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Ten rozdziat ma utatwi¢ szybki dostep do szukanych informacji. Sktada sie ze spisu
tresci, wykazu haset oraz kryteriow wyszukiwania.

Opis przemiennika, jego wfasciwosci, warunkéw stosowania oraz przeznaczenie
systemu.

Opis sprzetu, dane techniczne przemiennika, a takze opis potgczen zaciskow roboczych
i sterujgcych.

Podstawowe zagadnienia obstugi przemiennika KEB COMBIVERT, takie jak
wprowadzanie haset czy wybdr parametréw lub zestawdw parametréw.

Wykaz wszystkich parametréw, posortowanych wedtug grup parametrow. Opis kazdego
parametru obejmuje adres, zakres przyjmowanych wartosci oraz wskazowki, w ktérych
funkcjach parametr jest uzywany.

W tym rozdziale opisano wszystkie funkcje przemiennika czestotliwosci wraz z
nalezagcymi do nich parametrami. Celem byto maksymalne uproszczenie
programowania.

Zawiera pomocne wskazdéwki zwigzane z pierwszym uruchomieniem przemiennika i
wskazuje mozliwosci oraz techniki optymalizacji pracy napedu.

Opisuje specjalne tryby pracy przemiennika, takie jak np. sprzezenie statoprgdowe
(DC).

Sposoby unikania btedéw, opis komunikatéw o bfedach oraz metody usuwania przyczyn
btedow.

Zawiera pomocne wskazowki, przydatne w fazie projektowania systemu napedowego
z przemiennikiem czestotliwosci.

Przeglad mozliwosci podtaczenia przemiennika KEB COMBIVERT do réznych
standarddw sieci.

Wykaz haset oraz spis przedstawicielstw i partneréw przemystowych firmy KEB.
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1. wprowadzenie
1.1 Informacje ogdine
1.1.1 Spis tresci

1. WPrOWaAZENIe....cccviieeeeeceeeesssssssssrsssnmmsssssssssssss s s s s snnmsssssssssssssssssnnnnnnnnssss 1.1.7
1.1 INfOrmacje 0goINe ... 1.1.7
1.1.1 SPIS IrESCIH .eeeeiiiiii i 1.1.7
1.1.2  Przedmowa .......ooooiiiiiiiiii e 1.1.13
2. Przeglad systemu............cimciiirr s 2.1.3
2.1 OPIS ProdUKEU ... 213
2.1.1  Cechy przemiennika KEB COMBIVERT .........cccoocviiiinnnnes 2.1.3
2.1.2 Zasada dziatania..........ccccceiiiiiiiiii e 2.1.3
2.1.3 Uzycie zgodne z przeznaCzeniem ............cueeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen. 21.4
2.1.4 Objasnienia KOdOW produktu .............eeeeeeeeeeeeeieiieeeeeeeeeeeeennn. 2.1.5
2.1.5 Zakres waznosScCi danyCh .........cccccccuvrmmiiiiiiiiiiieieeeeeeeee e 2.1.6
2.1.6  Wielko$ci urzadzen w klasie napiecia 230V ..........cccceennee. 2.1.6
2.1.7  Wielko$ci urzadzen w klasie napiecia 400V ..........ccccceeennee. 2.1.8
2.1.8 Krzywe charakterystyczne przecigzen ..........cccccceeeeennns 2.1.13
2.1.9 Ochrona przeciwprzecigzeniowa w dolnym zakresie obrotow...2.1.13
3. SPIZEOt ..t —————————————————————————————————————— 3.1.3
3.1 Elementy Sterujace........cccvvviiiiiiiiiiiiiininsnnnnsss e 3.13
311 Przeglad ... 3.1.3
3.1.2  WielkoSC obudowy D - E .......oovmiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 3.1.4
3.1.3  WielkoSC obudowy 0d Gi........ceeeiiiiiiiiiiiiiieeee e 3.1.4
3.1.4 Listwa zaciskdw sterujgcych X2A ... 3.1.5
3.1.5 Podfgczanie Sterowania .............cccccuevmrmmmmmmniirirnnneneeeeeeeeeeeee 3.1.6
3.1.6  WEeJSCia CYFrOWE ....eeiiiiiiiiiieeieee e 3.1.6
3.1.7  Wejscia analogOWe .............uuuuurmmmmmimminiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 3.1.6
3.1.8 Wejscie napiecia / zasilanie zewnetrzne........ccccceeeveeeeeeennn. 3.1.7
3.1.9  WYjSCIa CYfIOWE ....eeiiiiiiiieeeeee e 3.1.7
3.1.10 Wyjscia przeKazZniKOWe .........ccuuuummmmmmmmerrrrneernnnnneeeeeeeeeeeeeees 3.1.7
3.1.11 WyjScia analogOWe .............uuuummmmmmmmmmieniiiinneieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 3.1.8
3.1.12 WY|SCI€ NAPIECIA ....uuuuuuunniniiiniiiniiniinieeeeeeeee e e e e e eeeeas 3.1.8
4. L0 1 X3 (1 o - 4.1.3
4.1 oo L3 = 41.3
4.1.1  Parametry, grupy parametréw, zestawy parametrow............ 41.3
4.1.2  WYDOr parametrU .......coooiiiiiiiiieee e 41.4
4.1.3 Nastawianie wartosci parametrow ..........cccccceeeeeeeeeeeeeeeeeennn. 41.4
4.1.4 Parametry zatwierdzane klawiszem ENTER....................... 41.4
4.1.5 Parametry nieprogramowalne ...........cccccuveeeemmeemmeeeeeeeeeeeeeeen. 41.5
4.1.6 Kasowanie komunikatéw o bfedach............ccccccoinis 41.5
4.1.7 Kasowanie wartosci SzCzytowycCh ...........cccccvvvivviiiinneeennnnee. 41.5
4.1.8 Kwitowanie KOmuniKatOw ............ccccoieiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee 4.1.5
4.2 Struktura haset doStEPU ... 4.2.3
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4.2.1  POZIOMY AOSTEPU ... 4.2.3
4.2.2 Hasta dOSIEPU .....uviiiiiiiiiiieeee e 4.2.4
4.2.3 Zmiana poziomu dOSTEPU .........euuurmreriiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeeeeens 4.2.4
4.3 Parametry CP.......cccciiiiiiieeccessssss s s ssssssssssssssssssssss s s ssssnnnssssssssssssssnns 4.3.3
4.3.1 Obstuga W trybie CP..........ccccuiiiiiiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 4.3.3
4.3.2 Ustawienie fabryCzne: ........ccoooiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee e 4.3.4
4.3.3 Wprowadzanie hasta..........cccccuvvmiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeee 4.3.6
4.3.4 Wskazania robocze wyswietlacza ............eeeeeeeeeieiiiiiiiieennnnn. 4.3.6
4.3.5 Podstawowe ustawienie NAPeAU.........cccceeeeiiiiiiiriieeeeeennns 4.3.8
4.3.6 Ustawienia SzCzegoOINe .........ccccccuvurumriiiiiiiiiiiiiieieieeeeeeeeeeee 4.3.14
4.3.7 Dane zalezne od wielkoSci urzadzenia ............ccccvvveeennen. 4.3.22
4.4 Tryb "Drive-Mode" .........eeessisssss s rssssss s s snnmsssssssnns 443
441  MOZIIWOSCI USTAWIEN ...covveeiiieei e 443
4.42 Wyswietlacz i Klawiatura ............cccccuvvviviiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeee 443
4.4.3 Wyswietlanie / podawanie wartoSci zadane;j.......ccccccceeeeee... 443
4.4.4  Okreslanie kierunku oDrotOW.............eeeeeeiieiiiiiiiiiiiieeiieeeeeenn, 444
4.45 Start/ StOP/ RUN e 4.4.4
4.4.6 Wychodzenie z trybu "Drive-Mode" ............oooviiiiiiiiiiiiinnnnnn. 445
4.4.7  INNE USLAWIENIA ...ceeeeeeeeiiiciee e et e e e e 445
5. Parametry ... 5.1.3
5.1 (=T = 111 =1 1 Y 513
5.1.1  Grupy parametrOW ............eeeeeeeeeeeemeeeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 5.1.3
5.1.2  Sterownik F5-MULT........uuiiiieieiiieeee e 5.1.4
5.1.3 Sterownik F5-SERVO ..........ouiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeee 5.1.4
5.1.4 Sterownik F5-A SERVO ... 514
5.1.5 Lista parametrow F5-M, -S i A-SERVO .......cccceeeevvvrrrveinnnnnn. 5.1.5
6. L0 0T E=3 T 11131 (o | 6.1.3
6.1 Dane techniczne i eksploatacyjne ......cccccccecciiiiiiiiimnnneeeeeeesssnssre e 6.1.3
6.1.1  Lista parametrOW U .............eeuieiiiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeee e 6.1.3
6.1.2  Lista parametrOw IN ............oeeeiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeee e 6.1.4
6.1.3  Lista parametrOW SY ...........uuueieiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeee e 6.1.4
6.1.4 Objasnienia do opisu parametrow ............ceeeeeeeeeereeeeeennnnnnn. 6.1.5
6.1.5  OpIS PAraMEIrOW MU .......euueueiiiiiiiiiiiieiieiieieeee e e e eeeeeeeeeeas 6.1.6
6.1.6  Opis parametrow IN .............eeeeiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee e 6.1.21
6.1.7  Opis parametrow Sy (SYStem) .........eeeeeeeeeieieeiieiiiieeeeeeeeeen. 6.1.25
6.2 Analogowe WejSCia i WYJSCIa «.cceemmmmmmmmmmeeeeeeeereee e e s s e e e e e e e e e e e e e e e 6.2.3
6.2.1  Krotki opis wejSC analogowycCh ..........eeeveiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeen, 6.2.3
6.2.2  Wybor wartosci zadanej (An.0; An.10) ..oeeeveiiiiiiieiiiieiiiieeeen. 6.2.4
6.2.3  Filtry przeciwzaktdceniowe (An.1; An.11; An.21) cooevveeeeeeee. 6.2.5
6.2.4 Tryb zapisu do pamieci (An.2; An.12; AN.22) .......cccevveeeeeenn. 6.2.5
6.2.5 Wybdrwejscia (An.3; AN.13; AN.23) coeeveeeeeiiieeeeeeeeeeeeeeen 6.2.5
6.2.6  Histereza punktu zerowego (An.4; An.14; An.24) ............... 6.2.6
6.2.7 Wzmacniacz charakterystyk wejsciowych
(An.5...7; An.15...17; AN.25...27) oooeeeeeeeeeee e 6.2.7
6.2.8 Dolnaigdrna granica (An.8; An.9, An.18; An.19;
AN.28; AN.29) ..o a e e aaee 6.2.8
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6.2.9 Wybodr wejscia REF / funkcji AUX (AN.30) ..coeeveeeeieiieeeeeennnnn. 6.2.9
6.2.10 Krotki opis wyjsC analogowych ........oeeveeeiiieiiiiieeeeeeeiiiinen 6.2.10
6.2.11 Sygnaty WYJSCIOWE .......euveeniiieiieieiieeeeee e 6.2.11
6.2.12 ANOUT 1/-2/-3/-4
/Funkcje (An.31/AN.36/AN.41;ANA47) ccoeeeeeeeiieeeeeeeeeeeeeeeas 6.2.11
6.2.13 Wyjscie analogowe / wskazanie wyswietlacza (ru.33...34 /
U R TTC  ) REERRRR 6.2.12
6.2.14 Wzmacniacz charakterystyki wyjscia (An.33...35
/AN.38...40/An.43...45/ AN.49...51) ..crrrrrriiieie e, 6.2.12
6.2.15 Okres ANOUT3 /4 (AN.46/AN.52) ....ouuereeeiiiiiiiiiiieieeieeeeeeenn 6.2.13
6.2.16 ANOUT 1...4 Wprowadzanie cyfrowe (An.32/37/42/48) .....6.2.13
6.2.17  Stosowane parametry ........ccccoocinniiiiiieieeieeeeeeeeeeeeeeee 6.2.14
6.3 Cyfrowe wejscia i WYjSCia .....coevvvriiiiiiiiiiiiissssssssssssssssssssssmsmmmsmnnnes 6.3.3
6.3.1  Krotki opis wejSE¢ CyfrowyCh........ccccciiiiiiiiiiiiiiieeee 6.3.3
6.3.2 Wybdr PNP / NPN dla sygnatow wejsciowych (di.0)........... 6.3.3
6.3.3 Programowe ustawianie wejs¢ cyfrowych (di.1, di.2) .......... 6.3.4
6.3.4 Status zaciskow wejsciowych (ru.21) .........eevveeeeeeeeieeieeenenn. 6.3.5
6.3.5 Cyfrowy filtr przeciwzaktoceniowy (di.3) ...........eeeeeeeeeeeeeeennn. 6.3.5
6.3.6  Odwracanie WeJSC (di.4) ........uuuuumummmenerrrririnrerreeeeeeeeeeeeeeeeeees 6.3.5
6.3.7 Sterowanie przerzutnikiem (di.5) .......ccccuvveeiiiiiiiiiiiiiiiieeeee. 6.3.5
6.3.8 Wejscia zalezne od sygnatu bramkujgcego (di.6, di.7, di.8) 6.3.6
6.3.9  Wewnetrzny status WejSC (NU.22) .......uuveeeeeeeieeiiiieiieeeeeeeeeeenn. 6.3.8
6.3.10 Reset btedow/wybor wejscia
(di.9) oraz Reset bteddéw/ujemne zbocze (di.10) ................. 6.3.8
6.3.11 PrzyporzgdKowanie WEJSC.........uuuuuuurrrmmreieieiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.3.8
6.3.12 Krotki opis WyjSC CYfrOWYCh .......uvviiiiiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeeee 6.3.13
6.3.13  Sygnaty WYJSCIOWE .........uuuuuumiriiiiiiiiiiiiiieiiieieeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.3.14
6.3.14 Filtr wyjSciowy (d0.43, d0.44) .........uuuumrriiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeen 6.3.14
6.3.15 Warunki przetgczania (do.0...d0.7) .....eeeeeeeeeeeeiieieeeeeeeeeeeeenn 6.3.15
6.3.16 Odwracanie warunkow przefgczania dla znacznikéw 0...7
(Lo X< T (o =) O 6.3.18
6.3.17 Odwracanie warunkow przefgczania dla znacznikéw 0...7
(o [0 LG T o 0 T2 ) ISR 6.3.18
6.3.18 Potfgczenie warunkéw przetgczania funkcjg logiczng I/LUB
(JO.24) .ot 6.3.18
6.3.19 Odwracanie znacznikdw (do.25...d0.32) ......ccevvevreveeeeeeennnn. 6.3.19
6.3.20 Wybor znacznikow (do.33...d0.40) ...eeeeeeeeeeiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee 6.3.19
6.3.21 Pofgczenie znacznikéw funkcjg logiczng I/LUB (do.41) ....6.3.19
6.3.22 Odwracanie WYJSC (d0.42) ....ccccueiiiiiiiiiiiieiiiiieeeeeee e 6.3.20
6.3.23 Status wyjs¢ cyfrowych
(ru.25) i status przed przyporzgdkowaniem (ru.80)............ 6.3.20
6.3.24 Przyporzadkowanie wyjs¢ sprzetowych (do.51) ................ 6.3.20
6.3.25 Przyktad zaprogramowania .........cccceevvveeniiieeeeeereeeeeenennnnnns 6.3.21
6.3.26 StOSOWANE PArametry .....ccccceeiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeee e 6.3.22
6.4 Okreslanie wartosci zadanych, kierunku obrotéw oraz ramp
przyspieszania/zwalniania ........ccccceeeemmeesisinsnniirnnnnnssssss i enn———. 6.4.3
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B.4.1  KIOtKi OPIS ..uuuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiie ettt 6.4.3
6.4.2  Zrédto wartosci zadanej OP.0 .........cccceoveveeeeeeeeeeieeeenan, 6.4.4
6.4.3  Zrédto kierunku obrotdw oP.1 .........ccceveveviieesee e 6.4.6
6.4.4 Wartoscistate (OP.18...23) .....uuiiiiiiiiiiiiiiiiiieeiieeeeeeeeeeeeeeeeeee 6.4.9
6.4.5 Granice wartoSci zadanyCh ............eeeeeeeiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeen. 6.4.11
6.4.6 Obliczanie wartoSci zadanyCh.............eeeeeeieieiiiiiiieieeeeeennn. 6.4.12
6.4.7  GENEerator ramp ...........euuuuuuuueiiiiiiiiiieeereereeeeeeeeeeeee e 6.4.13
6.4.8 Ogranicznik (OP.40...41) ......uuuieiiiiiiiiiiiiiiieeieeeeeeeeeee e 6.4.15
6.4.9 Rampa ze statym CZasem ..........eeviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee, 6.4.15
6.4.10 StOoSOWANE PArAMEIrY ......eeeieiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeee e 6.4.18
6.5 Ustawianie charakterystyki napieciowo-czestotliwosciowej (U/f) .. 6.5.3
6.5.1 Typ sterownika (ud.2) i tryb maksymalnej czestotliwosci
(PrZY FB-B) e 6.5.3
6.5.2 Czestotliwosc¢ skrajna (uF.0) i funkcja Boost (uR.1) ............. 6.5.4
6.5.3 Dodatkowy punkt oparcia (UF.2/UF.3) .......ceeeeeeiiiiiiieeiiiie, 6.5.4
6.5.4 Delta Boost (UF.4/UF5) ......uuiiiiiiiiiiiiiiiiiieieeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeee 6.5.4
6.5.5 Stabilizacja napiecia w obwodzie posrednim (UZK) (uF.9) .6.5.5
6.5.6  Tryb maksymalnego napiecia (UF.10) .......coeeviiiiiiiiiiiiiinennnnn. 6.5.6
6.5.7 Czestotliwosc przetgczania (UF.11) ..o 6.5.6
6.5.8  StoSOWaNe Parametry .........ccccccceeeeeeerriiimmmeeiieeeeeeeeeeeeeeeeeees 6.5.7
6.6 Dane i regulatory silnika ... 6.6.3
6.6.1 Tabliczka identyfikacyjna silnika ...........cccceeeeieiiiiiiiiieieenenn. 6.6.3
6.6.2 Dane trojfazowego silnika asynchronicznego (DASM)........ 6.6.3
6.6.3 Dostosowanie parametrow silnika (Fr.10) ......ccccccvvvevieennnnnn. 6.6.6
6.6.4 Ograniczanie momentu ObrotoOwWego ..........ceeeveevveveeeeeeeenennn. 6.6.7
6.6.5 Obliczanie obnizenia strumienia ..........ccccueeeeeiiiieiiieeeeeeeeenn. 6.6.8
6.6.6 Dane trojfazowego silnika synchronicznego (DSM)............. 6.6.9
6.6.7 Parametry danych silnika .............cceeeeiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieieeee, 6.6.11
6.6.8  Struktura regulatorow .................eeeveieeeiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeee 6.6.12
6.6.9 Regulacja pradu (regulacja momentow)...........ceeeeeeeeeeeeeee. 6.6.13
6.6.10 Adaptacja strumienia/wirnika ...........cccceeevveiiiiiiinienieerieeenns 6.6.14
6.6.11 Regulacja ODrOTOW ............euuviiiiimiiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeen 6.6.15
6.6.12 Regulacja MOmMENtOW .........cceeeiiiiiiiiieieicccee e 6.6.16
6.6.13 Praca silnikbw synchronicznych bez enkodera................. 6.6.17
6.6.14 Parametry modelu silniKa .........ccooeeeeiiiiiiiiiiiiciii e 6.6.18
6.6.15 StOoSOWANE PAraAMEIrY ........eeeeeeiiiiiiiiiiiiiieeieeeeeeee e 6.6.19
6.7 Funkcje O0Chronne .......eeeciisicisi s s s s ssnsm s sssssssnnns 6.7.3
6.7.1 Zatrzymanie na rampie i sprzetowa granica prgdowa ......... 6.7.3
6.7.2 Granica prgdowa biegu jednostajnego (funkcja ochronna) .6.7.5
6.7.3 Automatyczny restart i namierzanie predkosci obrotowe;j ... 6.7.7
6.7.4 Kompensacja czasu jatowego / tryb (UF.18) .....coovvvviviinnnenn. 6.7.9
6.7.5 Czas odwzbudzenia silnika
(uF.12), dolna granica odwzbudzania silnika (uF.13) .......... 6.7.9
6.7.6 Reakcja na komunikaty o btedach lub ostrzegawcze.......... 6.7.9
6.7.7  Szybkie zatrzymanie ..............eeeeeiiiiiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeen 6.7.13
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6.7.8 Elektroniczna ochrona silnika ...............eeeeveiiiiiiiiieeeiieeennn. 6.7.15
6.7.9 Sterowanie tranzystorem GTR7 .........oevviiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeee. 6.7.19
6.7.10 Funkcje SPEeCalNe .......ccccccuuuiriiiiiiiiiiiiiiiieieeee e 6.7.20
6.8 Zestawy parametrow ..........oeeeecemeeeeeeeer e ——— 6.8.3
6.8.1  Parametry nieprogramowalne ........ccccccveiiieeeeeeeereeeeeiinnnnnn 6.8.3
6.8.2 Parametry ChronioNe ..........ceeeeiiieiiieeeeeiceee e 6.8.3
6.8.3 Parametry SyStemowe .........ccoouuiiiiiiiiiiiie e 6.8.3
6.8.4 Posrednie i bezposrednie adresowanie
Zestawow pParametrOW ........cooovveeeeeiiiiciie e 6.8.3
6.8.5 Kopiowanie zestawow parametréw
poprzez Klawiature (Fr.1) ..., 6.8.4
6.8.6 Kopiowanie zestawow parametréw
poprzez magistrale (Fr.1, Fr.9) ..., 6.8.4
6.8.7 Wybor zestawOw parametrow ..............eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen. 6.8.5
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1.1.2 Przedmowa

Kto powinien to przeczyta¢?

Kazdy, kto zajmuje sie rozwijaniem i konstrukcjg aplikacji. Znajomos¢ szerokich
mozliwosci programowania przemiennika KEB COMBIVERT pozwoli juz w fazie
planowania maszyny lub linii technologicznej zaoszczedzi¢ na zewnetrznych systemach
sterowania i okablowaniu, gdyz sam przemiennik moze zostac uzyty jako aktywny element
sterujgcy. Niniejsza instrukcja nie zastepuje dokumentacji dotgczonej do urzadzenia, a
jedynie stanowi materiat uzupetniajgcy.

1000 i jedno zastosowanie...

najlepiej za pomocg jednego urzadzenia. Ktz nie zna tego wymogu z takich dziatow jak
zakupy, produkcja czy tez serwis. My potraktowaliSmy te wymogi powaznie i stworzylismy
serie dowolnie programowalnych urzgdzen, ktére za posrednictwem komputera PC lub
panelu sterowniczego mozna dostosowac do zgdanej aplikacji (docelowego zastosowania).

Przeciez nikt tego nie obstuzy...

powiedzieliby sceptycy. Jednak i tutaj znalezliSmy optymalne rozwigzanie. Gdy faza
projektowania maszyny lub linii technologicznej jest zakonczona, nie jest juz z reguty
potrzebna wiekszo$¢ mozliwosci ustawien przemiennika (a czasami w ogdle zadne). Po
co wiec majg one by¢ wszystkie widoczne? Dzieki mozliwosci zdefiniowania wtasnego,
indywidualnego menu mozna sprawic, ze widoczne beda tylko wybrane parametry. Takie
podejscie zasadniczo upraszcza obstuge i dokumentacje dla uzytkownika korncowego
oraz zwieksza bezpieczenstwo pracy dzieki ograniczeniu dostepu osobom nieuprawnionym
(patrz rys. 1.1.2).

Rys. 1.1.2
Zbidr wszystkich parametrow
O Menu uzytkownika
(parametry CP)
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2.

Przeglad
systemu

2.1 Opis produktu

2.1.1

Cechy przemiennika

KEB COMBIVERT

2.1.2 Zasada dziatania

autoboost
progr. menu uzytkownika
regulator PID 8 zestaw6w parametréw
interfejs enkodera
hamowanie statoprgdowe
namierzanie predk. obr. o
funkcja joggingu (prog.) KEB irg;?gz,mfosz:

elektr. stycznik silnikowy COMBIVERT 8 prog. wejs¢ cyfrowych

14 grup parametrow

kompensacja poslizgu
interfejs HSP5
funkcja oszczedzania energii
funkcja Power-Off
urzgdzenia zabezpieczajgce  sprzetowa regulacja pradu

prog. filtry dla wej$¢ analogowych i cyfrowych

2 prog. wejscia analogowe

2 prog. wyjscia cyfrowe

2 prog. wyjscia analogowe

regulowane wfasciwosci ramp
licznik roboczogodzin

Zasadniczo modut przetwarzania mocy przemiennika czestotliwosci sktada sie z
prostownika sieciowego, obwodu posredniego napiecia statego oraz falownika na
wyjsciu. Prostownik sieciowy skfada sie z niesterowanego, jedno- lub tréjfazowego
uktadu mostkowego, przy czym wersja jednofazowa ograniczona jest jedynie do obstugi
matych mocy. Jego zadaniem jest zamiana napiecia zmiennego z sieci elektrycznej
na napiecie state, ktére jest nastepnie wygtadzane przez kondensator w obwodzie
posrednim tak, ze w przypadku idealnym (przemiennik nieobcigzony) obwdd posredni
natadowany jest napigciem U, = V2 - U,

Poniewaz podczas tadowania kondensatora w obwodzie posrednim przez krétki czas
ptynag bardzo duze prady, ktére mogtyby doprowadzi¢ do zadziatania bezpiecznikdéw
na wejsciach lub nawet do uszkodzenia prostownika, prad tadowania musi byé
ograniczany do dozwolonego poziomu. Aby to osiggnac¢, zastosowano rezystor,
ograniczajgcy prad wigczeniowy i potaczony szeregowo z kondensatorem. Po
natadowaniu kondensatora rezystor ten jest bocznikowany np. przez przekaznik, dzieki
czemu jego aktywnos¢ ogranicza sie tylko do etapu witgczania przemiennika.
Poniewaz do wygtadzenia napiecia w obwodzie posrednim potrzebna jest duza
pojemnos¢, kondensator udostepnia jeszcze przez jakis czas po odtgczeniu
przemiennika czestotliwosci od sieci wysokie napiecie.

Wrtasciwe zadanie przemiennika czestotliwosci, polegajace na wytwarzaniu zmiennego
pod wzgledem czestotliwosci i amplitudy napiecia wyjsciowego, stuzacego do
sterowania silnikiem tréjfazowym, przejmuje falownik na wyjsciu przemiennika.
Wytwarza on na zasadzie modulacji szerokosci impulsu tréjfazowe napiecie wyjsciowe,
ktore w trojfazowym silniku asynchronicznym generuje sinusoidalny prad przemienny.

Ryc. 2.1.2  Schemat blokowy modutu przetwarzania
mocy przemiennika czestotliwosci

I JycS—— L;’—J = U
2ot | i ? Uzw%c ~%v\(/—< )

(Lo

prostownik obwdd posredni falownik silnik
sieciowy
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Opis produktu

2.1.3 Uzycie zgodne z przeznaczeniem

KEB COMBIVERT to przemiennik czestotliwosci z obwodem
posrednim napiecia statego. Urzadzenie pracuje na zasadzie
modulacji szerokosci impulsu i stuzy wytacznie do ptynnej
regulacji obrotow w silnikach tréjfazowych.

Urzadzenie zaprojektowano z uwzglednieniem obowigzujgcych
norm bezpieczenstwa i wyprodukowano z zastosowaniem
najwyzszych standardéw jakosciowych. Warunkiem
bezproblemowej pracy jest odpowiednie do funkcji
zaprojektowanie jednostki napedowej. Na niezawodnosc¢
urzadzenia wptyw majg rowniez takie czynniki, jak prawidtowy
transport i magazynowanie, a takze staranny montaz i
podtagczenie.

Podtaczanie innych odbiornikdw elektrycznych jest zabronione,
gdyz moze prowadzi¢ do uszkodzenia tych odbiornikéw oraz
do innych szkdd nastepczych.
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2.1.4 Objasnienia kodoéw produktu
10.F5.G1B-3200

0: standard

1: flat rear

2: chtodzenie woda
3: konwekcja

0: brak interfejsu enkodera
wej. IG i 1G-1/0
resolwer i IG-1/0
Hiperface i 1G-1/0

wej. IG i SSI

Eol

nadpradowa

0: 2 kHz/125%/150%
1: 4 kHz/125%/150%
2: 8 kHz/125%/150%
3: 16 kHz/125%/150%
4: 2 kHz/150%/180%

przy przemiennikach: chtodzenie przy serwomotorach: chtodzenie silnika

0: chtodzenie wiasne
1: chtodzenie obce

resolwer i SSI
Hiperface i SSI

5
6
7: wej. IG i tachometr
8: resolwer i tachometr
9

Hiperface i tachometr

5: 4 kHz/150%/180%
6: 8 kHz/150%/180%
7: 16 kHz/150%/180%
8: 2 kHz/180%/216%
9: 4 kHz/180%/216%

A: wej. IG i czujnik bezdot. F:
resolwer i czujnik bezdot.  G:

1 wej. IG i wyj. IG

B
C: Hiperface i czujnik bezdot. H:
D
E

resolwer i wyj. IG

moowx

8 kHz/180%/216%
16 kHz/180%/216%
2 kHz/200%/240%
4 kHz/200%/240%
8 kHz/200%/240%

Typ interfejsu enkodera patrz modut sterujacy (IG = enkoder przyrostowy)

Hiperface i wyj. 1G
wej. IG i wej. IG
resolwer i wej. IG
I:  Hiperface i wej. IG

przy przemiennikach: czestotliwos¢ taktowania / krotkotrwaty prad krytyczny / granica

16 kHz/200%/240%
2 kHz/400%/480%
4 kHz/400%/480%
8 kHz/400%/480%

: 16 kHz/400%/480%

ATIOM

przy serwomotorach: predkos¢ obrotowa silnika
1: 1500 obr./min 2: 2000 obr./min 3: 3000 obr./min 4: 4000 obr./min 6: 6000 obr./min

Identyfikator napiecia wejsciowego

0: 230V AC/DC,1faza 5: 400V DC A 400V AC, 6 faz

1: 230VAC/DC,3fazy 6: 230VAC,1faza Z 230V AC lub AC/DC

2: 230V AC/DC,1/3fazy 7: 230VAC,3fazy Y: 400V AC lub AC/DC

3: 400V AC/DC,3fazy 8: 230V AC, 1/3fazy ~ W: 230V DC

4: 230vDC 9 400V AC, 3fazy V: 400V DC
A,

] Wersja wykonania obudowy B,D,E,G,H,R, U W
Osprzet
0: bez 4: zintegrowane PFC ?
1: GTR7" 5: GTR 7", zintegrowane PFC ?
2: wbudowany ukt. odktécania 6: wbudowany ukt. odktécania, zintegrowane PFC 2
3: GTR 7 ", wbudowany ukt. odktécania 7: GTR 7 ", wbudowany ukt. odktécania, zintegrowane PFC 2
Sterownik
B: BASIC (sterowane przemienniki czestotliwosci ze standardowym zakresem funkcji)
C: COMPACT (sterowane przemienniki czestotliwosci z rozszerzonym zakresem funkcji)
G: GENERAL (sterowane przemienniki czestotliwosci z rozszerzonym zakresem funkcji)
M: MULTI (sterowane, zorientowane polowo przemienniki czestotliwo$ci dla tréjfazowych silnikow

asynchronicznych)
: SERVO (sterowane przemienniki czestotliwosci dla silnikéw synchronicznych)
eria F5

S
S

przy przemiennikach: 1. i 2. pozycja: wielkos¢ urzadzenia

przy serwomotorach: kod silnika / dlugos¢ konstrukcyjna silnika

1) GTR7: tranzystor hamowania

2) PFC: Power Factor Control (sterowanie wspotczynnikiem mocy)
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Przeglad systemu

Opis produktu

2.1.5 Zakres waznosci
danych

lub Sredniej czestotliwo$ci nalezy skonsultowac sie z firmg KEB.
Maksymalna wysokos$¢ nad poziomem morza, na jakiej moze pracowaé przemiennik,

2.1.6 Wielkosci urzadzen w
klasie napiecia 230V

Podane nizej dane techniczne odnoszg sie do 2-/4-biegunowych silnikéw
standardowych. W przypadku innej liczby biegundéw nalezy dostosowac przemiennik
czestotliwosci do prgdu znamionowego silnika. W przypadku silnikéw specjalnych

to 2000 m. Przy wysokosciach powyzej 1000 m n.p.m nalezy pamigta¢ o redukcji
mocy 0 1% na kazdych 100 m wysokosci.

