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Inne podreczniki uzytkownika do przemiennikéw

czestotliwosci

ACS880-04XT drive module packages (500 to 1200 kW) 3AXD50000025169
hardware manual

ACS880-04 single drive module packages hardware 3AUA0000138495
manual

ACS880-07CLC drives hardware manual 3AXD50000131457
ACS880-14 and -34 single drive packages hardware 3AXD50000022021
manual
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Podreczniki uzytkownika i przewodniki do

oprogramowania przemiennikow czestotliwosci
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start-up guide
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ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
ACS880 distributed /0 bus supplement 3AXD50000126880
Podreczniki uzytkownika i przewodniki do elementéw

opcjonalnych

ACX-AP-x assistant control panels user’s manual 3AUA0000085685
Drive composer Start-up and maintenance PC tool user’s 3AUA0000094606

manual

Podreczniki uzytkownika i skrécone przewodniki dla
modutéw rozszerzen we/wy, adapteréw komunikacyj-
nych, interfejséw enkoderdw itd.

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty sa dostepne w Internecie w formacie PDF. Dalsze

informacje znajduja sie w sekcji Biblioteka dokumentow w Internecie na wewnetrznej stronie
tylnej oktadki. W sprawie podrecznikdw, ktére nie sg dostepne w bibliotece dokumentdw,
nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

*Dostepne w bibliotece dokumentdéw.
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Wprowadzenie do
podrecznika

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano zawarto$¢ podrecznika. Zawiera on takze informacje na
temat kompatybilnosci, bezpieczenstwa i docelowych odbiorcow.

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika czestotliwo-
$ci ACS880 (w wersji 2.8x lub nowszej).

Wersja oprogramowania przemiennika czestotliwosci jest widoczna w parametrze
07.05 Wersja oprogramowania lub w informacjach systemowych w menu gtéwnym
panelu sterowania przemiennika.

Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa dostarczanych z prze-
miennikiem czestotliwosci.

* Przed zainstalowaniem, oddaniem do uzytku lub eksploatacjg przemiennika cze-
stotliwosci nalezy przeczytaé petne instrukcje bezpieczenstwa. Petne instrukcje
bezpieczenstwa sg dostarczane z przemiennikiem czestotliwosci jako czes¢ pod-
recznika uzytkownika lub, w przypadku zespotéw przemiennikow czestotliwosci
ACS880, jako oddzielny dokument.

* Przed zmiang wartos$ci parametrow nalezy przeczytac¢ ostrzezenia i uwagi doty-
czace konkretnych funkcji oprogramowania. Te ostrzezenia i uwagi sg
zawarte w opisach parametrow w rozdziale Parametry.
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Odbiorcy docelowi

Ten podrecznik jest przeznaczony dla osob, ktére projektujg, oddajg do uzytku lub
obstugujg przemiennik czestotliwosci.

Zawartos¢ podrecznika

Ten podrecznik zawiera nastepujgce rozdziaty:

» Korzystanie z panelu sterowania zawiera podstawowe instrukcje dotyczace
korzystania z panelu sterowania.

» Migjsca sterowania i tryby dziatania zawiera opis miejsc sterowania i trybéw dzia-
tania przemiennika czestotliwosci.

* Funkcje programu zawiera opisy funkcji standardowego oprogramowania prze-
miennika czestotliwosci ACS880.

* Makra aplikacyjne zawiera krétki opis kazdego makra wraz ze schematem pota-
czenia. Makra to predefiniowane aplikacje, ktdre przyspieszajg konfigurowanie
przemiennika czestotliwosci przez uzytkownika.

» Parametry zawiera opis parametrow uzywanych do programowania przemiennika
czestotliwosci.

» Dodatkowe dane parametrow zawiera szczegotowe informacje na temat parame-
trow.

+ Sledzenie bfedéw zawiera liste ostrzezen i komunikatéw o btedach wraz z mozli-
wymi przyczynami oraz rozwigzaniami.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB zawiera opis komunikacji wychodzacej i przy-
chodzgcej z siecig komunikacyjng za pomocg wbudowanego interfejsu komunika-
cyjnego przemiennika czestotliwosci.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem adaptera komuni-
kacyjnego zawiera opis komunikacji wychodzgcej i przychodzgcej z siecig komu-
nikacyjng za pomocg opcjonalnego modutu adaptera komunikacyjnego.

» Diagramy tanicucha sterowania przedstawia strukture parametréw przemiennika
czestotliwosci.

Powigzane dokumenty

Uwaga: Skrocong instrukcje uruchamiania aplikacji sterowania predkoscig mozna
znalez¢ w podreczniku ACS880 drives with primary control program, Quick start-up
guide (S3AUA0000098062), ktory jest dostarczany z przemiennikiem czestotliwosci.

Lista powigzanych podrecznikéw jest wydrukowana po wewnetrznej stronie przedniej
oktadki.
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Wyrazenia i skroty

czestotliwosci

Wyraze- .

nielskrét Definicja

AC 800M Typ programowalnego sterownika firmy ABB.

ACS800 Rodzina przemiennikéw czestotliwosci ABB

ACS-AP-| Typy paneli sterowania uzywanych z przemiennikami czestotliwosci ACS880

ACS-AP-W

Al Analog Input, wejscie analogowe; interfejs analogowych sygnatow
wejsciowych

AO Analog Output, wyj$cie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw
wyjsciowych

BCU Typ jednostki sterujacej uzywanej w systemach przemiennikéw czestotliwosci
ACS880 (zwtaszcza z réwnolegle podigczonymi modutami inwerterowymi lub
zasilania).

D2D Drive-to-drive; tgcze komunikacyjne migdzy przemiennikami czestotliwosci,
ktére mozna wdrozy¢ w ramach programowania aplikacyjnego. Patrz
dokument Drive application programming manual (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808 [j. ang.])

tacze DC Obwadd DC miedzy prostownikiem i inwerterem

DDCS System komunikacji dla rozproszonych przemiennikéw czestotliwo$ci —
protokot uzywany w komunikacji miedzy urzgdzeniami przemiennika
czestotliwosci ABB

DI Digital Input, wejscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wejsciowych

DIO Digital Input/Output, we/wy cyfrowe; interfejs, ktérego mozna uzywac jako
cyfrowego wejscia lub wyjscia

DO Digital Output, wyjscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wyjsciowych

Przemiennik | Przemiennik czestotliwosci stuzy do sterowania silnikami AC. Przemiennik

czestotliwosci sktada sig z prostownika i inwertera potgczonych tgczem DC.
W przypadku przemiennikéw czestotliwosci o mocy do okoto 500 kW oba
elementy sg scalone w jeden modut (modut przemiennika czestotliwosci).
Wieksze przemienniki czestotliwosci sktadaja sie z osobnych jednostek
zasilacza i inwertera.

Standardowe oprogramowanie przemiennika czestotliwosci ACS880 stuzy do
sterowania inwerterem wchodzgcym w sktad przemiennika czestotliwosci.

DriveBus tacze komunikacyjne uzywane przez na przyktad kontrolery ABB.
Przemienniki czestotliwosci ACS880 mogg zosta¢ potagczone z fgczem
DriveBus kontrolera. Patrz strona 42.

DTC Bezposrednie sterowanie momentem. Patrz strona 46.

EFB Interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Patrz strona 591.

FAIO-01 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy analogowych

FBA Fieldbus Adapter, adapter komunikacyjny

FCAN-01 Opcjonalny adapter CANopen

FCNA-01 Opcjonalny adapter ControlNet
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Wyraze- .

nie/skrét Definicja

FDCO-0x Opcjonalny adapter komunikacji DDCS

FDIO-01 Opcjonalny modut rozszerzeh we/wy cyfrowych

FDNA-01 Opcjonalny adapter DeviceNet™

FEA-03 Opcjonalny modut rozszerzehn we/wy

FECA-01 Opcjonalny adapter EtherCAT®

FEN-01 Opcjonalny modut interfejsu enkodera TTL

FEN-11 Opcjonalny modut interfejsu enkodera absolutnego

FEN-21 Opcjonalny modut interfejsu resolwera

FEN-31 Opcjonalny modut interfejsu enkodera HTL

FENA-11 Opcjonalny adapter Ethernet/IP, Modbus/TCP i PROFINET 10

FENA-21 Opcjonalny adapter Ethernet/IP, Modbus/TCP i PROFINET 10 z dwoma
portami

FEPL-02 Opcjonalny adapter POWERLINK

F10-01 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy cyfrowych

FIO-11 Opcjonalny modut rozszerzenia we/wy analogowych

FPBA-01 Opcjonalny adapter PROFIBUS DP

FPTC-01 Opcjonalny modut ochrony do podigczenia termistora.

FPTC-02 Opcjonalny modut ochrony do podigczenia termistora z certyfikatem ATEX
stosowany w $rodowiskach zagrozonych wybuchem.

FSCA-01 Opcjonalny adapter Modbus/RTU

FSO-xx Opcjonalny modut funkcji bezpieczenstwa

HTL High-Threshold Logic, wysokoprogowy uktfad logiczny

Bieg ID Bieg identyfikacyjny silnika. Podczas biegu identyfikacyjnego przemiennik
czestotliwosci identyfikuje charakterystyke silnika, aby uzyska¢ optymalne
mozliwosci sterowania nim.

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor, tranzystor bipolarny z izolowang bramka;
typ potprzewodnika sterowanego napigeciem szeroko stosowany w inwerte-
rach i modutach zasilajgcych IGBT ze wzgledu na tatwe sterowanie i wysokg
czestotliwos¢ przetgczania

INU-LSU Typ optycznego tgcza komunikacji DDCS miedzy dwoma przemiennikami,
takimi jak modut zasilajgcy i modut inwertera w systemie przemiennika
czestotliwosci.

Modut Czes¢ przemiennika czestotliwosci, ktéra przeksztatca zasilanie DC na

inwertera zasilanie AC dla silnika.

I/0 Input/Output, wejscie/wyjscie

ISU IGBT Supply Unit — modut zasilajacy IGBT. Rodzaj modutu zasilajacego

zbudowanego w oparciu o elementy przetgczajace IGBT, uzywany
w regeneracyjnych i niskoharmonicznych przemiennikach czestotliwosci.
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Wyraze- L

nie/skroét Definicja

Konwerter od | Patrz punkt modut zasilajgcy.

strony sieci

zasilania

LSU Patrz punkt modut zasilajgcy.

ModuleBus tgcze komunikacyjne uzywane przez na przyktad kontrolery ABB.

Przemienniki czestotliwosci ACS880 mogg zosta¢ potagczone z optycznym
taczem ModuleBus kontrolera.

Konwerter od
strony silnika

Patrz punkt modut inwertera.

Sterowanie
przez sie¢

Wraz z protokotami komunikacyjnymi bazujgcymi na protokole Common

Industrial Protocol (CIP™), takimi jak DeviceNet | Ethernet/IP, oznacza

sterowanie przemiennikiem czestotliwosci za pomocg obiektow Net Ctrl i Net

Ref profilu przemiennika czestotliwosci ODVA AC/DC. Wiecej informaciji

mozna znalez¢é na stronie www.odva.org i w nastepujgcych podrecznikach:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual (3AFE68573360
[-ang]),i

* FENA-01/-11 Ethernet adapter module User’s manual (3AUA0000093568
[i- ang.]).

Parametr

Instrukcja dziatania dla przemiennika czegstotliwosci, ktérg uzytkownik moze
dostosowaé, lub sygnat zmierzony albo obliczony przez przemiennik

Regulator PID

Regulator Proportional-Integral-Derivative, proporcjonalno-catkujgco-
rézniczkujgcy. Sterowanie predkoscig przez przemiennik czestotliwosci
bazuje na algorytmie PID.

Sterownik Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny

PLC

Jednostka Zawiera elektronike i potgczenia przemiennika czestotliwosci (lub modutu

mocy inwertera) zwigzane z mocga. Jednostka sterujgca przemiennika czestotliwosci
jest podtgczona do jednostki mocy.

PSL2 Protokét uzywany do komunikacji miedzy jednostka sterujgcg przemiennika
czestotliwosci a elementem jednostka mocy

PTC Positive Temperature Coefficient, dodatni wspoétczynnik temperaturowy

PU Patrz jednostka mocy.

RDCO-0x Modut komunikacyjny DDCS

RFG Ramp Function Generator, generator funkcji rampy.

RO Relay Output, wyjscie przekaznikowe; interfejs cyfrowych sygnatéw
wyjsciowych implementowany z uzyciem przekaznika.

SSI Synchronous Serial Interface, synchroniczny interfejs szeregowy

STO Safe Torque Off, bezpieczne wytaczanie momentu

Modut Czes$¢ przemiennika czestotliwosci, ktéra przeksztatca zasilanie AC na

zasilajgcy zasilanie DC. Modut zasilajacy IGBT (/SU) jest takze w stanie przesyta¢
odzyskana energie z powrotem do sieci zasilajgce;.

TTL Transistor-Transistor Logic, ukfad logiczny tranzystorowo-tranzystorowy
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Wyraze-

nie/skrét Definicja

UPS Uninterruptible Power Supply; sprzet zasilajgcy z akumulatorem, generujacy
napiecie wyj$ciowe podczas awarii zasilania

ZCU Typ jednostki sterujgcej uzywanej w przemiennikach czestotliwosci ACS880

(zwtaszcza w modutach przemiennika czestotliwosci i jednostkach
inwertera/zasilania zawierajgcych jeden modut mocy). Sktada sie z karty
we/wy w plastikowej obudowie.

W zaleznosci od typu urzgdzenia jednostka sterujgca moze by¢ zintegrowana
z modutem przemiennika czestotliwosci/inwertera lub zainstalowana osobno.

Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace
cyberbezpieczenstwa

Ten produkt zostat zaprojektowany tak, aby byt potgczony z interfejsem sieciowym

i przy jego uzyciu przesytat informacje oraz dane. Za uzyskanie bezpiecznego potg-
czenia miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i utrzymanie
tego potgczenia odpowiada wytacznie Klient. Klient zapewni odpowiednig ochrone
(w tym miedzy innymi w postaci zapory, mechanizméw uwierzytelniania, szyfrowania
danych, oprogramowania antywirusowego itp.) produktu, sieci, systemu i interfejsu
przed wszelkimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami i wkamaniami, a takze
przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub wszelkg kra-
dziezg danych lub informac;ji. Firma ABB ani jej podmioty zalezne nie odpowiadajg za
szkody i/lub straty zwigzane z takimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami

i wlamaniami, a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wycie-
kiem i/lub wszelkg kradziezg danych lub informac;ji.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Blokada uzytkownika (na str. 97).
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Korzystanie z panelu
sterowania

Nalezy zapozna¢ sie z podrecznikiem uzytkownika ACX-AP-x assistant control
panels user’s manual (3AUA0000085685 [j. ang.]).
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Miejsca sterowania i tryby
dziatania

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano miejsca sterowania i tryby pracy obstugiwane przez
program sterujgcy.
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Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne

Przemiennik czestotliwosci ACS880 ma dwa gtéwne miejsca sterowania: zewnetrzne
i lokalne. Miejsce sterowania jest wybierane za pomocg klawisza Loc/Rem na panelu
sterowania lub w programie komputerowym do obstugi przemiennika.

ACS880

Sterowanie zewnetrzne

—|— We/wy N Sterownik PLC |

Adapter komunikacyjny

(Fxxx) lub modut
komunikacyjny DDCS |
I
I
|

- B Panel sterowania

pomiedzy przemien- |
I
I
I

| |
| |
| =

I Panel sterowania lub narzedzie I
| Drive Composer zainstalowane |
na komputerze (opcjonalnie)

IL Interfejs wbudowanej
magistrali komunika-

cyjnej (EFB) lub facze

I

| nikiem nadrzgdnym
| i podrzednym
I
I

M
2 3!

Enkoder L o o — — — —_ = u|

1) Dodatkowe wejscia/wyjscia mozna dodac, instalujgc opcjonalne moduty rozszerzen we/wy
(FIO-xx) w gniazdach przemiennika czestotliwosci.

2) Modut lub moduly interfejsu enkodera lub resolwera (FEN-xx) zainstalowane w gniazdach
przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce sg wydawane z klawiatury panelu sterowania lub z komputera

z oprogramowaniem Drive Composer, gdy przemiennik czestotliwosci jest ustawiony
w tryb sterowania lokalnego. W przypadku sterowania lokalnego dostepne sg tryby
sterowania predkoscig i momentem; tryb czestotliwosci jest dostepny, gdy uzywany
jest tryb skalarny sterowania silnikiem (patrz parametr 19.16 Tryb sterowania lokal-
nego).

Sterowanie lokalne jest uzywane przede wszystkim podczas procesu uruchomienia
urzadzenia badz dokonywania na nim prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest ste-
rowanie lokalne, panel sterowania ma zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi
zrodtami sygnatow sterujgcych. Zmiane lokalizacji sterowania na lokalng mozna unie-
mozliwié, uzywajgc parametru 19.17 Blokada ster. lokalnego.
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Za pomoca parametru (49.05 Reakcja na utrate komunik.) uzytkownik moze wybrac,
jak przemiennik czestotliwosci reaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowa-
nia lub programem zainstalowanym na komputerze. (Parametr ten nie ma wptywu na
sterowanie zewnetrzne).

Sterowanie zewnetrzne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie, komendy sterujgce sg

podawane przez:

+ zaciski we/wy (wejscia cyfrowe i analogowe) lub opcjonalne moduty rozszerzen
we/wy;

+ interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej lub opcjonalny modut adaptera
komunikacyjnego;

» zewnetrzny interfejs kontrolera (DDCS);

» facze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym i/lub;

* panel sterowania.

Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, ZEW1 i ZEW2. Uzytkownik moze
wybra¢ zrédta komend startu i stopu oddzielnie dla kazdego miejsca, uzywajgc para-
metréw 20.017...20.10. Dla kazdego z tych dwdch miejsc mozna wybraé oddzielny
tryb sterowania (w grupie parametréw 79 Tryb pracy), co pozwala na szybkie przeta-
czanie sige miedzy tymi trybami, na przyktad miedzy sterowaniem predkoscig i
momentem. Wybor miedzy lokalizacjg EXT1 i EXT2 jest dokonywany przez dowolne
zrodlo binarne, takie jak wejscie cyfrowe lub stowo sterowania magistrali komunika-
cyjnej (patrz parametr 19.11 Wybér Zew1/Zew?2). Zrodto wartoéci zadanej mozna
wybra¢ oddzielnie dla kazdego trybu pracy.

Wybdr miejsca sterowania jest sprawdzany z interwatem 2 ms.

Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédta sterowania

Panel sterowania moze tez stuzy¢ jako zrédto komend startu i stopu iflub wartosci zadanej
w przypadku sterowania zewnetrznego. Opcje wyboru dla panelu sterowania sg dostepne
w parametrach zrodta komendy startu i stopu oraz wyboru zrédta wartosci zadane;.

Parametry wyboru zrédta wartosci zadanej (oprocz selektoréw nastawy regulatora PID)
posiadajg dwie opcje wyboru dla panelu sterowania. Obie te opcje réznig sie poczatkowg
wartoscig zadang po przetgczeniu Zrodta wartosci zadanej na panel sterowania.

Wartoé¢ zadana z panelu jest zapisywana zawsze po wybraniu innego zrédta warto-
$ci zadanej. Jesli parametr wyboru zrédia wartosci zadanej zostanie ustawiony na
wartos¢ Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana), zapisana wartos¢ zostanie
uzyta jako poczatkowa wartos¢ zadana po przetgczeniu sterowania ponownie na
panel. Nalezy pamietaé, ze w danej chwili moze by¢ zapisany tylko jeden typ wartosci
zadanej: na przyktad préba uzycia tej samej zapisanej wartosci zadanej w réznych
trybach pracy (predko$¢, moment itd.) powoduje wytaczenie awaryjne przemiennika
czestotliwosci z powodu btedu 7083 Konflikt wartosci zadanych panelu. Warto$¢
zadana z panelu moze zosta¢ oddzielnie ograniczona przy uzyciu parametrow

z grupy 49 Port komunikacyjny panelu.
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Gdy parametr wyboru zrédta wartosci zadanej jest ustawiony na warto$¢ Panel stero-
wania (skopiowana wart. zadana), poczgtkowa warto$¢ zadana z panelu zalezy od
tego, czy tryb pracy zmienia si¢ wraz ze zrédtem warto$ci zadanej. Jesli zrodto zosta-
nie przetgczone na panel, a tryb pracy nie zostanie zmieniony, zostanie zastosowana
ostatnia warto$¢ zadana z poprzedniego zrodta. Jesli tryb pracy zostanie zmieniony,
jako warto$¢ poczatkowa zostanie zastosowana wartos¢ aktualna przemiennika cze-
stotliwosci odpowiadajgca nowemu trybowi.

Selektory nastawy regulatora PID procesu w grupach parametrow 40 PID procesu:
zestaw 1141 PID procesu: zestaw 2 majg tylko jedno ustawienie dla panelu sterowa-
nia. Gdy panel sterowania zostanie wybrany jako zrédfo nastawy, praca zostanie
wznowiona przy uzyciu poprzedniej nastawy.
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Tryby dzialania przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci moze dziata¢ w wielu trybach z r6znymi typami wartosci
zadanych. Tryb mozna wybra¢ dla kazdego miejsca sterowania (lokalne, Zew1
i Zew2) w grupie parametréow 19 Tryb pracy.

Ponizej przedstawiono ogding reprezentacje typow wartosci zadanych i faricuchow
sterowania. Numery stron kierujg do szczegétowych schematéw w rozdziale Dia-
gramy fancucha sterowania.

modyfikowanie

zrodta wartosci
zadanej [

czestotliwosci

(str. 640)

wartosci zadane;j
czestotliwosci
(str. 641)

[

Wybér zrédta Wybér zrédta Rampa i krzywa Obliczanie btgdu Konfiguracja
wartosci wartosci zadanej wartosci zadane;j predkosci sprzezenia
» zadanej [: predkosci Il [ predkosci [: (str. 633) wrotnego silnika
predkosci | (str. 629) (str. 630) (str. 637)
(str. 628)
L X L
/
Wybér i Kontroler Konfiguracja
modyfikowanie predkosci sprzezenia
» zrodta wartosci [: (str. 634) zwrotnego obcig-
zadanej zenia i licznika
momentu obcigzenia
(str. 635) (str. 632)
X L
/
Wybér i Modyfikacja Wybér wartosci Wybér trybu
modyfikowanie wartosci zadane;j zadanej dla pracy
» zrodia wartosci [: napiecia DC [ kontrolera :] (str. 636)
zadanej (str. 643) momentu
napigcia DC (str. 637)
(str. 642)
X L
Wybér zrodta Ograniczanie
nastawy i sprze- momentu
Zenia zwrotnego (str. 638)
regulatora PID
procesu
(str. 644)
X L
A 4
Kontroler
Regulator PID momentu
procesu (str. 639)
(str. 645)
Tryb DTC
T sterowania
- - - silnikiem
¥
Wybér i Modyfikacja N

Tryb skalarny
sterowania

silnikiem
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Tryb sterowania predkoscia

Silnik dgzy do wartosci zadanej predkosci podanej do przemiennika czestotliwosci.
Ten tryb moze korzysta¢ z szacowanej predkosci jako sprzezenia zwrotnego albo
z sygnatéw z enkodera lub resolwera dla doktadniejszego sterowania predkoscia.

Tryb sterowania predkoscig jest dostepny przy sterowaniu lokalnym i zewnetrznym.
Jest takze dostepny w trybach DTC (Direct Torque Control) i skalarnym sterowania
silnikiem.

Tryb sterowania momentem

Silnik dgzy do warto$ci zadanej momentu podanej do przemiennika czestotliwosci.
Sterowanie momentem jest mozliwe bez sprzezenia zwrotnego, ale jest o wiele bar-
dziej dynamiczne i precyzyjne, gdy uzywa sie go w potagczeniu z czujnikiem sprzeze-
nia zwrotnego, takim jak enkoder lub resolwer. Zaleca sig, aby czujnik sprzezenia
zwrotnego byt wykorzystywany w przypadku dzwigow, wciggarek i podnosnikow.

Tryb sterowania momentem jest dostepny w trybie sterowania silnikiem DTC
zaréwno dla lokalnych, jak i zewnetrznych miejsc sterowania.

Tryb sterowania czestotliwoscig

Silnik dgzy do wartosci zadanej czestotliwosci podanej do przemiennika czestotliwo-
$ci. Sterowanie czestotliwoscig jest dostepne jedynie w trybie skalarnego sterowania
silnikiem.

Tryb sterowania napieciem DC

Ten tryb jest przeznaczony specjalnie dla aplikacji bez potgczenia z siecia, kiedy
inwerter jest podtgczony do generatora, a jednostka zasilania tworzy sie¢ zasilajgcg
AC.

Inwerter koryguje napiecie DC, sterujgc momentem generatora. Kontroler Pl gene-
ruje wartos¢ zadang mocy zaleznie od pojemnosci obwodu DC odczytanej z
wewnetrznej bazy danych lub parametru wejsciowego podanego przez uzytkownika
oraz zmierzonego napiecia DC. Wartos¢ zadana mocy jest nastepnie konwertowana
na warto$¢ zadang momentu.

Ustawienia tancucha sterowania napigciem DC sg dostepne w grupie parametréw 29
tancuch w. zad. napiecia.

Tryb sterowania napieciem DC jest dostepny wytgcznie w przypadku przemiennikow
czestotliwosci z jednostkg sterowania BCU.

Specjalne tryby sterowania

Oprécz wyzej wspomnianych trybéw sterowania dostepne sg nastepujgce tryby spe-
cjalne:
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Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Regulacja
PID zmiennej procesowej (strona 717).

Tryby awaryjnego zatrzymywania Off1 i Off3: Przemiennik czestotliwosci przepro-
wadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampg zwalniania, po czym zatrzy-
muje modulowanie.

Tryb biegu prébnego: Po aktywowaniu sygnatu biegu prébnego przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchamiany i nastepuje przyspieszenie do zdefiniowanej predko-
Sci. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Bieg probny (strona 60).
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Funkcje programu

Co zawiera ten rozdziat

Program sterujgcy obejmuje wszystkie parametry (wtgczajgc w to sygnaty aktualne)
wystepujgce w przemienniku czestotliwosci. W tym rozdziale opisano najwazniejsze
funkcje programu sterujacego, sposob ich uzycia i programowania.

OSTRZEZENIE! Nalezy sprawdzié, czy urzadzenie, z ktérym zostanie zinte-
growany przemiennik czestotliwo$ci, spetnia wymagania okreslone
w przepisach dotyczgcych bezpieczenstwa personelu. Przemiennik czestotliwosci
(petny modut przemiennika czestotliwosci lub podstawowy modut przemiennika cze-
stotliwosci zgodnie z normg IEC 61800-2) nie jest uznawany za urzgdzenie zapew-
niajgce bezpieczenstwo w Swietle europejskiej dyrektywy maszynowej oraz norm
z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady bezpieczenstwa personelu dotyczgce catej
maszyny nie mogg by¢ oparte na konkretnej funkcji przemiennika czestotliwosci.
Muszg one zosta¢ zaimplementowane w sposéb zdefiniowany w przepisach okreslo-
nych dla danego zastosowania.
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Konfigurowanie i programowanie przemiennika
czestotliwosci

Program sterujgcy przemiennikiem czestotliwosci sklada sie z dwéch czesci:
* program wbudowany
» program aplikacyjny

Program sterujacy przemiennikiem czestotliwosci

Program aplikacyjny Program wbudowany

Sterowanie predkoscig
Sterowanie momentem
Sterowanie czestotliwo-
Scig
Interfejs Uktad Iggiczny prlze—
miennika czestotliwosci
S parametru Interfejs welwy
tandardowa ld—1—{ Interfejs magistrali
biblioteka bloku komunikacyjnej
Zabezpieczenia
Sprzezenie zwrotne

Program bloku
funkcyjnego

V

Program wbudowany odpowiada za wykonywanie gtéwnych funkcji sterujgcych,

w tym funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscig i momentem oraz funkciji
ukfadu logicznego przemiennika czestotliwosci (uruchamianie/zatrzymywanie), inter-
fejsu we/wy, komunikacji i zabezpieczen. Funkcje programu wbudowanego mozna
konfigurowac i programowac za pomocg parametréw i mozna je rozszerzy¢ za
pomocg programu aplikacyjnego.

Programowanie za pomocga parametréw

Parametry konfigurujg wszystkie standardowe operacje przemiennika czestotliwosci

i mozna je ustawi¢ za pomoca:

* panelu sterowania — opis tej czynnosci zawiera rozdziat Korzystanie z panelu
sterowania;

* narzedzia komputerowego Drive Composer — opis tej czynnosci zawiera pod-
recznik uzytkownika narzedzia Drive Composer (3AUA0000094606, w jezyku
angielskim);

 interfejsu magistrali komunikacyjnej — opis tej czynno$ci zawieraja rozdziaty Ste-
rowanie przez magistrale komunikacyjng za po$rednictwem wbudowanego inter-
fejsu komunikacyjnego EFB i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za
posrednictwem adaptera komunikacyjnego.

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej
przemiennika czestotliwosci. Jesli jednak w przypadku jednostki sterujacej przemien-
nika czestotliwosci uzywane jest zasilanie zewnetrzne +24 V DC, zaleca sig, aby po
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wprowadzaniu jakichkolwiek zmian w parametrach wymusi¢ ich zapisanie przed
wylgczeniem jednostki sterujacej poprzez uzycie parametru 96.07 Reczne zapisanie
parametrow.

W razie konieczno$ci mozna przywréci¢ wartosci domys$ine parametréw za pomocg
parametru 96.06 Przywrocenie parametrow.

Programowanie adaptacyjne

Tradycyjna metoda sterowania dziataniem przemiennika czestotliwosci polega na
uzywaniu parametrow. Jednak standardowe parametry majg ustalony zestaw wybo-
row (zakres ustawienia). Aby méc dodatkowo dostosowac dziatanie przemiennika
czestotliwosci, mozna utworzy¢ program adaptacyjny przy uzyciu zestawu blokéw
funkcyjnych.

Narzedzie Drive composer jest wyposazone w funkcje programowania adaptacyj-
nego z graficznym interfejsem uzytkownika stuzagcym do budowania niestandardo-
wego programu. Bloki funkcyjne obejmujg zwykle uzywane funkcje arytmetyczne i
logiczne oraz na przyktad bloki wyboru, poréwnania i timera. Program moze zawieraé
maksymalnie 20 blokéw. Program adaptacyjny jest wykonywany na poziomie czasu
10 ms.

Interfejs uzytkownika zawiera poczgtkowe opcje dla wejs¢ fizycznych, typowych war-
tosci rzeczywistych oraz innych informacje o stanie przemiennika czestotliwosci,
ktére mogg by¢ uzywane jako dane wejsciowe programu. Jako dane wejsciowe
mozna réwniez zdefiniowaé wartosci parametréw oraz state. Dane wyjsciowe pro-
gramu mogg by¢ uzywane na przyktad jako sygnat startu, zdarzenie zewnetrzne lub
warto$¢ zadana albo by¢ potgczone z wyjsciami przemiennika czestotliwosci. Nalezy
pamietac, ze potgczenie danych wyjsciowych programu adaptacyjnego z parametrem
wyboru spowoduje zabezpieczenie parametru przed zapisem.

Stan programu adaptacyjnego pokazuje parametr 07.30 Stan progr. adaptacyjnego.
Program adaptacyjny moze zosta¢ wytgczony przy uzyciu parametru 96.70 Wytgcze-
nie programu adaptacyjnego.

Nalezy pamietac, Ze programowanie sekwencyjne nie jest obstugiwane.
Wiecej informacji zawiera podrecznik Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [j. ang.]).

Programowanie aplikacyjne

Funkcje programu wbudowanego mozna rozszerzy¢ dzieki mozliwosci programowa-
nia aplikacyjnego. Mozliwo$¢é programowania aplikacyjnego jest dostepna jako opcja
+N8010.

Programy aplikacyjne mogg by¢ tworzone z blokéw funkcyjnych bazujgcych na stan-
dardzie IEC 61131-3 za pomocg dostepnego oddzielnie narzedzia komputerowego.

Aby uzyskac wiecej informaciji, zapoznaj sie z dokumentem Programming manual:
Drive application programming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808, jez. ang.).
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Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa programowalne wejscia analogowe. Za pomocg zworki
lub przetgcznika znajdujacego sie na jednostce sterujgcej mozna niezaleznie ustawic
kazde wejscie jako pracujgce w trybie napieciowym (0/2...10 V albo -10...10 V) lub
pragdowym (0/4...20 mA). Kazde wejscie mozna filtrowaé, odwracac i skalowaé¢. Wej-
Scia analogowe jednostki sterujgcej sg odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wej$¢ analogowych mozna zwiekszy¢ przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
F10-11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne moduty rozszerzeri we/wy ponizej).
Wejscia analogowe modutow rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.

Mozliwe jest ustawienie wykonania okreslonego dziatania przez przemiennik czesto-
tliwosci (np. wygenerowanie ostrzezenia lub btedu), gdy warto$¢ wejscia analogo-
wego przekroczy zdefiniowany zakres.

Ustawienia

Grupa parametréow 12 Standardowe Al (str. 170).

Programowalne wyjscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa analogowe wyjscia pradowe (0...20 mA). Kazde wyjscie
mozna filtrowaé, odwracac i skalowa¢. Wyjscia analogowe jednostki sterujgcej sg
aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ analogowych mozna zwiekszy¢ przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
F10-11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne moduty rozszerzer we/wy ponizej).
Wyjscia analogowe modutéw rozszerzen sg aktualizowane z interwatem 2 ms.

Ustawienia

Grupa parametréw 13 Standardowe AO (str. 175).

Programowalne wejscia i wyjscia cyfrowe

Jednostka sterujgca ma szes$¢ wejs¢ cyfrowych, cyfrowe wejscie blokady uruchomie-
nia i dwa wejscia/wyjscia cyfrowe (we/wy, ktére mozna ustawic jako wejscie lub wyj-
$cie). Wejscia cyfrowe jednostki sterujgcej sg odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Jednego wejscia cyfrowego (DI6) mozna takze uzywac jako wejscia dla termistoréow
PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika (str. 86).

Cyfrowego wejscia/wyjscia DIO1 mozna uzywac jako wejscia sygnatu czestotliwosci,
natomiast cyfrowego wejscia/wyjscia DIO2 mozna uzywac jako wyjscia sygnatu cze-
stotliwosci.

Liczbe cyfrowych wejs¢/wyjs¢ mozna zwiekszy¢, instalujgc moduty rozszerzen we/wy
F10-01, FIO-11 lub FDIO-01 (patrz Programowalne moduty rozszerzen we/wy poni-
zej). Wejscia cyfrowe modutdw rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.
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Ustawienia
Grupy parametréw 10 Standardowe DI, RO (str. 157) i 11 Standardowe DIO, Fl, FO
(str. 163).

Programowalne wyjscia przekaznikowe

Jednostka sterujgca ma trzy wyjscia przekaznikowe. Za pomocg parametréw mozna
okresli¢ sygnat przekazywany przez wyjscia. Wyjscia przekaznikowe jednostki steru-
jacej sg aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ przekaznikowych mozna zwigkszyc, instalujgc moduty rozszerzen
we/wy FIO-01 lub FDIO-01. Wyjscia przekaznikowe modutéw rozszerzen sg aktuali-
zowane z interwatem 2 ms.

Ustawienia

Grupa parametrow 10 Standardowe DI, RO (str. 157).

Programowalne moduly rozszerzen we/wy

Liczbe wejs¢ i wyjs¢ mozna zwigkszy¢ za pomocg modutdw rozszerzen we/wy. W
gniazdach jednostki sterujgcej mozna zamontowac¢ od jednego do trzech modutéw.
Liczbe gniazd mozna zwiekszy¢, podtgczajgc adapter rozszerzen we/wy FEA-03.

W ponizszej tabeli podano liczbe wejs¢/wyjs¢ jednostki sterujacej, a takze liczbe
opcjonalnych modutéw rozszerzen we/wy.

Wej-
Wejscia Sscial/wyj- Wejscia Wyjscia Wyjscia
Lokalizacja cyfrowe $cia analogowe | analogowe | przekazni-
(DI) cyfrowe (AIl) (AO) kowe (RO)

(DIO)
Jednostka sterujgca 6 + DIIL 2 2 2
F10-01 - 4 - -
FIO-11 - 2 3 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Istnieje mozliwosc¢ aktywowania trzech modutéw rozszerzen we/wy i ich skonfiguro-
wania za pomocg grup parametrow 14...16.

Uwaga: Kazda grupa parametréow konfiguracyjnych zawiera parametry umozliwia-
jace wyswietlanie wartosci wejs¢ konkretnego modutu rozszerzen. Tylko te parametry
umozliwiajg stosowanie wej$¢ modutéw rozszerzen we/wy jako zrodet sygnatdw. Aby
podtaczy¢ sie do wejscia, nalezy wybra¢ ustawienie Inny w parametrze selektora zré-
dfa, a nastepnie okresli¢ odpowiedni parametr wartosci (oraz bit w przypadku sygna-
téw cyfrowych) w grupie 14, 15 lub 16.
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Ustawienia

» Grupy parametrow 14 Moduft rozszerzen I/O 1 (str. 179), 15 Modut rozszerzen I/O
2 (str. 200) i 16 Modut rozszerzen I/O 3 (str. 204).

» Parametr 60.41 (str. 402).

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Za posrednictwem interfejsow magistrali komunikacyjnej mozna podtaczy¢ przemien-
nik czestotliwosci do kilku réznych systemoéw automatyki. Patrz rozdziaty Sterowanie
przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu komuni-
kacyjnego EFB (str. 591) i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednic-
twem adaptera komunikacyjnego (str. 615).

Ustawienia

Grupy parametrow 50 Adapter komunikacyjny (FBA) (str. 370), 51 FBA A: ustawienia
(str. 378), 52 FBA A: dane wej. (str. 380) i 53 FBA A: dane wyj. (str. 381), 54 FBA B:

ustawienia (str. 381), 556 FBA B: dane wej. (str. 383), 56 FBA B: dane wyj. (str. 383) i
58 Whbudowana magistrala komunikacyjna (str. 384).



Funkcje programu 33

Funkcjonalnosé przemiennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny

Informacje ogélne

Mozliwos¢ tgczenia przemiennikdédw nadrzednych i podrzednych umozliwia potgcze-
nie kilku przemiennikdéw czestotliwosci w taki sposéb, aby obcigzenie mogto by¢ row-
nomiernie rozktadane na nie. Funkcja ta idealnie nadaje sie do aplikacji, w ramach
ktorych silniki sg potaczone ze sobg za posrednictwem mechanizmu napgdowego,
tancucha, paska itp.

Zewnetrzne sygnaly sterujgce sg zwykle podtgczone tylko do jednego przemiennika
czestotliwosci, ktory dziata jako przemiennik nadrzedny. Przemiennik nadrzedny ste-
ruje maksymalnie 10 przemiennikami podrzednymi poprzez wysyfanie komunikatéw
rozgtaszanych za posrednictwem kabla elektrycznego lub fgcza komunikacji $wiatto-
wodowej. Przemiennik nadrzedny moze odczytywac sygnaty sprzezenia zwrotnego
z maksymalne 3 wybranych przemiennikéw podrzednych.

-— Przemiennik

nadrzedny
sterowany
predkosciowo

Przemiennik nadrzedny
procesu

Przemiennik
podrzedny procesu

Na przyktad P
Przemiennik Stowo sterowania Przemiennik P[ré?;mg:mk
nadrzedny Wartos¢ zadana predkosci podrzedny gterov?an?//
Wartos¢ zadana momentu | predkosciowo lub
o ] momentowo
8 k-acze migdzy przemiennikiem nad{ 8
» rzednym i podrzednym (=)

Rl

Na przyktad
Stowo stanu
01.01 Uzyta predko$¢ silnika
01.10 Moment silnika

Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjng

Zewnetrzny system sterujacy
(np. PLC)




34 Funkcje programu

Przemiennik nadrzedny jest zwykle sterowany predkosciowo, a inne przemienniki
czestotliwosci dgzg do jego wartosci zadanej predkosci lub momentu. Ogdlnie prze-
miennik podrzedny:

* powinien by¢ sterowany momentowo, jesli waty silnikow przemiennika nadrzed-
nego i podrzednego sg potgczone na state za pomocg mechanizmu napedowego,
tancucha itp., a wiec w taki sposéb, ze nie ma mozliwosci, aby wystepowaty jakie-
kolwiek réznice w predkosciach miedzy przemiennikami.

* powinien by¢ sterowany predkosciowo, jesli waty silnikéw przemiennika nadrzed-
nego i podrzednego sg potgczone elastycznie, a wiec w taki sposéb, ze moga
wystepowacé nieznaczne réznice w predkosciach. Jesli przemienniki nadrzedny i
podrzedny s3 sterowane predkosciowo, zwykle jest réwniez okreslany procent
zmniejszania predkosci (patrz parametr 25.08 Wispofczynnik opadania). Dystrybu-
cje obcigzenia pomiedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym mozna
opcjonalnie skorygowac¢ zgodnie z sekcjg Funkcja udziatu w obcigzeniu z prze-
miennikiem podrzednym sterowanym predko$cig ponize;j.

Uwaga: W przypadku przemiennika podrzednego sterowanego predkoscig (bez roz-
ktadu obcigzenia) nalezy zwraca¢ uwage na czas rampy przyspieszania i zwalniania
przemiennika podrzednego.Jesli ustawiono czasy rampy diuzsze niz w przemienniku
nadrzednym, przemiennik podrzedny dziata zgodnie z wtasnymi czasami rampy przy-
spieszania/zwalniania, a nie zgodnie z czasami rampy przyspieszania/zwalniania
przemiennika nadrzednego. Zalecamy ustawianie identycznych czaséw rampy w
przemiennikach nadrzednych i podrzednych. Ustawienia ksztattu rampy (patrz para-
metry 23.16...23.19) powinny by¢ stosowane tylko w przemienniku nadrzednym.

W niektorych zastosowaniach wymagane jest sterowanie predko$ciowe i momen-
towe przemiennika podrzednego. W takich przypadkach tryb pracy moze by¢ przeta-
czany za pomocg parametru (719.12 Tryb sterowania Zew1 lub 19.14 Tryb sterowania
Zew?2). Inng metodg jest ustawienie jednego zewnetrznego miejsca sterowania na
tryb sterowania predkoscia, a innego na tryb sterowania momentem. Nastepnie
mozna uzy¢ wejscia cyfrowego przemiennika podrzednego do przetgczania pomie-
dzy miejscami sterowania. Patrz rozdziat Miejsca sterowania i tryby dziatania

(str. 19).

Przy sterowaniu momentem mozna uzy¢ parametru przemiennika podrzednego
26.15 Udziat w obcigzeniu stuzgcego do skalowania przychodzacej wartosci zadane;j
momentu w celu zagwarantowania optymalnego rozktadu obcigzania na przemiennik
nadrzedny i podrzedny. W niektérych aplikacjach z przemiennikiem podrzednym ste-
rowanym momentem, na przykfad z bardzo niskim momentem lub z wymaganiem
dziatania o bardzo niskiej predkosci, mogg wymagac sprzezenia zwrotnego z enko-
dera.

Aby mozliwe byto szybkie przetgczanie przemiennika czestotliwosci migdzy statusem
przemiennika nadrzednego i podrzednego, nalezy zapisac jeden zestaw parametréw
uzytkownika (patrz str. 96) z ustawieniami przemiennika nadrzednego, a inny z usta-
wieniami przemiennika podrzednego. Dzigki temu bedzie mozna aktywowa¢ odpo-
wiednie ustawienia przy uzyciu na przykiad cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
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Funkcja udzialu w obcigzeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym
predkoscia

Okreslanie udziatu w obcigzeniu pomigdzy przemiennikiem nadrzednym i przemien-
nikiem podrzednym sterowanym predkoscig.moze by¢ uzywane w réznych zastoso-
waniach. Funkcja udziatu w obcigzeniu jest wdrazana przez skorygowanie wartosci
zadanej predko$ci przemiennika podrzednego za pomoca dodatkowego sygnatu
dostrajania opierajgcego sie na wartosci zadanej momentu. Warto$¢ zadana
momentu jest wybierana przy uzyciu parametru 23.42 Zr. mom. kor. predk. przem.
podrz. (domysinie warto$¢ zadana 2 odebrana z przemiennika nadrzednego). Udziat
w obcigzeniu jest regulowany parametrem 26.15 Udziat w obcigzeniu i aktywowany
przez zrodto wybrane w parametrze 23.40 Aktyw. kor. predk. podrz.. Parametr 23.41
Wzm. kor. predk. podrz. zapewnia regulacje wzmocnienia dla korekcji predkosci.
Koncowy sygnat korygujacy dodany do wartosci zadanej predkosci jest pokazywany
przez parametr 23.39 WYyj. kor. predk. podrz.. Zapoznaj sie ze schematem blokowym
na stronie 633.

Uwagi:

» Funkcje mozna wigczy¢ tylko wtedy, gdy przemiennik czestotliwosci jest prze-
miennikiem podrzednym sterowanym predkoscig w trybie zdalnego sterowania.

*  Wspoitczynnik opadania (25.08 Wspofczynnik opadania) jest ignorowany, gdy
aktywna jest funkcja udziatu w obcigzeniu.

* Przemiennik nadrzedny i przemiennik podrzedny powinny mie¢ takie same warto-
$ci korygowania sterowania predkoscia.

»  Warunek korekty predkosci jest ograniczony przez parametry okna btedu predko-
$ci 24.44 Dolny limit okna btedu pred. i 24.43 Goérny limit okna bfedu pred..
Aktywne ograniczenie wskazuje parametr 06.19 Stowo stanu ster. predko$cig.

« Aby podrzedny przemiennik czestotliwosci niezawodnie zatrzymywat sie wedtug
rampy,

e parametry 24.43 Gérny limit okna btedu pred. i 24.44 Dolny limit okna bfedu
pred. muszg mie¢ wartos¢ mniejszg od wartosci parametru 21.06 Limit pred-
kosci zerowej (albo sterowanie oknem btedu predkosci musi by¢ catkiem
wylgczone za pomocg parametru 24.41 Okno ster. btedem predk.) oraz

« parametr 24.11 Korekcja predkosci musi mie¢ ustawiong warto$¢ mniejszg od
parametru 21.06 Limit predkosci zerowe.

Komunikacja

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym mozna utworzy¢, tgczgc
przemienniki czestotliwosci kablami $wiattowodowymi (moze to wymaga¢ dodatko-
wego wyposazenia w zaleznosci od istniejgcego osprzetu przemiennika czestotliwo-
$ci) lub tgczac kablami ztgcza XD2D przemiennikow czestotliwosci. Nosnik jest
wybierany za pomocg parametru 60.01 M/F: port komunikacyjny.

Parametr 60.03 M/F: tryb umozliwia zdefiniowanie na potrzeby fgcza komunikacyjnego,
czy dany przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzednym, czy podrzednym.
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Zwykle przemiennik nadrzedny procesu sterowany informacjg o predkosci jest rowniez
skonfigurowany jako przemiennik nadrzedny na potrzeby komunikaciji.

Komunikacja poprzez tgcze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest
oparta na protokole DDCS, w przypadku ktérego stosowane sg zestawy danych

(w szczegolnosci zestaw danych 41). Jeden zestaw danych zawiera trzy 16-bitowe
stowa. Zawarto$¢ zestawow danych mozna dowolnie konfigurowa¢ za pomocg para-
metréw 61.01...61.03. Zestaw danych rozgtaszany przez przemiennik nadrzedny
zwykle zawiera stowo sterowania, wartos¢ zadang predkosci i wartos¢ zadang
momentu. Natomiast przemienniki podrzedne zwracajg stowo stanu z dwoma warto-
Sciami aktualnymi.

Domysine ustawienie parametru 61.07 M/F: wybér danych 1 to CW przemiennika
podrzednego. Gdy to ustawienie skonfigurowano dla przemiennika nadrzednego, do
przemiennikow podrzednych rozgtaszane jest stowo sktadajgce sie z bitéw 0...11
nalezgcych do parametru 06.01 Gféwne sfowo sterowania oraz czterech bitow wybra-
nych za pomoca parametrow 06.45...06.48. Jednak bit 3 stowa sterowania przemien-
nika podrzednego jest zmodyfikowany, dlatego jest wtgczony przez caty czas
modulacji przeprowadzanej przez przemiennik nadrzedny, a jego przetgczenie na 0
powoduje, ze przemiennik podrzedny zwalnia wybiegiem az do zatrzymania. Oto

w jaki sposob zsynchronizowaé zatrzymanie przemiennika nadrzednego i podrzed-
nego.

Uwaga: Gdy przemiennik nadrzedny zgodnie z rampg zmniejsza predkos¢ az do
zatrzymania, dziata zgodnie ze zmniejszajaca sie wartoscig zadang, ale nie otrzy-
muje komendy zatrzymania do chwili zakoriczenia modulacji przez przemiennik nad-
rzedny, i czysci bit 3 stowa sterowania przemiennika podrzednego. Z tego powodu
maksymalne i minimalne limity predkosci przemiennika podrzednego nie powinny
mie¢ tego samego znaku — przemiennik podrzedny mogtby przekracza¢ limit do
czasu zatrzymania przemiennika nadrzednego.

Z kazdego przemiennika podrzednego mozna opcjonalne odczytac¢ trzy stowa dodat-
kowych danych. Przemienniki podrzedne, z ktérych dane sg odczytywane, wybiera
sie w przemienniku nadrzednym za pomocg parametru 60.74 M/F: wyb6r prz. pod-
rzednego. W przypadku kazdego przemiennika podrzednego dane do wystania
wybiera sige za pomocg parametréw 671.07...61.03. Dane sg przesytane za posrednic-
twem tgcza w postaci liczb catkowitych i wyswietlane za pomocg parametréw
62.28...62.36 na przemienniku nadrzednym. Dane mozna nastepnie przekazac do
innych parametréow za pomocg pozycji 62.04...62.12.

Aby wskazaé btedy w przemiennikach podrzednych, kazdy przemiennik podrzedny
musi by¢ skonfigurowany do przekazywania swojego stowa stanu jako jednego z
wymienionych powyzej stow danych. W przemienniku nadrzednym odpowiadajgcy
parametr docelowy musi by¢ ustawiony na warto$¢ Oprogramowanie przemiennika
podrzednego. Czynnos$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy wystapi btgd przemiennika
podrzednego, jest okreslana parametrem 60.17 Dziatanie btedu podrzednego. Zda-
rzenia zewnetrzne (patrz grupa parametréw 31 Funkcje btedu) mogg by¢ uzywane do
wskazania stanu innych bitéw stowa stanu.
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Schematy blokowe komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
sg przedstawione na stronach 646 i 647.

Tworzenie tacza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest tworzone poprzez
potgczenie przemiennikdw czestotliwosci ze soba przy uzyciu

» ekranowanej dwuzytowej skretki miedzy koncéwkami XD2D przemiennikéw cze-

stotliwosci* lub

» kabli Swiattowodowych. W przypadku przemiennikow czestotliwosci z jednostkg
sterujgcg ZCU wymagany jest dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS.
W przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka sterujgcg BCU wyma-

gany jest modut RDCO.

*To potaczenie nie moze wspdtistnie¢ z fgczem komunikacji drive-to-drive (D2D) wdrozonym
w ramach programowania aplikacyjnego (zgodnie z opisem w dokumencie Drive application
programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808 [j. ang.]) i nie nalezy go z nim myli¢.

Ponizej przedstawiono przyktady potgczen. Nalezy pamietac, ze w przypadku konfi-
guracji gwiazdy uzywajgcej kabli $wiattowodowych wymagana jest jednostka rozgate-

ziajgca NDBU-95C DDCS.

tgcze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym zrealizowane za pomocg

kabla elektrycznego

4

BGND | 3
Ekran

. Przemiennik nadrzedny
Terminacja wt.

|
|
L ;_Te

4

BGND | 3
Ekran

XD2D

BGND | 3
Ekran | 4

Przemiennik podrzedny 1

rminacja wyt.

| |
! ! Przemiennik podrzedny n
Terminacja wt.

L

Zobacz podrecznik uzytkownika, aby zapozna¢ sie z okablowaniem przemiennika czestotliwosci i

szczegdtami dotyczgcymi terminacii.



38 Funkcje programu

Konfiguracja pierscienia z kablami $wiattowodowymi

[Przemiennik podrzedny 2 1

Jednostka sterujaca (BCU)

|
' RDCO
| CH2

Jednostka sterujaca (ZCU)

FDCO

ok

L —

L.

L —— ——

N = Nadajnik; O = Odbiornik

J
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Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (1)

[Przemiennik rﬁrzédv Sl IPrzemiennik ﬁrzédm " 71 TPrzemiennik ﬁrzédm T
| Jednostka sterujaca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
' FDCO ' ' FDCO "o RDCO '
| B Y5 g |
L — - — 4 L_;______JL___{__,J
IPrzemiennik podrzedny 3~ |
N = Nadajnik Jednostka sterujgca
O = Odbiornik | — |

MSTR CHO CH1 CH2 c— s — - — -
NDBU

Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (2)
[Przemiennik @rzédv T [Przemiennik ﬁrzédm " 71 TPrzemiennik ﬁrzédm T
| Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
' FDCO ' ' FDCO "o RDCO '
| R e "WWﬁ@ |
L — - — L?;______JL___{__,J

N = Nadajnik Jednostka sterujgca (ZCU)
O = Odbiornik |

'
ONIOINO IO
Kx Kx Kx Kx L —

NDBU
X13 = REGEN
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Przyktadowe ustawienia parametrow

Ponizej przedstawiono liste kontrolng parametréw, ktére nalezy ustawi¢ w trakcie
konfigurowania tagcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. W tym
przyktadzie przemiennik nadrzedny rozgtasza stowo sterowania przemiennika pod-
rzednego, wartos¢ zadang predkosci i wartos¢ zadang momentu. Przemiennik pod-
rzedny zwraca stowo stanu oraz dwie wartosci aktualne (nie jest to obowigzkowe —
pokazano to tylko w celach informacyjnych).

Ustawienia przemiennika nadrzednego:
« Aktywacja tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
* 60.01 M/F: port komunikacyjny (wybor kanatu swiattowodu lub XD2D)
* (60.02 M/F: adres wezta = 1)
*  60.03 M/F: tryb = Nadrzedny DDCS (do potaczenia $wiattowodowego i prze-
wodowego)
*  60.05 M/F: potgczenie HW (Pierscien lub Gwiazda dla $wiattowodu, Gwiazda
dla przewodu)

» Dane rozgtaszane do przemiennikéw podrzednych
*  61.01 M/F: wyb6r danych 1= CW przemiennika podrzednego (stowo sterowa-
nia przemiennika podrzednego)
*  61.02 M/F: wyb6r danych 2 = Uzyta wart. zad. predkoSci
*  61.03 M/F: wyb6r danych 3 = Akt. w. zad. momentu 5

» Dane, ktore majg by¢ odczytywane z przemiennikéw podrzednych (opcjonalne)
* 60.14 M/F: wybor prz. podrzednego (wybdr przemiennikéw podrzednych, z
ktérych dane bedg odczytywane)
*  62.04 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 1 ... 62.12 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 3
(odwzorowywanie danych odebranych z przemiennikéw podrzednych)

Ustawienia przemiennika podrzednego:
« Aktywacja tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
* 60.01 M/F: port komunikacyjny (wybor kanatu swiattowodu lub XD2D)
*  60.02 M/F: adres wezta = 2...60
*  60.03 M/F: tryb = Podrzedny DDCS (do potgczenia swiattowodowego i prze-
wodowego)
*  60.05 M/F: potgczenie HW (Pierscien lub Gwiazda dla $wiattowodu, Gwiazda
dla przewodu)

* Odwzorowywanie danych odebranych z przemiennikéw nadrzednych
*  62.01 M/F: wyb6r danych 1 = Stowo sterowania 16-bitowe
*  62.02 M/F: wyb6r danych 2 = Warto$c¢ zadana 1 16-bitowa
*  62.03 M/F: wyb6r danych 3 = Warto$¢ zadana 2 16-bitowa
*  Wybor trybu pracy i miejsca sterowania
* 19.12 Tryb sterowania Zew1 = Predkos¢ lub Moment
* 20.01 Komendy Zew1 = tgcze M/F
* 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 = Poziom

+ Wybor zrédet wartosci zadanych
* 22.11 Zrodto w. zad. predkosci 1 = W. zad. M/F 1
«  26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1 = W. zad. M/F 2
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+  Wybor danych, ktére majg by¢ wysytane do przemiennika nadrzednego (opcjo-
nalne)
*  61.01 M/F: wybor danych 1 = Stowo stanu 16-bitowe
e 61.02 M/F: wybor danych 2 = Warto$¢ aktualna 1 16-bitowa
e 61.03 M/F: wybor danych 3 = Warto$c¢ aktualna 2 16-bitowa

Specyfikacje tacza sSwiattowodowego migedzy przemiennikiem nadrzednym i
podrzednym
* Maksymalna dtugos¢ kabla swiattowodowego
*  FDCO-01/02 lub RDCO-04 ze swiattowodem POF (Swiattowdd plastikowy): 30 m
*« FDCO-01/02 lub RDCO-04 ze $wiattowodem HCS ($wiattowdd krzemowy):
200 m
» Dla odlegtosci do 1000 m nalezy uzy¢ dwoch konwerterow/przekaznikow
NOCR-01 ze $wiattowodem szklanym (GOF, 62,5 mikrometrow, wielomo-
dowy)
* Maksymalna dtugos¢ ekranowanej skretki dwuzytowej: 50 m
» Szybkos¢ przesytania: 4 Mbit/s
» Catkowita wydajnosc tgcza: Czas potrzebny na przestanie wartosci zadanych
miedzy przemiennikiem nadrzednym a przemiennikami podrzednymi wynosi
mniej niz 5 ms.
* Protokét: DDCS (system komunikacji dla rozproszonych przemiennikow czestotli-
wosci)
Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407) i 62 Odbiér danych D2D i DDCS (str. 413).
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Interfejs sterownika zewnetrznego

Informacje ogéine

Istnieje mozliwo$¢ podtgczenia przemiennika czestotliwosci do sterownika zewnetrz-
nego (na przyktad ABB AC 800M) za pomocg kabla swiattowodowego lub ekranowanej
skretki dwuzytowej. Przemiennik czestotliwosci ACS880 jest zgodny z potgczeniami
ModuleBus i DriveBus. Nalezy pamietac, ze niektére funkcje DriveBus (takie jak
BusManager) nie sg obstugiwane.

Topologia

Ponizej przedstawiono przyktadowe podtaczenie do przemiennika czestotliwosci
opartego na jednostce ZCU lub BCU przy uzyciu kabla swiattowodowego.

W przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka sterujgcg ZCU wymagany
jest dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS. W przypadku przemiennikow
czestotliwosci z jednostkg sterujgca BCU wymagany jest modut RDCO lub FDCO.
Jednostka sterujgca BCU jest wyposazona w dedykowane gniazdo dla modutu
RDCO. Z tg jednostkg mozna tez uzywa¢ modutu FDCO. Zajmuje on jednak jedno z
trzech uniwersalnych gniazd modutdéw opcjonalnych. Istnieje mozliwos¢ podtgczenia
elementéw w konfiguracjach pierscienia i gwiazdy podobnie jak w przypadku tgcza
miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym (patrz sekcja Funkcjonalno$é
przemiennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny na str. 33). Istotng réznica jest to,
ze sterownik zewnetrzny nalezy podigczy¢ do kanatu CHO modutu RDCO, a nie do
kanatu CH2. W przypadku modutu komunikacji FDCO mozna wybra¢ dowolny kanat.

facssso 1 Tacsseo ~ ~ =~ = 1
| Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
, FDCO [ RDCO

| R R |

|
= J

N = Nadajnik; O = Odbiornik

Sterownik zewnetrzny mozna tez podtgczy¢ do ztgcza D2D (RS-485) przy uzyciu
ekranowanej skretki dwuzytowej. Do wyboru potgczenia stuzy parametr 60.51 Port
komun. kontrolera DDCS.

Szybkos$¢ transmisji mozna wybra¢ za pomocg parametru 60.56 Szybko$¢ trans.
kontrol. DDCS.
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Komunikacja

Komunikacja migdzy sterownikiem a przemiennikiem czegstotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawow danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Sterownik wysyta zestaw danych do przemiennika czestotliwo$ci, ktéry zwraca
kolejny zestaw danych do sterownika.

Komunikacja korzysta z zestawow danych 10...33. Zawarto$¢ zestawow danych
mozna dowolnie konfigurowaé, lecz zestaw danych o numerze 10 zwykle zawiera
stowo sterowania oraz jedng lub dwie wartosci zadane. Natomiast zestaw danych o
numerze 11 zwraca stowo stanu i wybrane wartosci aktualne. W przypadku komuni-
kacji przy uzyciu potgczenia ModuleBus przemiennik czestotliwosci ACS880 mozna
ustawi¢ jako ,standardowy przemiennik czestotliwosci” lub ,inzynieryjny przemiennik
czestotliwosci” za pomoca parametru 60.50 Typ przemiennika czestotliwosci kontro-
lera DDCS. W komunikacji przy uzyciu potgczenia ModuleBus uzywane sg zestawy
danych 1...4 w przypadku ,standardowego przemiennika czestotliwosci” i zestawy
danych 10...33 w przypadku ,inzynieryjnego przemiennika czestotliwosci”.

Stowo zdefiniowane jako stowo sterowania jest wewnetrznie potgczone z logikg prze-
miennika czestotliwosci. Kodowanie bitow stowa sterowania przedstawiono w sekcji
Zawarto$¢ stowa sterowania magistrali komunikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 621).
Kodowanie stowa stanu przedstawiono w sekcji Zawarto$¢ stowa stanu magistrali
komunikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 622).

Domyslinie zestawy danych o numerach 32 i 33 sg przeznaczone na potrzeby ustugi
skrzynki pocztowej. Umozliwiajg ustawienie wartosci parametréw lub uzyskanie infor-
macji o nich w sposéb przedstawiony ponizej:

Sterownik ACS880

("Parametr zapisywany w przemien- )
niku czestotliwosci

Przesytanie adresu estaw .
Wartosé = 4865 "33”2Y°1h L Par. |Wartos¢
Przesytanie danych Zestaw — 15[ 1901 1234
Warto$¢ = 1234 - p

Przesytanie sprzezenia S /

zwrotnego adresu danych

Wartosé = 4865* 33.1

Parametr odczytywany z przemien-

nika czestotliwosci

Uzyskiwanie informacji —gsmw

o adresie d h

Wartosé = 6147 °393 2403 | 4300
Uzyskiwanie informacji [ Zestaw

o danych daggczh

Wartos¢ = 4300
Uzyskiwanie informacji | Zestaw
0 sprzezeniu zwrotnym dagé%‘
adresu -
\_Wartosc = 6147

/ .

*19.01 — 13h.01h — 1301h = 4865
**24.03 — 18h.03h — 1803h = 6147

Za pomoca parametru 60.64 Wybor zestawu danych skrz. poczt. mozna wybraé
zestawy danych 24 i 25 zamiast zestawdw danych 32 i 33.
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Odstepy aktualizacji zestawdw danych:

» Zestawy danych 10...11: 2 ms

+ Zestawy danych 12...13: 4 ms

» Zestawy danych 14...17: 10 ms

» Zestawy danych 18...25, 32, 33: 100 ms.

Ustawienia

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407) i 62 Odbior danych D2D i DDCS (str. 413).

Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)

Informacje ogéine

Jesli przemiennik czestotliwosci ma oddzielnie sterowane moduly zasilajgce i inwer-
tera (nazywane tez przemiennikami po stronie linii i silnika), modutem zasilajgcym
mozna sterowac za posrednictwem modutu inwertera. Na przyktad modut inwertera
moze przesyta¢ stowo sterowania oraz wartosci zadane do modutu zasilajgcego,
umozliwiajgc sterowanie obydwoma modutami z poziomu interfejsu jednego pro-
gramu sterujacego.

W przypadku pojedynczych przemiennikdéw czestotliwosci ACS880 obie jednostki
sterujgce sg potgczone fabrycznie. W przypadku zespotéw przemiennikdw czestotli-
wosci ACS880 (systemow przemiennikow czestotliwosci z jednym modutem zasilania
i wieloma modutami inwertera) ta funkcja nie jest zwykle uzywana.

Komunikacja

Komunikacja miedzy przemiennikami a przemiennikiem czestotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawow danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Modut inwertera wysyta zestaw danych do modutu zasilajgcego, ktéry zwraca kolejny
zestaw danych do modutu inwertera.

Komunikacja uzywa zestawéw danych 10 i 11, odstep aktualizacji wynosi 2 ms.
Zestawy danych 10 sg wysytane przez modut inwertera do modutu zasilajgcego,
natomiast zestawy danych 11 sg wysytane przez modut zasilajgcy do modutu inwer-
tera. Zawartos¢ zestawdw danych mozna dowolnie konfigurowac, lecz zestaw
danych o numerze 10 zwykle zawiera stowo sterowania. Natomiast zestaw danych o
numerze 11 zwraca stowo stanu.

Podstawowg komunikacje inicjuje sie za pomocg parametru 95.20 Stowo opcji sprze-
towych 1. Powoduje to pojawienie sie kilku parametrow (patrz nizej).

W przypadku regeneracyjnego modutu zasilajgcego (takiego jak modut zasilajgcy
IGBT) mozna do niego wysta¢ wartos¢ zadang napiecia DC i/lub mocy biernej przy
uzyciu grupy parametréw inwertera 94 Sterowanie LSU. Regeneracyjny modut zasi-
lajgcy bedzie tez wysytat do modutu inwertera aktualne sygnaty, ktére sg widoczne w
grupie parametrow 01 Wartosci aktualne.
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Ustawienia

Parametry 01.102...01.164 (str. 128), 05.111...05.121 (str. 138), 06.36...06.43
(str. 146), 06.116...06.118 (str. 153), 07.106...07.107 (str. 157), 30.101...30.149
(str. 289), 31.120...31.121 (str. 302), 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 (str. 452)
i 96.108 Rozruch karty ster. LSU (str. 467).

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407), 62 Odbiér danych D2D i DDCS (str. 413) i 94 Sterowanie LSU
(str. 444).
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Sterowanie silnikiem

Bezposrednie sterowanie momentem (DTC)

Funkcja sterowania silnikiem w przemienniku czestotliwosci ACS880 jest oparta na
bezposrednim sterowaniu momentem (DTC), najbardziej zaawansowanym algoryt-
mie firmy ABB do sterowania silnikiem. Przetgczanie potprzewodnikéw wyjsciowych
jest sterowane, co umozliwia uzyskanie wymaganego strumienia stojana i momentu
silnika. Wartos¢ zadana regulatora momentu pochodzi z regulatora predkosci, regu-
latora napiecia DC lub bezposrednio z zewnetrznego zrédta wartosci zadanej
momentu.

Sterowanie silnikiem wymaga pomiaru napigcia DC i dwoch pragdéw fazowych silnika.
Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni wek-
torowej. Moment silnika to iloczyn strumienia stojana i prgdu wirnika. Dzieki wykorzy-
staniu wskazanego modelu silnika mozna lepiej oszacowac strumien stojana.
Informacje o aktualnej predkosci watu silnika nie sg wymagane do sterowania silnikiem.

Gtéwna roznica migdzy tradycyjnym sterowaniem a sterowaniem DTC polega na
tym, ze funkcja sterowania momentem dziata na takim samym poziomie czasu jak
funkcja sterowania przetgczaniem mocy. Nie ma oddzielnego modulatora PWM ste-
rowanego napieciowo i czestotliwosciowo. Przetgczanie modutu wyjsciowego jest
w petni oparte na stanie elektromagnetycznym silnika.

Aby sterowanie silnikiem byto mozliwie jak najdoktadniejsze, nalezy aktywowac
oddzielny bieg identyfikacyjny silnika.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Skalarne sterowanie silnikiem (na str. 63).

Ustawienia

Parametry 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 475) i 99.13 Zadanie biegu ident.
(str. 478).

Rampy wartosci zadanej

Czasy ramp przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ indywidualnie dla wartosci
zadanych predkos$ci, momentu i czestotliwosci.

W przypadku wartosci zadanej predkosci i czestotliwosci rampy sg definiowane jako
czas, jaki zajmie zmiana wartosci zadanej miedzy zerem a znamionowym momentem
silnika (miedzy zerowg predkoscig lub czestotliwoscig a wartoscig zdefiniowang za
pomocg parametru 46.01 Skalowanie predkosci lub 46.02 Skalowanie czestotliwo-
Sci). Uzytkownik moze przetgczaé sie miedzy dwoma wstepnie skonfigurowanymi
zestawami ramp za pomocg zrédia binarnego, takiego jak wejsciowy sygnat cyfrowy.
W przypadku wartosci zadanej predkosci mozna réwniez sterowaé ksztattem rampy.

W przypadku wartosci zadanej momentu rampy sg definiowane jako czas, jaki warto-
$ci zadanej zajmie zmiana migedzy zerem a znamionowym momentem silnika (para-
metr 01.30 Skala momentu znamion.).
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Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu prébnego mozna zdefiniowac
osobno. Patrz sekcja Bieg probny (str. 60).

Istnieje mozliwos$¢ dostosowania wspétczynnika zmiany funkcji potencjometru silnika
(str. 74). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowaé rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania awa-
ryjnego (tryb Off3).

Ustawienia

* Rampa wartosci zadanej predkosci: Parametry 23.11...23.19i 46.01 (str. 237

i 360).

+ Rampa wartosci zadanej momentu: Parametry 07.30, 26.18i 26.19 (str. 126
i 263).

» Rampa wartosci zadanej czestotliwosci: Parametry 28.71...28.751 46.02 (str. 273
i 360).

» Bieg probny: Parametry 23.20 i 23.21 (str. 240).
» Potencjometr silnika: Parametr 22.75 (str. 235).

» Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3): Parametr 23.23 Czas zatrz. awaryjnego
(str. 240).

State predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwo$ci sg zdefiniowanymi wstepnie wartosciami zadanymi,
ktére mozna aktywowac na przykfad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 statych predkosci na potrzeby stero-
wania predkoscig i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscia.

OSTRZEZENIE: State predkosci i czestotliwosci zastepujg normalne wartosci
zadane bez wzgledu na to, skad pochodzi warto$¢ zadana.

Funkcja statych predkosci/czestotliwosci dziata na poziomie czasu 2 ms.
Ustawienia

Grupy parametréw 22 Wybor wart. zadanej predkosci (str. 229) i 28 tancuch w. zad.
czestotliwosci (str. 267).

Predkosci/czestotliwosci krytyczne

Predkosci krytyczne mozna zdefiniowa¢ do zastosowania w aplikacjach, w przypadku
ktérych konkretne predkosci silnika lub zakresy predkosci sg niedopuszczalne, na
przykifad z powodu probleméw zwigzanych z rezonansem mechanicznym.
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Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby warto$¢ zadana pozostata w
pasmie krytycznym przez zbyt dtugi czas. Kiedy zmienna wartos¢ zadana (22.87 Akt.
wart. zad. predko$ci 7) wchodzi w zakres krytyczny, wyjscie funkcji (22.01 Nieograni-
czona w.zad. predk.) zostaje zablokowane do momentu, gdy warto$¢ zadana opusci
zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu jest wygtadzana przez funkcje
rampy w tancuchu warto$ci zadane;.

Funkcja jest réwniez dostepna na potrzeby sterowania silnikiem w trybie skalarnym z
czestotliwoscia jako wartoscig zadang. Wejscie funkcji jest pokazywane przez para-
metr 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7, a wyjscie przez parametr 28.97 Nieogr. wart. zad.
czest..

Przyktad

Wentylator wibruje w zakresie od 540 do 690 obr./min oraz od 1380 do 1560 obr./min.

Aby przemiennik czestotliwosci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

» wigczy¢ funkcje predkosci krytycznych. W tym celu nalezy ustawi¢ wartos¢ bitu 0
parametru 22.51 Funkcja predkosci krytycznej na wartos¢ ,1” i

» ustawic zakresy predkosci krytycznych w sposéb przedstawiony na rysunku poni-
zej.

22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (obr./min)
(wyjscie funkciji)

1 Par. 22.52 = 540 obr./min
1560 2 | Par. 22.53 = 690 obr./min
1380 3 Par. 22.54 = 1380 obr./min
4 Par. 22.55 = 1560 obr./min
690
540
1‘ 2 3 4 22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7 (obr./min)
(wejscie funkciji)
Ustawienia

» Predkosci krytyczne: parametry 22.57...22.57 (str. 234)
» Czestotliwosci krytyczne: parametry 28.51...28.57 (str. 272).

Automatyczna regulacja kontrolera predkosci

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwosci mozna automatycznie wyregulowac
za pomocg funkcji automatycznej regulacji. Automatyczna regulacja opiera sie na
wartosci szacunkowej mechanicznej statej czasu (inercji) silnika oraz maszyny.

Procedura automatycznej regulacji wykona serie cykli przyspieszania/zwalniania sil-
nika. Liczbe cykli mozna zmieni¢ za pomocg parametru 25.40 Czasy powtérz auto-
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strojenia. Wyzsze warto$ci zapewniajg doktadniejsze wyniki, zwlaszcza jesli réznica
pomigdzy predkoscig poczatkowg i maksymalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznej regulaciji
bedzie momentem poczgtkowym (tzn. momentem w chwili aktywacji procedury)
powiekszonym o wartos¢ 25.38 Krok momentu autostrojenia, chyba ze ogranicza go
limit maksymalnego momentu (grupa parametréw 30 Limity) lub znamionowy
moment silnika (99 Dane silnika). Obliczona maksymalna predkos¢ podczas proce-
dury jest predkoscig poczatkowa (tzn. predkoscia, gdy procedura jest aktywowana) +
wartos¢ 25.39 Krok predkosci autostrojenia, chyba ze jest to ograniczone wartoscig
30.12 Maks. predkosc lub 99.09 Predko$¢ znam. silnika.

Ponizszy wykres przedstawia predkos¢ i moment podczas procedury automatycznej
regulacji. W tym przyktadzie warto$¢ 25.40 Czasy powtdrz autostrojenia ustawiono na 2.

Poczatkowy moment + [25.38]

Poczatkowy moment

Poczatkowa predkos¢ +
[25.39]

Poczatkowa predkosc

Uwagi:

+ Jesli przemiennik czestotliwosci nie moze wytworzyé zgdanej mocy hamowania
podczas procedury, wyniki bedg opierac¢ sie tylko na etapach przyspieszenia i nie
bedg tak doktadne jak w przypadku wykorzystania petnej mocy hamowania.

« Silnik przekroczy nieznacznie obliczong maksymalng predkos$¢ na koniec kazdej
fazy przyspieszenia.

Przed aktywacja procedury autostrojenia

Warunki wykonania procedury autostrojenia to:
» Bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomysinie ukohczony
» Ustawiono limity predkosci i momentu (grupa parametréw 30 Limity)

» Sprzezenie zwrotne od predkosci jest monitorowane pod kgtem szumow, wibracji
i innych zaktocen oraz
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+ filtrowanie sprzezenia zwrotnego od predkosci (grupa parametrow 90 Wybdr
sprzezenia zwrotnego)

« filtrowany bfad predkosci (24 Warunkowa w. zad. predkosci) i

» predkos¢ zerowa (parametry 21.06i 21.07)

zostaty ustawione tak, aby eliminowac takie zaktécenia.

* Przemiennik czestotliwo$ci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania pred-
koscia.

Po tym, jak wszystkie te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowaé automatyczng
regulacje za pomocg parametru 25.33 Autostrojenie reg. predk. (lub zrédfa sygnatu
wybranego przez ten parametr).

Tryby automatycznej regulacji

Automatyczna regulacja moze by¢ wykonana na trzy rézne sposoby w zalezno$ci od
ustawien parametru 25.34 Tryb autostr. reg. predk.. Wybrane wartosci Ptynny, Nor-
malny i Scisty definiujg, w jaki sposéb warto$¢ zadana momentu przemiennika cze-
stotliwosci powinna reagowac na krok warto$ci zadanej predkosci po regulaciji.
Wybor opcji Plynny zapewni wolng, ale niezawodng reakcje; opcja Scisty zapewni
szybka reakcje, ale prawdopodobnie zbyt duze wartosci wzrostu dla niektorych
zastosowan. Ponizszy rysunek przedstawia reakcje predkosci dla kroku wartosci
zadanej predkosci (zazwyczaj 1...20%).

A: Niedostatecznie skompensowane

B: Wyregulowane normalnie (automatyczna regulacja)

C: Wyregulowane normalnie (recznie) Lepsza wydajno$é dynamiczna niz w przypadku B
D: Nadmierna kompensacja kontrolera predkosci
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Wyniki automatycznej regulacji

Na koniec pomysinej procedury automatycznej regulacji wyniki sg automatycznie

przekazywane do parametrow

» 25.02 Proporc. wzmocnienie predkK. (proporcjonalny przyrost dla kontrolera pred-
kosci)

» 25.03 Czas catkowania predkosci (czas catkowania kontrolera predkosci)

» 25.37 Mechaniczna stata czas. (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

Mimo to wciaz jest mozliwa reczna regulacja wzmocnienia kontrolera, czasu catko-
wania i czasu rézniczkowania.

Ponizszy rysunek przedstawia uproszczony schemat kontrolera predkosci. Wyjscie
kontrolera jest wartoscig zadang dla kontrolera momentu.

Rézniczkowa

kompensacja

przyspieszania

Proporcjonalna

Wartos¢ +_ Wartosé catkowa +y* Wartos¢ zadana
zadana -1 bledu éz’:.momentu

predkosci

Rézniczkowa

Predkos¢ aktualna

Wskazniki ostrzezen

Jesli procedura automatycznej regulacji nie zakonczy sie pomysinie, zostanie wyge-
nerowany komunikat ostrzezenia AF90 Autodostrajanie kontrolera predkosci. Wigcej
informacji mozna znalez¢ w rozdziale Sledzenie btedow na stronie 535.

Ustawienia

Parametry 25.33...25.40 (str. 258).

Ttumienie oscylacji

Funkgciji ttumienia oscylacji mozna uzywaé do usuwania oscylacji spowodowanych
przez elementy mechaniczne lub oscylujgce napiecie DC. Wejscie (sygnat odzwier-
ciedlajgcy oscylacje) jest wybierane za pomocg parametru 26.53 Wejscie kompensa-
cji oscylacji. Funkcja ttumienia oscylacji generuje sinusoide (26.58 Wyjscie ttumienia
oscylacji), ktérg mozna dodaé¢ do wartosci zadanej momentu z odpowiednim wzmoc-
nieniem (26.57 Wzmoc. ttumienia oscylacji) i przesunieciem fazowym (26.56 Faza
ttumienia oscylacji).
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Algorytm ttumienia oscylacji mozna aktywowac bez tgczenia wyjscia z tancuchem
wartosci zadanych, co umozliwia poréwnanie wejscia i wyjscia funkcji i wprowadzenie
dalszych zmian przed zastosowaniem wyniku.

Procedura regulacji dla ttumienia oscylacji

« Wybrac¢ wejscie za pomocg parametru 26.53 Wejscie kompensacji
oscylacji

« Aktywowac algorytm za pomoca parametru 26.51 Ttumienie oscylacji

« Ustawi¢ parametr 26.57 Wzmoc. ttumienia oscylacji na wartos¢ 0

Y

« Obliczy¢ czestotliwo$¢ oscylacji na podstawie sygnatu (uzy¢ narzedzia
PC Drive Composer) i ustawi¢ parametr 26.55 Czestotliwo$¢ ttumienia
oscylacji

« Ustawi¢ parametr 26.56 Faza ttumienia oscylacji*

Y

- Stopniowo zwieksza¢ wartos¢ parametru 26.57 Wzmoc. tfumienia
oscylacji, aby algorytm zaczat dziatac.

amplituda oscylacji zmniejsza sie/\amplituda oscylacji zwieksza sie

« Zwiekszy¢ warto$¢ 26.57 Wzmoc. tlumienia * Wyprébowac inne wartosci dla parametru
oscylacji i w razie potrzeby zmieni¢ wartos¢ 26.56 Faza tfumienia oscylacji
26.56 Faza tlumienia oscylacji
* * Jesli niemozliwe jest okreslenie oscylacji
« Zwiekszy¢ wartosé 26.57 Wzmoc. tumienia | DC Za pomoca pomiarow, wartosc 0 stopni
oscylacji, aby catkowicie wyttumi¢ oscylacje. jest zazwyczaj odpowiednig wartoécig
poczatkows.

Uwaga: Zmiana statej czasu filtra dolnoprzepustowego btedu predkosci lub czasu
catkowania kontrolera predkosci moze wptyng¢ na regulacje algorytmu ttumienia
oscylacji. Zaleca sie, aby dostosowac kontroler predkosci przed algorytmem ttumie-
nia oscylacji. (Wzmocnienie kontrolera predkosci mozna zmieni¢ po dostosowaniu
tego algorytmu).

Ustawienia

Parametry 26.51...26.58 (str. 264).

Eliminacja czestotliwosci rezonansowych

Program sterujgcy jest wyposazony w funkcje filtra pasmowo-zaporowego, ktéry
umozliwia usunigcie czestotliwosci rezonansowych z sygnatu btedu predkosci.

Ustawienia

Parametry 24.13...24.17 (str. 244).
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Kontrola nagtego przyspieszenia

Jezeli silnik jest sterowany momentem, a jego obcigzenie ulegnie nagtemu, gwattow-
nemu zmniejszeniu, silnik moze przyspieszy¢. Program sterujgcy posiada funkcje
umozliwiajgca kontrole nad nagtym przyspieszeniem, ktéra zmniejsza wartos¢
zadang momentu za kazdym razem, gdy predkosc silnika przekroczy warto$¢ okre-
Slong za pomocg parametru 30.71 Min. predkosc lub 30.12 Maks. predkosc.

Predko$é silnika Poziom wytgczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej predkosci

} 31.30 Marg. wyt. dla przekr.

30.12 VASS predk.
| |
| |
0 1 1
Kontrola nagtego przyspieszenia Czas
jest aktywna
30.11
31.30 Marg. wyt. dla przekr.
_____ predk.

z powodu nadmiernej predkosci

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Proporcjonalny czas przyrostu i catkowania
mozna zdefiniowa¢ za pomocg parametrow. Ustawienie wartosci zero wytgcza kon-
trole nagtego przyspieszenia.

Ustawienia

Parametry 26.81 Wzmoc.dla kontr.nagt.przysp. i 26.82 Czas catk.dla
kontr.nagt.przys. (str. 267).

Obstuga enkodera

Program obstuguje dwa enkodery (lub resolwery) jednoobrotowe lub wieloobrotowe.
Dostepne sg nastepujgce opcjonalne moduty interfejsu:

 Interfejs enkodera TTL FEN-01: dwa wejscia TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa
i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

+ Interfejs enkodera absolutnego FEN-11: wejscie enkodera absolutnego, wejscie
TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

+ Interfejs resolwera FEN-21: wejscie resolwera, wejscie TTL, wyjscie TTL (na
potrzeby echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

» Interfejs enkodera HTL FEN-31: wejscie enkodera HTL, wyjscie TTL (na potrzeby
emulacji enkodera i echa) oraz dwa wej$cia cyfrowe

* Interfejs enkodera HTL/TTL FSE-31 (na potrzeby uzywania z modutem funkgciji

bezpieczenstwa FSO-xx): dwa wejscia enkodera HTL/TTL (jedno wejscie HTL
obstugiwane w chwili publikacji)
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Modut interfejsu jest instalowany w jednym z gniazd modutu opcji jednostki sterujgce;j
przemiennika czestotliwosci. Modut (oprécz FSE-31) mozna tez zainstalowaé w ada-
pterze rozszerzeh FEA-03.

Echo i emulacja enkodera

Zaroéwno echo, jak i emulacja enkodera sg obstugiwane przez wspomniane powyzej
interfejsy FEN-xx.

Echo enkodera jest dostepne w enkoderach TTL, TTL+ i HTL. Sygnat odebrany z
enkodera jest przekazywany w niezmienionej formie na wyjscie TTL. Pozwala to na
potagczenie jednego enkodera do kilku przemiennikéw czestotliwosci.

Emulacja enkodera przekazuje rowniez sygnat enkodera na wyjscie, ale sygnat jest
skalowany lub dane pozycji sg przeksztatcane na impulsy. Emulacji mozna uzy¢, gdy
pozycje enkodera absolutnego lub resolwera nalezy przeksztatci¢ na impulsy TTL lub
gdy sygnat musi zosta¢ zamieniony na inng liczbe impulséw niz pierwotnie.

Sprzezenie zwrotne od obcigzenia i silnika

Jako sprzezenie zwrotne od predkosci i pozycji mogg byé uzywane trzy rézne zrodta:
enkoder 1, enkoder 2 i oszacowanie pozycji silnika. Dowolne z tych Zrédet moze by¢
uzywane na potrzeby obliczania pozycji obcigzenia lub sterowania silnikiem. Oblicza-
nie pozycji obcigzenia umozliwia na przykfad okreslenie pozycji taSmociggu lub
wysokosci fadunku na dzwigu. Zrédta sprzezenia zwrotnego wybiera sie za pomoca
parametrow 90.41 Wybor sprz. zwr. od silnika i 90.51 Wybor sprzezenia zwr. obc..

Szczegdtowe informacje na temat potgczen parametrow funkcji sprzezenia zwrot-
nego silnika i obcigzenia zawierajg schematy blokowe na str. 637 i 632. Wiecej infor-
magcji na temat obliczania pozycji obcigzenia zawiera sekcja Licznik pozycji (str. 55).

Przetozenia mechaniczne miedzy komponentami (silnik, enkoder silnika, obcigzenie,
enkoder obcigzenia) sg okreslane przy uzyciu parametréw przetozenia przedstawio-
nych na ponizszym schemacie.

Skalowanie z enkodera Skalowanie z siinika  Skalowanie z enkodera
obcigzenia do obcigzenia do obcigzenia silnika do silnika

N ¥ N ¥ N
90.53 ] — — 90.61  90.43 ]
X
Y

@): :Ladunek:XY:XY:@:XY:@

Enkoder Enkoder
obcigzenia L 90.62 90.44 J silnika

90.54

Przetozenie pomigedzy enkoderem obcigzenia i obcigzeniem jest definiowane za
pomocg parametrow 90.53 Przektadnia obc.: licznik i 90.54 Przektadnia obc.: mian..
Podobnie przetozenie pomiedzy enkoderem silnika i silnikiem jest definiowane za
pomocg parametrow 90.43 Przektadnia silnika: licznik i 90.44 Przektadnia silnika:
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mian.. Gdy jako sprzezenie zwrotne obcigzenia wybrane zostanie wewnetrzne osza-
cowanie pozycji, przetozenie pomiedzy silnikiem i obcigzeniem musi zosta¢ zdefinio-
wane w parametrach 90.61 Przektadnia: licznik i 90.62 Przektadnia: mianownik.
Domyslnie wszystkie wspotczynniki wymienione powyzej to 1:1. Wspétczynniki mogg
by¢ zmieniane tylko po zatrzymaniu dziatania przemiennika czestotliwosci. Nowe
ustawienia wymagajg sprawdzenia przy uzyciu parametru 91.10 Od$wiez parametry
enkodera.

Licznik pozycji

Program sterujacy jest wyposazony w funkcje licznika pozycji, ktéra moze by¢ uzy-
wana do wskazywania pozycji obcigzenia. Wartos$¢ wyjsciowa funkcji licznika, para-
metr 90.07 Wartos¢ catkowita skalowanej pozycji obcigzenia, wskazuje skalowang

liczbe obrotow odczytang z wybranego zrédta (patrz sekcja Sprzezenie zwrotne od
obcigzenia i silnika na str. 54).

Zwigzek pomiedzy obrotami watu silnika i odpowiadajgcym ruchem fadunku (w
dowolnej jednostce odlegtosci) jest definiowany za pomocg parametréw 90.63 Stafa
podawania: licznik i 90.64 Stata podawania: mianownik. Ta funkcja przetozenia moze
zostac¢ zmieniona bez od$wiezania parametru i ponownej inicjalizacji licznika pozycji
— wyjscie licznika jest jednak aktualizowane jedynie po odebraniu nowych danych
wejsciowych pozycji.

Szczegodtowe informacje na temat potgczen parametréow funkcji sprzezenia zwrot-
nego obcigzenia zawierajg schematy blokowe na str. 632.

(Przetacznik bliskosci) Zrédio ustawione
za pomocg parametru 90.67
(Przerwanie inicjowania) Zrodto
ustawione za pomocg parametru 90.68
90.35 Stan licznika pozycji

bit 4, Gotowos$¢ do zainicjowania licznika
pozycji

90.35 Stan licznika pozycji

bit 5, Ponowne zainicjowanie licznika
pozycji wytaczone

(Zadanie ponownego inicjowania) Zrodto
ustawione za pomocg parametru 90.69

1
0 |
N PP |
Btgd przemiennika czestotliwosci
ad przemiennika czestotliwosci 0 I :

n

E

|

o= O= O=20=

42147483647 — — — — — — — — — — — —

90.07 Wartos¢ catkowita skalowanej

pozycji obcigzenia \

(Warto$¢ poczatkowa) Zrédto ustawione za |:>
pomoca parametru 90.59 - -
(domyslnie 90.58)

2147483648 — — — — — — — — — — — — — — — — L



56 Funkcje programu

Licznik pozyciji jest inicjowany przez ustawienie w programie sterujgcym znanej pozy-
¢ji fizycznej tadunku. Pozycje poczatkowg (na przykiad: pozycja startowa/zerowa lub
odlegtos¢ od niej) mozna wprowadzi¢ recznie w parametrze (90.58 Wartos¢ catkowita
wartosci poczgtkowej licznika pozycji) lub pobra¢ z innego parametru. Ta pozycja jest
ustawiona jako wartos$¢ licznika pozycji (90.07 Wartosc catkowita skalowanej pozycji
obcigzenia), gdy aktywowane jest zrédio wybrane za pomocg parametru 90.67 Zr6-
dfo komendy poczgtkowej licznika pozycji, takie jak przetgcznik krancowy podtgczony
do wejscia cyfrowego. Pomysine zainicjowanie jest wskazane przez bit 4 parametru
90.35 Stan licznika pozycji.

Kolejne przypadki inicjowania licznika muszg by¢ wczesniej wigczone za pomoca
parametru 90.69 Resetuj stan gotowoSci inicjalizacji licznika pozycji. Aby zdefiniowaé
okno czasu dla inicjowania, mozna uzy¢ parametru 90.68 Wytgcz inicjalizacje licznika
pozycji do ograniczenia sygnatu z przetgcznika krancowego. Aktywny btad w prze-
mienniku czestotliwosci réwniez uniemozliwi inicjowanie licznika.

Obstuga btedow enkodera

Gdy enkoder jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od obcigzenia, dziata-
nie podejmowane w przypadku btedu enkodera jest okreslane przy uzyciu parametru
90.55 Bfad sprzez. zwr. obcigzenia. Jesli parametr jest ustawiony na Ostrzezenie,
obliczanie jest kontynuowane bez przerw przy uzyciu oszacowanej pozyciji silnika.
W przypadku przywrdcenia pracy enkodera po btedzie obliczanie jest przetgczane
ponownie na sprzezenie zwrotne enkodera. Sygnaty pozycji obcigzenia (90.04, 90.05
i 90.07) s3 caly czas aktualizowane, ale bit 6 parametru 90.35 Stan licznika pozycji
zostaje ustawiony tak, aby wskazywat potencjalnie nieprawidtowe dane pozyciji.
Dodatkowo bit 4 parametru 90.35 jest czyszczony przy nastepnym zatrzymaniu jako
zalecenie ponownej inicjalizacji licznika pozycji.

Parametr 90.60 Dziatanie po bfedzie lub uruchomieniu licznika pozycji definiuje, czy
obliczanie pozycji zostaje wznowione od poprzedniej wartosci po btedzie enkodera
lub ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej. Domysinie bit 4 parametru 90.35
Stan licznika pozycji jest czyszczony po btedzie w celu wskazania, ze wymagana jest
ponowna inicjalizacji. Gdy parametr 90.60 jest ustawiony na Kontynuuj od poprzed-
niej wartosci, wartosci pozycji zostajg zachowane w przypadku btedu lub ponownego
uruchomienia, a bit 6 parametru 90.35 zostaje ustawiony w celu wskazania, ze wysta-
pit btad.

Uwaga: w przypadku enkodera absolutnego wieloobrotowego bit 6 parametru 90.35
zostaje oczyszczony przy nastepnym zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci, jesli
dziatanie enkodera zostato przywrécone po btedzie, a bit 4 nie zostaje oczyszczony.
Stan licznika pozycji zostaje zachowany po ponownym uruchomieniu jednostki steru-
jacej. Nastepnie zostaje wznowione obliczanie pozycji od pozycji bezwzglednej poda-
nej przez enkoder i z uwzglednieniem pozycji poczgtkowej okreslonej przy uzyciu
parametru 90.58.

OSTRZEZENIE! Jesli przemiennik czestotliwosci jest w stanie zatrzymania
w chwili wystgpienia btedu enkodera lub przemiennik czestotliwosci nie jest
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zasilany, parametry 90.04, 90.05, 90.07 i 90.35 nie sg aktualizowane, poniewaz nie
mozna wykry¢ ruchu obcigzenia. W przypadku uzywania wartosci poprzedniej pozyciji
(parametr 90.60 Dziatanie po bfedzie lub uruchomieniu licznika pozycji ustawiony na
Kontynuuj od poprzedniej warto$ci) nalezy pamieta¢, ze nie mozna polegac na
danych pozyciji, gdy obcigzenie moze sig ruszadé.

Odczyt/zapis wartosci licznika pozycji za pomocg magistrali komunikacyjnej

Dostep do parametrow funkcji licznika pozycji, takich jak 90.07 Warto$¢ catkowita
Skalowanej pozycji obcigzenia i 90.58 Warto$¢ catkowita warto$ci poczgtkowej licz-
nika pozycji, jest mozliwy z systemu sterowania wyzszego poziomu w nastepujgcych
formatach:
* 16-bitowa liczba catkowita (jesli 16 bitéw jest wystarczajgce dla zastosowania)
» 32-bitowa liczba catkowita (dostep do niej mozliwy jest przez dwa kolejne
stowa 16-bitowe)

Na przyktad: aby odczyta¢ parametr 90.07 Warto$c catkowita skalowanej pozycji
obcigzenia przez magistrale komunikacyjng, nalezy ustawi¢ parametr wyboru okre-
Slonego zestawu danych (w grupie 52) na Inny — 90.07, a nastepnie wybra¢ format.
Jesli wybrano format 32-bitowy, kolejne stowo danych jest réwniez rezerwowane
automatycznie.

Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika enkodera HTL

1. Okresli¢ typ modutu interfejsu enkodera (parametr 91.11 Typ modutu 1 = FEN-31)
oraz gniazdo, w ktérym zostanie zainstalowany modut (97.72 Lokalizacja modutu 1).

2. Okresli¢ typ enkodera (92.01 Enkoder 1: typ = HTL). Lista parametréw zostanie
ponownie odczytana z przemiennika czestotliwosci po zmianie warto$ci.

3. Okresli¢ modut interfejsu, do ktérego podtgczony jest enkoder (92.02 Enkoder 1:
zrédto = Modut 1).

4. Ustawi¢ liczbe impulséw zgodnie z tabliczkg znamionowg enkodera
(92.10 Impulsy/obrot).

5. Wprowadzi¢ przetozenie w parametrze 90.43 Przektadnia silnika: licznik i
90.44 Przektadnia silnika: mian., jesli enkoder obraca sie z inng predkos$cia niz
silnik (tj. nie jest zamontowany bezposrednio na wale silnika).

6. Ustawic parametr 91.10 Odswiez parametry enkodera na wartos¢ Od$wiez, aby
zapisa¢ nowe ustawienia parametru. Warto$¢ parametru automatycznie zmieni
sie z powrotem na Gotowe.

7. Sprawdzi¢, czy parametr 91.02 Stan modutu 1 wskazuje poprawny typ modutu
interfejsu (FEN-31). Ponadto sprawdzi¢ stan modutu. Obie diody LED powinny
Swiecic na zielono.

8. Uruchomic silnik z zadang wartoscig predkosci, np. 400 obr./min.
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9. Poréwnac¢ szacowang predkos¢ (01.02 Szacowana predkosc¢ silnika) ze zmie-
rzong predkoscig (01.04 Filtrowana predk. enkodera 1). Jesli obie wartosci sg
takie same, ustawi¢ enkoder jako zrodto sprzezenia zwrotnego (90.41 Wybor
sprz. zwr. od silnika = Enkoder 1).

10. Okresli¢ dziatanie, jakie zostanie wykonane w przypadku utraty sygnatu sprzeze-
nia zwrotnego (parametr 90.45 Btad sprz. zwr. silnika).

Przyktad 1: Uzywanie tego samego enkodera na potrzeby sprzezenia
zwrotnego od obcigzenia i silnika

Przemiennik czestotliwosci steruje silnikiem uzywanym na potrzeby podnoszenia
tadunku przy uzyciu dzwigu. Enkoder przymocowany do watu silnika jest uzywany
jako sprzezenie zwrotne dla sterowania silnikiem. Ten sam enkoder jest tez uzywany
na potrzeby obliczania wysokosci fadunku w zgdanej jednostce. Miedzy watem sil-
nika i bebnem kablowym znajduje sie przetozenie. Enkoder jest skonfigurowany jako
Enkoder 1 zgodnie z wczeéniejszg sekcjg Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od sil-
nika enkodera HTL. Dodatkowo wprowadzone sg nastepujgce ustawienia:

* (90.43 Przektadnia silnika: licznik = 1)

* (90.44 Przektadnia silnika: mian. = 1)

Przetozenie nie jest wymagane, poniewaz enkoder jest zamontowany bezposred-
nio na wale silnika.

*  90.51 Wybor sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 1

*  (90.53 Przektadnia obc.: licznik = 1)

* 90.54 Przektadnia obc.: mian. = 50

Beben kablowy wykonuje jeden obrét na 50 obrotéow wata silnika.

* (90.61 Przektadnia: licznik = 1)

* (90.62 Przektadnia: mianownik = 1)

Tych parametréw nie nalezy zmienia¢, poniewaz oszacowanie pozycji nie jest
uzywane na potrzeby sprzezenia zwrotnego.

* 90.63 Stata podawania: licznik = 7

* 90.64 Stata podawania: mianownik = 10

tadunek jest przemieszany o 70 centymetréw (7/10 metra) na jeden obrét bebna
kablowego.

Wysokos$¢ fadunku w metrach moze zosta¢ odczytana w parametrze 90.07 Warto$c
catkowita skalowanej pozycji obcigzenia, a parametr 90.03 Predkos$c¢ obcigzenia
wyswietla predkos¢ obrotowg bebna kablowego.

Przyktad 2: Uzywanie dwéch enkoderéw

Jeden enkoder (enkoder 1) jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od sil-
nika. Enkoder jest potgczony z watem silnika przy uzyciu przetozenia. Drugi enkoder
(enkoder 2) mierzy predkos¢ liniowa w innym miejscu maszyny. Oba enkodery sg
skonfigurowane zgodnie z wczesniejszg sekcjg Konfiguracja sprzgezenia zwrotnego
od silnika enkodera HTL. Dodatkowo wprowadzone sg nastepujgce ustawienia:

*  (90.41 Wybor sprz. zwr. od silnika = Enkoder 1)
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* (90.43 Przektadnia silnika: licznik = 1)
* 90.44 Przektadnia silnika: mian. = 3
Enkoder wykonuje trzy obroty na jeden obrét watu silnika.

*  90.51 Wybér sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 2

Predkos¢ liniowa mierzona przy uzyciu enkodera 2 moze zosta¢ odczytana w para-
metrze 90.03 Predkosc obcigzenia. Ta wartosc¢ jest podana w obr./min. Mozna jg
skonwertowac na inng jednostke przy uzyciu parametru 90.53 Przektadnia obc.: licz-
nik i 90.54 Przektadnia obc.: mian.. Nalezy pamietac, ze przetozenia ze statg poda-
wania nie mozna skonwertowac, poniewaz nie wptywa ono na parametr 90.03
PredkoSc¢ obcigzenia.

Przyktad 3: Kompatybilnosé ACS 600 / ACS800

W przypadku przemiennikéw czestotliwosci ACS 600 i ACS800 zbocza rosnace i
opadajace z kanatdw enkodera A i B sg zazwyczaj zliczane, aby osiggngc¢ najlepszg
mozliwg doktadnos¢. Dlatego tez otrzymana liczba impulséw na obrét jest rowna
czterokrotnosci nominalne;j liczbie impulséw enkodera.

W tym przyktadzie 2048-impulsowy enkoder typu HTL jest zamontowany bezposred-
nio na wale silnika. Zgdana pozycja poczatkowa odpowiadajgca przetgcznikowi bli-
skosci to 66770.

W ACS880 wprowadzane sg nastepujgce ustawienia:

e 92.01 Enkoder 1: typ = HTL

e 92.02 Enkoder 1: Zrédto = Modut 1

e 92.10 Impulsy/obrét = 2048

* 9213 Oszacowanie pozycji wt. = Wigcz

e 90.51 Wyb6r sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 1

* 90.63 Stata podawania: licznik = 8192 (tj. 4 x warto$¢ 92.10, poniewaz otrzy-
mana liczba impulséw jest 4-krotnoscig wartosci znamionowej. Zobacz réw-
niez parametr 92.12 Resolwer: pary biegunow)

*  Wybrany parametr ,dane wyj.” jest ustawiony na warto$¢ Inny — 90.58 War-
tosc catkowita warto$ci poczgtkowej licznika pozycji (format 32-bitowy).
Nalezy okresli¢ tylko starsze stowo — kolejne stowo danych jest automatycz-
nie rezerwowane dla mtodszego stowa.

*  Wybrane zrédia (takie jak wejscia cyfrowe lub bity uzytkownika stowa steruja-
cego sg wybierane w parametrze 90.67 Zrédto komendy poczatkowej licznika
pozycjii 90.69 Resetuj stan gotowoSsci inicjalizacji licznika pozycji.

W PLC, jesli warto$¢ poczatkowa jest okreslona w formacie 32-bitowym za pomoca
stowa mtodszego i stowa starszego (odpowiadajgcym w ACS800 parametrom POS
COUNT INIT LO i POS COUNT INIT HI), wprowadzi¢ warto$¢ 66770 w tych stowach
w nastepujgcy sposob:

Np. PROFIBUS:

» FBAdata out x = POS COUNT INIT HI = 1 (poniewaz bit 16 jest rowny 66536)
+ FBAdataout (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.
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Uktad automatyki ABB za pomoca komunikacji DDCS, np.:

+ Dataset12.1 = POS COUNT INIT HI
+ Dataset12.2 =POS COUNT INIT LO

Aby przetestowac konfiguracje PLC, nalezy zainicjowac¢ licznik pozycji z podtgczo-
nym enkoderem. Warto$¢ poczatkowa przestana z PLC powinna by¢ natychmiast
odwzorowana przez parametr 90.07 Warto$¢ catkowita skalowanej pozycji obcigze-
nia przemiennika czestotliwosci. Ta sama wartos¢ powinna sie nastepnie pojawic
w PLC po odczytaniu z przemiennika czestotliwosci.

Ustawienia

Grupy parametrow 90 Wyboér sprzezenia zwrotnego (str. 422), 91 Ustawienia modutu
enkodera (str. 432), 92 Enkoder 1: konfiguracja (str. 435) i 93 Enkoder 2: konfiguracja
(str. 442).

Bieg probny

Funkcja biegu probnego umozliwia uruchomienie silnika na krotki czas, przy wykorzy-
staniu monostabilnego przetgcznika. Funkcja biegu probnego jest zwykle uzywana
do lokalnego sterowania maszynami w trakcie przeprowadzania prac uruchomienio-
wych lub serwisowych.

Dostepne sg dwie funkcje biegu prébnego (1 i 2). Kazda z nich posiada wiasne zrodta
aktywagii i wartosci zadanej. Zrédta sygnatéw wybiera sie za pomoca parametréw
20.26 Zrédto startu biegu prébn. 11 20.27 Zrédto startu biegu probn. 2. Po aktywowa-
niu biegu prébnego przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony i rozpocznie
przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu probnego (parametr 22.42 W. zad.
biegu prébnego 1 lub 22.43 W. zad. biegu prébnego 2) z uwzglednieniem zdefiniowa-
nej rampy przyspieszania biegu prébnego (parametr 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob.). Po wytgczeniu sygnatu aktywacji biegu przemiennik czestotliwosci rozpocznie
zmniejszanie predkosci do zera z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania
biegu prébnego (parametr 23.21 Czas zwaln. dla biegu prob.).

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposdéb dziatania prze-
miennika czestotliwo$ci w trakcie biegu prébnego. W tym przyktadzie uzywany jest
tryb zatrzymywania zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Komenda biegu probnego = Stan zrddta ustawiony za pomoca parametru 20.26
Zrédfto startu biegu prébn. 1 lub 20.27 Zrédfo startu biegu probn. 2

Wigczanie biegu probnego = Stan zrddta ustawiony za pomoca parametru 20.25
Wt biegu probnego

Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czgstotliwosci.
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gu prébnego
Wigczanie bie-
gu prébnego
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Predkosc
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12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
Pole- |Wiacza-
cenie | nie (Pole-
Faza |biegu | biegu [cenie Opis
prob- | préb- |startu
nego | nego

1-2 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwieksza predko$¢ biegu
probnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkgcji
biegu probnego.

2-3 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

3-4 0 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

4-5 0 1 Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

5-6 1 1 Przemiennik czestotliwosci zwieksza predkos$é¢ biegu
probnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkgcji
biegu probnego.

6-7 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

7-8 0 1 0 | Przemiennik czestotliwo$ci zmniejsza predko$¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

8-9 0 1-0 0 | Przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany. Polecenia
startu sg ignorowane, jesli aktywny jest sygnat wigczenia
biegu prébnego. Po zdjeciu sygnatu wtaczania biegu
probnego wymagane jest wydanie nowego polecenia startu.

9-10 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.19).

10-11 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci.
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Pole- |Wiacza-
cenie | nie Pole-
Faza |biegu| biegu |[cenie Opis

préb- | prob- [startu
nego | nego

11-12 X 0 0 | Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie do
predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.711...23.19).

12-13 X 0 0 | Przemiennik czestotliwo$ci zostanie zatrzymany.

13-14 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.71...23.19).

14-15 X 0—1 1 Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania warto$ci
zadanej predkosci. Sygnat wigczania biegu probnego jest
ignorowany, dopodki aktywne jest polecenie startu. Jesli
sygnat wigczenia biegu probnego jest aktywny, a wydawanie
polecenia startu zostanie zakoriczone, bieg prébny zostanie
natychmiast wigczony.

15-16 | 0—1 1 0 | Wydawanie polecenia startu zostanie zakonczone.
Przemiennik czestotliwosci rozpocznie zwalnianie z
uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania (parametry
23.11...23.19).

Po rozpoczeciu wydawania polecenia biegu prébnego
zwalniajgcy przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat
zwalnianie z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu
prébnego.

16-17 1 1 0 | Przemiennik czestotliwo$ci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.

17-18 0 1-0 0 | Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predko$c z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

18-19 0 0 0 | Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie do
predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.11...23.19).

Warto réwniez zapoznac¢ sie ze schematem blokowym znajdujgcym sie na
stronie 630.

Funkcja biegu probnego dziata na poziomie czasu 2 ms.

Uwagi:

» Funkcja biegu prébnego nie jest dostepna, jesli przemiennik czestotliwosci jest
sterowany lokalnie.

* Nie mozna wigczy¢ biegu prébnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci lub jesli przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony po wigcze-
niu biegu prébnego. Aby uruchomic przemiennik czestotliwosci po zakorczeniu
biegu prébnego, nalezy wydac nowe polecenie startu.
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OSTRZEZENIE! Jesli funkcja biegu prébnego zostata wigczona i aktywowana
po wydaniu polecenia startu, zostanie ona aktywowana zaraz po wytgczeniu
polecenia startu.

+ Jesli aktywowano obie funkcje biegu prébnego, wyzszy priorytet ma funkcja, ktéra
aktywowano jako pierwsza.

» Funkcja biegu prébnego korzysta z trybu sterowania predkoscia.

» Czasy decydujgce o ksztalcie rampy (parametry 23.76...23.19) nie majg zastoso-
wania w przypadku ramp przyspieszania/zwalniania biegu probnego.

* Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali komunika-
cyjnej (patrz 06.01 Gtéwne stowo sterowania, bity 8...9) korzystajg z wartosci
zadanych i czasow rampy zdefiniowanych na potrzeby biegu prébnego, lecz nie
wymagajg podania sygnatu wigczenia biegu probnego.

Ustawienia

Parametry 20.25 WA. biegu prébnego (str. 218), 20.26 Zrédio startu biegu prébn. 1
(str. 218), 20.27 Zrédio startu biegu prébn. 2 (str. 219), 22.42 W. zad. biegu prébnego
1 (str. 233), 22.43 W. zad. biegu prébnego 2 (str. 233), 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob. (str. 240) i 23.21 Czas zwaln. dla biegu préb. (str. 240).

Skalarne sterowanie silnikiem

Zamiast bezposredniego sterowania momentem (DTC) mozna wybrac¢ sterowanie
skalarne jako metode sterowania silnikiem. W trybie sterowania skalarnego prze-
miennik czestotliwosci jest sterowany za pomocg wartosci zadanej predkosci lub cze-
stotliwosci. Jednak sterowanie skalarne nie pozwala na osiggniecie tak wysokiej
wydajnosci, jakg mozna osiggng¢, korzystajgc ze sterowania DTC.

Zalecana jest aktywacja trybu skalarnego sterowania silnikiem:

+ jesli prad znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyjsciowego pragdu znamio-
nowego przemiennika czestotliwosci;

+ jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez podtgczonego silnika, na przy-
ktad w celach testowych;

+ jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik sredniego napiecia za posrednic-
twem transformatora podwyzszajgcego; lub

» w przypadku sterowania wieloma silnikami za pomocg jednego przemiennika cze-
stotliwosci; jesli
» obcigzenie nie jest dzielone réwnomiernie pomiedzy silnikami,
» silniki sg r6znych rozmiaréw, lub
» silniki zostang zmienione po identyfikacji silnikow (Bieg identyfikacyjny).

W przypadku sterowania skalarnego niektére standardowe funkcje sg niedostepne.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Tryby dziatania przemiennika czestotliwosci
(str. 23).
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Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu silnikiem

Kompensacja IR (znana rowniez jako
podbicie napiecia) jest dostepna tylko
wtedy, gdy uzywany jest tryb skalarnego
sterowania silnikiem. Po aktywacji kom-
pensacji IR przemiennik czestotliwosci

bedzie dostarczat silnikowi zwigkszone

napiecie przy niskich predkosciach. Kom-

pensacja IR jest przydatna w aplikacjach —_ Brak kompensadji
wymagajgcych wysokiego momentu roz-

ruchowego. W aplikacjach z podbiciem ' > f(Hz)
napiecie nie moze by¢ dostarczane przy

uzyciu transformatora przy 0 Hz, dlatego dostepny jest dodatkowy punkt przegiecia
na potrzeby definiowania kompensac;ji przy prawie zerowej czestotliwosci.

Napiecie silnika

Kompensacja IR

W przypadku bezposredniego sterowania momentem (DTC) nie jest koniecznie ani
mozliwe uzywanie funkcji kompensaciji IR, gdyz jest ona stosowana automatycznie.

Ustawienia

» Parametry 19.20 Jedn. zad. ster. skalarnego (str. 210), 97.12 Czestotliwos$¢ pod-
wyzszenia kompensacji IR (str. 470), 97.13 Kompensacja IR (str. 471) i 99.04
Tryb sterowania silnikiem (str. 475)

» Grupa parametrow 28 taricuch w. zad. czestotliwo$ci (str. 267).

Automatyczne fazowanie

Autofazowanie to automatyczny rutynowy pomiar, ktérego celem jest okreslenie poto-
zenia katowego strumienia magnetycznego silnika synchronicznego z magnesami
trwatymi lub osi magnetycznej synchronicznego silnika reluktancyjnego. Aby mozliwe
byto doktadne sterowanie momentem silnika, wymagana jest znajomos$¢ potozenia
absolutnego strumienia wirnika.

Czujniki, takie jak absolutne enkodery i resolwery, wskazujg potozenie wirnika
zawsze po okre$leniu odchylenia miedzy katem zerowym wirnika i kagtem czujnika.
Natomiast standardowy enkoder impulséw okresla potozenie wirnika, gdy sig on
obraca, lecz poczatkowe potozenie nie jest znane. Enkoder impulséw moze by¢ uzy-
wany jako enkoder absolutny, jesli zostanie wyposazony w czujniki Halla, jednak
doktadno$¢ pomiaru potozenia poczgtkowego nie bedzie najlepsza. Czujniki Halla
generujg tak zwane impulsy komutacyjne, ktére zmieniajg ich stan szesciokrotnie
podczas jednego obrotu, dlatego mozna jedynie okresli¢ sektor obejmujgcy 60° pel-
nego obrotu, w obrebie ktérego znajduje sie potozenie poczgtkowe.

Wiele enkoderéw przekazuje impuls zerowy (nazywany rowniez impulsem Z) raz
podczas kazdego obrotu. Pozycja impulsu zerowego jest stata. Jesli ta pozycja jest
znana wzgledem pozycji zerowej uzywanej przez modut sterowania silnikiem, znana
jest rowniez pozycja wirnika w momencie impulsu zerowego.
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Uzywanie impulsu zerowego poprawia niezawodno$¢ pomiaru pozycji wirnika. Pozy-
cja wirnika musi by¢ okreslona podczas uruchomienia, poniewaz warto$¢ poczat-
kowa podana przez enkoder jest rowna zero. Procedura automatycznego fazowania
okresla pozycje, ale istnieje pewne ryzyko btedu pozycji. Jesli zerowa pozycja
impulsu jest znana wczesniej, pozycja wykryta przez automatyczne fazowanie moze
zostaé poprawiona, gdy tylko po raz pierwszy po uruchomieniu wykryty zostanie
impuls zerowy.

Pn.

Wirnik e

Absolutny enkoder/resolwer

v
Pd.

W przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi oraz synchronicznych
silnikow reluktancyjnych rutynowe automatyczne fazowanie jest wykonywane, jesli:

1. Uzywany jest absolutny enkoder, resolwer lub enkoder generujgcy sygnaty komu-
tacyjne. Pomiar potozenia wirnika i enkodera jest wykonywany jednorazowo.

2. Uzywany jest enkoder inkrementalny. Pomiar jest wykonywany za kazdym razem
po wigczeniu zasilania.

3. Uzywane jest sterowanie silnikiem w petli otwartej. Pomiar pofoZenia wirnika jest
wykonywany za kazdym razem po uruchomieniu.

4. Gdy pozycja impulsu zerowego musi by¢ mierzona przed pierwszym uruchomie-
niem po podtgczeniu zasilania.

Uwaga: W trybie sterowania w petli zamknietej automatyczne fazowanie jest wyko-
nywane automatycznie po biegu identyfikacyjnym silnika (Bieg identyfikacyjny). Auto
matyczne fazowanie jest réwniez wykonywane automatycznie przed uruchomieniem,
gdy jest to niezbedne.

W trybie sterowania w petli otwartej kgt zerowy wirnika jest okreslany przed startem.
W trybie sterowania w petli zamknigtej aktualny kat zerowy wirnika jest okreslany
podczas automatycznego fazowania, gdy czujnik wskazuje kat zerowy. Nalezy okre-
Sli¢ przesuniecie kata, poniewaz aktualny kat zerowy czujnika i wirnika zazwyczaj nie
sg zgodne. Tryb automatycznego fazowania okresla sposéb wykonywania tej czyn-
nosci w trybie petli otwartej i zamknietej.
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Uzytkownik takze moze okresli¢ odchylenie potozenia wirnika uzywane na potrzeby
sterowania silnikiem — zobacz parametr 98.15 Przesuniecie pozycji uzytk.. Nalezy
pamietaé, ze procedura automatycznego fazowania réwniez zapisuje wynik w tym
parametrze. Wyniki sg aktualizowane, nawet jesli ustawienia uzytkownika nie sg wta-
czone parametrem 98.01 Tryb modelu silnika uzytkow..

Uwaga: W trybie sterowania w petli otwartej silnik zawsze sie obraca, gdy jest uru-
chomiony, poniewaz wat jest zwrdcony w strone strumienia szczgtkowego.

Bit 4 parametru 06.21 Stowo stanu 3 wskazuje, czy juz okreslono potozenie wirnika.

Tryby automatycznego fazowania

Dostepnych jest kilka trybdw automatycznego fazowania (patrz parametr 21.13 Tryb
autom. fazowania).

Tryb obrotowy (Obracanie) jest zalecany szczegdlnie w przypadku 1 (zobacz liste
powyzej), poniewaz jest to najbardziej doktadna i niezawodna metoda. W trybie obro-
towym wat silnika jest obracany do tytu i do przodu (+360/pary biegunéw)°® w celu
okreslenia potozenia wirnika. W przypadku 3 (sterowanie w petli otwartej) wat jest
obracany tylko w jednym kierunku, a kat jest mniejszy.

Inny tryb obrotowy, Obracanie z impulsem Z, moze byé uzywany, jesli istnieje trud-
nos$¢ w uzywaniu normalnego trybu obracania, na przyktad z powodu znacznego tar-
cia. W tym trybie wirnik jest obracany powoli do momentu wykrycia impulsu zerowego
z enkodera. Kiedy impuls zerowy jest wykrywany po raz pierwszy, jego pozycja jest
zapisywana w parametrze 98.15 Przesunigcie pozycji uzytk., ktéry moze by¢ edyto-
wany w celu dostosowania ustawien. Nalezy zauwazy¢, ze uzycie tego trybu z enko-
derem impulsu zerowego nie jest obowigzkowe. W trybie sterowania w petli otwartej
oba tryby obrotowe sg identyczne.

Tryby nieruchome (Zatrzymanie 1, Zatrzymanie 2) majg zastosowanie, jesli nie ma
mozliwosci obrécenia watu silnika (na przyktad po podtaczeniu obcigzenia). Ponie-
waz charakterystyki silnikow i obcigzenia sg rézne, nalezy przeprowadzi¢ testy w
celu okreslenia najodpowiedniejszego trybu nieruchomego.

Przemiennik czestotliwosci moze okresli¢ potozenie wirnika, jesli uruchomiono silnik
w trybie sterowania w petli otwartej lub zamknigtej. W takim przypadku ustawienie
parametru 21.13 Tryb autom. fazowania nie ma zadnego zastosowania.

Proces automatycznego fazowania moze zakonczy¢ sie btedem, dlatego tez zale-
cane jest wykonanie go kilka razy i sprawdzenie wartosci parametru 98.15 Przesunie-
cie pozycji uzytk.

Biad automatycznego fazowania (3385 Automatyczne fazowanie) moze wystgpié¢

przy uruchomionym silniku, jesli szacowany kat silnika rozni sig zbytnio od kata zmie-

rzonego. Moze to by¢ spowodowane miedzy innymi przez nastepujgce czynniki:

» Enkoder $lizga sie na wale silnika.

«  Wprowadzono nieprawidtowg wartos¢ w parametrze 98.15 Przesunigcie pozycji
uzytk.
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+ Silnik juz sie obraca przed uruchomieniem procesu automatycznego fazowania.

» Wybrano tryb Obracanie w parametrze 21.13 Tryb autom. fazowania, ale wat sil-
nika jest zablokowany.

+ Woybrano tryb Obracanie z impulsem Z w parametrze 21.13 Tryb autom. fazowa-
nia ale nie wykryto impulsu zerowego w obrotach silnika.

*  Woybrano nieprawidtowy typ silnika w parametrze 99.03 Typ silnika

» Przebieg identyfikacyjny silnika zakonczyt sie niepowodzeniem.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 06.21 Stowo stanu 3 (str. 144), 21.13 Tryb autom. fazowania (str. 226),
98.15 Przesunigcie pozycji uzytk. (str. 474) i 99.13 Zgdanie biegu ident. (str. 478).

Hamowanie strumieniem

Przemiennik czestotliwosci moze wzmocni¢ efekt zwalniania poprzez zwigkszenie
poziomu magnesowania w silniku. Dzieki zwiekszeniu strumienia silnika energia
generowana przez silnik w trakcie hamowania jest przetwarzana na energie cieplng
silnika.

Predkosc

silnika (%) Tgr = Moment hamowania

Tn = 100 Nm

Brak hamowania
/strumieniem
Hamowanie strumieniem

Brak hamowania strumieniem

Hamowanie strumieniem t(s) I . . ; . ~ f(Hz)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan silnika w sposob ciaggty (takze w trakcie
hamowania strumieniem). Dlatego hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane do
zatrzymywania silnika i do zmiany jego predkosci. Oto inne zalety hamowania stru-
mieniem:

» Proces hamowania rozpoczyna sig natychmiast po wydaniu komendy zatrzymania.
Funkcja moze rozpoczg¢ hamowanie, nie czekajgc na zmniejszenie strumienia.

» Chiodzenie silnika indukcyjnego jest efektywne. Prad w obwodzie stojana zwieksza
sie podczas hamowania strumieniem. Nie zwigksza si¢ przy tym prad w obwodzie
wirnika. Chtodzenie stojana jest bardziej efektywne niz chtodzenie wirnika.

+ Hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane w przypadku silnikéw indukcyj-
nych i silnikdw synchronicznych z magnesami trwatymi.

Dostepne sg nastepujgce dwa poziomy mocy hamowania:

* Umiarkowane hamowanie umozliwia szybsze zwalnianie niz w przypadku, gdy
hamowanie strumieniem jest wytgczone. Istnieje ograniczenie poziomu strumie-
nia silnika, co zapobiega przegrzaniu silnika.
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» Peilne hamowanie wykorzystuje prawie caty dostepny prad do przetwarzania
energii mechanicznej hamowania na energie cieplng silnika. Czas hamowania
jest krotszy niz w przypadku umiarkowanego hamowania. Jesli ta metoda hamo-
wania jest czesto stosowana, silnik moze sie mocno nagrzewac.

OSTRZEZENIE: Silnik musi mie¢ znamionowg mozliwo$¢ pochtaniania energii
cieplnej generowanej podczas hamowania strumieniem.

Ustawienia

Parametr 97.05 Hamowanie strumieniem (str. 469).

Magnesowanie DC

Magnesowanie DC mozna zastosowac do silnika, aby
» nagrzac silnik w celu usuniecia kondensaciji lub zapobiegniecia jej powstania albo
» zablokowac wirnik przy predkosci zerowej lub predkosci bliskiej zeru.

Nagrzewanie wstepne

Funkcja nagrzewania wstepnego silnika jest dostepna na potrzeby zapobiegania
powstawania kondensacji w zatrzymanym silniku lub usuwania kondensaciji z silnika
przed jego uruchomieniem. Nagrzewanie wstepne obejmuje dostarczanie prgdu

DC do silnika w celu nagrzania jego uzwojen.

Nagrzewanie wstepne jest dezaktywowane przy starcie lub po aktywacji jednej z
pozostatych funkcji magnetyzacji DC. Gdy przemiennik czestotliwo$ci jest zatrzy-
many, nagrzewanie wstepne jest wylgczane przez funkcje bezpiecznego wytgczania
momentu, stan btedu przemiennika czestotliwosci albo przez funkcje uspienia regula-
tora PID procesu. Nagrzewanie wstepne moze zosta¢ uruchomione dopiero po upty-
nigciu jednej minuty od zatrzymania przemiennika czestotliwosci.

Do wybierania Zrédta cyfrowego sterujgcego nagrzewaniem wstepnym stuzy para-
metr 21.14 Zrédfo wej. nagrz. wstepn.. Prad nagrzewania jest ustawiany przy uzyciu
parametru 21.16 Prad nagrz, wstepnego.

Magnesowanie wstepne

Magnesowanie wstepne to magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem. W celu
uzyskania mozliwie jak najwyzszego momentu rozruchowego wynoszgcego nawet
do 200% znamionowego momentu silnika mozna zastosowa¢ magnesowanie
wstepne. Metoda magnesowania wstepnego zalezy od wybranego trybu startu (para-
metr 21.01 Tryb startu lub 21.19 Tryb skalarnego startu). Poprzez dostosowanie
czasu magnesowania wstepnego (parametr 21.02 Czas magnesowania) mozna
zsynchronizowac¢ uruchomienie silnika na przyktad ze zwolnieniem hamulca mecha-
nicznego.
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Trzymanie DC

Ta funkcja umozliwia zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w czasie jego
normalnej pracy. Funkcje trzymania DC mozna aktywowac za pomocg parametru
21.08 Sterowanie prgdem DC. Jesli wartos¢ zadana predkosci i predkos¢ silnika
spadng ponizej konkretnego poziomu (parametr 271.09 Trzymanie predkosci DC),
przemiennik czestotliwosci przestanie generowac prad sinusoidalny i rozpocznie
dostarczenie pradu statego do silnika. Prgd mozna ustawi¢ za pomocg parametru
21.10 Wart. zadana pradu DC. Jesli warto$¢ zadana przekracza wartos¢ okreslong w
parametrze 21.09 Trzymanie predkosci DC, przemiennik czestotliwosci bedzie konty-
nuowat normalne dziatanie.

Trzymanie DC

) f-

Predkosé silnika

\

Wartos¢ zadana

21.09 Trzymanie \/

predkosci DC

Y

Uwagi:

» Funkcja trzymania DC jest dostepna tylko w sterowaniu predkoscig w trybie stero-
wania silnikiem DTC (patrz strona 23)

» Funkcja stosuje prad DC tylko dla jednej fazy w zaleznosci od pozycji wirnika.
Prad zwrotny zostanie rozdzielony pomiedzy pozostate fazy.

Magnesowanie dodatkowe

Ta funkcja umozliwia kontynuowanie magnesowania silnika przez pewien czas (para-
metr 21.11 Czas magnesowania dodatk.) po jego zatrzymaniu. Zapobiega to poru-
szaniu sie maszyny pod wptywem obcigzenia, na przyktad w czasie, gdy nie mozna
jeszcze uzy¢ hamulca mechanicznego. Funkcje magnesowania dodatkowego mozna
aktywowac¢ za pomocg parametru 21.08 Sterowanie pragdem DC. Prad magnesowa-
nia mozna okresli¢ za pomoca parametru 21.10 Wart. zadana pradu DC.

Uwaga: Funkcja magnesowania dodatkowego jest dostepna tylko w sterowaniu

predkoscig w trybie sterowania silnikiem DTC (patrz strona 23) i tylko wtedy, gdy
wybranym trybem zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz parametr
21.03 Tryb zatrzymania).
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Magnesowanie ciagte

Do aktywacji magnesowania ciggtego mozna wybrac sygnat cyfrowy, taki jak bit uzyt-
kownika stowa sterujgcego magistrali komunikacyjnej. Moze to by¢ szczegdlnie przy-
datne w procesach wymagajgcych zatrzymania silnikéw (na przyktad aby przej$¢ w
tryb oczekiwania do momentu przetworzenia nowego materiatu), a nastepnie ich
szybkiego uruchomienia bez wczeéniejszego magnesowania.

Uwaga: Funkcja magnesowania ciggtego jest dostepna tylko w sterowaniu predko-
Scig w trybie sterowania silnikiem DTC (patrz strona 23) i tylko wtedy, gdy wybranym
trybem zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb
zatrzymania).

OSTRZEZENIE: Silnik musi by¢ zaprojektowany tak, aby pochtaniat lub roz-
praszat energie cieplng generowang podczas ciggtego magnesowania, nha
przyktad za pomocg wymuszonej wentylacji.

Ustawienia

Parametry 06.21 Stowo stanu 3 (str. 144), 21.01 Tryb startu, 21.02 Czas magnesowa-
nia, 21.08 21.12, 21.14 Zrédto wej. nagrz. wstepn. i 21.16 Prad nagrz, wstepnego
(str. 220).

Szesciokatny wzorzec strumienia silnika

Uwaga: Ta funkcja jest dostepna jedynie w trybie skalarnego sterowania silnikiem
(patrz strona 23).

Zwykle przemiennik czestotliwosci steruje strumieniem silnika tak, aby wektor stru-
mienia obracajgcego podgzat za okraggtym wzorcem. Tak jest najlepiej dla wiekszo$ci
zastosowan. Jednak podczas pracy powyzej punktu ostabienia pola (FWP) nie jest
mozliwe osiggniecie 100% napiecia wyjsciowego. Obniza to szczytowg obcigzalnosé
przemiennika czestotliwosci.

Dzieki szesciokgtnemu wzorcowi strumienia silnika mozna osiggng¢ maksymalne
napiecie wyjsciowe powyzej punktu ostabienia pola Zwieksza to szczytowg obcigzal-
nos¢ w poréwnaniu z okrggtym wzorcem, ale z powodu rosngcych strat ciggta obcia-
zalnos¢ w zakresie FWP ... 1,6 x FWP jest obnizona. Przy aktywnym szesciokgtnym
strumieniu silnika wzorzec zmienia sie z okragtego na szesciokgtny stopniowo,

w miare zwiekszania sie czestotliwosci od 100% do 120% FWP.

Ustawienia

Parametry 97.18 Osfabienie pola szeSciokat. i 97.19 Pkt ostab. pola szesciokat
(str. 471).
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Sterowanie aplikacyjne

Makra aplikacyjne

Makra aplikacyjne s3g zdefiniowanymi wstepnie zestawami parametrow aplikacji i kon-
figuracji we/wy. Patrz rozdziat Makra aplikacyjne (str. 103).

Regulacja PID zmiennej procesowej

Przemiennik czestotliwosci zawiera wbudowany regulator PID, ktéry umozliwia stero-
wanie zmiennymi procesowymi, takimi jak cisnienie, przeptyw lub poziom ptynu.

W przypadku regulacji procesu PID do przemiennika czestotliwosci przesytana jest
wartos¢ zadana procesu, a nie warto$¢ zadana predkosci. Ponadto do przemiennika
czestotliwosci przesytana jest wartos¢ biezgca (sprzezenie zwrotne procesu). Funk-
cja regulacji procesu PID dostosowuje informacje o predkosci przemiennika czestotli-
wosci, co umozliwia zachowanie zgdanego poziomu (nastawy) mierzonej wartosci
procesu (wartosci biezgcej).

Regulacja procesu PID dziata na poziomie czasu 2 ms.

Ponizszy uproszczony schemat blokowy przedstawia zasade dziatania sterowania
PID dla procesu. Bardziej szczegdtowy schemat blokowy znajduje sie na stronie 644.

Nastawa ———p»
Ograniczenie
Regulato tancuch warto$ci
Filtr zadanej
Al —p| r PID _>7~£_> dk )
Al2 —p| procesu pre OStCI,I )
iez — — momentu lu

oo S:;gg; K czestotliwosci
D2D —p»| procesu

FBA —p»|

Program sterujgcy zawiera dwa petne zestawy ustawien regulatora procesu PID,
ktére mozna zmieniac, gdy tylko jest to konieczne. Patrz parametr 40.57 PID: wybor
zestawu 1/2.

Uwaga: Sterowanie PID dla procesu jest dostepne tylko przy sterowaniu zewnetrz-
nym; patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 20).
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Skrocona procedura konfiguracji regulatora procesu PID

1. Aktywowac regulator procesu PID (parametr 40.07 Zest. 1: tryb pracy PID).
2. Wybra¢ zrodto sprzezenia zwrotnego (parametry 40.08...40.11).

3. Wybra¢ zrodio nastawy (parametry 40.16...40.25).
4

. Ustawi¢ wzmocnienie, czas catkowania, czas rozniczkowania i poziomy wyj-
Sciowe regulatora PID (parametry 40.32 Zest. 1: wzmocnienie, 40.33 Zest. 1:
czas catkowania, 40.34 Zest. 1: czas rézniczk., 40.36 Zest. 1: min. wyjscie i 40.37
Zest. 1: maks. wyjscie).

5. Wartos$¢ wyjsciowg regulatora PID pokazuje parametr 40.01 Akt. wart. wyj. PID.
Wybraé te warto$é jako zrédio, na przyklad w parametrze 22.11 Zrédto w. zad.
predkosci 1.

Funkcja uspienia dla regulatora PID zmiennej procesowej

Z funkcji uspienia mozna korzysta¢ w aplikacjach regulacji PID, ktére obejmujg rela-
tywnie diugie okresy niskiego zapotrzebowania (np. zbiornik ma okreslony poziom).
Podczas takich okreséw funkcja uspienia oszczedza energie, zatrzymujgc catkowicie
silnik zamiast wolnego biegu silnika ponizej skutecznego zakresu roboczego sys-
temu. Po zmianie wartosci sprzezenia zwrotnego regulator PID przebudza przemien-
nik czestotliwosci.

Uwaga: Funkcja uspienia jest wytgczona, gdy aktywne jest sterowanie hamulcem
mechanicznym (patrz strona 75).

Przyktad: Przemiennik czestotliwo$ci steruje pompa zwiekszajgca cisnienie. Zuzycie
wody spada w nocy. W wyniku tego regulator procesu PID zmniejszy predkos¢ sil-
nika. Jednak z powodu naturalnego ubytku wody w rurach oraz niskiej efektywnosci
pompy wirowej przy niskich predko$ciach wat silnika nigdy nie przestatby sie obra-
cac. Po uptywie czasu okreslonego jako opéznienie uspienia funkcja uspienia
wykrywa moment, gdy silnik pracuje na niskich obrotach, i zatrzymuje niepotrzebnie
dziatajgcg pompe. Przemiennik czestotliwo$ci przechodzi wtedy w tryb uspienia.
Cisnienie bedzie jednak nadal monitorowane. Dziatanie pompy zostanie wznowione
w momencie, gdy ci$nienie spadnie ponizej poziomu aktywacji (nastawa - odchylenie
aktywaciji) oraz gdy uptynie czas okreslony jako opdznienie aktywaciji.
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Nastawa Czas wzrostu dla trybu uspienia (40.45)

Warto$¢ wzrostu dla trybu4 - - -
uspienia (40.46) I

Czas

Opédznienie
aktywacji (40.48)

Wartos¢ aktualna :

Warto$ci nieodwrécone
(40.31 = Bez odwroécenia (W zad - sp zwr))

(nastawa - odchylenie aktywacji 40.47)

Czas

Wartos¢ aktualna : :

(nastawa + odchylenie aktywacji 40.47)

Wartosci odwrécone (40.31 = Z
odwroceniem (Sp zwr - W zad))

Czas

Wyjscie kontrolera PID

tsq = Opoznienie uspienia
(40.44)

Tryb u$pienia

t<lsy |

Poziom

Cuspienia- T T T TN__/ | ONU 7
(40.43)

Czas

Sledzenie

W trybie Sledzenia wartos¢ wyjsciowa bloku PID jest ustawiana bezposrednio na war-
to$¢ parametru 40.50 (lub 41.50) Zest. 1: wybor $ledz. w. zad.. Wewnetrzny warunek
| regulatora PID jest ustawiony tak, aby do wyjscia nie byly przekazywane zadne war-
tosci przejsciowe, dzieki czemu po wyjsciu z trybu $ledzenia bedzie mozna fagodnie

wznowi¢ normalne dziatanie funkcji regulacji procesu.

Ustawienia

» Parametr 96.04 Wybor makra (wybor makra)

* Grupy parametrow 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 334) i 41 PID procesu: zestaw 2
(str. 347).
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Potencjometr silnika

Potencjometr silnika to w istocie licznik, ktérego wartos¢ mozna dostosowac (zmniej-
szy¢ i zwiekszy¢) za pomocg dwoch sygnatéw cyfrowych okreslonych przy uzyciu
parametrow 22.73 Zrédfo gérne potencj. silnika i 22.74 Zrédto dolne potenc;. silnika.
Nalezy zauwazy¢, ze sygnaty te nie majg zadnego efektu, gdy przemiennik czestotli-
wosci jest zatrzymany.

Po wtaczeniu funkcji potencjometru silnika za pomocg parametru 22.71 Funkcja
potencjom. silnika przyjmuje ona wartos¢ ustawiong w parametrze 22.72 Wart. pocz.
potencj. silnika. W zaleznos$ci od trybu wybranego w parametrze 22.71, wartosc
potencjometru silnika jest albo zapisywana albo resetowana po zatrzymaniu lub cyklu
zasilania.

Wspétczynnik zmiany definiuje sie w parametrze 22.75 Czas rampy potencj. silnika
jako czas wymagany do zmiany z warto$ci minimalnej (parametr 22.76 Warto$¢ min.
potencj. silnika) do wartosci maksymalnej (parametr 22.77 Wart. maks potencj. sil-
nika) i na odwrot. Jesli jednoczesnie zostang podane sygnaty zmniejszenia i zwiek-
szenia wartosci, warto$¢ potencjometru silnika nie ulegnie zmianie.

Wyjscie funkciji jest przedstawione przez parametr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika,
ktéry mozna ustawi¢ bezposrednio jako zrédto dowolnego parametru przetgcznika,
takiego jak np. 22.11 Zrédfo w. zad. predkosci 1.

W ponizszym przyktadzie pokazano, jak zmienia sie warto$¢ potencjometru silnika.
1

22.73 *
0 —
]
22.74 *
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Ustawienia

Parametry 22.71...22.80 (str. 234).
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Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny umozliwia catkowite zatrzymanie silnika i sterowanego urza-
dzania w przypadku, gdy przemiennik czestotliwosci zostat zatrzymany lub nie jest
zasilany. Ukfad logiczny sterowania hamulcem monitoruje ustawienia grupy parame-
trow 44 Sterowanie hamulcem mechan. oraz kilka sygnatdéw zewnetrznych i na pod-
stawie tych informacji aktywuje odpowiednie stany przedstawione na schemacie
znajdujgcym sie na stronie 76. Tabela ponizej schematu stanéw zawiera szczego-
towe informacje o stanach i przejsciach miedzy nimi. Schemat chronometrazu znaj-
dujacy sie na stronie 79 to przyktad sekwencji zamknij-otworz-zamknij.

Uktad logiczny sterowania hamulcem mechanicznym dziata na poziomie czasu 10 ms.

Wartosci wejsciowe dla uktadu logicznego sterowania hamulcem

Komenda startu przemiennika czestotliwosci (bit 5 w parametrze 06.16 Sftowo stanu

1) to gtéwne zrddto informacji sterujgcych dla uktadu logicznego sterowania hamul-

cem. Mozna wybra¢ opcjonalne zrédio sygnatu otwarcia/zamkniecia w parametrze

44.12 Zgdanie zamkniecia hamulca. Wyniki wspotdziatania tych dwdch sygnatéw sg

nastepujgce:

+ Polecenie startu = 1 ORAZ sygnat wybrany w parametrze 44.12 Zgdanie
zamknigcia hamulca = 0 — zgdanie otwarcia hamulca

+ Polecenie startu = 0 LUB sygnat wybrany w parametrze 44.12 Zadanie zamknig-
cia hamulca =1
— zadanie zamkniecia hamulca

Za pomoca parametru 44.11 Trzymaj zamknigety hamulec mozna podtgczy¢ kolejne
zrodio sygnatu zewnetrznego, na przyktad z nadrzednego systemu sterowania, aby
uniemozliwi¢ wytgczenie hamulca.

Inne sygnaty, ktére wptywajg na stan ukfadu logicznego:

» potwierdzenie stanu hamulca (opcjonalny, definiowany w parametrze 44.07
Wybor potwierdz. hamowania);

 bit 2 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu (okresla, czy przemiennik czestotliwo-
Sci jest gotowy do dgzenia do wartosci zadanej, czy nie);

* bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (okresla, czy przemiennik czestotliwosci
bedzie przeprowadzat modulacje, czy nie);

» opcjonalny modut funkcji zabezpieczen FSO-xx.

Wartosci wyjsciowe uktadu logicznego sterowania hamulcem

Hamulec mechaniczny jest sterowany za pomocg bitu O parametru 44.01 Ster. hamo-
waniem: stan. Ten bit nalezy wybra¢ jako zrodto wyjscia przekaznikowego (lub wej-
$cia/wyjscia cyfrowego w trybie wyjscia), do ktérego za posrednictwem przekaznika
podtaczony jest kabel sitownika hamulca. Na stronie 80 znajduje sie przyktadowy
schemat okablowania.
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Uktad logiczny sterowania hamulcem w zaleznosci od stanu bedzie przesytat do
ukfadu logicznego sterowania przemiennikiem czestotliwosci zgdania zatrzymania
silnika, zwigkszenia momentu lub zmniejszenia predko$ci zgodnie z rampa. Zadania
mozna wyswietli¢ za pomocg parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Ustawienia

Grupa parametrow 44 Sterowanie hamulcem mechan. (str. 352).

Schemat stanéw hamulca

(z dowolnego stanu)

2

(z dowolnego stanu)

9

HAMULEC JEST
WYLACZONY

Opisy stanéw

@

HAMULEC JEST ZAMKNIETY OTWIERANIE HAMULCA

P OCZEKIWANIE NA
OTWARCIE HAMULCA

j

OPOZNIENIE OTWIE-
RANIA HAMULCA

® |

1 ® @

ZAMYKANIIJ:' HAMULCA HAMULEC JEST OTWARTY

OPOZNIENIE
ZAMYKANIA HAMULCA

0

OCZEKIWANIE NA |«
ZAMKNIECIE HAMULCA

i

Nazwa stanu Opis
HAMULEC JEST Sterowanie hamulcem jest wytaczone (parametr 44.06 Wt. ster. hamulcem = Q i
WYLACZONY 44.01 Ster. hamowaniem: stan b4 = 0). Zamknigto hamulec (44.01 Ster. hamo-
waniem: stan b0 = 0).
OTWIERANIE HAMULCA:
OCZEKIWANIE NA Zazadano otwarcia hamulca. Do uktadu logicznego przemiennika czestotliwo-
OTWARCIE HAMULCA $ci przestano zgdanie zwigkszenia momentu do poziomu momentu otwierajg-

cego w celu przytrzymania obcigzania w miejscu (44.01 Ster. hamowaniem:
stan b1 =11ib2 =1). Zostanie sprawdzony stan okreslony w parametrze 44.11
Trzymaj zamkniety hamulec. Jesli przed uptywem okreslonego czasu nie zosta-
nie ustawiona warto$¢ 0, przemiennik czestotliwosci zostanie wylgczony awa-
ryjnie z powodu btedu* 71A5 Otwarcie hamulca mechanicznego niedozwolone.
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Nazwa stanu

Opis

OPOZNIENIE
OTWIERANIA HAMULCA

Spetniono warunki otwarcia. Aktywowano sygnat otwarcia (ustawiono parametr
44.01 Ster. hamowaniem: stan b0). Usunieto zadanie dotyczgce momentu
otwierajgcego (44.01 Ster. hamowaniem: stan b1 — 0). Obcigzenie jest przy-
trzymywane w miejscu przez funkcje sterowania predkoscig przemiennika cze-
stotliwo$ci do momentu, az uptynie czas okreslony w parametrze 44.08
Opdznienie otwarcia ham..

Jesli na tym etapie w parametrze 44.07 Wybor potwierdz. hamowania zostanie
ustawiona warto$¢ Bez potwierdzenia, uktad logiczny aktywuje stan HAMULEC
JEST OTWARTY. W przypadku wybrania zrédta sygnatu potwierdzenia jego
stan zostanie sprawdzony. Jesli nie bedzie to stan ,hamulec jest otwarty”, prze-
miennik czestotliwosci zostanie wytgczony awaryjnie z powodu btedu* 71A3
Bfiad otwierania hamulca mechanicznego.

HAMULEC JEST
OTWARTY

Otwarto hamulec (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1). Usunieto zgdanie
wstrzymania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b2 = 0) i przemiennik czestotliwo-
$ci moze dgzy¢ do uzyskania wartosci zadanej.

ZAMYKANIE HAMULCA:

OCZEKIWANIE NA
ZAMKNIECIE HAMULCA

Zazadano zamkniecia hamulca. Do uktadu logicznego przemiennika czestotli-
wosci przestano zadanie zmniejszania predkosci zgodnie z rampg az do zatrzy-
mania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Sygnat otwarcia jest nadal
aktywny (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1). Uktad logiczny hamulca
bedzie pozostawat w tym stanie do momentu, az predko$¢ spadnie do poziomu
predkosci okreslonej w parametrze 44.14 Poziom zamk. hamulca i bedzie sie
utrzymywata przez czas zdefiniowany w parametrze 44.15 Poz. opézn. zamk.
hamulca.

OPOZNIENIE ZAMYKANIA
HAMULCA

Spetniono warunki zamknigcia. Dezaktywowano sygnat otwarcia (44.01 Ster.
hamowaniem: stan b0 — 0) i zapisano moment zamykajgcy w parametrze
44.02 Pamie¢ momentu hamowania. Nadal obstugiwane jest zgdanie zwalnia-
nia zgodnie z rampg (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Uktad logiczny
hamulca pozostanie w tym stanie do momentu, az uptynie czas okreslony

w parametrze 44.13 Opdznienie zamk. hamulca.

Jesli na tym etapie w parametrze 44.07 Wybér potwierdz. hamowania zostanie
ustawiona warto$¢ Bez potwierdzenia, uktad logiczny aktywuje stan HAMULEC
JEST ZAMKNIETY. W przypadku wybrania zrédta sygnatu potwierdzenia jego
stan zostanie sprawdzony. Jesli nie bedzie to stan ,hamulec jest zamkniegty”,
przemiennik czestotliwosci wygeneruje ostrzezenie A7A1 Bigd zamykania
hamulca mechanicznego. Jesli w parametrze 44.17 Funkcja btedu hamulca
ustawiona jest warto$¢ Bfgd, przemiennik czestotliwo$ci zostanie wytgczony
awaryjnie z powodu btedu 71A2 Bfgd zamykania hamulca mechanicznego po
uptywie czasu okreslonego w parametrze 44.18 Opdznienie btedu hamulca.

HAMULEC JEST
ZAMKNIETY

Zamknieto hamulec (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 0). Przemiennik cze-
stotliwo$ci nie musi przeprowadzaé modulacji.

Uwaga dotyczaca zastosowan z petla otwarta (bez enkodera): Jesli hamu-
lec jest utrzymywany w stanie zamknigtym przez zgdanie zamknigcia hamulca
(przez parametr 44.12 lub modut funkcji bezpieczenstwa FSO-xx) wobec prze-
miennika modulujgcego przez dtuzej niz 5 s, wymuszony zostaje stan
zamkniety hamulca i przemiennik czestotliwosci generuje btad, 71A5 Otwarcie
hamulca mechanicznego niedozwolone.

*W parametrze 44.17 Funkcja btedu hamulca mozna alternatywnie okresli¢ ostrzezenie. W takim przypadku
przemiennik czestotliwos$ci bedzie kontynuowat przeprowadzanie modulacji i pozostanie w danym stanie.

Warunki zmiany stanu ( @ )

1 Wytaczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 W#. ster. hamulcem — 0).

2 W parametrze 06.11 Gtéwne stowo stanu bit 2 ma warto$¢ 0 lub wymuszono zamknigcie hamulca
przy uzyciu opcjonalnego modutu funkcji zabezpieczen FSO-xx.

3  Zazadano otwarcia hamulca, a czas okreslony w parametrze 44.16 Op6z. ponownego otw. ham.

uptynat.

4 Spetniono warunki otwarcia hamulca (na przyktad okreslone w parametrze 44.10 Moment otwarcia
hamulca), a w parametrze 44.11 Trzymaj zamknigty hamulec ustawiona jest warto$¢ 0.
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Uptynat czas okreslony w parametrze 44.08 Opdznienie otwarcia ham. i odebrano potwierdzenie
otwarcia hamulca (jesli wybrano odpowiednig nastawe w parametrze 44.07 Wybor potwierdz.
hamowania).

Zazadano zamkniecia hamulca.

Predkos¢ silnika utrzymywata sie ponizej poziomu predkos$ci zamknigcia okreslonej w parametrze
44.14 Poziom zamk. hamulca przez czas okreslony w parametrze 44.15 Poz. opézn. zamk. hamulca.

Uptynat czas okreslony w parametrze 44.13 Opdznienie zamk. hamulca i odebrano potwierdzenie
zamkniecia (jesli wybrano odpowiednig nastawe w parametrze 44.07 Wybér potwierdz. hamowania).

Zazadano otwarcia hamulca.
Wigczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 W4. ster. hamulcem — 1).



Funkcje programu 79

Wykres czasowy

Ponizszy uproszczony wykres czasowy ilustruje dziatanie funkcji sterowania hamul-
cem. Dodatkowe informacje zawiera powyzszy schemat stanow.

Polecenie startu | T
(06.16 bb) |

g ]

Warto$¢ zadana stanu
gotowosci (06.71 b2) Ll
o

Warto$¢ zadana | | |
momentu

Modulowanie (06.76 b6)

Warto$¢ zadana | | |
predkosci
Sygnat sterujgcy | < »e
hamulcem (44.01 b0) {_._|_ tog | | tocd
< »>< P

Zgdanie momentu R
otwierajgcego (44.01 b1) |

Zadanie zatrzymania |

|
I
(44.01b2)
1 | |
|

Zadanie zwalniania | !
|

zgodnie z rampg, az do | | |
catkowitego zatrzyma-

|

nia (44.01 b3) | 1 ] i
Stan HA%LéLTEC BOW I BOD HAMULEC JEST BCW I BCD HA%L:S/LTEC
ZAMKNIETY |OTWIERANIE HAMULCA OTWARTY ZAMYKANIE HAMULCA ZAMKNIETJ
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ts Moment poczatkowy podczas otwierania hamulca (parametr 44.03 Wart.zad.mom. dla otw.ham.)
Tmem Zapisana warto$¢ momentu podczas zamykania hamulca (parametr 44.02 Pamie¢ momentu
hamowania)
tnd Opoznienie magnesowania silnika
tod Opoznienie otwarcia hamulca (parametr 44.08 Opdznienie otwarcia ham.)
Nes Predko$¢ zamknigcia hamulca (parametr 44.14 Poziom zamk. hamulca)
teed Opoznienie komendy zamknigcia hamulca (parametr 44.15 Poz. opézn. zamk. hamulca)
tey Opodznienie zamkniecia hamulca (parametr 44.13 Opdznienie zamk. hamulca)
tetd Opoznienie btedu zamkniecia hamulca (parametr 44.18 Opd6znienie btedu hamulca)

trod Opoznienie ponownego otwarcia hamulca (parametr 44.16 Op6z. ponownego otw. ham.)
BOW OCZEKIWANIE NA OTWARCIE HAMULCA

BOD OPOZNIENIE OTWIERANIA HAMULCA

BCW OCZEKIWANIE NA ZAMKNIECIE HAMULCA

BCD  OPOZNIENIE ZAMYKANIA HAMULCA
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Przyktadowe okablowanie

Na ponizszym rysunku przedstawiono przyktadowe okablowanie uktadu sterowania
hamulcem. Klient odpowiada za pozyskanie i zainstalowanie sprzetu umozliwiaja-
cego sterowanie hamulcem oraz wykonanie okablowania.

OSTRZEZENIE! Nalezy sprawdzié, czy urzagdzenie, z ktérym zostanie zinte-

growany przemiennik czestotliwosci z funkcjg sterowania hamulcem, spetnia
wymagania okreslone w przepisach dotyczacych bezpieczenstwa personelu. Nalezy
zauwazy¢, ze przemiennik czestotliwosci (petny modut przemiennika czestotliwosci
lub podstawowy modut przemiennika czestotliwosci zgodnie z normg IEC 61800-2)
nie jest uznawany za urzgdzenie zapewniajgce bezpieczenstwo w swietle europej-
skiej dyrektywy maszynowej oraz norm z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady
bezpieczenstwa personelu dotyczace catej maszyny nie mogg by¢ oparte na konkret-
nej funkcji przemiennika czestotliwosci (na przyktad funkcji sterowania hamulcem).
Muszg one zosta¢ zaimplementowane w sposéb zdefiniowany w przepisach specy-
ficznych dla danego zastosowania.

Hamulec jest sterowany za pomocg bitu O parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Zrodto sygnatu powiadamiania o stanie hamulca (nadzér stanu) mozna wybraé za

pomocg parametru 44.07 Wybor potwierdz. hamowania. W tym przyktadzie:

+ parametr 10.24 Zrédto RO1 ma ustawiong warto$é Komenda otwarcia hamulca
(tj. bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan),

» parametr 44.07 Wyb6r potwierdz. hamowania ma ustawiong warto$¢ DI5.

[_S__przEtur_nosz_i:':l-—| I Jednostka sterujgca przemiennik
' jacy sterowanie '
I
: ! | 1 INC
[ e 2 (COM 7
G ' — 3 —
} Hamulec }
L awaniny

Silnik ;_ Hamulec mechaniczny
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Kontrola napiecia DC

Kontrola nad przepieciami

Kontrola nad przepieciami posredniego fgcza DC jest niezbedna zazwyczaj, gdy sil-
nik pracuje w trybie generatorowym. Silnik moze pracowac w trybie generowania,
gdy zwalnia lub gdy obcigzenie ciggnie wat silnika, powodujgc szybsze obroty niz sto-
sowana predkos¢ lub czestotliwosé. Aby uniemozliwi¢ przekroczenie limitu napigcia
w obwodzie DC, kontroler przepigcia automatycznie zmniejsza moment generowania
po osiggnieciu tego limitu. Kontroler przepiecia rowniez zwigksza zaprogramowane
czasy zwalniania, jesli osiggniety zostat limit. W celu uzyskania krétszych czaséw
zwalniania wymagany moze by¢ czoper lub rezystor hamujacy.

Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik napiecia
zasilania)

Jesli odciete zostanie wejsciowe napigcie zasilajgce, przemiennik czestotliwosci
bedzie kontynuowat prace, korzystajgc z energii kinetycznej obracajgcego sie silnika.
Przemiennik czestotliwosci zachowa petng funkcjonalnosé, jesli silnik bedzie sie
obracat i generowat energie na potrzeby przemiennika czestotliwosci. Przemiennik
czestotliwosci moze nadal kontynuowac prace po zaistniatej przerwie, jesli gtéwny
stycznik ciagle jest zamkniety (o ile istnieje).

Uwaga: Jednostki wyposazone w gtéwny stycznik muszg takze zawiera¢ obwdd pod-
trzymywania zasilania (np. UPS) umozliwiajgcy utrzymanie zamknietego obwodu ste-
rowania stycznikiem podczas krétkiej przerwy w zasilaniu.
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160 80 520
120 60 390
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1,6 4,8 8 1,2 14,4

Upc= napiecie obwodu posredniego przemiennika czestotliwosci, f,; = czestotliwo$¢ wyjsciowa
przemiennika czestotliwosci, Ty, = moment silnika

Brak napigcia zasilajgcego przy obcigzeniu znamionowym (f,+ = 40 Hz). Napigcie DC obwodu posredniego
spada do poziomu limitu minimalnego. Kontroler utrzymuje state napiecie tak diugo, jak dtugo zasilanie
bedzie wytgczone. Przemiennik czgstotliwos$ci pracuje w trybie generatorowym. Predko$¢ silnika spada,
lecz przemiennik czestotliwosci bedzie dziatat, dopoki silnik bedzie miat wystarczajgca energie kinetyczng.
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Automatyczne restartowanie

Istnieje mozliwo$¢ ustawienia automatycznego restartowania przemiennika czestotli-
wosci po krétkiej (maksymalnie 5 sekundowej) awarii zasilania. Mozna to zrobi¢ przy
uzyciu funkcji automatycznego restartowania, umozliwiajgcej okreslenie dozwolo-
nego czasu pracy przemiennika czestotliwosci bez dziatajgcych wentylatoréow chto-
dzacych (domysinie 5 sekund).

Jesli funkcja jest wigczona, po awarii zasilania wykonane zostang nastepujgce dzia-

tania umozliwiajgce pomysine przeprowadzenie restartu:

» Bfad wystgpienia zbyt niskiego napiecia zostaje zblokowany (ale generowane jest
ostrzezenie)

* Procesy modulowania i chtodzenia zostang zatrzymane w celu zachowania catej
pozostatej energii

* Wigczona zostanie funkcja wstepnego tadowania obwodu DC

Jesli napiecie DC zostanie przywrécone przed uptywem czasu zdefiniowanego w
parametrze 21.18 Czas autom. restartowania i sygnat startu bedzie nadal przesytany,
kontynuowane bedzie normalne dziatanie. Jesli jednak napiecie DC bedzie zbyt
niskie po jego przywrdceniu, przemiennik czestotliwosci zostanie wytagczony awaryj-
nie z powodu btedu 3280 Limit oczekiw. tr. got..

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie moze
wystapié niebezpieczna sytuacja. Funkcja automatycznie uruchamia ponownie
przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po przerwie w zasilaniu.

Limity dotyczace wylaczania i kontroli napiecia

Limity dotyczace wytaczania i kontroli napiecia posredniego obwodu DC zaleza od
napiecia zasilania i typu przemiennika czestotliwosci/inwertera. Napigcie DC jest o
okoto 1,35 razy wieksze niz zasilajgce napiecie miedzyprzewodowe, a jego wartos¢
mozna wyswietli¢ za pomocg parametru 071.711 Napiecie DC.

Wszystkie poziomy sg okreslane wzgledem zakresu napiecia zasilania okreslonego
w parametrze 95.01 Napiecie zasilania. W ponizszej tabeli podano wartosci wybra-
nych pozioméw napiecia DC wyrazone woltach oraz jako warto$¢ procentowa
Upcmax (napiecie DC przy gornej granicy zakresu napiecia zasilania).
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Zakres napiecia zasilania [V AC] (zobacz 95.01 Napigcie zasilania)
Poziom [V DC (% Upcmax)] 208...240 | 380...415| 440...480 500 525...600 | 660...690
Limit btedu przepiecia 489/440* 800 878 880 1113 1218
Limit sterowania przepigciem 405 (125) | 700 (125) | 810 (125) | 810 (120) | 1013 (125)| 1167 (125)

Wewnetrzny czoper hamowania

przy 100% szerokosci impulsu 403 (124) | 697 (124) | 806 (124) | 806 (119) | 1008 (124)| 1159 (124)

Wewnetrzny czoper hamowania
przy 0% szerokos$ci impulsu

Limit ostrzezenia o przepieciu | 373 (115) | 644 (115) | 745 (115) | 776 (115) | 932 (115) | 1071 (115)

375 (116) | 648 (116) | 749 (116) | 780 (116) | 936 (116) | 1077 (116)

Upcmax = napiecie DC przy
gérne] granicy zakresu napigcia | 324 (100) | 560 (100) | 648 (100) | 675 (100) | 810 (100) | 932 (100)
zasilania

Napigcie DC przy dolnej granicy

e s 281 513 594 675 709 891
zakresu napiecia zasilania

Sterowanie za niskim

naniotiom 1 imit ostrzezenia 239 (85) | 436 (85) | 505 (85) | 574 (85) | 602(85) | 757 (85)

Aktywacja fadowania / limit
trybu gotowosci

Limit btedu za niskiego napiecia| 168 (60) | 308 (60) | 356 (60) | 405 (60) | 425 (60) 535 (60)
*489 V w przypadku obudéw R1...R3, 440 V w przypadku obudéw R4...R8.

225(80) | 410(80) | 475(80) | 540 (80) | 567 (80) | 713 (80)

Ustawienia

Parametry 01.11 Napiecie DC (str. 124), 30.30 Sterowanie przepigciem (str. 288),
30.31 Sterow. za niskim napieciem (str. 288), 95.01 Napiecie zasilania (str. 446) i
95.02 Adaptacyjne limity napiecia (str. 446).

Czoper hamowania

Czoper hamowania umozliwia obstuge energii generowanej przez zwalniajgcy silnik.
Jesli napiecie DC wzrosnie do wystarczajgco wysokiego poziomu, czoper podtaczy
obwdéd DC do zewnetrznego rezystora hamowania. Czoper dziata na zasadzie modu-
lowania szerokosci impulsow.

Niektore przemienniki czestotliwosci ACS880 majg w standardzie wewnetrzne czo-
pery hamowania. Dla innych czopery hamowania sg dostepne jako opcje
wewnetrzne lub zewnetrzne. Informacje na ten temat mozna znalez¢é w odpowiednim
podreczniku uzytkownika lub katalogu sprzedazowym.

Wewnetrzne czopery hamowania przemiennikéw czestotliwo$ci ACS880 rozpoczy-
najg przesytanie energii, gdy napiecie tgcza DC osiggnie warto$¢ wynoszacg 1,156 x
Ubcmax- Szeroko$¢ impulsu wyniesie 100% przy napieciu okoto 1,2 x Upcmax: W
zaleznosci od zakresu napiecia zasilania — zobacz tabele w sekcji Limity dotyczgce
wytgczania i kontroli napiecia powyzej. (Upcmax to napigcie DC odpowiadajace war-
tosci maksymalnej zakresu napiecia zasilania AC). Informacje dotyczace zewnetrz-
nych czoperéw hamowania zawiera ich dokumentacja.
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Uwaga: Na potrzeby hamowania w czasie pracy kontrola nad przepieciami (parametr
30.30 Sterowanie przepieciem) musi by¢ wytgczona, aby mozna byto korzysta¢ z
czopera.

Ustawienia
Parametry 01.11 Napiecie DC (str. 124) i 30.30 Sterowanie przepigciem (str. 288);
grupa parametrow 43 Czoper hamowania (str. 350).

Tryb sterowania napieciem DC

Dostepny jest specjalny tryb sterowania napieciem wspélnej szyny DC, przezna-
czony w szczegolnosci dla aplikacji bez potgczenia z siecig, kiedy inwerter jest podia-
czony do generatora, a jednostka zasilania tworzy sie¢ zasilajgcg AC. Patrz sekcja
Tryb sterowania napieciem DC (str. 24).

Ustawienia

Grupa parametrow 29 tancuch w. zad. napiecia (str. 275).
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Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

Zatrzymanie awaryjne

Sygnat zatrzymania awaryjnego jest podtgczany do wejscia wybranego przy uzyciu
parametru 21.05 Zrédfo zatrzymania awar.. Sygnat zatrzymania awaryjnego mozna
réwniez wygenerowac za posrednictwem magistrali komunikacyjnej (parametr 06.01
Gtéwne stowo sterowania, bity 0...2).

Tryb zatrzymania awaryjnego mozna wybrac¢ za pomocg parametru 21.04 Tryb
zatrzymania awaryjnego. Dostepne sg nastepujgce tryby:

+ Off1: zatrzymywanie zgodnie ze standardowa rampg zwalniania zdefiniowana dla
okreslonego uzywanego typu wartosci zadanej

+ Off2: zatrzymanie wybiegiem

» Off3: zatrzymywanie zgodnie z rampg zatrzymywania awaryjnego zdefiniowang w
parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.

W przypadku trybow zatrzymywania Off1 lub Off3 mozna nadzorowac zmniejszanie
predkosci silnika zgodnie z rampg za pomoca parametréw 31.32 Nadzor rampy
zatrzymania awaryjn. i 31.33 Opdznienie rampy zatrz. awar.

Uwagi:
» W przypadku funkcji zatrzymania awaryjnego poziomu SIL 3 / PL e, przemiennik
czestotliwosci mozna wyposazy¢ w modut opcji bezpieczenstwa FSO-xx z certyfi-

katem TUV. Modut mozna nastepnie uwzgledni¢ w certyfikowanych systemach
bezpieczenstwa.

+ Instalator urzgdzenia jest odpowiedzialny za zainstalowanie urzgdzen stuzgcych
do zatrzymywania awaryjnego oraz wszystkich dodatkowych urzadzen niezbed-
nych, aby funkcja zatrzymywania awaryjnego spetniata kryteria opisane w wyma-
ganych kategoriach zatrzymywania awaryjnego. Aby uzyskac¢ wiecej informacji,
nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

» Po wykryciu sygnatu zatrzymania awaryjnego nie mozna anulowaé¢ wykonania
funkcji zatrzymania awaryjnego nawet poprzez zdjecie sygnatu.

+ Jesli w przypadku limitu minimalnego (lub maksymalnego) momentu ustawiono
wartos¢ 0%, zatrzymanie przemiennika czestotliwosci przy uzyciu funkcji zatrzy-
mania awaryjnego moze nie by¢ mozliwe.

+ Wartosci dodawane do wartosci zadanej predkosci i momentu (parametry 22.15,
22.17, 26.16, 26.25i 26.41) oraz ksztalty ramp wartosci zadanej (23.16...23.19)
sg ignorowane w przypadku zatrzyman awaryjnych wedtug rampy.

Ustawienia

Parametry 06.17 Stowo stanu 2 (str. 141), 06.18 Stowo stanu przerw. startu (str. 142),
21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego (str. 222), 21.05 Zrédfo zatrzymania awar. (str.
222), 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (str. 240), 25.13 Min. moment zatrzym. ster.pred-
koscig (str. 254), 25.14 Maks. moment zatrz. ster. predko$cig (str. 254), 25.15 Wzrost
prop.: zatrz. em (str. 254), 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. (str. 299) i
31.33 Opdbznienie rampy zatrz. awar. (str. 299).
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Ochrona termiczna silnika

Program sterujgcy udostepnia dwie rézne funkcje monitorujgce temperature silnika.
Zrodta danych o temperaturze oraz limity dotyczgce ostrzezen/wytgczania mozna
ustawi¢ dla kazdej funkcji z osobna.

Temperature silnika mozna monitorowa¢ za pomoca:

modelu ochrony termicznej silnika (szacowana temperatura przez przemiennik
czestotliwosci) lub

czujnikéw zainstalowanych w uzwojeniach. Ta metoda umozliwia uzyskanie
doktadniejszych danych modelu silnika.

Oprocz monitorowania temperatury dla silnikéw klasy ,Ex” instalowanych w otoczeniu
zagrozonym wybuchem dostepna jest funkcja ochrony.

Model ochrony termicznej silnika

Przemiennik czestotliwosci oblicza temperature z uwzglednieniem nastepujgcych
zatozen:

1.

Jesli po raz pierwszy podtgczono zrédto zasilania do przemiennika czestotliwosci,
zaktada sie, ze temperatura silnika jest rowna temperaturze otoczenia (zdefinio-
wanej w parametrze 35.50 Temperatura otoczenia silnika). Jesli zrédio zasilania
zostanie podtgczone do przemiennika czestotliwosci po raz kolejny, przyjete
zostanie zatozenie, ze temperatura silnika jest rowna oszacowanej temperaturze.

Temperatura silnika jest obliczana na podstawie termicznej statej czasowej silnika
i krzywej obcigzenia silnika. Te informacje sg zapisywane w programie przez uzyt-
kownika. Jezeli temperatura otoczenia przekracza 30°C, nalezy odpowiednio
ustawi¢ krzywa obcigzenia.

Uwaga: Z modelu cieplnego silnika mozna korzystac¢ tylko wtedy, gdy do inwertera
podtaczony jest tylko jeden silnik.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikow PTC

Do wejscia cyfrowego DI6 mozna podtaczy¢ jeden czujnik PTC.

"
T

Rezystancja czujnika PTC rosnie wraz ze wzrostem temperatury czujnika. Wzrost
rezystancji czujnika powoduje zmniejszanie napiecia na wejsciu, co prowadzi do
zmiany jego stanu z 1 na 0, a to z kolei wskazuje, ze temperatura jest zbyt wysoka.
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Czujniki 1...3 PTC mozna tez podtgczaé szeregowo do wejscia analogowego i do
wyjscia analogowego. Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty
prad wzbudzania o natezeniu 1,6 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie
wraz z temperaturg silnika, napiecie na czujniku ro$nie. Funkcja pomiaru temperatury
oblicza rezystancje czujnika i generuje wskazanie w przypadku wykrycia zbyt wyso-
kiej temperatury.

Informacje na temat okablowania czujnika zawiera Podrecznik uzytkownika prze-
miennika czestotliwosci.

Na ponizszym rysunku przedstawiono typowe wartosci rezystancji czujnika PTC w
zaleznosci od temperatury.

Q
4000

1330

550

100

T

Ponadto opcjonalne interfejsy enkodera FEN-xx i moduty FPTC-xx umozliwiajg pod-
taczenie czujnikow PTC. Wiecej informacji zawiera dokumentacja modutu.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Pt100 i Pt1000
Czujniki Pt100 i Pt1000 1...3 mozna podtagczaé szeregowo do wejscia analogowego
i do wyj$cia analogowego.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prgd wzbudzania o
natezeniu 9,1 mA (Pt100) lub 1 mA (Pt1000). W miare jak rezystancja czujnika zwigk-
sza sie wraz z temperaturg silnika, napigcie na czujniku roénie. Funkcja pomiaru tem-
peratury odczytuje napiecie na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢
temperatury.

Limity ostrzeZenia i btedy mozna regulowac za pomocg parametrow.

Informacje na temat okablowania zawiera Podrecznik uzytkownika przemiennika cze-
stotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw KTY84

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden czuj-
nik KTY84.
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Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prgd wzbudzania o
natezeniu 2,0 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Do opcjonalnych interfejsow enkoderéw FEN-xx mozna réwniez podtgczy¢ jeden
czujnik KTY84.

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono typowe wartosci rezystanc;ji
czujnika KTY84 w zaleznosci od temperatury pracujgcego silnika.

Q
3000
2000
Skalowanie dla czujnika
KTY84
90°C =936 Q
110°C = 1063 Q 1000
130°C = 1197 Q
150°C = 1340 Q
0 ‘ L ‘
-100 0 100 200 300

Limity ostrzezenia i bledy mozna regulowac¢ za pomocg parametrow.

Informacje na temat okablowania zawiera Podrecznik uzytkownika przemiennika cze-
stotliwosci.

Uktad logiczny sterowania wentylatorem silnika (parametry 35.700...35.7106)

Jesli silnik jest wyposazony w zewnetrzny wentylator chfodzgcy, mozliwe jest uzycie
sygnatu przemiennika czestotliwosci (na przyktad bieg/zatrzymany), aby sterowaé
rozrusznikiem wentylatora przez przekaznik lub wyjscie cyfrowe. Dla sprzezenia
zwrotnego wentylatora mozna wybra¢ wejscie cyfrowe. Utrata sygnatu sprzezenia
zwrotnego spowoduje opcjonalnie ostrzezenie lub btad.

Mozna zdefiniowaé opdznienie wtgczenia i wylgczenia wentylatora. Dodatkowo
mozna zdefiniowa¢ opdznienie sprezenia zwrotnego, aby zdefiniowac¢ czas, w ktéorym
wymagane jest sprzezenie zwrotne po uruchomieniu wentylatora.

Wspotpraca z silnikiem klasy Ex (parametr 95.15, bit 0)

Program sterujgcy ma funkcje ochrony temperaturowej dla silnikdw klasy ,Ex” monto-
wanych w otoczeniu zagrozonym wybuchem. Ochrona jest wigczona przez ustawie-
nie bitu 0 parametru 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu.
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Ustawienia

Grupy parametréw 35 Ochrona termiczna silnika (str. 314) i 91 Ustawienia modutu
enkodera (str. 432); parametr 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu (str. 450).

Ochrona termiczna kabla silnika

Program sterujgcy ma funkcje ochrony termicznej dla kabla silnika. Ta funkcja
powinna by¢ uzywana, jesli na przyktad prad znamionowy przemiennika czestotliwo-
$ci przekracza dopuszczalny prad kabla silnika.

Program oblicza temperature kabla z uwzglednieniem nastepujgcych danych:
* Mierzony prad wyjsciowy (parametr 071.07 Prad silnika)

* Znamionowa wartos¢ pradu statego kabla okreslona przez parametr 35.61 Nomi-
nalny prad kabli i

+ Termiczna stata czasowa kabla okreslona parametrem 35.62 Czas przyrostu
temp. kabli.

Kiedy obliczona temperatura kabla osigga 102% znamionowej wartosci maksymal-
nej, generowane jest ostrzezenie (A480 Przecigzenie kabla silnika). Przemiennik
czestotliwosci generuje btad (4000 Przecigzenie kabla silnika), gdy osiagniete zosta-
nie 106% wartosci.

Ustawienia

Parametry 35.60...35.62 (str. 323).

Krzywa obcigzenia uzytkownika

Krzywa obcigzenia uzytkownika zapewnia funkcje monitorowania sygnatu wejscio-
wego (na przyktad momentu silnika lub pradu silnika) w zaleznosci od wyjsciowej
czestotliwosci lub predkosci przemiennika czestotliwosci. Ta funkcja obejmuje moni-
torowanie zaréwno gornego limitu (przecigzenie), jak i dolnego limitu (niedocigzenie).
Monitorowanie przecigzenia moze na przyktad by¢ uzywane do wykrywania zapcha-
nia pompy lub uderzenia brzeszczotu pity w sek. Monitorowanie niedocigzenia moze
wykry¢ utrate fadunku, na przyktad w wyniku przerwania pasa transmisyjnego.

Monitorowanie jest mozliwe w ramach zakresu predkosci i/lub czestotliwosci silnika.
Zakres czestotliwosci jest uzywany z wartoscig zadang czestotliwosci w trybie skalar-
nego sterowania silnika. W innych przypadkach uzywany jest zakres predkosci. Do
definiowania zakresu stuzy pie¢ wartosci predkosci (parametry 37.11...37.15) lub
czestotliwosci (37.16...37.20). Wartosci sg dodatnie, ale monitorowanie jest syme-
trycznie aktywne w kierunku ujemnym, poniewaz znak monitorowanego sygnatu jest
ignorowany. Poza zakresem predkosci/czestotliwosci monitorowanie jest wytaczone.

Dla kazdego z punktéw predkosci lub czestotliwosci ustawiony jest limit niedocigze-
nia (37.21...37.25) i przecigzenia (37.31...37.35). Miedzy tymi punktami limity sg
interpolowane liniowo w celu utworzenia krzywych przecigzenia i niedocigzenia.



90 Funkcje programu

Monitorowany sygnat (37.02)

PRZECIAZENIE

37.35 (%)

DOZWOLONE l ; " 37.25 (%)
DZIALANIE :

NIEDOCIAZENIE

37.11 37.12 3713  37.14 37.15 Predkosc
(obr/min)  37.17 37.18 3719  37.20 Czestotliwosé

Dziatanie (brak, ostrzezenie lub btad) wykonywane, gdy sygnat wykroczy poza
dozwolony obszar dziatania, moze zosta¢ wybrane oddzielnie dla warunkéw przecia-
zenia i niedocigzenia (odpowiednio parametry 37.03 i 37.04). Kazdy warunek ma tez
opcjonalny timer umozliwiajgcy opdznienie wybranego dziatania (37.41i 37.42).

Ustawienia

Grupa parametréw 37 Krzywa obcigzenia uzytkownika (str. 337).

Automatyczne resetowanie btedéw

Przemiennik czestotliwo$ci moze automatycznie sie zresetowac po wystgpieniu bte-
doéw zewnetrznych, przepigcia oraz zbyt niskiego napiecia. Uzytkownik moze tez
okresli¢ konkretny btad, ktéry ma by¢ automatycznie resetowany (oprécz btedow
dotyczacych funkcji bezpiecznego wytaczania momentu).

Domyslnie funkcja automatycznego resetowania jest wytaczona i uzytkownik moze jg
aktywowac.

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie moze
wystapi¢ niebezpieczna sytuacja. Funkcja resetuje automatycznie przemiennik
czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Ustawienia

Parametry 31.12...31.16 (str. 293).
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Inne programowalne funkcje zabezpieczen

Zdarzenia zewnetrzne (parametry 31.01...31.10)

Pie¢ réznych sygnatéw zdarzeh z procesu mozna powigzac z wybranymi wejsciami
w celu wygenerowania sygnatu wytgczenia awaryjnego. W przypadku utraty sygnatu
generowane jest zdarzenie zewnetrzne (btad, ostrzezenie lub zwykly wpis w dzien-
niku). Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatéw, na panelu sterowania nalezy
wybra¢ pozycje Menu - Ustawienia - Edycja tekstow.

Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.79)

Ten parametr umozliwia wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy silnika.

Wykrywanie zwarcia doziemnego (parametr 31.20)

Funkcja wykrywania zwarcia doziemnego bazuje na pomiarze sumy pradéw. Nalezy

pamigtac, ze:

» zwarcie doziemne w kablu zasilania nie spowoduje zadziatania zabezpieczenia

» w przypadku zasilania z uziemionej sieci zabezpieczenie zadziata w czasie 2 mili-
sekund

+ w przypadku zasilania z nieuziemionej sieci pojemnos¢ elektryczna kabla zasila-
jacego musi wynosi¢ 1 mikrofarad lub wiecej

* prady pojemnosciowe wywotane ekranowanymi kablami silnika o dtugosci do
300 metréw nie spowodujg zadziatania zabezpieczenia

» zabezpieczenie nie jest aktywne, gdy przemiennik jest zatrzymany

Wykrywanie sygnatu bezpiecznego wytaczania momentu (parametr 31.22)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan wej$¢ funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu. Ten parametr umozliwia wyboér wskazan podawanych w przypadku utraty
sygnatéw. Ten parametr nie wptywa na dziatanie samej funkcji bezpiecznego wyitg-
czania momentu. Wiecej informacji na temat funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu zawiera Podrecznik uzytkownika.

Wykrywanie blednego podtaczenia okablowania zasilania i silnika (parametr 37.23)

Przemiennik czestotliwosci moze wykry¢ stan, w ktérym kable silnika i zasilania
zostaly przypadkowo zamienione ze sobg (kabel zasilania zostat podtaczony do ztg-
cza silnika przemiennika czestotliwosci). Parametr umozliwia okreslenie, czy btad ma
by¢ generowany, czy nie. Nalezy zauwazy¢, ze ochrona powinna by¢ wytgczona, jesli
przemiennik czestotliwosci/inwerter jest zasilany ze wspdinej szyny DC.

Zabezpieczenie przed utykiem silnika (parametry 37.24...31.28)

Przemiennik czestotliwosci zabezpiecza silnik w przypadku niespodziewanego prze-
rwania jego pracy. Istnieje mozliwos¢ dostosowania limitéw nadzoru (prad, czestotli-
wos$¢ i czas) oraz wybrania sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje na
niespodziewane przerwanie pracy przez silnik.
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Zabezpieczenie przed nadmierng predkoscia (parametr 37.30)

Uzytkownik moze ustawi¢ limit nadmiernej predkosci poprzez okreslenie marginesu
dodawanego do obecnie uzywanych limitow predkosci maksymalnej i minimalnej.

Nadzor zatrzymania wedlug rampy (parametry 31.32, 31.33, 31.37 i 31.38)

Program sterujgcy jest wyposazony w funkcje nadzoru normalnych ramp i ramp
zatrzymania awaryjnego. Uzytkownik moze zdefiniowa¢ maksymalny czas zatrzyma-
nia lub maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspétczynnika zwalniania. Jesli
przemiennik czestotliwosci nie wykona zatrzymania w przewidziany sposéb, zostaje
wygenerowany btad, a przemiennik czestotliwosci zwalnia wybiegiem az do zatrzy-
mania.

Nadzér nad gtéwnym wentylatorem chtodzacym (parametr 317.35)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu w jaki przemiennik czestotliwo$ci zare-
aguje w przypadku utraty gidwnego wentylatora chtodzgcego.

W przypadku modutu falownika ztozonego z modutéw inwertera w obudowie R8i
moze by¢é mozliwe kontynuowanie dziatania nawet w przypadku zatrzymania pracy
wentylatora modutu falownika. Patrz opis parametru.

Niestandardowy limit btedu pradu silnika (parametr 37.42)

Program sterujgcy ustawia limit pradu silnika na podstawie konstrukcji przemiennika
czestotliwosci. W wiekszosci przypadkéw wartos¢ domysina jest odpowiednia. Jed-
nak nizszy limit moze zosta¢ ustawiony recznie przez uzytkownika, na przyktad

w celu ochrony silnika z magnesami trwatymi przed rozmagnetyzowaniem.

Wykrywanie utraty mozliwosci sterowania lokalnego (parametr 49.05)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu, w jaki przemiennik czestotliwo$ci zare-
aguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub oprogramowaniem kom-
puterowym.
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Diagnostyka

Komunikaty o btedach i ostrzezenia, rejestrowanie danych
Patrz rozdziat Sledzenie bledéw (str. 535).

Nadzér sygnatu

Istnieje mozliwo$¢ wybrania trzech sygnatow, ktére majg by¢é nadzorowane przez te
funkcje. Za kazdym razem, gdy nadzorowany sygnat przekroczy wstepnie zdefinio-
wane limity lub spadnie ponizej ich wartosci, aktywowany jest bit w parametrze 32.01
Stan nadzoru oraz generowane jest ostrzezenie lub bigd. Aby przeprowadzi¢ edycje
tresci komunikatu, na panelu sterowania nalezy wybra¢ pozycje Menu - Ustawienia -
Edycja tekstow.

Nadzorowany sygnat jest filtrowany za pomocg filtru dolnoprzepustowego. Nadzér
dziata na poziomie czasu 2 ms. Parametry konfiguracji sg sprawdzane pod katem
zmian na poziomie czasu 10 ms.

Ustawienia

Grupa parametrow 32 Nadzor (str. 303).

Timery i liczniki konserwacji

Program zawiera szes$¢ roznych timerow lub licznikéw konserwac;ji, ktére mozna
skonfigurowac tak, aby generowaty ostrzezenie po osiggnieciu wstepnie zdefiniowa-
nego limitu. Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatu, na panelu sterowania
nalezy wybraé pozycje Menu - Ustawienia - Edycja tekstow.

Timer/licznik mozna ustawi¢ tak, aby monitorowat dowolny parametr. Ta funkcja

szczegolnie przydaje sie jako przypomnienie o koniecznosci wykonania czynnosci

serwisowych.

Istniejg trzy typy licznikdw:

» Timery wigczenia. Stuzg do pomiaru czasu wigczenia zrodta binarnego (na przy-
ktad bitu w stowie stanu).

» Liczniki zbocza sygnatu. Ten licznik jest powiekszany za kazdym razem, gdy
monitorowane zrédfo binarne zmienia stan.

» Liczniki wartoéci. Ten licznik stuzy do pomiaru monitorowanego parametru
(poprzez catkowanie). Ostrzezenie zostanie wtaczone, gdy obliczony obszar poni-
zej wartosci szczytowej sygnatu przekroczy limit zdefiniowany przez uzytkownika.

Ustawienia

Grupa parametrow 33 Ogdlny zegar i licznik (str. 306).
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Kalkulatory oszczednosci energii

To narzedzie oferuje nastepujace funkcjonalnosci:

* Optymalizator energetyczny stuzgcy do dostosowywania strumienia silnika w celu
zmaksymalizowania catkowitej wydajnos$ci systemu.

» Licznik stuzgcy do monitorowania zuzywanej i zaoszczedzanej energii przez silnik
oraz wyswietlania tych wartosci wyrazonych w kWh lub w pienigdzach albo jako
warto$¢ emisji CO,

« Analizator obcigzenia stuzgcy do wyswietlania profilu obcigzenia przemiennika
czestotliwosci (patrz osobna sekcja na stronie 94).

Uwaga: Doktadnos¢ obliczania zaoszczedzonej energii jest bezposrednio zalezna od
doktadno$ci, z jakg warto$¢ zadana zasilania silnika zostata podana w parametrze
45.19 Moc poréwnawcza.

Ustawienia

Grupa parametrow 45 Wydajno$¢ energetyczna (str. 357).
Analizator obcigzenia

Rejestrator wartosci szczytowej

Uzytkownik moze wybraé¢ sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator warto-
Sci szczytowej. Rejestrator zapisuje warto$¢ szczytowg oraz czas jej wystgpienia, a
takze prad silnika, napiecie DC i predkos¢ silnika w momencie wystgpienia wartosci
szczytowej. Warto$¢ szczytowa jest probkowana w odstepach 2 ms.

Rejestratory amplitudy

Program sterujgcy udostepnia dwa rejestratory amplitudy. Zaleznie od ustawienia
parametru 36.08 Logger function rejestratory sg aktywne ciggle lub tylko wtedy, gdy
przemiennik czestotliwo$ci wykonuje modulacje.

W przypadku rejestratora amplitudy 2 uzytkownik moze wybraé sygnat, ktéry ma by¢
probkowany w odstepach 200 ms, oraz okresli¢ wartos¢ odpowiadajaca 100%. Zgro-
madzone probki sg sortowane wedtug amplitudy i grupowane w ramach 10 parame-
trow przeznaczonych tylko do odczytu. Kazdy parametr reprezentuje zakres amplitud
wynoszgcy 10 punktdw procentowych i pokazuje, ile procent z catkowitej liczby zgro-
madzonych probek jest uwzglednionych w danym zakresie. Nalezy pamigta¢, ze naj-
nizszy zakres obejmuje rowniez wartosci ujemne (o ile istniejg), podczas gdy
najwyzszy zakres obejmuje wartosci powyzej 100%.
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Procentowy udziat probek

<10%
10...20%
20...30%
30...40%
40...50%
50...60%
60...70%
70...80%
80...90%

>90%

Zakresy amplitud
(parametry 36.40...36.49)

Rejestrator amplitudy 1 stuzy tylko do monitorowania pradu silnika i nie mozna go
zresetowac. W przypadku rejestratora amplitudy 1 wartos¢ 100% odpowiada maksy-
malnej wartosci prgdu wyjsciowego przemiennika czestotliwosci (wartosci /5 poda-
nej w podreczniku uzytkownika). Rozktad zebranych probek pokazujg parametry
36.20...36.29.

Ustawienia

Grupa parametrow 36 Analiza obcigzenia (str. 326).
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Rézne
Zestawy parametréw uzytkownika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje cztery zestawy parametréow uzytkownika, ktére
mozna zapisa¢ w pamieci trwatej, a nastepnie przywota¢ za pomoca parametrow
przemiennika czestotliwosci. Ponadto mozna zmienia¢ zestawy parametrow uzyt-
kownika przy uzyciu wejs¢ cyfrowych.

Zestaw parametrow uzytkownika zawiera wszystkie edytowalne parametry zawarte
w grupach od 10 do 99 z wyjatkiem:

» wymuszonych warto$ci we/wy, takich jak parametry 10.03 Wybér wymuszenia DI
i 10.04 Wymuszone stany DI,

* nastaw modutu rozszerzen we/wy (grupy 14...16);

» parametrow wigczajgcych komunikacje przez magistrale komunikacyjng (50.01
Wigczenie FBA A i 50.31 Wigczenie FBA B);

« innych ustawien komunikacji przez magistrale komunikacyjng (grupy 51...56
i 58);

» nastaw konfiguracji enkodera (grupy 92...93);

* niektdérych ustawien sprzetu w grupie parametrow 95 Konfiguracja HW.

Jesli w zestawach parametrow uzytkownika uwzglednione sg nastawy silnika, przed
przywotaniem zestawu uzytkownika nalezy upewnic sie, ze te nastawy sg odpowied-
nie dla silnika uzywanego w ramach danej aplikacji. W przypadku aplikacji, w ramach
ktdrej wraz z przemiennikiem czestotliwo$ci wykorzystywane sa rézne silniki, nalezy
wykonac bieg identyfikacyjny dla kazdego silnika, a wyniki zapisa¢ w réznych zesta-
wach uzytkownika. Dzigki temu mozna przywotaé odpowiedni zestaw parametréw po
przetgczeniu silnika.

Jesli zadne zestawy parametrow nie zostaty zapisane, préba zatadowania zestawu
spowoduje utworzenie wszystkich zestawdw na podstawie aktualnie aktywnych usta-
wien parametréw.

Ustawienia
Parametry 96.710...96.13 (str. 458).

Obliczanie sumy kontrolnej parametru

Suma kontrolna parametru moze zostac obliczona na podstawie definiowanego
przez uzytkownika zestawu parametréw monitorujgcych zmiany w konfiguracji prze-
miennika czestotliwosci. Obliczona suma kontrolna jest poréwnywana z sumami kon-
trolnymi warto$ci zadanej 1...4. W przypadku niezgodnosci zostaje wygenerowane
zdarzenie (zdarzenie, ostrzezenie lub btad).
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Domyslnie zestaw parametréw uwzglednianych podczas obliczania zawiera wigk-

sz0$8¢ parametrow oprocz:

+ sygnatéw aktualnych;

* grupy parametrow 47 Magazyn danych;

+ parametrow, ktére sg aktywowane w celu sprawdzenia poprawnosci nowych usta-
wien (na przyktad 51.27 i 96.07);

» parametrow, ktdre nie sg zapisywane w pamieci flash (na przyktad 96.24...96.26);

» parametrow obliczanych wewnetrznie na podstawie innych danych (na przyktad
98.09...98.14);

» parametréw dynamicznych (na przyktad parametréw réznigcych sie zaleznie od
sprzetu), i

+ parametrow programu aplikacyjnego.

Zestaw domysiny mozna edytowac przy uzyciu narzedzia komputerowego Drive
customizer.

Ustawienia

Parametry 96.53...96.59 (str. 463).

Blokada uzytkownika

W celu zwigkszenia cyberbezpieczenstwa zaleca sie ustawienie gtdwnego kodu, aby
zapobiec, np. zmianie wartosci parametréw i/lub tadowaniu oprogramowania sprzeto-
wego lub innych plikow.

OSTRZEZENIE! Firma ABB nie ponosi odpowiedzialno$ci za jakiekolwiek

uszkodzenia lub szkody spowodowane nieudang aktywacjg blokady uzytkow-

nika za pomocg nowego kodu. Patrz Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczgce
cyberbezpieczenstwa (str. 16).

Aby aktywowa¢ blokade uzytkownika po raz pierwszy, nalezy:

»  Wprowadzi¢ domys$iny kod 10000000 w parametrze 96.02 Kod. Dzigki temu bedg
widoczne parametry 96.700...96.102.

»  Woprowadzi¢ nowy kod w parametrze 96.100 Zmiana kodu uzytkownika. Zawsze
nalezy uzywac¢ osmiu cyfr. Jesli uzywane jest narzedzie Drive Composer, nalezy
zakonhczy¢ wprowadzanie klawiszem Enter.

+ Potwierdzi¢ nowy kod w parametrze 96.101 Potwierdzenie kodu uzytkownika.

OSTRZEZENIE! Kod nalezy przechowywaé w bezpiecznym miejscu — jesli
kod zostanie zgubiony, otwarcie blokady uzytkownika nie bedzie mozliwe
nawet przez firme ABB.

» W parametrze 96.102 Funkcja blokady uzytkownika nalezy zdefiniowac dziatania,
ktérych wykonywanie ma by¢ zabronione (zalecamy wybranie wszystkich czynno-
$ci oprécz tych wymaganych przez aplikacje).

»  Wprowadzi¢ nieprawidtowy (losowy) kod w parametrze 96.02 Kod.
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» Aktywowac funkcje 96.08 Rozruch karty sterowania albo wytgczy¢ i wkaczy¢ zasi-
lanie jednostki sterujgce;.

» Sprawdzi¢, czy parametry 96.700...96.102 zostaty ukryte. Jesli nie, wprowadzi¢
inny losowy kod w parametrze 96.02.

Aby ponownie otworzy¢ blokade, nalezy wprowadzi¢ kod w parametrze 96.02 Kod.
Po wprowadzeniu kodu parametry 96.7100...96.702 bedg ponownie widoczne.

Ustawienia

Parametry 96.02 (str. 456) i 96.100...96.102 (str. 466).

Parametry magazynowania danych

Dostepne sg dwadziescia cztery parametry (szesnascie 32-bitowych, osiem 16-bito-
wych) przeznaczone tylko do magazynowania danych. Domysinie te parametry nie
sg potgczone. Mozna ich wiec uzywacé np. w przypadku tworzenia fgczy, testowania i
podczas uruchamiania przemiennika. W tych parametrach mozna zapisywac infor-
macje i je odczytywac przy uzyciu zrodta innych parametréw lub pozycji docelowych.

Nalezy pamietac, ze na zrédto wartosci innego parametru mozna wybierac tylko
parametry przechowujgce 32-bitowe liczby zmiennoprzecinkowe (typ real32). Innymi
stowy, parametry 47.01...47.08 mogg by¢ zrodtami wartosci innych parametrow, a
parametry 47.11...47.28 — nie.

Aby uzy¢ 16-bitowej liczby catkowitej (otrzymanej w zestawach danych DDCS) jako
zrodta innego parametru, nalezy zapisa¢ warto$¢ w jednym z parametrow typu zapisu
real32 (47.01...47.08). Nalezy wybra¢ parametr zapisu jako zrédto i zdefiniowac
odpowiednig metode skalowania pomiedzy wartosciami 16-bitowymi i 32-bitowymi
w parametrach 47.31...47.38.

Ustawienia

Grupa parametréw 47 Magazyn danych (str. 364).

Funkcja zredukowanego biegu

Funkcja zredukowanego biegu jest dostepna dla inwerteréw sktadajgcych sie pota-
czonych réwnolegle modutéw inwerteréw. Funkcja umozliwia kontynuowanie dziata-
nia z ograniczonym pradem, nawet jesli jeden modut (lub wiecej) nie dziata, np.

z powodu prac konserwacyjnych. Teoretycznie zredukowany bieg jest mozliwy z tylko
jednym modutem, ale w praktyce nadal obowigzuja fizyczne wymagania dotyczace
dziatania silnika, na przykfad uzywane moduly muszg by¢ w stanie zapewni¢ wystar-
czajacy prgd magnesowania do silnika.

Aktywacja funkcji zredukowanego biegu

Uwaga: W przypadku przemiennikéw czestotliwosci o konstrukcji szafowej akcesoria
okablowania oraz przegroda wymagane podczas procedury sg dostepne w firmie
ABB oraz dotgczone do dostarczonego przemiennika czestotliwosci.
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OSTRZEZENIE! Nalezy przestrzegaé instrukciji dotyczgcych bezpie-
A A czenstwa konkretnego przemiennika czestotliwosci lub inwertera.

1. Odtgczy¢ napiecie zasilania i wszelkie napiecia pomocnicze od przemiennika
czestotliwosci / inwertera.

2. Jedli jednostka sterujgca zasilania jest zasilana przez uszkodzony modut, zainsta-
lowac rozszerzenie dla okablowania i podfgczyc je do jednego z pozostatych
modutéw.

3. Wyja¢ modut, ktéry ma by¢ serwisowany. Zapoznac sie z instrukcjami odpowied-
niego podrecznika uzytkownika.

4. Jesli uzywana jest funkcja bezpiecznego wytgczania momentu, w miejscu braku-
jacego modutu zainstalowaé przewody zworki okablowania tej funkcji (chyba ze
byt to ostatni modut w tancuchu).

5. Zamontowa¢ przegrode na prowadnicy gérnego modutu, aby zablokowac prze-
ptyw powietrza przez pustg komore modutu.

6. Jesli jednostka inwertera ma przetagcznik DC z obwodem tadowania, wytaczy¢
odpowiedni kanat w kontrolerze tadowania xSFC-xx.

7. Wigczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwosci/inwertera.

8. W parametrze 95.13 Tryb biegu zredukowanego wprowadzi¢ liczbe uzywanych
modutéw inwertera.

9. Zresetowac wszystkie btedy i uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci/inwerter.
Maksymalny prad jest teraz automatycznie ograniczony zgodnie z nowg konfigu-
racjg inwertera. Rozbiezno$¢ pomiedzy liczbg wykrytych modutéw (95.74) i warto-
Scig ustawiong w parametrze 95.13 wygeneruje bfad.

Po ponownej instalacji wszystkich modutéw nalezy zresetowaé parametr 95.13 Tryb
biegu zredukowanego na wartos¢ 0, aby wytgczy¢ funkcje zredukowanego biegu.
Jesli inwerter jest wyposazony w obwéd tadowania, monitorowanie fadowania nalezy
ponownie aktywowac dla wszystkich modutéw. Jesli jest uzywana funkcja bezpiecz-
nego wyfgczania momentu, musi zosta¢ wykonany test akceptacyjny (odpowiednie
instrukcje zawiera podrecznik uzytkownika przemiennika czestotliwosci/modutu
inwertera).

Ustawienia

Parametry 06.17 (str. 141)i 95.13...95.14 (str. 449).

Obstuga filtru du/dt

Jesli do wyjscia przemiennika czestotliwosci podtgczony jest zewnetrzny filtr du/dt,
nalezy wigczy¢ bit 13 parametru 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1. Ustawienie ograni-
cza wyjsciowg czestotliwos¢ kluczowania. W przypadku modutdw inwerteréw w obu-
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dowach Rb5i...R7i ustawienie wymusza takze petng predkos¢ wentylatora
przemiennika czestotliwosci/modutu inwertera.. Nalezy pamigtac, ze nie nalezy akty-
wowac tego ustawienia w przypadku modutéw inwertera z wewnetrznymi filtrami
du/dt.

Ustawienia

Parametr 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 (str.452).

Obstuga filtra sinusoidalnego

Program sterujacy ma ustawienie umozliwiajgce uzycie filtréw sinusoidalnych (do
nabycia osobno w firmie ABB lub innych firmach).

Jesli do wyjscia przemiennika czestotliwosci podtgczony jest filtr sinusoidalny firmy
ABB, nalezy wigczyc bit 1 parametru 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu. Ustawienie
ogranicza czestotliwosci kluczowania i wyjSciowa, aby

» chroni¢ przemiennik czestotliwosci przed dziataniem w czestotliwosciach rezo-
nansowych filtru i

» chroni¢ filtr przed przegrzaniem.

W przypadku niestandardowego filtru sinusoidalnego musi by¢ wtaczony bit 3 para-
metru 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu. (Ustawienie nie ogranicza czestotliwosci
wyjsciowej). Dodatkowe parametry muszg byé ustawione zgodnie z wymienionymi
nizej wiasciwosciami filtru.

Ustawienia

Parametry 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu (strona 450), 97.01 W.zad. czestotli-
wos¢ przet., 97.02 Min. czestotliwosc przetgcz. (strona 468), 99.18 Indukcyjnosc filtru
sinus. i 99.19 Pojemno&c filtru sinusoid. (strona 487).

Tryb routera dla jednostki sterujgcej BCU

Jednostke sterujgcg BCU modutu inwertera mozna ustawi¢ na ,tryb routera”, aby
umozliwi¢ sterowanie podtgczonymi lokalnie modutami zasilajgcymi (np. modutami
inwerteréw) przez inng jednostke BCU. Uzywajac trybu routera i przetgcznikow
sprzetowych, mozliwe jest uzyskanie konfiguracji, w ktérej te same moduty bedg
naprzemiennie korzystaty z inwertera i przyktadowo z zasilania.

Tryb routera wigze sie z potgczeniem dwdch jednostek BCU ze sobg za pomocg ich
kanatéw PSL2. Gdy tryb routera jest aktywny, kanaty pochodzace z innej jednostki
BCU sa kierowane do modutéw lokalnych.

W przyktadowej konfiguracji pokazanej ponizej jednostka BCU 1 ma routing wigczony
za pomocg parametru 95.16 Tryb routera i kanatéw CH3 i CH4 wybranych za pomoca
parametru 95.17 Konfiguracja kanatu routera. Wszystkie cztery moduty, w tym te pod-
taczone do jednostki BCU 1, s3 teraz sterowane przez jednostke BCU 2.
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BCU1
95.16 = Wt
95.17 = 1100b

[
v

[cHt|[cH2| | cHs ] [cHd |

BCU 2

95.14 = 000Fh (1111b)

95.16 = Wyt

[cHt [ [cHa|]|cHa ]| cHa|

1

Modut 1 Modut 2

Uwagi:

1

Modut 3

Modut 4

*  Moduty lokalne muszg by¢ podtgczone do kolejnych kanatéw, zaczynajgc od
CH1. Kanaty nastepujgce bezposrednio po nich sg podigczone do innej jednostki
BCU i routowane do modutéw lokalnych. Musi istnie¢ co najmniej tyle modutow

lokalnych, ile jest routowanych kanatow.

* W przypadku sterowania PLC wszelkie przetgczenia muszg by¢é wykonywane
w stanie zatrzymania, przy czym co najmniej jedna jednostka BCU musi by¢

w danej chwili w trybie routera.

Ustawienia

Parametry 95.16 Tryb routera i 95.17 Konfiguracja kanatu routera (str. 450).
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Makra aplikacyjne

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono przeznaczenie i sposéb obstugi makr aplikacyjnych
oraz ich domyslne przytgcza sterowania.

Wiecej informacji o podtgczeniach jednostki sterujgcej znajduje sie w Podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwo$ci.

Informacje ogéine

Makro aplikacyjne to zestaw domysinych wartosci parametréow odpowiednich dla
danego zastosowania. Podczas pierwszego uruchomienia przemiennika czestotliwo-
$ci uzytkownik zwykle wybiera najlepiej pasujgce makro aplikacyjne jako punkt star-
towy, a nastepnie wprowadza wszelkie niezbedne zmiany majgce dostosowac
ustawienia do aplikacji. W efekcie liczba zmian wprowadzanych przez uzytkownika
jest duzo mniejsza niz w przypadku tradycyjnego programowania przemiennika cze-
stotliwosci.

Makra aplikacyjne mozna wybraé za pomoca parametru 96.04 Wybor makra.
Zestawy parametréw uzytkownika sg zarzgdzane za pomocg parametréw nalezgcych
do grupy 96 System.
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Makro fabryczne

Makro fabryczne jest przystosowane do wzglednie prostych czynnosci sterowania
predkoscig w przenosnikach, pompach i wentylatorach, stanowiskach testowych itd.

Predkos¢ przemiennika czestotliwosci jest kontrolowana za pomoca sygnatu odnie-
sienia podtgczonego do wejscia analogowego Al1. Komendy start/stop sg przesytane
przez wejscie cyfrowe DI1, a kierunek pracy jest okreslany przez DI2. To makro
uzywa miejsca sterowania ZEW1.

Btedy sg resetowane za pomoca wejscia cyfrowego DI3.

Wejscie cyfrowe DI4 pozwala na wyboér miedzy dwoma zestawami ramp czasu przy-
spieszania/zwalniania. Wartosci czasu przyspieszania, czasu zwalniania oraz
ksztatty ramp sg definiowane w parametrach 23.72...23.19.

Wejscie DI5 aktywuje 1 predkosc statg.

DomysIne ustawienia parametréw makra fabrycznego

Domyslne ustawienia parametrow makra fabrycznego znajduja sie w sekgiji Lista
parametrow (str. 124).
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Domysine przytacza sterowania dla makra fabrycznego

XPOW Wejscie zewnetrznego zasilania
+24VI
GND 24V DC,2A
XAl  Napiecie odniesienia i wejscia analogowe
+VREF |10V DC, R 1...10kQ
-VREF |-10VDC, R 1...10kQ
AGND | Uziemienie
Al1+ |Wartos¢ zadana predkosci
0(2)...10 V, Rj, > 200 kQ
Domyslnie nieuzywane.
Al2-  [0(4)...20 mA, R, =100 Q
Wyjécia analogowe

1
2
3
4
5
6
7
Al

1 AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
2 0...20 mA, R <500 Q
3 Prad silnika
4 0...20 mA, R <500 Q
XD2D tjacze drive-to-drive
; i Polacz_enie: nadrzedny/po@rzec_iny, drivg-to-grivg lub
3 BGND interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3
Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

-

I

_—/|, Pracuje
I

250 VAC/30VDC
2A

_—/|, Biad (-1)
250 VAC/30VDC
2A

XD24 Blokada cyfrowa
DIIL Zezwolenie na bieg
+24 VD [+24 V DC 200 mA
DICOM |Masa wejs¢ cyfrowych
+24 VD [+24 V DC 200 mA
DIOGND [Masa wejsc¢/wyj$¢ cyfrowych
XDIO Wejscia/wyjscia cyfrowe

n DIO1 [ Wyjscie: Gotowosc do pracy |
XDI

DIO2 | Wyjscie: Pracuje |
Wejscia cyfrowe

— DI1__ [Stop (0)/Start (1)
— DI2 Do przodu (0)/Do tytu (1)
— DI3  |Reset

— D4 |1 zest. (0)/2 zest. (1) ramp
L DI5 |Stata predkosc 1 (1 = Wt.)

DI6 Domyslnie nieuzywane.
Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci,
XSTO obwody funkcji bezpiecznego wytagczania momentu muszg by¢
zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
X12  Ztgcze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa
X13  Zigcze panelu sterowania
X205 Zigcze modutu pamieci
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Makro sterowania recznego/automatycznego

Makro sterowania recznego/automatycznego jest przystosowane do aplikacji stero-
wanych predkosciowo, w ktérych wykorzystywane sg dwa zewnetrzne urzadzenia
sterujgce.

Predkos¢ przemiennika czestotliwosci jest sterowana za pomocag dwdch miejsc ste-
rowania zewnetrznego: ZEW1 (sterowanie reczne) i ZEW?2 (sterowanie automa-
tyczne). Do wyboru miejsca sterowania stuzy wejscie cyfrowe DI3.

Sygnat start/stop dla miejsca ZEW1 jest podigczony do wejscia DI1, a kierunek obro-
tow jest okreslany przez wejscie DI2. Sygnat start/stop dla miejsca ZEW?2 jest podia-
czony do wejscia DI6, a kierunek obrotow jest okreslany przez wejscie DI5.

Sygnaly zadawania dla miejsc ZEW1 i ZEW2 sg podigczone odpowiednio do wejs¢
analogowych Al1 i Al2.

Za pomoca wejscia cyfrowego DI4 mozna aktywowac statg predkosé¢ pracy (domysl-
nie 300 obr./min).
DomyslIne ustawienia parametréw makra sterowania recznego/auto-
matycznego

Ponizej znajduje sig lista domysinych wartosci parametrow, ktore réznig sie od warto-
Sci dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametrow (str. 124).

Parametr Wartos¢ domysina makra
sterowania recznego/automa-

Nr Nazwa tycznego

12.30 | Al2 skal. do maks. Al2 1500.000

19.11 | Wyb6r Zew1/Zew?2 DI3

20.06 | Komendy Zew?2 We1: start; We2: kierunek

20.08 | Zrédto Wel Zew?2 DI6

20.09 | Zrédfo We2 Zew?2 DI5

20.12 | Zrédfo zezwolenia na bieg 1 DIIL

22.12 | Zrédfo w. zad. predkosci 2 Skalowane Al2

22.14 | Wybér w. zad. predkosci 1/2 gg (ﬁ;’zeejv ;’y borem

22.22 | Wyb6r statej predkosci 1 Dl4

23.11 | Wyb6r zestawu ramp Czas przysp./zwaln. 1

31.11 | Wybor resetu btedu Nie wybrano
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Domysine przytacza sterowania dla makra sterowania
recznego/automatycznego

XPOW Wejscie zasilania zewnetrznego
+24VI
GND 24V DC,2A
Napiecie odniesienia i wejscia analogowe
+VREF |10V DC, R 1...10kQ
-VREF |-10VDC, R 1...10kQ
AGND | Uziemienie
Al1+ |Wartos¢ zadana predkosci (sterowanie reczne)
0(2)...10 V, Ry, > 200 kQ
Wartos¢ zadana predkosci (sterowanie
Al2-  |automatyczne)
Wyjécia analogowe
AO1 Predkosc¢ silnika w obr./min
0...20 mA, R_ < 500 Q
Prad silnika
0...20 mA, R <500 Q

; i Pofaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-drive lub
3 BGND interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3
Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

2A
Blad (-1)

250 VAC /30 V DC
2A

P
I
Pracuje
j 250 VAC/30VDC
I
P
I

XD24 Blokada cyfrowa
DIIL Zezwolenie na bieg
+24 VD [+24V DC 200 mA
DICOM |[Masa wej$c¢ cyfrowych
+24 VD [+24 V DC 200 mA
DIOGND [Masa wejs¢/wyj$¢ cyfrowych
XDIO  Wej$cia/wyj$cia cyfrowe
DIO1 Wyjscie: Gotowos¢ do pracy |
DIO2 | Wyjscie: Pracuje |
XDI

Wejscia cyfrowe

— D1 Stop (0) / Start (1): Recznie
— DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1): Recznie
— DI3 Recznie (0) / Automatycznie (1)
" Dl4 Stata predkos$¢ 1 (1 = Wt)
" DI5  [Do przodu (0) / Do tytu (1): Automatycznie
el DI6 Stop (0) / Start (1): Automatycznie

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci,
XSTO obwody funkcji bezpiecznego wytagczania momentu muszg by¢
zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
X12  Ztgcze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa
X13  Zigcze panelu sterowania
X205 Zigcze modutu pamieci
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Makro regulacji PID

Makro regulacji PID moze by¢ przydatne przy sterowaniu procesami, np. systemami
sterowania cisnieniem, poziomem lub przeptywem w zamknietej petli, takimi jak:

* pompy zwiekszania ci$nienia w miejskich systemach wodociggowych,
* pompy sterujgce poziomem wody w zbiornikach wodnych,

* pompy zwiekszajgce cisnienie w systemach centralnego ogrzewania,
» sterowanie przeptywem materiatéw na linii przenosnika.

Sygnat zadawania dla procesu jest podtgczany do wejscia analogowego Al1, a
sygnat sprzezenia zwrotnego procesu do wejscia analogowego Al2. Przez zigcze
analogowe Al1 moze by¢ takze przesytana bezposrednia warto$¢ zadana predkosci.
Wowczas regulator PID jest pomijany, a przemiennik czestotliwos$ci nie steruje
Zmienng procesowa.

Do wyboru bezposredniego sterowania predkoscig (miejsce sterowania ZEW1) lub
sterowania zmienng procesowg (ZEW?2) stuzy wejscie cyfrowe DI3.

Sygnalty stop/start dla miejsc ZEW1 i ZEW2 s3 podtaczone odpowiednio do wej$¢
cyfrowych DI1 i DI6.

Za pomoca wejscia cyfrowego DI4 mozna witgczy¢ statg predkosé¢ pracy (domysinie
300 obr./min).

Uwaga: Podczas uruchamiania przemiennika z regulacjg PID przydatne jest zatgcze-
nie silnika najpierw w trybie sterowania predkoscig za pomocag miejsca ZEW1.
Pozwala to przetestowac znak i skalowanie sprzezenia zwrotnego regulatora PID.
Gdy dziatanie sprzezenia zwrotnego zostanie sprawdzone, petle PID mozna
,zamkng¢”, przetgczajac sie na miejsce ZEW2.
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DomysIne ustawienia parametréw makra regulacji PID

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametrow, ktore réznig sie od warto-
$ci dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametrow (str. 124).

Parametr Wartosci domysine makra
Nr Nazwa sterowania PID

12.27 | Min. Al2 4,000

19.11 | Wyb6r Zew1/Zew2 DI3

20.01 | Komendy Zew1 We1: start

20.04 | Zrédto We2 Zew1 Nie wybrano

20.06 | Komendy Zew2 We1: start

20.08 | Zrédio Wet Zew2 DI6

20.12 | Zrédio zezwolenia na bieg 1 DI5

22.12 | Zrédio w. zad. predkosci 2 PID

22.22 | Wybor statej predkosci 1 Dl4

23.11 | Wybor zestawu ramp Czas przysp./zwaln. 1

31.11 | Wybor resetu btedu Nie wybrano

40.07 | Zest. 1: tryb pracy PID Wt gdy przemiennik pracuje
40.08 | Zest. 1: zrédfo sprz. zwrot. 1 Skalowane Al2

40.11 | Zest. 1: czas filtru sprz. zwr. 0,040 s

40.35 | Zest. 1: czas filtru rézniczk. 10s

40.60 | Zestaw 1: zrédio aktywagji PID gg‘;v‘;’}’zeejv bt borem

Uwaga: Wybdr makra nie wptywa na grupe parametréw 471 PID procesu: zestaw 2.
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DomyslIne przytgcza sterowania dla makra regulacji PID

XPOW Wejscie zewnetrznego zasilania

+24VI
GND

24V DC,2A

I Napigcie odniesienia i wejscia analogowe

+VREF

10VDC, R 1...10kQ

-VREF

-10V DG, R_1...10 kQ

AGND

Uziemienie

Al1+

Wartos¢ zadana predkosci
0(2)...10 V, Ry, > 200 kQ

Al2-

Sprzezenie zwrotne procesu®
0(4)...20 mA, R;, =100 Q

Wyjécia analogowe

AO1

Predkos¢ silnika w obr./min
0...20 mA, R < 500 Q

Prad silnika
0...20 mA, R <500 Q

Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-drive lub

1 B
2 A
3 BGND

interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

Pracuje
250 VAC/30VDC
2A

Blad (-1)
250 V AC /30 V DC
2A

-
.
-
L
-
L

XD24 Blokada cyfrowa

DIIL

Blokada cyfrowa. Domysinie nieuzywana.

+24 VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Masa wej$¢ cyfrowych

+24 VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Masa wej$¢/wyjs¢ cyfrowych

XDIO  Wejscia/w

j$cia cyfrowe

DIO1

Wyjscie: Gotowosc¢ do pracy

DIO2

WyjScie: Pracuje

XDI

Wejscia cyfrowe

Stop (0) / Start (1): Sterowanie predkoscig

Domyslnie nieuzywane.

Sterowanie predkoscia (0) / Sterowanie procesem (1)

Stata predkosé 1 (1 = WL.)

Zezwolenie na bieg (1 = Wt.)

Stop (0) / Start (1): Sterowanie procesem

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci,
obwody funkcji bezpiecznego wytgczania momentu musza by¢
. Patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika

Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa

Ziagcze panelu sterowania

DI1
DI2
" DI3
— DI4
" DI5
L DI6
- zamkniete
czestotliwosci.
X12
X13
X205

Ztacze modutu pamigci

*Przyktadowe sposoby podigczania czujnikéw znajdujg sie na str. 177,
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0/4...20 mA
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Al2+

P

Mierzona warto$¢ aktualna

Al2-

-20...20 mA. R, = 100 Q

Uwaga: Czujnik musi mie¢ zasilanie zewnetrzne.

+ [+24vD Wyjscie napigcia pomocniczego (maks. 200 mA
P [
| [out DIOGND [ Uziemienie |
0/4...20 mA
Al2+ Mierzona warto$¢ aktualna
Al2- -20...20 mA. Rj, =100 Q
+ [+24vD Wyijécie napiecia pomocniczego (maks. 200 mA
P |
| DIOGND [ Uziemienie |
0/4...20 mA
Al2+ Mierzona warto$¢ aktualna
Al2- -20...20 mA. R, =100 Q
Przemiennik czestotliwosci 1
- 0/4...20 mA
P Al2+ Mierzona warto$¢ aktualna
| & — I AR- -20...20 mA. R, =100 Q
Zasiian +24V Przemiennik czgstotliwosci 2
asilanie
- — Al2+ Mierzona warto$¢ aktualna
— Al2- -20...20 mA. R, =100 Q

Przemiennik czestotliwosci 3

— Al2+

Mierzona warto$¢ aktualna

Al2-

-20...20 mA. R, = 100 Q
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Makro sterowania momentem

To makro jest uzywane w aplikacjach wymagajgcych sterowania momentem silnika.
Sa to zazwyczaj aplikacje zwigzane z naprezeniem, w ktérych konkretne naprezenie
musi by¢ utrzymywane w systemie mechanicznym.

Warto$¢ zadana momentu jest przesytana przez wejscie analogowe Al2 przewaznie
jako prad o natezeniu 0...20 mA (co odpowiada zakresowi 0...100% znamionowego
momentu silnika).

Sygnat start/stop jest podtgczony do wejscia cyfrowego DI1. Kierunek jest okreslany
przez wejscie cyfrowe DI2. Za pomocg wejscia cyfrowego DI3 mozna zastgpi¢ stero-
wanie momentem (ZEW?2) przez sterowanie predkoscig (ZEW1). Tak jak w przy-
padku makra regulacji PID, sterowanie predkoscig moze zosta¢ uzyte do
uruchomienia systemu i sprawdzenia kierunku pracy silnika.

Istnieje takze mozliwo$¢ wigczenia sterowania lokalnego (za pomocg panelu stero-
wania lub oprogramowania komputerowego). Stuzy do tego przycisk Loc/Rem.
Domysing lokalng wartoscig zadang jest predkos¢. Jesli potrzebna jest wartosc
zadana momentu, nalezy zmieni¢ warto$¢ parametru 19.16 Tryb sterowania lokal-
nego na Moment.

Za pomocg wejscia cyfrowego DI4 mozna aktywowacé statg predkosc¢ pracy (domysl-
nie 300 obr./min). Wejscie cyfrowe DI5 pozwala na wybdér miedzy dwoma zestawami
ramp czasu przyspieszania/zwalniania. Wartosci czasu przyspieszania, czasu zwal-
niania oraz ksztatty ramp sg definiowane w parametrach 23.72...23.19.

DomyslIne ustawienia parametréw makra sterowania momentem

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametrow, ktére réznig sie od warto-
$ci dla makra fabrycznego w sekc;ji Lista parametréw (str. 124).

