej przemiennika. Gdy prad wyjsciowy
napedu przekracza prad biegu jatowego (Pr 07.01) naped dokonuje korekcji czestotliwosci

wyjsciowej zaleznie od obcigzenia i nastawy tego parametru.
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Rozdziat 4 Parametry

YA Automatyczne strojenie parametrow silnika Jednostki: 1

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Funkcja nieaktywna

Automatyczne wyznaczanie rezystancji silnika

2 Automatyczne wyznaczanie rezystancji oraz pradu biegu jatowego
silnika

Poprawne wykonanie strojenia pozwala na ustawienie parametrow niezbednych do prawidtowe;j

pracy w trybie wektorowym (Pr 00.10=1).

Nastawa 1 oznacza statyczne strojenie silnika (bez rotacji watu), natomiast nastawa 2

dynamiczne strojenie (z rotacjg watu).

Uwaga: w przypadku nastawy 2 (strojenie dynamiczne) silnik nie moze by¢ obcigzony.

Procedura automatycznego strojenia silnika:

1.

Upewnij sie, czy wszystkie parametry majg nastawy fabryczne i czy przewody sg
podtaczone do silnika poprawnie.

Upewnij sie, czy silnik nie jest obcigzony i czy wat silnika nie jest potgczony z
przekfadnig mechaniczna.

Zaprogramuj poprawnie parametry Pr 01.01, Pr 01.02, Pr 07.00 i Pr 07.06.

Po dokonaniu nastawy parametru Pr 07.04 na 1 lub 2 i podaniu komendy START,
naped dokona automatycznego strojenia silnika. Wyswietlenie komunikatu AVE
oznacza bfad strojenia. Procedure nalezy woéwczas powtorzyc.

Po wykonaniu strojenia sprawdzi¢ czy parametry Pr 07.01 i Pr 07.05 (strojenie
dynamiczne) posiadajg jakie$ nastawy. Jesli nie, przeprowadzi¢ procedure strojenia
ponownie.

Po wykonaniu powyzszych krokow mozna wigczyé¢ tryb wektorowy (Pr 00.10=1) i

zdefiniowac pozostate parametry zgodnie z wlasnymi wymaganiami.

WA viszne

1. W trybie wektorowym nie wolno tgczy¢ réwnolegle silnikow na wyj$ciu napedu.

2. Dla trybu wektorowego nie zaleca sie, aby moc znamionowa silnika przekraczata moc

Znamionowag napedu.
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Rozdziat 4 Parametry

VAl Rezystancja Silnika (silnik 0) Jednostki: 1

Nastawy 0 do 65535 mQ Nastawa fabryczna: 0

Procedura automatycznego strojenia dokonuje nastawy niniejszego parametru. Uzytkownik

moze samodzielnie dokonaé nastawy tego parametru, bez automatycznego strojenia.

YA\ [l Poslizg Znamionowy Silnika (silnik 0) Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 20.00Hz Nastawa fabryczna: 3.00

Poslizg znamionowy silnika mozna wyliczy¢ na podstawie danych odczytanych z tabliczki
znamionowej silnika:
Poslizg znamionowy [Hz] = czestotliwos¢ zn. silnika [Hz] — (predkos¢ zn. silnika [obr/min] x

x liczba biegunow silnika / 120 )

YA\ YAl Ograniczenie kompensaciji poslizgu Jednostki: 1

Nastawy 0 do 250% Nastawa fabryczna: 200

Parametr ustala ograniczenie gérne dla kompensaciji poslizgu (% z Pr 07.06).
Przyktad: dla Pr 07.06=5Hz i Pr 07.07=150%, ograniczenie gorne czestotliwosci kompensacji
wynosi 7,5Hz. Gdy czestotliwo$¢ maksymalna wynosi 50Hz (Pr 01.00=50), naped wystawi

maksymalnie 57.5Hz.

YA Stata czasowa kompensacji momentu Jednostki: 0.01

Nastawy 0.01 ~10.00 sekund Nastawa fabryczna: 0.10

YA Il Stata czasowa kompensacji poslizgu Jednostki: 0.01
Nastawy 0.05 ~10.00 sekund Nastawa fabryczna: 0.20

Nastawa Pr 07.08 oraz Pr 07.09 zmienia czas odpowiedzi na dziatania kompensacyjne.
Zbyt diuga stata czasowa daje nadmierne spowolnienie odpowiedzi, zbyt krétka wartosé

powoduje niestabilng prace uktadu napedowego.

Catkowity czas pracy silnika (minuty) Jednostki: 1
Nastawy 0~1439 Nastawa fabryczna: 0
Catkowity czas pracy silnika (dni) Jednostki: 1
Nastawy 0 ~65535 Nastawa fabryczna: 0

Pr.07.10 i Pr.07.11 monitorujg czas pracy silnika. Kasowanie czasu pracy silnika odbywa sie

poprzez nastawe 0. Czasy ponizej 1 minuty nie sg zapamietywane.
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Rozdziat 4 Parametry
(1 y#% VIl Ochrona termiczna PTC silnika Jednostki: 1

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Nieaktywna
1 Aktywna

Istnieje mozliwos¢ podtgczenia termistora PTC silnika do napedu AMD-E. Termistor poditgcza
sie do wejscia AVI napedu Aby byto to mozliwe wejscie AVI nie moze by¢ uzywane jako
zadajnik czestotliwosci (Pr 02.00#1, Pr02.09#1). Schemat podtaczenia termistora pokazany jest
na rysunku ponizej. Wartos¢ dzielnika rezystancyjnego R1 powinna sie miesci¢ w zakresie

1~20kQ (zalecana 3kQ)

AMD-E
Dzielnik 10V,
rezystancyjny N
R1 1Avi |
O 47xkQ T
Rerc
ACM
O

Obwaod wewnetrzny

Aby wiasciwie skonfigurowac¢ naped do wspotpracy z termistorem powinna byé znana
rezystancja, przy ktérej powinno nastgpi¢ wytaczenie napedu w celu ochrony silnika
(rezystancja wytgczenia dla standardowego termistora PTC silnika Rprc=3,3kQ). Na podstawie

tej rezystancji wyznacza sie Poziom zadziatania ochrony termicznej PTC silnika (Pr 07.14)

Pr07.14=U,,, x
Ry +470000) Ry +47000Q

R0 x 470009 j /( 14 Rore 47000QJ
U.1ov — Napiecie na zacisku +10V (10,4~11,2V)
Rprc — rezystancja wylaczenia termistora PTC

R1 — dzielnik rezystancyjny
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Rozdziat 4 Parametry

Po przekroczeniu Poziomu zadziatania ochrony termicznej PTC silnika naped zaprzestaje pracy

i wySwietlany jest komunikat btedu PTC1. Btad mozna skasowac dopiero gdy poziom napiecia
na zacisku AVI spadnie ponizej warto$ci Pr 07.15 minus Pr 07.16 (Poziom ostrzezenia ochrony
termicznej PTC silnika minus Poziom kasowania blokady PTC silnika).

Ponizej Poziomu zadziatania ochrony termicznej PTC silnika powinien by¢ ustawiony Poziom
ostrzezenia ochrony termicznej PTC silnika (Pr 07.15). Gdy ten poziom zostanie przekroczony
naped wyswietli migajacy komunikat PTC2 i zachowa sie zgodnie z nastawg parametru 07.17.
W przypadku gdy parametr 07.17 ma nastawe 0 lub 1 ponowne wystartowanie napedu bedzie
mozliwe dopiero po spadku napiecia na zacisku AVI o warto$¢ zaprogramowang w parametrze
07.16 (wowczas zniknie rowniez migajacy komunikat PTC2)

Napigcie na zacisku AVI

A

Poziom zadziatania ochrony termiczne;j
Pr07.14  frmmmmemmmmmmmmsmmsmmemn g

Poziom ostrzezenia ochrony termicznej |- ...

Pro7.15 Poziom kasowania blokady

Pr07.16

>

Rezystancja termistora PTC

Przyktadowe nastawy dla standardowego termistora PTC (Rp1c=3,3kQ):

R1=3kQ, U4+10v=10,8V

PrO7.14 10,8V><(3300QX47OOOQJ/(3OOOQ 33OOQ><47000Q) ~5,

+
330092 +47000€2 33002 +47000€2

Pr07.15 = 4,5V
Pr07.16 = 0,6V

\F& Bl Poziom zadziatania ochrony termicznej PTC silnika Jednostki: 0.1

Nastawy 0.1~10.0V Nastawa fabryczna: 2.4
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Rozdziat 4 Parametry

(Y% Bl Poziom ostrzezenia ochrony termicznej PTC silnika Jednostki: 0.1

Nastawy 0.1~10.0V Nastawa fabryczna: 1.2

Y% [l Poziom kasowania blokady PTC sinika Jednostki: 0.1

Nastawy 0.1~5.0V Nastawa fabryczna: 0.6

Odpowiedz na przekroczenie poziomu ostrzezenia

ol ochrony termicznej PTC silnika

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Ostrzezenie i hamowanie stromosciowe
1 Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem

2 Ostrzezenie i kontynuacja pracy

(YA KBl Czas ustalania sygnatu na wejsciu z PTC Jednostki: 2ms
Nastawy 0~9999 (odpowiada 0-19998ms) Nastawa fabryczna: 100

Jednostke stanowi czas 2 ms. Stosuje sie w celu filtrowania zaktécen z PTC.

YAk B~ Prad Znamionowy Silnika (silnik 1) Jednostki: 1

Nastawy 30% do 120% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 100%Iy [A]

(YA ~ Prad Biegu Jatowego Silnika (silnik 1) Jednostki: 1

Nastawy 0% do 90% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 40%I [A]

Wygvl Il ~ Kompensacja momentu (silnik 1) Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0do 10.0 Nastawa fabryczna: 0.0
\VvA Il » Kompensacja Poslizgu (silnik 1) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 10.00 Nastawa fabryczna: 0.00
\révy Il Rezystancja Silnika (silnik 1) Jednostki: 1

Nastawy 0 do 65535 mQ Nastawa fabryczna: 0
Vv X I PoSlizg Znamionowy Silnika (silnik 1) Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 20.00Hz Nastawa fabryczna: 3.00
Wy gvZ Bl | iczba biegunow silnika (silnik 1) Jednostki: 1

Nastawy 2do 10 Nastawa fabryczna: 4

Vv~ Prad Znamionowy Silnika (silnik 2) Jednostki: 1

Nastawy 30% do 120% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 100%Iy [A]

\y#7J: 3l ~ Prad Biegu Jatowego Silnika (silnik 2) Jednostki: 1

Nastawy 0% do 90% pradu zn. napedu w [A] Nastawa fabryczna: 40%Iy [A]

B B B B EEH A
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Rozdziat 4

Parametry

07.27

» Kompensacja momentu (silnik 2)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0do 10.0

Nastawa fabryczna: 0.0

07.28

» Kompensacja Poslizgu (silnik 2)

Jednostki: 0.01

07.29

Nastawy 0.00 do 10.00 Nastawa fabryczna: 0.00
Rezystancja Silnika (silnik 2) Jednostki: 1
Nastawy 0 do 65535 mQ Nastawa fabryczna: 0

Wyl Il Poslizg Znamionowy Silnika (silnik 2)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 20.00Hz

Nastawa fabryczna: 3.00

07.31

Liczba biegundw silnika (silnik 2)

Jednostki: 1

Nastawy 2do 10

Nastawa fabryczna: 4

WYYl ~ Prad Znamionowy Silnika (silnik 3)

Jednostki: 1

Nastawy

30% do 120% pradu zn. napedu w [A]

Nastawa fabryczna: 100%Iy [A]

(Iygkx 3 ~ Prad Biegu Jatowego Silnika (silnik 3)

Jednostki: 1

Nastawy

0% do 90% pradu zn. napedu w [A]

Nastawa fabryczna: 40%ln [A]

(AT Bl ¥ Kompensacja momentu (silnik 3)

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0do 10.0

Nastawa fabryczna: 0.0

(Y eI » Kompensacja Poslizgu (silnik 3)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 10.00

Nastawa fabryczna: 0.00

07.36

Rezystancja Silnika (silnik 3)

Jednostki: 1

Nastawy 0 do 65535 mQ

Nastawa fabryczna: 0

07.37

Poslizg Znamionowy Silnika (silnik 3)

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 20.00Hz

Nastawa fabryczna: 3.00

07.38

Liczba biegunow silnika (silnik 3)

Jednostki: 1

Nastawy 2do 10

Nastawa fabryczna: 4

Parametry 07.00~07.06 definiujg mape parametréw silnika 0, parametry 07.18~07.24 mape

parametrow silnika 1, parametry 07.25~07.31 mape parametrow silnika 2, a parametry

07.32~07.38 mape parametrow silnika 3. Wyboru, z ktérej mapy silnika ma korzysta¢ falownik

dokonujemy przy pomocy wejs¢ wielofunkcyjnych (Pr 04-05 ~ 04-08 nastawa 27 i 28)
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Grupa 8: Parametry Specjalne

Rozdziat 4 Parametry

(1K [V Poziom pradu hamowania DC

Jednostki: 1

Nastawy 0 do 100% pradu znamionowego napedu

Nastawa fabryczna: 0

Parametr ustala poziom pradu hamowania DC generowanego podczas rozruchu lub

zatrzymania. Zaleca sie rozpoczynanie nastaw od niskich wartosci, a nastepnie stopniowe

zwiekszanie nastaw az do uzyskania wtasciwego momentu hamujacego.

