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DANE TECHNICZNE

Minigjsza instrukcja dotyczy przemiennikéw czestolliwodei typu FD100™. Przemienniki te wykonywane sg
w trzech wariantach napiecia zasilajgcego: 3x400V (standardowo) oraz 3x500V (opcjonalnie) | 3x690V (opcjonalnie).
W tabeli 0.1 przedstawiono wspdlne dane techniczne.

Tabela 0.1 = Dane techniczne wspdine dia rodziny przemiennikdw czestotivosci FD100™

Zasilanie

Wyjscie

Sterownik

sterujgce

Komunikacja

Funkcje
specjalne

Napiecie U, / czestotlivose

Napigcie / czestotliwost
Rozdzielczost czestotliwasdci
Meodulator

Tryby pracy

.Czestoili'.méc': kluczowania

Zadawanie predkosci
obrotowej

Wejscia analogowe

Wejscial wyjscia | Welsala Syfiowe

Whyjscia analogowe

Whyjscia cyfrowe

Ziacze enkodera

. Zlgcza

Protokdt kamunikacyjny

' Predkost transmisji

Modlhwosc

Regulator PID

Stercwnik PLC

Sterownik Zespolu Pomp

Zestawy Parametrow
Fabrycznych

Dodatkowe funkcje Panelu

WWW.DETRANS.PL

Ffazowe: 400V lub™ 500V lub” 680V (migdzyprzewodowe, -15% +10%), 45. 66Hz
)l w zaleZnosei od lypu zamdwionego przemiennika; infarmacgia o napigciv
zasilajgeym znajduje sig lez na tabliczece znamionowe).

10 Un[V] /0,0 ... 400Hz (0 ... 200Hz w wektorowym trybie pracy)
0,01Hz (w wektorowym trybie pracy)

SVPWM

I Skalarny UM charakterystyka liniowa lub kwadratowa
Wektorowy DTC-SVM: bezczujnikowy lub z czujnikiem poloZenia katowego

2 ... 15kHz (czestolliwosdé kluczowania moze byd stata lub losowa)

Vejscia analogowe, panel sterujgcy, motopotencjometr, regulator PID, lgcze
RS232 lub RS485 oraz inne modliwosel,
Rozdzielczost 0,1% dla wejs¢ analogowych lub 0,1Hz / 1 rpm dla panelu

sterujacego i RS.

3 wejscia analogowe:

Wed0: tryb napieciowy 0(2)..10V, R.. & 200k,

WeAl, WeAZ: tryb napieciowy 0(2).. 10V, R, = 100KkLY; tryb pradowy 0(4)..20mA,
R = 2500,

Tryb pracy | polaryzacja wybierane za pomoca parametrdw | 2worek,
Doktadnosé 0,5% petnego zakresu,

[ 6 wejsé cyfrowych separowanych 0/(13..24)V, R. & 3k}

2 wyjscia 0(2)..10V / 0(4)..20mA - konfiguracja za pomoca parametrdw | Zworek,

doktadnose 0,5%.

3 przekaznikowe: K1, K2 i K3. Zdolnost wylgczania: 250V11A AC, 30VM1A DC.
1 tranzystorowe typu otwarty kolektor: 100maAS24.

W pelni programowalne Zrddio sygnalu.

Mozliwosd bezposredniego podigczenia enkodera inkrementalnego:
3V DC, nadajnik linii (RS422), =250kHz. Zalecane; 1024+2048 imp./obr.

| RS232, RS485 z oploizolacia

MODBUS RTU. Funkgia 3 (Read Register); Funkeja 6 (Write Register).

| 9600, 19200, 38400 lub 57600 bit's

Zdalne sterowanie praca oraz programowanie wszysikich parametrow

przemiennika,

Wybdr Zrodia zadajnika i Zrodia sygnatu sprzezenia zwrotnego, mozliwosé negacii I

sygnatu uchybu, funkcja SLEEFR i kasowania wyjscia na STOP, ograniczanie

wartosci wyjsciowe].

Meliwodé przejecia kentroli nad praca ukladu i sterowania START [ STOP,
kierunkiem oraz czestotliwoscia, moliwoss Kontroli dowolnego procesu
zewnelrznego bez dotaczania zewneirznego sterownika PLC.

48 uniwersalnych blokdw funkeyjnych, 43 funkcje: proste bloki logiczne i
arytmetyczne, blok sekwensera § stanoweqo, 2 mullipleksery 8 wejsciowe, blok

kszlaltowania krzywej, maksymalny czas wykonywania programu PLC: 10ms.

Do 5 pomp w kaskadzie.

Praca slerowana przez regulator PID lub przez bezpodredni zadajnik.

Kazda pompa programowana indywidualnie do pracy z falownika lub na siet.
Mozliweét blokowania pracy wybrangj pompy.

Automatyczne wymiany pompy przewodniej po zadanym czasie pracy.

Dostepne jest 8 zestawdow parametrdw fabrycznych:

- Lokalne: sterowanie z klawiatury,

- Zdalne: sterowanie za pomocyg wejsé cyfrowychfanalogowych,

- Lokalne/Zdalne: przefaczalny sposdb sterowania lokalnelzdalne,

= PID: zadawanie predkosci z regulatora PID,

- Maotepotencjomelr: zadawanie predkoéci sygnalem Zwiekszizmnigjsz” z wejié
cyfrowych,

- Czestotliwosci state; praca z czestolliwodciami stalymi, przelaczanie za pomocg
wejst cyfrowych,

- Regulacja momentu: zadawanie momentu sygnatem z wejicia analogowego,
sterowanie weklorowe,

- Pampy: stercwanie zespobem pomp,

- Mawijak: zadawanie momentu z kalkulatora nawijakowego, slerowanie

weklorowe,

Definicwanie wielkodei Uytkownika do bezpodredniej obserwac)i 2miennych

procesu - wybdr jednostki, skali, Zrédta danych (np. ze sterownika PLC).

Definiowanie zadajnikéw Uzytkownika do bezposredniej zmiany przebiegu

zmiennych procesy — wybor parametrdw jednostki i skali.
Kopiowanie nastaw parametréw miedzy przemiannikami
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DANE TECHNICZNE

Zwarciowe Zwarcie na wyjsciu ukladu.

Nadpradowe Wartoe chwilowa 3,5 I, Skuleczna 251,
FD100™400V: 1,43 U, (U, = 400V) AC; 750V DC

MNadnapigciowe AC/DC FD100™ 500V 1,32 U, (U, = 500V} AC, 200V DC
FD100™ G20V 1,28 U, (U, = 690V) AC; 1200V DC

Podnapieciowe 0,65 U,

Termiczne ukladu Czujnik temperatury radiatora

Termiczne silnika Limit I°t, czujnik temperatury silnika (typu PTC)

Zabezpieczenia ; _ 1 . T

Keontrola kemunikacji 2 Ustawiany dopuszczalny czas ulraty komunikacji

Panelem

Kontrola komunikacji przez Ustawiany dopuszczalny czas ulraly komunikagji

RS

| Kontrola wejsé analogowych ' Sprawdzanie braku “fyjacego zera” w trybach 2,10V i 4., 20mA,
Kontrola symetrii obcigzenia I Mp. przerwa jednej z faz silnika

.Niadociazenie . [ Zabezpieczenie przed pracg bez obcigZenia
Utyk I Zabezpieczenie przed ulykiem silnika

Tabela 0.2a — Dane techniczne rodziny przemiennikéw czestolivesel FD100™ 400V w zaleznedel od lypu

Obcigzenie Obcigzenie

stalomomentowe Zmiennomomentowe
Typ ukfaduy | (dopuszczalne Przeciqtenle 1.5) . (dopuszczalne przeclaienle 1.1%) | [k] [h]

P, In Pra I

[kW) A) (kW) [A]
FD100™/0,37kW | 0,37 [ 1,5 ' 0,55 | 2.0 [ 225 | 6.3
[FD100™/0,55kW | 0,55 [ 2,0 ' 0.75 [ 25 ' 3,0 ' 6.3
[FD100™/0,75kW | 075 [ 2.5 ' 1.1 [ 35 [ 3715 | 6.3
FD100™/1 1kW | 1.1 [ 3.5 ' 15 | 40 | sz | 6,3
[FD100™/1 5kW | 15 ' 45 ' 22 [ 55 ' 6.0 ' 6.3
FD100™/2,2kW | 22 [ 55 [ 3 [ 7.8 ' 8,3 [ 10
FD100™/3kW | 3 [ 7.8 ' 4 | 9.5 I 17 | 10
FD100™/4kW | 4 ' 957 | 4 [ 95 ' 158 | 16
FD100™/5,5kW | 55 [ 12 ' 75 | 16 ' 18 ' 20
FD100™/7.5kW | 75 ' 17 ' 1 ' 23 ' 25 ' 25
FD100™/11kW | 11 [ 24 ' 15 | 29 ' 36 [ 30
FD100™/15kW | 15 [ 30 ' 18 | 37 ' 45 ' 50
FD100™/18.5kW | 185 [ 399 [ 185 39 60 ' 59
FD100™/22kW | 22 [ 45 ' 30 | 60 ' 68 ' 63
FD100™/30kW | 30 ' 60 ' 37 [ 75 ' 90 ' 80
FD100™/37kW | 37 [ 75 ' 45 90 112 ' 100
FD100™/45kW | 45 ' 20 ' 55 [ 110 ' 135 ' 125
FD100™/55kW | 55 [ 110 ' 75 [ 150 ' 165 ' 160
FD100™/75kW | 75 | 150 ' 90 | 180 ' 225 ' 200
FD100™/90kW | a0 ' 180 ' 110 [ 210 ' 270 ' 225
[FD100™/110kW | 110 [ 210 ' 132 | 250 ' 315 | 315
FD100™/132kW | 132 [ 250 ' 160 | 310 ' 375 ' 315
[FD100™/160kW | 160 [ 310 ' 180 [ 375 ' 465 ' 400
'FD100™/200kW | 200 [ 375 ' 250 [ 465 ' 570 | 500
[FD100™ /250K | 250 ' 4657 | 250 [ 465 ' 690 ' 630
FD100™/315kW | 315 [ 585 ' 355 [ 650 ' 850 | 800
[FD100™ /355K | 355 ' 650 ' 400 [ 730 ' 940 ' 800
[FD100™/400kW | 400 [ 7300 | 400 [ 730 100 | 800
FD100™ /450K | 450 [ 820 ' 500 | 910 [ 1180 | 1000
[FD100™/500kW | 500 ' 910 ' 560 [ 1020 [ 1385 | 1250

" dla temperatury otoczenia < 35 °C.
¥ dopuszczalne przeciakenie jest mniejsze i wynosi 1,11,

P, = moc znamionowa przy dopuszczalnym pradzie przecigzeniowym |, wynoszgcym ~1.5 1.

I — prad znamionowy wijSciowy dia mocy P

Pz — moc znamionowa przy dopuszezalnym pradzie przecigzeniowym I, wynoszacym ~1.1 |z (pempy, wentylatory)
l.2 = pragd Znamionowy wyjsciowy dia mocy P

lp = prad przecigeniowy 80s co 10min

Iz = maksymalny prad znamionowy zabezpieczenia
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DANE TECHNICZNE

Tabela 0.2b - Dane techniczne rodziny preemiennikdw czestotivosdel FDT100™ 500V w zaleznosei od typu

Tvo uktadu
FD100™/500(...

0,37kW
0,55kW
0,75kW
1,1KW
1,5KW
2,2kW
3,0KW
4,0kW
5,5kW
7.5KW
11kW
15KW
18.5kW
22KW
30KW
ITkw
45KW
S5kW
T5kW
a0kW
110kW
132KW
160KW
200kW
250KW
315kW
355KW
A00KW
450KW
S00KW
SE0KW

Obcigzenie
stalomomentowe
(dopuszczalne przecigienie 1.5)
Pa ' I
(kW] [A]
037 12
0.55 16
0.75 20
1,1 28
15 3g
22 4.4
3 6,3

4 B.0*
3.3 10
[ 14
11 20
15 24
18.5 329
22 3r
30 50
37 ]
45 72
55 90
15 120
a0 150
110 180
132 200
160 250
200 300
250 380
35 475
355 520
400 S84
450 856
300 728
560 816

' dia temperatury otoczenia < 35 °C.

“ dopuszczalne przeciazenie jest mniejsze i wynosi 1,11,
P. — moc 2namionowa przy dopuszczalnym pradzie przeciazeniowym |, wynoszaeym ~1.5 1,

In = prad znamionowy wyjsciowy dla mocy P,

P.: = moc znamionowa przy dopuszczalnym pradzie przecigzeniowym |, wynoszacym =~1.1 l.; (pompy, wentylatory)
Iz = prad znamionowy wyjsciowy dla mocy P

lp = prad przecigzeniowy 60s co 10min
Iz = maksymalny prad znamionowy zabezpieczenia

WWW.DETRANS.PL

Obcigienie

zmiennomomentowe

(dopuszczalne przecigzenie 1.1")

Pr
(kW]
0,55
0,75

1,1

1.5

22

3

7.5
11
15
18
18,5
30
37
45
55
75
90
110
132
160
180
250
250
355
400
450
S00
S60
630

2
[A]
1.6
2.0
28
36
4.4
6.0
8.0
8.0
14
20
24
32
32
50
G0
72
90
120
150
180
200
250
300
380
475
520
584
656
728
816
a00

1.8
2.4
3.0
4.2
5.4
6.6
9.5
12
15
21
30
36
48

75
80
108
135
180
225
270
300
375
450
570
713
780
876
984
1082
1224

[A]

6,3
6,3
63
63
63
10
10
16
20
25
30
50
59
63
&0
100
125
160
200
225
315
315
400
500
630
B00
800
900
1000
1250
1250
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DANE TECHNICZNE

Tabela 0.2¢c — Dane techniczne redziny preemiennikéw czestolliwodci FD100™ 630V w zaleznosci od fypu
Obciglenie Obcigtenie
Tvo uktadu [dnpus:::gr ;:::cmnie 1.5) {dupu:;‘c!::l?limr;fe?in 117 Iy
FD100™/690/... [A]
Pa I Pe Iz
[kW] [A] [kW] [A]
15kW 15 18 18 21 26
18,5kW 18 23 2 % s
22KW 22 26 30 35 39
30KW 30 36 7 43 52
3TKEW 37 43 45 52 65
45kW 45 52 85 &4 78
SSKW 55 B4 75 a7 a5
TSKW 75 87 80 104 130
S0KW a0 104 110 121 156
110KW 110 121 132 144 182
132kW 132 144 160 179 217
160KW 160 178 180 219 268
180KW 180 202 200 242 300
200KW 200 218 250 266 329
250kW 250 266 M5 329 398
J15kwW 35 329 355 303 481
355KW 355 375 400 420 530
400KW 400 ? 400 420 530
S00KW 500 ? 500 500 550
SE0RW 560 1 560 560 615
BI0KW 830 ? 630 650 715
BO0KW 800 ? 800 800 920
*) Dla ukiadéw 400kW i wiekszych zakres przeciaZenia jest ustalany w porozumieniu z Klientem
P, ~ moc znamionowa przy dopuszczalnym pradzie przecigZeniowym |, wynoszacym ~1.5 I,
I — prad znamionowy wyjsciowy dla moey P,
P.: = moc znamionowa przy dopuszczalnym pradzie przecigzeniowym |, wynoszacym ~1.1 L: (pompy, wentylatory)
Iz — prad znamionowy wyjsciowy dia mocy P
I = prad przeciazeniowy 60s co 10min
Rysunki montazowe
Wymiary rodziny przemiennikéw FD100™
Wykonanie A Wykonanie B Wolna przestrzen wokol
urzgdzenia
W W oh .. B l.ﬁ.
g 2 | 5
ol ) -U- o U ) ' 'G:f
y rd
o a
Ty t sqfL
-

Wolng przestrzen wokdt urzgdzenia nalezy zachowaé dla zapewnienia odpowiedniej cyrkulacji powietrza.

1) Dia temperatury oloczenia <35°C

8 /90 WWW.DETRANS.PL



DANE TECHNICZNE

Tabela 0.3a. Wymiary przemiennikaw lypy FD100™400V i FD100™ 500V
Typ ukiadu: Wymiary

Wykonanie FD100™... | ) ) ) ~ Immp _ _ _ _ “'}25""”
FDI0O™S00... | a | A | b | B | € | a1 | a2z | &1 | @2 | ¢ 9

0,37kW [ [ [ [ [ [ [ [ ' ' 30

0,55kW ' T

0,75kW Y

1.1kW 3.0

e 255 | 267 | 75 | 114 | 154 | - ; 7 7 s

2.2kW ' [ 34

” 3,0 KW X
4.0 KW 3.1

55 kW [ [ [ [ [ [ ' [ ' ' | se

T { 322 | 337 | 90 | 130 | 188 | - - 7 7 m freies

11,0 kW [ [ [ [ [ [ [ ' [ | 7.2

15,0 kW 322 | 337 | o0 | 130 | 223 | - : 7 7 , 7.4

18,5 kW? ' [ 75

22 KW | 434 | 4s0 | 160 | 220 [ 225 | & | 10 | 7 | 7 | 11 | 18

30 kW 24

s | 585 | 600 | 180 | 225 | 247 @ 8 8 7 7 " —

45 kWO [ [ [ [ [ | ' [ ' ' 28

55 kWP | so0 | 615 | 192 | 256 | 266 | 10 | 15 | 82 | 82 | 15 | 29

75 kW® '_ , _ 1 . . . . . . D

90 kW* | 838 | 865 | 190 | 283 | 400 | 12 | 15 | 85 | 85 | 18 | 60

110 kw* (927) | (955) | (370) | (434) | (272) | (14) | (9.5) | (9.4) 9y | (182) 60

5 132 kW _' [ [ [ [ [ ' [ ' ' | a8
160 kW 88

180 kW? | 875 | 920 | 338 | 460 | 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 | 90

200 kW? ' o2

250 kw? ' [ o3

315 kw? [ [ [ | [ | | [ ' ' I 12s

355 k" | 875 9942:";’,_ 5‘?@ 640 [ 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 [ 125

400 kW _ _ _ _ . . . . . . 130

232 :x | 1045 | 1090 25317 | s00 | 345 [ 15 | 25 | 13 | 13 | 22 | 1;2

Tabela 0.3b. Wymiary przemiennikdw fypu FD100™ 690V
Wymia
wyhonarie | Tdledels | el | e
a A b B c | d1 | g2 | @1 | @2

T | | | | | | | | | —%

90 kW | 838 | 865 | 190 | 283 | 400 | 12 | 15 | 85 | 85 | 18 | 65

110 kW* (927) | (955) | (370) | (434) | (272) | (14) | (9.5) | (9.4) | (9) |(18.2) 85

132 KW® ' |85

160kW .- | | | | | | | ' ' | e0

200kW 80

e | 875 | 920 | 338 | 460 | 45 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22—

B8 ' 315KW ' T es
' 355kW [ [ [ [ [ ' [ ' ' | 125
::EEE | 875 | gy | oan | 890 [ 345 | 15 | 25 | 13 | 3 | 22 | :iz

500kW ' . | 130

560kW | | | | | | ' | ' | 200

630KW | 1045 | N0 12x317| s00 | 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 | 200

1) Qrientacyjna masa przemiennika, moze sie rd2nié w zaleznosci od wykonania

2) Wykonanie wprowadzone w 2012 roku

3) Wysokosé przemiennika powigkszona ze wzgledu na wystajace szyny do poditaczenia zasilania i obcigzenia
4) Dalny rozstaw otwordw mocujacych

3) Wykonanie wprowadzone w 2013 roku, w nawiasach podano poprzednie wymiary

6) Dla mnigjszych mocy (ponizej 75 kW) obudowy dobierane sa po uzgednieniu 2 Klientem.

Oferujemy takze przemienniki FD100™ w wykonaniu szafowym o stopniu ochrony IP wg indywidualnych
uzgodnien.

WWW.DETRANS.PL 9."90




1. ZASADY BEZPIECZNEGO UZYTKOWANIA

Zignorowanie tych instrukeji moze byé powodem powaznych obraZen lub $mierci personelu, lub
prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia,

1.1. Zagrozenia i ostrzezenia

Niewlasciwa instalacja lub uzytkowanie przemiennika czestotliwogci FD100™ moZe spowodowad
zagroienie Zycia, zdrowia ludzkiego badz teZ nieodwracalne uszkodzenie urzadzenia.

ZAGROZENIE PORAZENIEM
PRADEM ELEKTRYCZNYM

* Instalacji, obstugi, konserwac)i i napraw urzadzenia moZe dokonywaé wytacznie odpowiednio przeszkolony oraz
posiadajgcy wymagane uprawnienia personel.

* Przed zalgczeniem napigcia zasilajgcego obwdd mocy i obwody sterownicze przemiennika, nalezy upewnié sie 2e
przemiennik zostal prawidiowo zainstalowany i zostaly zalozone wszystkie elementy obudowy.

+ Zabrania sie dotykania zaciskdw napieciowych wigczonego do sieci przemiennika.

* Po dotgczeniu przemiennika do napiecia zasilajgcego, wewnetrzne elementy uktadu (oprécz zaciskow sterujgcych)
Znajdujg sie na potencjale sieci. Dotknigcie tych elementdw grozi porazeniem pradem elektrycznym.

* Przy dotgczeniu przemiennika do napigcia zasilajgcego na jego zaciskach wyjsciowych U, V, W pojawia sig
niebezpieczne napigcie nawet wiedy, gdy silnik nie pracuje.

+ Obwody sterowania zasilane zewngirznie moga powodowad wystapienie niebezpiecznych napigé nawet gdy
zasilanie giéwne przemiennika jest wylgczone.

* Po odigezeniu przemiennika od napiecia zasilajgcego w przemienniku utrzymujg sie niebezpieczne napiecia przez
czas ok. 5+15 minut (zalezny od mocy przemiennika i zwigzanej z tym pojemnosci baterii kondensatordw obwodu
DC: wigksza moc oznacza diuzszy czas).

+ Nie wolno dokonywaé zadnych zmian podigczen, gdy przemiennik FD100™ jest dotgczony do napiecia
zasilajacego.

+ Przed przystapieniem do prac przy przemienniku, kablu silnika lub silniku nalezy odczekaé minimum 5 minut po
odigczeniu zasilania | upewnié sig, Ze na zaciskach lgczeniowych nie wystepuje niebezpieczne napigcie.

Uwaga: brak napiecia na zaciskach tgczeniowych nie jest jednoznaczny z brakiem niebezpiecznego napiecia
w wewnetrznym obwodzie DC przemiennika,

* Przemiennik nie jest przystosowany do instalowania w Srodowisku latwopalnym iflub wybuchowym, gdyZ moze
stac sie przyczyng pozaru iflub eksplozji,

1.2. Zasady podstawowe

+ Nie podlgczad napigcia zasilajgcego do zaciskdw wyjsciowych U, V, W,
» Nie mierzyé wytrzymaloéci napieciowej zadnego z elementdw urzadzenia,
+ Przed przystapieniem do pomiardw izolacji kabli nalezy odiaczyé je od przemiennika.

+ Nie dokonywaé samodzielnych napraw przemiennika. Wszelkie naprawy moga byt jedynie wykonywane przez
autoryzowany serwis producenta. Stwierdzenie prob napraw grozi utratg gwarangji.

» Nie dotykaé ukladdw scalonych ani 2adnych elementdw na plycie elekironiki przemiennika.
+ Nie podigczaé do kabli wyjsciowych (silnikowych) baterii kondensatordw (np. do poprawy cos @).

« Napiecie na zaciskach wyjsciowych U, V, W nale2y mierzyé wollomierzem eleklromagnetycznym
(pomiar dokonany woltomierzem cyfrowym bez filtru dolnoprzepustowego bedzie nieprawidlowy).

+ Przemiennik nie jest przystosowany do pracy przy cyklicznie zataczanymiwytgczanym napieciu zasilajacym.
Mie nalezy zatgczad napigcia zasilajacego czeséciej niz co 5 minut.

+ Jezeli silnik diuzszy czas bedzie pracowat na niskich predkosciach obrotowych (mniej niz 25Hz), nalezy
zastosowad dodatkowe chiodzenie silnika.



1. ZASADY BEZPIECZNEGO UZYTKOWANIA

1.3. Lista czynnosci

Poszczegdlne czynnoscl stosowane w preypadky instalowania | plerwszego uruchomienia napedy
1. Po rozpakowaniu wizualnie sprawdzic czy urzadzenie podczas transporiu nie zostalo uszkodzone.

2, | Sprawdzi¢ czy dostawa jest zgodna z zamdwieniem — sprawdzic tabliczke znamionowa. Dostawa obejmuje;
+ przemiennik z instrukcjg obsiugi,
« diawik - jesli zostal zamdwiony, zalecany dla mocy 5.5 kW i wigkszych,
+ pierscien ferrytowy lub filtr RF| — w zaleZznoéci od zamdwienia.

3. | Sprawdzi¢ czy Srodowisko zainstalowania edpowiada $rodowisku pracy przemiennika (rozdziat 1.4),
Instalacje przemiennika przeprowadzié zgodnie z rozdzialem 2 z zastosowaniem zasad bezpieczenstwa i zasad EMC.

S Przeprowadzié kenfiguracjg przemiennika zgodnie z rozdzialami 4§ 5.

1.4. Warunki Srodowiskowe

Podezas projektowania przyjeto 2 stopien zanieczyszezenia, w  Ktérym normalnie wystepuja tylko
nieprzewodzgce zanieczyszczenia, Jednak sporadycznie spodziewane jest czasowe przewodnictwo wywolane
kondensacja, kiedy do przemiennika nie jest doprowadzone napigcie zasilajgce.

Jesli Srodowisko pracy przemiennika zawieradé bedzie zanieczyszczenia, kldre mogg wplywad na bezpieczenstwo
dzialania przemiennika, instalujgey musi podjaé wilasciwe przeciwdziatanie, stosujge na przykiad dodatkowe obudowy,
kanaly powietrzne, fillry itp.

Warunki klimatyczne _
Migjsce zainstalowania Podczas skfadowania W czasie transportu
od -10°C do +50°C") -25°C do +55°C -25°C do +T0°C

Temperatura -
W opakowaniu ochrannym

od 5% do 95% od 5% do 95% do 95%

» (bez kondensacji) (bez kondensacji) (bez kondensacji)
Wilgotnose wzgledna . - o - 1
Mieznaczna, krdtkotrwala kondensacja moZe wyslepowac ckresowo na zewnatrz cbudowy tylko wiedy

kiedy przemignnik jest odigczony od napiecia zasilajasego.

Cignienie powielrza od 86 kPa do 106 kPa od 86 kPa do 106 kPa od 70 kPa do 106 kPa

1.5. Postepowanie z odpadami

Sprzetu zawierajgcego podzespoly elekiryczne i elekironiczne nie mozna usuwaé do
pojemnikdw na odpady komunalne. Sprzet taki nalezy oddzielié od innych odpaddw i dolgczyé
do odpaddw elektrycznych oraz elektronicznych, zgodnie z obowigzujacymi przepisami
lekalnymi.

1.6. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Pomimo dolozenia wszelkich staran oraz zachowania nalezytej starannosci Centrum Projektowo-Wdrozeniowe
DETRANS Sp. z 0.0. Sp. k. nie gwarantuje, Ze publikowane dane sa wolne od bleddw.

Uzytkownik zobowiazany jest do zapoznania sig z informacjami zawartymi w niniejsze] Instrukcji przed
rozpoczeciem eksploatacji urzadzenia. Centrum Projektowo-Wdrozeniowe DETRANS Sp. z 0.0, Sp. K. nie ponosi
cdpowiedzialnodci za ewentualne skutki nieprawidlowego wykorzystania informacji zawartych w ninigjszej Instrukeji
ani jakiekolwiek naruszenia patentéw czy innych praw stron trzecich, ktére moga wyniknaé z ich wykorzystania,

Produkty Centrum Projektowo-Wdrozeniowe DETRANS Sp. z 0.0. Sp. k. nie 53 dopuszczone do stosowania
jako krytyczne elementy systemdw podirzymujgcych Zycie bez pisemnej zgody DETRANS Sp. z 0.0. Sp. k.
Ponadto DETRANS Sp. z 0.0. Sp. k. nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody wynikajace z niezgodnego
z przeznaczeniem zastosowania niniejszego urzadzenia.

Informacje zawarte w niniejsze] Instrukcji moga ulec zmianie bez uprzedniego powiadomienia, jednoczesnie
zastepujg one i uzupelniajg informacje podane wezesnigj.

Wszystkie uzyte znaki towarowe sa wlasnoscia ich prawnych whascicieli. Logo DETRANS jest zastrzezonym
znakiem towarowym firmy Centrum Projektowo-Wdrozeniowe DETRANS Sp. z 0.0. Sp. k.

W razie jakichkolwiek watpliwosci lub checi uzyskania dodatkowych informaciji prosimy o kontakt.

1) Dia obcigzenia znamionowego przyjeto 40°C, jednakie dla mniejszych obcigzen dopuszcza sie wyZsze temperatury.

WWW.DETRANS.PL
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1. ZASADY BEZPIECZNEGO UZYTKOWANIA

1.7. Oznaczenie CE

Przemienniki czestotliwosci serii FD100™ spelniaja zasadnicze wymagania nastepujacych dyrektyw Mowego
Podejscia:
+ Dyreklywa Niskonapieciowa (LVD) 2014/35/UE,
+ Dyreklywa EMC 2014/30/UE.

PowyZsze dyrekitywy spelnione s3 wylgcznie po zainstalowaniu przemiennika | skonfigurowaniu uktadu
napedowego zgodnie ze wskazdwkami zasad montau | zasad bezpieczefstwa zamieszczonymi w podrozdziale
2.1.2. Zasady EMC. Za postepowanie zgodnie z zaleceniami odpowiedzialny jest Uzytkownik.

Deklaracja Zgodnoscl znajduje sie na koficu niniejszej Instrukcji.

Bezpieczenstwo

PN-EN 50178:2003

Urzadzenia elektroniczne do stosowania w instalacjach dukej mocy.

Elektryczne uklady napedowe mocy o regulowane] predkosci -- Czesé 510 Wymagania
dotyczace bezpieczerstwa -- Elekiryczne, ciepine | energetyczne,

PN-EN 61800-5-1:2007 + A1:2017

Kompatybilnosé elektromagnetyczna

Elektryczne uklady napedowe mocy o regulowane] predkoéci, Czesé 3. Wymagania

PN-EN §1800-3:2008 + A1:2012 dotyczace EMC i specjaine metody badan.

PM-EN 61800-3:2008 pierwsze srodowisko PM-EM 61800-3:2008 drugie Srodowiske

2.1.2) i wyposaZenia
EMC (podrozdziat 2.1.2
bez punktu 1.5).

Klasa C1 Klasa C2 Klasa C3
Przemiennik o mocy do | Przemiennik o mocy do | Przemiennik o mocy powy2ej 18,5kW przy
_, 18,5kW wigcznie przy | 18,5kW wigcznie przy | zastosowaniu zasad montaiu (podrozdzial 2.1.2)
Emisja przewodzona zastosowaniu zasad zastosowaniu zasad i wyposaZenia (podrozdziat 2.1.2 bez punkidw f.4
montazu (podrozdziat montazu (podrozdziat i£.5).

2.1.2) i wyposakenia
EMC (podrozdziatl 2.1.2
bez punktdw f.4 i f.5).

PH-EN 61800-3:2008 pierwsze Srodowisko

PMN-EN 61800-3:2008 drugie Srodowisko

Emisja promieniowana

Klasa C2
Przemiennik o mocy do 18,5kW wigcznie przy
zastosowaniu zasad montaZu (podrozdziat 2.1.2)
i wyposazenia EMC (podrozdzial 2.1.2 bez

punktu f.5).

Klasa C3
Przemiennik o mocy powyze] 18,5kW przy
zastosowaniu zasad monta2u (podrozdzial 2.1.2} i
wyposaenia (podrozdzial 2.1.2 bez punktdw f.4 i
f.5).

Odpomosé PH-EN 61800-3:2008 pierwsze i drugie Srodowisko

Przemiennik © mocy do 18,5 kW zainstalowany w $rodowisku pierwszym bez zewnetrznego filtru RFI nie
przekracza wartodci emisji dopuszezainych dia klasy C2, jednak mogg zostaé przekroczone graniczne wartodei emisji
dopuszczalne dla klasy C1.

A\

Uktady o mocy do 18,5kW wiacznie w srodowisku mieszkalnym moga
powodowac zakidcenia radiowe i w takim przypadku moga byé
niezbgdne dodatkowe srodki ttumiace.

Powy2sze oslrzezenie dolyczy ukladdw nie spelnisjacych wymagan Klasy C1

W przemienniku o mocy wiekszej od 18,5kW, w ktdrych do spelnienia wymagan emisji dla klasy C3 nie jest
wymagane stosowanie filtru RFI, nalezy liczyé sie z mozliwoscia pojawienia sie zakldcen radioelekiryeznych,

AN

Uktady o mocy wigkszej od 18,5kW nie s3 przeznaczone do uzytkowania
w publiczne]j sieci niskiego napiecia, ktéra zasila lokale mieszkalne.
Przy uzytkowaniu w takiej sieci spodziewane sj zakltécenia o

czestotliwosci radiowej.

PowyZsze osirzeenie dolyczy ukiadow nie speiniajgcych wymagan klasy C1 lub C2

Przemienniki nie sg fabrycznie przystosowane do stosowania w sieciach typu IT poniewaZ zastosowane
w przemienniku asymetryczne fillry wysokie] czestolliwodei (kondensatory typu Y) zmnigjszajgee emisje zaklbcen, burzg
koncepcje izolowanej od ziemi sieci rozdzielczej. Dodatkowe impedancje doziemne mogg staé sie przyczyng
zagroZenia bezpieczenstwa w takich systemach.

Przed zakupem przemiennika przeznaczonego do slosowania w sieci IT prosimy o kontakt w celu ustalenia
indywidualnego wykonania ukladu.

Z przyczyn technicznych w pewnych zastosowaniach (prady > 400A lub napigcia = 1000V) spelnienie
wymagan dotyczacych kompatybilnosci elektromagnetyczne] nie jest mozliwe, W takim przypadku uzytkownik i
producent powinni uzgodnié spostb spelnienia wymagan EMC w tym okreslonym zastosowaniu.



2. INSTALACJA PRZEMIENNIKA

2.1. Podtaczenie obwodu mocy

Przemienniki czestofliwosci typu FDI100™ sg wurzadzeniami elekirycznymi przeznaczonymi do regulacii
predkosci obrotowej silnikéw asynchronicznych. Regulacja ta dokonuje sie poprzez zmiane czestotliwosci | amplitudy
napiecia na wyjsciu przemiennika.

Przemiennik FD100™ zasilany jest z sieci trdjfazowej poprzez zaciski L1, L2, L3. W niektérych wykonaniach
istnigje konieczno$é podigczenia zasilania pomocniczego przeznaczonego do zasilania wewnetrznych wentylatordw.
Ma rys. 2.1 przedstawiono schemat potaczen silnopradowych.

UWAGA! Przedstawiony uklad zaciskéw ma Rezystor hamowania
charakter pogladewy | nie cdpowiada (opcia)
ich rzeczywistemu rozmieszezeniu na
przemienniku
+BR -BR
ik 7 i i +0CY  (BRY Zalecane stosovwanie
Wylgezni abezpieczenie (+DCY"  (BRY b G s
£l
T Bty v u
3
& L2 ___,..-F"""F 4 v
2 g L2 v M
52 — FD100™ 4
E g ek == L3" w Loy
PE PE PE PE
+M
3 . ”+D - Napiecie po stronie wiéme] nalezy
= 2Ll N . mierzyé tylke woltomierzem
E 3 elektromagnetycznym!
o 2
= N
€3
1
(4]

" Zaciski +BR(+DC). -BR{BR) wystgpuja jedynie w przemiennikach przystosowanych do podiaczenia rezystora
hamujacego, tzn. posiadajgcych tranzystor hamujacy.
Przemienniki o mocach 18.55W i| mniejszych standardowo s3 wyposadone w tranzystor hamujacy.
W przemiennikach o mocach 22KW i wigkszych tranzystor hamujacy wystgpuje jako opcja.
Uwaga: Przemienniki o mocach 228W i wigkszych moga miet wyprowadzone zaciski +0C,-0C.
53 to zaciski obwodu podredniczacego | NIE WOLNO do nich podiaczad rezystora hamujgcegol
“ Oznaczenia wystgpujace dia mocy 22kW i wyiszych,
* Koniecznosé podiaczenia zasilania wewnetrznych wentylateréw w przemiennikach pesiadajgcych dodatkowe
zaciski (przemienniki; 208W i 37 KW, 45..75kW wyprodukowane do maja 2016, inne w zale2nosci od wykonania).
I Typowym napigeiem zasilajacym obwody pomecnicze jest 230V AC. Opcjonalnie moze to byé 3xd00V AC
lub inne wg indywidualnych uzgednien. Z tege powodu w zaleznosci od wykonania rézne moga byé ilosci
przenwodin zasilajacych oraz ich oznaczenia.
“ Zalecane stosowanie diawika sieciowego dla mocy 5,5kW | wigkszych.
“ Przemienniki o mocach 450kW i wyzszych moga posiadat & zaciskdw wejsciowych | byé przystosowana do pracy
2 ukiadem wejsciowym 12-pulsowym.
"W przemiennikach dutych mocy moga wystapit zaciski obwodu DC; +M,+D. W zalednosci od indywidualnych
ustaled, nale2y do nich podigezyé odpowiedni dlawik lub zewrzed je zwory.

Rys. 2.1 - Podlgczenie obwodbw silnopradowych do przemisnnika FD100™

Przekroje przewoddw oraz typ diawika sieciowego powinno dobieraé sie w zaleZnoSci od pradu obcigZzenia.
Wymagane warlosci zabezpieczen przedstawiono w tabeli 0.2, wymagane wartosci przekrojéw przedstawiono w tabeli
2.1,

Tabela 2.1. Obcigzalnosé pradowa diugofrwala przewoddw miedzianych w izofacii PVC na
przykiadzie kabla HELUKABEL TOPFLEX-EMV-3 PLUS-2YSLCY-J G00/T000 V przeliczona dla
temperatury olaczajacego powistrza +40°C.

Liczba &yl x przekrdj | Obcig2alnost prgdowa | Liczba 2yl x przekrdj | ObciaZalnosé pradowa
z 3 obcigZzonymi Zylami™ z 3 obcigzonymi Zytami®
[mmé [A] [mmd] [A]
31,5+ 3G 0,25 15 3x50 + 3G 10 146 pL
325+3G05 22 370+ 3G 10 _ 180 Rys. 2.2 - Przekrt
3xd + 3G 0,75 20 Ix05 + 3G 16 217 kabla HELUKABEL
TOPFLEX-EMV-3
3x6 + 3G 1 38 3120 + 3G 16 254 PLUS-2YSLCY-J
10+ 3G15 53 3150 + 3G 25 _ 291 EOOYT000
I6+3G 25 T 3185 + 3G 35 332
325+ 3G 4 a3 Ix240 + 3G 425 394
IS+ 3G6 117

3G - #oMo zielona Zyla ochronna PE (przewdd ochronny PE jest rozdzielony na 3 Zyly —rys. 2.2)
" Obcigzalnosé przeliczona dla temp. otaczajgcego powietrza +40°C (wspdlczynnik 0,87).

Przemiennik wyposazony jest w zaciski przylaczeniowe, zabezpieczone przed korozjg, do podlaczenia
oprzewodowania. Dodatkowe informacje o oprzewodowaniu znajdujg sie w rozdziale 2.1.1 akapit Pofaczenia
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2. INSTALACJA PRZEMIENNIKA

wyrdwnaweze i rozdziale 2.1.2. Dla spelnienia wymagan Dyrektywy Unii Europejskiej w zakresie kompatybilnosci
elektromagnetycznej EMC nalezy stosowaé czteroZylowy przewdd w ekranie, zasilajacy silnik (irzy fazy + przewdd
ochronny). Typ dtawikéw sieciowych oraz zabezpieczen dostepny jest u przedstawiciela producenta.

Nie nalezy stosowaé wylgcznikdw lub stycznikdw po stronie wyjéciowej przemiennika, ktére rozlgczalyby uktad
podczas pracy — patrz rozdzial 2.3 na sir. 19,

2.1.1. Zasady bezpieczenstwa

a, Polaczenia wyréwnawcze

Ochrona przy dotyku posrednim polega na samoczynnym wylgczeniu zasilania przez przystosowane do tego
zabezpieczenie zwarciowe (badZ roznicowoprgdowe) lub ograniczeniu wystepujacych napigé dotykowych do poziomu
nie przekraczajgcego wartosci dopuszezalnych, w razie uszkodzenia izolacji podstawowej.

Zwarcie doziemne w obwodzie wyjSciowym przemiennika ze wzgledu na dziatanie obwodu poéredniczgcego
moze nie zosta¢ wykryte przez zabezpieczenie zZwarciowe. Przemiennik posiada wprawdzie zabezpieczenie od zwart
migdzybiegunowych i doziemnych na wyjsciu ale zabezpieczenie to opiera sie na wprowadzeniu w stan blokowania
tranzystoréw IGBT co nie spelnia wymagan ochrony przeciwporazeniowej.

£ tych powoddw dla zapewnienia bezpieczenstwa personelu, nalezy odpowiednio wykonaé miejscowe
polgczenia wyrbwnawcze.

Przemiennik posiada zaciski przylaczeniowe, odpowiednio oznakowane i zabezpieczone przed korozja, do
podigczenia przewoddw wyrdwnawczych.

b. Zabezpieczenia

Maksymalne wartoSci zabezpieczen zwarciowych kabla wejsciowego podane zostaly w tabeli 0.2, Dopuszcza
sie slosowanie bezpiecznikéw topikowych gG lub aM, jednak ze wzgledu na zabezpieczenie wejsciowego mostka
przemiennika, lepszym rozwigzaniem sg bezpieczniki topikowe gR lub aR. Dopuszeza sie stosowanie wylgcznikdw
nadpradowych jednak nalezy mieé na uwadze, e czas reakgji wylgcznika nadpradowego jest diuzszy niz nalezycie
dobranego bezpiecznika.

Przemiennik wyposazony jest w zabezpieczenia: przed przecigeniem silnika, termiczne silnika, przed zbyt
niskim lub zbyt wysokim napieciem w obwodzie poSredniczacym prZzemiennika, przed zwarciem na wyjsciu
przemiennika (chroni ono tylko przemiennik!!).

Zastosowanie wylacznika réZnicowoprgdowego do ochrony przeciwporazeniowej mo2e okazadé sie
niekorzystne, ze wzgledu na jego niepotrzebne zadzialania wywolane przejsciowym badZ ciaglym pradem uplywu
ukladu napedowego, pracujgcege w normalnych  warunkach. W przypadku zastosowania wylgcznika
réznicowoprgdowego, ze wzgledu na rézny charakter pradu réznicowego, dopuszcza sie tylko wylgczniki typu B,

¢. Urzadzenie odiaczajace
Dla spelnienia Dyrektywy Unii Europejskiej, zgodnie z PN-EN 60204-1:2010, uklad napedowy skiadajgcy sig
przemiennika i maszyny elektryczne] powinien byé wyposakony w urzgdzenie odigczajgce zasilanie. Urzadzenie takie
powinno byé jednym z wymienionych poniZej:
» roztacznik (z bezpiecznikami lub bez), kategoria uzytkowania AC-23B, spelniajacy wymagania EN 60947-3,
« odigeznik (z bezpiecznikami lub bez), powodujacy odigczenie obwodu obcigZzenia przed otwarciem stykow
gtéwnych, spelniajacy wymagania EN 60947-3,
« wylacznik samoczynny, zgodny z EN 60947-2.
Spelnienie wymagania spoczywa na instalujacym.

d. Zatrzymanie awaryjne

Dla speinienia Dyrektywy Unii Europejskiej, zgodnie z PN-EN 60204-1:2010, ze wzgledu na bezpieczenstwo
personelu i urzgdzen nalezy zastosowad wylgcznik awanjnego zatrzymania, kidrego dziatanie ma pierwszenstwo przed
innymi funkecjami, niezaleznie od rodzaju pracy. Klawisz STOP na panelu operatorskim przemiennika nie moZe byé
traktowany jako wylgcznik awaryjnego zatrzymania, nie powoduje odigczenia zasilania od ukladu napedowego.
Spelnienie wymagania spoczywa na instalujacym.

e, Obudowa

Obudowa spelnia wymagania stopnia ochrony IP20. Powierzchnia na ktorej znajduje sie panel operatorski
przemiennika spelnia wymagania stopnia ochrony I1P40. Qbudowa zostala zaprojektowana tak, Ze nie mozna jej usungé
bez uzycia narzedzi.

f. Roziadowanie kondensatoréw

W obwodzie posredniczgcym przemiennika znajduje sie bateria kondensatordw o stosunkowo duzej
pojemnosci. Pomimo wylaczania zasilania przemiennika na zaciskach moze ulrzymywad sie, przez okreslony czas,
niebezpieczne napiecie. Wymagane jest aby odczekaé 5+15 min przed podjeciem dzialanh tgczeniowych na listwie mocy
przemiennika. Informacja o niebezpiecznym napigciu powtérzona jest réwnieZ na oslonie listwy zaciskowej.