Wielkos¢ przemiennika 05 07 09 10 12 | 13
Obudowa A B A B B D B D D E
Fazy zasilania 11311 [3f1[3[1]3]1[3]1[3]3]3
Znamionowa moc wyjsciowa [kKVA] 0,9 1,6 2,8 4,0 6,61 9,5
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 0,37 0,75 1,5 2,2 4,01 5,5
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 2,3 4 7 10 16,5] 24
Maks. prad krotkotrwaty [A] 4.1 7,2 12,6 18 29,7| 36
Prad wywotujacy btad OC [A] 5,0 8,6 15,1 21,6 35,6] 43
Prad znamionowy wejsciowy [A]l 4,6| 4,6 |3,2 8,0(8,0]/5,6]1419,8/14(9,8]/20|14]20|14]| 23 | 31
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A]] 10 16 10|20 (16]20|16(20|16]|25|120]25|20| 25| 35
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]| 4 16 8 16 16 8 16 8 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz]| 8 16 8 16 16 16 16 | 16
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]] 30 50 55 65 90 | 130 105 | 170 1210290
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? [A] 2,3 4 7 10 16,5| 24
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? [A] 2,3 4 7 10 16,5| 24
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 16 kHz?  [A]| — 2,3 - 4 7 8,5 I 10 | 10 |16,8
Maks. temperatura elementu chtodniczego ~ [°C]| 100 90 95| 90 90 90 90 | 90
Przekrdj kabli zasilania silnika * [mm?] 1,5 1,5/2,5[1,5]2,5{1,5[2,5]1,5] 4[25] 4{25] 4 | 6
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 100| 56 100 56 47 33 27 | 16
Typowy rezystor hamulcowy [Ohm] 180 180 100 68 33| 27
Maks. prad hamowania [All45] 75 [45] 75 9,5 12 15 25
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociggniecia zaciskow [Nm] 0,5 | 1,2
Napiecie zasilania [V] 180...260 +0 (napiecie mierzone 230 V)

Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/60 +/-2

Napiecie wyjsciowe [V] 3 x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugosé kabli ekranowanych z 4 kHz ¥ [m]| 10 30 10| 100 100

Maks. dtugos¢ kabli ekranowanych z 8 kHz 5 [m]]| 10 20 10 50 100

Maks. dtlugos¢ kabli ekranowanych z 16kHz 5 m]| - 10 - 20 40 | 100

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529)

IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1)

Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy

EN 61800-3

Wibracje wedtug

Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)

systemu chtodzenia.

Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)
Dane obowiazuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "ldentyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napigcie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy szafy rozdzielczej i

W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.

8) 31.F5. tylko w wersji chfodzonej woda.
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Wielkosé przemiennika 14 15 16 17 18 19 20 21
Obudowa E|] G| G| H H R R R|R R
Fazy zasilania 3 3 3 3 3 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 13 19 26 33 40 46 59 71
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 7,5 11 15 | 18,5 22 30 37 45
Prad znamionowy wyj$ciowy [A] 33 48 66 84 | 100 | 115 | 145 | 180
Maks. prad krétkotrwaty [A] 49,5 72 99 | 126 | 150 | 172 | 217 | 270
Prad wywotujacy btad OC [A] 59 86 119 | 151 | 180 | 206 | 261 | 324
Prad znamionowy wejsciowy [A] 43 63 86 92 | 116 | 126 | 165 | 198
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 50 80 80 | 100 | 160 | 160 | 200 | 315
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]] 4 | 16 8 16 16 8 8 8 8 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz] 16 16 16 16 16 8 8 8 8
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]] 350 | 410 | 460 | 430 | 550 | 850 | 1020| 1200] 1350 | 1620
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? [A]] 33| 36 | 36 | 53 | 725] 92 | 110 | 126 | 159 | 198
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz ? [A]] 24 33 - 53 | 72,51 84 | 100 | 115 | 145 | 180
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 16 kHz ? [A]}] 16,8 26 - 53 66 50 - - - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 °C (194 °F

Przekrdj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 10 25 25| 35| 50| 50| 95| 95
Min. rezystor hamulcowy %) ol 6] 8 | 8 |56]56)47]47]309] 2] 2
Typowy rezystor hamulcowy * [Ohm] 20 13 10 7 56 | 47 ] 39| 3,0
Maks. prad hamowania [A]] 25 | 50 50 | 70 70 85 85 | 102 | 160 | 160
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskow INm]| 1,2 | 2,5 | 4 | 6

Napiecie zasilania V] 180...260 +0 (napiecie mierzone 230 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/60 +/-2

Napiecie wyjsciowe [V] 3x0...Usiet

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugos¢ kabli ekranowanych [m] 100 50

Temperatura magazynowania -25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy -10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155 | -

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

W przypadku regulowanych systemow F5-M i F5-S
Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

NO O~ WON =

)
)
)
) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionow
)
)
)

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.

Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

ej i dlugosci przewodu do 100m (miedz)

Dane obowigzuja tylko dla urzagdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujacego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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2.1.7 Wielkosci urzadzen w klasie

napiecia 400
Wielkos¢ przemiennika 05 07 09 10 12 13 14
Obudowa Al B|A|B|D|]A[B|D|B|[D|[D|B|D|[E|[D|E|[G]|D|E| G
Fazy zasilania 3 3 3 3 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA]l 0,9 1,8 2,8 4,0 6,6 8,3 11
Maks. moc znamionowa silnika [kw]| 0,37 0,75 1,5 2,2 4,0 55 75
Prad znamionowy wyjsciowy Al 1,3 2,6 4,1 58 9,5 12 16,5
Maks. prad krétkotrwaty Al 23 4,7 7.4 10,4 17 216 | 18| 29,7 |24,8
Prad wywotujacy btad OC [All 28 5,6 8,9 12,5 21 259 |21,6] 356 |29,7
Prad znamionowy wejsciowy [A]l 1.8 3,6 6 8 13 17 23
Maks. dozw olony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 16 16 16 16 20 25 25
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]] 4| 16) 4| 16 | 4 8 8lal16]4[8]16]4] 16 2] 8] 16
Maks. czestotliwosé taktu tranzystoréw [kHz]] 41 16| 4| 16 | 4 16 16 4 16 16 169 16
Strata mocy przy pracy znamionowej [w]| 45( 60 | 50| 90 80 [105]120{140] 170 150] 185] 300] 185]| 250| 200 185]| 320{ 380
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? ~ [A]] - | 1,3 - [ 26| - | 41 58 9,5 12 14,5 16,5
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? Al -113-]26]-| 41 |58|52]|58] - 95 95| 12 |74 165
Prad ciagty przy zatrzymanym silnikui 16 kHz?  [A]] - | 1.3] - | 26| - | 35 [49|35(58] - 5,8| 95|58 12 |57]10 | 12
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 °C (194 °F)
Przekrdj kabli zasilania silnika ¥ [mm3| 1,5 1,5 1,5 1,5 25 4 4
Min. rezystor hamulcowy [ohm]{ 390 [180] 120 [110] 120 82 82 |39]56]39|50]56| 39
Typowy rezystor hamulcowy ¥ [Ohm]| 620 |300| 620 | 150 390 270 150 110 85
Maks. prad hamowania Al 22 |45/ 75] 7] 75 10 10 [21]15[21[ 15[ 15] 21
Charakterystyka przeciazenia 1
Moment dociagniecia zaciskow INml| - J05] -]05] -] 0,5 [12] 05 [12
Napiecie zasilania % \Y| 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2
Napiecie wyjsciowe \Y| 3x0...Usiec¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania
Meks. diugos$¢ kabli ekranowanych z4 kHz [m]] 10 10 (30} 10| 100 100 50| 100 100 100
Meks. dtugos$¢ kabli ekranowanych z8 kHz m| -| 8] -18/|20 - 30 | 50| 100 - 100 100 - 100
Maks. dtugos¢ kabli ekranowanych z 16kHz m)] -| 4 - [ 5]10] - 10 10 20 - 100 100 - 100

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45°C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2
Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

A ON—=

)
)

N OO

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugos$ci przewodu do 100m (miedz)
Dane obowigzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy

Data
23.09.04
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Wielkosé przemiennika 15 16 17 18 19
Obudowa E[G|H|]E|[G|[H|]G|H|G]|H]|R|HI|R
Fazy zasilania 3 3 3 3

Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 17 23 29 35 42
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 11 15 18,5 22 30
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 24 33 42 50 60
Maks. prad krétkotrwaty [A] 36 49,5 63 75 90
Prad wywotujacy blad OC [A] 43 59 75 90 108
Prad znamionowy wejsciowy [A] 31 43 55 65 66
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 35 50 63 80 80
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow kHz]] 4 | 8 [16] 2 | 8 [16] 4 | 8 | 2| 8 16| 4 | 8
Maks. czestotliwo$¢ taktu tranzystorow [kHz] 16 16 © 16 16 16 16
Strata mocy przy pracy znamionowej [wij| 350 [ 380 | 360 330 | 500 | 490] 500 | 470 430] 610 | 850 | 540 | 750
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 4 kHz 2 [A] 24 27 33 42 45 50 60
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 8 kHz 2 [A] 19 | 24 - 121,51 33 |21,4| 30| 30| 45| 50 | 39 | 60
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 16 kHz 2 [A] 84| 15 - 195 20 - [13,5] 20 | 20 | 40 | 18 | 27
Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Przekréj kabli zasilania silnika [mm3 6 10 16 25 25
Min. rezystor hamulcowy [Ohm]] 39 | 22 25 | 22|25 22 13 [ 9]13]09
Typowy rezystor hamulcowy [Ohm] 56 42 30 22 15
Maks. prad hamowania Al 21 [37]32]30[37]30]37 63 | 88]63][88
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskéow INm] 12 [ 4] 12 [ 4]12] 4] 4] 4]6]4]6
Napiecie zasilania ¥ [V] 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)

Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/-2

Napiecie wyjSciowe [V] 3x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugos$ ¢ kabli ekranowanych [m] 100

Temperatura magazynowania -25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy -10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155 | - Isl ]| -
Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

1
2

N O O W

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

) W przypadku regulowanych systemow F5-M i F5-S nalezy odja¢ 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)
) Dane obowiagzuja tylko dla urzgdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzagdzen")
) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86

) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej wodg.
© KEB Antriebstechnik. 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Przeglad systemu Opis produktu

Wielkos¢ przemiennika 20 21 22 23 24
Obudowa H|R R R RJU|R] U
Fazy zasilania 3 3 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 52 62 80 104 125
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 37 45 55 75 90
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 75 90 115 150 180
Maks. prad krotkotrwaty [A] 112 135 172 225 270
Prad wywotujacy btad OC [A] 135 162 207 270 324
Prad znamionowy wejsciowy [A] 83 100 127 165 198
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 100 160 160 200 315
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow kHz)l 2 | 8| 4| 8] 48] 28] 2] 4]38
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz]] 8 [ 16 16 16 12| 8 8
Strata mocy przy pracy znamionowej W] 900 1000|11OO 1200{1500}1300{1900{ 1700 2000|2400
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? [A]| 67,5| 75 90 115 | 115]127,5| 150 | 144 180
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? [A]]52,5| 75| 63 | 90 | 80 | 115] 90 | 150 108 180
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 16 kHz ? [All - [ 3445|5654 |46 |51 ] - - - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Przekréj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 35 50 50 95 95
Min. rezystor hamulcowy *) [Ohm] 9 9 8 6| 5 5
Typowy rezystor hamulcowy [Ohm] 12 10 8,6 6,7 5
Maks. prad hamowania [A] 88 88 100 133 | 160 200
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskéw INm)f 4] 6] 6 | 6 | 15 | 15
Napiecie zasilania ® V] 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/60 +/-2

Napiecie wyjsciowe V] 3 x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugo$ ¢ kabli ekranowanych [m] 50

Temperatura magazynowania -25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy -10...45 °C (14...113 °F) | -10...40 °C
Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

1) W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odja¢ 5% rezerwy regulacyjne;.

2) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

3) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

4) Minimalny zalecany przekréj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)

) Dane obowiazuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")

) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86

) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej wodg.

N OO
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Wielkosé przemiennika 25 26 27
Obudowa U U U
Fazy zasilania 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 145 173 208
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 110 132 160
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 210 250 300
Maks. prad krétkotrwaty [A] 263 313 375
Prad wywotujacy btad OC [A] 315 375 450
Prad znamionowy wejsciowy [A] 231 275 330
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 315 400 450
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz] 4 4 2
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz] 8 8 8
Strata mocy przy pracy znamionowej W] 2300 2800 3100
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? [A] 210 250 240
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? 168 162,5 180
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 16 kHz? -

Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Przekroj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 95 120 150
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 4 4 4
Typowy rezystor hamulcowy * [Ohm] 4,3 4,3 4,3
Maks. prad hamowania [A] 200 200 200
Charakterystyka przecigzenia 2

Moment dociagniecia zaciskow [Nm] 25

Napiecie zasilania ® [V]l 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/60 +/-2

Napiecie wyjsciowe V] 3 x 0...U sie¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugos$ ¢ kabli ekranowanych [m] 50

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529)

P20

Warunki otoczenia (IEC 664-1)

Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3
Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155
Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

NO O~ WN =

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.
8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dlugos$ci przewodu do 100m (miedz)
)

)

)

Dane obowigzuja tylko dla urzagdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujacego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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Przeglad systemu

Opis produktu

Wielko$¢é przemiennika 28 | 29 | 30 | 31
Obudowa w

Fazy zasilania 3 |2x3] 3 [2x3[2x3][2x3
Znamionowa moc wyj$ciowa 256 319 395 | 436
Maks. moc znamionowa silnika 200 250 315 | 355
Prad znamionowy wyjsciowy 370 460 570 [ 630
Maks. prad krotkotrwaty " 463 575 713 | 787
Prad wywotujacy btad OC 555 690 855 | 945
Prad znamionowy wej$ciowy 410 [2x205| 510 |2x255]|2x315]|2x350
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) 550 315 | 700 | 400 | 450 | 550
Czestotliwos¢ taktu tranzystoréw 2 2 2 2
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystorow 4 2 2 2
Strata mocy przy pracy znamionowej 3500 4200 5100 | 5600
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 4 kHz % 370 - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 90 90 60
Przekroj kabli zasilania silnika 3 2x95 2x150 2x185]2x185
Min. rezystor hamulcowy 4 1,2 1,2 1,2 1,2
Typowy rezystor hamulcowy 4 2,2 1,7 1,3 -
Maks. prad hamowania 660 660 660 [ 660
Charakterystyka przecigzenia 2

Moment dociggniecia zaciskow 25...30

Napiecie zasilania ¥ 305...500 +0 ©
Czestotliwos¢ sieci zasilania 50/60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe 3 x0...U sie¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa patrz karta sterowania

Maks. dtugos¢ kabli ekranowanych 50

Maks. temperatura elementu chtodniczego -25...70 °C

Temperatura magazynowania -10...45°C | -10..45°C "
Temperatura podczas pracy 1P20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2
Zgodnosé EMC wedtug normy EN 61800-3

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

1) W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odja¢ 5% rezerwy regulacyjnej.
2) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

3) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
4) Minimalny zalecany przekréj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)

5
6

) Dane obowigzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
)

7) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.
8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.
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Wielkos$¢ przemiennika

28 | 29 [ 32| 33| 34 [ 35| 36 |

Obudowa P

Fazy zasilania 3 3 12x3]2x3[2x3|3x3|3x3] -
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA]| 256 | 319|492 ] 554 | 616 ]| 692 | 796 | -
Maks. moc znamionowa silnika [kW]| 200 ] 250 | 400 ] 450 | 500 | 560 | 630 | -
Prad znamionowy wyjSciowy [A]] 370 ] 460 ) 710 ] 800 | 890 | 1000{1150| -
Maks. prad krétkotrwaty " [A]| 462 | 575 | 887 [ 1000/ 1112[1500(1725] -
Prad wywotujacy btad OC [A]] 554 | 690 |1065]1200{1335{1800{2070] -
Prad znamionowy wejsciowy [A]| 385 ] 483 | 746 ] 840 | 935 [1050|1208| -
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz][ 2 2 2 2 2 2 2 -
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHZ]| 4 4 4 4 4 4 4 -
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]]3500{4200]6800] 7600] 85001 9500]10700| -
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercy [A]|l 550 | 700 [2x550|2x700|2x700] - - -
Przekrdj kabli zasilania silnika * [mm?]| 2x95[2x150 - - - - - -
Min. rezystor hamulcowy * [Ohm]| 2,4 2x24 3x24 -
Typowy rezystor hamulcowy 4 [Ohm]| - | - - | - | - - | - -
Maks. prad hamowania [A] 330 2 x 330 3 x 330 -
Moment dociggniecia zaciskéw [Nm] -

Napiecie zasilania °) [\ 305...500 0 (400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [HZ] 50 /60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe [V] 3 x0...Uy
Czestotliwos$¢ wyjsciowa [Hz] 0...1600

Maks. dtugos$¢ kabli ekranowanych [m] 100

Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Temperatura magazynowania [°C] -25...70

Temperatura podczas pracy [°C] -10...45

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) P20

Zgodnosé EMC wedtug normy EN 61800-3

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

Warunki otoczenia (IEC 664-1) 2

Wibracje wedtug -

Waga kgl 300

W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odjgé 5% rezerwy regulacyjne;.

Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

Dane obowigzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "ldentyfikacja urzadzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach > 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86

1)
2)
3)
4) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)
5)
6)
)

7) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
szafy rozdzielczej i systemu chfodzenia.

8) 31.F5.tylko w wersji chtodzonej woda.

© KEB Antriebstechnik, 2002
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Przeglad systemu Opis produktu

2.1.8 Krzywe charakterystyczne
przecigzen

krzywa 2
krzywa 1 czas [s] y

czas [s]
300 + 300 -
270 + 270 +
240 1+ 240 +
210 + 210 +
180 + 180 4
150 + 150
120 + 120 4
%0 + 0 4

60 + 60 |

30 + ‘ ; 30
obciazenie [%]

t t t t t t t t t t t t t t T T T T T T T T T
0 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150 160 170 180 190 200 210 220 0 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150

obciazenie [%]

W tym zakresie krzywa charakterystyczna opada w zaleznos$ci od wersji urzadzenia (patrz

dane techniczne)
Po przekroczeniu obcigzenia 105% uruchamia sie licznik. Przy spadku obcigzenia ponizej tej wartosci nastepuije liczenie
wstecz. Gdy licznik osiggnie poziom krzywej charakterystycznej przecigzenia, odpowiadajgcej przemiennikowi, generowany
jest komunikat o btedzie E.OL.

2.1.9 Ochrona przeciwprzecigzeniowa w dolnym zakresie obrotéow
(tylko dla F5-M i F5-S, prad ciggty spoczynkowy patrz dane techniczne)

obcigzenie [%]
A

prad wyzwalajgcy OC | --- - - - - - - - -~ -~~~ -~ -~~~ -~~~ — — -

krotkotrwaty prad |- ------ OLz2z ___________
krytyczny |
uruchomienie T
integratora [ -—-------~-~"—"—~—~" -~ - -~~~ ——— -~
przecigzeniowego przy
105%

prad ciagty
spoczynkowy T

> f[Hz]

min. czestotliwosé przy
petnym obciagzeniu
ciagtym

Przy przekroczeniu dozwolonego pradu uruchamiany jest czton PT1 (1=280ms). Po uptynieciu tego czasu wyzwalany jest
komunikat o btedzie E.OL2.
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3. Sprzet
3.1 Elementy

sterujace
3.1.1 Przeglad

=3

W niniejszej instrukcji opisane sg karty sterujgce F5-MULTI i F5-SERVO. Karty te
réznig sie od siebie zakresem funkcjonalnosci.

W tym rozdziale zamieszczono zestawienie porownawcze opisanych w tej instrukgcji
kart sterujgcych.

Karta sterujgca

MULTI

SERVO

Wejscia

Wejscie wartosci zadanej £10 V/0(4)...20 mA

Zewnetrzne wejscia cyfrowe

Wewnetrzne wejscia cyfrowe

Zewnetrzne zasilanie karty sterujacej

Interfejs enkodera

X|X| oo

Czasy odczytu wejsc i wyjsé

3
7

3 [ ||+ ||

S

Wyijscia

Wyjscia analogowe

Wyijscia cyfrowe

Wyjscia przekaznikowe

Wyijscia wewnetrzne

Bezpotencjatowe wyjscie panelu sterowniczego

XN NN

4 EN LS LSILS]

Funkcije

Zestawy parametrow

Funkcja pomocnicza

Sterowanie hamulcami

Hamowanie statopradowe (DC)

v XX |0

Funkcja oszczedzania energii

Y N

Namierzanie predkosci obrotowej

Wartosci state

Elektroniczny stycznik silnikowy

Licznik roboczogodzin

><|><|><| <[> (> [>< [ | o

Funkcja Power-Off

X

Regulator PID

tagodny rozruch poprzez rampy S

Czas reakcji magistrali

3 %[>
(/2]

3 <[> [><|><[><|>|

—_

Pasuje do

Wielko$¢ obudowy >=D

x

x

" tylko w trybie sterowanym
2 tylko w trybie regulowanym
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Sprzet

Karty sterujace

3.1.2 Wielkos¢ obudowy

D-E

Opcjonalny panel sterowniczy
z 9-stykowym gniazdem Sub-D
Interfejs zarzadzania
parametrami

uwzglednic¢
maksymalna
szerokos¢ wtyczek
dla X3A i X3B

X2A
Listwa zaciskowa
Podtagczenia zaciskow
sterujacych

X3B
9-stykowe gniazdo
Sub-D
OPCJA

X3A

15-stykowe gniazdo Sub-D
7tgcze enkodera przyrostowego]

3.1.3 Wielkos¢ obudowy

od G

Opcjonalny panel sterowniczy
z 9-stykowym gniazdem Sub-D
Interfejs zarzadzania

parametrami

uwzglednié¢
maksymalna
szerokos¢ wtyczek
dla X3A i X3B

X3B
9-stykowe gniazdo
Sub-D
OPCJA

X3A

15-stykowe gniazdo Sub-D
7tgcze enkodera przyrostowego]

X2A
Listwa zaciskowa
Podtaczenia zaciskéw
sterujacych
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3.1.4 Listwa zaciskow sterujgcych

X2A
B@@iii@@i 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| | 24 25 26 27 28 29
PIN | Funkcja Nazwa | Objasnienie
1 + Wejscie wartoéci zadanej1 | AN1+ Sygnatwejsciowy 0...+10 V; 0...220 mAi4...20 mA ustalany jest zapomoca An.0/
2 - Wejscie wartoscizadanej1 [ AN1- An.10. Specyfikacja i sterowanie patrz rozdz. 6.2.2.
3 + Wejscie wartosci zadanej2 | AN2+ Rozdzielczo$¢:12 bitéw (11 bitéw w przypadku F5-Servo w obudowie
A), Ri = 30 kQ, czas odczytu: 1 ms / przy szybkim podaniu wartosci zadanej: 250 ps
4 - Wejscie wartosci zadanej2 | AN2- (patrz rozdz. 6.4.2)
5 Wyjscie analogowe 1 ANOUT1 | Wyprowadzana na wyjscie analogowe wielko$¢ ustalana jest za pomoca
parametrow An.31/ 36. Specyfikacja i podtgczanie patrz rozdz. 6.2.11.
6 Wyjscie analogowe 2 ANOUT2 | zakresnapies:0...£10V, Ri=100Q, rozdzielczosé: 10 bitéw,
czestotliwos$é modulaciji szerokoscia impulsu (PWM): 3,4 kHz, czestotliwosé graniczna filtra 1. rzedu: 178 Hz
7 Wyjscie +10 V CRF Wyjscie napiecia referencyjnego +10 VDC +5% / maks. 4 mA dla
potencjometru wartosci zadanej
8 Analogowa masa COM Masa dla analogowych wejs¢ i wyjs¢
9 Analogowa masa COM Masa dla analogowych wejs¢ i wyjs¢
10 Progr. wejscie 1 1 Specyfikacja, sterowanie i programowanie wejs¢
" Progr. wejscie 2 12 cyfrowych patrz rozdz. 6.3
12 Progr. wejs’cie 3 13 Wszystkie wejécia cyfrowe sg swobodnie programowalne. Mechanizm zezwalania na start
13 Progr. wejscie 4 14 sprzegniety jest na state z wejsciem ST, moze by¢ jednak obtozony
14 Progr. wejscie W przéd F dodatkowymifunkcjami.
15 Progr. wejscie Wstecz Ri =2,1 kW
16 Progr. wejécie Zezwol. nastart | ST Czas odczytu: 1 ms
17 Progr. wejscie Reset RST
18 Wyjscie tranzystorowe 1 | O1 Specyfikacja, sterowanie i programowanie
19 Wyijscie tranzystorowe 2 | O2 patrz rozdz. 6.3.12 ... 6.3.22,
maks. 50 mA DC tacznie dla obu wyjs¢
20 Wyjscie +24 V U, ok. 24V DC na wyjsciu (maks.100 mA)
21 Wejscie 20...30 V U Wejécie napiecia dla zasilania zewnetrznego. potencjatodniesienia 0 V X2A.22/23
22 Cyfrowamasa oV Potencjat odniesienia dla cyfrowych wejs¢/wyjs¢
23 Cyfrowamasa 0\ Potencjat odniesienia dla cyfrowych wejsé/wyjs¢
24 Przekaznik 1/ zestyk zwierny | RLA programowalne wyjscie przekaznikowe 1 (zacisk X2A.24...26);
25 Przekaznik 1/ zestyk rozwierny | RLB programowalne wyjscie przekaznikowe 2 (zacisk X2A.27...29);
26 Przekaznik 1/ zestyk przetaczny | RLC Specyfikacja, sterowanie i programowanie wyjsé przekaznikowych
27 Przekaznik 2 / zestyk zwierny | FLA patrz rozdziaty 6.3.12 ... 6.3.22
28 Przekaznik 2/ zestyk rozwierny | FLB maks. 30 V DC, 0,01...1 A
29 Przekaznik 2 / zestyk przetaczny | FLC
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Sprzet

Karty sterujace

3.1.5 Podiaczanie

3.1.6 Wejscia cyfrowe

3.1.7 Wejscia analogowe

sterownika

Aby unikng¢ btednego dziatania po podaniu na wejscia sterujgce napiecia zaktdcajacego,
nalezy stosowac sie do nastepujacych zasad:

uzywac ekranowanych / skreconych przewodow
utozy¢ ekran jednostronnie na potencjale ziemi (przemiennika)
kable przenoszace sygnaty sterujgce uktada¢ oddzielnie od kabli

m zasilajgcych (w odlegtosci ok.10...20 cm); w przypadku skrzyzowan
kabli zachowac kat prosty

Stosowanie zasilania wewnetrznego

X2A [10]11]12]13]|14]|15]|16]17 20]21(22]23

Stosowanie zasilania zewnetrznego

X2A [10]11[12]13]|14]|15]|16]|17| __[23 ﬁ

13..30VDC +0% -3y g

wygtadzone ‘a C)

Ri =21 kQ +
20...30 VDC

Niepodtaczone wejscia wartosci zadanej nalezy potgczy¢ z analogowg masg, aby
unikna¢ wahan wartosci zadanej!

Podawanie analogowej wartosci Podawanie analogowejwartosci
zadanej, zewn. zadanej, wewn.
Ri = 55 kQ
x2Al1]2]3]4]5]6]7]8]9 X2A [1]2 [9
== _______________________________:_____ Jg-r-o- - - - oo fFES - = =
+
0..+10 VDC
R=3..10 kQ

Wejscia X2A.3 oraz X2A.4 mozna rowniez zaprogramowac i potgczy¢ jako wejscia
wartosci zadanej (patrz rozdziat 6.2).

*) Przewdd uziemiajgcy nalezy podtgczac
tylko wéwczas, jesli miedzy sterownikami
istnieje réznica potencjatow > 30 V. Opor

wewnetrzny ulega przy tym redukciji do 30 KQ.
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KEB|H

3.1.8 Wejs’cie napigcia/ Dzieki zasilaniu karty sterujgcej z zewnetrznego zrddta napiecia sterownik pozostaje

zasilanie witgczony nawet przy wytaczonym module mocy. Aby unikng¢ niezdefiniowanych stanéw
przy zasilaniu zewnetrznym, nalezy zasadniczo najpierw wtgczac zrédfo zasilania, a
zewnetrzne dopiero potem przemiennik.
X2A (10(11 17|18|19|20|21|22|23 ﬁ
a E
+/
20..30V £0% /1 ADC
wygtadzone
3.1.9 Wyjscia cyfrowe X2A |10 21]22[23 E
maks. 50 mA DC
facznie dla obu
wyjsé
3.1.10 Wyjscia W przypadku obcigzenia indukcyjnego na wyjsciach przekaznikowych nalezy
przekaznikowe przewidzie¢ uktad ochronny (np. diode ruchu swobodnego) !
ry | ey
X2A [24]25]26]27]28]29 f
max.30VDC
0,01...1A
© KEB Antriebstechnik, 2002 | Nazwa: Basis Data Rozdziat| Cze$¢ | Strona
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Sprzet Karty sterujace

3.1.11 Wyjscia Uo: 0...+11,5 VDC
analogowe Ri: 100 ©

Uout: 0...+#410 VDC
Imax: 10 mA

3.1.12 Wyjscie napiecia  Wyjscie napiecia stuzy do sterowania wejsciami cyfrowymi oraz do zasilania
zewnetrznych elementéw sterujgcych. Maksymalny prad na wyjsciu wynosi 100 mA.
Wartos¢ ta nie moze by¢ przekraczana.

X2A |10 18119|20(21)22(23 ﬁ

ca. 24VDC / max. 100 mA
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4 ObSl’U g a W niniejszym rozdziale opisano podstawy dotyczgce struktury oprogramowania oraz
- obstugi urzadzenia.
4.1 Podstawy
Karty sterujgce F5-BASIC oraz F5-GENERAL obstuguija 3 tryby pracy:

Tryby pracy

karty sterujacej

Tryb "Customer" Tryb "Drive"
Tryb aplikacyjny n

- dowolnie definiowalna
lista parametrow
(parametry CP), ktére sg
Egtrtiisvnn?klgtl)«\;vr{aczonﬁedli wszystkich urucrlwotmlone. poprzez

yIowt g parametrow, grup panei sterowniczy

- w chwili dostawy lista . : . - nie wymaga

. parametrow (wyjatek: . -
parametrow przetaczania zaciskow

- parametry CP) oraz L
zdefiniowana przez KEB zestawow parametrow (za _ wyjatkiem
zezwolenia na start)

- uaktywniany z reguty
tylko w celu
dopasowania aplikacji

- specjalny tryb pracy, w
ktérym urzadzenie

- mozliwy jest wybor i , )
moze zostac

ewentualna zmiana

4.1.1 Parametry, grupy Co to wiasciwie sg parametry, grupy parametrow i zestawy parametrow?

parametrow, . , o , . ,
zestawy Parametry to wartosci programu, podlegajgce zmianie przez uzytkownika i wptywajace
parametréw na przebieg tego programu. Kazdy parametr sktada sie z
oznaczenia parametru oraz wartosci parametru
(_ 0 1 (1
N B Y (L

Wartosé parametru wyraza
aktualne ustawienie tego
parametru.

— Numer parametru okresla parametry w obrebie
danej grupy parametrow.

Aby pomimo duzej liczby parametréw ich obstuga pozostata

L przejrzysta, rozdzieliliSmy ogot parametréw wedtug funkcji na
rézne grupy parametréw (np. wszystkie parametry zwigzane
z silnikiem znajduja sie w grupie "Drive" (dr) ).

Aby umozliwi¢ zdefiniowanie wielu wartosci dla jednego parametru,

— przewidziano 8 zestawéw parametréw (0...7). Jesli przy pracujgcym
urzgdzeniu majg by¢ wyswietlane aktualnie aktywne wartosci, nalezy
ustawi¢ atrybut ,A“. W przypadku parametrow nieprogramowalnych
atrybut ten odpada (patrz rozdziat 6.8).

Przyktad: - . . . s -~
Przenosnik tasmowy ma zosta¢ wyposazony w 3 rézne predkosci przesuwu. Dla
kazdego ,biegu” zdefiniowany zostaje jeden zestaw parametréw, w ktérym mozna
indywidualnie okresli¢ predkosc, przyspieszenie, opdznienie itd. ruchu przenosnika.
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Podstawy

4.1.2 Wybor parametru

4.1.3 Ustawianie

wartosci
parametrow

4.1.4 Parametry typu
ENTER

Migajacy punkt wskazuje na aktualne miejsce poddawane zmianie. Nacisniecie klawisza
ENTER spowoduje przesuniecie migajgcego punktu.

ENTER ENTER
1 1 FIR I 1 FIR 1 1
M R ey W e B ey || 8 V= o R
[ A ] A[ SToP| (A A[ STOP A ] \[ STOP)
START)\, \ START)\, A START)y v_J
11 _ { 1 - 1 (0 _ 1
[} | [N ey W) =g}

Wybor Wybor Wybor

numeru parametru grupy parametrow zestawu parametréw

W przypadku parametrow nieprogramowalnych (patrz 4.1.5)
nie jest wyswietlany numer zestawu parametrow!

Przechodzenie miedzy wartoscig parametru

A

FUNCT)|
SPEED) | a nazwa parametru

Y

parametréw standardowych

Zmiana

parametréw typu ENTER

rrr)-wartosci |} I ||-podczas dokonywania
e przejmowane L | zmian za ostatnim miejscem
2 ) M=o S a8 (2 ) | Arstom Wyswietlany jest punkt
START)y | LY natychmiast i (START)y | (_¥_J - nacisniecie klawisza ENTER
I T B B T zapisywane - spowoduje zastosowanie
Loy (Z || trwale w I".|| nowejwartosci oraz jej trwate
amieci zapisanie w pamieci
A AISTOP pamige! A A stop P pamie
START) L v START) v ENTER)
T _ L LERT —
Lo 1 . > J

Zmiana wartosci parametrow mozliwa jest tylko wéwczas, gdy zestaw
parametréw nie ma atrybutu ,,aktywny“ (A)! (patrz 4.1.6)

W przypadku niektorych parametréw nie jest korzystne, aby wybrane wartosci stawaty

sie natychmiast aktywne. Parametry takie nazywa sie parametrami typu ENTER,
gdyz do uaktywnienia wymagajg nacisniecia klawisza ENTER.