(LNl Czas hamowania DC podczas rozruchu

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 60.0 sekund

Nastawa fabryczna: 0.0

Parametr ustala czas generowania prgdu hamowania DC po komendzie START (,RUN”). Po

uptywie tego czasu rozpocznie sie rozbieg od Czestotliwosci Minimalnej (Pr.01.05).

(K172 Czas hamowania DC podczas zatrzymywania silnika

Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 60.0 sekund

Nastawa fabryczna: 0.0

Parametr ustala czas trwania hamowania DC podczas zatrzymania silnika. Jesli wymagane jest

zatrzymanie przy pomocy pradu DC, powinien by¢ wybrany odpowiedni tryb hamowania

Pr.02.02 = 0 lub 2.

ORIV KB Prog aktywacji hamowania DC podczas zatrzymania

Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0Hz

Nastawa fabryczna: 0.00

Parametr okres$la prog czestotliwosci, ponizej ktérego uruchamiane jest hamowanie DC.

Czestotliwos¢ wyjsciowa

Prog aktywacjacii
hamowania DC
podczas zatrzymania
01.05 08.03
~---p Minimalna

Czestotliwos¢é Wyjsciowa

START | ZAL | wye

Czas hamowania DC
podczas zatrzymania

Hamowanie DC podczas rozruchu uzywane jest dla obcigzen, ktére moga podlega¢ samoistnej

rotacji, takich jak pompy czy wentylatory. Rotacja moze odbywac sie takze w niewtasciwym

kierunku. Dla takich przypadkéw, hamowanie DC umozliwia utrzymanie obcigzenia w

odpowiedniej pozycji przez rozpoczeciem pracy napedowe;j.
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Rozdziat 4 Parametry

Hamowanie DC podczas zatrzymania obniza czas hamowania i utrzymuje obcigzenie w pozycji
zatrzymanej. Dla wysokich inercji moze by¢ rowniez konieczne zastosowanie rezystora

hamujacego celem zredukowania czasu hamowania.

K2 Odpowiedz na chwilowy zanik zasilania sieciowego

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Zatrzymanie pracy (hamowanie wybiegiem)

1 Kontynuacja pracy, po powrocie zasilania chwytanie silnika przy
czestotliwosci zadane;j

2 Kontynuacja pracy, po powrocie zasilania chwytanie silnika przy
czestotliwosci minimalnej

Parametr definiuje zachowanie napedu po chwilowym, krotkotrwatym zaniku napiecia zasilania.
Praca napedu moze by¢ kontynuowana po powrocie zasilania. Maksymalny dopuszczalny czas
zaniku zasilania definiuje parametr 08.05.

L Jezeli parametr ma nastawe 1, po przywréceniu napiecia zasilania, naped wystawi na wyjsciu
czestotliwos$¢ zadang. Prad wyj$ciowy zostanie ograniczony do nastawy parametru Pr 08.08.
Jezeli prad spadnie ponizej tej wartosci naped uzna, ze predkos¢ silnika jest zsynchronizowana
z czestotliwoscig zadang i rozpocznie normalng prace. Zaleca sie uzywanie tej nastawy, gdy
obcigzenie silnika charakteryzuje sie duzg inercjg i matymi oporami mechanicznymi

L Jezeli parametr ma nastawe 2, po przywréceniu napiecia zasilania, naped wystawi na wyjsciu
czestotliwos¢ minimalng (Pr 01.05). Prad wyjsciowy zostanie ograniczony do nastawy
parametru Pr 08.08. Jezeli prad spadnie ponizej tej wartosci naped uzna, ze predkosc silnika
jest zsynchronizowana z czestotliwoscig minimalna i rozpocznie rozbieg do zadanej
czestotliwosci. Zaleca sie uzywanie nastawy, gdy obcigzenie silnika charakteryzuje sie matg

inercjg i duzymi oporami mechanicznymi
WEX B Maksymalny dopuszczalny czas zaniku zasilania Jednostki: 0.1
Nastawy 0.1 do 5.0 sekund Nastawa fabryczna: 2.0

Czas zaniku zasilania jest liczony od chwili wyswietlenia przez naped komunikatu Lv. Jesli czas
zaniku zasilania jest mniejszy od wartosci zaprogramowanej przy pomocy tego parametru,

naped zachowa sie zgodnie z nastawg Pr 08.04.
VX Tryb restartu po zewnetrznej blokadzie napedu

Nastawa fabryczna: 1

Nastawy 0 Funkcja nieaktywna
1 Chwytanie silnika przy czestotliwosci zadanej
2 Chwytanie silnika przy czestotliwo$ci minimalnej
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Rozdziat 4 Parametry

Parametr okresla tryb restartu po zewnetrznej blokadzie napedu. Sygnat zewnetrznej blokady
napedu mozna podac poprzez jedno z wejs¢ wielofunkcyjnych (patrz Pr 04.05~04.08 nastawa 9)
Po zdjeciu sygnatu blokady naped odczeka czas zaprogramowany w parametrze 08.07 i

zachowa sie zgodnie z nastawg tego parametru.

LK\ VAl Czas blokady napedu przed podjeciem pracy Jednostki: 0.1
Nastawy 0.1 do 5.0 sekund Nastawa fabryczna: 0.5

Jezeli czas zaniku zasilania byt krétszy od nastawionego w Pr 08.05 naped po uptywie czasu
nastawionego w tym parametrze podejmie prace zgodnie z nastawg Pr 08.04.
Parametr definiuje rowniez czas oczekiwania napedu przed podjeciem pracy po zewnetrznej

blokadzie napedu oraz po stanie awaryjnym przed wykonaniem restartu (Pr.08.15).

WENE I Poziom pradu chwytania silnika Jednostki: 1

Nastawy 30 do 200% pradu znamionowego napedu Nastawa fabryczna: 150

Parametr definiuje poziom pradu, ktory jest wystawiany podczas chwytania silnika. Sytuacja
taka moze mie¢ miejsce po chwilowym zaniku zasilania (Pr 08.04), podczas restartu po
zewnetrznej blokadzie napedu (Pr 08.06) lub podczas zwyktego startu napedu (Pr 08.26). Jezeli
prad spadnie ponizej tej wartosci naped uznaje, ze predkosc silnika jest zsynchronizowana z
wystawiong czestotliwoscia.

L Wartos¢ parametru ma bezposredni wptyw na predkos¢ synchronizacji. Im wieksza wartos¢
parametru tym szybciej naped zsynchronizuje predkosc¢. Zbyt duza wartos¢ tego parametru
moze jednak powodowac dziatanie blokady przecigzeniowej. Zbyt mata wartos¢ powoduje

natomiast, ze uktad nie bedzie miat momentu aby ,ztapaé¢” silnik.

Gorny prog czestotliwosci eliminacji numer 1 Jednostki: 0.01
Dolny prog czestotliwosci eliminacji numer 1 Jednostki: 0.01
Gorny prég czestotliwosci eliminacji numer 2 Jednostki: 0.01
Dolny prog czestotliwosci eliminacji numer 2 Jednostki: 0.01
Gorny prég czestotliwosci eliminacji numer 3 Jednostki: 0.01
Dolny prog czestotliwosci eliminacji numer 3 Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 0.00
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Przy pomocy tych parametréw mozna ustali¢ przedziaty czestotliwosci, ktére bedg pomijane
przez naped podczas pracy, celem unikniecia rezonanséw mechanicznych napedzanego
obiektu.

Niniejsze nastawy szesciu parametrow muszg spetnia¢ nastepujgca zaleznosc:

Pr 08.09 > Pr 08.10 > Pr 08.11 > Pr 08.12 > Pr 08.13 > Pr 08.14.

Zakresy czestotliwosci eliminacji mogg wzajemnie na siebie nachodzic.

...................................
-----------------------------------
-------------------------
-------------------------
-------------
--------------

Czestotliwo$¢ zadana

mAutomatyczny Restart po stanie awaryjnym Jednostki: 1
Nastawy 0do 10 Nastawa fabryczna: 0

0 Funkcja nieaktywna

L[] Automatyczny restart napedu mozliwy jest jedynie po przetezeniu OC oraz po przepieciu Ou.

L Maksymalna liczba restartow nie moze przekraczac¢ 10.

L[] Nastawa parametru rowna 0 wytgcza mozliwo$¢ automatycznego restartu po stanie awaryjnym.
Dla nastawy r6znej od zera, naped dokona automatycznego restartu wraz z poszukiwaniem
predkosci od wartosci czestotliwosci sprzed wystgpienia stanu awaryjnego. Nastawy czasu
zwtoki przed restartem dokonuje sie poprzez Pr 08.07.

Czas resetu licznika automatycznych restartow Jednostki: 0.1

Nastawy 0.1 do 6000 sekund Nastawa fabryczna: 60.0

Parametr jest uzywany w powigzaniu z parametrem Pr 08.15.
Przyktad: Pr.08.15 posiada nastawe 10, a Pr 08.16 ustawiono na 600s (10 min). Jesli nie
wystgpit stan awaryjny przez ponad 600 sekund, liczac od poprzedniego restartu po
poprzednim stanie awaryjnym, dopuszczalna liczba restartéw zostanie ponownie ustawiona na

10.
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U1 % Al Funkcja automatycznego oszczedzania energii

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Funkcja nieaktywna
1 Aktywna funkcja automatycznego oszczedzania energii
Napiecie
Wyjsciowe
100%

70%

Podczas dziatania funkcji
utomatycznego oszczedzania energii
nastepuje  dopasowanie  wartosci
napiecia  wyjsciowego do  mocy
pobieranej z napedu. Maksymalnie
moze dojs¢ do 30% obnizki wartosci
napiecia  wyjsciowego  wzgledem
maksymalnego napiecia wyj$ciowego
Pr01.02

Pr01.01 Czestotliwos¢ wyjsciowa

(LRI Automatyczna regulacja napiecia (AVR)

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Funkcja AVR zawsze zatgczona
1 Funkcja AVR wytgczona
2 Funkcja AVR zataczona; wytgczona przy obnizaniu predkosci
3

Funkcja AVR zataczona; wytgczona przy zatrzymaniu (STOP)

Funkcja AVR automatycznie reguluje napiecie wyjsciowe napedu dgazac do wartosci wynikajgce;j
z nastawy Maksymalnego Napiecia Wyjsciowego (Pr 01.02). Na przyktad, jesli nastawa
Pr 01.02 wynosi 230V, a napiecie zasilania napedu zmienia sie w granicach 190V do 260V,
napiecie wyjsciowe napedu bedzie utrzymywane na poziomie 230 V. Bez obecnosci funkcji
AVR, napiecie wyjsciowe moze sie zmienia¢ w granicach od 190V do 260V, zgodnie z

wartoscig zmieniajgcego sie w granicach 190V do 260V napiecia zasilania sieciowego.