Parametr Wartosci domysine makra
Nr Nazwa sterowania momentem
19.11 | Wybor Zew1/Zew?2 DI3

19.14 | Tryb sterowania Zew?2 Moment

20.02 | Typ wyzw. startu Zew1 Poziom

20.06 | Komendy Zew?2 We1: start; We2: kierunek
20.07 | Typ wyzw. startu Zew2 Poziom

20.08 | Zrédto Wel Zew?2 DIt

20.09 | Zrédfo We2 Zew?2 DiI2

20.12 | Zrédfo zezwolenia na bieg 1 DI6

22.22 | Wyb6r statej predkosci 1 DI4

23.11 | Wyb6r zestawu ramp DI5

26.11 | Zrédfo wart. zad. momentu 1 Skalowane Al2

31.11 | Wybo6r resetu btedu Nie wybrano
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Domysine przytacza sterowania dla makra sterowania momentem

XPOW Wejscie zewnetrznego zasilania
+24VI
GND 24V DC,2A
Napiecie odniesienia i wejscia analogowe
+VREF |10V DC, R 1...10kQ
-VREF |-10VDC, R 1...10kQ
AGND | Uziemienie
Al1+ |Wartos¢ zadana predkosci
0(2)...10 V, Rj, > 200 kQ
Wartos¢ zadana momentu
Al2-  [0(4)...20 mA, R, =100 Q
Wyjécia analogowe
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
0...20 mA, R_ < 500 Q
Prad silnika
0...20 mA, R <500 Q

; i Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-drive lub
3 BGND interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

2A

Blad (-1)

250 VAC /30 V DC
2A

P2
I
Pracuje
j 250 VAC/30VDC
I
-
I

XD24 Blokada cyfrowa
DIIL Blokada cyfrowa. Domys$Inie nieuzywana.
+24 VD [+24 V DC 200 mA
DICOM |Masa wejs¢ cyfrowych
+24 VD [+24 V DC 200 mA
DIOGND [Masa wejsc¢/wyj$¢ cyfrowych
XDIO Wejscia/wyjscia cyfrowe

n DIO1 [ Wyjscie: Gotowosc do pracy |
XDI

DIO2 | Wyjscie: Pracuje |
Wejscia cyfrowe

— DI1__ [Stop (0)/Start (1)

— DI2 Do przodu (0)/Do tytu (1)

— DI3 Sterowanie predkoscig (0) / Sterowanie momentem (1)
— Dl4 Stata predkos$¢ 1 (1 = W)

" DI5 1 zest. (0) / 2 zest. (1) ramp przyspieszania/zwalniania

L DI6 Zezwolenie na bieg (1 = W)
Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci,
XSTO obwody funkcji bezpiecznego wytagczania momentu muszg by¢
zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
X12  Ztgcze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa
X13  Zigcze panelu sterowania
X205 Zigcze modutu pamieci
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Makro sterowania sekwencyjnego

Makro sterowania sekwencyjnego jest stosowane przy sterowaniu predkoscig obej-
mujgcym wartos$é zadang predkosci, wiele predko$ci statych oraz dwie rampy przy-
spieszania i zwalniania.

W tym makro uzywane jest tylko miejsce sterowania ZEW1.

W makro jest dostepnych siedem zapisanych predkosci statych, ktére mozna aktywo-
wac za pomocg wejs¢ cyfrowych DI4...DI6 (patrz parametr 22.21 Funkcja statej pred-
koSci. Zewnetrzng warto$¢ zadang predkosci mozna przestac przez wejscie
analogowe Al1. Warto$¢ zadana jest aktywna wytgcznie przy nieaktywnej statej pred-
kosci (tj. gdy wejscia cyfrowe DI4...DI6 sg wylgczone). Komendy operacyjne mozna
takze przesyta¢ z panelu sterowania.

Komendy start/stop sg przesytane przez wejscie cyfrowe DI1, a kierunek pracy jest
okreslany przez DI2.

Wejscie cyfrowe DI3 pozwala na wybér miedzy dwoma zestawami ramp czasu przy-
spieszania/zwalniania. Wartos$ci czasu przyspieszania, czasu zwalniania oraz
ksztatty ramp sg definiowane w parametrach 23.72...23.19.

Diagram pracy

Ponizszy rysunek przedstawia przyktad zastosowania tego makra.

Predkosc¢
Predkos¢ 3
Predkos¢ 2 . .
Zatrzymanie zgodnie
z rampg zwalniania
Predkos¢ 1
Czas
Przysp.1 Przysp.1 Przysp.2 Zwaln.2
Start/stop

Przysp.1/Zwain.1 ___ [
Predkos¢ 1 _ [
Predkosé 2 |

Przysp.2/Zwaln.2 )
Predkos¢ 3 ) I
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Wybieranie predkosci statych

W domysinej konfiguraciji state predkosci 1...7 sa wybierane za pomoca wejsc¢ cyfro-
wych DI4...DI6 zgodnie z nastepujgcym schematem:

DI4 DI5 DI6 Predkosc¢ stata aktywna

Brak (bedzie stosowana
0 0 0 zewnetrzna wartos$¢
zadana predkosci)

Predkos¢ stata 1
Predkos$¢ stata 2
Predkos$¢ stata 3
Predkos$¢ stata 4
Predkos$¢ stata 5
Predkos$¢ stata 6
Predkos¢ stata 7

alo|-alola|lo -~
ala|lolol -l a|lo
N N N N R 1 K =] K =)

DomysIne ustawienia parametréw makra sterowania sekwencyjnego

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametrow, ktore réznig sie od warto-
$ci dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametrow (str. 124).

Parametr Wartosci domysine makra
Nr Nazwa sterowania sekwencyjnego
20.12 | Zrédio zezwolenia na bieg 1 DIIL

21.03 | Tryb zatrzymania Rampa

22.21 | Funkcja statej predkosci 01b (bit 0 = spakowany)
22.22 | Wybor statej predkosci 1 Dl4

22.23 | Wybor statej predkosci 2 DI5

22.24 | Wybor statej predkosci 3 DI6

22.27 | Predkosc stata 2 600,00 obr./min

22.28 | Predkosc stata 3 900,00 obr./min

22.29 | Predko$c¢ stata 4 1200,00 obr./min

22.30 | Predkosc stata 5 1500,00 obr./min

22.31 | Predkosc stata 6 2400,00 obr./min

22.32 | Predkosc stata 7 3000,00 obr./min

23.11 | Wyb6r zestawu ramp DI3

25.06 | Czas réznicz.dla komp.przysp. 0,12s

31.11 | Wybor resetu btedu Nie wybrano
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DomyslIne przytacza sterowania
nego

dla makra sterowania sekwencyj-

XPOW Wejscie zewnetrznego zasilania

+24VI
GND

24V DC, 2A

Napiecie odniesienia i wejscia analogowe

+VREF

10VDC, R 1...10kQ

-VREF

-10VDC, R _1...10 kQ

AGND

Uziemienie

All+

Wartos¢ zadana predkosci
0(2)...10 V, Ry, > 200 kQ

\lmol-thd;

Al2-

Domyslnie nieuzywane.
0(4)...20 mA, Ry, = 100 Q

Wyijscia analogowe

AO1
AGND

Predkos¢ silnika w obr./min
0...20 mA, R < 500 Q

-

AO2

Prad silnika
0...20 mA, R <500 Q

tgcze drive-to-drive

- AGND
1 B
2 A
3 BGND

Potgczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-drive lub
interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Wyijécia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3

Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

Pracuje
250 VAC/30V DC
2A

P
I
L
I
Lt
—

Blad (-1)
250 VAC /30 V DC
2A

| —t XD24 Blokada cyfrowa

DIIL

Zezwolenie na bieg

+24 VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Masa wej$¢ cyfrowych

+24 VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Masa wej$¢/wyjsé cyfrowych

XDIO  Wejscia/w!

j$cia cyfrowe

DIO1

Wyjscie: Gotowo$¢ do pracy

DIO2

Wyjscie: Pracuje

XDI

Wejscia cyfrowe

Stop (0)/Start (1)

Do przodu (0)/Do tytu (1)

— DI
— DI2
g

DI3

1 zest. (0) / 2 zest. (1) ramp przyspieszania/zwalniania

D4

DI6

Wybdér statej predkosci (patrz str. 115)

zamkniete.

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci,
obwody funkcji bezpiecznego wytgczania momentu musza by¢

Patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika

czestotliwosci.

X12

Ztgcze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa

X13

Ziagcze panelu sterowania

X205

Ztacze modutu pamieci
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Makro sterowania magistrala komunikacyjna

To makro aplikacyjne nie jest obstugiwane w biezgcej wersji oprogramowania.
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Parametry

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano parametry programu sterujgcego wraz z sygnatami
aktualnymi.
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Wyrazenia i skroty

Wyrazenie

Definicja

Sygnat aktualny

Typ parametru parametr, ktéry jest wynikiem pomiaru lub obliczen wykonanych przez
przemiennik czestotliwosci albo zawiera informacje o stanie. Wigkszo$¢ sygnatéw aktual-
nych jest przeznaczona tylko do odczytu, ale niektére (zwtaszcza sygnaty aktualne liczni-
kéw) mozna resetowac.

Definicja

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co nazwa parametru)

Warto$¢ domysina parametru parametr, gdy jest uzywany przez makro fabryczne. Infor-
macje o innych wartosciach parametréw okreslonego makra zawiera rozdziat Makra apli-
kacyjne (str. 103).

Uwaga: Niektore konfiguracje lub opcjonalne urzadzenia moga wymagaé okreslonych
warto$ci domysinych. Sa one oznaczone w nastepujgcy sposob:

(95.20 bx) = Warto$¢ domyslna zmieniona lub chroniona przed zapisem przez parametr
95.20, bit x.

FbEq16

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co zakres parametru lub dla kazdego
wyboru)

Roéwnowaznik 16-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: skalowanie miedzy warto$cig cat-
kowitg uzywang w komunikacji i warto$cig widoczng na panelu, gdy warto$é 16-bitowa
jest wybrana w przypadku transmisji do systemu zewnetrznego.

kacznik (-) wskazuje, ze parametr nie jest dostepny w formacie 16-bitowym.
Odpowiednie wartos$ci 32-bitowe znajdujg sie w rozdziale Dodatkowe dane parametrow
(str. 483).

Inny

Wartos$¢ jest pobierana z innego parametru.

Wybranie opcji ,Inny” powoduje wyswietlenie listy parametréw, na ktoérej uzytkownik
moze okresli¢ parametr zrodtowy.

Uwaga: Parametr zrédtowy musi by¢ typu real32 (32-bitowa liczba zmiennoprzecin-
kowa). Aby uzy¢ 16-bitowej liczby catkowitej (na przyktad odebranej z urzgdzenia
zewnetrznego w zestawach danych) jako zrédta, mozna uzy¢ parametréw magazynu
danych 47.01...47.08 (str. 364). Typy parametréw wymieniono w rozdziale Dodatkowe
dane parametréw (str. 483).

Inny [bit]

Warto$¢ okreslonego bitu w innym parametrze.
Wybranie opcji ,Inny” powoduje wy$wietlenie listy parametréw, na ktorej uzytkownik
moze okresli¢ parametr zrédtowy i bit.

Parametr

Mozliwa do ustawienia przez uzytkownika instrukcja dziatania dla przemiennika czestotli-
wosci lub sygnat aktualny.

n.,j.

Na jednostke
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Podsumowanie grup parametréow

Grupa Zawartos¢ Strona

01 Warto$ci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika czestotliwo- | 124
Sci.

03 Wejsciowe wartosci Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet. 129

zadane

04 Ostrzezenia i biedy Informacje na temat ostatnich ostrzezen i bledéw. 130

05 Diagnostyka Roézne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, zwigzane 137
z konserwacjg przemiennika czestotliwosci.

06 Stowa sterowania i stanu | Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci. 138
07 Informacje systemowe Informacje o sprzecie, oprogramowaniu sprzetowym i programie 154
aplikacyjnym przemiennika czestotliwosci.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyj$¢ przekaznikowych. 157
11 Standardowe DIO, FI, FO | Konfiguracja wejs¢/wyj$¢ cyfrowych oraz wej$¢/wyjsé czestotliwo- 163

Sciowych.

12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych. 170

13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyjs$¢ analogowych. 175

14 Modut rozszerzen I/O 1 Konfiguracja modutu rozszerzen wejsé/wyjsc 1. 179

15 Modut rozszerzen 1/0 2 Konfiguracja modutu rozszerzen wejsé/wyjsc 2. 200

16 Modut rozszerzen I/O 3 Konfiguracja modutu rozszerzen wejsé/wyjs¢ 3. 204

19 Tryb pracy Wybér lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania i trybow 208
pracy.

20 Start/stop/kierunek Wybér zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz 210
zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu dodatniej/ujem-
nej warto$ci zadane;j.

21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér zré- 220
dta sygnatu; ustawienia magnesowania DC; wybér trybu automa-
tycznego fazowania.

22 Wyb6r wart. zadanej Wybér wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru sil- 229

predkosci nika.

23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy warto$ci zadanej predkosci (programowanie 237

predko$ci czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotliwosci).

24 Warunkowa w. zad. Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem btedu 243

predkosci predkosci; krok btedu predkosci.

25 Sterowanie predko$cig Ustawienia kontrolera predkosci. 248

26 tancuch wart. zad. Ustawienia tanicucha wartosci zadanej momentu. 260

momentu

28 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej czestotliwosci. 267

czestotliwosci

29 tancuch w. zad. napiecia | Ustawienia tancucha wartosci zadanej napigcia DC. 275

30 Limity Limity pracy przemiennika czgstotliwosci. 281

31 Funkcje btedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybér dziatania przemien- 291
nika czestotliwosci w sytuacjach wystgpienia btedu.

32 Nadzér Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...3. 303

33 Ogélny zegar i licznik Konfiguracja timeréw/licznikéw konserwaciji. 306

35 Ochrona termiczna silnika | Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja 314

pomiaru temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfiguracja
sterowania wentylatora silnika.
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Grupa Zawartos¢ Strona

36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora warto$ci szczytowej i amplitudy. 326

37 Krzywa obcigzenia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika. 331

uzytkownika

40 PID procesu: zestaw 1 Wartosci parametréw regulacji PID procesu. 334

41 PID procesu: zestaw 2 Drugi zestaw wartosci parametrow dla regulacji PID dla procesu. 347

43 Czoper hamowania Ustawienia wewnetrznego czopera hamowania. 350

44 Sterowanie hamulcem Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym. 352

mechan.

45 Wydajnos¢ energetyczna | Ustawienia dla kalkulatoréw oszczednosci energii. 357

46 Ust. Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu, 360

monitorowania/skalowania ogolne ustawienia skalowania.

47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane i z 364
ktorych mozna odczyta¢ dane, uzywajgc ustawien zrodtowych i
docelowych innych parametréw.

49 Port komunikacyjny panelu | Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania przemiennika 367
czestotliwosci.

50 Adapter komunikacyjny Konfiguracja komunikacji za pomocg magistrali komunikacyjnej. 370

(FBA)

51 FBA A: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A. 378

52 FBA A: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do ste- | 380
rownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny
A.

53 FBA A: dane wyj. Wybor danych przesytanych ze sterownika magistrali komunika- 381
cyjnej do przemiennika czestotliwo$ci przez adapter komunika-
cyjny A.

54 FBA B: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego B. 381

55 FBA B: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do ste- | 383
rownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny
B.

56 FBA B: dane wyj. Wybdr danych przesytanych ze sterownika magistrali komunika- 383
cyjnej do przemiennika czestotliwos$ci przez adapter komunika-
cyjny B.

58 Wbudowana magistrala Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego (EFB). 384

komunikacyjna

60 Komunikacja DDCS Konfiguracja komunikacji DDCS 393

61 Transm. danych D2D i Definiuje dane przestane do fagcza DDCS. 407

DDCS

62 Odbiér danych D2D i Mapowanie danych otrzymanych za pomoca tacza DDCS. 413

DDCS

90 Wybor sprzezenia Konfiguracja sprzgzenia zwrotnego od silnika i obcigzenia. 422

zwrotnego

91 Ustawienia modutu Konfiguracja modutéw interfejsu enkodera. 432

enkodera

92 Enkoder 1: konfiguracja Ustawienia enkodera 1. 435

93 Enkoder 2: konfiguracja Ustawienia enkodera 2. 442

94 Sterowanie LSU Sterowanie jednostkg zasilania przemiennika czestotliwosci, takg 442
jak napiecie DC i warto$¢ zadana mocy biernej.

95 Konfiguracja HW Ro6zne ustawienia zwigzane ze sprzetem. 446
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Grupa Zawartos¢ Strona

96 System Wybor jezyka, poziomy dostepu, wyboér makro, zapisywanie i 455
przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki ste-
rujgcej, zestawy parametréw uzytkownika, wybor jednostki,
wyzwalanie rejestratora danych, obliczanie sumy kontrolnej para-
metru, blokada uzytkownika.

97 Sterowanie silnikiem Ustawienia modelu silnika. 468
98 Parametry silnika Dane silnika podane przez uzytkownika, ktére sg uzywane w 472
uzytkownika modelu silnika.

99 Dane silnika Ustawienia konfiguracji silnika. 474
200 Bezpieczenstwo Ustawienia FSO-xx. 482
20(/3 Konfiguracja magistrali Ustawienia rozproszonej magistrali we/wy 482
we/wy

207 Obstuga magistrali we/wy
208 Diagnostyka magistrali
we/wy

209 Identyfikacja went. na
magistrali we/wy
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Lista parametrow

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika czesto-
tliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile nie
zaznaczono inaczej.
01.01  Uzyta predko$é Zmierzona lub szacowana predko$¢ silnika w zaleznosciod | -
silnika uzywanego typu sprzezenia zwrotnego (patrz parametr 90.41
Wybor sprz. zwr. od silnika). Statg czasu filtrowania dla tego
sygnatu mozna zdefiniowaé za pomocg parametru 46.71
Czas filtru: predko$c¢ silnika.
-30000,00... Zmierzona lub szacowana predkos$¢ silnika. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
01.02  Szacowana Szacowana predkos¢ silnika w obr./min. Statg czasu filtrowa- | -
predko$¢ silnika nia dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg parame-
tru 46.11 Czas filtru: predkos$¢ silnika.
-30000,00... Szacowana predkos$¢ silnika. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
01.03  Predkosc silnika % | Przedstawia warto$¢ 01.01 Uzyta predkosc silnika jako pred- | 10 = 1%
ko$¢ synchroniczng silnika.
-1000,00... Zmierzona lub szacowana predkos$¢ silnika. Patrz parametr
1000,00% 46.01
01.04  Filtrowana predk. | Predko$¢ enkodera 1 w obr./min. Statg czasu filtrowania dla | -
enkodera 1 tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg parametru 46.11
Czas filtru: predko$c¢ silnika.
-30000,00... Predkos$¢ enkodera 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
01.05  Filtrowana predk. | Predko$¢ enkodera 2 w obr./min. Statg czasu filtrowania dla | -
enkodera 2 tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg parametru 46.11
Czas filtru: predko$c¢ silnika.
-30000,00... Predkos$¢ enkodera 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
01.06  Czestotliwos$c Szacowana czegstotliwos$¢ wyjéciowa przemiennika w Hz. -
wyjsciowa Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowaé
za pomoca parametru 46.12 Czas filtru: czest. wyj..
-500,00... Szacowana czestotliwo$¢ wyjsciowa. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
01.07  Prad silnika Zmierzony (absolutny) prad silnika w A. -
0,00...30000,00 A | Prad silnika. Patrz parametr
46.05
01.08 % pradu silnika Prad silnika (prad wyj$ciowy przemiennika czestotliwosci) -
wzgl. w. znam. jako procentowa warto$¢ prgdu znamionowego silnika.
silnika
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
01.10  Moment silnika Moment silnika w procentach znamionowego momentu sil- -
nika. Patrz tez parametr 01.30 Skala momentu znamion..
Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowaé
za pomoca parametru 46.13 Czas filtru: moment silnika.
-1600,0...1600,0% | Moment silnika. Patrz parametr
46.03
01.11  Napiecie DC Zmierzone napiecie tagcza DC. -
0,00...2000,00 V Napigcie tgcza DC. 10=1V
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
01.13  Napiecie Obliczone napiecie silnika w V AC. -
wyjsciowe
0...2000 V Napiecie silnika. 1=1V
01.14  Moc wyjsciowa Moc wyjsciowa przemiennika czestotliwosci. Jednostka jest -
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki. Statg czasu
filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg
parametru 46.14 Czas filtru: moc wyj..
-32768,00... Moc wyjsciowa. Patrz parametr
32767,00 kW lub 46.04
KM
01.15  Moc wyjsciowa % | Przedstawia warto$¢ 01.74 Moc wyjsciowa jako moc znamio- | -
wart. znam. sil. nowg silnika.
-300,00...300,00% | Moc wyjsciowa. 10=1%
01.17  Moc na wale Szacowana moc mechaniczna na wale silnika. Jednostka jest | -
silnika wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki. Statg czasu
filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg
parametru 46.14 Czas filtru: moc wyj..
-32768,00... Moc na wale silnika. 1=
32767,00 kW lub 1 jednostka
KM
01.18  Moc napedowa lloé¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inw. (GWh) kierunku silnika) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
0...32767 GWh Energia silnika w GWh. 1=1GWh
01.19  Moc napedowa llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inw. (MWh) kierunku silnika) w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.18
Moc napedowa inw. (GWh) jest zwiekszana.Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
0...999 MWh Energia silnika w MWh. 1=1MWh
01.20  Moc napedowa lloé¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inw. (kWh) kierunku silnika) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.79
Moc napedowa inw. (MWh) jest zwigkszana.Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
0...999 kWh Energia silnika w kWh. 10 =1 kWh
01.21  Prad fazy U Zmierzony prad fazy U -
-30000,00... Prad fazy U. Patrz parametr
30000,00 A 46.05
01.22  Prad fazy V Zmierzony prad fazy V. -
-30000,00... Prad fazy V. Patrz parametr
30000,00 A 46.05
01.23  Prad fazy W Zmierzony prad fazy W. -
-30000,00... Prad fazy W. Patrz parametr
30000,00 A 46.05
01.24  Akt. strumienri % Uzywana warto$¢ zadana strumienia w procentach wartosci | -
znamionowej strumienia silnika.
0...200% Warto$¢ zadana strumienia. 1=1%
01.25  Chwilowe cos @ Chwilowa warto$¢ cos fi przemiennika czgstotliwosci. -
INU
-1,00...1,00 Cos fi. 100 =1
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
01.29  Wskaznik zmiany | Wskaznik aktualnej zmiany predkosci. Wartosci dodatnie -
predko$ci wskazujg na przyspieszenie, a wartosci ujemne na zwalnia-
nie.
Patrz tez parametry 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awa-
ryjn., 31.33 Opd6znienie rampy zatrz. awar., 31.37 Nadzér
zatrzymania wg rampy i 31.38 Opdznienie nadzoru zatrz. wg
rampy.
-15 000... Wskaznik zmiany predkosci. 1=
15 000 obr./min/s 1 obr./min/s
01.30  Skala momentu Moment odpowiadajacy 100% warto$ci znamionowe;j -
znamion. momentu silnika. Jednostka jest wybierana za pomocg para-
metru 96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: Ta warto$¢ jest kopiowana z parametru 99.12
Moment znamionowy silnika, jesli go wprowadzono. W prze-
ciwnym przypadku jest ona obliczana na podstawie innych
danych silnika.
0,000...N'm Moment znamionowy. 1=
1 jednostka
01.31  Temperatura Zmierzona temperatura wptywajgcego powietrza chtodzg- -
otoczenia cego. Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor
Jjednostki.
-40.0... Temperatura powietrza chtodzacego. 1=1°
200,0°C lub °F
01.32  Moc reg. inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(GWh) (w kierunku zasilania) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
0...32767 GWh Odzyskana energia w GWh. 1=1GWh
01.33  Moc reg. inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwos$ci -
(MWh) (w kierunku zasilania) w petnych megawatogodzinach. Za
kazdym razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru
01.32 Moc reg. inw. (GWh) jest zwiekszana.Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
0...999 MWh Odzyskana energia w MWh. 1=1MWh
01.34  Moc reg. inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(kWh) (w kierunku zasilania) w petnych kilowatogodzinach. Za kaz-
dym razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru
01.33 Moc reg. inw. (MWh) jest zwiekszana.Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
0...999 kWh Odzyskana energia w kWh. 10 =1 kWh
01.35 Moc nap. - reg. llo$¢ energii netto (energii silnika pomniejszonej o energie -
(GWh) ponownie generowana) przekazanej przez przemiennik cze-
stotliwosci w petnych gigawatogodzinach.
-32768... Saldo energii w GWh. 1=1GWh
32767 GWh
01.36  Moc nap. - reg. llo$¢ energii netto (energii silnika pomniejszonej o energie -
(MWh) ponownie generowana) przekazanej przez przemiennik cze-
stotliwosci w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.35
Moc nap. - reg. (GWh) jest zwiekszana lub zmniejszana.
-999...999 MWh Saldo energii w MWh. 1=1MWh
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01.37  Moc nap. - reg. llo$¢ energii (energii silnika pomniejszonej o energie ponow- | -
(kWh) nie generowana) przekazanej przez przemiennik czestotliwo-
$ci w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym razem, gdy
licznik sie przekreci, wartosé parametru 07.36 Moc nap. - reg.
(MWh) jest zwiekszana lub zmniejszana.
-999...999 kWh Saldo energii w kWh. 10 =1 kWh
01.61  Uzyta Warto$¢ bezwzgledna 01.01 Uzyta predko$¢ silnika. -
bezwzgledna
predkosc¢ silnika
0,00... Zmierzona lub szacowana predkos$¢ silnika. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
01.62  Bezwzgledna Warto$¢ bezwzgledna 01.03 Predkosc¢ silnika %. -
predk. silnika %
0,00...1000,00% Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika. 10=1%
01.63  Bezwzgledna Warto$¢ bezwzgledna 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa. -
czestotl. wyj.
0,00...500,00 Hz | Szacowana czestotliwo$¢ wyjsciowa. Patrz parametr
46.02
01.64  Bezwzgledny Wartos$¢ bezwzgledna 01.70 Moment silnika. -
moment silnika
0,0...1600,0% Moment silnika. Patrz parametr
46.03
01.65 Bezwzgledna moc | Warto$¢ bezwzgledna 071.74 Moc wyjsciowa. -
wyjsciowa
0,00... Moc wyjsciowa. 1=
32767,00 kW lub 1 jednostka
KM
01.66  Bez. moc wyj. % Warto$¢ bezwzgledna 01.15 Moc wyjsciowa % wart. znam. -
wart. znam sil. sil..
0,00...300,00% Moc wyj$ciowa. 10=1%
01.68 Bezwzgledna moc | Warto$é bezwzgledna 01.17 Moc na wale silnika. -
na wale sil.
0,00...32767,00 Moc na wale silnika. 1=
kW lub KM 1 jednostka
01.70 % temperatury Zmierzona temperatura wptywajgcego powietrza chtodza- -
otoczenia cego.
Zakres amplitudy 0...100% odpowiada zakresowi 0...60°C
lub 32...140°F.
Patrz takze 01.31 Temperatura otoczenia.
-200,00...200,00% | Temperatura powietrza chtodzacego. 1=1%
01.71  Step-up motor Szacowany prad silnika w A, gdy uzywany jest transformator | -
current podwyzszajgcy. Wartos$¢ jest obliczana na podstawie parame-
tru 01.07 za pomoca wspoétczynnika transformatora podwyz-
szajgcego (95.40) oraz wartosci filtru sinusoidalnego 99.78
i99.19.
0,00...30000,00 A | Szacowany prad silnika. Patrz parametr
46.05
01.72  U-phase RMS Prad RMS fazy U. -
current
0,00...30000,00 A | Prad RMS fazy U. Patrz parametr

46.05
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01.73  V-phase RMS Prad RMS fazy V. -
current
0,00...30000,00 A | Prad RMS fazy V. Patrz parametr
46.05
01.74  W-phase RMS Prad RMS fazy W. -
current
0,00...30000,00 A | Prad RMS fazy W. Patrz parametr
46.05
01.102 Prad sieciowy (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowany prad liniowy ptyngcy przez modut zasilajacy.
0,00...30000,00 A | Szacowany prad liniowy. Patrz parametr
46.05
01.104 Prad czynny (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowany prad aktywny ptynacy przez modut zasilajgcy.
0,00...30000,00 A | Szacowany prad aktywny. Patrz parametr
46.05
01.106 Prad bierny (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowany prad bierny ptyngcy przez modut zasilajgcy.
0,00...30000,00 A | Szacowany prad bierny. Patrz parametr
46.05
01.108 Czestotliwosc sieci | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana czegstotliwos¢ sieci zasilajgce;.
0,00...100,00 Hz Szacowana czestotliwos$é zasilania. Patrz parametr
46.02
01.109 Napiecie sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowane napiecie sieci zasilajgce;.
0,00...2000,00 V | Szacowane napiecie zasilania. 10=1V
01.110 Moc pozorna sieci | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana moc pozorna przesytana przez modut zasilajgcy.
-30000,00... Szacowana moc pozorna. Patrz parametr
30000,00 kVA 46.04
01.112 Moc sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana moc przesytana przez modut zasilajgcy.
-30000,00... Szacowana moc zasilania. Patrz parametr
30000,00 kW 46.04
01.114 Moc bierna sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana moc bierna przesytana przez modut zasilajacy.
-30000,00... Szacowana moc bierna. 10 =1 kvar
30000,00 kvar
01.116 Cos @ LSU (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wspétczynnik mocy modutu zasilajgcego.
-1,00...1,00 Wspotczynnik mocy. 100 =1
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01.164 Moc znamionowa | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Moc znamionowa modutu zasilajgcego.
0...30000 kW Moc znamionowa. 1=1kW
03 Wejsciowe wartosci | Wartosci zadane odbierane z réznych zrodet.
zadane Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile nie
zaznaczono inaczej.
03.01  Warto$c zadana z | Lokalna warto$¢ zadana podana za pomocg panelu sterowa- | -
panelu nia lub programu komputerowego.
-100000,00... Lokalna warto$¢ zadana z panelu sterowania lub programu 1=10
100000,00 komputerowego.
03.02  Wartos$c zadana 2 | Zdalna warto$¢ zadana podana za pomocg panelu sterowa- | -
z panelu nia lub programu komputerowego.
-30000,00... Zdalna warto$¢ zadana z panelu sterowania lub programu 1=10
30000,00 komputerowego.
03.05 W. zad. 1 mag. Warto$¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjng za po$rednictwem adaptera komunikacyjnego (str.
615).
-100000,00... Warto$¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.06 W. zad. 2 mag. Warto$¢ zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
-100000,00... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.07  W. zad. 1 mag. Wartos$¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. B komunikacyjnego B.
-100000,00... Warto$¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego B. 1=10
100000,00
03.08 W. zad. 2 mag. Warto$¢ zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. B komunikacyjnego B.
-100000,00... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego B. 1=10
100000,00
03.09  Warto$c zadana 1 | Przeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu inter- | 1 = 10
EFB fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie jest
okreslone przez parametr 58.26 EFB: typ wartosci zadanej 1.
-30000,00... Warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu interfejsu wbudowa- | 1 = 10
30000,00 nej magistrali komunikacyjne;j.
03.10  Wartos$c zadana 2 | Przeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu inter- | 1 = 10
EFB fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie jest
okreslone przez parametr 58.27 EFB: typ wartosci zadanej 2.
-30000,00... Warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu interfejsu wbudowa- | 1 = 10
30000,00 nej magistrali komunikacyjne;j.
03.11  W. zad. 1 Warto$¢ zadana 1 odebrana z kontrolera zewnetrznego 1=10
sterownika DDCS | (DDCS). Warto$¢ zostata zeskalowana wedtug parametru
60.60 Typ wart.zad.1 kontrol. DDCS.
Warto réwniez zapoznacé sie z sekcjg Interfejs sterownika
zewnetrznego (na str. 42).
-30000,00... Zeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana z kontrolera 1=10
30000,00 zewnetrznego.
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03.12 W. zad. 2 Warto$¢ zadana 2 odebrana z kontrolera zewngtrznego 1=10
sterownika DDCS | (DDCS). Warto$¢ zostata zeskalowana wedtug parametru
60.61 Typ wart.zad.2 kontrol. DDCS.
-30000,00... Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana z kontrolera 1=10
30000,00 zewnetrznego.
03.13  W. zad. 1 M/F lub | Warto$¢ zadana przemiennika nadrzednego/podrzednego 1 1=10
D2D odebrana z przemiennika nadrzednego. Warto$¢ zostata
zeskalowana wedtug parametru 60.10 M/F: typ wart. zadanej
1.
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Funkcjonalno$¢ prze-
miennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny (na str. 33).
-30000,00... Zeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana z przemiennika 1=10
30000,00 nadrzednego.
03.14  W. zad. 2 D2D lub | Warto$¢ zadana przemiennika nadrzednego/podrzednego 2 |1 =10
M/F odebrana z przemiennika nadrzednego. Warto$¢ zostata
zeskalowana wedtug parametru 60.71 M/F: typ wart. zadanej
2.
-30000,00... Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana z przemiennika 1=10
30000,00 nadrzednego.
03.51  Warto$c¢ zadana Warto$¢ zadana panelu zdefiniowana w programie aplikacyj- | -

panelu aplikacji
IEC

nym.

-100000,0...
100000,0

Warto$¢ zadana panelu w programie aplikacyjnym.

04 Ostrzezenia i bfedy

Informacje na temat ostatnich ostrzezen i btedow.
Objasnienia poszczegolnych kodéw ostrzezen i btedow
zawiera rozdziat Sledzenie btedéw.

Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile nie
zaznaczono inaczej.

04.01  Bfad powodujgcy | Kod pierwszego aktywnego btedu (btedu, ktéry spowodowat | -
zatrz. awar. biezace wylaczenie awaryjne).
0000h...FFFFh Pierwszy aktywny btad. 1=1
04.02  Aktywny biad 2 Kod drugiego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Drugi aktywny btad. 1=1
04.03  Aktywny bifad 3 Kod trzeciego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Trzeci aktywny bfad. 1=1
04.04  Aktywny biad 4 Kod czwartego aktywnego bfedu. -
0000h...FFFFh Czwarty aktywny btad. 1=1
04.05  Aktywny biad 5 Kod pigtego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Pigty aktywny btad. 1=1
04.06  Aktywne Kod pierwszego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 1
0000h...FFFFh Pierwsze aktywne ostrzezenie. 1=1
04.07  Aktywne Kod drugiego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 2
0000h...FFFFh Drugie aktywne ostrzezenie. 1=1
04.08  Aktywne Kod trzeciego aktywnego ostrzezenia. -

ostrzezenie 3

0000h...FFFFh

Trzecie aktywne ostrzezenie.
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04.09  Aktywne Kod czwartego aktywnego ostrzezenia. -

ostrzezenie 4

0000h...FFFFh Czwarte aktywne ostrzezenie. 1=1
04.10  Aktywne Kod pigtego aktywnego ostrzezenia. -

ostrzezenie 5

0000h...FFFFh Piate aktywne ostrzezenie. 1=1
04.11  Najnowszy btad Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -

0000h...FFFFh Pierwszy przechowywany btad. 1=1
04.12 2. najnowszy btgd | Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -

0000h...FFFFh Drugi przechowywany biad. 1=1
04.13 3. najnowszy bfgd | Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -

0000h...FFFFh Trzeci przechowywany btad. 1=1
04.14 4. najnowszy bfgd | Kod czwartego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -

0000h...FFFFh Czwarty przechowywany btad. 1=1
04.15 5. najnowszy bfgd | Kod pigtego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -

0000h...FFFFh Piaty przechowywany btad. 1=1
04.16  Najnowsze Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- | -

ostrzezenie nia.

0000h...FFFFh Pierwsze przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.17 2. najnowsze Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzezenia. | -

ostrzezenie

0000h...FFFFh Drugie przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.18 3. najnowsze Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- -

ostrzezenie nia.

0000h...FFFFh Trzecie przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.19 4. najnowsze Kod czwartego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- | -

ostrzezenie nia.

0000h...FFFFh Czwarte przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.20 5. najnowsze Kod pigtego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzezenia. |-

ostrzezenie

0000h...FFFFh Piate przechowywane ostrzezenie. 1=1
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04.21

Stowo btedu 1

Stowo btedu 1 kompatybilne z przemiennikiem ACS800. -
Przypisanie bitéw tego stowa odpowiada wartosci FAULT
WORD 1 w ACS800. Parametr 04.120 Zgodno$c stowa
btedu/ostrzezenia okres$la, czy przypisania bitow sg realizo-
wane zgodnie ze standardowym, czy systemowym progra-

mem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywaé kilka zdarzen ACS880 podanych

ponizej.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

g —_— =Nsat:\:71:al:-le0|(l;:;32503208yste_ ﬁ;;:arzenia ACS880 wskazywane przez ten
;%V;}/’q%ogg‘;’(;’) steru- Z;Z"‘C’i’/ i"c’grg’(%)sm' (patrz Sledzenie bfedow, str. 535)
0 SHORT CIRC SHORT CIRC 2340
1 OVERCURRENT |OVERCURRENT (2370
2 DC OVERVOLT DC OVERVOLT 3210
3 ACS800 TEMP ACS800 TEMP 2381, 4210, 4290, 42F1, 4310, 4380
4 EARTH FAULT EARTH FAULT 2330, 2392, 3181
5 THERMISTOR MOTOR TEMP M (4981
6 MOTOR TEMP MOTOR TEMP 4982
6481, 6487, 64A1, 64A2, 64A3, 64B1, 64E1,
7 SYSTEM_FAULT  [SYSTEM_FAULT 6881, 6882, 6883, 6885
8 UNDERLOAD UNDERLOAD -
9 OVERFREQ OVERFREQ 7310
10 Zarezerwowane MPROT SWITCH |9081
1 Zarezerwowane CH2 COMM LOSS (7582
12 Zarezerwowane SC (INU1) 2340 (XXYY YY01)
13 Zarezerwowane SC (INU2) 2340 (XXYY YY02)
14 Zarezerwowane SC (INU3) 2340 (XXYY YY03)
15 Zarezerwowane SC (INU4) 2340 (XXYY YY04)

0000h...FFFFh

Stowo btedu 1 kompatybilne z przemiennikiem ACS800.
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04.22  Stowo btedu 2 Stowo btedu 2 kompatybilne z przemiennikiem ACS800. -
Przypisanie bitow tego stowa odpowiada wartosci FAULT
WORD 2 w przemienniku ACS800. Parametr 04.120 Zgod-
no$c¢ stowa bfedu/ostrzezenia okresla, czy przypisania bitéw
sg realizowane zgodnie ze standardowym, czy systemowym
programem sterujgcym ACS800.
Kazdy bit moze wskazywac kilka zdarzen ACS880 podanych
ponizej.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Nazwa btedu ACS800
(04.120 = (04.120 = Zdarzenia ACS880 wskazywane przez ten
Bit Standardowy Systemowy bit
pogram sterujgcy  |program sterujacy |(patrz Sledzenie btedow, str. 535)
ACS800) ACS800)
0 SUPPLY PHASE  |SUPPLY PHASE |3130
1 NO MOT DATA NO MOTOR DATA |-
2 DC UNDERVOLT [DC UNDERVOLT (3220
3 Zarezerwowane CABLE TEMP 4000
4 RUN ENABLE RUN DISABLE AFEB
5 ENCODER ERR ENCODER ERR 7301, 7380, 7381, 73A0, 73A1
6 1/l0 COMM 10 COMM ERR 7080, 7082
7 CTRL B TEMP CTRL B TEMP -
8 EXTERNAL FLT SELECTABLE 9082
9 OVER SWFREQ |OVER SWFREQ |-
10 Al < MIN FUNC AI<MIN FUNC 80A0
1 PPCC LINK PPCC LINK ggg; 5682, 5690, 5691, 5692, 5693, 5694,
12 COMM MODULE |COMM MODULE |6681, 7510, 7520, 7581
13 PANEL LOSS PANEL LOSS 7081
14 MOTOR STALL MOTOR STALL 7121
15 MOTOR PHASE MOTOR PHASE 3381

0000h...FFFFh

Stowo btedu 2 kompatybilne z przemiennikiem ACS800. 1=1
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04.31

Stowo ostrzezenia
1 ACS800.

Stowo ostrzezenia (alarmu) 1 kompatybilne z przemiennikiem

Przypisanie bitéw tego stowa odpowiada wartosci ALARM
WORD 1 w przemienniku ACS800. Parametr 04.120 Zgod-
no$c¢ stowa btedu/ostrzezenia okresla, czy przypisania sg
realizowane zgodnie ze standardowym, czy systemowym pro-
gramem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka ostrzezen ACS880 poda-
nych ponizej.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit (04720 :‘:::;:f"?; 4ﬁg§zogyste- ﬁti::arzenia ACS880 wskazywane przez ten
E%V;}:qpcosgggg; steru- Zjoq"g’/ ﬁ’gg’;ég)sre' (patrz Sledzenie btedéw, str. 535)

0 START INHIBIT START INHIBI A5A0

1 Zarezerwowane EM STOP AFE1, AFE2

2 THERMISTOR MOTOR TEMP M |A491

3 MOTOR TEMP MOTOR TEMP A492

4 ACS800 TEMP ACS800 TEMP A2BA, A4A9, A4B0, A4B1, A4F6

5 ENCODER ERR ENCODER ERR A797, A7BO, A7B1, ATE1

6 T MEAS ALM T MEAS CIRC A490, ASEA, A782, ABAO

7 Zarezerwowane DIGITAL IO -

8 Zarezerwowane ANALOG IO -

9 Zarezerwowane EXT DIGITAL 10 -

10 Zarezerwowane EXTANALOG IO |ABE5, A7AA, ATAB

1 Zarezerwowane CH2 COMM LOSS [A7CB, AF80

12 COMM MODULE |MPROT SWITCH  [A981

13 Zarezerwowane EM STOP DEC -

14 EARTH FAULT EARTH FAULT A2B3

15 Zarezerwowane SAFETY SWITC A983

0000h...FFFFh
ACS800.

Stowo ostrzezenia (alarmu) 1 kompatybilne z przemiennikiem
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04.32  Stowo ostrzezenia | Stowo ostrzezenia (alarmu) 2 kompatybilne z przemiennikiem | -
2 ACS800.

Przypisane bity tego stowa odpowiadajg wartosci ALARM
WORD 2 w przemienniku ACS800. Parametr 04.120 Zgod-
no$c¢ stowa bfedu/ostrzezenia okresla, czy przypisania bitéw
sg realizowane zgodnie ze standardowym, czy systemowym
programem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka ostrzezen ACS880 poda-

nych ponizej.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit (04.720 :‘Z:;;:fm(q; f;‘;giogyste_ ﬁﬁarzenia ACS880 wskazywane przez ten
‘;%V;ﬁ%‘;gégg steru- Z;Vg ﬁ’gg’:{;g)sm' (patrz Sledzenie bfedow, str. 535)

0 Zarezerwowane MOTOR FAN A781

1 UNDERLOAD UNDERLOAD -

2 Zarezerwowane INV OVERLOAD -

3 Zarezerwowane CABLE TEMP A480

4 ENCODER ENCODERA<>B |-

5 Zarezerwowane FAN OVERTEMP  [A984

6 Zarezerwowane Zarezerwowane -

7 POWFAIL FILE POWFAIL FILE -

8 ALM (OS_17) POWDOWN FILE |-

9 MOTOR STALL MOTOR STALL A780

10 Al < MIN FUNC AlI<MIN FUNC ABAO

11 Zarezerwowane COMM MODULE  |A6D1, A6D2, A7C1, A7C2, A7CA, ATCE

12 Zarezerwowane BATT FAILURE -

13 PANEL LOSS PANEL LOSS A7EE

14 Zarezerwowane DC UNDERVOLT [A3A2

15 Zarezerwowane RESTARTED -

0000h...FFFFh

Stowo ostrzezenia (alarmu) 2 kompatybilne z przemiennikiem | 1 =
ACS800.

04.40

Stowo zdarzenia 1

Stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. To stowo -

zapisuje stany zdarzen (ostrzezenia, btedy lub zdarzenia)
wybrane za pomocg parametrow 04.41...04.72.

Dla kazdego zdarzenia mozna opcjonalnie okresli¢ kod
pomocniczy uzywany do filtrowania.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Bit uzytkownika O 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametrow 04.41 (i 04.42)
jest aktywne

1 Bit uzytkownika 1 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametrow 04.43 (i 04.44)
jest aktywne

15 Bit uzytkownika 15 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametrow 04.71 (i 04.72)
jest aktywne

0000h...FFFFh Stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. | 1=1
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04.41  Kod sfowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0000h
zdarzenia 1 bit 0 zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 0 parametru
04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzeh wymieniono w roz-
dziale Sledzenie btedéw (str. 535).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.42  Kod pomocniczy Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za 0000 0000h
stowa zdarzenia 1 | pomocg poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
bit 0 wskazywane za pomocg stowa zdarzenia, tylko jesli jego kod
pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.
Przy warto$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wac zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.
0000 0000h... Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia. 1=1
FFFF FFFFh
04.43  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0000h
zdarzenia 1 bit 1 zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 1 parametru
04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono w roz-
dziale Sledzenie btedéw (str. 535).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.44  Kod pomocniczy Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za 0000 0000h
stowa zdarzenia 1 | pomoca poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
bit 1 wskazywane za pomocg stowa zdarzenia, tylko jesli jego kod
pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.
Przy warto$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wacé zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.
0000 0000h... Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia. 1=1
FFFF FFFFh
04.71  Kod sfowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0000h
zdarzenia 1 bit 15 | zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 15 parame-
tru 04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono w
rozdziale Sledzenie btedow (str. 535).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.72  Kod pomocniczy Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za 0000 0000h
stowa zdarzenia 1 | pomoca poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
bit 15 wskazywane za pomocg stowa zdarzenia, tylko jesli jego kod
pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.
Przy warto$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wacé zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.
0000 0000h... Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia. 1=1
FFFF FFFFh
04.120 Zgodnosc stowa Okresla, czy przypisania bitow parametrow 04.21...04.32 Fatsz
btedu/ostrzezenia | odpowiadajg standardowemu, czy systemowemu programowi
sterujgcemu ACS800.
Standardowy Przypisania bitéw parametrow 04.21...04.32 odpowiadajg 0

pogram sterujacy
ACS800

standardowemu programowi sterujgcemu ACS800:
04.21 Stowo btedu 1: 03.05 FAULT WORD 1
04.22 Stowo btedu 2: 03.06 FAULT WORD 2
04.31 Stowo ostrzezenia 1: 03.08 ALARM WORD 1
04.32 Stowo ostrzezenia 2: 03.09 ALARM WORD 2
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Systemowy Przypisania bitow parametrow 04.21...04.32 odpowiadajg 1
program sterujgcy | systemowemu programowi sterujgcemu ACS800 w nastgpu-
ACS800 jacy sposoéb:
04.21 Stowo bfedu 1: 09.01 FAULT WORD 1
04.22 Stowo btedu 2: 09.02 FAULT WORD 2
04.31 Stowo ostrzezenia 1: 09.04 ALARM WORD 1
04.32 Stowo ostrzezenia 2: 09.05 ALARM WORD 2
05 Diagnostyka Rozne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, zwigzane
z konserwacjg przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o ile nie
zaznaczono inaczej.
05.01  Licznik czasu Licznik czasu witgczenia. Licznik dziata, gdy przemiennik czg- | -
wigczenia stotliwosci jest wigczony.
0...65535d Licznik czasu wigczenia. 1=1d
05.02  Licznik czasu Licznik rejestrujgcy czas pracy silnika. Licznik dziata, gdy -
pracy inwerter wykonuje modulacje.
0...65535d Licznik rejestrujacy czas pracy silnika. 1=1d
05.04  Licznik czasu Czas pracy wentylatora chtodzgcego przemiennik czestotli- -
wigcz. went. wosci. Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzy-
mujgc nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...65535d Licznik rejestrujacy czas pracy wentylatora chtodzgcego. 1=1d
05.09 Czas od wigczenia | Liczba taktéw o dtugosci 500 mikrosekund, ktére uptynety od | -
zasilania ostatniego rozruchu jednostki sterujgce;j.
0...4294967295 Liczba taktéw o dtugosci 500 mikrosekund od ostatniego roz- | 1 =1
ruchu.
05.11 Temperatura Szacowana temperatura przemiennika czestotliwosci w war- | -
inwertera tosci procentowej limitu btedu. Rzeczywista temperatura
wytgczenia zalezy od typu przemiennika czestotliwosci.
0,0% =0C (32 F)
Okoto 94% = limit ostrzezenia
100,0% = Limit btedu
-40,0...160,0% Temperatura przemiennika czestotliwosci w procentach. 1=1%
05.22  Stowo Stowo diagnostyczne 3. -
diagnostyczne 3
Bit Nazwa Wart.
0...10 |Zarezerwowane
1 Polecenie 1 = Wentylator przemiennika czgstotliwosci obraca sie z predkoscig
wentylatora wiekszg niz jatowa
12 Licznik serwisu 1 = Licznik serwisu wentylatora osiggnat limit
wentylatora
13...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo diagnostyczne 3. 1=1
05.41  Licznik serw. gt. Wyswietla wiek gtéwnego wentylatora jako warto$¢ procen- -
went. towg jego szacowanej zywotnosci. Oszacowanie bazuje na
pracy, warunkach pracy oraz innych parametrach pracy wen-
tylatora. Gdy licznik osigga 100%, jest generowane ostrzeze-
nie (A8CO Licznik serwisowy wentylatora).
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujgc
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...150% Wiek gtéwnego wentylatora 1=1%




138 Parametry

Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

05.42

Licznik serw. pom.

went.

Wyswietla wiek pomocniczego wentylatora jako warto$¢ pro-
centowg jego szacowanej zywotnosci. Oszacowanie bazuje
na pracy, warunkach pracy oraz innych parametrach pracy
wentylatora. Gdy licznik osigga 100%, jest generowane
ostrzezenie (A8CO Licznik serwisowy wentylatora).

Mozna go zresetowaé w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...150%

Wiek pomocniczego wentylatora

1=1%

05.111

Temp. konwertera
sieci

(Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila-
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)

Szacowana temperatura modutu zasilajgcego jako warto$¢
procentowa limitu btedu.

0,0%=0C (32 F)

Okoto 94% = limit ostrzezenia

100,0% = Limit btedu

-40,0...160,0%

Temperatura modutu zasilajgcego jako warto$¢ procentowa.

05.121

Licznik zamkniec
MCB

(Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila-
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Liczy zamknigcia gléwnego wytgcznika modutu zasilajacego.

0...4294967295

Liczba zamknie¢ gtéwnego wytgcznika.

06 Stowa sterowania i

stanu

Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci.

06.01

Gtéwne stowo
sterowania

Gtéwne stowo sterowania przemiennika czestotliwosci. Ten
parametr pokazuje sygnaty sterowania odbierane z wybra-
nych zrédet (takich jak wejscia cyfrowe, interfejs magistrali
komunikacyjnej czy program aplikacyjny).

Przypisane bity stowa sg opisane na stronie 627. Powigzane

stowo stanu i schemat stanéw sg przedstawione na stronach

622 623.

Uwagi:

« Bity 12...15 moga zosta¢ uzyte do przekazywania dodat-
kowych danych sterowania i uzywane jako zrédto sygnatu
przez dowolny parametr selektora zrédta binarnego.

* W przypadku sterowania przez magistrale komunikacyjng
ta warto$¢ parametru nie jest taka sama jak warto$¢ stowa
sterowania odbierana przez przemiennik czestotliwosci ze
sterownika PLC. Patrz parametr 50.12 FBA A: tryb debu-
gowania.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Gtéwne stowo sterowania.

06.02

Stowo sterowania
aplikacji

Stowo sterowania przemiennika czestotliwosci odbierane z
programu aplikacyjnego (jesli jest obecny). Przypisane bity sg
opisane na stronie 6217.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Stowo sterowania programu aplikacyjnego.

06.03

FBA A: transp.
stowo sterowania

Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze ste-
rownika PLC za posrednictwem adaptera komunikacyjnego
A, gdy wybrany jest profil komunikacji transparentnej, na przy-
ktad przy uzyciu grupy parametréw 57 FBA A: ustawienia.
Patrz sekcja Stowo sterowania i stowo stanu (str. 618).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

00000000h...
FFFFFFFFh

Stowo sterowania odebrane za posrednictwem adaptera
komunikacyjnego A.
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06.04  FBA B: transp. Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze ste- | -
stowo sterowania | rownika PLC za posrednictwem adaptera komunikacyjnego
B, gdy wybrany jest profil komunikacji transparentnej, na przy-
ktad przy uzyciu grupy parametrow 54 FBA B: ustawienia.
Patrz sekcja Stowo sterowania i stowo stanu (str. 618).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo sterowania odebrane za posrednictwem adaptera 1=1
FFFFFFFFh komunikacyjnego B.
06.05 EFB: Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze ste- | -
transparentne rownika PLC za posrednictwem interfejsu wbudowanej magi-
stowo sterowania | strali komunikacyjnej, gdy wybrany jest profil komunikacji
transparentnej w parametrze 58.25 Profil sterowania. Patrz
sekcja Profil transparentny (str. 608).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo sterowania odebrane przy uzyciu interfejsu wbudowa- |1 =1
FFFFFFFFh nej magistrali komunikacyjne;j.
06.11  Gtféwne stowo Gtéwne stowo stanu przemiennika czestotliwosci. -
stanu Przypisane bity sg opisane na stronie 622. Powigzane stowo
sterowania i schemat stanéw sg przedstawione na stronach
6211 623.
Uwaga: W przypadku sterowania przez magistrale komunika-
cyjng ta warto$¢ parametru nie jest taka sama jak warto$¢
stowa stanu wysytana przez przemiennik czestotliwos$ci do
sterownika PLC. Patrz parametr 50.12 FBA A: tryb debugo-
wania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0000h...FFFFh Gtéwne stowo stanu. 1=1
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06.16

Stowo stanu 1

Stowo stanu 1 przemiennika -
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Wigczone |1 = Obecny jest zaréwno sygnat zezwolenia na bieg (patrz parametr
20.12), jak i zezwolenia na start (20.19), a bezpieczne wytgczanie
momentu nie zostato aktywowane.
Uwagi:
* W przypadku WE/WY lub sterowania lokalnego wyzerowanie tego bitu
spowoduje, ze przemiennik czestotliwosci przejdzie w stan
WEACZANIE PRZERWANE (patrz strona 622).
* Wystgpienie btedu nie ma wplywu na ten bit.
1 Przerwane |1 = Przerwanie startu. Parametry 06.78 i 06.25 zawieraja zrédto sygnatu
przerwania.
2 Natadowane |1 = Obwoéd DC jest natadowany. Je$li istnieje, przetgcznik DC zostanie
DC zamkniety, a przetgcznik tadowania zostanie otwarty.
0 = Nie zakonczono fadowania. Jesli modut falownika nie jest wyposazony
w przetgcznik DC (opcja +F286), nalezy sprawdzi¢ ustawienie 95.09.
3 Gotowos¢ |1 = Przemiennik czestotliwo$ci jest gotowy do odebrania polecenia startu
do startu
4 Zgodnie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dgzenia do wartosci zadanej
z wart. zad.
5 Urucho- 1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony
miony
6 Modulowa- |1 = Przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje (stan wyj$ciowy
nie jest sterowany)
7 Limitowanie |1 = Dowolny limit (predko$¢, moment itp.) jest aktywny
8 Sterowanie |1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego
lokalne
9 Sterowanie |1 = Przemiennik czestotliwo$ci jest w trybie sterowanie przez sie¢ (patrz
sieciowe str. 15)
10 Zew1 1 = Miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne
aktywne
1 Zew2 1 = Miejsce sterowania ZEW?2 jest aktywne
aktywne
12 Zarezerwowane
13 Zadanie 1 = Zazadano uruchomienia
uruchomieni {Uwaga: W momencie publikacji zgdanie uruchomienia z panelu
a sterowania nie aktywuje tego bitu, jesli jest obecny jakikolwiek warunek
przerwania uruchomienia (patrz bit 1).
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 1 przemiennika czgstotliwosci. 1=1
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06.17

Stowo stanu 2

Stowo stanu 2 przemiennika -
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Bieg ident. zakoncz. |1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat wykonany

1 Namagnesowany 1 = Silnik zostat namagnesowany

2 Sterowanie momentem|1 = Tryb sterowania momentem jest aktywny

3 Sterowanie predkoscig |1 = Tryb sterowania predkoscia jest aktywny

4 Sterowanie moca Zarezerwowane.

5 Bezp. w. zad. aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,bezpieczna” jest stosowana przez funkcje,
na przyktad parametry 49.05i 50.02

6 Ost. predkos$¢ aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,ostatniej predkosci” jest stosowana przez
funkcje, na przyktad parametry 49.05i 50.02

7 Utrata wart. zadanej |1 = Sygnat zadawania zostat utracony

8 Btad zatrz. awaryjnego |1 = Zatrzymanie awaryjne nie powiodto sie (patrz parametry
31.32i 31.33)

9 Bieg prébny aktywny |1 = Sygnat wigczania biegu prébnego jest aktywny

10 Powyz limitu 1 = Aktualna predkosé¢, czestotliwos$¢ lub moment sg réwne limi-
towi (zdefiniowanemu przez parametry 46.37...46.33) lub prze-
kraczajg go. Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.

11 Zatrzymanie awaryjne |1 = Sygnat polecenia zatrzymania awaryjnego jest aktywny lub

aktywne trwa zatrzymywanie przemiennika czgstotliwo$ci po otrzymaniu

polecenia zatrzymania awaryjnego.

12 Zredukowany bieg 1 = Zredukowany bieg aktywny (patrz sekcja Funkcja zreduko-
wanego biegu na stronie 98)

13 Zarezerwowane

14 Niepowodzenie 1 = Zatrzymanie nie powiodio sie (patrz parametry 31.37 i 31.38)

zatrzymania
15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 2 przemiennika czgstotliwosci. 1=1
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06.18  Stowo stanu Stowo stanu przerwania startu. To stowo okresla zrédto -
przerw. startu warunku przerwania, ktéry uniemozliwia uruchomienie prze-
miennika czestotliwosci. Po usunieciu warunku polecenie uru-
chomienia trzeba wydaé ponownie. Patrz uwagi dla tego bitu.
Patrz tez parametry 06.25 Sftowo stanu przerw. 2i 06.16
Stowo stanu 1, bit 1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis Uwaga
0 Brak gotow. do 1 = Brak napigcia DC lub przemiennik czestotliwosci ma a
pracy nieprawidtowo ustawione parametry. Sprawdzi¢ parametry
w grupach 95i 99.
1 Zmiana lokaliz. 1 = Miejsce sterowania zostato zmienione a,c
ster.
2 Przerwanie SSW |1 = Program sterujgcy utrzymuje sie w stanie przerwania
3 Resetowanie 1 = Btad zostat zresetowany a,c
btedu
4 Utrata wigcz. 1 = Brak sygnatu zezwolenia na start a
startu
5 Utrata zezwol. na |1 = Brak sygnatu zezwolenia na bieg a
bieg
6 Przerwanie FSO |1 = Operacja zablokowana przez modut funkciji b
bezpieczenstwa FSO-xx
7 STO 1 = Bezpieczne wytgczanie momentu jest aktywne b
8 Kalibracja prgdu |1 = Proces kalibracji prgdu zostat ukonczony b,c
zakoncz.
9 Bieg ident. 1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat ukoriczony b,c
zakonczony
10 Aut.fazow.zakonc |1 = Proces automatycznego fazowania zostat ukoriczony b,c
zone
11 Wytgczanie 1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off1) b
awaryjne 1
12 Wytgczanie 1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off2) b
awaryjne 2
13 Wytgczenie 1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off3) b
awaryjne 3
14 Przerwanie aut. |1 = Funkcja automatycznego resetowania zapobiega
reset. wykonaniu operaciji
15 Bieg probny 1 = Sygnat wigczania biegu prébnego zapobiega wykonaniu |b
aktywny operacji
Uwagi:

a |Jesli bit 1 parametru 06.76 Sftowo stanu 1 jest nadal ustawiony po usunieciu warunku
przerwania i dla aktywnego zewnetrznego miejsca sterowania jest wybrane wyzwalanie
zboczem, wymagany jest Swiezy sygnat startu ze zboczem narastajgcym. Patrz parametry
20.02 20.07i 20.19.

b |Jesli bit 1 parametru 06.16 Stowo stanu 1 jest nadal ustawiony po usunieciu warunku
przerwania, wymagany jest $wiezy sygnat startu ze zboczem narastajacym.

c |Bit informacyjny. Warunek przerwania musi zosta¢ usuniety przez uzytkownika.

0000h...FFFFh Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. | 1 =1
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06.19

Stowo stanu ster.

Stowo stanu sterowania predkoscia. -

predkoscig Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Predkos$¢ zerowa 1 = Przemiennik czestotliwos$ci dziata z predkos$cia zerowg — tzn.

warto$¢ bezwzgledna par. 90.01 Predk. silnika do sterowania

pozostata ponizej wartosci 21.06 Limit predkosci zerowej dtuzej niz

21.07 Opo6z. predkosci zerowey.

Uwagi:

» Ten bit nie jest aktualizowany, gdy wigczone jest sterowanie
hamulcem mechanicznym za pomocg par. 44.06 i przemiennik
czestotliwosci przeprowadza modulacje.

» Podczas zatrzymywania wedtug rampy, gdy przemiennik
czestotliwosci dziata w kierunku do przodu, licznik opdznienia
dziata, jesli [90.01] < [21.06]. Dla kierunku do tytu licznik opéznienia
dziata, jesli 90.01 > -[21.06].

1 Do przodu 1 = Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do przodu z
predkosciag przekraczajgca limit predkosci zerowej tzn. [90.071] >
+[21.06].

2 Do tytu 1 = Przemiennik czgstotliwos$ci dziata w kierunku do tytu z predkoscig
przekraczajgca limit predkosci zerowej tzn. [90.01] < -[21.06].

3 Poza oknem 1 = Sterowanie oknem btgedu predkosci aktywne (patrz parametr
24.41)

4 Wewn.sp.zwr.od |1 = Szacowane sprzezenie zwrotne predkosci uzywane podczas

predk. sterowania silnikiem, tj. szacowana predko$¢ wybrana przy uzyciu
parametru 90.41 lub 90.46 albo btgd wybranego enkodera
(parametr 90.45)
0 = Enkoder 1 lub 2 uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od
predkosci

5 Sprz zwr.od 1 = Enkoder 1 uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od

enkodera 1 predkosci podczas sterowania silnikiem
0 = Btad enkodera 1 lub enkoder 1 nie zostat wybrany jako zrédto
sprzezenia zwrotnego od predkosci (patrz parametr 90.41 i 90.46)
6 Sprz zwr.od 1 = Enkoder 2 uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od
enkodera 2 predkosci podczas sterowania silnikiem
0 = Btad enkodera 2 lub enkoder 1 nie zostat wybrany jako zrédto
sprzezenia zwrotnego od predkosci (patrz parametr 90.41 i 90.46)
7 Zadanie dowolnej|, _ . L
statej predk. 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos$é, patrz parametr 06.20.
8 Lim.min. kor. 1 = Osiagnieto minimalny limit korekcji predkosci (w przemienniku
predk. podrz. podrzednym sterowanym predkoscia) (patrz parametry
p.cz. 23.39...23.41).
9 Lim.maks.kor.pre [1 = Osiggnigeto maksymalny limit korekcji predkosci (w przemienniku
dk.podrz. p.cz.  |podrzednym sterowanym predkoscig) (patrz parametry
23.39...23.41).

10...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu sterowania predkoscia. 1=1
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06.20  Stowo stanu Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. Wskazuje, ktéra | -
predko$ci statej stata predkos$¢ lub czestotliwos$¢ jest aktywna (jesli jest
obecna). Patrz tez parametr 06.19 Sfowo stanu ster. predko-
Scig, bit 7, oraz sekcja State predkosci/czestotliwosci (str. 47).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Predkos¢ stata 1 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwos$¢ 1
1 Predkos¢ stata 2 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos¢ 2
2 Predkos¢ stata 3 1 = Wybrano statg predkos$c¢ lub czestotliwosé 3
3 Predkos¢ stata 4 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwosé 4
4 Predkos¢ stata 5 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwosé 5
5 Predkos¢ stata 6 1 = Wybrano statg predkos$c¢ lub czestotliwosé 6
6 Predkos¢ stata 7 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwosé 7
7...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. 1=1
06.21  Stowo stanu 3 Stowo stanu 3 przemiennika -

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Trzymanie DC aktywne|1 = Trzymanie prgdem DC jest aktywne (patrz par. 21.08)

1 Magnesow. dodatk. 1 = Magnesowanie dodatkowe jest aktywne (patrz par. 21.08)
aktywne

2 Nagrz. wst. silnika 1 = Nagrzewanie wstegpne silnika jest aktywne (patrz par. 21.14)
aktywne

3 Ptynny start aktywny (Zarezerwowane.

4 Znane potozenie 1 = Potozenie wirnika zostato okreslone (automatyczne
wirnika fazowanie nie jest wymagane). Patrz sekcja Automatyczne

fazowanie (str. 64).

5 Czoper hamowania 1 = Czoper hamowania jest aktywny.
aktywny

6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 3 przemiennika czestotliwosci.
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06.25  Stowo stanu Stowo stanu przerw. przem. czest. 2 To stowo okresla zrédio | -
przerw. 2 warunku przerwania, ktéry uniemozliwia uruchomienie prze-

miennika czestotliwosci. Po usunigciu warunku polecenie uru-
chomienia trzeba wydaé¢ ponownie. Patrz uwagi dla tego bitu.
Patrz tez parametry 06.18 Sftowo stanu przerw. startu i 06.16
Stowo stanu 1, bit 1.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis Uwaga

0 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny uniemozliwia uruchomienie prze- |a
podrzedny miennika nadrzednego.

1 Aplikacja 1 = Program aplikacyjny uniemozliwia uruchomienie prze- b

miennika czestotliwosci.

2 Zarezerwowane

3 Sprzezenie 1 = Konfiguracja sprzezenia zwrotnego enkodera uniemozli- |a
zwrotne enkodera |wia uruchomienie przemiennika czestotliwosci.

4 Parametryzacja |1 = Konflikt parametryzacji zrédta wartosci zadanej uniemozli-|b
zrodta wartosci wia uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz ostrze-
zadanej zenie A6DA Parametryzacja zrédta warto$ci zadanej (str.

546).

5...15 |Zarezerwowane

Uwagi:

a [Jeslibit 1 parametru 06.716 Stowo stanu 1 jest nadal ustawiony po usunigciu warunku
przerwania i dla aktywnego zewnetrznego miejsca sterowania jest wybrane wyzwalanie
zboczem, wymagany jest Swiezy sygnat startu ze zboczem narastajgcym. Patrz parametry
20.02 20.07i 20.19.

b |Jesli bit 1 parametru 06.716 Stowo stanu 1 jest nadal ustawiony po usunigeciu warunku
przerwania, wymagany jest $wiezy sygnat startu ze zboczem narastajgcym.

0000h...FFFFh Stowo stanu przerw. startu. 2 1=1

06.29  Wybor bitu 10 Woybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Powyz limitu
MSW 10 z parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu.

Fatsz 0. 0

Prawda 1. 1

Powyz limitu Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 2

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -

06.30  Wybor bitu 11 Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Zewn.
MSW 11 z parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu. lokalizacja

ster.

Fatsz 0. 0

Prawda 1. 1

Zewn. lokalizacja | Bit 11 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania (patrz 2

ster. str. 138).

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -

06.31  Wybor bitu 12 Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Zewn. zezwol.
MSW 12 z parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu. na bieg
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Zewn. zezwol. na | Odwrdcony bit 5 parametru 06.78 Sfowo stanu przerw. startu | 2
bieg (patrz str. 142).

Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
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06.32  Wybor bitu 13 Wybiera zrddto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Fafsz
MSwW 13 z parametru 06.11 Gtéwne sftowo stanu.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.33  Wybor bitu 14 Woybiera zrddto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Fafsz
MSwW 14 z parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -

06.36  Stowo stanu LSU

(Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila-
Jacym za pomocg parametru 95.20)

Wyswietla stan modutu zasilajgcego.

Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)
(strona 44) i grupa parametréw 60 Komunikacja DDCS.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Gotowosé wh. |1 = Gotowo$¢ do wigczenia

1 Gotowos¢ do |1 = Gotowos$¢ do pracy, natadowane tgcze DC
pracy

2 Wartos$¢ 1 = Zezwolenie na prace
zadana
gotowa

Wyt awaryjne |1 = Btad jest aktywny

...6 Zarezerwowane

Modulowanie |1 = Modut zasilajgcy przeprowadza modulacje

Zdalne

3
4
7 Ostrzezenie |1 = Ostrzezenie jest aktywne
8
9

1 = Zdalne sterowanie (ZEW1 lub ZEW?2)
0 = Sterowanie lokalne

10 Sie¢ OK

1 = Napigcie sieci zasilania OK

11...12 (Zarezerwowane

13 tadowa- 1 =Bit 1 lub bit 14 aktywny
nie/gotowosé
do pracy
14 tadowanie 1 = Obwdd tadowania aktywny
0 = Obwod tadowania nieaktywny
15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu modutu zasilajgcego
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06.39 CW maszyny (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
stanu wewn. LSU | jacym za pomocg parametru 95.20)
Wyswietla stowo sterowania wystane do modutu zasilajgcego
z maszyny stanu INU-LSU (modut inwertera/modut zasila-
jacy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 \WH/Wyt. 1 = Rozpoczynanie tadowania
0 = Otwieranie gtéwnego stycznika (wylaczanie)
1 WYL 2 0 = Zatrzymanie awaryjne (Off2)
2 WYL 3 0 = Zatrzymanie awaryjne (Off3)
3 START 1 = Rozpoczynanie modulacji
0 = Zatrzymywanie modulacji
4...6 Zarezerwowane
7 RESET 0->1 = Resetowanie aktywnego btedu. Po zresetowaniu wymagane jest
nowe polecenie startu.
8...11 |Zarezerwowane
12 BIT UZYT- |Patrz parametr 06.40 Wyb6r bitu uzytkownika 0 LSU CW.
KOWNIKA 0
13 BIT UZYT- |Patrz parametr 06.41 Wyb6r bitu uzytkownika 1 LSU CW.
KOWNIKA 1
14 BIT UZYT- |Patrz parametr 06.42 Wyb6r bitu uzytkownika 2 LSU CW.
KOWNIKA 2
15 BIT UZYT- |Patrz parametr 06.43 Wybdr bitu uzytkownika 3 LSU CW.
KOWNIKA 3
0000h...FFFFh Stowo sterowania modutu zasilajgcego. 1=1
06.40  Wybor bitu (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bit 0
uzytkownika 0 Jjacym za pomocg parametru 95.20) uzytkownika
LSucw Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | MCW
12 parametru 06.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajgcego.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.017 Gféwne stowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.01 Gféwne sftowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gftéwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.41  Wybor bitu (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bit 1
uzytkownika 1 Jjacym za pomoca parametru 95.20) uzytkownika
Lsucw Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | MCW
13 parametru 06.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajgcego.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1




148 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gtéwne sfowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.07 Gtéwne sfowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.42  Wybor bitu (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bit 2
uzytkownika 2 Jjacym za pomocg parametru 95.20) uzytkownika
LSUCcw Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | MCW
14 parametru 06.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajgcego.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.07 Gtéwne sfowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.43  Wybor bitu (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bit 3
uzytkownika 3 Jjacym za pomocg parametru 95.20) uzytkownika
LSUCW Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | MCW
15 parametru 06.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajgcego.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.07 Gtéwne sfowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.45  Wybor bitu uzytk. 0 | Wybiera zrodto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Bit 0
CW podrz. 12 stowa sterowania przemiennika podrzgednego do prze- uzytkownika
miennikdw podrzednych. (Bity 0...11 stowa sterowania prze- | MCW
miennika podrzednego pochodzg z parametru 06.01 Gtéwne
stowo sterowania).
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Funkcjonalno$¢ prze-
miennikéw w uktfadzie Nadrzedny/Podrzedny (na str. 33).
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 2

MCW

(patrz str. 138).
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Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gféwne sfowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
06.46  Wybor bitu uzytk. 1 | Wybiera zrodto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Bit 1
CW podrz. 13 stowa sterowania przemiennika podrzgednego do prze- uzytkownika
miennikéw podrzgdnych. (Bity 0...11 stowa sterowania prze- | MCW
miennika podrzednego pochodzg z parametru 06.01 Gtéwne
sftowo sterowania).
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gtéwne sfowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.47  Wybor bitu uzytk. 2 | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Bit 2
CW podrz. 14 stowa sterowania przemiennika podrzgednego do prze- uzytkownika
miennikéw podrzednych. (Bity 0...11 stowa sterowania prze- | MCW
miennika podrzednego pochodzg z parametru 06.07 Gtéwne
sfowo sterowania).
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania 4
MCW (patrz str. 138).
Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 5
MCW (patrz str. 138).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.48  Wybor bitu uzytk. 3 | Wybiera zrodto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Bit 3
CW podrz. 15 stowa sterowania przemiennika podrzednego do prze- uzytkownika
miennikéw podrzednych. (Bity 0...11 stowa sterowania prze- | MCW
miennika podrzednego pochodzg z parametru 06.07 Gtéwne
stowo sterowania).
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bit 0 uzytkownika | Bit 12 parametru 06.07 Gféwne stowo sterowania 2
MCW (patrz str. 138).
Bit 1 uzytkownika | Bit 13 parametru 06.017 Gféwne stowo sterowania 3
MCW (patrz str. 138).
Bit 2 uzytkownika | Bit 14 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 4

MCcw

(patrz str. 138).
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Bit 3 uzytkownika | Bit 15 parametru 06.01 Gtéwne sfowo sterowania (patrz str. 5
MCW 138).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.50  Stowo stanu Stowo stanu zdefiniowane przez uzytkownika. Przedstawia -
uzytkownika 1 ono stan zrédet binarnych wybrany przy uzyciu parametréow
06.60...06.75.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Bit 0 stanu Stan zrédta wybranego przy uzyciu parametru 06.60
uzytkownika
1 Bit 1 stanu Stan zrédta wybranego przy uzyciu parametru 06.61
uzytkownika
15 Bit 15 stanu Stan zrédta wybranego przy uzyciu parametru 06.75
uzytkownika
0000h...FFFFh Stowo stanu zdefiniowane przez uzytkownika. 1=
06.60  Wybor bitu 0 stowa | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fatsz
stanu uzytk. 1 0 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.61  Wybor bitu 1 stowa | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Poza oknem
stanu uzytk. 1 1 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Poza oknem Bit 3 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predkoscig 2
(patrz str. 143).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.62  Wybor bitu 2 stowa | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Bfgd zatrz.
stanu uzytk. 1 2 parametru 06.50 Sftowo stanu uzytkownika 1. awaryjnego
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Btad zatrz. Bit 8 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 2
awaryjnego
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.63  Wybor bitu 3 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Namagneso-
stanu uzytk. 1 3 parametru 06.50 Sftowo stanu uzytkownika 1. wany
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Namagnesowany | Bit 1 parametru 06.17 Sfowo stanu 2 (patrz str. 141). 2
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.64  Wybor bitu 4 stowa | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Bieg
stanu uzytk. 1 4 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1. wytgczony
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bieg wytgczony Bit 5 parametru 06.18 Stowo stanu przerw. startu 2

(patrz str. 142).




Parametry 151

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -

06.65  Wybor bitu 5 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fatsz
stanu uzytk. 1 5 parametru 06.50 Sfowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

06.66  Wybor bitu 6 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fatsz
stanu uzytk. 1 6 parametru 06.50 Sfowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

06.67  Wybor bitu 7 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Bieg ident.
stanu uzytk. 1 7 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1. zakoncz.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Bieg ident. Bit 0 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 2
zakoncz.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

06.68  Wybor bitu 8 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Przerwanie
stanu uzytk. 1 8 parametru 06.50 Sfowo stanu uzytkownika 1. startu
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Przerwanie startu | Bit 7 parametru 06.18 Sfowo stanu przerw. startu 2

(patrz str. 142).

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -

06.69  Wybor bitu 9 stowa | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Limitowanie
stanu uzytk. 1 9 parametru 06.50 Sfowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Limitowanie Bit 7 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 (patrz str. 140). 2
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

06.70  Wybor bitu 10 Woybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Sterowanie
stowa stanu uzytk. | 10 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1. momentem
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Sterowanie Bit 2 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 2
momentem
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

06.71  Wybor bitu 11 Woybiera zrodto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Predkosc
stowa stanu uzytk. | 11 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1. zerowa
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Predkos¢ zerowa | Bit 0 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predkos$ciag 2

(patrz str. 143).

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).
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06.72  Wybor bitu 12 Woybiera zrodto binarne, ktdrego stan jest wyswietlany jako bit | Wewn.sp.zwr.
stowa stanu uzytk. | 12 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1. od predk.
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Wewn.sp.zwr.od Bit 4 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predko$cig 2
predk. (patrz str. 143).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.73  Wybor bitu 13 Wybiera zrodto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fafsz
stowa stanu uzytk. | 13 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.74  Wybor bitu 14 Woybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fafsz
sfowa stanu uzytk. | 14 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.75  Wybor bitu 15 Woybiera zrédto binarne, ktérego stan jest wyswietlany jako bit | Fafsz
stowa stanu uzytk. | 15 parametru 06.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
1
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
06.100 Stowo sterowania | Stowo sterowania uz. 1 -
uz. 1
Bit Nazwa Opis
0 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytkownika 1, bit 0
1 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytkownika 1, bit 1
15 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytkownika 1, bit 15
0000h...FFFFh Stowo sterowania uz. 1 1=1
06.101 Stowo sterowania | Stowo sterowania uz. 2 -
uz. 2
Bit Nazwa Opis
0 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytkownika 2, bit 0
1 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytkownika 2, bit 1
15 Stowo sterowania Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzvtkownika 2. bit 15
0000h...FFFFh Stowo sterowania uz. 2 1=1
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06.116

St. stanu 1 przem.

(Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -

cz. LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Stowo stanu przemiennika czgstotliwosci 1 odebrane z
modutu zasilajgcego.
Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)
(strona 44) i grupa parametréow 60 Komunikacja DDCS.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Wigczone 1 = Obecne sg sygnaty zezwolenia na bieg i zezwolenia na start
1 Przerwane 1 = Przerwanie startu
2 Operacja 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do pracy
dozwolona
3 Gotowos¢ do |1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania polecenia startu
startu
4 Praca 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dgzenia do wartosci
zadanej
5 Uruchomiony |1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony
6 Modulowanie |1 = Przemiennik czgstotliwosci przeprowadza modulacje (stan wyj$ciowy
jest sterowany)
7 Limitowanie |1 = Dowolny limit operacyjny jest aktywny
8 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego
lokalne
9 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania sieciowego
sieciowe
10 Zew1 aktywne |1 = Miejsce sterowania Zew1 jest aktywne
1 Zew?2 aktywne |1 = Miejsce sterowania Zew?2 jest aktywne
12 Przekaznik 1 = Przekaznik tadowania jest zamknigty
tadowania
13 Przekaznik 1 = Przekaznik gtéwnego stycznika/wytgcznika jest zamkniety
gtéwnego
stycz-
nika/wytgcz-
nika
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 1 przemiennika czestotliwosci.
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06.118 St.stanu przerw. (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
startu LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
To stowo okres$la zrédto warunku przerwania, ktory uniemozli-
wia uruchomienie modutu zasilajgcego.
Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)
(strona 44) i grupa parametréow 60 Komunikacja DDCS.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa
0 Brak gotow. do pracy
1 Zmiana lokaliz. ster.
2 Przerwanie SSW
3 Resetowanie btedu
4 Utrata wtacz. startu
5 Utrata zezwol. na bieg
6...8 Zarezerwowane
9 Przecigzenie przy tadowaniu
10...11 |Zarezerwowane
12 Wytgczanie awaryjne 2
13 Wytaczenie awaryjne 3
14 Przerwanie aut. reset.
15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu przerwania startu modutu zasilajgcego. 1=1
07 Informacje Informacje o sprzecie, oprogramowaniu sprzgtowym i progra-
systemowe mie aplikacyjnym przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg przeznaczone tylko do
odczytu.
07.03 ID typu Typ przemiennika czestotliwosci/inwertera. -
przemiennika
07.04 Nazwa Identyfikacja oprogramowania. -
oprogramowania Format jest nastepujgcy: AINFX, gdzie X oznacza typ jed-
nostki sterujgcej
(2 lub B =BCU-x2, 6 lub C = ZCU-12/14).
07.05 Wersja Numer wersji oprogramowania. -
oprogramowania Format jest nastepujgcy: A.BB.C.D, gdzie A = wersja gtéwna,
B = wersja pomocnicza, C = aktualizacja (tj. kod wariantu
oprogramowania sprzetowego), D = 0.
07.06 Nazwa pak. Nazwa pakietu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania Format jest nastepujacy: AINLX, gdzie X oznacza typ jed-
nostki sterujgcej
07.07  Wersja pak. Numer wersji pakietu fadujgcego oprogramowanie. Patrz -
fadowania parametr 07.05.
07.08  Wersja prog. Numer wersji programu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania
07.11  Wykorzystanie Obcigzenie mikroprocesora w procentach. -
CPU
0...100% Obcigzenie mikroprocesora. 1=1%
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07.13  Nr wersji ukt. log. Numer wersji uktadu logicznego jednostki mocy. -
PU Warto$¢ FFFF oznacza, ze numery wersji podigczonych réw-
nolegle jednostek mocy réznig sie. Zobacz informacje o prze-
mienniku na panelu sterowania.
07.15  Nr wersji ukt. log. Numer wersji uktadu logicznego FPGA jednostki sterujacej. -
FPGA
07.21  Stan Srodowiska (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -
aplikacji 1 aplikacyjnego])
Pokazuje, ktére zadania programu aplikacyjnego dziataja.
Patrz Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [j. ang.]).
Bit Nazwa Opis
0 Zadanie wstepne 1 = Zadanie wstepne jest uruchomione.
1 Zadanie aplikacji 1 1 = Zadanie 1 jest uruchomione.
2 Zadanie aplikacji 2 1 = Zadanie 2 jest uruchomione.
3 Zadanie aplikacji 3 1 = Zadanie 3 jest uruchomione.
4...14 |Zarezerwowane
15 Monitoring zadania 1 = Monitoring zadania wigczony.
0000h...FFFFh Stan zadania programu aplikacyjnego. 1=1
07.22  Stan $rodowiska (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -
aplikacji 2 aplikacyjnego])
Pokazuje informacje o stanie otwierania w programie aplika-
cyjnym.
Patrz Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [j. ang.]).
Bit Nazwa Opis
0 Otwieranie 1 Stan otwierania 1 w programie aplikacyjnym.
1 Otwieranie 2 Stan otwierania 2 w programie aplikacyjnym.
15 Otwieranie 16 Stan otwierania 16 w programie aplikacyjnym.
0000h...FFFFh Stan otwierania w programie aplikacyjnym 1=1
07.23  Nazwa aplikacji (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -
aplikacyjnego])
Pierwsze pie¢ liter ASCIl nazwy nadanej programowi aplika-
cyjnemu w narzedziu programistycznym. Petna nazwa jest
widoczna w obszarze Informacje systemowe na panelu stero-
wania lub w programie komputerowym Drive Composer.
_N/A_ = Brak.
07.24  Wersja aplikacji (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -

aplikacyjnego])

Numer wersji programu aplikacyjnego nadanej programowi
aplikacyjnemu w narzedziu programistycznym. Widoczne
réwniez w obszarze Informacje systemowe na panelu stero-
wania lub w programie komputerowym Drive Composer.
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07.25 Nazwa pakietu Pierwsze pie¢ liter ASCIl nazwy nadanej pakietowi dostoso- | -
dost. wania. Petna nazwa jest widoczna w obszarze Informacje
systemowe na panelu sterowania lub w programie kompute-
rowym Drive Composer.
_N/A_ = Brak.
07.26  Wersja pakietu Nr wersji pakietu dostosowania. Widoczne réwniez w obsza- | -
dost. rze Informacje systemowe na panelu sterowania lub w pro-
gramie komputerowym Drive Composer.
07.30  Stan progr. Wyswietla stan programu adaptacyjnego. -
adaptacyjnego Patrz sekcja Programowanie adaptacyjne (str. 29).
Bit Nazwa Opis
0 Zainicjowany 1 = Program adaptacyjny zostat zainicjowany
1 Edytowany 1 = Program adaptacyjny jest edytowany
2 Edycja zakonczona 1 = Edycja programu adaptacyjnego zostata zakonczona
3 Praca 1 = Program adaptacyjny jest uruchomiony
4...13 |Zarezerwowane
14 Zmiana stanu Zarezerwowane
15 Btad 1 = Btad programu adaptacyjnego
0000h...FFFFh Stan programu adaptacyjnego 1=1
07.40  Szczytowe (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -
wykorzystanie aplikacyjnego])
CPU aplikacji IEC | Wy$wietla szczytowe obcigzenie mikroprocesora spowodo-
wane programem aplikacyjnym. Ten parametr mozna uzy¢,
np. do sprawdzenia wptywu okreslonej funkcji programu apli-
kacyjnego na obcigzenie procesora.
Wartos¢ jest wyrazona jako procent wewnetrznego limitu.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0,0...100,0% Szczytowe obcigzenie procesora spowodowane programem | 10 = 1%
aplikacyjnym.
07.41  Srednie (Widoczne tylko z opcjg +N8010 [mozliwo$¢ programowania | -
wykorzystanie aplikacyjnego])
CPU aplikacji IEC | Wyswietla $rednie obcigzenie mikroprocesora spowodowane
programem aplikacyjnym. Warto$¢ jest wyrazona jako pro-
cent wewnetrznego limitu.
0,0...100,0% Srednie obcigzenie procesora spowodowane programem 10=1%
aplikacyjnym.
07.51  Modut opcji w Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 1 jednostki ste- | Brak opcji
gniezdzie 1 rujgcej przemiennika czestotliwosci.
Brak opcji Nie wykryto zadnego modutu. 0
[typ modutu] Wykryty typ modutu. -
07.52  Modut opcji w Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 2 jednostki ste- | Brak opcji
gniezdzie 2 rujgcej przemiennika czestotliwosci.
Brak opcji Nie wykryto zadnego modutu. 0
[typ modutu] Wykryty typ modutu. -
07.53  Modut opcji w Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 3 jednostki ste- | Brak opcji
gniezdzie 3 rujgcej przemiennika czestotliwosci.
Brak opcji Nie wykryto zadnego modutu. 0

[typ modutu]

Wykryty typ modutu.
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07.106 Nazwa pak. (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
tadowania LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)

Nazwa pakietu tadowania oprogramowania modutu zasilaja-

cego.

07.107 Wersja pak. (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
tadowania LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)

Numer wersji pakietu fadowania oprogramowania modutu

zasilajgcego.

10 Standardowe DI, RO | Konfiguracja wejs¢ cyfrowych i wyjs¢ przekaznikowych.

10.01  Stan DI Wyswietla stan elektryczny wejsé cyfrowych DIIL i DI6...DI1. |-
Opédznienia aktywacji/dezaktywacji wejs¢ (jesli zostaty okre-
$lone) sg ignorowane. Czas filtrowania mozna zdefiniowa¢
przy uzyciu parametru 10.51 Czas filtra DI.

Bity 0...5 odzwierciedlajg stan wej$¢ DI1...DI6; bit 15
odzwierciedla stan wejscia DIIL. Przyktad:
1000000000010011b = wejscia DIIL, DI5, DI2 i DI1 sg wia-
czone, DI3, DI4 i DI6 sg wiaczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh Stan wejs¢ cyfrowych. 1=1
10.02  Stan DI po Wyswietla stan wejs¢ cyfrowych DIIL i DI6...DI1. To stowo jest | -
opoznieniach aktualizowane tylko po opdznieniach aktywacji/dezaktywacji

(jesli zostaty okreslone).

Bity 0...5 odzwierciedlajg opdzniony stan wej$¢ DI1...DI6; bit
15 odzwierciedla opézniony stan wejscia DIIL.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh Opo6zniony stan wej$¢ cyfrowych. 1=
10.03  Wybor Stany elektryczne wej$¢ cyfrowych mozna nadpisac¢, np. na 0000h
wymuszenia DI potrzeby testowania. Bit w parametrze 10.04 Wymuszone

stany Dl jest obecny dla kazdego wejscia cyfrowego, a jego
wartosc¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym
parametrze ma wartos¢ 1.

Bit Wart.

0 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 70.04 Wymuszone
stany DI.

1 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI2 na warto$¢ bitu 1 z parametru 70.04 Wymuszone
stany DI.

2 1 = Wymuszenie warto$ci wejécia DI3 na warto$¢ bitu 2 z parametru 70.04 Wymuszone
stany DI.

3 1 = Wymuszenie warto$ci wejécia DI4 na warto$¢ bitu 3 z parametru 10.04 Wymuszone
stany DI.

4 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI5 na warto$¢ bitu 4 z parametru 70.04 Wymuszone
stany DI.

5 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI6 na warto$¢ bitu 5 z parametru 10.04 Wymuszone
stany DI.

6...14 |Zarezerwowane

15 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DIIL na warto$¢ bitu 15 z parametru 70.04
Wymuszone stany DI.

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wejs¢ cyfrowych. 1=1
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10.04  Wymuszone stany | Zawiera wymuszone wartosci wej$¢ cyfrowych po wybraniu 0000h
DI za pomoca par. 10.03 Wyboér wymuszenia DI.
Bit 0 jest wymuszang warto$cig wejscia DI1; bit 15 jest wymu-
szang wartoscig wejscia DIIL.
0000h...FFFFh Wymuszane wartos$ci wejs¢ cyfrowych. 1=
10.05 Opodznienie WE. Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI1. 00s
DI1
' 1
*Stan wejscia DI ' ! !
] Co 1
**Op6zniony stan : :
wejécia DI I 0
S [N SN Czas
by, fivyt. tyyy, tyvyt,
twy. = 10.05 Opdbznienie Wt.. DI1
twy. = 10.06 Opéznienie WYE.DIT
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.071 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wyjscia DI1. 10=1s
10.06  Opdznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1. 00s
WYt.DI1 Patrz parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI1. 10=1s
10.07  Opobznienie Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI2. 0,0s
Wt.DI2
' 1
*Stan wejscia DI ' ! !
— — b 0
] Lo 1
**Opo6zniony stan : :
wejécia DI I 0
S (SN [N Czas
tyyy fivyt. tyy tyvyt,
twy. = 10.07 Opdznienie Wt.DI2
tyyy. = 10.08 Opéznienie WYE.DI2
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 710.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.
0,0...3000,0 s Opoznienie aktywacji wyjécia DI2. 10=1s
10.08  Opodznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI2. 00s
WYt.DI2 Patrz parametr 10.07 Opdznienie WE.DI2.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s
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10.09  Opdznienie Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0,0s
Wt.DI3
' ' 1
*Stan wejscia DI ! ! !
; — ‘ — 1
**Opo6zniony stan ' : :
wejscia DI - I I 0
<> <> <> < Czas
fyvy, by, [ by,
ti. = 10.09 Opoznienie We.DI3
twyi, = 10.10 Opdznienie WYE.DI3
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DI3. 10=1s
10.10  Opdznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0,0s
WYt.DI3 Patrz parametr 10.09 Opdznienie WE.DI3.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s
10.11  Opdznienie Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI4. 0,0s
Wt.DI4
' ' 1
*Stan wejscia DI ! ! !
; — ‘ — 1
**Opo6zniony stan ! : :
wejscia DI - ' ! 0
<> <« N <« Czas
fyy, by, [ by,
tws. = 10.11 Opbznienie Wt.DI4
tyyt, = 10.12 Opoznienie WYE.DI4
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DI4. 10=1s
10.12  Opdznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI4. 00s
WYt.DI4 Patrz parametr 10.711 Opdznienie WE.DI4.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia D14, 10=1s
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10.13  Opodznienie Okresla opo6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI5. 00s
Wt.DI5
' 1
*Stan wejscia DI ! ! !
! — b 0
] CoT 1
**Opo6zniony stan : :
wejécia DI ' 0
<> < > <> R Czas
By, byt By, By,
tw, = 10.13 Opoznienie We.DI5
twyt, = 10.14 Opoznienie WYL.DIS
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.071 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DI5. 10=1s
10.14  Opodznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI5. 00s
WYt.DI5 Patrz parametr 710.13 Opdznienie WE.DI5.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI5. 10=1s
10.15  Opodznienie Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI6. 00s
Wt.DI6
' 1
*Stan wejscia DI ! ! !
] Co 1
**Opo6zniony stan : :
wejécia DI I 0
N < N ; Czas
[ byt By, By
twy. = 10.15 Opdznienie Wt.DI6
twyt, = 10.16 Opoznienie WYL.DI6
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.071 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DI6. 10=1s
10.16  Opodznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI6. 00s
WYt.DI6 Patrz parametr 10.715 Opdznienie WE.DI6.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI6. 10=1s
10.21  Stan wyj$¢ RO Stan wyj$¢ przekaznikowych RO8...RO1. Przyktad: -
00000001b = wyjscie RO1 jest zasilone, wyjscia RO2...RO8
nie sg zasilone.
0000h...FFFFh Stan wyj$¢ przekaznikowych. 1=1
10.24  Zrédto RO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Gotowosc¢ do
wyjsciem przekaznikowym RO1. pracy;
10.01 b3 (-1)
(95.20 b2);
35.105 b1
(95.20 b6);
06.16 b6
(95.20 b9)
Nieaktywne Wyijscie nie jest zasilone. 0
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Aktywne Wyijscie jest zasilone. 1

Gotowos¢ do Bit 1 parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 2

pracy

Wigczone Bit 0 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 (patrz str. 140). 4

Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 (patrz str. 140). 5

Namagnesowany | Bit 1 parametru 06.17 Sfowo stanu 2 (patrz str. 141). 6

Pracuje Bit 6 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 (patrz str. 140). 7

Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 8

gotowa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139).

Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.79 Sfowo stanu ster. predko$cig} 10
(patrz str. 143).

Predkos¢ zerowa | Bit 0 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predkos$cia 1"
(patrz str. 143).

Ponad limitem Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 12

Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 13

Btad Bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 14

Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 06.71 Gfowne stowo stanu 15
(patrz str. 139).

Zadanie Bit 13 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 16

uruchomienia

Komenda otwarcia | Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22

hamulca (patrz str. 352).

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 23

Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.71 Gféwne sfowo stanu (patrz str. 139). 24

Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 303). 33

Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 34

Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 303). 35

Bit 0 stowa ster. Bit 0 parametru 70.99 Sftowo sterowania RO/DIO 40

RO/DIO (patrz str. 163).

Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 41

RO/DIO (patrz str. 163).

Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 42

RO/DIO (patrz str. 163).

Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 43

RO/DIO (patrz str. 163).

Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 44

RO/DIO (patrz str. 163).

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
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10.25  Opodznienie WE. Okresla opo6znienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO1. [ 0,0 s
RO1
' 1
Stan wybranego ' ! !
zrédta ! : :
; — b 0
— Co 1
Stan RO | 1
I ‘ 0
<> < > <> < > Czas
By, byt By, By,
tw. = 10.25 Opoznienie WE. RO1
twyt, = 10.26 Opdznienie WYt. RO1
0,0...3000,0 s Opoznienie aktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.26  Opodznienie WYt. | Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO1 RO1. Patrz parametr 10.25 Opd6znienie Wt. RO1.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.27  Zrédto RO2 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Pracuje
wyjsciem przekaznikowym RO2. (95.20 b3)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédio RO1.
10.28  Opdbznienie WE. Okresla op6znienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO2. [ 0,0 s
RO2 (95.20 b3)
' 1
Stan wybranego ' ' '
zrodia ! : :
- i I L 0
— Lo 1
Stan RO | 1
I ! 0
<3 < > <> < > Czas
tyyy, tyyt. tyy, by,
twi. = 10.28 Opoznienie WE. RO2
twy, = 10.29 Opéznienie WYE. RO2
0,0...3000,0 s Opoznienie aktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.29  Opodznienie WYt. | Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 00s
RO2 RO2. Patrz parametr 10.28 Opd6znienie Wt. RO2. (95.20 b3)
0,0...3000,0 s Opdznienie dezaktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.30  Zrédio RO3 Woybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Bfgd (-1)

wyjsciem przekaznikowym RO3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédfo RO1.
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10.31  Opdznienie WE. Okresla op6znienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO3. [ 0,0 s
RO3
' ' 1
Stan wybranego ! ! !
zrodta : : :
‘ i 7 | i 7 0
| — | o :
Stan RO | | 1
7: ] I 0
<> € > <3 € > Czas
fyvy, by, [ by,
ti. = 10.31 Opoznienie Wt. RO3
twy, = 10.32 Opdznienie WYE. RO3
0,0...3000,0 s Opédznienie aktywacji wejscia RO3. 10=1s
10.32  Opdznienie WYt. | Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO3 RO3. Patrz parametr 10.31 Opd6znienie Wt. RO3.
0,0...3000,0 s Opédznienie dezaktywacji wejscia RO3. 10=1s
10.51  Czas filtra DI Definiuje czas filtrowania dla parametru 10.01 Stan DI. 10,0 ms
0,3...100,0 ms Czas filtrowania dla 70.07. 10=1ms
10.99  Stowo sterowania | Parametr magazynu do sterowania wyjsciami przekazniko- 0000h

RO/DIO

wymi i wejsciami/wyjsciami cyfrowymi, np. przy uzyciu inter-
fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Aby sterowac¢ wyjsciami przekaznikowymi (RO) oraz wej-
$ciami/wyjsciami cyfrowymi (DIO) przemiennika czestotliwo-
$ci, wyslij stowo sterujgce z przypisaniami bitéw
przedstawionymi ponizej jako dane we/wy Modbus. Nalezy
ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego konkretnych
danych (68.101...58.124) na Stowo sterowania RO/DIO.

W parametrze wyboru elementu zrédtowego wybranego wyj-
$cia nalezy wybra¢ odpowiedni bit tego stowa.

Bit Nazwa Opis

0 RO1 Bity zrodtowe dla wyj$¢ przekaznikowych RO1...RO3 (zobacz parametry
1 RO2 10.24, 10.27i 10.30).

2 RO3

3.7 Zarezerwowane

8 DIO1 Bity zrodtowe dla wejsé/wyjé¢ cyfrowych DIO1...DIO3 (zobacz parametry
9 DIO2 11.06i 11.10).

10...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo sterowania RO/DIO | 1=1

11 Standardowe DIO,

Fl, FO

Konfiguracja wejsé/wyjs¢ cyfrowych oraz wejs¢/wyjs¢ czesto-
tliwosciowych.

11.01

Stan DIO

Wyswietla stan wejs¢/wyjs¢ cyfrowych DIO2 i DIO1. Opdznie- | -
nia aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowane) sg
ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu wejscia) mozna zdefi-
niowac¢ przy uzyciu parametru 10.57 Czas filtra DI.

Przyktad: 0010 = DIO2 jest wigczone, DIO1 jest wytgczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000b...0011b

Stan wejsé/wyjs¢ cyfrowych.
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11.02  Stan DIO po Wyswietla opdzniony stan wejsé/wyjs¢ cyfrowych DIO2 i -
opodznieniach DIO1. To stowo jest aktualizowane tylko po op6znieniach
aktywacji/dezaktywaciji (jesli zostaty zdefiniowane).
Przyktad: 0010 = DIO2 jest wtgczone, DIO1 jest wytgczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0000b...0011b Opo6zniony stan wejs¢/wyjs¢ cyfrowych. 1=1
11.05  Funkcja DIO1 Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako cyfrowe | Wyjscie
wyjscie albo wejscie lub jako wejscie czestotliwosciowe.
Wyjscie Wejscie/wyjécie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejécie Wejscie/wyjécie DIO1 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1
Czestotliwos¢ Wejécie/wyjécie DIO1 jest uzywane jako wejscie czestotliwo- | 2
Sciowe.
11.06  Zrédto wyjscia Woybiera sygnat przemiennika czestotliwos$ci do potgczenia z | Gotowos$¢ do

DIO1

wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO1, gdy parametr 11.05
Funkcja DIO1 ma warto$¢ Wyjscie.

pracy

Nieaktywne Wyijscie jest wytgczone. 0
Aktywne Wyijscie jest wigczone. 1
Gotowos¢ do Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 2
pracy
Wigczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 5
Namagnesowany | Bit 1 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 (patrz str. 141). 6
Pracuje Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 7
Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 139). 8
gotowa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.711 Gféwne stowo stanu (patrz str. 139). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predko$cig 10
(patrz str. 143).
Predkos¢ zerowa | Bit 0 parametru 06.719 Stowo stanu ster. predkoscig 1"
(patrz str. 143).
Ponad limitem Bit 10 parametru 06.17 Sfowo stanu 2 (patrz str. 141). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gfdwne sfowo stanu (patrz str. 139). 13
Btad Bit 3 parametru 06.711 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 139). 14
Btad (-1) Odwrdcony bit 3 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu 15
(patrz str. 139).
Zadanie Bit 13 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 16
uruchomienia
Komenda otwarcia | Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22
hamulca (patrz str. 352).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 (patrz str. 140). 23
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.71 Gtéwne sfowo stanu (patrz str. 139). 24
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 35
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 40
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 41
RO/DIO (patrz str. 163).
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Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Sftowo sterowania RO/DIO 42
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 70.99 Sftowo sterowania RO/DIO 43
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 44
RO/DIO (patrz str. 163).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
11.07  Opdznienie WE. Okresla op6znienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego 0,0s
DIO1 DIO1 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
' ' 1
*Stan wejscia/wyjscia ! ! !
DIO j j j
‘ I T | I T 0
| — | o :
**Opo6zniony stan ' : :
wejscia/wyjscia DIO - I ' 0
> <= <> <> Czas
fyy, by, [ by,
ti. = 11.07 Opéznienie WE. DIOT
twy, = 11.08 Opoznienie WYt. DIO1
*Stan elektryczny wejscia/wyjscia DIO (w trybie wejscia) lub stan wybranego zrodta (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 11.01 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 11.02 Stan DIO po op&znieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DIO1. 10=1s
11.08  Opodznienie WYt. | Okre$la opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego | 0,0's
DIO1 DIO1 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
Patrz parametr 11.07 Op6znienie Wt. DIO1.
0,0...3000,0 s Opo6znienie dezaktywacji wyjscia DIO1. 10=1s
11.09  Funkcja DIO2 Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako cyfrowe | Wyjscie
wyjscie albo wejscie lub jako wyjécie czgstotliwosciowe.
Wyijscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejécie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1
Czestotliwos$é Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wyjécie czestotliwo- | 2
Sciowe.
11.10  Zrédlo wyjscia Woybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Pracuje

DIO2

z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO2, gdy parametr 711.09
Funkcja DIO2 ma warto$¢ Wyjscie.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 11.06 Zrédfo wyjscia
DIO1.
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11.11  Opdbznienie Wt. Okresla opéznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego 00s
DIO2 DIO2 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
' 1
*Stan wejscia/wyjscia ' ! !
DIO ! j j
; — b 0
] Co 1
**Opo6zniony stan : :
wejscia/wyjscia DIO I 0
<> < > <> < Czas
By, byt By, By,
tw. = 11.11 Opoznienie We. DIO2
tyyi, = 11.12 Opbznienie WYE. DIO2
*Stan elektryczny wejscia/wyjscia DIO (w trybie wejscia) lub stan wybranego zrodta (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 11.01 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 11.02 Stan DIO po op6znieniach.
0,0...3000,0 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DIO2. 10=1s
11.12  Opodznienie WYt. | Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego |0,0s
DIO2 DIO2 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
Patrz parametr 11.11 Opéznienie Wt. DIO2.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DIO2. 10=1s
11.38  Wej. czest. 1: wart. | Wyswietla warto$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1 (na wej- | -
akt. Sciu/wyjsciy DIO1, gdy jest uzywane jako wejscie czestotliwo-
$ciowe) przed skalowaniem. Patrz parametr 11.42 Wej. czest.
1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...16000 Hz Nieskalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1. | 1 =1 Hz
11.39  Wej. czest. 1: Wyswietla warto$¢ na wejéciu czestotliwosciowym 1 (na wej- | -
skalowane $ciu/wyjsciu DIO1, gdy jest uzywane jako wejscie czgstotliwo-
$ciowe) po skalowaniu. Patrz parametr 11.42 Wej. czest. 1:
minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1
32767,000
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11.42  Wej. czest. 1: Definiuje minimalng warto$¢ czestotliwosci dochodzacej do 0 Hz
minimum wejscia czestotliwosciowego 1 (wejscia/wyjscia DIO1, gdy
jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Wejsciowy sygnat czestotliwosci (17.38 Wej. czest. 1: wart.
akt.) jest skalowany do postaci sygnatu wewnetrznego
(11.39 Weyj. czest. 1: skalowane) przez parametry
11.42...11.45 w nastepujgcy sposob:
11.39
A
11.45
11.44 |
0...16000 Hz Minimalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1 1=1Hz
(DIO1).
11.43  Wej. czest. 1: Definiuje maksymalng warto$¢ czestotliwo$ci dochodzgcej do | 16000 Hz
maksimum wejécia czestotliwosciowego 1 (wejscia/wyjscia DIO1, gdy
jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe). Patrz parametr
11.42 Wej. czest. 1: minimum.
0...16000 Hz Maksymalna czgstotliwo$¢ na wejsciu czgstotliwosciowym 1 | 1 =1 Hz
(DIO1).
11.44  Wej. czest. 1: Okresla warto$¢, ktéra musi odpowiada¢ wewnetrznie mini- | 0,000
skalow. min. malnej warto$ci wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslo-
nej przez parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum. Patrz
wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca minimalnej warto$ci wej$ciowego 1=1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 1.
11.45  Wej. czest. 1: Okresla warto$¢, ktora musi odpowiada¢ wewnetrznie maksy- | 1500,000;
skalow. maks. malnej wartosci wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslo- | 1800,000
nej przez parametr 11.43 Wej. czest. 1: maksimum. Patrz (95.20 b0)
wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca maksymalnej wartosci wejsciowego |1 =1
32767,000 sygnatu czgstotliwosci 1.
11.54  Wyj. czest. 1: wart. | WySwietla warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1 po | -
akt. skalowaniu. Patrz parametr 11.58 Wyj. czest. 1: min. Zrodfa.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...16000 Hz Warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1
11.55  Wyj. czest. 1: Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciowym sygnatem cze- Uzyta
Zrédto stotliwosci 1. predkosc
silnika
Nie wybrano Brak. 0
Uzyta predkosc 01.01 Uzyta predko$c silnika (str. 124). 1

silnika
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Czestotliwos¢ 01.06 Czestotliwosc wyjsciowa (str. 124). 3
wyjsciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napiecie DC 01.11 Napiecie DC (str. 124). 7
Moc wyjsciowa inu | 01.14 Moc wyjsciowa (str. 125). 8
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. (str. 237). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 237). 11
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 243). 12
predkosci
Uzywana w. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 14
czestotliwosci
Wyijscie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 16
procesu
Sprzegzenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 17
zwrotne PID
procesu
Wart. aktualna PID | 40.03 Akt. wart. nastawy PID (str. 335). 18
procesu
Uchyb regulaciji 40.04 Akt. wart. uchybu PID (str. 335). 19

PID procesu

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).
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11.58  Wyj. czest. 1: min. | Okres$la rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez para- | 0,000
zrédfa metr 11.55 Wyj. czest. 1: zrédfo i wyswietlang przez parametr
11.54 Wyj. czest. 1: wart. akt.), ktéra odpowiada minimalnej
wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1 (okreslonej
przez parametr 11.60 Wyj. czest. 1: min. zrédfa).
fwy (11.54)
A
11.61
11.60
>
11.58 11.59 Sygnat (rzeczy-
wisty)
wybierany przez
fwv (11.54) parametr 11.55
A
11.61 |
11.60
I I
»
11.59 11.58 Sygnat (rzeczy-
wisty)
wybierany przez
parametr 11.55
-32768,000... Rzeczywista warto$¢ sygnatu odpowiadajgca minimalnej war- | 1 =1
32767,000 tosci wyjéciowego sygnatu czestotliwosci 1.
11.59  Wyj. czest. 1: Okresla rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez para- | 1500,000;
maks. zrédta metr 11.55 Wyj. czest. 1: zrédfo i wyswietlang przez parametr | 1800,000
11.54 Wyj. czest. 1: wart. akt.), ktéra odpowiada maksymalnej | (95.20 b0)
wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1 (okreslonej
przez parametr 11.61 Wyj. czest. 1: maks. zrédta). Patrz para-
metr 11.58 Wyj. czest. 1: min. zrédfa.
-32768,000... Rzeczywista warto$¢ sygnatu odpowiadajgca maksymailne;j 1=1
32767,000 wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.
11.60  Wyj. czest. 1: min. | Definiuje minimalng warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotli- | 0 Hz
zrédfa wosci 1. Patrz wykresy przy parametrze 11.58 Wyj. czest. 1:
min. zrédfa.
0...16000 Hz Minimalna warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1Hz
11.61  Wyj. czest. 1: Definiuje maksymalng warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotli- | 16000 Hz
maks. zrodta wosci 1. Patrz wykresy przy parametrze 11.58 Wyj. czest. 1:
min. Zrédta.
0...16000 Hz Maksymalna warto$é wyjsciowego sygnatu czestotliwosci1. | 1=1Hz
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11.81  Czas filtra DIO Definiuje czas filtrowania dla parametru 71.01 Stan DIO. Czas | 10,0 ms
filtrowania bedzie miat wptyw tylko na we/wy DIO, ktére sg w
trybie wejsciowym.
0,3...100,0 ms Czas filtrowania dla 711.07. 10=1ms
12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych.
12.01  Dostrajanie Al Wyzwala funkcje dostrajania wejscia analogowego.
Nalezy podtgczy¢ sygnat do wejscia i wybra¢ odpowiednig
funkcje dostrajania.
Bez dziatania Dostrajanie Al nie jest aktywowane. 0
Min. dostrojenie Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego pradu Al1 jest usta- 1
Al wiona jako warto$¢ minimalna Al1 w parametrze 12.17 Min.
Al1. Zostaje automatycznie przywroécona warto$¢ Bez dziata-
nia.
Maks. dostrojenie | Warto$¢ sygnatu wej$cia analogowego pradu Al1 jest usta- 2
Al wiona jako warto$¢ maksymalna Al1 w parametrze 12.18
Maks. Al1. Zostaje automatycznie przywrécona warto$¢ Bez
dziatfania.
Min. dostrojenie Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego pradu Al2 jest usta- 3
Al2 wiona jako warto$¢ minimalna Al2 w parametrze 12.27 Min.
Al2. Zostaje automatycznie przywroécona warto$¢ Bez dziata-
nia.
Maks. dostrojenie | Warto$¢ sygnatu wej$cia analogowego pradu Al2 jest usta- 4
Al2 wiona jako warto$¢ maksymalna Al2 w parametrze 12.28
Maks. Al2. Zostaje automatycznie przywrocona wartos$¢ Bez
dziatfania.
12.03  Funkcja nadzoru Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje, Bez dziatania

Al

gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny

i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Nadzér stosuje margines 0,5 V lub 1,0 mA dla limitéw. Na

przyktad jesli maksymalny limit dla wejscia to 7,000 V, nadzor

maksymalnego limitu aktywuje sig przy wartosci 7,500 V.