Przyktad: Podczas operacji okreslania kierunku obrotéw w trybie cyfrowym ze stanu
spoczynku (LS) ma zosta¢ wybrany kierunek wstecz (r). Jak pokazano wyzej,
konieczne jest przetgczanie poprzez kierunek w przéd (F). Naped nie moze
tu jednak ruszy¢ od razu, tylko dopiero wéwczas, gdy wybrany zostanie
kierunek wstecz, a wybdr zatwierdzony zostanie klawiszem ENTER.

Rozdziaf|

4

Czesé

Strona

4

Data Nazwa: Basis

17.01.03 | KEB COMBIVERT F5

© KEB Antriebstechnik, 2002

Wszelkie prawa zastrzezone




=3

4.1.5 Parametry Niektére parametry sg nieprogramowalne, poniewaz ich warto$¢ musi by¢ jednakowa

nieprogramowalne (stata) we wszystkich zestawach (np. adres magistrali, predkos$¢ transmisji danych).
W identyfikacji takich parametréw brakuje numeru zestawu parametréw, co utatwia
ich szybkie rozpoznanie. Wszystkie parametry nieprogramowalne maja zawsze
statg wartosé, niezaleznie od wybranego zestawu parametrow!

41.6 Kasowanie Jesli podczas pracy urzadzenia wystapi jakies zaktocenie, wéwczas aktualna postac
komunikatéw o wyswietlacza nadpisywana jest migajacym komunikatem o btedzie. Komunikat taki

mozna skasowac¢ za pomocag klawisza ENTER, co przywrdci pierwotng postaé
btedach wyswietlacza.

Uwaga! Skasowanie komunikatu o btedzie przez nacisniecie ENTER nie jest

réwnoznaczne ze skasowaniem btedu. Oznacza to, ze status btedu nie jest usuniety

z pamieci przemiennika. Dzieki temu mozliwa jest korekcja ustawien przed ostatecznym

skasowaniem btedu. Skasowanie btedu mozliwe jest tylko poprzez zacisk Reset lub

zezwolenie na start.

4.1.7 Kasowanie Aby umozliwi¢ wycigganie wnioskéw na temat zachowania napedu podczas pracy,
wartosci przewidziano parametry wyswietlajgce wartosci szczytowe. Oznacza to, ze zapisywana
szczytowych jest najwyzsza zmierzona warto$¢ w czasie aktywnosci przemiennika czestotliwos$ci

(zasada wskazdwki holowanej). Za pomoca klawiszy A lub ¥mozna skasowac wartos¢
szczytowa, a na wyswietlaczu pojawi sie aktualnie zmierzona wartos¢.

4.1.8 Kwitowanie W celu umozliwienia kontroli prawidtowego wykonywania réznych akcji niektore
komunikatéw parametry wysytaja komunikat zwrotny. Przyktadowo, po skopiowaniu zestawu

parametréow wyswietlacz pokazuje komunikat ,,PASS“, aby zasygnalizowac bezbtedne
wykonanie operacji kopiowania. Takie komunikaty zwrotne wymagajg skwitowania za
pomoca klawisza ENTER.
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4.2 Struktura haset Przemiennik KEB COMBIVERT wyposazono w rozbudowany system kontroli dostepu,
dOStqu bazujgcy na hastach. Poszczegdlne hasta dostepu umozliwiajg

- zmiane trybu pracy

- ustanowienie ochrony przez zapisem
- aktywacje trybu serwisowego

- przejscie do trybu Drive

W zalezno$ci od aktualnego trybu pracy hasto mozna wprowadzi¢ do nastepujacych

parametrow:
| s .
—r. jesli aktywny jest tryb CP (Customer Parameter) n
- /] . . G
[ () ( jesli aktywny jest tryb aplikacyjny

4.2.1 Poziomy dostepu Wartos¢ powyzszych parametrow wyraza aktualny poziom dostgpu. Mozliwe sg
nastepujgce wartosci:

Widoczna jest tylko grupa

1 parametréw Customer; za wyjatkiem

L1 _nr | CP-read only CP. 0 wszystkie parametry tej grupy

majg status "tylko do odczytu"

(patrz rozdziat 4.3).
| I Widoczna jest tylko grupa
L CP - on parametréw Customer. Wszystkie

parametry moga by¢ modyfikowane.

- . Jak "CP-on", ale identyfikator
I~ _ =i || CP - Service parametru wyswietlany jest zgodnie
z parametrem pierwotnym (patrz
rozdziat 4.3).

,’:",’:’,’:’,’ App"cation V\{szystkig parametw aplike_lcyjne sg
C widoczne i moga by¢ modyfikowane.
Parametry CP sg niewidoczne.

Tryb Drive jest specjalnym trybem
Tryb Drive pracy, w ktérym urzadzenie moze

by¢ uruchamiane poprzez panel

sterowniczy (patrz rozdziat 4.4).
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Obstuga Struktura haset dostepu

4.2.2 Hasta dostepu Wybor jednego z ponizszych haset pozwoli na uzyskanie dostepu do odpowiadajgcego
mu poziomu:
Hasta dostepu Poziom dostepu
(i I B
A | e || SR Y Rl
01 I~
CL|—®
| | gy
JJ0— | - JC
o oo
A ]| e—— rorr L.
'_-lll_l'l'_l' — Tryb DRIVE

Aby zakonczy¢ tryb DRIVE, nalezy wcisna¢ i przytrzymac przez ok. 3 sekundy
kombinacje klawiszy ENTER + FUNCT (patrz rozdziat 4.4).

4.2.3 Zmiana poziomu FUNCT
o )| SPEED T Ty
dostepu LHF L S =Ts
A
v START,
1
L
Przyktad 1: N
Prz_ejsclg z trybu CP do trybu v CARD &R
aplikacyjnego T ] S N == T=]]
[y i o
FUNCT
Za wyjatkiem hasta | (]| \SPEED
dostepu na poziom |
serwisowy podane
poziomy dostepu sg
trwale zapisywane w pamieci!
FUNCT
RSN =T=T=]]
) ] - oL
A
v START
]
L
Przyktad 1: :
Przejscie z trybu P A R
aplikacyjnego do trybu CP- V, e Ord T o
read only (0 |1 Y i
FUNCT
'- '-’ l-’ SPEED
L.
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4.3 Parametry CP

4.3.1 Obstuga w trybie
CP

Parametry uzytkownika CP (ang. Customer Parameter) stanowig szczegding grupe
parametrow. Za wyjatkiem parametru CP.0 (wprowadzanie hasta) mogg one bowiem
by¢ definiowane indywidualnie przez uzytkownika (rozdziat 6.13). W chwili dostawy
przemiennika do klienta opisane dalej parametry sg juz ustawione.
Zalety: - przyjazna obstuga dla klienta koricowego

- parametry krytyczne chronione sg przed bftedng obstuga

- niewielkie koszty dokumentac;ji dla podmiotu budujgcego

linie technologiczng

W trybie CP obstuga jest prostsza niz w trybie aplikacyjnym, poniewaz odpada
wybor zestawow i grup parametréw.

Nastawianie numerow
parametrow

Nastawianie wartosci
parametrow

©  KEB Antriebstechnik, 2003
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Parametry CP

4.3.2 Ustawienia

Na ponizszym wykazie przedstawiono grupe parametrow CP o wartosciach

fabryczne predefiniowanych fabrycznie dla przemiennikéw F5-MULTI i F5-SERVO. Okreslanie
parametréw CP odbywa sie za posrednictwem parametréw ud (user definition). Jak
zdefiniowa¢ swojg wtasng grupe parametréw, mozna sie dowiedzie¢ z rozdziatu
6.13.
F5-MULTI:
Statusu Parametry Zakres ustawien Rozdzielczosé | Domysinie | JednostkdENTER| Zrédto
CPO Wprowadzanie hasta 0...9999 1 - - - ud.1
CPA1 Rzeczyw. predk. obr. enkoder 1| +4000 0,125 0 1/min - ru.9
CP2 Wyswietl. wart. zad. +4000 0,125 0 1/min - ru.1
CP3 Status przemiennika 0...255 1 0 - - ru.0
CPA4 Prad pozorny 0...6553,5 0,1 0 A - ru.15
CP5 Pradu pozorny, warto$¢ szczytowa| 0...6553,5 0,1 0 A - ru.16
CP6 Rzeczyw. moment obr. +10000,00 0,01 0 Nm - ru.12
CP7 Napiecie w obw. poSrednim 0...1000 1 0 V - ru.18
CP8 Napiecie w obw. posér., wart. szczytowa| 0...1000 1 0 \Y - ru.19
CP.9 Napiecie na wyjsciu 0...778 1 0 V - ru.20
CP.10 | Konfiguracja regulatora obrotéw | 0...5 1 0 - - cs.0
CP.11 | DASM, znam. predkos¢ obr. 0...64000 1 LTK 1/min - | dri
CP12 [ DASM, czestotliwos¢ znam. 0,0...1600,0 0,1 LTK Hz - dr.5
CP.13 | DASM, prad znamionowy 0,0...710 0,1 LTK A - dr.0
CP14 | DASM, napiecie znam. 120...500 1 LTK V - dr.2
CP.15 | DASM, cos(fi) 0,50...1,00 0,01 LTK - - | dr4
CP.16 | DASM, moc znamionowa 0,35...400,00 0,01 LTK kW - dar.3
CP.17 | Dostosowanie silnika 1..2 1 1 - E | Fr.10
CP.18 | Boost 0,0...25,5 0,1 LTK % - | ufi
CP19 [ Czestotliwos¢ skrajna 0...400 0,0125 50 Hz - | uf0
CP.20 | Liczba kresek enkodera 1 GBK...GBK 1 GBK ink - ec.1
CP.21 Odwrdcenie kier. obrotéw, enkoder 1| 0...19 1 0 - - ec.6
CP.22 | Maks. wart. zadana dla biegu w prawo | 0...4000 0,125 21000 1/min - op.10
CP.23 | Wartos¢ stata 1 +4000 0,125 100 1/min - | op.21
CP.24 | Wartos¢ stata 2 +4000 0,125 -100 1/min - | op.22
CP.25 Czas przyspieszania przy biegu w prawo 0,00...300,00 0,01 5,00 [ - op.28
CP.26 Czas zwalniania przy biegu w prawo | -0,01...300,00 0,01 5,00 [ - op.30
CPR27 Przyspieszanie po krzywej S przy biegu w prawo 0,00...5,00 0,01 0,00 S - 0p32
CP.28 | Zrodto wartosci zadanej momentu obr.| 0...5 1 2 - E | cs.15
CP.29 | Bezwzgl. warto$¢ zadana momentu obf. =10000,00 0,01 LTK Nm - cs.19
CP30 [ KP, predkos¢ obr. 0...32767 1 300 - - |cs6
CP.31 Kl, predkos¢ obr. 0...32767 1 100 - - cs.9
CP.32 [ Czestotliwos¢ przetgczania 2/4/8/12/16 - LTK kHz E | uf11
CP.33 | Wyjscie przekaznikowe 1/ funkcja| 0...75 1 4 - E | do.2
CP.34 | Wyjscie przekaznikowe 2 / funkcja| 0...75 1 2 - E | do.3
CP.35 | Reakcja na btad tacznika kraricowego | 0...6 1 6 - - Pn.7
CP.36 | Reakcja na btad zewnetrzny 0...6 1 0 - - Pn.3
LTK) w zaleznosci od modutu mocy lub wielkosci urzadzenia (patrz rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne od wielkosci

urzadzenia®)
GBK)

w zaleznosci od typu interfejsu
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F5-SERVO:

Statusu | Parametry Zakres ustawien Rozdzielczos¢ | Domyslnie | Jednostka | ENTER [ Zrddto
CP.O Wprowadzanie hasta 0...9999 1 - - - | udA
CPA1 Rzeczyw. predk. obr. enkoder 1| +4000 0,125 0 1/min - ru.9
CP2 Wyswietl. wart. zad. +4000 0,125 0 1/min - ru.1
CP3 Status przemiennika 0...255 1 0 - - ru.0
CP4 Prad pozorny 0...6553,5 0,1 0 A - ru.15
CP5 Pradu pozorny, warto$é szczytowa| 0...6553,5 0,1 0 A - ru.16
CP6 Rzeczyw. moment obr. +10000,00 0,01 0 Nm - ru.12
CP7 Napiecie w obw. posrednim 0...1000 1 0 V - ru.18
CP8 Napiecie w obw. posr., wart. szczytowa| 0...1000 1 0 V - ru.19
CP9 Napiecie na wyjsciu 0...778 1 0 V - ru.20
CP.10 [ Konfiguracja regulatora obrotéw | 4...5 1 0 - - cs.0
CP11 DSM, znam. moment obr. 0,1...6553,5 0,1 LTK Nm - dr.27
CP12 | DSM, znam. predkos$¢ obr. 0...32000 1 LTK 1/min - [ dr24
CP.13 [ DSM, czestotliwos¢ znam. 0,0...1600,0 0,1 LTK Hz - dr.25
CP.14 [ DSM, prad znamionowy 0,0...710,0 0,1 LTK A - dr.23
CP15 [ DSM, EMK 0...1000 1 LTK V - dr.26
CP.16 [ DSM, indukcyjnos¢ uzwojenia | 0,01...500,00 0,01 LTK mH - dr.31
CP17 [ DSM, rezystancja uzwojenia 0,000...50,000 0,001 LTK omy - dr.30
CP.18 [ DSM, prad ciagty spoczynkowy 0,0...700,0 0,1 LTK A - dr.28
CP.19 [ Dostosowanie silnika 1..2 1 1 - E | Fr10
CP.20 [ Potozenie uktadu 1 0...65535 1 57057 - - ec.2
CP.21 Odwrdcenie kier. obrotéw, enkoder 1 | 0...19 1 0 - - ec.6
CP.22 | Maks. wart. zadana dla biegu w prawo | 0...4000 0,125 2100 1/min - op.10
CP23 [ Wartos¢ stata 1 +4000 0,125 100 1/min - op.21
CP24 [ Wartos¢ stata 2 +4000 0,125 -100 1/min - op.22
CP.25 | Czas przyspieszania przy biegu w prawo | 0,00...300,00 0,01 5,00 S - 0op.28
CP.26 | Czas zwalniania przy biegu w prawo | -0,01...300,00 0,01 5,00 S - op.30
CP.27 Przyspieszanie po krzywej S przy biegu w prawo 0,00...5,00 0,01 0,00 S - Op32
CP.28 | Zrodto wartosci zadanej momentu obr.| 0...5 1 2 - E |[cs.15
CP.29 | Bezwzgl. wartosé zadana momentu obr. | +£10000,00 0,01 LTK Nm - cs.19
CP30 [ KP, predkos¢ obr. 0...32767 1 300 - - |csb6
CP31 [ KI, predkos¢ obr. 0...32767 1 100 - - [es9
CP32 | Czestotliwos¢ przetaczania 2/4/8/12/16 - LTK kHz E | uf11
CP.33 [ Wyjscie przekaznikowe 1/ funkcja| 0...75 1 4 - E | do.2
CP.34 [ Wyjscie przekaznikowe 2 / funkcja| 0...75 1 2 - E | do.3
CP.35 | Reakcja na btad tacznika kraricowego | 0...6 1 6 - - Pn.7
CP.36 | Reakcja na btad zewnetrzny 0...6 1 0 - - Pn.3
LTK) w zaleznosci od modutu mocy lub wielko$ci urzadzenia (patrz rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne od wielkosci

urzadzenia®)

A\

Ze wzgledu na ograniczong doktadnosé pomiardéw i obliczen nalezy uwzgledni¢ pewng tolerancje przy
wskazywaniu wartosci pradu i momentu obr., a takze poziomow przetgczania i limitéw. Podane tolerancje
(patrz opisy parametrow) odnoszg sie do odpowiednich warto$ci maksymalnych przy nastepujgcym stosunku:
KEB COMBIVERT : silnik =1 : 1.

W zaleznosci od danych producenta silnika mozliwe sg wieksze tolerancje przy wskazywaniu momentow
obrotowych ze wzgledu na odchylenia witasciwosci poszczegdlnych egzemplarzy i powolne zmiany

©  KEB Antriebstechnik, 2003
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Obstuga

Parametry CP

LR U

4.3.4 Wskazania

robocze
wyswietlacza

Rzeczyw. predk. obr.

LP

Wyswietl. wart. zad.

Y il ~

Status przemiennika

e 3

4.3.3 Wprowadzanie hasta

W chwili dostawy do Klienta przemiennik czestotliwosci nie ma ustawionej ochrony
hastem, co oznacza, ze wszystkie modyfikowalne parametry mogg by¢ zmieniane. Po
zaprogramowaniu parametréw (= parametryzacji przemiennika) mozna zabezpieczy¢
urzgdzenie przed nieautoryzowanym dostepem (patrz rozdz. 4.2.2 ,Hasta"). Ustawiony
tryb zapisywany jest w pamieci.

Blokowanie
dostepu do
parametrow CP g

Udostepnianie
parametréow CP

CF OesP_ro

Opisane nizej parametry stuzg do kontroli przemiennika czestotliwos$ci podczas jego
pracy.

Wskazuje aktualng predkosé obrotowg silnika (kanat enkodera 1). Ze wzgleddéw
kontrolnych rzeczywista predkos$¢ obrotowa wyswietlana jest réwniez wéwczas, gdy
nie wigczono zezwolenia na start lub nie okreslono kierunku obrotéw. Lewobiezne pole
wirujgce (bieg wstecz) sygnalizowane jest znakiem minus (-). Warunkiem wyswietlania
prawidtowej wartosci jest prawidtowe podtgczenie fazowe silnika, a takze wiasciwe
ustawienie liczby kresek enkodera (CP.20; tylko F5-MULTI) oraz kierunku obrotéw
(CP.21).

Wskazuje aktualng warto$¢ zadang. Ze wzgleddéw kontrolnych zadana predko$c
obrotowa wyswietlana jest rowniez woéwczas, gdy nie wtgczono zezwolenia na start
lub nie okreslono kierunku obrotéw. Jesli nie podano kierunku obrotéw, wyswietlana
bedzie zadana predkosé obrotowa dla ruchu prawobieznego (w przod).

Wyswietla aktualny stan roboczy przemiennika. Mozliwe wskazania i ich znaczenie:

"no Operation" zezwolenie na start niezmostkowane, modulacja
g - wytgczona, napiecie wyjsciowe = 0V, naped nie przewodzi pradu.
"Low Speed" nieokreslony kierunek obrotéw, modulacja wytgczona,

napiecie wyjsciowe = 0V, naped nie przewodzi pradu.
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"Forward Acceleration" naped przyspiesza w kierunku w przéd.
"Forward Deceleration" naped zwalnia w kierunku w przod.
"Reverse Acceleration" naped przyspiesza w kierunku wstecz.
"Reverse Deceleration" naped zwalnia w kierunku wstecz.

"Forward Constant" naped pracuje ze statg predkoscig obrotowa w

F kierunku w przéd.
ooy

"Reverse Constant" naped pracuje ze stata predkoscia obrotowag w
kierunku wstecz.
S Eo s

Dalsze komunikaty o stanie przemiennika opisane zostaty przy okazji
opisu parametrow, ktére je wywotuja (patrz rozdziat 9 ,Diagnozowanie bteddw").

i S

18 [ e e N
(i M (M

JIE R

Prad pozorny Wskazuje wartos¢ aktualnego pradu pozornego w amperach (A).

TF g

Prad pozorny CP.5 umozliwia wyznaczenie maksymalnej wartosci prgdu pozornego. W tym celu
wartos¢ szczytowa najwyzsza zarejestrowana warto$¢ parametru CP.4 zapisywana jest w parametrze
CP.5. Pamie¢ wartosci szczytowych mozna skasowac przez nacisniecie klawiszy UP,
- P 5 DOWN lub ENTER, a takze za posrednictwem magistrali przez zapisanie dowolnej
L : wartosci pod adresem CP.5. Wytaczenie przemiennika réwniez spowoduje skasowanie
tej pamieci.
Rzeczyw. moment obr. Wyswietlana warto$¢ odpowiada aktualnemu momentowi obrotowemu silnika w Nm.
Obliczana jest na podstawie wartosci pradu czynnego.
i P 5 | Podstawowym warunkiem prawidtowego wyswietlania momentu obr. jest odpowiednie
L .
- ustawienie danych silnika (F5-M: CP.11...CP.16, F5-S: CP.11...CP.18). Jesli rzeczywiste

dane silnika mocno odbiegaja od tych podanych na tabliczce znamionowej, wéwczas
ich wprowadzenie umozliwi optymalizacje zachowania silnika podczas pracy. Do
samego uruchomienia przemiennika wystarczy ustawienie danych z tabliczki
znamionowe;.

W przypadku wersji F5-M w podstawowym zakresie predkosci obrotowych mozliwe
sg tolerancje nawet do 30% ze wzgledu na odchylenia wtasciwosci poszczegdlnych
egzemplarzy i powolne zmiany temperatury (patrz wskazéwka w rozdziale 4.3.4).

© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Obstuga

Parametry CP

Napiecie w obw. posrednim

£P 7

Napiecie w obw. posr.,
wartosé szczytowa

£e a

Napiecie wyjsciowe

LA g

4.3.5 Podstawowe
ustawienie
napedu

Regulator obrotéw,
konfiguracja

Wyswietla aktualne napiecie w obwodzie posrednim w woltach (V).
Typowe wartosci to:

Klasa napiecia Normalna praca Przepigcie (E.OP) Niedobdr napiecia (E.UP)
230V 300...330V DC ok. 400V DC ok.216V DC
400V 530...620V DC ok. 800V DC ok.240V DC

Parametr CP.8 umozliwia wyswietlenie krétkotrwatych szczytéw napiecia w ramach
cyklu roboczego. W tym celu najwyzsza zarejestrowana warto$¢ parametru CP.7
zapisywana jest w parametrze CP.8. Pamig¢ wartosci szczytowych mozna skasowac
przez nacisniecie klawiszy UP, DOWN lub ENTER, a takze za posrednictwem magistrali
przez zapisanie dowolnej wartosci pod adresem CP.8. Wytgczenie przemiennika
réwniez spowoduje skasowanie tej pamieci.

Wskazuje aktualne napiecie wyjsciowe w woltach (V).

Opisane w tym rozdziale parametry okreslajg podstawowe dane eksploatacyjne silnika
i muszg zosta¢ ustawione przed pierwszym uruchomieniem napedu (patrz rozdziat
7.2 ,Pierwsze uruchomienie). Nalezy je zawsze sprawdzi¢ i ewentualnie dostosowac
do danej aplikaciji.

Parametr ten okresla podstawowe ustawienie regulatora obrotéw.

I P 15y Wartos$¢|Znaczenie
|y B X =
0 wytgczony (praca sterowana)
1 -zarezerwowany-
2 -zarezerwowany-
3 wytgczony (praca sterowana)
4 regulacja obrotéw (praca regulowana)
5 regulacja momentu obr. (praca regulowana)
Zakres ustawien: F5-M: 0(off)...5 / F5-S: 4...5
Rozdzielczos¢: 1
Ustawienie fabryczne: F5-M: O (off) / F5-S: 4
Rozdziat| Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003
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F5-MULTI:

DASM, znam. predkos¢ obr.

LR

F5-SERVO:
DSM, znam. moment obr.

LR 11

F5-MULTI:

DASM, czestotliwos$¢ znam.

LH I

F5-SERVO:
DSM, znam. predkos¢ obr.

=

F5-MULTI:
DASM, prad znamionowy

=N

F5-SERVO:
DSM, czestotliwos¢ znam.

Ustawienie znamionowej predkosci obrotowej zgodnie z tabliczkg znamionowa.
Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od wielkosci urzadzenia (patrz rozdz. 4.3.7
.Dane zalezne od wielkos$ci urzgdzenia®).

Zakres ustawien: 0...64000 obr./min
Rozdzielczosé: 1 obr./min
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie znamionowego momentu obrotowego silnika zgodnie z tabliczka
znamionowg. Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego
silnika.

Zakres ustawien: 0,1...6553,5 Nm
Rozdzielczosc: 0,1 Nm
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie czestotliwosci znamionowej silnika zgodnie z tabliczkg znamionowa.
Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od wielkosci urzadzenia (patrz rozdz. 4.3.7
,Dane zalezne od wielkosci urzgdzenia®).

Zakres ustawien: 0,0...1600,0 Hz
Rozdzielczosé: 0,1 Hz
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie znamionowej predkosci obrotowej zgodnie z tabliczkg znamionowa.
Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.

Zakres ustawien: 0...32000 obr./min
Rozdzielczos¢: 1 obr./min
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie znamionowego pradu silnika zgodnie z tabliczkg znamionowg i typem
potaczenia (Y). Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od wielkosci urzgdzenia (patrz
rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne od wielko$ci urzadzenia®).

Zakres ustawien: 0,0...710,0 A
Rozdzielczosé: 0,1A
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie czestotliwosci znamionowej silnika zgodnie z tabliczkg znamionows.
Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.

EP fﬂ Zakres ustawien: 0,0...1600,0 Hz
Rozdzielczosé: 0,1 Hz
Ustawienie fabryczne: LTK
© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Parametry CP

Obstuga
F5-SERVO: Ustawienie znamionowego pradu silnika zgodnie z tabliczkg znamionowa. Ustawienie
DSM, prad znamionowy fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.
[P I
Lyt Zakres ustawien: 0,0...710,0 A
Rozdzielczo$¢: 0,1A
Ustawienie fabryczne: LTK
F5-MULTI: Ustawienie znamionowego pradu silnika zgodnie z tabliczkg znamionowg i typem
DASM, napiecie znam. potaczenia (Y). Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od wielkosci urzgdzenia (patrz
rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne od wielkoSci urzgdzenia®).
i P !
L4 »
Zakres ustawien: 120...500 V
Rozdzielczo$¢: 1V
Ustawienie fabryczne: LTK
F5-MULTI: Ustawienie cos(fi) silnika zgodnie z tabliczkg znamionowg. Ustawienie fabryczne

uzaleznione jest od wielko$ci urzadzenia (patrz rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne od
wielkosci urzgdzenia®).

I P n—|
N
L j Zakres ustawien: 0,50...1,00

Rozdzielczos¢: 0,01
Ustawienie fabryczne: LTK

DASM, cos(fi)

Ustawienie statej napiecia silnika zgodnie z kartg danych. Stata napiecia silnika to

F5-SERVO:
DSM, EMK szczytowa wartos¢ napiecia miedzy fazami, przy predkosci obrotowej 1000 obr./min
= T (jednostka: V / 1000 obr./min). Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od rodzaju
obstugiwanego silnika.

L i :r| giwanes

Zakres ustawien: 0...1000

Rozdzielczos¢: 1

LTK

Ustawienie fabryczne:

F5-MULTI: Ustawienie mocy znamionowe;j silnika zgodnie z tabliczkg znamionowg. Ustawienie
DASM, moc znamionowa fabryczne uzaleznione jest od wielkosci urzgdzenia (patrz rozdz. 4.3.7 ,Dane zalezne
od wielkosci urzgdzenia®).

i~ -
i P 1 Zakres ustawien: 0,35...400,00 kW
0,01kW

Rozdzielczos¢:
Ustawienie fabryczne: LTK

Ustawienie indukcyjno$ci uzwojenia silnika zgodnie z kartg danych. Ustawienie

F5-SERVO:
Indukcyjno$¢ uzwojenia fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.
silnika
Zakres ustawien: 0,01...500,00 mH
i P f l_| Rozdzielczos¢: 0,01 mH
L S Ustawienie fabryczne: LTK

© KEB Antriebstechnik, 2003
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F5-MULTI:
Dostosowanie silnika

LR

F5-SERVO:
Rezystancja uzwojenia silnika

A7

F5-MULTI:
Boost

=l

Przemiennik czestotliwosci jest fabrycznie przystosowany do obstugi silnikow réznej
wielkosci (patrz 4.3.7 ,Dane zalezne od wielkosci urzgdzenia®). Jezeli zmieniane sg
dane silnika w parametrach CP.11...CP.16, musi najpierw zosta¢ uaktywniony parametr
CP.17. Dzieki temu nastgpi ponowne ustawienie regulatoréw pradu, charakterystyki
granicznej momentow oraz ograniczenia momentu obrotowego. Granica (limit)
momentu obrotowego ustawiana jest przy tym na wartosc¢, ktéra w podstawowym
zakresie predkosci obr. jest najbardziej mozliwa (w zaleznosci od prgdu znamionowego
przemiennika), ale nie przekracza Mn x 3.

CP17=1: Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.
Jako napiecie wejsciowe przyjmowana jest klasa napiecia
przemiennika.

CP17=2: Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.
Jako napiecie wejsciowe przyjmowane jest napiecie w obwodzie
posrednim zmierzone podczas wtgczania przemiennika,
podzielone przez 2. Dzieki temu przemiennik moze zostaé
dostosowany do rzeczywiscie istniejgcego napiecia sieciowego
(np. 460 V w USA).

Zakres ustawien: 0...2
Rozdzielczosc¢: 1
Ustawienie fabryczne: 0

Przy aktywnym zezwoleniu na start parametry silnika nie zostang
zastosowane. Na wyswietlaczu pojawi sie ,,nco“!

Ustawienie opornosci uzwojenia silnika zgodnie z kartg danych. Ustawienie fabryczne
uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.

Zakres ustawien: 0,000...50,000 omoéw
Rozdzielczos¢: 0,001 omow
Ustawienie fabryczne: LTK

W dolnym zakresie predkosci obrotowych duza czes¢ napiecia silnika ulega spadkowi
na oporniku stojana. Aby moment krytyczny silnika pozostawat prawie niezmienny w
catym zakresie predkosci obrotowych, mozliwe jest kompensowanie spadkéw napiecia
poprzez funkcje Boost. Podczas pracy regulowanej (CP.10 = 4 lub 5) parametr ten
pozostaje bez funkcji.

Zakres ustawien: 0,0...25,5 %
Rozdzielczos$¢: 0,1 %
Ustawienie fabryczne: 2%
Ustawienie:  Ustali¢ obcigzenie w ruchu jatowym przy znamionowej predkosci
obrotowej

e poda¢ predkos¢ ok. 3000br./min i tak ustawi¢ wartos¢ Boost,
aby osiagane byto mniej wiecej takie samo obcigzenie jak przy

znamionowej predkosci obrotowej.
Jesli przy niskich obrotach silnik pracujgcy w trybie ciggtym bedzie

zasilany zbyt wysokim napieciem, moze to doprowadzi¢ do przegrzania

tego silnika.
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Obstuga

Parametry CP

F5-SERVO:
Prad ciggly spoczynkowy
silnika

LPIH

F5-MULTI:
Czestotliwosé skrajna

P9

F5-SERVO:
Dostosowanie silnika

LFP i

Ustawienie pradu ciggtego spoczynkowego silnika zgodnie z kartg danych. Ustawienie
fabryczne uzaleznione jest od rodzaju obstugiwanego silnika.

Zakres ustawien: 0,0...700,0 A
Rozdzielczo$¢: 0,1A
Ustawienie fabryczne: LTK

Przy czestotliwosci ustawionej w tym parametrze przemiennik osigga podczas
pracy sterowanej swoje maksymalne napiecie wyjsciowe. Typowe jest tu ustawienie
czestotliwosci znamionowej pradu silnika.

Pamietaj: Przy zle ustawionej czestotliwosci skrajnej silniki mogag ulegaé
przegrzaniu. Podczas pracy regulowanej(CP.10 =4 lub 5) parametr ten pozostaje
bez funkciji.

UA
Zakres ustawien: 0...400 Hz 100%
Rozdzielczos¢: 0,0125 Hz |
Ustawienie fabryczne: 50 Hz |
CP.18 |
cpig !

Przemiennik czestotliwosci jest fabrycznie przystosowany do obstugi silnikow réznej
wielkosci (patrz 4.3.7 ,Dane zalezne od wielkosci urzadzenia®). Jezeli zmieniane sg
dane silnika w parametrach CP.11...CP.18, musi najpierw zosta¢ uaktywniony parametr
CP.19. Dzieki temu nastgpi ponowne ustawienie regulatoréw pradu, charakterystyki
granicznej momentoéw oraz ograniczenia momentu obrotowego. Granica (limit)
momentu obrotowego ustawiana jest przy tym na wartos¢, ktéra w podstawowym
zakresie predkosci obr. jest najbardziej mozliwa (w zaleznosci od pradu znamionowego
przemiennika), ale nie przekracza Mn x 3.

CP19=1: Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.
Jako napiecie wejsciowe przyjmowana jest klasa napiecia
przemiennika.

CP19=2: Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.
Jako napiecie wejsciowe przyjmowane jest napiecie w obwodzie
posrednim zmierzone podczas wtgczania przemiennika,
podzielone przez 2. Dzieki temu przemiennik moze zosta¢
dostosowany do rzeczywiscie istniejgcego napiecia sieciowego
(np. 460 V w USA).

Zakres ustawien: 0...

Rozdzielczos¢:
Ustawienie fabryczne:

Przy aktywnym zezwoleniu na start parametry silnika nie zostang
zastosowane. Na wyswietlaczu pojawi sie ,,nco”!

([@RE \V]
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F5-MULTI:
Liczba kresek enkodera 1

LPZ0

F5-SERVO:
Potozenie systemu

LP2

Parametr ten stuzy do ustawiania liczby paskow dla enkodera podtaczonego do kanatu
1 (patrz 6.10 ,Interfejs enkodera®).

W celu sprawdzenia ustawienia nalezy poréwna¢ wskazania zadanej i rzeczywistej
predkosci obrotowej w trybie pracy sterowane;.