B

Nastawa 2 wytgcza funkcje podczas obnizania predkosci, a 3 podczas zatrzymania. Dzieki

temu uzyskuje sie krétszy czas hamowania.

Jednostki: 0.1
UL Poziom zatgczenia rezystora hamowania eanost

Nastawy Wykonanie 230V: 370.0 do 430.0VDC Nastawa fabryczna: 380.0
Wykonanie 400V: 740.0 do 860.0VDC Nastawa fabryczna: 760.0
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Podczas obnizania predkosci nastepuje przyrost wartosci napiecia posredniczacego DC
napedu wskutek oddawania energii z silnika. Gdy wartos$¢ ta przekroczy prég ustalony przy
pomocy niniejszego parametru, naped dotaczy rezystor hamowania, na ktérym wytracony
zostanie nadmiar energii.

Uwaga: Parametr nie dotyczy rozmiaru A (AMD-E 0003/RN21, AMD-E 0005/RN21, AMD-E
0002/RN53, AMD-E 0004/RN53) bez wbudowanego obwodu hamowania.

(Ev{ ~ W spotczynnik kompensacii niestabilnosci silnika Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0~5.0 Nastawa fabryczna: 0.0

W pewnych obszarach pracy moze wystepowac prad dryftu, powodujac niestabilnos¢ silnika.
Przy pomocy niniejszego parametru mozna obnizy¢ wspomniang niestabilnosc.
Prad dryftu dla silnikow wiekszej mocy wystepuje zwykle przy niskich czestotliwosciach.

Zaleca sie nastawy parametru wieksze od liczby 2.

1 {0l Chwytanie silnika podczas startu

Nastawy 0 Funkcja nieaktywna

Nastawa fabryczna: 0

1 Funkcja aktywna
1y gl Czestotliwos¢ chwytania silnika podczas startu

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Chwytanie silnika przy czestotliwosci zadanej

1 Chwytanie silnika przy czestotliwosci minimalnej

Funkcja pozwala startowac silnik, ktory moze obracac sie w chwili podawania komendy startu.
Podanie startu w tym momencie moze spowodowac zadziatanie blokady przetezeniowej (oc)
lub przecigzeniowej (oL). Uzycie funkcji chwytania silnika podczas startu pozwala napedowi
zsynchronizowac predkos¢ silnika z czestotliwoscig wyjsciowa.

L) Gdy funkcja chwytania silnika podczas startu jest zatgczona, po podaniu komendy startu naped
wystawi na wyjsciu czestotliwos¢ zgodnie z nastawg Pr 08.27. Prad wyjSciowy zostanie
ograniczony do nastawy parametru Pr 08.08. Jezeli prad spadnie ponizej tej wartosci naped
uzna, ze predkos¢ silnika jest zsynchronizowana z czestotliwoscig wystawiong na wyjsciu i

rozpocznie normalng prace.
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Grupa 9: Parametry komunikacyjne
Naped AMD-E posiada wbudowany interfejs RS-485. Ztgcze znajduje sie w poblizu zaciskéw

sterujgcych. Ponizej podano opis ztgcza:

RS-485

8 <1 Interfejs szeregowy

1: Zarezerw. 2: 14V 3: GND
4: RxTx- 5: RxTx+ 6: Zarezerw.
7: Zarezerw. 8: Zarezerw.

WKV ¥ Adres komunikacyjny napedu

Nastawy 1 do 254 Nastawa fabryczna: 1

Parametr stuzy do nastawy adresu komunikacyjnego napedu. Kazdy naped w sieci musi mie¢

odrebny adres komunikacyjny.

m » Predkos¢ transmisji

Nastawy

Nastawa fabryczna: 1
0 4800 bitow/sekunde
1 9600 bitow/sekunde
2 19200 bitéw/sekunde
3 38400 bitéw/sekunde

m » Reakcja napedu na btedy transmisji

Nastawy

Nastawa fabryczna: 3
0 Ostrzezenie i kontynuacja pracy
1 Ostrzezenie i hamowanie stromosciowe
2 Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem
3

Brak ostrzezenia i kontynuacja pracy

Parametr okresla reakcje napedu na wykryty bfad transmis;ji. Lista btedow pokazana jest w

tabelce przy okazji opisu odpowiedzi niestandardowych (3.6).

m ~ Czas detekc;ji utraty komunikaciji Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 120.0 sekund Nastawa fabryczna: 0.0

0.0 Funkcja wytagczona

Jezeli Pr 09.02#3 i Pr 09.03#0.0, wowczas po utracie komunikacji i uptywie czasu ustawionego

w tym parametrze, zostanie wyswietlona informacja “cE10”.
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WENIZI & Protokot komunikacyjny

Nastawy

Nastawa fabryczna: 0
0 Tryb Modbus ASCII, protokot <7,N,2>
1 Tryb Modbus ASCII, protokét <7,E,1>
2 Tryb Modbus ASCII, protokot <7,0,1>
3 Tryb Modbus RTU, protokét <8,N,2>
4 Tryb Modbus RTU, protokot <8,E,1>
5 Tryb Modbus RTU, protokét <8,0,1>

1. Sterowanie napedem AMD-E z komputera lub z PLC
* Naped AMD-E moze by¢ skonfigurowany do pracy w sieci w nastepujacych trybach: ASCII
(American Standard Code for Information Interchange) lub RTU (Remote Terminal Unit).
Uzytkownik wybiera protokdt komunikacyjny w Pr 09.04
* Opis kodu:

Tryb ASCII:

Kazda dana 8-bitowa stanowi kombinacje dwoch znakéw ASCII. Przyktadowo: dana

64Hex, jest reprezentowana przez ,6” (36 Hex) oraz ,4” (34 Hex).

Cyfra 0 1’ 2 3 ‘4 ‘5’ ‘6’ 7
Kod ASCII 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H

Cyfra ‘8’ 9’ ‘A B’ C D’ ‘E’ ‘F’
Kod ASCII 38H 39H 41H 42H 43H 44H 45H 46H

Tryb RTU:

Kazda dana 8-bitowa stanowi kombinacje dwdéch cyfr hexadecymalnych 4-bitowych.
Przyktadowo 64Hex = 6Hex + 4Hex.

2. Format Danych

Ramka 10-bitowa (dla ASCII)
(7.N.2)

Bit 0 1 2 3 4 5 6 Bit Bit
startu stopu : stopu

4— Znak 7-bitowy —»
4— Ramka znaku 10-bitowa
(7.E.1)

Bit = 4 2 3 4 5 ¢ Bt Bi
startu pazys.stoou
<«— Znak 7-bitowy —»
4+— Ramka znaku 10-bitowa
(7.0.1)

Bit o 4 2 3 4 5 ¢ Bt B
startu niepaz:stopu
——— Znak 7-bitowy ——»
— Ramka znaku 10-bitowa

v

v

v
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Ramka 11-bitowa (dla RTU)):

(8.N.2)
Bit Bit : Bit
startu 0 1 2 3 4 5 6 7 stopu ; stopu

<4—  Znak 8-bitowy
— Ramka znaku 11-bitowa

v

V.

(8.E.1)
Bit Bit : Bit
startu 0 1 2 3 4 5 6 7 pazys:stopu

4— Znak 8-bitowy

v

—— Ramka znaku 11-bitowa >
(8.0.1)

Bit Bit  Bit
startu: 0 1 2 3 4 5 6 7 niepaz stopu

<4— Znak 8-bitowy
— Rambka znaku 11-bitowa

v

3. Protokét komunikacyjny
3.1 Ramka danych komunikacyjnych:

Tryb ASCII:

STX Znak Start .’ (3AH)

Starszy bajt adresu | Adres komunikacyjny napedu:

Miodszy bait adresu 8-bitowy adres zawiera 2 kody ASCII

Starszy bajt komendy | Kod komendy:

Miodszy baijt komendy 8-bitowa komenda zawiera 2 kody ASCII

DANA (n-1) Zawartos¢ danych:
do Nx8-bitowa dana zawiera 2n kodéw ASCII
DANAO n<=20, maksymalnie 40 kodéw ASCII

Starszy bajt LRC Suma kontrolna LRC:
Miodszy bajt LRC 8-bitowa suma kontrolna zawiera 2 kody ASCII

END1 Znak END:
ENDO END1=CR (0D H), ENDO= LF(0A H)
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Tryb RTU:
START Przerwa ponad 10 ms
Adres Adres komunikacyjny napedu (8-bitowy)
Komenda Kod komendy (8-bitowy)
DANA (n-1) .
d Zawartos$¢ danych:
o
nx8-bitowa dana, n<=40
DANA O
Mitodszy bajt CRC | Suma kontrolna CRC:
Starszy baijt CRC 16-bitowa suma kontrolna zawiera 2 znaki 8-bitowe
END Czas zwtoki ponad 10 ms

3.2 Adres komunikacyjny
Poprawny adres komunikacyjny miesci sie w zakresie 0 do 255. Adres zerowy oznacza, ze
informacja jest dla wszystkich napedoéw w sieci. W takim przypadku AMD-E nie wysytajg

odpowiedzi do jednostki Master.

O00H: Informacja do wszystkich napedow w sieci
01H: Naped o adresie 01
OFH: Naped o adresie 15
10H: Naped o adresie 16

FEH: Naped o adresie 254

Przyktad: Komunikacja z napedem o adresie 16 decymalnie (10H):
Tryb ASCII: Adres="1",’0’ => ‘“1’=31H, ‘0’=30H
Tryb RTU: Adres=10H

3.3 Kod komendy oraz dane
Format danych komunikacyjnych zalezy od kodu komendy. Istniejg dwa kody komendy:
03H: czytaj dane z rejestru (stuzy do odczytywania danych z jednego lub kilku rejestréw)

06H: zapisz dang do rejestru (stuzy do zapisu pojedynczej danej do rejestru)

Ponizej przedstawione sg przyktady uzycia komend:
(1) Komenda 03H:
Przyktad: czytanie kolejnych dwoch danych od rejestru o adresie 2102H, adres napedu 01H
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Tryb ASCII:
STX “ STX <
Adres 0 Adres 0
napedu ‘q napedu q
0 0
Komenda Komenda
l3’ £3’
2 Liczba danych o
q li bajtach Qq’
Adres poczatku 1 (liczone w bajtach) 4
danych 0 o
o Zawartos$¢ adresu ik
poczatkowego
0 2102H A
Liczba danych 0 o
(liczone w stowach) ‘0 ‘o
2 Zawartos¢ adresu o
D 2103H 0
Suma LRC
I7! O’
CR T
END Suma LRC
LF 9’
CR
END
LF
Tryb RTU:
Pytanie: Odpowiedz:
Adres napedu 01H Adres napedu 01H
Komenda 03H Komenda 03H
Adres danej 21H Liczba danych 04H
poczatkowe; 02H (liczone w bajtach)

Liczba danych O00H Zawartosé adresu 17H
(liczone w stowach) 02H 2102H 70H
Mt. bajt sumy CRC 6FH Zawartosé adresu OOH
St. bajt sumy CRC | F7H 2103H 00H

Mt. bajt sumy CRC FEH
St. bajt sumy CRC 5CH
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(2) Komenda 06H:.
Przyktad: zapis danej 6000(1770H) do rejestru 0100H. adres napedu to 01H.