Wejscia i przestrzegane limity sg wybierane przez parametr

12.04 Wyb6r nadzoru Al.

Uwaga: Nadzor sygnatu wejscia analogowego jest aktywny

tylko wtedy, gdy

« wejscie analogowe jest ustawione jako zrédfo (za pomoca
wyboru Skalowane Al1 lub Skalowane Al2) w parametrze
22.11,22.12, 22.15, 22.17, 23.42, 26.11, 26.12, 26.16,
26.25, 28.11, 28.12, 30.21, 30.22, 40.16, 40.17, 40.50,
41.16, 41.17, 41.50 lub 44.09 i jest uzywane jako aktywne
zrédio, lub

* nadzor jest wymuszony za pomocg parametru 12.05
Wymuszenie nadzoru Al.

Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0

Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z 1
powodu btedu 80A0 Nadzor Al.

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie ASBAO Nad- | 2

z6r Al.
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Ostatnia predkos$¢ | Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie (A8AO Nad- | 3
z6r Al) i blokuje predkos¢ (lub czestotliwo$¢) na poziomie, na
ktorym pracowat. Predko$c¢/czestotliwo$¢ jest okreslana na
podstawie aktualnej predkosci przy uzyciu filtrowania dolno-
przepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.
Bezpieczna w. Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (A8AO0 Nad- | 4
zad. predk zor Al) i ustawia predko$¢ na warto$¢ okreslong parametrem
22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub parametrem 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest. w przypadku uzywania wartosci
zadanej czgstotliwosci).
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowa¢ prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.
12.04  Wyb6r nadzoru Al | Okresla limity wejscia analogowego, ktére majg by¢ nadzoro- | 0000b
wane. Patrz parametr 12.03 Funkcja nadzoru Al.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al1 aktywny.
1 Al1 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al1 aktywny.
2 Al2 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al2 aktywny.
3 Al2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
4...15 |Zarezerwowane
0000b...1111b Aktywacja nadzoru wejscia analogowego. 1=1
12.05 Wymuszenie Aktywuje osobny nadzér wejscia analogowego dla kazdego | 0000 0000b
nadzoru Al miejsca sterowania (patrz sekcja Sterowanie lokalne a stero-
wanie zewnetrzne na stronie 20).
Parametr jest przeznaczony gtéwnie do nadzoru wejscia ana-
logowego, gdy wejscie jest podtagczone do programu aplika-
cyjnego i nie jest wybrane jako zrédfo sterowania za pomocg
parametréw przemiennika czestotliwosci.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 Zew1 1 = Aktywny nadzor Al1, gdy jest uzywany Zew1.
1 Al1 Zew2 1 = Aktywny nadzor Al1, gdy jest uzywany Zew?2.
2 Al1 Local 1 = Aktywny nadzér Al1, gdy jest uzywane sterowanie miejscowe.
3 Zarezerwowane
4 Al2 Zew1 1 = Aktywny nadzoér Al2, gdy jest uzywany Zew1.
5 Al2 Zew2 1 = Aktywny nadzoér Al2, gdy jest uzywany Zew2.
6 Al2 Local 1 = Aktywny nadzoér Al2, gdy jest uzywane sterowanie miejscowe.
7...15 |Zarezerwowane

0000 0000b...
0111 0111b

Wybér nadzoru wejscia analogowego.
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12.11  Wartos¢ aktualna | Wy$wietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 w mAlub V (w | -
Al zaleznosci od tego, czy za pomoca ustawienia sprzetowego
wejscie jest ustawione na tryb prgdowy, czy napieciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22,000... Wartos$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 = 1 mA
22,000 mA lub V lub V
12.12  Wartos¢ Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 po skalowaniu. | -
skalowana Al1 Patrz parametry 12.19 Al1 skal. do min. Al1i 12.20 Al1 skal.
do maks. Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejécia analogowego Al1. 1=1
32767,000
12.15  Wybor jednostki Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z v
Al wejsciem analogowym Al1.
Uwaga: To ustawienie musi by¢ zgodne z odpowiednim usta-
wieniem sprzetowym jednostki sterujgcej przemiennika cze-
stotliwosci (patrz podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci). W celu sprawdzenia poprawnosci zmian w
ustawieniach sprzetu wymagany jest ponowny rozruch karty
sterowania (przez ponowne wigczenie zasilania lub za
pomoca parametru 96.08 Rozruch karty sterowania).
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
12.16  Czas filtru Al1 Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego Al1. | 0,100 s
0,
% Sygnat niefiltrowany
e
100
63 g D Sygnat filtrowany
— t
T
O=Ix(1-e'M
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprzeto-
wego interfejsu sygnatu (stata czasu ok. 0,25 ms). Nie mozna
tego zmieni¢ za pomoca zadnego parametru.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.17  Min. Al1 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wej$cia analogowego | 0,000 mA lub
Al1. \Y
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zakfadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.
Patrz tez parametr 12.01 Dostrajanie Al.
-22,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =1 mA

22,000 mA lub V

lub V
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12.18  Maks. Al1 Definiuje maksymalng warto$¢ lokalng dla wej$cia analogo- | 20,000 mA lub
wego Al1. 10,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika czg-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.
Patrz tez parametr 12.01 Dostrajanie Al.
-22,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =1 mA
22,000 mAlub V lub V
12.19  Al1 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ wewnetrzng odpowiadajgca 0,000
Al1 minimalnej wartosci wejécia analogowego Al1 okreslonej
przez parametr 12.17 Min. Al1. (Zmiana ustawien polaryzacji
12.191 12.20 moze skutecznie odwrdéci¢ wejécie analogowe).
Alskalowane (12.12)
A
1220 f — — — — —
I
I
I
Alye (12.11
12.17 ! we (12.11)
T : >
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 =1
32767,000 $cia Al1.
12.20  Al1 skal. do maks. | Okresla rzeczywista wewnetrzng warto$é odpowiadajacg 1500,000;
Al1 maksymalnej wartosci wejscia analogowego Al1 okreslonej 1800,000
przez parametr 12.18 Maks. Al1. Patrz rysunek przy parame- | (95.20 b0)
trze 12.19 Al1 skal. do min. Al1.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej warto$ci 1=1
32767,000 wejscia Al1.
12.21  Warto$¢ aktualna | Wys$wietla warto$¢ wejscia analogowego Al2w mAlubV (w |-
Al2 zaleznosci od tego, czy za pomocg ustawienia sprzgtowego
wejscie jest ustawione na tryb prgdowy, czy napieciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22,000... Warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1 mA
22,000 mAlub V lub V
12.22  Wartos¢ Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 po skalowaniu. |-
skalowana Al2 Patrz parametry 12.29 Al2 skal. do min. Al2i 12.30 Al2 skal.
do maks. Al2.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1=1

32767.000
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12.25  Wybor jednostki Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawier powigzanych z mA
Al2 wejsciem analogowym Al2.
Uwaga: To ustawienie musi by¢ zgodne z odpowiednim usta-
wieniem sprzetowym jednostki sterujgcej przemiennika cze-
stotliwosci (patrz podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci). W celu sprawdzenia poprawnosci zmian w
ustawieniach sprzetu wymagany jest ponowny rozruch karty
sterowania (przez ponowne wigczenie zasilania lub za
pomoca parametru 96.08 Rozruch karty sterowania).
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
12.26  Czas filtru Al2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego Al2. | 0,100 s
Patrz parametr 12.16 Czas filtru Al1.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.27  Min. Al2 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejscia analogowego | 0,000 mA lub
Al2. \
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zakfadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.
Patrz tez parametr 12.01 Dostrajanie Al.
-22,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
12.28 Maks. Al2 Definiuje maksymalng warto$¢ lokalng dla wej$cia analogo- | 20,000 mA lub
wego Al2. 10,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zakfadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.
Patrz tez parametr 12.01 Dostrajanie Al.
-22,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
12.29  Al2 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg minimalnej war- | 0,000
Al2 tosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.27 Min. Al2. (Zmiana ustawien polaryzacji 12.29i 12.30
moze skutecznie odwréci¢ wejscie analogowe).
A/skalowane (12.22)
A
1230 f — — — — —
I
|
I
Alye (12.21
12.27 ! we ( )
‘ ‘ >
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 =1

32767,000

$cia Al2.
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12.30  Al2 skal. do maks. | Okresla rzeczywistg wartos¢ odpowiadajagcg maksymalnej 100,000
Al2 wartosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.28 Maks. Al2. Patrz rysunek przy parametrze 12.29 Al2
skal. do min. Al2.
-32768.000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci 1=1
32767.000 wejscia Al2.
13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych.
13.11  Warto$¢ aktualna | Wys$wietla warto$¢ wyjscia AO1 w mA. -
AO1 Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =1 mA
13.12  Zrédio AO1T Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciem analogowym AO1. | Uzyta
Ewentualnie ustawia wyj$cie w tryb wzbudzania w celu predkos¢
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury. silnika
Zero Brak. 0
Uzyta predkosc 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika (str. 124). 1
silnika
Czegstotliwose 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa (str. 124). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napigcie DC 01.11 Napiecie DC (str. 124). 7
Moc wyjsciowa inu | 01.74 Moc wyjsciowa (str. 125). 8
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. (str. 237). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predko$ci po ramp. (str. 237). 1"
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predko$ci (str. 243). 12
predkosci
Uzywana w. zad. | 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 14
czestotliwosci
Wyijscie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 16
procesu
Sprzezenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 17
zwrotne PID
procesu
Wart. aktualna PID | 40.03 Akt. wart. nastawy PID (str. 335). 18
procesu
Uchyb regulaciji 40.04 Akt. wart. uchybu PID (str. 335). 19
PID procesu
Wym. wzbudz. Wyijscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 20
Pt100 czujnikéw 1...3 Pt100. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika
(str. 86).
Wym. wzbudz. Wyijscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 21
KTY84 czujnika KTY84. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika (str.
86).
Wym. wzbudz. Wyijécie jest uzywane do dostarczenia pragdu wzbudzania do | 22
PTC czujnikéw 1...3 PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika

(str. 86).
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Wym. wzbudz. Wyijscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 23
Pt1000 czujnikéw 1...3 Pt1000. Patrz sekcja Ochrona termiczna sil-
nika (str. 86).
Magazyn danych 13.91 Magazyn danych AOT (str. 179). 37
AO1
Magazyn danych 13.92 Magazyn danych AO2 (str. 179). 38
AO2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
13.16  Czas filtru AO1 Okresla statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego AO1. | 0,100 s

%
Sygnat niefiltrowany

4

100
63 g A Sygnat filtrowany
= t
T
O=1x(1-¢"M)

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyj$ciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

0,000...30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s
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13.17  Min. zrédta AO1 Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang | 0,0
przez parametr 13.12 Zrédto AOT), ktéra odpowiada minimal-
nej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej przez para-
metr 13.19 AO1 z min. zr. AO1).

lao1 (MA)
A
13.20
13.19
>
13.17 13.18 Sygnat
(rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 13.12
Zaprogramowanie parametru 73.77 jako wartos$ci maksymal-
nej i parametru 13.718 jako warto$ci minimalnej powoduje
odwrdcenie wyjscia.
lao1 (MA)
A
13.20 }
13.19
I I
>
13.18 13.17 Sygnat
(rzeczywisty)
wybrany przy uzy-
ciu parametru 13.12
-32768.0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej war- | 1 =1
32767.0 tosci wyjécia AO1.

13.18  Maks. zrodla AOT | Okresla rzeczywistg maksymalng wartos¢ sygnatu (wybie- 1500,0;
rang przez parametr 13.12 Zrédfo AO1), ktéra odpowiada 1800,0
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej (95.20 b0)
przez parametr 13.20 AO1 z maks. zr. AO1). Patrz parametr
13.17 Min. zrédfa AO1.

-32768.0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymalnej 1=1
32767.0 wartosci wyjscia AO1.
13.19  AO1 z min. zr. Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1. 0,000 mA
AO1 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédfa AO1.
0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =1 mA
13.20 AO1 z maks. zr. Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1. 20,000 mA
AO1 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédfa AO1.
0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =1 mA
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13.21

Warto$¢ aktualna
AO2

Wyswietla warto$¢ wyjécia AO2 w mA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

0,000...22,000 mA

Warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA

13.22

Zrédio AO2

Wybiera sygnat do potgczenia z wyj$ciem analogowym AO2.
Ewentualnie ustawia wyjécie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego prgdu do czujnika temperatury.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 13.712 Zrédfo AO1.

Prad silnika

13.26

Czas filtru AO2

Definiuje statg czasu filtrowania dla wyj$cia analogowego
AO2. Patrz parametr 13.716 Czas filtru AO1.

0,100 s

0,000...30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s

13.27

Min. zrédta AO2

Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang
przez parametr 13.22 Zrédfo AO2), ktéra odpowiada minimal-
nej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej przez para-
metr 13.29 Wyj. AO2 z min. zr. AO2).

la02 (MA)
A

13.30

13.29

»

»
13.27 13.28 Sygnat (rzeczywisty)
wybierany przy uzy-
ciu parametru 13.22

Zaprogramowanie parametru 13.27 jako wartosci maksymal-
nej i parametru 13.28 jako wartosci minimalnej powoduje
odwrocenie wyjscia.

lao2 (MA)
A
13.30 |

13.29

»
L
13.28 13.27 Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przy uzy-
ciu parametru 13.22

0,0

-32768,0...
32767,0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca minimalnej war-
tosci wyjscia AO2.
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13.28  Maks. zrodla AO2 | Okresla rzeczywistg maksymalng wartos¢ sygnatu (wybie- 100,0
rang przez parametr 13.22 Zrédfo AO2), ktéra odpowiada
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej
przez parametr 13.30 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2). Patrz para-
metr 13.27 Min. zrédta AO2.
-32768,0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymalnej 1=1
32767,0 wartosci wyjscia AO2.

13.29  Wyj. AO2 z min. zr. | Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2. 0,000 mA
AO2 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. zrédfa AO2.
0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA

13.30  Wyj. AO2 z maks. | Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2. 20,000 mA
zr. AO2 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. zrédfa AO2.
0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA

13.91  Magazyn danych | Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym 0,00
AO1 AO1, np. przez magistrale komunikacyjna.

W 13.12 Zrédio AO1 nalezy wybraé Magazyn danych AO1.

Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako warto$¢ doce-

lowg danych przychodzacej wartosci.

Przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej

nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego kon-

kretnych danych (58.101...58.124) na Magazyn danych AO1.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla wyjscia AO1. 100 =1

13.92  Magazyn danych | Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym 0,00
AO2 AO2, np. przez magistrale komunikacyjna.

W 13.22 Zrédio AO2 nalezy wybra¢ Magazyn danych AO2.
Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako warto$¢ doce-
lowg danych przychodzacej wartosci.
Przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej
nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego kon-
kretnych danych (58.101...58.124) na Magazyn danych AO2.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla wyjscia AO2. 100 =1
14 Moduf rozszerzen Konfiguracja modutu rozszerzen wejsc/wyjscé 1.
/0 1 Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Programowalne moduty
rozszerzen we/wy (na str. 37).
Uwaga: Zawartos¢ grupy parametréw rozni sie¢ w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.

14.01  Typ modutu 1 Aktywuje modut rozszerzen we/wy 1 (i okresla jego typ). Brak
Brak Nieaktywny. 0
FIO0-01 FIO-01. 1
FIO-11 FIO-11. 2
FDIO-01 FDIO-01. 3
FAIO-01 FAIO-01. 4

14.02  Lokalizacja Okresla ztgcze (1...3) w jednostce sterujacej przemiennika Gniazdo 1
modutu 1 czestotliwosci, w ktorym jest zainstalowany modut rozszerzen

we/wy. Alternatywnie okresla identyfikator wezta dla ztagcza w
adapterze rozszerzen FEA-03.
Gniazdo 1 Gniazdo 1. 1
Gniazdo 2 Gniazdo 2. 2
Gniazdo 3 Gniazdo 3. 3
4...254 Identyfikator wezta dla ztagcza w adapterze rozszerzen 1=1

FEA-03.
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14.03

Stan modutu 1

Wyswietla stan modutu rozszerzen we/wy 1.

Brak opcji

Brak opcji

Nie wykryto modutu w okreslonym ztgczu.

0

Brak komunikacji

Modut zostat wykryty, ale nie mozna sig z nim skomunikowac.

1

Nieznany

Typ modutu jest nieznany.

2

FIO-01

Modut FIO-01 zostat wykryty i jest aktywny.

15

FIO-11

Modut FIO-11 zostat wykryty i jest aktywny.

20

FAIO-01

Modut FAIO-01 zostat wykryty i jest aktywny.

24

14.05

Stan DI

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01)

Wyswietla stan wej$¢ cyfrowych w module rozszerzen. Op6z-
nienia aktywacji/dezaktywaciji (jesli zostaty zdefiniowane) sg
ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu wejscia) mozna zdefi-
niowac przy uzyciu parametru 14.08 Czas filtra DI.

Bit 0 wskazuje stan wejscia DI1.

Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy od
liczby wejs¢/wyjs¢ cyfrowych w module rozszerzen.
Przyktad: 0101b = wejscia DI1 i DI3 sg wigczone, pozostate
sg wylgczone.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000b...1111b

Stan wejs¢ cyfrowych.

14.05

Stan DIO

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11)
Wyswietla stan wejs¢/wyjs¢ cyfrowych w module rozszerzen.
Opoznienia aktywacji/dezaktywaciji (jesli zostaty zdefinio-
wane) sg ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu wejscia)
mozna zdefiniowac¢ przy uzyciu parametru 74.08 Czas filtra
DIO.

Bit 0 wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.

Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy od
liczby wejs¢/wyjs¢ cyfrowych w module rozszerzen.
Przyktad: 1001b = wejscia/wyjscia DIO1 i DIO4 sg wigczone,
pozostate sg wytgczone.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000b...1111b

Stan wejs¢/wyjs¢ cyfrowych.

14.06

Stan DI po
opdznieniach

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01)

Wyswietla stan opdzniony wejs¢ cyfrowych w module rozsze-
rzen. Stowo jest aktualizowane tylko po opdznieniach aktywa-
cji/dezaktywaciji (jesli zostaty zdefiniowane).

Bit 0 wskazuje stan wejscia DI1.

Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy od
liczby wejs¢ cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 0101b = wejscia DI1 i DI3 sg wigczone, pozostate
sg wylgczone.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000b...1111b

Opodzniony stan wejsé cyfrowych.




Parametry 181

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
14.06 _ Stan DIO po (Widoczny, gdy 14.07 Typ modufu 1= FIO-01 lub FIO-11) | -
opdznieniach Wyswietla op6zniony stan wejsé/wyjsé cyfrowych w module

rozszerzen. To stowo jest aktualizowane tylko po opdznie-
niach aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowane).

Bit 0 wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.

Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy od
liczby wejsé/wyjs¢ cyfrowych w module rozszerzen.
Przyktad: 1001b = wejscia/wyjscia DIO1 i DIO4 sg wigczone,
pozostate sg wytgczone.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000b...1111b Opédzniony stan wejsé/wyjs¢ cyfrowych. 1=1
14.08  Czas filtra DI (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 10,0 ms
Definiuje czas filtrowania dla parametru 14.05 Stan DI.
0,8...100,0 ms Czas filtrowania dla 74.05. 10=1ms
14.08  Czas filtra DIO (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 10,0 ms

Definiuje czas filtrowania dla parametru 714.05 Stan DIO. Czas
filtrowania bedzie miat wptyw tylko na we/wy DIO, ktére sg w
trybie wejsciowym.

0,8...100,0 ms Czas filtrowania dla 74.05. 10=1ms

14.09  Funkcja DIO1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO1 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.

Wyijscie Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1

14.11  Zrédio wyjscia (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z

wejéciem/wyjéciem cyfrowym DIO1 modutu rozszerzen, gdy
parametr 14.09 Funkcja DIO1 ma warto$¢ Wyjscie.

Nieaktywne Wyijécie nie ma zasilania. 0

Aktywne Wyjécie ma zasilanie. 1

Gotowos¢ do Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 2

pracy

Wigczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 4

Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 (patrz str. 140). 5

Namagnesowany | Bit 1 parametru 06.77 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 6

Praca Bit 6 parametru 06.76 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 7

Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06. 11 Gtéwne sfowo stanu (patrz str. 139). 8

gotowa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.711 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139).

Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Sftowo stanu ster. predko$cig 10
(patrz str. 143).

Predko$¢ zerowa | Bit 0 parametru 06.79 Sfowo stanu ster. predko$cig 1
(patrz str. 143).

Ponad limitem Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 (patrz str. 141). 12

Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 13

Btad Bit 3 parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 139). 14

Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 06.17 Gtéwne stowo stanu 15
(patrz str. 139).

Zadanie Bit 13 parametru 06.76 Stowo stanu 1 (patrz str. 140). 16

uruchomienia
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Komenda otwarcia | Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22
hamulca (patrz str. 352).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 (patrz str. 140). 23
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.71 Gtéwne sfowo stanu (patrz str. 139). 24
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 303). 35
Bit 0 stowa ster. Bit 0 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 40
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 41
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 42
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 43
RO/DIO (patrz str. 163).
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 44
RO/DIO (patrz str. 163).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
14.12  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00 s
DIt Okresla op6znienie aktywacji wejécia cyfrowego DI1.

*Stan wejscia DI

**Opo6zniony stan
wejécia DI

by, fivyt. tyyy, tyvyt,

tyy, = 14.12 Opé62nienie WE. DI

Czas

byt = 14.13 Opoznienie WYL.DI1
*Stan elektryczny wejscia DI lub stan wybranego zrddta (w trybie wyjscia). Wskazany przez parametr 14.05 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 14.06 Stan DI po opdznieniach.

0,00...3000,00 s Opodznienie aktywacji wyjscia DI1. 10=1s
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14.12  Opdznienie Wt. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO1 Okresla opoznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO1.
‘ ‘ 1
*Stan wejscia/wyj$cia ' ! '
DIO : : :
‘ i T | i T 0
| o | — 1
**Opozniony stan ! : :
wejscia/wyjscia DIO - I | 0
> PN N [ERS Czas
tyy fyyt. ty tyyt,
twi, = 14.12 Opbznienie WE. DIO1
twyt. = 14.13 Opoznienie WYE. DIOT
*Stan elektryczny wejscia/wyjécia DIO (w trybie wejscia) lub stan wybranego zrédta (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 14.05 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 14.06 Stan DIO po opd6znieniach.
0,00...3000,00 s Opédznienie aktywacji wyjscia DIO1. 10=1s
14.13  Opdznienie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00 s
WYt.DI1 Okresla opoznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0,00...3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI1. 10=1s
14.13  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO1 Okresla opoznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO1. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DIO1. 10=1s
14.14  Funkcja DIO2 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO2 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyijscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejécie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1
14.16  Zrodfo wyjscia (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO2 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z
wejéciem/wyjéciem cyfrowym DIO2, gdy parametr 14.14
Funkcja DIO2 ma ustawiong warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédlo wyjscia
DIO1.
14.17  Opdznienie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00s
Wt.DI2 Okresla op6znienie aktywacji wejécia cyfrowego DI2. Patrz
parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0,00...3000,00 s Opédznienie aktywacji wyjscia DI2. 10=1s
14.17  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO2 Okresla op6znienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO2. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opo6znienie aktywacji wyjécia DIO2. 10=1s
14.18  Opdznienie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00 s
WYt.DI2 Okresla op6znienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI2.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0,00...3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s
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14.18  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO2 Okresla opoznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO2. Patrz parametr 14.12 Op6znienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DIO2. 10=1s
14.19  Funkcja DIO3 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) Wejscie
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO3 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyjscie Wejscie/wyjécie DIO3 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO3 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1
14.19  Funkcja nadzoru (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania

Al

Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje,
gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny
i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Wejscia i przestrzegane limity sg wybierane przez parametr
14.20 Wyb6r nadzoru Al.

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 80A0 Nadzor Al.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie ASBAO Nad-
z6r Al.

Ostatnia predkosc¢

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (ASAO0 Nad-
z6r Al) i blokuje predkos¢ (lub czestotliwo$€) na poziomie, na
ktérym pracowat. Predko$é/czestotliwosé jest okreslana na
podstawie aktualnej predkosci przy uzyciu filtrowania dolno-
przepustowego 850 ms.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy

w komunikaciji.

Bezpieczna w.
zad. predk

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie (A8AO0 Nad-
z6r Al) i ustawia predkos$¢ na warto$¢ okreslong parametrem
22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub parametrem 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest. w przypadku uzywania wartos$ci
zadanej czestotliwosci).

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
A piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy
w komunikacji.
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14.20  Wybér nadzoru Al | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000 0000b
Okresla limity wejscia analogowego, ktére majg by¢ nadzoro-
wane. Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy od
liczby wej$¢ w module rozszerzen.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al1 aktywny.
1 Al1 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al1 aktywny.
2 Al2 < MIN 1 = Nadzé6r minimalnego limitu Al2 aktywny.
3 Al2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
4 Al3 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al3 aktywny (tylko FIO-11).
5 Al3 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al3 aktywny (tylko FIO-11).
6...15 |Zarezerwowane
0000 0000b... Aktywacja nadzoru wejscia analogowego. 1=1
0011 1111b
14.21  Zrédlo wyjscia (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne
DIO3 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z
wejsciem/wyjéciem cyfrowym DIO3, gdy parametr 14.19
Funkcja DIO3 ma warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédfo wyjscia
DIO1.
14.21  Dostrajanie Al (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania

Wyzwala funkcje dostrajania wejécia analogowego, ktéra
umozliwia uzywanie pomiaréw rzeczywistych jako minimal-
nych i maksymalnych wartos$ci wej$ciowych zamiast poten-
cjalnie niedokfadnych wartosci szacunkowych.

Nalezy zastosowa¢ na wejéciu minimalng lub maksymalng
warto$¢ sygnatu i wybra¢ odpowiednig funkcje dostrajania.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.35 Al1 skal. do min.
Alt.

Bez dziatania Dostrajanie zostato ukonczone lub nie wykonano zadnego 0
dziatania.
Parametr ten automatycznie wraca do tej wartosci po ukon-
czeniu dostrajania dowolnego rodzaju.

Min. dostrojenie Zmierzona warto$¢ wejscia Al1 jest ustawiona jako jego war- | 1

Al1 to$¢ minimalna w parametrze 714.33 Min. Al1.

Maks. dostrojenie | Zmierzona warto$¢ wejscia Al1 jest ustawiona jako jego war- | 2

Al1 to$¢ maksymalna w parametrze 74.34 Maks. Al1.

Min. dostrojenie Zmierzona warto$¢ wejscia Al2 jest ustawiona jako jego war- | 3

Al2 to$¢ minimalna w parametrze 14.48 Min. Al2.

Maks. dostrojenie | Zmierzona warto$¢ wejscia Al2 jest ustawiona jako jego war- | 4

Al2 to$¢ maksymalna w parametrze 14.49 Maks. Al2.

Min. dostrojenie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 5

Al3 Zmierzona warto$¢ wejscia Al3 jest ustawiona jako jego war-
to$¢ minimalna w parametrze 714.63 Min. Al3.

Maks. dostrojenie | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 6

Al3

Zmierzona warto$¢ wejscia Al3 jest ustawiona jako jego war-
to$¢ maksymalna w parametrze 74.64 Maks. Al3.
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14.22  Opodznienie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00 s
WL.DI3 Okresla opoznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI3. Patrz
parametr 14.12 Opdznienie WE. DI1.
0,00...3000,00 s Opodznienie aktywacji wyjécia DI3. 10=1s
14.22  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO3 Okresla op6znienie aktywacji wejscia/wyjécia cyfrowego
DIO3. Patrz parametr 14.12 Op6znienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opo6znienie aktywacji wyjscia DIO3. 10=1s
14.22  Wybor (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000b
wymuszenia Al Odczyty rzeczywiste wej$¢ analogowych mozna nadpisac,
np. na potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej
jest obecny dla kazdego wejscia analogowego, a jego war-
tos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym para-
metrze ma wartos$¢ 1.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia Al1 na warto$¢
parametru 74.28 Wymuszenie wartosci Al1.
1 Al2 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia Al2 na warto$¢
parametru 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
2 Al3 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia Al3 na warto$é
parametru 14.58 Wymuszenie warto$ci Al3 (tylko FIO-11).
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Selektor wymuszonych wartosci wej$¢ analogowych. 1=
14.23  Opodznienie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0,00s
WYL.DI3 Okresla op6znienie dezaktywaciji wejécia cyfrowego DI3.
Patrz parametr 14.12 Opd6znienie Wt. DI1.
0,00...3000,00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s
14.23  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) 0,00 s
DIO3 Okresla op6znienie dezaktywacji wejécia/wyjsécia cyfrowego
DIO3. Patrz parametr 14.12 Op6znienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DIO3. 10=1s
14.24  Funkcja DIO4 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) Wejscie
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO4 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyijscie Wejscie/wyjscie DIO4 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO4 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 1
14.26  Zrédto wyjscia (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne
DIO4 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z
wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO4, gdy parametr 14.24
Funkcja DIO4 ma warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédfo wyjscia
DIO1.
14.26  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Al Wyswietla wartos¢ wejscia analogowego Al1 w mA lub V (w
zaleznosci od tego, czy wejscie pracuje w trybie pradowym,
czy napigciowym).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22,000... Wartos$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 = 1 mA
22,000 mA lub V lub V
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14.27  Opdznienie Wt. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO4 Okresla opoznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO4. Patrz parametr 14.12 Opd6znienie Wt. DIOT.
0,00...3000,00 s Opédznienie aktywacji wyjscia DIO4. 10=1s
14.27  Warto$¢ (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al1 Wyséwietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 po skalowaniu.
Patrz parametr 14.35 Al1 skal. do min. Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejcia analogowego Al1. 1=1
32767,000
14.28  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01) 0,00 s
DIO4 Okresla opoznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIOA4. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIO1T.
0,00...3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DIO4. 10=1s
14.28  Wymuszenie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al1 Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzyé zamiast rzeczywi-
stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz parametr
14.22 Wyb6r wymuszenia Al.
-22,000... Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.29  Pozycja (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
przetgcznika HW | Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu prado-
Al1 wego/napieciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pradowego/napie-
ciowego musi zgadzac sie¢ z jednostka wybrang w para-
metrze 14.30 Wybor jednostki Al1.W celu sprawdzenia
poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu wymagany jest
ponowny rozruch modutu we/wy przez ponowne witgczenie
zasilania lub za pomocg parametru 96.08 Rozruch karty ste-
rowania.
\ Wolty. 2
mA Miliampery. 10
14.30  Wybér jednostki (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
Alt Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z
wejsciem analogowym Al1.
Uwaga: To ustawienie musi zgadza¢ sig¢ z odpowiednim usta-
wieniem sprzetowym w module rozszerzen we/wy (patrz pod-
recznik modutu rozszerzen we/wy). Ustawienie sprzetowe
pokazuje parametr 14.29 Pozycja przetacznika HW Al1.W
celu sprawdzenia poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu
wymagany jest ponowny rozruch modutu we/wy przez
ponowne wigczenie zasilania lub za pomocg parametru 96.08
Rozruch karty sterowania.
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
14.31  Stan RO (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) -
Stan wyj$¢ przekaznikowych w module rozszerzen we/wy.
Przyktad: 0001b = wyj$cie RO1 ma zasilanie, wyj$cie RO2
nie ma zasilania.
0000b...1111b Stan wyj$¢ przekaznikowych. 1=1
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14.31  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms
Alt Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia Al1.
Patrz tez parametr 14.32 Czas filtru Al1.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125 us 125 mikrosekundy 1
250 us 250 mikrosekundy 2
500 us 500 mikrosekundy 3
1ms 1 milisekunda. 4
2ms 2 milisekund. 5
4 ms 4 milisekund. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekund. 7
14.32  Czas filtru Al1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego Al1.
% M Sygnat niefiltrowany
100
63 g A Sygnat filtrowany
— t
T
O=lIx(1-¢™M
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprzeto-
wego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.31 Wzmocnienie
filtru Al1.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
14.33  Min. Al1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Okresla minimalng warto$¢ wejscia analogowego Al1. \%
Patrz tez parametr14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.34  Zrédio RO1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwos$ci do potgczenia z
wyjsciem przekaznikowym RO1. )
Dostepne opcje zawiera opis parametru 74.11 Zrédfo wyjscia
DIO1.
14.34  Maks. Al1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Okresla maksymalng warto$¢ wejscia analogowego Al1. \Y
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
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14.35  Opdznienie Wt. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO1 Okresla opoznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO1.
‘ ‘ 1
Stan wybranego ! ! !
rodia ! | 1
‘ I T | I T 0
‘ — | o 1
Stan RO ! : :
: | | 0
<> PN ! [EgEN Czas
by, by, By, by,
tyy. = 14.35 Opd6znienie WE. RO1
twyi, = 14.36 Opdznienie WYE. RO1
0,00...3000,00 s Opo6znienie aktywacji wejscia RO1. 10=1s
14.35  Al1 skal. do min. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000
Al1 Okresla rzeczywistg warto$é odpowiadajgcg minimalnej war-
tosci wejscia analogowego Al1 okreslonej przez parametr
14.33 Min. Al1.
Alskalowane (14.27)
A
14.36
I
|
|
Alye (14.26
14.33 ! we ( )
‘ ‘ >
| 14.34
|
I
I
777777 14.35
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 =1
32767,000 $cia Al1.
14.36  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00 s
RO1 Okresla opoznienie dezaktywacji wyjécia przekaznikowego
RO1. Patrz parametr 14.35 Opd6znienie Wt. RO1.
0,00...3000,00 s Opo6znienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1s
14.36  Al1 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al1 Okresla rzeczywistg warto$é odpowiadajgcg maksymainej
warto$ci wejscia analogowego Al1 okreslonej przez parametr
14.34 Maks. Al1. Patrz rysunek przy parametrze 14.35 Al1
skal. do min. Al1.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci 1=1
32767,000 wejscia Al1.
14.37  Zrédio RO2 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne

Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z
wyjsciem przekaznikowym RO2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédlo wyjscia
DIO1.
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14.38  Opdbznienie Wt. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00 s
RO2 Okresla op6znienie aktywaciji wyjscia przekaznikowego RO2.
Patrz parametr 14.35 Op6znienie Wt. RO1.
0,00...3000,00 s Opodznienie aktywacji wejscia RO2. 10=1s
14.39  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO2 Okresla op6znienie dezaktywaciji wyjécia przekaznikowego
RO2. Patrz parametr 14.35 Opd6znienie Wt. RO1.
0,00...3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wejscia RO2. 10=1s
14.41  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Al2 Wyswietla warto$é wejécia analogowego Al2 w mA lub V (w
zaleznos$ci od tego, czy wejscie pracuje w trybie pradowym,
czy napigciowym).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22,000... Warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.42  Wartosc (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al2 Wyswietla warto$é wejécia analogowego Al2 po skalowaniu.
Patrz parametr 14.50 Al2 skal. do min. Al2.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejécia analogowego Al2. 1=1
32767,000
14.43  Wymuszenie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al2 Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzyé zamiast rzeczywi-
stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz parametr
14.22 Wyb6r wymuszenia Al.
-22,000... Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.44  Pozycja (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
przefgcznika HW | Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu prado-
Al2 wego/napieciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pradowego/napie-
ciowego musi zgadzac sie z jednostka wybrang w para-
metrze 14.45 Wybér jednostki AI2.W celu sprawdzenia
poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu wymagany jest
ponowny rozruch modutu we/wy przez ponowne wigczenie
zasilania lub za pomocg parametru 96.08 Rozruch karty ste-
rowania.
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
14.45  Wybér jednostki (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
Al2 Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z
wejsciem analogowym Al2.
Uwaga: To ustawienie musi zgadza¢ sie z odpowiednim usta-
wieniem sprzetowym w module rozszerzen we/wy (patrz pod-
recznik modutu rozszerzen we/wy). Ustawienie sprzetowe
pokazuje parametr 14.44 Pozycja przetgcznika HW Al2.W
celu sprawdzenia poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu
wymagany jest ponowny rozruch modutu we/wy przez
ponowne wigczenie zasilania lub za pomoca parametru 96.08
Rozruch karty sterowania.
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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14.46  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms
Al2 Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia Al2.
Patrz tez parametr14.47 Czas filtru Al2.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125 us 125 mikrosekundy 1
250 us 250 mikrosekundy 2
500 us 500 mikrosekundy 3
1ms 1 milisekunda. 4
2ms 2 milisekund. 5
4 ms 4 milisekund. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekund. 7
14.47  Czas filtru Al2 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego Al2.
% Z Sygnat niefiltrowany
100
63 | S~ Sygnat filtrowany
— t
T
O=Ix(1-¢M
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprzeto-
wego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.46 Wzmocnienie
filtru Al2.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
14.48  Min. Al2 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Okresla minimalng warto$¢ wejscia analogowego Al2. \Y
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Minimalna wartos$¢ wejscia Al2. 1000 =1 mA
22,000 mAlub V lub V
14.49  Maks. Al2 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Okresla maksymalng warto$¢ wejécia analogowego Al2. \Y
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
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14.50  Al2 skal. do min. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000
Al2 Okresla rzeczywistg warto$é odpowiadajgcg minimalnej war-
tosci wejscia analogowego Al2 okre$lonej przez parametr
14.48 Min. Al2.
Alskalowane (14-42)
A
1451 — — — — —
|
I
I
Alye (14.41
14.48 ! we (14.47)
: : >
| 14.49
I
I
I
777777 14.50
-32768,000... Wartos$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 =1
32767,000 $cia Al2.
14.51  Al2 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al2 Okresla rzeczywistg warto$é odpowiadajgcg maksymalnej
wartosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
14.49 Maks. Al2. Patrz rysunek przy parametrze 14.50 Al2
skal. do min. Al2.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej warto$ci 1=1
32767,000 wejscia Al2.
14.56  Wartos¢ aktualna | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) -
Al3 Wyséwietla warto$é wejscia analogowego Al3 w mA lub V (w
zaleznosci od tego, czy wejscie pracuje w trybie pradowym,
czy napigciowym).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22,000... Warto$¢ wejécia analogowego Al3. 1000 = 1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.57  Warto$¢ (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) -
skalowana AI3 Wyséwietla warto$é wejécia analogowego Al3 po skalowaniu.
Patrz parametr 14.65 Al3 skal. do min. Al3.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejécia analogowego Al3. 1=1
32767,000
14.58  Wymuszenie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 0,000 mA
wartosci Al3 Warto$¢é wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi-
stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz parametr
14.22 Wyb6r wymuszenia Al.
-22,000... Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al3. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
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14.59  Wybér (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) -
wymuszenia AO Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu prado-
wego/napigciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pradowego/napie-
ciowego musi zgadzac sie¢ z jednostka wybrang w para-
metrze 14.60 Wybor jednostki AI3.W celu sprawdzenia
poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu wymagany jest
ponowny rozruch modutu we/wy przez ponowne witgczenie
zasilania lub za pomocg parametru 96.08 Rozruch karty ste-
rowania.
\ Wolty. 2
mA Miliampery. 10
14.60  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) mA
Al3 Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z
wejsciem analogowym Al3.
Uwaga: To ustawienie musi zgadza¢ sie z odpowiednim usta-
wieniem sprzetowym w module rozszerzen we/wy (patrz pod-
recznik modutu rozszerzen we/wy). Ustawienie sprzgetowe
pokazuje parametr 714.59 Wybér wymuszenia AO.W celu
sprawdzenia poprawnos$ci zmian ustawien sprzetu wymagany
jest ponowny rozruch modutu we/wy przez ponowne wigcze-
nie zasilania lub za pomocg parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania.
\ Wolty. 2
mA Miliampery. 10
14.61  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 1ms
Al3 Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia Al3.
Patrz tez parametr 14.62 Czas filtru Al3.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125 us 125 mikrosekundy 1
250 us 250 mikrosekundy 2
500 us 500 mikrosekundy 3
1ms 1 milisekunda. 4
2ms 2 milisekund. 5
4 ms 4 milisekund. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekund. 7
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14.62  Czas filtru A3 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 0,100 s
Okresla statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego Al3.
0,
% M Sygnat niefiltrowany
100
63 g A Sygnat filtrowany
— t
T
O=lIx(1-¢™M
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprzeto-
wego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.67 Wzmocnienie
filtru Al3.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
14.63  Min. AI3 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 0,000 mA lub
Okresla minimalng warto$¢ wejscia analogowego Al3. \%
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al3. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
14.64  Maks. A3 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 10,000 mA lub
Okresla maksymalng warto$¢ wejscia analogowego Al3. \Y
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al3. 1000 =1 mA
22,000 mA lub V lub V
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14.65  Al3 skal. do min. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 0,000
Al3 Okresla rzeczywistg warto$é odpowiadajgcg minimalnej war-
tosci wejscia analogowego Al3 okreslonej przez parametr
14.63 Min. Al3.
Alskalowane (1457)
A
1466 [ — — — — —
|
I
I
Alye (14.56
14.63 ! we (14.6)
‘ : >
| 14.64
I
I
I
777777 14.65
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 =1
32767,000 $cia Al3.
14.66  Al3 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11) 100,000
Al3 Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg maksymainej
wartosci wejscia analogowego Al3 okreslonej przez parametr
14.64 Maks. Al3. Patrz rysunek przy parametrze 14.65 AI3
skal. do min. Al3.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej warto$ci 1=1
32767,000 wejscia Al3.
14.71  Wybor (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 00b
wymuszenia AO Warto$¢ wyjscia analogowego mozna nadpisa¢, np. na
potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej (74.78
Wymuszenie warto$ci AO1) jest obecny dla wyjscia analogo-
wego, a jego wartos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni
bit w tym parametrze ma wartos¢ 1.
Bit Nazwa Opis
0 AO1 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia AO1 na warto$¢
parametru 714.78 Wymuszenie warto$ci AO1.
1 AO2 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie warto$ci wyjscia AO2 na warto$¢
parametru 714.88 Wymuszenie wartosci AO2 (tylko FAIO-01).
3...15 |Zarezerwowane
00b...11b Selektor wymuszonych warto$ci wyj$¢ analogowych. 1=1
14.76  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) -
AO1 Wyswietla warto$é wyjécia AO1 w mA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =1 mA
14.77  Zrédio AOT (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) Zero

Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciem analogowym AO1.
Ewentualnie ustawia wyj$cie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.

Zero

Brak. 0
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Uzyta predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$¢ silnika (str. 124). 1
silnika
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwos$c wyjsciowa (str. 124). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napigcie DC 01.11 Napigcie DC (str. 124). 7
Moc wyjsciowa inu | 01.14 Moc wyjs$ciowa (str. 125). 8
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkos$ci przed ramp. (str. 237). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 237). 1
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 243). 12
predkosci
Uzywana w. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 14
czestotliwosci
Wyjscie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 16
procesu
Sprzezenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 17
zwrotne PID
procesu
Wart. aktualna PID | 40.03 Akt. wart. nastawy PID (str. 335). 18
procesu
Uchyb regulaciji 40.04 Akt. wart. uchybu PID (str. 335). 19
PID procesu
Wym. wzbudzania | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 20
Pt100 czujnikéw 1...3 Pt100. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika

(str. 86).
Wym. wzbudzania | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do |21
KTY84 czujnika KTY84. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika

(str. 86).
Wym. wzbudzania | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 22
PTC czujnikéw 1...3 PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika

(str. 86).
Wym. wzbudzania | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do |23
Pt1000 czujnikéw 1...3 Pt1000. Patrz sekcja Ochrona termiczna sil-

nika (str. 86).
Magazyn danych 13.91 Magazyn danych AOT (str. 179). 37
AO1
Magazyn danych 13.92 Magazyn danych AO2 (str. 179). 38
AO2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

14.78  Wymuszenie (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA

wartosci AO1 Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzyé zamiast wybranego

sygnatu wyjscia. Patrz parametr 14.71 Wyb6r wymuszenia

AO.
0,000...22,000 mA | Wymuszona warto$¢ wyjscia analogowego Al1. 1000 =1 mA
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14.79  Czas filtru AO1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Okresla statg czasu filtrowania dla wyj$cia analogowego AO1.

% -
Sygnat niefiltrowany

100
63 | i Sygnat filtrowany
— t
T
O=1x(1-em

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
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14.80  Min. zrédfa AO1 (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,0
Okresla rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez para-
metr 14.77 Zrédto AO1), ktéra odpowiada minimalnej wartosci
wyjscia AO1 (okreslonej przez parametr 14.82 AO1 z min. zr.
AOT1).
lao1 (MA)
A
14.83
14.82
>
14.80 14.81 Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
lao1 (MA) parametr 14.77
A
14.83 |
I
I
I
I
I
14.82 ‘
I I
>
14.81 14.80 Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
parametr 14.77
-32768,0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej war- | 1 =1
32767,0 tosci wyjscia AO1.
14.81  Maks. zrédta AO1 | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,0
Okresla rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez para-
metr 14.77 Zrédfo AO1), ktéra odpowiada maksymalnej war-
tosci wyjscia AO1 (okreslonej przez parametr 14.83 AO1 z
maks. zr. AO1). Patrz parametr 14.80 Min. zrédfa AO1.
-32768,0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajagca maksymalnej 1=1
32767,0 wartosci wyjscia AO1.
14.82  AO1 z min. zr. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
AO1 Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédta AO1.
0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 = 1 mA
14.83  AO7 z maks. zr. (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA
AO1 Definiuje maksymalng warto$¢ wyjécia analogowego AO1.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédta AO1.
0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 = 1 mA
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14.86

Warto$¢ aktualna
AO2

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01)
Wyswietla warto$¢ wyjscia AO2 w mA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

0,000...22,000 mA

Warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA

14.87

Zrédio AO2

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01)

Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciem analogowym AO2.
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.77 Zrédfo AO1.

Zero

14.88

Wymuszenie
wartoéci AO2

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01)
Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego

sygnatu wyjscia. Patrz parametr 14.71 Wyboér wymuszenia
AO.

0,000 mA

0,000...22,000 mA

Wymuszona warto$¢ wyjscia analogowego A02.

1000 =1 mA

14.89

Czas filtru AO2

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01)
Definiuje statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego
AO2. Patrz parametr 14.79 Czas filtru AO1.

0,100 s

0,000...30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s

14.90

Min. zrédta AO2

(Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01)

Definiuje rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez para-
metr 14.87 Zrédio AO2), ktéra odpowiada minimalnej wartosci
wyjscia AO2 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru 14.92 Wy;.
AO2 z min. zr. AO2).

la02 (MA)
A

14.93

14.92

>
Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
parametr 14.87

14.90

14.92

»
»

Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
parametr 14.87

14.90

0,0

-32768,0...
32767,0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej war-
tosci wyjscia AO2.

-
n
-
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14.91  Maks. zrédta AO2 | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01) 100,0
Definiuje rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez para-
metr 14.87 Zrédto AO2) ktéra odpowiada maksymalnej warto-
$ci wyjscia AO2 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru 74.93
Wyj. AO2 z maks. zr. AO2). Patrz parametr 14.90 Min. zrédfa
AO2.
-32768,0... Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymalnej 1=1
32767,0 wartosci wyjscia AO2.
14.92  Wyj. AO2z min. zr. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0,000 mA
AO2 Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.90 Min. zrédta AO2.
0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA
14.93  Wyj. AO2 z maks. | (Widoczny, gdy 14.01 Typ modutu 1 = FAIO-01) 10,000 mA
zr. AO2 Definiuje maksymalng warto$¢ wyjsécia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.90 Min. zrédfa AO2.
0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wyjscia AO2. 1000 = 1 mA
15 Modut rozszerzen Konfiguracja modutu rozszerzen wejsc/wyjsc 2.
1/0 2 Warto réwniez zapoznac si¢ z sekcjg Programowalne moduty
rozszerzen we/wy (na str. 37).
Uwaga: Zawartos¢ grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.
15.01  Typ modutu 2 Patrz parametr 14.01 Typ modutu 1. Brak
15.02  Lokalizacja Patrz parametr 14.02 Lokalizacja modutu 1. Gniazdo 1
modutu 2
15.03  Stan modutu 2 Patrz parametr 14.03 Stan modutu 1. Brak opcji
15.05  Stan DI (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) -
Patrz parametr 14.05 Stan DI.
15.05  Stan DIO (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) -
Patrz parametr 14.05 Stan DIO.
156.06  Stan DI po (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) -
opoznieniach Patrz parametr 14.06 Stan DI po op6znieniach.
15.06  Stan DIO po (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) -
opoznieniach Patrz parametr 14.06 Stan DIO po op6znieniach.
15.08  Czas filtra DI (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 10,0 ms
Patrz parametr 14.08 Czas filtra DI.
15.08  Czas filtra DIO (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) 10,0 ms
Patrz parametr 14.08 Czas filtra DIO.
15.09  Funkcja DIO1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Patrz parametr 14.09 Funkcja DIO1.
15.11  Zrédfo wyjscia (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO1 Patrz parametr 14.11 Zrédfo wyjscia DIOT.
15.12  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
DIt Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
15.12  Opdbznienie Wt. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO1 Patrz parametr 14.12 Opéznienie Wt.. DIOT.
15.13  Opodznienie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
WYt.DI1 Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt.DI1.
15.13  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s

DIO1

Patrz parametr 14.13 Opd6znienie WYt. DIO1.
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15.14  Funkcja DIO2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
15.16  Zrédlo wyjscia (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO2 Patrz parametr 14.16 Zrédio wyjscia DIO2.
15.17  Opdznienie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
Wt.DI2 Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wt.DI2.
16.17  Opdznienie WEt. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO2 Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wt.. DIO2.
15.18  Opdznienie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
WYt.DI2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYt.DI2.
15.18  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYt. DIO2.
15.19  Funkcja DIO3 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) Wejscie
Patrz parametr 14.19 Funkcja DIO3.
16.19  Funkcja nadzoru (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania
Al Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
15.20  Wyb6r nadzoru Al | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000 0000b
Patrz parametr 14.20 Wybér nadzoru Al.
15.21  Zrédlo wyjscia (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) Nieaktywne
DIO3 Patrz parametr 14.21 Zrédfo wyjécia DIO3.
15.21  Dostrajanie Al (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
16.22  OpObznienie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
Wt.DI3 Patrz parametr 14.22 Op6znienie WE.DI3.
15.22  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) 0,00s
DIO3 Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt.. DIO3.
16.22  Wybor (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000b
wymuszenia Al Patrz parametr 14.22 Wybér wymuszenia Al.
15.23  Opdznienie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FDIO-01) 0,00s
WYL.DI3 Patrz parametr 14.23 Opdznienie WYt.DI3.
15.23  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) 0,00s
DIO3 Patrz parametr 14.23 Opd6znienie WYt. DIO3.
15.24  Funkcja DIO4 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) Wejscie
Patrz parametr 14.24 Funkcja DIOA4.
15.26  Zrédlo wyjscia (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) Nieaktywne
DIO4 Patrz parametr 14.26 Zrédfo wyjécia DIO4.
15.26  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Alt Patrz parametr 14.26 Warto$¢ aktualna Al1.
16.27  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) 0,00s
DIO4 Patrz parametr 14.27 Opéznienie Wt. DIO4.
15.27  Wartos¢ (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al1 Patrz parametr 14.27 Warto$¢ skalowana Al1.
15.28  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01) 0,00s
DIO4 Patrz parametr 14.28 Opdznienie WYt.. DIO4.
15.28  Wymuszenie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al1 Patrz parametr 14.28 Wymuszenie wartosci Al1.
156.29  Pozycja (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -

przetgcznika HW
Al1

Patrz parametr 14.29 Pozycja przetgcznika HW Al1.
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15.30  Wybér jednostki (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
Alt Patrz parametr 14.30 Wybér jednostki Al1.
16.31  Stan RO (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) -
Patrz parametr 714.31 Stan RO.
156.31  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms
Al1 Patrz parametr 14.31 Wzmocnienie filtru Al1.
156.32  Czas filtru Al1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.32 Czas filtru Al1.
15.33  Min. Al1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.33 Min. Al1. \%
15.34  Zrédlo RO1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne
Patrz parametr 14.34 Zrédto RO1.
15.34  Maks. Al1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.34 Maks. Al1. \%
15.35  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO1 Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wt. RO1.
15.35  Al1 skal. do min. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000
Al1 Patrz parametr 14.35 Al1 skal. do min. Al1.
16.36  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO1 Patrz parametr 14.36 Opdznienie WYt. RO1.
15.36  Al1 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al1 Patrz parametr 14.36 Al1 skal. do maks. Al1.
15.37  Zrédlo RO2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne
Patrz parametr 14.37 Zrédto RO2.
15.38  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO2 Patrz parametr 14.38 Opdznienie Wt. RO2.
156.39  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO2 Patrz parametr 14.39 Opdznienie WYt. RO2.
15.41  Wartos¢ aktualna | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Al2 Patrz parametr 14.41 Warto$¢ aktualna Al2.
15.42  Wartos¢ (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al2 Patrz parametr 14.42 Warto$¢ skalowana Al2.
15.43  Wymuszenie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al2 Patrz parametr 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
15.44  Pozycja (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
ﬁflzze’acznika HW | Patrz parametr 14.44 Pozycja przetacznika HW Al2.
15.45  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
Al2 Patrz parametr 14.45 Wybér jednostki Al2.
15.46  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms
Al2 Patrz parametr 14.46 Wzmocnienie filtru Al2.
15.47  Czas filtru Al2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.47 Czas filtru Al2.
15.48  Min. Al2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.48 Min. Al2. \%
15.49  Maks. A2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.49 Maks. Al2. \%
16.50  Al2 skal. do min. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000

Al2

Patrz parametr 14.50 Al2 skal. do min. Al2.
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15.561  Al2 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al2 Patrz parametr 14.51 Al2 skal. do maks. Al2.
16.56  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) -
Al3 Patrz parametr 14.56 Warto$c aktualna Al3.
15.57  Wartos¢ (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) -
skalowana AI3 Patrz parametr 14.57 Warto$¢ skalowana Al3.
16.58  Wymuszenie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 0,000 mA
wartosci Al3 Patrz parametr 14.58 Wymuszenie wartosci Al3.
15.59  Wybor (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) -
wymuszenia AO Patrz parametr 14.59 Wyb6r wymuszenia AO.
156.60  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) mA
Al3 Patrz parametr 14.60 Wybér jednostki Al3.
15.61  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 1ms
Al3 Patrz parametr 14.61 Wzmocnienie filtru Al3.
156.62  Czas filtru A3 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 0,100 s
Patrz parametr 14.62 Czas filtru Al3.
15.63  Min. AI3 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.63 Min. Al3. \
156.64  Maks. Al3 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.64 Maks. Al3. \
15.65  Al3 skal. do min. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 0,000
Al3 Patrz parametr 14.65 Al3 skal. do min. Al3.
15.66  Al3 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11) 100,000
Al3 Patrz parametr 14.66 Al3 skal. do maks. Al3.
15.71  Wybér (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 00b
wymuszenia AO Patrz parametr 14.71 Wybér wymuszenia AQO.
16.76  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) -
AO1 Patrz parametr 14.76 Warto$¢ aktualna AO1.
15.77  Zrédio AO1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) Zero
Patrz parametr 14.77 Zrédfo AO1.
16.78  Wymuszenie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszenie wartoéci AO1.
15.79  Czas filtru AO1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.79 Czas filtru AO1.
156.80  Min. zrédta AO1 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,0
Patrz parametr 14.80 Min. zrédta AO1.
15.81  Maks. zrédta AO1 | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,0
Patrz parametr 14.81 Maks. zrédta AO1.
16.82  AOT1 z min. zr. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
AO1 Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AO1.
15.83  AOT z maks. zr. (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA
AO1 Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AO1.
16.86  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) -
AO2 Patrz parametr 14.86 Warto$¢ aktualna AO2.
15.87  Zrédio AO2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) Zero
Patrz parametr 14.87 Zrédfo AO2.
156.88  Wymuszenie (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 0,000 mA

wartosci AO2

Patrz parametr 14.88 Wymuszenie warto$ci AO2.
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15.89  Czas filtru AO2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.89 Czas filtru AO2.
15.90  Min. zrédta AO2 (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 0,0
Patrz parametr 14.90 Min. zrédta AO2.
15.91  Maks. zrédta AO2 | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 100,0
Patrz parametr 14.91 Maks. zrédfa AO2.
15.92  Wyj. AO2 zmin. zr. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 0,000 mA
AO2 Patrz parametr 14.92 Wyj. AO2 z min. zr. AO2.
15.93  Wyj. AO2 z maks. | (Widoczny, gdy 15.01 Typ modutu 2 = FAIO-01) 10,000 mA
zr. AO2 Patrz parametr 14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2.
16 Modut rozszerzen Konfiguracja modutu rozszerzen wejsc/wyjscé 3.
/0 3 Warto réwniez zapoznacé sie z sekcjg Programowalne moduty
rozszerzen we/wy (na str. 37).
Uwaga: Zawarto$é grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.
16.01  Typ modutu 3 Patrz parametr 14.01 Typ modutu 1. Brak
16.02  Lokalizacja Patrz parametr 14.02 Lokalizacja modutu 1. Gniazdo 1
modutu 3
16.03  Stan modutu 3 Patrz parametr 14.03 Stan modutu 1. Brak opcji
16.05  Stan DI (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) -
Patrz parametr 14.05 Stan DI.
16.05  Stan DIO (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) -
Patrz parametr 714.05 Stan DIO.
16.06  Stan DI po (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) -
opoznieniach Patrz parametr 14.06 Stan DI po op6znieniach.
16.06  Stan DIO po (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) -
opoznieniach Patrz parametr 14.06 Stan DIO po opdznieniach.
16.08  Czas filtra DI (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 10,0 ms
Patrz parametr 14.08 Czas filtra DI.
16.08  Czas filtra DIO (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) 10,0 ms
Patrz parametr 14.08 Czas filtra DIO.
16.09  Funkcja DIO1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Patrz parametr 14.09 Funkcja DIO1.
16.11  Zrédlo wyjscia (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO1 Patrz parametr 14.11 Zrédfo wyjscia DIO1.
16.12  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00s
DIt Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
16.12  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO1 Patrz parametr 14.12 Opéznienie Wt. DIO1.
16.13  Opodznienie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00s
wyt.DI1 Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt.DI1.
16.13  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00 s
DIO1 Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt.. DIO1.
16.14  Funkcja DIO2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) Wejscie
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
16.16  Zrédio wyjscia (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) Nieaktywne
DIO2 Patrz parametr 14.16 Zrédio wyjscia DIO2.
16.17  Opodznienie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00 s
Wt.DI2 Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wt.DI2.
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16.17  Opdznienie WEt. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO2 Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wt.. DIO2.
16.18  OpOdznienie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00s
WYt.DI2 Patrz parametr 14.18 Opd6znienie WYt.DI2.
16.18  Opdznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FIO-11) 0,00s
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYt. DIO2.
16.19  Funkcja DIO3 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie
Patrz parametr 14.19 Funkcja DIO3.
16.19  Funkcja nadzoru (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania
Al Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
16.20  Wyb6r nadzoru Al | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000 0000b
Patrz parametr 14.20 Wybor nadzoru Al.
16.21  Zrédfo wyjscia (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne
DIO3 Patrz parametr 14.21 Zrédto wyjscia DIO3.
16.21  Dostrajanie Al (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) Bez dziatania
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
16.22  Opdznienie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00s
WL.DI3 Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt.DI3.
16.22  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) 0,00s
DIO3 Patrz parametr 14.22 Opd6znienie Wt. DIO3.
16.22  Wybor (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0000b
wymuszenia Al Patrz parametr 14.22 Wyb6r wymuszenia Al.
16.23  OpOdznienie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FDIO-01) 0,00s
WYt.DI3 Patrz parametr 14.23 Opé6znienie WYt.DI3.
16.23  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) 0,00s
DIO3 Patrz parametr 14.23 Opdznienie WYt. DIO3.
16.24  Funkcja DIO4 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie
Patrz parametr 14.24 Funkcja DIO4.
16.26  Zrédfo wyjscia (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne
DIO4 Patrz parametr 14.26 Zrédfo wyjscia DIO4.
16.26  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Alt Patrz parametr 14.26 Warto$c aktualna Al1.
16.27  Opodznienie WE. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) 0,00s
DIO4 Patrz parametr 14.27 Opdznienie Wt.. DIO4.
16.27  Wartos¢ (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al1 Patrz parametr 14.27 Warto$c skalowana Al1.
16.28  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01) 0,00s
DIO4 Patrz parametr 14.28 Opdznienie WYt. DIOA4.
16.28  Wymuszenie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al1 Patrz parametr 14.28 Wymuszenie wartosci Al1.
16.29  Pozycja (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
ﬁrﬁlelqcznika HW | Patrz parametr 14.29 Pozycja przetgcznika HW Al1.
16.30  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
All Patrz parametr 14.30 Wybér jednostki Al1.
16.31 RO status (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FDIO-01) -
Patrz parametr 714.31 Stan RO.
16.31  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms

Al1

Patrz parametr 14.31 Wzmocnienie filtru Al1.
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16.32  Czas filtru Al1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.32 Czas filtru Al1.
16.33  Min. Al1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.33 Min. Al1. \
16.34  Zrédio RO1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne
Patrz parametr 14.34 Zrédio RO1.
16.34  Maks. Al1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.34 Maks. Al1. \
16.35  Opdznienie Wt. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00 s
RO1 Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wt. RO1.
16.35  Al1 skal. do min. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000
Al1 Patrz parametr 14.35 Al1 skal. do min. Al1.
16.36  Opodznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO1 Patrz parametr 14.36 Opdznienie WYt. RO1.
16.36  Al1 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al1 Patrz parametr 14.36 Al1 skal. do maks. Al1.
16.37  Zrédio RO2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) Nieaktywne
Patrz parametr 14.37 Zrédfo RO2.
16.38  Opdznienie WE. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00s
RO2 Patrz parametr 714.38 Opdznienie Wt. RO2.
16.39  Opdbznienie WYt. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-01 lub FDIO-01) 0,00 s
RO2 Patrz parametr 14.39 Opdznienie WYt. RO2.
16.41  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
Al2 Patrz parametr 14.41 Warto$¢ aktualna Al2.
16.42  Wartos¢ (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
skalowana Al2 Patrz parametr 14.42 Warto$c skalowana Al2.
16.43  Wymuszenie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci Al2 Patrz parametr 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
16.44  Pozycja (Widoczny, gdy 16.01 Typ modufu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
przetgcznika HW | Patrz parametr 14.44 Pozycja przetgcznika HW Al2.
Al2
16.45  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) mA
Al2 Patrz parametr 14.45 Wybor jednostki Al2.
16.46  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 1ms
Al2 Patrz parametr 14.46 Wzmocnienie filtru Al2.
16.47  Czas filtru Al2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.47 Czas filtru Al2.
16.48  Min. Al2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modufu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.48 Min. Al2. \%
16.49  Maks. Al2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.49 Maks. Al2. \
16.50  Al2 skal. do min. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modufu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000
Al2 Patrz parametr 14.50 AI2 skal. do min. Al2.
16.51  Al2 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,000
Al2 Patrz parametr 14.51 Al2 skal. do maks. Al2.
16.56  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) -
Al3 Patrz parametr 14.56 Warto$¢ aktualna Al3.
16.57  Wartos¢ (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) -
skalowana AI3 Patrz parametr 14.57 Warto$c skalowana Al3.
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16.58  Wymuszenie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 0,000 mA
wartosci AI3 Patrz parametr 14.58 Wymuszenie wartosci Al3.
16.59  Wybor (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) -
wymuszenia AO Patrz parametr 14.59 Wybér wymuszenia AO.
16.60  Wybor jednostki (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) mA
Al3 Patrz parametr 14.60 Wybér jednostki Al3.
16.61  Wzmocnienie filtru | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 1ms
Al3 Patrz parametr 14.61 Wzmocnienie filtru Al3.
16.62  Czas filtru AI3 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 0,100 s
Patrz parametr 14.62 Czas filtru Al3.
16.63  Min. Al3 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 0,000 mA lub
Patrz parametr 14.63 Min. Al3. \
16.64  Maks. Al3 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 10,000 mA lub
Patrz parametr 14.64 Maks. Al3. \
16.65  Al3 skal. do min. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 0,000
Al3 Patrz parametr 14.65 Al3 skal. do min. Al3.
16.66  Al3 skal. do maks. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11) 100,000
Al3 Patrz parametr 14.66 Al3 skal. do maks. Al3.
16.71  Wybor (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 00b
wymuszenia AO Patrz parametr 14.71 Wyb6r wymuszenia AO.
16.76  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) -
AO1 Patrz parametr 14.76 Warto$¢ aktualna AO1.
16.77  Zrédio AOT (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) Zero
Patrz parametr 14.77 Zrédto AO1.
16.78  Wymuszenie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
wartosci AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszenie wartosci AO1.
16.79  Czas filtru AO1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.79 Czas filtru AO1.
16.80  Min. zrédta AO1 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,0
Patrz parametr 14.80 Min. zrédta AO1.
16.81  Maks. zrédta AO1 | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 100,0
Patrz parametr 14.81 Maks. Zzrédta AO1.
16.82  AOT1 zmin. zr. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 0,000 mA
AO1 Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AO1.
16.83 AOT z maks. zr. (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FIO-11 lub FAIO-01) 10,000 mA
AO1 Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AO1.
16.86  Warto$¢ aktualna | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) -
AO2 Patrz parametr 14.86 Warto$¢ aktualna AO2.
16.87  Zrédio AO2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) Zero
Patrz parametr 14.87 Zrédto AO2.
16.88  Wymuszenie (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 0,000 mA
wartosci AO2 Patrz parametr 14.88 Wymuszenie wartosci AO2.
16.89  Czas filtru AO2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 0,100 s
Patrz parametr 14.89 Czas filtru AO2.
16.90  Min. zrédta AO2 (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 0,0
Patrz parametr 14.90 Min. zrédta AO2.
16.91  Maks. zrédta AO2 | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 100,0

Patrz parametr 14.91 Maks. Zrédta AO2.
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16.92  Wyj. AO2z min. zr. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 0,000 mA
AO2 Patrz parametr 14.92 Wyj. AO2 z min. zr. AO2.
16.93 Wyj. AO2 z maks. | (Widoczny, gdy 16.01 Typ modutu 3 = FAIO-01) 10,000 mA
zr. AO2 Patrz parametr 14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2.
19 Tryb pracy Wybor lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania i
trybdw pracy.
Patrz tez sekcja Tryby dziatania przemiennika czestotliwo$ci
(na stronie 23).
19.01  Aktualny tryb Wyswietla uzywany obecnie tryb pracy. -
pracy Patrz parametry 19.11...19.14.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Zero Brak. 1
Warto$¢ zadana Sterowanie predkosciag (w trybie sterowania silnikiem DTC). |2
Moment Sterowanie momentem (w trybie sterowania silnikiem DTC). |3
Min. Przetacznik momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci | 4
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang
momentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.), a nastgpnie
wybiera mniejszg wartosé.
Maks. Przetacznik momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci | 5
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang
momentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.), a nastgpnie
wybiera wigkszg wartosé.
Dodaj Warto$¢ wyjsciowa kontrolera predkosci jest dodawana do 6
wartos$ci zadanej momentu.
Napigcie Sterowanie napigciem DC. 7
Skalarne (Hz) Sterowanie czestotliwoscig w trybie skalarnego sterowania 10
silnikiem.
Skalarne (obr./min) | Sterowanie predkos$cig w trybie skalarnego sterowania silni- | 11
kiem.
Wymuszone Silnik w trybie magnesowania. 20
magn.
19.11  Wybdr Zew1/Zew2 | Zrédio wyboru zewnetrznego miejsca sterowania Zew1
ZEW1/ZEW2.
0=ZEW1
1=ZEW2
Zew1 ZEW1 (wybér na state). 0
Zew2 ZEW2 (wybér na state). 1
FBAAMCW bit 11 | Bit 11 stowa sterowania odebrany za posrednictwem inter- 2
fejsu magistrali komunikacyjnej A.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit5). | 8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 12

niach, bit 1).
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EFB MCW bit 11

Bit 11 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu wbu-
dowanej magistrali komunikacyjne;j.

32

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

19.12

Tryb sterowania
Zew1

Woybiera tryb pracy dla zewnegtrznego miejsca sterowania
ZEWA1.

Predkosc

Zero

Brak.

1

Predkosé

Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa
fancucha warto$ci zadanej predkosci).

2

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa fan-
cucha wartosci zadanej momentu).

Minimum

Kombinacja opcji Predkos$¢ i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.
zad. mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera mniejszg warto$c.
Jesli biad predkosci jest ujemny, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad pred-
kosci bedzie ponownie dodatni. Chroni to przemiennik czesto-
tliwosci przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w
sterowaniu momentem obcigzenie zostanie utracone.

Maksimum

Kombinacja opcji Predkosc i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkos$ci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.
zad. mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera wigkszg wartos¢.
Jesli blad predkosci jest dodatni, przemiennik czestotliwos$ci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad pred-
kosci bedzie ponownie ujemny. Chroni to przemiennik czesto-
tliwosci przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w
sterowaniu momentem obcigzenie zostanie utracone.

Dodaj

Kombinacja opcji Predkosc i Moment: Selektor momentu
dodaje warto$¢ wyjsciowa tancucha wartosci zadanej predko-
$ci do wyjscia tancucha wartos$ci zadanej momentu.

Napiecie

(Tylko jednostki sterujgce typu BCU) Sterowanie napieciem
DC. Uzywana warto$¢ zadana momentu to 29.071 Torque ref
DC voltage control (warto$¢ wyjéciowa tancucha wartosci
zadanej napigcia DC).

19.14

Tryb sterowania
Zew2

Woybiera tryb pracy dla zewnegtrznego miejsca sterowania
ZEW?2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 19.12 Tryb sterowa-
nia Zew1.

Predkosc¢

19.16

Tryb sterowania
lokalnego

Woybiera tryb pracy dla sterowania lokalnego.

Predkosc

Predkosé¢

Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa
fancucha wartosci zadanej predkosci).

0

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa tan-
cucha wartosci zadanej momentu).

-
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19.17  Blokada ster. Wiaczal/wytacza mozliwos¢ sterowania lokalnego (przyciski Nie
lokalnego Start i Stop na panelu sterowania oraz sterowanie lokalne w
programie komputerowym).
OSTRZEZENIE! Przed wylgczeniem sterowania lokal-
A nego nalezy sie upewni¢, ze panel sterowania nie jest
wymagany do zatrzymania przemiennika czestotliwo-
Sci.
Nie Sterowanie lokalne wiaczone. 0
Tak Sterowanie lokalne wylgczone. 1
19.20  Jedn. zad. ster. Wybiera typ warto$ci zadanej dla trybu skalarnego sterowania | Obr./min
skalarnego silnikiem.
Patrz réwniez Tryby dziatania przemiennika czestotliwo$ci
(str. 23) i parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem.
Hz Hz. Warto$¢ zadana jest pobierana z parametru 28.02 Wyj- 0
Scie rampy w. zad. czest. (warto$¢ wyjéciowa tancucha stero-
wania czestotliwoscia).
Obr./min Obr./min. Warto$¢ zadana jest pobierana z parametru 23.02 |1
W. zad. predko$ci po ramp. (warto$¢ zadana predkosci po
okresleniu rampy i krzywej).
20 Start/stop/kierunek | Wybor zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz
zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu dodat-
niej/lujemnej wartosci zadanej.
Wigcej informacji o miejscach sterowania przedstawiono w
sekcji Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 20).
20.01  Komendy Zew1 Wybiera zrédto polecenia uruchomienia, zatrzymania i kie- We1: start;
runku dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1). We2: kierunek
Patrz tez parametry 20.02...20.05.
Nie wybrano Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu. 0
We1: start Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr | 1
20.03 Zrodto We1 Zew1. Zmiany stanu bitéw zrodta sg inter-
pretowane w nastepujgcy sposob:
Stan zrédta 1 (20.03) Polecenie
0->1(20.02 = Zbocze)
1(20.02 = Poziom) Start
0 Stop
We1: start; We2: Zrodto okreslone przez parametr 20.03 Zrédio Wet Zew1 jest 2

kierunek

sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.04 Zr6-
dfo We2 Zew1 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta
sg interpretowane w nastepujacy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.03) | Stan zrédta 2 (20.04) | Polecenie
0 Dowolny Stop
_ Start do
0-1> 12(022.20? ; Zb'ocze) 0 przodu
(20.02 = Poziom) 1 Start do tylu
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We1: st. w przéd;
We2: st. w tyt

Zrédio okreslone przez parametr 20.03 Zrodto We1 Zew jest | 3

sygnatem startu do przodu. Zr6dto okreslone przez parametr
20.04 Zrodto We2 Zew1 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrédta 1 (20.03)

Stan zrodta 2 (20.04)

Polecenie

0

0

Stop

0->1(20.02 = Zbocze)

0

Start do
przodu

1(20.02 = Poziom)

0->1(20.02 = Zbocze)

0 1 (20.02 = Poziom)

Start do tytu

1 1 Stop

We1P: start; We2:
stop

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.03 Zrédto We1 Zew1 i 20.04 Zrédto We2 Zew1. Zmiany
stanu bitéw zrodia sg interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Polecenie
Start
Stop

Stan zrodta 1 (20.03) | Stan zrédta 2 (20.04)
0->1 1
Dowolny 0

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.

We1P: start; We2:
stop; We3: kier.

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.03 Zrédio We1 Zew1 i 20.04 Zrédio We2 Zew1. Zrédio
okreslone przez parametr 20.05 Zrédio We3 Zew1 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane w
nastepujacy sposob:

Stan zrédta 1
(20.03)

Stan zrédta 2
(20.04)

Stan zrodta 3
(20.05)

Polecenie

0->1

1

0

Start do

przodu
Start do tytu
Stop

0->1
Dowolny 0

1 1
Dowolny

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.

We1P: st. w przéd;
We2P: st. w tyt;
We3: stop

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.03 Zrédio Wet Zew1, 20.04 Zrédio We2 ZewT i 20.05 Zré-
dfo We3 Zew1. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane
w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Dowolny 1 Start do
przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tytu
Dowolny Dowolny 0 Stop

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze

wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.

Panel sterowania

Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania.
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Magistrala Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera komunika- 12
komunikacyjna A | cyjnego A.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
Wbudowana Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudowanej | 14
magistrala magistrali komunikacyjnej.
komunikacyjna Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
tacze M/F Polecenia startu i stopu sg pobierane z innego przemiennika | 15
czestotliwosci za pomocg fgcza miedzy przemiennikami nad-
rzednym i podrzednym.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
Program Komendy startu i stopu sg pobierane ze stowa sterowania 21
aplikacyjny programu aplikacyjnego (parametr 06.02 Stowo sterowania
aplikacji).
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
ATF Zarezerwowane. 22
Kontroler DDCS Komendy startu i stopu sg pobierane z zewngtrznego kontro- | 16
lera DDCS.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
20.02  Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca stero- | Zbocze
ZewT wania ZEW1 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy
parametr 20.07 Komendy Zew1 ma ustawiong warto$¢ We1:
start, We1: start; We2: kierunek, We1: st. w przéd; We2: st. w
tyt lub Panel sterowania.
Zbocze Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.03  Zrédio Wel Zew1 | Wybiera zrodto 1 dla parametru 20.07 Komendy Zew1. DI1
Nie wybrano 0 (zawsze wytgczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wiaczone). 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). | 7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
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20.04

Zrédio We2 Zew1

Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.071 Komendy Zew1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo We1
ZewT.

Di2

20.05

Zrédfo We3 Zew1

Woybiera zrédto 3 dla parametru 20.07 Komendy Zew1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo We1
ZewT.

Nie wybrano

20.06

Komendy Zew?2

Woybiera zrédio polecen uruchomienia, zatrzymania i kierunku
dla zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).
Patrz tez parametry 20.07...20.10.

Nie wybrano

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.

We1: start

Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr
20.08 Zrodto We1 Zew?2. Zmiany stanu bitdéw zrodta sg inter-
pretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) Polecenie

0->1 (20.07 = Zbocze)

1(20.07 = Poziom) Start

0 Stop

-

We1: start; We2:
kierunek

Zrédfio okreslone przez parametr 20.08 Zrédio Wel Zew2 jest
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.09 Zré-
dto We2 Zew2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta
sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie

0 Dowolny Stop

Start do

0->1(20.07 = Zbocze) 0 przodu

1(20.07 = Poziom) 1 Start do tylu

We1: st. w przdd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.08 Zrédio We1 Zew?2 jest
sygnatem startu do przodu. Zrédto okreslone przez parametr
20.09 Zrédio We2 Zew? jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrodia sg interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie

0 0 Stop

0->1(20.07 = Zbocze)
1(20.07 = Poziom)

Start do

0 przodu

0->1(20.07 = Zbocze)

0 1(20.07 = Poziom)

Start do tytu

1 1 Stop

We1P: start; We2:

stop

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrédio Wet Zew2 i 20.09 Zrédio We2 Zew?2. Zmiany
stanu bitéw zrodia sg interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09)| Polecenie
0->1 1 Start
Dowolny 0 Stop

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew2.
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We1P: start; We2:
stop; We3: kier.

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrédio We1 Zew2 i 20.09 Zrédio We2 Zew?2. Zrddto
okreslone przez parametr 20.10 Zrédio We3 Zew?2 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitow zrédta sg interpretowane w
nastepujacy sposob:

Stan zrodta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrodta 3
(20.08) (20.09) (20.10)

0->1 1 0

Polecenie

Start do
przodu

Start do tytu
Stop

0->1 1 1
Dowolny 0

Dowolny

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew2.

5

We1P: st. w przod;
We2P: st. w tyt;
We3: stop

Zrodta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrédto We1 Zew2, 20.09 Zrédio We2 Zew2 i 20.10 Zré-
dfo We3 Zew2. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane
w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 2
(20.09)

Stan zrédta 3
(20.10)

Stan zrodta 1

(20.08) Polecenie

Start do
przodu

Start do tytu
Stop

0->1 Dowolny 1

0->1 1
Dowolny 0

Dowolny
Dowolny

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew?2.

Panel sterowania

Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania.

1"

Magistrala
komunikacyjna A

Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera komunika-
cyjnego A.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew2.

12

Wbudowana
magistrala
komunikacyjna

Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudowanej
magistrali komunikacyjnej.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew?2.

14

tacze M/F

Polecenia startu i stopu sg pobierane z innego przemiennika
czestotliwos$ci za pomocg fgcza miedzy przemiennikami nad-
rzednym i podrzednym.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew2.

15

Program
aplikacyjny

Komendy startu i stopu sg pobierane ze stowa sterowania
programu aplikacyjnego (parametr 06.02 Sfowo sterowania
aplikacji).

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew2.

21

ATF

Zarezerwowane.

22
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Kontroler DDCS Komendy startu i stopu sg pobierane z zewnetrznego kontro- | 16
lera DDCS.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.07 Typ
wyzw. startu Zew?2.
20.07  Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca stero- | Zbocze
Zew?2 wania ZEW2 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy
parametr 20.06 Komendy Zew2 ma ustawiong wartos¢ We1:
start, We1: start; We2: kierunek, We1: st. w przod; We2: st. w
tyt lub Panel sterowania.
Zbocze Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.08 Zrédio Wet Zew2 | Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.06 Komendy Zew2. Nie wybrano
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo We1
ZewT.
20.09  Zrédio We2 Zew2 | Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.06 Komendy Zew2. Nie wybrano
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo We1
ZewT.
20.10  Zrédio We3 Zew2 | Wybiera zrédto 3 dla parametru 20.06 Komendy Zew2. Nie wybrano
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo We1
ZewT.
20.11 Tryb zatrz. wyt. Woybiera sposob zatrzymania silnika, gdy wytaczono sygnat Wybieg
zezw. na bieg zezwolenia na bieg. (95.20 b10)
Zrédto sygnatu zezwolenia na bieg jest wybierane przez para-
metr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.
Wybieg Zatrzymanie przez wytgczenie potprzewodnikéw wyjsciowych | 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec mecha-
A niczny, nalezy upewni¢ sie, ze zwalnianie wybiegiem
do zatrzymania jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Patrz 1
grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci, str. 237.
Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79i |2
30.20).
20.12  Zrédio zezwolenia | Wybiera zrédto zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg. DIIL
na bieg 1 Jesli sygnat zezwolenia na bieg jest wytgczony, przemiennik | (95.20 b10);
czestotliwosci nie uruchomi sie. Jesli urzadzenie jest juz uru- | Wybrano
chomione, przemiennik czestotliwosci zatrzyma sie zgodnie z | (95.20 b5);
ustawieniami parametru 20.711 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg. | DI5 (95.20 b9)
1 = Sygnat zezwolenia na bieg jest wigczony.
Uwaga: Ostrzezenie informujgce o tym, Zze brakujacy sygnat
moze zosta¢ zablokowany przy uzyciu parametru 20.30 Fun.
ostrz. sygn. zezwol..
Patrz tez parametr 20.19 Zrédfo zezwolenia na start.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6




216 Parametry

Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

DI6

Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5).

7

DIO1

Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie-
niach, bit 0).

10

DIO2

Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie-
niach, bit 1).

1"

FBAAMCW bit 3

Bit 3 stowa sterowania odebrany za pos$rednictwem interfejsu

magistrali komunikacyjnej A.

30

EFB MCW bit 3

Bit 3 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu wbu-
dowanej magistrali komunikacyjnej.

32

DIIL

Wejscie DIIL (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 15).

33

Zrédto aktywnego
sterowania MCW
bit 3

Bit 3 stowa sterowania odebrany z aktywnego zrédta sterowa-

nia.
Uwagi:

» Jesli przemiennik czestotliwos$ci dziata w trybie sterowania
przez magistrale komunikacyjng, wytaczenie bitu 3 spowo-

duje usunigcie zaréwno sygnatu zezwolenia na start, jak i
sygnatu zezwolenia na bieg. W takiej sytuaciji tryb zatrzy-
mania jest okreslany przy uzyciu parametru 20.17 Tryb
zatrz. wyt. zezw. na bieg lub 21.03 Tryb zatrzymania —
zaleznie od wyzszego priorytetu danego trybu. Kolejno$¢
trybéw zatrzymania wedtug priorytetu — od najwyzszego
do najnizszego — to Wybieg — Limit momentu — Rampa.
« Jesli aktywnym zrodiem jest panel sterowania, program

komputerowy lub interfejs we/wy przemiennika czestotliwo-

$ci, sygnat zezwolenia na bieg jest zawsze wigczony.

34

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

20.19

Zrédio zezwolenia
na start

Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na start.
1 = Wigczanie zezwolenia.
Jesli sygnat zezwolenia na start jest wytgczony, polecenie

startu nie zostanie odebrane przez przemiennik. (Wytaczenie

sygnatu podczas pracy przemiennika czestotliwosci nie spo-

woduje jego zatrzymania).

Uwagi:

» Jesli polecenie startu wyzwalane przez poziom jest wia-
czone podczas wigczania sygnatu zezwolenia na start,

przemiennik czestotliwo$ci nie zostanie uruchomiony. (Aby

przemiennik czestotliwos$ci zostat uruchomiony, sygnat
startu wyzwalany przez zbocze musi zosta¢ wtgczony

ponownie). Patrz parametry 20.02 Typ wyzw. startu Zew1,

20.07 Typ wyzw. startu Zew2 i 20.29 Typ wyzw. lokalnego
uruch..

« Ostrzezenie informujgce o tym, ze brakujgcy sygnat moze
zosta¢ zablokowany przy uzyciu parametru 20.30 Fun.
ostrz. sygn. zezwol.

Patrz tez parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.

Wybrano

Nie wybrano

0.

Wybrano

1.

DI

Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0).

DI2

Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1).

DI3

Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2).

Di4

Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3).

DI5

Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4).

DI6

Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 5).

~N| O O B W N | O
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DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
DIIL Wejécie DIIL (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 15). 30
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
20.23 Wt dodatniej wart. | Wybiera zrédto polecenia zezwolenia na prace z predkoscig | Wybrano

zad. predkosci

20.23 Wt. dodatniej wart.
zad. predkosci

20.24 Wt ujemnej wart. zad.
predkosci

23.01 W.zad.predkosci przed

01.01 Uzyta predko$¢ silnika

dodatnig.

1 = Zezwolenia na predko$¢ dodatnig wigczone.

0 = Zezwolenia na predkos¢ dodatnig interpretowane jako
zerowa warto$¢ zadana predkosci. Na ponizszej ilustraciji
parametr 23.01 W.zad.predko$ci przed ramp. zostaje usta-
wiony na zero po skasowaniu sygnatu zezwolenia na pred-
ko$¢ dodatnia.

Dziatania w réznych trybach sterowania:

Sterowanie predkos$cia: warto$¢ zadana predkosci jest usta-
wiana na zero i silnik zwalnia zgodnie z aktywng rampg zwal-
niania. Przemiennik czestotliwosci kontynuuje modulowanie.
Kontroler nagtego przyspieszenia uniemozliwia dodatkowym

warunkom momentu uruchamianie silnika w kierunku dodat-
nim.

Sterowanie momentem: kontroler nagtego przyspieszenia
monitoruje kierunek obrotéw silnika.

[

1

—

| |
ramp. | |
| |
. L

N

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
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20.24 Wt ujemnej wart. | Wybiera zrodto polecenia zezwolenia na prace z predkoscig | Wybrano

zad. predkosci

ujemna. Patrz parametr 20.23 Wt. dodatniej wart. zad. pred-
kosci.

20.25 Wt biegu

Woybiera zrédto sygnatu zezwolenia na bieg prébny.

Nie wybrano

probnego (Zrédta sygnatow zezwolenia na bieg probny sg wybierane
przez parametry 20.26 Zrodto startu biegu probn. 1i20.27
Zrédto startu biegu prébn. 2).
1 = Zezwolenia na bieg prébny wigczone.
0 = Zezwolenia na bieg prébny wytaczone.
Uwaga: Bieg probny moze by¢ wigczony tylko wtedy, gdy nie
jest aktywne polecenie startu z zewnetrznego miejsca stero-
wania. Z drugiej strony jesli bieg probny jest juz wigczony, nie
mozna uruchomi¢ przemiennika czestotliwosci z zewnetrz-
nego miejsca sterowania (oprécz polecen ruchu powolnego z
magistrali komunikacyjnej).
Patrz sekcja Bieg prébny (str. 60).
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
20.26  Zrédlo startu biegu | Jesli wigczane przez parametr 20.25 WA. biegu prébnego, Nie wybrano
proébn. 1 wybiera zrédto aktywaciji funkcji biegu prébnego 1. (Funkcja
biegu prébnego 1 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez
magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).
1 = Bieg prébny 1 aktywny.
Uwaga: Jesli aktywny jest bieg probny 1 i 2, pierwszenstwo
ma bieg prébny aktywowany jako pierwszy.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
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20.27

Zrédfo startu biegu
prébn. 2

Jesli wtgczane przez parametr 20.25 WA. biegu probnego,
wybiera zrédto aktywaciji funkcji biegu prébnego 2. (Funkcja
biegu prébnego 2 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez
magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).
1 = Bieg prébny 2 aktywny.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.26 Zrédfo startu
biegu probn. 1.

Uwaga: Jesli aktywny jest bieg prébny 1 i 2, pierwszenstwo
ma bieg prébny aktywowany jako pierwszy.

Nie wybrano

20.29

Typ wyzw.
lokalnego uruch.

Definiuje, czy sygnat startu dla sterowania lokalnego (na przy-
ktad panelu sterowania lub programu komputerowego) jest
wyzwalany zboczem, czy poziomem.

Zbocze

Zbocze

Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze.

Poziom

Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom.

20.30

Fun. ostrz. sygn.
zezwol.

Blokuje ostrzezenia dotyczace sygnatu zezwolenia (na przy-
ktad zwigzane z sygnatem zezwolenia na bieg, sygnatem
zezwolenia na start). Ten parametr zapobiega wystgpieniu
nadmiernej liczby tych ostrzezen w dzienniku zdarzen.
Zawsze gdy bit tego parametru ma ustawiong wartos¢ 1,
odpowiednie ostrzezenie jest blokowane. Oznacza to, ze
ostrzezenie nie jest generowane, nawet jesli sygnat zostanie
wytgczony.

Bity tej wartosci binarnej odpowiadaja nastepujacym ostrze-
zeniom:

00b

Bit Nazwa

Ostrzezenie

0 Aktywuj uruchomienie

AFEA Brak sygnatu wtgczania startu

=

Zezwolenie na bieg 1

AFEB Brak zezwolenia na bieg

2...15 |Zarezerwowane

00b...11b

Blokowanie ostrzezen ,brak sygnatu zezwolenia”.
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21 Tryb start/stop

Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybor
zrédta sygnatu; ustawienia magnesowania DC; wybor trybu
automatycznego fazowania.

21.01  Tryb startu

Woybiera funkcje startu silnika dla trybu sterowania silnikiem
DTC, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma
ustawiong warto$¢ DTC.

Uwagi:

* Funkcja startu dla trybu skalarnego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomoca parametru 21.19 Tryb skalar-
nego startu.

« Uruchomienie obracajgcego sie silnika nie jest mozliwe,
jesli wybrano magnesowanie DC (Szybki lub Staty czas).

« W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi i synchronicz-
nych silnikdw reluktancyjnych nalezy uzy¢ trybu startu
Automatyczny.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Magnesowanie DC (na

str. 68).

Automatyczny

Szybki

Przemiennik czestotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lany automatycznie i wynosi zazwyczaj od 200 ms do 2 s w
zaleznosci od rozmiaru silnika. Nalezy wybrac¢ ten tryb, jesli
wymagany jest wysoki moment rozruchowy.

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lony przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb
nalezy wybrag, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizo-
wany ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawie-
nie gwarantuje rowniez najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania jest wystar-
czajgco dhugi.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu magne-

sowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie zostato
ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment rozru-
chowy jest niezbedny, nalezy sie upewnic, ze staty czas
magnesowania jest wystarczajaco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.

Automatyczny

Automatyczny start w wigkszos$ci przypadkéw gwarantuje
optymalne uruchomienie silnika. Obejmuje on funkcje startu
lotnego (uruchomienie obracajgcego sie silnika) i funkcje
automatycznego ponownego uruchomienia (zatrzymany silnik
mozna natychmiast ponownie uruchomi¢ bez oczekiwania na
wygashniecie jego strumienia). Program sterowania silnikiem
przemiennika czestotliwosci identyfikuje strumien, jak réwniez
stan mechaniczny silnika i uruchamia silnik natychmiast w
kazdych warunkach.

Lotny start

Ta metoda jest przeznaczona wytacznie dla silnikow asyn-
chronicznych i jest zoptymalizowana dla zastosowan, w kt6-
rych przemiennik czestotliwo$ci musi by¢ uruchamiany przy
obracajgcym sie silniku i wysokich czestotliwosciach (powyzej
150 Hz).
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21.02 Czas Definiuje czas magnesowania wstepnego, gdy: 500 ms
magnesowania « parametr 21.01 Tryb startu ma ustawiong warto$¢ Stafy

czas (w trybie sterowania silnikiem DTC), lub
« parametr 21.19 Tryb skalarnego startu ma ustawiong war-

toé¢ Stafy czas (w trybie skalarnego sterowania silnikiem).
Po poleceniu startu przemiennik czestotliwosci automatycznie
magnesuje wstepnie silnik przez okreslony czas. W celu
zapewnienia petnego namagnesowania nalezy ustawic te
warto$¢ na takg sama lub wyzszg jak stata czasu wirnika.
Jesli warto$¢ ta nie jest znana, nalezy uzy¢ orientacyjnej war-
tosci podanej w ponizszej tabeli:

Znamionowa moc silnika | Staly czas .
namagnesowania
<1kW >50do 100 ms
Od 1 do 10 kW > 100 do 200 ms
Od 10 do 200 kW > 200 do 1000 ms
Od 200 do 1000 kW > 1000 do 2000 ms

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

0...10000 ms Staty czas magnesowania DC. 1=1ms

21.03  Tryb zatrzymania | Wybiera sposob zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia | Wybieg
stopu.

Dodatkowe hamowanie jest mozliwe po wybraniu hamowania
strumieniem (patrz parametr 97.05 Hamowanie strumieniem).
Uwaga: Ten parametr nie dziata na przemiennik podrzedny w
konfiguracji nadrzedny/podrzedny.

Wybieg Zatrzymanie przez wytgczenie pétprzewodnikéw wyjsciowych | 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec mecha-
A niczny, nalezy upewnic sie, ze zwalnianie wybiegiem
do zatrzymania jest bezpieczne.

Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampa zwalniania. Patrz 1
grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci, str. 237.

Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79 2
i 30.20).
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21.04  Tryb zatrzymania | Wybiera sposob zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia | Zatrzymanie
awaryjnego awaryjnego zatrzymania. wg rampy
Zrédio sygnatu awaryjnego zatrzymania jest wybierane przez | (Off1); Zatrzy-
parametr 21.05 Zrédlo zatrzymania awar.. manie wybie-
giem (Off2)
(95.20 b1);
Zatrz. wg
rampy awar.
(Off3)
(95.20 b2)
Zatrzymanie wg Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 0
rampy (Off1) + 1= Normalna praca.
« 0= Normalne zatrzymanie zgodnie ze standardowg rampg
zwalniania zdefiniowang dla okreslonego typu wartosci
zadanej (patrz sekcja Rampy wartosci zadaneyj, str. 46). Po
zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci mozna go uru-
chomi¢ ponownie, usuwajgc sygnat zatrzymania awaryj-
nego i zmieniajac sygnat startu z wartosci 0 na 1.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.
0 = Uruchamianie niedozwolone.
Zatrzymanie Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 1
wybiegiem (Off2) |+ 1 = Normalna praca.
» 0 = Zatrzymanie wybiegiem. Przemiennik czestotliwosci
mozna uruchomi¢ ponownie, przywracajac sygnat blokady
uruchamiania i zmieniajgc sygnat startu z wartosci 0 na 1.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.
* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
Zatrz. wg rampy Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 2
awar. (Off3) + 1 =Normalna praca.
» 0= Zatrzymanie zgodnie z rampg zatrzymania awaryjnego
zdefiniowang w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.
Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci mozna go
uruchomi¢ ponownie, usuwajgc sygnat zatrzymania awa-
ryjnego i zmieniajgc sygnat startu z wartosci 0 na 1.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.
0 = Uruchamianie niedozwolone.
21.05  Zrédio Woybiera zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania. Tryb stopu | Nieaktywne
zatrzymania awar. | jest wybierany przez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awa- | (prawda); DI4
ryjnego. (95.20 b1,
0 = Zatrzymanie awaryjne aktywne 95.20 b2)
1 = Normalna praca
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Aktywne (fatsz) 0. 0
Nieaktywne 1. 1
(prawda)
DIIL Wejscie DIIL (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 15). 2
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit4). |7




Parametry 223

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). | 8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 12
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
21.06  Limit predko$ci Definiuje limit predkosci zerowej. Silnik jest zatrzymywany 30,00 obr./min
zerowej zgodnie z rampa predkosci (gdy wybrano zatrzymanie zgod-
nie z rampa) do osiggnigcia zdefiniowanego limitu predkosci
zerowej. Po opdznieniu predkosci zerowej silnik zwalnia
wybiegiem do zatrzymania.
0,00... Limit predkosci zerowej. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
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21.07

Opoz. predkosci
zerowej

Definiuje op6znienie dla funkcji opdznienia predkosci zero-
wej. Funkcja jest uzywana w aplikacjach, w przypadku kt6-
rych wymagane jest ptynne i szybkie ponowne uruchomienie.
Podczas opdznienia przemiennik czestotliwosci zna doktadng
pozycjg wirnika.

Bez opéznienia predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos¢ silnika
spada ponizej warto$ci parametru 27.06 Limit predkos$ci zero-
wej, modulacja inwertera zostaje zatrzymana i silnik zwalnia
do zatrzymania.

Wartos¢ zadana

Kontroler predkosci wytaczony:
silnik zwalnia do zatrzymania.

21.06 Limit predko$ci zerowej

Czas

Z op6znieniem predkos$ci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos$¢ silnika
spada ponizej wartos$ci parametru 27.06 Limit predkos$ci zero-
wej, aktywuje sie funkcja opdznienia predkosci zerowej. Pod-
czas opo6znienia funkcja podtrzymuje dziatanie kontrolera
predkosci: inwerter moduluje, silnik jest magnesowany, a
przemiennik czestotliwosci jest przygotowany do szybkiego
ponownego uruchomienia. Opoéznienie predkosci zerowej
moze by¢ uzywane np. razem z funkcjg biegu prébnego.

Warto$¢ zadana

Kontroler predkosci pozostaje
aktywny. Silnik zmniejsza
predkos$¢ do rzeczywistej
predkosci zerowej.

--------- - - - - - - 21.06 Limit predko$ci

Opoznienie Czas

0Oms

0...30000 ms

Opéznienie predkosci zerowe;j.

1=1ms
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21.08  Sterowanie Aktywuje/dezaktywuje funkcje trzymania DC i magnesowania | 0000b
pradem DC dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie DC (str. 68).
Uwagi:
« Te funkcje sg dostepne tylko w przypadku sterowania pred-
koscig w trybie sterowania silnikiem DTC (patrz strona 23).
» Magnesowanie DC powoduje nagrzewanie silnika. W
zastosowaniach, w ktérych wymagane sa diugie czasy
magnesowania DC, nalezy uzywac¢ silnikow wentylowa-
nych zewnetrznie. Jesli okres magnesowania DC jest
dtugi, magnesowanie DC nie moze zapobiec obracaniu
walu silnika, jesli silnik ma state obcigzenie.
Bit Wart.
0 1 = Wigczenie trzymania DC. Patrz sekcja Trzymanie DC (str. 69).
Uwaga: Funkcja trzymania DC nie ma zadnego wptywu, jesli sygnat startu jest
wylgczony.
1 1 = Wigczanie magnesowania dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie dodatkowe
(str. 69).
Uwaga: Magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybranym trybem
zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Opcje magnesowania DC. 1=1
21.09  Trzymanie Definiuje predkos¢ trzymania DC. Patrz parametr 271.08 Ste- | 5,00 obr./min
predkosci DC rowanie pradem DC i sekcja Trzymanie DC (str. 69).
0,00...1000,00 Predkos$¢ trzymania DC. Patrz par.
obr./min 46.01
21.10  Wart. zadana Definiuje prad trzymania DC jako procentowg warto$¢ pradu | 30,0%
pradu DC znamionowego silnika. Patrz parametr 21.08 Sterowanie pra-
dem DC i sekcja Magnesowanie DC (str. 68).
0,0...100,0% Prad trzymania DC. 1=1%
21.11  Czas Definiuje czas, przez jaki magnesowanie dodatkowe jest Os
magnesowania aktywne po zatrzymaniu silnika. Prgd magnesowania jest
dodatk. okreslony przez parametr 21.10 Wart. zadana pradu DC.
Patrz parametr 21.08 Sterowanie pradem DC.
0...3000 s Czas magnesowania dodatkowego. 1=1s
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21.12

Polecenie ciggtego
magnes.

Aktywuje/dezaktywuje (lub wybiera zrédto, ktére akty-
wuje/dezaktywuje) ciggte magnesowanie. Patrz sekcja
Magnesowanie ciaggte (str. 70).

Prad magnesowania mozna obliczy¢ na podstawie warto$ci

zadanej strumienia (patrz grupa parametréw 97 Sterowanie

silnikiem).

Uwagi:

« Tafunkcja jest dostgpna tylko wtedy, gdy wybranym trybem
zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampa (patrz para-
metr 21.03 Tryb zatrzymania) i tylko w przypadku sterowa-
nia predkoscig w trybie sterowania silnikiem DTC (patrz
strona 23).

» Ciggte magnesowanie powoduje nagrzewanie silnika. W
aplikacjach, w przypadku ktérych wymagane sg dtugie
czasy magnesowania, nalezy uzywaé silnikéw wentylowa-
nych zewnetrznie.

« Ciagte magnesowanie moze nie zapobiec obracaniu sie
watu silnika podczas dtugiego okresu, jesli silnik ma state
obcigzenie.

0 = Normalna praca

1 = Magnesowanie aktywne

Wiyt

Wyt

0.

0

Wh.

1.

1

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

21.13

Tryb autom.
fazowania

Wybiera sposoéb przeprowadzania automatycznego fazowa-
nia.
Patrz sekcja Automatyczne fazowanie na str. 64.

Obracanie

Obracanie

Ten tryb zapewnia najbardziej doktadne wyniki automatycz-
nego fazowania. Mozna go uzy¢ (co jest zalecane), jesli silnik
moze sie obracac i czas rozruchu nie jest krytyczny.

Uwaga: Ten tryb spowoduje obracanie silnika. Moment obcig-
zenia musi wynosi¢ mniej niz 5%.

Zatrzymanie 1

Tryb szybszy niz tryb Obracanie, ale nie tak doktadny. Silnik
nie bedzie sie obracaé.

Zatrzymanie 2

Alternatywny tryb automatycznego fazowania w stanie spo-
czynku, ktéry moze by¢ uzywany, jesli nie mozna uzy¢ trybu
Obracanie, a tryb Zatrzymanie 1 daje btedne wyniki. Ten tryb
jest jednak znacznie wolniejszy niz tryb Zatrzymanie 1.

Obracanie
z impulsem Z

Tego trybu nalezy uzy¢, jesli sygnat impulsu zerowego enko-
dera impulsowego ma by¢ monitorowany, a inne tryby nie
daja wyniku. Silnik bedzie sie obracat do wykrycia impulsu
zerowego.
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21.14  Zrédio wej. nagrz. | Wybiera zrédto komendy wt./wyt. nagrzewania wstepnego sil- | Wyt
wstepn. nika. Patrz sekcja Nagrzewanie wstepne (str. 68).
Uwaga: Funkcja nagrzewania wstepnego silnika nie bedzie
aktywowana, jesli
* bezpieczne wyl. momentu jest aktywne,
* biad jest aktywny,
* mineta mniej niz minuta od zatrzymania lub
+ funkcja PID jest aktywna.
Nagrzewanie wstepne jest dezaktywowane, gdy przemiennik
czestotliwosci zostaje uruchomiony, i jest przestaniane przez
magnesowanie wstgpne, magnesowanie dodatkowe i magne-
sowanie state.
0 = Nagrzewanie wstegpne nieaktywne
1 = Nagrzewanie wstepne aktywne
Wiyt. 0. Nagrzewanie wstgpne jest zawsze dezaktywowane. 0
Wt 1. Nagrzewanie wstepne jest zawsze aktywowane, gdy prze- |1
miennik czestotliwosci jest zatrzymany (oprécz wymienionych
powyzej warunkow).
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
Nadzér 1 Nadzér 1 aktywny (32.01 Stan nadzoru, bit 0). 8
Nadzér 2 Nadzér 2 aktywny (32.01 Stan nadzoru, bit 1). 9
Nadzér 3 Nadzér 3 aktywny (32.01 Stan nadzoru, bit 2). 10
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
21.16  Prad nagrz, Okresla prad nagrzewania wstgpnego podawany na silnik, 0,0%
wstepnego gdy zrodio okreslone parametrem 21.14 Zrédfo weyj. nagrz.
wstepn. jest wigczone. Wartosé to procentowa warto$¢ pragdu
znamionowego silnika.
0,0...30,0% Prad nagrzewania wstepnego. 1=1%
21.18  Czas autom. Silnik moze zosta¢ automatycznie uruchomiony po krétkim 50s
restartowania zaniku zasilania za pomoca funkcji automatycznego ponow-
nego uruchomienia. Patrz sekcja Automatyczne restartowa-
nie (str. 82).
Gdy warto$¢ tego parametru wynosi 0,0 sekund, automa-
tyczne ponowne uruchamianie jest wytaczone. W przeciwnym
razie parametr definiuje maksymalny okres braku zasilania,
po ktérym dokonywana jest proba ponownego uruchomienia.
Nalezy pamigtac, ze ten czas obejmuje rowniez op6znienie
wstepnego tadowania DC.
OSTRZEZENIE! Funkcja automatycznie uruchamia
ponownie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje
dziatanie po przerwie w zasilaniu. Nalezy upewni¢ sie,
ze nie spowoduje to wystgpienia niebezpiecznych sytuaciji.
00s Automatyczne ponowne uruchamianie wytgczone. 0
0,1..50s Maksymalny okres braku zasilania. 1=1s
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21.19  Tryb skalarnego
startu

Wybiera funkcje startu silnika dla trybu skalarnego sterowania

silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem

ma ustawiong warto$¢ Skalarny.

Uwagi:

» Funkcja startu dla trybu sterowania silnikiem DTC jest
wybierana za pomocg parametru 21.07 Tryb startu.

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczny.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Magnesowanie DC (na

str. 68).

Normalny

Normalny

Natychmiastowy start z predkosci zerowe;j.

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstgpnego magnesowania jest okre-
$lony przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb
nalezy wybrag, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizo-
wany ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawie-
nie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania jest wystar-
czajgco dhugi.
Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywaé do uruchamiania obra-
cajgcego sie silnika.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwo$ci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu magne-

sowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie zostato
ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment rozru-
chowy jest niezbedny, nalezy sie upewnic, ze staty czas
magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.

Automatyczne

To ustawienie powinno byé uzywane w zastosowaniach,
gdzie wymagany jest start lotny (tzn. uruchomienie przy obra-
cajgcym sie silniku).

21.20 Wymusz. zatrz.
podrz. po ramp.

W przypadku przemiennika podrzednego sterowanego
momentem wymusza (lub wybiera zrédto, ktére wymusza)
przetgczenie przemiennika czestotliwosci na sterowanie pred-
koscig w przypadku polecenia zatrzymania wg rampy (Off1
lub Off3). Jest to wymagane do niezaleznego zatrzymania wg
rampy przemiennika podrzednego.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Funkcjonalno$c prze-
miennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny (na str. 33).