2.1.2. Zasady EMC

Zasady montazu redukujace problemy EMC podzielono
na cztery grupy. Uzyskanie petnego efeklu moZna osiagnaé ua
Fily dieairo’y’

stosujgc wszystkie podane zasady. Mie zastosowanie ktdrejs z t;

zasad niweczy skutecznosé pozostatych: s

+ separacja, i .
: pﬂamn'a Iwyrdwnawcza. Rys. 2.3 = Sposob polgczenia poszczegdinych
. ﬁmfggjg“”'a' skiadowych systemu napedowego

Na rys. 2.3 przedstawiono podstawowy sposob polaczenia filtru,
przemiennika i silnika.



2. INSTALACJA PRZEMIENNIKA

a. Separacja

Kable wysokopragdowe (zasilajace, silnikowe) nalezy odseparowat od kabli sygnatowych. Malezy unikac
prowadzenia réwnoleglego kabli wysokopradowych 1 sygnatowych, nie prowadzié w wspolnych kanalach kablowych a
tym bardziej wigzkach. Dopuszczalne jest krzyZzowanie sie pod katem prostym kabli wysokopradowych i sygnalowych.

Przemiennik i filtr montowaé mozliwie blisko siebie najlepiej na wspdinej powierzchni metalowej, stanowiace|
Jwvspdlng mase”. Do tego celu mozna wykorzystadé np. lylng $ciane szafy zasilajaco-sterowniczej. Obudowa
przemiennika, filtru | powierzehnia wspdlnej masy” nie powinny byé pokryte 2adng powloks izolujgeg. MNaleky zwrdeid
uwage na mozliwosé utleniania sig powierzchni, i co za tym idzie, pogorszenie jakosci styku. Dla ograniczenia poziomu
zaburzen asymetrycznych preferowane jest wiglopunktowe polgczenie ekranu kabla z masa,

Deodatkowe informacje o polaczeniach wyrdéwnawezych znajdujg sie w rozdziale 2.1.1.

c. Ekranowanie

Przewody pomiedzy fillrem sieciowym a przemiennikiem nie muszg byé ekranowane jesli ich dlugosé nie
przekracza 300mm. Jesli diugosé przewoddw przekracza 300mm nale2y stosowad przewody ekranowane. Kabel w
petni ekranowany jest to przewdd spelniajacy wymagania emisji zaklécen wg. normy EN 55011, Kabel taki powinien
posiadaé ekran zlozony z folii spiralngj-metalizowanej aluminiowej oraz oplolu miedzianego cynowanego, o©
wspdlezynniku wypelnienia nie mnigjszym ni2z 85%, nie odseparowane galwanicznie.

Konieczne jest prawidiowe potaczenie zakonczen kabla z masg. Malezy stosowaé uziemianie ekranu w
zakresie pelnego obwodu powierzchni kabla, na obu koncach. Wykorzystuje sie do tego celu specjalne dlawnice EMC
Zapewniajgce odpowiedni styk ekranu kabla z obudows urzgdzenia. Dodatkowo nalezy stosowad obejmy na ekran
kabla aby polaczyé go np. z tying Sciang szafy zasilajgco-sterowniczej. Malezy dbaé o to aby odcinki kabla pozbawione
ekranu byly mozliwie krotkie. Migjsca taczenia ekranu z uziemieniem nalezy na catym obwodzie odizolowaé, uwazajac
przy tym aby nie uszkodzié ekranu. Nie nalezy .splatad” punklowo ekranu bez uprzedniego zastosowania diawnicy
EMC, tgezyé punktowo przewodu po to aby polgczyé go z uziemieniem,

Przewody sygnatowe, w razie koniecznosé, nalety réwniez ekranowadé stosujac podobne zasady.

Zastosowanie filtlru ogranicza przedostawanie sie zaktbcen z ukiadu napedowego do sieci zasilajgce). Zasady
montazu fillréw podano przy omawianiu polaczen wyrdwnawczych i ekranowania.

e. Pierscienie ferrytowe

Spelnienie wymagan co do emisji zaktécen dla dystrybucji ograniczone] w
Srodowisku pierwszym mozna uzyskad stosujgc pierscien ferrytowy zamiast filtru RFI (w
przemiennikach do mocy 7.5 KW). MNalezy jednak mieé na uwadze osirzeZenie
zamieszczone w rozdziale ,1.7. Oznaczenie CE".

Pierscien ferrytowy nalezy umiescié na przewodach zasilajgcych przemiennik
zgodnie 2 rysunkiem 2.4,

Lista zawiera urzadzenia, Kidre mozna dodaé do ukladu napedowego aby | Z°"*I*lRs Plerscienta

poprawié odpomo&é 1 zmnigjszyé  emisyjnosé  zakldécenn ukiadu napedowego
zainstalowanego w Srodowisku przeznaczenia.
1) kable w peini ekranowane (polecamy kable TOPFLEX EMY i TOPFLEX EMV 3 PLUS (HELUKABEL),
2) diawnice EMC,
3) pierscien ferrytowy,
4) filir RFI (EPCOS, REO, SCHAFFMER),
5) szafka EMC - opcja, nie jest wymagana dla speinienia dyrektywy EMC.

/ KRATHA
= | WENTYLACY. A
[ — 4 EMC

D AVACA
EMC

— v k2

Rys. 2.5 - Zasady mentazu redukuface problamy kompatybilnodel elekiromagnetyczneg)
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2. INSTALACJA PRZEMIENNIKA

2.2. Podigczenie ukladow sterujacych

Na ponizszych rysunkach przedstawiono dwa warianty piyty elektroniki sterujacej stosowane

w przemiennikach typu FD100™.

a. Przemienniki o mocy do 18,5kW wilacznie:

Tryb pracy wejst Tryb pracy DIG
a h. .
J3 dotyczy Al Wejbcie cylrowe Modna u
aenanr |l gt A
pracy wyj alogowych * Napiociowy Czujnik rezystangji interfajsem typu
I?EWE?“‘ . B (termistor) _nadajnik lini” 5V1
'i yezy A2 . I':bm"""""':'Ir Temninator lini v
Napigcicwy Pradowy RE5485,
. I Zewrzed JBiJ7 Ve
J3J4 DY TR e
J18l8u2 i el { (85} weartmiom na e
.0
s i o Birifi kommuni, 8 z
16 3 J6 =B
[ ] [ ] - [ ] [ ] . [ ] e w .
e B
I o LA
E BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN Em ¢ %
1 15
K1 K2 K3
= é o e oz ow|w
& & @ o b o
/ \ / 2 olalalo]l "X3RS48E
= ol il o k] 1 [2 3[4
E 3 % = E %' % E g B A +5V OV
Wigcia cyfrowe Wijscie Uraf =10V - Wyjicie napiecia
DO, DO2, DO3 cyfrowe odniesienia dla wejsé analogowych
(preekadniki K1, K2, K3) Dod w Irybia napieciowym
Wyjscia Wejteia analogowe Wegscaa cyfrowe
rhr A AlD, AI2 DI1..DI6

Rys. 2.6a — Listwa zaciskowsa sterowania przemiennika FD100™ oraz zwory konfiguracil. Zigcze
enkodera | R5485. Wariant dia mocy przemiennika do 18.5 kW wigcznie.

b. Przemienniki o mocy 22kW i wiekszej:

Terminocis linli RE485,

Farzed Maina utyt
mmhﬂﬂliﬁlﬁm g’:ﬁ;"“‘mﬁ:
&
Inn:wm'-r\:ﬂlﬂ ::.ﬂ“m"m e el nadajnd: fini 5¥1
Wyjbce J3 dotyezy A2
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T nadagewych » f
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(preekadnia K1, K2, K3) ﬁm: Uref = 10V - Wyjicle o
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w lryble napigciowym

Rys. 2.6b - Listwa zaciskowa sterowania przemiennika FD100™ oraz zwory konfiguracfi. Ziacze
enkodera | RS485. Wariant dia mocy przemiennika 22 kW i wiekszych.
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Ma rys. 2.7 przedstawiono przyktadowsa konfiguracje podiaczen obwoddw sterujgcych na przyktadzie listwy
zaciskowe] przemiennikéw o mocy do 18,5kW wilacznie.

e s Sterowanie zewngtrznym prrekadnikiem za
Whyjscia przekaznikowe, np. moga shuyt hed
do sterowania lampkami na 230V —— pomeca wyjicla cyfrowaego DO4 (otwarty

=
T8 & [T

0V = logiczne .07
24V = logiczne .17

Ki_ | K2] K3 .
E: /J \‘L /J 5|8
rr" 2|8
| |
’ gl Le
: v
& &
i : Przykiad podiaczenia
A Al :
Praokazniki K1, K2, K3 il i iadowim.  Al2wirybie  Potenciometru do AID
250vHA AC ADA wwhian:zl Baf D(d],.20mA  napigciowym {wejscie Al pracuje tylko
24VHA DG pigciowym 0(2)..10v W irybie napigciowym)

0(2)...10V R > 10k0)

Rys. 2.7 = Przykladowa konfiguracia podigezen obwoddw sterufacyeh na przykiadzie listwy zaciskowe] przemiennikdw
o mocy do 18 5kW wigcznie.

2.3. Stosowanie stycznikéw pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci a silnikiem

Jeslh istnigje koniecznost stosowania stycznikéw pomiedzy przemiennikiem a silnikiem to nalezy zwrdcié
uwage, aby przelgczania slycznika dokonywaé w stanie beznapigciowym, gdy przemiennik jest zatrzymany (stan
STOP). W przeciwnym razie jest duze prawdopodobienstwo uszkodzenia przemiennika,

Uwaga: Samo wydanie polecenia STOP nie jest wyslarczajgce, gdyz istnieje mozliwosé programowego
opéZnienia reakeji na polecenie STOP (par. 1.34) oraz mozliwosé ustawienia zatrzymania po rampie (par. 1.64).

Z tego powodu, w celu uniknigcia uszkodzenia przemiennika, nalezy kontrolowaé stan PRACY przemiennika
{PCH.B1}, np. poprzez wykorzystanie jednego z przekaznikow. Nastawa domysina przekaznika K2 (par. 2.92, 2.93) jest
odpowiednia do tego celu.




3. PANEL STERUJACY OP-11

3.1. Opis ogélny

F'anei sterujgey (rys. 3.1) sluzy do:
monitorowania natgienia pradu silnika, napigcia, momentu, czestolliwosci zadanej i wyjsciowe] oraz innych
zmiennych dostepnych w grupie 0 Pndglqd
+  sterowania praca ukladu: start, stop, zmiana kierunku, kasowanie awarii;
+  zmiany nastaw przemiennika: m.in. wpisanie danych znamionowych silnika, przeprowadzenie biegu
identyfikacyinego, wyboru miejsca sterowania, itp.

Wprowadzone dane s3 przechowywane w pamieci wewngtrzngj przemiennika, a panel sterujacy jedynie posredniczy w
ich odczycie/zapisie. Umozliwia to zamiang paneli pomigdzy przemiennikami tego samego typu bez wzgledu na ich moc
Znamionowg.

Panel sterujgcy jest wyjmowalny i moze byé zamontowany lak?e poza obudowa przemiennika, np. na drzwiach szafy
sferowniczel lub pulpicie sterowniczym. W Iym celu nale2y zastosowad odpowiedni przewdd dostgpny u producenta
przemiennika.

Opcia dodatkows panelu sterujgcego jest mozliwosé kopiowania nastaw parametréw pomiedzy przemiennikami. Patrz
punkt ,3.5. Kopiowanie nastaw parametréw miedzy przemiennikami”.

Elementy panelu sterujgcego (rys. 3.1)
@ Wyswietlacz
@ Diody statusu przemiennika — tabela 3.1

12 o 2

N: 1200 rpm
@ Klawisze: nawigacyjne .« .—»" 4", Enter pgwer m

M1 50.0Hz 100% 111
@ Klawisze _start w lewo” O i ,start w prawo”

(@)}

Uwaga: rzeczywisly kierunek obrofdw silnika
zaleZy od kolefnosci podigczern przewoddw na
zaciskach U V.W.

(®) \aawisz .Stop/Reset e

Klawisze nawigacyine (3) sluza do
poruszania sie po menu przemiennika i sa zawsze Rys. 3.1 - Panel slarujgcy OP-11
gktywne - ich nacisniecie powoduje okreslona reakeje bez wzgledu na to, czy sterowanie praca przemiennika odbywa
sie z panelu sterujacego, poprzez wejscia analogowel/cyfrowe, czy tez winny sposdb.

Klawisze i sluza do sterowania praca przemiennika (.start w lewg”, _start w prawo”, _stop™)
i 53 aktywne tylko, gdy sterowanie jest ustawione z panelu sterujgcego - patrz tabela 3.2 oraz rozdzial 4.2.2 Sterowanie
z Panelu sterujacego na str. 30,

Klawisz Stop/Reset” @ sluzy ponadto do kasowania zgloszenia awarii — przycisniety dluzej niz 2 sekundy.,

FFU

Al

Tabela 3.1 - Diody stalusu przemiennika

Kolor diody Rodzaj Swiecenia Znaczenie
Zielona ,RUN" Ciggle Przemiennik pracuje
Czerwona JFAULT" Ciagle Stan awarii przemiennika - patrz rozdzial 6 Awarie i
ostrzezenia na str. 44
Przerywane Stan ostrzeZenia przemiennika — patrz rozdziat 6 Awarie i
ostrzeZenia na sir. 44
Zotta READY™ Ciagle Przemiennik gotowy do pracy
Mie Swieci Brak zezwolenia na prace (blokada pracy) — patrz rozdziat
4.4.3 na str. 37
Czerwona FAULT" Ciggle Stan awarii przemiennika. Po usunigciu przyczyny awarii,
ZMa “READY" meane pl‘zemiennika mﬂi& bﬁdzie kﬂnt}fnuwal prace



3. PANEL STERUJACY OP-11

Po wigczeniu przemiennika do sieci, panel sterujgcy wiacza sie w  widoku podsfawowym” (ekran 1) jak to
przedstawiono na rys. 3.2

A Lo Lo Lo Lo
E-'l‘.;..I“““-“.I““-““.hh 9 -tldc taaa 5‘1 v ‘\:I 9
inzad 15 rpm. iTrad 24 ‘c ;
iMsil 0.0 % @ iTsil 17.4 & ; Q
iy o
Ekran 1 Ekran 2 Ekran 3

Rys. 3.2 - Przykladowy widok wyswigllacza w _widoku podslawowym” — ekrany: 1, 20 3

W . widoku podstawowym”™ dostepne sa trzy ekrany. Przechodzenie pomiedzy nimi nastepuje poprzez
naciéniecie klawiszy ,«" ,—" na panelu sterujacym.

Na kazdym z ekrandw informacje sa wyéwietlane w 5 umownych segmentach: (7) - @ (rys. 3.2 - ekran 1).
Poszczegdine ekrany rdZnig sie miedzy soba tylko informacjami wySwietlanymi w segmencie E] Informacje
wysSwietlane w tym segmencie sluza do monitorowania 3 wybranych wartosci (osobno dla kazdego ekranu) - np.
napiecie zasilajace Ulin, czestolliwos¢ zadana fzad, predkos¢ procesu nPro, itp. Wyswietlany moze by& dowolny
parametr z grupy .0 Podglad”. Dodatkowo dla dwoch pierwszych linii ekranu 1 mozna ustawié dwie rézne monitorowane
wartosci - osobno dla stanu pracy (Run) i zatrzymania (Stop) przemiennika. Szczegodlowy opis zmiany wielkosci
wyswietlanych zostal opisany w punkcie .3.4. Zmiana wielkosci wySwietlanych w widoku podstawowym. MNa rys. 3.2
przedstawiono domyéinie wyswietlane wielkosci,

Pozostale segmenty G] - @ E] informuja o sposobie sterowania przemiennikiem i jego stanie pracy. Opis
poszczegdinych segmentdw wySwietlacza przedstawiono w tabeli 3.2.

Tabela 3.2 - Opis poszczegdinych segmenldw wyswiellacza

(1) Migjsce sterowania (3) Zrodio sygnatu Start/Stop
Symbol Znaczenie Symbol Znaczenie
wyswietlany wyswietlany
A Migjsce sterowania A LO Panel sterujacy
B Miejsce sterowania B Di Wejscia cyfrowe
. ) ) Fu START/ISTOP zaawansowany
E] Zrtdllo zadawanei czestotliwosci uytkownika [PLC).
Takte, gdy jako Start A lub B wybrany
Symbol Frnaczenie zostal Start z RS, a nie ma zezwolenia
wyswistlany na prace z RS, Uklad jest zatrzymany.
LO Panel sterujgcy
AD Wejicie analogowe 0 Na ekrama w wrdoku pods!awawm monitorowad
e moEna dowolny paramelr z grupy 0 Podglgd™ =
A1 Wejécie analogowe 1 patrz punkt 3.4, Zmiana wielkosci wyswietlanych w widoku
A2 Wejscie analogowe 2 podstawowym.
Pl Fiacylsior 1D (£) Symbol stanu pracy przemiennika
Aw Zadajnik awaryjny
= Symbol Znaczenie
Fu f:lflgj}nlh raawansowany uzylkownika wyswietlany
TakZe, gdy jako zadajnik A lub B n Przemiennik zatrzymany (Stop)
wybrany zostat zadajnik RS, a nie ma A .
zezwolenia na prace z RS. Warlosé - Przemiennik pracuje (Start) — umowny
zadajnika = 0 Hz, {miga) kierunek obrotdw w prawo
RS Zadainik przez e RS < Przemiennik pracuje (Start) — umowny
il s {miga) kierunek obrotdw _w lewo”
Fc Crestolliwoéd stata
mP Motopotencjometr




3. PANEL STERUJACY OP-11

3.3. Przeglad i zmiana wartosci parametréw
3.3.1. Przeglad parametréw

Z widoku podstawowego” do widoku przegladu paramelrow” przechodzi sig poprzez weisnigcie klawisza Enter
I, Zmiane przegladane] grupy dokonuje sie klawiszami strzalek goéra / dol T 1. Poruszanie sie w cbrebie danej
grupy dokonuje sie klawiszami strzatek lewo / prawo " .—". Powrdt do widoku podstawowego” - klawisz ESC.
Schemat obslugi panelu sterujacego przedstawiono na rys. 3.3.

Grupa .6'

Ly 2] A LG 0 A Lo L

5 Eloki uniwer. 6 Bloki uniwer. 6 Bloki uniwer.
5 1 Blok nr 1 6.2 We. A. a 6.192 We. C. 48

0 &) 000 Wylacz & & 000 wylacz

DY

A LD 2] A Lo L+ A Lo 2]

2 Zadaj. i ster [_> 2 Zadaj. i ster 9 2 Zadaj. i ster
2.1 Sterowanie B 2.2 Zadajnik A 2.113 Ze.pr.AcR

| 007 Wlacz 133 Klav.2 &) 007 Wiacz.

£ £ e i

Zriana grup parametrow

Lo
1 Konfig. napedu 1 Konfig. napedu 1 Konfig. napedu
1 1 Moc Pn 1.2 Obroty Rn [> 1.113 Tryb SYRC

15 <—J 1450,@ <~] RS 0

Gmpa,,ﬂ" QU

; A
i 0 Pod.glad 0 Podglad 0 Podglad
0.1 n Procesu 0.2 n 5ilnika 0.79 AcR wersja

a:lrPm Q @ 0.00

P i

Zmiana parametréw w obrebie wybranef grupy

Panel sterujacy z ekranem
w widoku podstawowym”

Rys. 3.3 - Schemat obsiugi panely sterujgcego OP-11
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3.3.2. Zmiana nastaw parametréow

Zmiang nastaw parametrdw pokazano na przykladzie parametru 1.3 Prad In.” (rys. 3.4). Nale2y kolejno:
« w widoku przegladu paramelrdw” wybraé parametr do zmiany, w tym przypadku par. ,1.3 Prad In.",
+ nacisngc klawisz Enter ,.J",
+ wprowadzit nowa wartosé klawiszami gora f dot T 4" i lewo / prawo <" .—",
+ zatwierdzi¢ zmiane klawiszem Enter ..1" lub anulowaé klawiszem ESC.

Widok podstawowy” Widok przegladu Widok przegladu Edycja parametru
parametrow” parametrow” — wybdr .13 Prad In”
parametru do edycji

] T3

=
Ut konfig. napeds
BN, Prad In

[ 0030.E]a

Detrans
Zgdana warto4t ~Widok przegladu «Widok podsfawowy”
parametru parametrow”
1.3 Prad In” — nowa warlosé par.
.1.3 Prad In"

ry vy -
| Fanfig. mapeda
Ml.3 Frad In

=
Zapis nowej
wartosci
parametru
lub
Zadana warto$é . Widok przegladu Widok podstawowy”
parametru parametrow” —
1.3 Prad In” wartosé par. 1.3 Prad
In" nie zostala zmieniona
F I Jh:l'\l'l;l-.-l.;::-t1-:h ih i H-;n-llq. I:';ip-l-cl:l‘
AWEY1. 3 Prad In
B
Anulowanie &
wprowadzonych
zmian I% Yo

Rys. 3.4 - Graficzna ilustracia zmiany paramefru 1.3 Prad In”

WWW.DETRANS.PL 21 /%0
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3.4. Zmiana wielkosci wyswietlanych w widoku podstawowym

Wielkosci wyswietlane w widoku podstawowym” (ekrany: 1, 2 i 3) 53 wybierane sposrdd parametrdw z grupy
0 Podglad”. Istnieje mo2liwosé zmiany ustawien fabrycznych i przypisania kazdej z linii dowclnego parametru z tej
grupy. W tabeli 3.3 zestawiono parametry decydujgce o wySwietlane] wielkosci.

Tabela 3.3 - Parameliry decydujgce o wielkosciach wyswiellanych w lrybie podslawowym

Paramelr Znaczenie
4,10 Mumer parametru z grupy 0 wirswietlanego w plerwszej linii ekranu pierwszego w widoky podstawowym” gdy ukiad
nie pracuje (na STOP).
4.11 MNumer parametru z grupy 0 wySwietlanego w drugie] linii ekranu plerwszego w widoku podstawowym” gdy uklad
nie pracuje (na STOP).

4,12 Mumer parametru z grupy 0 wirdwietlanego w plerwszej linii ekranu pierwszego w widoky podstawowym” gdy ukiad
pracuje (na START).

413 Numer parametru z grupy 0 wySwietlanego w drugiej linli ekranu pierwszego w widokyu podstawowym” gdy ukiad
pracuje (na START).

4,14 MNumer parameltru z grupy 0 wydwiellanege w trzeciej linii ekranu pierwszego w widoku podstawowym”,
4,15 Numer parametru z grupy 0 wydwietlanego w pierwszej linii ekranu drugiego w widoku podstawowym”,
4.16 Mumer parametru z grupy 0 wyswietlanego w drugie] linii ekranu drugiego w widoku podstawowym”.
417 Numer parametru z grupy 0 wybwietlanego w trzeciej linii ekranu drugiego w widoku podstawowym”.
4.18 Mumer parametru z grupy 0 wySwietlanego w pierwszej linii ekranu trzeciego w widoky podstawowym”.
4,19 Mumer parametry z grupy 0 wybwietlanego w drugiej linil ekranu trzeciego w widoku podsfawowym”.
4.20 Mumer parametru z grupy 0 wySwietlanego w trzeciej linil ekranu trzeciego w widoku podstawowym™.

3.5. Kopiowanie nastaw parametréw miedzy przemiennikami

Panel sterujacy umozliwia przechowywanie 3 kompletdéw (SET 1, SET 2, SET 3) nastaw wartosci wszystkich
parametrow przemiennika w celu ich poZnigjszego wgrania do tego samego badZ innego przemiennika tego samego
typu.

. nacssnaﬁ i prz)rlrzyrnaﬁ 5 sekund przyrmsk f-.mkcmny F - EJ na Rys. 3.1 - Panel sterujgey OP-11
=+ wybraé Kopiuj par.” i zatwierdzié klawiszem Enter ,.J",
+  wybraé Odczyt z falownika” i zatwierdzié klawiszem Enter o
+«  wybraé jeden z 3 kompletéw nastaw SET 1, SET 2, SET 3, do kidrego zostana zapisang parametry
i zatwierdzi¢ klawiszem Enter ..J°.
Proces kapmwama trwa okofo 5 min.

OWACR
1. Podczas wgrywania nastaw przemiennik musi byé zatrzymany (STOP).
2. Przed rozpoczeciem wgrywania nalety upewnié sie, Ze polecenie START nie zostanie podane z listwy
zaciskowe] lub poprzez kiorys z protokoléw komunikacyjnych.

W celu zapisu kompletu nastaw do przemiennika naleZy:
*  nacisnac i przylrzymacd 5 sekund przycisk funkcyjny F" {[E} na Rys. 3.1 - Panel sterujacy OP-11)
+  wybraé Kopiuj par.” i zatwierdzié klawiszem Enter ,..J",
+  wybraé Zapis do falownika” i zatwierdzi¢ klawiszem Enter ..,
+  wybra¢ jeden z 3 kompletow nastaw SET 1, SET 2, SET 3 z ktorego zostana pobrane uprzednio zapisane
parametry i zatwierdzi¢ klawiszem Enter ..J".
Proces kopiowania trwa okofo 2 min.

3.6. Pelne wskazniki

Ustawienie parametru bedgcego wskaZnikiem spoza zakresu dostepnego (np. ustawienie par. 2.2 Zadajnik A”
na wartos¢ 256 BL1" jest mozliwe, gdy zostanie wigczona funkcja pelnych wskaZnikdw - par. 4.6 Pelne Wsk." naleZy
ustawié na 001 TAK".

3.7. Wagrywanie nastaw fabrycznych

Mastawy fabryczne moZna wgraé tylko na drugim poziomie dostepu PD 2. W tym celu w parametrze 4.2
Poziom/KOD" nalety wpisaé kod odpowiadajacy drugiemu poziomowi PD 2 {domyélnie jest to 1). Nastepnie w par. 4.4
Param. fabr." nalety wybraé¢ jeden z predefiniowanych zestawdw fabrycznych (paltrz rozdziat 7 Zestawy parametrow
fabrycznych na str. 48.

Przemiennik najczesciej jest dostarczany z zestawem fabryczaym nr 1.

Uwaga: Po wgraniu dowolnego zestawu nastaw fabrycznych nastepuje automatyczny restart przemiennika w trakcie
ktérego nastepuje utrata komunikacii z klawiaturg, co objawia sie wySwietleniem kKomunikatu Ulrata polaczenia. Prosze
czekac...".
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3.8. Zmiana predkosci obrotowej silnika (czestotliwosci wyjsciowej) z panelu sterujgcego

Predkosé obrotowa silnika moZna w prosty sposdb zmienié z panelu
sterujacego, jesli tylko spelniony jest co najmniej jeden z ponizszych A 13 Lo
warunkdw: oy
«  zrédlem zadawania predkoéci silnika (zadajnikiem) jest panel Gadaiills Raval
sterujacy (par. 2.2 = 133 Klaw.Z"),

«  zadajnik regulatora PID ustawiony zostal na sterowanie z panelu
sterujgcego (par. 2.60 = 143 KLPID"), [ 0 0 2 0 : 0 ] Hz

+  aktywny jest jeden z czterech zadajnikdw uzytkownika (patrz e
rozdziat 10.5. Monitoring stanu pracy Sterownika Zespolu Pomp na Rys. 3.5 - Zmiana czestolliwosci
sir. 52. wyjiciowsf z panelu sterujacego

Wiedy w widoku podstawowym”™ za pomocy klawiszy sirzatek gdra / dot T
" mozna zmieniaé predkos¢ obrotowa silnika — rys. 3.5. Powrotu do
Mwidoku podstawowego” dokonuje sie kKlawiszem ESC.

Uwaga: W danej chwili aktywny moze byc lylko jeden (lub 2aden) z powyiszych zadajnikow.

3.9. Poziomy dostepu PD i blokady parametréw

Jezeli z lewej strony parametru znajduje sie symbol klodki oznacza to, ze jest on zablokowany i niemozliwa jest
zmiana jego wartosci. Mozliwe przyczyny blokady edycji parametru;
» niektére paramelry mozna zmieniaé tylko wowczas, gdy przemiennik nie pracuje (silnik jest zatrzymany),
+ aklualny poziom dostepu nie pozwala na modyfikacje danego parametru.

Tabela 3.4 - Parametry odpowiedzialne za blokady | poziomy dostgpu. :
Parametr Znaczenie |

4.1 Wigczenie blokady zmiany parametrdw, Po ustawieniu na (001 TAK® niemodliwa bedzie zmiana paramelriw (poza
4.1 Blokada par.” i 4.2 Poziom/KOD"). Blokada ma dwa warianty w zaleznodci od tego czy kod do poziomu dostepu 1
{PD 1) jest ustawiony na 0 (warloéé domyéina) czy na inng liczbe — patrz punkt 3.9.2 Blokady paramelréw” na sir. 26.

4.2 Aktualny poziom dostepu PD (odezyt), wprowadzanie kodu dostepu (2apis).
4.3 Zmiana kodu dostepu dla aklualnego poziomu (widocznego w par. 4.2).
4.4 tadowanie zestawu ustawien fabrycznych przemiennika

4.5 Blokada fizycznego zapisu parametrdw do EEFROM.

Parametr serwisowy - nie ukywac.

Ustawignie tego paramelru na 000 MIE” powoduje, 2o wszysikie dokonane zmiany naslaw paramelrdw 53
zapisywana lylko w pamigei wlotnef | zostang ulracone po wylgczeniu zasilania lub resecie przemiannika.

3.9.1. Poziomy dostepu PD

W celu ochrony ustawien przemiennika przed ingerencjg niepowolanych osob zastosowano 3 poziomy dostepu
PD do parametrow:

+  PD 0 (poziom 0 - najnizszy) — nie jest mozliwa zmiana parametréw. Parametr 4.1 Blokada par.” ma zawsze
wartosé 001 TAK™ i nie jest moliwa jego zmiana.

+  PD1 (poziom 1 - domysiny) — mozliwa jest edycja parametrdw (poza 4.4 Para. fabr.”
i 4.5 Wlacz EEPROM").

+  PD 2 (poziom 2 - najwyzszy) — przeznaczony do zatadowania parametréw fabrycznych — patrz punkt 3.7,
Warywanie nastaw fabrycznych”,

Kazdy poziom dostepu PD ma przypisany swdj numer (kod), kidry jest liczba z zakresu od 0 do 9999. Zmiang
poziomu dostepu PD dokonuje sig posrednio, poprzez wpisanie w par. 4.2 Poziom/KOD" odpowiadajgcego mu numeru
kodu zgodnie z tabelg 3.5.

Jesli zostanie wpisany kod nie przypisany do kidrego$ z pozioméw dostepu PD, lo po zalwierdzeniu wpisanef
wartosci klawiszem Enter nie nastgpi Zzmiana poziomu dostepu PD.

Tabela 3.5 - Domysine wartosci kodow przypisane do poziomdw dostepu PD

Poziom dostepu PD Kod (wartosé domysina)
1 1]
2 1

Uzythownik ma mo2liwosé przypisania innego kodu do danego poziomu dostepy — punkt ,3.9.3. Zmiana koddw
dostepu”.

: -

Domyélnie poziomowi dostepu PD 2 przypisany jest kod o wartodci 1. Warlos€ te nalezy wpisaé par. 4.2 Poziom/KOD" i
zatwierdzi¢ klawiszem Enter ,.t". Ekran przyjmie wyglad jak na rys. 3.6.
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Uwaga 1: Poziom dostepu PD 2 jest przeznaczony do wgrywania A Lo Lo
predefiniowanych nastaw fabrycznych — punkt ,3.7. Warywanie nastaw 4 Wysw., RS, uzyt.
fabrycznych”. 4.2 Poziom/KOD
Uwaga 2: Po wylgczeniu zasilania bgdZ resecie przemiennika (spowodowanego
np. wgraniem nastaw fabrycznych) poziom dostepu PD automalycznie powrdci Ph = 2
o poziomu PD 1.

ety
3.9.2. Blokady parametrow Rys. 3.6 - Widok ekranu gdy poziom
Istnieja dwa sposoby na zablokowanie edycji parametréw: blokada tymczasowa i ¢k
i trwata.
Blokada tymczasowa — bez kodu dostepu

Blokada tymczasowa polega na zmianie wartosci par. 4.1 Blokada par.” na 001 TAK" bez zmiany poziomu
dostepu PD na 0. Spowoduje to tymczasowe zablokowanie (symbol kiddki) wszystkich parametrdw (poza 4.1 Blokada
par.” i 4.2 Poziom/MOD") i nie bedzie mozliwa zmiana ich wartodci. Ponowna zmiana wartosci par. 4.1 Blokada par.”
na 000 NIE" odblokuje mozliwosé edycji parametréw. Po wylgczeniv zasilania fub resecie przemiennika parametry
zostang automalycznie odblokowane zgodnie z poziomem dostepu PD 1.

MNalezy zauwazyé, ze sposdb prosty jest moZliwy jedynie w sytuacji, gdy kod do poziomu dostepu PD 1 jest
ustawiony na 0. W przeciwnym razie zmiana parametru 4.1 Blokada par.” na 001 TAK™ spowoduje automatyczng
zmiane poziomu dostepu PD na 0 - blokada trwata.

Blokada trwala — z kodem dostepu

Blokada trwata polega na zmianie domysinego kodu (zero) przypisanego do poziomu dostepu PD 1 na wartosé
réZng od zera (patrz punkt _3.9.3. Zmiana koddw dostepu”), a nastepnie na zmianie wartosci par. 4.1 Blokada par.” na
wartosé 001 TAK". Spowoduje to aktywacje poziomu dostepu PD O i trwale zablokowanie moXliwosé modyfikacji
wszystkich parametréw (symbol ktédki) poza 4.1 Blokada par.” i 4.2 Poziom/KOD".

Paramelry pozostang zablokowane lakZe po wylgczeniu zasilania lub resecie przemignnika.

W celu odblokowania moZliwosci zmiany pozostalych parametrow nalezy zmienié poziom dostepu na PD 1 lub
PD 2 poprzez wpisanie w parametrze 4.2 Poziom/KOD" odpowiadajgcego mu kodu. Powrotu do sposobu prostego
dokonuje sig poprzez zmiang kod do poziomu dostgpu PD 1 na Q.

Przyklad zastosowania blokady dostepu
Po wigczeniu zasilania przemiennik domysinie ma ustawiony poziom dostepu PD 1 (par. 4.2 Poziom/KOD = 17
a par. 4.1 Blokada par” ustawiony jest na wartos¢ 000 NIE"). UmoZliwia to zmiang wszystkich parametrow

przemiennika poza przywrdceniem nastaw fabrycznych (par. 4.4 Para. fabr.") i zmiana blokady fizycznego zapisu
parametrow do pamigci EEPROM przemiennika (par. 4.5 Wlacz EEPROM”).

Blokada W celu aktywadji tymezasowej blokady parametréw, par. 4.1 Blokada par.” nalezy ustawié na
tymeczasowa 2001 TAK”.

Blokada trwala W celu aktywacji trwalej blokady parametrdw uprzednio naleZy zmienié kod przypisany do
poziomu PD 1 na warto4é ré2ng od zera (np. 5) a nastepnie par. 4.1 Blokada par.” ustawié na
001 TAK". Spowoduje to zmiang aktualnego poziomu dostgpu na 0, co bgdzie widoczne
w par. 4.2 Poziom/KOD".

FPo wigczeniu blokady przy wszystkich zablokowanych parameltrach pojawi sig symbol kddki,

Wyl . bk
W celu wylgczenia trwalej blokady dostepu nalezy:
+  uaktywnié poziom dostepu PD1 — w par. 4.2 Poziom/KOD" wpisaé kod, ktdry zostat przypisany do
PD1 podezas aktywacji blokady stalej,
+  zmienié kod PD1 na 0" — w par. 4.3 Nowy kod” wpisaé wartosé 0" (patrz punkt ,3.9.3. Zmiana
koddw dostepu”).

3.9.3. Zmiana kodéw dostepu

Zmiana koddw dostepu do poziomu PD 1 i poziomu PD 2 odbywa sie za pomoca parametru 4.3 Nowy KOD".
Zmiana bedzie dotyczyé aktualnego poziomu dostepu PD.
W celu zmiany kodu nalezy:
= sprawdzié czy poziom dostepu PD wyswiellany w par. 4.2 Poziom/KOD" jest tym poziomem dla kiérego
chcemy przypisad nowy kod,
+  wpar. 4.3 Nowy KOD" wpisad nowy kod,
Nowy kod zaleca sig zapisad, aby zapobiec fego ulracie,
= powtdrzyt wpisanie nowego kodu w par. 4.3 Nowy KOD",
Od tej chwili przejscie do poziomu dostepu dla ktérego kod zostal zmieniony bedzie sie odbywalo po wpisaniu tego
nowego kodu w par. 4.2 Poziom/KOD". Poziomu dostepu O nie posiada kodu.



4. KONFIGURACJA PRZEMIENNIKA

4.1. Ustawianie parametréw znamionowych silnika

Przed pierwszym uruchomieniem falownika nalezy okresli¢ parametry znamionowe silnika. Odpowiednie dane
odczytujemy z jego tabliczki znamionowej. Nalezy wprowadzi¢ nastepujace parametry:
par. 1.1 = moc znamionowa silnika [kW] par. 1.2 = predkosé znamionowa silnika [rpm] (obr / min)
par. 1.3 = prad znamionowy silnika [A] par. 1.4 - napigcie znamionowe silnika [v]
par. 1.5 — czestotliwosé znamionowa silnika [Hz] par. 1.6 = znamionowy cosg silnika
W trybach pracy skalamej Uff dane te sa wystarczajace do uruchomienia przemiennika.

4.1.1. Przygotowanie do pracy w trybie wektorowym

Jezeli chcemy pracowaé w trybie wektorowym (obojetnie czy z czujnikiem czy bez czujnika) wowczas
konieczne jest dodatkowo okreslenie parametrow tzw. schematu zastepczego silnika (rys. 4.1):

par. 1.11 = rezystancja uzwojen stojana silnika Rs [{1]

par. 1.12 = rezystancja wirnika silnika Rr [{1]

(parametr 1.12 okreslany jest automatycznie przez FD100™ na podstawie pozostatych
parametréow silnika — nie mozna go edytowac)

par. 1.13 = indukeyjnos¢ gléwna Lm [mH]

par. 1.14 = indukecyjno$é stojana Ls + Lm [mH]

par. 1.15 = indukecyjnos¢ wimnika Lr + Lm [mH)

par. 1.16 — indukecyjnoéé dodatkowa — przewodéw taczacych, diawika w szeregu z silnikiem

Bez okreslenia warlosci tych parametrow praca w trybie wektorowym nie bedzie mozliwa. Podanie nieprawidlowych
wartosci skutkuje zlg praca uktadu. Parametry odpowiadajg silnikowi widzianemu w ukladzie gwiazdy (Us jest napieciem

fazowym).
iy ) ° Rs Ls Rr Lr
.
i

Jezeli nie mozemy w zaden sposob okreslié tych parametréw, wowczas z
pomocy przyjdzie nam wbudowana funkcja BIEGU IDENTYFIKACYJNEGO,

opisana w rozdziale 5.1. Us Lm Rris
Parametr 1.20 . TRYB PRACY" nalezy ustawi¢ na wartosé: ® .
Rys. 4.1 - Schemat zastepczy silnika
+ 002 Vector 1 - tryb bezczujnikowy — nie wymaga enkodera ale jest indukeyjnego Katkowsgo

mniej dokladny,

+ 003 Vector 2 — tryb pracy z czujnikiem poloZzenia (enkoderem) — rozdzielczosé enkodera okreslona jest za
pomocy parametry 1.80. Tryb zalecany zwlaszcza do pracy przy niskich predkosciach obrotowych (ponizej 2.0
Hz).

4.2. Sterowanie

Opisano tutaj podstawowe mozliwosci sterowania przemiennikiem — zadawania czestolliwosci wyjsciowe]
{predkosci obrotowej) oraz konfiguracje sterowania sygnalem START / STOP. Dodatkowo opisana zostala konfiguracja
wyjs¢ przekaznikowych przemiennika. Wiecej informacji znajduje sig w tabeli parametréw” - Zalgcznik C. Mozliwosci
sterowania ukladem wynikaja z analizy struktury sterowania — Rys. 4.2b/4.2¢

4.2.1. Struktura sterowania

W ukiadzie sterowania przemiennika FD100™ zastosowano filozofie 2 niezaleznych .miejsc sterowania” A oraz
B, co umozliwia szybka (za pomocy tylko jednego parametru 2.1) zmiang calej struktury sterowania przemiennikiem, 1.
Zrodta sygnatow START i STOP oraz irodla zadawane] cz¢stolliwosci pracy ukladu. Rys. 4.2a przedstawia
uproszezong a rys. 4.2b i 4.2¢ rozwinietg strukture sterowania ukladu.,

Migjsce Sterowania A Wybdr Miejsca
Wybdr Erodita sterowania Sterowania
Zrédia sygnabéw - Par. 2.2 (Zadajnik)
sterujgeych Par. 2.4 (START)
- Blokady Predkost:
- :i'aar:_sglcia analogowe : Ezqstolhllyo@d s[ahl
T SO - Pasma eliminacji
- Wejscia cyfrowe * - Wymuszenie >
- Ilzi?) Misjace Starowanta B starowania przez RS START / STOP
i Wybdr 2rbdia sterowania
e e | Par.2:3 (Zadajnik)
Par. 2.5 (START)
Par, 2.1

Rys. 4.28 - Uproszezona strukiura sterowania
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4.2.2, Sterowanie z Panelu sterujacego

Aby motliwe bylo sterowanie ukfadem z panelu sterujgcego nalezy.

A L (el
* Wybra¢ .miejsce sterowania” A lub B za pomocg parametru 2.1 Ulin 0o v
* Parameltr 2.2 (dla A) lub 2.3 (dla B) ustawié na warto$é 133 Klaw.Z" £zad 20.0 Hz
+ Parametr 2.4 (dla A} lub 2.5 (dla B} ustawi¢ na warto5¢ 031 Klaw.S" Isil 0 A
* Upewnié sig, 2e nie jest aktywny wybér predkosci stalej: par. 2.30, 2.31 o
i 2.32 powinny byé ustawione na wartos¢ 000 Wylacz"

Rys. 4.3 - Stan sterowania

W gomej czesci ekranu pojawia sie oznaczenia (A, LO, LO - opisane w tabeli 3.2 na
str. 21) o aktualnej konfiguracji. Zmiany wartosci czestotliwosci wyjsciowe]j ukladu (lub predkosci obrotowej w trybie
weklorowym) dokonuje sie klawiszami BN EN. Start i zatrzymanie silnika nastepuje te? z Panelu sterujgcego —
klawiszami LEWO / PRAWO oraz STOP.

4.2.3. Sterowanie z listwy zaciskowej

Aby mozliwe bylo sterowanie ukladem z listwy zaciskowej (np. START STOP z wejs¢ cyfrowych i regulacja
predkosci obrotowej za pomocg potencjometru), nalezy:

+ Wybraé miejsce sterowania” A lub B za pomocg parametru 2.1,

* Parametr 2.2 (dla A) lub 2.3 (dla B) ustawié na wartosé :
.134 We AD" dla wejscia analogowego 0 135 We.A1" dla wejscia analogowego 1,
.136 We.A2" dla wejscia analogowego 2,

+ Parametr 2.4 (dla A} lub 2.5 (dla B) ustawit na wartos¢ .30 We.C.5",

* Upewni¢ sie, 2e nie jest aklywny wybdr predkosci stalej: par. 2,30, 2.31 i 2.32 powinny by¢ ustawione na
wartosé 000 Wylacz™,

+ Ustawic parametr 2.8 _Start zdalny®. Okresla on funkcje sterujacych wejsé cyfrowych wg. tabeli 4.1.
Tabela 4.1 = modhiwe waranly konfiguracii startu zdalnego

Wartosc par. 2.8 Funkcja Objasnienie
wStart Zdalny”
We.C1 =START/STOP | Podanie napiecia na wejscie cyfrowe 1 spowoduje wystartowanie a zabranie
0 napigcia spowoduje zatrzymanie ukfadu. Stan wejicia cyfrowego 2 decyduje o
We.C2 = KIERUNEK zmianie kierunku cbrotéw silnika,
1 We.C1 = START PRAWO | Podanie napigcia na wejécie cyfrowe 1 spowoduje wystartowanie silnika, Podanie
We.C2 = START LEWO napigcia na wejscie cyfrowe 2 powoduje wystartowanie silnika w przeciwng strone.
START STOP O kierunku decyduje tylko znak zadajnika.
5 We.C1 = START IMPULS | yw. 1 n
We.C2 = STOP IMPULS | we2 U_ Podczas startu i pracy ukladu na We.C2 musi
byé utrzymywany stan wysoki
We.C1 = START IMPULS | Tak jak powyZe] z ta rddnica, #e kierunek pracy uktadu okresla slan wejécia We. C3.