Tryb ASCII:
Zapis: Odpowiedz:
STX < STX <
‘Ol ‘0’
Adres napedu Adres napedu
‘1! l1!
‘0! IO’
Komenda Komenda
£6l l6!
(0 IOJ
‘1! 15
Adres danej Adres danej
GO! IOJ
0 0
‘1! ‘1!
I7l l7’
Zawarto$¢ danej Zawartos¢ danej
‘7! i7,
‘Ol IO!
‘7! l7’
Suma LRC Suma LRC
‘1! l1’
CR CR
END END
LF LF
Tryb RTU:
Zapis: Odpowiedz:
Adres napedu 01H Adres napedu 01H
Komenda 06H Komenda 06H
01H 01H
Adres danych Adres danych
O0H O0H
17H 17H
Zawarto$¢ danych Zawarto$¢ danych
70H 70H
Mt. bajt sumy CRC 86H Mt. bajt sumy CRC 86H
ST. bajt sumy CRC 22H St. bajt sumy CRC 22H
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3.4 Suma kontrolna

Tryb ASCII:

Suma LRC (Longitudinal Redundancy Check) wyliczana jest poprzez sumowanie modulo
256 wartosci bajtéw od pierwszego bajtu adresu napedu do ostatniego znaku danych,
nastepnie wyliczana jest reprezentacja hexadecymalna — zanegowana warto$¢ sumy w
kodzie uzupetnienia do dwéch (U2).

Przyktad: czytanie jednego stowa z rejestru 0401H napedu o adresie 01H.

STX (o
Adres napedu ‘0
qr
Komenda 0
3
O
Y
Adres poczatku danych P
oy
O
O

Liczba danych
O
oy
Suma LRC ‘F
&
END 1 CR
END O LF

Wyliczanie sumy kontrolnej LRC:
01H+03H+04H+01H+00H+01H=0AH = 00001010 (binarnie), co w kodzie U2
(zanegowane+1) daje: 11110101+1 = 11110110(binarnie) = F6H
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Tryb RTU:
Adres napedu 01H
Komenda 03H
Adres poczatku danych 21H
02H
Liczba danych OOH
(liczone w stowach) 02H
Mtodszy bajt sumy CRC 6FH
Starszy bajt sumy CRC F7H

Suma CRC (Cyclical Redundancy Check) wyliczana jest w nastepujacych krokach:

Krok 1: Ladowanie rejestru 16-bitowego (zwanego rejestrem CRC) wartoscig FFFFH.
Krok 2: Exclusive OR pierwszego bajtu ramki z mtodszym bajtem 16-bitowego rejestru CRC,
umieszczenie wyniku w rejestrze CRC.
Krok 3: Przesuniecie zawartosci rejestru CRC o jeden bit w prawo wprowadzajac zero na
pozycje najstarszg oraz sprawdzenie bitu najnizszej wagi.
Krok 4: Jesli bit najnizszej wagi jest zero, powtarzamy krok 3, jesli nie, Exclusive OR CRC z
wartoscig AOO1H.
Krok 5: Powtorzenie krokow 3 i 4-ty az do oSmiu przesunieé. Po ich realizacji kompletny bajt
zostat przeliczony.
Krok 6: Powtdrzenie krokow 2 do 5 dla nastepnego bajtu ramki. Kontynuacja az wszystkie
bajty ramki oprécz CRC zostang przekonwertowane. Koncowa warto$¢ rejestru CRC
pozostaje w rejestrze CRC Podczas transmitowania CRC w wiadomosci, nastepuje zamiana

miejscami bajtow miodszego i starszego tj. pierwszy podlega transmisji bajt mtodszy.

Ponizej podano przyktad generacji CRC w jezyku C. Funkcja posiada dwa argumenty:
Unsigned char* data €< wskaznik pozycji w buforze informacji
Unsigned char length € liczba bajtéw w buforze informacji

Funkcja zwraca wartoS¢ w postaci unsigned integer.

Unsigned int crc_chk(unsigned char* data, unsigned char length){
intj;
unsigned int reg_crc=0xFFFF;
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while(length--){
reg_crc "= *data++;
for(j=0;j<8,j++){
if(reg_crc & 0x01){ /* LSB(b0)=1*/
reg_crc=(reg_crc>>1) » 0xA001;
Jelse{
reg_crc=reg_crc >>1;
}
}
}

return reg_crc;

}

3.5 Lista adreséw rejestrow

Ponizej zamieszczono liste adreséw rejestréw i opis ich zawartosci.

Zawartosc¢ Adres Funkcja

GG oznacza grupe parametrow, nn numer parametru.
Przyktadowo, adres rejestru parametru 04.01 to 0401H.
Podczas odczytu parametru przez komende 03H,
jednorazowo czytany jest jeden parametr.

Parametry

napedu GGnnH

00B: Brak funkcji
01B: Stop

10B: Praca

11B: Jog + Praca

Bit 0-1

Bit 2-3 Zarezerwowany

Zadawanie | 2000H 00B: Brak funkcji

czestotliwosci , 01B: FWD (W Prawo)
i komend Bit 4-5 .
. 10B: REV (W Lewo)
sterujgcych _ ,
11B: Zmiana kierunku
(Tylko do
zapisu) Bit 6.7 00B: Wybor 1-go zestawu czaséw rozbiegu/ ham
| -
01B: Wybor 2-go zestawu czasow rozbiegu/ ham
Bit 8-15 | Zarezerwowany
2001H | Czestotliwos¢ zadana
Bit 0 1: EF (awaria zewnetrzna)
2002H Bit 1 1: Reset
Bit 2-15 Zarezerwowany
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Zawartos¢é Adres Funkcja

: Brak btedu

: Przetezenie (oc)

: Przepiecie (ov)

: Przekroczona temperatura IGBT (oH1)

: Przekroczona temperatura ptyty mocy (oH2)
: Przecigzenie (oL)

: Przecigzenie 1 (oL1)

: Przecigzenie 2 (oL2)

0o N OO oA W N -~ O

: Awaria zewnetrzna (EF)

[{e]

: Prad 2 x przekroczyt prad znamionowy podczas rozb. (ocA)
10: Prad 2 x przekroczyt pr. znamionowy podczas ham. (ocd)
11: Prad 2 x przekroczyt prad znamionowy wstanie ustal (ocn)
12: Doziemienie (GFF)

13: Zanik napiecia (Lv)

14: Zanik fazy zasilania (PHL)

15: Zewnetrzna blokada napedu

16: Btad auto rozbiegu/hamowania (cFA)

Aktualnie 17: Btednie wprowadzone hasto dostepu (codE)
wystepujacy 18: Btad zapisu CPU do piyty mocy (CF1.0)
stan awaryjny
napedu 2100H | 19: Btad odczytu CPU z ptyty mocy (CF2.0)
(Tylko do 20: CC, OC awaria zabezpieczenia sprzetowego (HPF1)
odczytu) 21: OV awaria zabezpieczenia sprzetowego (HPF2)

22: GFF awaria zabezpieczenia sprzetowego (HPF3)
23: OC awaria zabezpieczenia sprzetowego (HPF4)
24: Btad fazy U (cF3.0)

25: Btad fazy V (cF3.1)

26: Btad fazy W (cF3.2)

27: Btad obwodu posredniczacego DC (cF3.3)

28: Przegrzanie IGBT (cF3.4)

29: Przegrzanie ptyty mocy (cF3.5)

30: Btad zapisu CPU do ptyty sterujgcej (cF1.1)

31: Btad odczytu CPU z ptyty sterujacej (cF2.1)

32: Brak sygnatu 4-20mA na wejsciu ACI (AErr)

34: Ochrona PTC silnika — przegrzanie (PtC1)

121 &

APATOR

CONTROL



Rozdziat 4 Parametry

Zawartosé Adres Funkcja
00B: Naped w trybie STOP
01B: Naped hamuje (przechodzi z trybu START
do trybu STOP)

Bit 0-1 10B: Naped w trybie START, jednak nie pracuje
gdyz czestotliwo$é zadana jest ponizej
czestotliwosci minimalne;j

11B: Naped w trybie START
Bit 2 1: Podano komende predkosci JOG
Bit 3-4 00B: Wybrano kierunek obrotow W Prawo, silnik
kreci sie w prawo
Status 01B: Wybrano kierunek obrotow W Prawo, silnik
napedu 2101H kreci sie w lewo
(Tylko do _ - —
odczytu) 10B: Wybrano kierunek obrotow W Lewo, silnik
kreci sie w prawo
11B: Wybrano kierunek obrotéw W Lewo, silnik
kreci sie w lewo
Bit 5-7 Zarezerwowany
. 1: Czestotliwos¢ zadawana przez interfejs
Bit 8 . .
komunikacyjny
Bit 9 1: Czestotliwos¢ zadawana przez sygnaty
analogowe
Bit 10 1: Komendy sterujgce z interfejsu kom.
Bit 11-15 | Zarezerwowany
2102H | Czestotliwos¢ zadana
2103H | Czestotliwos¢ wyjsciowa
2104H | Prad wyjsciowy
2105H | Zarezerwowany
Wielkosé 2106H | Zarezerwowany
monitorowana
2107H | Zarezerwowany
(Tylko do
odczytu) 2108H | Warto$¢ napiecia w obwodzie posredniczacym DC
2109H | Napiecie wyjsciowe
210AH | Temperatura IGBT (°C)
2116H | Zarezerwowany
2117H | Zarezerwowany
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3.6 Odpowiedzi niestandardowe

Po otrzymaniu komendy od urzgdzenia nadrzednego naped powinien wysta¢ standardowg

odpowiedz. Ponizej opisano okolicznos$ci, w ktorych zachodzi sytuacja odpowiedzi

niestandardowej do jednostki nadrzedne;:

1) Naped nie otrzymuje informaciji w zwigzku z wystgpieniem btedu komunikacji, zatem nie

wysyta odpowiedzi. Jednostka nadrzedna moze wykryC ten stan poprzez detekcje

przekroczenia czasu (odpowiedz nie nadchodzi w okre$lonym czasie).

2) Jesli naped otrzyma informacje wolng od btedéw komunikacji, lecz nie potrafi jej

przetworzy¢, wysyta odpowiedz niestandardowg do jednostki nadrzednej, jednoczesnie na

wyswietlaczu napedu pojawi sie kod btedu ,CExx”. ,xX" informac;ji ,CExx” stanowi kod btedu

transmisji. Opis wszystkich btedéw transmisji znajduje sie w tabelce ponizej.

Kod btedu

Wyjasnienie

01

Niepoprawny kod komendy.

Kod komendy otrzymany w wiadomosci przychodzacej nie jest
dostepny dla danego napedu.

02

Niepoprawny adres rejestru.

Adres rejestru otrzymany w wiadomosci przychodzacej nie jest
dostepny w napedzie.

03

Niepoprawna wartos¢ danych.

Wartosci danych otrzymane w komendzie przychodzacej nie
odpowiadajg specyfikacji danych napedu

04

Awaria urzadzenia typu Slave.
Naped nie moze podjg¢ wymaganego dziatania.

10

Przekroczenie czasu detekcji utraty komunikaciji.
Patrz Pr 09.03

Dla odpowiedzi niestandardowej, bit najwyzszej wagi komendy jest ustawiony na 1, a kod

btedu wyjasnia przyczyne zaistnienia odpowiedzi niestandardowej. Oto przykfad odpowiedzi
niestandardowej dla kodu komendy 06H (kod btedu 02H):
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Tryb ASCII: Tryb RTU:
STX - Adres napedu 01H
M. bajt adresu 0’ Komenda 86H
St. bajt adresu 9’ Kod btedu 02H
Mt. bajt komendy ‘8’ Mt. bajt sumy CRC C3H
St. bajt komendy 6 St. bajt sumy CRC A1H
‘O’
Kod btedu
‘2’
Mt. bajt sumy LRC e
St. bajt sumy LRC 7
END 1 CR
END O LF

X Ll Zarezerwowany

Xl Zarezerwowany

UERIFAEl » Czasu opoznienia odpowiedzi napedu Jednostki: 2ms
Nastawy 0 ~ 200 (400 milisekund) Nastawa fabryczna: 1

L1 Parametr definiuje czas opdznienia odpowiedzi napedu po otrzymaniu komendy

komunikacyjnej, jak pokazano ponizej. Jednostke stanowi czas 2 milisekundy.