Przy prawidtowym ustawieniu: Rzeczywista predkosc¢ obr. = Zadana predkosé obr.
- poslizg

Zakres ustawien: 1...16383 ink. *
Rozdzielczosc: 1 ink.
Ustawienie fabryczne: 2500 ink.

*) Zakres ustawien moze sie zmienia¢ ze wzgledu na rézne charakterystyki
enkodera.

Parametr ten stuzy do ustawiania potozenia wbudowanego systemu enkodera
(ustawienie fabryczne). Dzieki temu w przypadku nieustawionego silnika mozna
odpowiednio dostosowaé nastawnik. Jesli potozenie uktadu silnika nie jest znane,
mozna przeprowadzi¢ automatyczng kompensacije potozenia.

Przed rozpoczeciem regulacji nalezy sprawdzic kierunek obrotéw silnika. Przy recznym
obracaniu silnika w prawo (w przéd) predkosé obrotowa wskazywana przez parametr
CP.1 musi by¢ dodatnia. Jesli tak nie jest, wowczas za pomocg parametru CP.21
mozna zmienic¢ kierunek obrotéw zgodnie z opisem. Gdy wskazywany jest prawidtowy
kierunek obrotéw, mozna rozpocza¢ dostrajanie.

podtgczony silnik musi dawac sie swobodnie obracac
otworzy¢ uktad zezwalania na start (zacisk X2A.16)
wprowadzi¢ CP.20 = 2206

otworzy¢ uktad zezwalania na start (zacisk X2A.16)

Silnik zostanie teraz pobudzony swoim prgdem znamionowym i ustawi sie w potozeniu
zerowym. Jezeli po ok. 5 sekundach warto$¢ pod CP.20 nie bedzie sie juz zmieniac,
dostrajanie jest zakonczone. W takim przypadku nalezy otworzyé uktad zezwalania
na start.

Jezeli podczas dostrajania wystgpi btad E.EnC, oznacza to, ze kierunek obrotéw jest
nieprawidtowy i nalezy go zmieni¢ za pomocg parametru CP.21. W takim przypadku
nalezy powtorzy¢ dostrajanie potozenia.

Jesli uzywane sg silniki z ustawionym systemem enkodera, wéwczas warto$¢ uzyskang
poprzez dostrajanie automatyczne mozna wprowadzi¢ bezposrednio w parametrze
CP.20.

Wartosci dostrajania znanych silnikéw z serii KEB COMBIVERT S4 nalezy pomnozy¢
przez liczbe par biegunéw silnika. Dolne 16 bitéw wyniku nalezy wprowadzi¢ w
parametrze CP.20.

Zakres ustawien: 0...65535
Rozdzielczos¢: 1
Ustawienie fabryczne: 0
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Obstuga

Parametry CP

Zmiana kierunku obrotéw

LAZ

4.3.6 Ustawienia
szczegollne

Maks. wart. zadana dla biegu

w prawo

LPZ-

F5-MULTI:

Jesli podczas uruchamiania w trybie pracy sterowanej zostanie stwierdzone, ze
rzeczywista i zadana predkos¢ obrotowa majg rézne znaki, moze to wskazywaé na
btedne podfgczenie enkodera przyrostowego. Nalezy wéwczas w miare mozliwosci
skorygowac podtgczenia.

Jezeli wymaga to zbyt duzych naktadéw, wéwczas za pomoca tego parametru mozna
zmieni¢ kierunek obrotéw dla wejscia enkodera 1. Efekt odpowiada zamianie Sciezek
A i B enkodera przyrostowego.

Za pomoca bitu 4 mozna ustawi¢ odwrdcenie systemu. Umozliwia to ustawianie silnika
przy podawanej na wat wartosci dodatniej.

F5-SERVO:

Przy recznym obracaniu silnika w prawo (w przéd) predkos¢ obrotowa wskazywana
przez parametr CP.1 musi by¢ dodatnia. Jesli znak sie nie zgadza, wéwczas w
urzadzeniach z resolwerem nalezy zamieni¢ sygnaty SIN+ i SIN-. Nalezy przy
tym zwrdci¢ uwage, aby sygnaty nie byty zwierane przez wewnetrzny ekran (patrz
podtaczanie resolwera). W urzgdzeniach z enkoderem SIN/COS nalezy zamienic
sygnaty A(+) i A(-).

Jezeli wymaga to zbyt duzych naktadéw, wéwczas za pomoca tego parametru mozna
zmieni¢ kierunek obrotéw dla wejscia enkodera 1.

Wartos¢|Znaczenie
bez zmian
1 zamiana S$ciezek
P/3 zarezerwowane dla wejscia czujnika bezdotykowego
Zakres ustawien: 0...19
Rozdzielczosé: 1

Ustawienie fabryczne:

Opisane w tym rozdziale parametry stuzg do optymalizacji napedu i dostosowania
go do danego zastosowania. Przy pierwszym uruchomieniu mozna zignorowac te
ustawienia.

Aby ograniczyé warto$¢ zadang, nalezy okresli¢ maksymalng predko$¢ obrotows.
Ta warto$¢ graniczna stanowi podstawe do dalszych obliczen warto$ci zadanej oraz
do wyznaczania charakterystyk wartosci zadanej. Warto$¢ maksymalna ogranicza
tylko warto$¢ zadana. Z powodu efektu pulsacji predkos$ci obrotowej, przeregulowania
predkosci obrotowej lub efektdw sprzetowych (np. niesprawny enkoder) warto$¢

Zakres ustawien: 0...4000 obr./min
Rozdzielczos$¢: 0,125 obr./min
Ustawienie fabryczne: 2100 obr./min
Rozdziat CZQéé Strona Nazwa: Basis © KEB AntriebsteChnik 2003
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KEBIN

Wartosé stata 1i 2
Wejscie I1

LAJd

Wejscie 12

Czas przyspieszania
przy biegu w prawo

fPAY

Mozna ustawi¢ dwie state predkosci obrotowe. Wybor statych predkosci obrotowych
odbywa sie poprzez wejscia 11 oraz 12.

Jesli podawana wartos¢ lezy poza granicg, okreslong w parametrze CP.22, nastgpi
wewnetrzne ograniczenie predkoéci obrotowej. Zrédto kierunku obrotéw oP.18 = 7.

Zakres ustawien: +4000 obr./min
Rozdzielczos¢: 0,125 obr./min
Ustawienie fabryczne CP.23: 100 obr./min
Ustawienie fabryczne CP.24: -100 obr./min

Wejscie 11 + Wejscie 12 = Stata predkos¢ obr. 3
A (ustawienie fabryczne = 0 obr./min) n

Statej predkosci obr. 3 nie mozna ustawic¢ w trybie CP.

Parametr ten okresla czas potrzebny do przyspieszenia od 0 do 1000 obr./min.
Rzeczywisty czas przyspieszania zachowuje sie przy tym proporcjonalnie do zmiany

predkosci obrotowej (n).

Zakres ustawien: 0,00...300,00 s

Rozdzielczosc: 0,01s

Ustawienie fabryczne: 5,00 s
n [obr./min]

An  zmiana predkosci obr.
1000 A At  czas przyspieszania dla n

800 |

300 |

t[s]

Przyktad:
Naped ma przyspieszy¢ z 300 obr./min do 800 obr./min w ciagu 1 s.

An = 800 obr./min - 300 obr./min = 500 obr./min
At =1s
1s
CP.25 = x 1000 obr/min = ———— x 1000 obr/min = 2s
An 500 obr./min
© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Obstuga

Parametry CP

Czas zwalniania

przy biegu w prawo

fPAFE

Parametr ten okresla czas potrzebny do zwolnienia (wyhamowania) z predkosci
1000 obr./min do 0 obr./min. Rzeczywisty czas przyspieszania zachowuje sie przy
tym proporcjonalnie do zmiany predkosci obrotowej (n). Gdy ustawiona jest wartos¢
-0,01, wartos$¢ pobierana jest z parametru CP.25 (na wyswietlaczu: ,=Acc")!

Zakres ustawien: -0,01...300,00 s
Rozdzielczosé: 0,01s
Ustawienie fabryczne: 5,00 s

n [obr./min] An  zmiana predkosci obr.

At  czas przyspieszania dla n
1000 | At przysp

800 -

300 }:

CP26

Przyktad:
Naped ma zwolni¢ (wyhamowac) z 800 obr./min do 300 obr./min w ciagu 1 s.

An =800 obr./min - 300 obr./min = 500 obr./min
=1

At S
. 1 S .
CP.26 = A X 1000 obr./min = 500 obr /min x 1000 obr/min = 2s
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Czas krzywej S, W niektérych zastosowaniach pozadane jest, aby naped ruszati zatrzymywat sie bez
przyspieszanie szarpnie¢. Funkcjonalnos$¢ te mozna osiggna¢ poprzez odpowiednie wygtadzenie
ramp (charakterystyk) przyspieszania i zwalniania. Odpowiadajgcy temu czas, zwany

.!’_- PE -'i'| czasem krzywej S, mozna okresli¢ w parametrze CP.27.

Zakres ustawien: 0,00 (off)...5,00 s
Rozdzielczosé: 0,01s
Ustawienie fabryczne: 0,00 s (off)

odbywato sie po zdefiniowanych rampach, wprowadzone czasy
przyspieszania wzgl. zwalniania (CP.25 i CP.26) musza by¢ wieksze od
czasu krzywej S (CP.27).

: Aby przy wigczonych czasach krzywej S przyspieszanie/zwalnianie

Okreslanie ramp przyspieszania / zwalniania za pomoca krzywych S
+n [obr./min] t1 = czas krzywej S (CP.27)

t2 = czas przyspieszania (CP.25)
————————— / t3 = czas zwalniania (CP.26)

2 t3

t1 t1 t1 t1

t1 t1 t1 t1

t2 t3

n [obr./min]
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Obstuga

Parametry CP

Zrédto wartosci zadanej
momentu obr.

LP2R

Bezwzgl. wartos¢ zadana
momentu obr.

fP7Y

Za pomocg tego parametru mozna ustawi¢ zrédto wartosci zadanej wymagane przy
regulacji momentu obrotowego.

Wartosé|Znaczenie

0 AN1+/ AN1- 0%...£100% = 0...+CP.29
1 AN2+ / AN2- 0%...£100% = 0...+CP.29
2 cyfrowe, absolutne CP29

3-5 |Tylko w trybie aplikacyjnym

Zakres ustawien: 0...
Rozdzielczos¢:
Ustawienie fabryczne:
Uwagi:

N = O

parametr typu Enter

W trybie pracy z regulowanym momentem obr. (CP.10 = 5) i przy podawaniu cyfrowej
wartosci zadanej (CP.28 = 2) za pomocg parametru CP.29 ustawiana jest bezwzgledna
wartos¢ zadana momentu obrotowego napedu. Znak przed warto$cig oznacza
obowigzujgcy kierunek obrotdw.

W trybie pracy z regulowang predkoscia obrotowg (CP.10 = 4) parametr ten dziata we
wszystkich kwadrantach jako granica momentu obrotowego. Znak przed wartoscig
nie ma tu zadnego znaczenia.

Ustawienie fabryczne uzaleznione jest od ustawionych danych silnika (patrz rozdz.
3.7 ,Dane zalezne od wielkosci®).

Zakres ustawien: +10000,00 Nm
Rozdzielczosc: 0,01 Nm
Ustawienie fabryczne: LTK

Dla F5-MULTI obowigzuje zasada:

W trybie pracy sterowanej (CP.10 = 0...3) parametr ten nie ma zadnej funkcji.
Ze wzgledu na odchylenia wtasciwos$ci poszczegdlinych egzemplarzy i powolne zmiany
temperatury silnikbw w podstawowym zakresie predkosci obrotowych mozliwe sg
tolerancje nawet do 30% (patrz wskazéwka w rozdziale 4.3.5).
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KEBIN

KP, predkos¢ obr. W tym parametrze ustawiany jest czynnik proporcjonalny regulatora obrotéw (patrz

rozdziat 7.2 ,Pierwsze uruchomienie®).
i P 3 r'i'|
Ly it

Zakres ustawien: 0...32767
Rozdzielczos¢: 1
Ustawienie fabryczne: 300
Kl, predkos¢ obr. W tym parametrze ustawiany jest czynnik catkujacy regulatora obrotéw (patrz rozdziat
S — 7.2 ,Pierwsze uruchomienie®).
=EN (4
SRR {
Zakres ustawien: 0...32767
Rozdzielczosé: 1
Ustawienie fabryczne: 100

Czestotliwos¢ przetaczania Czestotliwos¢ przetgczania, ktérg taktowane sg stopnie mocy, moze byé zmieniana
w zaleznosci od uwarunkowan danego zastosowania. Maksymalna mozliwa

i P 3 E| czestotliwosc¢ przetgczania oraz ustawienie fabryczne ustalane sa przez modut mocy
L - (patrz instrukcja, czesé 2). Wptywy i oddziatywania czestotliwosci przetgczania zebrano

W ponizszej tabeli:

niska czestotl. przetaczania wysoka czestotl. przetgczania

* mniejsze nagrzewanie przemiennika * mniejsza emisja hatasu

* mniejszy prad uptywowy * lepsze odwzorowanie sinusoidy
* mniejsze straty faczeniowe * mniejsze straty silnika

* mniej zaktocen radiowych * lepsze wiasciwosci regulatora

e doktadniejszy ruch obrotowy przy
niskich obrotach (tylko praca
sterowanal)

Zakres ustawien (w zal. od modutu mocy): 2/4/8/12/16 kHz
Ustawienie fabryczne: zalezne od modutu mocy
Uwagi: parametr typu Enter

ﬂ Przy czestotliwo$ciach przetgczania powyzej 4kHz nalezy koniecznie
uwzgledni¢ maksymalng dopuszczalng dtugo$¢ przewodu silnika, podang

w Danych Technicznych w rozdziale 2.1.
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Obstuga

Parametry CP

Wyjscie przekaznikowe 1/

Funkcja

FP33

Wyjscie przekaznikowe 2 /

Funkcja

L P34

Parametry CP.33 i CP.34 okreslaja funkcje obu wyjsé przekaznikowych (zaciski

X2A.24...26 i X2A.27...29).

Wartosc¢

Funkcja

©CoOo~NOOOA~AWN—=-O

42-46
47
48
49
50
51
52
53

54-62
63
64
65
66

67-69
70

71-72
73
74
75

Bez funkcji (generalnie wytgczone)

Generalnie wtgczone

Sygnat "Run"; takze przy hamulcu statoprgdowym (DC)

Sygnat gotowosci do pracy (nie ma bteddéw)

Przekaznik sygnalizacji zakiécen

Przekaznik sygnalizacji zaktécen (bez autom. resetowania)
Komunikat ostrzegawczy lub o btedzie po szybkim zatrzymaniu
Ostrzezenie o przecigzeniu

Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze stopni mocy

Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze zewn. silnika

Tylko w trybie aplikacyjnym

Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze wewnatrz przemiennika OHI
Tylko w trybie aplikacyjnym

Wartos¢ rzeczyw. = Wart. zadana (CP.3 = Fcon; rcon; nie przy noP, LS, wystagpieniu btedu, SSF)
Przyspieszanie (CP.3 = FAcc, rAcc, LAS)

Zwalnianie (CP.3 = FdEc, rdEc, LdS)

Rzeczywisty kier. obrotéw = zadany kier. obrotow

Stopien obcigzenia > punkt przetgczania "

Prad czynny > punkt przetgczania "

Tylko w trybie aplikacyjnym

Wartos¢ rzeczywista (CP.1) > punkt przetgczania

Warto$é zadana (CP.2) > punkt przetgczania "

Tylko w trybie aplikacyjnym

Bezwzgledna wartos¢ zadana na AN1 > punkt przetagczania
Bezwzgledna wartos¢ zadana na AN2 > punkt przetagczania

Tylko w trybie aplikacyjnym

Wartos¢ zadana na AN1 > punkt przetgczania "

Wartos¢ zadana na AN2 > punkt przetgczania "

Tylko w trybie aplikacyjnym

Aktywna sprzetowa granica prgdowa

Modulacja sygnatu An

Tylko w trybie aplikacyjnym

Wartos$¢ wyjéciowa dla rampy > punkt przetaczania

Prad pozorny (CP.4) > punkt przetgczania "

Bieg w prawo (nie w przypadku noP, LS, szybkiego zatrzymania, btedu)
Bieg w lewo (nie w przypadku noP, LS, szybkiego zatrzymania, btedu)
Ostrzezenie o E.OL2

Regulator pradu w ograniczeniu

Regulator obrotéw ograniczany

Tylko w trybie aplikacyjnym

Wartos¢ ANOUT1 > punkt przetgczania "

Wartos¢ ANOUT2 > punkt przetgczania "

ANOUT1 > punkt przetagczania

ANOUT2 > punkt przetaczania

Tylko w trybie aplikacyjnym

Aktywne napiecie cztonu napedzajgcego (przekaznik zabezpieczajacy)
Tylko w trybie aplikacyjnym

Warto$¢ mocy czynnej

Moc czynna

Tylko w trybie aplikacyjnym

Punkt przetgczania dla CP.33 = 100; punkt przetgczania dla CP.34 = 4
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Reakcja na btad tacznika
krancowego

Ustawienie fabryczne CP.33: 4
Ustawienie fabryczne CP.34: 2
Uwagi: parametr typu Enter

Parametr ten definiuje reakcje napedu na zaciski X2A.14 (F) wzgl. X2A.15 (R), ktore
sg zaprogramowane jako taczniki kranicowe. Mozliwe reakcje napedu zestawiono w

ponizszej tabeli.

235

CP.35| Statusu | Reakcja Ponowne uruchomienie
0 E.PRx | natychmiastowe wytgczenie modulaciji
1 A.PRx | szybkie zatrzymanie / wytgczenie modulacji usuna¢ btad;
po osiggnieciu obrotéw 0. uruchomic reset
2 A.PRX | szybkie zatrzymanie / moment zatrzymania przy obrotach 0
3 | A.PRx |natychmiastowe wytgczenie modulacji automatyczny
4 | A.PRx [szybkie zatrzymanie / wytgczenie modulacji | reset,
po osiggnieciu obrotéw 0. jesli btad zostanie
5 A.PRX | szybkie zatrzymanie / moment zatrzymania przy obrotach 0 USUﬂiQty
6 brak |bez wplywu na naped; - odpada -
1Zaktocenie zostanie zignorowane!
Zakres ustawien: 0...

Rozdzielczos¢:
Ustawienie fabryczne:

(O RE o))

Reakcja na btad zewnetrzny

fP3F

na zacisku X2A.12 (I13), odpowiednio do nastepujgcej tabel:

Dzieki mechanizmowi kontroli zewnetrznych btedéw mozliwy jest bezposredni wptyw
zewnetrznych urzadzen na naped. Parametr ten definiuje reakcje napedu na sygnat

CP.36| Statusu | Reakcja Ponowne uruchomienie
0 E. EF [natychmiastowe wytaczenie modulacji
1 A.EF |szybkie zatrzymanie / wytgczenie modulacji | usuna¢ btad;
po osiggnieciu obrotéw 0. uruchomié reset
2 A. EF | szybkie zatrzymanie / moment zatrzymania przy obrotach 0
3 A. EF | natychmiastowe wytgczenie modulaciji automatyczny
4 A. EF |szybkie zatrzymanie / wytgczenie modulacji | reset,
po osiggnieciu obrotéw 0. jesli btad zostanie
5 A. EF | szybkie zatrzymanie / moment zatrzymania przy obrotach 0 | usuniety
6 brak |bez wptywu na naped; - odpada -
1Zaktdcenie zostanie zignorowane!
Zakres ustawien: 0...6
Rozdzielczos¢: 1
Ustawienie fabryczne: 0
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Obstuga Parametry CP

4.3.7 Dane zalezne

od wielkosci
urzadzenia W ponizszej tabeli zestawiono ustawienia fabryczne dla parametréw, ktérych wartosci
F5-MULTI: zalezg od wielkosci urzgdzenia.
Wielkosé CP-11 CP.12 CP.13 CP.14 CP.15 CP.16 CP.29
urzadzenial[ obr./min ] [Hz ] [A] [V] cos fi [ kW] [Nm] [Nm]
znam. czestotliwosé prad napiecie cos(fi) moc Moment Granica
predkosé obr. znam. Znamionowy znam. Znamionowa znam. momentu
09/200V 1400 50 5,9 230 0,83 1,5 10,23 22,09
10/200V 1420 50 9,0 230 0,78 2,2 14,79 30,68
12/200V 1435 50 15,2 230 0,79 4,0 26,61 53,53
13/200V 1440 50 18,2 230 0,89 5,5 36,47 69,92
14/200V 1450 50 26,0 230 0,84 7,5 49,39 93,40
15/200V 1450 50 37,5 230 0,85 11,0 72,43 137,48
16/200V 1465 50 50,0 230 0,86 15,0 97,76 190,64
17/200V 1460 50 60,5 230 0,86 18,5 120,99 248,74
09/400V 1400 50 3,4 400 0,83 1,5 10,23 22,47
10/400V 1420 50 5,2 400 0,78 2,2 14,79 30,81
12/400V 1435 50 8,8 400 0,79 4,0 26,61 53,21
13/400V 1440 50 10,5 400 0,89 5,5 36,47 73,26
14/400V 1450 50 15,0 400 0,84 7,5 49,39 80,12
15/400V 1450 50 21,5 400 0,85 11,0 72,43 118,83
16/400V 1465 50 28,5 400 0,86 15,0 97,76 165,88
17/400V 1460 50 35,0 400 0,86 18,5 120,99 213,37
18/400V 1465 50 42,0 400 0,84 22,0 143,83 253,27
19/400V 1465 50 55,5 400 0,85 30,0 195,52 309,88
20/400V 1470 50 67,0 400 0,86 37,0 240,33 393,60
21/400V 1470 50 81,0 400 0,86 45,0 292,29 474,91
22/400V 1475 50 98,5 400 0,86 55,0 356,03 609,86
23/400V 1480 50 140,0 400 0,87 75,0 483,85 752,75
24/400V 1480 50 168,0 400 0,86 90,0 580,63 907,29
25/400V 1485 50 210,0 400 0,85 110,0 707,26 833,38
26/400V 1485 50 240,0 400 0,87 132,0 848,72 1.041,70
27/400V 1485 50 287,0 400 0,88 160,0 1028,75 1.264,01
28/400V 1485 50 370,0 400 0,88 200,0 1285,93 1.413,37
29/400V 1485 50 420,0 400 0,88 250,0 1607,42 1.780,29
30/400V 1490 50 535,0 400 0,88 315,0 2018,55 1.938,63
31/400V 1490 50 623,0 400 0,85 355,0 2274.87 2.566,84
32/400V 1490 50 710,0 400 0,84 400,0 2563,24 3.012,88
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F5-SERVO: W ponizszej tabeli zestawiono dane techniczne standardowych silnikow.

Moment znam. [Nm]
Obroty znam. [1/min]
Czestotliwos¢ znam. [Hz]
Prad znam. [A]

Stata napiecia [V / 1000 1/min]
Indukcyjnos$é uzwojen [mH]
Rezystancja uzwojen [Ohm]
Prad ciagta przy zatrz. Silniku [A]
Granica momentu [Nm]

Urzadzenie | Silnik standardowy | CP.11 | CP12 | CP13 | CR14 | CP15 | CP16 | CR17 | CP18 | CP28
09/200V C3.SM.000-3200 3,9 3000 150 4,20 69 6,90 | 2,00 510 | 22,09
10/200V C4.5M.000-3200 5,0 3000 150 5,70 68 4,50 1,20 7,10 | 30,68
12/200V D2.SM.000-3200 6,1 3000 150 8,10 67 4,00 1,00 8,50 | 53,53
13/200V D3.SM.000-3200 8,4 3000 150 | 10,90 69 2,80 | 0,60 | 12,40 | 69,92
14/200V E4.SM.000-3200 | 15,5 | 3000 150 | 16,00 89 1,30 | 0,29 | 27,80 | 93,40

09/400V C3.SM.000-3400 3,9 3000 150 2,40 118 | 20,60 | 5,90 | 2,90 | 22,47
10/400V C4.5M.000-3400 5,0 3000 150 3,40 113 | 13,10 | 3,40 | 4,20 | 30,81
12/400V D2.SM.000-3400 6,1 3000 150 4,50 119 | 12,80 | 3,20 | 4,80 | 53,21
13/400V D4.SM.000.3400 9,9 3000 150 7,30 121 1,50 1,40 8,50 | 73,26
14/400V E2.5M.000-3400 | 11,0 | 3000 150 7,00 136 8,20 | 2,00 9,00 | 80,12
15/400V E4.SM.000-3400 | 15,5 | 3000 150 9,90 143 340 | 0,81 | 17,30 (118,83
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4.4 Tryb "Drive-
Mode"

4.41 Mozliwosci ustawien

4.4.2 Wyswietlaczi
klawiatura

4.4.3 Wyswietlanie/
definiowanie
wartosci zadanej

Aktualnie ustawiong wartos¢
mozna odczyta¢ poprzez
magistrale z parametru
Sy.45.

Tryb "Drive-Mode" jest specjalnym trybem pracy przemiennika KEB COMBIVERT.
Umozliwia on reczne uruchomienie urzgdzenia w prosty sposob. Aby przejs¢ do
trybu "Drive-Mode", nalezy w parametrze ‘CP.0’ wzgl. ‘ud.1’ wprowadzi¢ ud.1’ ein-
zugeben. Folgende Vorgaben sind méglich:

- Stop / Start / Run
- Warto$é zadana
- Kierunek obrotow

Wszelkie inne nastawy, takie jak granice dla wartosci zadanej, czas przyspieszania,
czas zwalniania itp. odpowiadajg ustawieniom w zestawach parametréw.

‘ Warunek sprzetowy: mechanizm zezwalania na start musi by¢ zmostkowany n
[

wskazuje stan roboczy /
rzeczywista / zadang predk. obr.

wskaznik kierunku obrotéw m/

kontrola interfejsu — = & P — wskaznik pracy / bedu

dioda LED $wieci przy ag| [ Eggnglr)a praca: dioda
transmisji PR =N swieci

j btad: "dioda LED miga"

~

panel sterowniczy

Wartos¢ zadana wyswietlana
jest dotad, dopdki wcisniety jest
klawisz SPEED

m
z
5
m
)

FIR

Przytrzyma¢ klawisz SPEED
wcisniety i za pomoca klawisza
DOWN zmniejszy¢ wyswietlang
wartos$¢ zadang

Przytrzyma¢ klawisz SPEED
wcisniety i za pomoca klawisza UP
zwiekszy¢ wyswietlang warto$¢
zadang

Wprowadzanie danych poprzez klawiature mozliwe jest tylko w przypadku,
gdy parametr ud.9 Bit 0 = 0 (patrz rozdziat 4.4.7).
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Obstuga

Tryb "Drive-Mode"

4.4.4 Okreslanie
kierunku obrotow

4.4.5 Start/Stop/Run

ud. 9bit2,3 =
(domysinie)

Mozliwosci:

& A
ENTER FUNC.
F/R SPEED

I —

R

-

forward (bieg w przéd / w prawo)
reverse (bieg wstecz / w lewo)

Kazde nacisniecie klawisza
F/R powoduje zmiane
kierunku obrotow

N

A

v

\._L

FUNC.
SPEED

F/R

ENTER| ‘

W trybie "Drive-Mode" wyrdznia sie trzy stany robocze:

Stan ,,Stop“ Stan ,Start* Stan ,,Run*
stopien mocy na stopiert mocy podawane jest naped pracuje z
odtagczony, naped w 0 obr./min, naped stoi zadana
biegu swobodnym wykazujac moment predkoscig obr.
(np. ,F LS“ zatrzymania «
p ) o F 0 (np. ,F 500

Bity 2 i 3 parametru ud.9 okreslajg miedzy innymi to, w jaki sposéb za pomoca klawiszy
START i STOP osiagane sg poszczegdlne stany robocze:

Stop

0

A
START)

STOP

FUNC.
SPEED

ENTER|
F/R

Run

A
START)

STOP

FUNC.
SPEED

Start Run
ud.9Bit2,3=1 | B [A] [ ™= = (A [
' YT \_L START J_/ > TAR — > \_L START J_/
ENTER FUNC. = ENTER FUNC.
FR SPEED —) PR SPEED
-
&~
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Opisy funkciji Dane techniczne i eksploatacyjne

ru.13| Aktualne obcigzenie

Adr. & 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault ﬁ"l

020Dh 0 65535 1 % -

Wyswietla aktualny stopien obcigzenia w odniesieniu do znamionowego pradu przemiennika. Wyswietlane sg tylko
wartosci dodatnie, przez co niemozliwe jest rozréznienie miedzy praca silnikowa a generatorowa.

ru.14| Obcigzenie, wartos¢ szczytowa
Adr. @ 1;&} min)<\ /7max ? /Efault @ﬁ;“l

020Eh|[V/] 0 65535 1 % -

Parametr ru.14 umozliwia wykrycie krétkotrwatych obcigzen szczytowych w ramach jednego cyklu roboczego. W tym
celu najwyzsza wartos¢ zarejestrowana w parametrze ru.13 zapisywana jest w parametrze ru.14. Pamie¢ wartosci
szczytowej mozna skasowac poprzez nacisniecie ktéregos z klawiszy UP, DOWN lub ENTER, a takze poprzez magistrale,
zapisujgc dowolng wartos¢ pod adresem parametru ru.14. Wytgczenie przemiennika powoduje réwniez skasowanie tej
pamieci.

ru.15| Prad pozorny
Adr. | § “;%} min’<\ /7max o ? /Efault @‘I

020Fh 0 6553,5 0,1 A -

Wyswietla aktualng wartos¢ pragdu pozornego.

ru.16| Pradu pozorny, wartos¢ szczytowa

Adr. % 1;5} min)<\ /7max o f) /Efault ;i&‘l

0210h|[v/] 0 6553,5 0,1 A -

Parametr ru.16 umozliwia wykrycie krotkotrwatych pradéw szczytowych w ramach jednego cyklu roboczego. W tym
celu najwyzsza warto$¢ zarejestrowana w parametrze ru.15 zapisywana jest w parametrze ru.16. Pamie¢ wartosci
szczytowej mozna skasowac poprzez nacisniecie ktéregos z klawiszy UP, DOWN lub ENTER, a takze poprzez magistrale,
zapisujac dowolng warto$¢ pod adresem parametru ru.16. Wytgczenie przemiennika powoduje rowniez skasowanie tej
pamieci.
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ru.17( Prad czynny

Adr. % 1;{; min)<\ /7max il ? /Efault &"l

0211h - 3276,7 3276,7 0,1 A -

Wyswietlenie pradu czynnego, generujacego moment obrotowy. Ujemna wartos¢ pradu odpowiada pracy generatorowe;j,
a wartos¢ dodatnia - pracy silnikowej. Im doktadniejsze dane silnika zostaty wprowadzone, tym doktadniejsze wskazanie
pradu czynnego. Dozwolone wartosci maksymalne zalezg od wielkosci przemiennika.

ru.18| Napiecie w obwodzie posrednim

Ad r. @ 1\‘"{& min)<\ /7max s ? /Efault ﬂ"

0212h 0 1000 1 v R PO

Wyswietla aktualne napiecie w obwodzie posrednim. Typowe wartosci to:

Normalna praca: klasa 230V, ok. 300-330V Nadmiar napiecia (E.OP):ok. 400 VNiedobér napiecia (E.UP):ok. 216 V
klasa 400V, ok. 530-620V ok. 800 V ok. 240V

ru.19| Napiecie w obw. posrednim, wart. szczytowa

Adr. | § ‘{’%} min’<\ /7max o ? /T(;fault @‘l

0213h|[V/] 0 1000 1 v -

Parametr ru.19 umozliwia wykrycie krotkotrwatych wzrostéw napiecia w ramach jednego cyklu roboczego. W tym celu
najwyzsza wartos¢ zarejestrowana w parametrze ru.18 zapisywana jest w parametrze ru.19. Pamie¢ wartosci szczytowe;
mozna skasowac poprzez nacisniecie ktéregos z klawiszy UP, DOWN lub ENTER, a takze poprzez magistrale, zapisujac
dowolng warto$¢ pod adresem parametru ru.19. Wytgczenie przemiennika powoduje rowniez skasowanie tej pamieci.

ru.20| Napiecie wyjsciowe
Adr. & 1“;"} min)<\ /7max o ? /Tcgfault ;@‘I

0214h 0 778 1 Vv -

Wyswietla aktualne napiecie wyjsciowe.
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Opisy funkciji

Dane techniczne i eksploatacyjne

ru.21| Status zaciskow wejsciowych

T 1| B
Adr. § o6 min)<\ /7max _ default ﬁl
0215h 0 4095 1 S

WysSwietla aktualnie uzywane wejscia cyfrowe. Prezentowane sg poziomy logiczne na zaciskach wejsciowych lub na
wejsciach wewnetrznych, niezaleznie od wystepujacych dalej potgczen (patrz rozdziat 6.3 ,Wejscia cyfrowe®). Dla
kazdego cyfrowego wejscia wyprowadzana jest okreslona warto$¢ dziesietna - patrz ponizsza tabela. Jesli uzywanych
jest kilka wejs¢ jednoczesnie, wéwczas wyswietlana jest suma ich wartos$ci dziesietnych.