3 We.C2 = 5TOP IMPULS
We.C3 = KIERUNEK

Podanie napiecia na wejicie cyfrowe 1 spowoeduje wystartowanie a zabranie
4 We.C1 =START / STOP | napigcia spowoduje zatrzymanie uktadu. O kierunku obrotéw decyduje tylko znak
zadajnika,

Uwaga: Aby wykorzystaé We.C3 do zmiany kierunkéw obrotéw silnika uprzednio nalezy wytaczyt lub przeniesé na inne
wersje cyfrowe sygnalizacje Usterki Zewnetrznej 1 = par. 3.10.

Przykiadowy widok ekranu dla ustawier:

= zadajnik z wejscia analogowego 1, ¥ LI

= START/STOP za pomoca wejst cyfrowych Ulin 400 v
pokazano na rys. 4.4. Oznaczenia wyswiellane w gornej czesci ekranu (B, A1, Di) sg | fzad 20.0 Hz
opisane w tabeli 3.2 na str. 21). Isil 0.0 A

Regulacja czestolliwosci wyjsciowe] przemiennika (lub predkosci obrotowej e
w trybie wektorowym) odbywa sie poprzez wybrane wejscie analogowe (np. za pomoca )
potencjometru). Rys. 4.4 - Slan sterowania

4.2.4. Praca z predkoSciami stalymi

Ukiad moze pracowaé w danej chwili z jedng sposrdd 7 predkosci stalych. Wyboru predkoéci statej dokonuje
sig za pomocy wejsé cyfrowych okreslonych parametrami 2.30, 2.31 i 2.32 - przykiad w tabeli 4.2, Wartosci
predkosci statych definiowane sa parametrami:

par. 2.33 — predkoscé stala nr 1 [Hz) par. 2.34 - predkosc stala nr 2 [Hz]
par. 2.35 — predkosé stala nr 3 [Hz) par, 2.36 — predkoscé stala nr 4 [Hz]
par. 2,37 — predkoseé stala nr 5 [Hz] par. 2.38 — predkosc stala nr 6 [Hz]

par. 2.39 - predkosc stala nr 7 [Hz]
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Tabela 4.2 - przykladows konfiguracia sterowania predkodciami stalymi

Parametr | Przykladowa Objasnienfe
wartosé
2.30W1 005 WeC5 | Sygnat wyboru predkoéci stale] W1 pochodzi z wejscia cyfrowego 5 (W1 = We.C5)
231 w2 006 We.C6 Sygnal wyboru predkosci stale] W2 pochodzi z wejscia cyfrowego 6 (W2 = We.C8)
2.32'W3 000 Wylacz  |W3=0
I UWAGA Il - patrz schemat struktury zadajnika czestotliwosci — rozdzial 4.2.1

W wyniku takiej konfiguracji parametrdw mozliwy jest wybor sposrdd 3 predkosci stalych za pomocg wejsé cyfrowych:

Stan We.C5 | Stan We.C6 Efekt |
0 0 Uktad nie pracuje z predkoscig stalq, akbywny inny zadajnik (Fatrz struktura zadajnika — rozdz. 4.2.1) :
1 0 Predkoéé stala nr 1 (Warlosé wg. par. 2.33) '
0 1 Predkosé stata nr 2 (Warlosé wg. par, 2.34)
1 1 Predkosc stata nr 3 (Warlodé wg. par. 2.35)
Uwaga: Aby wykorzysta¢ We.C4 uprzednio nalezy wylgczyé lub przeniesé na inne wejscia
cyfrowe zdalne kasowanie usterki — par. 3.70. MaleZzy tak¥e sie upewnié czy wejscie B Fe o
cyfrowe DIB pracuje w trybie wejscia cyfrowego — zworka J5 (rys. 2.6). Ulin 400 v
fzad 20.0 H
Gdy aktywny jest zadajnik od predkosci stalej to w gomej czesci ekranu wyswietlane s3 ;::1 0.0 ;
symbole Fc i Di — zgodnie z tabelg 3.2 na str. 21. Przykladowy ekran przedstawiono na -
rys. 4.5: Fc: zadajnik - czestotliwosé (predkosé) stata; Di: START za pomoca wejscia T
cyfrowego. Rys. 4.5 = Stan slerowania

4.2.5. Motopotencjometr

Motopotencjometr jest prostym ukladem “zwigksz — zmniejsz” przeznaczonym do sterowania predkoscig obrotowa
silnika za pomoca dwobch przyciskow. Przykiadowy sposob podlaczenia przyciskow “zwieksz" | "zmniejsz” do
przemiennika pokazano na rys. 4.6a. Dzialanie ukiadu ilustruje rys. 4.6b. Aby zadawanie czestotliwosci wyjsciowej
przemiennika odbywalo sie za pomocg motopotencjometru, nalezy par. 2.2 {dla sterowania A) lub 2.3 (dla sterowania B)
ustawi¢ na wartos¢ “MotPot". Rys. 4.6a dotyczy sytuaciji, gdy par. 2.20 = "We.C3" i par. 2.21 = "We.C4".

Uwaga: Aby wykorzystaé We.C3 (DI3) uprzednio nalezy wylaczyé lub przeniesé na inne wersje cyfrowe sygnalizacje
Usterki Zewngtrznej 1 = par.3.10; aby wykorzysta¢ We.C4 (DI4) uprzednio nalezy wylaczyC lub przenies¢ na inne
wersje cyfrowe zdalne kasowanie usterki — par.3.70.

Mozliwe s3 cztery tryby pracy motopotencjometru (par. 2.22): 0, 1, 2, 3. Tryb 0, 1, 2 nalezy stosowac, tylko gdy aktualny
zadajnik (par. 2.2/par. 2.3) ustawiony jest na MotPot”. Tryb 3 mozZna stosowaé niezaleZnie od ustawienia aktualnego
zadajnika.

+ W trybie 0: nastapi reset nastawy motopotencjometru w przypadku zatrzymania pracy przemiennika.

+ W trybie 1: po zatrzymaniu pracy
przemiennika  wartos¢  nastawy
motopotencjometru zostanie a) by
zapamietana i nie ma mozliwosci
zmiany nastawy motopotencjometru o3
podczas postoju.

«+ W trybie 2: wartod€ nastawy
aktualnego zadajnika $ledzona jest 24V
przez motopotencjometr co
umozliwia lagodne przelaczenie z =
aktualnego zadajnika na zadajnik z viin
motopotencjometru. fzad

+ W trybie 3: po zatrzymaniu pracy e ,
przemiennika  warto$¢  nastawy - Emelol
motopotencjometru ~ zostanie Rys. 4.6 — Podigczenie i lustracja dziatania ukladu motopotenciometru.
zapamigtana, mozliwa jest zmiana O aklywagji zadajnika motopolencjomelru $wiadczy informacja “mP"
nastawy motopotencjometru podczas
postoju.

Ww&um-wm
mmmm
{par, 2.23)

Siahey MOopolenciometu
Pudeksz Fssugn - dynamiki uldadu (par. 1.30 ... 1.36)

Zwighsz Cras

4.2.6. Inne mozliwosci sterowania przemiennikiem

Pozostale moliwosci sterowania wynikajg z analizy struklury sterowania z rozdziatu 4.2.1. Z waZniejszych
opcji wymienié moZna:

* zmiana miejsca sterowania A/ B np. za pomoca wejscia cyfrowego — par, 2.1,

* sterowanie mieszane — np. zadajnik czestolliwosci z panelu sterujgcego i sygnal START / STOP z wejsé
cyfrowych,

* sterowanie poprzez lacze RS-232/R5-485 - patrz rozdzial 13,

+ zadawanie czestotliwosci z wyjscia regulatora PID - patrz rozdzial 8,

+ funkcje zaawansowane, zwigzane z wykorzystaniem wbudowanego sterownika PLC lub sterownika zespolu
pomp — patrz rozdzial 10 i dalsze.
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4.2.7. Konfiguracja wejs¢ i wyjs¢é cyfrowych oraz analogowych

» Wejscia cyfrowe

Uklad posiada 6 wejsé cyfrowych We.C1 ... We.CB oznaczonych na listwie zaciskowe] odpowiednio DI1 ... DIG.
Podanie napiecia 24V na dowolne wejscie cyfrowe (listwa zaciskowa — rys. 2.6) spowoduje ustawienie jego stanu na
logiczne 1. Aktualny stan wejsé cyfrowych odezytaé moZna z parametru 0.48 (rys. 4.7a — “110000" cznacza, Ze na
We.C1 i We.C2 podano napigcie 24V).

Wejscia cyfrowe nie posiadajg parametrdw definiujgcych ich funkcje. Funkcja ta na stale okredlona jest tylko
dla “startu zdalnege” (patrz tabela 4.1) oraz “blokady termicznej” dla WeC6 - patrz rozdzial 4.4.4 Zabezpieczenie
fermiczne silnika”. W pozostatych przypadkach wejscie cyfrowe jest “wybierane” do spelniania okreslonej funkcji przez
parametry dotyczgce danej funkgji przemiennika: np. aby wybiera¢ za pomocg WeC3 wariant sterowania A lub B nalezy
parametr 2.1 decydujgcy o wyborze wariantu sterowania ustawi¢ na wartoéé “We.C3" jak na rys. 4.8. MozZliwe jest wiec
przyporzgdkowanie danemu wejsciu cyfrowemu jednoczesnie wiecej niz jednej funkcji. (Inny parametr moZe byé
réwnieZ ustawiony na wartosé “We.C3").

A 5] 2] B A L Lo L LS
0 Podglad ! 0 Podglad 2 Za:daj : fosmr.
0.48 Stan We.C 0.49 Stan Wy.C 2.1 Sterowanie B
(1..6) 110000 {1..4) 0000 003 We.C3
Fak iy 2R
Rys. 4.8 — Wybdr warianiu sterowania
Rys. 4.7 = Odezyl stanu wajic (a) oraz wyjsc (b) cyfrowych A/B za pomocg We.C3

« Wejscia analogowe

Uklad posiada trzy wejscia analogowe We.AO, We A1 oraz We.A2 oznaczone na listwie zaciskowej
odpowiednio AlD, Al1 i AlI2. Dwa sposrdd nich (We A1 | We.A2) moga pracowad zarbwno w irybie napieciowym
0{2)..10V jak i w trybie pradowym 0(4)..20mA. Wyboru trybu pracy dla tych wejs¢ dokonuje sie za pomoca zworek J3
i J4. Wejscie We.AD moze pracowaé tylko w trybie napieciowym. Do wejs¢ analogowych mozna dolgczyé bezposrednio
potencjometr lub Zrédio napiecia (pradu) — patrz rys. 2.7. W tabeli 4.3 zestawiono parametry konfigurujgce prace wejsé
analogowych. Podobnie jak w przypadku wejs¢ cyfrowych, wejscia analogowe nie posiadajg parametréw méwigcych
o ich funkcji w uktadzie, lecz s3 “wybierane” do spelniania okreslonej funkcji przez parametry konfiguracyjne sterowania
jak na rys. 4.9.

Uwaga: w celu ustawienia konfiguracji przedstawionej na rys. 4.9b konieczna jest aktywacja funkcji ,Peinych
wskaznikow” - palrz rozdz. ,11.3 Modyfikacja sterowania standardowego” na stronie 55.

m b

AL -] } A =)
2 Zadaj. 1 ster.

a A
) 2 Zadaj. i ster.

2.2 Zadajnik A 2.2 Zadajnik A
135 We.Al 145 Zad.Al
Ve BN

Rys. 4.9 = Wejdcie analogows We A1 (a) lub Zadajnik Analogowy Zad AT (b}
wybrane do sterowania predkoscly obrotows silnika w warancie sterowania A

Tabela 4.3 = Paramelry konfigurujace wejscia analogows uklady
Parametr Funkcja Opis

240 Konfiguracia zakresu We AD | Wybdr zakresu wielkosci wejsciowej: 0-10V, 2-10V, 10-0V (inwersja), 10-2V

Tryb napieciowy / pradowy:

: 0-10% / 0-20mA, 10-0V [ 20-0ma, 2-10V [ 4-20ma, 10-2V 7 20-4ma.

241 | Konfiguracja zakresu We.A1 | wibony trybu napigciowy/pradowy dokonuje sie zworkami J3 i J4 (rys. 2.6 na str. 18).
Oznaczenia 0-10V, 10-0V, 2-10V i 10-2V 53 wspdine dia obu lrybow [zn., #e po
prrefoteniu zworki w irgb prgdowy wyfScle pracuje w tym trybie, mimo e wyswiellany
jest nadal zakres napigciowy. W trybie pradowym 0-10V oznacza zakres 0-20mA, 10-0V
oznacza 20-0mA, 2-10V cznacza 4-20mA a 10-2V oznacza 20-dmA.

242 Konfiguracia zakresu We A2 | Przykiad: chege vzyskad We A1 w irybie pradowym z zakresem 4-20mA naledy:

1. Ustawi¢ odpowiednio zworke wyboru Irybu pracy (rys. 2.6 na sir. 18).

2. Wpar. 2.41 wybraé 2-10V

249 Stata czasowa filtru YN Wantolt WA
: doinoprzepustowego We AD 100% m
2.50 i We Al |
I Caa
251 I We A2 = .
Gialy fimsy

TYLKO ODCZYT. Warlost We.AD w [%)]. MNp. dla zakresu 0...10V napieciu 5V odpowiada |
wartosé par, 0.40 = 50.0%

TYLKO QDCEYT. Warlos¢ We A1 w [%]. Np. dla zakresu 0...10V napieciu 5V odpowiada |
wartosd par. 0.41 = 50.0% |

TYLKO QDCZYT. Warlost We A2 w [36). Mp. dla zakresu 0...10V napieciu 5V odpowiada |
wartos¢ par. 0.42 = 50.0% |

W trybach pracy 2...10V, 10...2V, 4...20mA oraz 20...4mA modna zdefiniowad
zachowanie ukladu gdy wartosé napiecia spadnie ponizej 1V lub wartosé pradu spadnie
ponite] 2mA, Patrz Zatgcznik C - par, 3.23.

040 | Wartodé We. AO [%]

041 | Wartodé We. A1 [%]

0.42 | Wartosé We A2 [%]

323 Reakcja na brak sygnaiu na
’ Wejsciu Analogowym
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W strukiurze ukladu przewidziano takze Zadajniki Analogowe. Zadajniki Analogowe s3 scisle powigzane
z Wejsciami Analogowymi, od ktérych roZnig sie tym, Ze posiadaja parametry mowigce o warlosci offsetu i skali.
Normalnie Zadajniki Analogowe uzywane sg tylko jako wejscia dla ukiadu regulatora PID, jednak mozna je wykorzystac
np. jako wejcia dla sterownika PLC lub po rozszerzeniu zakresu parametrow (palrz rozdziat 11.3) jako wartosci
sterujace w dowolnym punkcie struktury sterowania (np. rys. 4.9b). W tabeli 4.4 podanc parametry konfigurujace
Zadajniki Analogowe i zaleznos¢ wartosci Zad A od wartosci We A,

Tabela 4.4 — Zadajniki Analogowe

Parametr Funkcja Cpis

243 | Skala Zad.AD Warlodé w [%] : -500.0 ... 500.0 %

244 Skala Zad.Al Wartosé w [%)] : -500.0 ... 500.0 %

245 | Skala Zad A2 Warlo$é w [%5] : -500.0 ... 500.0 %

246 | Offset Zad.AD Wartose w [%] : -500.0 ... 500.0 %

247 | Offset Zad.A1 Wartost w [%] : -500.0 ... 500.0 %

248 |Offset Zad A2 Wartoéé w [%] : -500.0 ... 500.0 %

TYLKO CQDCIYT. Wartess Zad. A0 w %], Zad.AD = (par. 2.46 + par. 2,43 * We.AD 1 100.0%)
045 |Wartosé Zad AD [%] |np. gdy: par. 2.46 = 20.0%, par. 2.43 = 50.% | We.AD = 30.0%
to: Zad.AQ = 20.0% + 50.0% * 30.0% / 100.0% = 35.0%

046 | Wartos¢ Zad.A1 [%)] | TYLKO ODCZYT. Wartos¢ Zad. A1 w [%]. Zad A1 = (par. 2.47 + par. 2.44 * We.A1 7 100.0%) !
047 |Wartos¢ Zad A2 [%] | TYLKO ODCZYT. Wartos€ Zad A2 w [%]. Zad A2 = (par. 2.48 + par. 2.45 * We A2 [ 100.0%) ]

+ Wyjscia cyfrowe (przekazniki)
Uktad posiada 4 wyjscia cyfrowe :
— 3 wyjscia przekazZnikowe oznaczone K1, K2 i K3 (lub WyC1, WyC2 | WyC3),
— 1 wyjscie typu .otwarty kolektor” oznaczone jako WyC4

Kazde wyjscie cyfrowe mozZe jednoczesnie realizowaé do dwoch programowalnych funkeji. W tabeli 4.5 zestawiono
parametry stukgce do wyboru funkgji wyjsé cyfrowych.

Tabela 4.5 — parameiry konfiguracil wyjsé cyfrowych

Parametr Wyjscie cyfrowe Znaczenie Uwagi
290 PrzekaZnik K1 Wybdr Funkcji 1 Stan wyjicia cyfrowego odpowiada sumie logiczne] wyniku obu
201 (WyC1) Wybor Funkgii 2 funkcji wyjscia wg ponitsze) tabeli
e Preakanik K2 Wybor Funkeji 1 Funkcja 1 Funkgja 2 Stan wyjicia
203 | VG2 Wybdr Funkei 2 f 2 ?
294 | Przekaznik K3 Wybér Funkei 1 1 f 1
2.85 it Wybér Funkcji 2 0 1 1
206 | Otwarty koleklor Wybér Funkii 1 1 1 1
YT Wybér Funkeji 2 B

Przez zmiane parametrow z tabeli 4.5 moZna wybraé tez funkcje zaawansowane, pozwalajace na sterowanie wyjsciami
przekaznikowymi przez wbudowany sterownik PLC. W aplikacji Sterownika Pomp wyjécia cyfrowe skonfigurowane sg
do sterowania zespotem stycznikéw zataczajgcych poszczegdine pompy.

+ Wyjscia analogowe

W tabeli 4.6 zestawiono parametry konfigurujgce 2 wyjs¢ analogowych Wy A1 i Wy.A2 oznaczonych na listwie
zaciskowe] odpowiednio AO1 i AO2. Obydwa wyjscia mogg pracowaé w trybie napieciowym 0-10V (2-10V) lub
pradowym 0-20mA (4-20mA), wyboru trybu pracy dokonuje sie za pomoca zworek - patrz rys. 2.6.

Uwaga: wyjscia analogowe w trybie napieciowym nie powinny byé obecigzane impedancjg nizszg ni 10kQ.
Tabela 4.6 = parameiry konfiguracyjne wyjsé anafogowych
Parametr Funkeja
280 | Wybor sygnatu dla Wy.A1
281 Wirbbr sygnatu dia Wy A2

Opis

Szczegdly w Zataczniku C
Szczegdly w Zalgczniku C

Tryb napieciowy / pradowy:

0-10V / 0-20maA, 10-0V 7 20-0mé, 2-10V / 4-20maA, 10-2V / 20-4mA,

Wiboru tryby napieciowpprgdowy dokonue sig zworkami JT i J2 (rys. 2.6 na sir. 18).
Oznaczenia 0-10V, 10-0V, 2-10V i 10-2V s5q wspdine dia obu trybdw (zn., 2e po
przedodeniu zworki w inyh prgdowy wigscie pracuje w tym ingbie, mimo 2e wyswiallany
Jjest nadal zakres napigciowy. W trybie pradowym 0-10V oznacza zakres (-20mA,
10-0V oznacza 20-0mA, 2-10V oznacza 4-20mA a 10-2V oznacza 20-dmA.

Przykiad: cheqe uzyskad WiyA1 w irybie pradowym z zakresem 4-20mA naledy:

1. Ustawi¢ odpowiadnio zworkg wyboru Irybu pracy (rys. 2.6 na sir. 18).

2. Wpar. 2.82 wybrag 2-10V

2482 Konfiguracja zakresu Wy, Al

283 Konfiguracia zakresu Wy, A2
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Parametr Funkcja Opis

Skala Wy. Al 0... 500.0 %. Standardowo 100.0 %
v | Dla konfiguracji 0-10V wartosci napigcia 10V odpowiada wartoi¢ sygnatu 1000 przy

skali ustawione] na 100.0 %.
1000 o Dla skali ustawionej na 50.0 % aby uzyskadé 10V napigcia wyjsciowego warlosé

Skala = 100% ¥ sygnatu musi wynosic 2000. Analegicznie dla skali ustawionej na 200.0 % aby uzyskad
10V napigcia wyjsciowego wartos¢ sygnatu musi wynosic 500.
2 84 Q ® | Wartos€ sygnalu odpowiada wartosci wybranej wielkosci bez miejsca
wy | dziesigtnego, np.:
125% =125 243 A=243 IT5V =375
np. gdy sygnat (wartos¢ pradu) wynosi 11.7 A, co odpowiada liczbie 117,

0 Shala w200 A | WOWCZas:
Syonal Tryp 2. 00V napigcie = skala * sygnat / 1000
a ¢ | NApigcie = 100.0% * 117 /1000 = 11.7 % (0..10V) =147 V
285 Skala Wy.A2 0 ... 500.0 %. Standardowo 100.0 %, patrz wyZej.
Stala czasowa filtry Filtr wyjscia analogowego Wy Al, Szczeqdly — '
dolnoprzepustowego Wy A1 Zatgcznik C ke m;'
100%: ’
2886 % — Fried Swm
Ciad
Etaa famru
287 Stala czasowa filtru Wy A2 Filtr wyjscia analogowego Wy AZ. Szczeqdly — Zalacznik C
0.43 Wy Al 0...100.0% TYLKO ODCZYT
g Wartos¢ wyjscia analogowego 1 | Wy A1 = Wartosé bezwzgledna (sygnal * skalaWy. A1 / 1000)
0.44 Wy A2 0...100.0% TYLKO ODCZYT
: Wartos¢ wyjscia analogowego 2 | Wy A2 = Wartosé bezwzgledna (sygnat * skalaWy. A2 [ 1000)

4.3. Konfiguracja napedu
4.3.1. Ustalanie dynamiki i sposobu zatrzymania napgdu

Dynamika decyduje o szybkosci zmian predkosci obrotowej silnika — przyspieszania, zatrzymania oraz
szybkosci nawrotow. W przemienniku FD100™ zastosowano system wyboru dynamiki ukladu sposrdd dwoéch
dostepnych zestawdw zwanych DYMAMIKA 1 i DYNAMIKA 2.

Czasy podane w par. 1.30 ... 1.33 dotyczg przyspieszania ukladu po podaniu polecenia START oraz nawrotow
{opfznianie + przyspieszanie) po podaniu polecenia REWERS. Czas podany w par. 1.34 dotyczy czasu zatrzymania
ukladu po podaniu komendy STOP. Gdy par. 1.34 jest ustawiony na 0.0 wtedy czas opoéniania (par. 1.31 lub 1.33) jest
jednoczesnie czasem zatrzymania ukladu po podaniu komendy STOP.

par. 1.30 — Przyspieszenie 1 — czas przyspieszania od OHz do 50Hz (Dynamika 1)
par. 1.31 — Opédznienie 1 — czas opdZniania od 50Hz do OHz (Dynamika 1)

par. 1.32 — Przyspieszenie 2 — czas przyspieszania od OHz do 50Hz (Dynamika 2)
par. 1.33 — OpédZnienie 2 — czas opdZniania od 50Hz do OHz (Dynamika 2)

par. 1.34 — OpédZnienie Stop

« kiedy wartos¢ parametru jest wieksza od zera wiedy okrefla on czas op6Znienia od 50Hz do OHz po podaniu

polecenia STOP {np. z panelu sterujacego, wejsé cyfrowych, wewnetrznego PLC, poprzez RS)

+ kiedy warto4¢ parametru jest réwna 0.0 wiedy parametr ten jest nieaktywny a czas opdZnienia zalezy od

czasu ustawionego w aktywnej dynamice (par. 1.31 lub par. 1.33).
par. 1.35 — Krzywa S — pozwala na lagodne rozpoczynanie i kofczenie przyspieszania i zwalniania
par. 1.36 — Wybér DYNAMIKI — pozwala ustalié aktywna dynamike 1 lub 2. MoZna teZ zdecydowad, 2e wybdr

dynamiki dokonywany bedzie przez jedno z wejsé cyfrowych.

UWAGA:
Ustawienie zbyt krotkich czasdw rozpedzania moZe spowodowad wystepowanie awarii ,wysoki prad” przy rozruchu,
zwiaszcza przy dudym obcigZeniu silnika.

Istnieje mozliwosé okreslenia w sekundach minimalnego czasu stopu, a takze opdZnienia zadajnika (rys. 4.10b):

par. 1.68 — min t. Stop — jest to minimalny czas jaki uplynie od zatrzymania do ponownego startu napedu,
par. 2.16 — Opoz. zad. - jest to zwloka czasowa wigczenia zadajnika.
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) b}
3
el START ] 1 I—
par, 1.1 b 133 BToe
par 1.3 b 1.32 PO 1M b 133 ub 1M pdy 1.340) PRACAPCHAY
S0HE - -
1 adana 1
- Ll
, * by
L : fzadana 2 e
A par. 1 B4eramp
’ par 1.35 L]
A krzywa N -
Sypnal STOP | [ a2l par, 144 par 218
Rys. 4.10a) = llusiracja wpfywu parametrdw na dynamike ukladu i sposdh zalrzymania sifnika
Rys. 4.70b) - llustracfa wpfrwi paramelrdw na minimalny czas stopu | opoEnienie zadainika

4.3.2. Ksztaltowanie charakterystyki Ui
W trybach skalarnych U/f istnieje moliwosé wplywania na ksztalt charakterystyki — rys. 4.11.

W trybach wektorowych (Vector 1 i Vector 2) parametry ksztaltowania charakterystyki U/f nie majg znaczenia.

Podstawowym parametrem wplywajacym na ksztalt charakterystyki ukiadu jest par. 1.20 “Tryb pracy™:
+ Tryb Uf liniowy. Ma zastosowanie tam, gdzie istnieje staly moment obcigzenia niezaleZnie od predkosci.

+ Tryb UN kwadratowy. Ma zastosowanie tam, gdzie moment obcigZenia rosnie proporcjonalnie do kwadratu
predkosci (np. naped wentylatoréw). Zastosowanie charakterystyki kwadratowej Uff wplynie w takim przypadku na
zmniejszenie halasu i strat w silniku.

a b
) UlUmax ) s U/Umax
100% 1009% k
Kompensacja
spadku napiecia
LI liniowa od pradu wyjsciowego,
U i Par. 1.54
o
UV kwadratowa w ‘o il
12 &
fﬂ.l-1 FO . & 4 fﬂE
Par1s1 T 100%
- Par. 153 _
Rys. 4.11 = Charaklerysiyka linfowa | kwadratowa (a),
ksztaltowanie charakterystyki U/ (b)
4.3.3. Czestotliwosci eliminacji
W celu wyeliminowania niepozgdanych czestotliwosci g
wyjsciowych, ktére moga powodowad rezonanse napedu F zadane
mozna zdefiniowad 3 zakresy zwane .pasmami eliminagji”.
Ich definicja odbywa sie za pomocg parametrow:
par. 1.90 - dolna czestotliwosé pasma eliminacji 1 [Hz]
par. 1.91 — gérna czestotliwo$¢ pasma eliminacji 1 [Hz]
par. 1.92 - dolna czestotliwosé pasma eliminacji 2 [Hz]
par. 1.93 — gérna czestotliwo$é pasma eliminacji 2 [Hz)
par. 1.94 - dolna czestotliwosé pasma eliminacji 3 [Hz]
par. 1.95 — gérna czestotliwosé pasma eliminacji 3 [Hz)
Zadajnik uktadu bedzie ,omijal” czestolliwosci zdefiniowane
za pomoca powyZszych parametrdw.
Na rys. 4.12 pokazano wplyw istnienia pasm eliminacji na
czestotliwosé wyjsciows zadajnika.
Uwaga: Funkcja czestotliwo$é eliminacji dotyczy 193 Fpreed ‘ﬂi“‘j“ﬂ"’ia
czestotliwosci zadanej fzad i nie ma wplywu na operacje 1.90 1.91 192 1.94 1.95
przyspieszania i zwalniania. Parametry 1.91 ... 1.95
Rys. 4.12 - Pasma eliminaji - przykladowa konfiguracja.
Pasma 2 i 3 nakladajg sig
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4.3.4. Hamowanie DC (pradem staltym)

Parametry 1.66 oraz 1.67 pozwalajg okresli¢ napigcie (w % Un silnika) oraz czas (w sekundach) hamowania
silnika pradem stalym. Jezeli czas hamowania ustawiony jest na 0 s, funkcja jest wylgczona.,

4.3.5. Hamulec mechaniczny

111 UWAGA Il W przypadku gdy wymagane jest generowanie peinego momentu dia zerowych predkosci silnika nalezy
stosowad wektorowy tryb sterowania — par. 1.20 ,003 Vector2 z enk.” | wyposazyé uklad napedowy w enkoder,

FD100™ umozliwia wspolprace z hamulcem mechanicznym ukladu napedowego. Przyklad podiaczenia hamulca
zaprezentowano na rys. 4.13. Sterowanie hamulcem odbywa sie za pomoca odpowiednio skonfigurowanego wejscia
przekaznikowego (odpowiedni parametr 2.90 .. 2.96 ustawiony na ,ham.”). Zasade sterowania hamulcem
mechanicznym przedstawia rys. 4.14, w tabeli 4.7 zestawiono parametry konfiguracyjne.

TART
Komenda
START/STOP
FD100™ STOP
K ZAL
ZALMNYL
23V AC hamulca
NL Uvw mechanicznego WYL
par 2.101
Dziatanie
przekainika Kx
(PCH 75) .
T Aktualna
O prodkost silnika par 2.102
. par 2.16_
Rys. 4.13 llustracfa Praca uktadu
podigezenia hamulca
mechanicznego par2.103 _
Rys. 4.14 llustracia sterowania hamulcem mechamiczmym

Tabela 4.7 = Parametry konfiguracyjne sterowania hamuleca mechanicznego

Par Nazwa Opis

2.16 Opoz, zad. Zwioka czasowa zalaczenia zadajnika [s).

2101 Opoz.zw.ham OpéZnienie czasowe zwalniania hamulca mechanicznego [s] - czas potrzebny do
namagnesowania silnika (silnik nienamagnesowany nie jest w stanie wytworzyé momentu),

2.102 n zam.ham. Predkosé ponikej ktdrej nastapi podanie komendy zamknigcia hamulca mechanicznego
[rpm).

2.103 t zam.ham. Czas pracy ukladu (zadawanie momentu) po podaniu komendy zamknigcia hamulca [s] =
czas wymagany do catkowilego zamkniecia hamulca mechanicznego,

4.3.6. Lotny start

Lotny start umozliwia poprawny rozruch silnika gdy predkoéé poczatkowa waty rézna jest od zera. Dostepnych
jest piet trybow, par. 1.61:

0 - funkcja wylaczona

1 - przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fzad lub Fmax
2 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie czestolliwosci od Fzad lub Fmax
3 - przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fmax

4 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie czestolliwosci od Fmax

Przeszukiwanie jednokierunkowe nalezy stosowat dla ukfadéw napedowych, w ktérych w przypadku wylaczenia
napigcia zasilajgcego silnik, obcigzenie nie spowoduje zmiany kierunku obrotow ukladu.

Przeszukiwanie dwukierunkowe nalety stosowaé dla ukladow napedowych, w kidrych w przypadku wylaczenia
napigcia zasilajgcego silnik, obcigzenie moze spowodowad zmiang kierunku obrotow ukladu,

W przypadku trybu 1 i 2 poszukiwanie czestolliwosci moze rozpoczynaé sie od czestotliwosci zadanej Fzad lub
czestotliwosci maksymalnej Fmax. UzaleZnione jest to od tego czy ponowny start nastepuje:

+ po przycisnieciu klawisza STOP (poszukiwanie od Fzad),

+ po restarcie falownika (poszukiwanie od Fmax).
Dla przeszukiwania jednokierunkowego zalecane wustawienie par. 161 na 1. W przypadku przeszukiwania
dwukierunkowego zalecane ustawienie par. 1.61 na 2.
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4.4, Zabezpieczenia i blokady
4.4.1. Ograniczenia pradu, czestotliwesci | momentu

+ Ograniczenie pradu: Aby zapobiec przecigZeniu uktadu mozna ustali¢ maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy
falownika — Parametry 1.41 i 1.42 fabrycznie ustawione sg na wartos¢ 150 % pradu znamionowego silnika. Ukiad
nie pozwoli pradowi wzrosnat powyzej tego ograniczenia.

+ Ograniczenie momentu: W celu uniknigcia udaréw mechanicznych silnika i ukladu napedowego maksymalny
dopuszczalny moment na wale silnika ustawia sie za pomocg parametréw 1.43 i 1.44. Standardowo wynosi on
150 % momentu znamionowego silnika.

+ Ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej: Aby uniknaé sytuacji, w kidrej zostalaby zadana czestotliwosé
znacznie powyzej czestotliwosci znamionowej silnika parametr 1.40 pozwala na okreslenie gomego pulapu
czestotliwosci wyjsciowe] przemiennika. Standardowo ustawiony jest na 50 Hz. Warto$¢ maksymalna, ktdrej nie
wolno przekraczaé dla trybu VectoriMVector2 wynosi 200 Hz (jest to absolutne maksimum czestotliwosci
wyjsciowe] w trybie wektorowym).

4.4.2. Blokada kierunku obrotow silnika

Mozliwe jest zablokowanie uktadu do pracy tylke w jednym Kierunku. Woweczas
niezaleznie od sygnaldéw sterowania uklad bedzie obracat silnikiem tylko w jedng strone.

Parametr 1.65 pozwala na okreglenie tej nastawy: /I- =Y
000 Nawrot” - praca dwukierunkowa (ustawienie domy$ine) Rys. 4.15 - Syanalizaci
001 Prawo” - praca jednokierunkowa Wmn;u *'9! "”’”"’9

A02 Lewo” - praca jednokierunkowa :
Umowny kierunek cbrotdw wskazywany jest w dolnej czesci wysSwiellacza —rys 4.151 3.2 na str. 21

Uwaga: Podczas biegu identyfikacyjnego blokada kierunku obrotéw silnika nie jest aktywna.

4.4.3. Blokady pracy uktadu

Uaktywnienie dowolnej z ponizszych blokad pracy powoduje zalrzymanie silnika | uniemoXliwia jego
uruchomienie do czasu zaniku sygnatu (przyczyny) blokady. Stan blokady sygnalizowany jest zgasnieciem 2éitej diody
READY na panelu sterujgcym.

« Zewnetrzne zezwolenie i blokada pracy: Dwa parametry pozwalaja okreslic wejscie cyfrowe, ktdre bedzie shuzyé
jako zewnetrzne 2rodio sygnalu blokada i zezwolenie pracy:
- par. 2.111 - Blokada pracy — wartod¢ Wylacz" (domy$ina) dezaktywuje zewnetrzng blokade pracy (mozliwe
nastawy: Wylacz, We.C1...We.C8),
- par. 2.110 - Zezwolenie pracy — wartos¢ Wiacz™ (domyslna) zezwala  _ _
na prace niezaleznie od stanu wejéé cyfrowych (mozZliwe nastawy: '

We.C1...We.C6, Wiacz). i
+ Blokada od termika lub termistora w silniku: Parametr 3.1 umozliwia e FIART

wigczenie blokady od termika. Patrz rozdziat 4.4.4.2, i

Par, 213

= Zewnetrzny stop awaryjny: natychmiastowe zatrzymanie przez wybieg -
silnika. Patrz par. 2.112 — mozliwe wartosci: Wylacz, We.C1..We.C6. o .
Domysinie Wylacz™ - funkcja nieaktywna, Rys. 4.16 - Zasada dzialania blokady od

+ Blokada od ,F STOP": W strukture zadajnika wbudowana jest blokada, ol
uaktywniana parametrem 2.14. JeZeli jest on ustawiony na NIE" wéwczas par. 2.13 okreéla minimalng czestotliwosc
ponizej kidrej nie spadnie czestotliwosc zadana (domysinie 0.5 Hz). Jezeli par. 2.14 ustawiony jest na . TAK" wowczas
par. 2.13 okresla czestotliwosé graniczng. Jezeli wartos¢ czestotliwosci zadanej spadnie ponizej warlosci okreslonej
parametrem 2,13 wowczas nastapi blokada (STOP) ukladu. Przyrost czestotiwosci powyzej okreslonej par, 2.13
uruchomi uklad ponownie. Zalaczenie / wylaczenie objete s3 niewielkg petlg histerezy (rys. 4.16),

+ Blokada SLEEP regulatora PID — opisana w rozdziale 8.

4.4.4. Zabezpieczenia termiczne silnika

4.4.4.1, Zabezpieczenie przez limit It

Whbudowany model termiczny silnika umozliwia teoretyczne obliczenie temperatury silnika. Model powstal przy
nastepujacych zalozeniach:

ekspotencjalny przyrost temperatury uzwojen,

temperatura maksymalna wystgpuje dla pracy ciaglej przy pradzie znamionowym silnika,

wzrost temperatury zalezny jest od stosunku (In)?,

stala czasowa chiodzenia dla zatrzymanego silnika jest czterokrotnie wigksza niz stala nagrzewania
podczas pracy.

Wazgledny prad dilugotrwaly silnika dla czestotliwosci powy2e] 25Hz ckresla parametr 3.3. Dla czestotliwosci ponizej
25Hz prad diugotrwaty jest nizszy (mnigjsza wydajnosé wentylatora chlodzacego umieszczonego na wale silnika) i
okreslony przez parametr 3.4, Parametry te okreslane sa wzgledem pradu znamionowego silnika dla 100.0% = In. W
ten sposob okreslany jest obszar pracy diugotrwalej (rys. 4.17a).

WWW.DETRANS.PL 35 /90
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B) 41/ 1nsilnika
125%
a) %] In 100%
Par. 3.3 0%
Caas
¢ Akfual
{[IE] I'I.].1.|‘:I'I'I.|Hﬂl|.‘ll‘¢
Par. 3.4 ""'}mml Ts silnika Ts modna
9
100% odezyiad z parametry
Mz gam
0 25Hz
Cras
o
0 ==
Stala crasowa
nagracwania, par. 3.5
Rys. 4.17= Definiowanie obszaru pracy diugolrwalg) {a), zaleZnos¢ obliczonef lemperatury silnika
od pradu (b) i fc)

Przy chiodzeniu silnika bez dodatkowej wentylacji (tylko wentylator wewnetrzny), par. 3.4 nalezy ustawié¢ na
warto$é 35% pradu znamionowego silnika. Jezeli zastosujemy dodatkowa wentylacje silnika, wdwezas wartosé par. 3.4
mozna zwigkszyé nawet do 75%. JeZeli prad silnika nie miesci sig w zdefiniowanym obszarze pracy diugotrwalej,
wowczas obliczona temperatura wzrosnie powyzej 100%. Gdy obliczona temperatura osiggnie wartosé 105%,
widwczas nastapi wylaczenie ukladu - pojawi sig komunikat awarii (rys. 4.18). Taka sytuacja ma miejsce na rys. 4.17¢

dla przyrostu temperatury oznaczonego linig przerywana. - S—
Szybkost przyrostu obliczone] temperatury okresla parametr 3.5 - stala czasowa :
nagrzewania silnika. Jest to czas, po ktérym temperatura silnika osiagnie 63% wartosci | Awaria 007
koficowego przyrostu temperatury. W praktyce mozna przyjaé nastawe: Limit I2t
par. 3.5 = 120 * t; [min) e
gdzie t; [5] podawany jest przez producenta silnikdw. Rys. 4.18 = Awaria fimitu
Przykladowe czasy podano w tabeli 4.8, dobiindois
Tabela 4.8 - Stafe czasows nagrzewania
Moc silnika Pn [kW] Liczba biegunow
2 | 4 | 6
Stala czasowa nagrzewania silnika [min] (par. 3.5)
22 11 17 24
3,0 12 18 26
4.0 13 19 20
55 15 21 28
7.5 16 23 3
11 19 26 34
15 20 23 30

4.4.4.2. Zabezpieczenie za pomocy termika lub termistora zamontowanego w silniku

W celu zabezpieczenia silnika

przed  przegrzaniem  wykorzystaé | c
mozna termistor  typu PTC  lub | .
przekainik termiczny zamontowany w IJE !JE
silniku. Do podigczenia sygnatu do
ukiadu wykorzysluje sie wejscie o6 .
cyfrowe 6 We.C6 (DI6). o Proibhia 33 by
24v w silndeu 24V

Funkcje zabezpieczenia aklywuje sie ; .
parametrem 3.1. :'.',mm ,"?.,mm

FDi0o™ FD10Q™ PE
Malezy tez odpowiednic do typu
czujnika przestawic zworke J5 (rys. 2.6 * Rika)
irys. 4.19). 35
Uwaga. Wejscie cyfrowe We.C6 (DI6) 1-5/\
fabrycznie jest przypisane do funkgji L -
Jpredkosci stale” i uprzednio nalezy Czas
sygnat zadawania predkosci statych Aspeiy 34 i
przeniesé na inne wejscie cyfrowe lub Rys. 4.19 = Zabezpieczenie lermiczne za pomocg przekadnika termicznego (a)
wytaczyé (par. 2.31). lub termistora (b)
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4.4.5. Blokada autostartu

Dot. urzgdzeh z oprogramowaniem od wergji 12.63.
Wersje oprogramowania mozna sprawdzic w parametrze 0.51.

Par. 2.18 umozliwia wiaczenie blokady autostartu falownika po:
*  zaniku zasilania,
= usunieciu przyczyny i skasowaniu zgloszenia awarii.

Gdy blokada autostartu jest wytaczona to warunkiem koniecznym na autostart falownika jest aktywny sygnat startu (np.
stan wysoki wejscia cyfrowego DI1). Na rys. 12.8 przedstawiono roznice w dzialaniu falownika z wlaczona i wylaczong
funkcjg blokady autostartu.

Blokada autostartu aktywna Wystapienie Reset
par. 2.18=1 awarii awarii

A Y

1
Zalgczenie
zasilania

Sygnal
START,
np. z DI1

Praca

Brak blokady autostartu
par. 2.18=0

1
Zalgczenie

zasilania

Sygnal
START,
np, 2 DI1

Praca

Rys. 4.20 - Funkgfa blokady autostariu
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4.5. Funkcja suszenia silnika

Dot. urzadzen z oprogramowaniem od wersji 12.63.
Wersje oprogramowania moZna sprawdzié¢ w parameltrze 0.51.

Funkcja suszenia silnika stuzy do nagrzewania uzwojen silnika podczas postoju. Utrzymuje silnik cieply,
osusza z ewentualnej wilgoci | zapobiega kondensacji pary wodnej.

Nagrzewanie silnika odbywa sie poprzez wymuszenie przeplywu pradu stalege przez uzwojenia silnika.
Wartosé tego pradu ustawiana jest w par. 1.97 Susz DC max | | moZe sig zawierad w zakresie od 0% do 60% pradu
znamionowego silnika (wartos¢ pradu znamionowego silnika jest podawana w par. 1.3).

Funkcja suszenia moZe zostad zalgczona tylko wiedy, gdy silnik jest zatrzymany. Uruchomienie przemiennika
czestolliwosci zatrzymuje funkcje suszenia i powoduje wyzerowanie pozostalego czasu do konca suszenia (par. 0.38
Koniec suszenia). Przy ponownym zatgczeniu funkcji suszenia, odliczanie czasu rozpocznie sig od wartosci zapisanej
w par. 1.99 Susz DC czas.

Trwanie procesu suszenia silnika sygnalizowane jest miganiem zielonej diody led RUN.

Uwaga 1: korzystanie z funkeji suszenia silnika bez monitorowania temperatury uzwojen silnika moze doprowadzié do
przegrzania uzwojen i uszkodzenia silnika.

Uwaga 2: ustawienie maksymalnego czasu suszenia w par. 1.99 Susz DC czas na wartosé 200.0 h oznacza,
wylaczenie funkcji automatycznego zakonczenia suszenia - zegar odliczy czas od 200.0 h do 0 h, ale po jego uplynigciu
nie zakoriczy procesu suszenia. Zakonczenie procesu suszenia nastapi dopiero, gdy wystapi jeden z warunkdéw:

* komenda ,start falownika",

« brak sygnalu zezwalajacego na proces suszenia — par. 1.96 susz DC wlacz,

* blokada pracy lub awaria falownika.

Parametry odpowiedzialne za funkcje suszenia silnika:

Parametr / Funkcja Zakres nastaw [ jednostka Nastawa Zmiana
Nazwa fabryczna | podczas pracy
0.38 Czas do koca nie dolyczy nig nie datyczy
Koniec suszenia | procesu suszenia dolyczy
[rmin.]