Szyna RS485

Komenda PC lub PLC ¢ N Odpowiedz napedu

<

Czas obstugi| Czas opdznienia
maks.6msek | ©dpowiedzi napedu
Pr.09.07
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VLI v Predkos$é transmisji dla opcjonalnego modutu USB

Nastawa fabryczna: 2

Nastawy 0 4800 bitéw na sekunde

9600 bitow na sekunde

19200 bitéw na sekunde
38400 bitow na sekunde
57600 bitow na sekunde

AW N -

Niniejszy parametr ustala predkos¢ transmisji dla modutu opcjonalnego interfejsu USB.

(BN & Protokot komunikacyjny dla opcjonalnego modutu USB

Nastawa fabryczna: 1
Tryb Modbus ASCII, protokét <7,N,2>
Tryb Modbus ASCII, protokét <7,E,1>
Tryb Modbus ASCII, protokot <7,0,1>
Tryb Modbus RTU, protokét <8,N,2>
Tryb Modbus RTU, protokot <8,E,1>
Tryb Modbus RTU, protokét <8,0,1>

Nastawy

a A WO N -~ O

m ¥ Reakcja na btad transmis;ji dla opcjonalnego modutu USB

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Ostrzezenie i kontynuacja pracy
1 Ostrzezenie i hamowanie stromos$ciowe
2 Ostrzezenie i hamowanie wybiegiem
3

Brak ostrzezenia i kontynuacja pracy

Parametr ustala reakcje napedu na btad transmisji opcjonalnego modutu USB.

# Czas detekcji utraty komunikacji dla modutu USB Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 120.0 sekund Nastawa fabryczna: 0.0

0.0 Funkcja wytgczona

BEERER Port do komunikacji z PLC

Nastawy 0 RS485

Nastawa fabryczna: 0

1 Modut opcjonalny USB
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Grupa 10: Parametry Regulatora PID

m Zadajnik punktu pracy PID

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Regulator PID wytgczony
1 Przyciski A ¥ panelu cyfrowego
2 Wejscie AVI: (0-10V)
3 Wejscie ACI: (4-20mA/0-10V)
4 Nastawa parametru 10.11

AN

Przy pomocy parametru 10.00 zatgcza sie prace regulatora PID i wybiera skad ma by¢
zadawany punkt pracy regulatora.

Jezeli punkt pracy regulatora jest zadawany poprzez przyciski A ¥ panelu cyfrowego

(Pr 10.00=1) wéwczas parametr 02.00 nalezy ustawi¢ na 0

Gdy regulator PID jest zatagczony (Pr 10.00#0), punkt pracy PID mozna takze wybierac za
pomocg wejs¢ wielofunkcyjnych poprzez wybor predkosci predefiniowanych
zaprogramowanych w Pr 05.00~05.14.

UWAGA: Punkt pracy regulatora PID zadaje sie w przedziale 0 do Maksymalnej Czestotliwosci
Wyjsciowej (Pr 01.00).

Przyktad: Zrédtem sygnatu sprzezenia zwrotnego PID jest czujnik ci$nienia 0-1MPa,
Maksymalna Czestotliwos¢ Wyjsciowa ustawiona jest na 50Hz (Pr 01.00=50), a punkt pracy
PID zadawany jest z parametru 10.11 (Pr 10.00=4). Jezeli punkt pracy PID chcemy ustawi¢ na
poziomie 0,5MPa (50% z 1MPa), wowczas do parametru 10.11 musimy wpisac 25 (50% z 50Hz)

m Sygnat sprzezenia zwrotnego PID

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Dodatnie sprzezenie zwrotne PID z wejscia AVI (0-10V).
1 Ujemne sprzezenie zwrotne PID z wejscia AVI (0-10V)
2 Dodatnie sprzezenie zwrotne PID z wejscia ACI (4-20mA/0-10V)
3 Ujemne sprzezenie zwrotne PID z wejscia ACI (4-20mA/0-10V)

Nastawa Pr 10.01 decyduje o sposobie wyliczania sygnatu btedu regulatora PID:

1)  Dodatni sygnat sprzezenia zwrotnego
Sygnat btedu PID = sygnat sprzezenia zwrotnego minus punkt pracy PID
2)  Ujemny sygnat sprzezenia zwrotnego

Sygnat btedu PID = punkt pracy PID minus sygnat sprzezenia zwrotnego
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m ~Wzmocnienie Cztonu Proporcjonalnego (P) Jednostki: 0. 1
Nastawy 0.0do 10.0 Nastawa fabryczna: 1.0

Parametr okresla wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (P). Jesli pozostate dwa cztony (| oraz

D) sg zerowe, PID dziata jako regulator proporcjonalny.

m ~ Czton Catkujacy (1) Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 100.0 sekund Nastawa fabryczna: 1.00

0.00 Czon catkujacy wylaczony

Parametr okresla udziat cztonu catkujgcego w sterowaniu PID.

m # Czton Rézniczkujacy (D) Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 1.00 sekund Nastawa fabryczna: 0.00

Parametr okre$la udziat cztonu rézniczkujacego w sterowaniu PID. Czton rézniczkujacy
pozwala to na skrocenie czasu odpowiedzi regulatora, ale moze powodowac

przekompensowania.

m Ograniczenie gorne cztonu catkujacego Jednostki: 1

Nastawy 0do 100 % Nastawa fabryczna: 100

Parametr okresla gérny limit dla cztonu catkujgcego (I) i tym samym ogranicza zakres zmian
czestotliwosci wywotany cztonem (I).

Zaleznosc jest nastepujgca: Ograniczenie Gorne = (Pr.01.00) x (Pr.10.05)/100.

m Czas opoznienia filtru cyfrowego PID Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 2.5 sekund Nastawa fabryczna: 0.0

Celem obnizenia dynamiki zmian na wyjsciu PID zastosowano rézniczkujacy filtr cyfrowy.

Pozwala on na ttumienie nadmiernych oscylacji regulatora PID.

(LAYE Ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej PID Jednostki: 1
Nastawy 0do 110 % Nastawa fabryczna: 100

Parametr definiuje procentowg wartos¢ ograniczenia czestotliwosci wyjsciowej PID:

Ograniczenie Czestotliwosci Wyjsciowej = (Pr.01.00) x (Pr.10.07)/100.
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Kompletny schemat regulatora PID zamieszczono ponizej:

Ogranicz. "i Ogranicz. ;
Punkt + Czlonu |+ Filtr Czestotl.
Pracy Pled 1 Lid oy Jesm L i | oo
10.02 10.03 10.05 10.07 10.06
| D
[Wzmocn. 10.04 Sprzez.
Sygnatu Zwrotne
Sprzez. PID
10.10 10.01
(KL 3 Czas detekcji btednego sygnatu sprzezenia zwrotnego PID Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 3600 sekund Nastawa fabryczna: 60.0

Parametr okre$la czas wykrywania btednego sygnatu sprzezenia zwrotnego PID, gdy sygnat ten
jest sygnatem pradowym 4-20mA z wejscia ACI. Po spadku sygnatu ponizej 4mA i uptywie
czasu nastawionego w Pr 10.08 nastepuje reakcja zgodnie z nastawg Pr 10.09.

Nastawa 0.0 powoduje, ze detekcja btednego sygnatu sprzezenia zwrotnego jest wylgczona.

Odpowiedz na btedny sygnat sprzezenia zwrotnego PID

Nastawa fabryczna: 0

Nastawy 0 Ostrzezenie FbE i hamowanie stromosciowe
1 Ostrzezenie FbE i hamowanie wybiegiem
2 Ostrzezenie FbE i kontynuacja pracy

Niniejsza funkcja dotyczy wytgcznie sygnatu pradowego 4-20mA z wejscia ACI. Wiecej

informacji patrz Pr 10.08.

Wzmocnienie sygnatu sprzezenia zwrotnego PID Jednostki: 0.1

0.0do 10.0

Nastawy Nastawa fabryczna: 1.0

Jest to nastawa wzmocnienia analogowego sygnatu sprzezenia zwrotnego. Patrz schemat

regulatora PID w opisie Pr 10.07.

» Cyfrowy zadajnik punktu pracy PID Jednostki: 0.01

Nastawy 0.00 do 600.0Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Parametr jest uzywany do zadawania punktu pracy regulatora PID, gdy Pr 10.00 = 4.

Poziom detekcji nadmiernego uchybu regulacji PID Jednostki: 0.1

Nastawy 1.0 do 50.0% Nastawa fabryczna: 10.0

LU KB Czas detekcji nadmiernego uchybu regulacji PID Jednostki: 0.1

Nastawy 0.1 do 300.0 sekund Nastawa fabryczna: 5.0

. A B
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Parametr stuzy do detekcji nadmiernego uchybu regulacji (réznica pomiedzy punktem pracy, a
sygnatem sprzezenia zwrotnego)

Jesli uchyb regulacji jest wiekszy od Pr 10.12 przez czas Pr 10.13, naped wystawi sygnat na
wyjscie z nastawg 16 (Pr 03.00~ 03.01=16).

m Czas do wigczenia trybu uspienia Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 6550 sekund Nastawa fabryczna: 0.0
mCZQStOt“WOéé uspienia napedu Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 600.0 Hz Nastawa fabryczna: 0.00
mCZQStOt“WOéé przebudzenia napedu Jednostki: 0.01
Nastawy 0.00 do 600.0 Hz Nastawa fabryczna: 0.00

Gdy czestotliwos¢ zadana z PID spadnie ponizej czestotliwosci uspienia napedu (Pr 10.15)
naped obnizy czestotliwo$¢é do wartosci wynikajgcej z nastawy parametry 10.15 i po uptywie
czasu nastawionego w Pr 10.14 przejdzie w stan uspienia (obnizy czestotliwos¢ do OHz).
Wybudzenie napedu ze stanu uspienia nastgpi, gdy czestotliwos¢ zadana wypracowana przez
PID wzroscie powyzej czestotliwosci przebudzenia napedu (Pr 10.16).

Uwaga: Czestotliwos¢ przebudzenia napedu musi by¢ wieksza od czestotliwosci uspienia

napedu (Pr 10.16>Pr 10.15)

Czestotliwos¢
A

czestotliwos¢ zadana wyliczona przez PID

czestotliwos¢
wyjsciowa

- Czas
10.14
(A VA \Vybor minimalnej czestotliwosci zadanej z PID

Nastawa fabryczna: 0
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Nastawy 0 OHz

1 Minimalna czestotliwos¢ wyjsciowa (Pr 01.05)
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Grupa 11: Parametry Modutu Rozszerzenh Wejsé/Wyjsé Wielofunkcyjnych

Parametry dotyczg modutdéw rozszerzen wyjs¢ przekaznikowych EME-R2C2 i EME-R3AA oraz
wejsc/wyjs¢ cyfrowych EME-D33A. Przed rozpoczeciem pracy z parametrami grupy 11 nalezy sie

upewnic¢, ze modut rozszerzen zostat poprawnie zainstalowany w napedzie. Patrz dodatek B.