Nr bitu

Wartos¢ dziesietna

Wejscie

Zacisk

© 00 N O 0o b W

—_ =
- O

1
2
4
8
16
32
64
128
256
512
1024
2048

RST (progr. wejscie ,Reset”)
F (progr. wejscie ,W przod*)
R (progr. wejscie ,Wstecz")
[1 (progr. wejscie 1)

12 (progr. wejscie 2)

I3 (progr. wejscie 3)

14 (progr. wejscie 4)

IA (wewn. wejscie A)

IB (wewn. wejscie B)

IC (wewn. wejscie C)

ID (wewn. wejscie D)

ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset*)

X2A.16
X2A.17
X2A.14
X2A.15
X2A.10
X2A.11
X2A.12
X2A.13
brak
brak
brak
brak

ru.22| Status wejsé wewnetrznych
Adr. | % 1“?’:& min)<\ /7max _ /T;fau” ﬁ?“l
0216h 0 4095 1 S

Wyswietla aktualnie ustawione, cyfrowe wejscia zewnetrzne i wewnetrzne. Jako ustawione okreéla sie takie wejscie,
ktére udostepnia czynny sygnat do dalszej obrobki w procesie (czyli taki, ktory zostat przejety poprzez bramkowanie,
wyzwolenie zboczem lub potaczenia logiczne). Dla kazdego cyfrowego wejscia wyprowadzana jest okreslona wartosé
dziesietna - patrz tabela dla ru.21. Jesli uzywanych jest kilka wej$¢ jednoczesnie, wowczas wysSwietlana jest suma ich

wartosci dziesietnych (patrz réwniez rozdziat 6.3 ,Cyfrowe wejscia“).
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Opisy funkciji
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ru.23| Status warunkéw przetagczania
Adr. min)<\ /7max _?_ /Efault &'
0217h 0 255 1 - S P

Za pomocg parametréw do.0...do.7 mozna wybiera¢ warunki przetaczania, stuzace jako podstawa do ustawiania wyjsc.
Ten parametr pokazuje, ktére z wybranych warunkéw przetgczania sg spetnione, zanim zostang przejete lub odwrécone
przez programowalne uktady logiczne (patrz rowniez rozdziat 6.3.,,Cyfrowe wyjscia“). Dla kazdego warunku przetgczania
wyprowadzana jest okreslona wartos¢ dziesietna - patrz ponizsza tabela. Jesli spetnionych jest wiele warunkéw
przetaczania, wybranych poprzez parametry do.0...do.7, wyswietlana jest suma wartosci dziesietnych.

Nr bitu [ Wartos¢ dziesietna

Wyijscie

0

N o o AW =

]
2
4
8
16

32
64
128

Warunek przetgczania 0 (do.0)
Warunek przetgczania 1 (do.1)
Warunek przetaczania 2 (do.2)
Warunek przetgczania 3 (do.3)
Warunek przetaczania 4 (do.4)
Warunek przetgczania 5 (do.5)
Warunek przetgczania 6 (do.6)
Warunek przetgczania 7 (do.7)

ru.24| Status znacznikow
Adr' min)<\ /7max T _’?_ /Efault @'
021 7h 0 255 1 - R K

Wyswietla status znacznikéw wg stopnia 1 uktadu logicznego. Wybrane warunki przetaczania realizowane sg w uktadzie
logicznym 1 (do.8...24) i wyswietlane za pomoca tego parametru (patrz rozdziat 6.3 ,Cyfrowe wyjscia“). Dla kazdego
znacznika wyprowadzana jest okreslona wartos¢ dziesietna - patrz ponizsza tabela. Jesli ustawionych jest wiele

znacznikow, wyswietlana jest suma ich wartosci dziesietnych..

Nrbitu Wartos$é dziesietna | Wyjscie
0 1 Znacznik 0
1 2 Znacznik 1
2 4 Znacznik 2
3 8 Znacznik 3
4 16 Znacznik 4
5 32 Znacznik 5
6 64 Znacznik 6
7 128 Znacznik 7
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ru.25| Status cyfrowych wyjs¢

Adr. & 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault %I

0218h 0 255 1 - -

Wyswietla aktualnie ustawione, cyfrowe wyjscia zewnetrzne i wewnetrzne. Dla kazdego cyfrowego wyjscia wyprowadzana
jest okreslona warto$¢ dziesietna - patrz ponizsza tabela. Jesli ustawionych jest wiele wyjs¢, wyswietlana jest suma
ich wartosci dziesietnych..

Nr bitu| Wartos¢ dziesietna | Wyjscie Zacisk
0 1 O1 (wyijscie tranzystora 1) X2A.18
1 2 02 (wyjscie tranzystora 2) X2A.19
2 4 R1 (przekaznik RLA,RLB,RLC)| X2A.24...26
3 8 R2 (przekaznik FLA,FLB,FLC) | X2A.27...29
4 16 OA (wyjscie wewnetrzne A) brak
5 32 OB (wyjscie wewnetrzne B) brak
6 64 OC (wyjscie wewnetrzne C) brak
7 128 OD (wyjscie wewnetrzne D) brak

ru.26| Aktywny zestaw parametréow

Adr. | § kf%} min)<\ /7max # ? /Efault %|

021Ah 0 7 1 - -

Przemiennik czestotliwosci KEB COMBIVERT potrafi wewnetrznie korzystac¢ z 8 zestawdw parametréw (0-7). Mozna
go zaprogramowac tak, iz bedzie samodzielnie zmieniat zestawy parametréw, przechodzac automatycznie w rézne
tryby pracy. Ten parametr pokazuje zestaw parametréw, na ktérym aktualnie pracuje przemiennik. Niezaleznie od tego
istnieje mozliwo$¢ edycji innego zestawu parametréw poprzez magistrale (patrz rowniez rozdziat 6.8 ,Zestawy
parametréw®).

ru.27| Wejscie analogowe 1 / wskazanie przed wzmochieniem

Adr. | § k\%%} min’<\ /7max o ? /Efault ﬁl

021Bh -100 100 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg warto$¢ sygnatu analogowego AN1 na wejsciu napiecia réznicowego (zacisk X2A.1 /
X2A.2) przed wzmacniaczem charakterystyki. Der Wyswietlana warto$¢ w zakresie 0...+100 % odpowiada w zaleznosci
od parametru An.0: 0...+£10 V; 0...+20 mA lub 4...20 mA (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wejscia“).

ru.28| Wejscie analogowe 1 / wskazanie po wzmocnhieniu

Adr. %\ 1;"3 min)<\ /7max il ? /Efault ;&"l

021Ch -400 400 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartosé sygnatu analogowego AN1 po przejsciu przez wzmacniacz charakterystyki.
Zakres wyswietlania ograniczony jest do +400 % (patrz rowniez 6.2 ,Analogowe wejscia“).
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ru.29| Wejscie analogowe 2 / wskazanie przed wzmochieniem
Adr. & 1’*?’} min)<\ /7max _?_ /Y;fault /ﬁ&l
021Dh -100 100 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos$¢ sygnatu analogowego AN2 na wejsciu napiecia roznicowego (zacisk X2A.3
/ X2A.4) przed wzmacniaczem charakterystyki. Der Wyswietlana wartos¢ w zakresie 0...+100 % odpowiada w zaleznosci
od parametru An.10:0...+10 V; 0...220 mA lub 4...20 mA (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wejscia®).

ru.30| Wejscie analogowe 2 / wskazanie po wzmocnhieniu
Adr. & 1‘*}} min)<\ /7max _?_ /Efault »&l
021Eh -400 400 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos¢ sygnatu analogowego AN2 po przejsciu przez wzmacniacz charakterystyki.
Zakres wyswietlania ograniczony jest do +400 % (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wejscia®).

ru.31| Wejscie analogowe 3 / wskazanie przed wzmochieniem
Adr. % 1“?‘; min)<\ /7max _?_ /Efault &|
021Fh -100 100 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos¢ sygnatu analogowego na opcjonalnym wejsciu AN3 przed wzmacniaczem
charakterystyki. Der Wyswietlana warto$¢ w zakresie 0...+£100 % odpowiada w zaleznosci od parametru An.10:0...+10 V
(patrz rowniez 6.2 ,Analogowe wejscia“).

ru.32| Wejscie analogowe 3 / wskazanie po wzmocnhieniu
Adr. %\ 1“?:? min)<\ /7max o _?_ /Efault @'
0220h -400 400 0,1 % S P

Ten parametr pokazuje procentowg warto$¢ sygnatu analogowego na opcjonalnym wejsciu AN3 po przejsciu przez
wzmacniacz charakterystyki. Zakres wyswietlania ograniczony jest do +400 % (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wejscia®).
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ru.33| Wyjscie analogowe 1 / wskazanie przed wzmochieniem

Adr. & 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault %I

0221h -400 400 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg warto$¢ sygnatu analogowego ANOUT1 przed przejsciem przez wzmacniacz
charakterystyki (patrz rowniez 6.2 ,Analogowe wyjscia“).

ru.34| Wyjscie analogowe 1 / wskazanie po wzmochieniu

Ad r. % Wuj‘l} min)<\ | /7max w0 ? /Y;fault %‘

0222h -115 115 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos¢ sygnatu, wyprowadzonego na analogowe wyjscie ANOUT1 (zacisk X2A.5).
Wartosci w zakresie 0...+115 % odpowiadajg sygnatowi analogowemu 0...+11,5 V (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wyjscia“).

ru.35| Wyjscie analogowe 2 / wskazanie przed wzmochieniem

Adr. % Kf‘f min)<\ /7max il ? /Efault %‘

0223h -400 400 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos¢ sygnatu analogowego ANOUT2 przed przejsciem przez wzmacniacz
charakterystyki (patrz réwniez 6.2 ,Analogowe wyjscia“).

ru.36] Wyjscie analogowe 2 / wskazanie po wzmocnhieniu

Adr. | § 1&5":} min’<\ /7max T ? /Efault f&w

0224h -115 115 0,1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg wartos$¢ sygnatu, wyprowadzonego na analogowe wyjscie ANOUT2 (zacisk X2A.6).
Wartosci w zakresie 0...+£115 % odpowiadajg sygnatowi analogowemu 0...+11,5 V (patrz rowniez 6.2 ,,Analogowe wyjscia“).

ru.37| Potencjometr silnikowy, aktualna wartosé
Adr. @ 1;&} min)<\ /7max ? /Efault %l

2025h -100 100 0,01 % S P

Funkcja potencjometru silnikowego w przemienniku KEB COMBIVERT symuluje mechaniczny, napedzany silnikiem
potencjometr. Sterowanie odbywa sie poprzez 2 programowalne wejscia (,Poti up“i,Poti down*). Wyswietlany zakres
ograniczany jest przez parametry oP.53/54. Regulacja potencjometru silnikowego odbywa sie poprzez parametry
0oP.50...0P.59 (patrz réwniez rozdz. 6.9.3 ,Potencjometr silnikowy“). Poprzez magistrale mozna ustawi¢ potencjometr
silnikowy na dowolng wartos¢ z zakresu -100...100%. Mozliwa jest obstuga za pomoca klawiszy ,UP* i ,DOWN".
Woéwczas predkosé zmian nie jest stafa.
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ru.38) Temperatura stopnia mocy
Adr. % 1“?‘:? min)<\ /7max ? /Efault &'

0226h 0 150 1 °C -

Parametr ru.38 pokazuje aktualng temperature stopnia mocy przemiennika.

ru.39| Integrator przecigzeniowy (E.OL)
Adr. % 1“?{? min)<\ /7max T ? /Efault &'l

0227h 0 100 1 % o

Aby zapobiec wystepowaniu btedéw ,E.OL", spowodowanych zbyt duzym obcigzeniem (poprzez redukcje obcigzenia w
pore), poprzez ten parametr mozna wyswietli¢ stan wewnetrznego licznika OL. Przy 100% przemiennik wytaczy sie z
btedem ,E.OL". Zresetowanie btedu mozliwe bedzie dopiero po uptywie pewnego czasu stygniecia (migajace wskazanie
»E.NOL").

ru.40( Licznik roboczogodzin
Adr. % 1“?‘; min)<\ /7max ? /Efault &'|

0228h|[V/] 0 65535 1 h -

Licznik roboczogodzin pokazuje faczny czas, przez ktéry przemiennik byt wtgczony. Wyswietlana wartos¢ obejmuje
wszystkie fazy pracy urzadzenia. Po osiagnieciu wartosci maksymalnej (ok. 7,5 roku) licznik ulega zatrzymaniu na
tejze wartosci.

ru.41 Licznik godzinowy modulacji

Adr. | § 1&5":} min’<\ /7max o ? /Efault ﬂ"

0229h v/ 0 65535 1 h -

Licznik godzinowy modulacji pokazuje czas, przez ktdry przemiennik byt aktywny (= wysytane byty sygnaty sterujace
do stopni mocy). Po osiggnieciu wartosci maksymalnej (ok. 7,5 roku) licznik ulega zatrzymaniu na tejze wartosci.

ru.42| Stopien modulacji

Adr. | § ‘{’%} min’<\ /7max o ? /T(;fault @‘l

022Ah 0 110 1 % -

Ten parametr pokazuje procentowg warto$¢ napiecia wyjsciowego. 100% odpowiada napieciu wejsciowemu (brak
obcigzenia). Przy wartosci > 100 % przemiennik pracuje w zakresie nadmodulacji.

ru.43 Wskazanie timera 1
Adr. & 1‘*}} min)<\ /7max ? /Efault f&l

022Bh|[V/ 0 655,35 0,01 - -

Wyswietla stan dowolnie programowalnego licznika 1. Stan wyswietlany jest do wyboru w sekundach, godzinach lub
zboczach/100 (patrz LE.21). Licznik mozna ustawi¢ poprzez klawiature lub magistrale na dowolng wartos¢. Programowanie
licznika odbywa sie za pomocg parametrow LE.17...LE.21 (patrz réwniez 6.9.4 , Timer®).
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Adr. | §
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Wejscie pomocnicze AUX ustawiane jest za pomocg parametru An.30. Ten parametr wyswietla procentowg wartos¢
analogowego sygnatu na wejsciu AUX. Zakres wysSwietlania ograniczony jest do +400 % (patrz rowniez 6.2 ,Analogowe
wejscia“).
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Opisy funkciji

ru.71| Teach, pozycja odczytu

Adr. | § 1“?’3 min)<\ /7max il _?_ /Efault /K;&l
0247h -2147483648| 2147483647 1 Ink R
ru.73| Wyswietlenie wzglednego momentu zadanego

Adr. | %[ i " U2 | (T | 275
0249h -100,0 100,0 0,1 % R PO
Ten parametr pokazuje procentowg warto$¢ momentu zadanego (ru.11) podang na wejsciu, w odniesieniu do bezwzgledne;j
wartosci zadanej momentu (cs.19).).
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ru.80| Status przed przyporzadkowaniem
Adr. | &) )] [ (Ve | Caee | £

0250h 0 255 1 - R [P

Za pomoca parametru do.51 mozliwe jest przyporzadkowanie cyfrowych sygnatéw wyjsciowych fizycznym wyjsciom
sprzetowym (patrz rozdziat 6.3). Ten parametr wyswietla status owych sygnatéw wyjsciowych przed przyporzgdkowaniem,
zgodnie z ponizszg tabelg. Jesli ustawionych jest wiele wyj$¢, wySwietlana jest suma ich wartos$ci dziesietnych..

Nr bitu |Wartos¢ dziesietna | Wyjscie Zacisk
0 1 O1 (wyjscie tranzystora 1) X2A.18
1 2 02 (wyjscie tranzystora 2) X2A.19
2 4 R1 (przekaznik RLA,RLB,RLC)| X2A.24...26
3 8 R2 (przekaznik FLA,FLB,FLC) | X2A.27...29
4 16 OA (wyjscie wewnetrzne A) brak
5 32 OB (wyjscie wewnetrzne B) brak
6 64 OC (wyjscie wewnetrzne C) brak
7 128 OD (wyjscie wewnetrzne D) brak

ru.8i Moc czynna
Adr. @ 1*\%} min)<\ /7max o f) /Efault »&l

0251h -400,00 400,00 0,01 kW 0,01

Poprzez parametr ru.81 wyswietlana jest aktualna moc czynna przemiennika. Podczas pracy generatorowej wyswietlane
sg wartosci ujemne.
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6.1.6 Opis parametrow In

In.0 | Typ przemiennika _
Adr. % 1“?‘:% min)<\ /7max _?_ /Efault /;K{‘l
OE0O0h Oh FFFFh 1 hex R

Typ przemiennika wyswietlany jest w formie liczby heksadecymalnej (hex). Poszczegdine bity majg nastepujace znaczenie:

Bit 0-4 Wielkos¢ urzgdzenia 05, 07, 09 itd.
Bit 5 Klasa napiecia 0=230V
1=400V
Bit 6 Liczba faz 0 =1 faza
1 =3 fazy
Bit 7 wolny
Bit 8-12 Obudowa 0=A 10=K 20=U
1=B 11=L 21 =V
2=C 12=M 22=W
3=D 13=N 23=X
4=E 14=0 24 =Y
5=F 15=P 25=Z7
6=G 16=Q
7=H 17=R
8=1I 18=S
9=J 19=T
Bit13-15  Sterownik 0=G
1=M
2=B
3=S
4=A
Przyktad:
heksadecymalnie 0 4 0 A
binamie [0[0]ofo|o]1|[ofo]ofo]ofo]1]o[1]0
decymalnie 0 4 0 0 10
=> 10.F5.G 230V/1faza
In. 1 | Prad znamionowy przemiennika
Je %G M [~ ~ ] ’ 4
Adr. & 8% min)<\ /7max _?_ /Tgfault ,@l
0EO1h LTK 710 0,1 A R P

Wyswietla znamionowy prad przemiennika w amperach (A). Wartos¢ wyznaczana jest na podstawie identyfikatora
modutu mocy (LTK) i nie podlega zmianie.
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In. 3 | Maks. czestotliwos¢ przetgczania
Adr. & 1;"} min)<\ /7max ? /Efault /‘@él

0EO3h 0 4 1 - S O

Wyswietla maksymalng czestotliwosc przetgczania w kHz, dostepna dla danego przemiennika. WySwietlane wartosci
odpowiadajg nastepujgcym czestotliwosciom przetaczania:
0=2kHz 1=4kHz 2=8kHz 3=12kHz 4=16kHz

In. 4 | Znamionowa czestotliwosé przetgczania

Adr. § 1*:’“"} min)<\ /7max o _?_ /Efault /K./“'l
OEO04h 0 LTK 1 - LTK |

Wyswietla znamionowg czestotliwo$¢ przetagczania w kHz. WysSwietlane wartosci odpowiadajg nastepujgcym

czestotliwo$ciom przetgczania:
0=2kHz 1=4kHz 2=8kHz 3=12kHz 4=16kHz

In. 6 | Wersja oprogramowania
Je "G M [~ &
Ad r. § “ﬁ min)<\ /7max _?_ /Efault f(‘|
0EO6h 0.00 9.99 1 - R [P
Wyswietla numer wersji oprogramowania przemiennika.
1.1 2. pozycja: wersja oprogramowania (np. 2.1)
3. pozycja: wersja specjalna (0 = standard)

In. 7 | Data oprogramowania
Adr. & 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault /‘@él

0E07h - = 011 = N [

Wyswietla date oprogramowania. Warto$¢ sktada z dnia, miesigca oraz roku, przy czym rok wyswietlany jest jednocyfrowo
(tylko ostatnia cyfra).
Przyktad:  Posta¢ wyswietlacza =2102.0

Data =21.02.2000
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In.10 | Numer seryjny / data OEOAhR
In.11 Numer seryjny / licznik OEOBh
In. 12| Numer seryjny / nr AB, high 0EOCh
In. 13| Numer seryjny / nr AB, low OEODh
In. 14| Numer klienta / high OEOEh
In. 15| Numer klienta / low OEOFh
In.16 | Numer QS 0E10h _
Adr. & 1’*?’} min)<\ /7max il ?_ /Efault i&‘l
Jw. 0 65535 1 - 0 |

Numer seryjny oraz numer klienta identyfikuja jednoznacznie przemiennik czestotliwosci. Numer QS zawiera informacje
produkcyjne do uzytku wewnetrznego.

In.17 | Tryb temperatury _

Adr. | § kfsz‘ min’<\ /7max o ?_ /Efault ,&‘l
OE11h 0 LTK 1 - LTK |
Ten parametr wykorzystywany jest tylko do celow serwisowych.

In.22 | Parametr uzytkownika 1 _

Adr. | & E)] [ " a N2 | (e | 5
oE16h|[V]I[ ] 0 65535 1 : 0 |
Ten parametr nie jest przyporzgdkowany do zadnej funkcji i jest do dowolnej dyspozycji uzytkownika.

In.23 | Parametr uzytkownika 2 _

Adr. | &0 &) [ " a 2| (e | 55
oe17h|V]|[] 0 65535 1 : 0 |
Ten parametr nie jest przyporzadkowany do zadnej funkcji i jest do dowolnej dyspozycji uzytkownika.

In.24 | Ostatni biad _

Adr. | %] min, "/ tnax o ?_ /Efault %|
OE18h 0 255 1 - S (PO

Parametr In.24 zapisuje 8 ostatnich bteddw i jest zalezny od aktywnego zestawu parametréw. Wyjatek stanowi btad E.
UP, ktéry nie podlega zapisowi. Die Komunikaty o btedach opisano w rozdziale 9. Zapisanie warto$ci 0 (mozliwe tylko po
wprowadzeniu hata administratora) spowoduje wykasowanie wszystkich komunikatéw o btedach we wszystkich zestawach.
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In.25 | Diagnozowanie btedow
Adr. & 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault ﬁ‘l

0E19h 0 65535 1 : [

Pokazuje 8 ostatnio zaistniatych btedéw (we wpisach 0...7). Najstarszy btad znajduje sie we wpisie 7. Miedzy btedami
tego samego typu obliczana jest i zapisywana réznica czasowa.

Bit0...11  Wartosé 0...4094, réznica czasowa w minutach
Wartosé 4095, r6znica czasowa > 4094 minut

Bit 12...15 Wartos¢ Typ btedu Wartosé Typ btedu Wartosé Typ btedu
0 brak btedéw 3 E.OP 6...15 wolny
1 E.OC 4 E.OH
2 E.OL 5 E.OHI
Bit 16 Wartos¢ Opis
1 przy wyswietlaniu tekstu brak wskazania decymalnego
In.26| Licznik btedéw E.OC OE1Ah
In.27| Licznik btedéw E.OL OE1Bh
In.28 Licznik btedéw E.OP OE1Ch
In.29] Licznik btedéw E.OH 0E1Dh
In.30| Licznik btedéw E.OHI OE1Eh
Adr. K 1;"} min)<\ /7max il _?_ /Efault /Kél
Jw. 0 65535 1 - 0 |

Liczniki btedéw (dla E.OC, E.OL, E.OP, E.OH, E.OHI) podajg tgczng liczbe zarejestrowanych btedéw poszczegdlnych
typow.

In.31| KEB-Hiperface
Adr. K 1;"} min)<\ /7max il ? /Efault /Kél

OE1Fh 0 65535 1 - -

Parametr In.31 wyswietla wersje interfejsu Hiperface.

In.32| Data oprogramowania interfejsu
Adr. & W“TC’ZQ min)<\ /7max f) /Efault /@l

0E20h 0 65535 1 - -

Parametr In.32 wysSwietla date oprogramowania interfejsu.
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6.1.7 Opis parametrow Sy (System)

Sy. 2 | Identyfikacja przemiennika

Adr. % 1“?‘:? min)<\ /7max o ? /Efault %‘
0002h D D 0000 9999 1 hex -

Do kazdego typu przemiennika przyporzadkowany jest numer, ktéry jednoznacznie identyfikuje ten przemiennik. Numer
ten wykorzystywany jest przyktadowo przez sterownik COMBIVIS, aby zatadowaé wtasciwe pliki konfiguracyjne. Sy.2
moze by¢ opisywany za pomocag wyswietlanej wartosci (np. w celu identyfikaciji list pobierania plikdw).

Sy. 3 | Identyfikator modutu mocy
Adr. % 1“?‘:? min)<\ /7max il ? /Efault &'l
0003h |:| |:| -255 255 1 - SR P

Na podstawie identyfikatora modutu mocy sterownik rozpoznaje zastosowany modut zasilajgcy wzglednie zmiane tego
modutu, co umozliwia mu przestawienie okreslonych parametréw odpowiednio do zaistniatych zmian. Zatwierdzenie
nowego identyfikatora modutu mocy (LTK) odbywa sie poprzez zapisanie dodatnich wartos$ci (patrz rozdziat 9 ,E.Puch®).

Sy. 6 | Adres przemiennika _

Adr. | § 1&\*’5} min)<\ /7max il ? /T;fault &'
0006h E E 0 239 1 - LI PO —

Poprzez parametr Sy.6 ustawiany jest adres, wykorzystywany przez ,COMBIVIS® lub inny sterownik do komunikacji z
przemiennikiem. Mozliwe sg wartosci z przedziatu od 0 do 239, ustawienie fabryczne to 1. W przypadku eksploatacji
kilku przemiennikéw jednoczesnie na magistrali konieczne jest przydzielenie im réznych adreséw, gdyz w innym razie
dojdzie do zaktécen w komunikacji, poniewaz w pewnych okolicznosciach kilka przemiennikéw moze jednoczes$nie
odpowiedzie¢ na jeden sygnat. Wiecej informacji na ten temat mozna znalez¢ w opisie protokotu DIN 66019I1 Protokolls
(C0.F5.011-K001).

Sy.7 Przepustowos¢ zewnetrznej magistrali

Adr. | § hj’%} min)<\ /7max il ? /Efault /%'
0007h E E 0 6 1 - 5 |

Mozliwe sg nastepujgce predkosci transmisji przez interfejs szeregowy:

Warto$¢ parametru  Przepustowos¢

0 1200 bodow
1 2400 bodow
2 4800 bodow
3 (domysinie) 9600 bodow
4 19200 boddéw
5 38400 bodow
6 55500 bodow

Jesli szybkos¢ transmisji danych przez tgcze szeregowe zostanie zmieniona, to jej ponowne dostosowanie mozliwe
jest tylko poprzez klawiature lub po dopasowaniu predkosci transmisji urzadzenia nadrzednego (master), gdyz przy
réznych predkosciach transmisji urzgdzen nadrzednego (master) i podrzednego (slave) komunikacja nie jest mozliwa.
Jesli wystapiag problemy z transmisjg danych, nalezy wybra¢ maks. predkos$¢ transmisji 38400 boddw.
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Sy.8 | Czas synchronizacji magistrali
Adr. | § lf’%} min)<\ /7max ? /Efault ,A,{/a|
0008h E |:| E 0 (off) 65000 1 us 0 (off)

W tym parametrze wprowadzany jest czas, w ktérym sterownik synchronizuje sie z zewnetrznym taktowaniem (Sercos).
Jezeli synchronizacja nie nastgpi, wowczas w zaleznosci od ustawionej reakcji generowany jest komunikat o btedzie
lub komunikat statusowy (E.SbuS lub A.SbuS). Warto$c¢ ,off“ dezaktywuje funkcje.

Sy.9 | HSP5 Watchdog, czas
Adr. & 1“?} min)<\ /7max o ? /Efault /%'
0009h E I:l E 0 (off) 10,00 0,01 S 0 (off)

Funkcja HSP5 Watchdog monitoruje komunikacje przez interfejs HSP5 (karta sterujgca - panel sterowniczy wzgl. karta
sterujaca - PC). Po uptywie ustawionego czasu (0,01...10 s) bez telegramdw przychodzacych wyzwalana jest reakcja
okre$lona w parametrze Pn.5. Warto$¢ ,,off“ dezaktywuje funkcje.

Sy.11| Przepustowosé wewnetrznej magistrali
Adr. | § lf’%} min)<\ /7max ? /Efault ,A,{/a|
000Bh E D E 3 11 1 - 11

W tym parametrze ustalona jest predkos¢ transmisji danych przez wewnetrzng magistrale miedzy panelem sterowniczym
a przemiennikiem wzgl. komputerem PC a przemiennikiem. Mozliwe sg nastepujgce wartosci:

Warto$¢ Przepustowos¢ | Warto$¢  Przepustowosé Wartosc Przepustowosé
3 9,6 kilobodow 6 55,5 kilobodéw 9" 115,2 kilobodow
4 19,2 kiloboddéw 7 57,6 kilobodéw 10 125 kilobodow .
5 38,4 kilobod6w 8 100 kilobodow 11 250 kilobodow niedostgpna w modelu F5-M

Po wtgczeniu zasilania transmisja startuje zawsze z predkoscig 38,4 kiloboddw, a nastepnie jest zwickszana w zaleznosci
od panelu sterowniczego.

Sy.32( Scope Timer
Adr. % 1‘\%} min)<\ /7max il ? /Efault &I

0020h D 0 65535 1 - 0

Funkcja Scope Timer generuje siatke czasowa o rozdzielczosci 1 ms. Moga ja wykorzystywac zewnetrzne programy,

np. Scope, do prezentacji przebiegdw czasowych. Timer liczy od 0 do 65535, a po osiggnieciu tej ostatniej wartosci
rozpoczyna ponownie od 0.

Sy.41| Stowo sterujace przemiennika (high)
Adr. | § lf’%} min)<\ /7max T ? /Efault ,A,{/a|
0029h E I:l E 0 65535 1 - 0

Stowo sterujgce stuzy do sterowania stanem przemiennika poprzez magistrale. Dtugie stowo sterujgce (long, Sy.43)
sktada sie z obu 16-bitowych parametréw "Stowo sterujgce high" (Sy.41) i "Stowo sterujgce low" (Sy.50). Stowo sterujgce
jest kodowane bitowo. Opis poszczegdlnych bitéw mozna znalez¢ w rozdziale 11.2.7.
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Adr. %\ o E‘ min)<\ /7max ? /Efault /&'
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Sy.52| Wartos¢ zadanej predkosci obrotowej
Adr. | § lf’%} min)<\ /7max T ? /Efault ,A,{/a|

0034h E I:l -32000 32000 1 obr./min 0

Stuzy do okreslania zadanej predkosci obrotowej w zakresie +16000 obr./min. Podobnie jak przy innych bezwzglednych
zrédtach wartosci zadanej, zrédto kierunku obrotéw ustalane jest poprzez parametr oP.1. Aby mozliwe byto podawanie
wartosci zadanej poprzez Sy.52, zrédto wartosci zadanej oP.0 musi by¢ ustawione na wartos¢ "5".

Sy.53| Wartos¢é rzeczywistej predkosci obrotowej
Adr. | § lf’%} min)<\ /7max T ? /Efault ,A,{/a|

0035h D -32000 32000 1 obr./min 0

Poprzez ten parametr mozliwe jest odczytanie aktualnej rzeczywistej predkosci obrotowej w obr./min. Kierunek obrotéw
sygnalizowany jest znakiem przed liczba.

Sy.56| Adres parametru poczatkowego
Adr. % 1’”;} min)<\ /7max il ? /Efault &l

0038h E I:l E 0 7FFFh 1 hex 0203

W parametrze Sy.56 ustawiony jest adres parametru, ktéry ma sie pojawia¢ na panelu sterowniczym po witgczeniu
przemiennika. Jako wskazanie poczgtkowe mozna réwniez ustawi¢ jeden z parametréw panelu sterowniczego.
Akceptowane sg tylko wazne adresy. Po ustawieniu niewaznego adresu (czyli takiego, ktéry nie wystepuje ani w
przemienniku, ani w panelu sterowniczym) panel przejdzie do najblizszego istniejacego adresu w ramach aktywnej
grupy parametrow.

O ile parametr ten dostepny jest w trybie CP, jego ustawienie bedzie obowigzywac réwniez tam. W pozostatych przypadkach
jako parametr poczatkowy wyswietlany bedzie CP.0.
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6.2 Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.1

Krétki opis wejsé

analogowych

Nalezy pamieta¢ o réznym

stopniu funkcjonalnosci sprzetu i

oprogramowania w réznych kartach
® sterujgcych (patrz rozdziat 3).

Wybdr interfejsu wejs¢ (An.0 / 10) powoduje ustawienie wejscia AN1 wzgl. AN2
na stosowany sygnat wejsciowy. Za pomocg An.20 mozna przetaczy¢ 3. wejscie
analogowe réwniez na AN1. Nastepnie sygnaty na wejsciach analogowych
poddawane sg wygtadzaniu w elektronicznym filtrze (An.1 / 11 / 21) poprzez
utworzenie wartosci srednich. Wejscie An.2 / 12 / 22 umozliwia ustawienie trybu
zapisu do pamieci, natomiast programowalne wejscie (An.3/13/23) pozwala na
aktywacje tego trybu. Aby unikng¢é wahan napiecia oraz napiec zakidcajgcych wokét
punktu zerowego, mozliwe jest wyciszenie sygnatu analogowego w obrebie maks.
1 10% wokot punktu zerowego (An.4 / 14 / 24). We wzmacniaczu charakterystyki
istnieje mozliwos¢ wptywania na sygnaty wejsciowe (kierunki X iY oraz nachylenie)
(An.5...7 / 15...17 | 25...27). Dla sygnatu na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki
mozna ustanowi¢ wartosci minimalng oraz maksymailng (An.8,9/18, 19/ 28, 29).
Za pomocg wejscia An.30 mozna na wyjsciu bloku okresli¢, ktéry sygnat analogowy
bedzie stuzyt za wartos¢ referencyjng (REF), a ktéry za warto$¢ pomocnicza (AUX).
Parametry "ru" stuzg do wyswietlania sygnatu analogowego przed i po wzmochieniu.
Wewnetrzne wartosci ograniczone sg do zakresu +400%.