1.96 Zalaczenie procesu | 000 Wylacz — wylacz Q00 Tak
Susz DC wlacz | suszenia 001 We.C1 ... 006 We.C6 — wigcz, gdy na Wylacz

wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie

007 Wlacz — wigcz

Zafgczenie procesu suszenia nastepuje

zboczem narastajacym — rys. 4.21 na str. 41
1.97 Limit prgdu suszenia | 0..60.0% 20,0 % Tak
Susz DC max | Uwaga: jest to limit Sredniej wartosci pradu z

trzech faz. W jednej z faz silnika wartos¢ pradu

bedzie wigksza | moze wyniesé do 1,5 wartosci

pradu ustawionej w parametrze 1.97.
1.98 Limit napiecia 0..40.0% 50% Tak
Susz DC max U | suszenia
1.99 Maksymalny czas 0.1.200.0h 0.1h Tak
Susz DC czas | suszenia Uwaga: wartosé 200.0 h eznacza wylgczenie

funkeji automatycznego zakonczenia suszenia -

zeqar odliczy ¢zas od 200.0 h do 0 h, ale po

jego uplynigciu nie zakonczy procesu suszenia.

Stan procesu suszenia silnika mozna odczytaé w rejestrze 2007, bit 1 — patrz rozdz. 13.2 Mapa rejestréw dostepnych

przez facze RS,
Adres rejestru Opis (znaczenie) Tryb
2007 bit 1 = 1 - trwa proces suszenia silnika odczyt




4. KONFIGURACJA PRZEMIENNIKA

Rozpoczecie procesu suszenia silnika

Gdy ukiad jest zatrzymany i zostanie podany sygnat zgodny z nastaws parametru 1.96 Susz DC wlacz to zostanie
rozpoczety proces suszenia uzwojen silnika. Proces suszenia bedzie trwat przez czas okreSlony w par.
1.99 Susz DC czas lub krocej, jesli zostanie przerwany przez jeden
Z ponizszych czynnikdw:

*»  komenda .start falownika®,

*  brak sygnalu zezwalajgcego na proces suszenia - par 1.96,

*  blokada pracy, awaria falownika.

Nr PCH Nazwa PCH Funkcja / wartosé f uwagi
&7 Stan suszenia H gdy trwa proces suszenia
195 | Czas do konca Czas pozostaly do kofca procesu suszenia [ w minutach] - odpowiednik param. 0.38
suszenia
Zalgczenie procesu wiacz
suszenia - par, 1.96
wlaez
Pozostaly czas do
SUSFenia
- par, 0.38
- PCH 195 Q | |
Trwa proces suszenia tak
- rejestr 2007, bit 1
- PCH &7 i
Rys. 4.21. Przebieg procesu suszenia sinika
Przykiad 1

Rozpoczecie procesu suszenia ma by¢ aktywowane wejsciem cyfrowym 1 (D11) | ma trwaé przez 1 godzine. Limit pradu
suszenia: 20% In. Limit napiecia suszenia: 5%.

Malezy ustawit:

par. 1.96 = 001 We.C1 (DI1),

par. 1.97 = 20.0%,

par. 1.98 = 5.0%,

par. .99 =1.0h.

Przykiad 2

Rozpoczecie procesu suszenia ma byé aktywowane wejsciem cyfrowym 1 (DI1) i ma trwad, az do chwili zmiany sygnatu
na tym wejsciu,

Limit pradu suszenia; 20% In. Limit napiecia suszenia: 5%.

MNalezy ustawit:

par. 1.96 = 001 We.C1 (DI1),

par. 1.97 = 20.0%,

par. 1.98 = 5.0%,

par, 1,99 = 200.0 h.

Uwaga: korzystanie z funkcji suszenia silnika bez monitorowania temperatury uzwojen silnika moZe doprowadzi¢ do
przegrzania tych uzwojen i uszkodzenia silnika.




2. PIERWSZE URUCHOMIENIE

Przed pierwszym uruchomieniem przemiennika FD100™ nalety zapoznaé sie z rozdzialem 4 “Konfiguracja
przemiennika". WaZny jest schemat struktury sterowania FD100™ - rozdziat 4.2.1 oraz Zaljcznik C - tabela
parametréw przemiennika FD100™

MajwazZniejsze ustawienia:

+ parametry znamionowe silnika
patrz rozdziat 4.1
+ migjsce sterowania” A lub B:
par. 2.1 ,Sterowanie B"
WWylacz™ = Sterowanie A
JNVe C1" = Wybdr A/ B za pomoca wejscia cyfrowego 1

JWe C8" = Wybdr A/ B za pomoca wejscia cyfrowego 6
Mlacz" = Sterowanie B
+ Zrodio sygnalu START / STOP (lokalne z panelu sterujgcego, zdalne z wejsé cyfrowych, zdalne z RS lub inne) :
par. 2.4 Start A" - Zrodto sygnatu START dla sterowania A
par. 2.5 Start B" - Zrodio sygnatu START dla sterowania B
» sposob zadawania czestotliwosci lub predkosci obrotowej silnika (lokalny z Panelu sterujacego, zdalny z wejscia
analogowego, przez lacze RS, motopotencjometr, z regulatora PID lub inny),
par. 2.2 Zadajnik A" - Zrodio zadajnika dla sterowania A
par. 2.3 Zadajnik B" - Zrodlo zadajnika dla sterowania B

5.1. Tryb wektorowy. Bieg identyfikacyjny

Aby uklad moglh pracowac w trybie sterowania weklorowego oprocz wigczenia trybu Vector2 (z enkoderem) lub
Vector! (bezczujnikowy) za pomocy parametru 1.20, konieczne jest podanie parametrdw schematu zastgpczego silnika
(patrz rozdziat 4.1). Jezeli nie znamy tych parametréw, wowczas mozna skorzystat z wbudowane] w uktad procedury
biegu identyfikacyjnego. Po jej uruchomieniu falownik przeprowadzi 2 lub 3 testy silnika, podezas ktdrych dokonana
zoslanie proba wyznaczenia parametréw schemalu zastepczego.

5.1.1. Etapy biegu identyfikacyjnego

Bleg identyfikacyjny podzielony jest na 3 etapy:
Etap 1: Proba DC. Silnik zatrzymany, uklad wyznacza rezystancje stojana Rs,

— Etap 2: Préba AC. Silnik zatrzymany, uklad wyznacza rezystancje wimika Rr, indukeyjnosé stojana Ls i
wirnika Lr,

— Etap 3 Préba biegu 50 Hz lub 25 Hz. Silnik kreci sie zasilany napigciem o czestotliwosci 50 lub 25 Hz -
uklad wyznacza indukcyjnosé Lm.,

5.1.2. Uruchomienie biegu identyfikacyjnego

I UWAGA 11!

1. Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnege naleiy podaé parametry znamionowe silnika opisane
w rozdziale 4.1 {moc, prad, napiecie, czestotliwosé, predkosé znamionowa) — podanie blednych parametréw
grozi zniszczeniem silnika i przemiennika.

2. Podczas biegu identyfikacyjnego nie jest aktywna blokada kierunku obrotéw silnika.

3. Silnik nalezy odiaczyé od obciaZenia ze wzgledu na etap 3, w ktérym silnik jest rozpedzany do predkosci
odpowiadajacej czestotliwosci 50 Hz lub 25 Hz. Gdy obcigZenia nie moina odigczyé, to w par. 1.10 ,,BIEG ID"
naleZy wybraé opcje ,,Bez biegu”.

Aby uruchomié procedure biegu identyfikacyjnego nalezy parametr 1.10 ,BIEG 10" ustawié na jedna z wartosci:

+ Bieg 50 Hz — wykonywane wszystkie 3 etapy biegu identyfikacyjnego, etap 3 przy 50 Hz.

+ Bieg 25 Hz - wykonywane wszystkie 3 etapy biegu identyfikacyjnego, etap 3 przy 25 Hz.

+ Bez biegu — nie jest wykonywany 3 etap biegu identyfikacyinege (w wypadku, gdy nie mozna przeprowadzié
préby biegu ze wzgledu na maszyne napedzana).

Po ustawieniu parametru 1.10 na jedng z powyzszych

opcji, ekran panelu sterujacego przyjmie natychmiast | - 29 ¢ M. start O dies i atag 1 © Mag 1 atap 2
wyglad jak na rys. 5.1a. Po wcisnieciu jednego z —  —
przyciskéw START (lewo Ilub prawo) nastgpuje | s o e 46,7A ad: 86,34
uruchomienie procedury biegu identyfikacyjnego — rys.

5.1b, 5.1ci 5.1d. W zaleznoéci od parametrdw silnika etapy “ mieg 10: tap 3 * Bieg 10: Tapisiso

1i 2 moga trwad od kilku do kilkudziesieciu sekund. Etap 3 —

trwa okolo 20s. Po zakonczonych wszystkich testach I L ———

wyliczone parametry zostana zapisane w pamieci ' d - !

EEPROM przemiennika {rys. 5.1e). Wtedy naleZy nacisnaé Rys. 5.1 - Prawidiowy przebieg biegu identyfikacyjnego
przycisk STOP i poczekaé chwile, az nastapi restart uklady | (Wwaroscl praddw podczas biegu zaleza od wpisanych danych
oraz powrdt do normalnej pracy. Przyciskiem STOP mozna Znananawyel s ie otz el dahegt Glapl)

tez przerwaé procedure testows w dowolnym momencie.
Tryb wektorowy uzyskamy poprzez zmiang par. 1.20 na 002 Vector1 b. enk” lub 003 Vector2 z enk”.
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UWAGA 1. W czasie restartu ukladu nastepuje chwilowa utrata komunikacji pomiedzy klawiaturg a przemiennikiem, co
objawia sie wyswietleniem komunikatu Utrata polaczenia. Prosze czekac...".

UWAGA 2. W przypadku przerwania biegu identyfikacyjnego klawiszem STOP przed jego zakonczeniem nowe
parametry silnika nie zostang zapisane.

UWAGA 3. W przypadku trzeciej opcji (Bez biegu) parametr Lm jest obliczany na podstawie pozostalych parametriw
znamionowych silnika. Z tego powodu parametr Lm moze byé obarczony bledem.

UWAGA 4. Parametr Rr obliczany jest na podstawie parametréw znamionowych silnika. Najwiekszy wplyw na parametr
Rr wywiera predkos$é znamionowa silnika (par. 1.2). W przypadku stwierdzenia, ze predkosci silnika zwieksza /
Zmniejsza sie po jego obcigZeniu nalezy odpowiednio zwigkszysé [/ zmniejszyé par. 1.2 (co spowoduje odpowiednio
zmnigjszenie [ Zwigkszenie Rr).

UWAGA 5. W przypadku peinej procedury biegu identyfikacyjnego (trzy etapy} przeprowadzanej przy podigczonym
enkoderze, nie nalety dokonywad zmian w par. 1.81 (Enc. rewers) poniewa2, rozpoznawany jest Kierunek zliczania
impulséw enkodera i automatycznie dokonywana jest korekta par. 1.81.

Bieg ID: Blad 1
Biad w trakcie identyfikacji parametréw silnika (rys. 5.2) moZe wystapié, gdy: =

« silnik nie jest podigezony do przemiennika,
« silnik jest uszkodzony,
« pragd w trakcie identyfikacji przekroczyt 170 % pradu znamionowego silnika, Prad: 0,04
» nie moina okreslié parametréw dla danego silnika.
pa 9 Rys. 5.2 - Biad w trakcie

identyfikacii

Po ustawieniu parametréw silnika i sterowania ukiad jest gotowy do pracy.

5.2. Zapamietywanie i odczyt nastaw dla 4 réznych silnikéw

Istnieje mozliwost zapamigtania w pamigci EEPROM i odczytania z tejze pamieci, czlerech zestawdw
parametréw zwigzanych z konkretnym silnikiem. Daje to moZliwosé wykorzystania jednego przemiennika do pracy
z czterema silnikami, bez koniecznosci rgcznej zmiany nastaw wybranych parametrow, W sklad zestawu parametrow
wechodzi:

moc znamionowa silnika (par. 1.1),

predkosé znamionowa silnika (par. 1.2),

prad znamionowy silnika (par. 1.3},

napigcie Znamionowe silnika (par. 1.4},
czestolliwost znamionowa silnika (par. 1.5),
Znamionowy cosgy silnika (par. 1.6),

rezystancja stojana (par, 1.11),

indukeyjnosé gldwna (par. 1.13),

indukeyjnosé stojana (par. 1.14),

indukeyjnoé wimika (par. 1.15),

wzmocnienie regulatora predkosci (par. 1.70),
stala calkowania regulatora predkosci (par. 1.71),
wzmocnienie regulatora momentu (par. 1.72),
stala calkowania regulatora momentu (par. 1.73),
wzmocnienie regulatora strumienia (par. 1.74),
slala calkowania regulatora strumienia (par. 1.75),
liczba impulséw enkodera (par. 1.80);

rewers zliczania impulsdw enkodera (par. 1.81),
nastawa pradu ochrony termicznej silnika (par. 3.3),
nastawa termika dla zatrzymanego silnika (par. 3.4),
stala czasowa nagrzewania silnika (par. 3.5).

ZAPIS.
Aby dokonad zapisu nalezy w par. 1.18 wybraé bufor pamieci (od 1 do 4), pod ktéry zostang zapamigtane powyZsze
paramelry i zatwierdzié zapis. Wybdr bufora 0" spowoduje rezygnacje z zapisu.

ODCZYT.

Aby wprowadzié wezeénie] zapisane paramelry nalezy w par. 1.19 wybraé bufor pamieci (od 1 do 4), pod kiéry zostaty
zapisane interesujace nas parametry | zatwierdzié odczyt. Odczyt pustego bufora lub odczyt bufora 07 nie spowoduje
nadpisania aktualnie uzytkowanych parametréw.

UWAGA. Dokonanie zapisuw/odczytu mozliwe jest wytacznie na postoju silnika.
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6.1. Komunikaty awarii i ostrzezen na panelu sterujgcym

Stan awarii sygnalizowany jest swieceniem czerwonej diody LED oraz wyswielleniemn komunikatu (rys. 6.1).
Falownik zostaje zatrzymany. Aby mozliwy byt ponowny start konieczne jest usuniecie przyczyny i skasowanie
zgtoszenia awarii. W przypadku niekddrych awarii mozliwy jest automatyczny restart (kasowanie zgloszenia) po
Zaniknigeciu przyczyny awarii.

Stan ostrzeZenia sygnalizowany jest podczas pracy falownika bez jego zatrzymania odpowiednim
komunikatemn na wyswietlaczu oraz miganiem czerwoneg] diody LED (rys. 6.2). OstrzeZenie zoslanie samoczynnie
skasowane po zatrzymaniu silnika.

Rys. 6.1 - Przykladowy komunikat Rys. 6.2 - Przyhladowy Komunikat
awarii oslrzezenia

W obu przypadkach dziatanie panelu jest niezaklécone, tzn. mozna bez przeszkdd przegladad | zmieniad
wszystkie parametry przemiennika. Komunikat o awarii lub ostrzezeniu pojawia sie jako czwarly ekran w widoku
podstawowym (rys. 3.2. na str. 21). Aby do niego powrdcié nalezy przejsé do widoku podstawowego i klawiszami .«
" wybraé odpowiedni ekran.

6.2. Kasowanie zgloszenia awarii. Restarty automatyczne
6.2.1. Kasowanie rgczne

Przytrzymad powyzej 2 sekund
6.2.2. Kasowanie poprzez wejscie cyfrowe przemiennika
Parametr 3.70 pozwala na wybdér wejscia cyfrowego, ktdre bedzie stuzyto do kasowania zgloszenia awarii.
6.2.3. Kasowanie zdalne poprzez facze RS

Jezeli aktywne jest wybierane parametrem 4.7 zezwolenie na prace ukladu ze sterowaniem RS, wéwczas
sekwencja 2 kolejnych zapisow do rejestru 2000 (MODBUS) umozliwia skasowanie zgloszenia awarii. Dokladny opis
znaczenia bitdw | sposobu kasowania awarii w opisie rejestru 2000 — rozdziat 13.

6.2.4. Gotowosé do restartu gdy nie zniknela przyczyna awarii

Jezeli jednym ze sposobdw opisanych w rozdziatach 6.2.1 ... 6.2.3 skasowano zgloszenie awarii a nie znikngta
przyczyna, dla ktérej awaria sie pojawila, wowezas uklad pozostaje zatrzymany w stanie gotowosci do restartu”
(rys. 6.3).

Rys. 6.3 — Stan gotowosel do restariy

Gdy zniknie przyczyna awarii, nastapi samoczynny restart ukladu,

6.2.5. Restarty automatyczne

Jezeli nastapi zatrzymanie ukiadu po wystapieniu awarii, to mozliwe jest automatyczne wznowienie pracy po
zaniku przyczyny zatrzymania ukladu, Parametr 3.71 (liczba restartow automatycznych) okredla dopuszczalng liczbe
prab startu w czasie okreslonym parametrem 3.72. Opoénienie restartu od znikniecia przyczyny awarii okrela par, 3.73
{rys. 6.4).

Uklad nie wznowi automatycznie pracy, jeZeli wewnetrzny licznik awarii osiggnie warlo$t okreslong
parametrem 3.71 w czasie okreslonym przez parametr 3.72. W takim przypadku wznowienie pracy bedzie mozliwe
dopiero po skasowaniu zgloszenia awarii jednym za sposobdw podanych w rozdziatach 6.2.1...6.2.3.

Zezwolenie na automatyczne restarty mozliwe jest po ustawieniu na . TAK" parametréw:
par. 3.74 (dla awarii Niskie Udc) par. 3.75 (dla awarii Wysokie Udc)
par. 3.76 (dla awarii Wysoki prad) par. 3.77 (dia awarii Wysoka temperatura radiatora)
par. 3.78 (dla awarii Uszkodzenie wejécia analogowego)
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b Licmik
awani
5
Par, 3.72 Par. 3.72
i 1 1 I 1
I I
4 ' I I
Par. 3.72
I I
2
1
STOP
] -
i i i i i i i i i Cras
PRACA
* C -
[ i)
Par, 3,73 Opdinicnic restariu aulomatycamego
restart aulomatyczny
Rys. 6.4 - Restarty automatyczne
6.3. Kody awarii i ostrzezen
Tabefa 6.1 — Zestawienie koddw awaril | ostrzeder
: Kar.FJ . ;tam Opis Moiliwa przyczyna Przeciwdzialanie
AMOYK wyswietlana
Awaria: zbyt wysoka
1 Wysoka temperatura radiatora. Utrudniony przeplyw powietrza, Sprawdzié skutecznosé wentylacii
(A, O) ter::;s eratura | 2sizeenie: 5 °C przed przeciazenie ukladu, za wysoka {sprawnoét wentylatoréw |
: P temperaturg wystgpienia awarii | temperatura otoczenia. zanieczyszczenie radialora).
pojawia sie ostrzezenie,
2 Suma pradow silnika nie jest _ ) o Sprawdzit rezystancig izolacji
(A - par. | Doziemienie réwna zeru, Uszkodzona izolacja uzwojen silnika | przewodéw polaczeniowych do
3 3%"; : Uwaga: awaria dot. tylko lub przewoeddw polaczeniowych. silnika i rezystancje izolacji
‘ wybranych ukiaddw. uzwojen silnika.
. LG Sprawdzit sie¢ zasilajgea
3 ; ; Zbyt wysokie napigcie sieci, ;
Wysokie Ude | Wysokie napiecie obwodu DC. | 4 Zwiekszyé czas hamowania
{A) intensywne hamowanie silnika, (opé2nienia) par. 1.31 lub 1.33.
4 gy i a Miskie napiecie sieci, brak jednej Sprawdzié przewody oraz poziom
(A) Niskie Udc Niskie napigcie obwodu DC. fazy zasilajace). napieé zasilajacych.
Odtgczyé silnik oraz sprm:fdzi{: czy
5 |owarcie Zwarcie na wyjsciu ukladu lub | Zwarcie w silniku lub przewodzie ;f‘:g:g:ﬂ:f:ﬁg“f % ‘Eﬁ!ﬁm
{A) usterka stopnia mocy. zasilajacym silnik, jedli nie: i2i¢ izolacje
przewoddw oraz uzwojen silnika.
G Zbyt intensywny rozruch
(A) Wysoki prad | Za wysoki prad silnika. Gwaltowna zmiana obcigkenia Zwiekszyé czas rozruchu silnika.
silnika,
7 Praca przy przeciazonym silniku lub | Sprawdzié obciazenie silnika (prad
(A - par. | Limit 12t Przecigzenie termiczne silnika. | dluga praca przy duzym obcig2eniu | silnika). Sprawdzit parametry
3.2) i malych predkoéciach, modelu termicznego silnika.
g Uszkodzone Przy ustawieniu wejécia z Zyjacym | Sprawdzié konfiguracje wejsé
(WO - | welscie e Yl zerem” (2-10V lub 4-20mA) sygnal | analogowych, sprawdzié ukiad
par. 3.23) | analog. Woa: wynosi ponizej 1V. podiaczen (urwane przewody elc.).
. . Zwiekszyt czas zalrzymania
g ST :;Ima;::ir:er :;‘;{"E:m i ggﬁ :mi m}; zatqzr'[.rmania silnika. :‘"SL'? {par. 1,31 lub 1.33 ub
HAZEN o = maksymainy czas 34,
(A0 - | rezystora rezystora hamowania zail :
: aczenia rezystora na napiecie Zwiekszyé maksymalny czas
par. 3.56) | ham. ;ﬂrzreiérg?ﬂ cZas ustawiony w oc. zafaczenia rezystora na napiecie
bty DC.
Blad uktadu tadowania Uszkodzenie stycznika/przekaznika
10 |Blad ws'nepneg? baterii {mo-c;z do SEJ‘WJ' m"i,”ﬂm ; Sprawdzié polaczenie (przewdd f
() |1adowania pc | Kondensaloréw. IySIORIG (MopR Py whyczki etc.).
powyej) lub uktadu sterujgcego
ladowaniem wstgpnym.
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Kod Nazwa Opis Moiliwa przyczyna Przeciwdzialanie
fA/O/K) ¥ | wyswletlana
11 Brak czujnika | Uszkodzenie czujnika Uszkodzenie czujnika lub przewodu : .
(A) temperatury | temperatury ukladu. laczacego. Skontaktowaé sig z serwisem.
;:1 a’;:gm‘gmk Zwarcie czujnika temperatury, | jw. w.
13 Miska Temperatura radiatora nizsza | Temperatura otoczenia Sprawdzié skutecznoss
(A) ternperatura | nik -10°C. przemiennika jest za niska. cgrzewania.
14 @ Uszkodzenie moduly AcR -
{(A/0 - |Blad AcR Kod awarii odczytuje sig w Zgodnie z instrukcjg FD100™/AcR. | Zgodnie z instrukcjg FD100™/AcR.
par. 3.57) parametrze 0.78.
15% | Blad g
i komunikacji Uszkodzenie modutu AcR lub i
AO - | komunikacji Blad Skontaktowat sie z serwisem,
p:r. 3.57) |z AcR “ z moduterm AcR. przewodu tgczgcego. o
Blad predkosci wyjsciowej -
19 réEnica pomiedzy gred_hoécia Miewlasciwy dobdr naslaw dynamiki spr_awdzi_é ukiad napedl_:w!!r.
(AJO - MNadzor zadang a predkoscig silnika | napedu; uklad pracuje w obcigzenie napgdu. Zmienié
ar. 3.45) predkosc przekroczyla dopuszczainy ograniczeniu pradu, napiecia lub nastawy parametrdw 3.45, 3.46,
par. 3. uchyb (par. 3.46) lub czas meomentu. 347.
(par. 3.47).
20 - Sprawdzi¢ potaczenia przemiennik
: 1;0} i?y?;.:_i:a ObcigZenie niesymelryczne. g;;!kqm?ﬁgf:m:;bﬂMK ?z'-"“ "ﬁil!'::- spraT-'dz_ié (ﬁstanlcje
par. 3. E slinika, wymienic: siinik na inny.
21 : : . . Sprawdzié poprawié parametry
. ) . | Praca z obciazeniem znacznie | Niewlaschwie okreslone parametry .
p;‘:“? f;u} Niedociazenie | oo ise znamionowego. niedocigzenia. ﬁm:&rawdzama
22 i . Sprawdzié stan na wejiciu
5 Usterka Aktywne wejscie usterki i
':Aa 1%?“ zewnelrzna 1 | zewnetrznej. Em;wﬂ,r =Gu3=:gbranym Jako
23 Uslerka Sprawdzié stan na wejiciu
{.ﬁa -1|:;?r. zevnalzna 2 |1 a;.rfrmk-gm WeC4 wybranym jako
5 usterka zewnetrzna.,
Przeciaenie termiczne gilnika
lub uszkodzenie zewnetrznego
czujnika temperatury silnika Praca ;
przy przecigzonym silniku lub
24 padqzzanege do WeCE (DI6), ;:lh:ga praca %r:‘gaiuzyrll'l‘l obcigzeniu Sifrﬂﬁzué obcigkenie sinika (prad
. o ey matych pre ach. siln . ) o
oyl Lk |- st . Sprawdzié polaczenie czujnika
(RUN). Ostrzezenie: :Jszkodaenfe czujnika lub przewodu | (przewdd / wiyczki ete.).
wystapienie zdarzenia e
podezas postoju przemiennika
(READY).
( ﬁ,g ' Nastapito zatrzymanie silnika | Zbyt duzy moment oporowy, Sprawdzi¢ maszyng robocza
L s
par. 3.40) Utyk pod wphywem zbyt duzego szkodzenie maszyny robocze (zacigcia) Zwiekszyé napigcie
g obcigkenia. zbyt mata moc przemiennika, wyjéciowe przemiennika,
26 Przekroczony czas Brak polgczenia na zigczu panelu
(ASD - &:ﬁim” oczekiwania na transmisje lub przemiennika. Uszkodzony grpz”""'dzs !Ié poigczenia, wymieni¢
par. 3.65) panelu sterujacego. przewdd potaczeniowy. ‘
27 2 Uszkodzenie przewodu, ’ y
Przekroczenie | Przekroczony czas Sprawdzié polgczenie zewnetrzne
pf?ém czasu RS oczekiwania na sygnal z RS. gmw ustawione parametry i poprawnosté parametréw RS,
28 sy Wahania napiecia obwodu DC . E R i s e
(A) U sieci wieksze od dop alnych, Wahania napiecia sieci zasilajgcej.
Czeslolliwosé wyjsciowa e
29 ¥ livici pmemlqnnim_mfnksza od : \T::l?p'::?er:?zﬂ:?:gm:i: sinik lub $korygn'-hlra¢ nastawy regulatora
(A) fieﬂt?'t:‘grﬁﬂ maksymalnej regulatora predkosci predkosei.
par. 1.440). ’
30 Uszkodzenie enkodera lub Sprawdzié polaczenie (przewdd /
(A) Blad enkodera | Uszkodzenie enkodera, przewodu laczacego. tyezki elc.).
, Jest to zjawisko normalne - pod
WITE. Chwilowa utrata komunikacji Weranie paramrg?' I‘abggnyah. warunkiem, e wystepuje tylko w
K polaczenia. B plzepm-.}raﬂzenla iegu |0 i inne opisanych syluacjach | czas
Prasze P ) zdarzenia wymuszajace restart pisanych syt z
crakac z Panelem operacyjnym. p arnika tm;ar:: nie przekracza kliku
. sekund,

1)
2)

A=awaria, O=ostrzeZenie, K=komunikat.
Dotyczy tylko ukladdw regeneracyjnych AcR [z aklywnym prostownikiem).

W przypadku trudnosci z usunieciem awarii prosimy o kontakt z serwisem
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6.4. Rejestr historii awarii i ostrzezen

Parametry 3.80...3.111 zawierajg Rejestr awarii | ostrzezen, ktory umozliwia odtworzenie historii ostatnich co

najmnigj 16 zdarzen. Kazdy wpis do rejestru zawiera sig w parze dwéch kolejnych parametrdw: 3.80+3.81, 3.82+3.83,
v 3.110+3.111, 2 ktdrych pierwszy (3.80) zawiera:
+  nazwe zdarzenia (rys. 6.5a),
+  typ zdarzenia (Ostr.=ostrzezenie, Awar.=awaria) i ilosé wystapien zdarzenia w danej godzinie pracy
(rys. 6.5b).

RE]BS'.T ponadto zawiera zapis istotnych danych z chwili wystﬂpnama zdarzenia, i
czas wystapienia zdarzenia - wzgledny czas odnoszacy sie do calkowitej ilosci godzin pracy przemiennika —
par. 0.35;
np. czas 95 h oznacza, 2e zdarzenie wystapilo w 95 godzinie pracy przemiennika, liczonej od pierwszego
wigczenia do sieci zasilajgcej,
czestolliwost wyjsciowa fwyj,
wartosé skuteczna pradu silnika ($rednia z 3 faz) Isil,
napiecie obwodu posredniczgcego Ude,
temperatura radiatora Trad,
stan pracy przemiennika 5.
Przelgczanie sie pomiedzy powyZszymi zapisami nastepuje poprzez weisniecie klawisza Enter ,.J"

Drugi parametr {np. 3.81) zawiera wzgledny czas wystapienia zdarzenia (rys. 6.5¢). Para parametréw 3.80 i
3.81 dotyczy najnowszego zapisu zdarzenia, a para parameirow 3.110 i 3.111 dotyczy zapisu najstarszego.

W jednej godzinie czasu pracy przemiennika to samo zdarzenie moze wystapié wiele razy. Aby w takim
wypadku nie wystepowalo zbyt szybkie przepeinienie rejestru, powigkszona zostaje jedynie ilos¢ wystapien zdarzenia
w danej godzinie (patrz rys. 6.5b). Dzigki temu realna ilos¢é moZliwych do zapamietania zdarzen wzrasta.

¢

A 7]
3 Rwarie

A Lo
i" 3 Awarie
3.80 Zap. Aw.l

Uazkodzone

A -]

aﬂ 3 Awarie

3.81 Czaz Aw.1

Wejichie analogows
¥ Ll

™
r Hazwa zdarzenia |

( 2 (st wystapien tego ) (" Goszinapracy
AMEE“ Sairiego aderasig przemiennika, w kidrej
- J \¥ jednej godzinia pracy ) |_ wystapile zdarzenie |

Rys. 6.5 — Rejestr zdarzen — preyklad nainowszego Zapisu
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7. ZESTAWY PARAMETROW FABRYCZNYCH

W rozdziale ,3.7. Wgrywanie nastaw fabrycznych® na stronie 24 podaneo sposdb tadowania do przemiennika
nastaw fabrycznych. Przewidziano 9 réZnych zestawdw nastaw fabrycznych (ltabela 7.1), przeznaczonych do
zatadowania standardowych, najczesciej uzywanych aplikacji sterowania.

Czesto lepie] jest najpierw zatadowad jeden z przewidzianych standardowo zestawdw parametrdw niz
samodzielnie zmieniaé wiele parametrdw przemiennika. Po zatadowaniu nastaw fabrycznych pozostaje jedynie zmienié
te nastawy, kiére muszg byé zmienione, aby dostosowad prace przemiennika do kKonkretnych potrzeb.

Pamigtaé naley, ¥e po zaladowaniu dowolnego zestawu nastaw fabrycznych, konieczne jest przede wszystkim
okreslenie parametréw znamionowych podigczonego silnika a w przypadku sterowania wektorowege,

dodatkowo wykonanie procedury biegu identyfikacyjnego silnika (patrz rozdziat 4.1 oraz 5.1).

Tabela 7.1 = Zastawy parameirdw fabrycznych

Nr 1 2 3 4 5 & T 8 9
parametru Lokalne Zdalne Lokal/ PID Motopoten- | Czesiotli- | Regulacja Pompy Mawijak
Zdalne cjometr | wosci stale | momentu
1.20 000 Wi 000 i 000 Uit 000 Ui 000 U 000 LN 002 Vectorl ooaun 002 Vectorl
linowwry linoway linowey Eniowy finiowey liniovry b. ekn linigwry b. kn
1.65 000 Nawrot | 000 Mawrot | 000 Nawrot | 000 Nawrol | ODONawrol | 000 Nawrot | 000 Nawrot | 001 Prawo | 000 Nawrol
21 000 Wylacz | 007Wiacz | 003WeC3 | 003WeC3 | ODDWylacz | 000Wyacz | 000Wylacz | 000Wylacz | 00Wylacz
22 133 Klaw.Z 133 Klaw.Z 133 Klaw.Z | 137 Wy.PID | 138 ModPot 133 Klaw.Z 147 100,08 | 13T Wy.PID | 147 100.0%
23 13 WeAD | 134 WeAD | 13dWeAD | 134WeAd | 133KawZ | 134WeAd | 13dWeAd | 134WenaD | 134 WeaD
24 031 Klaw.S | 031Klaw.S | 031KlawsS | 030WeC.S | 030WeCS | 031 KawsS | 031KlawsS | 031KawsS | 031 Klaws
25 030WeCS | 030WeCS | 030WeCS | 030WeCS | 031KlawS | 030WeCS | 030WeCS | 030WeCS | 030 WeCS
26 034 Klawk 034 Klawk | 034 Klawk 034 Klawk | 033WecCk | 034 Klawk 034 Klawk | 034 Klawk 034 Klaw.k
27 033WeCk | 033Welk | 033Wellk | 33WeCk | 034 Klawk | 033WeCk | 033WeCk | 033WelCk | 033wWelk
29 147 100,0% | 147 100.0% | 147 100.0% | 147 10005 | 147 100,08 | 147 1000% | 144 ZadAD | 147 100.0% | 148 Zad.KN
210 147 100,0% | 147 100,09 | 147 100,0% | 147 100,0% | 147 100,0% | 14710009 | 144 ZadAD | 147 100,09 | 145 Zad.Al
220 000 Whiacz | 000Wylacz | 000Wylacz | 000Wylacz | 006 WeC6 | 000Wwacz | 000Wyiacz | 000Wylacz | 000 Wylacz
2 000Wylacz | 000Wylacz | 000Wylacz | O00OWylacz | 005WeC5S | 000Wacz | 000Wylacz | 000 Wylacz | (00 Wylacz
222 1 1 1 1 0 1 1 1 1
223 10,05 1005 1005 10.05 503 1005 1005 1005 1005
230 005 We.Ch 005 We.Ch 005 We.CH | ODOWylacz | ODDWylacz | 004 WeCd 004 We.C4 005 We.Ch | 000 Wylacz
23 006 WeC6 | 006We.CG | 006WeCH | 000Wylacz | 000Wyacz | 005WecCS | 005WeC5 | 00GWeC6 | 000Wylacz
232 000Wylacz | 000Wylacz | 000Wylacz | 000Wylacz | ODOWylacz | 006 WeC6 | 006WeC6 | 000 Wylacz | 000 Wylacz
268 2 2 2 o 2 2 2 1 2
270 0s 0s 0s 0s 0s 0s 0s G0s 0s
3.10 003 WeC3 | 003WeC3 | 000Wylacz | ODDWylacz | 003WeC3 | 000Wylacz | 000Wylacz | 000 Wylacz | 000 Wylacz
3.70 004 We.C4 004 We.C4 004 We.C4 M We.C4 0 We.C4 000 Wylacz | 000Wylacz | 000 Wylacz | 000 Wylacz
4.10 par. 011 par, 0.11 par, 0.11 par. 0.31 par. 011 par. 011 par, 0.11 par. 0.11 par. 0.11
4.11 par, U5 par, 0,05 par, 0.05 par. 0,30 par. 0.05 par. 0,05 par, 0.05 par, 0.34 par, 0.05
4.12 par. 0.04 par. 0.04 par. 0.04 par. 0.31 par. 0.04 par. 0.04 par. 0.04 par. 0.04 par. 0.04
4.13 par. 0.05 par. 0.05 par. 0.05 par. 0.02 par. 0.05 par. 0.05 par. 0.05 par. 0.34 par. 0.05
4.14 par. 0.07 par. 0.07 par. 0.07 par. 0.30 par. 0.07 par. 0.07 par. 0.07 par. 0.07 par. 0.07
4.15 par. 0.02 par. 0.02 par. 0.02 par. 0.04 par. 0.02 par. 0.02 par. 0.02 par. 0.02 par. 0.02
4.16 par. U3 par, 0,03 par, 0.03 par. 0.06 par. 0.03 par. 0,03 par, 0.03 par, 0.03 par, 0.03
417 par. (UG par, 0.06 par, 0.06 par. 0.07 par. 0.06 par. 0.06 par, 0.06 par, 0.06 par, 0.06
4.18 par. 0.10 par. 0.10 par. 0.10 par. 0.08 par. 0.10 par. 0.10 par. 0.10 par. 0.10 par. 0.10
4.19 par. 0.23 par. 0.23 par. 0.23 par. 0.10 par. 0.23 par. 0.23 par. 0.23 par. 0.23 par. 0.23
4,20 par. 09 par, 0.9 par, 0.09 par. 0.20 par. 0.09 par. 0.09 par, 0.9 par, 0.09 par. 0.09
5.1 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 Zad.AD
5.10 000 NIE 000 NIE 000 MIE 000 NIE 000 NIE 000 NIE 000 NIE 001 TAK 000 NIE
5.27 144 Zad A0 | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 ZadAD | 144 Zad A0 | 144 ZadAD | 158 ZaPID | 144 ZadAD
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8. REGULATOR PID

Uklad wyposazony jest w regulator typu PID (Proporcjonalno-Catkujaco-Rozniczkujacy). Regulator stuzy do
stabilizacji na okreslonym poziomie dowolnego parametru procesu (rys. 8.1).

Wartodt

adniia a — SILNIK

()~ - STEROWANIE - —— PROCES
Caujnik meonitorownre]
Witlold procosu

FD100™ {pormiar wielkode: procesu)
Rys. &1 - Wykorzystanie regulatora FID do regulacii monitorowanej wislkosci
procesu
8.1. Wiaczanie i konfiguracja regulatora PID At L atar

% . : 2.2 Zadajnik A
Wigczenia regulatora PID dokonuje sig za pomoca par. 2.2 (dla sterowania A)

lub 2.3 (dla sterowania B) ustawiajac wartos¢ “137 Wy. PID" (rys. 8.2). 137 Wy. PID
ik

Rys. 8.2 — Regulator PID jako
zadajnik A

Tabela 8.1 = Paramelry sterujgce | informacyine regulatora PID

Parametr Nazwa Opis
Zrbdio zadajnika dia regulatora PID. Shuy do ustawienia warloéci zadanej procesu, Mozliwe warlogei:
143 KLPID - Zadajnik PID z Panelu sterujacego
260 |WybZad.PID 144 Zad.AQ, 145 Zad.A1, 146Zad.A2 — zadajniki analogowe z wejst analegowych

142 RS.PID - zadawanie przez lacze RS232/485 (Modbus)
141 MP-PID = motopotencjometr PID

261 |wvbwe. PID Zrédio sygnalu sprzezenia zwrotnego regulatora PID
: yb.We. 144 Zad AD, 145 Zad. A1, 146 Zad. A2 - sprzezenie podiaczone do jednego z wejsé analogowych

262 |Neg. uchybu Negacja uchybu (ro2nicy pomiedzy wartoscig zadang a sygnalem sprzeZenia) 000 NIE / 001 TAK
263 Wzmoc. P (Kp) Wzmocnienie czesci proporcjonalne] regulatora PID, Im wigksze wzmocnienie tym szybsza reakcja

regulatora na uchyb predkosc
264 | Stalal (Ki) Tzw. czas zdwojenia regulatora PID, 0.01 ... 320.00s
265 Stala D (Kd) Wazmocnienie czesc réZniczkujace] regulatora PID
266 Max.Wy.PID ;ﬂ&sg::ha wartosé, jaka osiggnaé moke wyjscie regulatora PID (ograniczenie nasycenia) 0.0 ....
267 Min.Wy.PID gﬂrgam wartost, jakg osiggngé moze wyjscie regulatora PID (ograniczenie nasycenia) -3000.0 ...
268 Reset PID Zerowanie wyjscia PID gdy ukiad jest zatrzymany: 0, 1, 2
269 Typ PID 0/ 1 Wybdr algorytmu dzialania regulatora. Zalecane ustawienie 0

270 Czas SLEEP Czas, po jakim zadziata blokada SLEEFP gdy wyjécie regulatora ulrzymuje sie na wartesci minimum
i okreslonej przez par. 2.67 0 .. 32000 s 0 = funkcja SLEEP nieaktywna

Prig wylaczenia blokady SLEEP 0.0 ... 100.0 %

Blokada zostanie wylaczona gdy:

- wyjécie regulatora osiagnie wartosé wy2sza niZ (par. 2.67 + par, 2.71) lub
- uchyb bedzie wiekszy niZ par. 2.71

030 |Zad. PID (zPID) |Wartoéé aktualnie wybranego Zadajnika PID. TYLKO ODCZYT

27 Prog SLEEP

o3 We, PID Wartos¢ aktualnie wybranego wejécia sygnalu sprzedenia PID, TYLKO ODCEZYT
0.32 Lichyb PID Wartosé aklualnego uchybu regulatora. par. 0.32 = par. 0.30 - par. 0.31 TYLKO ODCZYT
033 |Wy.PID Aktualna wartoé¢ wyjécia regulatora PID TYLKO ODCZYT

8.2. Ograniczenie nasycenia i funkcja SLEEP

Utrzymywanie sig uchybu dodatniego lub ujemnego przez jakis czas doprowadzié moze do nasycenia wartosci
wyjsciowe] regulatora PID. Aby zapobiec temu zjawisku, nalezy ustawié ograniczenia wartosci wyjsciowej regulatora:

* najnizsza wartosé wyjsciowa: par. 2.67 (domySinie 0.0 %)
* najwyzsza wartosé wyjsciowa: par. 2.66 (domysinie (100.0 %)

Funkcja SLEEP regulatora PID umozliwia automalyczne zalrzymanie pracy silnika gdy wartos¢ wyjsciowa
regulatora PID bedaca jednoczesnie zadajnikiem czestolliwosci pracy ukladu utrzymuje sig¢ na minimum okreslonym
przez par. 2.67, przez czas okreslony przez par. 2.70. Uklad zostanie wéowczas zablokowany. Odblokowanie nastapi
automatycznie, gdy spelniony zostanie co najmniej jeden z warunkdw:

— wyjécie regulatora osiggnie warlosé wyz2sza niz (par. 2.67 + par. 2.71)
- uchyb bedzie wiekszy niz par. 2.71
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8. REGULATOR PID

Dziatanie ograniczenia i blokady SLEEP ilustruje rys. 8.4.
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9. KALKULATOR NAWIJAKOWY KN

FD100™ posiada wbudowang aplikacje kalkulatora nawijakowego KN (patrz rys. 9.1).

g
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Rys. 8.1 - llustracja dzialania kalkufatora nawjakowego

Aplikacja dostosowuje moment silnika od aktualnej rednicy watka, tak aby nawijanie odbywalo sie ze stalg sila. Dla
okreslenia aktualnej Srednicy walka konieczna jest informacja o predkosci liniowe] nawijanege medium,
W prezentowanym przykladzie sygnal predkosci liniowej uzyskiwany jest z falownika wspotpracujgcego wspdlbieZnie
w linii produkeyjne;.

9.1. Wiaczenie i konfiguracja Kalkulatora nawijakowego KN

Aby uaklywni¢ Kalkulator nawijakowy (KN) nalezy par. 29 (dla
sterowania A} lub par. 2.10 (dla sterowania B) ustawic na ,Zad.KN" (rys. 9.2).

A 3] Lo
2 Eadaj. 1 ster.

Zamiast konfigurowad wszystkie parametry Aplikacii oddzielnie lepief Z:3 5ad: Mo

jest zaladowad zestaw paramelréw fabrycznyeh nr 8 a nastepnie zmodyfikowad 148 Zad.KN
tylko niekldre niezbedne nastawy. Zestaw len jest specjalnie przeznaczony do .

konfiguracji Aplikacji Kalkulatora Nawijakowego. Opis ladowania parametréw LS

fabrycznych znajduje sie w rozdziale ,3.7. Wagrywanie nastaw fabrycznych” na

sir. 24. Rys. 9.2 - Uaktywnienie KN dla
sterowania A

UWAGA: Aplikacja Kalkulator nawijakowy dziala wylacznie we wspdlpracy
ze sterowaniem wektorowym (par. 1.20 ,,002 Vector 1 b. enk"” lub ,,003 Vector 2 z enk.").