1 = Zatrzymanie wg rampy wymusza sterowanie predkoscig

Nie wybrano

Nie wybrano

0.

Wybrano

1.

DIIL

Wejécie DIIL (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 15).

DI1

Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0).

DI2

Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1).

DI3

Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2).

Dl4

Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3).

DI5

Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4).

DI6

Wejécie cyfrowe DI6 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5).

DIO1

Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie-
niach, bit 0).

=00 N| o g M| W N| =~ O

—y
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DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (711.02 Stan DIO po op6znie- |12
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
22 Wybor wart. Wybdr wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru
zadanej predkosci silnika.
Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 628...630.
22.01  Nieograniczona Wyswietla wyjscie bloku wyboru warto$ci zadanej predkosci. | -
w.zad. predk. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 629.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ wybranej predkosci zadane;j. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.11  Zrédfo w. zad. Woybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1. Skalowane
predkosci 1 Dwa zrédta sygnatéw mogg zostaé zdefiniowane za pomocg | Al

tego parametru i 22.12 Zrédto w. zad. predkosci 2. Zrodto
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 22.14 Wybér w. zad.
predkosci 1/2 moze zosta¢ uzyte do przetgczania pomigdzy
dwoma zrédtami. Do dwdch sygnatéw mozna tez zastosowaé
funkcje matematyczng (22.13 Funkcja w. zad. predkosci 1),
aby utworzyé warto$¢ odniesienia.

22.11
22.13
0 p—
FAE: : \ Wartos¢ zadana 1
""" — ——© 22.14
Inny — — o 0
WL} S~
22.12 - o T
0 —| | MAX |——=>°
Al —
g | N\ H(2282)
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 5
kom. A
W. zad. EFB 1 03.09 Warto$¢ zadana 1 EFB (patrz strona 129). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Warto$¢ zadana 2 EFB (patrz strona 129). 9
W. zad. ster. 03.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (patrz strona 129). 10
DDCS 1
W. zad. ster. 03.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (patrz strona 130). 1
DDCS 2
W. zad. M/F 1 03.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (patrz strona 130). 12
W. zad. M/F 2 03.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (patrz strona 130). 13
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
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PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyjscie regulatora PID procesu). 16
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 18
(zapisana warto$¢ | z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédfta stero-
wania (str. 21).
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 19
(skopiowana wart. | z poprzedniego zrédta lub warto$ci aktualnej. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédfta stero-
wania (str. 21).
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
22.12  Zrédio w. zad. Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2. Zero
predkosci 2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta wartosci zawiera opis
parametru 22.11 Zrédfo w. zad. predkosci 1.
22.13  Funkcja w. zad. Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zré- Wartosc¢
predko$ci 1 dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
22.11 Zrodfo w. zad. predkosci 1 22.12 Zrodio w. zad. pred-
kosci 2. Patrz wykres przy parametrze 22.11 Zrédfo w. zad.
predkosci 1.
Wartos¢ zadana 1 | Sygnat wybrany za pomocg parametru 22.11 Zrédfo w. zad. 0
predko$ci 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1
(nie jest stosowana zadna funkgcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Rdznica (22.11 Zrédfo w. zad. predkosci 1 - 22.12 Zrédfo w. | 2
w. zad. 2) zad. predkosci 2) zrodet warto$ci zadanej jest uzywana jako
warto$¢ zadana predkosci 1.
Pomnéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
x w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. | Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako war- 4
1, w. zad. 2) to$¢ zadana predkosci 1.
Maksimum (w. Zrédio o wiekszej wartoéci zadanej jest uzywane jako warto$é¢ | 5
zad. 1, w. zad. 2) | zadana predkosci 1.
22.14  Wybor w. zad. Konfiguruje wybér pomiedzy warto$ciami zadanymi predkosci | Zgodnie z
predkosci 1/2 11 2. Patrz wykres przy parametrze 22.11 Zrédto w. zad. pred- | wyborem
kosci 1. Zew1/Zew2
0 = Wartos¢ zadana predkosci 1.
1 = Warto$¢ zadana predkosci 2.
Warto$¢ zadana 0. 0
predkosci 1
Warto$¢ zadana 1. 1
predkosci 2
Zgodnie z Warto$¢ zadana predkosci 1 jest uzywana, gdy aktywne jest |2
wyborem zewnegtrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$¢ zadana pred-
Zew1/Zew2 kosci 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne miejsce
sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zew1/Zew?2.
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit5). | 8
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DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 12
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
22.15  Zrédfo dodat. do Definiuje warto$¢ dodawang do warto$ci zadanej predkosci Zero
predkosci 1 po wybraniu warto$ci zadanej (patrz strona 628).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.11 Zrédfo w. zad.
predkosci 1.
Uwaga: Ze wzgledéw bezpieczenstwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest jakakolwiek funkcja stopu.
22.16  Udziat w predkosci | Definiuje wspdtczynnik skalowania dla wybranej warto$ci 1,000
zadanej predkosci (warto$¢ zadana 1 lub 2 pomnozona przez
zdefiniowang warto$¢). Warto$é zadana predkosci 1 lub 2 jest
wybierana za pomoca parametru 22.14 Wybér w. zad. pred-
kosci 1/2.
-8,000...8,000 Wspétczynnik skalowania wartosci zadanej predkosci. 1000 =1
22.17  Zrédfo dodat. do Definiuje warto$¢ dodawana do wartosci zadanej predkosci Zero
predko$ci 2 po okresleniu funkgji udziatu w predkosci (patrz strona 628).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.11 Zrédfo w. zad.
predkosci 1.
Uwaga: Ze wzgleddéw bezpieczenstwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest jakakolwiek funkcja stopu.
22.21  Funkcja statej Okresla sposob wyboru predkosci statych oraz to, czy sygnat | 0000b
predkosci kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowania nowej
predkosci statej.
Bit Nazwa Informacja
0 Tryb statej 1 = Spakowane: mozna wybra¢ 7 predkosci statych, uzywajgc trzech
predkosci zrédet zdefiniowanych za pomoca parametrow 22.22, 22.23 i 22.24.
0 = Oddzielone: predkosci state 1, 2 i 3 sg aktywowane oddzielnie przez
zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomoca parametréw 22.22, 22.23 i
22.24. W przypadku konfliktu priorytet ma stata predko$¢ z najnizszym
numerem.
1 Kierunek 1 = Kierunek poczatkowy: W celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
wigczony predkosci znak ustawienia statej predkosci (parametry 22.26...22.32)
jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki
temu przemiennik czestotliwo$ci moze mie¢ 14 predkosci statych (7 do
przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie wartosci w parametrach 22.26...22.32
sg dodatnie.
OSTRZEZENIE: Jesli sygnat kierunku jest okre$lony jako ,do
tytu” i aktywna stata predko$¢ jest ujemna, przemiennik
czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.
0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej predkosci jest
okres$lany znakiem ustawienia statej predko$ci (parametry
22.26...22.32).
2...15 |Zarezerwowane

0000b...0011b

Stowo konfiguracji statej predkosci.




232 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
22.22  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- DI5
predkosci 1 muje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujgce statg
predkosé 1.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj-
muje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.23
Wyb6r statej predkosci 2 i 22.24 Wybbér statej predkosci 3
wybierajg trzy zrodia, ktérych stany aktywujg state predkosci
w nastepujgcy sposob:
Zrédio Zrédto Zroédto
zdefiniowane | zdefiniowane | zdefiniowane iz
Predkos¢ stata aktywna
przez parametr | przez parametr | przez parametr
22.22 22.23 22.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Predkos$¢ stata 1
0 1 0 Predkos¢ stata 2
1 1 0 Predkos¢ stata 3
0 0 1 Predkos$¢ stata 4
1 0 1 Predkos¢ stata 5
0 1 1 Predkos¢ stata 6
1 1 1 Predkos$é stata 7
Nie wybrano 0 (zawsze wytgczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wigczone). 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
22.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- Nie wybrano
predko$ci 2 muje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujgce statg
predkosé 2.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj-
muje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.22
Wyb6r statej predkosci 1 oraz 22.24 Wybdér statej predkosci 3
wybierajg trzy zrodia, ktére sg uzywane do aktywowania sta-
tych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22 Wyboér
statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybor statej
predkosci 1.
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22.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- Nie wybrano
predkosci 3 muje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodto aktywujace statg
predkos¢ 3.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj-
muje wartos¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.22
Wyb6r statej predkosci 1 oraz 22.23 Wybér statej predkosci 2
wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane do aktywowania sta-
tych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22 Wybér
statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wyboér statej
predkosci 1.
22.26  Predko$c¢ stata 1 Definiuje predkos¢ statg 1 (predkos$¢, z jaka bedzie obracat 300,00
sie silnik po wybraniu predkosci statej 1). obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 1. Patrzparametr
30000,00 obr./min 46.01
22.27  Predko$c¢ stata 2 Definiuje predkos¢ statg 2. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkosé¢ stata 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.28  Predko$c¢ stata 3 Definiuje predkos¢ statg 3. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 3. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.29  Predko$c stata 4 Definiuje predkos$¢ statg 4. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 4. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.30  Predko$c¢ stata 5 Definiuje predkos$¢ statg 5. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkosé¢ stata 5. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.31  Predko$c¢ stata 6 Definiuje predkos¢ statg 6. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 6. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.32  Predko$c stata 7 Definiuje predkos$¢ statg 7. 0,00 obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 7. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.41  Bezpieczna w. Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci uzywang z | 0,00 obr./min
zad. predk. funkcjami nadzoru, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
« 50.02 FB
* 50.32 FBA A: funkcja utr. komunik.
* 58.14 Reakcja na utrate komunik..
-30000,00... Warto$¢ zadana bezpiecznej predkosci. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.42  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu préb- 0,00 obr./min
probnego 1 nego 1. Wiecej informacji na temat biegu prébnego znajduje
si¢ na stronie 60.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.43  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu préb- 0,00 obr./min
prébnego 2 nego 2. Wiecej informacji na temat biegu prébnego znajduje
sie na stronie 60.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
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22.51  Funkcja predkosci | Wiaczalwytacza funkcje predkosci krytycznych. Okresla réw- | 0000b
krytycznej niez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu kierunkach
obracania.
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Predkosci/czestotliwo-
$ci krytyczne (na str. 47).
Bit Nazwa Informacja
0 Wigcz 1 = Wigczone: predkosci krytyczne aktywne.
0 = Nieaktywne: predkosci krytyczne nieaktywne.
1 Tryb znaku 1 = Stosowanie znakdéw: znaki parametréw 22.52...22.57 sg brane pod
uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 22.52...22.57 sg obstugiwane jako
wartosci bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach
obrotow.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguracji predkosci krytycznych. 1=1
22.52  Predko$c Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
krytyczna 1 niska | Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
22.53 Predkos¢ krytyczna 1 wys..
-30000,00... Dolny limit predkosci krytycznej 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.53  Predko$c¢ Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
krytyczna 1 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
22.52 Predkosc krytyczna 1 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.54  Predko$c¢ Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
krytyczna 2 niska | Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
22.55 Predko$c¢ krytyczna 2 wys..
-30000,00... Dolny limit predkosci krytycznej 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.55 Predkos¢ Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
krytyczna 2 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
22.54 Predko$c¢ krytyczna 2 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.56  Predkosc¢ Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
krytyczna 3 niska | Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
22.57 Predko$c¢ krytyczna 3 wys..
-30000,00...30000 | Dolny limit predkosci krytycznej 3. Patrz parametr
,00 obr./min 46.01
22.57  Predkos¢ Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
krytyczna 3 wys. | Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wigksza lub réwna warto$ci
22.56 Predkosc krytyczna 3 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 3. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.71  Funkcja Aktywuje i wybiera tryb potencjometru silnika. Wytgczona
potencjom. silnika | Patrz sekcja Potencjometr silnika (str. 74).
Wytgczona Potencjometr silnika jest nieaktywny i jego wartos¢ jest usta- | 0

wiona na 0.
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Wiaczone (inicjow. | Po aktywacji potencjometr silnika przyjmuje najpierw wartos$¢ | 1
przy zatrzyma- zdefiniowang w parametrze 22.72 Wart. pocz. potencj. silnika.
niu/wt. zasilania) Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony, warto$¢
mozna dostosowac przy uzyciu zrodet zwigkszajgcych i
zmniejszajgcych w parametrach 22.73 Zrédfo gorne potency.
silnika i 22.74 Zrédto dolne potencj. silnika.
Zatrzymanie lub wytaczenie i wigczenie zasilania przemien-
nika czestotliwos$ci spowoduje zresetowanie potencjometru
silnika do wartosci poczatkowej (22.72).
Wiaczone (zawsze | Jak w parametrze Wigczone (inicjow. przy zatrzymaniu/wt. 2
wznawiana) zasilania), ale warto$¢ potencjometru silnika zostaje zacho-
wana po zatrzymaniu przemiennika lub wytgczeniu i wiacze-
niu jego zasilania.
22.72  Wart. pocz. Definiuje warto$¢ poczatkowa (punkt startowy) dla potencjo- | 0,00
potencj. silnika metru silnika. Patrz opcje parametru 22.71 Funkcja potenc-
Jjom. silnika.
-32768,00... Warto$¢ poczatkowa dla potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.73  Zrédfo gérne Wybiera zrédto sygnatu zwigkszenia wartosci potencjometru | Nie wybrano
potencj. silnika silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zwiekszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli wia-
czone sg oba zrédia zwigkszajace i zmniejszajgce wartosc,
warto$¢ potencjometru nie zmieni sie).
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
22.74  Zrédfo dolne Woybiera zrédto sygnatu zmniejszenia wartosci potencjometru | Nie wybrano
potency. silnika silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zmniejszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli wig-
czone sg oba zrédta zwigkszajgce i zmniejszajgce wartose,
warto$¢ potencjometru nie zmieni sie).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.73 Zrédfo gérne
potencj. silnika.
22.75 Czas rampy Definiuje szybko$¢ zmiany warto$ci potencjometru silnika. 60,0 s
potency. silnika Ten parametr okresla czas wymagany przez potencjometr sil-
nika do zmiany z warto$ci minimalnej (22.76) do maksymalnej
(22.77). Ta sama szybko$¢ zmiany dotyczy obu kierunkow.
0,0...3600,0 s Czas zmiany potencjometru silnika. 10=1s
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22.76  Warto$¢ min. Definiuje minimalng warto$¢ potencjometru silnika. -1500.00
potencj. silnika
-32768,00... Minimalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.77  Wart. maks Definiuje maksymalng warto$¢ potencjometru silnika. 1500,00
potencj. silnika
-32768,00... Maksymalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.80 Akt w. zad. Wyswietla wyjscie funkcji potencjometru silnika. (Potencjo- -
potencj. silnika metr silnika jest konfigurowany za pomoca parametréow
22.71...22.74).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,00... Warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.81 Akt wart. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej predkosci 1 -
predko$ci 1 (wybranego za pomocg parametru 22.11 Zrédfo w. zad. pred-
kosci 1). Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Wartosc¢ zrodta wartosci zadanej 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.82 Akt wart. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej predkosci 2 -
predkosci 2 (wybranego za pomocg parametru 22.12 Zrédto w. zad. pred-
kosci 2). Patrz schemat faiicucha sterowania na stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zrédta wartosci zadanej 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.83 Akt wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po zastosowaniu funkcji | -
predkosci 3 matematycznej okreslonej przez parametr 22.13 Funkcja w.
zad. predko$ci 1 i opcje wartosci zadanych 1/2 (22.14 Wybér
w. zad. predkosci 1/2). Patrz schemat taficucha sterowania na
stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkos$ci po wybraniu zrédta. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.84 Akt wart. zad. Wyswietla wartos¢ zadang predkosci po zastosowaniu warto- | -
predko$ci 4 $ci dodawanej do predkosci 1 (22.15 Zrédfo dodat. do pred-
kosci 1). Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartosci doda- Patrz parametr
30000,00 obr./min | wanej 1. 46.01
22.85 Akt wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po zastosowaniu wspot- | -
predkosci 5 czynnika skalowania czesci predkosci (22.16 Udziat w pred-
kosci). Patrz schemat faicucha sterowania na stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po skalowaniu udziatu w predko- | Patrz parametr
30000,00 obr./min | $ci. 46.01
22.86 Akt wart. zad. Wyswietla wartos¢ zadang predkosci po zastosowaniu warto- | -
predko$ci 6 $ci dodawanej do predkosci 2 (22.17 Zrédto dodat. do pred-
kosci 2). Patrz schemat fafcucha sterowania na stronie 628.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po zastosowaniu warto$ci doda- Patrz parametr
30000,00 obr./min | wanej 2. 46.01
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22.87  Akt. wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci przed zastosowaniem -
predkosci 7 predkosci krytycznych. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 629.
Warto$¢ jest otrzymywana z parametru 22.86 Akt. wart. zad.
predko$ci 6, chyba ze zostanie przestonieta przez:
dowolng statg predkosc¢,
« warto$¢ zadang biegu prébnego,
« warto$¢ zadang sterowanie przez sie¢
« warto$¢ zadang panelu sterowania,
warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Wartos$¢ zadana predkos¢ przed zastosowaniem predkosci Patrz parametr
30000,00 obr./min | krytycznych. 46.01
23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy warto$ci zadanej predkosci (programowa-
predkosci nie czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotli-
WOSCi).
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 630.
23.01  W.zad.predkosci Wyswietla uzytg warto$¢ zadang predkosci (w obr./min) przed | -
przed ramp. wejsciem w funkcje okreslania rampy i ksztattu. Patrz sche-
mat faficucha sterowania na stronie 630.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci przed okresleniem rampy i Patrz parametr
30000,00 obr./min | ksztattu. 46.01
23.02 W. zad. predkosci | Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po okresleniu rampy i -
po ramp. ksztattu w obr./min. Patrz schemat taricucha sterowania na
stronie 630.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po okresleniu rampy i ksztattu. Patrz par.
30000,00 obr./min 46.01
23.11  Wybor zestawu Wybiera zrédto przetaczania miedzy dwoma zestawami cza- | DI4; Czas
ramp sOw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez para- przysp./zwaln.
metry 23.12...23.15. 2(95.20 b1)
0 = Czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1 sg aktywne
1 = Czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2 sg aktywne
Czas 0. 0
przysp./zwaln. 1
Czas 1. 1
przysp./zwaln. 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
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Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

23.12

Czas
przyspieszania 1

Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby
predkosé zmienita warto$¢ od zera do predkosci okreslonej
za pomoca parametru 46.01 Skalowanie predkosci (nie do
parametru 30.12 Maks. predko$c).

Jesli warto$¢ zadana predkosci zwieksza sie szybciej niz
ustawiony wspoétczynnik przyspieszenia, predkos¢ silnika
bedzie podazac za wspodtczynnikiem przyspieszenia.

Jesli warto$¢ zadana predkosci zwigksza sie wolniej niz usta-
wiony wspotczynnik przyspieszenia, predkosé silnika bedzie
podazac za wartoscig zadana.

Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwosci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczy¢ limitbw momentu przemiennika czestotliwosci.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania 1.

10=1s

23.13

Czas zwalniania 1

Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby pred-
ko$¢ zmienita warto$¢ od predkosci okreslonej za pomoca
parametru 46.01 Skalowanie predko$ci (nie do parametru
30.12 Maks. predkosc) do zera.

Jesli wartos¢ zadana predkosci zmniejsza sig wolniej niz
ustawiony wspoétczynnik zwalniania, predkos$¢ silnika bedzie
podazac¢ za wartoscig zadana.

Jesli warto$¢ zadana zmienia sie szybciej niz ustawiony
wspétczynnik zwalniania, predkos$é silnika bedzie podazac¢ za
wspotczynnikiem zwalniania.

Jesli ustawiono zbyt niski wspotczynnik zwalniania, przemien-
nik czestotliwos$ci automatycznie wydtuzy zwalnianie, aby nie
zostaty przekroczone limity momentu przemiennika czestotli-
wosci (i nie zostato przekroczone bezpieczne napigcie tgcza
DC). Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt
krétkiego czasu zwalniania, nalezy upewnic sie, ze wigczona
jest kontrola przepigé DC (parametr 30.30 Sterowanie prze-
pieciem).

Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 1.

10=1s

23.14

Czas
przyspieszania 2

Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 23.12 Czas
przyspieszania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania 2.

10=1s

23.15

Czas zwalniania 2

Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 23.13 Czas zwal-
niania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 2.

10=1s
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
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23.16  Ksztatt rampy Definiuje ksztatt rampy przyspieszania na poczatku przyspie- | 0,000 s
przyspiesz. 1 szania.

0,000 s: Rampa liniowa. Ustawienie przystosowane do sta-
tego przyspieszania lub zwalniania oraz wolnych ramp.
0,001...1000,000 s: Rampa z krzywa typu S. Rampy z krzywg
typu S idealnie nadajg sie do aplikacji zwigzanych z podno-
szeniem. Krzywa typu S sktada sie z symetrycznych krzy-
wych na obu koncach rampy oraz czesci liniowej posrodku.
Uwaga: Ze wzgledow bezpieczenstwa czasy decydujace o
ksztalcie nie sg stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzy-
mania awaryjnego.

Przyspieszenie:

Rampa liniowa:
23.17=0s

Warto$¢ zadana Czas ksztattu

||
Rampa liniowa:
23.16=0s
Rampa z krzywg typu S:
23.17>0s
Rampa z krzywa typu S:
/ 23.16>0s

Czas

Zwalnianie:

Warto$¢ zadana
Rampa z krzywa typu S:
~ 23.18>0s

Rampa liniowa:

23.16=0s Rampa z krzywa typu S:

23.19>0s

Rampa liniowa:

23.19=05\

Czas
0,000...1800,000 s | Ksztaltt rampy na poczatku przyspieszania. 10=1s
23.17  Ksztaft rampy Definiuje ksztatt rampy przyspieszania na koncu przyspiesza- | 0,000 s
przyspiesz. 2 nia. Patrz parametr 23.16 Ksztatt rampy przyspiesz. 1.
0,000...1800,000 s | Ksztatt rampy na koncu przyspieszania. 10=1s
23.18  Ksztaft rampy Definiuje ksztatt rampy zwalniania na poczatku zwalniania. 0,000 s

zwalniania 1 Patrz parametr 23.16 Ksztaft rampy przyspiesz. 1.

0,000...1800,000 s | Ksztalt rampy na poczatku zwalniania. 10=1s
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
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23.19  Ksztatt rampy Definiuje ksztatt rampy zwalniania na koricu zwalniania. Patrz | 0,000 s
zwalniania 2 parametr 23.16 Ksztalt rampy przyspiesz. 1.
0,000...1800,000 s | Ksztalt rampy na koncu zwalniania. 10=1s
23.20 Czas przysp. dla Definiuje czas przyspieszania dla funkcji biegu prébnego, tzn. | 60,000 s
biegu prob. czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od zera do
predkosci okreslonej za pomoca parametru 46.01 Skalowanie
predko$ci.
Patrz sekcja Bieg probny (str. 60).
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania na potrzeby biegu prébnego. 10=1s
23.21  Czas zwaln. dla Definiuje czas zwalniania dla funkcji biegu prébnego, tzn. 60,000 s
biegu prob. czas wymagany, aby predkos$¢ zmienita warto$¢ od predkosci
okreslonej za pomoca parametru 46.071 Skalowanie predkosci
do zera.
Patrz sekcja Bieg prébny (str. 60).
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania dla biegu prébnego. 10=1s
23.23 Czas zatrz. W trybie sterowania predkoscia ten parametr definiuje wspét- | 3,000 s
awaryjnego czynnik zwalniania na potrzeby zatrzymania awaryjnego Off3
jako czas potrzebny na zmniejszenie predkosci z wartosci
parametru 46.01 Skalowanie predkosci do zera. Dotyczy to
tez sterowania momentem, poniewaz przemiennik czestotli-
wosci jest przetgczany na sterowanie predkoscig po odebra-
niu polecenia zatrzymania awaryjnego Off3.
W trybie sterowania czestotliwoscig ten parametr okresla
czas potrzebny na zmniejszenie czestotliwosci z wartosci
parametru 46.02 Skalowanie czestotliwosci do zera.
Tryb zatrzymania awaryjnego oraz zrodto aktywacji sg wybie-
rane odpowiednio za pomocg parametrow 21.04 Tryb zatrzy-
mania awaryjnego i 21.05 Zrédfo zatrzymania awar..
Zatrzymanie awaryjne mozna rowniez aktywowac przez
magistrale komunikacyjng.
Uwaga: Zatrzymanie awaryjne Off1 wykorzystuje standar-
dowa rampe zwalniania zdefiniowang przez parametry
23.11...23.19 (sterowanie predkoscia i sterowanie momen-
tem) lub 28.71...28.75 (sterowanie czgstotliwoscig).
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego Off3. 10=1s
23.24  Zrodtowym. predk. | Wybiera zrodto wymuszajgce zmiang wartosci zadanej pred- | Nieaktywne
zerowej kosci na zero przed tym, jak wejdzie w funkcje rampy.
0 = Wymuszenie wartosci zadanej predkosci réwnej zero
przed funkcjg rampy
1 = Warto$¢ zadana predkosci zbliza sig¢ do funkcji rampy w
normalny sposéb
Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). 7
DIO1 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1

niach, bit 1).
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Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
23.26 Wt balans rampy | Wybiera zrédto wigczania/wytgczania rownowazenia rampy Nie wybrano
wyj. wartosci zadanej predkosci.
Ta funkcja jest uzywana do generowania ptynnego przejscia
ze sterowania momentem lub naprezeniem do sterowania
predkoscig. Wyjscie rownowazace $ledzi biezgca predkosé
liniowa aplikacji i gdy wymagane jest przejscie, mozliwe jest
podanie wartosci zadanej predkosci do prawidtowej predkosci
liniowej. Rébwnowazenie jest réwniez mozliwe w kontrolerze
predkosci (patrz parametr 25.09 Wt. balansu ster. predk.).
Patrz tez parametr 23.27 W. zad. balansu rampy wyj..
0 = Wytaczone.
1 = Wigczone.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
23.27  W. zad. balansu Definiuje warto$¢ zadang dla réwnowazenia rampy predkosci. | 0,00 obr./min
rampy wyj. Ta warto$¢ jest wymuszona na wyjsciu generatora rampy, gdy
réwnowazenie jest wigczone za pomoca parametru 23.26 Wt.
balans rampy wyj.
-30000,00... Wartos$¢ zadana réwnowazenia rampy predkosci. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
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Nr

Nazwa/wartos¢

Opis

Definicjal
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23.28

Zmienne
nachylenie ramp

Aktywuje funkcje zmiennego nachylenia, ktéra kontroluje
nachylenie rampy predkosci podczas zmiany wartos$ci zada-
nej predkosci. Pozwala to na wygenerowanie stale zmien-
nego wskaznika rampy zamiast generowania dwoch
standardowych ramp, ktére sg zazwyczaj dostgpne.

Jesli odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu ste-
rujgcego oraz wskaznik zmiennego nachylenia (23.29
Wskaznik zmiennego nachyl.) sg réowne, powstata warto$¢
zadana predkosci (23.02 W. zad. predko$ci po ramp.) jest
prostag linig.

Wartos¢ zadana predkosci

Warto$¢ zadana
predkosci

't
k—>

A
g \ 23.02 W. zad. predkosci po

ramp.

Czas
t = odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu steru-
jacego
A = zmiana wartosci zadanej predkosci podczas t

Ta funkcja jest aktywna tylko przy sterowaniu zdalnym.

Wiyt

Wyt

Zmienne nachylenie wytgczone.

Wt

Zmienne nachylenie wigczone (niedostgpne przy sterowaniu
lokalnym).

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

23.29

Wskaznik
zmiennego nachyl.

Definiuje wspétczynnik zmiany warto$ci zadanej predkosci,
gdy zmienne nachylenie jest witgczone za pomoca parametru
23.28 Zmienne nachylenie ramp.

W celu osiggniecia najlepszych wynikéw nalezy wprowadzi¢
w tym parametrze okres aktualizacji warto$ci zadane;j.

50 ms

2...30000 ms

Wspotczynnik zmiennego nachylenia.

1=1ms

23.39

Wyj. kor. predk.
podrz.

Wyswietla warunek korekcji predkosci dla funkcji udziatu w
obcigzeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym pred-
koscia.

Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscig (str. 35).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-30000,00...
30000,00 obr./min

Warunek korekgji predkosci.

Patrz parametr
46.01

23.40

Aktyw. kor. predk.
podrz.

W przypadku warunku korekcji predkosci wybiera zrodto wig-
czania/wytgczania funkcji udziatu w obcigzeniu.

Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscig (str. 35).

0 = Wytaczone.

1 = Wigczone.

Nie wybrano

Nie wybrano

0.
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Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
23.41  Wzm. kor. predk. Dostosowuje przyrost warunku korekcji prgdkosci w prze- 1,00%
podrz. mienniku podrzednym sterowanym predkoscig. Umozliwia
zdefiniowanie doktadnosci, z jakg przemiennik podrzedny
dziata zgodnie z przemiennikiem nadrzednym. Im wieksza
wartosc¢, tym wigksza doktadnosé.
Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscig (str. 35).
0,00...100,00% Dostosowanie warunku korekcji predkosci. 1=1%
23.42  Zr. mom. Kor. Woybiera zrédto warto$ci zadanej momentu dla funkcji udziatu | MF: wartos¢
predk. przem. w obcigzeniu. Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z zadana 2
podrz. przemiennikiem podrzednym sterowanym predko$cig
(str. 35).
NULL Brak. 0
MF: warto$¢ 03.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 130). 1
zadana 2
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
24 Warunkowa w. zad. | Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem
predkosci btedu predkosci; krok btedu predkosci.
Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 633 i 634.
24.01  Uzyta wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosc¢ z okreslong rampg i sko- | -
predkosci rygowana (przed obliczeniem btedu predkosci). Patrz sche-
mat tancucha sterowania na stronie 633.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Wartos$¢ zadana predkosci uzywana do obliczen btedu pred- | Patrz parametr
30000,00 obr./min | kosci. 46.01
24.02  Uzyte sprz. zwr. od | Wy$wietla sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obli- -
predkosci czen btedu predkosci. Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 633.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obliczen btedu Patrz parametr
30000,00 obr./min | predkosci. 46.01
24.03  Filtrowany btad Wyswietla filtrowany btad predkosci. Patrz schemat taficucha | -
predkosci sterowania na stronie 633.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Filtrowany btad predkosci. Patrz parametr
30000,0 obr./min 46.01
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Nazwa/wartos¢

Opis

Definicjal
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24.04

Odwrécony bfad
predko$ci

Wyswietla odwrécony (niefiltrowany) btad predkosci. Patrz
schemat tancucha sterowania na stronie 633.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-30000,0...
30000,0 obr./min

Odwrdcony btad predkosci.

Patrz parametr
46.01

24.11

Korekcja predkosci

Definiuje korekcje wartosci zadanej predkosci, tzn. warto$¢
dodawang do istniejgcej warto$ci zadanej pomiedzy rampg i
ograniczeniem. Jest to przydatne do dostrojenia predkosci w
razie potrzeby, na przyktad aby dostosowac ciagnienie
pomiedzy sekcjami maszyny papierniczej.
Uwaga: Ze wzgledéw bezpieczenstwa korekcja nie jest sto-
sowana, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryjnego.
OSTRZEZENIE! Jesli korekcja wartosci zadanej pred-
kosci przekracza warto$¢ 21.06 Limit predkosci
zeroweyj, zatrzymanie wg rampy moze by¢ niemozliwe.
Gdy zatrzymanie wg rampy jest wymagane, nalezy sie upew-
ni¢, ze korekcja jest zmniejszona lub usunieta.
Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 633.

0,00 obr./min

-10000,00...
10000,00 obr./min

Korekta wartosci zadanej predkosci.

Patrz parametr
46.01

24.12

Czas filtrowania
btedu predk.

Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego btedu predko-
Sci.

Jesli uzywana wartos$¢ zadana predkosci zmienia sie szybko,
ewentualne zakiécenia pomiaréw predkosci mozna odfiltro-
wac za pomocg filtru btedu predkosci. Ograniczenie falowania
za pomocg tego filtru moze spowodowac¢ problemy z dostoso-
waniem kontrolera predko$ci. Dtuga stata czasu filtrowania i
szybki czas przyspieszenia sg sprzeczne. Bardzo ditugi czas
filtrowania powoduje niestabilne sterowanie.

0 ms

0...10000 ms

Stata czasu filtrowania btedu predkosci. 0 = filtrowanie wyta-
czone.

1=1ms

24.13

Filtr predkos$ci RFE

Wiaczal/wytacza filtrowanie czestotliwosci rezonansowych.
Filtrowanie mozna skonfigurowaé za pomocg parametrow
24.13...24.17.

Warto$¢ btedu predkosci podawana do regulatora predkosci
jest filtrowana z uzyciem typowego filtra $rodkowozaporo-
wego rzedu drugiego w celu eliminacji wzmocnienia czestotli-
wosci rezonansu mechanicznego.

Uwaga: Regulacja filtra czgstotliwosci rezonansowych
wymaga podstawowej wiedzy z zakresu filtrow czestotliwosci.
Nieprawidtowa regulacja moze spowodowa¢ wzmocnienie
oscylacji mechanicznych i uszkodzi¢ sprzet przemiennika
czestotliwosci. Aby zapewni¢ stabilno$¢ regulatora predkosci,
przed zmiang ustawien parametréw nalezy zatrzymac prze-
miennik czestotliwosci lub wytgczy¢ filtrowanie.

0 = Filtrowanie czestotliwosci rezonansowych wytgczone.

1 = Filtrowanie czestotliwos$ci rezonansowych wigczone.

Wiyt

Wyt

0.

Wi.

1.
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24.14  Czestotliwos$c Definiuje czestotliwo$é zerowa filtra czegstotliwosci rezonan- | 45,00 Hz
zerowa sowych. Warto$¢ nalezy ustawi¢ w poblizu czestotliwosci
rezonansowej, ktérg nalezy odfiltrowaé przed regulatorem
predkosci.
Na rysunku przedstawiono charakterystyke czestotliwo-
Sciowa.
20log1o|H(w)|
20
0 s mmmmmoEEoaaus
-20 A
40 A
-60 T T
0 50 100 150
f (Hz)
0,50...500,00 Hz Czestotliwo$¢ zerowa. 1=1Hz
24.15  Ttumienie zerowe | Definiuje wspdtczynnik tlumienia dla parametru 24.74. War- | 0,000
to$¢ 0 odpowiada maksymalnej eliminacji czgstotliwos$ci rezo-
nansowe;j.
20log1olH(w)|
20
frero = 45 Hz
Szero = 0.250
-20 | L
. \ frero =45 Hz
:: fzero =0
240 4 ~ pole = 1
-60 T T
0 50 100 150
f(Hz)

Uwaga: Aby zapewni¢ filtrowanie pasma czgstotliwosci rezo-
nansowych (zamiast wzmacniania), warto$¢ parametru 24.75
musi by¢ mniejsza niz 24.17.

-1,000...1,000

Wspétczynnik ttumienia.

100 =1
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24.16  Czestotliwosc Definiuje czestotliwo$¢ bieguna filtra czestotliwosci rezonan- | 40,00 Hz
bieguna sowych.
20log1olH(w)|
40
frero = 45 Hz
fbiegun =50 Hz
20 4 Sero =0
. / Srpole =0,250
0 e et
-20 4
frero = 45 Hz / frero = 45 Hz
foi =30 Hz -
40 . glegunz o vy foiegun = 40 Hz
Zero i Srer0=0
Spole = 0,250 &pole = 0,250
-60 T
0 50 100
f (Hz)
Uwaga: Jesli ta warto$¢ znacznie rézni si¢ od wartosci para-
metru 24.14, czestotliwosci w poblizu czgstotliwosci bieguna
sg wzmacniane, co moze spowodowac uszkodzenie nape-
dzanego urzadzenia.
0,50...500,00 Hz | Czestotliwos$¢ bieguna. 1=1Hz
24.17  Ttumienie bieguna | Definiuje wspdtczynnik ttumienia dla parametru 24.16. Wspot- | 0,250
czynnik ksztattuje charakterystyke czestotliwosciowa filtra
czestotliwosci rezonansowych. Wezsze pasmo zapewnia lep-
sze wiasciwosci dynamiczne. Ustawienie wartosci 1 w tym
parametrze powoduje wyeliminowanie wptywu bieguna.
20log1olH(w)|
40
frero = 45 Hz
fbiegun =40 Hz
20 4 Szero =0
épole =0,050
R e I
-20 A
fzero =45 Hz frer = 45 Hz
g | [ean T A0~ fojegun = 40 Hz
zero ~ vero = 0
Spole = 0,750 Epole = 0,250
-60 T
0 50 100
f (Hz)
Uwaga: Aby zapewnic¢ filtrowanie pasma czestotliwosci rezo-
nansowych (zamiast wzmacniania), warto$¢ parametru 24.15
musi byé mniejsza niz 24.17.
-1,000...1,000 Wspotczynnik ttumienia. 100 =1
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24.41  Okno ster. biedem | Wiacza/wytgcza (lub wybiera zrédto, ktore wiacza/wytacza) Wytacz

predk.

sterowanie oknem btedu predkosci, ktére czasem jest réw-
niez okreslane jako sterowanie strefg nieczutosci lub ochrona
przed przerwaniem pasa transmisyjnego. Opcja ta stanowi
funkcje nadzoru predkosci dla przemiennika czestotliwosci
sterowanego momentem, zapobiegajgc przed utratg kontroli
nad silnikiem, jesli obcigzenie zostanie nagle utracone.
Uwaga: Sterowanie oknem btedu predkosci ma zastosowanie
tylko wtedy, gdy tryb pracy Dodaj jest aktywny (patrz parame-
try 19.121i 19.14) lub przemiennik czestotliwosci to sterowany
predkoscig przemiennik podrzedny (patrz str. 35).

Podczas normalnej obstugi sterowanie oknem utrzymuje wej-
$cie kontrolera predkosci na poziomie zero, wigc przemiennik
czestotliwosci utrzymuje sterowanie momentem.

Jesli utracono obcigzenie silnika, predkos¢ silnika zwigkszy sie,
poniewaz kontroler momentu bedzie prébowaé utrzymac
moment. Btgd predkosci (wartos$¢ zadana predkosci — aktualna
predkos$¢) bedzie sie zwigkszal, az przekroczy okno btedu pred-
kosci. Kiedy taka sytuacja zostanie wykryta, wykraczajaca czgs¢
wartosci btedu zostaje podigczona do kontrolera predkosci. Kon-
troler predkosci tworzy warunek wartosci zadanej zwigzany

z wartosciami wejsciowymi i wzmocnieniem (25.02 Proporc.
wzmocnienie predk.), ktére selektor momentu dodaje do warto-
$ci zadanej momentu. Wynik jest uzywany jako wewnetrzna
warto$¢ zadana momentu dla przemiennika czestotliwosci.
Aktywacje sterowania okna btedu predkosci wskazuje bit 3
parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkoscia.

Granice okna sg zdefiniowane przez parametry 24.43 Gorny
limit okna btedu pred. i 24.44 Dolny limit okna btedu pred.

w nastepujgcy sposob:

A Predkosc (obr./min)

Warto$¢ zadana + [24.44]

1~ obr/min
Btad predkosci /| wartosé zadana
predkosci
—— Warto$¢ zadana - [24.43]
obr./min
Do przodu
0 obr./min
Do tytu

Wartos¢ zadana + [24.43]
obr./min

Blad predkosci I~ Wartosé zadana
predkosci

Warto$¢ zadana - [24.44]
obr./min

v
Nalezy zauwazyé, ze to parametr 24.44 (a nie 24.43) definiuje
limit nadmiernej predkosci w obu kierunkach obrotu. Dzieje
sie tak, poniewaz funkcja monitoruje btad predkosci (ktory jest
ujemny w przypadku nadmiernej predkosci i dodatni w przy-
padku niedostatecznej predkosci).
OSTRZEZENIE! Aby zagwarantowaé niezawodne zatrzy-
mywanie wedfug rampy, w przemienniku podrzednym ste-
rowanym predkos$cig okno btedu predkosci nie moze
przekracza¢ wartosci 27.06 Limit predkos$ci zerowej. Gdy wyma-
gane jest zatrzymywanie wedtug rampy, nalezy upewni€ sig, ze
parametry 24.43 i 24.44 majg warto$¢ mniejszg od parametru
21.06 (albo wytgczone jest sterowanie oknem biedu predkosci).
0 = Sterowanie oknem btedu predkos$ci wytgczone
1 = Sterowanie oknem btedu predkosci wiaczone
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Wytgcz 0. 0
Wigcz 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
24.42  Tryb sterowania Gdy sterowanie oknem btedu predkosci (patrz parametr 24.41 | Normalne
oknem predkosci | Okno ster. btedem predk.) jest wigczone, ten parametr okre- | sterowanie
$la, czy kontroler predkosci monitoruje tylko warunek propor- | predko$cig
cjonalny zamiast wszystkich trzech warunkéw (P, | i D).
Normalne Wszystkie trzy warunki (parametry 25.02, 25.03i 25.04) sg 0
sterowanie monitorowane przez kontroler predkosci.
predkoscig
Sterowanie P Tylko warunek proporcjonalny (25.02) jest monitorowany 1
przez regulator predkosci. W przypadku warunku catkowego i
rézniczkowego wewnetrznie wymuszane jest zero.
24.43  Gorny limit okna Definiuje gérng granice okna btedu predkosci. Patrz parametr | 0,00 obr./min
btedu pred. 24.41 Okno ster. btedem predk..
0,00... Gorna granica okna btedu predkosci. Patrz parametr
3000,00 obr./min 46.01
24.44  Dolny limit okna Definiuje dolng granice okna btedu predkosci. Patrz parametr | 0,00 obr./min
btedu pred. 24.41 Okno ster. btedem predk.
0,00... Dolna granica okna btedu predkosci. Patrz parametr
3000,00 obr./min 46.01
24.46  Krok btedu Definiuje dodatkowy krok btedu predkosci przekazywany na | 0,00 obr./min
predko$ci wejécie kontrolera predkosci (i dodawany do wartosci btedu
predkosci). Moze by¢ uzywany w duzych systemach z prze-
miennikami czestotliwo$ci w celu dynamicznej normalizacji
predkosci.
OSTRZEZENIE! W przypadku wydania polecenia stop
A nalezy sig upewnic¢, ze warto$¢ kroku btedu zostata
usunieta.
-3000,00... Krok btedu predkosci. Patrz parametr
3000,00 obr./min 46.01
25 Sterowanie Ustawienia kontrolera predkosci.
predkoScig Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 633 i 634.
25.01  Ster. predk.:w.zad. | Wyswietla wartosci wyjsciowe kontrolera predkosci, ktére sg | -
momentu przekazywane do kontrolera momentu. Patrz schemat taicu-
cha sterowania na stronie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Moment wyjsciowy kontrolera ograniczonej predkosci. Patrz par.

46.03
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25.02  Proporc. Definiuje proporcjonalny przyrost (K,) wartosci kontrolera 10,00;
wzmocnienie predkosci. Zbyt wysoki przyrost moze spowodowac oscylacje | 5,00
predk. predkosci. Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera | (95.21 b1/b2)
predkosci po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje
staty.
%

Przyrost = K = 1
T, = czas catkowania = 0
Tp= czas rézniczkowania = 0

Wyjscie
kontrolera =
Kpxe

Wyijscie kontrolera

e = warto$¢ btedu

Jesli przyrost jest ustawiony na 1,00, 10% btad (wartos¢
zadana - warto$¢ aktualna) w predkos$ci synchroniczne; sil-
nika generuje proporcjonalny warunek 10%.

Uwaga: Ten parametr jest automatycznie ustawiany przy uzy-
ciu funkcji automatycznego strojenia kontrolera predkosci.
Patrz sekcja Automatyczna regulacja kontrolera predko$ci
(str. 48).

Czas

0,00...250,00 Proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci. 100 =1
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25.03 Czas catkowania Definiuje czas catkowania kontrolera predkosci. Czas catko- |2,50 s
predko$ci wania definiuje wspétczynnik, wedtug ktérego wyjscie kontro- | 5,00
lera zmienia sig, gdy warto$¢ btedu jest stata, proporcjonalny | (95.21 b1/b2)
przyrost kontrolera predkosci wynosi 1. Im krétszy czas catko-
wania, tym szybciej poprawiana jest ciggta warto$¢ btedu.
Ustawienie czasu catkowania na zero wytacza czgs$¢ catku-
jaca kontrolera. Jest to przydatne podczas dostrajania przyro-
stu proporcjonalnego. Najpierw nalezy dostosowac¢ przyrost
proporcjonalny, a nastepnie przywroci¢ czas catkowania.
Modut catkujgcy zawiera system zabezpieczajacy przed nad-
miernym wzrostem do obstugi przy limicie momentu lub
pradu.
Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.
%
Wyijscie kontrolera
Przyrost = K, = 1
T, = czas catkowania > 0
Tp= czas rézniczkowania = 0
Ko xe
K xeo I o
P e = warto$¢ btedu

7 VCzas
T

Uwaga: Ten parametr jest automatycznie ustawiany przy uzy-
ciu funkcji automatycznego strojenia kontrolera predkosci.
Patrz sekcja Automatyczna regulacja kontrolera predko$ci
(str. 48).

0,00...1000,00 s

Czas catkowania dla kontrolera predkosci.

10=1s
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25.04  Czas rozniczk. Definiuje czas rézniczkowania kontrolera predkosci. Operacja | 0,000 s
predkos$ci rézniczkowania zwigksza warto$¢ wyjéciowa kontrolera, jesli

warto$¢ btedu zmienia sie. Im diuzszy czas rézniczkowania,
tym bardziej zwiekszana jest warto$¢ wyjsciowa kontrolera
predkosci podczas zmiany. Jesli czas rézniczkowania jest
ustawiony na zero, kontroler dziata jako regulator Pl. W prze-
ciwnym razie dziata jako regulator PID. Rozniczkowanie spra-
wia, ze kontroler lepiej reaguje na zaktdcenia. W prostych
aplikacjach (zwtaszcza tych bez enkodera) czas r6zniczkowa-
nia nie jest zwykle wymagany i nalezy pozostawi¢ wartos¢
zero.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystgpieniu kroku btedu, gdy bfad pozostaje staty. R6z-
niczkowanie btedu predkosci musi byé filtrowane za pomoca
filtru dolnoprzepustowego, aby wyeliminowac¢ zaktécenia
zewnetrzne.

%

Wyijscie kontrolera

Ko x T x 22
P D
Ts Kpxe

7’ Warto$¢ btedu

Kpxe e = warto$¢ btedu

T Czas

Przyrost = K, = 1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania > 0

Ts= okres czasu prébkowania = 500 ps

Ae = zmiana warto$ci btedu pomigdzy dwoma prébkami

0,000...10,000 s Czas rézniczkowania dla kontrolera predkosci. 1000=1s

25.05 Czas filtru Definiuje statg czasu filtrowania rézniczkowania. Patrz para- | 8 ms
rozniczk. metr 25.04 Czas rézniczk. predkosci.

0...10000 ms Stata czasu filtrowania rézniczkowania. 1=1ms
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25.06

Czas réznicz.dla
komp.przysp.

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensacji przyspiesza-
nia/zwalniania. W celu kompensacji obcigzenia o duzej bez-
wiadnosci podczas przyspieszania rézniczka wartosci
zadanej jest dodawana do wyjscia kontrolera predkosci.
Zasada dziatania operacji rozniczkowania jest opisana w
parametrze 25.04 Czas rézniczk. predko$ci.

Uwaga: Zwykle ten parametr nalezy ustawi¢ na wartos¢
pomigdzy 50% i 100% sumy statych czaséw mechanicznych
silnika i napedzanej maszyny.

Ponizszy rysunek przedstawia odpowiedzi predkosci, gdy
obcigzenie o wysokiej bezwtadnosci przyspiesza wedtug
rampy.

Brak kompensacji przyspieszania:

0,
%4

Warto$¢ zadana
= — predkosci

—— Aktualna predkos¢

Czas
Kompensacja przyspieszania:

% )

_ Wartos¢ zadana
predkosci
—— Aktualna predkos¢

Czas

0,00s

0,00...1000,00 s

Czas rézniczkowania kompensacji przyspieszania.

10=1s

25.07

Czas filtr. komp.
przysp

Definiuje statg czasu filtrowania kompensacji przyspieszania
lub zwalniania. Patrz parametry 25.04 Czas rézniczk. pred-
koSci i 25.06 Czas réznicz.dla komp.przysp.

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Czas filtrowania kompensacji przyspieszania/zwalniania.

1=1ms
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25.08  Wspdtczynnik Definiuje wspdtczynnik opadania predkosci jako procentowg | 0,00%
opadania warto$¢ predkosci znamionowej silnika. Opadanie predkosci

powoduje niewielkie obnizenie predkosci silnika w miare jak
ros$nie obcigzenie przemiennika czestotliwosci. Aktualna
predko$¢ maleje w pewnym momencie pracy w zaleznosci od
ustawienia wspotczynnika opadania i obcigzenia przemien-
nika czestotliwo$ci (= warto$¢ zadana momentu/wyjscie kon-
trolera predkosci). Przy 100% wyjscia kontrolera predkosci
opadanie jest na poziomie znamionowym, tzn. jest rowne
wartosci tego parametru. Efekt opadania zmniejsza sie
liniowo do zera wraz z malejgcym obcigzeniem.
Wspotczynnik opadania moze by¢ uzyty np. do regulacji
podziatu obcigzenia w zastosowaniu z wieloma przemienni-
kami czestotliwos$ci potgczonymi jako nadrzedne i podrzedne.
W zastosowaniu z nadrzednymi i podrzednymi przemienni-
kami czestotliwosci waly silnikow sg sprzezone ze soba.
Prawidtowy wspoétczynnik opadania dla procesu musi zostaé
okreslony indywidualnie dla kazdego przypadku.

Zmniejszenie predkosci = wyjécie kontrolera predkosci x opadanie x predko$¢ znamionowa
Przyktad: Wyjscie kontrolera predkosci wynosi 50%, wspétczynnik opadania wynosi 1%,
predko$¢ znamionowa przemiennika czestotliwosci wynosi 1500 obr./min.

Zmniejszenie predkosci = 0,50 x 0,01 x 1500 obr./min = 7,5 obr./min.

Predkos¢ silnika jako %
warto$ci znamionowe;j

A
Bez opadania
100% ===  25.08 Wsp6iczynnik opadani
Opadanie | . 'spotczynnik opadania
| Wyjscie kontrolera / Obcigzenie
| » Ppredkosci/ %/ przemiennika
100% czestotliwosci
0,00...100,00% Wspétczynnik opadania. 100 = 1%
25.09 Wt balansu ster. Wybiera zrédto wigczania/wytaczania rownowazenia wyjécia | Nie wybrano
predk. kontrolera predkosci.
Ta funkcja jest uzywana do wygenerowania ptynnego przej-
$cia (bez podbi¢) ze sterowania momentem lub naprezeniem
do sterowania predkoscig. Kiedy wigczone jest rownowaze-
nie, na wyjsciu regulatora predko$ci wymuszana jest warto$é
25.10 W. zad. balansu ster. predk..
Roéwnowazenie jest rowniez mozliwe w generatorze rampy
(patrz parametr 23.26 W4. balans rampy wyj.).
0 = Wytaczone.
1 = Wigczone.
Nie wybrano 0. 1
Wybrano 1. 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
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Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
25.10  W. zad. balansu Definiuje warto$¢ zadang uzywang w réwnowazeniu wyjscia | 0,0%
ster. predk. kontrolera predkosci. Ta warto$¢ jest wymuszona na wyjsciu
kontrolera predkosci, gdy rownowazenie jest wigczone za
pomoca parametru 25.09 WA. balansu ster. predk..
-300,0...300,0% Warto$¢ zadana réwnowazenia wyjscia kontrolera predkosci. | Patrz parametr
46.03
25.11  Min. moment ster. | Definiuje minimalny moment wyj$ciowy kontrolera predkosci. | -300,0%
predk.
-1600,0...0,0% Minimalny moment wyj$ciowy kontrolera predkosci. Patrz parametr
46.03
25.12  Maks. moment Definiuje maksymalny moment wyj$ciowy kontrolera predko- | 300,0%
ster. predk. Sci.
0,0...1600,0% Maksymalny moment wyjsciowy kontrolera predkosci. Patrz parametr
46.03
25.13  Min. moment Definiuje minimalny moment wyjsciowy kontrolera predkosci | -400,0%
zatrzym. podczas zatrzymania awaryjnego wg rampy (Off1 lub Off3).
ster.predko$cig
-1600,0...0,0% Minimalny moment wyj$ciowy kontrolera predkosci dla zatrzy- | Patrz parametr
mania awaryjnego wg rampy 46.03
25.14  Maks. moment Definiuje maksymalny moment wyj$ciowy kontrolera predko- | 400,0%
zatrz. ster. $ci podczas zatrzymania awaryjnego wg rampy (Off1 lub
predkoscig Off3).
0,0...1600,0% Maksymalny moment wyjsciowy kontrolera predkosci na Patrz parametr
potrzeby zatrzymania awaryjnego wg rampy 46.03
25.15  Wzrost prop.: Definiuje proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci, 10,00;
zatrz. em gdy aktywne jest zatrzymanie awaryjne. Patrz parametr 25.02 | 5,00
Proporc. wzmocnienie predk.. (95.21 b1/b2)
1.00...250.00 Przyrost proporcjonalny dla zatrzymania awaryjnego. 100 =1
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25.18

Min. limit adapt.
predkos$ci

25.21 Utrzymaj wspofcz. adapt. na
pred.min. lub 25.22 Wspodfcz. adapt. na

Minimalna aktualna predko$¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.

Wzmocnienie kontrolera predkosci i czas catkowania moga
zosta¢ dostosowane zgodnie z aktualng predkoscig (90.01
Predk. silnika do sterowania). W tym celu mnozy sie przyrost
(25.02 Proporc. wzmocnienie predk.) i czas catkowania
(25.03 Czas catkowania predkosci) przez wspotczynniki przy
pewnych predkosciach. Wspotczynniki sg definiowanie
oddzielnie dla przyrostu i czasu catkowania.

Gdy predkos$é aktualna jest mniejsza lub réwna wartosci para-
metru 25.18 Min. limit adapt. predkosci, przyrost jest mno-
zony przez warto$¢ 25.21 Utrzymaj wspofcz. adapt. na
pred.min., a czas catkowania jest dzielony przez warto$¢
25.22 Wspbtcz. adapt. na predk. min..

Gdy aktualna predkos$¢ jest rowna wartosci parametru 25.19
Maks. limit adapt. predko$ci lub jest od niej wyzsza, dostoso-
wanie nie zostaje zastosowane (wspdtczynnik to 1).

Gdy aktualna predkos$¢ znajduje sie w zakresie miedzy 25.18
Min. limit adapt. predko$ci i 25.19 Maks. limit adapt. pred-
kosci, wspotczynniki wzmocnienia i czasu catkowania sg obli-
czane liniowo na podstawie punktéw przegiecia.

Warto réwniez zapozna¢ sig¢ ze schematem blokowym znaj-
dujgcym sie na stronie 634.

Wspotczynnik K, lub T
T, = czas catkowania

0 obr./min

Kp = Przyrost proporcjonalny

1,000

predk. min.

Aktualna
predkosc
» (90.07)

0 25.18 Min. limit
adapt.
predkosci

25.19 Maks.
limit adapt.
predkosci

(obr./min)

0...30000 obr./min

Minimalna aktualna predko$¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.

1 =1 obr./min

25.19

Maks. limit adapt.
predkosci

Maksymalna aktualna predkos¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.
Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predkosci.

0 obr./min

0...30000 obr./min

Maksymalna aktualna predko$¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.

1 =1 obr./min

25.21

Utrzymaj wspofcz.
adapt. na
pred.min.

Wspotczynnik przyrostu proporcjonalnego przy minimalnej
aktualnej predkosci
Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predkoSci.

1,000

0,000...10,000

Wspotczynnik przyrostu proporcjonalnego przy minimalnej
aktualnej predkosci

1000 =1
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25.22  Wspoicz. adapt.
na predk. min.

Wspotczynnik czasu catkowania przy minimalnej aktualnej
predkosci
Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predko$ci.

1,000

0,000...10,000

Wspotczynnik czasu catkowania przy minimalnej aktualnej
predkosci

1000 =1

25.25  Maks. limit adapt.
momentu

Maksymalna warto$¢ zadana momentu na potrzeby przysto-
sowania kontrolera predkosci.

Wzmocnienie kontrolera predkos$ci moze zostac przystoso-
wane zgodnie z koficowg nieograniczong wartoscig zadang
momentu (26.01 Wart. zad. momentu do TC). W ten spos6b
mozna ztagodzi¢ zaktécenia spowodowane przez niskie
obcigzenie i luzy.

Ta funkcjonalno$¢ wigze sig¢ z pomnozeniem wzmocnienia
(25.02 Proporc. wzmocnienie predk.) o wspotczynnik z
danego zakresu momentu.

Gdy warto$¢ zadana momentu to 0%, wzmochnienie jest mno-
zone przez warto$¢ parametru 25.27 Utrzymaj wspéfcz.adapt.
na mom.min..

Gdy warto$¢ zadana momentu jest réwna wartosci parametru
25.25 Maks. limit adapt. momentu lub jest od niej wigksza,
dostosowanie nie zostaje zastosowane (wspotczynnik to 1).
Pomiedzy 0% i 25.25 Maks. limit adapt. momentu wspétczyn-
nik wzmochnienia jest obliczany liniowo na podstawie punktéw
przegiecia.

Przy uzyciu parametru 25.26 Czas filt. adaptera momentu do
warto$ci zadanej momentu mozna zastosowac filtrowanie.
Warto réwniez zapozna¢ sie ze schematem blokowym znaj-
dujacym sie na stronie 634.

Wspdiczynnik K, (wzmocnienie proporcjonalne)

25.27 Utrzymaj wspéfcz.adapt. na

0,0%

1,000

mom.min. Koncowa wartos¢ zadana

momentu (26.07)

» (0br./min)

0 25.25 Maks. limit
adapt. momentu

0,0...1600,0% Maksymalna warto$¢ zadana momentu na potrzeby przysto- | Patrz parametr
sowania kontrolera predkosci. 46.03
25.26  Czas filt. adaptera | Definiuje statg czasu filtru na potrzeby przystosowania. Powo- | 0,000 s
momentu duje przystosowanie szybkos$ci zmiany przyrostu.
Patrz parametr 25.25 Maks. limit adapt. momentu.
0,000...100,000 s | Czas filtru przystosowania. 100=1s
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25.27  Utrzymaj Wspétczynnik przyrostu proporcjonalnego przy wartosci 1,000
wspofcz.adapt. na | zadanej momentu 0%.
mom.min. Patrz parametr 25.25 Maks. limit adapt. momentu.
0.000...10.000 Wspotczynnik przyrostu proporcjonalnego przy wartosci 1000 =1
zadanej momentu 0%.
25.30  Aktywacja adapt. | Wigcza/wytgcza dostosowanie kontrolera predkosci na pod- | Wigcz

strumienia

stawie wartosci zadanej strumienia silnika (07.24 Akt. stru-
mien %).

Przyrost proporcjonalny kontrolera predkosci jest mnozony
przez wspotczynnik 0...1 odpowiednio pomigdzy 0...100%
wartosci zadanej strumienia.

Warto réwniez zapoznaé sie ze schematem blokowym znaj-
dujacym sie na stronie 634.

Wspotczynnik K, (wzmocnienie proporcjonaine)

1,000
Warto$¢ zadana
strumienia (01.24) (%)
0,000 -
0 100
Wylacz Przystosowanie kontrolera predkosci na podstawie wartosci | 0
zadanej strumienia wytgczone.
Wigcz Przystosowanie kontrolera predkosci na podstawie wartosci | 1

zadanej strumienia wtgczone.
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25.33

Autostrojenie reg.
predk.

Aktywuje (lub wybiera zrédto, ktore aktywuje) funkcje automa-
tycznego strojenia kontrolera predkosci. Patrz sekcja Auto-
matyczna regulacja kontrolera predkosci (str. 48).

Funkcja automatycznego strojenia automatycznie ustawia

parametry 25.02 Proporc. wzmocnienie predk., 25.03 Czas

catkowania predkosci i 25.37 Mechaniczna stata czas..

Czynnosci wstepne dotyczace przeprowadzania procedury

automatycznego strojenia:

« Sprawdzi¢, czy bieg identyfikacyjny silnika zostat pomysl-
nie ukonczony.

* Sprawdzi¢, czy ustawiono limity predkosci i momentu
(grupa parametréw 30 Limity).

« Sprawdzi¢, czy ustawiono filtrowanie sprzezenia zwrot-
nego od predkosci (grupa parametréw 90 Wyboér sprzeze-
nia zwrotnego), filtrowanie btedu predkosci (24 Warunkowa
w. zad. predko$ci) i predko$¢ zerowa (21 Tryb start/stop).

« Sprawdzié, czy przemiennik czestotliwosci zostat urucho-
miony i dziata w trybie sterowania predkos$cia.

OSTRZEZENIE! Podczas procedury automatycznego

A strojenia silnik i maszyna zostang uruchomione z

zastosowaniem limitéw momentu i predkosci.

NALEZY SIE UPEWNIC, ZE WLACZENIE FUNKCJI AUTO-

MATYCZNEGO STROJENIA JEST BEZPIECZNE!

Procedure automatycznego strojenia mozna zatrzymac, wylta-

czajgc przemiennik czestotliwosci.

0?1 = Aktywowanie automatycznego strojenia kontrolera

predkosci

Uwaga: Warto$¢ 0 nie jest przywracana automatycznie,

Wyt

Wyt

0.

0

Wh.

1.

1

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

25.34

Tryb autostr. reg.
predk.

Definiuje ustawienie wstepne sterowania funkcji automatycz-
nego strojenia kontrolera predkosci. To ustawienie wptywa na
sposéb, w jaki warto$¢ zadana momentu bedzie reagowac na
krok warto$ci zadanej predkosci.

Normalny

Ptynny

Powolna, ale niezawodna odpowiedz.

Normalny

Srednie ustawienie.

Scisty

Szybka odpowiedz. W przypadku niektérych aplikacji moze
wystgpi¢ zbyt wysoka warto$¢ przyrostu.

25.37

Mechaniczna stata
czas.

Stata czasu mechanicznego przemiennika czgstotliwosci i
maszyny okreslona przez funkcje automatycznego strojenia
kontrolera predkosci. Te warto$¢ mozna dostosowacé recznie.

0,00...1000,00 s

Stata czasu mechanicznego.

10=1s

25.38

Krok momentu
autostrojenia

Definiuje dodang warto$¢ momentu uzywang przez funkcje
automatycznego strojenia. Ta warto$¢ jest skalowana do
momentu znamionowego silnika.

Nalezy pamigta¢, ze moment uzywany przez funkcje automa-
tycznego strojenia moze tez zostac ograniczony przez limity
momentu (w grupie parametréw 30 Limity) i moment znamio-
nowy silnika.

10,00%

0,00...100,00%

Krok momentu automatycznego strojenia.

100 = 1%
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25.39  Krok predkosci Definiuje warto$¢ predkosci dodawang do predkosci poczat- | 10,00%
autostrojenia kowej procedury automatycznego strojenia. Predko$¢ poczat-
kowa (predko$¢ uzywana, gdy automatyczne strojenie jest
aktywowane) oraz warto$¢ tego parametru to obliczona mak-
symalna predko$¢ uzywana przez procedure automatycz-
nego strojenia. Maksymalna predko$¢ moze tez zosta¢
ograniczona przez limity predkosci (w grupie parametréow 30
Limity) i predko$¢ znamionowg silnika.
Ta warto$¢ jest skalowana do predko$ci znamionowej silnika.
Uwaga: Silnik nieznacznie przekroczy obliczong maksymalng
predkos¢ pod koniec kazdego etapu przyspieszania.
0,00...100,00% Krok predkosci automatycznego strojenia. 100 = 1%
25.40 Czasy powtorz Okresla liczbe cykléw przyspieszania/zwalniania podczas 10
autostrojenia wykonywania procedury automatycznego strojenia. Zwigk-
szenie tej wartosci poprawi doktadnos$¢ funkcji automatycz-
nego strojenia i pozwoli na uzycie mniejszych wartosci kroku
momentu lub predkosci.
1...10 Liczba cykléw podczas procedury automatycznego strojenia. |1 =1
25.41  W. zad. momentu: | Zarezerwowane. -
aut.reg.2
25.53 Moment.: w. zad. | Wy$wietla wyjscie czesci proporcjonalnej (P) kontrolera pred- | -
proporcj. kosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie czesci P kontrolera predkosci. Patrz parametr
30000,0% 46.03
25.54  Moment.: w. zad. | Wy$wietla wyjscie czgs$ci catkowania (1) kontrolera predkosci. | -
catkow. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie czesci | kontrolera predkosci. Patrz parametr
30000,0% 46.03
25.55 Moment.: w. zad. | Wy$wietla wyjscie czesci réozniczkowania (D) kontrolera pred- | -
rézniczk. kosci. Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijécie czesci D kontrolera predkosci. Patrz parametr
30000,0% 46.03
25.56  Moment: Wyswietla wyjscie funkcji kompensacji przyspieszania. Patrz | -
kompens. przysp. | schemat fancucha sterowania na stronie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie funkcji kompensacji przyspieszania. Patrz parametr
30000,0% 46.03
25.57  W. zad. momentu | Wys$wietla wyj$cie kontrolera predkosci skompensowane dla | -
niezbalans. przyspieszania. Patrz schemat tancucha sterowania na stro-
nie 634.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie kontrolera predkosci skompensowane dla przyspie- | Patrzparametr
30000,0% szania. 46.03
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26 tancuch wart. zad. | Ustawienia tancucha warto$ci zadanej momentu.
momentu Patrz schematy taricucha sterowania na stronach 635 i 637.
26.01  Wart. zad. Wyswietla koncowg warto$¢ zadang momentu podang do -
momentu do TC kontrolera momentu (w procentach). Ta warto$¢ zadana jest
nastepnie stosowana przez rézne koncowe ograniczniki, takie
jak mocy, momentu, obcigzenia itp.
Patrz schematy taricucha sterowania na stronach 637 i 638.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momen- Patrz parametr
tem. 46.03
26.02 Uzyta wart. zad. Wyswietla koncowa warto$¢ zadang momentu (w procentach | -
momentu w stosunku do momentu znamionowego silnika) przekazy-
wang do rdzenia DTC i wystepuje po ograniczeniu czestotli-
wosci, napigcia i momentu.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 638.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momen- Patrz parametr
tem. 46.03
26.08 Min. wart. zad. Definiuje warto$¢ zadang minimalnego momentu. Umozliwia | -300,0%
momentu lokalne ograniczenie warto$ci zadanej momentu przed prze-
kazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje o
bezwzglednym ograniczeniu momentu podano w opisie para-
metru 30.19 Min. moment 1.
-1000,0...0,0% Minimalna warto$¢ zadana momentu. Patrz parametr
46.03
26.09 Maks. wart. zad. Definiuje warto$¢ zadang maksymalnego momentu. Umozli- | 300,0%
momentu wia lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed
przekazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje o
bezwzglednym ograniczeniu momentu podano w opisie para-
metru 30.20 Maks. moment 1.
0,0...1000,0% Maksymalna warto$¢ zadana momentu. Patrz parametr

46.03
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26.11  Zrédio wart. zad. Wybiera zrédto wartosci zadanej momentu 1. Zero

momentu 1 Dwa zrodta sygnatow moga zostac zdefiniowane za pomocg
tego parametru i 26.12 Zrédto wart. zad. momentu 2. Zroédto
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 26.74 Wybér w. zad.
momentu 1/2 moze zosta¢ uzyte do przetgczania pomiedzy
dwoma zrédtami. Do dwdch sygnatéw mozna tez zastosowaé
funkcje matematyczng (26.13 Funkcja w. zad. momentu 1),
aby utworzyé warto$¢ odniesienia.
26.11
26.13
0 p—
Al — s
g | \ Wartosc zadana 1
""" — ——° 26.14
Inny — — o 0
WL} T
26.12 = ° 1
0 —| | MAX |——=>°
Al —
g | N (2677
Inny —
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 5
kom. A
W. zad. EFB 1 03.09 Warto$¢ zadana 1 EFB (patrz strona 129). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Warto$¢ zadana 2 EFB (patrz strona 129). 9
W. zad. ster. 03.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (patrz strona 129). 10
DDCS 1
W. zad. ster. 03.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (patrz strona 130). 1"
DDCS 2
W. zad. M/F 1 03.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (patrz strona 130). 12
W. zad. M/F 2 03.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (patrz strona 130). 13
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyj$cie regulatora PID procesu). 16
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 18
(zapisana warto$¢ | z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zroédfa stero-
wania (str. 21).
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 19

(skopiowana wart.
zadana)

z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz sekcja
Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédfa stero-
wania (str. 21).

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).
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26.12  Zrédio wart. zad. Woybiera zrédto wartosci zadanej momentu 2. Zero
momentu 2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta wartosci zawiera opis
parametru 26.11 Zrédfo wart. zad. momentu 1.
26.13  Funkcja w. zad. Woybiera funkcje matematyczna realizowanag pomiedzy zro- Wartosc¢
momentu 1 dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
26.11 Zrodfo wart. zad. momentu 11 26.12 Zrédfo wart. zad.
momentu 2. Patrz wykres przy parametrze 26.11 Zrédfo wart.
zad. momentu 1.
Warto$é zadana 1 | Sygnat wybrany za pomoca parametru 26.11 Zrédfo wart. 0
zad. momentu 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana momentu
1 (nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana momentu 1.
Odejmij (w. zad. 1- | Rdznica ([26.11 Zrédio wart. zad. momentu 1] - [26.12 Zrédio | 2
w. zad. 2) wart. zad. momentu 2]) zrédet warto$ci zadanej jest uzywana
jako warto$¢ zadana momentu 1.
Pomnéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
x w. zad. 2) zadana momentu 1.
Minimum (w. zad. | Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako war- 4
1, w. zad. 2) to$¢ zadana momentu 1.
Maksimum (w. Zrédio o wigkszej wartoéci zadanej jest uzywane jako warto$é¢ | 5
zad. 1, w. zad. 2) | zadana momentu 1.
26.14  Wybor w. zad. Konfiguruje wybor pomigdzy wartosciami zadanymi momentu | Wartos¢
momentu 1/2 11 2. Patrz wykres przy parametrze 26.11 Zrodfo wart. zad. zadana
momentu 1. momentu 1
0 = Warto$¢ zadana momentu 1.
1 = Warto$¢ zadana momentu 2.
Warto$¢ zadana 0. 0
momentu 1
Torque reference 2 | 1. 1
Zgodnie z Warto$¢ zadana momentu 1 jest uzywana, gdy aktywne jest |2
wyborem zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$¢ zadana
Zew1/Zew2 momentu 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne miej-
sce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zew1/Zew?2.
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). |7
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). | 8
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
26.15 Udziatw Definiuje wspoétczynnik skalowania dla warto$ci zadanej 1,000
obcigzeniu momentu (warto$¢ zadana momentu jest mnozona przez te
wartos¢).
Umozliwia to podzielenie obcigzenia pomigdzy dwa silniki w
tym samym uktadzie mechanicznym, tak aby kazdy z nich
miat prawidtowy udziat i aby uzywaty tej samej nadrzedne;j
warto$ci zadanej momentu.
-8,000...8,000 Wspotczynnik skalowania warto$ci zadanej momentu. 1000 =1
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26.16

Zrédfo dodat. do
momentu 1

Wybiera zrédto wartosci dodawanej do wartosci zadanej
momentu 1.

Uwaga: Ze wzgledéw bezpieczenstwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryj-
nego.

Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 635.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 26.11 Zrédfo wart.
zad. momentu 1.

Zero

26.17

Czas filtru w. zad.
momentu

Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego dla wartosci
zadanej momentu.

0,000 s

0,000...30,000 s

Stata czasu filtru dla warto$ci zadanej momentu.

1000=1s

26.18

Czas wzrostu
rampy mom.

Definiuje czas przyrostu rampy warto$ci zadanej momentu,
tzn. czas, przez jaki warto$¢ zadana wzrasta od zera do war-
tosci znamionowej momentu silnika.

0,000 s

0,000...60,000 s

Czas przyrostu rampy wartosci zadanej momentu.

100=1s

26.19

Czas spadku
rampy momentu

Definiuje czas spadku rampy warto$ci zadanej momentu, tzn.
czas, przez jaki wartos¢ zadana spada z warto$ci znamiono-
wej momentu silnika do zera.

0,000 s

0,000...60,000 s

Czas spadku rampy wartosci zadanej momentu.

100=1s

26.25

Zrédfo w. dodanej
do momentu 2

Woybiera zrédto warto$ci dodawanej do wartosci zadanej
momentu 2.
Warto$¢ odbierana z wybranego zrddta jest dodawana do
wartosci zadanej momentu po wyborze trybu pracy. Z tego
powodu warto$¢ dodawana moze by¢ uzywana w trybach
predkos$ci i momentu.
Uwaga: Ze wzgledéw bezpieczenstwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryj-
nego.
OSTRZEZENIE! Jesli warto$¢ dodawana przekroczy
limity ustawione parametrami 25.71 Min. moment ster.
predk. i 25.12 Maks. moment ster. predk., zatrzymanie
wg rampy moze by¢ niemozliwe. Gdy zatrzymanie wg rampy
jest wymagane, nalezy sie upewni¢, ze warto$¢é dodawana
jest zmniejszona lub usunieta, na przykiad przy uzyciu para-
metru 26.26 Wymus 0 w.dod.2 w.zad.mom..
Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 637.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 26.11 Zrédfo wart.
zad. momentu 1.

Zero

26.26

Wymus$ 0 w.dod.2

Wybiera zrédto wymuszajgce zmiane warto$ci dodawanej do

Nie wybrano

w.zad.mom. wartosci zadanej momentu 2 (zobacz parametr 26.25 Zrédto

w. dodanej do momentu 2) na zero.

0 = Normalna praca.

1 = Wymuszenie wartosci dodawanej do wartosci zadanej

momentu 2 réwnej zero.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 10

niach, bit 0).
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DIO2 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
26.41  Krok momentu Gdy wigczany za pomocg parametru 26.42 Wt. kroku 0,0%
momentu, dodaje kolejny krok do warto$ci zadanej momentu.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczenstwa krok momentu nie jest
stosowany, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryjnego.
OSTRZEZENIE! Jesli krok momentu przekroczy limity
ustawione parametrami 25.77 Min. moment ster.
predk. i 25.12 Maks. moment ster. predk., zatrzymanie
wg rampy moze by¢ niemozliwe. Nalezy sie upewni¢, ze krok
momentu jest zmniejszony lub usuniety, gdy zatrzymanie wg
rampy jest wymagane, na przyktad przy uzyciu parametru
26.42 Wt. kroku momentu.
-300,0...300,0% Krok momentu. Patrz parametr
46.03
26.42 Wt kroku Wigcza krok momentu (zdefiniowany za pomocg parametru Wytacz
momentu 26.41 Krok momentu).
Wytgcz Krok momentu wytgczony. 0
Wigcz Krok momentu wigczony. 1
26.51  Ttumienie oscylacji | Parametry 26.51...26.58 konfigurujg funkcje ttumienia oscyla- | Nie wybrano
cji. Patrz sekcja Ttumienie oscylacji (str. 51) oraz schemat
blokowy na stronie 637.
Ten parametr wtgcza (lub wybiera zrodto, ktére wigcza) algo-
rytm tlumienia oscylaciji.
1 = Algorytm tlumienia oscylacji wtaczony
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
26.52  Aktywuj wyjscie Okresla (lub wybiera zrodto, ktére okresla), czy wyjscie funkcji | Nie wybrano
ttumienia oscylacji | ttumienia oscylacji jest stosowane dla warto$ci zadanej
momentu.
Uwaga: Przed wigczeniem wyj$cia ttumienia oscylacji nalezy
dostosowac parametry 26.53...26.57. Nastepnie nalezy moni-
torowac sygnat wejsciowy (wybrany za pomocg parametru
26.53) i wyjscie (26.58), aby upewnic sie, ze mozna bezpiecz-
nie zastosowac korekcje.
1 = Zastosowanie wyjscia ttumienia oscylacji dla wartosci
zadanej momentu.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
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DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
26.53  Wejscie Wybiera sygnat wejsciowy na potrzeby funkcji ttumienia oscy- | Btad predkosci
kompensacji lacji.
oscylacji Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytgczy¢ wyjscie thumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wigczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac¢ zachowanie parametru 26.58.
Btad predkosci 24.01 Uzyta wart. zad. predko$ci — niefiltrowana predko$¢ 0
silnika. Uwaga: To ustawienie nie jest obstugiwane w trybie
skalarnego sterowania silnikiem.
Napigcie DC 01.11 Napiecie DC. (Ta warto$¢ jest wewnetrznie filtrowana). | 1
26.55  Czestotliwo$c Definiuje czestotliwosé $rodkowa filtra ttumienia oscylacji. 31,0 Hz
tlumienia oscylacji | Ustawia warto$¢ zgodnie z liczbg wartosci szczytowych oscy-
lacji w monitorowanym sygnale na sekunde (wybranym przy
uzyciu parametru 26.53).
Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytgczy¢ wyjscie thumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wigczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac¢ zachowanie parametru 26.58.
0,1...60,0 Hz Czestotliwo$¢ srodkowa ttumienia oscylacji. 10=1Hz
26.56  Faza tlumienia Definiuje przesunigcie fazowe wyjscia filtra. 180 st.
oscylacji Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytgczy¢ wyjscie thumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wigczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac¢ zachowanie parametru 26.58.
0...360 st. Przesunigcie fazowe wyjscia funkcji tumienia oscylacji. 10 =1 st.
26.57  Wzmoc. tumienia | Definiuje przyrost wyjscia funkcji ttumienia oscylacji, czyli 1,0%
oscylacji okresla, w jakim stopniu wyjscie filtru zostaje wzmocnione
przed jego dodaniem do wartosci zadanej momentu.
Przyrost oscylacji jest skalowany zgodnie z przyrostem kon-
trolera predkosci tak, aby zmiana przyrostu nie zaktécata ttu-
mienia oscylacji.
Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytgczy¢ wyjscie thumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wigczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac¢ zachowanie parametru 26.58.
0,0...100,0% Ustawienie przyrostu wyjscia ttumienia oscylacji. 10=1%
26.58  Wyjscie ttumienia | Wy$wietla wyjscie funkcji ttumienia oscylacji. Ta warto$¢ jest | -
oscylacji dodawana do wartosci zadanej (zgodnie z parametrem 26.52
Aktywuj wyjscie ttumienia oscylacji).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,000... Wyjscie funkcji ttumienia oscylacji. 10=1%

1600,000%
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26.70 Akt w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej momentu 1 -
momentu 1 (wybranego za pomocg parametru 26.11 Zrédto wart. zad.
momentu 1). Patrz schemat taficucha sterowania na
stronie 635.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zrédta wartosci zadanej momentu 1. Patrz parametr
46.03
26.71 Akt w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej momentu 2 -
momentu 2 (wybranego za pomocg parametru 26.12 Zrédfo wart. zad.
momentu 2). Patrz schemat fancucha sterowania na stronie
635.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zrédta wartosci zadanej momentu 2. Patrz parametr
46.03
26.72 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po zastosowaniu funkcji | -
momentu 3 okreslonej przez parametr 26.13 Funkcja w. zad. momentu 1
(jesli dotyczy) i po dokonaniu wyboru (26.14 Wybor w. zad.
momentu 1/2). Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 635.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po wybraniu opcji. Patrz parametr
46.03
26.73 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po uwzglednieniu warto- | -
momentu 4 $ci dodawanej 1. Patrz schemat tancucha sterowania na stro-
nie 635.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po uwzglednieniu wartosci doda- | Patrz parametr
wanej 1. 46.03
26.74  Wyj. w. zad. mom. | Wys$wietla warto$¢é zadang momentu po ograniczeniu i -
po ramp. uwzglednieniu rampy. Patrz schemat tafncucha sterowania na
stronie 635.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po ograniczeniu i uwzglednieniu Patrz parametr
rampy. 46.03
26.75 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po wybraniu trybu stero- | -
momentu 5 wania. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 637.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po wybraniu trybu sterowania. Patrz parametr
46.03
26.76 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po uwzglednieniu warto- | -
momentu 6 $ci dodawanej 2. Patrz schemat tancucha sterowania na stro-
nie 637.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po uwzglednieniu wartosci doda- | Patrz parametr
wanej 2. 46.03
26.77  Aktualna w.dod. A | Wys$wietla warto$¢ zrédta dodawang do wartoéci zadanej -
w.zad.mom. momentu 2. Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 637.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ dodawana do warto$ci zadanej momentu 2. Patrz parametr

46.03
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26.78  Aktualna w.dod.B | Wyswietla warto$¢ zrédta dodawang do wartosci zadanej -
w.zad.mom. momentu 2 przed dodaniem jej do wartosci zadanej
momentu. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 637.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ dodawana do wartosci zadanej momentu 2. Patrz parametr
46.03
26.81  Wzmoc.dla Warunek przyrostu kontrolera nagtego przyspieszenia. Patrz | 10,0
kontr.nagt.przysp. | sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia (str. 53).
0,0...10000,0 Przyrost kontrolera nagtego przyspieszenia (0,0 = wytaczony) | 1 =1
26.82  Czas catk.dla Warunek czasu catkowania kontrolera nagtego przyspiesze- |2,0s
kontr.nagt.przys. nia.
0,0...10,0 s Czas catkowania kontrolera nagtego przyspieszenia 1=1s

(0,0 = wytgczony).

28 tancuch w. zad.

Ustawienia tancucha wartosci zadanej czestotliwosci.

czestotliwosci Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 640 i 641.
28.01  Wejscie rampy w. | Wyswietla uzywang warto$¢ zadang czestotliwosci przed -
zad. czest. zastosowaniem rampy. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 641.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy. | Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.02  Wyjscie rampy w. | Wy$wietla koncowg warto$¢ zadang czestotliwosci (po doko- | -
zad. czest. naniu wyboru, ograniczeniu i okresleniu rampy). Patrz sche-
mat tafncucha sterowania na stronie 641.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Koncowa warto$¢ zadana czegstotliwosci. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.11  Zrodfo w. zad. Woybiera zrédto wartos$ci zadanej czestotliwosci 1. Zero
czestotl. 1 Dwa zrodta sygnatow moga zostaé zdefiniowane za pomoca
tego parametru i 28.12 Zrédto w. zad. czestotl. 2. Zrodio
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 28.74 Wybér w. zad.
czestotl. 1/2 moze zostaé uzyte do przetgczania pomiedzy
dwoma zrédtami. Do dwéch sygnatéw mozna tez zastosowacé
funkcje matematyczng (28.13 Funkcja w. zad. czestotl. 1),
aby utworzyé warto$¢ odniesienia.
28.11
0| 28.13
FABl : \ Wartos¢ zadana 1
""" — —o° 28.14
Inny — — Lo 0
WL ] T~ @D
28.12 - o 1
o0 — { MAX }—0
Al —
g | N\ (2897
Inny —
Zero Brak. 0

Skalowane Al1

12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1




268 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
Al2 skalowane 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 5
kom. A
W. zad. EFB 1 03.09 Wartos¢ zadana 1 EFB (patrz strona 129). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Warto$¢ zadana 2 EFB (patrz strona 129). 9
W. zad. ster. 03.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (patrz strona 129). 10
DDCS 1
W. zad. ster. 03.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (patrz strona 130). 1
DDCS 2
W. zad. M/F 1 03.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (patrz strona 130). 12
W. zad. M/F 2 03.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (patrz strona 130). 13
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyj$cie regulatora PID procesu). 16
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartos$cig poczatkowg | 18
(zapisana warto$¢ | z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédfa stero-
wania (str. 21).
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartos$cig poczatkowg | 19
(skopiowana wart. | z poprzedniego zrodta lub wartosci aktualnej. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédfa stero-
wania (str. 21).
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.12  Zrédio w. zad. Wybiera zrédto wartos$ci zadanej czestotliwosci 2. Zero
czestotl. 2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta wartoéci zawiera opis
parametru 28.11 Zrédfo w. zad. czestotl. 1.
28.13  Funkcja w. zad. Woybiera funkcje matematyczna realizowanag pomigdzy zro- Warto$c¢
czestotl. 1 dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
28.11 Zrédfo w. zad. czestotl. 1i28.12 Zrodto w. zad. czestotl.
2. Patrz wykres przy parametrze 28.11 Zrédfo w. zad. czes-
totl. 1.
Warto$¢ zadana 1 | Sygnat wybrany za pomoca parametru 28.11 Zrédfo w. zad. 0
czestotl. 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana czestotliwosci 1
(nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana czegstotliwosci 1.
Odejmij (w. zad. 1- | Réznica ([28.11 Zrédto w. zad. czestotl. 1] - [28.12 Zrodfo w. | 2
w. zad. 2) zad. czestotl. 2]) zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako
warto$¢ zadana czestotliwosci 1.
Pomnéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
x w. zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Minimum (w. zad. | Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako war- 4
1, w. zad. 2) to$¢ zadana czestotliwosci 1.
Maksimum (w. Zrédto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$¢ | 5

zad. 1, w. zad. 2)

zadana czestotliwosci 1.
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28.14  Wybo6r w. zad. Konfiguruje wybor pomigdzy wartosciami zadanymi czestotli- | Zgodnie z
czestotl. 1/2 wosci 1i 2. Patrz wykres przy parametrze 28.11 Zrédfo w. wyborem
zad. czestotl. 1. Zew1/Zew2
0 = Wartos¢ zadana czestotliwosci 1.
1 = Warto$¢ zadana czestotliwosci 2.
Warto$¢ zadana 0. 0
czestotliwosci 1
Warto$¢ zadana 1. 1
czestotliwosci 2
Zgodnie z Warto$¢ zadana czestotliwosci 1 jest uzywana, gdy aktywne | 2
wyborem jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$é zadana
Zew1/Zew2 czestotliwosci 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewngtrzne
miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wyb6r Zew1/Zew?2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8
Inny [bit] Wybdér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.21  Funkcja statej Okresla sposéb wyboru statych czestotliwosci oraz to, czy 0000b
czestotliwosci sygnat kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowa-
nia nowej czestotliwosci statej.
Bit Nazwa Informacja
0 Tryb statej 1 = Spakowane: 7 statych czgstotliwosci mozna wybra¢, uzywajac
czest. trzech zrédet zdefiniowanych za pomoca parametrow 28.22, 28.23 i
28.24.
0 = Oddzielone: state czestotliwosci 1, 2 i 3 sg aktywowane oddzielnie
przez zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomoca parametrow 28.22,
28.23i 28.24. W przypadku konfliktu priorytet ma stata czestotliwos¢
Z najnizszym numerem.
1 Kierunek 1 = Kierunek poczatkowy: w celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
wigczony czestotliwosci znak ustawienia statej czgstotliwosci (parametry

28.26...28.32) jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do
tytu: -1). Dzigki temu przemiennik czestotliwo$ci moze mie¢ 14 statych
czegstotliwosci (7 do przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie wartosci w
parametrach 28.26...28.32 sg dodatnie.
OSTRZEZENIE: Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,do
tytu” i aktywna stata czestotliwos¢ jest ujemna, przemiennik
czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej czestotliwosci jest
okres$lany znakiem ustawienia statej czestotliwosci (parametry
28.26...28.32).

0000b...0011b

Stow

o konfiguraciji statej czestotliwosci. | 1=1
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28.22  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci Nie wybrano
czestotliwosci 1 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujgce
statg czestotliwos¢ 1.
Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.23 Wybor statej czestotliwosci 2 oraz 28.24 Wyb6r statej
czestotliwo$ci 3 wybierajg trzy zrodta, ktorych stany aktywujg
state czestotliwosci w nastepujacy sposob:
Zrédio Zrédto Zroédto
zdefiniowane | zdefiniowane | zdefiniowane Aktywna stata
przez parametr | przez parametr | przez parametr czestotliwosé
28.22 28.23 28.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Stata czestotliwosé 1
0 1 0 Stata czestotliwos¢ 2
1 1 0 Stata czestotliwosé 3
0 0 1 Stata czestotliwosé 4
1 0 1 Stata czestotliwos¢ 5
0 1 1 Stata czestotliwosé 6
1 1 1 Stata czestotliwosé 7
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci Nie wybrano

czestotliwosci 2

przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace
statg czestotliwosc¢ 2.

Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 1 oraz 28.24 Wybor statej
czestotliwo$ci 3 wybierajg trzy zrédta, ktore sg uzywane do
aktywowania statych czestotliwosci. Patrz tabela w opisie
parametru 28.22 Wybér statej czestotliwosci 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliwosci 1.
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28.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci Nie wybrano
czestotliwosci 3 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodio aktywujgce
statg czestotliwos¢ 3.
Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 1 oraz 28.23 Wybér statej
czestotliwo$ci 2 wybierajg trzy zrédta, ktore sg uzywane do
aktywowania statych czestotliwo$ci. Patrz tabela w opisie
parametru 28.22 Wybdér statej czestotliwosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliwosci 1.
28.26  Stafaczestotliwosc | Definiuje statg czestotliwos$¢ 1 (czestotliwo$e, z jakg bedzie 0,00 Hz
1 obracat sie silnik po wybraniu statej czestotliwosci 1).
-500,00... Stata czestotliwos¢ 1. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.27  Stafaczestotliwosc | Definiuje statg czestotliwo$¢ 2. 0,00 Hz
2
-500,00... Stata czestotliwos¢ 2. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.28  Stafaczestotliwosé¢ | Definiuje statg czestotliwos¢ 3. 0,00 Hz
3
-500,00... Stata czestotliwosé 3. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.29  Stafaczestotliwosc | Definiuje statg czestotliwosc¢ 4. 0,00 Hz
4
-500,00... Stata czestotliwosc¢ 4. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.30  Stafaczestotliwosc | Definiuje statg czestotliwo$¢ 5. 0,00 Hz
5
-500,00... Stata czestotliwos¢ 5. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.31  Stafaczestotliwosé¢ | Definiuje statg czestotliwosc¢ 6. 0,00 Hz
6
-500,00... Stata czestotliwosé 6. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.32  Stafaczestotliwos¢ | Definiuje statg czestotliwos¢ 7. 0,00 Hz
7
-500,00... Stata czestotliwos¢ 7. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.41  Bezpieczna wart. Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej czgstotliwosci uzywang | 0,00 Hz
zad. czest. z funkcjami nadzorujgcymi, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
« 50.02 FB
* 50.32 FBA A: funkcja utr. komunik.
* 58.14 Reakcja na utrate komunik..
-500,00... Warto$¢ zadana bezpiecznej czestotliwosci. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
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28.51  Funkcja czest. Wiaczal/wytacza funkcje czestotliwosci krytycznych. Okresla | 0000b
krytycznej réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu kierun-
kach obracania.
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Predkosci/czestotliwo-
Sci krytyczne (na str. 47).
Bit Nazwa Informacja
0 Wigcz 1 = Wigczone: czestotliwosci krytyczne wigczone.
0 = Wytaczone: czestotliwosci krytyczne wytaczone.
1 Tryb znaku 1 = Zgodnie z parametrem: znaki parametrow 28.52...28.57 sg brane
pod uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 28.52...28.57 sg obstugiwane jako
wartosci bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach
obrotéw.
0000b...0011b Stowo konfiguracji czgstotliwosci krytycznych. 1=
28.52  Czest. krytyczna 1 | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
28.53 Czest. krytyczna 1 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.53  Czest. krytyczna 1 | Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
28.52 Czest. krytyczna 1 niska.
-500,00... Gorny limit czestotliwosci krytycznej 1. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.54  Czest. krytyczna 2 | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 2. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna warto$ci
28.55 Czest. krytyczna 2 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwosci krytycznej 2. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.55  Czest. krytyczna 2 | Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 2. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
28.54 Czest. krytyczna 2 niska.
-500,00... Gorny limit czestotliwosci krytycznej 2. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.56  Czest. krytyczna 3 | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
28.57 Czest. krytyczna 3 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.57  Czest. krytyczna 3 | Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0,00 Hz

wysoka

Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
28.56 Czest. krytyczna 3 niska.

-500,00...
500,00 Hz

Gorny limit czestotliwosci krytycznej 3. Patrz parametr
46.02
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28.71  Wybér ust. rampy | Wybiera zrédto przetgczania miedzy dwoma zestawami cza- | Czas
czest. sOw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez para- przysp./zwaln.
metry 28.72...28.75. 1
0 = Obowigzujg czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1
1 = Obowigzujg czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2
Czas 0. 0
przysp./zwaln. 1
Czas 1. 1
przysp./zwaln. 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
28.72  Czestotliwosc: Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby 20,000 s
czas przysp. 1 czestotliwos¢ zmienita warto$¢ od zera do czestotliwosci
okreslonej za pomoca parametru 46.02 Skalowanie czestotli-
wosci (nie do parametru 30.74 Maks. czestotliwo$c).
Jesli warto$¢ zadana zwieksza sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, warto$¢ dla silnika bedzie
podazac za wspotczynnikiem przyspieszenia.
Jesli warto$¢ zadana zwieksza sie wolniej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, czestotliwos¢ silnika bedzie
podazac za wartoscig zadang.
Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwosci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczyé¢ limitbw momentu przemiennika czestotliwosci.
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania 1. 10=1s
28.73  Czestotliwosc: Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby czesto- | 20,000 s
czas zwaln. 1 tliwo$¢ zmienita warto$¢ od czestotliwosci okreslonej za
pomoca parametru 46.02 Skalowanie czestotliwosci (nie
parametru 30.74 Maks. czestotliwo$c) do zera.
Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt krot-
kiego czasu zwalniania, nalezy upewni¢ sie, czy wigczona
jest kontrola przepigé¢ DC (parametr 30.30 Sterowanie prze-
pieciem).
Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania 1. 10=1s
28.74  Czestotliwosc: Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 28.72 Czes- | 60,000 s
czas przysp. 2 totliwosc: czas przysp. 1.
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania 2. 10=1s
28.75  Czestotliwosc: Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 28.73 Czestotli- | 60,000 s

czas zwaln. 2

wosc: czas zwaln. 1.

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 2.

10=1s
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28.76  Zerowe Zr. wej. Wybiera zrédto wymuszajace zmiane wartosci zadanej czg- | Nieaktywne
rampy czest. stotliwosci na zero.
0 = Wymuszenie wartosci zadanej czestotliwosci rownej zero.
1 = Normalna praca.
Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.77  Wstrzym. rampy Wybiera zrédto wymuszajace zmiane wyjscia generatora Nieaktywne
czest. rampy czestotliwosci na aktualng wartos$¢ czestotliwosci.
0 = Wymuszenie zmiany wyj$cia rampy na aktualng czestotli-
WoSC.
1 = Normalna praca.
Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.78  Balans wyj. rampy | Definiuje warto$¢ zadang na potrzeby réwnowazenia rampy | 0,00 Hz
czest. czestotliwosci. Ta warto$¢ jest wymuszona na wyjsciu gene-
ratora rampy, gdy réwnowazenie jest wigczone za pomoca
parametru 28.79 Wt. balans. wyj. rampy czest..
-500,00... Warto$¢ zadana réwnowazenia rampy czestotliwosci. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.79  WH. balans. wyj. Woybiera zrédto wigczania/wytaczania réwnowazenia rampy Nie wybrano

rampy czest.

predkosci. Patrz parametr 28.78 Balans wyj. rampy czest..
0 = Wytaczone.

1 = Wigczone.
Nie wybrano 0.
Wybrano 1.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0).
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1).
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
28.90 Akt w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej czestotliwosci 1 -
czestotl. 1 (wybranego za pomocg parametru 28.11 Zrédto w. zad. czes-
totl. 1). Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 640.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zrédta wartosci zadanej czestotliwosci 1. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.91  Akt. w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta warto$ci zadanej czestotliwosci 2 -
czestotl. 2 (wybranego za pomocg parametru 28.12 Zrédfo w. zad. czes-
totl. 2). Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 640.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zrodta wartosci zadanej czestotliwosci 2. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
28.92 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czestotl. 3 funkciji okreslonej przez parametr 28.13 Funkcja w. zad. czes-
totl. 1 (jesli dotyczy) i opcji (28.14 Wybér w. zad. czestotl. 1/2).
Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 640.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Warto$¢ zadana czestotliwo$ci po wybraniu opcji. Patrz parametr
Hz 46.02
28.96  Akt. w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czestotl. 7 statych czestotliwosci, wartosci zadanej panelu sterowania
itp. Patrz schemat tafcucha sterowania na stronie 640.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Warto$¢ zadana czestotliwosci 7 Patrz parametr
Hz 46.02
28.97  Nieogr. wart. zad. | Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czest. czestotliwosci krytycznych, ale przed okresleniem rampy i
limitéw. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 6417.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy i | Patrz parametr
500,00 Hz limitow. 46.02
29 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej napiecia DC.
napiecia Patrz sekcja Tryb sterowania napigciem DC (strona 24) i dia-
gramy tancucha sterowania (strony 642 i 643).
Ta grupa jest widoczna tylko w przypadku jednostki sterujgcej
BCU.
29.01  Torque ref DC Wyswietla wartosci wyj$ciowe kontrolera napiecia DC, ktére | -
voltage control sg przekazywane do kontrolera momentu.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana koncowego napiecia DC. 1=1%




276 Parametry

Nr Nazwa/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
29.02 DC voltage ref Wyswietla warto$¢ zadang napigcia DC po zastosowaniu -
funkcji okreslonej przez parametr 29.13 DC voltage ref1 func-
tion (jesli dotyczy) i opcji (29.14 DC voltage ref1/2 selection).
Patrz diagram przy parametrze 29.11 DC voltage ref1 source.
0...2000 V Warto$¢ zadana napiecia DC po wybraniu. 10=1V
29.03 DC voltage ref Wyswietla warto$¢ zadang napigcia DC miedzy ogranicze- -
used niem warto$ci minimalnej/maksymalnej i zastosowaniem
rampy.
0...2000 V Warto$¢ zadana napigcia DC przed zastosowaniem rampy. 10=1V
29.04 DC voltage ref Wyswietla warto$¢ zadang napigcia DC po zastosowaniu -
ramped rampy.
0...2000 V Warto$¢ zadana napiecia DC po zastosowaniu rampy. 10=1V
29.05 Filtered DC Wyswietla zmierzone napiecie DC po zastosowaniu filtrowa- | -
voltage nia.
0...2000 V Zmierzone i przefiltrowane napiecie DC. 10=1V
29.06 DC voltage error Wyswietla réznice migedzy wartos$cig zadana napigcia po -
zastosowaniu rampy (29.04) i zmierzonym przefiltrowanym
napieciem DC (29.05).
-2000...2000 V Zmierzone i przefiltrowane napiecie DC. 10=1V
29.07  Power reference Wyswietla wyjscie regulatora Pl, tzn. warto$¢ zadang napie- | -
cia DC przed przekonwertowaniem na warto$¢ zadang
momentu.
-300,00...300,00% | Wyjscie regulatora PI. 10=1%
29.09  Minimum DC Definiuje minimalny limit dla warto$ci zadanej napigcia DC ov
voltage reference | przed zastosowaniem rampy.
0...2000 V Minimalna warto$¢ zadana napigcia DC. 1=1V
29.10  Maximum DC Definiuje maksymalny limit dla warto$ci zadanej napigcia DC | 2000 V
voltage reference | przed zastosowaniem rampy.
0...2000 V Maksymalna warto$¢ zadana napiecia DC. 1=1V
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29.11  DC voltage ref1 Wybiera zrédto 1 wartosci zadanej napiecia DC. Zero
source Dwa zrodta sygnatow moga zostac zdefiniowane za pomocg
tego parametru i 29.12 DC voltage ref2 source. Zrédto
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 29.74 DC voltage
ref1/2 selection moze zosta¢ uzyte do przetgczania pomiedzy
dwoma zrédtami. Do dwdch sygnatéw mozna tez zastosowaé
funkcje matematyczng (29.13 DC voltage ref1 function), aby
utworzy¢ warto$¢ odniesienia.
29.11
29.13
0 p—
FAE: : \ Wartosc zadana 1
""" —| ADD |—o 29.14
Inny —| ] SUB —o 0
(MU} T~
20.12 L MN —o T
0 —| | MAX |——=>°
Al —
FB — N
Inny —
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Al2 skalowane 12.22 Warto$c¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 5
kom. A
EFB — warto$é 03.09 Warto$¢ zadana 1 EFB (patrz strona 129). 8
zadana 1
EFB — warto$¢ 03.10 Warto$¢ zadana 2 EFB (patrz strona 129). 9
zadana 2
W. zad. ster. 03.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (patrz strona 129). 10
DDCS 1
W. zad. ster. 03.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (patrz strona 130). 1"
DDCS 2
W. zad. M/F 1 03.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (patrz strona 130). 12
W. zad. M/F 2 03.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (patrz strona 130). 13
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyj$cie regulatora PID procesu). 16
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 18
(zapisana warto$¢ | z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz sekcja
zadana) Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego Zrédta stero-
wania (str. 21).
Panel sterowania | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczgtkowg | 19

(skopiowana wart.
zadana)

z poprzedniego zrodta lub wartosci aktualnej. Patrz sekcja
Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego Zrédta stero-
wania (str. 21).

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120).
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29.12  DC voltage ref2 Wybiera zrodto 2 wartosci zadanej napiecia DC. Zero
source Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta warto$ci zawiera opis
parametru 29.711 DC voltage ref1 source.
29.13  DC voltage ref1 Woybiera funkcje matematyczna realizowana pomiedzy zro- Wartosc¢
function dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
29.11 DC voltage ref1 source i 29.12 DC voltage ref2 source.
Patrz wykres przy parametrze 29.11 DC voltage ref1 source.
Warto$¢ zadana 1 | Sygnat wybrany za pomoca parametru 29.11 DC voltage ref1 | 0
source jest uzywany jako warto$¢ zadana napigcia DC 1 (nie
jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartoéci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana napiecia DC 1.
Odejmij (w. zad. 1- | Réznica ([29.711 DC voltage ref1 source] - [29.12 DC voltage |2
w. zad. 2) ref2 source)) zrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako war-
to$¢ zadana napigcia DC 1.
Pomnéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
X w. zad. 2) zadana napiecia DC 1.
Minimum (w. zad. | Mniejsze ze zrédet wartosci zadanej jest uzywane jako war- | 4
1, w. zad. 2) to$¢ zadana napigcia DC 1.
Maksimum (w. Wiegksze ze zrodet warto$ci zadanej jest uzywane jako war- 5
zad. 1, w. zad. 2) | to$¢ zadana napiecia DC 1.
29.14  DC voltage ref1/2 | Konfiguruje wybdr pomigdzy warto$ciami zadanymi napigcia | Zgodnie z
selection DC 1i 2. Patrz wykres przy parametrze 29.11 DC voltage ref1 | wyborem
source. Zew1/Zew2
0 = Warto$¢ zadana napigcia DC 1
1 = Warto$¢ zadana napigcia DC 2
Warto$¢ zadana 0 0
napigcia DC 1
Warto$¢ zadana 1 1
napiecia DC 2
Zgodnie z Warto$¢ zadana napiecia DC 1 jest uzywana, gdy aktywne 2
wyborem jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$¢ zadana
Zew1/Zew2 napigcia DC 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne
miejsce sterowania ZEW1.
Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zew1/Zew?2.
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). |7
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit5). | 8
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
29.17  DC voltage filter Definiuje czas filtrowania dla zmierzonego napiecia DC. 10 ms
time
0...10000 ms Czas filtrowania dla pomiaru napigcia DC. 1=1ms
29.18  DC voltage ramp Definiuje maksymalng szybko$¢ zmniejszania dla wartosci 10 V/s
down speed zadanej napigcia DC.
0...30000 V/s Szybko$¢ zmniejszania wartosci zadanej napigcia DC. 1=1Vis
29.19  DC voltage ramp | Definiuje maksymalng szybko$¢ zwigkszania dla wartosci 10 V/s
up speed zadanej napiecia DC.
0...30000 V/s Szybko$¢ zwiekszania wartosci zadanej napiecia DC. 1=1V/s
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29.20 DC voltage Definiuje wzmocnienie proporcjonalne dla regulatora Pl war- | 54,66
proportional gain tosci zadanej napiecia DC.
0,00 = 30000 V/s | Wzmocnienie proporcjonalne. 100=1VI/s
29.21  DC voltage Definiuje czas catkowania dla regulatora Pl warto$ci zadanej | 0,1646 s
integration time napiecia DC.
Ustawienie czasu catkowania na zero wytgcza cze$¢ catku-
jaca kontrolera.
0,0000 = Czas catkowania. 10000=1s
60,0000 s
29.25 DC capacitance Wybiera zrédto wartosci catkowitej pojemnosci obwodu DC. | Skopiuj z bazy
source Warto$¢ ta jest uzywana przy obliczaniu wartosci zadanej danych
napiecia DC.
Skopiuj z bazy Warto$¢ pojemnosci DC jest pobierana z wewngtrznej bazy 0
danych danych zgodnie z typem przemiennika czgstotliwosci.
Wartos¢ Warto$¢ pojemnosci DC jest odczytywana z parametru 29.26 | 1
uzytkownika Used DC capacitance.
29.26  Used DC Definiuje pojemnos$¢ obwodu DC, gdy parametr 29.25 DC -
capacitance capacitance source ma ustawiong warto$¢ Wartos¢ uzytkow-
nika.
0,000... Pojemnos$¢ DC okreslona przez uzytkownika. 100 =1 mF
1000,000 mF
29.70  Speed data point 1 | Parametry 29.70...29.79 definiujg krzywa ograniczenia mak- | 400,00
symalnego momentu jako funkcje predkosci. Limit jest stoso- | obr./min
wany przed przekazaniem warto$ci zadanej do regulatora
momentu.
Ten parametr definiuje predko$¢ w pierwszym punkcie krzy-
wej. Miedzy wartoscig 0 obr./min i tg predkoscig krzywa jest
liniowa.
Moment (%)
2977 - b - - - e e oo oo oo o
2975 -t - - m e e - - . !
2979 <t -------- S B
29.73 -1 ----- -2 ! ! :
2971 -} - - ! ! ! .
o ) . | \ \
0 2070 2972 2974 2076 2978  Predkosc (obr./min)
0,00 = Predko$é w pierwszym punkcie krzywe;j. 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min
29.71  Torque data point | Definiuje maksymalny moment w pierwszym punkcie krzywej | 300,0%
ograniczenia.
0,0...1600,0% Maksymalny moment w pierwszym punkcie krzywe;j. 1=1%
29.72  Speed data point 2 | Definiuje predko$¢ w drugim punkcie krzywe;. 800,00 obr./min
0,00 = Predkosé w drugim punkcie krzywej. 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min
29.73  Torque data point | Definiuje maksymalny moment w drugim punkcie krzywej 300,0%
2 ograniczenia.
0,0...1600,0% Maksymalny moment w drugim punkcie krzywe;. 1=1%




280 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16

29.74  Speed data point 3 | Definiuje predko$¢ w trzecim punkcie krzywej. 1200,00 obr./min
0,00 = Predkos¢ w trzecim punkcie krzywej. 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min

29.75  Torque data point | Definiuje maksymalny moment w trzecim punkcie krzywej 300,0%

3 ograniczenia.
0,0...1600,0% Maksymalny moment w trzecim punkcie krzywej. 1=1%

29.76  Speed data point 4 | Definiuje predko$¢ w czwartym punkcie krzywe;. 1600,00 obr./min
0,00 = Predko$¢ w czwartym punkcie krzywe;j. 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min

29.77  Torque data point | Definiuje maksymalny moment w czwartym punkcie krzywej | 300,0%

4 ograniczenia.
0,0...1600,0% Maksymalny moment w czwartym punkcie krzywe;j. 1=1%

29.78  Speed data point 5 | Definiuje predko$é w pigtym punkcie krzywej. 2000,00 obr./min
0,00 = Predko$¢ w pigtym punkcie krzywej. 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min

29.79  Torque data point | Definiuje maksymalny moment w pigtym punkcie krzywej 300,0%

ograniczenia.
0,0...1600,0% Maksymalny moment w pigtym punkcie krzywe;j. 1=1%
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30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci.