Rys. 6.2.1

+AN1 (X2A.1)
-AN1 (X2A.2)

+AN2 (X2A.3)
-AN2 (X2A.4)

+AN3
-AN3

Schemat wej$¢ analogowych

!_V\}eTéE:E-aEﬂ-CEO-W_e-T ''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' 1
! An.O ﬁﬂg An.8 |
i|)_ 0..2100% An4  An7  An9 (ru28] ansgo |
+10V An d D """"""" | \400%/
ﬁ')_O...iZOm An.1 3 U H /-400%\ REF
P 4...20mA e !
| An.10 An16  An.18 |
!)_ 0. +100% An14  An17  An19 [(ru.30) |
3 - D =S T \4008/
| (A |/ = | /4007 AUX
?_ An.25 |
An26  An.28 [
! An24  An27 An29 (u.32 |
A D A2 ] i
. 1 v '
7 k == ‘ i

An.
An.
An.
An.
An.

AN1 Wybor interfejsu
ANT1 Filtr przeciwzaktéceniowy
AN1 Tryb zapisu do pamieci

AN1 Wybor wejscia zapisu do pamieci
AN1 Histereza punktu zerowego

An. 19 AN2 Goérna granica

An.20 AN3 Wybor interfejsu

An.21 ANS3 Filtr przeciwzaktéceniowy

An.22 AN3 Tryb zapisu do pamieci

An.23 AN3 Wybor wejscia zapisu do pamieci

An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.

AN1 Wzmocnienie

AN1 Offset X

AN1 Offset Y

AN1 Dolna granica

AN1 Gorna granica

AN2 Wybor interfejsu

ANZ2 Filtr przeciwzaktéceniowy
AN2 Tryb zapisu do pamieci
AN2 Wybor wejscia zapisu do pamieci
AN2 Histereza punktu zerowego
AN2 Wzmocnienie

AN2 Offset X

AN2 Offset Y

AN2 Dolna granica

oo~NoOCLbAhWN=_O

An.24 AN3 Histereza punktu zerowego
An.25 AN3 Wzmochnienie

An.26 AN3 Offset X

An.27 AN3 Offset Y

An.28 AN3 Dolna granica

An. 29 AN3 Goérna granica

An.30 Wybor wejscia REF / funkcji AUX

ru.
ru.
ru.
ru.
ru.
ru.

27 AN1 Wskazanie przed wzmocnieniem
28 AN1 Wskazanie po wzmochieniu
29 AN2 Wskazanie przed wzmochnieniem
30 AN2 Wskazanie po wzmochieniu
31 AN3 Wskazanie przed wzmochnieniem
32 AN3 Wskazanie po wzmochieniu
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Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.2 Wybor wartosci
zadanej (An.0;

An.10)

W zaleznosci od ustawionego interfejsu (An.0 /An.10) analogowe wejscia AN1 i AN2
mogq obstugiwac nastepujgce sygnaty wejsciowe:

An.0/An.10 =0 0...+10V (domysinie)
=1 0...£20mA
=2 4..20 mA

Rys. 6.2.2.a Podtaczenie jako wejscia o napieciu réznicowym 0...£10V DC
Ri = 55 kOhm
K2A|1|2|3|4|5|5|?|S|9| ®
[

+ - [+ -
SPS | 5P5
O..+10WDG

1) Przewdd wyrownawczy nalezy poditaczy¢ tylko wéwczas, gdy réznica
potencjatéw pomiedzy sterownikami jest wieksza niz 30 V. Opér wewnetrzny
ulega przy tym redukcji do 30 kQ

Rys. 6.2.2.b Sterowanie za pomocg potencjometru oraz wewnetrznego napiecia
referencyjnego
}t:2ﬂl1|2|3|4 slel7]efa] W e

=F=fs=9=====F4==+— 0...10V DC

Ri=30kQ
jl—‘ (An.0 /An.10 = 0)
Wyjscie CRF zac. X2A.7 moze
by¢ obcigzane maksymalnym

pragdem 6mAl
F=232.10 ki

Rys. 6.2.2.c Sterowanie za pomocg sygnatu pradu

An.0/An.10=1lub 2

+ +

0...+20 mADC

4...20 mADC
Ri =250 Q

Dobér wartosci zadanej An.20 okresla, skad pobrana zostanie 3. analogowa warto$é zadana. Mozliwe jest
(An_20) ustawienie nastepujgcych wartosci:

Wartos¢ | Funkcja
0 analogowa wartos¢ opcjonalnego wejscia analogowego
(ustawienie domy$ine)
1 analogowa warto$¢ na zaciskach wejscia AN1
Rozdziat| Czesc¢ Strona Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik. 2002
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6.2.3 Filtry
przeciwzaktéceniowe
(An.1; An.11; An.21)

6.2.4 Tryb zapisu do

pamieci (An.2;
An.12; An.22)

6.2.5 Wybor wejscia

(An.3; An.13;
An.23)

Filtry przeciwzakioceniowe majg za zadanie eliminowac zaktocenia oraz efekty
falistosci sygnatow wejsciowych. Przy wytaczonym filtrze przeciwzaktoceniowym
stan wej$¢ analogowych sprawdzany jest co 1 ms (w przypadku sterownika B - 2
ms), a odczytana warto$¢ przekazywana jest dalej bez zadnej obrobki. W przypadku
wigczonego filtra przeciwzaktdéceniowego nalezy okreslic, czy wartos¢ srednia do
dalszego przetworzenia zostanie utworzona z 2, 4, 8 lub 16 odczytanych wartosci.

An.1/11/21 Funkcja
0 wartosc srednia nie bedzie tworzona (ustawienie domysine)
1 wartos¢ srednia na podstawie 2 odczytanych wartosci
2 wartos¢ srednia na podstawie 4 odczytanych wartosci
3 wartos¢ srednia na podstawie 8 odczytanych wartosci
4 wartos¢ srednia na podstawie 16 odczytanych wartosci

Za pomocg parametru An.2 / An.12 / An.22 mozna wtaczy¢ tryb zapisu do pamieci
sygnatu z filtra wejsciowego. Jesli ustawione zostanie programowalne wejscie
cyfrowe, woéwczas analogowy sygnat bedzie bezposrednio przekazywany dalej
i rownolegle zapisywany w pamieci statej. Skoro tylko wejScie cyfrowe zostanie
wytgczone z obwodu, przemiennik bedzie kontynuowat prace w oparciu o warto$¢
zapisang w pamieci. Ponadto za pomocg parametru An.2 / An.12 / An.22 mozna
okresli¢, czy po wylgczeniu zawarto$¢ pamieci bedzie zachowana, czy tez ulegnie
skasowaniu. Parametr ten jest kodowany bitowo - nalezy wprowadzi¢ sume wartosci
dziesietnych.

Bit|Wart. dziesietna. | Znaczenie

0 0 tryb bezposredni (ustawienie domysine)
1 Tryb zapisu do pamieci

1 0 nie kasowac pamieci po wytaczeniu (ustawienie domysine)
2 skasowac¢ pamiec po wytgczeniu

Rys. 6.2.4 Tryb zapisu w pamieci

An.2/12/22 bit 0
0: Tryb bezposredni

1: Tryb zapisu do
pamieci

od '| ~fo o L
filtra wejSciowego 1 1 do .
I_| '« wzmacniacza
stala J | charakterystyki

An2/12/22 bit 1
1: skasowac
0: nie kasowac

Wybor wejscia An.3/13/23
Wejscie nieaktywne: wartosc niezapisana w pamieci
Wejscie aktywne: wartos¢ zostanie zapisana w pamieci

Poprzez parametry An.3 / 13 / 23 mozna wybiera¢ wejscia cyfrowe do zapisu
sygnatu zgodnie z tabelg na nastepnej stronie (patrz réwniez rozdziat 6.3.11
.Przyporzadkowanie wejsc¢”). Aby zapisa¢ warto$¢ analogowa, w parametrach An.2
/12 | 22 musi by¢ wigczony tryb zapisu do pamieci (An.2 /12 /22 = 1), a wybrane
wejscie musi by¢ aktywne.
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Opisy funkcji

Analogowe wejscia i wyjscia

Tabela wyboru wejscia

6.2.6 Histereza punktu
zerowego (An.4;

An.14; An.24)

Zakres wartosci

Nr bitu | Wartos¢ dziesietna

1
2
4
8
16
32
64
128
256
512
1024
2048

200N WN O

Wejscie Zacisk
ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset] X2A.16
RST (progr. wejscie ,Reset®) X2A.17
F (progr. wejscie ,W przod®) X2A.14
R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
12 (progr. wejscie 2) X2A.11
I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
14 (progr. wejscie 4) X2A.13
IA (wewn. wejscie A) brak
IB (wewn. wejscie B) brak
IC wewn. wejscie C) brak
ID (wewn. wejscie D) brak

Sprzezenie indukcyjne oraz objetosciowe na przewodach wejsciowych lub wahania

napiecia zrodta sygnatu moga sprawi¢, ze mimo analogowych filtrow na wejsciu
podtaczony do przemiennika czestotliwosci silnik moze dryfowaé (,drgac®) w
stanie spoczynku. Do wyeliminowania tego efektu stuzy wiasnie histereza punktu
zerowego.
Poprzez parametry An.4 / 14 |/ 24 mozliwe jest wyciszenie odpowiednich sygnatow
analogowych w zakresie 0...+10%. Ustawiona warto$¢ obowigzuje dla obu kierunkow
obrotéw.
Jedli ustawiona zostanie ujemna warto$¢ procentowa, histereza bedzie dziata¢
dodatkowo wokét aktualnej wartosci zadanej. Zmiany wartosci zadanej zostang
zastosowane dopiero wéwczas, jesli bedg one wieksze niz ustawiona histereza.

Rys. 6.2.6 Histereza punktu zerowego

do dalszego przetwarzania
sygnatu

| .

AR

10%% filtra przeciwzaktéceniowego

obszar podlegajacy wyciszeniu

Wejscie Parametry Zakres wartosci Rozdzielczo$¢ Wartos¢ domysina
AN1 An.4 0...£10% 0,1% 0,2%
AN2 An.14 0...£10% 0,1% 0,2%
AN3 An.24 0...£10% 0,1% 0,2%
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6.2.7 Wzmacniacz
charakterystyk
wejsciowych
(An.5...7;
An.15...17;
An.25...27)

Za posrednictwem tych parametrow mozna dostosowac¢ sygnaty wejsciowe do
wymogow pod wzgledem kierunkéw X i Y oraz nachylenia. Domysinie nie jest
ustawione zadne przesuniecie punktu zerowego (= Offset), a nachylenie ( = Gain)
wynosi 1, co oznacza, ze warto$¢ na wejsciu (= In) odpowiada wartosci wyjsciowej
(= Out) tego samego stopnia (patrz rysunek 6.2.7.a). Warto$¢ na wyjsciu (= Out)
obliczana jest wedtug nastepujgcego wzoru:

| Out = Wzmocnienie ° ( In - Offset X) + Offset Y |

Rys. 6.2.7.a Ustawienie domysine: brak przesuniecia, nachylenie 1

Wartos¢ na wyjsciu (Out)
10% 4 ----- -

4

-100R%

= Wartos¢ na wejsciu (In)

§ N

- [©

Wejscie AN1 AN2

AN3

Zakres wartosci  Rozdzielczo$éWartosé domysinj

Wzmocnienie| An.o An.15 An.25
Offset X An.6 An.16 An.26
Offset Y An.7 An.17 An.27

-20,00...20,00 0,01 1,00
-100,0%...100,0%  0,1% 0,0%
-100,0%...100,0%  0,1% 0,0%

Na kilku przyktadach zilustrujemy mozliwosci opisanych wyzej funkcji. Zgodnie z rys.

6.2.7.b

1. ustawi¢ przesuniecie w kier. X (Offset X) dla wejscia AN1 na 50 (%)
2. ustawi¢ wzmocnienie na warto$¢ 2

1. 0%+ - ------ '

Rys. 6.2.7.b X-Offset (An.6)=50%; Wzmocnienie (An.5)=2.00

TEEEEEEy Takie ustawienia umozliwiajg prace w

petnym zakresie predkosci obrotowych
poprzez wejscie AN1 (0...10V).
(kierunek obrotéw = tanalog.)

-100% 0% 1009

-100%]

t
-1007

1009

50% In odpowiada 0% Out

:
0% 0%  Inodpowiada -100% Out
i 100% In odpowiada 100% Out
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Opisy funkcji

Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.8 Dolnaigérna
granica (An.8;
An.9, An.18; An.19;
An.28; An.29)

Zgodnie z rys. 6.2.7.c
1. ustawi¢ przesuniecie w kier. X (Offset X) dla wejscia AN1 na 75 (%)
2. ustawi¢ przesuniecie w kier. Y (Offset Y) dla wejscia AN1 na 100 (%)
3. ustawi¢ wzmocnienie na wartosc¢ -1

Rys. 6.2.7.c Offset X (An.6)=75%; Y-Offset (An.7)= 100%; Wzmocnienie (An.5)=-1.00

100%T - - == N~
I
An.5:

-100% 100% -100% ' 100% -100% 100%

An.7=100%T - -~ --r - ANn.7=100%-

-100%7 -100%7 -100%7

Parametry te stuzg do ograniczania sygnatéw analogowych wedtug stopnia
wzmachiajgcego. Wszystkie parametry mogq by¢ regulowane w zakresie od -400
do +400 %. Poniewaz nie wystepuje wzajemne blokowanie, nalezy dopilnowac, aby
dolna granica byta mniejsza niz granica gérna (wyjatek F5-M: w przypadku, gdy dolna
granica > gorna granica, warto$¢ na wyjsciu = dolna granica).

An.8 AN1 Dolna granica
An.9 AN1 Gorna granica
An.18 AN2 Dolna granica
An.19 AN2 Gorna granica
An.28 AN3 Dolna granica
An.29 AN3 Gorna granica

Rys. 6.2.8 Ograniczanie sygnatu analogowego

An.8/An.18/ An.28
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6.2.9 Wybor wejscia
REF / funkcji AUX
(An.30)

W parametrze An.30 zebrano nastepujace funkcje:

-bit0..2 Wybor wejscia analogowego (AN1, AN2, AN3) jako wejscia referencyjnego (REF)
-bit 3.5 Tryb funkcji AUX
- bit6..10 Wybor zrodta 1 dla funkcji AUX

- bit 11..15 Wybor zrodta 2 dla funkcji AUX

W poszczegolnych grupach bitéw nie zdefiniowano wszystkich wartosci tak, ze
mozliwe sg dalsze rozszerzenia. Niezdefiniowane wartosci maja takg sama funkcje
jak wartos¢ 0. Wprowadzi¢ nalezy sume danych wartosci.

Przyporzadkowanie wejs¢ analogowych:

bit 0..2 Funkcja
Wartos¢ | We. analog. REF
0 | AN1 (ru.28) (domysinie)

1 AN2 (ru.30) X
2 | AN3 (ru.32) X
bit 3..5 | Funkcja E
Wartos¢ | Tryb funkcji AUX

0 | Zrédio 1 (domy$inie)

8 | Zrodto 1+ Zrédio 2
16 | Zrodo 1 (100% + Zrédto 2)
24 | Zrodto 1 Zrédio 2
32 | Zrédio 1 bezwzglednie

bit 6..10 | Funkcja
Warto$¢ | Zrodto wejécia AUX 1
0 | AN1 (ru.28)
64 | AN2 (ru.30) (domysinie) X
128 | Procentowa warto$¢ zadana (op.5)
192 | Potencjometr silnika (ru.37)
256 | Wyjscie regulatora technologii (ru.52)
320 | AN3 (ru.32) X

bit 11..15 | Funkcja
Wartos¢ | Zrodio wejscia AUX 2
0 | AN1 (ru.28)
2048 | AN2 (ru30) (domysinie) X
4096 | Procentowa wartos¢ zadana (op.5)
6144 | Potencjometr silnika (ru.37)
8192 | Wyjscie regulatora technologii (ru.52)
11240 | AN3 (ru.32) X

X : zarezerwowane w sterowniku wersji Basic
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Opisy funkcji

Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.10 Krotki opis wyjs¢
analogowych

Przemiennik KEB COMBIVERT wyposazono w cztery programowalne wyjscia analogowe
(ANOUT1...4). Za pomocg parametréow An.31/36 mozna wybraé¢ kazdorazowo jedng wielkos¢,
ktéra ma by¢ wyprowadzona na wyjscia X2A.5 / 6. Trzecie oraz czwarte wyjscie analogowe

(An.41/47) nie sa wyprowadzone na listwe zaciskowg. Moga one by¢ wyprowadzone jako
warunek przetgczania 42 lub 43 w formie sygnatu PWM wraz z wyj$ciami cyfrowymi. Za pomocg
wzmacniaczy charakterystyki (An.33...35 / An.38...40 / 43...45 / 49...51) mozna dostosowac
analogowy sygnat do okreslonych wymagan. Parametry z grupy "ru" wskazuja aktualng warto$é
kazdorazowo przed i po wzmocnieniu. Za pomocg parametréw An.46/52 mozna ustawi¢ okres

sygnatu PWM.

Rys. 6.2.10 Schemat wyjs¢ analogowych

W zaleznosci od urzadzenia zakresy

An.33
An.34
An.31 An.35
— 0..x10V
A X2A.5
— O ANOUT1
100% odpowiada (przy An.31/36/41/47): p— J
bezwzgledna warto$¢ rzeczywista (100Hz / 1000 min") [ O ru.7 - 0..+100%
bezwzgledna wartos$¢ zadana (100Hz / 1000 min") | 1 ru.1 [ ru.33] m@ X2A.8
warto$é rzeczywista (£100Hz / 1000 min™) | 2 | +ru.7 N O AGND
warto$¢ zadana (+100Hz / £1000 min') | 3 | ru.1 An.38
napiecie wyjsciowe (500V) | 4 | ru.20 An.39
napiecie w obwodzie posrednim (1000V) | 5 | ru.18 An.36 An.40
prad pozorny (2*1__ )| 6 | ru.15 — 0..x10V
prad czynny (2* %l )| 7 | ru.17 A Lo ,)A(IZ\IAC\)EJT2
cyfrowe wprowadzanie poprzez An.32/37/42/48 | 8 | An.xx E
zewnetrzne wyjscie PID (+100 %) | 9 [rru.52 - 0...+100%
b led it jscie PID (100 % .
ezwzgledne zewnetrzne wyjscie ( %) |10 | ru.52 @ W@ X2A.9
bezwzgledny prad czynny (2 1) [ 11| ru.17 s O AGND
temperatura stopnia mocy (100°C) | 12 | ru.38 An.43
temperatura silnika (100°C) | 13 | ru.46 An.44
moment rzeczywisty (+ 3 * moment znamionowy) | 14 (+ru.12 An.41 An.45 An.46
bezwzgledny moment rzeczywisty (3 + moment znamionowy) | 15| ru.12 — 100%
moment zadany (+ 3 « moment znamionowy) | 16 xru.11 A Lo do.0...do.7
bezwzgledny moment zadany (3 * moment znamionowy) | 17 | ru.11 E wartosc ,42
regul. predkosci obr. (+100Hz/+1000min™) | 18| - — PWM
vielko$¢ wiodaca predkosci obr. (+100Hz/£1000 min') | 19 | +ru.2 An.49
abs. wielkos¢ wiodaca predkos¢ obr. (100Hz/1000min | 20 [ ru.2 An:50
D) An.47 An.51 An.52
— 100%
x do.0...do.7
p— O wartos¢ ,43“
p— PWM

dopuszczalnych wartosci oraz liczba wyj$¢
analogowych mogg wy¢ rézne!

Odniesienia dla wartosci rzeczywistych oraz
zadanych zmieniajg sie w zaleznosci od

ud.2.
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6.2.11 Sygnaty
wyjsciowe

Napiecie z zakresu 0...£11,5VDC reprezentuje wybrang wielkos¢ na wyjsciu w zakresie
od 0...+115% z rozdzielczoscig 10 bitéw. 100% odpowiada tu wartosciom podanym w
nawiasach na rys. 6.2.10. Aby mozliwe byto skompensowanie zaleznych od obcigzenia
zakidécenh napiecia, ograniczenie na wyjsciu wzmacniaczy charakterystyki wynosi
+115%.

Rys. 6.2.11 Wyjscie analogowe
Ugut=0..x11,5V
+ -
I max = 5SMA a L
l R < 100Q AGND
ANOUT1 (X2A.5) /Q (0]
ANOUT?2 (X2A.6) (X2A.8 / X2A.9)
1
| S— |
Rs

Wielkosci procesowe, ktére zmieniajg sie tylko w sposdb powolny, np. temperatura stopnia
mocy, moga by¢ wyprowadzone poprzez dwa wirtualne wyjscia analogowe (ANOUTS3 i 4).
Jest to realizowane poprzez wygenerowanie sygnatu PWM (modulacja szerokosci impulsu)
na wyjsciu cyfrowym. Okres T moze przy tym przyja¢ wartosci z zakresu 1...240s.

Rys. 6.2.11.a Sygnat wyjsciowy PWM

ANOUT 3/4
Wartos¢ na wejsciu
50 % | | | |
| | | |
Wartos¢ na wejsciu ’7 ’7 ’7 ’7
25 % t
" T=An46/52 ‘ ‘ ‘
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Opisy funkcji

Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.12 ANOUT 1/ -2/-3/-4

Parametry te okreslajg wielko$¢ procesowa, ktéra steruje okreslonym wyjsciem.

IFunkcje Mozliwe sg nastepujgce ustawienia:
(An'31_IAn'361 An.xx| Funkcja Normalizacja 0...100 %
An.41;An.47) Bezwzgledna wartos¢ rzeczywista ru.7 ..100Hz/3000 min-* 2

NNMNNMNMNMNMNNA A A A A A A -
OO RDNOCOINDTRWN OO NODOARAWN =O

Bezwzgledna warto$¢ zadana ru.1

Wartos¢ rzeczywista ru.7

Warto$¢ zadana ru.1

Napiecie wyjsciowe ru.20

Napiecie w obwodzie posrednim ru.18

Prad pozorny ru.15

Prad czynny ru.17

cyfrowe wprowadzanie poprzez An.32/37/42/48
Zewnetrzne wyjscie PID ru.52
Bezwzgledne zewnetrzne wyjscie PID ru.52
Bezwzgledny prad czynny ru.17
Temperatura elementu chtodzgcego ru.38
Temperatura silnika ru.46

Moment rzeczywisty (F5-M/S)
Bezwzgledny moment rzeczywisty (F5-M/S)
Moment zadany (F5-M/S)

Bezwzgledny moment zadany (F5-M/S)
Réznica regulacji regulatora predkosci obrotowej
Wielko$¢ wiodgca predkosci obrotowej ru.2
Abs. wielko$¢ wiodaca predkosci obr. ru.2

Wejscie analogowe 1 przed wzmacniaczem (ru.27)

Wejscie analogowe 1 za wzmacniaczem (ru.28)

Wejscie analogowe 2 przed wzmacniaczem (ru.29)

Wejscie analogowe 2 za wzmacniaczem (ru.30)
Moc czynna (ru.81)

..100Hz/3000 min-" 2
..£100 Hz/£3000 min-' 2
..£100 Hz/£3000 min-' 2
..500V

..1000V

..2 prad znamionowy
..2 prad znamionowy "
..100%

.£100 %

..100%

..2 prad znamionowy "
..100°C

..100°C

..£3 * moment znamionowy
..3 * moment znamionowy
..£3 * moment znamionowy
..3 * moment znamionowy
..£100 Hz/£3000 min-' 2
..£100 Hz/£3000 min-' 2
...100Hz/1000 min-" 2

+/- 100 % 0> +/- 100 %

+/- 100 % 0> +/- 100 %

+/- 100 % 0> +/- 100 %

+/- 100 % 0> +/- 100 %

COO0O000000000000000000

+/- 2* Pznam. => +/- 100 %

" zalezne od pradu znamionowego przemiennika (In.1) 2 zalezne od ud.2

6.2.13 Wyjscie

Nastepujgce parametry stuzg do wyswietlania wartosci wyjs¢ analogowych,
kazdorazowo przed i za wzmacniaczem charakterystyki:

analogowe
! ws’ke}zanle ru.33 ANOUT1 / Wskazanie przed wzmocnieniem 0...2400%
wyswietlacza ru.34 ANOUT1 / Wskazanie po wzmocnieniu 0..£115%
(ru.33...34/
ru,35___36) ru.35 ANOUT2 / Wskazanie przed wzmocnieniem 0...2400%
ru.36 ANOUT2 / Wskazanie po wzmocnieniu 0..£115%
W przypadku wyjs¢ ANOUT3 i 4 nie przewidziano wskazan wyswietlacza.
Rozdziat CZQéé Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik 2002
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6.2.14 Wzmacniacz
charakterystyki

wyjscia (An.33...35/

An.38...40 /
An.43...45/
An.49...51)

Odwrécenie
sygnatu analogowego

Wyjscie analogowe jako
przetacznik

Jak to wida¢ na rysunku 6.2.10, po wyborze sygnatu do wyprowadzenia nastepujg
wzmacniacze charakterystyki. Za pomocag tych parametréw mozna dopasowac sygnat
wyjsciowy (kierunek X i Y, nachylenie) do okreslonych wymagan. Przy ustawieniu
domysinym nie jest okreslone zadne przesuniecie punktu zerowego (Offset), a
wzmocnienie wynosi 1, co oznacza, ze 100% wyprowadzonej wielkosci odpowiada
10V na wyjsciu analogowym (patrz rys. 6.2.14.a).

Funkcja ANOUT1 -2 -3 -4 Zakres wartosci Rozdzielczos¢ Domysinie
wzmochnienie| An.33 An.38 An.43 An.49 +20,00 0,01 1,00
Offset X An.34 An.39 An.44 An.50 +100,0% 0,1% 0,0%
Offset Y An.35 An.40 An.45 An.51 +100,0% 0,1% 0,0%

Rys. 6.2.14.a Ustawienie domysine: brak przesuniecia, nachylenie 1

napiecie na wyjsciu

100%t - ----- i--10v_dopuszczalny
/ zakres
100% An33 L. . .
An34 <1  wySwietlana wielkosé E
100%

-------- L -100%
An.35

Przyktad na wykorzystanie wzmacniacza charakterystyki przedstawiono na rysunku 6.2.14.b
1. ustawi¢ przesuniecie na osi X (Offset X) (An.34) na 100 (%)
2. ustawi¢ wzmocnienie (An.33) na -1.00

Rys. 6.2.14.b  Odwrdcenie wyjscia analogowego

Takie ustawienia spowodujg
odwrdcenie (inwersje) sygnatu
analogowego.

0% odpowiada10V na wyjsciu
100% odpowiada 0V na wyjsciu

t
-1002%

-100%% 7

Przyktad na wykorzystanie wyjscia analogowego jako przetacznika 0/10V
przedstawiono na rysunku 6.2.14.c

1. ustawi¢ wzmocnienie (An.33) na 20.00

2. ustawié przesuniecie na osi X (Offset X) (An.34) na zadang warto$é przetaczenia

Rys. 6.2.14.c  Wyjscie analogowe jako przetgcznik
O - -10v
: Duze wzmocnienie sprawia,
Pl AnSEli ze wyjscie analogowe bedzie
—t - przetagczane w relatywnie krétkim
-1009%% 100% czasie.
-100% §
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Opisy funkcji

Analogowe wejscia i wyjscia

Obliczanie wzmocnienia  Poniewaz wyjscie analogowe pracuje zawsze na wartosciach z zakreséw okreslonych

w rozdziale 6.2.12, to przy pomocy wzmocnienia mozna tak ustawic¢ charakterystyke
sygnatu, ze wykorzystany bedzie caty zakres od 0...+10V.

ustalona wartosc¢

= wzmocnienie (An.33 /38 /43 /49)
zgdana wartos¢
Przyktad czestotliwosci wyjsciowe;:
100Hz
68Hz

6.2.15 Okres ANOUT3/ Wybrana wielkos¢ procesowa (An.41/47) przeliczana jest na warto$¢ procentowa.
4 (An.46/An.52) Wyjscie wzmacniacza charakterystyki (An.43...45; An.49...51) ograniczone jest

6.2.16 ANOUT 1...4

Wprowadzanie dla poszczegodlnych wejsé. W tym celu nalezy ustawi¢ wielko$¢ procesowg ,8

cyfrowe

do wartosci z zakresu od 0...100 %. Pomnozenie wartosci na wyjsciu przez okres
(An.46/52) daje w wyniku czas wigczenia wyjscia cyfrowego (wybor w param. do.0..7
wartosci ,42/43"). Okres moze przyjmowac wartosci z zakresu od 1...240s.

Za pomocg tych parametrow mozna wprowadzi¢ procentowo wartosci analogowe

Wprowadzanie cyfrowe®. Podawane mogg by¢ wartosci z zakresu +100 %.

(An.32/37/42/48)

6.2.17 Stosowane parametry

RW | PROG. [ENTER
Param. | Adr. Mﬁ @ min’{:‘“ fﬂ?‘m W

ru.1 0201h - - - -400Hz 400 Hz 0,0125 Hz - rozdzielcz. i zakres wart. patrz ud.2
ru.2 0202h - - - -400Hz 400 Hz 0,0125 Hz - rozdzielcz. i zakres wart. patrz ud.2
ru.7 0207h - - - -400Hz 400 Hz 0,0125 Hz - rozdzielcz. i zakres wart. patrz ud.2

ru.15 020Fh - - - 0A 6553,5A 0,1A - -

ru.17 0211th - - - -3276,7A 3276,7A 0,1A - -

ru.18 0212h - - - ()Y 1000V 1V - -

ru.20 0214h - - - ()Y 778V 1V - -

ru.27 021Bh - - - -100,0 % 100,0 % 0,1% - -

ru.28 021Ch - - - -400,0 % 400,0% 0,1% - -

ru.29 021Dh - - - -100,0 % 100,0 % 0,1% - -

ru.30 021Eh - - - -400,0 % 400,0% 0,1% - -

ru.31 021Fh - - - -100,0 % 100,0 % 0,1% - -

ru.32 0220h - - - -400,0 % 400,0% 0,1% - -

ru.33 0221th - - - -400,0 % 400,0% 0,1% - -

ru.34 0222h - - - -100,0 % 100,0 % 0,1% - -

ru.35 0223h - - - -400,0 % 400,0 % 0,1% - -
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RW |PROG. [ENTER
Param. | Adr. _M%. ﬁ min{x fﬂ?ma.x Krok
ru36  0224h - - -  -100,0% 100,0% 0,1% - -
ru38  0226h - - - 0°C 150 °C 1°C - -
ru.46 022Fh - - - 0°C 255 °C 1°C - 0; 253...255 patrz opis
ru52  0234h - - - -100,0% 100,0% 0,1% - -
A0  0AOOh ¢ - ¢ 0 2 1 0 -
An.1 0AO0th v - ¥ 0 4 1 0 -
An.2 0A02h v - ¥V 0 3 1 0 -
An3  0AO3h ¢ - ¢ 0 4095 1 0 -
An4  0AO4h v - - -10,0% 10,0 % 0,1% 0,2 % -
An5  O0AO5h ¢ ¢ -  -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An6  O0AOBh ¢ ¢ -  -100,0% 100,0% 0,1% 0,0% -
An7  0AOTh v v -  -100,0% 100,0% 0,1% 0,0% -
An8 0AOBh ¢ ¢ -  -4000%  400,0% 01%  -400,0% -
An9 O0AOSh ¢ ¢ -  -4000%  400,0% 01%  4000% -
An.10 OAOAh v - V¥ 0 2 1 0 -
An.11 0OAOBh v - ¥ 0 4 1 0 -
An.12 0A12h v - ¥V 0 3 1 0 -
An.13 OA13h v - ¥V 0 4095 1 0 -
An14  OAOEh v - - 0,0% 10,0% 0,1% 0,2% -
An15 O0AOFh ¢ ¢ -  -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An16  OA1I0h ¢ ¢ - -1000%  100,0 % 0,1% 0,0 % -
Ani7  OA1th ¢ ¢ -  -1000%  100,0 % 0,1% 0,0 % -
An18 OA12h ¢ « -  -4000%  400,0% 01%  -400,0% -
An19  OA13h ¢ « -  -4000%  400,0% 01%  4000% -
An.20 OA14h v - ¥V 0 1 1 0 -
An.21 0A15h v - ¥V 0 4 1 0 -
An.22 0A16h v - ¥V 0 3 1 0 -
An.23 0A17Th v - 0 4095 1 0 -
An24  OA18h v - -  -10,0% 10,0 % 0,1% 0,2 % -
An25 O0A19h ¢ ¢ - -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An26 OA1Ah v v -  -100,0% 100,0% 0,1% 0,0% -
An27 OA1Bh v v -  -100,0% 100,0% 0,1% 0,0% -
An28 OAICh ¢ « -  -4000%  400,0% 01%  -400,0% -
An29 OAIDh ¢ ¢ -  -4000%  400,0% 01%  4000% -
An.30 OA1Eh v Vv 0 12287 1 2112 -
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Opisy funkcji Analogowe wejscia i wyjscia

RW | PROG. |ENTER
Param. | Adr. _Mﬁ ﬁ min)(\.-_\ "'H_P"nm m /T;‘M
An.31 OAMFh v v 0 26 1 2 -
An.32 0A20h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.33 0A21h v v - -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An.34 0A22h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.35 0A23h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.36 0A24h v v Vv 0 26 1 6 -
An.37 0A25h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.38 0A26h v v - -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An.39 0A27Th v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.40 0A28h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.41 0A2%9h v Vv Vv 0 26 1 12 -
An.42 0A2Ah v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.43 0A2Bh v v - -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An44  0A2Ch v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An45 0A2Dh v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.46 0A2Eh v v Vv 1s 240s 1s 1s -
An.47 0A2Fh v v 0 26 1 12 -
An.48 0A30h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.49 0A31th v v - -20,00 20,00 0,01 1,00 -
An.50 0A32h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.51 0A33h v v - -100,0% 100,0 % 0,1% 0,0% -
An.52 0A34h v v Vv 1s 240s 1s 1s -

Parametry od An.53 do An.57 opisano przy funkcjach specjalnych w rozdziale 6.9.
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6.3 Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.3.1 Krétki opis wejsé

cyfrowych
Nalezy pamieta¢ o réznym
stopniu funkcjonalnosci sprzetu i

oprogramowania w réznych kartach
sterujgcych (patrz rozdziat 3).