Tabela 9.1 - Paramelry kalkwlalora nawijakowsgo

Parametr Nazwa Opls

51 We Vv Zrédio sygnalu predkosci liniowe] nawijanego medium. Motliwe warlodei:
) ’ 144 Zad. A0, 145 Zad.A1, 146 Zad.A2 — zadajniki analogowe 2 wejic analogowych

52 We F Zrédio sygnalu zadajnika sity. Shuy do okredlenia sily 2 jaka odbywa sie nawijanie medium. Mo2liwe
] X wartosci: 144 Zad. A0, 146 Zad.A1, 146 Zad A2 — zadajniki analogowe z wejié analogowych

53 i Maksymalna predkosé liniowa nawijanego medium. Predkosé jaka odpowiada 100.0% wartosci sygnalu
. zadajnika analogowego predkodci liniowe] (par, 5.1). 0.00 ... 320.00m/s

54 dmi Minimalna Srednica walka (patrz rys. 9.1). Ma jej podstawie aplikacja okresla moment minimalny. 0.0 ...
f min

3200.0mm

55 i Maksymalna Srednica watka (patrz rys. 9.1). Ma je] podstawie aplikacja okresla moment maksymalny.
: 0.0 ... 3200.0mm

56 Mo Moment tarcia zestawu w %




10. STEROWNIK ZESPOtU POMP

Whudowany sterownik zespolu pomp (lub wentylatordw) pozwala na sterowanie przez FD100™ zespolem
Zlozonym z maksymalnie & pomp (lub wentylatordw). Standardowy przemiennik FD100™ posiadajacy 4 wyjscia cyfrowe
moze obstuzyé 4 pompy. Piata i szdsta pompa moga byé podigczone za posSrednictwem opgjonalnego modulu
rozszerzen. Jedna ze sterowanych pomp jest pompa o regulowane] predkosci obrotowe] (podiaczong do przemiennika)
pozostale pompy podiaczane sa w razie potrzeby automatycznie do pracy na sieé. Czestotliwosé pracy (cisnienie) oraz
ilosé pracujacych pomp regulowane sg w sprzezeniu zwrotnym przy wykorzystaniu regulatora PID przemiennika lub
bezposrednio z dowolnego innego zadajnika.

Jedna pompa pracuje z obrotami regulowanymi przez przemiennik FD100™ (jest z niego zasilana) jest to
Jompa przewecdnia” - reszta pomp jest wlaczana / wylaczana w zaleznosci od zapotrzebowania prosto do pracy z
sieci zasilajgcej (sq to pompy dodatkowe). Przemiennik decyduje ktdra pompa jest aklualnie pompg przewodnig a
takZe automatycznie dokonuje wymiany pompy przewodnie] | zatgczania / wylgczania pomp dodatkowych.

Ma rys. 10.1 przedstawiono uktad ze sterowaniem zespotem 3 pomp. JeZeli wybrany zostanie tryb pracy ze
sterowaniem pomp (parametr 5.10 Wlacz pompy” ustawiony na ,TAK") Wéwezas kardej pompie przyporzadkowane
Zostanie jedno wyjscie cyfrowe ukiadu:

Pompa 1 - wyjscie (przekaZnik) K1

Pompa 2 — wyjscie (przekaZnik) K2

Pompa 3 — wyjscie (przekaZnik) K3

Pompa 4 — wyjscie cyfrowe WyC4 {otwarty kolektor)

Pompa 516 — opcja
Aby zapewnié bezpieczng prace uktadu pomp z rys. 10.1 nalezy zbudowad pompowy ukiad sterowania jak na rys. 10.2.
Przelgezniki S1, S2 i S3 umozliwiajg konfiguracje pompy jako : wylgczona (0) / wigczona stale na sieé (R) / sterowana
automatycznie przez przemiennik (A).

Ma rys. 10.2 przyjeto zalozZenie, Ze wejscia zezwalajace / blokujgce prace pompy ustawiane parametrami 5.16,
517 i 5.18 ustawione sg na sterowanie z wejsé cyfrowych WeC1, WeC2 i WeC3 przemiennika (jak w zestawie
parametrow fabrycznych nr 2). Oraz, 2e wyjscia cyfrowe ukladu K1, K2 i K3 ustawiono jako sygnaty slerujace
zalgczaniem pomp (par. 2.90 = 76 pompal”, par. 2,92 = 77 pompa2”, par. 2.94 = 78 pompal’).

Li
e - . FO100™  — -
] T T 1 T K2 K3
) i+ i
T & ¥ L)
AICHD
i1 ov w [ +4 2] PE
L . I AL
5 : 7|
aefr aofr
Fl P P
. 1 - 1 . H Fl_~ |
]
M M M [
3 - 3
PP | POREPA 2 PORPAY L] L L]
N Fi [ [3]
Rys. 10.1 - Podlgczenie zespolu 3 pomp do FD100™ Rys. 10.2 - Uklad sterowania zespolem 3 pomp

Uwaga: Oznaczenia zaciskow listwy sterujacej przemiennika z rysunku 10.2 odnoszg sie do ukladdw o mocy 22kW i
wyZszej.

10.1. Parametry Sterownika Zespolu Pomp
Opis paramelrdw Sterownika Zespolu Pomp znajduje sie w Zaltgezniku C - patrz parametry od 5.10 do 5.28.

UWAGA: Zamiast konfigurowaé wszystkie parametry Sterownika oddzielnie lepiej jest zaladowaé zestaw
parametréw fabrycznych nr 8. Zestaw ten jest specjalnie przeznaczony do konfiguracji Sterownika Zespolu
Pomp. Opis tadowania parametréw fabrycznych znajduje sie w rozdziale ,,3.7. Wgrywanie nastaw fabrycznych”
na str. 24,

Po zaladowaniu tego zestawu parametrow fabrycznych mozna zmieniaé poszczegdlne parametry tak aby przystosowad
prace sterownika pomp do wiasnych potrzeb.

10.2. Wigczanie Sterownika Zespotu Pomp

Wigczenie funkeji sterownika zespolu pomp nastepuje po ustawieniu par. 5.10 na wartos¢ 001 TAK®, Oprocz
tego konieczna jest konfiguracja parametréw 511 . 5.28 odpowiadajgcych za dziatanie Sterownika zespolu pomp, a
takze 2,90, 2.92 i 2.94 przyporzadkowujacych wyjsciom cyfrowym funkcie zataczania pomp. Parametr 2.2 (lub 2.3)
nalezy ustawit na wartoss 137 Wy.PID” lub 161 Z.Pomp” (uprzednio nalezy aktywowad funkcie pelnych wskaZnikow —
patrz rozdzial ,3.6. Peine wskaZniki" na str. 24).

Dla pracy z regulatorem PID trzeba okreélié parametry regulatora — szczegdlnie Zrodio sygnalu cidnienia
i zadajnika cisnienia — par. 2.60 i 2.61. Dodatkowo parametry ograniczenia zakresu wyjscia regulatora (par. 2.66 i 2.67)
musza byé ustawione na warloéé odpowiednio 100% i 0%.




10. STEROWNIK ZESPOLU POMP

Prostszym sposobem konfiguracji jest zatadowanie zestawu nastaw fabrycznych nr 8 (patrz rozdziat ,,7.
Zestawy parametréw fabrycznych” na str. 48), specjalnie przygotowanego do konfiguracji sterownika zespoiu
pomp a nastepnie zmodyfikowanie tylko niektérych niezbgdnych nastaw.

10.3. Tryb pracy z regulatorem PID i tryb bezposredniego sterowania
Sterownik zespotu pomp moze pracowat w dwach trybach:

— standardowym, gdy ci$nienie regulowane jest z wykorzystaniem uktadu regulatora PID przemiennika (gdy
par. 5.27 = 158 Za.PID"),

— bezposrednim, gdy sygnat zadany bezposrednio (bez PID) decyduje o ilosci pracujacych pomp.

W wiekszodei przypadkdw preferowana jest praca w trybie standardowym - gdy par. 527 Wybor zad"
ustawiony jest na 158 Za.PID". KaZde inne ustawienie tego parametru spowoduje, e sterownik bedzie pracowat w
trybie bezposrednim - wowczas ilosé pracujgcych pomp a takZe predkost obrotowa pompy przewodnie (regulowanej)
bedzie ustalana bezposrednio przez wybrane parametrem 527 Zrodio w granicach od 0 do 100%. Dia 50% pracuje
potowa pormp, dla 0% pracuje jedna pompa na najnizszych obrotach, dla 100% pracujg wszystkie pompy.

W trybie standardowym ilos¢ pracujgcych pomp oraz predkosc pompy regulowane] ustalane sg przez regulator
PID na podstawie aktualnej wartoSci zadanej (pozadanego cidnienia) oraz wartosci procesu (aktualnego cisnienia).
Sygnal zadajnika cisnienia ustala sig za pomocyg parametru 2.60 Wyb.Zad PID" a sygnat aktualnego cisnienia ustala
sie parametrem 2,61 Wyb.We.PID". MozZna np. ustawié sygnal zadany z panelu sterujgcege a sygnal akiualnej wartosci
cisnienia z wejscia analogowego ukladu, Dodatkowo, aby regulator PID sterowat predkoscig obrotows pompy
przewodniej parametr 2.2 (zadajnik czestotliwosci dla sterowania A) nale2y ustawic na wartos¢ 137 Wy PID",

W trybie bezposredniego sterowania parametr 2.2 (zadajnik czestotliwosc dia sterowania A) nalezy ustawic na
wartosé 161 ZPomp” - ustawienie to jest poza standardowym zakresem nastaw parametru 2.2 — aby méc par. 2.2 tak
ustawit, nalezy wczesniej par. 4.6 Pelne wsk.” ustawié na 001 TAK",

10.4. Konfiguracja liczby pomp i trybu pracy poszczegélnych pomp - blokowanie pomp

Maksymalng ilo$¢ jednoczesnie zataczonych pomp ustala sie parametrem 5.28. Np. jezeli dostepne sa 4
pompy, ktdre sa aktywne (moga pracowad sterowane przez Sterownik Zespolu Pomp) ale cheemy, zeby maksymalnie
JEDNOCZESNIE pracowaly tylko 3 z nich, wéwezas par. 5.28 ustawiamy na 3"

Parametry 5.16 (dla Pompy 1) ... do 5.20 (dla Pompy 5) definiujg Zrodio sygnalu aktywnosci kazdej pompy.
Wartosé 000 Wylacz™ oznacza, Zze pompa bedzie zawsze nieaktywna (sterownik nie bedzie jgj uzywat). Wartosci od
J001 We.C1" do 006 We.CB" oznaczajg, 2e dana pompa bedzie aktywowana [ dezaklywowana za pomocy
odpowiedniego wejscia cyfrowego ukladu {jeZeli pompa jest aklywna i pracuje a zostanie zdezaktywowana wowczas
nastapi jej natychmiastowe wylaczenie). Wartosé 007 Wlacz" oznacza, 2e pompa bedzie zawsze aktywna — nie bedzie
mozna zablokowad jej pracy. Pompa nieaktywna nie moZe podjaé pracy ani jako pompa przewodnia ani jako
pompa dodatkowa.

Parametry 5.11 do 5.15 definiujg tryb pracy dla kazdej z pomp. Isinieja dwie mozliwosci:

- FD [ SIEC: pompa moze byé pompa o obrotach regulowanych przez przemiennik (pompa przewodnia), a

tak¥e moze pracowad jako pompa dodatkowa bezposrednio z sieci zasilajace.

- TYLKO SIEC: pompa moZe pracowad tylko jako pompa dodatkowa, zasilana bezpoérednio z sieci

zasilajacej.

10.5. Monitoring stanu pracy Sterownika Zespotu Pomp

Stan pracy Sterownika Zespolu Pomp moZna monitorowaé poprzez parametr 0.34. (rys. 10.3). Informacje o
stanie pracy Sterownika Zespolu Pomp mogg byé takie dostepne na ghéwnym ekranie panelu podczas pracy
przemiennika po ustawieniu parametru 4.13 na warloéé _par. 0.34" (rys. 10.4).

' i
\Fracu_'ta‘ce pompy: 1, 2, 4/
A FI o A FI L S ——
0 Podglad 0 Podglad A ¥ Lo
0.34 Stan Pomp 0.34 sStan Pomp : oy Porig e
SZPo P-:====== SZPo P1:12-4-- fwyj 25.0 Hz
i Izil 9.8 A
aEN ) / N
- — - i - ¥ aain. s
Sterownik pomp wylaczony. Pompa
Zadna pompa nie jest przewodnia: Rys. 10.4 — Informacje o stanie
wilgczona Pompa 1 ) pomg
L _ =
Rys. 1002 = Informacia o stanie pracy SZP jest dostepna jako par.
0.34




10. STEROWNIK ZESPOtU POMP

10.6. Warunki zatgczania i wylaczania pompy dodatkowej

Pompa dodatkowa zoslanie
2algczona jezeli: * Ciinicnie,
Wiyl EID Zadane cisnienie ! P sie

a8 *
_hi.M

* wyjscie regulatora PID
osiagnelo wartose 100%,

+ poziom sygnalu cisnienia jest 100%
mnigjszy od cisnienia
zadanego o warlosé

Crsnaenie

Pai, .22
-

Par. 325 =

okreslona parametrem 5.26 Wyjdeie PID [*2]
(lub wigkszg),

« dwa powyZsze warunki Eabysimis Wykpercnic
spelnione sg przez czas ot s A
réwny ustawionemu e
parametrem 5.22. e Coretn gty Coas[s] _

Po spefnieniu powyzszych Rys. 10.5 = Warunki zafgezenia i wylgczenia pompy dodathowef

warunkéw pompa przewodnia
zwalnia obroty do czestolliwosci okreSlonej parametrem 5.25. Gdy osiggnie te czestotliwost wowezas naslepuje
zalaczenie pompy dodatkowej. W wyniku zalaczenia pompy dodatkowej podnosi sie cisnienie w ukladzie — jezeli
cisnienie zZostanie zrownowazone w granicach <Cisnienie Zadane +/- par. 5.26> wowczas uktad bedzie kontynuowal
prace bez dalszych zmian, Jezeli cisnienie ponownie spadnie — zostanie zatgczona kolejna pompa dodatkowa (o ile jest
dostepna). Jezeli nastapi wzrost ciSnienia powyZej <Cisnienie Zadane + par. 5.26> ostalnio zalgczona pompa
dodatkowa zostanie wylgczona.,

Pompa dodatkowa zostanie wylaczona jezeli:
+ wyjscie regulatora PID spadlo do wartosci 0%,
+ poziom sygnalu ciénienia jest wigkszy od ciénienia zadanego o wartos¢ okreslong parametrem 5.26 (lub wigksza),
+ dwa powyZsze warunki speinione s3 przez czas réwny ustawionemu parametrem 5.23.

Po spefnieniu powyzszych warunkdw nastepuje natychmiastowe wytaczenie ostatnio zalgczonej pompy dodatkowej.
10.6.1. Kolejnosé zataczania i wylaczania pomp dodatkowych

Jako pierwsza pompa dodatkowa zostanie zatgczona pompa o kolejnym numerze po aklualnej pompie
przewodniej — wg sekwencji pokazanej na rys. 10.6.

o : ) )
Gdy uklad podejmie decyzie o zalgczeniu pompy |
dodatkowej, zawsze zalaczana jest pierwsza w sekwencji z rys PL |~ P2 || P3 | P4 |+ P5 ’—I

10.6a niezablokowana i jeszcze niepracujgca pompa. Pierwsza
pompa sprawdzang jest pompa o nastepnej w sekwencji pozycii po
pompie przewodniej (np. ady pompa przewodnia to P2, wowczas
pierwszg w sekwendji jest P3),

b)
Gdy ukiad podejmie decyzje o wylgczeniu pompy Pl P2 Pi P4 Ps
dodatkowe] zawsze wylaczana jest pierwsza w sekwencji z rys H H H H
10.6b pracujgca pompa. Pierwsza pompg sprawdzang jest pompa
o nastepnej w sekwencji pozycji po pompie przewodniej (np. gdy

Rys. 10.6 - Kolefnose zalaczania (a) § wylgezania (b)

pompa przewodnia to P2, wowczas pierwszg w sekwencji jest P1). ‘vomp dodatkowych
Przyktad 1:
Jezeli pompg przewodnig jest pompa 2, wowczas:
kolejnosé zalgczania pomp dodatkowych: Pi—-P4-=P5—-P1
kolejnosé wylgczania: P1l—=P5—P4—P3
Zatozenie: maksymalna ilos¢ pomp ustawiona na 5, wszystkie pompy niezablokowane,
Przykiad 2:
Jezeli zablokowane sa pompy P2 i P4, a pompa przewodnia to P1 wowczas:
kolejnosé zalgczania: P3 - P5
kolejnosé wylaczania: P5 — P3

Jezeli zalgczona pompa dodatkowa zostanie zablokowana podczas pracy to nastapi jej natychmiastowe
wylaczenie. W konsekwencji, gdy speinione zostana warunki do zalgczenia pompy dodalkowej, wowczas zalaczona
zostanie pierwsza gotowa do pracy pompa wg sekwendji z rys. 10.6a.

Jezeli podczas pracy zablokowana zostanie pompa przewodnia, wowczas wszystkie pompy (przewodnia i
dodatkowe) zostang natychmiast wylaczone.,

Jezeli liczba pracujacych pomp (wigcznie z pompa przewodnig) jest rdwna wartoSci parametru P limit (5.28)
wowczas nawet gdy spetnione zostana warunki do zalgczenia pompy dodatkowej i jest dostepna niezablokowana
pompa gotowa do podjecia pracy — Zadna pompa wiecej nie zostanie zalaczona.

10.7. Automatyczna wymiana pomp

Po uplynieciu ckreslonego parametrem 5.21 czasu pracy pompy przewodniej [w godzinach] Sterownik Pomp
wylgczy pompe przewodnig a nastepnie na jej miejsce wybierze i wigczy nows sposrod pomp dostepnych — po czym od
nowa liczony jest czas pracy nowej pompy przewodniej.

Wymiana pompy przewadnie] pozwala rownomiernie rozio?yt czas pracy kazdej pompy w ukiadzie.
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Aby doszio do automatyczne] wymiany pompy musza byé spetnione wszystkie warunki :
+ aklualna pompa przewodnia przepracowata co najmniej ilos¢ godzin okredlong parametrem 5.21,
+ citnienie zadane do uktadu jest mniejsze lub réwne progowi okreSlonemu parametrem 5.24 (blokada wymiany
przy duzym obecigZeniu sieci),
+ jest dostepna co najmniej jedna (oprécz pompy przewodniej) pompa kitdra nie jest zablokowana i jej konfiguracja
pozwala na prace jake pompa przewodnia ( FD / SIEC),
« Parametr P limit (5.28) ustawiony jest na wartos¢ co najmniej 2.

Gdy spefnione zostang powyzsze warunku, uklad przejdzie do sekwencji wymiany pompy przewodnigj. W tym celu:
« w odstepach 2-sekundowych wylgczone zostang wszystkie pracujgce pompy dodatkowe wg sekwencji z rys
10.6b,
+ po dalszych 2s wylgczona zostanie pompa przewodnia,
« po dalszych 25 wigczona zostanie nowa, wybrana sposrod niezablokowanych | zdolnych do podjecia pracy
z przemiennika pomp — nastepna po poprzedniej pompie przewodniej wg sekwencji 2 rys, 10.6a,
» Ukiad podejmie normalng prace, w razie potrzeby wilaczajac pompy dodatkowe.

UWAGI:

Jezeli ukfad byl wylgczony z sieci, wowezas po wigczeniu zasilania jako pompa przewodnia podejmuje prace
pompa, ktdra przed wytaczeniem byta pomps przewodnia. llosé godzin pracy przed wylgczeniem zasilania jest tak2e
Zapamigtywana i uwzgledniana po ponownym wigczeniu.

Jezeli pompa przewodnia zostanie zablokowana, wowczas natychmiast wylaczone zostang pozostate pompy a
po chwili ukiad wigczy nastepna (wg sekwencji z rys. 10.6a) pompe przewodnia, o ile jest dostepna pompa
niezablokowana i mogaca pracowad zasilana przez przemiennik.

Poprzez chwilowe zablokowanie aktualne] pompy przewodniej] mozna wymusié reczng (przyspieszona)
wymiane pompy przewodnie].

11. ZAAWANSOWANE PROGRAMOWANIE FD100

Aby méc w pelni wykorzystaé mo2liwosci przemiennika | opanowaé szluke jego programowania nalezy
Zapoznat sig Z pojeciami:

Punkt charakterystyczny (w skrocie PCH) — dowolna sposréd dostepnych 512 wielkosci bedacych odzwierciedleniem
aktualnego stanu pracy ukladu, np. istnigjg punkty charakterystyczne odpowiadajace za stan wejst | wyjsé cyfrowych,
warto$ci zadajnikéw, punkty bedace wyjéciami blokdw OUT sterownika PLC itd. {patrz rozdziat 11.1).

Wskaznik — parametr decydujacy o tym, ktéry sposrod dostepnych 512 réZnych punktéw charakterystycznych (PCH)
zostanie wziety jako wielko&¢ wejsciowa w danym miejscu procesu (paftrz rozdzialy 11.1 i 11.2). Wiele standardowych
parametréw decydujgeych o pracy FD100™ jest w istocie wskaZnikami, co umozliwia np. powigzanie pracy ukladu z
whudowanym sterownikiem PLC.

11.1. Punkty Charakterystyczne (PCH)

Kazdy z 512-tu Punktdéw Charakterystycznych jest liczba 16-bitowa | moze przyjmowaé wartosé liczbowg
Zawierajaca sie w granicach od 0 do 65536 dla liczb bez znaku lub -32768 do 32767 dla liczb ze znakiem. Jezeli dany
PCH jest traktowany jako warto$é cyfrowa (logiczne 0 lub 1) wowczas wartosci “logiczne 0° odpowiada wartosé PCH=0
a wartosci “logiczne 1" odpowiada kazda dowolna warto$é PCH # 0. PCH ponumerowane $3 od 0 do 511. Niektdrym 2
nich nadano nazwy, aby czytelnie przedstawié ich funkeje na wyswietlaczu panelu kontrolnego. Czesé PCH pozostaje
niewykorzystana, przeznaczona do uzytku w przysziodei. Tabela 11.1 przedstawia ogdinie podziat PCH. Dokiadny opis
kazdego PCH znajduje sie w Zalgczniku A “Punkty Charakterystyczne”.

Tabela 11.1 - Ogdiny podzial FCH

Numer PCH Znaczrenie Numer PCH Znaczrenie
0..127 Cyfrowe Zmienne procesu (np. wejscia cyfrowe) 384,447 | PCH dostepne do zapisu przez lgcze RS
128..255 | Analogowe zmienne procesu (np. wejicia analogowe) 448,511 PCH zwigzane z opcjonalnym modulem
256..383 | PCH zwiazane z biokami wewnetrznego sterownika PLC i
11.2. PCH i Wskaznik - jak to dziata
Wskazniki i PCH wspdipracujg ze soba. =S
Wartos¢ wskaZnika (zawierajgca sie w granicach 0..511) poHE
decyduje o tym Ktdry PCH zostanie wybrany PCHA3
—warlosé tego PCH jest wielkogcia wyjsciowa (rys. 11.1). S w" - Wartoht wybbciowa
o wartedel 0,511 » PCH o 25T » q;.-m“
Warndd
dacydhge. kY PCH e 500
PCH rosiane PCH e 510
TR PCH i 511
Rys. 11.1 = Zasada wyboru PCH przez wskaZnik
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11.3. Modyfikacja sterowania standardowego

Czesé parametréw w przemienniku FD100™ zdefiniowano jako wskaZniki (rys. 11.2). Dzieki temu moZna
zmienié standardowy sposdb sterowania przemiennikiem podigczajge poprzez te parametry inne PCH mogg byé to np.
wyjicia blokdw sterownika PLC realizujgcego dowolny algorytm sterowania.

MNa rys. 11.2 zaprezentowano przyklad modyfikacji sterowania standardowego. Parametr 2.2 jest wskaZnikiem,
ktéry domysinie ustawiony jest na PCH nr 133 Klaw.Z" czyli Zadajnik Panelu. Znaczy to: Wartodé Zadajnika A bedzie
brana z panelu sterujgcego (rys. 11.2a). Po modyfikac)i wartos¢ Zadajnika A moZe pochodzié np. z wyjScia bloku nr 2
sterownika PLC (rys. 11.2b).

e wzgledow bezpieczenstwa parametry bedgce wskaZnikami i dolyczgce pracy przemiennika posiadajg
ograniczenie zakresu wyboru PCH zaweZajgce wybdr do kilku przewidzianych standardowo wielkodci, np. dla
zadajnikdw A i B standardowo wybiera¢ mozna PCH poczgwszy od nr 133 do nr 139 (odpowiednio sa to: zadajnik
panelu, zadajniki wejsé analogowych 0, 1, 2, wyjscie regulatora PID, motopotencjometr i zadajnik RS). Gwarantuje to,
Ze niedoSwiadczony uzytkownik nie przestawi tego parametry na nieokreslong wartosé. Jezeli jednak projektowana
aplikacja wymaga innego niz standardowe ustawienia wskaznika (a jest tak, gdy do sterowania przemiennikiem choemy
wykorzystywaé wewnetrzny sterownik PLC lub sterownik zespolu pomp), wowczas nalezy paramelr 4.6 (“Pefne
wskaZniki™) ustawié na wartosd TAK (rys. 11.3).

Kolejnosé czynnosci przy zmianie standardowego sterowania:
1. Odblokowaé moiliwosé zmiany parametréw w sposdb podany w rozdziale ,3.9. Poziomy dostepu PD i
blokady parametréw” na str. 25,

2. Paramefr 4.6 ustawié na "001 TAK",
3. Zmieni¢ Zadany parametr przemiennika bedacy wskaZnikiem,
4. Ewentualnie zablokowaé mozliwosé zmiany parametrow.
ﬂ} A L Lo A Fi Lo A Lo Lo
2 Zadaj. i ster. 2 Zadaj. i ster. 4 Wysw., RS, uzyt.
2.2 Zadajnik A 2.2 Zadajnik A 4.6 Pelne Wsk.
133 Klaw.Z 257 BL.2 001 TAK
= Pt =t
Rys. 11.3 - Odblokowanie
Rys. 11.2 - Przyklad modyfikac)i sterowania standardowego wskaznikow

11.4. Panel Sterowania - definiowanie wlasnych wielkosci wyswietlanych

Wérod paramelréw grupy 0 przewidziano 4 parametry “tylke do odczytu”, ktérych sposob wyswietlania moze
byé definiowany przez uzytkownika. Kazdy z tych paramelréw moze zawieraé wartos¢ dowolnego PCH, definiowalne sg
tez: jednostka wyswietlana i ilog¢ miejsc dziesigtnych. W tabeli 11.2 zestawiono parametry konfigurujace.

Tabela 11.2 - Konfiguracja wiasnych wielkosci wyswietlanych

Definfowany par. w gropie @ | Parametry konfigurufgce Znaczenie
par. 4.60 WskaZnik do PCH, ktéry zawiera wartosé wyswietlang jako par. 0.54
0.54 (Usr1) par. 4.61 Wyswietlana jednostka par. 0.54 (patrz tabela 11.3)
par. 4.62 llo&é miejsc dziesietnych par. 0.54 (0...3)
par. 4.63 Wskaznik do PCH, ktéry zawiera wartost wyswietlang jako par, 0.55
0.55 (Usr2) par. 4.64 Wiéwietlana jednostka par, 0.55 (patrz tabela 11.3)
par. 4.65 llosé miejsc dziesietnych par. 0.55 (0...3)
par. 4.66 WskaZnik do PCH, ktdry zawiera wartosé wiydwietlang jako par. 0.56
0.56 (Usr3) par. 4.67 Wydwietlana jednostka par. 0.56 (patrz tabela 11.3)
par. 4.68 llo&é miejsc dziesietnych par. 0.56 (0...3)
par. 4.69 Wskaznik do PCH, ktéry zawiera wartosé wyswietlang jako par. 0.57
0.57 (Usrd) par. 4.70 Widwietlana jednostka par, 0.57 (patrz tabela 11.3)
par. 4.71 llosé miejsc dziesietnych par. 0.57 (0...3)

Poniewaz parametry 0.54, 0.55, 0.56 i 0.57 nale2a do grupy zerowej parametrdw, mozna je wyswietlié na ekranie
panelu sterujgcego w trybie podstawowym Iub w trybie szybkiego podgladu w spostb opisany w rozdziale 3.4, Zmiana
wielkosei wyswietlanych w widoku podstawowym” na str, 24, dzieki czemu mozna uzyskaé efekt taki jak na rys. 11.4b.

a) iy Lo Lo b) A Lo Lo
0 Podglad -
0.54 Podglad Ul Yarl 43 szt
fwy] 25.0 H=z

45 szt I=il 9.8 A
e iy
Rys. 11.4 = Parametr 0.54 {Usr1) w grupie O (a) oraz w Widoky Podstawowym dzieki
uslawleniv parametru 4.10 na warfosé “par, 0.54" {b)
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11. ZAAWANSOWANE PROGRAMOWANIE FD100

Tabela 11.3 = predefiniowane jednostki

Nr Jednostka | Nr Jednostka | Nr Jednostka | Nr Jednostka | Nr Jednostka | Nr Jednosika
0 ] % 10 Nm 15 ms 20 hPa 25 Wb

1 W ] Chm 11 kWh 18 mChm |21 Bar 26 MWh

2 A 7 kHz 12 mH 17 m's 2 m 27 k\ar

3 Hz a8 c 13 5 18 szt 23 mm 28 min

4 pm 2 kWY 14 h 19 imp 24 m/m

11.5. Panel Sterowania - definiowanie zadajnikéw uzytkownika

Bezposrednio przez Panel Sterujgcy klawiszami Bl B8 mozna zmieniaé wartosé zadajnikéw: czestolliwosci
(obrotéw), regulatora PID oraz jednego z czterech dostepnych Zadajnikow UZylkownika (ZU1, ZU2, ZU3 lub ZU4).
Zadajnik Uzytkownika moze stuZzyé np. do szybkiego sterowania procesem w powigzaniu z wbudowanym sterownikiem
PLC {np. zadawanie ilosci zliczanych sztuk produktu, zadawanie przedziatow czasowych itp.).

Zadajnik Uzytkownika dostepny jest tylke wowezas, gdy speinione sg warunki: . - -

« Aktualne sterowanie (A lub B) nie jest ustawione na zadawanie .
czestolliwosci (obrotéw) z Panelu (par. 2.2 dla sterowania A i par. 2.3 dla Zadajnik uzyt. 1
sterowania B),

. Fng:zji:i'k regulatora PID (par. 2.60) nie jest ustawiony na zadawanie z [ 0 0 6 0 ] azt

« Parametr 4.30 (Wybdr Zadajnika Uzytkownika) ustawiony jest na wartosé P
1 {dla ZU1), 2 (dla ZU2), 3 (dla ZU3) lub 4 {dla ZU4) — wartos¢ decyduje Rys. 11.5=J stka ZUT ustalona
o wyborze akiywnego zadajnika. Ma rys. 11.5 pokazano zmiang o na szt”
Zzadajnika dla par. 4.30 = 1.

Kazdy z czterech Zadajnikow Uzytkownika (ZU1, ZU2, ZU3 | ZU4) posiada parametry, kidre definiuja:
« dopuszczalny zakres zmian zadajnika,
+ wyswiellang jednostke (wg. tabeli 11.3),
+ ilos¢ miejsc po przecinku dla liczby.

Szezegdlowy opis paramelrow dotyczgeych zadajnikow uzytkownika znajduje sie w Zalgczniku C - patrz parametry od
4.30 do 4.51. Parametry 4.32 .. 435 umoZliwiajg zmiang zadajnika nawet wdwezas, gdy nie ma do niego
bezposredniego dostgpu z Panelu. W celu powigzania wartosci Zadajnika Uzytkownika ze struktura sterowania uktadu
przewidziano cztery PCH, kidre przechowujg aktualne wartosci ZU1 ... ZU4:

PCH.178 = ZU1 PCH.180 = ZU3 PCH.179=2U2 PCH.181 = ZU4

11.6. Uktad licznika obrotow

Uktad licznika obrotdéw sluzy do pomiaru ilosci obrotéw, podigczonego od przemiennika, enkodera.
Parametrem 4.28 (Skala) okresla sig liczbe jednostek przypadajgcych na jeden obrét enkodera. Dzigki temu
wyskalowaé mozna dowolng wielkosé zwigzang z wykonaniem obrotu. Przykladowo, moze to byé liczba mm
przypadajgcq na jeden obrét, liczba obrotéw w odpowiedniej skali.

Licznik moZna kasowaé dowolnym PCH. Parametr 4.29 (Reset Lobr) definiuje PCH, ktéry kasuje licznik.
Podanie jedynki kasuje i wylgcza licznik.

Licznik zlicza ,w gore” lub ,w d&l" w przedziale -32000 ... 32000. Akiualna wartos¢ licznika umieszczona jest w
PCH.177.

Uktad licznika obrotdw wykorzystany w strukiurze sterownika PLC moze sluzyé, preyktadowo, do zadawania
zaprogramowanej liczby obrotéw walu silnika.

12. STEROWNIK PLC

Uktad standardowo wyposazony jest we wbudowany sterownik PLC, ktéry moze sluzyé do kontroli dzialania
falownika lub sterowania dowolnym procesem. Sterownik PLC jest wigczony, gdy paramelr 5.144 ustawiony jest na
wartosé TAK.

Podstawowe cechy sterownika:

« 48 uniwersalnych blokéw 3-wejsciowych, z ktérych kazdy moze realizowaé jedng z 43 funkcji logicznych,
arytmetycznych lub czasowo-licznikowych,

« blok sekwensera z moZliwodcia zaprogramowania sekwencgji zioZone) z maksymalnie 8 standw — kazdy
z indywidualnie programowanym czasem trwania | moZliwodcig zmiany stanu sygnatem zewnelrznym,

» 2 mullipleksery 8-wejsciowe przelaczajgce na wyjscie jedna z osmiu wielkosci wejsciowych w zaleznosci
od sygnalu sterujgcego,

« 5 punktowy blok ksztaltowania krzywej X—Y, ktéry moze byé wykorzystany jako np. zadajnik o okreslonej
charakterystyce,

« 24 programowalne Wielkosci Stale dostepne takze jako PCH (do wykorzystywania np. jako wspdlczynniki
w obliczeniach),

« cZas wykonywania calego programu PLC wynosi maksymalnie 10ms.

Wyjscia OUT kazdego bloku PLC sg Punktami Charakterystycznymi, wejscia sq wskaZnikami, mozna wigc
wigzaé wzajemnie bloki pomiedzy sobg i z parametrami przemiennika tworzge w ten sposdb struklure sterowania,
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12.1. Uniwersalne bloki funkcyjne

Jest 48 blokéw funkcyjnych, ktdre nie majg écisle okreslonego przeznaczenia. To za ich pomoca mozna
zrealizowaé réinorodne algorytmy sterowania. Kazdemu z tych blokédw moZna przypisad jedng z dostepnych 43 funkcji
logicznych, arytmetycznych lub czasowo-licznikowych, sekwensera, mullipleksera, bloku ksztaltowania krzywej (patrz
Zalgcznik B). Kazdy z tych blokéw posiada 3 wejscia oznaczone A, B i C bedace (w zaleznosci od wybranej funkcii)
wskaZnikami lub parametrami stalymi. KaZzdy blok ma jedno wyjécie OUT
bedace Punktem Charakterystycznym. Wyjscie OUT bloku 1 jest PCH o
numerze 256, wyjscie OUT bloku 2 jest PCH o numerze 257 ... itd. az do
wyjscia bloku 48 ktérego PCH ma numer 303 (rys. 12.1 i Zalgcznik A).
Kaxdy z 48 Blokdw funkcyjnych ma przypisane na stale 4 parametry w 6
grupie parametréw, np. blok nr 1 posiada parametry:

'm:‘lﬂu-_

e
Hﬁlﬁd)ﬁ.ﬂ._

par. 6.1 - funkcja bloku nr 1 (patrz Zalgeznik B) Rys. 12.1 = Uniwersalny blok funkcyjny.
par. 6.2 — wejscie A bloku nr 1 Wejdcia A, B i C sg w zale2noéci od funkgji
par. 6.3 — wejscie B bloku nr 1 bloku wskanikami lub zwyklymi parameltrami,

par. 6.4 — wejicie C bloku nr 1
Odpowiednio parametry 6.5 do 6.8 dotyczg Bloku nr 2, parametry 6.9 do 6.12 dotyczg Bloku nr 3 itd. AZ do Bloku nr 48.

W trakcie pracy PLC funkcje okreslone przez Bloki wykonywane s3 w kolejnosci od 1 do 48 (zawsze blok o
nizszym numerze jest wykonywany przed blokiem o numerze wyZzszym).

Czas cyklu wykonywania programu PLC jest zalezny od ilodci blokéw wykorzystanych w programie PLC,
okreslonych par. 5.145. Czas ten wynosi T= par. 5.145 x 0.2 ms. Fabrycznie parametr ustawiony jest na 50, co daje
czas 10ms.

UWAGA 1: Bloki o numerze wyZszym niz ustawiona wartos¢ w par. 5.145 nie bgda wykonywane.
UWAGA 2: Uklad sekwensera, multipleksery i Blok Ksztaltowania Krzywej nalezy umiesci¢ w jednym z blokdéw
funkecyjnych w celu aktywacji ich dziatania.

12.2. Uklad sekwensera

Sekwenser (rys. 12.2) umozliwia zaprogramowanie do 8 cyklicznie powtarzajacych sie stanéw pracy ukladu
z okreslonymi czasami trwania poszczegdlnych standw.

Wejscia oznaczone strzalkami s wskaZnikami — pobierajg dane z okreslonego podanym parametrem PCH.
Wejscie LEN jest zwyklym parametrem. W przypadku zdefiniowania sekwensera jako bloku funkeyjnego odpowiadajgce
temu blokowi wejscia A, B, C nie sg aktywne. Na wyjscie sekwensera bedace odpowiednim PCH danego bloku
podawany jest numer sekwencji. Numer sekwencji znajduje sie réwniez w PCH.312.

pumy e SEXWENSER e Theebk a} _CEASI  CEAST  CEZASE  CZASL  CEASI
Al = PCH.B .
P * PCHLIGE g}i:é
343 = PCH. M STANE
FEr = PCH 5O STANA
[REH = PCH Md MR SEQ
T = PUHMR
a9 = PCHAI0
: 55 = FCHIII b Crasi  ceas: o M czas
o i " A . -
STANI
Pl STAND
= PCHAG STANI
(X1} STANA
R FCH 2y R SEQ
A E
i NEXT
PEELS CLR
T Rys. 12.3 = Niezakidcone dziafanie sekwensera dia
LEN = 4 {a), przyklad wykorzystania wajdc NEXT i
Rys. 12.2 = PLC - Sekwenser CLR (&)
Nazwa wefscia /

wyjécla Znaczenie

WEACZ Wskainik do PCH wtaczajacego blok sekwensera, Gdy WLACE = 0, wodwezas wszystkie wyjicia ukladu przyjmuja
wartosé 0. Sekwenser jest ustawiany w stan gotowosci do rozpoczecia STANU 1 po odblokowaniu tego wejscia.

LEN llost sekwencji. Zakres od 2 do 8. Umozliwia ograniczenie ilogci sekwencji. Po ostatnie] sekwencji rozpoczynana
jest automatycanie pierwsza (sekwenser sie “zapetla®),

CZAST . CZASE WskaZniki do PCH okreslajacych czasy trwania poszczegdinych sekwencji, Zakres czasdw 0.1s ... 6553.58
(rozdzielczosé 0.1s). Tymi PCH moga byé np. Wielkosci State (patrz rozdziat 12.5).

MEXT Wymuszenie przelgczenia do nastepnege stanu (do przedu). Wejécie czute na dodatnie zbocze.
PREV Wymuszenie przelaczenia do poprzedniego stanu (do tylu). Wejicie czule na dodatnie zbocze.
CLR Wymuszenie przejécia do STANU 1 gdy CLR = H (rdne od zera).
SET Wymuszenie przejécia do STANU okreslonego przez wejscie SETVAL gdy SET = H (priorytet nizszy niz CLR).

SETVAL STAN do kidrego uklad przejdzie po sygnale SET (zakres 0...7, wazne tylko 3 najmiodsze bity).

STAN1 . STANS Wyjscie odpowiadajace numerowi aklualnie trwajgcego stanu sekwensera. W danej chwili tylko jedno z wyjsé
STAN1 ... STANS moke przyjmowad wartosé rédng od zera.

NR SEQ Whyjscie — wartogé 0...7 edpowiada numerowi akiualnie trwajacego stanu — 1,
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12.3. Multipleksery MUX1 i MUX2

Sa to dwa bloki realizujgce funkcje s
wyboru 1 z 8. W zaleznosci od stanu wejscia .
wyboru SELECT (moze przyjmowaé ono wartosci | #*% EA8
0.7, wazne s3 tylke 3 najmiodsze bily) na i i
wyjéciu OUT multipleksera bedacym PCH o | [ 0 i
numerze 313 lub 314 przepisywana jest wartosé P « PO g « PCHIH
z odpowiedniege wejscia (od WEOQ do WET). P l:; v ::
Multiplekser motna wylaczyé (wejscie WEACZ) | .0 e
wdwczas na wyjscie przepisywana jest wartofé | pse .
okreslona parametrem DVAL. " :‘_: P :2
Podobnie jak w przypadku sekwensera | ., Ui
wigkszosé parametréw (wejsé) jest wskaZnikami.
Ma rys. 124 pokazano parametry dotyczace Rys. 12.4 - Multipleksery MUX1 i MUX2
pracy multiplekserdw.
WY
- = L]
12.4. Blok Ksztaltowania Krzywej ' s
W skfad sterownika PLC wechodzi Blok Ksztattowania Krzywej
(BKK), ktdry moze sluiyé np. do kszialtowania charakterystyki
zadawania predkoéci — zmiany charakterystyki z liniowe] na okreélong yilws
pewng krzywa lamang. BKK jest funkcjg przeksztalcajgcg dowolng
wielkost wejsciows X na wielkosé wyjsciows Y, kidrej wartos¢ wynika o o X
z ksztaltu krzywej okreslonej za pomoca 5 punktdw (XY) (patrz rys. G u " \ -
12.5). Punkly te zdefiniowane sa jako paramelry BKK. Wielkosé b
wejsciowa X wybierana jest parametrem 5.101. Wielkos¢ wyjsciowa Y
znajduje sie w PCH.315. ¥
Rys. 12.5 - Przykiadowa charakterystyka zioZona
Z pofgczenia 5 punkidw (x1,y1).(x2 ¥2).(x3,¥3),
(x4, y4),(25,y5).
Parametr Opis Parametr Opis

5101 | Wskainik do wejécia (Zrédlo wartosci wejsciowej X) 5.107 Y3 = parametr y punkiu 3. Zakres -32000 ... 32000
5102 | X1 - parametr x punktu 1. Zakres -32000 ... 32000 5108 ¥4 — parametr x punkiu 4, Zakres -32000 ... 32000
5103 |Y1 - parametr y punktu 1. Zakres -32000 ... 32000 5.109 Y4 - parametr y punkiu 4, Zakres -32000 ... 32000
5104 | X2 - parametr x punktu 2. Zakres -32000 ... 32000 5.110 X5 — parametr x punkiu 5. Zakres -32000 ... 32000
5105 |¥Y2 - parametr y punktu 2, Zakres -32000 ... 32000 511 Y5 — parametr y punkiu 5. Zakres -32000 ... 32000
5106 | X3 - parametr x punktu 3, Zakres -32000 ... 32000
UWAGA: Musi byé spelniony warunek X1 = X2 = X3 = X4 = ¥5.

12.5. Wielkosci State

W przypadkach, gdy jako wejscie dowolnego bloku PLC cheemy ustawié wielkost slala, mozemy wowczas
uzyé jednej z 24 wielkosci stalych dostepnych jako PCH o numerach od 320 do 343, Wielkosci te mozemy ustawiac w
zakresie wartosci od -32000 do 32000 za pomocqg parametréw od 5.120 do 5.143,

rzyriad, gdy polrzebne jes
Cheemy wykonaé operacje Y = 5 * X, gdzie X jest wielkoscig wejsciowa, Y jest wiglkoscig wyjsciowa. Korzyslajac 2
blokéw uniwersalnych PLC umiemy wykonad operacfe (A * B/ C) — jest to funkcja nr 2 (patrz Zalgeznik B). Przyjmujemy
A =X B=5o0raz C=1. Olrzymujemy w efekcie funkcje Y (wyjscie bloku uniwersalnego) =X *5/1
Jak to zrobié ?
Parametrem 5.120 ustawiamy wartos¢ Stalejnr 1 na 5,

= Parametrem 5.121 ustawiamy wartos¢ Stalejnr2na 1,

— Parametr 6.1 (funkcja bloku 1) ustawiamy na wartosé 2 (funkeja 2, czyliA* B/ C),

— Parametr 6.2 (wejscie A bloku 1) ustawiamy na Zrédio sygnalu X np. Wejscie Analogowe 0 = PCH.134),

= Parametr 6.3 (wejscie B bloku 1) ustawiamy na Wielkos¢ Stala nr 1 = PCH.320,

= Parametr 6.4 (wejscie C bloku 1) ustawiamy na Wielkos¢ Stalg nr 2 = PCH.321.

oy CIE WIEHROSE] SIS

Poniewaz wejscia B i C funkcji 2 sq wskaZnikami & nie | pey i34 (we.no) o ABLOK 1 funkcja 2

parametrami, nie mozna im po prostu przypisaé stalej ATRIE

wartosci. Nalely sposrdd punktow charakterystycznych | pey za0isiala 1) B « PCH.256 (BL. 1)
wybrat Stalg nr 1 (PCH.320) dfa wejscia B | Stalg nr 2

(PCH.321) dia wejscia C. pro—— R B

Parametr 5.144 (Wigczenie PLC) ustawiamy na TAK,

Od tai chWili WJé’ciB DUT blﬂku nr 1 bﬁdaﬂ& P‘CH.ES& iE$t Ryg_ 12 6 = Strukfura zrealizowans Hrpﬂmsz}rm Prz}rﬂa-dzﬁg
warlodcig odpowiadajaca wynikowi operacji X * 5, co w Warfodé PCH.256 = PCH.134 * 5,

naszym  przypadku odpowiada wartoSci wejscia
analogowego 0 pomnozonej przez 5. Czyli zmienia sie w granicach od 0 do 5000 (0.0 ... 500.0 %) (rys. 12.6).
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12. STEROWNIK PLC

12.6. Przyktad wykorzystania PLC

Przykiad opisany w tym podrozdziale opisuje jak za pomocd
wbudowanego PLC sterowaé takimi wielkoSciami jak predkoSé wyjSciowa |
czasy rozpedzania silnika.