Wyjscie Wielofunkcyjne MO2/RA2

Wyjscie Wielofunkcyjne MO3/RA3

Wyjscie Wielofunkcyjne MO4/RA4
Wyjscie Wielofunkcyjne MO5/RAS
Wyjscie Wielofunkcyjne MO6/RA6

Wyjscie Wielofunkcyjne MO7/RA7
Nastawy 0 do 21 Nastawa fabryczna: 0

Nastawy: Patrz opis parametrow 03.00~03.01

Wejscie Wielofunkcyjne MI7

Wejscie Wielofunkcyjne MI8

Wejscie Wielofunkcyjne MI9

Wejscie Wielofunkcyjne MI10

Wejscie Wielofunkcyjne MI11
Wejscie Wielofunkcyjne MI12

Nastawy 0do 24 Nastawa fabryczna: 0

Nastawy: Patrz opis parametréow 04.05~04.08
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Grupa 12: Parametry Modutu Rozszerzen Wejs¢/Wyjsé Analogowych

Parametry dotyczg karty rozszerzen wejs¢/wyj$¢ analogowych EME-A22A. Przed rozpoczeciem
pracy z parametrami grupy 12 nalezy sie upewnic¢ co do poprawnosci zainstalowania modutu

rozszerzen. Szczegoty — patrz dodatek B.

m Wybor funkcji wejscia analogowego Al1

Nastawy

Nastawa fabryczna: 0
0 Brak funkcji
1 Zrédto 1-szego zadajnika czestotliwosci
2 Zrodto 2-giego zadajnika czestotliwosci
3 Punkt pracy regulatora PID (zatgczenie PID)
4 Dodatnie sprzezenie zwrotne dla PID

5 Ujemne sprzezenie zwrotne dla PID

Wybér trybu pracy wejscia analogowego Al1

Nastawa fabryczna: 1
Nastawy 0 Wejscie pradowe

1 Wejscie napieciowe

Poza nastawg parametru, nalezy dokona¢ nastawy odpowiedniego przetgcznika ,pradowe/
napieciowe”
napieciowe AvVI3 AVI4 AVO1 AVO2

pradowe  Acj2 ACI3 ACO71 ACO2

Napiecie minimalne wejscia Al1 gdy Pr 12.01=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V Nastawa fabryczna: 0.0

(VA Sygnat minimalny zadany z wejscia Al1 gdy Pr 12.01=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

Napiecie maksymalne wejscia Al1 gdy Pr 12.01=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V Nastawa fabryczna: 10.0

Sygnat maksymalny zadany z wejscia Al1 gdy Pr 12.01=1 Jednostki: 0.1

, 0 H B
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Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Prad minimalny wejscia Al1 gdy Pr 12.01=0 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 20.0mA Nastawa fabryczna: 4.0

(PA\T@l Sygnat minimalny zadany z wejscia Al1 gdy Pr 12.01=0 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0
Prad maksymalny wejscia Al1 gdy Pr 12.01=0 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 20.0mA Nastawa fabryczna: 20.0
Sygnat maksymalny zadany z wejscia Al1 gdy Pr 12.01=0 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Wybér funkcji wejscia analogowego Al2

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy Brak funkciji

Zrédto 1-szego zadajnika czestotliwosci

0

1

2 Zrodto 2-giego zadajnika czestotliwosci
3 Punkt Pracy PID (zataczenie PID)

4

Dodatnie sprzezenie zwrotne dla PID

5 Ujemne sprzezenie zwrotne dla PID

Wybér trybu pracy wejscia analogowego Al2

Nastawa fabryczna: 1
Nastawy 0 Wejscie pragdowe

1 Wejscie napieciowe

Poza nastawg parametru, nalezy dokona¢ nastawy odpowiedniego przetgcznika ,pradowe/

napieciowe”
napieciowe AVI3 AVI4 AVO1 AVO2
pradowe AC/2 ACI3 ACO1 ACO2
m Napiecie minimalne wejscia Al2 gdy Pr 12.11=1 Jednostki: 0.1
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Nastawy 0.0do 10.0V Nastawa fabryczna: 0.0

Sygnat minimalny zadany z wejscia Al2 gdy Pr 12.11=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

Napiecie maksymalne wejscia Al2 gdy Pr 12.11=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 10.0V Nastawa fabryczna: 10.0

Sygnat maksymalny zadany z wejscia Al2 gdy Pr 12.11=1 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Prad minimalny wejscia Al2 gdy Pr 12.11=0 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 20.0mA Nastawa fabryczna: 4.0

(VA Sygnat minimalny zadany z wejscia Al2 gdy Pr 12.11=0 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 0.0

Prad maksymalny wejscia Al2 gdy Pr 12.11=0 Jednostki: 0.1

Nastawy 0.0 do 20.0mA Nastawa fabryczna: 20.0

Sygnat maksymalny zadany z wejscia Al2 gdy Pr 12.11=0 Jednostki: 0.1
Nastawy 0.0 do 100.0% Nastawa fabryczna: 100.0

Wybor trybu pracy wyjscia analogowego AO1

Nastawa fabryczna: 0
Nastawy 0 Wyjscie napieciowe (0-10V)
1 Wyjscie prgdowe (0-20mA)
2 Wyjscie pragdowe (4-20mA)

Poza nastawg parametru, nalezy dokona¢ nastawy odpowiedniego przetgcznika ,pradowe/

napieciowe”
napieciowe AVI3 AVi4 AVO1 AvVO2

1A 181818

pradowe AC/2 ACI3 ACO1 ACO2

m Sygnat na wyjsciu analogowym AO1

Nastawy 0 Czestotliwos¢ wyjsciowa (0 do Maksymalnej Czestotliwosci Wyj.)

Nastawa fabryczna: 0
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1 Prad wyjsciowy (0 do 250% pradu znamionowego przemiennika)

Wzmocnienie wyjscia analogowego AO1

Nastawy 1 do 200%
m Wybér trybu pracy wyjscia analogowego AO2

Nastawy 0

Jednostki: 1

Nastawa fabryczna: 100

Nastawa fabryczna: 0
Wyjscie napieciowe (0-10V)

Wyjscie pragdowe (0-20mA)
2 Wyjscie prgdowe (4-20mA)

Poza nastawg parametru, nalezy dokona¢ nastawy odpowiedniego przetgcznika ,pradowe/
napieciowe”

napigciowe Avi3 AVI4 AVO1 AVO2

1A 188l

pradowe  ACI2 ACI3 ACO1 ACO2

m Sygnat na wyjsciu analogowym AO2

Nastawy 0

1 Prad wyjsciowy (0 do 250% pradu znamionowego przemiennika)

szmocnienie wyjécia analogowego AO2
Nastawy 1 do 200%

Nastawa fabryczna: 0
Czestotliwos¢ wyjsciowa (0 do Maksymalnej Czestotliwosci Wyj.)

Jednostki: 1

Nastawa fabryczna: 100
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Rozdziat 5 Stany awaryjne

Naped AMD-E wyposazony jest w zintegrowany system diagnostyczny ze stosownymi
ostrzezeniami i sygnalizacjg stanow awaryjnych. Po wykryciu btedu, uaktywniony zostaje
odpowiedni element systemu ochronnego. Na panelu cyfrowym wyswietlony zostaje jeden z
ponizszych komunikatéw. Uzytkownik posiada dostep do ostatnich pieciu stanéw awaryjnych

zapisanych w pamieci napedu — parametry 06.08~06.12.

Kod

bledu Opis stanu awaryjnego Dziatania korekcyjne

1. Sprawdzi¢, czy moc silnika odpowiada mocy
napedu.

2. Sprawdzi¢ potgczenia kablowe pomiedzy
napedem, a silnikiem pod katem mozliwych
zwaré i doziemien.

3. Sprawdzi¢, czy nie wystepujg poluzowane

o Przetezenie potaczenia na zaciskach napedu i silnika.
YL | Nadmierny przyrost pradu 4.  Zwiekszy¢ czas rozbiegu.
wyjsciowego napedu. 5. Sprawdzi¢, czy silnik nie jest nadmiernie
obcigzony.

6. Jesli po usunieciu zwar¢ oraz sprawdzeniu
pozostatych punktéw powyzej nadal dziata
blokada, nalezy naped odesta¢ do producenta
celem diagnostyki i przeprowadzenia
naprawy.

1. W zrost napiecia DC moze by¢é spowodowany
hamowaniem silnika. Zwiekszy¢ czas
hamowania lub zastosowaé hamowanie przy
uzyciu rezystora hamowania.

2. Sprawdzi¢, czy wymagana moc hamowania
odpowiada specyfikacji napedu.

Przepiecie
AT Napiecie DC przekroczyto
wartos¢ dopuszczalng.

1. Sprawdzi¢ poprawnos¢ zakresu temperatury
otoczenia.
' 2. Sprawdzi¢ droznos¢ otworow wentylacyjnych
O 1 | Przegrzanie napedu lub szafy.
o H ,_:' Zbyt wysoka temperatura 3. Usuna¢ wszystkie obce ciata z radiatora
radiatora. i sprawdzi¢, czy nie jest on zabrudzony.
4. Sprawdzi¢ stan i wyczysci¢ wentylator.
5. Zapewni¢ stosowng przestrzen wentylacyjng

wokot napedu (Patrz rozdziat 1).

. 1. Sprawdzi¢, czy napiecie zasilania odpowiada
Podnapiecie o
: Naped wykrywa napiecie DC specyfikacji napedu.
Lu N S : 2. Sprawdzi¢, czy naped nie jest przecigzony.
ponizej wartosci minimalne;. . i .
3. Sprawdzi¢ poprawnos¢ okablowania.
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Rozdziat 5 Stany awaryjne
S Opis stanu awaryjnego Dziatania korekcyjne
btedu P ryjneg Y]

S
!
"=

Przecigzenie napedu

Uwaga: naped AMD-E moze
generowac do 150% pradu
Znamionowego przez
maksymalnie 60 sekund.

—_—

Sprawdzi¢, czy silnik nie jest przecigzony.

2. ZredukowacC nastawe kompensacji momentu
w Pr.07.02.

3. Zastosowac naped o wyzszej mocy

Znamionowe;.

-
-

~-
- e

Przeciazenie silnika 1
Wewnetrzna elektroniczna
blokada przecigzeniowa

1. Sprawdzi¢, czy silnik nie jest przecigzony.

2. Sprawdzi¢ nastawy elektronicznego
przecigzenia termicznego (Pr 06.06 i 06.07).

3. Obnizy¢ prad wyjsciowy napedu tak, aby nie
przekraczat nastawy Pr.07.00.

N
I
l. -
-
™

Przeciazenie silnika 2
Przecigzenia silnika.

—

Zredukowac obcigzenie silnika.
2. Skorygowac nastawy detekcji nadmiernego
momentu (Pr 06.03, 06.04 i 06.05).

-
_
o
X

-

(]

-

-

-

-
!