Przemiennik KEB COMBIVERT dysponuje 8 zewnetrznymi wejsciami cyfrowymi
oraz czterema wejsciami wewnetrznymi (lA...ID). Wszystkim wejsciom mozna
przyporzadkowac jedng lub wiele funkcji.

Wychodzac od listwy zaciskowej, za pomocg parametru di.0 (niedostepny w
wersji F5-Basic) mozna stwierdzi¢, czy zewnetrzne wejscia przyjmujg sygnaty
sterujgce w uktadzie PNP, czy tez NPN (nie w urzadzeniach z przekaznikiem
zabezpieczajacym). Parametr ru.21 wyswietla aktualnie aktywne wejscia. Kazde
wejscie mozna ustawi¢ na dwa sposoby (di.1): poprzez listwe zaciskowg lub
programowo za posrednictwem di. 2. Cyfrowy filtr (di. 3) zmniejsza wrazliwos¢ wejsé
na zaktécenia. Za pomocag parametru di.4 mozna odwroci¢ wejscia, a za pomoca,
di. 5 - przetgczy¢ na wyzwalanie zboczem. Za pomoca parametréw di. 6...di. 8 mozna
uaktywni¢ jeden z trybéw bramkowania. Status wejs¢ (ru.22) pokazuje wejscia,
ktore zostaty faktycznie ustawione do dalszej obrébki sygnatu. Funkcja/funkcje,
ktére wykonuje programowalne wejscie, okreslane sg wraz z wyborem wejscia
odpowiedniej funkcji lub parametrow di.11...22.

Ze wzgleddw bezpieczenstwa funkcja zezwalania na start (ST) musi by¢ zasadniczo
przetaczana sprzetowo. Mozna ustawia¢ wyzwalanie zboczem, odwracanie wejsé

® |ub sygnat bramkujacy, jednak nie majg one zadnego wptywu na ten uktad.
Ryc. 6.3.1 Zasada dziatania wejs¢ cyfrowych
T |
. . | di.0 ru.21 ru.22 |
listwa zaciskowa BPNP/ ST .
X2A.10...17 | NPN [ Zaciskow Status wejscia |
wewnetrzne o4 |
wejscia IA...ID . ) . ) . |
i di.1 di.4 di.3 di.5 di.8 |
il 12 | filtr L 12 lPrzyporzadkowanie
| 1 cyfrowy L1 iwejs’é
112 Y

| '
, _ 112 ¥ |
| di.2 - 1 :
Wybor Wybér sygnatu ) Tryb |
| wejs'cia | bramkujacego [~ bramkowanig '
i cyfrowego 96 |

6.3.2 Wyboér PNP / NPN
dla sygnatéw
wejsciowych (di.0)

Nie dotyczy wersji BASIC!

Ryc. 6.3.2.a Cyfrowe wejscia w uktadzie sterowania PNP (di.0 = 0)

24V 24V
1 out in GND

2 18 14 F R STRST
zasilanie wewnetrzne X2A[10[11[12[13]14[15[16[17] |20|21[22]23

STl Tl ] el K

24V 24V
M 12 13 14 F R STRST 24V24V GND

x2A[10[11[12[13[14]15]16[17] |2o|21|22|23|ﬁ

U, =13..30V DC +0%
wygtadzone
Ri=2,1kQ

zasilanie zewnetrzne

JAR
)
20...30VDC
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

Nie dotyczy wersji BASIC ani
F5-A-Servo!

6.3.3 Programowe

ustawianie wejs¢
cyfrowych (di.1,

di.2)

musi by¢ generalnie przetgczona

ﬂFunkcja zezwalania na start

sprzetowo, nawet jesli samo
przetgczanie odbywa sie na
drodze programowej (patrz ryc.

6.3.3, funkcja logiczna
pomoca di.2 oraz sy.50)!

Za

zasilanie wewnetrzne

U, =13...30V DC £0%
wygtadzone
Ri=2,1kQ

zasilanie zewnetrzne

X2A |II|II |lz|u|u|ﬁ||-||?|

Ryc. 6.3.2.b Cyfrowe wejscia w uktadzie sterowania NPN (di.0 = 1)

M 12 12 14 F R STRST 2#2% Sup

X2 [w[n|u[elu]s)s)r] [n[n]n]n] @
]

112 13 4 F B STRST 2¥2& aoyp

[@]n [2]2] @

/I ~

20...30VDC

Za pomoca parametrow di.1 (wybdr zrédta sygnatu) oraz di.2 (wybor wejscia
cyfrowego) mozna ustawiac¢ wejscia cyfrowe bez uzycia zewnetrznych uktadow.

Rys. 6.3.3  Sterowanie wejsciami cyfrowymi za pomoca oprogramowania (di.1/di.2)

Sy.50 Bit0 = 1 di.A
]
ST R ST
listwa zaciskowa | : .
° ° °
14 1 128 14
1A 2256 1A
wewnetrzne | g o512 B
wejscia Ic 1. 1024 Ic
ID 12048 D

1e0128 256 512 1024 2048

di.2

Jak wida¢ na ryc. 6.3.3, za pomocg parametru di.1 mozna dokona¢ wyboru, czy wejscia
bedg przetaczane za posrednictwem listwy zaciskowej (opcja domysina), czy tez poprzez
parametr di.2. Oba parametry sg kodowane bitowo, co oznacza, ze nalezy wprowadzi¢
wartos¢ przypisang do wejscia zgodnie z ponizszg tabelg. W przypadku kilku wej$¢ nalezy
zsumowac wartosci. (wyjatek: uktad zezwolenia na start musi by¢ zawsze bocznikowany

na listwie zaciskowej).

Nr bitu | Wartos¢ dziesietna | Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”) | X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset®) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W przod®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz®) X2A.15
4 16 [1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
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6.3.4 Status zaciskow "Status zaciskéw" pokazuje poziomy logiczne na zaciskach wejsciowych. Nie ma przy
wejéciowych tym ;naczenia, czy wejé_cia sq Wew.thrzr']ie. aktyyvne, czy.tez_n_ie. Wys'ia.nie.sygna’rq

21) sterujgcego na jaki$ zacisk powoduje wyswietlenie odpowiedniej wartosci dziesietnej

(ru' zgodnie z ponizszg tabela. W przypadku kilku aktywnych zaciskow wyprowadzana jest

suma ich wartosci dziesietnych.

Nr bitu |Wartos¢ dziesietna | Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset*)| X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,\W przod*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

Przyktad: Uaktywniono wejscia ST, F oraz IB wys$wietlana wartos¢ = 1+4+512 = 517

6.3.5 Cyfrowy filtr Cyfrowy filtr przeciwzaktdceniowy redukuje wrazliwosé wejs¢ cyfrowych na zaktdcenia.
przeciwzakloceniowy Poprzez parametr di.3 ustawiany jest czas reakcji. Przez ustawiony czas stany
(di.3) wszystkich wejs¢ musza pozostaé niezmienione, aby nastapito przejecie. Przejecie

nastepuje przy dodatnim zboczu rastra odczytu (patrz ryc. 6.3.7).

Parametry (Zakres ustawien| Czas reakcji

di.3 0...127 (ustawiona warto$¢ +1) x czas wykonania programu
Czas wykonania programu: 1 ms przy F5-General; 2ms przy F5-Basic/ Compact

6.3.6 Odwracanie Za pomocg parametru di.4 mozna ustawi¢, czy sygnat jest aktywny przy "1", czy

wejsé (di.4) przy "0" (odwrdécony). Parametr jest kodowany bitowo, co oznacza, ze nalezy

wprowadzi¢ wartos¢ przypisang do wejscia zgodnie z ponizszg tabelg. Jesli ma zostac

odwréconych kilka wejs¢, nalezy podaé¢ sume ich wartosci dziesietnych. (wyjatek:
odwrécenie wejscia zezwolenia za start pozostaje bez reakcji).

6.3.7 Sterowanie Standardowo przemiennik pracuje na sygnatach statycznych, co oznacza, ze dane
przerzutnikiem wejscie jest aktywne dopoty, dopoki przytozony jest do niego sygnat. W praktyce moze sie
. jednak zdarzy¢, ze dostepnosc jakiegos sygnatu bedzie ograniczona czasowo, a wejscie
(d|-5) mimo to powinno pozostac aktywne. W takich przypadkach dla takiego wejscia lub kilku
wejs¢ mozna ustawi¢ wyzwalanie zboczem sygnatu. Do wiaczenia wejscia wystarczy
wowczas rosngce zbocze sygnatu o czasie trwania impulsu dtuzszym niz czas reakgiji filtra

przeciwzaktéceniowego. Wylgczenie nastepuje wraz z nastepnym rosnacym zboczem.

Funkcje zezwalania na Nr bitu | Wartosc¢ dziesietna| Wejscie Zacisk
start (ST) nhozna ustawic 0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset*)| X2A.16
e Na wyzwalanie zboczem 1 2 RST (progr. wejcie ,Reset’) X2A.17
sygnatu, jednak nie bedzie 2 4 F (progr. wejscie ,W przod-) X2A. 14
to miato VYP*VW”. na JeJ 3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
wykonywanie, gdyz jest to 4 16 11 (progr. wejscie 1) X2A.10
sygnat czysto statyczny. 5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13

8 256 IA (wewn. wejscie A) brak

9 512 IB (wewn. wejscie B) brak

10 1024 IC wewn. wejscie C) brak

11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

Ryc. 6.3.7

A

sygnat na
zaciskach

L

Przykiad scheematu przebiegu sygnatu dla wejscia 11 (di.3=1; di.4=16; di.5=16)

H » t

raster odczytu

(przejecie je—»
przy rosnacym | t1
zboczu)

A

sygnat odwrocony

A
status wejscia przy
wyzwalaniu zboczem

t1: 1 ms przy F5-General, 2ms przy F5-Basic/ Compact

6.3.8 Wejscia zalezne
od sygnatu
bramkujacego
(di.6, di.7, di.8)

Ktore wejscia uaktywniane sg
sygnatem bramkujacym?

Skad pochodzi sygnat bramkujacy?

di.8, wejscia zalezne od

Sygnat bramkujacy wykorzystywany jest przewaznie do wyzwalania sygnatow
wejsciowych. Przyktadowo, dwa wejscia majg stuzy¢ do wyboru zestawu parametrow.
Sygnaly sterujace nie nadchodzg jednak doktadnie w tej samej chwili, przez co
mogtoby nastgpic krétkotrwate przetgczenie na niechciany zestaw parametréow. Przy
aktywnym sygnale bramkujgcym (strob) nastepuje przejecie aktualnych sygnatéw na
wejsciach zaleznych od sygnatu bramkujgcego i "przetrzymanie" ich do nastepnego
odczytu.

Za pomocg parametru di.8 mozna nadac¢ kazdemu wejsciu atrybut wejScia zaleznego
od sygnatu bramkujacego. Na wejscie zezwolenia na start parametr di.8 nie ma
wptywu, gdyz jest to wejscie statyczne.

Poprzez parametr di.6 ustawiane jest wejscie sygnatu bramkujgcego. Jesli kilka wejs¢
ustawionych jest na przyjmowanie sygnatu bramkujgcego, nastgpi ich potaczenie
funkcja logiczng LUB (OR). Przy kolejnym rosngcym zboczu sygnatu taktujgcego
nastgpi wyzwolenie sygnatu bramkujgcego.

: Nr bitu [Wartos¢ dziesietna [ Funkcja di.6 / di.8 / ru.22 / di.9 / di.10 Zacisk
Sﬁ %a*tjv;gg?]:;é?‘c:gv?l 0 1* ST (prog. wejscie ,zezwolenie na start/reset”) | X2A.16
Y bramkujacych 1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,\W przod*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz®) X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
* w przyp. di.8 bez funkgciji, gdyz wejscie zezwolenia na start pracuje statycznie.
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Strob reagujacy na zbocze
sygnatu czy statyczny?

Domysinie strob reaguje na zbocza sygnatu. Oznacza to, ze stany wejscia przejmowane
sg wraz z rosngcym zboczem na wejsciu sygnatu bramkujgcego i utrzymywane do
nastepnego rosngcego zbocza. W niektorych przypadkach korzystne jest jednak
wykorzystanie strobu do realizacji funkcji typu bramka logiczna. W takich przypadkach
sygnat bramkujacy (strob) jest statyczny, co oznacza, ze sygnaty wejsciowe bedg
przejmowane dopoty, dopdki aktywny jest sygnat bramkujacy (lub dopodki otwarta

est bramka logiczna).
di.7 Tryb bramkowania  Parametry |Zakres ustawien [Funkcja
di.7 0 strob reagujacy na zbocza sygnatu (domysinie)
1 strob statyczny - "zamrazanie" przy nieaktywnym sygnale
2 strob statyczny - aktywny tylko przy aktywnym sygnale bramkujacym
Ryc. 6.3.8.a Strob reagujacy na zbocze sygnatu (di.7 = 0)
raster odczytu $1me
eeeece [1 M OO A MO O OM0L,
sygnatu przy . . . . H
rosngcym zboczu) T ; ] ; ] i
- 7 T
wejscie sygnatu ' ' : :
bramkujacego T : : ; ;
I I I I s
wynikowy sygnat 3
sygnat bramkujacy T : ; I—l ;
sygnat na zaciskach | d | : : . =1
Status wejscia T | | | | i
Ryc. 6.3.8.b Strob statyczny, tryb 1 (di.7 = 1)
sygnat wejsciowy T
It
sygnat T L j
bramkujac
oy | [ 1 [ 1,
Status wejscia T [] [ | ot
Ryc. 6.3.8.c Strob statyczny, tryb 2 (di.7 = 2)
sygnat wejsciowy T
[] l_l | — | » t
sygnat T L N
bramkujacy 11 I ot
Status wejscia T [] [] >t
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.3.9 Wewnetrzny

6.3.10

6.3.11

status wejs¢
(ru.22)

Reset bledow

- wyboér wejscia
(di.9) i Reset
bledéw - ujemne
zbocze (di.10)

Przyporzadkowanie
wejsé

Parametr ru.22 pokazuje stan logiczny wejs¢ cyfrowych, uaktywnionych wewnetrznie
do dalszej obrébki sygnatu. Nie ma przy tym znaczenia, czy zewnetrzne zaciski
sg aktywne, czy tez nie. Jesli wejscie jest witgczone (aktywne), wyswietlana jest
odpowiadajgca mu wartos¢ dziesietna zgodnie z tabelg z rozdz. 6.3.8. W przypadku
kilku wigczonych wejs¢ wyprowadzana jest suma ich wartosci dziesietnych.

Poprzez parametr di.9 ustalane jest wejscie funkcji Reset zgodnie z tabelg z rozdziatu
6.3.8. Jesli wejscie "Reset" ma reagowaé na ujemne zbocze, za pomocg di.10 mozna
przetaczy¢ jedno lub kilka wejs¢ funkcji Reset, okreslonych w parametrze di.9, na
ujemne zbocze sygnatu.

Mozna wyrézni¢ dwa sposoby postepowania przy przyporzadkowywaniu wejsé. Oba
warianty maja na siebie wptyw, dzieki czemu uzytkownik otrzymuje maksymalng
elastyczno$¢. W ponizszej tabeli zebrano parametry, ktorym mozna przyporzadkowac
wejscia:

An.3 AN1, tryb zapisu do pamieci, wybor wejscia oP.57 Zmniejszanie potencjometru silnikowego / wybor wejscia
An.13 AN2, tryb zapisu do pamieci, wybér wejscia ~ 0P.58 Reset potencjometru silnikowego / wybér wejscia
An.23 ANS3, tryb zapisu do pamieci, wybor wejscia ~ oP.60 " Wybdr wejscia / bieg w prawo
cn.11 Reset PID, wybor wejscia oP61" Wybor wejscia / bieg w lewo
cn.12 Reset I, wybdr wejscia Pn. 4 Wybor wejscia dla zewnetrznego btedu
cn.13 Reset ustawien wigczania PID, wybdr wejscia Pn. 23 Stop rampy / wybdr wejscia
di.9 Reset btedéw / wybor wejscia Pn.29 Hamulec statopradowy (DC) / wybor wejscia
Fr.7 Wybor zestawu parametréw / wybér wejscia ~ Pn.64 GTR7 / wybdr wejscia
Fr.11 Reset zestawu 0 / wybor wejscia PS.2 Posycjonowanie/synchro / wybér wejscia
LE.17 Timer 1 start / wybor wejscia PS.3 Korekcja urzadzenia podrzednego (slave) / wybér wejécia
LE.19 Timer 1 reset / Wybér Wejécia PS.10 Odwrécona korekcja urzadzenia podrzednego (slave) / wybor wejscia
LE.22 Timer 2 start / wybor wejscia PS.18 Punkt odniesienia / wybdr wejscia
LE.24 Timer 2 reset / wybor wejscia PS.19 Start biegu do punktu odniesienia / wybor wejscia
oP.19 Wartos¢ stata / wyboér wejscia 1 PS.29 Start pozycjonowania / wybér wejscia
oP.20 Warto$¢ stata / wybor wejécia 2 uF.8 Funkcja oszczedzania energii / wybof
oP.56 Zwiekszanie potencjometru silnikowego / wybér wejscia wejscia
" Poprzez wybér zrodta kierunku obrotéw (oP.1) mozna zmieni¢ ustawienie
biegu "w przéd/w tyt" na "bieg/stop".
Dalsze funkcje Podanym nizej parametrom mozna przyporzadkowac po jednej funkcji dodatkowe;j.
Parametry te sg na state przypisane do predefiniowanych wejsé, a ich aktywacja
nastepuje poprzez ustawienie bitu 31.
di.24 I1, prog. funkcja di.30 IC, prog. funkcja
di.25 12, prog. funkcja di.31 ID, prog. funkcja
di.26 I3, prog. funkcja di.32 FOR, prog. funkcja
di.27 14, prog. funkcja di.33 REV, prog. funkcja
di.28 IA, prog. funkcja di.34 RST, prog. funkcja
di.29 IB, prog. funkcja di.35 ST, prog. funkcja
Wartos¢ | Funkcja
0 PS.11 Reset master/slave, roznica / wybor wejscia
1 PS.13 Ustawianie punktu odniesienia / wyboér wejscia
2 PS.36 Pozycja "teach" / wybor wejscia
5 di.36 ST programowo
6 di.37 ST z samozasilaniem
8 Wejscie X = kontrola hamulca
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* przyporzadkowanie ze wzgledu na wejscia
Do kazdego wejscia przypisany jest parametr (di.11...22), ktéry ustawia zgdang
funkcje / zadane funkcje.
Odpowiednia funkcja ustalana jest poprzez wprowadzenie do parametru wartosci
dziesietnej. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka funkcji, nalezy wprowadzi¢ sune ich
wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.11.a  Przyporzadkowanie ze wzgledu na wejscia
Wejscie Parametr Funkcja
—{2"] oF18 ] 1 |
—2'] oP2o ] 2 |
——{5"] oF56 | 4 |
—{=7] oF 57 ] 8 |
i sz +—12'] oP5s& 16
K i 11 | | |
.
= [T oPBO | 32 |
i az -—|2“ oP &1 G4
B dil2 |
l.
— =T dis | 128 |
i 2 +—2"] PnZ23 ES
13 di13 |
.
= — 2T Pn2s | 512 |
_ 32— wFe8 | toe4 |
4 [chi14]
(12} — — 7T Fr.7 | 2048 |
= e s ——2®] Fr11 | 4086 |
.
— " Pn.4 | &192 |
5 61 32— An.3 | 16384 |
|
— T Aniz | 32788 |
T i —2"] An23 | 6553 |
= —27 LE17 [ 131072 |
_ 32— [E1s | 22144 |
D EXE]
(D} == — [5°[ [E22 | 524288 |
B e i —IZ LE.24 [ 1048576 |
— L7 eni1 [ 2097152 |
(7] i —7 eni2 [ 4194304 |
.
— — 7T cni3 | 8.388.608 |
T g 22 —& P82 [16777.216 |
.
= * P P53 [ 33554.430 |
5T 551 32 —=[7] PS1& [6&7.108.864 |
.
= | * [T FS19 [134.517.728 |
—2"] Pn64 [268.435.456 |
—= 7] PS23 [536.870.912 |
—=1"[ PS10 f.073741.824
— =" di.24..35 B.174.483.654]
* przy F5-G/B bez funkcji
Do wejscia ST przypisana jest sprzetowo funkcja ,zezwalanie na start®. Inne funkcje
mozna ustawia¢ na tym wejsciu jedynie "dodatkowo".
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przyporzadkowanie ze wzgledu na funkcje

Do kazdej funkciji przypisany jest parametr, ktéry ustawia zgdane wejscie / zadane
wejscia.

Odpowiednie wejscie ustalane jest poprzez wprowadzenie do parametru wartosci
dziesietnej. Jedli ma zosta¢ wybranych kilka wejs¢, nalezy wprowadzi¢ sune ich
wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.11.b  Przyporzadkowanie ze wzgledu na funkcje
Funkcja Wejscie
12
oP.19
P.20 2
oP.
gl 2
P.57 b
oP.
12 (2" [ R| 2 |
oP.58
P.60 2
oP.
T2  2° [RST| 4 |
: 12
Pn. 4 -
— | 2°[sT] 8 |
P .29 2
P:'64 12 2T [ 16 |
: 12
uF. 8 -
— 12
: 12
cn.12 { s
— 2 |
F . 7 b
r.
— 12
- 12
An. 3 5
a2
A .23 2
n.
[aio] 12 (2° [ 1B [ 512 |
di. 24...35 2
L'é 17 2 2" 1024
: 12
LE.19 .
TEooL 2 (2" | ID [2048
- 12
LE.24
12
* PS.2
12
*| PS.3
12
*|PS.10
12
*PS.18
12
PS.19 1o
* PS.29

* przy F5-G/B bez funkcji
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Realizacja programowa i
samozasilanie dla funkcji
zezwalania na start (ST)

di.36, ST programowo
di.37, ST z samozasilaniem
di.38, opdznienie wylaczenia ST

Funkcja jest wytaczona, jesli w parametrze di.36 nie wybrano zadnego wejscia. Nie
mozna wybra¢ ST ani jako funkgcji realizowanej programowo, ani jako wejscia dla
funkcji samozasilania.

Dzieki funkcji samozasilania przy przerwie w zasilaniu napieciem mozliwe jest tak
dtugie utrzymanie aktywnosci funkcji zezwalania na start (gdy wytaczy sie rowniez
sterownik PLC), az np. funkcja Power Off zatrzyma silnik.

Warunkiem jest zmostkowanie zacisku ST!

Wyltaczenie jakiego$ wejscia (wybor w parametrze di.36) bedzie opdznione o czas
ustawiony w parametrze di.38. W ciggu tego czasu wejscie dla funkcji samozasilania
(wybor w parametrze di.37) musi zosta¢ uaktywnione, aby zapewni¢ prawidtowe
dziatanie funkgciji.

Do wejscia dla funkcji samozasilania w postaci np. wejscia programowego (IA-ID)
moze zosta¢ przypisana funkcja Power Off (do.0-7 = 17, warunek przetaczania dla
OA-OD).

Wejécie

ST porgramowo |

(di.36)

................ di_38

opdznienie ST

(di.36, 38)
Wejscie
samozasilanie ST

(di37) |

Wyjscie

samozasilanie ST
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6.3.12 Kroétki opis wyjs¢ cyfrowych

Ryc. 6.3.12 Zasada dziatania wyj$¢ cyfrowych

Warunki przetgczania Znaczniki 0...7

SBO0...SB7

Wyjécia O1...0D

| |_do_.24 : Gotl o tom1 |
| d°'8do16 do.25 i || | i Bit 0-1 ' |
. do.16 | d033 | oo ! i
| -rm_"-;. ! | | -&F T “ ! | | 0 O1:O1_| | wyjscie tranzystora
| i[*m—f’ Ll -[ ® Ll T 2 oy )
i 5l |21 | s ' : 5 O1=R2_i |X2A.18
i 77 do.43 do.0 do.9 4o.17 | | o264, 34 Il Bit2-3 ) | |
. _,._|Z-1|_| 7275 H Al ] g ) 2 A ] | 0 02=01—i —
| .8_' 5 N& | .8_"&"' > ! 4 |02=02H! | \(I\gJZS)CIe tranzystora
i 128 8!2_1_(| dil_hr 128 : | 182 82?;:' | X2A.19
- 77 do.44 do.1 == =0 — |
! _'_|Z_1 1 "2 H do10y 4 | | do.27 4, 35 | B 45 | |
| uil=t I 8|—22:4 | IET e P - | o TRi=oTH | L
' g |l 2 | & | 1 "‘+ & " 16 R1=02_j. . wyjscie przekaznika
| [} s | Ll T s |- _?_LZ__I/H.t T 32| R1=R1H: “? (R1)
- 77 do.2 >1 11— | X2A.24..26
R . : 1z75|— {128 |— | L1128 |— [ | 48 R1=R2—! |
| do.11 | | do.28, .. I | ser M1
oy e | 1 5% 250 || et | ¢ e
. 77 do3 |glifi=dl 2 & 8 2 H | 64 |R2=02H: ?RZ)
| = F] el >1 | £l LB 128 Re=R1T | X2A.27..29
i 11128 |' | - 1128 " | !192 R2:R2—J' | e
. 8 I -
BHr | e ] 2 .
! i 1 1 !
| 8] U=l 2 | & | | IRilgh wewnetrzne
i ,;m_l—;_ 8: >1 | &_ . 1 wyjscie OA
| 128 |
! do.5 o
| I e | PR ] |
[+ TP | e ||| (s i
' g il 2 & 8 {2 ! wewnetrzne
| do.6 ) 5 || Ls | > | B E :] wyjscie OB
I T 77 : 21
| e 1= ||| |
| E‘O—'QZ | 26-64 | iﬁ‘: |
1 1 8| 4
! 77 ?2'35 8 ;ﬁl_"-;. 2 & | 8] -&'{- wewnetrzne
| - -rm_"-;. 1.58 8| >1 | &_ - | wyjécie OC
' ° L= T '
B | | |
. do.15 do.32 -
| 752, | 7om | |
| i|§.fi‘,‘,. 2 | & | ‘8-|E 4 ae.vynletrzne
' : .| 8] H . I wyjécie OD
| iz | |
' I_ ] - |
| ; o) |
| ru.23, status warunkow| ru.24, status ru.80, status ru.25, status ' |
i przetaczania znacznikéw przed przyporzadkowaniem | | Wyj$¢ cyfrowych |
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Opis

6.3.13 Sygnaly wyjsciowe

X2A.18...19 ograniczony jest
do 50mA. Przy obcigzeniu
indukcyjnym na wyjsciach
przekaznika lub na wyjsciu
tranzystora nalezy przewidzie¢
uktad zabezpieczenia (dioda
biegu swobodnego)!

ml’_qczny prad na zaciskach

6.3.14 Filtr wyjsciowy
(do.43, do.44)

Do przetgczania cyfrowych wyjs¢ mozna wybra¢ maksymalnie 8 z tacznie 77 dostepnych
warunkoéw. Warunki te wprowadzane sg w parametrach do.0...do.7. Poprzez parametry
do.43 i do.44 mozliwe jest filtrowanie warunkéw przetaczania 0 i 1. Poprzez parametr ru.23
sygnalizowane jest spetnienie jednego lub kilku warunkéw przetagczania. Dla kazdego znacznika
mozna wybra¢, ktore z 8 zdefiniowanych warunkéw maja dla niego obowigzywaé (do.16...
do.23). Kazdy warunek moze zostaé przed wybraniem odwrécony (do.8...do.15). Domysinie
wszystkie warunki przetaczania (jesli wybrano wiecej niz jeden) sg potaczone funkcja logiczng
LUB (OR). Za pomoca parametru do.24 mozna zmieni¢ te funkcje na | (AND), co oznacza,
ze aby znacznik zostat ustawiony, konieczne jest spetnienie wszystkich wybranych dla niego
warunkéw. Parametr ru.24 pokazuje ustawione na tym poziomie znaczniki. Parametry do.33...40
tworzg drugi poziom logiczny, na ktérym mozna dokonywa¢ wyboru znacznikéw z poziomu
logicznego 1. Poprzez parametry do.25...32 mozna odwrdci¢ kazdy pojedynczy znacznik.
Parametr do.41 ustawia funkcje logiczng (I/LUB). Parametr do.42 stuzy do odwracania jednego
lub kilku wyjs¢. Za pomocg do.51 odbywa sie przyporzadkowanie sygnatéw wyjsciowych
do zaciskéw. Do wyswietlania statusu przed przyporzadkowaniem stuzy parametr ru.80, a
po przyporzadkowaniu ru.25. Wewnetrzne wyjscia OA...OD potaczone sag bezposrednio z
wewnetrznymi wejsciami IA...ID.

Ryc. 6.3.13 Potaczenia cyfrowych wyjs¢

+24W / S0mA

max. 30V /0,01..1A max. 30V /0,01...1A

Poprzez do.43 mozna ustawic filtr dla warunku przetaczania 0, a poprzez do.44 dla
warunku 1. Zmiana warunku przetgczania musi oczekiwaé przez czas filtrowania, a
nastepnie uaktywniana jest na wyjsciu filtra. Jesli zmiana zostanie cofnieta podczas
uptywu czasu filtrowania, wéwczas nastepuje wyzerowanie czasu filtrowania i
uruchomienie go przy nastepnej zmianie warunku. Czas filtrowania mozna ustawia¢
w zakresie od 0 (wyt.) do 1000 ms.
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6.3.15 Warunki przetaczania (do.0...do.7)

Z ponizszego zbioru dostepnych warunkéw przetgczania mozna wybraé do
zaprogramowania maksymalnie osiem. Wartosci wybranych warunkéw wprowadzane
sg do parametréw do.0...d0.7.

Wart. Funkcja

0 wyt.

1 Zawsze aktywny

2 Sygnat "Run"; takze przy hamulcu statoprgdowym (DC)

3 Gotowos¢ do pracy; jesli nie ma zadnych bteddéw (ru.0 <> biad)

4 Wyzwolenie przekaznika sygnalizacji zaktocen, gdy przemiennik wytagczy sie z btedem

5 Przekaznik sygnalizacji zaktocen jak 2, ale nie w przypadku btedéw, ktére resetowane sg samoczynnie przy aktywnej funkcji
"Auto Reset"

6 Komunikat ostrzegawczy lub o btedzie, wyswietlany réwniez wéwczas, gdy przemiennik spetni warunek nieprawidtowego
zatrzymania (abnormal stopping) (ru.0).

7 Ostrzezenie o przecigzeniu! ru.39 jest licznikiem przecigzenia, pracujagcym w krokach co 1%. Przy 100% nastepuje
wylaczenie przemiennika. Po przekroczeniu poziomu okreslonego w parametrze Pn.9 (standardowo 80 %) generowane
jest ostrzezenie o przecigzeniu. Zachowanie w przemiennika przypadku wystapienia ostrzezenia mozna okresli¢ poprzez
parametr Pn.8 (reakcja na ostrzezenie OL).

8 Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze (OH)! W zaleznosci od modutu mocy przemienniki wytgczajq sie przy temperaturze
elementu chtodzacego z przedziatu 60...95°C. Ostrzezenie jest generowane, gdy osiagniety zostanie poziom temperatury
(OH) okreslony w parametrze Pn.11 (standardowo 70 °C). Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia
mozna okresli¢ poprzez parametr Pn.10 (reakcja na ostrzezenie OH).

9 Ostrzezenie PTC (dOH), przy wyzwoleniu PTC silnika, podtaczonego do zaciskéw T1/T2. Po uptywie ustawionego czasu
wytgczania Pn.13 (0...120s) nastgpi wytaczenie przemiennika z btedem E.dOH. Zachowanie w przemiennika przypadku
wystapienia ostrzezenia mozna ustawi¢ poprzez parametr Pn.12 (reakcja na ostrzezenie dOH).

10  Ostrzezenie funkcji ochrony silnika (OH2), gdy uptynaé okreslony zgodnie z VDE czas wyzwalania wytgcznika
samoczynnego silnikowego. Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia mozna ustawi¢ poprzez
parametr Pn.14 (reakcja na funkcje ochrony silnika). (patrz rozdziat 6.7. ,Funkcja ochrony silnika®).

11 Ostrzezenie o nadmiernej temp. wewnetrznej (OHI) generowane jest wéwczas, gdy temperatura wewnatrz przemiennika
przekroczy dozwolony poziom. Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia mozna okre$li¢ poprzez
parametr Pn.16 (reakcja na ostrzezenie OHI). Po uptywie czasu opdznienia OHI (Pn.17) generowany jest zasadniczo
komunikat o btedzie. Wyjatek: Pn.16 = ,7¢

12 Przerwanie kabla przy wartosci zadanej 4...20mA podanej na wejsciu AN1; wyzwolenie nastepuje, gdy warto$¢ zadana
pradu spadnie ponizej 2mA (An.0 = ,2%).