ZADANIE: Zmodyfikowaé tak przebieg startu ukladu, aby charakterystyka
predkosci silnika w czasie rozpedzania miala przebieg taki, jak na rys. 12.7.

Na rys. 12.7 mozna wyrdZni¢ 3 sitrefy: | strefa - rozpedzanie powolne —
(dynamika 1), Il strefa — czas podtrzymania T, oraz Il sirefa — rozpedzanie
sZybkie (dynamika 2).

Uktad FD100™ umozliwia ustawienie 2 roZnych czasow rozpedzania i
zwalniania — dynamika 1 i dynamika 2. Czasy le okresla sig parametrami 1.30,
1.31, 1.32, 1.33. Parametr 1.36 decyduje o tym, kibra dynamika jest obecnie
aktywna, Paramelr 1.38 jest wskaZnikiem, mozna wiec go ustawic tak, aby o

L1
I L] =

) " (4

Rys. 12.7 — 2adana charakterysiyka
rozpgdzania

wybaorze dynamiki decydowal ktérys z blokdw PLC.,

Ma rys. 12.7 widaé, *e po rozpedzeniu ukiadu (z dynamikg 1) do predkosci N1 nalezy odczekaé czas T i nastepnie
rozpedzic uktad (z dynamikg 2) do predkosci N2, Nalezy zmodyfikowaé parametr 2.2 (Zadajnik A) tak aby ktorys
Z blokdw PLC okreslat wzgledny poziom predkosci, do ktorej uklad ma sie obecnie rozpedzi¢ (poziom ten odnosi sie do
czeslotliwosci znamionowej silnika).

Ma rys. 12.8 zaprezentowano strukiure realizujgcy postawione zadanie. Blok 1 jest komparatorem reagujgcym
na pierwszg warlosc predkosci. W prezentowanym przypadku rozpgdzanie z dynamika 1 realizowane jest do predkosci
wynoszgce] 20.0% (ST1) predkosci znamionowe]. Sygnal informujacy o osiagnieciu pierwszej warlosci predkosci
zalacza Blok 3. Blok 3 jest licznikiem zliczajgeym w dot od wartosci 5 (ST3) z taktowaniem co 1s (czas potrzymania trwa
5s), Sygnal wyjsciowy Bloku 3 steruje Blokiem 4 i przelgczaniem typu dynamiki (dynamika 1 lub dynamika 2). Blok 4 jest
przetacznikiem, ktdry w zaleznosci od sygnalu na wejiciu podaje do zadajnika A pierwsza lub drugs wartosé predkosci
(ST1/ST2). Wartosci czasu podtrzymania (ST3), pierwszej (ST1) i drugiej (ST2) wartosci predkosci mozna modyfikowad
podigczajac w zadane migjsce np. wejscie analogowe lub jeden z zadajnikéw uzytkownika., Warunkiem poprawnego
dzialania przykladu jest zachowanie warunku: ST2 = ST1.

Aby zrealizowadé te strukiure, naley:

1.Zdefiniowadé Blok 1 (p. 6.1 =12, p. 6.2 =PCH.176, p. 6.3 = PCH.320,p. 6.4 = 0),

2. Zdefiniowad Blok 2 (p. 6.5 = 23, p. 6.6 = PCH.256),

3. Zdefiniowad Blok 3 (p. 6.9 =27, p. 6.10 = PCH.91, p. 6.11 = PCH.257, p. 6.12 = PCH.322),

4 Zdefiniowad Blok 4 (p. 6.13 =9, p. 6.14 = PCH.321, p. 6.15 = PCH.320, p. 6.16 = PCH.258),

5. Zdefiniowaé Blok 5 (p. 6.17 = 23, p. 6.18 = PCH.258),

6.Parametr 2.2 (Zadajnik A) ustawi¢ na PCH.259 w sposob opisany w rozdziale 3.2.1i 3.2.8,

7.Parametr 1.36 (Wybdr dynamiki) ustawié na PCH.260,

8.Wigczyé PLC ustawiajgc parametr 5.144 na TAK,
W powyzszym przykiadzie paramelr 5.120 (ST1) bedzie okreslal prég predkosci N1 [rozdzielczodé 0.1% czyli 1000 =
100.0%], parametr 5.121 (ST2) bedzie okreslal prog predkosci N2 [rozdzielezosé 0.1% czyli 200 = 20.0%) a parametr
5.122 (8T3) czas T z rozdzielczoscig do jednej sekundy.

572
1000
8Ti
200 BL4 PAR. 2.2
a ouT Zadajnik A
4]
1+
PCH91 BL3 Fa
a CLK
ST:EWJS e S BLS PAR. 1.36
Count a ouT Dynamika
5 ¢ VAL type 2
NOT{a)
F27
F23
PCH176 BL1 BL2
F_po_ramp a ouT a ouT
WAL 1 b NOT(a)
f c Hif a»=b+C =
F12
Rys. 12.8 — Siruktura sterowania realizujgca postawione zadanie




13. STEROWANIE PRZEMIENNIKIEM POPRZEZ £ ACZE RS

Przemiennik FD100™ wyposaony jest w zlgeze komunikacyjne RS232 iflub RS485 (w zaleZnosci od wersji).
UmoZliwia to sterowanie pracg ukladu z komputera lub zewnetrznego sterownika. Podstawowe cechy 1 moZliwoéci tgcza
RS przemiennika to:

+ praca z predkoscig 9600, 19200, 38400 lub 57600 bitéw na sekunde,

« format znaku: 8 bitdw danych, brak kontroli parzystosci, 2 bity stopu,

« obstugiwany protokdl transmisji: MODBUS tryb RTU,

« kontrola poprawnoéci transmisji poprzez sume CRC,

« numer jednostki ustawiany za pomocs parametru (standardowo 12),

« obslugiwane komendy protokolu MODBUS: kemenda 3 - “odezyt rejestru” - umozliwia odezyt pojedynczego
rejestru z przemiennika lub bloku o diugosci do 127 rejestréw. Komenda 6 - “zapis rejestru” - zapis
pojedynczego rejestru do przemiennika,
mozliwost odezytu stanu pracy, sterowania start-stop, odczytu | zapisu zadajnikdw,
mozliwosé odezytu i zapisu wszystkich parametréw przemiennika tak jak na panelu sterujgcym,

« mozliwosd odezylu zawartosci wszystkich 512 PCH oraz zapisu 64 z nich przeznaczonych do zapisu przez

lgeze RS.
Operacje upi?rajq sie na komendach protokotu MODBUS RTU- nr 3 i 6 opisanych w publikacjach na temat MODBUS.

13.1. Parametry dotyczace komunikacji przez RS

Tabela 13.1 = Paramelry dotyczace komunikac)i
Par Opis

2.2 | Zadajnik A - moZna ustawié rddlo “RS”
2.3 | Zadajnik B - moZna ustawié Irddio "RS"
24 | Start A = mo&na ustawié Zrodio “RS"
25 | Start B — moZna ustawié Zrodho “RS"

Zezwolenie RS - mo2liwe jest ustawienie zezwolenia na sterowanie z RS na stale, wylgczenie zezwolenia na stale lub inne
4.7 |ustawienie np. sterowanie zezwoleniem RS z wejicia cyfrowego, Zezwolenie dotyczy zadajnika czestolliwoécl z RS, zadajnika
PID RS, i sygnalu START f STOP f BLOKADA z RS (palrz tabela 13.2 - rejestry 2000, 2001 i 2002)

4.8 |Predkosé RS — mo2liwe ustawienia to 9600, 19200, 38400 lub 57600 bitéw/s

4.9 | Mumer jednostki w protokole MODBUS (mo2liwosté podigczenia kilku przemiennikdw jednym lgczem RS485)

UWAGA: W przypadku, gdy sterowanie RS jest zablokowane (par. 4.7) a paramelry 2.2, 2.3, 2.4 lub 2.5 okredlaja
sterowanie jako "RS", wowczas uklad pozostaje w stanie STOP lub zadajnik czestolliwosci przyimuje wartosé 0,

13.2. Mapa rejestrow dostepnych przez tacze RS

Wszystkie rejestry sg liczbami 16-bit. Adresy rejesiréw (dziesigtnie), ktére pominigto nie s3 obstugiwane.

Tabela 13.2-R uklady
r;::fu Opls (znaczenie) Tryb
REJESTRY PCH
1000 ... 1383 | PCH od numeru 0 do numeru 383 (patrz Zal. A) tylko odezyt
1384 ... 1447 | PCH od numeru 384 do numeru 447 — przeznaczone do zapisu przez facze RS (patrz Zal. A) zapis | odczyt
1448 ... 1511 | PCH od numeru 448 do numeru 511 (patrz Zat. A) tylko odezyt
REJESTRY STANU PRACY

Rejestr STEROWANIE RS. Dane waine tylko gdy paramelr 4.7 (Zezwolenie RS) pozwala na prace
ukiadu z RS, Znaczenie bitdw:

bit 0 = niewdywany

bit 1 — sekwencja 0 — 1 — 0 kasuje zgloszenie awarii

bity 2,3 = nieudywane

bit 4 — 1 = wymu$ zadawanie PID z RS (rejestr 2002) .
bit 5 = 1 = wymu$ zadawanie czestotliwosci z RS (rejestr 2001) zapis [ odezyt
bit 6 — 1 = wymus$ sterowanie START / STOP z RS
bity 7,8,9,10,11 = nieuzywane

2000 bit 12 — 1 = BLOKADA PRACY wylaczenie wg. Parametru Odezytywana
bit 13 = 1 = BLOKADA PRACY wylgczenie RAMP jest wartosé
bit 14 — 1 = BLOKADA PRACY wylaczenie WYBIEG ostatnio
bit 15— 1= START 0 = STOP wpisana do

bity 4.5,6 pozwalaja na wymuszenie sterowania ukfadu przez lacze RS nawet wiwczas gdy zadajniki | tego rejestry
lub Zrodio sygnatu START / STOP s3 ustawione na warlost inng niz "RS". Jezeli np. Zadajnik A
ustawiony jest na “RS" wiwczas aby zadawaé czestotliwoés z RS nie trzeba ustawiad bitu 5.
Wymuszenie sterowania z RS bitami 4,56 powoduje odigczenie ustawionego parametrami 2rodia
sterowania

bity 12,13,14 blokujg prace ukladu niezaleznie od ustawionego rodzaju sterowania. (tak2e gdy np.
jest sterowanie przez RS i bit.15=1)




13. STEROWANIE PRZEMIENNIKIEM POPRZEZ £ ACZE RS

Zadajnik czestolliwodci RS - tylko gdy parametr 4.7 (Zezwolenie RS) pozwala na prace z RS.
Rozdzielczodé 0.1Hz (patrz Uwaga) , zakres -5000...5000 -
np. 250 = 25.0 Hz obroty W prawo lub np -122 = 12.2 Hz obroty w lewo Zapls § cdozyt
Uwaga. W trybach pracy weklorowej (Vector 1/Vector 2) wartosé w obrotach na minute (rpm).

Zadajnik regulatora PID - tylko gdy parametr 4.7 {Zezwolenie RS) pozwala na prace z RS, :
2002 | Rozdzielozost 0.1 %, zakres 0...1000, np. 445 = 44.5 % zapis [ odczyt

Wymuszanie stanu wejéé cyfrowych ukladu, Rejestr shuzy do celdw testowych. JeZeli ustawiony jest
2003 bit 15 tego rejestru, wowezas bity 0...5 wymuszaja stan wejicia cyfrowego 1...6 ukiadu (stan na zapis [ odeczyt
prawdziwym wejiciu cyfrowym jest ignorowany)
STAN STEROWANIA
Rejestr mbwigcy skad w danej chwili pochodzi Zrddie sygnatu START /STOPR | zadajnik
czestotliwodci ukiadu.
bit 0 - 1 = aktywne sterowanie A
bit 1 =1 = aktywne sterowanie B
bit 2 - 1 = zadajnik z wejécia analogowego 0
bit 3 - 1 = zadajnik z wejscia analogowego 1
bit 4 = 1 = zadajnik z wejécia analogowego 2
bit 5 = 1 = zadajnik z motopotencjometru
2004 bit 6 — 1 = zadajnik z wyjécia regulatora PID
bit 7 = 1 = zadajnik z panelu sterujgcego
bit & = 1 = zadajnik z innego PCH (zaawansowany)
bit 8 — 1 =START / STOPF z wejst cyfrowych (zdalny)
bit 10 = 1 = START / STOP z panelu sterujgcego (lokalny)
bit 11 =1 = START / STOP z innego PCH (zaawansowane)
bit 12 = 1 = START / STOP zadawany przez lacze RS
bit 13 — 1 = zadajnik czestotliwosci pochodzi z tacza RS
bit 14 = 1 = aktywna czestotliwosé STAEA (f const)
mﬁ; k; }= aktywny zadajnik awaryjny (moze byé w kombinacji z innymi bitami méwiacymi o Zrédle
|

STAMN REGULATORA PID

Rejestr méwiacy skad w danej chwili pochodzi zadajnik regulatora PID oraz sygnat wejsciowy dla
regulatera PID oraz czy aktywna jest blokada SLEEP.

bit 0 = 1 = zadajnik PID z wejécia analogowego 0

bit 1 = 1 = zadajnik PID z wejscia analogowego 1

bit 2 = 1 = zadajnik PID z wejscia analogowege 2

bit 3 = 1 = zadajnik PID z panelu sterujacego

2005 bit 4 = 1 = zadajnik PID pochodzi z RS tylko odczyt
bit 5 =1 = zadajnik PID z innego PCH (zaawansowany)

bit 6 - 1 = wejscie PID z wejscia analogowego 0

bit 7 — 1 = wejicie PID z wejscia analogowego 1

bit 8 = 1 = wejscie PID z wejscia analogowego 2

bit 9 — 1 =wejscie PID z innego PCH (zaawansowane)

bit 10 = 1 = aktywna blokada od funkcji SLEEP requlatora PID
bity 11,12,13,14,15 — nieuzywane (=0 }

STAN PRACY

Wartoéé tego rejestru shudy do identyfikacji stanu uktadu.

bit 0 - 1 = uktad pracuje

bit 1 - 1 = jest aktywny jeden z zadajnikdw panelu (czestotiwosci, regulatera PID lub zadajnik
uzytkownika)

bit 2 = 1 = uklad jest zablokowany

2006 bit 3 = 1 = gotowy do restartu (skasowano sygnat awarii ale nie znikngla przyczyna awarii) tylko odczyt
bity 4,56 = nr restariu automatyeznego / nr etapu biegu identyfikacyjnego
bit 7 - blad CRC w EEPROM

bity £.9,10,11,12 - kod awarii lub ostrzezenia (0 = brak awarii)

bit 13 — znaczenie kodu awarii: 0 = awaria, 1 = ostrzezenie

bit 14 = kierunek pracy (0 = prawo, 1 = lewa)

bit 15 = 1 = bieg identyfikacyjny (uruchamiany przez par. 1.10)

2007 bit 1 = 1 = trwa proces suszenia silnika tylko odczyt
REJESTRY ZWIAZANE Z PARAMETRAMI

2001

tylko odezyt

Parametry z grupy 0. Analogicznie do parametrow na panelu sterujacym. np. Rejestr 40003
400 | odpowiada parametrowi 0.3 o Gyl
Parametry Z grupy 1. Analogicznie do parametrow na panelu steryjacym. np. Rejestr 41020
odpowiada parametrowi 1.20
00t UWAGH Zmiana parametrdw podlega tym samym reguiom co w przypadku obstugi z panelu zapis / odezyt
sterujacego. MoZe byé konieczne wylaczenie blokady zmiany parametréw (parametr 4.1 = rejestr P
44001) lub podanie cdpowiedniego kodu dostepu (parametr 4.2 = rejestr 44002), Miektbre parametry
ukfadu mozna zmieniat tylko wowczas, gdy uklad nie pracuje. Szczegoly: rozdzial 3.2 | pdZniejsze.
Parametry z grupy 2. Analogicznie do parametréw na panelu sterujacym. np. Rejestr 42001 :
420% | sapowiada parametrowi 2.1, UWAGI w. 2apla/ odeayt
430001 Parametry z grupy 3. UWAGI jw. zapis / odezyt
44x00x Parametry z grupy 4. LWAGH jwr. zapis [ odczyt
45000 Parametry z grupy 5. UWAGI jw. zapis [ odeczyt
4600 Parametry z grupy 6. UWAGI jw. zapis [ odezyt
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13. STEROWANIE PRZEMIENNIKIEM POPRZEZ £ ACZE RS

13.3. Obstuga btedéw komunikacji

W przypadku wystapienia bledéw transmisji lub wyslania komendy z niewlasciwymi parametrami uklad
odpowiada w sposob przewidziany standardem MODBUS. Mozliwe zwrotne Kody bledow to:

1 = nieznana komenda - gdy wystano komende inng niz 3 lub &,
2 = zly adres — adres rejestru nie jest obstugiwany przez uklad (nie ma takiego rejestru),
3 = zfa wartosé - komendg 6 probowano wyslaé wartosé rejestru spoza dopuszezalnego zakresu.

W przypadku biednej transmisji (np. blad CRC) uktad nie wysyla odpowiedzi na komendy.

14. 0BSLUGA OKRESOWA

W przypadku zainstalowania, uzytkowania przemiennika zgodnie z jego specyfikacjg nie jest wymagana czesta
obsiuga okresowa. Uwagi wymaga zapewnienie czystoSci radiatora | wentylatora oraz stan polgczen przewoddw
elektrycznych, w szezegdlnosci przewodu ochronnego PE. Harmonogram przegladdw przemiennika przedstawiono
w tabeli 14.1.

Przed przystapieniem do prac konserwacyjnych nalezy:
- odigczyé przemiennik od wszystkich Zrédel napigcia zasilajacego (obwéd zasilajacy, obwody sterownicze),
- upewnié sie, Ze na zaciskach laczeniowych nie wystepuja niebezpieczne napiecia,
- odczekaé 30 minut (jest to czas potrzebny na rozladowanie sie wewnetrznych kondensatoréw obwodu DC
i ostygniecie przemiennika).

Jesli prace konserwacyjne wigza sig z koniecznoscia demontaiu obudowy nalezy upewnic sig, Ze nie wystgpuje
napigecie w wewnetrznym obwodzie DC.

Tabela 14.1. Harmonogram przegladéw przemiennika

Czestotliwosc

Miejsce przegladu Cel przegladu przegladu

Duza iloéé zanieczyszezen osadzona na radiatorze ostabia
pdprowadzanie ciepta | moze staé sie przyczyng zadziatan

Radiator zabezpieczenia termicznego przemiennika. Czyszezenie radiatora mozna
przeprowadzit za pomocy sprezonego, czystego i suchego powietrza
stosujac dodatkowo odkurzacz wylapujacy zanieczyszczenia.

Zwiekszony halas emitowany przez wentylator i obnizona wydajnosci
pracy éwiadezy o koniecznosei jego wymiany.

Mie rzadziej niz co

1)
Wentylator Wentylatory na wymiane dostepne sq w firmie ZE TWERD. 12 m-cy
Nie uzywaé innych czesci zamiennych niz zalecane przez ZE TWERD.
Stan polaczeri | SPrawdzenie stanu polaczer obwodu mocy oraz obwoddw sterowania.
Nalezy sprawdzié dokrecenie zaciskow przewodéw oraz czy nie
przewodow tepuje korozja
elektrycznych Wysihpte e

Szezegding uwage nalezy zwrdcié na przewdd ochronny PE.

" Przeglady nalezy wykonywac regularnie z czestotliwoscia uzalezniong od stopnia eksploatacji przemiennika
i warunkéw srodowiskowych (m.in. zapylenie, wibracje).

Uklad objety jest gwarancjg zgodnie z informacjami zawartymi w karcie gwarancyjnej. Producent nie ponosi
odpowiedzialnodci za wady powstale w wyniku transportu, niswlasciwego uzycia, wadliwej instalacji, nieodpowiednich
warunkdw srodowiskowych (m.in. temperatury, wilgotnosci, obecnodci czynnikdw 2racych) oraz wskutek przekroczenia
parametrdw Znamionowych.



ZALACZNIK A - TABELA PUNKTOW CHARAKTERYSTYCZNYCH

Uwaga: W PCH, ktére nalezy interpretowaé jako wartodci logiczne (0/1 lub NIE/TAK), uzyto skrdtu H jako okreslenia
dowolnej wartoéci réznej od zera (logiczne 1). Dla okreslenia wartosci “logiczne 0° uiyto skrétu L.

Nr PCH Nazwa PCH Funkcfa / wartosé f uwagi
000 Whlacz Wartosé zawsze rdwna L (logiczne 0)
001 We.C1 Slan wejScia cyfrowego nr 1; L = 0V, H = 24V
002 We,C2 Slan wejécia cyfrowego nr 2; L =0V, H = 24V
003 We.C3 Stan wejScia cyfrowego nr 3; L = 0V, H = 24V
004 We.C4 Stan wejécia cyfrowego nr 4, L = 0V, H = 24V
005 We.C5 Slan wejScia cyfrowego nr 5; L = 0V, H = 24V
006 We.C6 Slan wejscia cyfrowego nr &, L = 0V, H = 24V
007 Wiacz Wartosé zawsze rdwna H (logiczne 1)
008 F1 Klawisz F1 [do wykorzystania w przysziosci) Wartost = zawsze 0
008 F2 Klawisz F2 (do wykorzystania w przyszioécl) Warloéé = zawsze 0
010 F3 Klawisz F3 (do wykorzyslania w przyszlogci) Warlosé = zawsze 0
011 ... 019 Rezerwa. Wartoéé = zawsze 0
020 Awaria We.AD H = brak "Zyjgcege zera™ na Wejsciu Analogowym 0 (tryb 2,10V, 4...20mA)
021 Awraria We A1 H = brak “Zyjacego zera” na Wejéciu Analogowym 1 (tryb 2...10V, 4., 20mA)
022 Awaria We. A2 H = brak “Zyjgcegoe zera™ na Wejsciu Analogowym 2 (tryb 2,10V, 4...20mA)
023 ... 020 Rezerwa. Wartoéc = zawsze 0
030 Start zdalny H = Sterowanie Zdalne (wejicia cyfrowe) zezwala na START. Ten PCH dziala take gdy

wybrano sterowanie inne niz zdaine, nie jest jednak brany przez uklad pod uwage przy
sterowaniu innym niz zdaine

031 Start lokalny H = Slerowanie Lokalne (Panel) zezwala na START
Ten PCH dziata takcte gdy wybrano sterowanie inne niz lokalne
032 Start RS H = Sterowanie przez facze RS zezwala na START
Ten PCH dziata take gdy wybrano sterowanie inne niz RS
033 Rewers zdalny Kierunek pracy przy Sterowaniu Zdalnym. L = wynikajacy ze znaku zadajnika, H = przeciwny

(zalezy od stanu wejsé cyfrowych i trybu Startu 2dalneqgo — parametr 2.8)
Ten PCH dziata take gdy wybrano sterowanie inne niZ zdalne

034 Rewers lokalny Kierunek pracy przy Sterowaniu Lokalnym. L = wynikajgcy ze znaku zadajnika, H = przeciwny

(zaleZy czy na panelu sterujgcym weisnigto przycisk lewo czy prawo)
Ten PCH dziata talcte gdy wybrano sterowanie inne nik lokalne

035 Znak zadajnika Znak zadajnika. (L = zadajnik dodatni, H = zadajnik ujemny)

036 Ponizej f_stop H = uklad zablokowany poniewaZ zadajnik ponizej czestolliwosel STOP okreélone) parametrem
2.13. Funkeja aktywna tylke dla parametru 2,14 = TAK

037 START H = aktualnie aktywne sterowanie zezwala na start ukladu. Nie zawsze oznacza to, e ukiad
pracuje! MoZe byé aktywna jedna z blokad lub uklad mo2e znajdowaé sie w fazie wybiegu po
rampie (tuZ przed zatrzymaniem)

038 Rewers Kierunek pracy przy aktualnie wybranym sterowaniu. L = wynikajacy ze znaku zadajnika,

H = przeciwny. Rdwny PCH.33 dla sterowania zdalnego, réwny PCH.34 dla sterowania
lokalnege, L dia sterowania RS, Przy slerowaniu innym (ckreslaja to parametry / wskazniki 2.4
lub 2.5) jest kopia wartosci PCH wybranego parametrem /wskaZnikiem 2.6 lub 2.7

Sterowanie AB L = aktywne sterowanie A, H = aktywne sterowanie B

Enable RS L = generalny brak zezwolenia na sterowanie ukladem z RS, H = jest zezwolenie na sterowanie
ukladem z RS. Warloé tego PCH jest kopig PCH okreélonego parametrem / wskaZnikiem 4.7,
W przypadku wyboru sterowania przez RS (par. 2.4 lub 2.5) | gdy PCH.40 = L wowczas zadajnik
{zvalue - PCH.166) oraz PCH.37 | PCH.38 ustawiane s na warloéé zero, JeZeli parametrami
2.4 lub 2.5 wybrano sterowanie inne inz RS | PCH.40 = H, wiwczas mozliwe jest zewnetrane
wymuszenie slerowania przez RS (patrz rozdziat 13).

8

041 Zexwolenie pracy L = generalny brak zezwolenia na prace, H = jest zezwolenie na prace

042 Aktywne Fslale PZ{ gﬁr zalgtzmw jest zadajnik od czeslotliwosci statych. Zale2y od PCH okreslonych par. 2.30,
043 ... 058 Rezerwa. Warlosé = zawsze 0

059 POMPA G Sterownik Fomp. H = pracuje pompa &

060 K_ZERD Warlosé = zawsze 0

061 PRACA H gdy ukiad pracuje

062 GOTOWY H gdy uklad jest gotowy do pracy (nie ma awarii)

063 AWARIA H gdy wystapita awaria
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Nr PCH Nazwa PCH Funkcfa / wartosé / uwagi
064 MIE AWARIA H gdy nie ma awarii
065 OSTRZEZENIE H gdy aklywne jest dowolne ostrzekenie
066 AW, lub OST. H w przypadku gdy wystapila awaria lub aktywne jest ostrzezenie
06T Stan suszenia H = Trwa proces suszenia silnika
068 Prog 1 H = Przekroczono czestotliwost okreslong parametrem 2.98
062 Prog 2 H = Przekroczono czestotliwost okredlona parametrem 2,99
o7o Jest F zadana H gdy uktad osiagnat czestolliwoss zadang
o7 Prag temperatury H = temperatura ukladu przekroczyta prég okreslony parametrem 2,100
o7z Ostrzedenie brak H = aktywne ostrzezenie od braku sygnalu na wejsciach analogowych w trybie 2,10V 4., 20mA
Zyjacego zera
073 BLOKADA H = uklad zablokowany, nie pracuje.
074 Ogranicz. pradu H = uklad znajduje sig w stanie ograniczania pradu wyjsciowego
075 Hamuleg H = hamulec mechaniczny 2wolniony
076 POMPA 1 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 1
7T POMPA 2 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 2
o7a POMPA 3 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 3
ore POMPA 4 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 4
080 POMPA 5 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 5
0&1 Przekaznik 1 Stan przekaZnika (wyjscia cyfrowego) nr 1. H = zalaczony
og2 PrzekaZnik 2 Stan przekaznika (wyjscia cyfrowego) nr 2. H = zalgczony
083 Przekaznik 3 Stan przekaZnika (wyjicia cyfrowego) nr 3. H = zalaczony
084 PrzekaZnik 4 Stan przekaznika (wyjicia cyfrowego) nr 4. H = zalgczony
085 ... 089 Rezerwa, Wartosé = zawsze 0
080 Zegar 50ms Sygnat zegara o okresie S0ms i wypetnieniu 50%
091 Zegar 1s Sygnat zegara o okresie 1 sekundy | wypeinieniu 50%
092 Zegar 1min Sygnat zegara o okresie 1 minuty | wypehnieniu 50%
093 Zegar 1h Sygnat zegara o okresie 1 godziny i wypeinieniu 50%
094 ...124 Rezerwa. Wartoéé = zawsze 0
125 RSTout Wartoéé odpowiadajgca timeout kemunikacji RS
126 ZERO Wartosé zawsze rdwna 0
127 NIE ZERO Wartoéé zawsze réwna H
128...132 Rezerwa. Wartoéé = zawsze 0
133 Zadajnik Klawiatury | Wartos¢ zadajnika lokalnego. Rozdz. 0.1Hz np. 500 = 50.0 Hz, zakres ckreélony par, 2.11 2.12
134 Wejicie AD Warlos¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejicia analogowego 0. Rozdzielczosé 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.40
135 Wejscie Al Wartos¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejicia analogowego 1. Rozdzielczosté 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.41
136 Wejicie A2 Warlo&¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejicia analogowego 2, Rozdzielczost 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.42
137 Wyjscie PID Whyijscie regulatora PID. Rozdzielczodé 0.1 %, zakres okreslony parametrami 2,66 i 2.67
138 Motopotencjometr Zadajnik motopotencjometru. Rozdzielczosé 0.1 %, zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %
139 Zadajnik RS Wartoé€ zadajnika czestotliwoscl przesylanego faczem RS. Rozdzielezost 0.1 Hz, Znak
decyduje o kierunku pracy ukiadu
140 | Dodatk. motopol Dodatkowy motopotencjometr. Rozdzielczosé 0.1 %, zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %
141 Motopot. PID Zadajnik motopotencjometru dla regulatera FID
142 Zadajnik PID RS Wartoé¢ zadajnika regulatora PID przesylanego taczem RS. Rozdzielczosé 0.1 %.
143 Klawiatura PID Wartos€ zadajnika regulatora PID z panelu sterujgcego. Rozdzielczosé 0.1 %.
144 Zad.AQ Wartoé¢ wejscia analogowego O pomnoZona przez parametr skali 2.43 i plus offset — par. 2.46
145 Zad Al Wartos€ wejscia analogowego 1 pomnozona przez parametr skali 2.44 i plus offset — par, 2.47
146 Zad A2 Wartoé¢ wejscia analogowego 2 pomnoZona przez parametr skali 2.45 i plus offset — par. 2.48
147 STO PROCENT Zawsze wartosé 1000 odpowiadajaca 100.0 % zadajnikow
148 Wyijscie KN Wyjécie ukladu kalkulatora nawijakowego, stuzy do zadawania momentu.
Rozdzielczosé 0.1 %, zakres 0.0...100.0 %
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Nr PCH Nazwa PCH Funkcfa / wartosé f uwagi

149 Obroty procent ABS | Warlo&é wzgledna odpowiadajgca aklualng] predkosci obrotowe] silnika w stosunku do
znamionowej predkosci obrotowej. Rozdzielczoéé 0.1 %, Wartos¢ bez znaku, nie zaledy od
kierunku obrotaw,

150 Obroty procent jw. ale ze znakiem zaleznym od kierunku obrotéw
=1000 = -MNn, 0 = 0 obrimin, 1000 = Nn

151 Freq procent Warloé¢ wzgledna odpowiadajgca aklualnej czestofliwosci wyjsciowej przemiennika w stosunku
do znamionowe] czestotliwosdcl pracy silnika. Rozdzielczodé 0.1 %, Warlosé bez znaku, nie
zalezy od kierunku cbrotéw.

152 Prad procent Warto&é wzgledna odpowiadajgca aklualnemu pradowi wyjsciowemu w stosunku do
znamionowego pradu silnika. Rozdzielczosé 0.1 %.

153 Moment procent ABS | Warlosé wzgledna odpowiadajaca akiualnemu momentowi obrotowemu silnika w stosunku do
momentu znamionowego. Rozdzielczodé 0.1 %. WartoS¢ bez znaku (zawsze dodalnia).

154 Moment procent Wartosé wzgledna odpowiadajgca aktualnemu momentowi obrotowemu silnika w stosunku do
momentu znamionowego. Rozdzielczosé 0.1 %. Wartosé ze znakiem, dodatnia oznacza, 2e
falownik napedza silnik natomiast ujemna 2e falownik hamuje silnik.

155 Moc procent Warlo$¢ wzgledna odpowiadajgca aklualnej mocy wyjsciowej przemiennika w stosunku do mocy
Znamionowe] silnika. Rozdzielczosé 0.1 %. Wartosé ze znakiem, dodatnia oznacza, e falownik
napedza silnik natomiast ujemna e falownik hamuje silnik.

156 LI silnika procent Wartosé wzgledna odpowiadajaca aktualnemu napieciu wyjsciowemu przemiennika w stosunku
do napigcia znamicnowego silnika. Rozdzielezosé 0.1 %. Wartosé bez znaku (zawsze dodatnia).

157 Uchyb PID Wartosé aktualnego uchybu regulatora PID (Uchyb = Wejicie PID — Zadajnik PID)
Rozdzielczost 0.1 %

158 Zadajnik PID Wartosé zadajnika regulatora PID = Kopia PCH. 142 dla zadawania PID 2 RS lub PCH.143 dia
zadawania P1D z panelu, lub kopia innego PCH w zale2nosci od paramelru 2.70

159 Temperatura silnika | Szacowana temperatura silnika w %, rozdzielczosé 0.1 %

160 Wejscie PID Warlos¢ wejScia regulatora PID - stuzy do podigczenia sygnalu regulowanego procesu. Jest to
kopia PCH okreslonego parametrem 2.61

161 Zadajnik SP Wyjscie zadajnika Sterownika Pomp. W trybie pracy SP bez regulatora PID wartosé tego PCH
powinna byé wybrana jako gidwny zadajnik ukladu (parametr 2.2 lub 2.3)

162 M Procesu Predkosé procesu. Wartosé tego PCH wynika z aklualngj predkesci obrotowej silnika i
wspdlczynnika skali okreélonego parametrem 4,25, Stuzy do przeliczenia predkodci obrotowej
na wielkosté wyjsciows (np. mis)

163 Zadajnik momentu Warloéé zadajnika momentu, Kopia PCH okreélonego parametrami 2.9 lub 2,10, Rozdzielczosd
0.1 %, zakres 0.0...100.0 %

164 Zadajnik A Warloé¢ zadajnika A wybranego parametrem 2.2. Rozdzielczo¢ 0.1 Hz, wartosé ze znakiem

165 Zadajnik B Warlos¢ zadajnika B wybranego parametrem 2.3. Rozdzielezosé 0.1 Hz, wartosé ze znakiem

166 Zadajnik Wyjécie bloku sterowania - ostateczna wartosé zadajnika czestolliwoéci, wartosé ze znakiem
decydujgcym o kierunku obrotdw (plus = prawo, minus = lewo). Rozdzielezost 0.1 Hz

167 Zadajnik ABS Wyjécie bloku sterowania - ostateczna wartoé¢ zadajnika czestolliwoéci, wartos¢ bez znaku
(zawsze dodatnia). Rozdzielczosé 0.1 Hz

168 F stala 1 Czestotliwosé stata nr 1, kopia parametru 2,33

169 F stata 2 Czestolliwosé slata nr 2, kopia parametru 2,34

170 F stata 3 Czestotliwost stata nr 3, kopia parametru 2,35

171 F stala 4 Czestolliwosé stata nr 4, kopia parametru 2,36

172 F stala 5 Czestotliwost slata nr 5, kopia parametru 2,37

173 F stala 6 Czestolliwosé stata nr 6, kopia parametru 2,38

174 F stata 7 Czestotliwost slata nr 7, kopia parametru 2,39

175 Freq Last Czestolliwosé usredniona

176 F po Ramp procent | Warloéé PCH.166 przeliczona na % wzgledem czestolliwosci znamionowe] silnika z

ABS uwzglednieniem dziatania procedur przyspieszania / zwalniania (ramp). Rozdzielczoéé 0.1 %.
Dia trybu pracy Uff wartoéé tego PCH odpowiada aklualne] czestotiwosci wyjsciowe] falownika,
Warlosé bez znaku (nie zalezy od Kierunku obrotéw)

177 Lobr Warlo&¢ licznika obroldw

178 Zui Wartodé zadajnika Uytkownika nr 1

178 ZUz Wartosé zadajnika Uzytkownika nr 2

180 ZU3 Wartodé zadajnika Ukytkownika nr 3

181 ZU4 Warto4é zadajnika Uzytkownika nr 4

182 fzA_procent Wartoéé odpowiada PCH. 164 (Zadajnik A) przeliczone] do wielkoécl wzgledne] odniesionej do
czestolliwosci Zznamionowej silnika. Wartosé bez znaku, rozdzielczoss 0.1 %

183 fzB_procent Wartoéé odpowiada PCH.165 (Zadajnik B) przeliczonej do wielkoécl wzgledne] odniesionej do

czestolliwosci Zznamionowe] silnika. Wartosé bez znaku, rozdzielczoss 0.1 %
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Nr PCH Nazwa PCH Funkcfa / wartosé / uwagl
184 fz_procent Wartos¢ odpowiada PCH.166 (Zadajnik) przeliczone] do wielkoSci wzglednej odniesionej do
czestotliwoéel znamionowej silnika, Warloéé bez znaku, rozdzielezost 0.1 %
185 F po Ramp Jak PCH.176 tylko w [Hz] | 2e 2nakiem zalednym od kierunku obrotow
186 f2% (1) Wartosté odpowiada PCH. 186 (Zadajnik) przeliczonej wzgledem fmin i fmax. Wartost ze
znakiem, rozdzielczosé 0.1%
187 fz% (2) jw. z uwaga, 2e wartoié nie uwzglednia zmiany kierunku obrotdw. Rozdzielczoéé 0.1%
188 F min. zadajnika Wartos¢ minimalna zadajnika czestolliwosci — kopia paramelru 2,11, Rozdzielczosé 0.1 Hz.
Wartosé zadajnika (w %) okredlona parametrem 2.2 lub 2.3 jest przeliczana do rozdzielczosci
0.1 Hz z uwzglednieniem Fmin i Fmax. 0.0 % = Fmin, 100.0 % = Fmax
189 F max zadajnika Wartosé maksymalna zadajnika czestolliwoéel — kopia parametru 2.12. Rozdzielczoéé 0.1 Hz.
Wartosé zadajnika (w %) okredlona parametrem 2.2 lub 2.3 jest przeliczana do rozdzielczosci
0.1 Hz z uwzglednieniem Fmin i Fmax. 0.0 % = Fmin, 100.0 % = Fmax
190 RTCmin Wartos¢ odpowiadajaca aktualne] minucie doby, Zakres 0...1439 (dolyezy ukiaddw
wyposatonych w opcjonalny moduf RTC).
191 RTCdzr Wartos¢ odpowiadajaca aktualnemu dniowi roku, Zakres 1...365 (dolyczy ukfaddw
wyposatonych w opgionalny moduf RTC).
192 RTCdzm Wartos¢ odpowiadajaca aktualnemu dniowi miesigea. Zakres 1...31 (dotyczy ukfaddw
wyposatonych w opgionalny moduf RTC).
183 Pompa Wartos¢ odpowiadajaca aktualnie pracujace] pompie. Zakres 0.4,
194 Silnik Wartosé odpowiadajgca aktualnie pracujgcemu silnikowi. Zakres 0...4.
1485 Czas do kofica Czas pozostaly do kofdca procesu suszenia [ w minutach] - odpowiednik param. 0.38
suszenia
196..197 Rezerwa. Warlosé = zawsze 0
198 zZn% Wartosé wzgledna odpowiadajgea zadanej predkosci silnika w stosunku do znamicnowej
prediosci obrotowe],
199 |z n%%| Wartos¢ wzgledna odpowiadajgea zadanej predkosci silnika w stosunku do znamicnowej
predkoéci obrotowe], Warloéé bez znaku (zawsze dodatnia),
200..205 Rezerwa. Warlos¢ = zawsze 0
206 kod aw Wartest odpowiadajaca kodowi awarii,
207 kod os Wartos¢ odpowiadajgca kodowi ostrzezenia.
208.217 Rezerwa. Warlosé = zawsze 0
218 d naw Wartos¢ odpowiadajgca aktualne] Srednicy nawijaka.
218.221 Rezerwa. Warloéé = zawsze 0
222 fWeC3 Wartos¢ odpowiadajgea czestolliwosei na wejsciu cyfrowym WeC3
223 fWeC4 Wartost odpowiadajaca czestolliwoéci na wejsciu cyfrowym WeC4
224 fWeC5s Wartosé odpowiadajaca czestolliwosci na wejsciu cyfrowym WeCSs
225 fWeChH Wartoét odpowiadajaca czestolliwoéel na wejsciu cyfrowym WeCB
226..227 Rezerwa, Warlosé = zawsze 0
228 reg. n Wartosé wyjscia regulatora predkosci
229 m ref Wartosé wejscia regulatora momentu
230..237 Rezerwa. Warlosé = zawsze 0
238 EMCpoz Wartos¢ odpowiadajaca biezace] pozyeji enkodera
239 EMCodn Wartos¢ odpowiadajgea referencyjnej pozycji enkodera
240 EMCuch Wartosé odpowiadajaca uchybowi pomiedzy pozycia biezaca a referencyjna enkodera
241..255 Rezerwa. Warlos¢ = zawsze 0
PCH wbudowanego sterownika PLC
256 BLOK nr 1 Sterownik PLC. Wyjscie Bloku Uniwersalnego nr 1. Zaledy od funkcji jaka spelnia blok. Wartosé
mode sie zawierat od 0 do 65535
257 BLOK nr 2 Sterownik PLC. Wyjscie Bloku Uniwersalnego nr 2. Zaledy od funkcji jaka spelnia blok. Wartosé
mode sie zawierat od 0 do 65535
258..303 |BLOK nr 3..48 Sterownik PLC. Wyjscie Bloku Uniwersalnego nr 3...48. Zaledy od funkdji jaka spelnia blok.
Wartos€ moze sie zawierad od 0 do 65535
304 SEKW. STAN 1 Sterownik PLC. Uktad sekwensera, Wartosé H = aktywny stan 1 (wartosé H mode przyjmowad
w danej chwili tylko jeden z PCH.304...311 i to tylko widwezas gdy sekwenser jest wiaczony)
305 SEKW. STAN 2 Sterownik PLC. Uktad sekwensera. Wartosé H = akbywny stan 2
306...311 | SEKW, STAN 3.8 Sterownik PLC. Uktad sekwensera, Wartos¢ H = aktywny stan 3...8
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Nr PCH Nazwa PCH Funkcfa / wartosé f uwagi
3z SEKW NUMER SEQ | Sterownik PLC. Uklad sekwensera. Mumer aktywnego stanu, Warlosé tego PCH moze
przyimowad zakres 0...7. (0=STAN 1 ... 7 = STAN 8)
313 MULTIPLEXER 1 Sterownik FLC. Wyjscie multipleksera nr 1. Wartosé = L gdy multiplekser 1 jest wylaczony
314 MULTIPLEXER 2 Sterownik PLC. Wyjscie multipleksera nr 2. Wartodé = L gdy multiplekser 1 jest wylgczony
35 Wyjscie BKK Sterownik FLC. Wyjscie ¥ Bloku Kszlallowania Krzywej X—Y
316...319 Rezerva. Warlosé = zawsze 0
320 STALA 1 Wartosé stala nr 1. Moe sluzyé np. jako wspdlczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomoca Blokdw Uniwersalnych, Jest to kopia parametru nr 5,120
by | STALA 2 Wartosé stala nr 2. Moe sluzyé np. jako wspdlczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomocy Blokdw Uniwersalnych. Jest to kopia parametru nr 5.121
322,343 |STALA 3. 24 Wartosé stata nr 3...24. Moze shu2yé np. jako wspdtczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomocy Blokdw Uniwersalnych. Jest to kopia paramelru nr 5.122..5.143
344...383 Rezerwa, Warlosé = zawsze 0
384..447 |PCHRS 1..84 Punkty Charaklerystyczne dostgpne do zapisu przez lacze RS. Modiwe jest wigc zewnglrzne
sterowanie procesem, ktory pobiera dane 2 tych PCH
448...511 |PCH EXT 1..84 PCH przewidziane do obslugi przez opcjonalny medul rozszerzen (dodatkowe welwy
analogowe, cyfrowe itp.)
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ZALACZNIK B - TABELA FUNKCJI BLOKOW UNIWERSALNYCH

Kaxdy blok uniwersalny posiada 3 wejicia oznaczone A, B i C. Wejscia te moga byé wskaZnikami lub
parametrami. W ponizszej tabeli zastosowano konwencje oznaczania typu: A (duza litera A) oznacza, 2e wejscie A jest
parametrem (przypisuje sie mu bezposrednio jakgs warlto$é), natomiast a (mala litera a) ocznacza, 2e wejscie a jest
wskaZnikiem (wskazuje na PCH, ktéry zawiera warto$¢ wejsciowa). Ta sama Konwencja dolyczy wejsé Bi C.