CC (blokada pradowa)

-
-
-
X

-

™
(X

-
f
-

[

"~

OV btad elektroniki napedu

-
-
-
o

-

L)

-

p(

-
D

RN

GFF btad elektroniki napedu

-
-
-
X

-

L]
-
-

-

f

-
[

OC btad elektroniki napedu

Zwrdci¢ naped do producenta

-
-

-

-

Zewnetrzna blokada napedu

Po podaniu sygnatu na jedno z wejs¢
wielofunkcyjnych z nastawg 9 (Pr 04.05~04.08=9)
naped zaprzestaje pracy i wyswietla komunikat bb.
Po zdjeciu sygnatu komunikat znika, a naped
podejmuje prace

-
e
-

U]
-
-t

Przetezenie podczas
rozbiegu

1. Sprawdzi¢ potaczenia kablowe pomiedzy
napedem, a silnikiem pod katem mozliwych
zwarc i doziemien.

Obnizy¢ kompensacje momentu w Pr.07.02.
Zwiekszy¢ czas rozbiegu.

wn

U

-
e
-

U]
-

Przetezenie podczas
obnizania predkosci

1. Sprawdzi¢ potaczenia kablowe pomiedzy
napedem, a silnikiem pod katem mozliwych
zwarc i doziemien.

2. Zwiekszy¢ czas hamowania.

-
e
-

U]
-
-

Przetezenie podczas pracy
z predkoscig ustalong

1. Sprawdzi¢ potagczenia kablowe pomiedzy
napedem, a silnikiem pod katem mozliwych
zwaré i doziemien.

2.  Mozliwy gwattowny wzrost obcigzenia silnika.
Sprawdzi¢ potencjalne przyczyny.
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Rozdziat 5 Stany awaryjne

Kod . . . . .
biedu Opis stanu awaryjnego Dziatania korekcyjne
Po podaniu sygnatu na jedno z wejsc
wielofunkcyjnych z nastawg 14(Pr 04.05~04.08=14)
_ naped zaprzestaje pracy i wyswietla komunikat EF.
CC . . .
bl Awaria zewnetrzna Po wycofaljlu sygnatu awarie EF mozna
zresetowac.
Awarie EF mozna takze wywofac osiggniecie
wartosci koncowej zliczania przez wewnetrzny
licznik napedu — patrz Pr 03.07.
- :: ::‘: Niemoznos¢é
- "~ | zaprogramowania .
— .| wewnetrznej pamigci Zwraoci¢ naped do producenta.
C/7 1| EEPROM
c [ ._:',‘_-,‘ Niemoznos¢ odczytu 1. Nacisng¢ przycisk RESET, aby nadac
— wewnetrznej pamieci parametrom nastawy fabryczne.
c - || EEPROM 2. Zwrdcié naped do producenta.
c £ 31| Btad fazy-U
c £ 3 !| Biad fazy-v
c & 32| Btad fazy-W
—— Zwroci¢ naped do producenta.
cir 35| OViub LV
g N
cCrrJn
—— Btad czujnika temperatury
cr 35
. 1. Sprawdzi¢, czy nie zostat uszkodzony mostek
~
v | Doziemienie mocy napedu. s N .
2. Sprawdzi¢ poprawnos¢ izolacji obwodoéw
wyj$ciowych silnopragdowych.
= o 1. Sprawdzi¢, czy hamowanie nie jest nadmierne.
- - = | Btad auto . . . .
cCrrn
rozbiegu/hamowania Wytaczy¢ funkcje auto rozbiegu/hamowania —
Pr 01.16.
1. Sprawdzi¢ potaczenia RS485 pomiedzy
napedem a jednostkg master (jakosc¢ ztaczy,
_ obecnos¢ przewodow, wiasciwe piny).
- ‘- - - e 7z . r .
CC Biad komunikacji 2 Sprawd,2|c_: poprawnos¢ ustawien protokotu i
predko$ci transmisji oraz adresu napedu.
3. Sprawdzi¢ poprawnos¢ wyliczenia sumy
kontrolne;.
4. Patrz parametry grupy 9 w rozdziale 4.
_| Nieprawidtowo Trzykrotnie wprowadzono nieprawidtowe hasto
c o0« | wprowadzone hasto dostepu | dostepu w parametrze 00.08. Aby zresetowaé btad
do parametrow nalezy zdjac i ponownie podaé¢ napiecie zasilania.
o _ _ | Brak sygnatu 4-20mA na Analogowy sygnat pradowy na wejsciu ACI spadt
e wejsciu ACI ponizej 4mA. Sprawdzi¢ okablowanie wejscia ACI.
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Rozdziat 5 Stany awaryjne

bledu Opis stanu awaryjnego Dziatania korekcyjne
o L Sygnat sprzezenia zwrotnego regulatora PID
e ?(:qf“:f;:;ﬁg'a zwrotnego podawany na wejscie ACI spadt ponizej 4mA.

9 Sprawdzi¢ okablowanie wejscia ACI.
P 1| Zanik fazy zasilajacej Sprawdzié okablowanie i jako$¢ stykéw zasilania.
o 1. Sprawdzi¢ kable z napedu do silnika.
ruc | Blad automatycznego 2. Podjaé ponowng prébe procedury

strojenia napedu automatycznego strojenia.

_ _ _ | Btad przekroczenia czasu 1. Uzy¢ przycisku RESET celem przywrdocenia
1. ¥ 11| podczas komunikacji wszystkim parametrom nastaw fabrycznych.
z plyta sterujaca lub mocy 2. Zwrdci¢ naped do producenta.

-
o

-
\
==
-

-
[t

N

Ochrona silnika przed Sprawdzi¢ czy silnik jest przegrzany.
przegrzaniem 2. Sprawdzi¢ nastawy Pr 07.12 do Pr 07.17.

-
=
-
=
-
L]

Kasowanie stanéw awaryjnych

Dostepne sg trzy metody resetu napedu po usunieciu przyczyny stanu awaryjnego:

STOP

1. Wocisniecie przycisku “—d na klawiaturze panelu przedniego.

2. Podanie sygnatu na wejscie wielofunkcyjne z nastawg 5 (Pr 04.05~Pr 04.08=5).
3.  Woystanie komendy ,RESET” po tgczu komunikacyjnym.

PN wazne

Celem unikniecia szkod zwigzanych z niezwtocznym podjeciem pracy, przed wykonaniem RESETu

nalezy sie upewnic, ze nie jest aktywna komenda pracy (START).
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Dodatek A Dane techniczne

Dostepne sg wykonania AMD-E zasilane jednofazowo 1 x 230VAC (RN21) oraz tréjfazowo 3 x

400VAC (RN53). Ponizsza tabela zawiera posumowanie danych katalogowych napedow AMDE.

Klasa napieciowa

Zasilanie 1 x 230V AC

Oznaczenie AMD-E _ _ _ _/RN21 0003 0005 0007 0011
Maksymalna Moc Silnika (KW) 0.4 0.75 1.5 22
Maksymalna Moc Silnika (KM) 0.5 1.0 2.0 3.0

o | Znamionowy Prad Wyj.(A) 2.5 4.2 7.5 11.0

% :§ Maksym.. Na’[?it-;-ci(-.:"V\./yj. V) 3-fazowe proporcjonalne do napiecia wejsciowego

0O = | Czestotliwos¢é Wyjsciowa(Hz) 0.1~600 Hz
= Czestotliwos¢ Nosna (kHz) 1-15
o . ) Jednofazowy
= Znamionowy Prad Wej. (A)

s 6.5 9.5 | 15.7 | 24

‘& | Znamionowe Napiecie i Jednofazowe

= Czestotliwos¢ Wejsciowa 200-240 V, 50/60Hz

% Tolerancja Napiecia + 10%(180~264 V)

o Tolerancja Czestotliwosci + 5%(47~63 Hz)

Sposoéb chiodzenia

Chtodzenie Naturalne

Chtodzenie Wentylatorem

Masa (kg) 1.1 1.1 1.9 1.9
Klasa napieciowa Zasilanie 3 x 400 VAC
Oznaczenie AMD-E _ _ _ _/RN53 0002 | 0004 | 0006 | 0008 | 0013 | 0018 | 0024 | 0032 | 0038 |0045
Maksymalna Moc Silnika (KW) 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 185 | 22
Maksymalna Moc Silnika (KM) 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5 10 15 20 25 30
g Znamionowy Prad Wyj.(A) 2.5 4.2 5.5 8.2 13 18 24 32 38 45
@ o | Maksym. Napigcie Wyj. (V) 3-fazowe proporcjonalne do napigcia wejsciowego
8 2 [ Czestotliwosé Wyjsciowa (Hz) 0.1~600 Hz
= Czestotliwos¢ Nosna (kHz) 1-15
o Trojfazowy
= Znamionowy Prad Wej. (A)
8 3.2 4.3 7.1 11.2 14 19 26 35 41 49
N2 . . 'V T
‘o | Znamionowe Napiecie i Trojfazowe
= Czestotliwos¢ Wejsciowa 3 x 380-480V, 50/60Hz
% Tolerancja Napiecia + 10%(342~528V)
o Tolerancja Czestotliwosci + 5%(47~63Hz)
Sposoéb chtodzenia Brak Chtodzenie Wentylatorem
Masa (kg) 1.2 1.2 1.9 1.9 4.2 4.2 4.2 TAT | 7.47 |7.47
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Dodatek A Dane techniczne

Specyfikacja Ogélna Napedéw AMD-E

Charakterystyka Sterowania

System Regulacji

SPWM (Sinusoidalna Modulacja Szerokosci Impulsu)
Sterowanie U/f lub wektorowe

Rozdzielczo$¢ Nastaw Czest.

0.01Hz

Charakterystyka momentu

Dostepne funkcje kompensacji momentu i poslizgu, moment rozruchowy do
150% momentu znamionowego przy czestotliwosci wyjsciowej 3.0Hz

Zdolnos¢ przecigzeniowa

150% pradu znamionowego przez 60 sekund

Czestotliwosci Eliminagji

Trzy obszary, zakres nastaw 0.1-600Hz

Czasy Rozbiegu/Hamowania

0.1 do 600 sekund (2 niezalezne banki nastaw czasoéw rozbiegu/hamowania)

Hamowanie DC

Prad hamowania 0-100% pradu znamionowego napedu.
Czas hamowania 0-60 sekund.

Charakterystyka U/f

Programowana charakterystyka U/f

Charakterystyka Pracy

Panel Przedni

Przyciski ® ® lub potencjometr

Nastawy

Czestotliwosci Sygnat

Zewnetrzny

Potencjometr-5kQ/0.5W, 0 do+10VDC, 4 do 20mA, interfejs RS-485,
wejscia wielofunkcyjne (15 predkosci)

Panel Przedni

Przyciski RUN oraz STOP

Sygnaty

Sterujace Sygnat

Zewnetrzny

Zaciski MI1, MI2, MI3, RS-485 - interfejs szeregowy (MODBUS),

Sygnaty Wejs¢ Wielofunkcyjnych

Wybor 15 predkosci predefiniowanych, predkos¢ Jog, reset zewnetrzny,
zewnetrzna blokada napedu, wyboér 2-go zestawu czasoéw rozbiego/ham.,
wybér zrédta komend sterujacych, sterowanie kierunkiem obrotéw, wybor
drugiego zadajnika czestotliwosci, zwiekszanie/zmniejszanie czestotliwosci
(motopotencjometr), wyzwalanie wewnetrznego licznika i inne.

Sygnaty Wyjs¢ Wielofunkcyjnych

Praca napedu, sprawnos¢, awaria, predkos¢ zerowa, osiggnieta
czestotliwos¢ zadana, osiagnieta czestotliwosé progowa, sygnalizacja
kierunku obrotow, sygnalizacja przecigzenia, sterowanie hamulcem i inne.

Sygnat Wyjscia Analogowego

Czestotliwos¢ wyjsciowa, prad wyjsciowy.

Algorytmy Pracy Napedu

Sterownie wektorowe lub U/f, wbudowany PLC, krzywa typu-S, ochrona
przed wystapieniem blokady przepieciowej i przetezeniowej, 5 rekordéw
btedu, blokada jednego z kierunkéw obrotu, hamowanie DC, kompensacja
momentu i poslizgu, auto-strojenie parametréw silnika, programowalna
czestotliwosé nosna, ograniczenie czestotliwosci wysciowej, blokada
zmiany parametroéw, regulator PID, licznik wewnetrzny, komunikacja
MODBUS ASCII lub RTU, automatyczny restart po awarii, funkcja
oszczedzania energii, mozliwo$¢ wyboru logiki dodatniej lub ujemnej,

Funkcje Ochronne

Przepiecie, przetezenie, zwarcie, podnapiecie, awaria zewnetrzna,
przecigzenie, doziemienie, przegrzanie, ochrona termiczna, PTC.