30.01  Stowo limitu 1 Wyswietla stowo limitu 1. -

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Limit momentu |1 = Moment przemiennika czgstotliwos$ci jest ograniczony przez
sterowanie silnikiem (kontrola niewystarczajgcego napiecia, pradu,
kata obcigzenia i momentu krytycznego) lub limity momentu
zdefiniowane przez parametry.
1 Min mom reg 1 = Wyjscie kontrolera predkosci jest ograniczone przez parametr
pred 25.11 Min. moment ster. predk.
2 Max mom reg 1 = Wyjscie kontrolera predkosci jest ograniczone przez parametr
pred 25.12 Maks. moment ster. predk.
3 Maks.w.zad. 1 = Wejscie rampy wartosci zadanej momentu jest ograniczone przez
momentu parametr 26.09 Maks. wart. zad. momentu, zrédto parametru 30.25
Wybér maks. wart. momentu, parametr 30.26 Limit mocy napedowej
lub parametr 30.27 Limit mocy generowanej. Patrz schemat na
stronie 638.
4 Min. w.zad. 1 = Wejscie rampy wartosci zadanej momentu jest ograniczone przez
momentu parametr 26.08 Min. wart. zad. momentu, zrédto parametru 30.78
Wybor min. wart. momentu, parametr 30.26 Limit mocy napedowej lub
parametr 30.27 Limit mocy generowanej. Patrz schemat na stronie
638.
5 Lim max wart 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrole
mom nagtego przyspieszenia z powodu limitu maksymalnej predkosci
(30.12 Maks. predkosc)
6 Lim min wart 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrole
mom nagtego przyspieszenia z powodu limitu minimalnej predkosci
(30.11 Min. predko$c)
7 W.zad. pr.: limit {1 = Warto$¢ zadana predkosci jest ograniczana przez parametr 30.12
maks. Maks. predko$¢ lub maksymalny limit predkosci silnika z magnesami
trwatymi bazujacy na na napigciu DC
8 W.zad. pr.: limit |1 = Warto$¢ zadana predkosci jest ograniczana przez parametr 30.71
min. Min. predko$¢ lub maksymalny limit predkosci silnika z magnesami
trwatymi bazujacy na na napigciu DC
9 W.zad.czest.: 1 = Warto$¢ zadana czestotliwo$ci jest ograniczona przez parametr
lim.maks. 30.14 Maks. czestotliwosé
10 W.zad.czest.: 1 = Warto$¢ zadana czestotliwo$ci jest ograniczona przez parametr
limit min. 30.13 Min. czestotliwosé
1 Zarezerwowane
12 Lim w zad czest |1 = Nie mozna osiggng¢ zadanej czestotliwosci wyjsciowej ze
klucz wzgledu na ograniczenie dotyczgce czestotliwosci kluczowania
(spowodowane np. filtrowaniem wyj$cia lub zabezpieczeniami
zwigzanymi z ATEX)
13...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

| Stowo limitu 1.
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30.02

Moment: stan

Wyswietla stowo stanu ograniczenia kontrolera momentu. -

limitu Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Za niskie *1 = Niedostateczne napiecie posredniego obwodu DC

napigcie
1 Przepiecie *1 = Przepiecie w posrednim obwodzie DC
2 Moment *1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.26 Limit mocy
minimalny napedowej, parametr 30.27 Limit mocy generowanej lub zrédto
parametru 30.18 Wybér min. wart. momentu. Patrz schemat na
stronie 638.

3 Maks. moment |*1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.26 Limit mocy
napedowej, parametr 30.27 Limit mocy generowanej lub zrédto
parametru 30.25 Wybér maks. wart. momentu. Patrz schemat na
stronie 638.

4 Prad wewnetrzny |1 = Limit prgdu inwertera (okreslony przez bity 8...11) jest aktywny

5 Kat obcigzenia |(Tylko w przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi i
synchronicznych silnikéw reluktancyjnych)

1 = Limit kgta obcigzenia jest aktywny, tzn. silnik nie moze wytworzy¢
wiekszego momentu

6 Lim mom (Tylko w przypadku silnikéw asynchronicznych)

krytyczn 1= Limit momentu krytycznego silnika jest aktywny, tzn. silnik nie
moze wytworzy¢ wiekszego momentu

7 Zarezerwowane

8 Limit termiczny |1 = Prad wejsciowy jest ograniczony przez gtéwny limit termiczny
obwodu

9 Maks. prad *1 = Maksymalny prad wyjsciowy (/\1ax) jest ograniczany

10 Lim prad uzytk  |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony przez parametr 30.717 Maks.
prad

" Termiczne IGBT [*1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony przez obliczong warto$¢
termiczng pradu

12 Nadmierna temp. |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony z powodu szacowanej

IGBT temperatury tranzystora IGBT

13 Przecigzenie *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony z powodu temperatury

tranzystora IGBT |pofaczenia tranzystora IGBT z obudowg

14...15 |Zarezerwowane

*Tylko jeden z bitéw 0...3 i jeden z bitéw 9...13 moze by¢ wigczony jednoczesnie. Bit zazwyczaj
wskazuje ograniczenie przekraczane jako pierwsze.

0000h...FFFFh

Stowo stanu ograniczenia momentu. 1=1
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30.11  Min. predko$c¢ Definiuje minimalng dopuszczalng predkos$c. -1500,00
OSTRZEZENIE! Ta wartosé nie moze by¢ wyzsza niz | obr./min; )
A parametr 30.12 Maks. predko$c. -1800,00 obr.min
OSTRZEZENIE! W trybie sterowania czestotliwoscig | (%2000
A ten limit nie obowigzuje. Nalezy upewni¢ sie, ze limity
czestotliwosci (30.13 i 30.74) sg ustawione odpowied-
nio, jesli uzywane jest sterowanie czestotliwoscig.
OSTRZEZENIE! W konfiguracji komunikacji migdzy
A przemiennikami nadrzednym i podrzednym nie nalezy
ustawia¢ maksymalnych i minimalnych limitéw predko-
$ci z takim samym znakiem na przemienniku podrzed-
nym. Patrz sekcja Funkcjonalno$¢ przemiennikéw w uktadzie
Nadrzedny/Podrzedny (str. 33).
-30000,00... Minimalna dopuszczalna predkosé. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
30.12  Maks. predkosc Definiuje maksymalng dopuszczalng predkosc. 1500,00 obr./min;
OSTRZEZENIE! Ta warto$é nie moze byé nizsza niz | 1800,00 obr.min
A parametr 30.11 Min. predkosc. (95.20b0)
OSTRZEZENIE! W trybie sterowania czestotliwoscig
A ten limit nie obowigzuje. Nalezy upewni¢ sie, ze limity
czestotliwosci (30.13 i 30.14) sg ustawione odpowied-
nio, jesli uzywane jest sterowanie czestotliwoscia.
OSTRZEZENIE! W konfiguracji komunikacji miedzy
A przemiennikami nadrzednym i podrzednym nie nalezy
ustawia¢ maksymalnych i minimalnych limitéw predko-
$ci z takim samym znakiem na przemienniku podrzed-
nym. Patrz sekcja Funkcjonalno$¢ przemiennikéw w uktadzie
Nadrzedny/Podrzedny (str. 33).
-30000,00... Predko$é maksymalna. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
30.13  Min. czestotliwo$¢ | Definiuje minimalng dopuszczalng czestotliwo$é. -50,00 Hz;
OSTRZEZENIE! Ta warto$¢ nie moze byé wyzsza niz | -60,00 Hz
A parametr 30.714 Maks. czestotliwosc. (95.20 b0)
OSTRZEZENIE! Ten limit obowigzuje tylko w trybie
A sterowania czestotliwoscig.
-500,00... Czestotliwo$¢ minimalna. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
30.14  Maks. Definiuje maksymalng dopuszczalng czestotliwosc¢. 50,00 Hz;
czestotliwos¢ OSTRZEZENIE! Ta warto$¢ nie moze byé nizsza niz | 60,00 Hz
parametr 30.13 Min. czestotliwosé. (95.20 b0)
OSTRZEZENIE! Ten limit obowigzuje tylko w trybie
A sterowania czestotliwoscig.
-500,00... Czestotliwo$¢ maksymalna. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
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30.15  Aktywacja maks. Przy uzyciu tego parametru i parametru 30.76 Maks. prad Wylacz
pradu rozruch. rozruchowy mozna zdefiniowa¢ tymczasowy limit pradu startu
silnika.
Kiedy ten parametr ma ustawiong warto$¢ Wigcz, przemien-
nik czestotliwosci stosuje limit pradu startu okreslony w para-
metrze 30.16 Maks. prad rozruchowy. Limit obowigzuje przez
2 sekundy po wstepnym magnesowaniu (asynchronicznego
silnika indukcyjnego) lub po automatycznym fazowaniu (sil-
nika z magnesami trwatymi), ale nie czgsciej niz raz na kazde
7 sekund. W przeciwnym razie obowigzuje limit okreslony
parametrem 30.17 Maks. prad.
Uwaga: Dostgpno$¢ pradu startu wyzszego niz limit ogolny
zalezy od sprzetu przemiennika czestotliwosci.
Wytgcz Limit pradu startu wytgczony. 0
Wigcz Limit pradu startu wigczony. 1
30.16  Maks. prad Okresla maksymalny prad rozruchowy, gdy jest to wigczone | -
rozruchowy parametrem 30.15 Aktywacja maks. prgdu rozruch..
0,00...30000,00 A | Maksymalny prad rozruchowy. 1=1A
30.17  Maks. prad Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika. 0,00 A
0,00...30000,00 A | Maksymalny prad silnika. 1=1A
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30.18  Wyb6r min. wart. Wybiera zrédto przetgczania miedzy dwoma réznymi zdefinio- | Min. moment 1
momentu wanymi wstepnie limitami minimalnego momentu.

0 = Limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomocg
parametru 30.19 jest aktywny

1 = Limit minimalnego momentu wybrany za pomocg parame-
tru 30.21 jest aktywny

Uzytkownik moze zdefiniowaé dwa zestawy limitbw momen-
téw i przetgczaé sie miedzy dwoma zestawami za pomocg
zrédta binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe. Wybor mini-
malnego limitu (30.18) jest niezalezny od wyboru maksymal-
nego limitu (30.25).

Pierwszy zestaw limitéw jest zdefiniowany za pomocg para-
metréow 30.79 i 30.20. Drugi zestaw zawiera parametry selek-
tora dla zaréwno limitéw minimalnych (30.27), jak i
maksymalnych (30.22). Umozliwiajg one uzycie zrédta analo-
gowego, ktére mozna wybrac (takiego jak np. wejscie analo-

gowe).
30.21
0 p—
Al1 — 30.18
Al2 — \\ 1
PID — -
30.23 —| (_)/_ Limit minimalnego >
Inny — momentu
zdefiniowany przez
30.19 uzytkownika
30.22
0 pu—
All — 30.25
Al2 — K
PID — -
30.24 — _—— Limit—>
Inny — 0 maksymalnego
momentu
30.20 zdefiniowany przez

uzytkownika
Parametry wyboru limitu sg aktualizowane z interwatem
10 ms.
Uwaga:Oproécz limitéw zdefiniowanych przez uzytkownika
moment moze by¢ ograniczony z innych powodoéw (takich jak
np. ograniczenie mocy).Patrz tez schemat blokowy na

stronie 638.
Min. moment 1 0 (limit minimalnego momentu zdefiniowany przez parametr |0
30.19 jest aktywny).
Zrodto 1 (limit minimalnego momentu zdefiniowany przez parametr | 1
minimalnego 30.21 jest aktywny).
momentu 2
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10

niach, bit 0).
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DIO2

Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie-
niach, bit 1).

1"

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

30.19

Min. moment 1

Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika cze-

stotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika).

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybdr min. wart.

momentu.

Limit obowigzuje, gdy

« zrodio okreslone przez parametr 30.18 Wybor min. wart.
momentu ma warto$¢ 0 lub

* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Min. moment 1.

Uwaga: Nie nalezy ustawia¢ tego parametru na 0%, prébujac

zapobiec obrotom silnika w odwrotnym kierunku. W aplikacji z

petlg otwartg moze to catkowicie uniemozliwi¢ zatrzymanie

silnika. Aby zapobiec obrotom w odwrotnym kierunku, nalezy

uzy¢ limitéw predkosci/czestotliwosci w tej grupie parametréw

albo parametrow 20.23/20.24.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limit minimalnego momentu 1.

Patrz parametr
46.03

30.20

Maks. moment 1

Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika).

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybér min. wart.

momentu.

Limit obowigzuje, gdy

« zrodio okreslone przez parametr 30.25 Wyb6r maks. wart.
momentu ma wartos¢ 0 lub

* 30.25 ma ustawiong warto$¢ Maks. moment 1.

300,0%

0,0...1600,0%

Maks. moment 1

Patrz parametr
46.03

30.21

Zrodto min.
momentu 2

Definiuje zrédto limitu minimalnego momentu dla przemien-

nika czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil-

nika), gdy

« zrodio okreslone przez parametr 30.78 Wybor min. wart.
momentu ma warto$¢ 1 lub

+ 30.18 ma ustawiong warto$¢ Zrédto minimalnego momentu
2.

Patrz wykres w opisie parametru 30.18 Wybdr min. wart.

momentu.

Uwaga: Wszystkie wartosci dodatnie otrzymane z wybranego

zrodta sg odwrécone.

Min. moment 2

Zero

Brak.

Al1 skalowane

12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 172).

Al2 skalowane

12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 173).

PID

40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyjscie regulatora PID procesu).

Min. moment 2

30.23 Min. moment 2.

o | N = O

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).




Parametry 287

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

30.22

Zrédfo maks.
momentu 2

Definiuje zrédto limitu maksymalnego momentu dla przemien-

nika czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil-

nika), gdy

« zrodio okre$lone przez parametr 30.25 Wyb6r maks. wart.
momentu ma warto$¢ 1 lub

+ 30.25 ma ustawiong warto$¢ Zrédto maksymalnego
momentu 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor min. wart.

momentu.

Uwaga: Wszystkie warto$ci ujemne otrzymane z wybranego

zrodta sg odwrécone.

Maks. moment
2

Zero

Brak.

Al1 skalowane

12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 172).

Al2 skalowane

12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 173).

PID

40.01 Akt. wart. wyj. PID (wyj$cie regulatora PID procesu).

Maks. moment 2

30.24 Maks. moment 2.

o g N =] O

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120).

30.23

Min. moment 2

Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika cze-

stotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika),

gdy

« zrodio okreslone przez parametr 30.18 Wybor min. wart.
momentu ma warto$¢ 1 i

* 30.21 ma ustawiong warto$¢ Min. moment 2.

Uwaga: Nie nalezy ustawia¢ tego parametru na 0%, prébujac

zapobiec obrotom silnika w odwrotnym kierunku. W aplikacji

z petlg otwartg moze to catkowicie uniemozliwi¢ zatrzymanie

silnika. Aby zapobiec obrotom w odwrotnym kierunku, nalezy

uzy¢ limitéw predkosci/czestotliwosci w tej grupie parametréw

albo parametrow 20.23/20.24.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor min. wart.

momentu.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limit minimalnego momentu 2.

Patrz parametr
46.03

30.24

Maks. moment 2

Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika),

gdy

« zrédio okreslone przez parametr 30.25 Wybér maks. wart.
momentu ma warto$¢ 1 i

* 30.22 ma ustawiong warto$¢ Maks. moment 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor min. wart.

momentu.

300,0%

0,0...1600,0%

Limit maksymalnego momentu 2.

Patrz parametr
46.03

30.25

Wybér maks. wart.
momentu

Woybiera zrédto przetgczania miedzy dwoma réznymi limitami
maksymalnego momentu.

0 = Limit maksymalnego momentu 1 zdefiniowany przez
parametr 30.20 jest aktywny

1 = Limit maksymalnego momentu wybrany przez parametr
30.22 jest aktywny

Patrz tez parametr 30.18 Wybor min. wart. momentu.

Maks. moment
1

Maks. moment 1

0.

Zrédto
maksymalnego
momentu 2

1.
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DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit5). | 7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
30.26  Limit mocy Okresla maksymalng moc na wale w trybie silnika, tzn. gdy 300,00%
napedowej moc jest przekazywana z silnika do maszyn. Podana warto$¢
to procentowa warto$¢ mocy znamionowe;j silnika.
0,00...600,00% Maksymalna moc na wale w trybie silnika. 1=1%
30.27  Limit mocy Okresla maksymalng moc na wale w trybie generatorowym, | -300,00%
generowanej tzn. gdy moc jest przekazywana z maszyn do silnika. Podana
wartos¢ to procentowa warto$¢ mocy znamionowej silnika.
Uwaga: Nie nalezy ustawia¢ tego parametru na 0%, prébujac
zapobiec obrotom silnika w odwrotnym kierunku. W aplikacji z
petlg otwartg moze to catkowicie uniemozliwi¢ zatrzymanie
silnika. Aby zapobiec obrotom w odwrotnym kierunku, nalezy
uzy¢ limitéw predkosci/czestotliwosci w tej grupie parametrow
albo parametrow 20.23/20.24.
-600,00...0,00% Maksymalna moc na wale w trybie generatorowym. 1=1%
30.30  Sterowanie Umozliwia kontrole nad przepieciami posredniego tacza DC. | Wigcz
przepigciem Szybkie hamowanie obcigzen o duzej bezwtadnosci powo-
duje wzrost napiecia do limitu kontroli przepigé. Aby uniemoz-
liwi¢ przekroczenie limitu przez napiecie DC, kontroler
przepiecia automatycznie zmniejsza moment hamowania.
Uwaga: Jesli przemiennik czestotliwosci jest wyposazony w
czoper i rezystor hamowania lub regeneracyjny modut zasila-
jacy, kontroler musi by¢ wytgczony.
Wytgczone Kontrola przepie¢ wytgczona. 0
Wiacz Kontrola przepige¢ wtgczona. 1
30.31  Sterow. za niskim | Umozliwia kontrolg nad zbyt niskim napigciem pos$redniego Wigcz
napieciem tacza DC. Jesli napigcie DC spadnie z powodu odciecia mocy
wejsciowej, kontroler niedostatecznego napiecia automatycz-
nie zmniejszy moment silnika w celu utrzymania napiecia
powyzej dolnego poziomu. Zmniejszenie momentu silnika
spowoduje, ze dzigki bezwtadno$¢ obcigzenia silnik bedzie
generowat energie do przemiennika czestotliwosci, podtrzy-
mujgc zasilanie tacza DC i uniemozliwiajgc spadek napigcia
do czasu zwolnienia silnika do zatrzymania. To rozwigzanie
dziata jako funkcja przejscia przez zanik zasilania w syste-
mach z duzg bezwtadnoscia, takich jak wirdwka lub wentyla-
tor.
Wytgczone Kontrola nad zbyt niskim napieciem wytgczona. 0
Wigcz Kontrola nad zbyt niskim napieciem wigczona. 1
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30.35  Thermal current Wiaczalwylacza ograniczanie pragdu wyjsciowego bazujace Wigcz
limitation na temperaturze.
Ograniczanie nalezy wytaczy¢ tylko wtedy, gdy wymaga tego
aplikacja.
Wylacz Termiczne ograniczenie pradu wylgczone. 0
Wigcz Termiczne ograniczenie pradu wigczone. 1
30.101 Stowo limitu LSU 1 | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wyswietla stowo limitu 1 dla modutu zasilajgcego.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Maks. w. zad. P |1 = Warto$¢ zadana mocy jest ograniczana przez parametry programu
uzytk. sterowania zasilaniem
1 Min. w. zad. P
uzytk.
2 P uzytk. maks. |1 = Moc jest ograniczana przez parametr 30.749.
3 P uzytk. min 1 = Moc jest ograniczana przez parametr 30.748.
4 Nadm. temp. 1 = Warto$¢ zadana mocy jest ograniczana z powodu nadmiernej
chtodz. P temperatury chtodziwa
5 Nadm.temp.jed. |1 = Warto$¢ zadana mocy jest ograniczana z powodu nadmiernej
mocy P temperatury modutu zasilajgcego
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo limitu modutu zasilajgcego 1 1=1
30.102 Stowo limitu LSU 2 | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -

Jacym

Wyswietla stowo limitu 2 dla modutu zasilajgcego.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

IGBT za pomocg parametru 95.20)

Bit Nazwa Opis

0 Maks. w. zad. Q |1 = Warto$¢ zadana mocy biernej jest ograniczana
uzytk.

1 Min. w. zad. Q
uzytk.

2 Nadm. temp. 1 = Warto$¢ zadana mocy biernej jest ograniczana z powodu
chtodz. Q nadmiernej temperatury chtodziwa

3 Nadm.temp.jed. |1 = Warto$¢ zadana mocy biernej jest ograniczana z powodu
mocy Q nadmiernej temperatury modutu zasilajgcego

4 Przepiecie AC 1 = Ochrona przed przepigciem AC

5...6 Zarezerwowane

7 Maks. réznica AC|1 = (Gdy uzywana jest warto$¢ zadana mocy biernej napiecia AC)

8 Min. roznica AC | Wejscie sterowania AC jest ograniczane

9...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo limitu modutu zasilajgcego 2
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30.103 Stowo limitu LSU 3 | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -
Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wyswietla stowo limitu 3 dla modutu zasilajgcego.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Limit zbyt 1 = Moc jest ograniczana przez kontroler zbyt niskiego napiecia
niskiego napiecia
1 Limit przepigcia |1 = Moc jest ograniczana przez kontroler przepigcia
2 Moc napedowa |1 = Moc jest ograniczana przez temperature lub limity mocy
3 Moc uzytkownika (patrz parametry 30.748 i 30.149)
generowania
4 Limit pradu 1 = Prad aktywny jest ograniczany. Aby uzyskac¢ szczegétowe
aktywnego informacje, patrz bity 6...9 i 14...15.
5 Limit prgdu 1 = Prad bierny jest ograniczany. Aby uzyska¢ szczeg6towe
biernego informacje, patrz bity 12...13.
6 Limit termiczny |1 = Prad aktywny jest ograniczany przez limit termiczny obwodu
gtéwnego
7 Limit SOA 1 = Prad aktywny jest ograniczany przez wewnetrzny limit obszaru
bezpiecznego pracy
8 Limit pradu 1 = Prad aktywny jest ograniczany przez limit pradu ustawiony za
uzytkownika pomocg parametrow programu sterowania zasilaniem
9 Termiczne IGBT |1 = Prad aktywny est ograniczany na podstawie wewnetrznego
maksymalnego limitu obcigzenia termicznego IGBT
10...11 |Zarezerwowane
12 Akt. neg. Q 1 = Ujemny prad bierny jest ograniczany przez maksymalny tgczny
prad
13 Akt. dod. Q 1 = Dodatni prad bierny jest ograniczany przez maksymalny tgczny
prad
14 Akt. neg. P 1 = Ujemny prad aktywny jest ograniczany przez maksymalny tgczny
prad
15 Akt. poz. P 1 = Dodatni prad aktywny jest ograniczany przez maksymalny tgczny
prad
0000h...FFFFh Stowo limitu modutu zasilajgcego 3 1=1
30.104 Stowo limitu LSU 4 | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -

Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wyswietla stowo limitu 4 dla modutu zasilajgcego.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Maks. wart. zad. |1 = Warto$¢ zadana DC jest ograniczana przez parametry programu
Udc sterowania zasilaniem

1 Min. w.zad. Udc

2 Maks. | 1 = Prad jest ograniczany przez parametry programu sterowania
uzytkownika zasilaniem

3 Maks. | temp. 1 = Prad jest ograniczany na podstawie temperatury

4...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo limitu modutu zasilajgcego 4 1=1
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30.148 Limit minimalnej (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | -130,0%
mocy LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Definiuje minimalny limit mocy dla jednostki zasilania.
Warto$ci ujemne dotycza regeneracii, tzn. przekazywania
mocy do sieci zasilajgce;j.
-200,0...0,0% Minimalny limit mocy dla jednostki zasilania. 1=1%
30.149 Limit maks. mocy | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | 130,0%
LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Definiuje maksymalny limit mocy dla jednostki zasilania.
0,0...200,0% Maksymalny limit mocy dla jednostki zasilania. 1=1%
31 Funkcje bfedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybor dziatania prze-
miennika czestotliwosci w sytuacjach wystapienia btedu.
31.01  Zrédfo zdarzenia Definiuje zrédio zdarzenia zewnetrznego 1. Nieaktywne
zewn. 1 Patrz tez parametr 31.02 Typ zdarzenia zewn. 1. (prawda); DI6
0 = Wyzwolenie zdarzenia. (95.20 b8)
1 = Normalna praca.
Aktywne (fatsz) 0. 0
Nieaktywne 1. 1
(prawda)
DIIL Wejscie DIIL (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 15). 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 12
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
31.02  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 1. Btad
zewn. 1 (95.20 b8)
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje bfad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
Ostrzezenie/Btad | Jesli przemiennik czestotliwo$ci przeprowadza modulacje, 3
zdarzenie zewnetrzne generuje btad. W przeciwnym razie
zdarzenie generuje ostrzezenie.
31.03  Zrédfo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 2. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 2 metr 31.04 Typ zdarzenia zewn. 2. (prawda); DIIL
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze- | (95.20 b5)
nia zewn. 1.
31.04  Typ zdarzenia Woybiera typ zdarzenia zewnetrznego 2.
zewn. 2
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje biad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
Ostrzezenie/Btad | Jesli przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje, 3

zdarzenie zewnetrzne generuje btad. W przeciwnym razie
zdarzenie generuje ostrzezenie.
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31.05  Zrédfo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 3. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 3 metr 31.06 Typ zdarzenia zewn. 3. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.06  Typ zdarzenia Woybiera typ zdarzenia zewnetrznego 3.
zewn. 3
Btad Zdarzenie zewngtrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
Ostrzezenie/Btad | Jesli przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje, 3
zdarzenie zewnetrzne generuje btgd. W przeciwnym razie
zdarzenie generuje ostrzezenie.
31.07  Zrédio zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 4. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 4 metr 31.08 Typ zdarzenia zewn. 4. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.08  Typ zdarzenia Woybiera typ zdarzenia zewnetrznego 4.
zewn. 4
Btad Zdarzenie zewngtrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
Ostrzezenie/Btad | Jesli przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje, 3
zdarzenie zewngtrzne generuje btad. W przeciwnym razie
zdarzenie generuje ostrzezenie.
31.09  Zrédlo zdarzenia Definiuje zrodto zdarzenia zewnetrznego 5. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 5 metr 31.10 Typ zdarzenia zewn. 5. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.10  Typ zdarzenia Woybiera typ zdarzenia zewnetrznego 5.
zewn. 5
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
Ostrzezenie/Btad Jesli przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje, 3
zdarzenie zewngtrzne generuje btagd. W przeciwnym razie
zdarzenie generuje ostrzezenie.
31.11  Wybbr resetu Woybiera zrédto zewnetrznego sygnatu resetowania btedu. DI3
btedu Ten sygnat bedzie monitorowany nawet jesli nie jest aktyw-
nym zrodtem w biezgcym miejscu sterowania
(Zew1/Zew2/Local).
(Resetowanie aktywnego zrédta jest zawsze monitorowane
bez wzgledu na ustawienia tego parametru).
0—> 1= Reset
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opoznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). 7
DIO1 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10

niach, bit 0).
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DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 1).
FBAAMCW bit 7 | Bit 7 stowa sterowania odebrany za posrednictwem interfejsu | 30
magistrali komunikacyjnej A.
EFB MCW bit 7 Bit 7 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu wbu- | 32
dowanej magistrali komunikacyjne;j.
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
31.12  Wybdr autoresetu | Wybiera btedy, ktdre sg resetowane automatycznie. Parametr | 0000h
jest 16-bitowym stowem, w ktérym kazdy bit odpowiada
typowi btedu. Jesli bit jest ustawiony na warto$¢ 1, powigzany
bfad jest automatycznie resetowany.
Liczba préb zresetowania oraz odstgep czasu miedzy nimi sg
definiowane przy uzyciu parametrow 31.74...31.16.
OSTRZEZENIE! Przed aktywacja funkcji nalezy sie
A upewnic, ze nie spowoduje to wystgpienia niebez-
piecznych sytuacji. Funkcja automatycznie resetuje
przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.
Uwagi:
« Funkcja automatycznego resetowania jest dostgpna tylko
przy sterowaniu zewnetrznym. Patrz sekcja Sterowanie
lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 20).
* Nie mozna automatycznie zresetowa¢ btedéw zwigzanych
z funkcja Bezpieczne wytgczanie momentu (STO).
Bity tej wartosci binarnej odpowiadaja nastepujagcym btedom:
Bit Btad
0 Przetezenie
1 Przepiecie
2 Za niskie napigcie
3 Btad nadzoru Al
4 Modut zasilajgcy
5. Zarezerwowane
8 Btad aplikacji 1 (zdefiniowany w programie aplikacyjnym)
9 Btad aplikacji 2 (zdefiniowany w programie aplikacyjnym)
10 Wybrany btad (patrz parametr 37.13 Wyb6r btedu)
11 Biad zewnetrzny 1 (ze zrodta wybranego za pomoca parametru 31.01 Zrédfo zdarzenia
zewn. 1)
12 Biad zewnetrzny 2 (ze zrodta wybranego za pomoca parametru 31.03 Zrédfo zdarzenia
zewn. 2)
13 Btad zewnetrzny 3 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.05 Zrédfo zdarzenia
zewn. 3)
14 Btad zewnetrzny 4 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.07 Zrédfo zdarzenia
zewn. 4)
15 Biad zewnetrzny 5 (ze zrodta wybranego za pomoca parametru 31.09 Zrédfo zdarzenia
zewn. 5)
0000h...FFFFh Stowo konfiguracji automatycznego resetowania. 1=
31.13  Wybor btedu Za pomoca parametru 31.12 Wybér autoresetu, bit 10, defi- | 0000h

niuje btad, ktéry mozna automatycznie zresetowac.
Btedy wymieniono w rozdziale Sledzenie bledéw (str. 560).

0000h...FFFFh Kod btedu. 10=1
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31.14

Liczba préb

Definiuje maksymalng dozwolong liczbe automatycznych
resetowan w czasie okreslonym przy uzyciu parametru 371.15
tgczny czas prob.

Jesli btad bedzie nadal wystgpowat, kolejne préby zresetowa-
nia bedg wykonywane w odstgpach zdefiniowanych za
pomoca parametru 31.16 Czas opOznienia.

Automatycznie resetowane btedy s definiowane przy uzyciu
parametru 31.12 Wybér autoresetu.

0

0...5

Liczba wystgpien automatycznego resetowania.

1=

31.15

tgczny czas prob

Definiuje okno czasowe automatycznego resetowania btedu.
Maksymalna liczba préb w trakcie dowolnego okresu o tej diu-
gosci jest okreslana w parametrze 31.714 Liczba prob.
Uwaga: Jesli pomimo préb nie mozna zresetowac btedu,
kazda proba zresetowania wygeneruje zdarzenie i rozpocznie
nowe okno czasowe. Jesli okreslona liczba zresetowan
(31.14) w danym czasie (37.76) jest wigksza niz warto$¢
31.15, przemiennik czestotliwosci bedzie nadal prébowat zre-
setowac btad do chwili usuniecia jego przyczyny.

30,0s

1,0...600,0 s

Czas dla automatycznego resetowania.

10=1s

31.16

Czas opdznienia

Definiuje czas po wystapieniu btedu (lub poprzedniej préby
zresetowania), ktory przemiennik czestotliwosci odczekuje
przed prébg automatycznego zresetowania. Patrz parametr
31.12 Wyb6r autoresetu.

00s

0,0...120,0 s

Opodznienie automatycznego resetowania.

10=1s

31.19

Utrata fazy silnika

Woybiera sposoéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje w
przypadku wykrycia utraty fazy silnika.

Biad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 3387 Utrata fazy wyjsciowej.

31.20

Biad doziemienia

Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czgstotliwo$ci reaguje na
wykryty btad uziemienia lub asymetrie pradu w silniku lub
kablu silnika.

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A2B3 Zwar-
cie doziemne.

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 2330 Zwarcie doziemne.
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31.22

Wskaznik STO
praca/zatrz.

Whybiera, ktére wskazania sg podawane, gdy jeden lub oba
sygnaty bezpiecznego wytgczania momentu (STO) sg wyta-
czone lub utracone. Wskazania zaleza réwniez od tego, czy
przemiennik czgstotliwos$ci dziata, czy jest zatrzymany w
momencie zdarzenia.

Tabele w ponizszych opisach opcji przedstawiajg wskazania

wygenerowane dla okreslonych ustawien.

Uwagi:

» Ten parametr nie wplywa na obstuge samej funkcji STO.
Funkcja STO bedzie dziatata bez wzglgdu na ustawienie
tego parametru: uruchomiony przemiennik czgstotliwosci
zatrzyma sie po usunieciu jednego lub obu sygnatéw STO i
nie zostanie uruchomiony do momentu przywrécenia obu
sygnatéw STO i zresetowania wszystkich btedow.

« Utrata tylko jednego sygnatu STO generuje biad, ktdry jest
interpretowany jako nieprawidtowe dziatanie.

Wigcej informacji na temat sygnatéw STO mozna znalezé

w podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Blgd/Blad

Blad/Blad

Wejscia

INT TIN2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)

0 0 Btad 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu

Btedy 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu i
0 1 FA81 Utrata bezpiecznego wytgczania
momentu 1

Btedy 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu i
1 0 FA82 Utrata bezpiecznego wytgczania
momentu 2

1 1 (Normalna praca)

Btad/Ostrzezenie

Wejscia Wskazanie

IN1 | IN2 Praca Zatrzymanie

Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne
wytgczanie momentu

Btad 5091 Bezpieczne

0 0 .
wytgczanie momentu

Btedy 5091 Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne Bezpieczne
wytgczanie momentu i | wytgczanie momentu i

FA81 Utrata btad FA81 Utrata
bezpiecznego bezpiecznego
wytgczania momentu 1|wytgczania momentu 1

Btedy 5091 Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne Bezpieczne
wytgczanie momentu i | wytgczanie momentu i

FA82 Utrata btad FA82 Utrata
bezpiecznego bezpiecznego
wytgczania momentu 2|wytgczania momentu 2

1 1 (Normalna praca)
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Btad/Zdarzenie 2
Wejscia Wskazanie
IN1 | IN2 Praca Zatrzymanie
0 0 Btad 5091 Bezpieczne Zdarzenie BSA0
wytgczanie momentu Zdarzenie STO
g'szm;eigz; Zdarzenie B5A0
Wylaczan;i)e momentu i Zdarzenie STO i btad
0 1 FA81 Utrata bFA8'1 Utrata
) ezpiecznego
bezpiecznego .
. wytgczania momentu 1
wytgczania momentu 1
gﬁ%ﬁiﬁé Zdarzenie BSA0
Wyiqczanl;)e momentu i Zdarzenie STO i biad
o FA82 Utrata 82 Utrata
bezni ezpiecznego
piecznego
. wytgczania momentu 2
wytgczania momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Ostrzeze- 3
nie/Ostrzezenie
Wejscia
T ) N2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wyigczanie
momentu
Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wyigczanie
0 1 momentu i btad FA81 Utrata bezpiecznego
wytgczania momentu 1
Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wytgczanie
1 0 momentu i btad FA82 Utrata bezpiecznego
wytgczania momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Zdarzenie/Zdarze- 4
nie Weisci
IN_‘eJS(:I:z Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO
0 1 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO i btad FA81
Utrata bezpiecznego wytgczania momentu 1
1 0 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO i btad FA82
Utrata bezpiecznego wytgczania momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Bez 5
wskazania/Bez Eoil
W
wskazania |N1ejsc||:2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Brak
0 1 Btad FA81 Utrata bezpiecznego wytgczania
momentu 1
1 0 Btad FA82 Utrata bezpiecznego wytgczania
momentu 2
1 1 Normalna praca
p
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31.23 Bfad Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bfad;,
okablowania/uzie | nieprawidtowe podigczenie kabli zasilania i kabli silnika (np. Bez dziatania
mienia kabel zasilania wejscia jest podtgczony do ztgcza silnika prze- | (95.20 b15)
miennika czestotliwosci).
Uwaga: Ochrona musi by¢ wytgczona, a przemiennik czesto-
tliwosci musi by¢ zasilany ze wspdlnej magistrali DC.
Bez dziatania Bez dziatania (ochrona wytaczona) 0
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie 1
z powodu btedu 3787 Bfgd okablowania/uziemienia.
31.24  Funkcja utyku Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bfgd
niespodziewane przerwanie pracy przez silnik (utyk).
Utyk silnika jest zdefiniowany w nastepujacy sposob:
* Przemiennik czestotliwosci przekracza limit pragdu utyku
(31.25 Limit pradu f. utyku) i
« czestotliwo$¢ wyjsciowa jest ponizej poziomu okreslonego
parametrem 31.27 Limit czestotliwo$ci f. utyku lub pred-
kos¢ silnika jest ponizej poziomu okre$lonego parametrem
31.26 Limit predkosci f. utyku i
* powyzsze warunki wystepowaty dtuzej niz przez okres
okreslony parametrem 31.28 Czas utyku.
Bez dziatania Brak (nadzér nad utykiem silnika wytaczony). 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A780 Utyk | 1
silnika.
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 7721 Utyk silnika.
31.25  Limit pradu f. utyku | Limit pradu utyku silnika jest okre$lany jako procentowa war- | 200,0%
to$¢ prgdu znamionowego silnika. Patrz parametr 31.24
Funkcja utyku.
0,0...1600,0% Limit pradu utyku silnika. 10=1%
31.26  Limit predko$ci f. Limit predkosci utyku silnika w obr./min. Patrz parametr 37.24 | 150,00 obr./min;
utyku Funkcja utyku. 180,00 obr.min
(95.20 b0)
0,00... Limit predkosci utyku silnika. Patrz parametr
10000,00 obr./min 46.01
31.27  Limit Limit czestotliwosci f. utyku Patrz parametr 371.24 Funkcja 15,00 Hz;
czestotliwosci f. utyku. 18,00 Hz
utyku Uwaga: Ustawienie limitu ponizej 10 Hz nie jest zalecane. (95.20 b0)
0,00...500,00 Hz Limit czestotliwosci utyku silnika. Patrz parametr
46.02
31.28  Czas utyku Czas utyku Patrz parametr 31.24 Funkcja utyku. 20s
0...3600 s Czas utyku silnika. 1=1s
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31.30 Marg. wyt. dla Razem z parametrami 30.17 Min. predko$¢ i 30.12 Maks. 500,00 obr./min

przekr. predk.

predko$¢ definiuje maksymalng dopuszczalng predkos¢ sil-
nika (ochrona przed nadmierng predkoscia). Jesli parametr
90.01 Predk. silnika do sterowania lub szacowana predko$¢
przekracza limit predkos$ci zdefiniowany parametrem 30.71
lub parametrem 30.72 o warto$¢ wigkszg niz okreslona w tym
parametrze, przemiennik czestotliwosci zostaje awaryjnie
wylgczony z powodu btedu 7370 Za duza predkosc.
Przyktad: Jesli maksymalna predkos$¢ to 1420 obr./min i mar-
gines wytgczenia awaryjnego przemiennika czestotliwosci to
300 obr./min, przemiennik czgstotliwosci zostanie wytgczony
awaryjnie przy predkosci 1720 obr./min.

Predkosé (90.01)

Poziom wytgczenia awaryjnego
z powodu za duzej predkosci
31.30
30.12
0
Czas
30.11
31.30
T T Poziom wyiaczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej predkosci

0,00...
10000,0 obr./min

Margines wytgczenia awaryjnego z powodu nadmiernej pred-
kosci.

Patrz parametr
46.01
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31.32  Nadzér rampy Parametry 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. i 31.33 | 0%
zatrzymania Opobznienie rampy zatrz. awar., razem z parametrem 07.29
awaryjn. Wskaznik zmiany predko$ci, zapewniajg funkcje nadzoru try-

béw zatrzymania awaryjnego Off1 i Off3.

Nadzér wykorzystuje:

« obserwacje czasu, w jakim hamuje silnik, lub

« poréwnanie aktualnych i oczekiwanych wspétczynnikow
zwalniania.

Jesli ten parametr ustawiono na 0%, maksymalny czas

zatrzymania jest ustawiany bezposrednio w parametrze

31.33. W przeciwnym razie parametr 31.32 definiuje maksy-

malne dopuszczalne odchylenie od oczekiwanego wspot-

czynnika zwalniania, ktory jest obliczany na podstawie

parametrow 23.11...23.19 (Off1) lub 23.23 Czas zatrz. awary-

Jnego (Off3). Jesli rzeczywisty wspdtczynnik zwalniania

(01.29) odbiega zbytnio od oczekiwanego wspétczynnika,

przemiennik czestotliwosci zostaje awaryjnie wytgczony z

powodu btedu 73B0 Btgd rampy zatrzym. awar., ustawia bit 8

parametru 06.17 Stowo stanu 2 i zwalnia wybiegiem do

zatrzymania.

Jesli parametr 31.32 jest ustawiony na 0% i parametr 371.33

jest ustawiony na 0 s, nadzér rampy zatrzymania awaryjnego

jest wylgczony.

Patrz tez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego.

0...300% Maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspoétczynnika 1=1%
zwalniania.
31.33  Opdznienie rampy | Jesli parametr 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. jest | 0's
zatrz. awar. ustawiony na 0%, ten parametr definiuje maksymalny czas

zatrzymania awaryjnego (tryb Off1 lub Off3). Jesli silnik nie
zatrzymat si¢ po uptywie tego czasu, przemiennik czestotliwo-
$ci zostaje wyltgczony awaryjnie z powodu btedu 7380 Bfgd
rampy zatrzym. awar., ustawia bit 8 parametru 06.17 Stowo
stanu 2 i zwalnia wybiegiem do zatrzymania.

Jesli parametr 31.32 ustawiono na warto$¢ inng niz 0%, ten
parametr definiuje opéznienie pomiedzy otrzymaniem polece-
nia zatrzymania awaryjnego i aktywacjg nadzoru. Zaleca si¢
okreslenie krétkiego opdznienia, aby umozliwi¢ stabilizacje
wspotczynnika zmiany predkosci.

0...32767 s Maksymalny czas spadku rampy lub opdznienie aktywacji 1=1s
nadzoru.
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31.35

Funkcja btedu gf.
wentylatora

Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje w

przypadku wykrycia btedu gtéwnego wentylatora chtodza-

cego.

Uwaga: W przypadku modutu falownika ztozonego z jednego

lub kilku modutéw inwertera w obudowie R8i moze by¢ moz-

liwe kontynuowanie dziatania nawet w przypadku zatrzymania

pracy jednego z wentylatoréw modutu falownika. Jesli zosta-

nie wykryta awaria wentylatora, program sterujacy automa-

tycznie wykona nastgpujgce dziatania:

« ustawi petng predkos$¢ innego wentylatora modutu;

« ustawi petng predkos¢ innych wentylatoréw modutow (jesli
wystepuja);

« zmniejszy do warto$ci minimalnej czestotliwos$¢ kluczowa-
nia oraz

« wytgczy nadzér nad réznicg temperatur miedzy modutami.

Jesli w tym parametrze ustawiono warto$¢ Bfgd, modut falow-

nika zostanie wytgczony awaryjnie (ale nadal zrealizuje dzia-

tania wymienione powyzej). W przeciwnym razie falownik

sprébuje kontynuowa¢ dziatanie.

Ostrzezenie

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 5080 Wentylator.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A581 Wen-
tylator.

-

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

31.36

Funkcja btedu
wentylatora
pomocniczego

(Widoczny tylko w przypadku jednostki sterujgcej ZCU)
Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje w
przypadku wykrycia btedu wentylatora pomocniczego.

Biad

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 5081 Wentylator pomocniczy nie dziata.
Uwaga: Btad jest blokowany na dwie minuty po wigczeniu
zasilania. W tym czasie przemiennik czestotliwosci generuje
ostrzezenie, A582 Wentylator pomocniczy nie dziatfa.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie, A582 Wen-
tylator pomocniczy nie dziafa.

-
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31.37

Nadzér
zatrzymania wg
rampy

Parametry 31.37 Nadzér zatrzymania wg rampy i 31.38
Opoznienie nadzoru zatrz. wg rampy, razem z parametrem
01.29 Wskaznik zmiany predko$ci, zapewniajg funkcje nad-
zoru normalnego (tzn. nieawaryjnego) zatrzymania wg rampy.
Nadzér wykorzystuje:
* obserwacje czasu, w jakim hamuje silnik, lub
« poréwnanie aktualnych i oczekiwanych wspétczynnikow
zwalniania.
Jesli ten parametr ustawiono na 0%, maksymalny czas
zatrzymania jest ustawiany bezposrednio w parametrze
31.38. W przeciwnym razie parametr 31.37 definiuje maksy-
malne dopuszczalne odchylenie od oczekiwanego wspot-
czynnika zwalniania, ktory jest obliczany na podstawie
parametrow 23.11...23.19. Jesli rzeczywisty wspotczynnik
zwalniania (07.29) odbiega zbytnio od oczekiwanego wspot-
czynnika, przemiennik czgstotliwo$ci zostaje awaryjnie wytg-
czony z powodu btedu 73B71 Niepowodzenie zatrzymania,
ustawia bit 14 parametru 06.17 Stowo stanu 2 i zwalnia
wybiegiem do zatrzymania.
Jesli parametr 31.37 jest ustawiony na 0% i parametr 37.38
jest ustawiony na 0 s, nadzor zatrzymania wg rampy jest
wytgczony.

0%

0...300%

Maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspétczynnika
zwalniania.

T=1%

31.38

Opdznienie
nadzoru zatrz. wg
rampy

Jesli parametr 31.37 Nadzor zatrzymania wg rampy jest usta-
wiony na 0%, ten parametr definiuje maksymalny dopusz-
czalny czas zatrzymania wg rampy. Je$li silnik nie zatrzymat
sie po uptywie tego czasu, przemiennik czgstotliwos$ci zostaje
wytgczony awaryjnie z powodu btedu 73871 Niepowodzenie
zatrzymania, ustawia bit 14 parametru 06.77 Stowo stanu 2 i
zwalnia wybiegiem do zatrzymania.

Jesli parametr 31.37 ustawiono na warto$¢ inng niz 0%, ten
parametr definiuje opdznienie pomiedzy otrzymaniem polece-
nia zatrzymania i aktywacjg nadzoru. Zaleca si¢ okreslenie
krétkiego opdznienia, aby umozliwi¢ stabilizacje wspétczyn-
nika zmiany predkosci.

Os

0...32767 s

Maksymalny czas spadku rampy lub opdznienie aktywacji
nadzoru.

31.40

Wytacz
komunikaty
ostrzegawcze

Wybiera ostrzezenia, ktére majg zosta¢ zablokowane. Para-
metr jest 16-bitowym stowem, w ktérym kazdy bit odpowiada
ostrzezeniu. Gdy bit jest ustawiony na warto$¢ 1, powigzane
ostrzezenie jest blokowane.

Bity tej wartosci binarnej odpowiadaja nastepujacym ostrze-
zeniom:

0000b

Btad

Przepiecie

Zarezerwowane

Enkoder 1

Enkoder 2

Bateria jednostki sterujgcej

a[R[w[N[=] O

.15

Zarezerwowane

0000b...1101b

Stowo blokowania ostrzezenia.
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31.42  Limit bfedu Ustawia niestandardowy limit btedu pradu silnika. 0,00 A
przetezenia Przemiennik czestotliwo$ci automatycznie ustawia
wewnetrzny limit prgdu silnika zgodnie z konstrukcjg prze-
miennika czestotliwosci. W wigkszosci przypadkéw limit
wewnetrzny jest odpowiedni, ale tego parametru mozna uzy¢,
aby okresli¢ nizszy limit pradu, na przyktad aby chroni¢ silnik
z magnesami trwatymi przed rozmagnesowaniem.
Uwaga: Limit definiuje maksymalny prad szczytowy jednej
fazy.
Przy wartosci parametru 0,0 A uwzgledniany jest tylko limit
wewnetrzny.
0,00...30000,00 A | Niestandardowy limit btedu pradu silnika. Patrz parametr
46.05
31.54  Fault action Wybiera tryb zatrzymania, gdy wystepuje btad niekrytyczny. Wybieg
Wybieg Przemiennik czestotliwosci zwalnia wybiegiem do zatrzyma- |0
nia.
Rampa Przemiennik czestotliwosci dziata wedtug rampy okreslonej 1
zatrzymania dla zatrzymania awaryjnego w parametrze 23.23 Czas zatrz.
awaryjnego awaryjnego.
31.120 Bfad doziemienia | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bigd
LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wybiera, jak modut zasilajgcy reaguje na wykrycie btedu uzie-
mienia lub asymetrii pradu.
Bez dziatania Zadna czynnos¢ nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Modut zasilajgcy generuje ostrzezenie AE02 Zwarcie 1
doziemne.
Btad Modut zasilajgcy jest zatrzymywany awaryjnie z powodu 2
btedu 2E01 Zwarcie doziemne.
31.121 Utrata fazy (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Bigd
zasilania LSU Jjacym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Wybiera sposob, w jaki modut zasilajgcy reaguje w przypadku
wykrycia utraty fazy zasilania.
Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0

Blad

Modut zasilajgcy jest zatrzymywany awaryjnie z powodu
btedu 3E00 Utrata fazy wejsciowe;.
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32 Nadzor Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...3.
Istnieje mozliwosé wyboru trzech wartosci do monitorowania.
Ostrzezenie lub btad sg generowane, gdy przekroczone
zostang zdefiniowane limity.
Patrz tez sekcja Nadzér sygnatu (na stronie 93).
32.01  Stan nadzoru Stowo stanu nadzoru sygnatu. 0000b
Wskazuje, czy wartos$ci monitorowane przez funkcje nadzoru
sygnatu znajdujg si¢ w obrebie odpowiednich limitéw lub poza
nimi.
Uwaga: To stowo jest niezalezne od czynnosci przemiennika
czestotliwosci zdefiniowanych przez parametry 32.06, 32.16 i
32.26.
Bit Nazwa Opis
0 Nadzér 1 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomoca parametru 32.07 znajduje sig
poza limitami.
1 Nadzér 2 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomoca parametru 32.17 znajduje sig
poza limitami.
2 Nadzér 3 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomoca parametru 32.27 znajduje sig
poza limitami.
3...15 |Zarezerwowane
0000...0111b Stowo stanu nadzoru sygnatu. 1=1
32.05 Funkcja nadzoru 1 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 1. Okresla sposob, w Wytaczona
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.07) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.09 i
32.10). Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.06.
Wyiaczona Nadzér sygnatu 1 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej | Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Obie Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- |5
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
32.06 Dziatanie nadzoru | Wybiera czynnos$é, ktérg wykonuje przemiennik czestotliwo- | Bez dziatania
1 $ci, gdy warto$¢ monitorowana przez nadzér sygnatu 1 prze-
kroczy okreslone limity.
Uwaga: Ten parametr nie wplywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Generowane jest ostrzezenie (A8B0 Nadzor sygnatu). 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylaczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu.
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Btad jest Jesli przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony, zostanie 3
uruchomiony wylgczony awaryjnie z powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu.
32.07  Sygnat nadzoru 1 | Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcije Zero
nadzoru sygnatu 1.
Zero Brak. 0
Warto$¢ zadana 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika (str. 124). 1
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwos¢ wyjéciowa (str. 124). 3
Prad 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napigcie DC 01.11 Napigcie DC (str. 124). 7
Moc wyj$ciowa 01.14 Moc wyjsciowa (str. 125). 8
Al1 12.11 Warto$c¢ aktualna Al1 (str. 172). 9
Al2 12.21 Warto$c¢ aktualna Al2 (str. 173). 10
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkos$ci przed ramp. (str. 237). 18
przed ramp.
W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 237). 19
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 243). 20
predkosci
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 21
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 22
czestotliwosci
Wyjscie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 24
procesu
Sprzezenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 25
zwrotne PID
procesu
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
32.08 Czasfiltru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
1 nadzoér sygnatu 1.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.09  Nadzér 1: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00
limit
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.10  Nadzér 1: gérny Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00
limit
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
32.15  Funkcja nadzoru 2 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 2. Okres$la sposéb, w Nieaktywne
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.17) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.19 i
32.20). Czynno$¢, ktora ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.76.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 2 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej 2

gornego limitu.
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Bezwzgl. ponizej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej | Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Obie Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 5
nego limitu lub wzrosnie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
32.16  Dziatanie nadzoru | Wybiera czynno$¢, ktéra wykonuje przemiennik czestotliwo- | Bez dziatania
2 $ci, gdy warto$¢ monitorowana przez nadzoér sygnatu 2 prze-
kroczy okreslone limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Generowane jest ostrzezenie (A8B1 Nadzér sygnatu 2). 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B1 Nadzér sygnatu 2.
Btad jest Jesli przemiennik czestotliwos$ci jest uruchomiony, zostanie 3
uruchomiony wytgczony awaryjnie z powodu btedu 80B1 Nadzér sygnatu 2.
32.17  Sygnat nadzoru 2 | Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.
32.18  Czasfiltru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
2 nadzor sygnatu 2.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.19  Nadzér 2: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 2. 0,00
limit
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.20  Nadzor 2: gorny Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 2. 0,00
limit
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
32.25  Funkcja nadzoru 3 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 3. Okres$la sposéb, w Nieaktywne
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.27) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.29 i
32.30). Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.26.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 3 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej | Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 5

nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
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Bezwzgl. obie Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
32.26  Dziatanie nadzoru | Wybiera czynnos$¢, ktéra wykonuje przemiennik czestotliwo- | Bez dziatania
3 $ci, gdy warto$é monitorowana przez nadzér sygnatu 3 prze-
kroczy okreslone limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Generowane jest ostrzezenie (A8B2 Nadzér sygnatu 3). 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B2 Nadzér sygnatu 3.
Btad jest Jesli przemiennik czgstotliwosci jest uruchomiony, zostanie 3
uruchomiony wylgczony awaryjnie z powodu btedu 80B2 Nadzér sygnatu 3.
32.27  Sygnat nadzoru 3 | Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.
32.28  Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
3 nadzoér sygnatu 3.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.29  Nadzér 3: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00
limit
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.30  Nadzor 3: gorny Definiuje gorny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00
limit
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
33 Ogolny zegar i Konfiguracja timeréw/licznikéw konserwacji.
licznik Patrz tez sekcja Timery i liczniki konserwacji (na stronie 93).
33.01  Stan licznika Wyswietla stowo stanu timera/licznika konserwacji wskazu- -
jace, ktore timery/liczniki przekroczyty limity.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Czas pracy 1 1 = Timer wtgczenia 1 osiggnat wczesniej ustawiony limit.

1 Czas pracy 2 1 = Timer wigczenia 2 osiggnat wczesniej ustawiony limit.

2 Zbocze 1 1 = Licznik zbocza sygnatu 1 osiggnat wczesniej ustawiony limit.
3 Zbocze 2 1 = Licznik zbocza sygnatu 2 osiggnat wczesniej ustawiony limit.
4 Wartos¢ 1 1 = Licznik wartosci 1 osiggnat wczesniej ustawiony limit.

5 Wartos¢ 2 1 = Licznik wartosci 2 osiggnat wczesniej ustawiony limit.

6...15 |Zarezerwowane

0000 0000b... Stowo stanu timera/licznika konserwaciji. 1=1

0011 1111b
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33.10  Wart. akt. czasu Wyswietla aktualng warto$¢ timera wigczenia 1. -
wigczenia 1 Timer jest uruchamiany, gdy wigczony jest sygnat okreslony
parametrem 33.13 Zrédfo czasu wigczenia 1.
Kiedy timer przekracza limit okreslony parametrem 33.71
Limit ostrz.czasu wigczenia 1, bit 0 parametru 33.01 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okre$lone przez para-
metr 33.14 Wiad.ostrz.czasu wigczenia 1 pojawia sig réwniez,
jesli jest wigczone przez parametr 33.12 Funkcja czasu wig-
czenia 1.
Timer mozna zresetowa¢ w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 s | Aktualna warto$¢ timera wigczenia 1. -
33.11  Limit ostrz.czasu Ustawia limit ostrzezen dla timera wtgczenia 1. Os
wigczenia 1
0...4294967295 s | Limit ostrzezen dla timera wigczenia 1. -
33.12  Funkcja czasu Konfiguruje timer wigczenia 1. 0000b
wigczenia 1
Bit Funkcja
0 Tryb licznika
0 = Petla: Po osiggnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 0 parametru
33.01) zmienia sie na 1 na czas jednej sekundy. Ostrzezenie (jesli jest wtgczone)
pozostaje aktywne przez co najmniej 10 sekund.
1 = Nasycenie: Po osiggnieciu limitu stan licznika (bit 0 parametru 33.07) zmienia sie na
1 i warto$¢ ta pozostaje do momentu zresetowania parametru 33.70. Ostrzezenie (jesli
jest wigczone) réwniez pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.70.
1 Ostrzezenie wigczone
0 = Wytaczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiggniety
1 = Wiaczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.74) jest generowane po osiggnigciu limitu.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguracji timera wigczenia 1. 1=1
33.13  Zrédfo czasu Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez timer wta- | Fatsz
wigczenia 1 czenia 1.
Falsz Stata 0 (timer wytgczony). 0
Prawda Stata 1. 1
RO1 Bit 0 parametru 10.27 Stan wyj$¢ RO (str. 160). 2
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
33.14  Wiad.ostrz.czasu | Wybiera opcjonalny komunikat ostrzezenia dla timera wigcze- | Czas
wigczenia 1 nia 1. wigczenia 1
przekroczony
Czas wigczenia 1 | A886 Czas wigczenia 1. Tekst komunikatu mozna edytowa¢ |0
przekroczony na panelu sterowania, wybierajac opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Wyczyse AB88C Czyszczenie urzadzenia. 6
urzadzenie
Konserw.: dodatk. | A890 Dodatkowe chtodzenie. 7
wentylator
Konserw.: AB88E Wentylator szafy. 8
wentylator
obudowy
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Konserwacja: A88D Kondensator DC. 9
kondensatory DC
Konserwacja: A880 tozysko silnika. 10
tozysko silnika
33.20 Wart. akt. czasu Wyswietla aktualng warto$¢ timera wigczenia 2. -
wigczenia 2 Timer jest uruchamiany, gdy wiaczony jest sygnat okreslony
parametrem 33.23 Zrédfo czasu wigczenia 2.
Kiedy timer przekracza limit okreslony parametrem 33.271
Limit ostrz.czasu wigczenia 2, bit 1 parametru 33.01 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okreslone przez para-
metr 33.24 Wiad.ostrz.czasu wigczenia 2 pojawia sig rowniez,
jesli jest wtgczone przez parametr 33.22 Funkcja czasu wig-
czenia 2.
Timer mozna zresetowa¢ w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 s | Aktualna warto$¢ timera wigczenia 2. -
33.21  Limit ostrz.czasu Ustawia limit ostrzezen dla timera wtgczenia 2. Os
wigczenia 2
0...4294967295 s | Limit ostrzezen dla timera wigczenia 2. -
33.22  Funkcja czasu Konfiguruje timer wigczenia 2. 0000b
wigczenia 2
Bit Funkcja
0 Tryb licznika
0 = Petla: Po osiagnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 1 parametru
33.01) zmienia sie na 1 na czas jednej sekundy. Ostrzezenie (jesli jest wtaczone)
pozostaje aktywne przez co najmniej 10 sekund.
1 = Nasycenie: Po osiggnieciu limitu stan licznika (bit 1 parametru 33.07) zmienia si¢ na
1 i warto$¢ ta pozostaje do momentu zresetowania parametru 33.20. Ostrzezenie (jesli
jest wigczone) réwniez pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.20.
1 Ostrzezenie wigczone
0 = Wytgczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiggnigty
1 = Wigczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.24) jest generowane po osiggnieciu limitu.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguracji timera wigczenia 2. 1=1
33.23  Zrodio czasu Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez timer wig- | Fafsz
wigczenia 2 czenia 2.
Falsz Stata 0 (timer wytgczony). 0
Prawda Stata 1. 1
RO1 Bit 0 parametru 70.21 Stan wyj$¢ RO (str. 160). 2
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
33.24  Wiad.ostrz.czasu | Wybiera opcjonalny komunikat ostrzezenia dla timera wigcze- | Czas
wigczenia 2 nia 2. wigczenia 2
przekroczony
Czas wigczenia 2 | A887 Czas wigczenia 2. Tekst komunikatu mozna edytowa¢ | 1
przekroczony na panelu sterowania, wybierajac opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Wyczysc A88C Czyszczenie urzgdzenia. 6
urzadzenie
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Konserw.: dodatk. | A890 Dodatkowe chtodzenie. 7
wentylator
Konserw.: AB88E Wentylator szafy. 8
wentylator
obudowy
Konserwacja: A88D Kondensator DC. 9
kondensatory DC
Konserwacja: A880 tozysko silnika. 10

tozysko silnika

33.30 Wart. akt. licznika | Aktualna warto$¢ licznika zboczy sygnatu 1. -
zboczy 1 Licznik jest zwigkszany za kazdym razem, gdy sygnat
wybrany przez parametr 33.33 Zrédfo licznika zboczy 1 jest
wigczany lub wytgczany (lub w obu przypadkach, w zalezno-
$ci od ustawien parametru 33.32 Funkcja licznika zboczy 1).
Na liczniku moze by¢ stosowany dzielnik (patrz 33.34 Dzielnik
licznika zboczy 1).
Kiedy licznik przekracza limit okreslony parametrem 33.31
Limit ostrz. licznika zboczy 1, bit 2 parametru 33.01 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okreslone przez para-
metr 33.35 Wiad. ostrz. licznika zboczy 1 pojawia sie rowniez,
jesli jest wigczone przez parametr 33.32 Funkcja licznika zbo-
czy 1.
Licznik mozna zresetowa¢ w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...4294967295 Aktualna wartos$¢ licznika zboczy sygnatu 1. -

33.31  Limitostrz. licznika | Ustawia limit ostrzezen dla licznika zboczy sygnatu 1. 0
zboczy 1
0...4294967295 Limit ostrzezen dla licznika zboczy sygnatu 1. -
33.32  Funkcja licznika Konfiguruje licznik zboczy sygnatu 1. 0000b
zboczy 1

Bit Funkcja

0 Tryb licznika

0 = Petla: Po osiggnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 2 parametru
33.01) zmienia sie na 1 i warto$é ta pozostaje do momentu ponownego zwigkszenia
wskazania licznika. Ostrzezenie (jesli jest wigczone) pozostaje aktywne przez co
najmniej 10 sekund.

1 = Nasycenie: Po osiggnigciu limitu stan licznika (bit 2 parametru 33.07) zmienia sie na
1 i warto$¢ ta pozostaje do momentu zresetowania parametru 33.30. Ostrzezenie (jesli
jest wiaczone) réwniez pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.30.
1 Ostrzezenie wigczone

0 = Wyltaczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiggniety

1 = Wiaczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.35) jest generowane po osiagnieciu limitu.
2 Licz zbocza rosngce

0 = Wytaczone: zbocza rosngce nie sg liczone

1 = Wigczone: zbocza rosnace sg liczone

3 Licz zbocza opadajgce

0 = Wytaczone: zbocza opadajgce nie sg liczone

1 = Wigczone: zbocza opadajgce sg liczone

4...15 |Zarezerwowane

0000b...1111b Stowo konfiguraciji licznika zboczy 1. 1=1
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33.33  Zrédlo licznika Wybiera sygnat, ktéry ma by¢é monitorowany przez funkcje Fatsz
zboczy 1 licznika zboczy 1.
Fatsz Stata 0. 0
Prawda Stata 1. 1
RO1 Bit 0 parametru 70.21 Stan wyjs¢ RO (str. 160). 2
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
33.34  Dzielnik licznika Definiuje dzielnik licznika zboczy sygnatu 1. Okre$la, ile zbo- | 1
zboczy 1 czy sygnatu zwieksza warto$¢ licznika o 1.
1...4294967295 Dzielnik licznika zboczy sygnatu 1. -
33.35  Wiad. ostrz. Woybiera opcjonalny komunikat ostrzezenia dla licznika zbo- | Licznik zboczy
licznika zboczy 1 czy sygnatu 1. 1:
przekroczono
Licznik zboczy 1: | A888 Licznik zboczy 1. Tekst komunikatu mozna edytowac¢ na | 2
przekroczono panelu sterowania, wybierajgc opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Zliczony gtowny A884 Gtéwny stycznik. 1"
stycznik
Zliczony A881 Przekaznik wyjsciowy. 12
przekaznik
wyjsciowy
Zliczone A882 Uruchomienia silnika. 13
uruchomienia
silnika
Zliczone wigczenia | A883 Zatgczenia. 14
zasilania
Zliczone A885 tadowanie DC. 15
tadowania DC
33.40 Wart. akt. licznika | Wys$wietla warto$é aktualng licznika zboczy sygnatu 2. -
zboczy 2 Licznik jest zwigkszany za kazdym razem, gdy sygnat
wybrany przez parametr 33.43 Zrédfo licznika zboczy 2 jest
wigczany lub wytgczany (lub w obu przypadkach, w zalezno-
$ci od ustawien parametru 33.42 Funkcja licznika zboczy 2).
Na liczniku moze by¢ stosowany dzielnik (patrz 33.44 Dzielnik
licznika zboczy 2).
Kiedy licznik przekracza limit okreslony parametrem 33.41
Limit ostrz. licznika zboczy 2, bit 3 parametru 33.071 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okreslone przez para-
metr 33.45 Wiad. ostrz. licznika zboczy 2 pojawia sie rowniez,
jesli jest wigczone przez parametr 33.42 Funkcja licznika zbo-
czy 2.
Licznik mozna zresetowa¢ w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Aktualna warto$¢ licznika zboczy sygnatu 2. -
33.41  Limitostrz. licznika | Ustawia limit ostrzezen dla licznika zboczy sygnatu 2. 0

zboczy 2

0...4294967295

Limit ostrzezen dla licznika zboczy sygnatu 2.
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33.42  Funkcja licznika Konfiguruje licznik zboczy sygnatu 2. 0000b
zboczy 2
Bit Funkcja
0 Tryb licznika
0 = Petla: Po osiggnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 3 parametru
33.07) to 1 do momentu ponownego zwiekszenia wartosci licznika. Ostrzezenie (jesli jest
wigczone) pozostaje aktywne przez co najmniej 10 sekund.
1 = Nasycenie: Po osiagnieciu limitu stan licznika (bit 3 parametru 33.07) to 1 do
momentu zresetowania parametru 33.40. Ostrzezenie (jesli jest wigczone) réwniez
pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.40.
1 Ostrzezenie wigczone
0 = Wytaczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiggniety
1 = Wiaczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.45) jest generowane po osiagnieciu limitu.
2 Licz zbocza rosngce
0 = Wytaczone: zbocza rosngce nie sg liczone
1 = Wigczone: zbocza rosnace sg liczone
3 Licz zbocza opadajgce
0 = Wylgczone: zbocza opadajgce nie sg liczone
1 = Wigczone: zbocza opadajgce sg liczone
4...15 |Zarezerwowane
0000b...1111b Stowo konfiguragiji licznika zboczy 2. 1=
33.43  Zrédio licznika Woybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Fatsz
zboczy 2 licznika zboczy 2.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
RO1 Bit 0 parametru 70.271 Stan wyj$¢ RO (str. 160). 2
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
33.44  Dzielnik licznika Definiuje dzielnik licznika zboczy sygnatu 2. Okre$la, ile zbo- | 1
zboczy 2 czy sygnatu zwieksza wartosc licznika o 1.
1...4294967295 Dzielnik licznika zboczy sygnatu 2. -
33.45  Wiad. ostrz. Wybiera opcjonalny komunikat ostrzezenia dla licznika zbo- | Licznik zboczy
licznika zboczy 2 | czy sygnatu 2. 2:
przekroczono
Licznik zboczy 2: | A889 Licznik zboczy 2. Tekst komunikatu mozna edytowa¢ na | 3
przekroczono panelu sterowania, wybierajgc opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Zliczony gtéwny A884 Gtéwny stycznik. 1"
stycznik
Zliczony A881 Przekaznik wyjsciowy. 12
przekaznik
wyjsciowy
Zliczone A882 Uruchomienia silnika. 13
uruchomienia
silnika
Zliczone wtgczenia | A883 Zatfgczenia. 14
zasilania
Zliczone A885 tadowanie DC. 15

fadowania DC
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33.50 Wart. akt. licznika | Wy$wietla aktualng wartos¢ licznika wartosci 1. -
wartosci 1 Warto$é zrédta wybranego za pomocg parametru 33.53 Zr6-
dfo licznika warto$ci 1 jest odczytywana w jednosekundowych
interwatach i dodawana do licznika. Do licznika moze byé¢ sto-
sowany dzielnik (patrz parametr 33.54 Dzielnik licznika warto-
Sci 1).
Kiedy licznik przekracza limit okreslony parametrem 33.51
Limit ostrz.licznika warto$ci 1, bit 4 parametru 33.01 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okreslone przez para-
metr 33.55 Wiad.ostrz.licznika warto$ci 1 pojawia sie rowniez,
jesli jest wtaczone przez parametr 33.52 Funkcja licznika war-
tosci 1.
Licznik mozna zresetowa¢ w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
-2147483008... Aktualna warto$¢ licznika wartosci 1. -
2147483008
33.51  Limit ostrz.licznika | Ustawia limit dla licznika wartosci 1. 0
wartosci 1 Przy limicie dodatnim bit 4 parametru 33.01 Stan licznika jest
ustawiany na 1 (i opcjonalnie generowane jest ostrzezenie),
gdy wartos$¢ licznika jest wieksza lub réwna limitowi.
Przy limicie ujemnym bit 4 parametru 33.01 Stan licznika jest
ustawiany na 1 (i opcjonalnie generowane jest ostrzezenie),
gdy wartos¢ licznika jest mniejsza lub réwna limitowi.
0 = licznik wytgczony.
-2147483008... Limit licznika warto$ci 1. -
2147483008
33.52  Funkcja licznika Konfiguruje licznik wartosci 1. 0000b
wartosci 1
Bit Funkcja
0 Tryb licznika
0 = Petla: Po osiggnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 4 parametru
33.07) zmienia sie na 1 na czas jednej sekundy. Ostrzezenie (jesli jest wtaczone)
pozostaje aktywne przez co najmniej 10 sekund.
1 = Nasycenie: Po osiggnigciu limitu stan licznika (bit 4 parametru 33.07) zmienia sie na
1 i warto$¢ ta pozostaje do momentu zresetowania parametru 33.50. Ostrzezenie (jesli
jest wiaczone) réwniez pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.50.
1 Ostrzezenie wigczone
0 = Wytaczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiggniety
1 = Wtgczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.55) jest generowane po osiggnigciu limitu.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguraciji licznika wartosci 1. 1=1
33.53  Zrédlo licznika Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Nie wybrano
wartosci 1 licznika wartosci 1.
Nie wybrano Brak (licznik wytaczony). 0
Predkosé¢ silnika 01.01 Uzyta predko$c silnika (patrz strona 124). 1
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
33.54  Dzielnik licznika Definiuje dzielnik licznika wartosci 1. Warto$¢ monitorowa- 1,000

wartosci 1 nego sygnatu jest dzielona przez te warto$¢ przed catkowa-
niem.
0.001... Dzielnik licznika wartosci 1. -

2147483.000
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33.55  Wiad.ostrz.licznika | Ustawia opcjonalny komunikat ostrzezenia dla licznika warto- | Licznik
wartosci 1 sci 1. wartosci 1
przekroczony
Licznik wartosci 1 | A88A Licznik warto$ci 1. Tekst komunikatu mozna edytowaé |4
przekroczony na panelu sterowania, wybierajgc opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Konserwacja: A880 tozysko silnika. 10
tozysko silnika
33.60 Wart. akt. licznika | Wy$wietla aktualng warto$¢ licznika wartosci 2. -
wartosci 2 Warto$¢ zrédta wybranego za pomocg parametru 33.63 Zr6-
dfo licznika warto$ci 2 jest odczytywana w jednosekundowych
interwatach i dodawana do licznika. Do licznika moze by¢ sto-
sowany dzielnik (patrz parametr 33.64 Dzielnik licznika warto-
Sci 2).
Kiedy licznik przekracza limit okreslony parametrem 33.61
Limit ostrz.licznika warto$ci 2, bit 5 parametru 33.01 Stan licz-
nika jest ustawiony na 1. Ostrzezenie okreslone przez para-
metr 33.65 Wiad.ostrz.licznika warto$ci 2 pojawia sig rowniez,
jesli jest wiaczone przez parametr 33.62 Funkcja licznika war-
tosci 2.
Licznik mozna zresetowac w programie komputerowym Drive
Composer lub z poziomu panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
-2147483008... Aktualna warto$¢ licznika wartosci 2. -
2147483008
33.61  Limit ostrz.licznika | Ustawia limit dla licznika warto$ci 2. 0
wartosci 2 Przy limicie dodatnim bit 5 parametru 33.07 Stan licznika jest
ustawiany na 1 (i opcjonalnie generowane jest ostrzezenie),
gdy wartos$¢ licznika jest wigksza lub réwna limitowi.
Przy limicie ujemnym bit 5 parametru 33.01 Stan licznika jest
ustawiany na 1 (i opcjonalnie generowane jest ostrzezenie),
gdy warto$¢ licznika jest mniejsza lub réwna limitowi.
0 = licznik wytgczony.
-2147483008... Limit licznika warto$ci 2. -
2147483008
33.62  Funkcja licznika Konfiguruje licznik wartosci 2. 0000b
warto$ci 2
Bit Funkcja
0 Tryb licznika

0 = Petla: Po osiggnieciu limitu licznik jest resetowany. Stan licznika (bit 5 parametru
33.01) zmienia sie na 1 na czas jednej sekundy. Ostrzezenie (jesli jest wtgczone)
pozostaje aktywne przez co najmniej 10 sekund.

1 = Nasycenie: Po osiggnigciu limitu stan licznika (bit 5 parametru 33.07) zmienia sie na
1 i warto$¢ ta pozostaje do momentu zresetowania parametru 33.60. Ostrzezenie (jesli
jest wigczone) réwniez pozostaje aktywne do momentu zresetowania parametru 33.60.

1 Ostrzezenie wigczone

0 = Wytaczone: zadne ostrzezenie nie jest generowane, gdy limit zostanie osiagniety

1 = Wiaczone: Ostrzezenie (patrz parametr 33.65) jest generowane po osiggnieciu limitu.
2...15 |Zarezerwowane

0000b...0011b

Stowo konfiguraciji licznika wartosci 2. 1=1
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33.63  Zrédlo licznika Wybiera sygnat, ktéry ma by¢é monitorowany przez funkcje Nie wybrano
wartosci 2 licznika warto$ci 2.
Nie wybrano Brak (licznik wytaczony). 0
Predkos¢ silnika 01.01 Uzyta predkosc silnika (patrz strona 124). 1
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
33.64  Dzielnik licznika Definiuje dzielnik licznika wartosci 2. Warto$¢ monitorowa- 1,000
warto$ci 2 nego sygnatu jest dzielona przez te warto$¢ przed catkowa-
niem.
0,001... Dzielnik licznika wartosci 2. -
2147483,000
33.65  Wiad.ostrz.licznika | Ustawia opcjonalny komunikat ostrzezenia dla licznika warto- | Licznik
warto$ci 2 $ci 2. warto$ci 2
przekroczony
Licznik wartosci 2 | A88B Licznik wartosci 2. Tekst komunikatu mozna edytowaé¢ |5
przekroczony na panelu sterowania, wybierajac opcje Menu — Ustawienia —
Edycja tekstow.
Konserwacja: A880 tozysko silnika. 10
tozysko silnika
35 Ochrona termiczna | Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja
silnika pomiaru temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfigura-
cja sterowania wentylatora silnika.
Patrz tez sekcja Ochrona termiczna silnika (na stronie 86).
35.01 Szacowana Wyswietla temperature silnika na podstawie szacunkowych -
temperatura silnika | wartosci dla wewnetrznego modelu ochrony termicznej silnika
(patrz parametry 35.50...35.55). Jednostka jest wybierana za
pomoca parametru 96.16 Wybor jednostki.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
-60...1000°C lub °F | Szacowana temperatura silnika. 1=1°
35.02  Zmierzona Wyswietla temperature otrzymang ze zrédta zdefiniowanego | -
temperatura 1 parametrem 35.11 Temperatura 1: zrédfo. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-60...1000°C, Zmierzona temperatura 1. 1=
-76...1832°F lub 1 jednostka
0...5000 Q
35.03 Zmierzona Wyswietla temperature otrzymang ze zrédta zdefiniowanego | -
temperatura 2 parametrem 35.21 Temperatura 2: zrédfo. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-60...1000°C, Zmierzona temperatura 2. 1=

-76...1832°F lub
0...5000 Q

1 jednostka
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35.04  Stowo stanu FPTC | Wys$wietla stan opcjonalnych termistorowych modutéw -
ochronnych FPTC-xx. Stowo moze byé uzyte jako zrédto np.
zdarzen zewnetrznych.

Uwaga: Bity ,znaleziono modut” sg aktualizowane bez
wzgledu na to, czy powigzany modut jest aktywowany.Bity
,btad aktywny” i ,ostrzezenie aktywne” nie sg aktualizowane,
jesli modut nie jest aktywowany.Moduty sg aktywowane za
pomocg parametru 35.30 Sfowo konfiguracji FPTC.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Wykr. modut w gn. 1 1 = Tak: Modut FPTC-xx zostat wykryty w gniezdzie 1.

1 Akt. btad w gniezdzie 1 |1 = Tak: Modut w gniezdzie 1 ma aktywny btad (4997).

2 Akt. ostrzez. w gn. 1 1 = Tak: Modut w gniezdzie 1 ma aktywne ostrzezenie (A497).

3 Wykr. modut w gn. 2 1 = Tak: Modut FPTC-xx zostat wykryty w gniezdzie 2.

4 Akt. btad w gniezdzie 2 |1 = Tak: Modut w gniezdzie 2 ma aktywny btad (4992).

5 Akt. ostrzez. w gn. 2 1 = Tak: Modut w gniezdzie 2 ma aktywne ostrzezenie (A498).

6 Wykr. modut w gn. 3 1 = Tak: Modut FPTC-xx zostat wykryty w gniezdzie 3.

7 Akt. btad w gniezdzie 3 |1 = Tak: Modut w gniezdzie 3 ma aktywny btad (4993).

8 Akt. ostrzez. w gn. 3 1 = Tak: Modut w gniezdzie 3 ma aktywne ostrzezenie (A499).

9...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stowo stanu FPTC-xx. 1=1
35.11  Temperatura 1: Wybiera zrédto, z ktérego odczytywana jest zmierzona tem- | Nieaktywne

Zrodfo peratura 1.

Przyktady okablowania zawiera podrecznik uzytkownika prze-
miennika czestotliwosci.

Zazwyczaj zrédtem jest czujnik podtaczony do silnika stero-
wanego przemiennikiem czestotliwosci, ale mozna go uzy¢
do monitorowania temperatury z innych urzgdzen procesu,
jesli tylko jest stosowany odpowiedni czujnik z listy.

Nieaktywne Brak. Funkcja monitorowania temperatury 1 jest wytgczona. |0
Szacowana Szacowana temperatura silnika (patrz parametr 35.07 Szaco- | 1
temperatura wana temperatura silnika).

Temperatura jest szacowana na podstawie wewnetrznych
obliczen przemiennika czestotliwosci. Wazne jest, aby usta-
wi¢ temperature otoczenia silnika w parametrze 35.50 Tem-
peratura otoczenia silnika.
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Definicjal
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KTY84 analogowe
We/Wy

Czujnik KTY84 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.74 Temperatura 1: zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze pochodzi¢ z
jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci lub modutu
rozszerzen.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

« Ustawié zworke sprzetowg lub przetgcznik zwigzany z wej-
$ciem analogowym na pozycje U (napigcie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujace;.

» Ustawi¢ parametr wyboru jednostki wejscia na wolty.

« Ustawié parametr wyboru zrédta wyj$cia analogowego na
SWym. wzbudz. KTY84".

* Wybra¢ wejscie analogowe w parametrze 35.74. Jesli wej-
$cie znajduje si¢ w module rozszerzen /O, nalezy uzy¢
opcji Inny, aby wskaza¢ parametr aktualnej wartosci wej-
$cia (na przyktad 14.26 Wartosc aktualna Al1).

Wyijécie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zmienia sie wraz z jego temperaturg,

napigcie w czujniku zmienia sig. Napiecie jest odczytywane z

wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature w

stopniach.

2

Modut enkodera
KTY84 1

Czujnik KTY84 podtgczony do interfejsu enkodera 1.
Patrz réwniez parametry 91.21 Pomiar temperatury: wyb1 i
91.22 Temperatura 1: czas filtru.

Modut enkodera
KTY84 2

Czujnik KTY84 podigczony do interfejsu enkodera 2.
Patrz réwniez parametry 91.24 Pomiar temperatury: wyb2 i
91.25 Temperatura 2: czas filtru.

1 x PT100
analogowe We/Wy

Czujnik Pt100 podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.

Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprdcz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjécia analogowego nalezy ustawi¢ na wartos¢ Wym.
wzbudz. Pt100.

2 x PT100
analogowe We/Wy

Jak w przypadku opcji 1 x PT100 analogowe We/Wy, ale z
dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadnosé pomiaru.

3 xPT100
analogowe We/Wy

Jak w przypadku opcji 1 x PT100 analogowe We/Wy, ale z
trzema czujnikami potagczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

PTC DI6

Czujnik PTC podtaczony do wejscia cyfrowego DI6 (zobacz
schemat podigczen na str. 86).

Uwaga: Warto$¢ 0 Q (temperatura normalna) lub 4000 Q
(nadmierna temperatura) bedzie wyswietlana przez parametr
35.02 Zmierzona temperatura 1. Domys$lnie nadmierna tem-
peratura generuje ostrzezenie zgodnie z parametrem 35.13
Limit ostrzezenia temperatury 1. Aby uzyskac btad, ustaw w
parametrze 35.12 Limit btedu temperatury 1 warto$¢ 4000 Q.
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PTC analogowe Czujnik PTC podtaczony do standardowego analogowego 20
We/Wy wejscia okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyj$cie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.
Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprdcz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjécia analogowego nalezy ustawi¢ na warto$¢ Wym.
wzbudz. PTC.
Modut enkodera Czujnik PTC podtaczony do interfejsu enkodera 1. 9
PTC 1 Patrz réwniez parametry 91.21 Pomiar temperatury: wyb1 i
91.22 Temperatura 1: czas filtru.
Modut enkodera Czujnik PTC podtgczony do interfejsu enkodera 2. 10
PTC 2 Patrz réwniez parametry 91.24 Pomiar temperatury: wyb2 i
91.25 Temperatura 2: czas filtru.
Temperatura Temperatura jest pobierana ze zrédta okreslonego parame- 1"
bezposrednia trem 35.14 Temperatura 1: zrédfo Al. Zaktada sig, ze warto$¢
zrodta jest podawana w jednostce temperatury okreslonej
przy uzyciu parametru 96.16 Wybér jednostki.
1 x PT1000 Czujnik Pt1000 podtgczony do standardowego analogowego | 13
analogowe We/Wy | wejécia okre$lonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zr6-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.
Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprécz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjécia analogowego nalezy ustawi¢ na wartos¢ Wym.
wzbudz. Pt1000.
2 x PT1000 Jak w przypadku opcji 1 x PT1000 analogowe We/Wy, alez | 14
analogowe We/Wy | dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadnos¢ pomiaru.
3 x PT1000 Jak w przypadku opcji 1 x PT1000 analogowe We/Wy, alez | 15
analogowe We/Wy | trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.
35.12  Limit bfedu Definiuje limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 1. | 130°C, 266°F
temperatury 1 Gdy zmierzona temperatura 1 przekracza limit, przemiennik | lub 4500 Q
czestotliwosci zostaje wytaczony awaryjnie z powodu btedu
4981 Temperatura zewnetrzna 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
-60...1000°C, Limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=
-76...1832°F lub 1 jednostka
0...5000 Q
35.13  Limit ostrzezenia Definiuje limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania tempera- | 110°C, 230°F
temperatury 1 tury 1. Gdy zmierzona temperatura 1 przekracza limit, zostaje | lub 4000 Q
wygenerowane ostrzezenie (A491 Temperatura zewnetrzna
1).
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
-60...1000°C, Limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=

-76...1832°F lub
0...5000 Q

1 jednostka
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35.14

Temperatura 1:
zrodto Al

Okresla wejscie analogowe, gdy ustawienie 35.711 Tempera-
tura 1: zrédfo wymaga pomiaru przez wejscie analogowe.
Uwaga: Jesli wejscie znajduje sie w module rozszerzen I/O,
nalezy uzy¢ opcji Inny, aby wskazac¢ aktualng wartos¢ Al w
grupie 14, 15 lub 16 (na przyktad 14.26 Warto$¢ aktualna
Al1).

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

Warto$¢ aktualna
Al

Wejécie analogowe Al1 jednostki sterujgce;j.

Warto$¢ aktualna
Al2

Wejscie analogowe Al2 jednostki sterujgce;j.

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

35.21

Temperatura 2:
Zrodto

Woybiera zrédto, z ktérego odczytywana jest zmierzona tem-
peratura 2.

Przyktady okablowania zawiera podrecznik uzytkownika prze-
miennika czestotliwosci.

Zazwyczaj zrédtem jest czujnik podtgczony do silnika stero-
wanego przemiennikiem czestotliwosci, ale mozna go uzy¢
do monitorowania temperatury z innych urzgdzen procesu,
jesli tylko jest stosowany odpowiedni czujnik z listy.

Nieaktywne

Nieaktywne

Brak. Funkcja monitorowania temperatury 2 jest wytgczona.

Szacowana
temperatura

Szacowana temperatura silnika (patrz parametr 35.071 Szaco-
wana temperatura silnika).

Temperatura jest szacowana na podstawie wewnetrznych
obliczen przemiennika czestotliwosci. Wazne jest, aby usta-
wi¢ temperature otoczenia silnika w parametrze 35.50 Tem-
peratura otoczenia silnika.

KTY84 analogowe
We/Wy

Czujnik KTY84 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.24 Temperatura 2: zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze pochodzi¢ z
jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci lub modutu
rozszerzen.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

« Ustawié zworke sprzetowg lub przetgcznik zwigzany z wej-
$ciem analogowym na pozycje U (napigcie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujace;.

» Ustawi¢ parametr wyboru jednostki wejscia na wolty.

« Ustawié parametr wyboru zrédta wyj$cia analogowego na
SWym. wzbudz. KTY84".

* Wybra¢ wejscie analogowe w parametrze 35.24. Jesli wej-
$cie znajduje si¢ w module rozszerzen /O, nalezy uzy¢
opcji Inny, aby wskaza¢ parametr aktualnej warto$ci wej-
$cia (na przyktad 14.26 Wartosc aktualna Al1).

Wyijscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zmienia sie wraz z jego temperaturg,

napigcie w czujniku zmienia sig. Napiecie jest odczytywane z

wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature w

stopniach.

Modut enkodera
KTY84 1

Czujnik KTY84 podtgczony do interfejsu enkodera 1.
Patrz réwniez parametry 91.21 Pomiar temperatury: wyb1 i
91.22 Temperatura 1: czas filtru.

Modut enkodera
KTY84 2

Czujnik KTY84 podtgczony do interfejsu enkodera 2.
Patrz réwniez parametry 91.24 Pomiar temperatury: wyb2 i
91.25 Temperatura 2: czas filtru.
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Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

1xPT100
analogowe We/Wy

Czujnik Pt100 podtaczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.24 Temperatura 2: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyj$cie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.

Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprdcz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjécia analogowego nalezy ustawi¢ na warto$¢ Wym.
wzbudz. Pt100.

5

2 x PT100
analogowe We/Wy

Jak w przypadku opcji 1 x PT100 analogowe We/Wy, ale z
dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

3x PT100
analogowe We/Wy

Jak w przypadku opcji 1 x PT100 analogowe We/Wy, ale z
trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

PTC DI6

Czujnik PTC podtaczony do wejscia cyfrowego DI6 (zobacz
schemat podtgczen na str. 86).

Uwaga: Wartos¢ 0 Q (temperatura normalna) lub 4000 Q
(nadmierna temperatura) bedzie wyswietlana przez parametr
35.03 Zmierzona temperatura 2. DomysInie nadmierna tem-
peratura generuje ostrzezenie zgodnie z parametrem 35.23
Limit ostrzezenia temperatury 2. Aby uzyskaé btad, ustaw w
parametrze 35.22 Limit btedu temperatury 2 warto$¢ 4000 Q.

PTC analogowe
We/Wy

Czujnik PTC podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.24 Temperatura 2: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.

Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprécz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjscia analogowego nalezy ustawi¢ na wartos¢ Wym.
wzbudz. PTC.

20

Modut enkodera
PTC 1

Czujnik PTC podtgczony do interfejsu enkodera 1.
Patrz réwniez parametry 91.21 Pomiar temperatury: wyb1 i
91.22 Temperatura 1: czas filtru.

Modut enkodera
PTC 2

Czujnik PTC podtgczony do interfejsu enkodera 2.
Patrz réwniez parametry 91.24 Pomiar temperatury: wyb2 i
91.25 Temperatura 2: czas filtru.

Temperatura
bezposrednia

Temperatura jest pobierana ze zrédta okreslonego parame-
trem 35.24 Temperatura 2: zrédfo Al. Zaktada sie, ze warto$¢
zrédta jest podawana w jednostce temperatury okreslonej
przy uzyciu parametru 96.16 Wyboér jednostki.

1 x PT1000
analogowe We/Wy

Czujnik Pt1000 podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.24 Temperatura 2: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia. Wejscie i wyjscie moze
pochodzi¢ z jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci
lub modutu rozszerzen.

Wymagane ustawienia sg takie same jak przy opcji KTY84
analogowe We/Wy, oprécz tego, ze parametr wyboru zrodta
wyjécia analogowego nalezy ustawi¢ na wartos¢ Wym.
wzbudz. Pt1000.

2 x PT1000
analogowe We/Wy

Jak w przypadku opcji 1 x PT1000 analogowe We/Wy, ale
z dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
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3 x PT1000 Jak w przypadku opcji 1 x PT1000 analogowe We/Wy, ale 15
analogowe We/Wy | z trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.
35.22  Limit bfedu Definiuje limit btgdu dla funkcji monitorowania temperatury 2. | 130°C, 266°F
temperatury 2 Gdy zmierzona temperatura 2 przekracza limit, przemiennik | lub 4500 Q
czestotliwosci zostaje wytgczony awaryjnie z powodu btedu
4982 Temperatura zewnetrzna 2.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
-60...1000°C, Limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 2. 1=
-76...1832°F lub 1 jednostka
0...5000 Q
35.23  Limit ostrzezenia Definiuje limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury | 110°C, 230°F
temperatury 2 2. Gdy zmierzona temperatura 2 przekracza limit, zostaje wyge- | lub 4000 Q
nerowane ostrzezenie (A492 Temperatura zewnetrzna 2).
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q.
-60...1000°C, Limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury 2. 1=
-76...1832°F lub 1 jednostka
0...5000 Q
35.24  Temperatura 2: Wybiera wejscie dla parametru 35.21 Temperatura 2: zrédfo, | Nie wybrano
zrodto Al opcji KTY84 analogowe We/Wy, 1 x PT100 analogowe
We/Wy, 2 x PT100 analogowe We/Wy, 3 x PT100 analogowe
We/Wy i Temperatura bezposrednia.
Nie wybrano Brak. 0
Warto$¢ aktualna | Wejscie analogowe Al1 jednostki sterujace;j. 1
Al
Warto$¢ aktualna | Wejscie analogowe Al2 jednostki sterujace;j. 2
A2
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
35.30  Stowo konfiguracji | Aktywuje termistorowe moduty ochronne FPTC-xx zainstalo- | 0010 1010b

FPTC

wane w jednostce sterujgcej przemiennika czestotliwosci. Za
pomoca tego stowa mozliwe jest rowniez wstrzymanie ostrze-
zen (ale nie bledow) z kazdego modutu.

Bit Nazwa Opis

0 Modut w gniezdzie 1 1 = Tak: Modut zainstalowany w gniezdzie 1

1 Whytacz ostrz. gniazda 1 |1 = Tak: Zablokowane ostrzezenia w module w gniezdzie 1.
2 Modut w gniezdzie 2 1 = Tak: Modut zainstalowany w gniezdzie 2

3 Wylacz ostrz. gniazda 2 |1 = Tak: Zablokowane ostrzezenia w module w gniezdzie 2.
4 Modut w gniezdzie 3 1 = Tak: Modut zainstalowany w gniezdzie 3

5 Wytgcz ostrz. gniazda 3 |1 = Tak: Zablokowane ostrzezenia w module w gniezdzie 3.
6...15 |Zarezerwowane

0000 0000b...
0011 1111b

Stowo konfiguracji modutu FPTC-xx.
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35.50 Temperatura Definiuje temperature otoczenia silnika dla modelu ochrony 20°C lub 68°F
otoczenia silnika termicznej silnika. Jednostka jest wybierana przez parametr
96.16 Wybor jednostki.
Model ochrony termicznej silnika oszacowuje temperature sil-
nika na podstawie parametrow 35.50...35.55. Temperatura
silnika wzrasta, jesli dziata on w obszarze powyzej krzywej
obcigzenia i maleje, jesli dziata w obszarze ponizej krzywej
obcigzenia.
OSTRZEZENIE! Model nie moze chronié silnika, je$li
A nie jest on prawidtowo chfodzony z powodu kurzu,
brudu itp.
-60...100°C albo Temperatura otoczenia. 1=1°
-75...212°F
35.51  Krzywa obc. silnika | Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami 100%
35.52 Zerowa predkos$c: obcigzenie i 35.53 Punkt przetomu.
Krzywa obcigzenia jest uzywana przez model ochrony ter-
miczne;j silnika, aby oszacowa¢ temperature silnika.
Kiedy parametr jest ustawiony na 100%, maksymalne obcig-
Zenie jest rowne wartosci parametru 99.06 Prgd znamionowy
silnika (wyzsze obcigzenia nagrzewaja silnik). Poziom krzy-
wej obcigzenia powinien by¢ dostosowany, jesli temperatura
otoczenia rézni sie od wartosci znamionowej. 35.50 Tempera-
tura otoczenia silnika.
1IN
(%) I = Prad silnika
In = Znamionowy prad silnika
150 +
35.51
100 4+----------
50 + '
35.52 '
X Czestotliwosé
35.53 wyjsciowa
przemiennika
czestotliwosci
50...150% Maksymalne obcigzenie dla krzywej obcigzenia silnika. 1=1%
35.52  Zerowa predkos$c: | Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami 70%
obcigzenie 35.51 Krzywa obc. silnika i 35.53 Punkt przetomu. Definiuje
maksymalne obcigzenie silnika przy zerowej predkosci krzy-
wej obcigzenia. Wyzsza warto$¢ moze by¢ uzywana, jesli sil-
nik ma zewnetrzny wentylator poprawiajacy chfodzenie.
Nalezy zapoznac¢ sie z zaleceniami producenta.
Patrz parametr 35.51 Krzywa obc. silnika.
25...150% Obcigzenie zerowej predkosci dla krzywej obcigzenia silnika. | 1=1%




322 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
356.63  Punkt przetomu Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami 45,00 Hz
35.51 Krzywa obc. silnika i 35.52 Zerowa predkos$c: obcigze-
nie. Definiuje czestotliwo$¢ punktu przegiecia krzywej obcia-
zenia, tzn. punktu, w ktérym krzywa obcigzenia silnika
rozpoczyna zmniejszanie wartosci z warto$ci parametru
35.51 Krzywa obc. silnika do warto$ci parametru 35.52
Zerowa predko$c: obcigzenie.
Patrz parametr 35.51 Krzywa obc. silnika.
1,00...500,00 Hz Punkt przegigcia dla krzywej obcigzenia silnika. Patrz parametr
46.02
35.54  Nominalny wzrost | Definiuje wzrost temperatury silnika ponad temperature oto- | 80°C lub
temp. silnika czenia, gdy silnik jest obcigzony prgdem znamionowym. 176°F
Nalezy zapozna¢ sie z zaleceniami producenta.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
Temperatura
Wzrost znamionowej
temperatury silnika
Temperatura otoczenia
- _‘ ___________
Czas
0...300°C lub Wzrost temperatury. 1=1°

32...572°F
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356.55  Term. stafa Definiuje statg czasu cieplnego silnika wykorzystywang w 256 s
czasowa silnika modelu ochrony termicznej silnika, zdefiniowang jako czas,
w ktorym temperatura osigga 63% temperatury znamionowej
silnika. Nalezy zapoznac sig¢ z zaleceniami producenta.
Prad silnika
100% +
Czas
Wzrost temperatury
100%
63%
Czas cieplny silnika Czas
100...10000 s Stata czasu cieplnego silnika. 1=1s
35.60 Temperatura kabli | Wy$wietla obliczong temperature kabla silnika. Patrz sekcja | 0,0%
Ochrona termiczna kabla silnika (str. 89).
102% = Ostrzezenie dotyczace nadmiernej temperatury
(A480 Przecigzenie kabla silnika)
106% = Btad dotyczacy nadmiernej temperatury (4000 Prze-
cigzenie kabla silnika)
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,0...200,0% Obliczona temperatura kabla silnika. 1=1%
35.61  Nominalny prad Okresla ciggly prad kabla silnika na potrzeby funkcji ochrony | 10000,00 A
kabli termicznej w programie sterujacym.

OSTRZEZENIE! Warto$¢ wprowadzona w tym para-

metrze musi by¢ ograniczona zgodnie z wszystkimi

czynnikami wptywajacymi na obcigzalnos¢ kabla, na
przyktad temperatura otoczenia, utozenie kabli i ostona. Wie-
cej informaciji zawierajg dane techniczne producenta kabla.

0,00...10000,00 A

Mozliwo$¢ przewodzenia ciggtego pradu przez kabel silnika. |1=1A
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Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
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35.62

Czas przyrostu
temp. kabli

Wzrost temperatury

Okresla czas cieplny kabla silnika na potrzeby funkcji ochrony
termicznej w programie sterujgcym. Ta warto$¢ jest zdefinio-
wana jako czas potrzebny na osiagnigcie 63% temperatury
znamionowej kabla, gdy kabel jest obcigzony pragdem zna-
mionowym (parametr 35.67 Nominalny prad kabli).

0 s = Ochrona termiczna kabla silnika wytgczona

Wiecej informacji zawierajg dane techniczne producenta

kabla.

Prad kabla

100% +

Czas

100%
63%

Czas cieplny kabla Czas

1s

Os

Ochrona termiczna kabla silnika wytaczona.

1=1s

1...50000 s

Stata czasu cieplnego kabla silnika.

1=1s

35.100

Zrédio sterowania
rozr. DOL

Parametry 35.700...35.106 konfiguruja monitorowany ukfad
logiczny sterowania start/stop dla urzadzen zewnetrznych,
takich jak np. wentylator chtodzacy silnik sterowany styczni-
kiem.

Ten parametr wybiera sygnat, ktéry uruchamia i zatrzymuje
wentylator.

0 = Stop

1 = Start

Wyijécie sterujgce stycznikiem wentylatora powinno by¢ pod-
taczone do parametru 35.705, bit 1. Opo6znienie wiaczenia i
wylgczenia parametru mozna ustawié¢ odpowiednio parame-
trami 35.101 i 35.102. Sygnat sprzgzenia zwrotnego z wenty-
latora moze byé podtgczony do wejscia wybranego
parametrem 35.703. Utrata sprzezenia zwrotnego moze
opcjonalnie wyzwoli¢ ostrzezenie lub btad (patrz 35.104 i
35.106).

Wyt.; 06.16 b6
(95.20 b6)

Wyt

0 (funkcja wytaczona).

Wi.

1.

Praca

Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 (patrz str. 140).

N =] ©

Inny [bit]

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).
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35.101 Wt opdbznienie Definiuje op6znienie wigczenia dla wentylatora silnika. Os
rozr. DOL Timer op6znienia uruchamia sie, gdy wytgcza sie zrédio ste-
rowania wybrane parametrem 35.700. Po opdznieniu wigcza
sig bit 1 parametru 35.705.
0...42949673 s Opoznienie wigczenia wentylatora silnika. 1=1s
35.102 Wyt opbznienie Definiuje op6znienie wytaczenia dla wentylatora silnika. 20 min
rozr. DOL Timer op6znienia uruchamia sie, gdy wytgcza sie zrédto ste-
rowania wybrane parametrem 35.700. Po op6znieniu wytacza
sie bit 1 parametru 35.705.
0...715828 min Opdznienie wylgczenia wentylatora silnika. 1=1min
35.103 Zrédio sprz. Woybiera wejscie dla sygnatu sprzezenia zwrotnego wentyla- | Nie wybrano;
zwrotn. rozr. DOL | tora silnika. DI5 (95.20 b6)
0 = Zatrzymany
1 = Pracuje
Po uruchomieniu wentylatora (wlacza sie bit 1 parametru
35.105) sprzezenie zwrotne jest oczekiwane w czasie okre-
$lonym parametrem 35.704.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
35.104 Opdzn. sprz. Definiuje opdznienie sprzezenia zwrotnego dla wentylatora 0s;5s
zwrotn. rozr. DOL | silnika. (95.20 b6)
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy wigcza sie bit 1 para-
metru 35.105. Jesli w ciggu czasu opdznienia nie zostanie
odebrany sygnat sprzezenia zwrotnego od wentylatora, wyko-
nywana jest czynnos$¢ wybrana za pomocg parametru 35.706.
Uwaga: To opdznienie jest stosowane tylko przy uruchamia-
niu. Jesli podczas pracy zostanie utracony sygnat sprzezenia
zwrotnego, natychmiast wykonywana jest czynno$¢ wybrana
za pomoca parametru 35.706.
0...42949673 s Opo6znienie wigczenia wentylatora silnika. 1=1s
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35.105 Stowo stanu rozr. | Stan ukfadu logicznego sterowania wentylatorem silnika. -
DOL Bit 1 jest wyjsciem sterowania wentylatorem, ktéry powinien
zosta¢ wybrany jako zrédio np. wyjscia cyfrowego lub prze-
kaznikowego.
Pozostate bity wskazujg stany wybranych zrédet sterowania
i sprzgzenia zwrotnego oraz stan btedu.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Polecenie startu |Stan zrédta sterowania wentylatorem wybranego za pomocag
parametru 35.700.
0 = Zazadano zatrzymania
1 = Zazadano uruchomienia
1 Polecenie Bit sterowania wentylatorem (z op6znieniami). Ten bit nalezy wybraé
opodznionego jako zrédto sterowania wyj$ciem wentylatora.
startu 0 = Zatrzymany
1 = Uruchomiony
2 Sprzezenie Stan sprzezenia zwrotnego od wentylatora (wybrany za pomoca
zwrotne DOL parametru 35.703).
0 = Zatrzymany
1 = Pracuje
3 Btad DOL (-1) Stan btedu.
0 = Bilad (brak sprzezenia zwrotnego od wentylatora). Wykonywana
jest czynno$¢ wybrana za pomocg parametru 35.706.
1 = Brak btedu
4...15 |Zarezerwowane
0000b...1111b Stan uktadu logicznego sterowania wentylatorem silnika. 1=
35.106 Typ zdarzeniarozr. | Wybiera czynno$¢ wykonywana, gdy uktad logiczny sterowa- | Bfgd
DOL nia wentylatorem silnika wykrywa brak sprzezenia zwrotnego
od wentylatora.
Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A781 Wen- | 1
tylator silnika).

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 77B1 Wentylator silnika.

36 Analiza obcigzenia

Ustawienia rejestratora wartosci szczytowej i amplitudy.
Patrz tez sekcja Analizator obcigzenia (na stronie 94).

36.01

PVL: zrédtfo
sygnatu

Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator
wartosci szczytowe;j.

Sygnat jest filtrowany przy uzyciu czasu filtrowania okres$lo-
nego parametrem 36.02 PVL: czas filtru.