Uwaga: W OUT, ktére jest interpretowane jako warto$é logiczna (/1 lub NIETAK) uzyto skrétu H dla okreslenia
dowolne] wartosci réZnej od zera (logiczne 1). Dla okreélenia wartodci “logiczne 07 uZyto skrdtu L.
Nr funkeji Wyjscle (OUT bloku) = Opls

0 a Wyijscie OUT bloku przyjmuje wantosé okreslong przez wejscie a. Sty to do

kopiowania warlodci szybkozmiennych — przez 10ms po wykonaniu tego bloku
warlosé wyjscia OUT nie ulegnie 2mianie, wartos¢ wejsciowa moze ulec zmianie

1 a+b+c Wyjécie bloku QUT jest suma trzech wskainikéw a, bic

2 a*blfe Wyijscie bloku OQUT jest iloczynem a * b podzielony przez warlosé ¢

3 MEG (a + b} Wyjécie bloku OUT = - (a + b) (negacja sumy)

4 ABS (a+b) Wyjscie bloku OUT = warlosé bezwzgledna (a + b)

5 a+b-¢ Wyjécie bloku OUT=a+b-c

6 bsasc Ograniczenie zakresu wyjscia. Wyjscie bloku OUT zawiera sie pomiedzy b

{minimum) a ¢ (maksimum) wyg. zaleznosci opisanych poniZej:
jerelifa=b)—QUT=b

jetelifazb)ifasc)— OUT=a

jedelijfa=c)—OUT=¢

BsascC jw. B i C sg parametrami stalymi

a+B OUT = a + B, B jest parametrem (np. dodanie statego offsetu)

Jezeli c = Hwiwezas OUT = | Mulliplekser 1 z 2. Stan logiczny wejscia ¢ decyduje w wyborze wislkosci wyjsciowej
b alubb c

Jezeli ¢ = L whwezas OUT = i T -
a B "

10 Jezeli (a 2 B) wowczas OUT = | Jekeli warlosé wejécia a jest réwna lub znajduje sie powyze] progu okreslonego
a wejsciem B wowezas na wyjicie przepisana zostanie warlosé a. Jezeli wartosé
Jezeli (a < B) wéwezas OUT = | wejicia a jest mniejsza badz réwna od wartosci progu B wéwcezas na wyjécie

[ przepisana zostanie wartosé wejscia ¢

1" az(b*C) OUT = H gdy nierdwnosé prawdziwa, OUT = L gdy nierdwnosé nieprawdziva
12 az{b+C) OUT = H gdy nierdwnosé prawdziwa, OUT = L gdy nierdwnosé nieprawdziwa
13 a = (b+/-C) OUT = H gdy wartos¢ a zawiera sie w przedziale domknietym <b-C...b+C>,
OUT = L w przeciwnym przypadku
14 Jezeli (a < b - C) wowezas Histereza, Wyjécie nie ulega zmianie dla a zawierajacego sig w przedziale
OuUT=L <b-C...b+C> b
Jezeli (a > b + C) wéwezas O
ouT=H L fe e
15 B+a*(C-B)/1000 Przeskalowanie. Wielkost wejéciowa a ulega przeskalowaniu z zakresu 0...1000
(0.0...100.0 %) do zakresu okreslonego parametrami B i C c
ye 1000 « OUT
] B
16 (a—=B)"1000/(C-B) Przeskalowanie, Wielkosd wejsciowa a ulega przeskalowaniu Z zakresu okreslonego
parametrami B i C do zakresu 0...1000 (0.0...100.0 %) 1000
- ke = QuT
L [

17 Jezeli (a = H)wowezas OUT = | Wartos¢ OUT bloku jest uaktualniana tylko wdwezas, gdy na wejsciu a jest wartosé H
b. Jezeli (a = L) wowczas
QUT pozostaje bez zmian.
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Nr funkefi Wyfécle (OUT bloku) = Opis
18 aORbORC OUT bloku jest sumg logiczng wartoSci wejsé a, bi ¢. UWAGA! nie jest to operacja
na bitach! (0 oznacza wejicie = 0; 1 cznacza wejécie # 0)
a b c out
0 0 a 0
0 1] 1 1
0 1 a 1
0 1 1 1
1 0 a 1
1 1] 1 1
1 1 a 1
1 1 1 1
19 a AND b AND ¢ OUT bloku jest iloczynem logicznym wartosci wejsé a, bic
a b ¢ out
0 0 0 0
0 0 1 0
0 1 0 0
0 1 1 0
1 1] a 0
1 o 1 0
1 1 0 0
1 1 1 1
20 aXOR b OUT bloku jest wynikiem operacji Exclusive OR na wejsciach aib
a b ouTt
0 o 0
1] 1 1
1 o 1
1 1 0
21 NOT(aOR bOR ¢) OUT bloku jest negacja sumy logicznej wartodsi wejsé a, bi ¢ (NOR)
22 NOT (a AND b AND c) OUT bloku jest negacja iloczynu logicznego wartoéci wejét a, b i c (NAND)
23 MNOT (a) Logiczna negacja wielkosci wejciowej a
24 wg. tabeli prawdy. | Kls]
a=R,b=5§ "R LRI
' Przerzutnik typu RS, Priorytet ma wejscie R 0= (8]0
= itile
25 wg. tabeli prawdy R D CLE oUT
a=D,b=CLK,c=R 2_:_? ::
Przerzutnik typu D (Latch). :’ ':;”‘ b gﬁ ':.' | g
e=R JEICEREEN
011 ml
XX [0
26 Aktualna wartost licznika Licznik z wejiciami zerowania i ustawiania kierunku liczenia
a=CLK,b=CLR,c=DIR Minimalny okres dla CLK to 20ms oUT a
Uwagaswylbtle lagoiicenifia Dotyczy to wszystkich licznikdw i
moe przyjmowad warlosci
dodatnie i ujemne z zakresu DR
<-32768...32767>. I
27 Aktualna wartosé licznika Licznik typu “one shoot” “w d&i™ z wejsciem ustawiania na wartoié poczatkows (SET)
a=CLK, b= SET, i wejsciem wartcsci poczgtkowe i ::::m ,
¢ = Wartoét Poczatkowa —_—
CLK
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Nr funkcji Wyfscle {OUT bloku) = Opis
28 Aklualna wartesé licznika Licznik modulo “w gére”, 2 F_ft"";m
_ ¥ wejiciem wartosci maksymalnej i
a=CLK, b=ENABLE, wejsciem zezwolenia liczenia out 0
¢ = Wartosé maksymalna ENABLE ENA
CLE
29 F_wyjsciowa = F_wejsciowa / | Dzielnik czestotiwosei auT dla C=2
(2*C); a = F_wejsciowa, z wejsciem ENABLE !
b = ENABLE, C = dzielnik ENA
CLKE
30 Aktualna warte$¢ licznika Licznik “w gére” z wejsciem g
i BRUKBLE zezwolenia ENABLE i zerowaniem  OUT ; | 9
o g . negacja cir
¢ =NOT(CLR) Uwaga: po przepeinieniu ENA
(max = 65535) licznik liczy od Zera -_
kch | 0...7 w zaleZnoéci od stanu Dekoder binamy. Zamienia liczbe zakodowang dwdjkowo podang na wejscia a, bic
wejié a, b, ¢ na liczbe dziesietng z zakresu <0...7> wyg. tabeli
a b c ouT
0 1] 0 1]
1 0 1] 1
1] 1 0 2
1 1 0 3
1] 1] 1 4
1 ] 1 5
0 1 1 <]
1 1 1 7
32 Impuls pozytywny lub Uwaga: minimalna diugosé impulsu wyzwalajacege TRIG to 1°T". Impuls na OUT
negatywny jest opéZniony o wartosé max. 1°T" w stosunku do zbocza TRIG. Ponowne
a =TRIG (dodalnie zbocze), | wyzwolenie generatora mozliwe -
Twe=B*5T+T, jest dopiero po zakofczeniu MO dac=0  TRIG daC=1
C = polaryzacja generowanego impulsu ouT T our L=
Impuls pozytywny lub Jak funkcja 32, RéZnica: wejscia b i ¢ 53 wskaZnikami — mozna zmieniaé dlugost
negatywny impulsu i polaryzacije w trakcie pracy PLC.
Sygnat generatora Tw=B*T" g T T e O T
a = ENABLE, Ta=C*TY ouT
B, C - czasy ENABLE
a5 Impuls opdZniony Tea=B*T"
T T
a = impuls wejsciowy Taz=C*TH R 2 R _ Tee N oo
B, C — czasy opbZnien Wiknrwanie kolejnego impulsy
rozpoczyna sie w punktach W1 our
W2, e L e L
T, * T, Y
i Funkcja typu zalacz /wylaez 2z | Te=C° TV T,
opdénionym wylgczaniem o "
a = impuls zataczajacy a
(dodatnie zbocze)
b = impuls wylaczajacy b
(dodatnie zbocze) OUT
C = opdEnienie wylaczania
r Funkcja typu zalacz /wylaez z | Tu=C* TV
T
gﬂﬁ}ﬂﬁg:ﬂ!m Jezel impuls b pojawi sie w i
{dodalnie zbocze) cZasie .T”‘ wa'ﬁrq:as nie a
b= impuls wzajqc? nastapi zalgczenie. b
(dodatnie zbocze)
C = ppbZnienie zalgczania ouT
38 Filtr sygnaléw analogowych
5 b=weiol Ty Jako wejscie filtru brana jestsuma (a+ b). T,=C* T"
C = stala filtru

1) T =par. 5.145 x 0.2 ms
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Nr funkefi Wyjscle (OUT bloku) = Opis
39 Szybki licznik Licznik zlicza impulsy z wejscia cyfrowego WeCS. Maksymalna czestotlivost
Hz. Bl 4
a— ilos6 impulséw do zliczenia fmnmLTrE&; Lzl‘ili =zLB ok mode byé uyty tylko raz w strukiurze programu
— rncani Jedlii_iz(a*B) — OUT =H o
Bmanccnil Jedli 6#0 — OUT = H B, - OUT
¢ - reset i_i —ilo&¢ impulsdw zliczonych z wejécia WeC5, &
Aktualizacja wyjscia OUT bloku co czas T. "
40 Sekwenser Patrz opis sekwensera = rozdz.12.2
wejscia - nieaktywne
41 Multiplekser 1 Patrz opis multipleksera — rozdz. 12.3
wejscia - nieaktywne
42 Multiplekser 2 Patrz opis multipleksera — rozdz. 12.3
wejécia - nieaktywne
43 Blok ksztatowania krzywej Patrz opis bloku Ksztattowania krzywej - rozdz. 12.4
45 Odczyt parametréw Whyjcie bloku przyjmuje wartosé dowolnego parametru 2 grup 0+6,
przemiennika
A = nr grupy
B - nr parametru
46 Cdezyt modbus Whyjécie bloku przyjmuje wartos¢ odczytana poprzez modbus z adresu o numerze B
A = nr uktadu w urzgdzeniu o numerze A - patrz z tab. 13.2.
B — adres rejestru Lwaga: odezyiu mode dokonywad tylko urzadzenie master (o numerze jednostki = 0)
47 Zapis modbus Uklad poprzez modbus zapisuje wartosé z PCH okredlonego parametrem o™ w
A = nr uktadu urzadzeniu o numerze A pod adresem B - patrz z tab. 13.2.
B - adres rejestru i : : :
c—PCH Uwaga: zapisu moZe dokonywat tylko urzadzenie master (o numerze jednostki = 0)
48 Odeczyt CAN Wyjscie bloku przyjmuje wartosé odezytang poprzez CAN z adresu o numerze B
A = nr uktadu w urzadzeniu o numerze A - patrz Z tab, 13.2.
B - adres rejestru ;
Uwaga: wymagana jest wewnetrzna przystawka CAN dostarczana przez producenta
urzadzenia.
49 Zapis CAN Uktad poprzez CAN zapisuje warlosé z PCH okreslonego parametrem _c” w
A = nr uktadu urzadzeniu o numerze A pod adresem B - palrz z tab. 13.2.
B - adres rejestru
c=PCH Uwaga: wymagana jest wewnetrzna przystawka CAN dostarczana przez producenta

urzadzenia,
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ZALACZNIK C - TABELA PARAMETROW PRZEMIENNIKA FD100

Mumery parametrdw podanie w zalgezniku dotycza wyswietlania na panelu sterujgeym. W przypadku odczylu zapisu
przez tgcze RS, kazdy paramelr odczylywany/ zapisywany jest przez inny rejestr. Np. parametrowi 2.2 odpowiada
rejestr 42002, parametrowi 4.30 odpowiada rejestr 44030 itp.

GRUPA 0 - ZMIENNE PROCESU (tylko do odczytu)
Mozna zaprogramowad panel fak, aby wyswiellaf wartod¢ dowoinego z fych parametréw bez potrzeby wehodzenia w tryb przeglady

aramelrdw (rozdzial 3.4. Zmiana wislkoscl wyiwiellanych w widoku podstawowym na sir. 24).

Parametr Nazwa Opis

01 n Procesu Predkosé procesu. Wynika z aktualnej predkoéci obrotowej silnika. Dia tego parametru
mozna ustawié skale, wydwietlana jednostke i ilo5¢ migjsc dziesietnych za pomocy
parametrow 4.25, 4,261 427

0.2 n Silnika Aktuaina predkost obrotowa silnika w obrimin, [rpm)

0.3 n zadana Wartosé predkosci obrotowej zadanej w obr/min. [rpm])

0.4 f wyjsciowa Aktualna czestolliwosé wyjsciowa przemiennika [Hz]

0.5 f zadana Czestotiwosé zadana [Hz)

0.6 Moment sil. Moment silnika odniesiony do momentu znamionowego %)

o7 Prad sil. Usredniony prad plyngcy przez uzwojenia silnika [A)

0.8 Map. sil. Mapiecie wyjiciowe AC przemiennika [V] (napiecie silnika) — warto$é miedzyfazowa

0.9 Temp. sil. Whyliczona wzgledna temperatura silnika [%]

0.10 Napiecie DC Mapiecie obwodu poSredniczacego DC przemiennika [\]

0.1 Map. sieci MNapigcie migdzyfazowe sieci AC zasilajgcej przemiennik [V] - wyliczone z nap. Udc

0.12 Moc Wy, Aktualna moe na wyjéciu przemiennika kW]

0.13 Energia Wartosé energii, ktéra zostala przestana do silnika [kWh). Mozliwosé wyzerowania za
pomocy parametru 3.6,

0.14 la Prad fazy A silnika [A] - wartosé skuteczna

0.15 [ Prad fazy B silnika [A] - warloéé skuteczna

0.16 le Prad fazy C silnika [A] — wartosé skuteczna

0.17 Wsp. mocy Wspdlczynnik mocy wyjéciowe] cosg

0.8 Psi st. Strumien stojana W)

0.19 n enkodera Predkoéé enkodera [rpmj

0.20 Temp. rad.1

0.21 Temp. rad.2 Temperatura poszezegdinych czesci radiatora gdy radialor jest dzielony [°C] - dotyczy
ukladdw wyposazonych w dodatkowe czujniki temperatury

0.22 Temp. rad.3

0.23 Temp. rad. Uktady z jednym czujnikiem temperatury; temperatura radiatora [*C).
Uktady z kilkoma czujnikami temperatury: najwyZsza sposrdd temperatur Temp. rad. 1,
Temp. rad.2, Temp. rad.3 [°C]

0.30 Zad. PID Wartodé akiualnego zadajnika regulatora PID [%%)

0.31 We. PID Aklualna warto$é wejécia regulatora PID [%)

0.32 Uchyb PID Uchyb regulatora FID [%]

0.33 Wy. PID Wartoéé wyjéciowa regulatora PID [%]

0.34 Stan Pomp Stan pracy Sterownika Zespotu Pomp

0.35 Czas ON llosé godzin pracy przemiennika [h]

0.36 Data RM.D Aktlualna data

0.37 Czas gm Aktualny czas

0.38 Koniec suszenia Czas do kefica procesy suszenia [min.] "

0.40 We AD Wartodé wejscia analogowego 0 [%)

0.41 We Al WartosE wejscia analogowego 1 [%)

0.42 We A2 Wartosé wejscia analogowego 2 [%)

0.43 Wy Al Wartos€ wyjscia analogowego 1 [%)

0.44 Wy A2 Wartos€ wyjicia analogowego 2 [%)

0.45 Zad. AD Wartos€ zadajnika analogowego 0 [%)

0.46 Zad. A1 Wartoéé zadajnika analogowego 1 [%)

0.47 Zad. A2 Wartos¢ zadajnika analogowego 2 [%]

1) Paramelr dostgpny od wersji oprogramowania 12.63
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Parametr Nazwa Opis
048 Stan We.C Stan wszyslkich 6 wejsé cyfrowych (dla RS 6 najmiodszych bitdw rejestru)
049 Stan Wy.C Stan wszystkich 4 wyjsé cyfrowych (dia RS 4 najmbodsze bity rejestru)
0,50 Stan RS1 Odpowiada wartosci wpisane] do rejestru 2000 przez RS
0.51 Wersja Wersja oprogramowania przemiennika
052 Zad. RS Zadajnik RS, Odpowiada wartosci wpisane] do rejestru 2001 przez RS. [Hz] lub [rpm]
053 Zad, PID RS Zadajnik PID RS. Odpowiada wartofci wpisanej do rejestru 2002 przez RS [%)]
0.54 Podglad U1 Programowalna wiglkosé uytkownika nr 1 (patrz rozdziat 11.4)
0.55 Podglad U2 Programowalna wiglkosé uzytkownika nr 2 (patrz rozdziat 11.4)
0.56 Podglad U3 Programowalna wielkosé uytkownika nr 3 (patrz rozdziat 11.4)
0.57 Podglad U4 Programowalna wiglkosé uzytkownika nr 4 (patrz rozdziat 11.4)
060 Akt.Silnik Mumer aktywnego silnika
Paramelry 0.70 - 0.79 akltywne sq tylko w przemienniku regeneracyjnym FD100™cR {z dwustronnym przeplywem energii)
0.70 AcR | L1 Prad sieci w fazie L1 [A]
0.71 AcR | L2 Prad sieci w fazie L2 [A]
072 AcR I L3 Prad sieci w fazie L3 [4)
0.73 AcR Ip Skladowa czynna pradu sieci [A]
0.74 AcR Ig Skladowa biermna pradu sieci [A]
075 AcR UL Mapigcie migdzyfazowe sieci AC zasilajgcej przemiennik [V]
076 AER Temp1 Temperatura moduléw IGBT prostownika AcR [C]
077 AcR Temp2 Temperatura modutéw IGBT prostownika AcR [*C]
0.78 AcR kod aw. Kod awarii zglaszany przez AcR (modut prostownika IGET)
0.79 AcR wersja Wersja oprogramowania AcR

PARAMETRY GRUPOD1DO &

Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednositka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
GRUPA 1 - KONFIGURACJA NAPEDU
1.1 Moe Pn Moc znamionowa silnika | 0.0 ... 2 x [Moc znam. przemiennika] kW Moec znam. MIE
przemiennika
1.2 Qbroty Rn. Predkosé znamionowa 0... 30000 rpm 1450 rpm MIE
silnika
1.3 Prad In Prad znamionowy silnika | 0.00 ... 2 X [Prad znam. przemiennika] A Prad znam. MIE
przemiennika
1.4 Napiecie Un Napigcie znamionowe 0..1000V Napigcie MIE
silnika Znamionowe
przemiennika
1.5 Czest. fn Czeslotliwoéé 0.0 ... 550.0 Hz 500 Hz MNIE
znamionowa silnika
1.6 Cos Zn. Znamionowy cos @. 0.50 ... 1.00 0.80 MNIE
silnika
1.10 Bieg ID Identyfikacja parametréw | 000 NIE - bez identyfikacji 000 NIE MIE
schematu zastepczego 001 Bez Biegu - tylko dla zalrzymanego silnika
silnika 002 Bieg 25Hz - proba biegu z czestolliwoscig 25 Hz
003 Bieg 50Hz - proba biegu z czestotliwascig 50 Hz
111 Rs Rezystancja stojana Rs [ 0., 32.000" Ohm 0.000 Chm MIE
1.12 Rr Rezystancja wirnika Rr | 0 ... 32.000" Ohm - parametr tylko do odczytu 0.000 Chm NIE
(wyliczony na podstawie pozostalych danych silnika)
1.13 Lm Indukcyjnosé gidwna Lm | 0.0 ... 3200.0" mH 0.0 mH MIE
1.14 Ls Indukeyjnosé stojana Ls | 0.0 ... 3200.0" mH 0.0mH MNIE
1.15Lr Indukeyjnosé wirnika Lr | 0.0 ... 3200.0" mH 0.0mH MNIE
1.16 L dodatkowa Indukcyjnosé dodatkowa | Paramelr serwisowy - indukeyinose dodatkowa
w obwodzie stojana (przewoddw)

1) loéé miejsc po przecinku zalezy od mocy znamicnowej ukladu
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Paramelr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
1.18 Zapisz sil. Zapis okreslonych 000 -- - rezygnacja z zapisu MIE
paramelréw 002 Silnik 1 ... 005 Silnik 4 — bufory pamigci
przeznaczone do Zapisu
1.19 Odezyt sil, Odczyt okreslonych 000 - - rezygnacja z odczylu MIE
parametrdw 002 Silnik 1 ... 005 Silnik 4 - bufory pamieci
przeznaczone do odczylu
1.20 Tryb pracy Tryb pracy ukladu 000 UM liniowy — praca w trybie skalamym 000 U liniowy | MIE
(charaklerystyka liniowa)
001 UM kwadrat = jw. (charakterystyka kwadratowa)
002 Vector 1 b. enk - tryb weklorowy bezczujnikowy
003 Vector 2 z enk. — tryb weklorowy z enkoderem
T4 = paramelr serwisowy
TS — paramelr serwisowy
1.21 fnosna Cazastolliwosé 2.0 .. 16.0 kHz zalezna od MIE
kluczowania tranzystordw | Uwaga: zakres nastaw zale2y od mocy Znamionowsj | mocy
mocy przemiennika, przemiennika
1.22 f losowa Modulacja losowa — 0...100 % 0% MIE
procent zmian
czestolliwosel nosnej
1.25 Wyb silnika Wybor aktywnego silnika | 000 Silnik 0 ... 004 Silnik 4 - wybér aktywnego 000 Silnik 0 MIE
silnika
Par. 1.26 - wybdr aklywnego silnika silnika za
pomoca zmiennej okreslonej w paramelrze 1.26
Uwaga! Pod zmienng MO przechowywane sq bie2gce
nastawy sinika
1.26 Wyb sil.PCH Okreslenie zmiennej do PCH.000 ... PCH.511 000 Wylacz MIE
wyboru aktywnego silnika | Gdy wybrana zoslanie zmienna logiczna, wybdr (PCH.000)
aktywnego silnika dokonuje sie pomigdzy MO a M1
1.30 Przysp. 1 Przyspieszenie . zalezna od TAK
DYMAMIKA 1 mocy
0.0..6000s przemiennika
. 13 h
1.31 Opoznie. 1 Opéénienie e T T zalezna od TAK
DYMAMIKA 1 mocy
0.0 ... 600,05 przemiennika
P I.I:I h-
1.32 Przysp. 2 Przyspieszenie 0.0 ... 6000 5 20s TAK
DYMAMIKA 2
1.33 Opoenie. 2 Opdénienie 0.0 ... 600.0 s 20s TAK
DYMAMIKA 2
1.34 Opoz. Stop OpéZnienie STOP 0.0 ... 600.0 5 00s TAK
Par, 1.35
135 Kywa S Krzywa S ik Par. 1.3% 0% TAK
0... 300 %
1
Par, 130 -
1.36 Wybor dyn. Wigczenie 000 Wylacz — aktywna Dynamika 1 (przyspieszenie 1 | 000 Wylacz TAK
DY MNAMIKI 1 lub i opbZnienie 1)
DY MAMIKI 2 001 WecC1 ... 006 WeCE - wigczanie Dynamiki 2 za
pomocy wejécia cyfrowege 1.6
007 Wlacz - aktywna Dynamika 2 (przyspieszenie 2 i
opdEnienie 2)
1.40 f max Max. czestotliwoss wyj. 0.0 ... 600.0 Hz 55.0 Hz TAK
Uwaga: palrz takze par. 2.12
1.41 1 limit S Ograniczenie pradu dia 0.0 ... 180.0 % In silnika 150.0 % TAK
pracy silnikowej
1.42 1 limit P Oannir:zeni_e pra,c_{u dia 0.0 ... 180.0 % In silnika 150.0 % TAK
pracy pradnicowe]
143 M limit S Ograniczenie momentu 0.0 ... 180.0 % Mn silnika 150.0 % TAK
dla pracy silnikowej
1.44 M limit P Ograniczenie momentu 0.0 ... 180.0 % Mn silnika 150 % TAK
dla pracy pradnicowe|
1.45 Zad.bez. mom | Bezposrednie zadawanie | reg. n - Zrddio zadajnika momentu 228 reqg. n TAK
momentu
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Parametr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
1.50 U0 Mapiecie dla vie e pon Zaledna TAK
crestolliwosdcl wyjiciowe) o od mocy
FO (par. 1.51) 0.0 ... 40.0 % Un silnika o przemiennika
Pl
:‘d"l- B h
1.51 FO Czestotiiwosé FO 0.0...20.0 % 0.0 % TAK
1521 Mapigcie dla 0.0 ... 100.0 % 50.0 % TAK
czestolliwosci wyjsciowe
F1 {par. 1.53)
1.53F1 Czestotiwosé F1 0.0 ... 100.0 % 50.0 % TAK
1.54 dU przy In Kompensacja spadku 0.0 ... 40.0 % Un 0.0 % TAK
napiecia od pradu FPatrz rys. 4.11b na str. 35
wyjciowego
1.55 f Start Minimalna czestolliwosé A A 0.0 Hz TAK
wyjsciowa dla pracy w 0.0 ... 40.0 Hz L f
trybach UJf .0 ... 40,
L) plas 1
»
1.60 Kompens. 5 Kompensacja poslizgu 000 NIE - wylaczona kompensacja poslizgu 000 MIE TAK
001 TAK - wiaczona kompensacja poslizgu
1.61 Lotny Start Funkcja zatgczania 0 - funkcja wylgczona 0 TAK
falownika na rozpedzony | 1 — przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie
silnik czestotliwosci od Fzad lub Fmax
2 - przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie
czestolliwosci od Fzad lub Fmax
3 - przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie
czestotliwosci od Frax
4 - przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie
czestolliwosci od Frnax
1.62 Reg.wys.Udc Regulacja wysokiego 000 NIE / 001 TAK: Ograniczenie dynamiki 001 TAK TAK
napigcia Udc zatrzymania lub zwalniania w celu nie przekroczenia
dopuszczalnej warlosci napiecia Ude.
1.63 Reg.nis.Udc Paramelr serwisowy 000 MNIE TAK
1.64 Typ Stop Zatrzymanie wybiegiermn | 000 Ramp — najpierw 2wolnienie do 0 Hz | dopiero 000 Ramp TAK
lub po charakterystyce wylgczenie
001 Wybieg — po komendzie STOP zatrzymanie
wybiegiem (napiecie zdjete natychmiast)
1.65 Blok. kier. Blokada kierunku pracy | 000 Nawrot — praca dwukierunkowa 000 Mawrot TAK
silnika 001 PRAWO - praca tylko w prawo
002 LEWO - praca tylko w lewo
Uwaga: pojgcia Jewo" i prawoe” 53 umowne.
Rzeczywisly kierunek obrotdw silnika zalezy od
kolefnofel podigezenia przewoddw zasilajgeych silnik.
1.66 U ham.DC Mapiecie hamowania DC | Wersia oprogramowania; do 12.62 0.1 % TAK
0.1 ... 40.0 % Un silnika, hamowanie pradem stalym
Wersja oprogramowania; od 12.63
0.0 ... 40.0 % Un silnika, hamowanie pradem statym
1.67 Czas ham.DC | Czas hamowania 0.0..3200s 0.0s TAK
Dot wersii oprogramowania od 12.63:
MNastawa 320.0 s oznacza hamowanie ciggle - po
podaniu polecenia STOP na uzwojenia silnika przez
caly czas jest podawane napiecie DC, aZ do czasu
ponownej komendy START.
Uwaga: po wigczeniu falownika do sieci aklywacja dia
hamowania claglego nastepuje doplero po plerwszef
komendzie STOP.
Podczas hamowania DC jest aktywne ograniczenie
pradowe — par. 1.41.
1.68 min t Stop Minimalny czas stopu 0.00...10.00 s 002s TAK
1.69 Wyb.Ham.DC | Wybdr hamowania DC Dot. wersji oprogramowania od 12.63: 000 Wylacz TAK
000 Wylacz - wylgcz
001 We.C1 ... 006 We.CE - wigcz, gdy na wejscie
cyfrowe 1...6 jest podane napigcie
007 Wilacz - wigcz
1.70 Wzm. Reg.n Wemocnienie regulatora | Paramelr serwisowy dia trybdw Veclor 20 TAK
predkosci
1.71 5t1 Reg.n Stala | regulatora FParametr serwisowy dia trybdw Veclor 200s TAK

predkosci
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Parametr f Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / Jednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
1.72 Wzm. Reg.M Wzmocnienie regulatora | Paramelr serwisowy dla trybdw Veclor 0.60 TAK
momentu
1.73 511 Reg.M Stafa | regulatora Paramelr serwisowy dla trybdw Veclor 1.00 TAK
momentu
1.74 Wzm. Reg.5 Wzmocnienie regulatora | Paramelr serwisowy dla trybdw Veclor 650 TAK
strumienia silnika
1.75 5L Reg.5 Stafa | requlatora Paramelr serwisowy dla trybdw Veclor 0.003 TAK
strumienia silnika
1.80 Enc. ifo. Liczba impulsdw na obrét |1 ... 9999 1024 MIE
enkodera ZALEZY OD TYPU ENKODERA
1.81 Enc. rewers Rewers kierunku obrotdw (000 NIE /001 TAK = rewers wigczony lub wylaczony | 000 NIE MIE
z enkodera Zalezy od sposobu montaZzu enkodera na wale silnika.
Wiknpwany Kierunek obrotdw musi byé zgodny z
faktycznym Kierunkiem dla poprawnej pracy
przemiennika w trybie Vector2.
1.82 Enk. offset Paramelr serwisowy
1.83 Enk. ustaw 0 Faramelr serwisowy
1.85 U flying Mapigcie poczgtkowe dia | 0.0...50.0 % zaletna od TAK
lotnego startu {paramelr serwisowy. dostepny od wersji mocy
oprogramowania 12v15, niedostepny z panelu ster.) przemieniika
1.86 t flying Dynamika lotnego startu 1.0 ... 50.0s zalena od TAK
{parametr serwisowy, dostepny od wersji mocy
oprogramowania 12v15, niedostepny x panelu ster) | przemiennika
1.90 f elim1 min Dolna czestotiiwost 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 1 Patrz rozdz. 4.3.3. Czestolliwodci aliminacgi ™ - str, 35
1.91 felim1 max Gormna czestotliwosé 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 1 Palrz rozdz. .4.3.3. Czestoliwosel eliminacli *- sir. 35
1.92 f elim2 min Dolna czestotiiwost 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 2 Patrz rozdz. .4.3.3. Czestolliwodci eliminac)i ™ - str, 35
1.93 f elim2 max Gorna czgstotliwosé 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 2 Patrz rozdz. .4.3.3. Czestolliwodci eliminac)i ™ - str, 35
1.94 f elim3 min Doina czestotiimost 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 3 Patrz rozdz. .4.3.3. Czestolliwodci eliminac)i ™ - str, 35
1.95 f elim3 max Gorma czgstotlivosé 0.0 ... 650.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 3 Patrz rozdz. .4.3.3. Czestolliwodci eliminacji ™ - sir, 35
1.96 Zatgezenie procesu 000 Wylacz - 000 Wylacz |TAK
Susz DC wiacz " suszenia 001 We.C1 ... 006 We.CE — wiacz, gdy na wejécie
cyfrowe 1...6 jest podane napigcie
007 Wiacz — wigcz
Zalgczenie procesu suszenia nastepuje zboczem
narastajgcym.
1.97 Limit pradu suszenia 0..60.0% 20.0 % TAK
Susz DC max | " Uwaga: jest to limit $redniej warteSci pradu z trzech
faz, W jednej z faz silnika wartos¢ pradu bedzie
wieksza i mo2e wyniest do 1,5 wartosci pradu
ustawionej w parametrze 1.97.
1.98 Limit napiecia suszenia | 0..40.0% 5.0 % TAK
Susz DC max U "
1,89 Maksymalny czas 0.1.2000h 0.1h TAK
Susz DC czas " suszenia Uwaga: wartodé 200.0 h oznacza wylaczenie funkeji

automa zakoficzenia suszenia - zegar
odliczy czas od 200.0 h do 0 h, ale po jego uplynieciu
nie zakofczy procesu suszenia.

Parametry 1.100 - 1,113 aktywne 53 tylko w przemienniku regeneracyinym FD100™¢R (z dwustronnym przeplywem energii)
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Parametr f Nazwa Funkcjfa Zakres nastaw / jednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy

1.100 Tryb AcR Tryb pracy AcR 0 - AcR wylaczony 3 MIE

1 - AcR wigczony, gdy stan .golowy” - a)
2 - AcR wigczony, gdy stan pracy” - b)
3 - AcR wiaczany, gdy zadano stan pracy” b),
a silnik wigcza sie po zataczeniu AcR - ¢)
| Zasilanie B
| Golowost ki
START t,
a)-par. 1100 =1
i | Praca AcR L
b)-par. 1.100=22; 3
| Pracaser L e
Fout
¢) par. 1.100=1;2
l -
1.101 Ude zad. Zadane napiecie Udc ref | 500 ... 744 V dla FD100™/AcR 3 x 400V G20V TAK
500 ... 894 V dia FD100™/AcR 3 x 500V 750V
500 ... 1418 V dla FD100™/AcR 3 x 690V 1025 v

1.102 Ig zad. Zadany prad biemy % -30.0 ... 30.0 %  (100.0% odpowiada In} 0.0% TAK

1.103 Limit AcR Limit pradu sieciowego 1.0 ... 150.0 % (100.0% odpowiada In) 150.0% TAK
{pobieranego i
oddawanego)

1.104 Ind. sieci Indukeyjnost dlawikow 0.000 ... 32.767 mH Zaleina od TAK
ia&ln;:n:::gfl “\:‘:I:Hme Nalezy zsumowad warlosel odczytane z tabliczhi IO rRRn.
elektroenergetyczne) znamionowej dlawikdw od sirony sieci elektroensrget.

1.105 kp Ude Wspdtczynniki kp i ki 0... 32767 185 TAK

Pl el
1.106 ki Ude regulatora Pl napiecia Iy . 32767 105 TAK
1.107 kp 1d Wapblezynniki kp i ki 0... 32767 100 TAK
. regulatora Pl pradu
1.108 ki Id czynnego 0... 32767 115 TAK
1.109 kp Ig Wspdlczynniki kp i ki 0 ... 32767 100 TAK
; regulatora Pl pradu

1.110kilg biemego 0 ... 32767 115 TAK

1.112 df nos. AcR 0...10 Hz 0 Hz TAK

1.113 Tryb SYNC 0,123 0 TAK

GRUPA 2 - ZADAJHNIKI | STEROWANIE

2.1 Sterowanie B Wigczenie wariantu A lub | 000 Wylacz - Sterowanie A 000 Wylacz TAK
B sterowania 001 We.C1 ... 006 WeC6 — wybdr A/B za pomoca (wigczone

wejicia cyfrowego Sterowanie A)
007 Wiacz - Sterowanie B

2.2 Zadajnik A Wybdr zadajnika dla 133 Klaw.Z - zadajnik czestotliwosci z panelu 133 Klaw.Z TAK

Sterowania A 134 We AD ... 136 We.A2 - zadawanie czestolliwosci
sygnatem z wejscia analogowego 0..2
137 Wy.PID - zadawanie czestolliwoéci z regulatora
FID
138 MotPot — zadawanie sygnatami zwieksz/lzmniejsz
motopotencjometru
139 RS zad - zadawanie poprzez tacze R5232 lub
RS485 (Modbus)

2.3 Zadajnik B Wybér zadajnika dla . 134 We AD | TAK
Slerowania B

2.4 Start A Wybér Zrddia sygnatu 030 We.C.S - sterowanie START/STOP zdalne (z 031 Klaw.5 TAK
STARTISTOP dla wejsé cyfrowych ukltadu — patrz par, 2.8)

Sterowania A 031 Klaw.5 = sterowanie START/STOP lokalne z
panelu
032 R5.5t - sterowanie START/STOP poprzez lacze
RS-232 lub RS-485 (Modbus)

2.5 5tart B Wybér Zrddia sygnatu . 030 We.C.8 |TAK
START/STOP dla

Slerowania B
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Paramelr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
2.6 Kier. A Wirbsbr sygnatu 033 We.C.k - sterowanie kKierunkiem zdaine (z wejsé | 034 Klaw .k TAK
sterowania kierunkiem dla | cyfrowych — patrz par, 2.8)
Slerowania A 034 Klaw.k — sterowanie kierunkiem lokalne z panelu
2.7 Kier. B Wibdr sygnaiu 033 We.Ck TAK
slerowania kierunkiem dla
Slerowania B
2.8 Start Zdainy Wariant zdalnego 0 - WeC1 = START/STOP, WeC2 = kierunek 0 TAK
sterowania START/STOP |1 =WeC1 = START PRAWO, WeC2 = START LEWO
2 — impuls WeC1 = START, impuls WeC2 = STOP
3 = jw., dodatkowo WeC3 = kierunek
4 - WeC1 = START/STOP
2.9 Zad. Mom A Zadajnik momeniu dla 144 Zad.A0 ... 146 Zad.A2 - zadawanie 147 100.0% | TAK
Sterowania A maksymalnego momentu sygnalem z wejscia
analogowego
147 100.0% — moment maksymainy 100%
148 Zad.KN — moment obliczony przez wewnelrzny
kalkulator nawijakowy
(patrz teZ par. 1.43 i par, 1.44)
2.10 Zad. Mom.B Zadajnik momentu dia . 147 100.0 % | TAK
Sterowania B
2.11 Zad. min Czestolliwost zadana - 550.0 ... 550.0 Hz 4 F Zncana 0.0 Hz TAK
odpowiadajgca p2A2
0% zadajnika p213
o -
£11 o
poxn
2.12 Zad. max Czestotliwosé zadana 0.0 ... 550.0 Hz 50.0 Hz TAK
odpowiadajaca Uwaga: palrz takze par. 1.40
100 % zadajnika
2.13 f Stop Minimalna wartosé 0.0 ... 550.0 Hz 0.5Hz TAK
bezwzgledna
czestotliwosci zadanej
2.14 Uzyj  Stop Zatrzymanie dla 000 NIE ukiad tylke cgraniczy czestolliwose do par. | 000 NIE TAK
fepar. 213 213
001 TAK — ukiad zatrzyma sig, gdy f zadana jest
nizsza od minimum okreslonym par. 2,13
2.15 Starl LoRST Kasowanie Sygnatu 000 NIE - uklad pamieta wciénigcie przycisku START | 001 TAK TAK
Startu Lokalnego i ruszy natychmiast po zmianie sterowania na lokalne
001 TAK - po przetaczeniu sterowania na lokalne (z
panelu) ukiad pozostanie zatrzymany (lub zatrzyma
sig) niezaleznie od tego czy wozesniej weiskany byl
przycisk START
2.16 Opoz.zad. OpdéZnienie wiaczenia 0.0..120s 00s TAK
zadajnika
2.18 Blokada autostartu Blokada lub zezwolenie na autostart falownika po: 000 Mie TAK
Blok. autostart " falownika - zaniku zasilania lub
- wyslapieniu i zaniku awarii/osirzeZenia.
Warunkiem koniecznym aulostariu jest aktywny
sygnat startu. Wyzwalanie na zbocze narasltajgce.
000 Mie — brak blokady autostartu
001 Tak - blokada autostartu aktywna
2.20 Motopot.gor Zrbdio sygnalu Zwieksz™ | 000 Wylacz - brak 000 Wylacz TAK
dla zadajnika 001 We.C1 ... 006 We.C6 - zwigksz zadajnik, gdy na
motopotencjometrem wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
2.21 Motopot.dol Zrédio sygnalu zmniejsz” | 000 Wylacz - brak 000 Wylacz | TAK
dla zadajnika 001 We.C1 ... 006 We.C6 - zmniejsz zadajnik, gdy na
motopotencjometrem wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napigcie
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Parametr f Nazwa Funkcja Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
2.22 Motopot.res Tryb motopotencjormetry | 0 — zatrzymanie ukiadu (STOP) powoduje reset 1 TAK
nastawy molopotencjometru
1 - wartosé nastawy motopotencjometru
przechowywana w pamigci. Brak moliwoéci zmiany
nastawy podczas postoju.
2 — wartosé naslawy aklualnego zadajnika sledzona
przez motopolencjometr. Stosowane do lagodnego
przejicia z akiualnego zadajnika na
motopotencjometr
3 - wartoéé nastawy motopotencjometru
preechowywana w pamieci. Mo2liwosé Zzmiany
nastawy podczas postoju
Tryby 0, 1, 2 53 slosowane gdy aktualny zadajnik
(par. 2.2 lub par, 2.3) ustawiony na MolPot
Tryb 3 jesl niezalezny od ustawienia akiualnego
zadajnika,
2.23 Czas motop. Czas narastania / 01..3200s 100s TAK
opadania zadajnika
motopotencjometru
2.30 Wyb. f st.0 Zradlo sygnatu W1 dia 000 Wylacz - Wi=0 005 We.C5 TAK
wyboru predkodci stalych | 001 We.C1 ... 006 We.C6 = W1 = 1 gdy na wejécie
cyfrowe 1,,.6 jest podane napiecie
007 Wilacz -W1 =1
2.31 Wyb. fst.1 Zradio sygnatu W2 dla | jw. 006 We.CE  |TAK
wyboru predkosci stalych
2.32 Wyb. f st.2 Zradio sygnatu Wadla  |jw. 000 Wylacz | TAK
wyboru predkosci stalych
2.331stalai Czestolliwosé stata 1 -550.0 ... 550.0 Hz 10.0 Hz TAK
2.34 f stala 2 Czestotiwost stata 2 -550.0 ... 550.0 Hz 20.0 Hz TAK
2.35fstala 3 CzeslotliwosE stata 3 -550.0 ... 550.0 Hz 25.0Hz TAK,
2.36 fstala 4 Czestolliwosé stala 4 -550.0 ... 550.0 Hz 30.0Hz TAK
23T fstala 3 Czestoliiwose stata 5 -550.0 ... 550.0 Hz 40.0 Hz TAK
238 1stala 6 CzestolliwosE stala 6 -550.0 ... 550.0 Hz 45.0 Hz TAK
239 fstala’? Czestolliwoéé stata 7 -550.0 ... 550.0 Hz 50.0 Hz TAK
2.40 Cfg. We AD Konfiguracja Wejécia oy = 0.0 % 000 010V TAK
analogowego A0 10V l1ov = 100.0%
10y = 0.0 %
100V oy = 100.0%
2V = 0.0 %
210V lov = 1000%
10V = 0.0 %
2y 2V = 100.0%
Wejscie A0 posiada tylko tryb napieciowy
2.41 Cfg. We.A1 Konfiguracja Wejscia Tryb napieciowy Tryb pradowy 000 0-10 V TAK
analogowago Al1 oqoy | OV = 00% OmA = 00%
10V = 100.0%| 20mA = 100.0%
10V =  00% 20mA = 00%
1oy 0V = 100.0 % Oma& = 1000 %
2V = 0.0 % 4ma = 0.0 %
iy 10V = 1000% 20mA = 100.0%
10V = 00% 20mA = 00%
102V | 9y = 1000% 4mA = 100.0%
Wyboru trybu (pradowy/napieciowy) dokonuje sig
zworkami — rys, 2.6 na str, 18,
Mp. 0-10V oznacza, 2e We A1 jest w trybie 0-10V lub
0-20mA — w zaleZnosc od ustawienia zworki.
2.42 Cfg. We A2 Konfiguracja Wejscia . 000 0-10 V TAK
analogowego Al2
2.43 Skala We AD Skala zadajnika =500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad AD
2.44 Skala We A1 Skala zadajnika -500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad A1
2.45 Skala We A2 Skala zadajnika =500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad A2
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fabryczna podczas
pracy
2.46 Offs. We.AD Offsel zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad Al
2.47 Offs. We A1l Offsel zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad Al
2.48 Offs. We. AZ Offsel zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad A2
2.49 Filtr We. AD Stala czasowa filtru 0.01...50.00s 0.10s TAK
doinoprzepustowego
2.50 Filtr We A1 Stala czasowa filtru 0.01...50.00s 0.10s TAK
dolnoprzepustowego
2.51 Fillr We. A2 Stata czasowa filtru 0.01...50.00 s 0.10s TAK
dolnoprzepustowego
260 Wyb.Zad.PID | Wybdr zadajnika 141 MP-PID - motopotencjometr PID 143 KILPID TAK
regulatora PID 142 RS PID - zadawanie poprzez tacze R5232 lub
RS485
143 KILPID - zadawanie czgstotliwosci z panelu
144 Zad.AD - zadawanie czestotliwodci sygnatem z
wejscia analogowego WeAD
145 Zad.A1 - zadawanie czestotliwodci sygnatem z
wejscia analogowego WeA1
146 Zad.A2 - zadawanie czestotliwosci sygnatem z
wejscia analogowego WeA2
261 WybWe. PID | Wybdr wejcia wielkosei | 144 Zad.AD - zadawanie wielkosci regulowanegj z 145 Zad A1 TAK
regulowanej do regulatora | zadajnika analogowego Zad.AQ
FID 145 Zad.A1 - zadawanie wielkosci regulowanej z
zadajnika analogowego Zad.A1
146 Zad.A2 — zadawanie wielkosci requlowanej z
zadajnika analogowego Zad A2
2,62 Meg. uchybu Negacja uchybu regulator | 000 NIE / 001 TAK 000 MIE TAK
2,63 Wzmoc. P Wzmocnienie czionu 1... 3000 % 1000 % TAK
proporcjonalnego
regulatora PID
2,64 Slala | Stata czasowa | 0.01 ... 320.00 s 1.00s TAK
regulatora PID
2655talaD Wamocnienie czionu 0... 500 % 0% TAK
réEniczkujgeego D
2,66 max. Wy, PID | Ograniczenie wartogci 0.0 ... 3000.0 % 100.0 % TAK
wyjcia regulatora PID "z
gory”
2,67 min.Wy. PID Ograniczenie wartoscl -3000.0 ... 0.0 % 0.0 % TAK
wyjécia regulatora PID "z
dofu”
2,68 Reset PID Zerowanie wyjscia PID 0 = zerowanie na STOP 2 TAK
gdy uklad jest zatrzymany | 1 - regulator PID caly czas aktywny
2 - gdy regulator PID nie jest aktywny wyjscie PID
Sledzi aklualng zadang wartosé czeslofliwosci
{dot. tylko przypadku bezposredniego
wykorzystania regulatora FID za pomoca par. 2.2
Zadajnik A lub par. 2.3 Zadajnik B).
W przyvpadku wykorzystania regiatora PID poprzez
bloki funkcyjne PLC paramefr ten nalety ustawié na @
Tl 7
268 Typ PID Algorytm PID Paramelr serwisowy TAK
2,70 Czas SLEEP Czas do wigczenia funkeji |0 ... 32000 s 0s TAK
Sleep gdy wyjicie 0 s = funkcja SLEEP wylaczona
pozostaje na minimum
(par. 2.67)
2.71 Prog SLEEP Prég “budzenia® ze stanu | 0.0 ... 100.0 % 5.0 % TAK