Panel cyfrowy napedu

6-przyciskow, 4-cyfrowy wyswietlacz, 4 diody informujace o stanie napedu
(RUN,FWD,REV,STOP), mozliwos¢ wyswietlenia: czestotliwosci zadane;j i
wyjsciowej, prady, napiecia wyjsciowego i innych wielkosci, mozliwos$¢é
podgladu i edycji parametrow napedu

Wbudowany Filtr EMI

1-fazowy dla napedow zasilonych 1 x 230V oraz 3-fazowy dla 3 x 400V

Warunki Srodowiskowe

Stopien Ochrony Obudowy

IP20

Umiejscowienie Instalacji

Wysokos¢ 1,000 m n.p.m. lub ponizej, z dala od ptyndéw i pytu

Temperatura Otoczenia

-10°C do 50°C (40°C dla montowania obok siebie), bez kondensaciji i szronu

Temperatura przechowywania
i transportu

-20°C do 60°C

Wilgotnos¢ wzgledna

Ponizej 90% RH (bez kondensaciji)

Drgania

9.80665m/s? (1G) ponizej 20Hz, 5.88m/s? (0.6G) dla 20 do 50Hz

Dopuszczenia i certyfikaty

C€

&

APATOR

CONTROL

141



Dodatek B Akcesoria

B.1 Rezystory hamowania

Nalezy stosowac rezystory o podanej specyfikacji. Wszelkie zmiany konsultowa¢ z producentem.

e . . Zalecane . Rezystancja
Nap_:ec!e Moc Silnika Oznaczenée typu Parametry Tylp_)| Rezystorow minimalna
zasilania hp W napedu Rezystora amowania Q

2 1.5 AMD-E 0007/RN21 300W 70Q BR300W070 40Q
1x230V
3 22 AMD-E 0011/RN21 300W 70Q BR300W070 40Q
3 2.2 AMD-E 0006/RN53 | 400W 150Q BR400W150 140Q
5 3.7 AMD-E 0008/RN53 | 400W 150Q BR400W150 96Q
7.5 5.5 AMD-E 0013/RN53 | 500W 100Q BR500W100 96Q
10 7.5 AMD-E 0018/RN53 | 1000W 75Q BR1KOWO075 69Q
3x400V
15 11 AMD-E 0024/RN53 | 1000W 75Q BR1KOWO075 53Q
20 15 AMD-E 0032/RN53 | 1500W 40Q BR1K5W040 31Q
25 18.5 AMD-E 0038/RN53 | 2000W 32Q 310
30 22 AMD-E 0045/RN53 | 2000W 32Q 31Q

PN wazne

1. Nalezy wybrac¢ rezystor zgodnie z tabelg. Rezystancja minimalna powinna by¢ wyzsza

od rezystancji minimalnej podanej w tabeli.

2. W przypadku uszkodzenia napedu wskutek uzycia niewtasciwego rezystora lub

modutu hamowania, ograniczona zostaje odpowiedzialno$¢ gwarancyjna producenta

n

apedu.

3. Podczas instalowania rezystora hamowania obowigzujg przepisy bezpieczenstwa.

&
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Dodatek B Akcesoria
Wymiary i waga rezystoréw hamowania

(Wymiary podano w milimetrach)

Typ rezystora: BR080W200, BR0O80W750, BR300W070, BR300W100, BR300W250,
BR300W400, BR400W150,

L2+2

?4.1

- —

RIt
Zacisk oczkowy

D+0.5

1
U

]
W+0.5

, 15042 |

]
| #sos)

‘ L1£2 ‘

Typ rezystora L1 L2 H D w Waga maks. (g)
BR080W 200
140 125 20 5.3 60 160
BR0O80OW 750
BR300W070
BR300W 100
215 200 30 5.3 60 750
BR300W 250
BR300W400
BR400W 150 265 250 30 5.3 60 930
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Dodatek BBtad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Akcesoria

Typ rezystora: BR500W100, BR1KOW075

L2+2

0
o
.H
=l 0
To
8
[o]
> C_
?
- 2X125X26.3
0
o
T L1£2
Waga maks.
Typ rezystora L1 L2 H D w
(9)
BR500W 100 335 320 30 5.3 60 1100
BR1KWO075 400 385 50 5.3 100 2800

Typ rezystora: BR1KOW050, BR1K2W008, BR1K2W6P8, BR1K5W005, BR1K5W040

465
445

O 07.5(2X)

%) @

H

95.0
s
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Dodatek B Akcesoria

B.2 Zalecane zabezpieczenia sieciowe

Napedy 1-fazowe Napedy 3-fazowe
Zalecane Zalecane
Typ napedu zabe_zpi_eczenie Typ napedu zabe_zpi_eczenie
sieciowe sieciowe
AMD-E 0003/RN21 S302C10 AMD-E 0002/RN53 S303C6
AMD-E 0005/RN21 S302C16 AMD-E 0004/RN53 S303C6
AMD-E 0007/RN21 S302C20 AMD-E 0006/RN53 S303C10
AMD-E 0011/RN21 S302C32 AMD-E 0008/RN53 S303C16
AMD-E 0013/RN53 S303C20
AMD-E 0018/RN53 S303C25
AMD-E 0024/RN53 S303C32
AMD-E 0032/RN53 S303C40
AMD-E 0038/RN53 S303C50
AMD-E 0045/RN53 S303C63

B.3 Przekroje przewodow

Typ napedu Zasilanie Silnik

AMD-E 0003/RN21, AMD-E 0005/RN21 ) )
1,5 mm 1,5 mm
AMD-E 0002/RN53, AMD-E 0004/RN53
AMD-E 0006/RN53 2,5 mm? 2,5 mm?
AMD-E 0007/RN21, 4 mm? 2,5 mm?
AMD-E 0011/RN21 6 mm? 2,5 mm?
AMD-E 0008/RN53, AMD-E 0013/RN53, 4 mm? 4 mm?
AMD-E 0018/RN53
AMD-E 0024/RN53 6 mm? 6 mm?
AMD-E 0032/RN53, AMD-E 0038/RN53 10 mm? 10 mm?
AMD-E 0045/RN53 16 mm? 16 mm?
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Dodatek BBtad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Akcesoria

B.4 Diawik fazy zerowej (RF220X00A)

Wymiary podano w milimetrach i w [calach]

25.0 [0.98]
90.0 [3.54]

s & \ 5 80.0 [3.15]
§ = o
w3 - n ‘
% ™ r;u g r— I  — —J | E— I_ll

: & ,

o

8 | ' |

] ) ] | 1D

Metody instalacji

Metoda 1

Nalezy przewlec kazdy przewdd 4-krotnie. Dtawik powinien by¢é mozliwie najblizej wyjScia napedu.

Dtawik fazy zerowej

. . O R/L1
Zasilanie

Sieciowe

S/L2

Metoda 2
Nalezy utozy¢ wszystkie kable w 4-ch pierscieniach na wskros, bez oplotu wokot rdzeni.

Dtawik fazy zerowej

ARTARTARA ~
Zasilanie . = == - \
Sieciowe_gf,s“ VIT2 “ :" F" ‘_Y‘t ‘ SILNIK)

Uwaga1l: W otworze rdzenia powinny byc¢ tylko przewody fazowe bez uziemienia i ekranu.

Uwagaz2: Diawik fazy zerowej nalezy stosowac w celu obnizenia emisji radiowej z kabli

wyjsciowych napedu (szczegolnie w przypadku dtugich kabli do silnika).
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Dodatek B Akcesoria

B.5 Panel zdalnego sterowania RC-03

SCHEMAT IDEOWY PULPITU RC-03

WYBOR NAPIECIA ZASILANIA

Pt A
10V /
POMIAR WEJ. \
ov
g 1
| | ok
X
[a1]
o o
% 5 > > =S| w»
o 3| g g § 3| ¥
11 2(3(4|5(6]|7
WYMIARY GABARYTOWE
57 78
® APATOR CONTROL ®
FRC-03
%
obr
min
40 50 60
© 30 70
s 20 80
10 90
()} 100
LEWO START JOG
1 1 1
0
0 0 1]
PRAWO  STOP RESET
(%) ©
Max. érednica kabla 8 mm
Parametry 02.00 02.01 03.04 04.04 04.07 04.08
Nastawy 1 1 ~95% 1 5 8
Zaciski
RC-03 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
AMD-E AFM ACM AVI 10V DCM MI5 MI1 MI2 MI6

Mikroprzetgcznik umieszczony na obwodzie drukowanym pulpitu RC-03 powinien

w pozycji 10V.

by¢ ustawiony
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Dodatek BBtad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Akcesoria

B.6 Moduly rozszerzen

Sposdb instalowania

B.6.1 Modut dodatkowych wyjs¢ przekaznikowych

EME-R2CA Wyjscia Przekaznikowe

Wyjscia Przekaznikowe
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Dodatek B Akcesoria

B.6.2 Modut wejs¢/wyjs¢ cyfrowych

EME-D33A

Listwa zaciskowa

gﬁ@m@@a@®

B.6.3 Modut wejsé/wyjs¢ analogowych

EME-A22A

Listwa zaciskowa

- m P
-_ﬂqj e —_-_l ==t |
A AVIH AN
SWE 1 SWe I
COH OO

A
-

B.6.4 Modut USB

CME-USBO1

Listwa zaciskowa

ER [T I & =
] Jer« D=3 oo

GJ.\ |i‘1 Ix|'_L_a'u"|\:l Gi_‘

Zhe
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Dodatek BBtad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Akcesoria

B.7 Moduly komunikacyjne

B.7.1 Modut komunikacyjny DeviceNet (CME-DNO01)
Specyfikacja modutu

1: Ztacze RS-485, 2: Port komunikacyjny DeviceNet, 3: Nastawa adresu, 4: Nastawa

predkosci transmisji, 5: Diody sygnalizacyjne

% o T

§ ADD1 ADD2 BAUD’\:?T’\/%D(S:>P 5

N~ Asnra N

ﬁ LQ DDDDDD ﬁ

N~ | S, ™ d

S m ! = I,‘l

L B
(o]elelele
poo0og

72.2[2.84] 35.8[1.41]‘ ‘ 3.5[0.14]

= Jednostki w mm

Okablowanie i nastawy

Ponizej zamieszczono szczegodty dotyczace nastaw

Adres MAC  Predkosc danych Predkos¢ transm. Adres napedu (MAC):

- / e 125K

(% 500K /Sq)
Nk Z

ADD ADD__ Body

BAUD ‘
Nastawa | Predk. ADD1 ADD2
f ; E?/rezerwowany 0 1 25K
00000 S5 1 250K
SH B Sy
' ’ 2 500K
l Inne AUTO

| Ve |oAN-H|EgE‘V|CAN-L| V- |
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Dodatek B Akcesoria

B.7.2 Modut komunikacyjny Profibus (CME-PD01)

Specyfikacja modutu

Przetaczl. Adresu LED NET LED SP

RS-485 (RJ45)

i | I

\\

=¥ L=

[ IR

Profibus-DP
Interfejs (DB9)

Dioda SP wskazuje transmisje miedzy falownikiem, a modutem CME-PDO01

Dioda NET wskazuje transmisje po sieci Profibus DP.

Nastawy parametréw AMD-E

0O N ONRAWN =

: Zarezerwow.
EV
:GND

SG-
SG+

: Zarezerwow.
: Zarezerwow.
: Zarezerwow.

AMD-E
Predko$¢ transmisji RS485 — 9600 Pr.09.01=1
Tryb transmisji RS485 (RTU 8, N, 2) Pr.09.04=3
Zrodto czestotliwosci Pr.02.00=4
Zrodto komend sterujgcych Pr.02.01=3
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Dodatek BBtad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Akcesoria

B.7.3 Modut komunikacyjny CANopen (CME-COP01)
Specyfikacja modutu

Port RS485

Port CANopen

Dioda RUN

Dioda ERROR

Dioda SP (Scan Port)

Nastawa predkosci transmis;ji

O|l@®@ ||| ||

Nastawa adresu

Jednostki: mm

Okablowanie i nastawy

Opis zaciskéw portu CANopen
Do potgczenia falownik-modut nalezy skorzystac¢ z fabrycznego kabla RJ-45,

dostarczanego wraz z modutem.

Pin Sygnat Opis
1 CAN_GND Masa
[ 1 [ 1
2 CAN_L Sygnat-
Olo o o o o|O
3 SHIELD Ekran
12345
4 CAN_H Sygnat+
5 - Zarezerwowany
“ 152
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