Warto$¢ szczytowa jest zapisywana razem z innymi wybra-
nymi wczesniej sygnatami w parametrach 36.70...36.15.
Rejestrator wartosci szczytowej mozna zresetowaé za
pomoca parametru 36.09 Rejestratory resetowania. Rejestra-
tor jest rowniez resetowany w przypadku zmiany zrodta
sygnatu. Data i godzina ostatniego resetu jest zapisana odpo-
wiednio w parametrach 36.76i 36.17.

inu

Zero

Brak (rejestrator warto$ci szczytowej wytgczony). 0

Uzyta predkosc
silnika

01.01 Uzyta predko$c¢ silnika (str. 124). 1

Wyjscie mocy
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Czestotliwosé 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa (str. 124). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napiecie DC 01.11 Napiecie DC (str. 124). 7
Wyijsécie mocy inu | 071.14 Moc wyjsciowa (str. 125). 8
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkos$ci przed ramp. (str. 237). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 237). 1
po ramp.
Uzywana w. zad. | 24.01 Uzyta wart. zad. predko$ci (str. 243). 12
predkosci
Uzywana w. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 14
czestotliwosci
Wyijécie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 16
procesu
Sprzezenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 17
zwrotne PID
procesu
Wart. aktualna PID | 40.03 Akt. wart. nastawy PID (str. 335). 18
procesu
Uchyb regulaciji 40.04 Akt. wart. uchybu PID (str. 335). 19
PID procesu
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
36.02  PVL: czas filtru Definiuje czas filtrowania na potrzeby rejestratora wartosci 2,00s
szczytowej. Patrz parametr 36.01 PVL: Zrédfo sygnatu.
0,00...120,00 s Czas filtrowania rejestratora wartosci szczytowej. 100=1s
36.06 AL2: Zrodfo Wybiera sygnat, ktéry ma by¢é monitorowany przez rejestrator | Temperatura
sygnatu amplitudy 2. Sygnat jest prébkowany z interwatem 200 ms i otoczenia
moze by¢ skalowany za pomocg parametru 36.07 AL2: ska-
lowanie sygnatu.
Wyniki sg wyswietlane przez parametry 36.40...36.49. Kazdy
parametr reprezentuje zakres amplitud i pokazuje, jaka czesé
probek znajduje sie w tym zakresie.
Rejestrator amplitudy 2 mozna zresetowaé za pomocg para-
metru 36.09 Rejestratory resetowania. Rejestrator jest réw-
niez resetowany w przypadku zmiany zrédfa sygnatu lub
skalowania. Data i godzina ostatniego resetu jest zapisana
odpowiednio w parametrach 36.50i 36.51.
Zero Brak (rejestrator amplitudy 2 wytgczony). 0
Uzyta predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$c silnika (str. 124). 1
silnika
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwosc wyjsciowa (str. 124). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 124). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 124). 6
Napigcie DC 01.11 Napiecie DC (str. 124). 7
Moc wyjsciowa inu | 01.74 Moc wyjsciowa (str. 125). 8
W. zad. predkosci | 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. (str. 237). 10

przed ramp.
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W. zad. predkosci | 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 237). 1
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 243). 12
predkosci
Uzywana w. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 267). 14
czestotliwosci
Wyjscie PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID (str. 334). 16
procesu
Sprzezenie 40.02 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 334). 17
zwrotne PID
procesu
Wart. aktualna PID | 40.03 Akt. wart. nastawy PID (str. 335). 18
procesu
Uchyb regulaciji 40.04 Akt. wart. uchybu PID (str. 335). 19
PID procesu
Temperatura 01.70 % temperatury otoczenia (str. 127). 20
otoczenia Zakres amplitudy 0...100% odpowiada zakresowi 0...60°C
lub 32...140°F.
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
36.07  AL2: skalowanie Definiuje warto$¢ sygnatu, ktéra odpowiada amplitudzie 100%. | 100,00
sygnatu
0,00...32767,00 Warto$¢ sygnatu odpowiadajaca 100%. 1=1
36.08  Logger function Okresla, czy rejestratory amplitudy 1 i 2 sg aktywne ciagle, -
czy tylko wtedy, gdy przemiennik czestotliwosci wykonuje
modulowanie.
Bit Nazwa Opis
0 AL1 0 = Rejestrator amplitudy 1 jest aktywny ciggle
1 = Rejestrator amplitudy 1 jest aktywny tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwos$ci wykonuje modulowanie
1 AL2 0 = Rejestrator amplitudy 2 jest aktywny ciggle
1 = Rejestrator amplitudy 2 jest aktywny tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwosci wykonuje modulowanie
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Wybér aktywnosci rejestratora amplitudy 1=1
36.09  Rejestratory Resetuje rejestrator warto$ci szczytowej i/lub rejestrator ampli- | Gotowe
resetowania tudy 2. (Rejestratora amplitudy 1 nie mozna zresetowac).
Gotowe Zakonczono resetowanie lub nie wystgpito zgdanie resetu 0
(normalna praca).
Wszystko Resetuje rejestrator wartosci szczytowej i rejestrator ampli- 1
tudy 2.
PVL Resetuje rejestrator wartosci szczytowej. 2
AL2 Resetuje rejestrator amplitudy 2. 3
36.10  PVL: wartos$¢ Wyswietla warto$¢ szczytowg zarejestrowang przez rejestra- | 0,00
szczytowa tor wartosci szczytowe;.
-32768,00... Warto$¢ szczytowa. 1=1

32767,00
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36.11  PVL: data wart. Wyswietla date zarejestrowania wartosci szczytowej. -
szczytowej
- Data wystgpienia warto$ci szczytowe;. -
36.12  PVL: godz. wart. Wyswietla godzine zarejestrowania wartosci szczytowe;. -
szczytowej
- Godzina wystgpienia wartosci szczytowej. -
36.13  PVL: prad Wyswietla prad silnika w chwili zarejestrowania wartosci 0,00 A
szczytowy szczytowej.
-32768,00... Prad silnika w chwili osiggnigcia warto$ci szczytowe;. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL: prad Wyswietla napigcie w posrednim obwodzie DC przemiennika | 0,00 V
szczytowy DC czestotliwosci w chwili zarejestrowania wartos$ci szczytowe;j.
0,00...2000,00 V Napiecie DC w chwili osiggniecia wartosci szczytowe;j. 10=1V
36.15  PVL: szybko$¢ Wyswietla predkos¢ silnika w chwili zarejestrowania wartosci | 0,00 obr./min
przy szczycie szczytowej.
-32768,00... Predkosé¢ silnika w chwili osiggniecia wartosci szczytowe;j. Patrz parametr
32767,00 obr./min 46.01
36.16  PVL: data resetu Wyswietla date ostatniego resetu rejestratora wartosci szczy- | -
towej.
- Data ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowe;j. -
36.17  PVL: godzina Wyswietla godzine ostatniego resetu rejestratora wartosci -
resetu szczytowej.
- Godzina ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowej. | -
36.20  AL1 ponizej 10% | WysSwietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére byty ponizej 10%. Nalezy pamig-
tac¢, ze ta warto$¢ procentowa obejmuje réwniez probki o war-
tosci ujemnej.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 ponizej 10%. 1=1%
36.21  AL1 10 do 20% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 10
do 20%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomigedzy 10 i 20%. 1=1%
36.22  AL1 20 do 30% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 20
do 30%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 20 i 30%. 1=1%
36.23 AL1 30 do 40% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 30
do 40%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
36.24 AL140do 50% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 40
do 50%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomigedzy 40 i 50%. 1=1%
36.25 AL1 50 do 60% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 50
do 60%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 50 i 60%. 1=1%
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36.26 AL160do 70% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 60
do 70%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 60 i 70%. 1=1%
36.27 AL170do 80% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 70
do 80%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 70 i 80%. 1=1%
36.28 AL1 80 do 90% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 80
do 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 80 i 90%. 1=1%
36.29  AL1 ponad 90% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 powyzej 90%. 1=1%
36.40 AL2ponizej 10% | Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére byty ponizej 10%. Nalezy pamie-
tac, ze ta warto$¢ procentowa obejmuje réwniez probki o war-
tosci ujemnej.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 ponizej 10%. 1=1%
36.41 AL2 10 do 20% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 10
do 20%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 10 i 20%. 1=1%
36.42 AL2 20 do 30% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 20
do 30%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomigdzy 20 i 30%. 1=1%
36.43 AL2 30 do 40% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 30
do 40%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
36.44 AL2 40 do 50% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 40
do 50%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 40 i 50%. 1=1%
36.45 AL2 50 do 60% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 50
do 60%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomigdzy 50 i 60%. 1=1%
36.46 AL2 60 do 70% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 60
do 70%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 60 i 70%. 1=1%
36.47 AL2 70 do 80% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 70
do 80%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 70 i 80%. 1=1%
36.48 AL2 80 do 90% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 80
do 90%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 80 i 90%. 1=1%




Parametry 331

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
36.49  AL2 ponad 90% Wyswietla procentowy udziat probek zarejestrowanych przez | 0,00%
rejestrator amplitudy 2, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 powyzej 90%. 1=1%
36.50 AL2: data resetu Wyswietla date ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
- Data ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
36.51  AL2: godzina Wyswietla godzine ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. | -
resetu
- Godzina ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
37 Krzywa obcigzenia | Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika.
uzytkownika Patrz tez sekcja Krzywa obcigzenia uzytkownika (str. 89).
37.01  Stowo stanu Wyswietla stan monitorowanego sygnatu. (Stowo stanu jest | -
wyjscia ULC niezalezne od czynnosci i opdznien zdefiniowanych przez
parametry 37.03, 37.04, 37.41i 37.42).
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Informacja
0 Ponizej limitu 1 = Monitorowany sygnat znajduje sie ponizej krzywej
obcigzenia niedocigzenia.
1 Zarezerwowane
2 Powyzej limitu 1 = Monitorowany sygnat znajduje sie powyzej krzywej przecigzenia.
obcigzenia
3...15 |Zarezerwowane
000b...101b Stan monitorowanego sygnatu. 1=1
37.02 ULC — sygnat Okresla sygnat, ktéry bedzie monitorowany. Funkcja poréw- | Nie wybrano
nadzoru nuje warto$¢ bezwzgledna sygnatu z krzywg obcigzenia.
Nie wybrano Nie wybrano sygnatu (monitorowanie wytgczone). 0
Prad silnika % 01.07 Prad silnika (patrz strona 124). 2
Procent momentu | 01.70 Moment silnika (patrz strona 124). 3
silnika
Procent warto$ci 01.15 Moc wyjéciowa % wart. znam. sil. (patrz strona 125). 4
Znam. mocy wyj.
silnika
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
37.03 ULC — dziatania Okresla, w jaki sposéb reaguje przemiennik czestotliwosci, Nieaktywne
dotyczgce gdy warto$¢ bezwzgledna monitorowanego sygnatu pozo-
przecigzenia staje powyzej krzywej przecigzenia dtuzej niz warto$¢ 37.41
ULC — timer przecigzenia.
Nieaktywne Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (A8BE ULC | 1
— ostrzezenie dotyczgce przecigzenia).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z 2
powodu btedu 8002 ULC — btgd przecigzenia.
Ostrzezenie/Btad | Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie (A8BE ULC | 3

— ostrzezenie dotyczgce przecigzenia), jesli sygnat pozostaje
ciggle powyzej krzywej przecigzenia przez potowe czasu zde-
finiowanego parametrem 37.41 ULC — timer przecigzenia.
Przemiennik czestotliwosci jest wylaczany awaryjnie z
powodu btedu 8002 ULC — btgd przecigzenia, jesli sygnat
pozostaje ciggle powyzej krzywej przecigzenia przez czas
zdefiniowany parametrem 37.41 ULC — timer przecigzenia.
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37.04 ULC — dziatania Okresla, w jaki sposéb reaguje przemiennik czestotliwosci, Nieaktywne
dotyczgce gdy warto$é bezwzgledna monitorowanego sygnatu pozo-
niedocigzenia staje ponizej krzywej niedocigzenia dtuzej niz warto$¢ 37.42
ULC — timer niedocigzenia.
Nieaktywne Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A8BF ULC | 1
— ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 8007 ULC — bigd niedocigzenia.
Ostrzezenie/Btad | Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie (A8BF ULC |3
— ostrzezenie dotyczace niedocigzenia), jesli sygnat pozo-
staje ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez potowe
czasu zdefiniowanego parametrem 37.42 ULC — timer niedo-
cigzenia.
Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 8007 ULC — btad niedocigzenia, jesli sygnat
pozostaje ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez czas
zdefiniowany parametrem 37.42 ULC — timer niedocigzenia.
37.11  ULC — tabela Definiuje pierwszy punkt predkosci na osi X krzywej obcigze- | 150,0 obr./min
predko$ci: punkt 1 | nia uzytkownika.
Punkty predkosci sg uzywane w trybie sterowania silnikiem
DTC i w trybie skalarnego sterowania silnikiem, gdy uzywane
jest sterowanie predkoscig.
Pig¢ punktéw musi by¢ podanych w kolejnosci od najnizszego
do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako warto$ci dodat-
nie, ale zakres jest symetrycznie skuteczny rowniez w kie-
runku ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi
dwoma obszarami.
0,0... Predkosc¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.12 ULC — tabela Definiuje drugi punkt predkosci na osi X krzywej obcigzenia 750,0 obr./min
predko$ci: punkt 2 | uzytkownika.
0,0... Predkos¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.13 ULC — tabela Definiuje trzeci punkt predkosci na osi X krzywej obcigzenia 1290,0 obr./min
predko$ci: punkt 3 | uzytkownika.
0,0... Predkosé. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.14  ULC — tabela Definiuje czwarty punkt predkosci na osi X krzywej obcigzenia | 1500,0 obr./min
predko$ci: punkt 4 | uzytkownika.
0,0... Predkos¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.15 ULC — tabela Definiuje piaty punkt predkosci na osi X krzywej obciazenia 1800,0 obr./min
predko$ci: punkt 5 | uzytkownika.
0,0... Predkos¢. 1 =1 obr./min

30000,0 obr./min
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37.16  ULC — tabela Definiuje pierwszy punkt czestotliwosci na osi X krzywej 5,0 Hz
czestotliwosci: obcigzenia uzytkownika.
punkt 1 Punkty czestotliwosci sg uzywane w trybie sterowania silni-
kiem skalarnym, gdy uzywane jest sterowanie czestotliwo-
Scig.
Pig¢ punktéw musi by¢ podanych w kolejnosci od najnizszego
do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako warto$ci dodat-
nie, ale zakres jest symetrycznie skuteczny réwniez w kie-
runku ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi
dwoma obszarami.
0,0...500,0 Hz Czestotliwos¢. 1=1Hz
37.17 ULC — tabela Definiuje drugi punkt czestotliwos$ci na osi X krzywej obcigze- | 25,0 Hz
czestotliwosci: nia uzytkownika.
punkt 2
0,0...500,0 Hz Czestotliwos¢. 1=1Hz
37.18 ULC — tabela Definiuje trzeci punkt czestotliwo$ci na osi X krzywej obcigze- | 43,0 Hz
czestotliwosci: nia uzytkownika.
punkt 3
0,0...500,0 Hz Czestotliwose. 1=1Hz
37.19  ULC — tabela Definiuje czwarty punkt czestotliwosci na osi X krzywej obciag- | 50,0 Hz
czestotliwosci: zenia uzytkownika.
punkt 4
0,0...500,0 Hz Czestotliwose. 1=1Hz
37.20 ULC — tabela Definiuje pigty punkt czestotliwosci na osi X krzywej obcigze- | 60,0 Hz
czestotliwosci: nia uzytkownika.
punkt 5
0,0...500,0 Hz Czestotliwos¢. 1=1Hz
37.21 ULC— Definiuje pierwszy punkt krzywej niedocigzenia. 10,0%
niedocigzenie: Kazdy punkt krzywej niedocigzenia musi mieé nizsza warto$é
punkt 1 niz odpowiadajacy punkt przecigzenia.
0,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.22 ULC— Definiuje drugi punkt krzywej niedociazenia. 15,0%
niedocigzenie:
punkt 2
0,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.23 ULC— Definiuje trzeci punkt krzywej niedocigzenia. 25,0%
niedocigzenie:
punkt 3
0,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.24 ULC— Definiuje czwarty punkt krzywej niedocigzenia. 30,0%
niedocigzenie:
punkt 4
0,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.25 ULC— Definiuje piaty punkt krzywej niedocigzenia. 30,0%
niedocigzenie:
punkt 5
0,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.31 ULC— Definiuje pierwszy punkt krzywej przecigzenia. 300,0%
przecigzenie: Kazdy punkt krzywej przecigzenia musi mie¢ wyzszg wartosé
punkt 1 niz odpowiadajgcy punkt niedocigzenia.
0,0...1600,0% Punkt przeciazenia. 1=1%
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3732 ULC— Definiuje drugi punkt krzywej przecigzenia. 300,0%
przecigzenie:
punkt 2
0,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.33 ULC— Definiuje trzeci punkt krzywej przecigzenia. 300,0%
przecigzenie:
punkt 3
0,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.34 ULC— Definiuje czwarty punkt krzywej przecigzenia. 300,0%
przecigzenie:
punkt 4
0,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
3735 ULC— Definiuje piaty punkt krzywej przecigzenia. 300,0%
przecigzenie:
punkt 5
0,0...1600,0% Punkt przeciazenia. 1=1%
37.41  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje cig- | 20,0 s
przecigzenia gle powyzej krzywej przecigzenia zanim przemiennik czesto-
tliwosci wykona dziatanie wybrane za pomocg parametru
37.03 ULC — dziatania dotyczgce przecigzenia.
0,0...10000,0 s Timer przecigzenia. 1=1s
37.42  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje cig- | 20,0 s
niedocigzenia gle ponizej krzywej niedocigzenia zanim przemiennik czesto-
tliwosci wykona dziatanie wybrane za pomocg parametru
37.04 ULC — dziatania dotyczgce niedocigzenia.
0,0...10000,0 s Timer niedocigzenia. 1=1s
40 PID procesu: Wartosci parametrow regulacji PID procesu.
zestaw 1 Przemiennik czestotliwosci jest wyposazony w pojedynczy
aktywny regulator PID do uzycia w procesie, ale istnieje moz-
liwo$¢ zaprogramowania i zapisania dwéch osobnych zesta-
wow konfiguracii.
Pierwszy zestaw sktada sie z parametréw 40.07...40.56%, a
drugi zestaw jest zdefiniowany przez parametry w grupie 41
PID procesu: zestaw 2. Zrodio binarne definiujace, ktére
zestawy sg aktywne, jest okreslane za pomocg parametru
40.57 PID: wyb6r zestawu 1/2.
Patrz tez wykresy tancucha sterowania na stronach 644 i 645.
*Pozostate parametry w tej grupie sg wspdlne dla obu zesta-
WOW.
40.01  Akt. wart. wyj. PID | Wyswietla wyjscie regulatora PID procesu. Patrz schemat -
tancucha sterowania na stronie 645.
Ten parametr jest tylko do odczytu. Jednostka jest wybierana
przez parametr 40.12 Zest. 1: wybor jednostki.
-32768,00... Wyijscie regulatora PID procesu. 1=
32767,00 1 jednostka
40.02  Akt. wart. sprz. Wyswietla warto$¢ sprzezenia zwrotnego od procesu po -
zwr. PID wybraniu zrédta, funkcji matematycznej (parametr 40.10 Zest.
1: funkcja sprz. zwrot.) oraz filtrowania. Patrz schemat tancu-
cha sterowania na stronie 644.
Ten parametr jest tylko do odczytu. Jednostka jest wybierana
przez parametr 40.12 Zest. 1: wybér jednostki.
-32768,00... Sprzezenie zwrotne procesu. 1=
32767,00 1 jednostka
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40.03  Akt. wart. nastawy | Wyswietla warto$¢ nastawy PID dla procesu po wybraniu zré- | -
PID dta, funkcji matematycznej (40.18 Zest. 1: funkcja nastawy),
ograniczenia oraz okresleniu rampy. Patrz schemat faficucha
sterowania na stronie 645.
Ten parametr jest tylko do odczytu. Jednostka jest wybierana
przez parametr 40.12 Zest. 1: wybér jednostki.
-32768,00... Nastawa dla regulatora PID procesu. 1=
32767,00 1 jednostka
40.04  Akt. wart. uchybu | Wyswietla warto$¢ uchybu regulacji dla regulatora PID dla -
PID procesu. Wedtug domysinych ustawien ta warto$¢ jest réwna
wartosci nastawa — sprzezenie zwrotne, ale odchylenie
mozna odwrdéci¢ za pomocg parametru 40.317 Zest. 1: odwr.
rézniczk.. Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 645.
Ten parametr jest tylko do odczytu. Jednostka jest wybierana
przez parametr 40.12 Zest. 1: wyboér jednostki.
-32768,00... Uchyb regulacji PID. 1=
32767,00 1 jednostka
40.05  Akt. wart. dostr. Wyswietla dostrojone (przyciete) wyjscie wartosci zadane;j. -
wyj. PID Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 645.
Ten parametr jest tylko do odczytu. Jednostka jest wybierana
przez parametr 40.12 Zest. 1: wybér jednostki.
-32768,00...3 Przycieta warto$¢ zadana. 1=
2767,00 1 jednostka
40.06  Stowo stanu PID Wyswietla informacje o stanie regulacji PID dla procesu. -

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Wart.

0 PID aktywny 1 = Regulacja PID dla procesu aktywna.

1 Nastawa 1 = Nastawa PID dla procesu zablokowana.
zablokowana

2 Wyjscie 1 = Wyjécie regulatora PID procesu zablokowane.
zablokowane

3 Tryb uépienia PID |1 = Tryb u$pienia aktywny.

4 \Wzmocnienie 1 = Zwigkszenie uspienia aktywne.
uspienia

5 Tryb dostrojenia 1 = Funkcja dostrajania aktywna.

6 Tryb $ledzenia 1 = Funkcja $ledzenia aktywna.

7 Wyjscie: gérny limit|1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.37.

8 Wyjscie: dolny limit |1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.36.

9 Aktywna strefa 1 = Strefa nieczutos$ci aktywna (patrz parametr 40.39)
nieczul.

10 PID: ustawienie 0 = Zestaw parametrow 1 jest uzywany. 1 = Zestaw parametrow 2

jest uzywany.

1 Zarezerwowane

12 Aktywna nastawa |1 = Aktywna nastawa wewnetrzna (patrz par. 40.16...40.24)
wewnetrzna

13...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu regulacji PID dla procesu.
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40.07  Zest. 1: tryb pracy | Aktywuje/dezaktywuje regulacje PID dla procesu. Patrz tez Wiyt
PID parametr 40.60 Zestaw 1: zrédfo aktywacji PID.
Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy ste-
rowaniu zewnetrznym; patrz sekcja Sterowanie lokalne a ste-
rowanie zewnetrzne (str. 20).
Wyt Regulacja PID dla procesu nieaktywna. 0
Wt Regulacja PID dla procesu aktywna. 1
Wi. gdy Regulacja PID dla procesu jest aktywna, gdy przemiennik 2
przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony.
pracuje
40.08  Zest. 1: zrodto Wybiera pierwsze zrodto sprzezenia zwrotnego od procesu. | Skalowane
sprz. zwrot. 1 Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 644. Al
Nie wybrano Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
Wej. czest.: 11.39 Wej. czest. 1: skalowane (patrz strona 166). 3
skalowane
Prad silnika 01.07 Prad silnika (patrz strona 124). 5
Wyjscie mocy inu | 01.14 Moc wyjéciowa (patrz strona 125). 6
Moment silnika 01.10 Moment silnika (patrz strona 124). 7
Magazyn danych 40.91 Magazyn danych sprzezenia zwrotnego (patrz 10
sprz. zwrotnego strona 347).
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.09  Zest. 1: zrédto Wybiera drugie zrodito sprzezenia zwrotnego od procesu. Nie wybrano
sprz. zwrot. 2 Dostegpne opcje zawiera opis parametru 40.08 Zest. 1: zrédfo
sprz. zwrot. 1.
40.10  Zest. 1: funkcja Definiuje sposob, w jaki obliczane jest sprzezenie zwrotne od | We1
sprz. zwrot. procesu na podstawie dwéch zrodet sprzezenia zwrotnego
okres$lonych przez parametry 40.08 Zest. 1: zrédto sprz.
zwrot. 1140.09 Zest. 1: zrédto sprz. zwrot. 2.
We1 Zrédto 1. 0
We1+We2 Suma zrédet 1 2. 1
We1-We2 Zrédto 2 jest odejmowane od zrodta 1. 2
We1*We2 Zrédio 1 mnozone przez zrédio 2. 3
We1/We2 Zrédio 1 dzielone przez zrédto 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwoch zrédet. 5
MAX(We1,We2) Wigksze z dwoch zrédet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwéch zrédet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrédta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - Zzrédto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrodio 2). 10
sqrt(We1)+sqrt(We | Pierwiastek kwadratowy ze zZrodta 1 + pierwiastek kwadra- 1
2) towy ze zrédta 2.
40.11  Zest. 1: czas filtru | Definiuje statg czasu filtru dla sprzezenia zwrotnego od pro- | 0,000 s
sprz. zwr. cesu.
0,000...30,000 s Czas filtru sprzezenia zwrotnego. 1=1s
40.12  Zest. 1: wyb6r Definiuje jednostke dla parametréw 40.07...40.05, %
Jednostki 40.21...40.24 1 40.47.
obr./min obr./min 7
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% %. 4
Hz Hz. 3
Jedn. uzytkownika | Jednostka definiowana przez uzytkownika 1. Nazwe jednostki | 250
PID 1 mozna edytowac na panelu sterowania, wybierajac opcje
Menu — Ustawienia — Edycja tekstow.
40.14  Zest. 1: skal. Definiuje, razem z parametrem 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia, 100,00
nastawy ogolny wspétczynnik skalowania dla tafcucha regulacji PID
dla procesu.
Skalowanie mozna wykorzysta¢, gdy na przyktad nastawa
procesu jest wejsciem w Hz, a wyjscie regulatora PID jest
uzywane jako warto$¢ obr./min w sterowaniu predkoscig. W
takim przypadku parametr moze by¢ ustawiony na 50, a para-
metr 40.15 na predko$¢ znamionowg silnika przy 50 Hz.
W rzeczywistosci wyjscie regulatora PID = [40.15], gdy
odchylenie (nastawa - sprzezenie zwrotne) = [40.14] i [40.32]
=1.
Uwaga: Skalowanie opiera sie na wspoétczynniku stosunku
pomigdzy parametrami 40.74 i 40.15. Na przyktad wartosci 50
i 1500 powodujg takie samo skalowanie co 1 i 30.
-32768,00... Podstawa nastawy procesu. 1=1
32767,00
40.15  Zest. 1: skal. Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 1500,00;
wyjscia 1800,00
(95.20 b0)
-32768,00... Podstawa wyjscia regulatora PID procesu. 1=1
32767,00
40.16  Zest. 1: zrédfo Woybiera pierwsze zrédto nastawy PID dla procesu. Ta Wewnetrzna
nastawy 1 nastawa jest dostepna w parametrze 40.25 Zestaw 1: wybor | nastawa
nastawy jako nastawa 1. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 644.
Nie wybrano Brak. 0
Panel sterowania | 03.01 Warto$c¢ zadana z panelu (patrz strona 129). Patrz sek- | 1
cja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrodta
sterowania (str. 21).
Wewnetrzna Nastawa wewnetrzna. Patrz parametr 40.719 Zest. 1: wybor 2
nastawa wewn. nast. 1.
Skalowane Al1 12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 172). 3
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 4
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potenc;. silnika (wyjécie potencjometru sil- | 8
silnika nika).
Wej. czest.: 11.39 Wej. czest. 1: skalowane (patrz strona 166). 10
skalowane
Magazyn danych | 40.92 Magazyn danych nastawy (patrz strona 347). 24
nastawy
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
40.17  Zest. 1: zrédfo Wybiera drugie zrédto nastawy procesu. Ta nastawa jest Nie wybrano

nastawy 2

dostepna w parametrze 40.25 Zestaw 1: wybor nastawy jako
nastawa 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 40.16 Zest. 1: zrodto
nastawy 1.
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40.18  Zest. 1: funkcja Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zro- We1 lub We2
nastawy dtami nastaw wybranymi przez parametry 40.16 Zest. 1: zré-
dfo nastawy 1i40.17 Zest. 1: zrédto nastawy 2.
We1 lub We2 Nie jest stosowana funkcja matematyczna. Uzywane jest zré- | 0
dto wybierane przez parametr 40.25 Zestaw 1: wybor
nastawy.
We1+We2 Suma zrédet 1i 2. 1
We1-We2 Zrédto 2 jest odejmowane od zrédta 1. 2
We1*We2 Zrédto 1 mnozone przez zrédto 2. 3
We1/We2 Zrédto 1 dzielone przez zrédto 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwéch zrodet. 5
MAX(We1,We2) Wiegksze z dwdch zrodet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwéch zrédet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrédta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - zrédto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrédto 2). 10
sqrt(We1)+sqrt(We | Pierwiastek kwadratowy ze zrédta 1 + pierwiastek kwadra- 11
2) towy ze zrédta 2.
40.19  Zest. 1: wybor Wybiera, razem z parametrem 40.20 Zest. 1: wyboér wewn. Nie wybrano
wewn. nast. 1 nast. 2, nastawe wewnetrzng sposréd ustawien wstepnych
zdefiniowanych przez parametry 40.21...40.24.
Zrédto Zrédto
zdefiniowane zdefiniowane | Aktywne ustawienie
przez parametr | przez parametr wstepne nastawy
40.19 40.20
0 0 1 (par. 40.21)
1 0 2 (par. 40.22)
0 1 3 (par. 40.23)
1 1 4 (par. 40.24)
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
40.20  Zest. 1: wybor Wybiera, razem z parametrem 40.19 Zest. 1: wybor wewn. Nie wybrano
wewn. nast. 2 nast. 1, nastawe wewnetrzng spos$réd ustawien wstepnych
zdefiniowanych przez parametry 40.21...40.24. Patrz tabela
w opisie parametru 40.19 Zest. 1: wyboér wewn. nast. 1.
Nie wybrano 0. 0

Wybrano

1.
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DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.21  Zestaw 1: wewn. Definiuje ustawienie wstepne nastawy procesu 1. Patrz para- | 0,00
nastawa 1 metr 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 40.12 Zest. 1:
wybor jednostki.
-32768,00... Ustawienie wstepne nastawy procesu 1. 1=
32767,00 1 jednostka
40.22  Zestaw 1: wewn. Definiuje ustawienie wstepne nastawy procesu 2. Patrz para- | 0,00
nastawa 2 metr 40.19 Zest. 1: wybér wewn. nast. 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 40.12 Zest. 1:
wybér jednostki.
-32768,00... Ustawienie wstepne nastawy procesu 2. 1=
32767,00 1 jednostka
40.23  Zestaw 1: wewn. Definiuje ustawienie wstepne nastawy procesu 3. Patrz para- | 0,00
nastawa 3 metr 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 40.12 Zest. 1:
wybor jednostki.
-32768,00... Ustawienie wstepne nastawy procesu 3. 1=
32767,00 1 jednostka
40.24  Zestaw 1: wewn. Definiuje ustawienie wstepne nastawy procesu 4. Patrz para- | 0,00
nastawa 4 metr 40.19 Zest. 1: wybér wewn. nast. 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 40.12 Zest. 1:
wybor jednostki.
-32768,00... Ustawienie wstepne nastawy procesu 4. 1=
32767,00 1 jednostka
40.25  Zestaw 1: wybor Konfiguruje wybor pomiedzy zrédtami nastaw 1 (40.16) i 2 Zrédio
nastawy (40.17). nastawy 1
Ten parametr dziata tylko wtedy, gdy parametr 40.18 Zest. 1:
funkcja nastawy ma ustawiong warto$¢ We1 lub We2.
0 = zrodto nastawy 1
1 = zrédio nastawy 2
Zrédio nastawy 1 | 0. 0
Zrédto nastawy 2 | 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10

niach, bit 0).
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DIO2 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.26  Zest. 1: min. Definiuje minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 0,00
nastawy
-32768,00... Minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=1
32767,00
40.27  Zest. 1: maks. Definiuje maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. | 32767,00
nastawy
-32768,00... Maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=1
32767,00
40.28 Zest. 1: czas Definiuje minimalny czas zwiekszenia nastawy z 0% do 00s
zwieksz. nast. 100%.
0,0...1800,0 s Czas zwigkszenia nastawy. 1=
40.29  Zest. 1: czas Definiuje minimalny czas spadku warto$ci nastawy z 100% do | 0,0 s
zmniejsz. nast. 0%.
0,0...1800,0 s Czas spadku nastawy. 1=1
40.30  Zest. 1: wt. blokow. | Blokuje lub definiuje zrédto, ktére moze by¢ uzyte do bloko- | Nie wybrano
nastawy wania nastawy regulatora PID procesu. Ta funkcja jest przy-
datna, gdy warto$¢ zadana opiera si¢ na sprzezeniu
zwrotnym procesu potgczonym z wejsciem analogowym, a
nalezy wykonaé¢ pewne czynnosci serwisowe na czujniku bez
zatrzymywania procesu.
1 = Nastawa regulatora PID procesu zablokowana
Patrz tez parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjscia wt..
Nie wybrano Nastawa regulatora PID procesu nie jest zablokowana. 0
Wybrano Nastawa regulatora PID procesu jest zablokowana. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). | 7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.31  Zest. 1: odwr. Odwraca wyjscie regulatora PID procesu. Bez
rézniczk. 0 = Odchylenie nie jest odwrécone (Odchylenie = Nastawa - | odwrécenia
Sprzezenie zwrotne) (W zad - sp
1 = Odwrécone odchylenie (Sprzezenie zwrotne - Nastawa) | zZwr)
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Funkcja udpienia dla
regulatora PID zmiennej procesowej (na str. 72).
Bez odwrdcenia 0. 0

(W zad - sp zwr)

Z odwroceniem
(Sp zwr - W zad)

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).
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40.32

Zest. 1:
wzmocnienie

Definiuje wzmocnienie dla regulatora PID procesu. Patrz
parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania.

1,00

0.10...100.00

Wzmocnienie dla regulatora PID procesu.

100 =1

40.33

Zest. 1: czas
catkowania

Definiuje czas catkowania dla regulatora PID procesu. Ta
stata czasowa musi by¢ ustawiona w tym samym zakresie
wielkosci co czas reakcji sterowanego procesu. Niedopetnie-
nie tego warunku moze spowodowac niestabilno$¢ systemu.

Btad / wyjscie regulatora

| = wejscie regulatora (btad)
O = wyjscie regulatora

G = przyrost

Ti = czas catkowania

Czas

Uwaga: Ustawienie tej wartosci na 0 wytgcza czesé ,I”, zmie-
niajac regulator PID w regulator PD.

60,0s

0,0...32767,0 s

Czas catkowania.

1=1s

40.34

Zest. 1: czas
rézniczk.

Definiuje czas rézniczkowania regulatora PID procesu. Skta-

dowa rézniczkowania na wyjsciu regulatora jest obliczana na

podstawie dwdch kolejnych wartosci bledéw (Ek_q i Ex) zgod-
nie z nastepujgcym wzorem:

PID DERIV TIME x (Ex - Ex.4)/Ts, W ktérym:

Ts = czas probkowania 2 ms

E = btad = warto$¢ zadana procesu - sprzgzenie zwrotne pro-
cesu.

0,000 s

0,000...10,000 s

Czas rézniczkowania.

1000=1s
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40.35  Zest. 1: czas filtru | Definiuje statg czasu filtru pierwszego rzedu uzywanego do 00s
rézniczk. wygtadzenia sktadowej ré6zniczkowania dla regulatora PID
procesu.
0,
% Z Sygnat niefiltrowany
100
63 g Sygnat filtrowany
- t
T
O=1x(1-¢"M)
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyj$ciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
0,0...10,0 s Stata czasu filtrowania. 10=1s
40.36  Zest. 1: min. Definiuje minimalny limit wyj$cia regulatora PID procesu. Za | 0,0
wyjscie pomoca limitéw minimalnych i maksymalnych mozliwe jest
ograniczenie zakresu pracy.
-32768,0... Minimalny limit wyj$cia regulatora PID procesu. 1=1
32767,0
40.37  Zest. 1: maks. Definiuje maksymalny limit wyjscia regulatora PID procesu. 1500,0;
wyjscie Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 1800,0
(95.20 b0)
-32768,0... Maksymalny limit wyj$cia regulatora PID procesu. 1=1
32767,0
40.38  Zest. 1: blokow. Blokuje (lub definiuje zrédto, ktére moze by¢ uzyte do bloko- | Nie wybrano
wyjscia wt. wania) wyjscie regulatora PID procesu, zachowujgc warto$é
wyjécia wystepujgca przed wigczeniem blokowania. Ta funk-
cja moze by¢ uzyta, gdy na przyktad nalezy wykona¢ pewne
czynno$ci serwisowe na czujniku sprzgzenia zwrotnego bez
zatrzymywania procesu.
1 = wyjécie regulatora PID dla procesu zablokowane
Patrz tez parametr 40.30 Zest. 1: wt. blokow. nastawy.
Nie wybrano Wyjscie regulatora PID procesu nie jest zablokowane. 0
Wybrano Wyijscie regulatora PID procesu jest zablokowane. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). |2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po op6znieniach, bit5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejécie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 11

niach, bit 1).
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Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
40.39  Zest. 1: zakres Definiuje strefe nieczuto$ci wokét nastawy. Gdy sprzezenie 0,0
strefy nieczut. zwrotne procesu wchodzi w strefe nieczuto$ci, uruchomiony

zostaje timer op6znienia. Jesli sprzezenie zwrotne pozostanie
w strefie nieczutosci diuzej niz przez okres opoéznienia (40.40
Zest. 1: op6z. strefy nieczut.), wyjécie regulatora PID zostaje
zablokowane. Normalna obstuga jest przywracana, gdy war-
tos¢ sprzezenia zwrotnego opusci strefe nieczutosci.

40.39 Zest. 1: zakres
strefy nieczut.

Nastawa

|
Sprzegzenie | |
zwrotne !

>,

Wyijscie
kontrolera PID

wyjscie kontrolera

PID
40.40 Zest. 1: op6z. strefy nieczut.
Czas
0,0...32767,0 Zakres strefy nieczutosci. 1=1
40.40  Zest. 1: opoz. Opo6znienie dla strefy nieczutosci. Patrz parametr 40.39 Zest. | 0,0 s
strefy nieczut. 1: zakres strefy nieczut..
0,0...3600,0 s Opoznienie dla obszaru strefy nieczutosci. 1=1s
40.41  Zest. 1: tryb Wybiera tryb funkcji uépienia. Nie wybrano
uspienia Warto réwniez zapozna¢ sie z sekcjg Funkcja uspienia dla
regulatora PID zmiennej procesowej (na str. 72).
Nie wybrano Funkcja us$pienia wytgczona. 0
Wewnetrzny Wyijscie regulatora PID jest poréownywane z warto$cig 40.43 |1
Zest. 1: poziom u$pienia.
Jesli wyjscie regulatora PID pozostaje ponizej tej wartosci dtu-
zej niz przez okres opoznienia uspienia (40.44 Zest. 1: opdz.
uspienia), przemiennik czestotliwosci przechodzi w tryb
uspienia.
Obowigzujg parametry 40.44...40.48.
Zewnetrzne Funkcja uspienia jest aktywowana przez zrédto okreslone 2
parametrem 40.42 Zest. 1: upienie wt..
Obowigzujg parametry 40.44...40.46 i 40.48.
40.42  Zest. 1: uspienie Definiuje zrédto, ktdre jest uzywane do aktywacji funkcji Nie wybrano
wit. uspienia PID, gdy parametr 40.41 Zest. 1: tryb u$pienia ma
ustawiong wartos$¢ Zewnetrzne.
0 = Funkcja us$pienia wytgczona
1 = Funkcja u$pienia wtgczona
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opbznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). | 7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.43  Zest. 1: poziom Definiuje limit poczatkowy dla funkcji uspienia, gdy parametr | 0,0
uspienia 40.41 Zest. 1: tryb u$pienia ma ustawiong wartosé
Wewnetrzny.
0,0...32767,0 Poziom poczatkowy us$pienia. 1=
40.44  Zest. 1: opoz. Definiuje opdznienie, po jakim funkcja uspienia jest wigczana, | 60,0 s
u$pienia aby zapobiec przypadkowemu u$pieniu.
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy warunek uspienia
okreslony parametrem 40.41 Zest. 1: tryb u$pienia staje sie
prawdziwy, a nastepnie resetuje sie, gdy warunek staje sig
fatszywy.
0,0...3600,0 s Opoznienie poczatku uspienia. 1=1s
40.45  Zest. 1: czas wzm. | Definiuje czas zwigekszenia dla kroku zwiekszenia uspienia. 0,0s
u$pienia Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. u$pienia.
0,0...3600,0 s Czas zwiekszenia uspienia. 1=1s
40.46  Zest. 1: krok Kiedy przemiennik czestotliwosci przechodzi w tryb us$pienia, | 0,0
wzmac. uspienia nastawa procesu jest zwigkszana o takg warto$¢ dla czasu
zdefiniowanego przez parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm.
u$pienia.
Jesli funkcja jest aktywna, zwigkszenie uspienia jest anulo-
wane po wznowieniu pracy przemiennika czestotliwosci.
0.0...32767.0 Krok zwigkszenia uspienia. 1=1
40.47  Zest. 1: odchylenie | Gdy parametr 40.41 Zest. 1: tryb u$pienia ma ustawiong war- | 0,00 obr./min,
przebudz. to$¢ Wewnetrzny, ten parametr definiuje poziom wznowienia | % lub Hz
pracy jako réznice pomigdzy nastawg procesu i sprzezeniem
zwrotnym. Jednostka jest wybierana przez parametr 40.72
Zest. 1: wybor jednostki.
Gdy odchylenie przekracza warto$¢ tego parametru i pozo-
staje w tym zakresie przez okres opdznienia wznowienia
pracy (40.48 Zest. 1: opdznienie przebudz.), przemiennik cze-
stotliwo$ci wznawia prace.
Patrz tez parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk..
-32768,00... Poziom wznowienia pracy (jako réznica pomigdzy nastawg 1=
32767,00 obr./min, | procesu i sprzezeniem zwrotnym). 1 jednostka
% lub Hz
40.48  Zest. 1: opdznienie | Definiuje opdznienie wznowienia pracy dla funkcji uSpienia, 0,50 s
przebudz. aby uniemozliwi¢ przypadkowe wznowienia. Patrz parametr
40.47 Zest. 1: odchylenie przebudz..
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy odchylenie przekra-
cza poziom wznowienia pracy (40.47 Zest. 1: odchylenie
przebudz.) i jest resetowany, jesli odchylenie spadnie ponizej
poziomu wznowienia pracy.
0,00...60,00 s Opo6znienie wznowienia pracy. 1=1s
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40.49  Zest. 1: tryb Aktywuje tryb $ledzenia (lub wybiera zrodto, ktore go akty- Nie wybrano
Sledzenia wuje). W trybie $ledzenia warto$¢ wybrana przez parametr
40.50 Zest. 1: wyb6r $ledz. w. zad. zastepuje warto$¢ wyj-
Sciowg regulatora PID. Warto rowniez zapoznac sig z sekcjg
Sledzenie (na str. 73).
1 =Tryb $ledzenia wigczony
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). 7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.50  Zest. 1: wybor Woybiera zrédto wartosci dla trybu $ledzenia. Patrz parametr | Nie wybrano
Sledz. w. zad. 40.49 Zest. 1: tryb $ledzenia.
Nie wybrano Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartos$¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 3
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.51  Zest. 1: tryb Aktywuje funkcje dostrojenia i wybiera opcje dostrojenia bez- | Wyt.
dostrojenia posredniego lub proporcjonalnego (albo ich kombinacje).
Podczas dostrojenia mozliwe jest zastosowanie wspotczyn-
nika korygujgcego na wartosci zadanej (nastawie) przemien-
nika czestotliwosci. Warto$¢ wyjsciowa po dostrojeniu jest
dostepna jako parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 645.
Wyt Funkcja dostrojenia jest nieaktywna. 0
Bezposrednie Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspotczynnik dostrojenia 1
jest okreslony wzgledem maksymalnej predkosci, momentu
lub czestotliwosci i opcje te wybiera sie za pomocg parametru
40.52 Zest. 1: wybo6r dostrojenia.
Proporcjonalne Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspotczynnik dostrojenia 2
jest okreslany wzgledem wartosci zadanej wybranej za
pomocg parametru 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad..
taczone Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspotczynnik dostrojenia 3
jest kombinacjg trybéw Bezposrednie i Proporcjonalne; pro-
porcje kazdego trybu okreslane sg parametrem 40.54 Zest. 1:
dostrojenie mieszane.
40.52  Zest. 1: wybor Okresla, czy dostrojenie jest uzywane do korekty predkosci, | Moment
dostrojenia momentu, czy czgstotliwosci.
Moment Dostrojenie wartosci zadanej momentu. 1
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Warto$¢ zadana Dostrojenie wartosci zadanej predkosci. 2
Czestotliwos¢ Dostrojenie wartosci zadanej czestotliwosci. 3
40.53  Zest. 1: wsk. Woybiera zrédto sygnatu dla warto$ci zadanej dostrojenia. Nie wybrano
dostroj. w.zad.
Nie wybrano Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 3
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.54  Zest. 1: Gdy parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia ma ustawiong 0,000
dostrojenie warto$¢ tgczone, okresla skutek bezposrednich i proporcjo-
mieszane nalnych zrédet dostrojenia w koricowym wspétczynniku
dostrojenia.
0,000 = 100% proporcjonalny
0,500 = 50% proporcjonalny, 50% bezposredni
1,000 = 100% bezposredni
0,000...1,000 Mieszanie parametréw dostrojenia. 1=
40.55  Zest. 1: regulacja | Definiuje mnoznik dla wspotczynnika dostrojenia. Ta wartos¢ | 1,000
dostrojenia jest mnozona przez wynik parametru 40.51 Zest. 1: tryb
dostrojenia. W konsekwencji wynik mnozenia jest uzywany do
przemnozenia wyniku parametru 40.56 Zest. 1: zrédfo dostro-
Jenia.
-100,000... Mnoznik wspoétczynnika dostrojenia. 1=1
100,000
40.56  Zest. 1: zrédto Okresla warto$¢ zadana, ktéra zostanie dostrojona. Warto$¢
dostrojenia zadana PID
Warto$¢ zadana Nastawa PID. 1
PID
Wyijscie PID Wyijscie regulatora PID. 2
40.57  PID: wyb6r Woybiera zrodto okreslajace, czy uzywany jest zestaw parame- | Nie wybrano

zestawu 1/2

tréw 1 PID procesu (parametry 40.07...40.56), czy zestaw 2
(grupa 41 PID procesu: zestaw 2).

0 = uzywany jest zestaw parametréw 1 PID procesu

1 = uzywany jest zestaw parametréw 2 PID procesu

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit5). |7
DIO1 Wejécie/wyjécie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 11
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
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40.60 Zestaw 1: zrodfo Wybiera zrédto, ktére aktywuje/dezaktywuje regulacje PID dla | W4
aktywacji PID procesu.
Patrz tez parametr 40.07 Zest. 1: tryb pracy PID.
0 = Regulacja PID dla procesu wytgczona.
1 = Regulacja PID dla procesu wtgczona.
Wiyt 0. 0
Wh. 1. 1
Zgodnie z Regulacja PID dla procesu jest wytgczona, gdy aktywne jest |2
wyborem zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1 i wigczona, gdy
Zew1/Zew2 aktywne jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wyb6r Zew1/Zew?2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- |12
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
40.91  Magazyn danych | Parametr magazynu do otrzymywania sprzezenia zwrotnego | -
sprzezenia od procesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali
zwrotnego komunikacyjne;j.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czestotliwosci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58.101...58.124)
na Magazyn danych sprz. zwrotnego. W 40.08 Zest. 1: zrédto
sprz. zwrot. 1 (lub 40.09 Zest. 1: zrédto sprz. zwrot. 2) nalezy
wybraé Magazyn danych sprz. zwrotnego.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla sprzgzenia zwrotnego procesu. 100 =1
40.92  Magazyn danych | Parametr magazynu do otrzymywania wartosci nastawy pro- | -
nastawy cesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komu-
nikacyjne;j.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czestotliwosci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58.107...58.124)
na Magazyn danych nastawy. W 40.16 Zest. 1: zrédfo
nastawy 1 (lub 40.17 Zest. 1: zrodfo nastawy 2) nalezy
wybraé Magazyn danych nastawy.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla nastawy procesu. 100 =1
41 PID procesu: Drugi zestaw warto$ci parametréw dla regulacji PID dla pro-
zestaw 2 cesu.
Wybér pomigdzy tym zestawem i pierwszym zestawem
(grupa parametréw 40 PID procesu: zestaw 1) dokonywany
jest za pomoca parametru 40.57 PID: wybor zestawu 1/2.
Patrz tez parametry 40.017...40.06, 40.91, 40.92 i schematy
fancucha sterowania na stronach 644 i 645.
41.07  Zest. 2: tryb pracy | Patrz parametr 40.07 Zest. 1: tryb pracy PID. Wiyt.

PID
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41.08  Zest. 2: zrodfo Patrz parametr 40.08 Zest. 1: zrodfo sprz. zwrot. 1. Skalowane
sprz. zwrot. 1 Al

41.09  Zest. 2: zrédto Patrz parametr 40.09 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrot. 2. Nie wybrano
sprz. zwrot. 2

41.10  Zest. 2: funkcja Patrz parametr 40.10 Zest. 1: funkcja sprz. zwrot.. We1
Sprz. zwrot.

41.11  Zest. 2: czas filtru | Patrz parametr 40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwr.. 0,000 s
sprz. zwr.

41.12  Zest. 2: wybor Definiuje jednostke dla parametrow 41.21...41.24 i 41.47. %
Jjednostki
obr./min obr./min
% %.
Hz Hz.
Jedn. uzytkownika | Jednostka definiowana przez uzytkownika 2. Nazwe jednostki | 249
PID 2 mozna edytowac na panelu sterowania, wybierajac opcje

Menu — Ustawienia — Edycja tekstow.

41.14  Zest. 2: skal. Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 100,00
nastawy

41.15  Zest. 2: skal. Patrz parametr 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia. 1500,00;
wyjscia 1800,00

(95.20 b0)

41.16  Zest. 2: zrédto Patrz parametr 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1. Wewnetrzna
nastawy 1 nastawa

41.17  Zest. 2: zrédto Patrz parametr 40.17 Zest. 1: zrédfo nastawy 2. Nie wybrano
nastawy 2

41.18  Zest. 2: funkcja Patrz parametr 40.18 Zest. 1: funkcja nastawy. We1 lub We2
nastawy

41.19  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wyboér wewn. nast. 1. Nie wybrano
wewn. nast. 1

41.20  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.20 Zest. 1: wybér wewn. nast. 2. Nie wybrano
wewn. nast. 2

41.21  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.21 Zestaw 1: wewn. nastawa 1. 0,00
nastawa 1

41.22  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.22 Zestaw 1: wewn. nastawa 2. 0,00
nastawa 2

41.23  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.23 Zestaw 1: wewn. nastawa 3. 0,00
nastawa 3

41.24  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.24 Zestaw 1: wewn. nastawa 4. 0,00
nastawa 4

41.25  Zestaw 2: wybor Patrz parametr 40.25 Zestaw 1: wybor nastawy. Zrédfo
nastawy nastawy 1

41.26  Zest. 2: min. Patrz parametr 40.26 Zest. 1: min. nastawy. 0,00
nastawy

41.27  Zest. 2: maks. Patrz parametr 40.27 Zest. 1: maks. nastawy. 32767,00
nastawy

41.28  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.28 Zest. 1: czas zwigksz. nast.. 0,0s
zwigksz. nast.

41.29  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.29 Zest. 1: czas zmniejsz. nast.. 00s
zmniejsz. nast.

41.30  Zest. 2: blokow. Patrz parametr 40.30 Zest. 1: wt. blokow. nastawy. Nie wybrano

nastawy wit.
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41.31  Zest. 2: odwr. Patrz parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk.. Bez
rézniczk. odwrécenia
(W zad - sp
zwr)
41.32  Zest. 2: Patrz parametr 40.32 Zest. 1: wzmocnienie. 1,00
wzmocnienie
41.33  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania. 60,0s
catkowania
41.34  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.34 Zest. 1: czas rézniczk.. 0,000 s
rézniczk.
41.35 Zest. 2: czas filtru | Patrz parametr 40.35 Zest. 1: czas filtru rozniczk.. 0,0s
rézniczk.
41.36  Zest. 2: min. Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 0,0
wyjscie
41.37  Zest. 2: maks. Patrz parametr 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie. 1500,0;
wyjscie 1800,0
(95.20 b0)
41.38  Zest. 2: blokow. Patrz parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjécia wt.. Nie wybrano
wyjscia wit.
41.39  Zest. 2: zakres Patrz parametr 40.39 Zest. 1: zakres strefy nieczut.. 0,0
strefy nieczut.
41.40  Zest. 2: opoz. Patrz parametr 40.40 Zest. 1: op6z. strefy nieczut.. 0,0s
strefy nieczut.
41.41  Zest. 2: tryb Patrz parametr 40.41 Zest. 1: tryb uspienia. Nie wybrano
uspienia
41.42  Zest. 2: uspienie Patrz parametr 40.42 Zest. 1: uspienie wt.. Nie wybrano
wit.
41.43  Zest. 2: poziom Patrz parametr 40.43 Zest. 1: poziom u$pienia. 0,0
uspienia
41.44  Zest. 2: opoz. Patrz parametr 40.44 Zest. 1: op6z. uspienia. 60,0 s
uspienia
41.45  Zest. 2: czas wzm. | Patrz parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm. u$pienia. 00s
uspienia
41.46  Zest. 2: krok Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. u$pienia. 0,0
wzmac. udpienia
41.47  Zest. 2: odchylenie | Patrz parametr 40.47 Zest. 1: odchylenie przebudz.. 0,00 obr./min,
przebudz. % lub Hz
41.48  Zest. 2: opdznienie | Patrz parametr 40.48 Zest. 1: opdznienie przebudz.. 0,50s
przebudz.
41.49  Zest. 2: tryb Patrz parametr 40.49 Zest. 1: tryb $ledzenia. Nie wybrano
Sledzenia
41.50  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.50 Zest. 1: wybor $ledz. w. zad.. Nie wybrano
Sledz. w. zad.
41.51  Zest. 2: tryb Patrz parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia. Wiyt.
dostrojenia
41.52  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia. Moment
dostrojenia
41.53  Zest. 2: wsk. Patrz parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.. Nie wybrano
dostroj. w.zad.
41.54  Zest. 2: Patrz parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane. 0,000
dostrojenie

mieszane
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41.55

Zest. 2: regulacja
dostrojenia

Patrz parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia.

1,000

41.56

Zest. 2: zrodfo
dostrojenia

Patrz parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia.

Warto$c¢
zadana PID

41.60

Zestaw 2: zrédfo
aktywacji PID

Patrz parametr 40.60 Zestaw 1: zrédfo aktywacji PID.

Wt

43 Czoper hamowania

Ustawienia wewngtrznego czopera hamowania.
Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Kontrola napiecia DC
(na str. 87).

43.01

Temp. rezystora
ham.

Wyswietla szacowang temperature rezystora hamowania lub
informuje o tym, ile brakuje do nadmiernego nagrzania tego
rezystora.

Warto$¢ jest podawana jako procentowa, gdzie 100% to kon-
cowa temperatura, jakg rezystor osigga po odpowiednio dtu-
gim obcigzeniu o warto$ci swojego maksymalnego
obcigzenia znamionowego (43.09 Rez. ham.: maks. ciagg.
moc).

Temperatura jest obliczona na podstawie warto$ci parame-
trow 43.08, 43.09 i 43.10 oraz przyjetym zatozeniu, ze rezy-
stor zostat zainstalowany w spos6b wskazany przez
producenta (czyli jego temperatura spada w sposéb zgodny z
oczekiwaniami).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0,0...120,0%

Szacowana temperatura rezystora hamowania.

1=1%

43.06

Funk. czopera
hamowania

Umozliwia sterowanie czoperem hamowania i wybiera

metode ochrony rezystora hamowania przed przecigzeniem

(na podstawie obliczenia lub pomiaru).

Uwaga: Przed aktywacjg sterowania czoperem hamowania

nalezy zapewni¢, ze:

« rezystor hamowania jest podtgczony,

« kontrola przepig¢ jest wytgczona (parametr 30.30 Sterow-
anie przepieciem) oraz

« zakres napiecia zasilania (parametr 95.071 Napigcie zasila-
nia) zostat wybrany prawidfowo.

Wytgczony

Wytgczony

Sterowanie czoperem hamowania jest wylaczone.

W} z modelem
termicznym

Sterowanie czoperem hamowania wigczone z ochrong prze-
cigzenia rezystora na podstawie modelu termicznego. Jesli ta
opcja zostanie wybrana, konieczne jest réwniez okreslenie
warto$ci wymaganych przez model, czyli parametrow
43.08...43.12. Nalezy zapoznac si¢ z arkuszem danych rezy-
stora.

-

W1. bez modelu
termicznego

Sterowanie czoperem hamowania witgczone bez ochrony
przecigzenia rezystora na podstawie modelu termicznego.
Tego ustawienia mozna uzyé na przykiad jesli rezystor jest
wyposazony w wytgcznik termiczny wytaczajgcy przemiennik
czestotliwosci, gdy rezystor sie przegrzeje.

Przed uzyciem tego ustawienia nalezy sie upewni¢, ze kon-
trola przepie¢ jest wytgczona (parametr 30.30 Sterowanie
przepieciem).
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Ochrona przed
przepieciem

Czoper hamowania zaczyna przewodzi¢ z szerokoscig

impulsu réwng 100% zawsze wtedy, gdy napiecie DC prze-

kracza limit btedu przepiecia (ma zastosowanie histereza).

Ochrona rezystora przed przecigzeniem bazujgca na modelu

termicznym nie jest aktywna. Podczas normalnego uzytkowa-

nia czoper hamowania nie dziata.

To ustawienie jest przeznaczone do stosowania w nastepujg-

cych sytuacjach:

» Czoper hamowania nie jest wymagany do pracy, czyli do
rozpraszania energii bezwtadnosci silnika.

» Uzwojenia silnika moga przechowywac duzg ilo$¢ energii
magnetyczne;j.

 Silnik moze zosta¢ zatrzymany wybiegiem celowo lub przy-
padkowo.

W takich sytuacjach moze potencjalnie wystgpi¢ wytadowanie

z silnika w strong przemiennika czestotliwosci ilosci energii,

ktéra moze wywotac¢ uszkodzenia. Aby umozliwi¢ ochrone

przemiennika czestotliwo$ci, mozna uzy¢ czopera hamowa-

nia o matym rezystorze, ktérego wymiary umozliwiajg obstuge

energii magnetycznej (nie energii bezwtadnosci) silnika.

3

43.07

Zezw. na prace
czopera

Wybiera zrédto szybkiego wiaczania/wylaczania czopera
hamowania.

0 = Impulsy IGBT czopera hamowania sg odciete

1 = Normalna dozwolona modulacja IGBT czopera hamowa-
nia.

Tego parametru mozna uzy¢ do wigczenia dziatania czopera
tylko wtedy, gdy brakuje zasilania z przemiennika czestotliwo-
$ci z regeneracyjnym modutem zasilajgcym.

wt.

Wiyt

0.

Wt

1.

Inny [bit]

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120).

43.08

Rez. ham.: term.
stata czas.

Definiuje termiczng statg czasowa dla modelu termicznego
rezystora hamowania.

0...10000 s

Termiczna stata czasowa rezystora hamowania, czyli czas
znamionowy wymagany do osiggniecia 63% temperatury.

43.09

Rez. ham.: maks.

cigg. moc

Definiuje maksymalne ciggte obcigzenie rezystora hamowa-
nia, ktére ostatecznie spowoduje wzrost temperatury rezy-
stora do maksymalnej dozwolonej wartosci (jest to réowne
zdolnosci rezystora w zakresie rozpraszania ciepta w kW), ale
nie powyzej tej wartosci. Warto$¢ ta jest uzywana w ochronie
rezystora przed przegrzaniem na podstawie modelu termicz-
nego. Patrz parametr 43.06 Funk. czopera hamowania oraz
arkusz danych rezystora.

0,00 kW

0,00...
10000,00 kW

Maksymalne obcigzenie ciggte rezystora hamowania.

1=1kW

43.10

Rezystancja
rezystora

Definiuje warto$¢ rezystancji rezystora hamowania. Warto$¢
jest uzywana do ochrony rezystora hamowania na podstawie
modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk. czopera
hamowania.

000Q

0,0...1000,0 Q

Warto$¢ rezystancji rezystora hamowania.
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43.11  Rezystor ham.: Wybiera limit btedéw ochrony rezystora hamowania na pod- | 105%
limit btedu stawie modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk. czo-
pera hamowania. Po przekroczeniu limitu przemiennik
czestotliwosci wyzwala btad 77183 Nadmierna temp. rezystora
hamow..
Wartos¢ jest podawana jako procentowa czes¢ temperatury,
jaka rezystor osigga po obcigzeniu moca zdefiniowang para-
metrem 43.09 Rez. ham.: maks. cigg. moc.
0...150% Limit btedu temperatury rezystora hamowania. 1=1%
43.12  Rezystor ham.: Wybiera limit ostrzezen ochrony rezystora hamowania na 95%
poziom ostrz. podstawie modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk.
czopera hamowania. Po przekroczeniu limitu przemiennik
czestotliwosci generuje ostrzezenie A793 Nadmierna temp.
rezystora hamow..
Warto$¢ jest podawana jako procentowa czes$¢ temperatury,
jaka rezystor osigga po obcigzeniu mocg zdefiniowang para-
metrem 43.09 Rez. ham.: maks. cigg. moc.
0...150% Limit ostrzezenia temperatury rezystora hamowania. 1=1%
44 Sterowanie Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym.
hamulcem mechan. Warto réwniez zapoznac si¢ z sekcjg Sterowanie hamulcem
mechanicznym (na str. 75).
44.01  Ster. Wyswietla stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym. | -
hamowaniem: stan | Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Informacja
0 Polecenie otwarcia |Polecenie zamkniecia/otwarcia sitownika hamulca (0 = zamkniety,
1 = otwarty). Ten bit nalezy potaczy¢ z wybranym wyjsciem.
1 Zadanie mom. dla |1 = Moment otwierajacy, ktérego zadanie przestano z uktadu
otw. logicznego przemiennika czestotliwosci
2 Wstrz. zatrzym. 1 = Wstrzymanie, ktdrego zadanie przestano z uktadu logicznego
zad. przemiennika czestotliwosci
3 Rampa do zatrzym.|1 = Hamowanie rampg do predkosci zerowej, ktérego zadanie
przestano z uktadu logicznego przemiennika czestotliwosci
4 Wigczone 1 = Sterowanie hamulcem jest wigczone
5 Zamkniete 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
ZAMKNIETY
6 Otwieranie 1 = Ukfad logiczny sterowania hamulcem w stanie OTWIERANIE
HAMULCA
7 Otwarta 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
OTWARTY
8 Zamykanie 1 = Ukfad logiczny sterowania hamulcem w stanie ZAMYKANIE
HAMULCA
9...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym. 1=1
44.02  Pamige¢ momentu | Wys$wietla moment (w procentach) w chwili wydania poprzed- | -

hamowania niego polecenia zamknigcia hamulca.
Ta warto$¢ moze by¢ uzyta jako wartos¢ zadana dla momentu
otwarcia hamulca. Patrz parametry 44.09 Zrédto mom. otw.

ham. i 44.10 Moment otwarcia hamulca.

-1600,0...1600,0% Patrz parametr

46.03

Moment przy zamknigciu hamulca.
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44.03  Wart.zad.mom. dla | Wyswietla biezgcy aktywny moment otwarcia hamulca. Patrz | -
otw.ham. parametry 44.09 Zrédto mom. otw. ham. i 44.10 Moment
otwarcia hamulca.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Biezacy aktywny moment otwarcia hamulca. Patrz parametr
46.03
44.06 W ster. Aktywuje/dezaktywuje (lub okresla zrodto, ktére akty- Nie wybrano
hamulcem wuje/dezaktywuje) logike sterowania hamulcem mechanicz-
nym.
0 = Sterowanie hamulcem nieaktywne
1 = Sterowanie hamulcem aktywne
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
44.07  Wyb6r potwierdz. | Aktywuje/dezaktywuje (lub okresla zrédto, ktére akty- Bez
hamowania wuje/dezaktywuje) nadzér stanu (potwierdzenia) otwar- potwierdzenia
cia/zamkniecia hamulca.
Gdy wykryty zostanie btad sterowania hamulcem (nieoczeki-
wany stan sygnatu potwierdzenia), przemiennik czestotliwosci
reaguje zgodnie z ustawieniami okreslonymi parametrem
44.17 Funkcja bfedu hamulca.
0 = Hamulec zamkniety
1 = Hamulec otwarty
Wiyt 0. 0
Wh. 1. 1
Bez potwierdzenia | Nadzor otwarcia/zamknigcia hamulca wytgczony. 2
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- 1"
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (711.02 Stan DIO po op6znie- |12

niach, bit 1).

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).




354 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
44.08  Opobznienie Definiuje op6znienie otwarcia hamulca, tzn. op6znienie 0,00 s
otwarcia ham. pomiedzy wewnetrznym poleceniem otwarcia hamulca i zwol-
nieniem sterowania predkoscig silnika. Timer op6znienia
zostaje uruchomiony, gdy przemiennik czestotliwosci nama-
gnesowat silnik i zwiekszyt moment silnika do poziomu wyma-
ganego do zwolnienia hamulca (parametr 44.03
Wart.zad.mom. dla otw.ham.). Jednoczesnie z uruchomie-
niem timera uktad logiczny sterowania hamulcem zasila wyj-
$cie sterowania hamulcem i hamulec zaczyna sig otwieracé.
Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ opo6znienia otwiera-
nia mechanicznego okreslong przez producenta hamuica.
0,00...5,00 s Opoznienie otwierania hamulca. 100=1s
44.09  Zrédlo mom. otw. | Definiuje zrédto, ktére jest uzywane jako warto$é zadana Otw. ham.:
ham. momentu otwierania hamulca, jesli moment
« jego warto$¢ bezwzgledna jest wigksza niz ustawienie
parametru 44.10 Moment otwarcia hamulca i
* jego znak jest taki sam jak ustawienie 44.70 Moment
otwarcia hamulca.
Patrz parametr 44.10 Moment otwarcia hamulca.
Zero Zero. 0
Al1 skalowane 12.12 Warto$c skalowana Al1 (patrz strona 172). 1
Al2 skalowane 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 173). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 129). 3
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 129). 4
kom. A
Pamig¢ momentu | Parametr 44.02 Pamie¢ momentu hamowania. 7
hamowania
Otw. ham.: Parametr 44.10 Moment otwarcia hamulca. 8
moment
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
44.10  Moment otwarcia | Definiuje znak (tzn. kierunek obrotéw) oraz minimalng war- 0,0%
hamulca to$¢ bezwzgledng momentu otwarcia hamulca (moment sil-
nika wymagany podczas zwolnienia hamulca wyrazony jako
procentowa warto$¢ znamionowego momentu silnika).
Warto$¢ zrédta wybranego parametrem 44.09 Zrédto mom.
otw. ham. jest uzywana jako moment otwarcia hamulca tylko
wtedy, gdy ma ten sam znak co ten parametr i ma wiekszg
wartos¢ bezwzgledna.
Uwaga: Ten parametr nie ma zastosowania w trybie skalar-
nego sterowania silnikiem.
-1600,0...1600,0% | Minimalny moment przy zwolnieniu hamulca. Patrz parametr
46.03
44.11  Trzymaj zamkniety | Wybiera zrddto, ktére uniemozliwia otwarcie hamulca. Nie wybrano
hamulec 0 = Normalna obstuga hamulca
1 = Utrzymanie zamknietego hamulca
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4




Parametry 355

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
44.12  Zadanie Woybiera zrédto zewnetrznego sygnatu zadania zamkniecia Nie wybrano
zamkniecia hamulca. Kiedy parametr jest wtgczony, sygnat zastepuje
hamulca wewnetrzny uktad logiczny i zamyka hamulec.
0 = Normalna obstuga/nie podtgczono zewnetrznego sygnatu
zamknigcia
1 = Zamkniecie hamulca
Uwagi:
« Jesli w przypadku aplikacji w petli otwartej (bez enkodera)
hamulec pozostaje zamkniety w wyniku zgdania zamknie-
cia hamulca, gdy przemiennik czestotliwosci przeprowadza
modulacje przez dtuzej niz 5 sekund, zostaje wymuszone
zamkniecie hamulca, a przemiennik czestotliwos$ci zostaje
wytgczony awaryjnie z powodu btedu 71A5 Otwarcie
hamulca mechanicznego niedozwolone.
« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.02 Stan DIO po opdznie- 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po op6znie- 1
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
44.13  Opdznienie zamk. | Definiuje op6znienie pomigdzy poleceniem zamkniecia (gdy | 0,00 s
hamulca wyjécie sterowania hamulcem nie jest zasilane) i zatrzyma-
niem modulacji przez przemiennik czestotliwos$ci. Ma to na
celu utrzymanie pracy i sterowania silnika do momentu fak-
tycznego zamknigcia hamulca.
Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ okreslong przez pro-
ducenta hamulca jako czas przygotowania mechanicznego
hamulca.
0,00...60,00 s Opédznienie zamykania hamulca. 100=1s
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44.14

Poziom zamk.
hamulca

Definiuje predko$¢ zamykania hamulca jako warto$¢ bez-
wzglednag.

Gdy silnik pozostaje ponizej tego poziomu przez okres op6z-
nienia poziomu zamykania hamulca (44.15 Poz. opézn.
zamk. hamulca), wydawane jest polecenie zamknigcia.
Uwaga: Nalezy sprawdzi¢ zgodnos$é tego ustawienia z para-
metrem 21.03 Tryb zatrzymania (i odpowiednim czasem zwal-
niania).

10,00 obr./min

0,00...
1000,00 obr./min

Predko$¢ zamykania hamulca.

Patrz parametr
46.01

44.15

Poz. opbézn. zamk.
hamulca

Definiuje op6znienie poziomu zamykania hamulca. Patrz
parametr 44.14 Poziom zamk. hamulca.

0,00s

0,00...10,00 s

Opodznienie poziomu zamykania hamulca.

100=1s

44.16

Opo6z. ponownego
otw. ham.

Definiuje minimalny czas pomiedzy zamknigciem hamulca i
kolejnym poleceniem otwarcia.

0,00s

0,00...10,00 s

Opodznienie ponownego otwarcia hamulca.

100=1s

44.17

Funkcja btedu
hamulca

Okresla sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
btad sterowania hamulcem mechanicznym.

Uwaga: Jesli parametr 44.07 Wybér potwierdz. hamowania
ma ustawiong warto$¢ Bez potwierdzenia, nadzér stanu
potwierdzenia jest wytgczony i nie generuje ostrzezen ani bfe-
doéw. Warunki otwarcia hamulca sg jednak zawsze nadzoro-
wane.

Blad

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 71A2 Btgd zamykania hamulca mechanicz-
nego | 71A3 Btad otwierania hamulca mechanicznego, jesli
stan powiadomienia nie odpowiada stanowi zatozonemu
przez ukfad logiczny sterowania hamulcem.

Przemiennik czestotliwo$ci wyzwala btad 71A5 Otwarcie
hamulca mechanicznego niedozwolone, jesli nie mozna spet-
ni¢ warunkoéw otwarcia hamulca (na przyktad wymagany
moment startowy silnika nie zostat osiggniety).

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7A1 Bfad
zamykania hamulca mechanicznego | A7A2 Btad otwierania
hamulca mechanicznego, jesli stan powiadomienia nie odpo-
wiada stanowi zatozonemu przez uktad logiczny sterowania
hamulcem.

Przemiennik czestotliwos$ci wyzwala ostrzezenie A7A5 Otwar-
cie hamulca mechanicznego niedozwolone, jesli nie mozna
speti¢ warunkéw otwarcia hamulca (na przyktad wymagany
moment startowy silnika nie zostat osiggniety).

Otwarty btad

Po zamknieciu hamulca przemiennik czestotliwos$ci generuje
ostrzezenie A7A1 Bigd zamykania hamulca mechanicznego,
jesli stan powiadomienia nie odpowiada stanowi zatozonemu
przez uktad logiczny sterowania hamulcem.

Po otwarciu hamulca przemiennik czgstotliwosci jest wyta-
czany awaryjnie z powodu btedu 771A3 Btgd otwierania
hamulca mechanicznego, jesli stan powiadomienia nie odpo-
wiada stanowi zatozonemu przez uktad logiczny sterowania
hamulcem.

Przemiennik czestotliwo$ci wyzwala btad 71A5 Otwarcie
hamulca mechanicznego niedozwolone, jesli nie mozna spet-
ni¢ warunkoéw otwarcia hamulca (na przyktad wymagany
moment startowy silnika nie zostat osiggniety).
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44.18  Opdznienie btedu

hamulca

Definiuje op6znienie btedu zamkniecia, tzn. czas pomiedzy
zamknieciem hamulca i wyzwoleniem btedu zamkniecia
hamulca.

0,00s

0,00...60,00 s

Opédznienie btedu zamykania hamulca.

100=1s

45 Wydajnosc¢
energetyczna

Ustawienia dla kalkulatoréw oszczednosci energii.
Patrz tez sekcja Kalkulatory oszczedno$ci energii (na
stronie 94).

45.01  Zaoszczedzone

GWh

Wyswietla zaoszczedzong energie w GWh w poréwnaniu

z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci. Parametr jest
zwigkszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres
parametru 45.02 Zaoszczedzone MWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0...65535 GWh

Oszczednos¢ energii w GWh.

1=1GWh

45.02  Zaoszczedzone

MWh

Wyswietla zaoszczgdzong energie w MWh w poréwnaniu z
bezposrednim potgczeniem silnika do sieci. Parametr jest
zwigkszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres
parametru 45.03 Zaoszczedzone kWh.

Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.01 Zaoszczedzone GWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energi).

0...999 MWh

Oszczednos$é energii w MWh.

1=1MWh

45.03  Zaoszczedzone

kWh

Wyswietla zaoszczedzong energie w kWh w poréwnaniu z
bezposrednim potgczeniem silnika do sieci.

Jesli wigczony jest wewnetrzny czoper hamowania przemien-
nika czestotliwosci, zaktada sie, ze cata energia przekazy-
wana z silnika do przemiennika podczas hamowania
przeksztatcana jest na ciepto, ale obliczenia wcigz rejestruja
oszczednosci wynikajgce ze sterowania predkoscia. Jesli
czoper jest wytgczony, ponownie wygenerowana energia z
silnika jest réwniez tutaj rejestrowana.

Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.02 Zaoszczedzone MWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0,0...999,9 kWh

Oszczednos$é energii w kWh.

10 =1 kWh

45.05  Zaoszcz.

pienigdze x 1000

Wyswietla oszczednosci pieniezne w tysigcach w poréwnaniu
z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci. Parametr jest
zwigkszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres
parametru 45.06 Zaoszczedzone pienigdze.

Waluta jest okreslona przez parametr 45.17 Waluta taryfy.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0...
4294967295 tysiecy

Oszczednos$ci pieniezne w tysigcach jednostek.
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45.06  Zaoszczedzone Wyswietla oszczednosci pieniezne w poréwnaniu z bezpo- -
pienigdze $rednim potaczeniem silnika do sieci. Ta warto$¢ jest obli-
czana przez pomnozenie oszczedzonej energii w kWh przez
biezaca aktywna taryfe energetyczng (45.14 Wybor taryfy).
Gdy osiaggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.05 Zaoszcz. pienigdze x 1000.
Waluta jest okreslona przez parametr 45.17 Waluta taryfy.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).
0,00... Oszczednosci pienigzne. 1=
999,99 jednostek 1 jednostka
45.08 Redukcja CO2w | Wys$wietla ograniczenia emisji CO, w kilotonach metrycznych | -
kilotonach w poréwnaniu z bezpos$rednim potgczeniem silnika do sieci.
Wartos¢ jest zwiekszana, gdy osiagniety zostanie maksy-
malny zakres parametru 45.09 Redukcja CO2 w tonach.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).
0...65535 kiloton Ograniczenie emisji CO, w kilotonach metrycznych. 1 =1 kilotona
metrycznych metryczna
45.09 Redukcja CO2w | Wy$wietla ograniczenia emisji CO, w tonach metrycznychw | -
tonach poréwnaniu z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci.
Warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie oszczedzonej ener-
gii w MWh przez warto$¢ parametru 45.18 Wspétczynnik kon-
wersji CO2 (domys$Inie 0,5 tony metrycznej / MWh).
Gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.08 Redukcja CO2 w kilotonach.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Resetuj obliczenia energii).
0,0...999,9 ton Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych. 1=1tona
metrycznych
45.11  Optymalizator Wiaczal/wytacza funkcje optymalizacji energii. Funkcja opty- | Wyfacz
energii malizuje strumien silnika, aby catkowite zuzycie energii i
poziom hatasu silnika byly ograniczone, gdy przemiennik cze-
stotliwosci dziata ponizej obcigzenia znamionowego. Catko-
wita sprawno$¢ (silnika i przemiennika czestotliwos$ci) moze
zosta¢ poprawiona o 1...20% w zalezno$ci od momentu
obcigzenia i predkosci.
Uwaga: W przypadku silnika z magnesami trwatymi lub syn-
chronicznego silnika reluktancyjnego optymalizacja energii
jest zawsze wigczona, bez wzgledu na ten parametr.
Wytgcz Optymalizacja energii wytaczona. 0
Wigcz Optymalizacja energii wiaczona. 1
45.12  Taryfa Definiuje taryfe energetyczng 1 (cene energii na kWh). Zalez- | 1,000 jed-
energetyczna 1 nie od ustawienia parametru 45.14 Wybor taryfy ta warto$é nostka

lub wartos¢ 45.13 Taryfa energetyczna 2 jest uzywana jako
warto$¢ zadana, gdy obliczane sg oszczednosci pienigzne.
Waluta jest okreslona przez parametr 45.17 Waluta taryfy.
Uwaga: Taryfy sg przeznaczone tylko do odczytu w momen-
cie wyboru i nie majg zastosowania wstecz.

0,000...
4294967,295 jed-
nostki

Taryfa energetyczna 1.
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45.13  Taryfa Definiuje taryfe energetyczng 2 (cene energii na kWh). 2,000 jed-
energetyczna 2 Patrz parametr 45.12 Taryfa energetyczna 1. nostki
0,000... Taryfa energetyczna 2. -
4294967,295 jed-
nostki
45.14  Wybor taryfy Wybiera (lub definiuje zrédto, ktore wybiera), ktéra zdefinio- Taryfa
wana taryfa energetyczna jest uzywana. energetyczna
0 = 45.12 Taryfa energetyczna 1
1= 45.13 Taryfa energetyczna 2
Taryfa 0. 0
energetyczna 1
Taryfa 1. 1
energetyczna 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (711.02 Stan DIO po op6znie- | 10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.02 Stan DIO po opdznie- 1"
niach, bit 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
45.17  Waluta taryfy Okresla walute uzywang do obliczen oszczednosci. EUR
Waluta lokalna Waluta lokalna. Nazwe waluty mozna edytowa¢, wybierajac 100
na panelu sterowania pozycje Menu — Ustawienia — Edycja
tekstow.
EUR Euro. 101
uUsD Dolar amerykanski. 102
45.18  Wspdtczynnik Definiuje wspdtczynnik przeksztatcania oszczedzonej energii | 0,500 t/MWh
konwersji CO2 na emisje CO, (kg/kWh lub /MWh).
0,000... Wspotczynnik przeksztatcania oszczgdzonej energii na emi- | 1 =1 t/MWh
65,535 ttMWh sje CO,.
45.19  Moc poréwnawcza | Aktualna moc, ktérg pobiera silnik, gdy jest podtgczony bez- | 0,0 kW
posrednio do sieci podczas obstugi aplikacji. Warto$¢ jest
uzywana jako warto$¢ zadana, gdy obliczane sg oszczedno-
$ci energii.
Uwaga: Doktadno$¢ obliczen oszczednos$ci energii zalezy
bezposrednio od doktadnosci tej wartosci. Jesli nie zostanie
tu wprowadzona zadna warto$¢, w obliczeniach uzywana jest
moc znamionowa silnika, ale moze to zwigkszy¢ rejestrowang
oszczednos$¢ energii, poniewaz wiele silnikow nie pobiera
mocy znamionowe;.
0,0...100000,0 kW | Moc silnika. Patrz parametr
46.04
45.21  Resetuj obliczenia | Resetuje parametry licznika oszczedno$ci 45.01...45.09 Gotowe
energii
Gotowe Nie wystapito zadanie resetu (normalna praca) lub zakon- 0
czono resetowanie.
Reset Resetuje parametry licznika oszczgdnosci. Zostaje automa- | 1

tycznie przywrécona warto$¢ Gotowe.
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46 Ust. monitorowa-
nia/skalowania

Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu,
ogolne ustawienia skalowania.

46.01  Skalowanie
predkosci

Definiuje warto$¢ maksymalnej predkosci uzywang do zdefi-
niowania wspotczynnika rampy przyspieszania oraz poczat-
kowa warto$¢ predkosci uzywang do zdefiniowania rampy
zwalniania (patrz grupa parametréw 23 Rampa wart. zad.
predko$ci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg wiec zwig-
zane z tg wartoscig (a nie z parametrem 30.12 Maks. pred-
ko$¢).

Okresla réwniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigza-
nych z predkoscia. Warto$¢ tego parametru odpowiada warto-
$ci 20 000 w komunikacji przez magistrale komunikacyjna,
komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym a podrzed-
nym itp.

1500,00
obr./min;
1800,00 obr.min
(95.20 b0)

0,10...
30000,00 obr./min

Predkos$¢ graniczna/poczatkowa przyspieszania/zwalniania.

1 =1 obr./min

46.02  Skalowanie
czestotliwosci

Definiuje warto$¢ maksymalnej czestotliwosci uzywang do
zdefiniowania wspdtczynnika rampy przyspieszania oraz
poczatkowa warto$c¢ czestotliwosci uzywang do zdefiniowania
rampy zwalniania (patrz grupa parametréw 28 tancuch w.
zad. czestotliwosci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg
wiec zwigzane z tg wartoscia (a nie z parametrem 30.74
Maks. czestotliwosc).

Okresla réwniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigza-
nych z czestotliwos$cig. Warto$¢ tego parametru odpowiada
wartosci 20 000 w komunikacji przez magistrale komunika-
cyjna, komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym a
podrzednym itp.

50,00 Hz;
60,00 Hz
(95.20 b0)

0,10...1000,00 Hz

Czestotliwos$¢ graniczna/poczgtkowa przyspieszania/zwalnia-
nia.

10=1Hz

46.03  Skalowanie
momentu

Okresla 16-bitowe skalowanie parametréw momentu. War-
tos¢ tego parametru (jako procentowa czg$¢ znamionowego
momentu silnika) odpowiada wartosci 10 000 w komunikacji
przez magistrale komunikacyjng, komunikacji miedzy prze-
miennikiem nadrzednym a podrzednym itp.

Patrz tez parametr 46.42 Miejsca dziesietne momentu.

100,0%

0,1...1000,0%

Moment odpowiadajgcy warto$ci 10 000 w magistrali komuni-
kacyjnej.

10=1%

46.04  Skalowanie mocy

Okresla warto$¢ mocy wyjsciowej odpowiadajacej wartosci
10 000 w komunikacji przez magistrale komunikacyjna,
komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym a podrzed-
nym itp. Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16
Wybér jednostki.

1000,00 kW
lub KM

0,10... Moc odpowiadajgca wartosci 10 000 w magistrali komunika- | 1=
30000,00 kW lub cyjnej. 1 jednostka
0,10...
40214,48 KM
46.05  Skalowanie pradu | Definiuje 16-bitowe skalowanie parametréw pradu. Warto$é 10000 A
tego parametru odpowiada wartosci 10 000 w komunikacji
przez magistrale komunikacyjng, komunikacji miedzy prze-
miennikami nadrzednym i podrzednym itp.
0...30000 A Prad odpowiadajgcy wartosci 10 000 w magistrali komunika- | 1=1A

cyjnej.
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46.06  Skal. zerowej w. Definiuje predko$¢ odpowiadajaca wartosci zadanej zero ode- | 0,00 obr./min
zad. predk. branej z magistrali komunikacyjnej (interfejsu wbudowane;j
magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBA A albo FBA B).
Na przyktad w przypadku ustawienia 500 zakres wartosci
zadanej magistrali komunikacyjnej 0...20000 odpowiada
predkosci 500...[46.01] obr./min.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku
profiléw komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwosci firmy
ABB.
0,00... Predko$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci zadanej magi- | 1 = 1 obr./min
30000,00 obr./min | strali komunikacyjnej.
46.07  Skal. zerowej w. Definiuje czestotliwo$é odpowiadajacg wartosci zadanej zero | 0,00 Hz
zad. czest. odebranej z magistrali komunikacyjnej (interfejsu wbudowa-
nej magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBA A lub FBA
B). Na przyktad w przypadku ustawienia 30 zakres warto$ci
zadanej magistrali komunikacyjnej 0...20000 odpowiada
predkosci 30...[46.02] Hz.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku
profiléw komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwosci firmy
ABB.
0,00...1000,00 Hz | Czestotliwo$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci zadanej 10=1Hz
magistrali komunikacyjne;j.
46.11  Czas filtru: Definiuje czas filtru dla sygnatéw 01.01 Uzyta predkosc sil- 500 ms
predkosc¢ silnika nika, 01.02 Szacowana predko$¢ silnika, 01.04 Filtrowana
predk. enkodera 11 01.05 Filtrowana predk. enkodera 2.
0...20000 ms Czas filtru sygnatu predkosci silnika. 1=1ms
46.12  Czas filtru: czest. | Definiuje czas filtru dla sygnatu 01.06 Czestotliwo$¢ wyj- 500 ms
wyj. Sciowa.
0...20000 ms Czas filtru sygnatu czestotliwos$ci wyjsciowej. 1=1ms
46.13  Czas filtru: Definiuje czas filtru dla sygnatu 071.70 Moment silnika. 100 ms
moment silnika
0...20000 ms Czas filtru sygnatu momentu silnika. 1=1ms
46.14  Czas filtru: moc Definiuje czas filtru dla sygnatu 01.74 Moc wyjsciowa. 100 ms
wyj.
0...20000 ms Czas filtru sygnatu mocy wyjséciowe;. 1=1ms
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46.21

Przy histerezie
predkosci

Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania predko-
$cig przemiennika czestotliwosci.

Jesli bezwzglgdna réznica pomigdzy warto$cig zadang (22.87
Akt. wart. zad. predko$ci 7) i aktualng predkoscia (90.01
Predk. silnika do sterowania) jest mniejsza niz 46.21 Przy
histerezie predkosci, uwaza sig, ze przemiennik czestotliwo-
$ci znajduje sie ,w punkcie pracy”. Wskazuje na to bit 8 para-
metru 06.11 Gféwne stowo stanu.

90.01 (obr./min)

Przemiennik cze- 22.87 + 46.21 (obr./min)
stotliwosci w punk-
cie pracy
(06.11bit8 =1)

22.87 (obr./min)
22.87 - 46.21 (obr./min)

0 obr./min

100,00 obr./min

0,00...
30000,00 obr./min

Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu predko-
Scia.

Patrz parametr
46.01

46.22

Przy histerezie
czestotliwosci

Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania czestotli-
woscig przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna réz-
nica pomiedzy wartoscig zadang (28.96 Wejscie rampy w.
zad. czest.) i aktualng czestotliwoscig (071.06 Czestotliwosc
wyjéciowa) jest mniejsza niz warto$¢ 46.22 Przy histerezie
czestotliwo$ci, uwaza sig, ze przemiennik czestotliwosci znaj-
duje sie ,w punkcie pracy”. Wskazuje na to bit 8 parametru
06.11 Gtéwne stowo stanu.

01.06 (Hz)
A

Przemiennik cze- , —— 28.96 + 46.22 (Hz)
stotliwosci w punk-
ciepracy § T~ 2896 (Hz)

(06.776it8=1)  _| g 96- 46.22 (Hz)

—— OHz

10,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu czestotli-
woscig.

Patrz parametr
46.02
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46.23  Przy histerezie Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania momen- | 10,0%
momentu tem przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna réznica
pomigdzy warto$cig zadang (26.73 Akt. w. zad. momentu 4) i
aktualnym momentem (07.70 Moment silnika) jest mniejsza
niz wartos$¢ 46.23 Przy histerezie momentu, uwaza sig, ze
przemiennik czestotliwosci znajduje sie ,w punkcie pracy”.
Wskazuje na to bit 8 parametru 06.711 Gtéwne sfowo stanu.
01.10 (%)
Przemiennik cze- —— 26.73+46.23(%)
stotliwosci w punk- 1 26.73 (%)
cie pracy
(06.11bit8=1) \ _L_ 26.73- 46.23 (%)
—— 0%
0,0...300,0% Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu momen- | Patrzparametr
tem. 46.03
46.31  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” | 1500,00 obr./min
predkosci w sterowaniu predkoscig. Kiedy aktualna predko$¢ przekra-
cza limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Sfowo stanu
2.
0,00... Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa- | Patrzparametr
30000,00 obr./min | nia predkoscia. 46.01
46.32  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” | 50,00 Hz
czestotliwosci w sterowaniu czestotliwoscig. Kiedy aktualna czestotliwos$¢
przekracza limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Stowo
stanu 2.
0,00...1000,00 Hz | Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa- | Patrzparametr
nia czestotliwoscia. 46.02
46.33  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” | 300,0%
momentu w sterowaniu momentem. Kiedy aktualny moment przekracza
limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2.
0,0...1600,0% Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa- | Patrzparametr
nia momentem. 46.03
46.42  Migjsca dziesietne | Okre$la liczbe miejsc dziesietnych parametréw zwigzanych z | 1
momentu momentem.
0..2 Liczba miejsc dziesietnych parametréw momentu. 1=1




364 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane
i z ktérych mozna odczyta¢ dane, uzywajac ustawien zrédto-
wych i docelowych innych parametréw.
Nalezy pamietac, ze istniejg r6zne parametry magazynu dla
réznych typéw danych. Parametry magazynu danych typu
liczba catkowita nie mogg by¢ uzywane jako zrédto innych
parametrow.
Patrz tez sekcja Parametry magazynowania danych (na stro-
nie 98).
47.01  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 1. 0,000
real32 Parametry 47.01...47.08 to 32-bitowe liczby rzeczywiste, kt6-
rych mozna uzy¢ jako wartosci zrédtowych innych parame-
tréw.
Parametry magazynu danych 47.017...47.08 moga zosta¢
uzyte jako element docelowy odebranych danych 16-bito-
wych (grupa parametréw 62 Odbiér danych D2D i DDCS) lub
zrodto przestanych danych 16-bitowych (grupa parametrow
61 Transm. danych D2D i DDCS). Skalowanie i zakres sg
okreslane przez parametry 47.31...47.38.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.31 47.31
47.02  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 2. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.32 47.32
47.03  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 3. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.33 47.33
47.04  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 4. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.34 47.34
47.05 Magazyn danych 5 | Parametr magazynu danych 5. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.35 47.35
47.06  Magazyn danych 6 | Parametr magazynu danych 6. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.36 47.36
47.07  Magazyn danych 7 | Parametr magazynu danych 7. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.37 47.37
47.08  Magazyn danych 8 | Parametr magazynu danych 8. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01 Magazyn danych 1 real32.
Patrz parametr 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). Patrz parametr
47.38 47.38
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47.11  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 9. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.12  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 10. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.13  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 11. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.14  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 12. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.15  Magazyn danych 5 | Parametr magazynu danych 13. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.16  Magazyn danych 6 | Parametr magazynu danych 14. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.17  Magazyn danych 7 | Parametr magazynu danych 15. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.18  Magazyn danych 8 | Parametr magazynu danych 16. 0
int32
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.21  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 17. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.22  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 18. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.23  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 19. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.24  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 20. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.25  Magazyn danych 5 | Parametr magazynu danych 21. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.26  Magazyn danych 6 | Parametr magazynu danych 22. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
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47.27  Magazyn danych 7 | Parametr magazynu danych 23. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.28 Magazyn danych 8 | Parametr magazynu danych 24. 0
int16
-32768...32767 16-bitowa liczba catkowita. 1=1
47.31  Typ magazynu Definiuje skalowanie parametru 47.01 Magazyn danych 1 Brak
danych 1 real32 real32 do formatu 16-bitowej liczby catkowitej i z tego for- skalowania
matu. To skalowanie jest uzywane, gdy parametr magazynu
danych jest elementem docelowym odebranych danych 16-
bitowych (zdefiniowanych w grupie parametrow 62 Odbiér
danych D2D i DDCS) lub jest zrédtem przestanych danych
16-bitowych (zdefiniowanych w grupie parametréw 61
Transm. danych D2D i DDCS).
Ustawienie definiuje tez widoczny zakres parametru maga-
zynu danych.
Brak skalowania Tylko magazyn danych. 0
Zakres: -2147483,264...2147473,264.
Transparentne Skalowanie: 1 = 1. Zakres: -32768...32767. 1
Ogodlne Skalowanie: 1 = 100. Zakres: -327,68...327,67. 2
Moment Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie |3
momentu. Zakres: -1600,0...1600,0.
Warto$¢ zadana Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.01 Skalowanie |4
predko$ci. Zakres: -30000,00...30000,00.
Czestotliwos¢ Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie |5
czestotliwo$ci. Zakres: -500,00...500,00.
47.32  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.02 Magazyn Brak
danych 2 real32 danych 2 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.33  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.03 Magazyn Brak
danych 3 real32 danych 3 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.34  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.04 Magazyn Brak
danych 4 real32 danych 4 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.35  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.05 Magazyn Brak
danych 5 real32 danych 5 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.36  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.06 Magazyn Brak
danych 6 real32 danych 6 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.37  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.07 Magazyn Brak
danych 7 real32 danych 7 real32. skalowania
Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
47.38  Typ magazynu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametru 47.08 Magazyn Brak
danych 8 real32 danych 8 real32. skalowania

Patrz parametr 47.31 Typ magazynu danych 1 real32.
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49 Port komunikacyjny | Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania prze-
panelu miennika czestotliwosci.
49.01  Numer ID wezta Okresla identyfikator wezta przemiennika czestotliwosci. 1
Wszystkie urzadzenia podtaczone do sieci muszg mie¢ uni-
kalny identyfikator wezta.
Uwaga: W przypadku przemiennikéw czestotliwosci pracuja-
cych w sieci zaleca sie zarezerwowac identyfikator o wartosci
1 dla zapasowych/zastepczych przemiennikéw czestotliwosci.
1...32 Identyfikator wezta. 1=1
49.03  Szybkos¢ Definiuje szybkos$¢ transmisji potgczenia. 230,4 kb/s
transmisji
38,4 kb/s 38,4 kbit/s. 1
57,6 kb/s 57,6 kbit/s. 2
86,4 kb/s 86,4 kbit/s. 3
115,2 kb/s 115,2 kbit/s. 4
230,4 kb/s 230,4 kbit/s. 5
49.04  Czas utraty Okresla limit czasu dla komunikacji panelu starowania (lub 10,0 s
komunikacji programu komputerowego). Jesli przerwa w komunikacji trwa
dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje dziatanie okre-
$lone parametrem 49.05 Reakcja na utrate komunik..
0,3...3000,0 s Limit czasu utraty komunikacji panelu sterowania/programu 10=1s
komputerowego.
49.05  Reakcja na utrate | Okres$la sposéb, w jaki przemiennik czestotliwos$ci reaguje na | Bfgd
komunik. przerwe w komunikacji z panelem sterowania (lub programem
komputerowym).
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos$¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
49.06 Ods$wiez ustawienia.
Patrz réwniez parametry 49.07 Wymuszenie nadzoru komuni-
kacji panelu i 49.08 Pomocnicze dziatanie po utracie komuni-
kacji.
Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 1
powodu btedu 7081 Utrata panelu sterowania. Ma to miejsce
tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu
panelu sterowania (wybranego jako zrodto startu/stopu/warto-
$ci zadanej w obecnie aktywnym miejscu sterowania) lub gdy
nadzor jest wymuszony za pomoca parametru 49.07 Wymu-
szenie nadzoru komunikacji panelu.
Ostatnia predkos$¢ | Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7EE Utrata | 2

panelu sterowania i blokuje predko$é na poziomie, na ktérym
pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane ste-
rowanie przy uzyciu panelu sterowania lub gdy nadzor jest
wymuszony za pomoca parametru 49.07 Wymuszenie nad-
zoru komunikacji panelu.
Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
A piecznie kontynuowaé prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.
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Bezpieczna w. Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE Utrata | 3
zad. predk panelu sterowania i ustawia predko$¢ na warto$¢ okreslong

parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu panelu sterowania lub gdy nad-
z6r jest wymuszony za pomocg parametru 49.07
Wymuszenie nadzoru komunikacji panelu.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w

komunikacji.

Ostrzezenie Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE Utrata | 5
panelu sterowania. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu panelu sterowania lub gdy nad-
z6r jest wymuszony za pomocg parametru 49.07
Wymuszenie nadzoru komunikacji panelu.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.

49.06  Odswiez Dotyczy ustawien parametrow 49.07...49.05. Gotowe
ustawienia Uwaga: Ods$wiezanie moze spowodowac¢ przerwe w komuni-

kacji, wiec wymagane moze by¢ ponowne potgczenie prze-
miennika czestotliwosci.

Gotowe Wykonano od$wiezanie lub nie zazadano odswiezenia. 0

Odswiez Odswiezanie parametrow 49.017...49.05. Zostaje automatycz- | 1
nie przywrécona warto$¢ Gotowe.

49.07  Wymuszenie Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji panelu sterowa- | 0000b
nadzoru nia dla kazdego miejsca sterowania (patrz sekcja Sterowanie
komunikacji lokalne a sterowanie zewnetrzne na stronie 20).
panelu Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-

nikacji z panelem, gdy jest podtgczony do programu aplikacyj-
nego, a nie wybrany jako zrédto sterowania przez parametry
przemiennika czestotliwosci.

Bit Nazwa Wart.

0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest

sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.

2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest

sterowanie lokalne.

3...15 |Zarezerwowane

0000b...0111b Wybér monitorowania komunikacji panelu. 1=1

49.08  Pomocnicze Okresla sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bez dziafania
dziatanie po przerwe w komunikacji z panelem sterowania (lub programem
utracie komputerowym). To dziatanie jest wykonywane w nastepuja-
komunikacji cych przypadkach:

« panel jest sparametryzowanym alternatywnym Zrédtem
sterowania lub zrédtem wartosci zadanej, ale nie jest obec-
nie aktywnym zrédtem oraz

« nadzoér komunikacji w aktywnym miejscu sterowania nie
jest wymuszany za pomocg parametru 49.07 Wymuszenie
nadzoru komunikacji panelu.

Bez dziatania

Zadna czynnos¢ nie jest wykonywana.
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Ostrzezenie Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE Utrata | 5
panelu sterowania.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
A piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.
49.14  Jednostka Definiuje jednostke wartos$ci zadanej predkosci, gdy przeka- | obr./min
warto$ci zadanej zywana jest z panelu sterowania.
predkosci z panelu
obr./min obr./min 0
% Procent parametru 46.01 Skalowanie predkoSci. 1
49.15  Minimalna Definiuje minimalny limit dla warto$ci zadanej predkosci z -30000,00 obr./min
zewnetrzna panelu sterowania w sterowaniu zewnetrznym.
wartos$¢ ;adana W sterowaniu lokalnym obowigzujg limity w grupie parame-
predkosci z panelu | tréw 30 Limity. Patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie
zewnetrzne (str. 20).
-30000,00... Warto$¢ zadana minimalnej predkosci. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
49.16  Maksymalna Definiuje maksymalny limit dla warto$ci zadanej predkosci z | 30000,00 obr./min
zewnetrzna panelu sterowania w sterowaniu zewnetrznym.
wartos¢ zadana W sterowaniu lokalnym obowigzujg limity w grupie parame-
predkosci z panelu | tréw 30 Limity. Patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie
zewnetrzne (str. 20).
-30000,00... Warto$¢ zadana maksymalnej predkosci. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
49.17  Minimalna Definiuje minimalny limit dla warto$ci zadanej czgstotliwosci z | -500,00 Hz
zewnetrzna panelu sterowania w sterowaniu zewnetrznym.
warto$¢ zadana W sterowaniu lokalnym obowigzujg limity w grupie parame-
czestotliwosci z trow 30 Limity. Patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie
panelu zewnetrzne (str. 20).
-500,00... Warto$¢ zadana minimalnej czestotliwosci. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
49.18  Maksymalna Definiuje maksymalny limit dla warto$ci zadanej czgstotliwo- | 500,00 Hz
zewnetrzna $ci z panelu sterowania w sterowaniu zewnetrznym.
wartos¢ zadana W sterowaniu lokalnym obowigzujg limity w grupie parame-
czestotliwosci z tréw 30 Limity. Patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie
panelu zewnetrzne (str. 20).
-500,00... Maksymalna warto$¢ zadana czestotliwosci. Patrz parametr
500,00 Hz 46.02
49.24  Aktualne zrédto Wybiera warto$¢ aktualng do wyswietlania w prawym gérnym | Automatyczny
panelu rogu panelu sterowania. Ten parametr ma zastosowanie tylko
wtedy, gdy panel sterowania nie jest aktywnym zrédtem war-
tosci zadanej.
Automatyczny Wyswietlana jest aktywna warto$¢ zadana. 0
PID procesu: 40.03 Akt. wart. nastawy PID (patrz strona 335). 1

akt.wart.nastawy

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120).
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50 Adapter Konfiguracja komunikaciji za pomoca magistrali komunikacyj-
komunikacyjny (FBA) | nej.
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjng za posrednictwem adaptera komunikacyjnego
(str. 615).
50.01  Wigczenie FBAA | Wiacza/wytacza komunikacje pomigedzy przemiennikiem cze- | Wyfacz
stotliwosci i adapterem komunikacyjnym A oraz okresla ztg-
cze, w ktérym instalowany jest adapter.
Wytacz Komunikacja pomigdzy przemiennikiem czestotliwo$ci i adap- | 0
terem komunikacyjnym A wytgczona.
Gniazdo 1 opcji Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i adap- | 1
terem komunikacyjnym A wigczona. Adapter znajduje sie w
ztgczu 1.
Gniazdo 2 opcji Komunikacja pomigdzy przemiennikiem czestotliwo$ci i adap- | 2
terem komunikacyjnym A wigczona. Adapter znajduje sie w
ztaczu 2.
Gniazdo 3 opcji Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i adap- | 3
terem komunikacyjnym A wigczona. Adapter znajduje sie w
ztaczu 3.
50.02 FB Okresla sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bez dziafania

przerwe w komunikacji po magistrali komunikacyjnej. Op6z-
nienie dla tego dziatania mozna zdefiniowa¢ za pomocg para-
metru 50.03 FBA A: lim. czas. utr. kom..

Patrz tez parametr 50.26 FBA A: wymuszenie nadzoru komu-
nikacji.

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 7510 Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to
miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy
uzyciu interfejsu FBA A (FBA A wybrane jako zrédto
startu/stopu/warto$ci zadanej w obecnie aktywnym miejscu
sterowania) lub gdy nadzér jest wymuszony za pomocg para-
metru 50.26 FBA A: wymuszenie nadzoru komunikacji.

Ostatnia predkos¢

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7C1
Komunikacja przez adapt. kom. A i blokuje predko$é na
poziomie, na ktérym pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy
jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBA A lub
gdy nadzér jest wymuszony za pomocg parametru 50.26 FBA
A: wymuszenie nadzoru komunikacji.
Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Bezpieczna w.
zad. predk

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7C1
Komunikacja przez adapt. kom. A i ustawia predko$¢ na war-
to$¢ okreslong parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk.
(gdy uzywana jest warto$¢ zadana predkosci) lub 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest. (gdy uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBA A lub gdy nadzér
jest wymuszony za pomocg parametru 50.26 FBA A: wymu-
szenie nadzoru komunikacji.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w

komunikacji.
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Opis
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Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 7570 Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to
miejsce nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu interfejsu
FBA A nie jest oczekiwane.

4

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7C1
Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to miejsce tylko wtedy,
gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBAA
lub gdy nadzoér jest wymuszony za pomocg parametru 50.26
FBA A: wymuszenie nadzoru komunikacji.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

50.03

FBA A: lim. czas.

utr. kom.

Definiuje czas opdznienia, po ktérym podejmowane jest dzia-
fanie zdefiniowane parametrem 50.02 FB. Timer jest urucha-
miany, gdy tacze komunikacyjne nie zaktualizuje pomysinie
komunikatu.

Zwykle warto$¢ tego parametru nalezy ustawic tak, aby byta
co najmniej trzykrotnie wigksza od odstepu przesytania prze-
miennika nadrzednego.

Uwaga: Po wigczeniu zasilania wystepuje 60-sekundowe
opdznienie uruchomienia. Podczas op6znienia wytgczone
jest monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komuni-
kacja moze by¢ aktywna).

0,3s

0,3...6553,5 s

Czas opdznienia.

1=1s

50.04

FBA A: typ wart.
zad. 1

Okresla typ i skalowanie wartosci zadanej 1 odebranej z ada-
ptera komunikacyjnego A.

Uwaga: Profile okreslonych magistral komunikacyjnych mogg
uzywacé réznych wartosci skalowania. Wigcej informacji znaj-
duje sie w podreczniku adaptera komunikacyjnego.

Auto

Auto

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie, zgodnie z tym,
do ktdrego tancucha wartosci zadanych (patrz ustawienia
Moment, Predkosc, Czestotliwo$c) podtaczona jest przycho-
dzaca warto$¢ zadana. Jesli warto$¢ zadana nie jest podta-
czona do zadnego tancucha, nie jest stosowane zadne
skalowanie (jak w ustawieniu Transparentne).

Transparentne

Nie jest stosowane skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 =1
jednostka).

Ogodlne

Ogodlna wartos$¢ zadana przy skalowaniu 16-bitowym 100 = 1
(tzn. liczba catkowita i dwa miejsca dziesietne).

Moment

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie
momentu.

Predkosé

Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.01 Skalowanie
predko$ci.

Czegstotliwose

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie
czestotliwosci.

50.05

FBA A: typ wart.
zadanej 2

Okresla typ i skalowanie wartos$ci zadanej 2 odebranej z ada-
ptera komunikacyjnego A.
Patrz parametr 50.04 FBA A: typ wart. zad. 1.

Auto
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50.07 FBAA: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie aktualnej wartosci 1 przesy- | Auto

akt. 1 tane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg adaptera

komunikacyjnego A.

Uwaga: Profile okreslonych magistral komunikacyjnych moga
uzywac réznych wartosci skalowania. Wiecej informacji znaj-
duje sie w podreczniku adaptera komunikacyjnego.

Auto Typ/zrodio i skalowanie odpowiadajg typowi wartosci zadanej | 0
1 okreslonej parametrem 50.04 FBA A: typ wart. zad. 1.

Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrédet i wartosci
skalowania.

Transparentna Warto$¢ wybrana parametrem 50.70 FBA A: akt. zr. transp. 1 |1
jest przesytana jako wartos¢ aktualna 1. Nie jest stosowane
skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 = 1 jednostka).

Ogodlna Warto$¢ wybrana parametrem 50.10 FBA A: akt. zr. transp. 1 | 2
jest przesytana jako aktualna warto$¢ 1 ze skalowaniem 16-
bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba catkowita i dwa miej-
sca dziesietne).

Moment 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢ aktualna 1. | 3
Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie
momentu.

Predkos¢ 01.01 Uzyta predkosc silnika jest przesytany jako warto$¢ 4
aktualna 1. Skalowanie jest okres$lone przez parametr 46.01
Skalowanie predkosci.

Czestotliwosé 01.06 Czestotliwos¢ wyjéciowa jest przesytany jako wartos¢ | 5
aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02
Skalowanie czestotliwosci.

Pozycja Pozycja silnika jest przesytana jako warto$¢ aktualna 1. Patrz | 6
parametr 90.06 Skalowana pozycja silnika.

50.08 FBAA: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie aktualnej warto$ci 2 przesy- | Auto
akt. 2 tane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg adaptera
komunikacyjnego A.
Patrz parametr 50.07 FBA A: typ wart. akt. 1.
50.09  FBAA: Zrodto Wybiera zrédto stowa stanu magistrali komunikacyjnej, gdy Nie wybrano
transp.st.stanu adapter komunikacyjny jest ustawiony na profil komunikacji
transparentnej, na przykfad przy uzyciu jego parametrow
komunikacyjnych (grupa 57 FBA A: ustawienia).
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
50.10 FBAA: akt. zr. Gdy parametr 50.07 FBA A: typ wart. akt. 1 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 1 warto$¢ Transparentna lub Ogdlna, ten parametr okresla zro-
dito wartosci aktualnej 1 przesytane do sieci magistrali komu-
nikacyjnej za pomocg adaptera komunikacyjnego A.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
50.11  FBAA: akt. zr. Gdy parametr 50.08 FBA A: typ wart. akt. 2 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 2 warto$¢ Transparentna lub Ogdlna, ten parametr okresla zré-
dio wartosci aktualnej 2 przesytane do sieci magistrali komu-
nikacyjnej za pomoca adaptera komunikacyjnego A.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).




Parametry 373

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
50.12 FBAA: tryb Umozliwia wyswietlanie danych nieprzetworzonych otrzyma- | Wytgcz
debugowania nych z adaptera komunikacyjnego A i wysytanych do niego w
parametrach 50.73...50.18.
Ta funkcja powinna by¢ uzywana wytgcznie do debugowania.
Wylacz Wyswietlanie danych nieprzetworzonych z adaptera komuni- | 0
kacyjnego A wytgczone.
Szybkie Wyswietlanie danych nieprzetworzonych z adaptera komuni- | 1
kacyjnego A wtgczone.
50.13  FBAA: stowo Wyswietla nieprzetworzone stowo sterowania wystane z jed- | -
sterowania nostki nadrzednej (PLC) do adaptera komunikacyjnego A,
jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.12 FBA A: tryb
debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo sterowania przestane przez jednostke nadrzedng do -
FFFFFFFFh adaptera komunikacyjnego A.
50.14  FBA A: wartos¢ Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ zadang 1 wystang z -
zadana 1 przemiennika nadrzednego (PLC) do adaptera komunikacyj-
nego A, jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.72 FBA
A: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Warto$¢ zadana 1 przestana przez przemiennik nadrzedny do | -
2147483647 adaptera komunikacyjnego A.
50.15  FBA A: wartos$¢ Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ zadang 2 wystang z jed- | -
zadana 2 nostki nadrzednej (PLC) do adaptera komunikacyjnego A,
jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.12 FBA A: tryb
debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ zadana 2 przestana przez prze- -
2147483647 miennik nadrzedny do adaptera komunikacyjnego A.
50.16  FBA A: sfowo Wyswietla nieprzetworzone stowo stanu wystane z adaptera | -
stanu komunikacyjnego A do jednostki nadrzednej (PLC), jesli wig-
czono debuggowanie parametrem 50.72 FBA A: tryb debugo-
wania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo stanu przestane z adaptera komunikacyjnego A do -
FFFFFFFFh przemiennika nadrzednego.
50.17  FBA A: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ rzeczywistg 1 wystang z | -
wartosc 1 adaptera komunikacyjnego A do przemiennika nadrzednego
(PLC), jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.712 FBA
A: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 1 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny A do jednostki nadrzedne;j.
50.18  FBA A: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ rzeczywistg 2 wystang z | -
wartosc¢ 2 adaptera komunikacyjnego A do przemiennika nadrzednego
(PLC), jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.712 FBA
A: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 2 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny A do jednostki nadrzedne;j.
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50.21  FBAA: wybor Okresla poziomy czasu komunikacji. Normalne
poziomu czasu Zazwyczaj nizsze poziomy czasu ustug odczytu/zapisu ogra-
niczajg obcigzenie CPU. Ponizsza tabela przedstawia
poziomy czasu procedur odczytu/zapisu dla cyklicznych
danych maksymalnych i minimalnych z kazdym ustawieniem
parametrow.
Cykliczne Cykliczne
Wybrano maksymalne * minimalne **
Monitoring 10 ms 2ms
Normalne 2ms 10 ms
Szybkie 500 ps 2ms
Bardzo szybkie 250 ps 2ms
* Cykliczne dane maksymalne obejmujg stowo stanu magi-
strali komunikacyjnej, wartosci aktualne 1 2.
** Cykliczne dane minimalne obejmujg dane parametrow
mapowane na grupy parametrow 52 FBA A: dane wej. i 53
FBA A: dane wyj. oraz dane niecykliczne.
Stowo sterowania, warto$¢ zadana 1 i 2 sg obstugiwane jako
przerwania wygenerowane po odbiorze cyklicznych komuni-
katéw maksymalnych.
Normalne Normalna predkosc¢. 0
Szybkie Duza predkos¢. 1
Bardzo szybkie Bardzo duza predkosc¢. 2
Monitoring Niska predkos$¢. Optymalizacja pod katem komunikacji pro- 3
gramu komputerowego i monitoringu.
50.26 FBAA: Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji magistrali 0000b
wymuszenie komunikacyjnej dla kazdego miejsca sterowania (patrz sekcja
nadzoru Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne na stronie 20).
komunikacji Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-
nikacji z FBA A, gdy jest podtgczony do programu aplikacyj-
nego, a nie wybrany jako zrédto sterowania przez parametry
przemiennika czestotliwosci.
Bit Nazwa Wart.
0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikaciji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.
2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie lokalne.
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Wybér monitorowania komunikacji przez FBA A. 1=
50.31  Wigczenie FBA B | Wiagczal/wytgcza komunikacje pomigdzy przemiennikiem cze- | Wyigcz
stotliwosci i adapterem komunikacyjnym B oraz okresla ztg-
cze, w ktérym instalowany jest adapter.
Wytacz Komunikacja pomigdzy przemiennikiem czestotliwosci i adap- | 0

terem komunikacyjnym B wytgczona.