SLEEP

Budzenie gdy: (Uchyb = par. 2.71) lub (Wyjécie PID =
par. 2.71)
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Parametr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
2.80 Wybor Wy A1 | Wybdr sygnalu do wyjscia | 133 Klaw.Z ... 148 Zad.KN - wg PCH 133...148 151 1 Wyj. TAK
analog. ACH (Zatacznik A)
149 | obr. | - predkosé bez znaku
0% =0, 100 % =Nn
150 obr. — predkosé ze Znakiem
0.0 % =-Nn, 500 % =0, 100.0 % = Nn
151 f wyjsciowa — czestotliwosé wyjsciowa
100.0 % =Fn
152 Prad - prad wyjsciowy 100.0 % = In
153 | obe. | - obcigZenie bez znaku 100.0 % = 2Mn
154 obe. - obcig#enie ze znakiem
100 9% =2Mn, 50% =0, 0% =-2Mn
156 U.Siln — napiecie wyjsciowe 100.0 % = Un
2.81 Wybor Wy A2 | Wybdr sygnalu do wyjécia | jw. Prad TAK
analog. ADZ2
2.82 Cfg. Wy A1 Konfiguracja wyjscia Tryb napieciowy Tryb pradowy 000 0-10V TAK
analogowego AO1 oq0v | OV = 00% OmA = 00%
i 10V = 1000% 20mA = 100.0%
10V = 00% 20mA = 00%
sl o0V = 1000% OmA = 100.0%
2V = 00% 4mA = 00%
210V | 0w = 1000% 20mA = 100.0%
10V = 00%| 20maA = 00%
ey 2V = 1000% d4mA = 100.0%
Wyboru trybu (pradowyinapieciowy) dokonuje sie
zworkami - rys. 2.6 na str. 18.
Mp. 0-10V oznacza, 2e Wy A1 jest w trybie 0-10V lub
0-20maA - w zaleznosci od ustawienia zworki.
2.83 Cfg. Wy A2 Konfiguracja wyjscia w. 000010V TAK
analogowego AO2
2.84 Skala Wy A1 Skala wyjicia analog. 0..500.0 % 100.0 % TAK
2.85 Skala Wy.A2 Skala wyjscia analog. 0..500.0 % 100.0 % TAK
2.86 Fillr Wy.A1 Stala czasowa filtru 1 0.10s TAK
dolnoprzepustowego lors
0.01 ... 50.00 s o
]
P-H- 2-55
2,87 Filtr Wy.AZ Stala czasowa filtru . 0.10s TAK
dolnoprzepustowego
2,90 K1 funke. 1 Funkcja 1 przekainika K1 | 059 Pompat - pracuje pompa 6 062 Gotowy | TAK
060 Nieakt. — przekainik nieaklywny
061 Praca - zal. gdy podigczone napigcie do silnika
062 Gotowy — uktad jest przygotowany do pracy
063 Awaria — wyslapila awaria
064 nie Awaria — nie awaria
065 Ostrzezenie — wystgpito oslrzezenie
066 Aw. lub Ost. — wystapita awaria lub ostrzeZenie
068 Fprog1 — przekroczenie F progowal
0639 Fprog2 — przekroczenie F progowa2
070 f.Zad. - osiggniecie czestotiiwosci zadanej
071 ProgT — ostrzedenie przekroczenia
Zapregramowanego progu temperatury radiatora
072 Ost. WA - ostrzedenie bledu sygnatu
analogowego (brak “Zyjgcego zera” - sygnal nizszy
od 2V lub 4mA)
073 Blok. - zablokowana mozliwost pracy
074 1 ogr. = prad = prad ograniczenia
075 ham. - sterowanie hamulcem
076 Pompa1 ... 080 Pompa 5 - pracuje pompa 1...5
2.91 K1 funke. 2 Funkcja 2 przekaZ. K1 w. 060 Mieakt. TAK
2.92 K2 funke. 1 Funkcja 1 przekaZ, K2 . 061 Praca TAK
2,93 K2 funke. 2 Funkcja 2 przekas. K2 . 060 Mieakt TAK
2.94 K3 funke. 1 Funkcja 1 przekaZ, K3 . 063 Awaria TAK
2,95 K3 funke. 2 Funkcja 2 przekaZ. K3 . 060 Mieakt. TAK
2.96 K4 funke. 1 Funkcja 1 Wy.C4 . 065 Ostrz. TAK
2.97 K4 funke. 2 Funkcja 2 Wy.C4 w. 060 Nieakt TAK
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Paramelr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / jednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
2.98 F progowa 1 Cagslotliwosé progowa 1 | 0.0 ... §50.0 Hz 25.0 Hz TAK
2.99 F progowa 2 Czestolliwosé progowa 2 [ 0.0 ... 550.0 Hz 45.0 Hz TAK
2.100 Pr.temp.ra Okreslenie progu 0..80°C To*C TAK
temperatury radiatora do
sterowania wyjsciem
cyfrowym (PCH.7T1)
2.101 Opoz.2w.ha OpdEnienie 2walniania 00..1205 00s TAK
zewnetrznego hamulca
2.102 n zam.ham. Predkosé ponizej kidre) 0 ... 10000 rpm 100 rpm TAK
nastgpi zamykanie
hamulea
2.103 t zam.ham. Czas pracy ukladu 0.0..120s 00s TAK
(zadawanie momentu) po
podaniu komendy
zamkniecia hamulca
2.110 Zezw pracy Zewnglrzne zezwolenie | 001 We.C1 ... 006 We.C6 - praca modliwa, gdy na 007 Wiacz. TAK
pracy wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
007 Wiacz. - praca modiwa
2.111 Blok.pracy Zewnelrzna blokada 000 Wylacz — bez blokady pracy 000 Wylacz TAK
pracy 001 We.C1 ... 006 We.C6 - blokada aktywna, gdy na
wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
2.112 Stop awar. Stop Awaryjny 000 Wylacz - bez mo2liwosci awaryjnego 000 Wylacz | TAK
zatrzymania ukladu
001 We.C1 ... 006 We.C6 - zalrzymanie awaryjne
jednym z wejsé cyfrowych
Parametr 2.113 aktywny jest lylko w przemienniku regeneracyjnym FD100™AcR (z dwustronnym przeplywem energii)
2.113 Ze.pr AcR Zezwolenie pracy AcR 000 Wylacz — praca niemoziiva 007 Wlacz. TAK
001 We.C1 ... 006 We.C6 - praca mo2liwa, gdy na
wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
007 Wiacz. - praca modiwa
GRUPA 3 - AWARIE
3.1 Wiacz termis Wigczenie blokady od 000 MIE - nieaktywna 000 MIE TAK
termistora w silniku, 001 TAK - wtaczona
3.2 Blokada i2t Wigczenie blokady od 000 NIE - nieaktywna 001 TAK TAK
przecigZenia termicznego | 001 TAK - wiaczona
3.3 | termiczny Mastawa pradu ochrony 0.0 ... 200.0 % 100.0 9% TAK
termicznej silnika
34 1term. 0 Mastawa termika dla 0.0 ... 200.0 % 50.0 % TAK
zalrzymanego silnika
3.5 Stala term. Stala nagrzewania silnika | 0 ... 200 min. zalezna od TAK
mogy
preemiennika
3.6 Kasuj E Kascwanie licznika energii | 000 NIE - nieaktywne 000 NIE TAK
001 TAK - skasuj licznik energii (par. 0.13)
3.10 Ust. Zewn.1 Wybdr Zrodia usterki 000 Wylacz — wylaczona 003 We.C3 TAK
zewnetrznej 1 001 We.C1 ... 006 We.C6 — zgloszenie usterki
zewnelrzne) 1, gdy na wejscie cyfrowe 1...6 jest
podane napiecie
3.11 Ust, Zewn.2 | Wybdr Zrodla usterki 000 Wylacz — wylaczona 000 Wylacz | TAK
zewnetrznej 2 001 We.C1 ... 006 We.C6 - zgloszenie usterki
zewnetrzne] 2, gdy na wejécie cyfrowe 1...6 jest
podane napiecie
312 Okreslenie stanu 0 - stan niski wejécia cyfrowego wybranego 1 TAK
Stan.Ust.1 akiywujacego w parametrze 3,10 aklywuje usterke
usterke zewnetrzng 1 trzng 1
{par. 3.10) 1 - slan wysoki wejécia cyfrowego wybranego
w parametrze 3.10 aklywuje usterke
zewnetrzna 1
313 Okreslenie stanu 0 - stan niski wejécia cyfrowego wybranego 1 TAK
Stan.Ust2 " akiywnego w parametrze 3.11 aklywuje usterke
usterke zewnetrzng 2 trzng 2
{par. 3.11) 1 - slan wysoki wejécia cyfrowego wybranego

w parametrze 3.11 aklywuje usterke
zewnelrzng 2

1) Parametr dostgpny od wersji oprogramowania 12.63
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Parametr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
3.20 Wiacz We A Zgtaszanie usterki braku | 000 Wylacz - nie zgtaszaj usterki 000 Wylacz TAK
sygnaiu (=2V) gdy We. A | 001 We.C1 ... 006 We.CE — zgloszenie usterki gdy na
nie stuzy jako zadajnik wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
007 Wlacz - zawsze zglaszaj usterke
3.23 Rebrak 4mA | Reakcja na brak sygnalu | 000 Brak — ukdad nie zareaguje 001 TAK
analogowego (poziom 001 Ostrzezenie — zostanie wyswietione osirzezenie | Oslrzezenie
<2V (dmA)) 002 Awaria — ukfad zatrzyma sie i zoslanie
wydwiellony komunikat
003 Ostatnia f - zoslanie wySwietlone ostrzeZenie,
czestotliwost zostanie na poziomie Sredniej z
ostatnich 105
004 Czest. stala 7 — ukiad bedzie pracowat z zadana
czestotliwoscia Fstala? (par. 2.39)
3.30 Re.brak Sym Reakcja na asymetrig 000 Brak — ukiad nie zareaguje 002 Awaria TAK
obcigzenia 001 Ostrzezenie - 2ostanie wySwietione ostrzeenie
002 Awaria — uklad zatrzyma sig i zoslanie
wySwiellony kemunikat
3.35 | doziem, Wartosé pradu uphywu 0.0 ... 100.0 % In silnika 250 % TAK
przy kidrej nastepuje
wylaczenie
3.40 Re. Utyk Reakcja na utyk 000 Brak — ukiad nie zareaguje 000 Brak TAK
001 Ostrzezenie - zostanie wySwietione ostrze2enie
002 Awaria — ukfad zatrzyma sie i zoslanie
wySwigllony komunikat
341 fUtyku Czestotiiwosé utyku 0.0 ... 50.0 Hz 10.0 Hz TAK
3.42 Czas Utyku Czas utyku 0..600s 120s TAK
3.45 Re nadzor n Reakcja na bigd predkosci | 000 Brak — uklad nie zareaguje 000 Brak TAK
wyjsciowej 001 Ostrzezenie - 2ostanie wyswietlone ostrzeenie
002 Awaria — uklad zatrzyma sig i zoslanie
wySwiellony kemunikat
3.46 Delta n-nz Dupg.nsmzarna r&zni_ca 0... 1000 rpm 0 rpm TAK
pomigdzy predkoscia
zadang a predkoscia
silnika
3.47 Czas nadz n Max. czas 0.0..12.0s 0.0s TAK
dopuszczalnego uchybu
3.50 Re. Niedoc. Reakcja na niedocigzenie | 000 Brak — ukiad nie zareaguje 000 Brak TAK
001 Ostrzezenie — zostanie wyswietione ostrzezenie
002 Awaria - ukiad zatrzyma sig i zostanie
wyswiellony komunikat
3.51 Czas Nied. Czas niedocigzenia 0..1200s 120 s TAK
3.52 Mom. Nied. Moment niedocigzenia 0.0 ... 100.0 % T0.0 % TAK
3.55 Czas R ham. Maksymalny czas 0..600s 10s TAK
zataczenia rezystora na
napiecie DC
3.56 Re. R ham Reakcja na przekroczenie | 000 Brak - uklad nie zareaguje 000 Brak TAK
czasu hamowania 001 Ostrzezenie — zostanie wyswietlone ostrzezenie
002 Awaria — ukiad zatrzyma sie i zoslania
wySwiellony komunikat
3.57 Re.brak AcR Reakcja na brak 000 Brak - ukiad nie zareaguje 000 Brak TAK
komunikacji 2 modutem 001 Ostrzezenie — zostanie wySwiellone ostrzeZenie
AcR lub uszkodzenie JcR” (awaria modulu AcR) lub Kom. AcR™ (brak
moduiu AcR komunikacji z AcR), ukiad dalej bedzie pracowat z
zadang czestoliiwoscia
002 Awaria — uklad zatrzyma sie z komunikatem
ScR” (Awaria modutu AcR) lub _Kom. AcR” (brak
komunikacii z AcR)
Rodzaj awarnii mozna odezylad w par.0.78
3.60 Re.brak RS Reakcja na brak 000 Brak — uktad nie zareaguje 000 Brak TAK
komunikacji przez tacze | 001 Ostrzezenie - zostanie wyswietlone ostrzeZenie,
RS uktad dalej bedzie pracowat Z zadana czestolliwodcig
002 Awaria — ukiad zatrzyma sig z komunikatem
003 Ostatatnia f — zoslanie wydwietlone ostrzedenie,
czestotliwosé zoslanie na poziomie Sredniej
z ostatnich 10s
004 Czest. stala 7 - uklad bgdzie pracowat z zadang
czestotliwoscia Fstala? (par, 2.39)
3.61 Czas br.RS Dopuszczalny czas braku |0 ... 600 s s TAK

komunikacji RS
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3.65 Re.brak Kla Reakcja na brak 000 Brak — uktad nie zareaguje 002 Awaria TAK
klawiatury 001 Ostrzezenie — zostanie wySwiellone ostrzeenie,
(tylko dia zadawania z ukiad bedzie pracowac z zadana czestolliwoscig
klawiatury) 002 Awaria — ukiad zatrzyma sie | zostanie
wiSwietlony komunikat awarii
003 Ostatnia f — zostanie wySwietlone ostrzezenie,
czestolliwosé Zostanie na poziomie Srednigj
z ostatnich 10 sekund
004 Czest. stala 7 - ukiad bedzie pracowaé z zadang
czestolliwoécia Fslala¥ (par, 2.39)
3.66 Czas br.Kla Dopuszczalny czas braku | 0...300s 10s TAK
klawiatury
3.70 Reset zewn, Zrbdio resetu 000 Wylacz — brak modiwosc kasowania usterki 004 We.C4 TAK
zewnglrznego z zewnglrz
001 We.C1 ... 006 We.CE — kasowanie usterki za
pomocy wejicia cyfrowego
3.71 Liczb.rest, Maksymalna liczba 0 - Brak restartdw 0 TAK
restartéw automatycznych | 1 ... 6 - liczba restartdw w czasie (par. 3.72)
3.72 Czas rest. Czas restartdw 0..1200.0s 60s TAK
3.73 Opoz.rest. OpdZnienie restartu 0.0..10.0s 10s TAK
3.74 Renis.Udc Automatyczny restart po | 000 NIE - brak restartu 000 NIE TAK
awarii Niskie Udc 001 TAK - zezwolenie
3.75 Rewys.Ude Automatyczny restart po | 000 NIE - brak restartu 000 NIE TAK
awarii Wysokie Ude 001 TAK - zezwolenie
3.76 Rewys.| Automatyczny restart po | 000 NIE - brak restartu 000 NIE TAK
awarii Wysoki Prad 001 TAK - zezwolenie
377 Rewys.Temp | Automatyczny restart po | 000 NIE - brak restartu 000 NIE TAK
awarii Wysoka 001 TAK - zezwolenie
temperatura radiatora
3.78 Re.We.A Automatyczny restart po | 000 NIE - brak restartu 000 NIE TAK
awarii Blad wejscia 001 TAK - zezwolenie
analogowego
3.80 Zap. Aw Rejestr awarii 1 nazwa awarii (tylko do odezytu) Tylko
{najnowszy wpis) odezyt
3.81 Czas Aw.1 Rejestr czasu wystapienia | Czas [h] (tylko do odczytu) Tylko
awarii zawarlej w rejestrze odezyt
1
3.110 Zap. Aw.16 Rejestr awarii nazwa awarii (tylko do odezytu) Tylko
16{najstarszy wpis) odezyt
3.111 Czas Aw.16 | Rejestr czasu wystapienia | Czas [h] (tylko do odczytu) Tylko
awarii zawarlej w rejestrze odezyt
16
GRUPA 4 - BLOKADY PARAMETROW, KONFIGURACJA: RS, WYSWIETLANIA, ZADAJNIKI UZYTKOWNIKA
4.1 Blokada par Blokada parametrdw 000 MNIE = edycja parametrow odblokowana Mie dotyczy TAK
001 TAK — edycja parametréw zablokowana
4.2 Poziom/KOD Poziom dostepu (odezyt) | Poziom dostepu PdO ... Pd2 Mie dotyczy TAK
Kod dostepu (zapis) Kod dostepu: 0 ... 9999
4.3 Nowy KOD Zmiana kodu dostepu do | Nowy kod dostepu: 0 .., 9999 Mie dotyczy TAK
aktualnego poziomu
dostepu
4.4 Para, fabr. tadowanie nastaw Wymagany poziom dostepu Pd2 Nie dotyczy MIE
fabrycznych
4.5 Wlacz EEPROM | Zapis do EEPROM 000 NIE - Wiaczenie blokady zapisu do pamigci 001 TAK TAK
EEPROM. Parametry moZna zmieniad, jednak nie
zoslang one zapamigtane po wytgczeniu zasilania.
001 TAK - Wiaczanie zapisu do pamieci EEPROM.
Zmieniane parametry zostang zapamigtane po
wytaczeniu zasilania. Wymagany poziom dostepu
Pd2,
4.6 Pelne Wsk, Pelne wskaZniki 000 NIE f 001 TAK — wartodci paramelréw bedacych | 000 NIE TAK
wskainikami (np. par. 4.7) moZna zmienia¢ w pelnym
zakresie PCH 0 ... PCH.511
4.7 Zezwol. RS Zezwolenie na prace z 000 Wylacz - praca z RS zabroniona 000 Wylacz TAK

RS

001 We.C1 ... 006 We.C6 — wiaczanie zezwolenia RS
za pomocy wejicia cyfrowego
007 Wilacz — praca z RS dozwolona
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Parametr / Nazwa Funkcfa Zakres nastaw / fednostka Nastawa Zmiana
fabryczna podczas
pracy
4.8 Predkosc RS Predkost transmisji 000 38400 bitdw / s 002 9600 TAK
001 57600 bitéw / &
002 9600 bitdw [ s
003 19200 bitéw / s
Uwaga: aby zmiany odniosly skutek naledy falownik
odigezye od zasifania, odczekac a2 zgasdnie
wiswietlacz | ponownie Zalgczyé.
4.9 Nr Jedn, Mumer identyfikacyjny 1..247 12 TAK
urzgdzenia Modbus 0 = tryb Modbus Master: komunikacia wewnetrzna
pomigdzy przemiennikami FD
4.10 L1 na STOP Wielkost wyswietlanaw | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.11 TAK
géme;j linii panelu gdy
ukiad nie pracuje
(patrz rozdzial 3.3)
4.11 L2 na STOP Wielkost wySwietlanaw | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.05 TAK
dolnej linil panelu gdy
ukiad nie pracuje
(patrz rozdzial 3.3)
4.12 L1 na PRACA | Wielkost wyswietlanaw | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.04 TAK
géme;j linii panelu gdy
ukiad pracuje
(patrz rozdziat 3.3)
4.13 L2 na PRACA | Wielkost wyswietlanaw | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.05 TAK
dolnej linii panelu gdy
ukiad pracuje
{patrz rozdzial 3.3)
4.14 Podglad 1 Wielkosé SP1(rozdz 3.3) |par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.07 TAK
4.15 Podglad 2 Wielkost SP2 (rozdz 3.3) | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.02 TAK
4.16 Podglad 3 Wielkoét SP3 (rozdz 3.3) |par. 01 ... par. 0.57 Par. 00.03 TAK
4.17 Podglad 4 Wielkosé SP4 (rozdz 3.3) | par. 0.1 ... par. 0.67 Par. 00.06 TAK
4.18 Podglad 5 Wielkosé SP5 (rozdz 3.3) | par. 0.1 ... par. 0.67 Par. 00.10 TAK
4.19 Podglad 6 Wielkost SP6 (rozdz 3.3) | par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.23 TAK
4.20 Podglad 7 Wielkoé¢ SPT (rozdz 3.3) |par. 0.1 ... par. 0.57 Par. 00.09 TAK
4.21 Kontrast Regulacja kontrastu 0..20 10 TAK
napisdw na wyswietlaczu | Tylko panel OP-01,
panelu LCD Panel OP-11 nie obslugufe funkeii regulacii kontrastu.
4,22 Mastawa RTC | Mastawa zegara czasu Opcja — wymaga dodalkowego modulu RTC TAK
rzeczywistego 1: rok
2 miesigc
3: dzien miesigea
4; dzien tygodnia
5: godzina
& minuta
4.23 Jezyk Jezyk 000 Polski polski TAK
001 English
4,25 Skala nP Skala obliczania Mnodnik predkosci wyswietlanej jako parameltr 0.1 - 100.0 % TAK
M Procesu (M Procesu): 0.0 ... 500.0 %
4.26 Jedn. nP Jednostka M Procesu Jednostka wySwietlana dla par. 0.1. Patrz tabela 11.3 | 005 % TAK
4.27 P.dec. nP llogt miejsc dziesigtnych | lloéé miejsc dziesigtnych dla parametru 0.1 0.3 1 TAK
M Procesu
4,28 Skala l.obr Skala licznika obroldw Liczba jednostek przypadajacych na jeden obrdt 1 TAK
enkodera
420 Reset |obr Reset licznika obrotdw PCH.000 ... PCH.511 - &rddlo sygnalu kasujacego i | 000 Wylacz TAK
wylaczajacego licznik, (PCH.000)
4.30 Wybor ZU Wybdr Zadajnika 0 - zadajnik uzytkownika nieaktywny ] TAK
Uzytkownika (ZU) 1.4 =201 .. 2U4
4.31 lie ZU Liczba akiualnych 0..4 1 TAK
zadajnikdw uZytkownika
432 Zad. ZU1 Wartoéé Zadajnika =32000 ... 32000 0.0 % TAK
4,33 Zad, 2U2 Wartosé Zadajnika -32000 ... 32000 0.0 % TAK
4.3 Zad. ZU3 Wartoéé Zadajnika =32000 ... 32000 0.0 % TAK
4,35 Zad. ZU4 Wartosé Zadajnika -32000 ... 32000 0.0 % TAK
4.36 min ZU1 Minimuwm =5000 ... 5000 ] TAK
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4,37 max 21 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4,38 Jedn, ZU1 Jednostka Zadajnika ZU1 | Jednostka wySwietlana. Palrz tabela 11.3 005 % TAK
4,38 P.dec. ZU1 llodé miejse dziesietnych | llosé migjse dziesielnych dla Zadajnika 2U1 0.3 1 TAK
4.40 min ZU2 Minimum -5000 ... 5000 0 TAK
4.41 max ZU2 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.42 Jedn, ZU2 Jednostka Zadajnika ZU2 | Jednostka wySwiellana. Palrz tabela 11.3 005 % TAK
4.43 Pdec. ZU2 llodé miejsc dziesietnych | llosé migjse dziesielnych dla Zadajnika 2U2 0.3 1 TAK
4.44 min ZU3 Minimum =5000 ... 5000 0 TAK
4.45 max ZU3 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4,46 Jedn. ZU3 Jednostka Zadajnika ZU3 | Jednostka wySwiellana. Palrz tabela 11.3 005 % TAK
4,47 P.dec. ZU3 llodé miejsc dziesietnych | lloSé migjse dziesietnych dia Zadajnika U3 0..3 1 TAK
4.48 min ZU4 Minimum =5000 ... 5000 0 TAK
4.49 max ZU4 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.50 Jedn. ZU4 Jednostka Zadajnika ZU4 | Jednostka wySwiellana. Palrz tabela 11.3 005 % TAK
4.51 P.dec, ZU4 llodé miejsc dziesietnych | llodé miejsc dziesiginych dla Zadajnika ZU4 0. 3 1 TAK
4.60 Wybor Usr1 Wybor frddia danych Zrodio danej wySwietlane] jako par. 0.54 (Usr1) 000 cz TAK
PCH.000 ... PCH.511 - patrz rozdziat 11.4 (PCH.000)
4.61 Jedn. Usr1 Jednostka parametru 0.54 | Jednostka wySwiellana Usr1.Patrz tabela 11.3 005 % TAK
4,62 P.dec, Usri llogé migjsc dziesietnych | llo&¢ miejsc dziesietnych dia par. 0.54 (Usr1): 0.3 |1 TAK
4.63 Wybaor Usr2 Wybbr frddla danych Zrodio danej wySwietlane] jako par. 0.55 (Usr2) 000 Wylacz | TAK
PCH.000 ... PCH.511 - palrz rozdziat 11.4 (PCH.000)
4.64 Jedn. Usr2 Jednostka parametru 0.55 | Jednostka wySwiellana Usr2. Patrz tabela 11.3 005 % TAK
4,65 P.dec., Usr2 lloéé miejsc dziesietnych | loéé miejsc dziesietnych dla par. 0.55 (Usr1): 0.3 |1 TAK
4.66 Wybar Usr3 Wybor Zrodia danych Zrodio danej wySwietlane] jako par. 0.56 (Usr3) 000 cz | TAK
PCH.000 .., PCH.511 - patrz rozdziat 11.4 (PCH.000)
4,67 Jedn. Usr3 Jednostka parametry 0.56 | Jednostka wySwietlana Usr3. Patrz tabela 11.3 005 % TAK
4.68 P.dec. Usr3 llogé miejsc dziesigtnych | lio&¢ miejsc dziesiginych dla par. 0.56 (Usr3): 0..3 |1 TAK
4.69 Wybor Usrd Wirbbr Zrddia danych Zrédio danej wyswietlane] jako par. 0.57 (Usrd) 000 Wylacz TAK
PCH.000 ... PCH.511 - patrz rozdziat 11.4 (PCH.000)
4,70 Jedn. Usrd Jednostka parametry 0.57 | Jednostka wydwiellana Usrd, Patrz tabela 11.3 005 % TAK
4.71 P.dec. Usrd llogé miejsc dziesigtnych | llo&¢ miejsc dziesiginych dla par. 0.57 (Usrd): 0..3 |1 TAK
4.72 Szyb. CAN Predkosé transmisji CAN | 0 = 62.5 kbit 3 TAK
1 =125 kbit
3 = 250 kbit
5 = 500 kbit
7 =1 Mbit
4.73 CAN MTo Faramelr serwisowy 10 ms ... 500 ms 30 ms TAK
4.74 CAN 5To Paramelr serwisowy 0.2s..60.0s5 50s TAK
4.75 CAM dstnum | Numer jednostki 0.3 0 TAK
docelowej
4.80 Wyb. ACT 1 Aktualna wartogé Par. 0.001 ... Par. 6.255 Par. 0.001 TAK
dowolnie wybranego PCH.000 ... PCH.511
parametru lub punkiu Zapis ,0.0017 ozn. parametr 0.7
charaklerystycznego PCH | Zapis ,0.010" ozn. parametr 0.70
dostepna przez RS Zapis 1.001" ozn. parametr 1.1
4.81 Wyb, ACT 2 . . Par. 0.001 TAK
4,82 Wyb. ACT 3 w. . Par. 0.001 TAK
4,83 Wyb, ACT 4 . . Par. 0.001 TAK
4.84 Wyb, ACT 5 . . Par. 0.001 TAK
4,85 Wyb, ACT 6 . . Par. 0.001 TAK
4.86 Wyb. ACT 7 . . Par. 0.001 TAK
4,87 Wyb. ACT 8 . . Par. 0.001 TAK
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GRUPA 5 - STEROWNIK ZESPOLU POMP, BLOKI STEROWHNIKA PLC
5.1 We, Vv WeV Zrédlo predkosc liniowej 144 Zad.AD | TAK
Whiybdr sygnalu predkosci | 144 Zad A0 - z zadajnika analogowego 0
liniowe] 145 Zad A1 - z zadajnika analogowego 1
146 Zad.A2 - z zadajnika analogowego 2
S9.2We F We.F Zrédto zadajnika sily: 147 100.0% TAK
Wybdr sygnalu zadajnika | 144 Zad.AD - z zadajnika analogowego 0
sity 145 Zad.A1 - z zadajnika analogowego 1
146 Zad.A2 - z zadajnika analogowego 2
147 100.0%
5.3V max Max. predkose liniowa Predkosé liniowa odpowiadajgca 100.0% sygnatu 10,00 m/s TAK
predkoéci liniowej: 0.00 ... 320.00 [m/s]
5.4 d min Minimalna Srednica watka | 0.0 .. 3200.0 [mm) 100.0 mm TAK
5.5 d max Maksymalna Srednica 0.0 ... 3200.0 [mm] 500.0 mm TAK
watka
5.6 M min Moment tarcia 0.0 ... 100.0 % 10.0% TAK
Sterownik POMP — nastawy fabryczne dotyczg zestawu nastaw fabrycznych nr 8
5.10 Wiacz Pompy | Aktywacja Uktadu Wigczanie sterownika zespolu pomp 000 NIE NIE
Sterownika Zespotu Pomp | 000 NIE - sterownik wylaczony
001 TAK = sterownik wigczony
5.11 Cfg. P1 Konfiguracja Pompy 1 000 SIEC - praca tylko z sieci 001 TAK
001 FDJSIEC = praca z przemiennika lub z sieci FOMSIEC
5.12 Cfg. P2 Konfiguracja Pompy 2 000 SIEC - praca tylko z sieci 001 TAK
001 FDJ/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci FO/SIEC
5.13 Cfg. P3 Konfiguracja Pompy 3 000 SIEC - praca tylko z sieci 001 TAK
001 FDJ/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci FO/SIEC
5.14 Cfg. P4 Konfiguracja Pompy 4 000 SIEC - praca tylko z sieci 001 TAK
001 FD/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci FO/SIEC
5.15 Cfg. P5 Konfiguracja Pompy 5 000 SIEC - praca tylko z sieci 001 TAK
001 FD/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci FO/SIEC
5.16 Wiacz P1 Wiaczanie Pompy 1 000 Wylacz — pompa wytaczona 001 We G TAK
001 We.C1 ... 006 We.CE - pompa wigczana jednym
z wejst cyfrowych
007 Wlacz -pompa wiaczona
5.17 Wilacz P2 Wiaczanie Pompy 2 000 Wylacz — pompa wytaczona 002 We.C2 TAK
001 We.C1 ... 006 We.CE - pompa wigczana jednym
z wejit cyfrowych
007 Wilacz -pompa wigczona
5.18 Wiacz P3 Wiaczanie Pompy 3 000 Wylacz — pompa wytaczona 003 We.C3 TAK
001 We.C1 ... 006 We.CE - pompa wigczana jednym
z wejit cyfrowych
007 Wlacz -pompa wigczona
5.19 Wiacz P4 Wiaczanie Pompy 4 000 Wylacz - pompa wytaczona 004 We.C4 | TAK
001 We.C1 ... 006 We.CE - pompa wigczana jednym
z wejst cyfrowych
007 Wlacz -pompa wiaczona
5.20 Wiacz PS5 Wiaczanie Pompy 5 000 Wylacz — pompa wytaczona 005 We.C5 TAK
001 We.C1 ... 006 We.C6 — pompa wiaczana jednym
z wejit cyfrowych
007 Wlacz -pompa wiaczona
5.21 Czas Wym, Czas automatycznej 1 ... 32000 h 24h TAK
wymiany pompy
preewodniej
5.22 Opoznie, Za OpdZnienie Zataczania OpdZnienie zat, pompy dodatkowe; 0.0 ... 60.0 5 10.0s TAK
5.23 Opoznie. Wy OpéZnienie Wylaczania Opdénienie wyt. pompy dodatkowej: 0.0 ... 60.0 5 10.0s TAK
5.24 Blok. Wym. Qdroczenie Gdy zadajnik Sterownika Pomp utrzymuje sie 147 100.0 % | TAK
automatycznej wymiany | powy2ej tej wartosci wiwezas wymiana
pomp przy duzym automatyczna zostanie odiodona do czasu spadku
obcigeniu ciénienia: PCH.000 ... PCH.511
5.25 f progowa F progowa Czestolliwosé zat, pompy dodatkowej: 0.0 ... 50.0 Hz | 25.0 Hz TAK
5.26 Nieczulose Mieczulosé Misczulosé zal. / wyl. pompy dodatkowej: 0.0...20.0 % | 5 % TAK
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5.27 Wybor Zad. Wibbr Zadajnika dia Zrddio sygnalu cifnienia: 144 Zad . AD TAK
sterownika pomp. 144 Zad AD ... 146 Zad.A2 - z zadajnikdw
analogowych (bezposrednie sterowanie zespolem
pamp)
158 Za.PII;I - Z wyjscia regulatora PID (najczestsza
konfiguracja)
Pozostalych parametrdw (147 100.0% ... 157 Uchyb)
nie nalety ustawiaé
5.28 P limit Max. iloé jednoczesnie  |1...5 4 TAK
pracujacych pomp
5.29 Wiacz PG Wigczanie Pompy 6 000 Wylacz — pompa wylaczona 000 Wylacz TAK
001 We.C1 ... 006 We.CE - pompa wigczana jednym
z wejsé eyfrowych
007 Wiacz - pompa wtgczona
5.30 Czas blok. Minimalny czas przerwy |0 ... 32000 0s TAK
pracy pompy
5.40 Wiacz Seq Wiacz Sekwenser Sygnal wigczenia bloku sekwensera PLC 000 wylgczony | TAK
PCH.000 ... PCH.511 (PCH.000)
5.41 Seq prior. Parametr serwisowy
542 Seq max llosé standw sekwensera |2...8 & TAK
543 Seqczas 1 Czas trwania 1 stanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.320 TAK
(Stata 1)
5.44 Seqczas 2 Czas trwania 2 stanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.321 TAK
(Stata 2)
545 Seqczas 3 Czas trwania 3 stanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.322 TAK
(Stata 3)
5.46 Seq czas 4 Czas trwania 4 slanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.323 TAK
(Stata 4)
547 Seqozas 5 Czas trwania 5 stanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.324 TAK
(Stata 5)
5.48 Seqczas 6 Czas trwania & slanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.325 TAK
(Stata 6)
5.49 Seqczas 7 Czas trwania 7 stanu PCH.000 .., PCH.511 PCH.326 TAK
(Stata )
5.590 Seq czas & Czas trwania 8 slanu PCH.000 ... PCH.511 PCH.32T7 TAK
(Stata 8)
5.51 Seq Nxt Zrddlo sygnalu “nastepny | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
stan” (wytaczony)
5.52 Seq Prv Zrddlo sygnalu “poprzedni | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
stan” (wytaczony)
5.53 Seq Clr Zrédio sygnalu “restart PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
sekwensera” (wytaczeny)
5.54 Seq Set Zrédio sygnaiu PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
“ustawienie sekwensera® (wylaczeny)
5.55 Seq SV Sekwencja, na kldra PCH.000 .., PCH.511 PCH.000 TAK
zostanie ustawiony blok
sekwensera po sygnale (warloé 0 =
“Seq Set” sekwengja 0)
5.60 Wiacz Mux1 Sygnat wiaczenia bloku PCH.000 ... PCH.511 (PCH.000 = MUX1 wytaczony) | FCH.000 TAK
MUX1 PLC
5.61 Mux1 prior. Paramelr serwisowy
5.62 Muxi DV Wartosé wyjscia MUX1 -32000 ... 32000 0 TAK
{PCH.313) gdy MUX1
wytaczony (par. 5.60)
5.63 Mux1 Sel Zrédio sygnatu wyboru PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
wejbcia MLUX1
5.64 Mux1 1 Warlosté wejécia 1 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.65 Mux1 2 Wartosé wejécia 2 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.66 Mux1 3 Wartosé wejscia 3 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.67 Muxi 4 Wartodé wejécia 4 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.68 Mux1 5 Wartosé wejscia 5 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0} | TAK
5.69 Mux1 6 Wartodé wejécia 6 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
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5.70 Muxi 7 Wartosé wejscia 7 MUX1 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.71 Mux1 8 Wartos¢ wejécia 8 MUX1 |PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0) | TAK
5.80 Wiacz Mux2 Sygnal wigezenia bloku | PCH.000 ... PCH.511 (PCH.000 = MUX2 wylaczony) | PCH.000 TAK
MUX2 PLC
5.81 Mux2 prior. Faramelr serwisowy
5.82 Mux2 DV Wartost wyjscia MUX2 -32000 ... 32000 0 TAK
(PCH.314) gdy MUX2
wylaczony (par. 5.80)
5.83 Mux2 Sel Zridio sygnatu wyboru PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 TAK
wejicia MUX2
5.84 Mux2 1 Wartosé wejscia 1 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000(=0) |TAK
5.85 Mux2 2 Warlosé wejscia 2 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.86 Mux2 3 Wartosé wejscia 3 MUX2 |PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.87 Mux2 4 Warlosé wejscia 4 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.88 Mux2 5 Warto£é wejscia 5 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.89 Mux2 6 Warlosé wejscia 8 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.90 Mux2 7 Wartosé wejécia 7 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 PCH.000 (=0 ) | TAK
5.91 Mux2 8 Warlosé wejscia 8 MUX2 | PCH.000 ... PCH.511 FPCH.000 (=0 ) |TAK
5.100 B.kk prior Parameir servisowy
5.101 We. B.KK Wejscie (X) BKK PCH.000 ... PCH.511 (PCH.000 = wylgczony) FCH.000 TAK
5.102 B.KK X1 Punkt 1, warlogé X -32000 ... 32000 (patrz opis BKK - strona 58) o TAK
5.103 B.KK ¥1 Punkt 1, warlogé ¥ -32000 ... 32000 ] TAK
5.104 B.KK X2 Punkt 2, wartosé X -32000 ... 32000 0 TAK
5.105 B.KK Y2 Funkt 2, wartosé Y -32000 ... 32000 o TAK
5.106 B.KK X3 Punkt 3, warlogé X -32000 ... 32000 ] TAK
5.107 B.KK Y3 Punkt 3, wartosé ¥ -32000 ... 32000 o TAK
5.108 B.KK X4 Punkt 4, warlogé X -32000 ... 32000 0 TAK
5.109 B.KK Y4 Funkt 4, wartosé ¥ -32000 ... 32000 o TAK
5.110 B.KK X5 Punkt 3, warlosé X -32000 ... 32000 0 TAK
5111 B.KK Y5 Punkt 5, wartosé Y -32000 ... 32000 o TAK
5.120 Stala 1 STALA 1 -32000 ... 32000, Kopiowane do PCH.320 0 TAK
5.121 Stala 2 STALA 2 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.321 o TAK
5.122 ... 51441 analogicznie jw. analogicznie jw. Jw. w.
5.142 Stala 23 STALA 23 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.342 o TAK
5.143 Stala 24 STALA 24 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.343 o TAK
5.144 Wilacz PLC Wiacz PLC Wiacznik sterownika PLC 000 NIE NIE
000 NIE - Zaden z blokéw PLC nie dziala
001 TAK — PLC wiaczony
5.145 Liczba Blokdw 1F LG 50 Liczba blokdw realizowanych przez program | 50 TAK
GRUPA 6 — STEROWNIK PLC — BLOKI UNIWERSALME
6.1 Blok nr 1 Funkcja bloku nr 1 0 ... 39 — patrz Zatacznik B o NIE
6.2 We. A1 Wejscie A bloku nr 1 PCH.000 ... PCH.511 000 Wylacz | NIE
(PCH.000)
6.3 We. B.1 Wejscie B bloku nr 1 PCH.000 ... PCH.511 - parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz | NIE
zale2nodci od funkeji bloku (par. 6.1) (PCH.000)
6.4 We. CA1 Wejscie C bloku nr 1 FCH.000 ... PCH.511 - parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz MIE
zale2nodci od funkeji bloku (par. 6.1) (PCH.000)
6.5 Blok nr 2 Funkcja bloku nr 2 0 ... 39 - patrz Zatgcznik B 0 MIE
6.6 We, A2 Wejicie A bloku nr 2 PCH.000 ... PCH.511 000 Wylacz | NIE
(PCH.000)
6.7 We. B.2 Wejscie B bloku nr 2 PCH.000 ... PCH.511 — parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz | NIE
zale2nodci od funkeji bloku (par. 6.5) (PCH.000)
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6.8 We C2 Wejscie C bloku nr 2 PCH.000 ... PCH.511 = parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz MIE
zaleznosci od funkeji bloku (par, 6.5) (PCH.000)
6.9..6.188 analogicznie jw. analogicznie fw. W Jw.
6.189 Blok nr 48 Funkcja bloku nr 48 0 ... 39 - palrz Zatgcznik B 0 MIE
6.190 We. A48 Wejscie A bloku nr 48 PCH.000 ... PCH.511 000 Wylacz MIE
(PCH.000)
6.191 We. B.48 Wejscie B bloku nr 48 PCH.000 ... PCH.511 - parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz MIE
zaleznosci od funkeji bloku (par. 6.189) (PCH.000)
6.192 We, C.48 Wejscie C bloku nr 48 PCH.000 ... PCH.511 - parametr dostepny lub nie w | 000 Wylacz MIE
zaleznoscl od funkeji bloku (par, 6.188) (PCH.000)
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