Zigcze modutu
opcjonalnego 1

Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i adap-
terem komunikacyjnym B wigczona. Adapter znajduje sie w
ztaczu 1.

-
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Ztacze modutu Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i adap- | 2
opcjonalnego 2 terem komunikacyjnym B wigczona. Adapter znajduje sie w
ztagczu 2.
Ztacze modutu Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i adap- | 3
opcjonalnego 3 terem komunikacyjnym B wigczona. Adapter znajduje sie w
ztagczu 3.
50.32  FBA A: funkcja utr. | Okre$la sposéb, w jaki przemiennik czgstotliwo$ci reaguje na | Bez dziafania

komunik.

przerwe w komunikacji po magistrali komunikacyjnej. Op6z-
nienie dla tego dziatania mozna zdefiniowa¢ za pomocg para-
metru 50.33 FBA A: lim.czas.utr.komunik..

Patrz tez parametr 50.56 FBA B: wymuszenie nadzoru komu-
nikacji.

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 7520 Komunikacja przez adapt. kom. B. Ma to
miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy
uzyciu interfejsu FBA B (FBA B wybrane jako zrédto
startu/stopu/wartosci zadanej w obecnie aktywnym miejscu
sterowania) lub gdy nadzér jest wymuszony za pomoca para-
metru 50.56 FBA B: wymuszenie nadzoru komunikacji.

Ostatnia predkosé

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7C2
Komunikacja przez adapt. kom. B i blokuje predko$¢ na
poziomie, na ktérym pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy
jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBA B lub
gdy nadzor jest wymuszony za pomocg parametru 50.56 FBA
B: wymuszenie nadzoru komunikacji.
Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.

Bezpieczna w.
zad. predk

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7C2
Komunikacja przez adapt. kom. B i ustawia predko$¢ na war-
tos$¢ okreslong parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk.
(gdy uzywana jest warto$¢ zadana predkosci) lub 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest. (gdy uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBA B lub gdy nadzér
jest wymuszony za pomocg parametru 50.56 FBA B: wymu-
szenie nadzoru komunikacji.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w

komunikacji.

Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylagczany awaryjnie z
powodu btedu 7520 Komunikacja przez adapt. kom. B. Ma to
miejsce nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu interfejsu
FBA B nie jest oczekiwane.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7C2
Komunikacja przez adapt. kom. B. Ma to miejsce tylko wtedy,
gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu interfejsu FBA B
lub gdy nadzér jest wymuszony za pomoca parametru 50.56
FBA B: wymuszenie nadzoru komunikacji.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sig, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy w
komunikacji.
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50.33 FBAA: Definiuje czas opdznienia, po ktérym podejmowane jest dzia- | 0,3 s
lim.czas.utr.komun | tanie zdefiniowane parametrem 50.32 FBA A: funkcja utr.
ik. komunik.. Timer jest uruchamiany, gdy tacze komunikacyjne
nie zaktualizuje pomysinie komunikatu.
Zwykle warto$¢ tego parametru nalezy ustawi¢ tak, aby byta
co najmniej trzykrotnie wigksza od odstepu przesytania prze-
miennika nadrzednego.
Uwaga: Po wigczeniu zasilania wystgpuje 60-sekundowe
opdznienie uruchomienia. Podczas op6znienia wytgczone
jest monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komuni-
kacja moze by¢ aktywna).
0,3...6553,5 s Czas opoznienia. 1=1s
50.34  FBA B: typ wart. Okresla typ i skalowanie warto$ci zadanej 1 odebranej z ada- | Auto
zadanej 1 ptera komunikacyjnego B.
Patrz parametr 50.04 FBA A: typ wart. zad. 1.
50.35 FBAB: typ wart. Okresla typ i skalowanie warto$ci zadanej 2 odebranej z ada- | Auto
zadanej 2 ptera komunikacyjnego B.
Patrz parametr 50.04 FBA A: typ wart. zad. 1.
50.37  FBA B: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie warto$ci aktualnej 1 przesy- | Auto
akt. 1 tane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg adaptera
komunikacyjnego B.
Patrz parametr 50.07 FBA A: typ wart. akt. 1.
50.38  FBA B: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 2 przesy- | Auto
akt. 2 fane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg adaptera
komunikacyjnego B.
Patrz parametr 50.08 FBA A: typ wart. akt. 2.
50.39 FBAB: zr. transp. | Wybiera zrédto stowa stanu magistrali komunikacyjnej, gdy Nie wybrano
st. stanu adapter komunikacyjny jest ustawiony na profil komunikacji
transparentnej, na przykfad przy uzyciu jego parametréow
komunikacyjnych (grupa 54 FBA B: ustawienia).
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
50.40 FBAB: akt. zr. Gdy parametr 50.37 FBA B: typ wart. akt. 1 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 1 warto$¢ Transparentna lub Ogélna, ten parametr okresla zro-
dito wartosci aktualnej 1 przesytane do sieci magistrali komu-
nikacyjnej za pomoca adaptera komunikacyjnego B.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
50.41 FBAB: akt. zr. Gdy parametr 50.38 FBA B: typ wart. akt. 2 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 2 warto$¢ Transparentna lub Ogélna, ten parametr okresla zro-
dito wartosci aktualnej 2 przesytane do sieci magistrali komu-
nikacyjnej za pomoca adaptera komunikacyjnego B.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
50.42 FBAB: tryb Umozliwia wy$wietlanie danych nieprzetworzonych otrzyma- | Wytgcz
debugowania nych z adaptera komunikacyjnego B i wysytanych do niego w
parametrach 50.43...50.48.
Ta funkcja powinna by¢ uzywana wytgcznie do debugowania.
Wytgcz Wyswietlanie danych nieprzetworzonych z adaptera komuni- | 0
kacyjnego B wytgczone.
Szybkie Wyswietlanie danych nieprzetworzonych z adaptera komuni- | 1

kacyjnego B witgczone.
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50.43  FBA B: stowo Wyswietla nieprzetworzone stowo sterowania wystane z prze- | -
sterowania miennika nadrzednego (PLC) do adaptera komunikacyjnego
B, jesli wigczono debugowanie przy uzyciu parametru 50.42
FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo sterowania przestane przez przemiennik nadrzgdny do | -
FFFFFFFFh adaptera komunikacyjnego B.
50.44  FBA B: warto$c Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ zadang 2 wystang -
zadana 1 z przemiennika nadrzednego (PLC) do adaptera komunika-
cyjnego B, jesli wigczono debugowanie przy uzyciu parame-
tru 50.42 FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Warto$¢ zadana 1 przestana przez przemiennik nadrzedny do | -
2147483647 adaptera komunikacyjnego B.
50.45 FBA B: wartosc Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ zadang 2 wystang z -
zadana 2 przemiennika nadrzednego (PLC) do adaptera komunikacyj-
nego B, jesli wigczono debugowanie przy uzyciu parametru
50.42 FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Warto$¢ zadana 2 przestana przez przemiennik nadrzedny do | -
2147483647 adaptera komunikacyjnego B.
50.46  FBA B: stowo Wyswietla nieprzetworzone stowo stanu wystane z adaptera | -
stanu komunikacyjnego B do przemiennika nadrzednego (PLC),
jesli wigczono debugowanie przy uzyciu parametru 50.42
FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo stanu przestane z adaptera komunikacyjnego B do -
FFFFFFFFh przemiennika nadrzednego.
50.47  FBA B: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ aktualng 2 wystang -
wartosc 1 z adaptera komunikacyjnego B do przemiennika nadrzed-
nego (PLC), jesli wiaczono debugowanie przy uzyciu parame-
tru 50.42 FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 1 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny B do przemiennika nadrzgdnego.
50.48  FBA B: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$¢ aktualng 2 wystang -
wartosc¢ 2 z adaptera komunikacyjnego B do przemiennika nadrzed-
nego (PLC), jesli wiaczono debugowanie przy uzyciu parame-
tru 50.42 FBA B: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 2 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny B do przemiennika nadrzgdnego.
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50.51  FBA B: wybor Okresla poziomy czasu komunikacji. Normalne
poziomu czasu Zazwyczaj nizsze poziomy czasu ustug odczytu/zapisu ogra-
niczajg obcigzenie CPU. Ponizsza tabela przedstawia
poziomy czasu procedur odczytu/zapisu dla cyklicznych
danych maksymalnych i minimalnych z kazdym ustawieniem
parametrow.
Cykliczne Cykliczne
Wybrano maksymalne * minimalne **
Monitoring 10 ms 2ms
Normalne 2ms 10 ms
Szybkie 500 ps 2ms
Bardzo szybkie 250 ps 2ms
* Cykliczne dane maksymalne obejmujg stowo stanu magi-
strali komunikacyjnej, wartos$ci aktualne 1 i 2.
** Cykliczne dane minimalne obejmujg dane parametrow
mapowane na grupy parametrow 55 FBA B: dane wej. i 56
FBA B: dane wyj. oraz dane niecykliczne.
Stowo sterowania, warto$¢ zadana 1 i 2 sg obstugiwane jako
przerwania wygenerowane po odbiorze cyklicznych komuni-
katow maksymalnych.
Normalne Normalna predkos¢. 0
Szybkie Duza predkosc¢. 1
Bardzo szybkie Bardzo duza predkos¢. 2
Monitoring Niska predkos¢. Optymalizacja pod katem komunikaciji pro- 3
gramu komputerowego i monitoringu.
50.56 FBAB: Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji magistrali 0000b
wymuszenie komunikacyjnej dla kazdego miejsca sterowania (patrz sekcja
nadzoru Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne na stronie 20).
komunikacji Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-
nikacji z FBA B, gdy jest podtgczony do programu aplikacyj-
nego, a nie wybrany jako zrédto sterowania przez parametry
przemiennika czestotliwosci.
Bit Nazwa Wart.
0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.
2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikac;ji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie lokalne.
3...15 |Zarezerwowane

0000b...0111b

Wybér monitorowania komunikacji przez FBA B. 1=1

51 FBA A: ustawienia

Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A.

51.01

FBAA: typ

Wyswietla typ podtgczonego modutu adaptera komunikacyj- | -
nego.

0 = nie znaleziono modutu, modut nie jest prawidtowo podia-
czony lub wytgczono go parametrem 50.01 Wigczenie FBA A;
1=FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA,

128 = FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
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51.02 FBAA: parametr 2 | Parametry 51.02...51.26 sg przeznaczone dla konkretnych -
modutéw adaptera. Wiecej informacji znajduje sie w doku-
mentacji modutu adaptera komunikacyjnego. Nalezy pamie-
tac, ze nie wszystkie te parametry sg zawsze uzywane.
0...65535 Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego. 1=1
51.26  FBA A: parametr Patrz parametr 51.02 FBA A: parametr 2. -
26
0...65535 Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego. 1=1
51.27 FBAA: odéw. Sprawdza poprawno$¢ zmienionych ustawien konfiguracji Gotowe
param. modutu adaptera komunikacyjnego. Po od$wiezeniu zostaje
automatycznie przywrdcona warto$¢ Gotowe.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Gotowe Wykonano odswiezenie. 0
Odswiez Odswiezanie. 1
51.28 FBAA: wer. tabeli | Wyswietla przeglad tabeli parametréw pliku mapowania -
param. modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego w pamigci
przemiennika czestotliwosci).
W formacie axyz, gdzie ax=numer gtéwnego przegladu tabeli;
yz = numer podrzednego przegladu tabeli.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Przeglad tabeli parametréw modutu adaptera. -
51.29  FBAA: kod typu Wyswietla kod typu przemiennika czestotliwosci w pliku -
przemien. mapowania modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego
w pamieci przemiennika czestotliwosci).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...65535 Kod typu przemiennika czestotliwosci zapisany w pliku mapo- [ 1 =1
wania.
51.30 FBAA: wersja Wyswietla przeglad pliku mapowania modutu adaptera komu- | -
pliku odwzor. nikacyjnego zapisanego w pamieci przemiennika czestotliwo-
$ci w formacie dziesietnym.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...65535 Wersja pliku mapowania. 1=1
51.31 D2FBAA: stan Wyswietla stan komunikacji modutu adaptera komunikacyj- -
komunikacji nego.
Nie Adapter nie jest skonfigurowany. 0
skonfigurowano
Inicjowanie Adapter jest inicjowany. 1
Limit czasu Przekroczono limit czasu w komunikacji pomigdzy adapterem | 2
i przemiennikiem czestotliwosci.
Btad konfiguracji Btad konfiguracji adaptera: nie znaleziono pliku mapowania 3
w systemie plikéw przemiennika czestotliwosci lub przesyta-
nie pliku mapowania zakonczyto si¢ niepowodzeniem wiecej
niz trzy razy.
Offline Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa sig 4
w trybie off-line.
Online Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa sie 5
w trybie on-line lub adapter komunikacyjny zostat skonfiguro-
wany tak, aby nie wykrywat przerw w komunikacji. Wiecej
informacji znajduje sig¢ w dokumentacji adaptera komunikacyj-
nego.
Reset Adapter wykonuje resetowanie sprzetu. 6
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51.32 FBAA: wersja Wyswietla wersje fatki i kompilacji oprogramowania sprzeto-
oprog. komun. wego modutu adaptera w formacie xxyy, gdzie xx = numer
wersji tatki, yy = numer wersji kompilacji.
Przyktad: C802 = 200.02 (wersja tatki 200, wersja kompilacji
2).
Wersije tatki i kompilacji oprogramowania sprzetowego -
modutu adaptera.
51.33 FBAA: wersja Wyswietla wersje gtéwng i pomocniczg oprogramowania
oprog.aplikacji sprzgtowego modutu adaptera w formacie xyy, gdzie x =
numer wersji gléwnej, yy = numer wersji pomocniczej.
Przyktad: 300 = 3.00 (wersja gtéwna 3, wersja pomocnicza 00).
Wersje gtéwne i pomocnicze oprogramowania sprzetowego | -
modutu adaptera.
52 FBA A: dane wej. Wybor danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komuni-
kacyjny A.
Uwaga: Wartosci 32-bitowe wymagajg dwaéch kolejnych para-
metréw. Gdy warto$¢ 32-bitowa zostaje wybrana w parame-
trze danych, nastgpny parametr jest rezerwowany
automatycznie.
52.01 FBAA:dane wej. | Parametry 52.01...52.12 wybierajg dane przesytane z prze- | Brak
1 miennika czestotliwosci do sterownika magistrali komunika-
cyjnej przez adapter komunikacyjny A.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Wartos$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo stanu Stowo stanu (16 bity) 4
16-bitowe
Warto$¢ aktualna | Wartos¢ aktualna 1 (16 bity) 5
1 16-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
2 16-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania (32 bity) 1
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo stanu Stowo stanu (32 bity) 14
32-bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (32 bity) 15
1 32-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (32 bity) 16
2 32-bitowa
Stowo stanu 2 Stowo stanu 2 (16 bitow) 24

16-bitowe
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Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
52.12 FBAA: dane wej. | Patrz parametr 52.01 FBA A: dane wej. 1. Brak
12
53 FBA A: dane wyj. Wybor danych przesytanych ze sterownika magistrali komuni-
kacyjnej do przemiennika czestotliwosci przez adapter komu-
nikacyjny A.
Uwaga: Wartosci 32-bitowe wymagaja dwoch kolejnych para-
metréow. Gdy warto$é 32-bitowa zostaje wybrana w parame-
trze danych, nastepny parametr jest rezerwowany
automatycznie.
53.01 FBAA: dane wyj. 1| Parametry 53.01...53.12 wybierajg dane przesytane ze ste- Brak
rownika magistrali komunikacyjnej do przemiennika czestotli-
wosci przez adapter komunikacyjny A.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania (32 bity) 1
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania 2 (16 bitow) 21
2 16-bitowe
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
53.12  FBA: dane wyj. 12 | Patrz parametr 53.01 FBA A: dane wyj. 1. Brak
54 FBA B: ustawienia | Konfiguracja adaptera komunikacyjnego B.
54.01 FBAB: typ Wyswietla typ podtagczonego modutu adaptera komunikacyj- | -
nego.
0 = nie znaleziono modutu, modut nie jest prawidtowo podta-
czony lub wytgczono go parametrem 50.31 Wigczenie FBA B;
1 =FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA,
128 = FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
54.02  FBA B: parametr 2 | Parametry 54.02...54.26 sa przeznaczone dla konkretnych -
modutéw adaptera. Wiecej informacji znajduje sie w doku-
mentacji modutu adaptera komunikacyjnego. Nalezy pamie-
tac, ze nie wszystkie te parametry sg zawsze uzywane.
0...65535 Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego. 1=1
54.26  FBA B: parametr Patrz parametr 54.02 FBA B: parametr 2. -
26
0...65535 Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego. 1=1
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54.27  FBA B: od$w. Sprawdza poprawno$é zmienionych ustawien konfiguracji Gotowe
param. modutu adaptera komunikacyjnego. Po od$wiezeniu zostaje
automatycznie przywrécona warto$¢ Gotowe.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Gotowe Wykonano ods$wiezenie. 0
Odswiez Odswiezanie. 1
54.28 FBA B: wer. tabeli | Wys$wietla przeglad tabeli parametréw pliku mapowania -
param. modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego w pamieci
przemiennika czestotliwosci).
W formacie axyz, gdzie ax=numer gtéwnego przegladu tabeli;
yz = numer podrzednego przegladu tabeli.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Przeglad tabeli parametréw modutu adaptera. -
54.29  FBA B: kod typu Wyswietla kod typu przemiennika czestotliwosci w pliku -
przemien. mapowania modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego
w pamieci przemiennika czestotliwosci).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...65535 Kod typu przemiennika czgstotliwosci zapisany w pliku mapo- | 1 =1
wania.
54.30 FBA B: wersja Wyswietla przeglad pliku mapowania modutu adaptera komu- | -
pliku odwzor. nikacyjnego zapisanego w pamigci przemiennika czestotliwo-
$ci w formacie dziesigtnym.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...65535 Wersja pliku mapowania. 1=1
54.31  D2FBA B: stan Wyswietla stan komunikacji modutu adaptera komunikacyj- -
komunikacji nego.
Nie Adapter nie jest skonfigurowany. 0
skonfigurowano
Inicjowanie Adapter jest inicjowany. 1
Limit czasu Przekroczono limit czasu w komunikacji pomiedzy adapterem | 2
i przemiennikiem czestotliwosci.
Btad konfiguraciji Btad konfiguracji adaptera: nie znaleziono pliku mapowania 3
w systemie plikéw przemiennika czestotliwosci lub przesyta-
nie pliku mapowania zakonczyto sie niepowodzeniem wiecej
niz trzy razy.
Offline Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa siew | 4
trybie off-line.
Online Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa sie 5
w trybie on-line lub adapter komunikacyjny zostat skonfiguro-
wany tak, aby nie wykrywat przerw w komunikacji. Wigcej
informacji znajduje sie w dokumentacji adaptera komunikacyj-
nego.
Reset Adapter wykonuje resetowanie sprzetu. 6
54.32  FBA B: wer. oprog | Wyswietla wersje fatki i kompilacji oprogramowania sprzeto-

komunik

wego modutu adaptera w formacie xxyy, gdzie xx = numer
wersji tatki, yy = numer wersji kompilacji.

Przyktad: C802 = 200.02 (wersja tatki 200, wersja kompilaciji
2).

Wersije tatki i kompilacji oprogramowania sprzetowego
modutu adaptera.
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54.33  FBA B: wer. sfowa | Wyswietla wersje gtéwng i pomocniczg oprogramowania
stanu apl. sprzetowego modutu adaptera w formacie xyy, gdzie x =
numer wersji gtdwnej, yy = numer wersji pomocnicze;j.
Przyktad: 300 = 3.00 (wersja gtéwna 3, wersja pomocnicza 00).
Wersje gtéwne i pomocnicze oprogramowania sprzetowego | -
modutu adaptera.
55 FBA B: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komuni-
kacyjny B.
55.01 FBA B: dane wej. Parametry 55.01...55.12 wybierajg dane przesytane z prze- Brak
1 miennika czgstotliwosci do sterownika magistrali komunika-
cyjnej przez adapter komunikacyjny B.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo stanu Stowo stanu (16 bity) 4
16-bitowe
Warto$¢ aktualna | Wartos¢ aktualna 1 (16 bity) 5
1 16-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
2 16-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania (32 bity) 1
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo stanu Stowo stanu (32 bity) 14
32-bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (32 bity) 15
1 32-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (32 bity) 16
2 32-bitowa
Stowo stanu 2 Stowo stanu 2 (16 bitow) 24
16-bitowe
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
55.12  FBA B: dane wej. Patrz parametr 565.01 FBA B: dane wej. 1. Brak
12
56 FBA B: dane wyj. Wybér danych przesytanych ze sterownika magistrali komuni-
kacyjnej do przemiennika czestotliwosci przez adapter komu-
nikacyjny B.
56.01 FBA B: dane wyj. 1 | Parametry 56.01...56.12 wybierajg dane przesytane ze ste- Brak

rownika magistrali komunikacyjnej do przemiennika czestotli-
wosci przez adapter komunikacyjny B.

Brak

Brak.
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Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania (32 bity) 1
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania 2 (16 bitow) 21
2 16-bitowe
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
56.12 FBA B: dane wyj. | Patrz parametr 56.01 FBA B: dane wyj. 1. Brak
12
58 Wbudowana Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
magistrala (EFB).
komunikacyjna Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunika-
cyjnego EFB (str. 597).
58.01  Wigczenie Wiaczal/wytacza interfejs wbudowanej magistrali komunika- Brak
protokotu cyjnej i wybiera uzywany protokét.
Uwaga: Kiedy wigczony jest interfejs wbudowanej magistrali
komunikacyjnej, funkcja tacza drive-to-drive jest automatycz-
nie wytgczana.
Brak Brak (komunikacja wytgczona). 0
Modbus RTU Interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej jest wigczony | 1
i uzywa protokotu Modbus RTU.
58.02  ID protokotu Wyswietla ID protokotu i wersje. -
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
ID protokotu i wersja. 1=1
58.03 Adres wezfa Definiuje adres wezta przemiennika czestotliwosci w taczu 1
magistrali komunikacyjnej.
Dopuszczalne sg wartosci 1...247. Dwa urzgdzenia o takim
samym adresie nie sg dopuszczalne jednoczesnie on-line.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawno$¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
0...255 Adres wezta (dopuszczalne sg warto$ci 1...247). 1=1
58.04  Szybkosc Definiuje szybko$¢ transmisji tacza magistrali komunikacyjnej. | 19,2 kb/s
transmisji Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
9,6 kb/s 9,6 kbit/s.
19,2 kb/s 19,2 kbit/s.
38,4 kb/s 38,4 kbit/s.
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
57,6 kb/s 57,6 kbit/s. 5
76,8 kb/s 76,8 kbit/s. 6
115,2 kb/s 115,2 kbit/s. 7
58.05 Parzystos¢ Okresla typ bitu parzystosci oraz liczbe bitow stopu. 8 PARZY-
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow- | STOSC 1
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos$¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
8 BRAK 1 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, jeden bit stopu. 0
8 BRAK 2 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, dwa bity stopu. 1
8 PARZYSTOSC 1 | Osiem bitéw danych, bit parzystosci, jeden bit stopu. 2
8 NIEPARZY- Osiem bitéw danych, bit nieparzystosci, jeden bit stopu. 3
STOSC 1
58.06  Sterowanie Sprawdza poprawno$¢ zmian w ustawieniach EFB lub akty- | Wigczone
komunikacjg wuje tryb wyciszony.
Wigczone Normalna praca. 0
Odséwiez Sprawdza poprawno$é zmienionych ustawien konfiguracji 1
ustawienia EFB. Zostaje automatycznie przywrécona warto$é Wigczone.
Tryb wyciszony Aktywuje tryb wyciszony (nie sg przekazywane komunikaty). |2
Tryb wyciszony mozna przerwaé, aktywujac wybér Odswiez
ustawienia tego parametru.
58.07  Diagnostyka Wyswietla stan komunikacji EFB. -
komunikacji Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Inicjalizacja nieudana |1 = Inicjalizacja EFB nieudana
1 Btad konf. adres. 1 = Adres wezta niedopuszczalny przez protokot
2 Tryb wyciszony 1 = Transmisja przemiennika czestotliwosci niedopuszczalna
0 = Transmisja przemiennika czestotliwosci dopuszczalna
3 Auto. szybko$¢ trans. |Zarezerwowane
4 Btad okablowania 1 = Wykryto btedy (mozliwo$é zamiany kabli A/B)
5 Btad parzystosci 1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.04 i 58.05
6 Btad szybkosci trans. |1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.05i 58.04
7 Brak akt. magistrali 1 = Odebrano 0 bajtéw podczas ostatnich 5 sekund
8 Brak pakietow 1 = Wykryto 0 pakietéw (adresowanych do dowolnego
urzadzenia) podczas ostatnich 5 sekund
9 Szum lub bfad adres. |1 = Wykryto btedy (zaktécenia lub inne urzagdzenie on-line z tym
samym adresem)
10 Utrata kom. 1 = Otrzymano 0 pakietéw zaadresowanych do przemiennika
czestotliwosci w ramach limitu czasu (58.16)
1 Utrata st. ster./w. zad. |1 = Brak stowa sterowania lub wartosci zadanych w ramach
limitu czasu (58.16)
12 Nieaktywne Zarezerwowane
13 Protokot 1 Zarezerwowane
14 Protokot 2 Zarezerwowane
15 Btad wewnetrzny Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stan komunikacji EFB. 1=1
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
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58.08  Odebrane pakiety | Wyswietla liczbe prawidtowych pakietow zaadresowanych do | -
przemiennika czestotliwosci. Podczas normalnej pracy ta
liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba odebranych pakietéw zaadresowanych do przemien- |1 =1
nika czestotliwosci.
58.09  Przestane pakiety | Wyswietla liczbe prawidtowych pakietow przestanych do prze- | -
miennika czestotliwosci. Podczas normalnej pracy ta liczba
stale rosnie.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba przestanych pakietow. 1=1
58.10  Wszystkie pakiety | Wys$wietla licznik prawidtowych pakietéw zaadresowanych do | -
dowolnego urzadzenia na magistrali. Podczas normalne;j
pracy ta liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba wszystkich odebranych pakietow. 1=1
58.11  Bfedy UART Wyswietla liczbe btedéw znakéw odebranych przez przemien- | -
nik czestotliwosci. Rosngcy licznik wskazuje na problem kon-
figuracyjny w magistrali.
Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba btedéw UART. 1=1
58.12  Bfedy CRC Wyswietla liczbe pakietéw z btedami CRC odebranych przez | -
przemiennik czestotliwos$ci. Rosnacy licznik wskazuje na
zaktécenia w magistrali.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba btedéw CRC. 1=
58.14  Reakcja na utrate | Okresla sposoéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bfgd
komunik. przerwe w komunikacji EFB.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawno$¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
Patrz réwniez parametry 58.15 Tryb utraty komunikacjii 58.16
Czas utraty komunikacji.
Brak Bez dziatania (monitorowanie wytgczone). 0
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 1

powodu btedu 6681 Utrata komunikacji EFB. Ma to miejsce
tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu EFB
(EFB wybrane jako zrédto startu/stopu/wartosci zadanej w
obecnie aktywnym miejscu sterowania) lub gdy nadzér jest
wymuszony za pomocg parametru 58.36 EFB: wymuszenie
nadzoru komunikacji.
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Ostatnia predkosé

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CE Utrata
komunikacji EFB i blokuje predko$¢ na poziomie, na ktérym
pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane ste-
rowanie przy uzyciu EFB lub gdy nadzér jest wymuszony za
pomocg parametru 58.36 EFB: wymuszenie nadzoru komu-
nikacji.
Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

2

Bezpieczna w.
zad. predk

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A7CE Utrata
komunikacji EFB i ustawia predkosé na wartos$¢ okre$long
parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu EFB lub gdy nadzér jest wymu-
szony za pomocg parametru 58.36 EFB: wymuszenie
nadzoru komunikacji.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sig, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy w

komunikacji.

Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 6681 Utrata komunikacji EFB. Ma to miejsce
nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu EFB nie jest oczeki-
wane.

Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CE Utrata
komunikacji EFB. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu EFB lub gdy nadzor jest wymu-
szony za pomocg parametru 58.36 EFB: wymuszenie
nadzoru komunikacji.

2 OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

58.15

Tryb utraty
komunikacji

piecznie kontynuowa¢ prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Definiuje, ktére typy komunikatéw resetujg licznik przekrocze-

nia limitu czasu w celu wykrycia utraty komunikacji EFB.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow-

nym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy poprawnos¢

nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru

58.06 Sterowanie komunikacjg.

Patrz réwniez parametry 58.14 Reakcja na utrate komunik. i

58.16 Czas utraty komunikacji.

St. ster. / Zad1
/Zad2

Dowolny
komunikat

Dowolny komunikat zaadresowany do przemiennika czestotli-
wosci resetuje limit czasu.

-

St. ster. / Zad1 /
Zad2

Zapis stowa sterowania lub warto$ci zadanej z magistrali
komunikacyjnej resetuje limit czasu.
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58.16

Czas utraty
komunikacji

Okresla limit czasu dla komunikacji EFB. Je$li przerwa w
komunikacji trwa dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje
dziatanie okreslone parametrem 58.714 Reakcja na utrate
komunik.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.

Uwaga: Po wigczeniu zasilania wystepuje 30-sekundowe
opdznienie uruchomienia. Podczas op6znienia wytgczone
jest monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komuni-
kacja moze by¢ aktywna).

Zobacz réwniez parametr 58.15 Tryb utraty komunikacji.

30s

0,0...6000,0 s

Limit czasu komunikacji EFB.

1=

58.17

Opodznienie
transmisji

Definiuje minimalne opéznienie odpowiedzi oprécz statego
opdznienia narzuconego protokotem.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.

0 ms

0...65535 ms

Minimalne opdznienie odpowiedzi.

58.18

Stowo sterowania
EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo sterowania przestane
przez sterownik Modbus do przemiennika czestotliwosci. Do
celéw debugowania.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Stowo sterowania przesytane przez sterownik Modbus do
przemiennika czestotliwosci.

58.19

Stowo stanu EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo stanu przestane przez
przemiennik czestotliwosci do sterownika Modbus. Do celéw
debugowania.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Stowo sterowania przesytane przez przemiennik czestotliwo-
$ci do sterownika Modbus.

58.25

Profil sterowania

Definiuje profil sterowania uzywany przez protokot.

ABB Drives

ABB Drives

Profil ABB Drives (z 16-bitowym stowem sterowania) z reje-
strami w klasycznym formacie w celu zapewnienia kompaty-
bilnosci wstecznej.

0

Transparentne

Profil transparentny (z 16-bitowym lub 32-bitowym stowem
sterowania) z rejestrami w klasycznym formacie.

58.26

EFB: typ warto$ci
zadanej 1

Okresla typ i skalowanie wartos$ci zadanej 1 odebranej przy
uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.09 Wartos¢ zadana 1 EFB.

Auto

Auto

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie, zgodnie z tym,
do ktérego tancucha wartosci zadanych (patrz ustawienia
Moment, Predko$¢, Czestotliwo$c¢) podtaczona jest przycho-
dzaca warto$¢ zadana. Jesli warto$¢ zadana nie jest podia-
czona do zadnego tancucha, nie jest stosowane zadne
skalowanie (jak w ustawieniu Transparentna).

Transparentne

Skalowanie nie jest stosowane.

Ogodlne

Ogodlna warto$¢ zadana przy skalowaniu 100 = 1 (tzn. liczba
catkowita i dwa miejsca dziesietne).

Moment

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie
momentu.
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Predkosé

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.01 Skalowanie
predkoSci.

4

Czestotliwosé

Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.02 Skalowanie
czestotliwosci.

58.27

EFB: typ wartosci
zadanej 2

Okresla typ i skalowanie wartos$ci zadanej 2 odebranej przy
uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.10 Wartosc zadana 2 EFB.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.26 EFB: typ war-
tosci zadanej 1.

Moment

58.28

EFB: typ wartosci
aktualnej 1

Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 1 przesy-
fane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomoca interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Auto

Auto

Typ/zrédio i skalowanie odpowiadajg typowi warto$ci zadanej
1 okreslonej parametrem 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 1.
Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrédet i wartosci
skalowania.

Transparentna

Warto$¢ wybrana parametrem 58.31 EFB: zrédfo transparent-
nej warto$ci aktualnej 1 jest przesytana jako warto$¢ aktualna
1. Nie jest stosowane skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1

=1 jednostka).

Ogdlna

Warto$¢ wybrana parametrem 58.31 EFB: zrddfo transparent-
nej warto$ci aktualnej 1 jest przesytana jako warto$¢ aktualna
1 ze skalowaniem 16-bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba
catkowita i dwa miejsca dziesietne).

Moment

Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢
aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.

Predkosé

Parametr 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika jest przesytany jako
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.

Czegstotliwose

Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci.

Pozycja

Pozycja silnika jest przesytana jako warto$¢ aktualna 1. Patrz
parametr 90.06 Skalowana pozycja silnika.

58.29

EFB: typ wartosci
aktualnej 2

Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 2 przesy-
fane do sieci magistrali komunikacyjnej za pomoca interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Moment

Auto

Typ/zrédio i skalowanie odpowiadajg typowi warto$ci zadanej
2 okreslonej parametrem 58.27 EFB: typ warto$ci zadanej 2.
Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrédet i wartosci
skalowania.

Transparentna

Warto$¢ wybrana parametrem 58.32 EFB: zrddfo transparent-
nej warto$ci aktualnej 2 jest przesytana jako warto$¢ aktualna
2. Nie jest stosowane skalowanie (skalowanie 16-bitowe to

1 =1 jednostka).

Ogdlna

Warto$¢ wybrana parametrem 58.32 EFB: zrddfo transparent-
nej warto$ci aktualnej 2 jest przesytana jako aktualna warto$¢
2 ze skalowaniem 16-bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba
catkowita i dwa miejsca dziesietne).

Moment

Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢
aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
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Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predkosc silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwo$é Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako | 5
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci.
Pozycja Pozycja silnika jest przesytana jako warto$¢ aktualna 2. Patrz | 6
parametr 90.06 Skalowana pozycja silnika.
58.30  EFB: zrédto Okresla zrodio stowa stanu magistrali komunikacyjnej, gdy Nie wybrano
transparentnego parametr 58.25 Profil sterowania ma ustawiong warto$¢
stowa stanu Transparentne.
Nie wybrano Brak. 0
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
58.31  EFB: zrédfo Okresla zrédto wartosci aktualnej 1, gdy parametr 58.28 EFB: | Nie wybrano
transparentnej typ warto$ci aktualnej 1 ma ustawiong warto$¢ Transparentna
warto$ci aktualnej | lub Ogdina.
1
Nie wybrano Brak. 0
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
58.32  EFB: zrédfo Okresla zrédto wartosci aktualnej 1, gdy parametr 58.29 EFB: | Nie wybrano
transparentnej typ warto$ci aktualnej 2 ma ustawiong warto$¢ Transparentna
warto$ci aktualnej | lub Ogdina.
2
Nie wybrano Brak. 0
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
58.33  Tryb adresowania | Definiuje mapowanie pomiedzy parametrami oraz przecho- Tryb O
wujgcymi je rejestrami w zakresie rejestrow Modbus
400101...465535.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
Tryb 0 Wartoéci 16-bitowe (grupy 1...99. indeksy 1...99): 0
Adres rejestru = 400000 + 100 x grupa parametréw + indeks
parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastgpujgcy sposéb: 400000 + 2200 + 80 =
402280.
Warto$ci 32-bitowe (grupy 1...99, indeksy 1...99):
Adres rejestru = 420000 + 200 x grupa parametrow +
2 x indeks parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby
mapowany w rejestrze w nastepujgcy sposéb: 420000 + 4400
+ 160 = 424560.
Tryb 1 Wartoéci 16-bitowe (grupy 1...255, indeksy 1...255): 1
Adres rejestru = 400000 + 256 x grupa parametréw + indeks
parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastgpujgcy sposéb: 400000 + 5632 + 80 =
405712.
Tryb 2 Warto$ci 32-bitowe (grupy 1...127, indeksy 1...255): 2

Adres rejestru = 400000 + 512 x grupa parametréw +

2 x indeks parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby
mapowany w rejestrze w nastgpujacy sposéb: 400000 +
11264 + 160 = 411424,
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58.34  Kolejnosc stow Wybiera kolejnos¢, w jakiej przekazywane sg 16-bitowe reje- | NIS-WYS
stry 32-bitowych parametréow.
Dla kazdego rejestru pierwszy bajt zawiera bajt gérny, a drugi
bajt zawiera bajt doiny.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po ponow-
nym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy poprawnos¢
nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg parametru
58.06 Sterowanie komunikacjg.
WYS-NIS Pierwszy rejestr zawiera stowo gérne, a drugi bajt zawiera 0
stowo dolne.
NIS-WYS Pierwszy rejestr zawiera stowo dolne, a drugi bajt zawiera 1
stowo gorne.

58.36  EFB: wymuszenie | Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji magistrali 0000b
nadzoru komunikacyjnej dla kazdego miejsca sterowania (patrz sekcja
komunikacji Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne na stronie 20).

Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-
nikacji z EFB, gdy jest podtgczony do programu aplikacyj-
nego, a nie wybrany jako zrodfo sterowania przez parametry
przemiennika czestotliwosci.
Bit Nazwa Wart.
0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikac;ji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.
2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie lokalne.
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Wybér monitorowania komunikacji EFB. 1=1
58.101 Dane I/O 1 Definiuje adres w przemienniku czgstotliwosci, do ktérego Stowo
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzedne na magistrali Modbus | sterowania
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400001. 16-bitowe
Urzadzenie nadrzgdne definiuje typ danych (wejscie lub wyj-
Scie). Warto$¢ przekazywana jest w ramce Modbus sktadajg-
cej sig¢ z dwoch stow 16-bitowych. Jesli wartosé jest 16-
bitowa, jest przekazywana w stowie LSW (najmniej znaczace
stowo). Jesli wartos¢ jest 32-bitowa, kolejny parametr jest
réwniez zarezerwowany dla niej i musi byé ustawiony na
Brak.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bitow) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bitow) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bitow) 3
16-bitowa
Stowo stanu 16- Stowo stanu (16 bitow) 4
bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (16 bitow) 5
1 16-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bitow) 6

2 16-bitowa
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Stowo sterowania | Stowo sterowania (32 bitow) 11
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bitow) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bitéw) 13
32-bitowa
Stowo stanu 32- Stowo stanu (32 bitow) 14
bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (32 bitéw) 15
1 32-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (32 bitéw) 16
2 32-bitowa
Stowo sterowania | Stowo sterowania 2 (16 bitow) 21
2 16-bitowe Gdy uzywane jest 32-bitowe stowo sterowania, to ustawienie
oznacza najbardziej istotne 16 bitow.
Stowo stanu 2 16- | Stowo stanu 2 (16 bitéw) 24
bitowe Gdy uzywane jest 32-bitowe stowo sterowania, to ustawienie
oznacza najbardziej istotne 16 bitow.
Stowo sterowania | Parametr 10.99 Stowo sterowania RO/DIO. 31
RO/DIO
Magazyn danych Parametr 13.91 Magazyn danych AO1. 32
AO1
Magazyn danych Parametr 13.92 Magazyn danych AO2. 33
AO2
Magazyn danych Parametr 40.91 Magazyn danych sprzezenia zwrotnego. 40
sprz. zwrotnego
Magazyn danych Parametr 40.92 Magazyn danych nastawy. 41
nastawy
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

58.102 Dane I/O 2 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Warto$c¢
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzedne na magistrali Modbus | zadana 1
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400002. 16-bitowa
Dostegpne opcje zawiera opis parametru 58.701 Dane I/O 1.

58.103 Dane I/O 3 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Wartosc¢
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzgdne na magistrali Modbus | zadana 2
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400003. 16-bitowa
Dostegpne opcje zawiera opis parametru 58.7101 Dane I/O 1.

58.104 Dane I/O 4 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Stowo
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzedne na magistrali Modbus | stanu 16-
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400004. bitowe
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.707 Dane I/O 1.

58.105 Dane I/O 5 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Wartosc¢
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzedne na magistrali Modbus | aktualna 1
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400005. 16-bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.7101 Dane I/O 1.

58.106 Dane I/O 6 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Warto$¢
uzyskuje dostep urzadzenie nadrzedne na magistrali Modbus | aktualna 2
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400006. 16-bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.701 Dane I/O 1.

58.107 Dane l/O7 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400007. Brak

Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.707 Dane I/O 1.
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58.124 Dane I/O 24 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400024. Brak

Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.701 Dane /O 1.

60 Komunikacja DDCS | Konfiguracja komunikacji DDCS

Protokét DDCS jest uzywany w komunikacji migdzy

» przemiennikami czestotliwo$ci o konfiguracji komunikacji
miedzy przemiennikami nadrzednym i podrzednym (patrz
str. 33),

* przemiennikiem czestotliwosci i sterownikiem zewnetrz-
nym, na przyktad AC 800M (patrz str. 42), lub

» przemiennikiem czestotliwo$ci (a doktadniej jednostkg
inwertera) i modutem zasilajacym systemu przemiennika
czestotliwosci (patrz str. 44).

We wszystkich powyzszych przypadkach wykorzystywane

jest tacze $wiattowodowe, ktére wymaga tez modutu FDCO

(zazwyczaj z jednostkami sterowania ZCU) lub modutu

RDCO (z jednostkami sterowania BCU). Komunikacje pomieg-

dzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym oraz sterow-

nikiem zewnetrznym mozna réwniez wdrozy¢ za pomoca

ekranowanej skretki dwuzytowej podtaczonej do ztgcza XD2D

przemiennika czestotliwosci.

Ta grupa zawiera rowniez parametry do nadzoru komunikacji

drive-to-drive (D2D).

60.01  M/F: port Woybiera potgczenie uzywane przez funkcje komunikacji mie- | Nieuzywane

komunikacyjny dzy przemiennikami nadrzednym i podrzednym.

Nieuzywane Brak (komunikacja wytgczona). 0

Gniazdo 1A Kanat A w module FDCO w gniezdzie 1 (tylko z jednostka 1
sterujgcg ZCU).

Gniazdo 2A Kanat A w module FDCO w gniezdzie 2 (tylko z jednostka 2
sterujgcg ZCU).

Gniazdo 3A Kanat Aw module FDCO w gniezdzie 3 (tylko z jednostkg 3
sterujgcg ZCU).

Gniazdo 1B Kanat B w module FDCO w gniezdzie 1 (tylko z jednostkg 4
sterujgcg ZCU).

Gniazdo 2B Kanat B w module FDCO w gniezdzie 2 (tylko z jednostka 5
sterujgcg ZCU).

Gniazdo 3B Kanat B w module FDCO w gniezdzie 3 (tylko z jednostkg 6
sterujgcg ZCU).

RDCO CH 2 Kanat 2 w module RDCO (tylko z jednostka sterujgcg BCU). | 12

XD2D Ztgcze XD2D. 7

Uwaga: To potgczenie nie moze wspotistnie¢ i nie nalezy go
myli¢ z taczem komunikacji drive-to-drive (D2D) wdrozonym
w ramach programowania aplikacyjnego (zgodnie z opisem w
dokumencie Drive application programming manual

(IEC 61131-3), 3AUA0000127808 [j. ang.]).

-

60.02  M/F: adres wezta | Okre$la adres wezta przemiennika czestotliwosci uzywany do
komunikacji migdzy przemiennikiem nadrzednym i podrzed-
nym. Zadne dwa wezly w trybie on-line nie moga mie¢ tego
samego adresu.

Uwaga: Dopuszczalne adresy przemiennika nadrzednego to
0i 1. Dopuszczalne adresy przemiennikéw podrzgdnych to
2...60.

1...254 Adres wezta.
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60.03

M/F: tryb

Definiuje role przemiennika czestotliwo$ci w tgczu miedzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym lub tgczu drive-to-
drive.

Nieuzywane

Nieuzywane

Funkcja komunikacji miedzy przemiennikami nadrzednym i
podrzednym nie jest aktywna.

Nadrzedny DDCS

Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzednym
w tgczu miedzy przemiennikami nadrzednym i podrzednym
(DDCS).

Podrzedny DDCS

Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem podrzednym
w tgczu miedzy przemiennikami nadrzednym i podrzednym
(DDCS).

Nadrzedny D2D

Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzednym
w fgczu drive-to-drive (D2D).

Uwaga: To ustawienie moze by¢ uzywane wytgcznie w komu-
nikacji D2D wdrozonej za pomoca programowania aplikacyj-
nego. W przypadku uzywania funkcji komunikacji miedzy
przemiennikami nadrzednym i podrzednym (patrz str. 33)

z wykorzystaniem ztgcza XD2D nalezy wybra¢ ustawienie
Nadrzedny DDCS.

Podrzedny D2D

Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem podrzgdnym
w tgczu drive-to-drive (D2D).

Uwaga: To ustawienie moze by¢ uzywane wytgcznie w komu-
nikacji D2D wdrozonej za pomocg programowania aplikacyj-
nego. W przypadku uzywania funkcji komunikacji miedzy
przemiennikami nadrzednym i podrzednym (patrz str. 33)

z wykorzystaniem ztgcza XD2D nalezy wybrac¢ ustawienie
Podrzedny DDCS.

Wymuszenie
DDCS

Rola przemiennika czestotliwosci w tgczu migdzy przemienni-
kami nadrzednym i podrzednym jest zdefiniowana przy uzyciu
parametréw 60.15 Wymus nadrzedny i 60.16 Wymus pod-
rzedny.

Wymuszenie D2D

Rola przemiennika czestotliwosci w tgczu drive-to-drive jest
zdefiniowana przy uzyciu parametréow 60.15 Wymus$ nad-
rzedny i 60.16 Wymus$ podrzedny.

Uwaga: To ustawienie moze by¢ uzywane wytgcznie w komu-
nikacji D2D wdrozonej za pomoca programowania aplikacyj-
nego. W przypadku uzywania funkcji komunikacji miedzy
przemiennikami nadrzednym i podrzednym (patrz str. 33)

z wykorzystaniem ztgcza XD2D nalezy wybra¢ ustawienie
Wymuszenie DDCS.

60.05

M/F: potaczenie
HW

Okresla topologie tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym
i podrzednym.

Uwaga: W przypadku uzywania funkcji komunikacji miedzy
przemiennikami nadrzednym i podrzednym (patrz str. 33)

z wykorzystaniem ztgcza XD2D nalezy uzy¢ ustawienia
Gwiazda.

Pierscien

Pierscien

Urzgdzenia sg potaczone w topologii pierscienia. Przekazy-
wanie komunikatéw jest wigczone.

Gwiazda

Urzgdzenia sg potaczone w topologii gwiazdy (na przyktad
przez jednostke rozgateziajgca). Przekazywanie komunika-
téw jest wytgczone.

-
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60.07

M/F: sterowanie
tgczem

Okresla matg intensywnos$¢ transmisji LED dla kanatu 2
modutu RDCO. (Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy,
gdy parametr 60.01 M/F: port komunikacyjny ma ustawiong
warto$¢ RDCO CH 2. Moduty FDCO maja sprzetowy selektor
pradu nadajnika).

Zazwyczaj wigksze wartosci uzywane sg dla dtuzszych $wia-
ttowoddw. Maksymalne ustawienie dotyczy maksymalnej dtu-
gosci tacza Swiattowodowego. Patrz Specyfikacje tgcza
Swiattowodowego miedzy przemiennikiem nadrzednym i pod-
rzednym (str. 41).

10

1..15

Mata intensywnos$¢.

60.08

M/F: limit czasu
utr. kom.

Okresla limit czasu dla komunikacji miedzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym (DDCS). Je$li przerwa w komuni-
kacji trwa dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje dziata-
nie okreslone parametrem 60.09 M/F: funkcja utraty kom..
Zwykle warto$¢ tego parametru nalezy ustawi¢ tak, aby byta
co najmniej trzykrotnie wigksza od odstepu przesytania prze-
miennika nadrzednego.

100 ms

0...65535 ms

Limit czasu komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym
i podrzednym.

60.09

M/F: funkcja utraty
kom.

Okresla sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
przerwe w komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym i
podrzednym.

Blad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Ostrzezenie

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7CB Utrata
komunikacji MF. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczeki-
wane sterowanie przy uzyciu tgcza miedzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym lub gdy nadzér jest wymuszony za
pomocg parametru 60.32 M/F: wymuszenie nadzoru komuni-
kacji.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sig, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy

w komunikacji.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie

z powodu btedu 7582 Utrata komunikacji MF. Ma to miejsce
tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu fgcza
migdzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym lub gdy
nadzér jest wymuszony za pomocg parametru 60.32 M/F:
wymuszenie nadzoru komunikacji.

Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie

z powodu btedu 7582 Utrata komunikacji MF. Ma to miejsce
nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu tgcza miedzy prze-
miennikami nadrzednym i podrzednym nie jest oczekiwane.

60.10

M/F: typ wart.
zadanej 1

Okresla typ i skalowanie warto$ci zadanej 1 odebranej z tacza
miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzgdnym. Wyni-
kowa warto$¢ jest wyswietlana przez parametr 03.713 W. zad.
1 M/F lub D2D.

Auto

Auto

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie, zgodnie z tym,
do ktdrego tanicucha wartosci zadanych (patrz ustawienia
Moment, Predko$c, Czestotliwo$c) podtaczona jest przycho-
dzaca warto$¢ zadana. Jesli warto$¢ zadana nie jest podta-
czona do zadnego taincucha, nie jest stosowane zadne
skalowanie (jak w ustawieniu Transparentne).

Transparentne

Skalowanie nie jest stosowane.

Ogolne

Ogolna warto$¢ zadana przy skalowaniu 100 = 1 (tzn. liczba
catkowita i dwa miejsca dziesigtne).
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Moment Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie |3
momentu.
Predkosc¢ Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.01 Skalowanie |4
predko$ci.
Czestotliwose Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie |5
czestotliwo$ci.
60.11  M/F: typ wart. Okresla typ i skalowanie warto$ci zadanej 2 odebranej ztacza | Moment
zadanej 2 miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. Wyni-
kowa warto$¢ jest wyswietlana przez parametr 03.74 W. zad.
2 D2D lub M/F.
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 60.70 M/F: typ wart.
zadanej 1.
60.12  M/F: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie warto$ci aktualnej 1 przesyta- | Auto
aktualnej 1 nej do tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzed-
nym.
Auto Typ/zrodio i skalowanie odpowiadajg typowi wartosci zadanej | 0
1 okreslonej parametrem 60.710 M/F: typ wart. zadanej 1.
Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrédet i wartosci
skalowania.
Transparentne Zarezerwowane. 1
Ogodlne Zarezerwowane. 2
Moment Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢ | 3
aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predkosc silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predkoSci.
Czestotliwosé Parametr 01.06 Czestotliwos$c wyjsciowa jest przesytany jako |5
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci.
60.13  M/F: typ wart. Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 2 przesyta- | Auto
aktualnej 2 nej do tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzed-
nym.
Auto Typ/zrodio i skalowanie odpowiadajg typowi wartosci zadanej | 0
2 okreslonej parametrem 60.11 M/F: typ wart. zadanej 2.
Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrédet i wartosci
skalowania.
Transparentne Zarezerwowane. 1
Ogodlne Zarezerwowane. 2
Moment Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢
aktualna 2. Skalowanie jest okres$lone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predkosc silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwosé Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako |5
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwosci.
60.14  M/F: wybor prz. (Ma zastosowanie tylko w przypadku przemiennika nadrzed- | Brak
podrzednego nego). Definiuje przemienniki podrzedne, z ktérych odczyty-
wane sg dane. Patrz tez parametry 62.28...62.33.
Wezet podrzedny | Dane sg odczytywane z przemiennika podrzednego z adre- 2
2 sem wezia 2.
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Wezet podrzedny | Dane sg odczytywane z przemiennika podrzednego z adre- | 4
3 sem wezta 3.
Wezet podrzedny | Dane sg odczytywane z przemiennika podrzednego z adre- | 8
4 sem wezta 4.
Wezly podrzgdne | Dane sg odczytywane z przemiennikdéw podrzednych z adre- | 6
2+3 semwezia 2 3.
Wezty podrzedne | Dane sg odczytywane z przemiennikdw podrzednych z adre- | 10
2+4 sem wezta 2 i 4.
Wezty podrzedne | Dane sg odczytywane z przemiennikdw podrzednych z adre- | 12
3+4 sem wezta 3 i 4.
Wezty podrzedne | Dane sg odczytywane z przemiennikdéw podrzednych z adre- | 14
2+3+4 semwezia 2, 3i 4.
Brak Brak. 0
60.15  Wymus$ nadrzedny | Kiedy parametr 60.03 M/F: tryb ma ustawiong warto$¢ Wymu- | FALSZ
szenie DDCS lub Wymuszenie D2D, wybiera zrédto wymu-
szajgce ustawienie przemiennika czestotliwosci jako
przemiennika nadrzednego w tgczu migdzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym.
1 = Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzed-
nym w fgczu miedzy przemiennikami nadrzednym i podrzed-
nym
FALSZ 0. 0
PRAWDA 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
60.16  Wymus$ podrzedny | Kiedy parametr 60.03 M/F: tryb ma ustawiong warto$¢ Wymu- | FALSZ
szenie DDCS lub Wymuszenie D2D, wybiera zrédto wymu-
szajgce ustawienie przemiennika czestotliwosci jako
przemiennika podrzednego w tgczu migdzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym.
1 = Przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem podrzed-
nym w faczu miedzy przemiennikami nadrzednym i podrzed-
nym
FALSZ 0. 0
PRAWDA 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
60.17  Dziatanie btedu (Ma zastosowanie tylko w przypadku przemiennika nadrzed- | Bfgd
podrzednego nego). Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci
reaguje na btad przemiennika podrzednego.
Patrz tez parametr 60.23 M/F: wyb. nadzoru stanu 1.
Uwaga: Kazdy przemiennik podrzgdny musi zosta¢ skonfigu-
rowany tak, aby przesytat swoje stowo stanu jako jedno z
trzech stéw danych w parametrach 67.071...61.03. W prze-
mienniku nadrzednym odpowiedni parametr docelowy
(62.04...62.12) musi zosta¢ ustawiony na warto$¢ Oprogra-
mowanie przemiennika podrzednego.
Bez dziatania Zadna czynnos¢ nie jest wykonywana. Pozostate przemien- | 0
niki czestotliwosci w faczu miedzy przemiennikami nadrzed-
nym i podrzednym bedg nadal dziatac.
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (AFE7 Prze- | 1
miennik podrzedny).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylaczany awaryjnie z 2

powodu btedu FF7E Przemiennik podrzedny. Wszystkie prze-
mienniki czestotliwosci zostang zatrzymane.
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60.18

Wigcz podrzedny

Uruchomienie przemiennika nadrzednego jest uzaleznione od
stanu przemiennikdw podrzednych.

Patrz tez parametr 60.23 M/F: wyb. nadzoru stanu 1.

Uwaga: Kazdy przemiennik podrzedny musi zosta¢ skonfigu-
rowany tak, aby przesytat swoje stowo stanu jako jedno

z trzech stéw danych w parametrach 61.07...61.03. W prze-
mienniku nadrzednym odpowiedni parametr docelowy
(62.04...62.12) musi zosta¢ ustawiony na warto$¢ Oprogra-
mowanie przemiennika podrzednego.

Zawsze

MSW bit 0

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy wszystkie przemienniki podrzedne sg gotowe do
wigczenia (bit 0 parametru 06.17 Gtéwne stowo stanu w kaz-
dym przemienniku podrzednym jest wigczony).

MSW bit 1

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy wszystkie przemienniki podrzedne sg gotowe do
pracy (bit 1 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu w kazdym
przemienniku podrzednym jest wigczony).

MSW bity 0 + 1

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy wszystkie przemienniki podrzedne sg gotowe do
wigczenia i pracy (bity 0 i 1 parametru 06.11 Gtdwne stowo
stanu w kazdym przemienniku podrzednym sg wigczone).

Zawsze

Uruchomienie przemiennika nadrzednego nie jest uzalez-
nione od stanu przemiennikéw podrzednych.

MSW bit 12

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy zdefiniowany przez uzytkownika bit 12 parametru
06.11 Gtéwne stowo stanu w kazdym przemienniku podrzed-
nym jest wigczony. Patrz parametr 06.31 Wybor bitu 12 MSW.

MSW bity 0 + 12

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy zaréwno bit 0 i bit 12 parametru 06.711 Gtéwne
stowo stanu w kazdym przemienniku podrzednym sg wig-
czone.

MSW bity 1 + 12

Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony tylko
wtedy, gdy zaréwno bit 1 i bit 12 parametru 06.711 Gtéwne
stowo stanu w kazdym przemienniku podrzednym sg wig-
czone.
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60.19

M/F: wyb. nadzoru
kom. 1

Parametry 60.79...60.28 dziatajg tylko wtedy, gdy przemienni-
kiem czestotliwosci jest przemiennik nadrzedny z tagczem
D2D (drive-to-drive) wdrozonym za pomocg programowania
aplikacyjnego. Patrz parametry 60.01 M/F: port komunika-
cyjny i 60.03 M/F: tryb oraz Drive (IEC 61131-3) application
programming manual (3AUA0000127808 [j. ang.]).

W przemienniku nadrzednym parametry 60.19 M/F: wyb. nad-
zoru kom. 11 60.20 M/F: wyb. nadzoru kom. 2 okre$lajg prze-
mienniki podrzedne, ktére sg monitorowane pod katem utraty
komunikaciji.

Ten parametr wybiera, ktére przemienniki podrzedne

(z zakresu 1...16) sg monitorowane. Kazdy z wybranych
przemiennikéw podrzednych jest odpytywany przez prze-
miennik nadrzedny. Jesli odpowiedz nie zostanie odebrana,
zostanie wykonana czynno$c¢ okreslona w parametrze 60.09
M/F: funkcja utraty kom..

Stan komunikacji pokazujg parametry 62.37 M/F: stan komu-
nikacji 11 62.38 M/F: stan komunikacji 2.

Bit Nazwa

Opis

0 Przemiennik
podrzedny 1

nadrzedny.

1 = Przemiennik podrzedny 1 jest odpytywany przez przemiennik

1 Przemiennik
podrzedny 2

nadrzedny.

1 = Przemiennik podrzedny 2 jest odpytywany przez przemiennik

15 Przemiennik
podrzedny 16

nadrzedny.

1 = Przemiennik podrzedny 16 jest odpytywany przez przemiennik

0000h...FFFFh

Wybér przemiennikéw podrzednych na potrzeby nadzoru
komunikacji D2D (1).

60.20

M/F: wyb. nadzoru
kom. 2

Wybiera, ktére przemienniki podrzedne (z zakresu 17...32) s
monitorowane pod katem utraty komunikacji. Patrz parametr
60.19 M/F: wyb. nadzoru kom. 1.

Bit Nazwa Opis

0 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 17 jest odpytywany przez przemiennik
podrzedny 17 |nadrzedny.

1 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 18 jest odpytywany przez przemiennik
podrzedny 18 |nadrzedny.

15 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 32 jest odpytywany przez przemiennik
podrzedny 32 |nadrzedny.

0000h...FFFFh

Wybér przemiennikéw podrzednych na potrzeby nadzoru 1=1
komunikacji D2D (2).
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60.23

M/F: wyb. nadzoru
stanu 1

(Ten parametr dziatajg tylko wtedy, gdy przemiennikiem cze-
stotliwosci jest przemiennik nadrzedny z tgczem D2D. Patrz
parametry 60.01 M/F: port komunikacyjny i 60.03 M/F: tryb).
W przemienniku nadrzednym parametry 60.23 M/F: wyb. nad-
zoru stanu 1 60.24 M/F: wyb. nadzoru stanu 2 okre$lajg
przemienniki podrzedne, ktérych stowo stanu jest monitoro-
wane przez przemiennik nadrzedny.

Ten parametr wybiera przemienniki podrzedne (z zakresu
1...16), ktérych stowa stanu sg monitorowane przez prze-
miennik nadrzedny.

Jesli przemiennik podrzedny zgtasza btad (bit 3 stowa stanu
jest wiaczony), zostaje wykonana czynno$c¢ okreslona w
parametrze 60.17 Dziatanie btedu podrzednego. Bity 0 i 1
stowa stanu (stany gotowosci) sg obstugiwane tak, jak to
zostato zdefiniowane w parametrze 60.18 Wigcz podrzedny.
Przy uzyciu parametréw 60.27 M/F: wyb. trybu nadzoru stanu
11 60.28 M/F: wyb. trybu nadzoru stanu 2 mozna zdefiniowac,
czy dany przemiennik podrzedny jest monitorowany tylko po
jego zatrzymaniu.

Uwaga: Dla tych samych przemiennikdéw podrzednych nalezy
réwniez aktywowa¢ nadzér komunikacji w parametrze 60.79
M/F: wyb. nadzoru kom. 1.

Stan komunikacji pokazujg parametry 62.37 M/F: stan komu-
nikacji 11 62.38 M/F: stan komunikacji 2.

Bit Nazwa

Opis

0 Przemiennik
podrzedny 1

1 = Stan przemiennika podrzednego 1 jest monitorowany.

1 Przemiennik
podrzedny 2

1 = Stan przemiennika podrzednego 2 jest monitorowany.

15 Przemiennik
podrzedny 16

1 = Stan przemiennika podrzednego 16 jest monitorowany.

0000h...FFFFh

D2D: wybor nadzoru stanu przemiennika podrzednego (prze-
mienniki podrzedne 1...16).

60.24

M/F: wyb. nadzoru
stanu 2

Wybiera przemienniki podrzgdne (z zakresu 17...32), ktérych
stowa stanu sg monitorowane przez przemiennik nadrzedny
D2D.

Uwaga: Dla tych samych przemiennikéw podrzednych nalezy
réwniez aktywowac nadzér komunikacji w parametrze 60.20
M/F: wyb. nadzoru kom. 2.

Patrz parametr 60.23 M/F: wyb. nadzoru stanu 1.

Bit Nazwa Opis

0 Przemiennik 1 = Stan przemiennika podrzednego 17 jest monitorowany.
podrzedny 17

1 Przemiennik 1 = Stan przemiennika podrzednego 18 jest monitorowany.
podrzedny 18

15 Przemiennik 1 = Stan przemiennika podrzednego 32 jest monitorowany.
podrzedny 32

0000h...FFFFh

mien

D2D: wybor nadzoru stanu przemiennika podrzednego (prze-

niki podrzedne 17...32).
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60.27  M/F: wyb. trybu W przemienniku nadrzednym D2D parametry 60.27 M/F: wyb. | -
nadzoru stanu 1 trybu nadzoru stanu 1i 60.28 M/F: wyb. trybu nadzoru stanu 2
okreslajg tryb monitorowania stowa stanu przemiennika pod-
rzednego. W przypadku kazdego przemiennika podrzednego
mozna ustawi¢ monitorowanie ciagte lub monitorowanie tylko
wtedy, gdy przemiennik jest w stanie zatrzymania.
Ten parametr wybiera tryb monitorowania stowa stanu prze-
miennikéw podrzednych 1...16.

Bit Nazwa Opis

0 Przemiennik |0 = Stan przemiennika podrzednego 1 jest ciggle monitorowany.
podrzedny 1 1 = Stan przemiennika podrzednego 1 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

1 Przemiennik |0 = Stan przemiennika podrzednego 2 jest ciggle monitorowany.
podrzedny 2 1 = Stan przemiennika podrzednego 2 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

15 Przemiennik |0 = Stan przemiennika podrzednego 16 jest ciagle monitorowany.
podrzedny 16 |1 = Stan przemiennika podrzednego 16 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

0000h...FFFFh D2D: wybér trybu nadzoru stanu 1. 1=1

60.28  M/F: wyb. trybu Woybiera tryb monitorowania stowa stanu przemiennikéw pod- | -
nadzoru stanu 2 rzednych 17...32.

Bit Nazwa Opis

0 Przemiennik |0 = Stan przemiennika podrzednego 17 jest ciggle monitorowany.
podrzedny 17 |1 = Stan przemiennika podrzednego 17 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

1 Przemiennik 0 = Stan przemiennika podrzgdnego 18 jest ciggle monitorowany.
podrzedny 18 |1 = Stan przemiennika podrzednego 18 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

15 Przemiennik 0 = Stan przemiennika podrzgdnego 32 jest ciggle monitorowany.
podrzedny 32 |1 = Stan przemiennika podrzednego 32 jest monitorowany tylko wtedy,
gdy jest on w stanie zatrzymania.

0000h...FFFFh D2D: wybér trybu nadzoru stanu 2. 1=1

60.31  M/F: opdznienie Definiuje op6znienie wznowienia pracy, podczas ktérego nie | 60,0 s
wznowienia pracy | sa generowane btedy ani ostrzezenia dotyczgce komunikacji
migdzy przemiennikami nadrzednym i podrzednym. Dzigki
temu wszystkie przemienniki czgstotliwosci w taczu miedzy
przemiennikami nadrzednym i podrzednym moga zosta¢ wia-
czone.
Przemiennik nadrzedny moze zosta¢ uruchomiony dopiero po
uptynieciu czasu opdznienia lub w przypadku gotowosci
wszystkich monitorowanych przemiennikéw podrzednych.

0,0...180,0 s Opo6znienie wznowienia pracy miedzy przemiennikami nad- 10=1s
rzednym i podrzednym.
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60.32  M/F: wymuszenie | Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji miedzy prze- 0000b
nadzoru miennikiem nadrzednym i podrzednym dla kazdego miejsca
komunikacji sterowania (patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie

zewnetrzne na stronie 20).
Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-
nikacji z przemiennikiem nadrzgdnym lub podrzgednym, gdy
jest poditgczony do programu aplikacyjnego, a nie wybrany
jako zrédio sterowania przez parametry przemiennika czesto-
tliwosci.
Bit Nazwa Wart.
0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.
2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie lokalne.
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Wybor monitorowania komunikacji miedzy przemiennikiem 1=1
nadrzednym i podrzednym.

60.41  Port kom. Wybiera kanat uzywany do podfgczania opcjonalnego adap- | Brak
adaptera tera rozszerzen FEA-xx. potgczenia
rozszerzenia
Brak potgczenia Brak (komunikacja wytgczona). 0
Ztgcze 1A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 1. 1
Ztgcze 2A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 2. 2
Ztgcze 3A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 3. 3
Ztgcze 1B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 1. 4
Ztgcze 2B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 2. 5
Ztacze 3B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 3. 6
RDCO CH 1 Kanat 3 w module RDCO (tylko z jednostka sterujagcg BCU). | 13

60.50  Typ przemiennika | W komunikacji ModuleBus definiuje, czy przemiennik czesto- | Inz. przem.
czestotliwosci tliwosci ma typ inzynieryjny, czy standardowy. czestotl. ABB
kontrolera DDCS
Inz. przem. Przemiennik czestotliwosci jest inzynieryjnym przemienni- 0
czestotl. ABB kiem czegstotliwosci (uzywane sg zestawy danych 10...25).

Standardowy Przemiennik czestotliwosci jest standardowym przemienni- 1
przem. czest. ABB | kiem czestotliwosci (uzywane sg zestawy danych 1...4).

60.51  Port komun. Wybiera kanat DDCS uzywany do podtaczenia sterownika Nieuzywane

kontrolera DDCS | zewnetrznego (takiego jak np. AC800M).
Nieuzywane Brak (komunikacja wytgczona). 0
Zigcze 1A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 1. 1
Zigcze 2A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 2. 2
Zigcze 3A Kanat A modutu FDCO w gniezdzie 3. 3
Zigcze 1B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 1. 4
Zigcze 2B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 2. 5
Zigcze 3B Kanat B modutu FDCO w gniezdzie 3. 6
RDCO CH 0 Kanat 0 w module RDCO (tylko z jednostka sterujagcg BCU). | 10
XD2D Ztgcze XD2D. 7
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60.52  Adres wezfa Okresla adres wezta przemiennika czestotliwosci uzywany do | 1
kontrolera DDCS | komunikacji ze sterownikiem zewnetrznym. Zadne dwa wezty
w trybie on-line nie moga mie¢ tego samego adresu.
W przypadku potgczenia AC 800M (C1858) DriveBus prze-
mienniki czestotliwo$ci muszg mie¢ adresy z zakresu 1...24,
a w przypadku potgczenia AC 80 DriveBus — z zakresu
1...12. Nalezy pamieta¢, ze funkcja BusManager musi by¢
wytgczona w kontrolerze DriveBus.
Dla magistrali optycznej ModuleBus adres przemiennika cze-
stotliwosci jest ustawiany zgodnie z warto$cig pozycji w
nastepujacy sposoéb:
1. Pomnozy¢ setki warto$ci pozycji przez 16.
2. Do wyniku doda¢ dziesiatki i jednosci wartosci pozyciji.
Na przyktad: jesli warto$¢ pozycji to 101, parametr ten nalezy
ustawi¢ na 1x16 + 1 =17.
1...254 Adres wezla.
60.55  Potgczenie HW Woybiera topologie tgcza $wiattowodowego ze sterownikiem Gwiazda
kontrol. DDCS zewngtrznym.
Pierscien Urzadzenia sg potgczone w topologii pierscienia. Przekazy- 0
wanie komunikatow jest wigczone.
Gwiazda Urzadzenia sg potgczone w topologii gwiazdy (na przyktad 1
przez jednostke rozgateziajaca). Przekazywanie komunika-
tow jest wylaczone.
60.56  SzybkoSc trans. Wybiera szybko$¢ komunikacji dla kanatu wybranego za 4 Mb/s
kontrol. DDCS pomocg parametru 60.57 Port komun. kontrolera DDCS.
1 Mb/s 1 megabit na sekunde. 1
2 Mb/s 2 megabity na sekunde. 2
4 Mb/s 4 megabity na sekunde. 4
8 Mb/s 8 megabitéw na sekunde. 8
60.57  Ster. igczem Okresla matg intensywnos$¢ transmisji LED dla kanatu 0 10

kontrol. DDCS

modutu RDCO. (Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy,
gdy parametr 60.57 Port komun. kontrolera DDCS ma usta-
wiong warto$¢ RDCO CH 0. Moduty FDCO maja sprzetowy
selektor pradu nadajnika).

Zazwyczaj wieksze wartosci uzywane sg dla diuzszych $wia-
ttowoddw. Maksymalne ustawienie dotyczy maksymalnej dtu-
gosci tacza Swiattowodowego. Patrz Specyfikacje tacza
Swiattowodowego miedzy przemiennikiem nadrzednym i pod-
rzednym (str. 41).

Mata intensywnos$¢.
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60.58

Czas utr. kom.
kontrol. DDCS

Okresla limit czasu dla komunikacji ze sterownikiem
zewnetrznym. Jesli przerwa w komunikacji trwa dtuzej niz
limit czasu, podejmowane zostaje dziatanie okreslone para-
metrem 60.59 Funk. utr. kom. kontrol. DDCS.

Zwykle warto$¢ tego parametru nalezy ustawi¢ tak, aby byta

co najmniej trzykrotnie wigksza od odstepu przesytania ste-

rownika.

Uwagi:

« Po wigczeniu zasilania wystepuje 60-sekundowe opoznie-
nie uruchomienia. Podczas opdznienia wytgczone jest
monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komuni-
kacja moze by¢ aktywna).

* W przypadku sterownika AC 800M sterownik wykrywa
natychmiast przerwy w komunikacji, ale ponowne nawigzy-
wanie komunikacji jest wykonywane z 9-sekundowymi
odstepami bezczynnos$ci. Nalezy réwniez zauwazy¢, ze
odstep przesytania zestawu danych nie jest taki sam jak
odstep realizacji zadania aplikacji. W magistrali ModuleBus
odstep przesytania jest zdefiniowany przez parametr Czas
cyklu skanowania (domyslinie 100 ms).

100 ms

0...60000 ms

Limit czasu dla komunikacji ze sterownikiem zewnetrznym.

60.59

Funk. utr. kom.
kontrol. DDCS

Okresla sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
przerwe w komunikacji ze sterownikiem zewnegtrznym.

Blad

Bez dziatania

Bez dziatania (monitorowanie wytgczone).

Blad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 7581 Utrata komunikacji z kontrol. DDCS. Ma
to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy
uzyciu sterownika zewnetrznego lub gdy nadzér jest wymu-
szony za pomocg parametru 60.65 Wymuszenie nadzoru
komunikacji kontrolera DDCS.

Ostatnia predkos¢

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CA Utrata
komunikacji z kontrol. DDCS i blokuje predko$¢ na poziomie,
na ktérym pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest ocze-
kiwane sterowanie przy uzyciu sterownika zewnetrznego lub
gdy nadzoér jest wymuszony za pomocg parametru 60.65
Wymuszenie nadzoru komunikacji kontrolera DDCS.
Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Bezpieczna w.
zad. predk

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7CA Utrata
komunikacji z kontrol. DDCS i ustawia predko$¢ na warto$é
okres$long parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub
28.41 Bezpieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest war-
to$¢ zadana czestotliwo$ci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy
jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu sterownika zewnetrz-
nego lub gdy nadzér jest wymuszony za pomocg parametru
60.65 Wymuszenie nadzoru komunikacji kontrolera DDCS.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

w

Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 7581 Utrata komunikacji z kontrol. DDCS. Ma
to miejsce nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu sterow-
nika zewnetrznego nie jest oczekiwane.
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Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CA Utrata | 5
komunikacji z kontrol. DDCS. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy
jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu sterownika zewnetrz-
nego lub gdy nadzoér jest wymuszony za pomocg parametru
60.65 Wymuszenie nadzoru komunikacji kontrolera DDCS.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.
60.60 Typ wart.zad.1 Okresla typ i skalowanie warto$ci zadanej 1 odebranej ze ste- | Auto
kontrol. DDCS rownika zewnetrznego. Wynikowa wartos¢ jest wyswietlana
przez parametr 03.11 W. zad. 1 sterownika DDCS.
Auto Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z tym, |0
do ktérego tancucha wartosci zadanych (patrz ustawienia
Moment, Predko$¢, Czestotliwo$c) podigczona jest przycho-
dzgca warto$¢ zadana. Jesli warto$¢ zadana nie jest podta-
czona do zadnego tancucha, nie jest stosowane zadne
skalowanie (jak w ustawieniu Transparentne).
Transparentne Skalowanie nie jest stosowane. 1
Ogolne Ogolna warto$¢ zadana przy skalowaniu 100 = 1 (tzn. liczba |2
catkowita i dwa miejsca dziesietne).
Moment Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie |3
momentu.
Predkosé¢ Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.01 Skalowanie |4
predkosci.
Czestotliwos$é Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie |5
czestotliwosci.
60.61  Typ wart.zad.2 Okresla typ i skalowanie wartosci zadanej 2 odebranej ze ste- | Auto
kontrol. DDCS rownika zewnetrznego. Wynikowa wartos¢ jest wyswietlana
przez parametr 03.12 W. zad. 2 sterownika DDCS.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 60.60 Typ wart.zad.1
kontrol. DDCS.
60.62  Typ wart.akt. 1 Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 1 przesyta- | Auto
kontrol. DDCS nej do sterownika zewnetrznego.
Auto Typ/zrodio i skalowanie odpowiadajg typowi wartosci zadanej | 0
1 okreslonej parametrem 60.60 Typ wart.zad.1 kontrol.
DDCS. Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrodet i
wartosci skalowania.
Transparentne Zarezerwowane. 1
Ogolne Zarezerwowane. 2
Moment Parametr 01.70 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢ | 3
aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkosé Parametr 01.01 Uzyta predkosc¢ silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwosé Parametr 071.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako |5
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwoSci.
60.63  Typ wart.akt.2 Okresla typ/zrodio i skalowanie warto$ci aktualnej 2 przesyta- | Auto
kontrol. DDCS nej do sterownika zewnetrznego.
Auto Typ/zrédio i skalowanie odpowiadajg typowi warto$ci zadanej | 0

2 okreslonej parametrem 60.61 Typ wart.zad.2 kontrol.
DDCS. Zobacz indywidualne ustawienia ponizej dla zrodet i
wartosci skalowania.




406 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
Transparentne Zarezerwowane. 1
Ogodlne Zarezerwowane. 2
Moment Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako wartos¢ | 3
aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwosé Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako |5
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwosci.

60.64  Wybor zestawu Wybiera pare zestawéw danych uzywanych przez ustuge Zestaw
danych skrz. skrzynki pocztowej w komunikacji migdzy przemiennikiem danych 32/33
poczt. nadrzednym i podrzednym.

Patrz sekcja Interfejs sterownika zewnetrznego (str. 42).
Zestaw danych Zestawy danych 32 i 33. 0
32/33
Zestaw danych Zestawy danych 24 i 25. 1
24/25

60.65 Wymuszenie Aktywuje osobne monitorowanie komunikacji kontrolera 0000b
nadzoru DDCS dla kazdego miejsca sterowania (patrz sekcja Stero-
komunikacji wanie lokalne a sterowanie zewnetrzne na stronie 20).
kontrolera DDCS | Parametr jest przeznaczony gtéwnie do monitorowania komu-

nikacji z kontrolerem, gdy jest podtgczony do programu apli-
kacyjnego, a nie wybrany jako zrédto sterowania przez
parametry przemiennika czestotliwo$ci.
Bit Nazwa Wart.
0 Zewn. 1 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 1.
1 Zewn. 2 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie Zewn. 2.
2 Lokalne 1 = Monitorowanie komunikacji jest aktywne, gdy uzywane jest
sterowanie lokalne.
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Wybdr monitorowania komunikacji kontrolera DDCS. 1=1
60.71  Port (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | patrz tekst

komunikacyjny
FA2FA

Jjacym za pomocg parametru 95.20)

Wybiera kanat DDCS uzywany na potrzeby faczenia z innym
przemiennikiem (na przyktad z modutem zasilajgcym).
Dostepne opcje i warto$¢ domysina zalezg od sprzetu w prze-
mienniku czestotliwosci.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Sterowanie modutem
zasilajgcym (LSU) (na str. 44).

Nieuzywane

Brak (komunikacja wytgczona). 0

RDCO CH 1

Kanat 1 modutu RDCO. 1

DDCS przez BC

Ztgcze X201. 15
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60.77  Sterowanietgczem | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | 10
FA2FA Jjacym za pomocg parametru 95.20)
Definiuje matg intensywnos$¢ transmisji LED dla kanatu 1
modutu RDCO. (Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy,
gdy parametr 60.71 Port komunikacyjny FA2FA ma ustawiong
warto$¢ RDCO CH 1. Moduty FDCO maja sprzetowy selektor
pradu nadajnika).
Zazwyczaj wieksze wartosci uzywane sa dla diuzszych $wia-
ttowoddw. Maksymalne ustawienie dotyczy maksymalnej dtu-
gosci tacza Swiattowodowego. Patrz Specyfikacje tgcza
Swiattowodowego miedzy przemiennikiem nadrzednym i pod-
rzednym (str. 41).
1...15 Mata intensywnos$¢.
60.78  Lim.czasu utr. (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | 100 ms
komun. FA2FA Jjacym za pomoca parametru 95.20)
Ustawia limit czasu dla komunikacji z innym konwerterem (na
przyktad z modutem zasilajgcym). Jesli przerwa w komunika-
cji trwa dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje dziatanie
okreslone parametrem 60.79 Funkcja utr. komunik. FA2FA.
0...65535 ms Limit czasu dla komunikacji miedzy konwerterami.
60.79  Funkcja utr. (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem zasila- | Btgd
komunik. FA2FA Jjacym za pomocg parametru 95.20)
Okresla sposob, w jaki jednostka inwertera reaguje na prze-
rwe w komunikacji migdzy nig i innym konwerterem (zwykle
modutem zasilajgcym).
OSTRZEZENIE! W przypadku ustawienia innego niz
Bfad jednostka inwertera bgdzie kontynuowac prace
na podstawie informacji o stanie odebranych ostatnio
z drugiego konwertera. Nalezy upewni¢ sig, ze nie spowoduje
to niebezpieczenstwa.
Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (AF80 1
Utrata komunikacji INU-LSU).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie 2
z powodu btedu 7580 Utrata komunikacji INU-LSU.
61 Transm. danych Definiuje dane przestane do fagcza DDCS.
D2D i DDCS Patrz tez grupa parametrow 60 Komunikacja DDCS.
61.01  M/F: wybdrdanych | Wybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 1 do tgcza cw
1 migdzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. przemiennika
Patrz tez parametr 67.25 M/F: warto$c danych 1 i sekcja podrzednego
Funkcjonalno$c przemiennikéw w uktadzie Nadrzedny/Pod-
rzedny (str. 33).
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Stowo stanu 16- Stowo stanu (16 bity) 4
bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (16 bity) 5

1 16-bitowa

Uwaga: Uzywanie tego ustawienia do wysytania warto$ci
zadanej do przemiennika podrzednego nie jest zalecane,
poniewaz sygnat zrodtowy jest filtrowany. Nalezy zamiast
tego uzy¢ wyboru ,Warto$¢ zadana”.
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Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
2 16-bitowa Uwaga: Uzywanie tego ustawienia do wysytania wartosci
zadanej do przemiennika podrzednego nie jest zalecane,
poniewaz sygnat zrédtowy jest filtrowany. Nalezy zamiast
tego uzy¢ wyboru ,Warto$¢ zadana”.
CW przemiennika | Stowo sktadajace sie z bitéw 0...11 parametru 06.01 Gtéwne | 27
podrzednego stowo sterowania i bitdbw wybranych przez parametry
06.45...06.48.
Uwaga: Bit 3 stowa sterujgcego przemiennika podrzednego
jest zachowywany tak dtugo, jak przemiennik nadrzedny prze-
prowadza modulacjg, a gdy przetaczy sie na 0, przemiennik
podrzedny zwalnia wybiegiem do zatrzymania.
Uzyta wart. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkoSci (str. 243). 6145
predkosci
Akt. w. zad. 26.75 Akt. w. zad. momentu 5 (str. 266). 6731
momentu 5
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 260). 6658
momentu
Oprog. sterujgce Stowo stanu przemiennika podrzednego kompatybilne z pro- | 28
systemu ACS800 | gramem sterowania systemem urzgdzenia nadrzednego
ACS800. W tym ustawieniu bit 0 stowa stanu jest czyszczony,
gdy brakuje sygnatu zezwolenia na bieg.
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
61.02  M/F:wybdrdanych | Wybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 2 do tgcza Uzyta wart.
2 miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. zad. predkosci
Zobacz réwniez parametr 61.26 M/F: warto$¢ danych 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 61.017 M/F: wyb6r
danych 1.
61.03  M/F: wybdérdanych | Wybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 3 do tgcza Akt. w. zad.
3 miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. momentu 5
Zobacz réwniez parametr 61.27 M/F: warto$¢ danych 3.
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 61.017 M/F: wybor
danych 1.
61.25  M/F: warto$¢ Wyswietla dane przesytane do tgcza migdzy przemiennikiem |0
danych 1 nadrzednym i podrzednym jako stowo 1 w formie liczby catko-
witej.
Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.01 M/F: wybér danych 1, przesytang warto$¢ mozna
zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.
0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane jako stowo 1 w komunika-
cji miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.
61.26  M/F: warto$¢ Wyswietla dane przesytane do tgcza migdzy przemiennikiem |0
danych 2 nadrzednym i podrzednym jako stowo 2 w formie liczby catko-
witej.
Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomoca para-
metru 61.02 M/F: wybér danych 2, przesytang warto$¢ mozna
zapisac¢ bezposrednio w tym parametrze.
0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane jako stowo 2 w komunika-

cji migdzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.
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61.27  M/F: warto$c Wyswietla dane przesytane do tgcza migdzy przemiennikiem |0
danych 3 nadrzednym i podrzednym jako stowo 3 w formie liczby catko-
witej.
Jesli nie wybrano wstegpnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.03 M/F: wyb6r danych 3, przesytang warto$¢ mozna
zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.
0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane jako stowo 3 w komunika-
cji migdzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.
61.45 Zest. danych 2: Parametry 61.45...61.50 wybierajg wstepnie dane, ktére majg | Brak
wyb. dan. 1 zostac przestane w zestawach danych 2 i 4 do sterownika
zewnetrznego. Te zestawy danych sg uzywane w komunikacji
magistrali ModuleBus ze ,standardowym przemiennikiem
czestotliwosci” (60.50 Typ przemiennika czestotliwo$ci kontr-
olera DDCS = Standardowy przem. czest. ABB).
Parametry 61.95...61.100 wyswietlajg dane, ktére majg
zosta¢ przestane do sterownika zewnetrznego. Jesli nie
wybrano wstgpnie zadnych danych, przesytang wartosé
mozna zapisa¢ bezposrednio w tych parametrach.
Na przyktad ten parametr wybiera wstepnie dane dla stowa 1
zestawu danych 2. Parametr 61.95 Zest. danych 2: war. dan.
1 wyswietla wybrane dane jako liczby catkowite. Jesli nie
wybrano wstepnie zadnych danych, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w parametrze 61.95.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Stowo stanu 16- Stowo stanu (16 bity) 4
bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (16 bity) 5
1 16-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
2 16-bitowa
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
61.46  Zest. danych 2: Woybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 2 zestawu Brak
wyb. dan. 2 danych 2 do sterownika zewnetrznego.
Zobacz réwniez parametr 61.96 Zest. danych 2: war. dan. 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 61.45 Zest. danych
2: wyb. dan. 1.
61.47  Zest. danych 2: Patrz parametr 61.45 Zest. danych 2: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 3
61.50 Zest. danych 4: Patrz parametr 61.45 Zest. danych 2: wyb. dan. 1. Brak

wyb. dan. 3




410 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
61.51  Zest. danych 11: Parametry 61.51...61.74 wybierajg wstepnie dane, ktére majg | Brak
wyb. dan. 1 zostaé przestane w zestawach danych 11, 13, 15, 17, 19, 21,
23 i 25 do sterownika zewnetrznego.
Parametry 61.101...61.124 wy$wietlajg dane, ktére majg
zostac przestane do sterownika zewnetrznego. Jesli nie
wybrano wstepnie zadnych danych, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tych parametrach.
Na przyktad ten parametr wybiera wstgpnie dane dla stowa 1
zestawu danych 11. Parametr 61.101 Zest. danych 11: war.
dan. 1 wyswietla wybrane dane jako liczby catkowite. Je$li nie
wybrano wstepnie zadnych danych, przesytang warto$¢
mozna zapisaé bezposrednio w parametrze 61.7017.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Stowo stanu 16- Stowo stanu (16 bity) 4
bitowe
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 1 (16 bity) 5
1 16-bitowa
Warto$¢ aktualna | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
2 16-bitowa
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
61.52  Zest. danych 11: Wybiera wstgpnie dane przesytane jako stowo 2 zestawu Brak
wyb. dan. 2 danych 11 do sterownika zewnetrznego.
Zobacz réwniez parametr 61.102 Zest. danych 11: war. dan.
2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 61.57 Zest. danych
11: wyb. dan. 1.
61.53  Zest. danych 11: Wybiera wstgpnie dane przesytane jako stowo 3 zestawu Brak
wyb. dan. 3 danych 11 do sterownika zewnetrznego.
Zobacz réwniez parametr 61.103 Zest. danych 11: war. dan.
3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 61.57 Zest. danych
11: wyb. dan. 1.
61.54  Zest. danych 13: Patrz parametr 61.51 Zest. danych 11: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 1
61.74  Zest. danych 25: Patrz parametr 61.51 Zest. danych 11: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 3
61.95  Zest. danych 2: Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zosta¢ 0
war. dan. 1 przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 1 zestawu
danych 2.
Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.45 Zest. danych 2: wyb. dan. 1, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.
0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane do stowa 1 zestawu

danych 2.
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61.96

Zest. danych 2:
war. dan. 2

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé
przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 2 zestawu
danych 2.

Jesli nie wybrano wstegpnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.46 Zest. danych 2: wyb. dan. 2, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0

0...65535

Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 2 zestawu
danych 2.

61.97

Zest. danych 2:
war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé
przestane do sterownika zewngtrznego jako stowo 3 zestawu
danych 2.

Jesli nie wybrano wstegpnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.47 Zest. danych 2: wyb. dan. 3, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535

Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 3 zestawu
danych 2.

61.100

Zest. danych 4:
war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé
przestane do sterownika zewngtrznego jako stowo 3 zestawu
danych 4.

Jesli nie wybrano zadnych danych za pomoca parametru
61.50 Zest. danych 4: wyb. dan. 3, przesytang warto$¢ mozna
zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535

Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 3 zestawu
danych 4.

61.101

Zest. danych 11:

war. dan. 1

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé
przestane do sterownika zewngtrznego jako stowo 1 zestawu
danych 11.

Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.57 Zest. danych 11: wyb. dan. 1, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535

Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 1 zestawu
danych 11.

61.102

Zest. danych 11:

war. dan. 2

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé
przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 2 zestawu
danych 11.

Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.52 Zest. danych 11: wyb. dan. 2, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535

Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 2 zestawu
danych 11.

61.103

Zest. danych 11:

war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zosta¢
przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 3 zestawu
danych 11.

Jesli nie wybrano zadnych danych za pomocg parametru
61.53 Zest. danych 11: wyb. dan. 3, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535

Dane, ktére majg zosta¢ przestane do stowa 3 zestawu
danych 11.
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61.104 Zest. danych 13: Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostac 0

war. dan. 1 przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 1 zestawu
danych 13.
Jesli nie wybrano zadnych danych za pomocg parametru
61.54 Zest. danych 13: wyb. dan. 1, przesytang warto$é
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane do stowa 1 zestawu
danych 13.

61.124 Zest. danych 25: Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zosta¢ 0

war. dan. 3 przestane do sterownika zewnetrznego jako stowo 3 zestawu
danych 25.
Jesli nie wybrano zadnych danych za pomoca parametru
61.74 Zest. danych 25: wyb. dan. 3, przesytang warto$¢
mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.

0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane do stowa 3 zestawu
danych 25.

61.151 INU-LSU: zestaw | (Parametry 61.151...61.203 widoczne tylko po aktywowaniu | Stowo
danych 10 wyb6r | sterowania modutem zasilajagcym za pomocg parametru sterowania
danych 1 95.20) LSU

Parametry 61.1517...61.153 wybierajg wstepnie dane, ktére
majg zostac przestane w zestawie danych 10 do innego prze-
miennika (zazwyczaj jednostki zasilajgcej przemiennika cze-
stotliwosci).
Parametry 61.201...61.203 wy$wietlajg dane, ktére majg
zostaé przestane do innego przemiennika. Jesli nie wybrano
wstepnie zadnych danych, przesytang warto$¢ mozna zapi-
sac bezposrednio w tych parametrach.
Na przyktad ten parametr wybiera wstepnie dane dla stowa 1
zestawu danych 10. Parametr 61.207 INU-LSU: zestaw
danych 10 wartos$¢ danych 1 wySwietla wybrane dane jako
liczby catkowite. Jesli nie wybrano wstgpnie zadnych danych,
przesytang warto$¢ mozna zapisa¢ bezposrednio w parame-
trze 61.201.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania dla modutu zasilajgcego. 22
LSuU
Warto$¢ zadana 94.20 Wartos¢ zadana napigcia DC (str. 444). 24084
napiecia DC
Bierna wartos¢ 94.30 Wartos¢ zadana mocy biernej (str. 445). 24094
zadana mocy
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -

61.152 INU-LSU: zestaw | Wybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 2 zestawu Warto$c¢
danych 10 wybér | danych 10 do innego przemiennika. zadana
danych 2 Zobacz réwniez parametr 61.202 INU-LSU: zestaw danych | napigcia DC

10 warto$¢ danych 2.
Dostegpne opcje zawiera opis parametru 61.1571 INU-LSU:
zestaw danych 10 wyb6r danych 1.
61.153 INU-LSU: zestaw | Wybiera wstepnie dane przesytane jako stowo 3 zestawu Bierna warto$¢

danych 10 wybor
danych 3

danych 10 do innego przemiennika.

Zobacz réwniez parametr 61.203 INU-LSU: zestaw danych
10 warto$c danych 3.

Dostegpne opcje zawiera opis parametru 61.151 INU-LSU:
zestaw danych 10 wybor danych 1.

zadana mocy
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61.201 INU-LSU: zestaw | Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zosta¢ 0
danych 10 warto$¢ | przestane do innego przemiennika jako stowo 1 zestawu
danych 1 danych 10.
Jesli nie wybrano wstegpnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.151 INU-LSU: zestaw danych 10 wyb6r danych 1,
przesytang warto$¢ mozna zapisa¢ bezposrednio w tym para-
metrze.
0...65535 Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 1 zestawu
danych 10.
61.202 INU-LSU: zestaw | Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majag zosta¢ 0
danych 10 warto$¢ | przestane do innego przemiennika jako stowo 2 zestawu
danych 2 danych 10.
Jesli nie wybrano wstepnie zadnych danych za pomocg para-
metru 61.152 INU-LSU: zestaw danych 10 wyb6r danych 2,
przesytang warto$¢ mozna zapisa¢ bezposrednio w tym para-
metrze.
0...65535 Dane, ktére majg zosta¢ przestane do stowa 2 zestawu
danych 10.
61.203 INU-LSU: zestaw | Wyswietla (jako liczby catkowite) dane, ktére majg zostaé 0
danych 10 wartos¢ | przestane do innego przemiennika jako stowo 3 zestawu
danych 3 danych 10.
Jesli nie wybrano zadnych danych za pomocg parametru
61.153 INU-LSU: zestaw danych 10 wybér danych 3, przesy-
fang warto$¢ mozna zapisa¢ bezposrednio w tym parametrze.
0...65535 Dane, ktére majg zostaé przestane do stowa 3 zestawu
danych 10.
62 Odbior danych D2D | Mapowanie danych otrzymanych za pomocg tgcza DDCS.
i DDCS Patrz tez grupa parametréow 60 Komunikacja DDCS.
62.01  M/F: wybdrdanych | (Dotyczy tylko przemiennikéw podrzednych). Definiuje ele- Brak
1 ment docelowy dla danych otrzymanych jako stowo 1 z prze-
miennika nadrzgdnego przez tgcze migdzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym.
Zobacz réwniez parametr 62.25 MF: warto$¢ danych 1.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120). -
62.02  M/F: wybdrdanych | (Dotyczy tylko przemiennikéw podrzednych). Definiuje ele- Brak

2

ment docelowy dla danych otrzymanych jako stowo 2 z prze-
miennika nadrzednego przez tgcze migdzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.26 MF: warto$¢ danych 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.01 M/F: wybor
danych 1.
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Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
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62.03

M/F: wyb6r danych
3

(Dotyczy tylko przemiennikéw podrzednych). Definiuje ele-
ment docelowy dla danych otrzymanych jako stowo 3 z prze-
miennika nadrzednego przez tgcze miedzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.27 MF: warto$¢ danych 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.01 M/F: wybo6r
danych 1.

Brak

62.04

Wezet podrz. 2:
wyb. dan. 1

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 1 z pierwszego przemiennika podrzednego (1j. prze-
miennika podrzednego z adresem wezta 2) przez tgcze mie-
dzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.28 Wezet podrz. 2: war. dan. 1.

Oprogramo-
wanie prze-
miennika
podrzednego

Brak

Brak.

Oprogramowanie
przemiennika
podrzednego

Stowo stanu przemiennika podrzednego. Zobacz réwniez
parametr 60.18 Wigcz podrzedny.

26

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120).

62.05

Wezet podrz. 2:
wyb. dan. 2

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 2 z pierwszego przemiennika podrzgdnego (tj. prze-
miennika podrzednego z adresem wezta 2) przez tgcze mie-
dzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.29 Wezet podrz. 2: war. dan. 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak

62.06

Wezet podrz. 2:
wyb. dan. 3

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 3 z pierwszego przemiennika podrzednego (tj. prze-
miennika podrzednego z adresem wezia 2) przez tgcze mie-
dzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.30 Wezet podrz. 2: war. dan. 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak

62.07

Wezet podrz. 3:
wyb. dan. 1

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 1 z drugiego przemiennika podrzednego (tj. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 3) przez tagcze migdzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.31 Wezet podrz. 3: war. dan. 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2:wyb. dan. 1.

Oprogramo-
wanie prze-
miennika
podrzednego

62.08

Wezet podrz. 3:
wyb. dan. 2

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 2 z drugiego przemiennika podrzednego (tj. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 3) przez tgcze miedzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.32 Wezet podrz. 3: war. dan. 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak

62.09

Wezet podrz. 3:
wyb. dan. 3

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 3 z drugiego przemiennika podrzednego (tj. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 3) przez tgcze migdzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.33 Wezet podrz. 3: war. dan. 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak
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62.10

Wezet podrz. 4:
wyb. dan. 1

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 1 z trzeciego przemiennika podrzednego (j. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 4) przez tgcze miedzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.34 Wezet podrz. 4: war. dan. 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Oprogramo-
wanie prze-
miennika
podrzednego

62.11

Wezet podrz. 4:
wyb. dan. 2

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 2 z trzeciego przemiennika podrzednego (tj. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 4) przez tgcze migdzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.35 Wezet podrz. 4: war. dan. 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezef podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak

62.12

Wezet podrz. 4:
wyb. dan. 3

Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako
stowo 3 z trzeciego przemiennika podrzednego (tj. przemien-
nika podrzednego z adresem wezta 4) przez tgcze miedzy
przemiennikiem nadrzednym i podrzednym.

Zobacz réwniez parametr 62.36 Wezet podrz. 4: war. dan. 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.04 Wezet podrz.
2: wyb. dan. 1.

Brak

62.25

MF: wartos$¢
danych 1

(Dotyczy tylko przemiennikdéw podrzednych). Wyswietla (jako
liczby catkowite) dane otrzymane z przemiennika nadrzed-
nego jako stowo 1.

Parametru 62.01 M/F: wybdr danych 1 mozna uzyé do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0...65535

Dane otrzymane jako stowo 1 w komunikacji migdzy prze-
miennikami nadrzednym i podrzednym.

62.26

MF: warto$c
danych 2

(Dotyczy tylko przemiennikéw podrzednych). Wyswietla (jako
liczby catkowite) dane otrzymane z przemiennika nadrzed-
nego jako stowo 2.

Parametru 62.02 M/F: wybér danych 2 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0...65535

Dane otrzymane jako stowo 2 w komunikacji migdzy prze-
miennikami nadrzednym i podrzednym.

62.27

MF: warto$¢
danych 3

(Dotyczy tylko przemiennikdéw podrzednych). Wyswietla (jako
liczby catkowite) dane otrzymane z przemiennika nadrzed-
nego jako stowo 3.

Parametru 62.03 M/F: wybdr danych 3 mozna uzyé do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0...65535

Dane otrzymane jako stowo 3 w komunikacji migdzy prze-
miennikami nadrzednym i podrzednym.




416 Parametry

Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

62.28

Wezet podrz. 2:
war. dan. 1

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z pierw-
szego przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzed-
nego z adresem wezta 2) jako stowo 1.

Parametru 62.04 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 1 mozna uzyé do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0

0...65535

Dane odebrane jako stowo 1 z przemiennika podrzednego z
adresem wezia 2.

62.29

Wezet podrz. 2:
war. dan. 2

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z pierw-
szego przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzed-
nego z adresem wezta 2) jako stowo 2.

Parametru 62.05 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 2 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru mogg réwniez uzywadé inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 2 z przemiennika podrzednego z
adresem wezia 2.

62.30

Wezet podrz. 2:
war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z pierw-
szego przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzed-
nego z adresem wezta 2) jako stowo 3.

Parametru 62.06 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 3 mozna uzyé do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 3 z przemiennika podrzednego z
adresem wezia 2.

62.31

Wezet podrz. 3:
war. dan. 1

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z drugiego
przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzgdnego z

adresem wezla 3) jako stowo 1.

Parametru 62.07 Wezet podrz. 3: wyb. dan. 1 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego

parametru mogg réwniez uzywadé inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 1 z przemiennika podrzednego z
adresem wezta 3.

62.32

Wezet podrz. 3:
war. dan. 2

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z drugiego
przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzednego z

adresem wezta 3) jako stowo 2.

Parametru 62.08 Wezet podrz. 3: wyb. dan. 2 mozna uzyé do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego

parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 2 z przemiennika podrzednego z
adresem wezta 3.

62.33

Wezet podrz. 3:
war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z drugiego
przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzgdnego z

adresem wezla 3) jako stowo 3.

Parametru 62.09 Wezet podrz. 3: wyb. dan. 3 mozna uzyé¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego

parametru mogg réwniez uzywaé inne parametry jako zrodta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 3 z przemiennika podrzgdnego z
adresem wezfa 3.




Parametry 417

Nazwal/wartos¢

Opis

Definicjal
FbEq16

62.34

Wezet podrz. 4:
war. dan. 1

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z trzeciego
przemiennika podrzednego (ij. przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4) jako stowo 1.

Parametru 62.10 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 1 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0

0...65535

Dane odebrane jako stowo 1 z przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4.

62.35

Wezet podrz. 4:
war. dan. 2

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z trzeciego
przemiennika podrzednego (tj. przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4) jako stowo 2.

Parametru 62.11 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 2 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 2 z przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4.

62.36

Wezet podrz. 4:
war. dan. 3

Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane z trzeciego
przemiennika podrzednego (ij. przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4) jako stowo 3.

Parametru 62.12 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 3 mozna uzy¢ do
wyboru elementu docelowego dla odebranych danych. Tego
parametru moga réwniez uzywac inne parametry jako zrédta
sygnatu.

0...65535

Dane odebrane jako stowo 3 z przemiennika podrzednego z
adresem wezta 4.

62.37

M/F: stan
komunikacji 1

W przemienniku nadrzednym wys$wietla stan komunikacji z
przemiennikami podrzednymi okreslany przy uzyciu parame-
tru 60.19 M/F: wyb. nadzoru kom. 1.

W przemienniku podrzednym bit 0 wskazuje stan komunikacji
z przemiennikiem nadrzednym.

Bit Nazwa

Opis

0 Przemiennik
podrzedny 1

podrzednym 1 OK.

nadrzednym OK.

1 (w przemienniku nadrzednym) = Komunikacja z przemiennikiem

1 (w przemienniku podrzednym) = Komunikacja z przemiennikiem

1 Przemiennik 1 = Komunikacja z przemiennikiem podrzednym 2 OK.
podrzedny 2
15 Przemiennik 1 = Komunikacja z przemiennikiem podrzednym 16 OK.

podrzedny 16

0000h...FFFFh

M/F: stan komunikacji (przemienniki podrzedne 1...16).

[1=1




418 Parametry

Nr Nazwa/wartos¢ Opis Definicjal
FbEq16
62.38  M/F: stan W przemienniku nadrzednym wyswietla stan komunikacji z -
komunikacji 2 przemiennikami podrzednymi okreslany przy uzyciu parame-
tru 60.20 M/F: wyb. nadzoru kom. 2.
Bit Nazwa Opis
0 Przemiennik 1 = Komunikacja z przemiennikiem podrzgdnym 17 OK.
podrzedny 17
1 Przemiennik 1 = Komunikacja z przemiennikiem podrzednym 18 OK.
podrzedny 18
15 Przemiennik 1 = Komunikacja z przemiennikiem podrzgdnym 32 OK.
podrzedny 32
0000h...FFFFh M/F: stan komunikacji (przemienniki podrzedne 17...32). 1=1
62.41  M/F: stan W przemienniku nadrzgdnym wys$wietla stan gotowosci -
gotowosci komunikacji z przemiennikami podrzednymi okreslany przy
przemiennika uzyciu parametru 60.23 M/F: wyb. nadzoru stanu 1.
podrzednego 1
Bit Nazwa Opis
0 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 1 gotowy.
podrzedny 1
1 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 2 gotowy.
podrzedny 2
15 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 16 gotowy.
podrzedny 16
0000h...FFFFh Stan gotowosci przemiennika podrzgednego 1...16. 1=1
62.42  M/F: stan W przemienniku nadrzgdnym wys$wietla stan gotowosci -
gotowosci komunikacji z przemiennikami podrzednymi okres$lany przy
przemiennika uzyciu parametru 60.24 M/F: wyb. nadzoru stanu 2.
podrzednego 2
Bit Nazwa Opis
0 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 17 gotowy.
podrzedny 17
1 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 18 gotowy.
podrzedny 18
15 Przemiennik 1 = Przemiennik podrzedny 32 gotowy.
podrzedny 32
0000h...FFFFh Stan gotowosci przemiennika podrzednego 17...32. 1=1
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62.45 Zest. danych 1: Parametry 62.45...62.50 definiujg element docelowy dla Brak
wyb. dan. 1 danych odbieranych w zestawach danych 1 i 3 ze sterownika
zewnetrznego. Te zestawy danych sg uzywane w komunikacji
magistrali ModuleBus ze ,standardowym przemiennikiem
czestotliwosci” (60.50 Typ przemiennika czestotliwo$ci kontr-
olera DDCS = Standardowy przem. czest. ABB).
Parametry 62.95...62.100 wy$wietlajg dane otrzymane ze
sterownika zewnetrznego jako liczby catkowite i moga by¢
uzyte jako zrddta innych parametréw.
Na przyktad ten parametr wybiera element docelowy dla
stowa 1 zestawu danych 1. Parametr 62.95 Zest. danych 1:
war. dan. 1 wySwietla dane otrzymane jako liczbe catkowitg i
moze by¢ uzyty jako zrédto innych parametréw.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 120). -
62.46  Zest. danych 1: Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako Brak
wyb. dan. 2 stowo 2 zestawu danych 1.
Zobacz réwniez parametr 62.96 Zest. danych 1: war. dan. 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.45 Zest. danych
1: wyb. dan. 1.
62.47  Zest. danych 1: Patrz parametr 62.45 Zest. danych 1: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 3
62.50 Zest. danych 3: Patrz parametr 62.45 Zest. danych 1: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 3
62.51  Zest. danych 10: Parametry 62.517...62.74 definiujg element docelowy dla Brak
wyb. dan. 1 danych odbieranych w zestawach danych 10, 12, 14, 16, 18,
20, 22 i 24 ze sterownika zewnetrznego.
Parametry 62.101...62.124 wySwietlajg dane otrzymane ze
sterownika zewnetrznego jako liczby catkowite i mogg by¢
uzyte jako zrddta innych parametréw.
Na przyktad ten parametr wybiera element docelowy dla
stowa 1 zestawu danych 10. Parametr 62.701 Zest. danych
10: war. dan. 1 wy$wietla dane otrzymane jako liczbe catko-
witg i moze by¢ uzyty jako zrédto innych parametréw.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania | Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa

Inny

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 120).
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62.52  Zest. danych 10: Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako Brak
wyb. dan. 2 stowo 2 zestawu danych 10.
Zobacz réwniez parametr 62.102 Zest. danych 10: war. dan.
2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.571 Zest. danych
10: wyb. dan. 1.
62.53  Zest. danych 10: Definiuje element docelowy dla danych otrzymanych jako Brak
wyb. dan. 3 stowo 3 zestawu danych 10.
Zobacz réwniez parametr 62.103 Zest. danych 10: war. dan.
3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 62.571 Zest. danych
10: wyb. dan. 1.
62.54  Zest. danych 12: Patrz parametr 62.51 Zest. danych 10: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 1
62.74  Zest. danych 24: Patrz parametr 62.51 Zest. danych 10: wyb. dan. 1. Brak
wyb. dan. 3
62.95 Zest. danych 1: Wyswietla (jako liczby catkowite) dane otrzymane ze sterow- |0
war. dan. 1 nika zewnetrznego jako stowo 1 zestawu danych 1.
Element docelowy dla tych danych mozna wybraé za pomoca
parametru 62.45 Zest. danych 1: wyb. dan. 1. Warto$¢ moze
byé 