13  Przerwanie kabla przy warto$ci zadanej 4...20mA podanej na wejsciu AN2; wyzwolenie nastepuje, gdy warto$¢ zadana
pradu spadnie ponizej 2mA (An.10 = ,2°).

14  Przekroczona granica pradowa biegu jednostajnego; patrz rozdziat 6.7.2 ,Granica pradowa biegu jednostajnego*“

15  Funkcja zatrzymania na rampie aktywna (LA/LD Stop) z powodu przekroczenia pradu (Pn.24) lub napiecia (Pn.25) przy
przyspieszaniu/zwalnianiu; nastepuje zatrzymanie na rampie. Patrz rozdziat 6.7 ,Zatrzymanie na rampie”

16  Hamowanie statopragdowe (DC) aktywne; patrz rozdziat 6.9 ,Hamowanie statopradowe*

17 Funkcja Power Off aktywna (patrz rozdziat 6.9 ,Funkcja Power Off"); w przypadku btedu lub SSF warunek nie jest spetniony

18  Sterowanie hamulcem jest wigczane, gdy nastepuje zwolnienie hamulca (wystanie sygnatu sterujgcego) (patrz rozdziat 6.9
»Sterowanie hamulcem®)

19  Rodznica regulacji obrotéw > poziom przetgczania

20  Warto$¢ rzeczywista = warto$¢ zadana przy biegu jednostajnym; nie przy ru.0 = noP, LS, btedzie lub SSF. *

21 Przemiennik znajduje sie w fazie przyspieszania, przy ru.0 = FAcc, rAcc i LAS (zatrzymanie przy przyspieszaniu) *

22 Przemiennik znajduje sie w fazie zwalniania, przy ru.0 = Fdec, rdec i LDS (zatrzymanie przy zwalnianiu) *

23  Rzeczywisty kierunek obrotéw = zadany kierunek obrotéw *)

24  Obcigzenie (ru.13) > poziom przetaczania

25  Prad czynny (ru.17) > poziom przetgczania

26  Napiecie w obwodzie posrednim ru.18 > poziom przetgczania

27  Wartos¢ rzeczywista (ru.7) > poziom przetgczania

28  Warto$¢ zadana (ru.1) > poziom przetaczania *

29  Zakonczono bieg do punktu odniesienia (tylko F5-M/S)

30  Aktualny moment obrotowy > poziom (tylko F5-M/S)
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31 AN1 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; bez uwzglednienia znaku +/-

32  AN2 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; bez uwzglednienia znaku +/-

33  ANS3 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; bez uwzglednienia znaku +/-

34  AN1 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; z uwzglednieniem znaku +/-

35  AN2 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; z uwzglednieniem znaku +/-

36  ANS3 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; z uwzglednieniem znaku +/-

37  Timer 1 > poziom przetgczania

38  Timer 2 > poziom przetgczania

39 Roznica katowa > poziom przetgczania (tylko F5-M/S)

40  Sprzetowa granica prgdowa aktywna

41 Modulacja sygnatu An

42  Wyprowadzenie sygnatu analogowego ANOUTS3 jako sygnatu PWM. Okres sygnatu ustawiany jest poprzez parametr An.46.

43  Wyprowadzenie sygnatu analogowego ANOUT4 jako sygnatu PWM. Okres sygnatu ustawiany jest poprzez parametr An.52.

44  Status przemiennika (ru.0) = poziom przetgczania

45  Temperatura elementu chtodzgcego (ru.38) > poziom przefaczania

46  Temperatura silnika (ru.46) > poziom przefaczania

47  Wartos¢ wyjscia dla rampy (ru.2) > poziom przetgczania

48  Prad pozorny (ru.15) > poziom przetgczania

49  Bieg w prawo (nie przy noP, LS, nieprawidtowym zatrzymaniu, btedzie)

50 Bieg w lewo (nie przy noP, LS, nieprawidtowym zatrzymaniu, btedzie)

51  Ostrzezenie o E.OL2

52  Regulator pradu ograniczany (tylko dla F5-M/S)

53  Regulator obrotéw ograniczany

54  Osiagnieto okno docelowe (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

55  Pozycja rzeczywista > poziom (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

56  Pozycjonowanie aktywne (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

57  Nie mozna osiggna¢ pozycji (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

58  Przetwarzanie profilu aktywne (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

59  Pofaczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng | (AND). Warunek jest aktywny, gdy wszystkie wybrane wejscia sg aktywne.
Wybér odbywa sie za pomocg poziomdw przetaczania (LE.O...7) zgodnie z nastepujgca tabela:
Wejscie ST RST F R 11 12 13 14 IA IB IC ID
Wartosé 1 2 4 8 16 32 64 128 256 512 1024
2048
W poziomach przetgczania wprowadzana jest suma odczytywanych wejsé.
Przyktad:
Gdy wejscia I3 i 14 sg aktywne, ma zosta¢ uaktywniony warunek do.4.
Ustawi¢ warunek przetgczania 4 (do.4) na ,59“. Ustawi¢ warunek przetaczania 4 (LE.4) na ,192“ (,64“ dla 13 + ,128“ dla 14).

60  Potaczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng LUB (OR). Warunek jest aktywny, gdy co najmniej jedno z wybranych wejs¢
jest aktywne. Ustawienie jak przy wartosci "59".

61 Potaczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng NAND. Warunek jest aktywny, gdy co najmniej jedno z wybranych wejc¢ jest
nieaktywne. Ustawienie jak przy wartosci "59".

62  Potgczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng NOR. Warunek jest aktywny, gdy wszystkie wybrane wejscia sg nieaktywne.
Ustawienie jak przy wartosci "59".

63  Wartos¢ ANOUT1 > poziom przetaczania

64  Wartos¢ ANOUT2 > poziom przetgczania

65 ANOUT1 > poziom przetaczania

66  ANOUT2 > poziom przetaczania

67  Aktywna pozycja wzgledna > poziom przetgczania. Wyj$cie zostaje uaktywnione, gdy droga pokonana od pozycji startu
jest dtuzsza niz ustawiony poziom. Oznacza to, ze funkcja odnosi sie do wzglednej pozycji startu. Po zakonczeniu
pozycjonowania nastepuje zresetowanie wyjscia (modut pozycjonowania przy F5-M/S).

68  Aktywna pozycja wzgledem celu > poziom przetaczania. Wyjscie zostaje uaktywnione, gdy droga do celu jest dtuzsza niz
ustawiony poziom. Po zakonczeniu pozycjonowania nastepuje zresetowanie wyjscia (modut pozycjonowania przy F5-M/S).
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Vvartosc roznicy regulacji zewn. regulatora Fl > poziom przetaczania

70

Napiecie sterownika aktywne (przekaznik zabezpieczajacy).

71 Naped pracuje synchronicznie; uaktywnienie nastepuje, gdy po przejsciu na bieg synchroniczny naped zakonczy faze

synchronizacji (F5-M/S).

72  Aktualny indeks pozycji = poziom przetgczania (modut pozycjonowania przy F5-M/S)
73  Wartos¢ mocy czynnej > poziom przetaczania

74  Moc czynna > poziom przetgczania

75  Wartosc¢ aktualnej pozycji — pozycja skanowania > poziom przetgczania

76  Pozycja rzeczywista = pozycja z indeksu ps.28

78  zarezerwowane

79  zarezerwowane

80 Prad czynny > poziom

Poziomy przetaczania 0...7
LE.O...LE.7

Histereza przelgczania 0...7
LE. 8...LE.15

Histereza robocza LE.16

Reakcja na komunikaty
ostrzegawcze

Pn.8, Pn.10, Pn.12, Pn.14,
Pn.16

* Nie w trybie pozycjonowania przy F5-M/ S

Parametry te okreslajg poziomy przetgczania dla poszczegdlnych warunkéw. Przy tym
poziom przetgczania 0 obowigzuje dla warunku przetaczania 0, poziom przetgczania
1 dla warunku przetgczania 1, ... itd.

Zakres ustawien:
Rozdzielczo$é:
Ustawienie fabryczne:

-30000,00...30000,00
0,01
patrz tabela parametréw

Przy podawaniu wartosci w inkrementach jeden inkrement odpowiada 0,01.

Histereza w odniesieniu do ustawionych wartosci okreslona jest w parametrach
LE. 8...LE.15. Histereza 0 (LE.8) obowigzuje dla poziomu przetaczania 0; LE. 9 dla
poziomu przefgczania 1, ... itd.

Wartosci domysine:

Czestotliwos¢: 0,5Hz
Napiecie: 1V
Wartosci analogowe: 0,5%
Prad: 0,5A
Temperatura: 1°C
Inkrementy: 1Ink

Parametr LE.16 okresla histereze dla statusu biegu jednostajnego oraz poziom
wyzwalania dla hamulca statoprgdowego.

Te parametry okreslajg zachowanie przemiennika po wystgpieniu komunikatu
ostrzegawczego. Mozliwos$ci ustawien oraz reakcje napedu mozna znalez¢ w rozdziale
6.7 ,Funkcje ochronne®.
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.3.16 Odwracanie
warunkow
przetaczania dla
znacznikoéw 0...7
(do.8...do.15)

Przyktad:

6.3.17 Wybor warunkow
przetaczania dla
znacznikéw 0...7
(do.16...do.23)

6.3.18 Polaczenie
warunkow
przetaczania funkcja
logiczna I/LUB

(do.24)

Ryc. 6.3.15 Odwracanie i wybor warunkéw przetgczania
dod..do 15 do.16..do23
do.0~—il1—1 ;1
o1 — 2 r 2
a9} o 4
do. 3|8 - H g
do.4 E 16 R L ——dio 24
do.5 {22 - 32
do 6 _._-":EF' g - B4
da 7 ___E z2e 128 | |

Za pomoca parametrow do.8...do.15 mozna odwréci¢ kazdy z 8 warunkdéw przetaczania
(do.0...do.7) dla kazdego znacznika. Dzieki tej funkcji kazdy dowolny warunek
przetgczania moze zostac uzyty jako warunek zaprzeczony. Parametr ten jest kodowany
bitowo. Odpowiednie wartosci dziesietne dla odwracanych warunkéw przetaczania
nalezy wprowadzi¢ do parametréw do.8...do.15 zgodnie z ryc. 6.3.15. Jesli ma zostaé
odwraconych kilka warunkéw, nalezy podac¢ sume ich wartosci dziesietnych.

Wyjscie X2A.19 powinno zosta¢ uaktywnione, gdy przemiennik nie przyspiesza! W
tym przypadku ustalamy warunek przetgczania 21 (przemiennik przyspiesza) np. w
parametrze do.1 (wprowadzi¢ warto$¢ 21). Za pomocg do.9 odwracamy warunek
przetaczania do.1, zatem nalezy wpisa¢ wartosc ,2°“.

Parametry do.16...do.23 stuzg do wyboru o$miu uprzednio zdefiniowanych warunkéw
przetgczania. Wybor odbywa sie dla kazdego znacznika oddzielnie, przy czym mozna
wybra¢ od zera do wszystkich odmiu warunkéw. Odpowiednie wartosci dziesietne
wybranych warunkow przetgczania nalezy wprowadzi¢ do parametrow do.16...do.23
zgodnie z ryc. 6.3.15. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka warunkéw, nalezy poda¢ sume
ich wartosci dziesietnych.

Po wybraniu warunkow przetgczania dla kazdego wyjscia mozna okresli¢, jaka funkcjg
logiczng beda one potaczone. Domyslnie wszystkie warunki przetgczania potgczone
sq funkcjg logiczng LUB (OR), co oznacza, ze znacznik ustawiany jest wéwczas, gdy
spetniony jest przynajmniej jeden z wybranych warunkéw przetaczania. Alternatywnie
mozna wybra¢ potaczenie funkcjg | (AND), ktore mozna ustawi¢ poprzez parametr
do.24. Potgczenie funkcjg | (AND) oznacza, ze aby doszto do ustawienia znacznika,
muszg by¢ spetnione wszystkie wybrane warunki.

Parametr do.24 jest kodowany bitowo. Odpowiednie przyporzadkowanie pokazuje
tabela w rozdziale 6.3.17.

Ryc. 6.3.17 Potaczenie warunkéw przetgczania w stopniu logicznym 1

do.24

a
d:n.'lﬁ—-v—I:E —1 gin
— znacznik 0
1 T

g
do 17 —1— —1 gyi .
L+ znacznik 1
I:E b

g
d:-.EEI—-v—I:E =1 Byt .
| znacznik 7
1 iy
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6.3.19 Odwracanie
znacznikow
(do.25...do.32)

6.3.20 Wybor znacznikow

(do.33...do.40)

6.3.21 Polaczenie

znacznikow funkcja

logiczng | /LUB
(do.41)

Ryc. 6.3.18 Odwracanie i wybor znacznikéw
do25...do. 32 do. 33 .dodl
Bit ol +—1 .
it 1 —| 2 ;2
ait 2|74 r 4
Bit 23— % d - 8 g
do.24 Eit 4 E 16 ’ 16 ——do 41
Bit § 32 -
Bit a_._# G4 B4
Bit ?_._ﬁ-'-EF“ 128 128 [ ]

Za pomocg parametréw do.25...do.32 mozna osobno odwréci¢ kazdy z o$miu
znacznikéw (bit 0...7) ze stopnia logicznego 1. Dzieki tej funkcji kazdy dowolny
znacznik moze zostac uzyty jako znacznik zaprzeczony. Parametr ten jest kodowany
bitowo. Odpowiednie wartosci dziesietne dla odwracanych znacznikéw nalezy
wprowadzi¢ do parametréw do.25...do.32 zgodnie z ryc. 6.3.18. Jesdli ma zostaé
odwréconych kilka znacznikéw, nalezy podac¢ sume ich wartosci dziesietnych.

W drugim stopniu logicznym mozna dokona¢ wyboru znacznikéw ze stopnia
pierwszego. Wyboér odbywa sie dla kazdego wyjscia oddzielnie, przy czym mozna
wybra¢ od zera do wszystkich o$miu znacznikéw. Odpowiednie wartosci dziesietne
wybranych znacznikéw nalezy wprowadzi¢ do parametrow do.33...do.40 zgodnie
z ryc. 6.3.18. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka znacznikéw, nalezy poda¢ sume
ich wartosci dziesietnych.

Po wybraniu znacznikéw dla kazdego wyjscia mozna okresli¢, jaka funkcjg
logiczng bedg one potaczone. Domysinie wszystkie znaczniki potgczone sg funkcjg
logiczng LUB (OR), co oznacza, ze wyjscie zostanie przetgczone wowczas, gdy
ustawiony jest przynajmniej jeden z wybranych znacznikéw. Alternatywnie mozna
wybrac potaczenie funkcjg | (AND), ktére mozna ustawi¢ poprzez parametr do.41.
Potaczenie funkcjg | (AND) oznacza, ze aby doszto do przetaczenia wyjscia, muszg
by¢ ustawione wszystkie znaczniki.

Parametr do.41 jest kodowany bitowo. Odpowiednie przyporzgdkowanie pokazuje
tabela w rozdziale 6.3.20.

Ryc. 6.3.20 Potgczenia logiczne wyjs¢
do.41
do.33 2 {al 1 gig
— — O1 Zacisk Nazwa | Funkcja Wartosci dziesietne do.41
. ﬂ 0 X2A.18 O1 wyjécie tranzystora 1
do.34 —» 8 o X2A.19 02 wyjécie tranzystora 2
: 17 3—11 Bit1| , 02 X2A.24..26| R1 wyjscie przekaznika 4
L] X2A.27..29| R2 wyjscie przekaznika 8
>1—0 e
° — - OA wyjsécie wewnetrzne 16
¢ . - OB wyjscie wewnetrzne 32
q "10 8 — - ocC wyjscie wewnetrzne 64
0. &1 g - OD | wyjscie wewnetrzne 128
L_—W Bit7| , op yj e
=1—0
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.3.22 Odwracanie

wyjs¢ (do.42)

6.3.23 Status wyjsé

6.3.24

cyfrowych (ru.25)

i status przed
przyporzadkowaniem
(ru.80)

Przyporzadkowanie

Jak to pokazano na ryc. 6.3.21, za pomocg parametru do.42 mozliwe jest ponowne
odwrdécenie wyjs¢ po ich potaczeniu funkcjg logiczng. Parametr ten jest kodowany
bitowo, co oznacza, ze nalezy podac warto$¢ dziesietng przypisang do danego wejscia
zgodnie z ponizszg tabelg. Jesli ma zosta¢ odwréconych kilka wyjs¢, nalezy podac
sume ich wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.21 Odwracanie wyj$¢
do 42 Zacisk Nazwa Funkcja

Bit u_%q__.. X2A.18 01 wyjscie tranzystora
Bit 1 — 2 | . X2A19 02 wyjscie tranzystora
Eit 2 i X2A.24..26 R1 wyjscie przekaznika
Bit 3 —— '[:EI'_I -~ X2A27..29 R2 wyjscie przekaznika

B Bit 4 it 18 - OA wyj$cie wewnetrzne
Eit 5 - -EI'] 22 !, - OB wyjécie wewnetrzne
Eit & - ]_E____ - OoC wyjécie wewnetrzne
Bt 7 —tihp128 | . - oD wyjscie wewnetrzne

Parametr ru.25 pokazuje stan logiczny wyj$¢ cyfrowych po przyporzadkowaniu poprzez
do.51. Parametr ru.80 wyswietla natomiast stan logiczny przed przyporzadkowaniem.
Nie ma przy tym znaczenia, czy wyjscie zostato uaktywnione (przetaczone) po spetnieniu
warunkow przetgczania, czy tez poprzez odwrocenie. Jesli wyjscie jest przetaczone,
wyswietlana jest odpowiadajaca mu wartos¢ dziesietna, zgodnie z ponizszg tabelg. W
przypadku kilku wtaczonych wyjs¢ wyprowadzana jest suma ich wartosci dziesietnych.

Zacisk Nazwa Funkcija Wartosci dziesietne
X2A.18 O) wyjécie tranzystora 1

X2A.19 02 wyjécie tranzystora 2
X2A.24..26| R1 wyjécie przekaznika 4
X2A.27..29| R2 wyjécie przekaznika 8

- OA wyjécie wewnetrzne 16

- OB wyjscie wewnetrzne 32

- oC wyjécie wewnetrzne 64

- oD wyjécie wewnetrzne 128

Za pomocg parametru do.51 nastepuje przyporzadkowanie sygnatéw wyjsciowych

wyjs¢ sprzetowych do zaciskéw wyjsciowych O1, 02, R1 i R2. Przyporzgdkowanie odbywa sie zgodnie
(do.51) Z nastepujaca tabela:

Bit  |wartos¢| Bramkujacy WWYyjScie Domysinie

0+ 10 01 X
1 02 O1 (zacisk X2A.18)
2 R1
3 R2

2+3 |0 01
4 02 02 (zacisk X2A.19) X
8 R1
16 R2

4+5 [0 01
16 02 R1 (zacisk X2A.24...26)
32 R1 X
48 R2

6+7 |0 o1
16 02 R2 (zacisk X2A.27...29)
32 R1
438 R2 X
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6.3.25 Przykitad
zaprogramowania

Ustawianie warunkow,
poziomow i histerezy
przetaczania

Wybér warunkow
przetaczania

Ustawianie znacznikow

W celu lepszego zrozumienia opisane w tym rozdziale zagadnien i zaleznosci zostang
przedstawione na nieco bardziej ztozonym przyktadzie. Wymagane sg nastepujace
zatozenia wstepne:

» Warunek 1: wyjscie X2A.19 zostanie przetgczone, gdy przemiennik przyspiesza

* Warunek 2: przekaznik X2A.24...26 zostanie przetgczony, gdy obcigzenie >
100 %

* Warunek 3: przekaznik X2A.27...29 zostanie przetgczony, gdy czestotliwosé
rzeczywista > 4 Hz

* wyjscie X2A.18 zostanie przetgczone, gdy warunki 2 i 3 beda spetnione, a
przemiennik nie bedzie przyspieszat.

Propozycja rozwigzania:

Najpierw nalezy zaprogramowac warunki i poziomy przetgczania.

ustawic¢ do.0 na wartos¢ ,21“ (przemiennik przyspiesza)

ustawi¢ do.1 na wartos¢ ,24“ (obciazenie > poziom); LE.1 na ,,100“ (poziom obcigzenia
dla do.1 = 100%); LE.9 na ,5" (5% histerezy dla poziomu poréwnawczego 1; nie jest to
absolutnie konieczne, ale zalecane dla osiggniecia stabilnego przetagczania)

ustawi¢ do.2 na wartosc¢ ,27° (czestotliwos¢ rzeczywista > poziom); LE.2 na ,4°
(poziom czestotliwosci dla do.2=4Hz); LE.10 na ,0,5 (0,5 % histerezy dla poziomu
poréwnawczego 2; nie jest to absolutnie konieczne, ale zalecane dla osiggniecia stabilnego
przetaczania)

ustawi¢ do.16 na wartos¢ ,1“ (analizowany bedzie warunek przetaczania z parametru do.0)
ustawi¢ do.17 na wartos¢ .2 (analizowany bedzie warunek przetaczania z parametru do.1)
ustawi¢ do.18 na wartos¢ ,4“ (analizowany bedzie warunek przetaczania z parametru do.2)
ustawi¢ do.8, do.9 i do.10 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrocenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.24 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrach
do.16...18 ustawiony jest kazdorazowo tylko jeden warunek.

Wyjscie O1 (zacisk X2A.18)

ustawi¢ do.33 na wartos¢ ,7* (analizowany bedzie 1., 2. i 3. znacznik )

ustawi¢ do.25 na wartosc¢ ,1“ (1. znacznik zostanie odwrocony, czyli warunek bedzie
spetniony, gdy przemiennik nie przyspiesza).

ustawic¢ do.41 na wartos¢ ,1“ (znaczniki wybrane za pomocg do.33 zostang potaczone
funkcja logiczna | (AND))

Wyjscie O2 (zacisk X2A.19)

ustawi¢ do.34 na wartos¢ ,1* (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawic¢ do.26 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrécenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.34 ustawiony jest tylko jeden znacznik.

Wyjscie przekaznika R1 (zacisk X2A.24...26)

ustawi¢ do.35 na wartosc¢ ,2“ (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawic¢ do.27 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrdcenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.35 ustawiony jest tylko jeden znacznik.

Wyjscie przekaznika R2 (zacisk X2A.27...29)

ustawic¢ do.36 na wartos¢ ,4“ (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawi¢ do.28 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrdcenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.36 ustawiony jest tylko jeden znacznik.
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Opisy funkcji Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.3.26 Stosowane parametry

RW | PROG. [ENTER
Param. | Adr. _Mﬁ % min)q-\ "’?nm W /T;‘M

di.0 0BOOh v - ¥ 0 1 1 0 0: PNP 1:NPN (lub przekaznik zabezp.)

di.1 0BOth v - 0 4095 1 0 -

di.2 0BO2h v - ¥ 0 4095 1 0 -

di.3 0BO3h v - v 0 127 1 0 -

di.4 0BO4h v - ¥ 0 4095 1 0 -

di.5 0BOSh v - v 0 4095 1 0 -

di.6 oBo6h v - v 0 4095 1 0 -

di.7 0BO7Th v - ¥ 0 2 1 0 -

di.8 oBodh v - v 0 4095 1 0 -

di.9 0BOSh v - ¥V 0 4095 1 3 ST+RST
di.10 0BOAh v - 0 4095 1 3 ST+RST
di. 1" 0BOBh v - ¥ 0 231 -1 1 1 -

di.12 oBOCh v - ¥ 0 231 -1 1 2 -
di.13 0BODh v - v 0 231 -1 1 8192 -
di.14 OBOEh v - ¥ 0 231 -1 1 512 -
di.15 0BOFh v - v 0 231 -1 1 0 -
di.16 0B1Oh v - 0 231 -1 1 0 -
di.17 0B11th v - ¥ 0 231 -1 1 0 -
di.18 0B12h v - ¥ 0 231 -1 1 0 -
di.19 0B13h v - ¥ 0 231 -1 1 32 -
di.20 0B14h v - ¥ 0 231 -1 1 64 -
di.21 0B15h v - ¥ 0 231 -1 1 128 -
di.22 0B16h v - ¥ 0 231 -1 1 128 -
di.24 0B18h v - v 0 6 1 0 -
di.25 0B1h v - ¥ 0 6 1 0 -
di.26 0OB1Ah v - 0 6 1 0 -
di.27 0B1Bh v - ¥ 0 6 1 0 -
di.28 0B1Ch v - v 0 6 1 0 -
di.29 0B1Dh v - v 0 6 1 0 -
di.30 OB1Eh v - 0 6 1 0 -
di.31 OB1Fh v - v 0 6 1 0 -
di.32 0B20h v - ¥ 0 6 1 0 -
di.33 0B21th v - ¥ 0 6 1 0 -
di.34 0B22h v - ¥ 0 6 1 0 -
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RW | PROG. |ENTER
Param. | Adr. Mﬁ % min{x "’?nm W

di.35 0B23h v - ¥ 0 6 1 0 -
di.36 0B24h v - ¥ 0 4095 1 0 -
di.37 0B25h v - 0 4095 1 0 -
di.38 0B26h v - v 0,0s 10,0 s 1s 0,0s -
do.0 0C00h v v v 0 75 1 27 -
do.1 0CO0th v v v 0 75 1 3 -
do.2 0C02h v v V 0 75 1 4 -
do.3 0C03h v v v 0 75 1 27 -
do.4 0C04h v v v 0 75 1 0 -
do.5 0C05h v v v 0 75 1 0 -
do.6 0C06h v v v 0 75 1 0 -
do.7 0C07Th v v 0 75 1 0 -
do.8 0C08h v v v 0 255 1 0 -
do.9 0C0% v v v 0 255 1 0 -
do.10 0COAh v v 0 255 1 0 -
do.11 0COBh v v v 0 255 1 0 -
do.12 0COCh v v v 0 255 1 0 -
do.13 0CODh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.14 O0COEh v v 0 255 1 0 -
do.15 O0COFh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.16 0C10h v v v 0 255 1 1 -
do.17 0C1th v v v 0 255 1 2 -
do.18 0C12h v v 0 255 1 4 -
do.19 0C13h v v 0 255 1 8 -
do.20 0C14h v v v 0 255 1 16 -
do.21 0C15h v v v 0 255 1 32 -
do.22 0C16h v v ¢ 0 255 1 64 -
do.23 0C17h v v 0 255 1 128 -
do.24 0C18h v v v 0 255 1 0 -
do.25 0C19h v v v 0 255 1 0 -
do.26 0C1Ah v v 0 255 1 0 -
do.27 0C1Bh v v 0 255 1 0 -
do.28 0C1Ch v v v 0 255 1 0 -
do.29 0C1IDh v v v 0 255 1 0 -
do.30 O0C1Eh v v ¥ 0 255 1 0 -
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejscia i wyjscia

RW | PROG. |[ENTER
Param. | Adr. _Mﬁ % min{x "/_}“nm W
do.31 0C1IFh v v Vv 0 255 1 0 -
do.32 0C20h v v v 0 255 1 0 -
do.33 0C21th v v v 0 255 1 1 -
do.34 0C22h v v Vv 0 255 1 2 -
do.35 0C23h v v v 0 255 1 4 -
do.36 0C24h v v v 0 255 1 8 -
do.37 0C25h v v v 0 255 1 16 -
do.38 0C26h v v v 0 255 1 32 -
do.39 0C27h v v 0 255 1 64 -
do.40 0C28h v v v 0 255 1 128 -
do.41 0C2% v v v 0 255 1 0 -
do42 0C2Ah v v 0 255 1 0 -
do.43 0C2Bh v v v Oms 1000 ms 1ms Oms -
do.44 0C2Ch v v Vv Oms 1000 ms 1ms Oms -
LE. 0 0DOOh v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE.1 0D01th v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE. 2 0D02h v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 100,00 -
LE.3 0D03h v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 4,00 -
LE.4 0D04h v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE.5 0DO5h v ¢ - -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE.6 0D06h v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE.7 0D07h v ¢ -  -30000,00 30000,00 00,1 0,00 -
LE.8 0D08h v v - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE.9 0D0% v v - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE10 ODOAh v v - 0,00 300,00 0,01 5,00 -
LE.11 0DOBh v v - 0,00 300,00 0,01 0,50 -
LE12 0DOCh v ¢ - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE.13 0DODh ¢ ¢ - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE14 ODOEh v ¢ - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE.15 ODOFh v v - 0,00 300,00 0,01 0,00 -
LE.16 ob1oh v - - OHz 20Hz 0,0125Hz  0,8Hz zalezna od ud.2
LE.17 0D11th v - ¥V 0 4095 1 0 -
LE.19 0D13h v - ¥V 0 4095 1 0 -
LE.22 obi1éh v - ¥ 0 4095 1 0 -
LE.24 0D18h v - v 0 4095 1 0 -
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RW |PROG. [ENTER

Param. | Adr. ﬁﬁ ﬁ min{x "/_}“nm m
ru.21 0215h - - - 0 4095 1 - -
ru.22 0216h - - - 0 4095 1 - -
ru.23 0217h - - - 0 255 1 - -
ru.24 0218h - - - 0 255 1 - -
ru.25 0219h - - - 0 255 1 - -
oP.19 0313h v - 0 4095 1 16 11
oP.20 0314h v - ¥ 0 4095 1 32 12
oP.56 0337h v - 0 4095 1 0 -
oP.57 0338h v - 0 4095 1 0 -
oP.58 033%h v - Vv 0 4095 1 0 -
oP.60 033Bh v - Vv 0 4095 1 4
oP.61 033Ch v - ¢ 0 4095 1 8 R
Pn. 4 0404h v - 0 4095 1 64 13
Pn. 23 0417h v - ¥V 0 4095 1 0 -
Pn29 041Dh v - ¢ 0 4095 1 128 domysinie 0 przy F5-M/S
Pn.64 0440h v - V¥V 0 4095 1 0 -
uF.8 0508h v - V¥ 0 4095 1 0 -
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6.4 Okreslanie wartosci zadanych, kierunku obrotéw oraz
ramp przyspieszania/zwalniania

6.4.1 Krotki opis Wartosci zadane przemiennika KEB COMBIVERT F5 moga by¢ podawane zaréwno
w formie analogowej, jak i cyfrowej. Funkcja AUX dodaje lub mnozy analogowa
wartos¢ zadang z innymi zadanymi wartosciami.

Dobdr wartosci zadanych oraz kierunku obrotdéw polega na tgczeniu réznych zrédet
wartosci zadanych z mozliwymi zrodtami kierunku obrotéw. Otrzymany w ten sposdb
sygnat wykorzystywany jest do dalszych obliczen wartosci zadanych.

Dopiero po odczytaniu bezwzglednych granic wartosci zadanych zebrane sg
wszystkie dane potrzebne do obliczenia rampy przyspieszania/zwalniania.

Rys. 6.4.1 Zasada okreslania wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania/zwalniania
|Dobor wartosci |Dobor kierunku | | Czestotliwosci 1
zadanych | [ _obrotow | [  stale |
I Granice wartosm zadanych |
....... _o._._._._.
bliczanie wartosm zadanych|
Wyswietlenie
czestotliwos$ci zadanej/
obrotéw zadanych przed T O |
rampa ' Generator ramp
(-7 T _
Wyswietlenie T_
czestotliwosci ‘i
wyjsciowej za rampa T ____|
| Procesor wykonawczy |
" Ogranicznik (FsMw trybie |
WyéW'etlen'e ______ s_ tmv_\/ m_L _____ _;
czestotliwosci T_y
rzeczywistej <€ i
(F5-M w trybie
sterowanym)
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Opisy funkcji Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

Rys. 6.4.2 Dobdrwartosci zadanych
Analogowe wartosci Cyfrowe wartosci Inne wartosci zadane
zadane zadane
listwa zaciskowa
AN1 AN2 klawiatura / -
. wyjscie zewn.

zac. X2A.1 /AN3zac. X2A.3 / mag|straI%/ potencjometr sF;/asrtaerrT;?)t\;l{e regulatora PID AN:I

X2A.2 (opcja) X2A.4 Pezwzgl. W% = gnikowy (6.12) bezpos:

T T T |oP. 3| |oP. 5| T [sY.52| [ru52] o T o T
rejestracja rejestracja wysoka
ru.27 | ru.31 [ru.29 e%trz rozdz. 6.9 predkosci obr| |predkosci obr] | |rozdzielczoséw %
otencjometr
patrz rozdz. 6.2 silnikowy" 1 (6.10) 2 (6.10)
"Wejscia analogowe" ru.37 “1ru9 ~ [ru.10 oP.63
ru.28 | ru.32 | ru.30
N \\ﬂf
oP.0
D ®
dobor wartosci
zadanej
granice wartosci
zadanych

6.4.2 Zroédio wartosci Parametr oP.0 okre$la, jak bedzie podawana warto$¢ zadana.

zadanej oP.0
Analogowe wartosci zadane ~ Analogowe wartosci zadane podawane sg poprzez wejscia AN1, AN2 lub AN3
(opcjonalnie). W rozdziale 6.2 ,Analogowe wejscia i wyjscia” opisano
przetwarzanie sygnatu analogowego. Wyswietlenie wartosci zadanych moze
odbywac¢ sie kazdorazowo przed lub po przetworzeniu sygnatu (ru.27...32,
53).Analogowe wielkosci wejsciowe podlegajg ograniczeniu do +/- 100%.

Cyfrowe wartosci zadane  Za pomocg parametru oP.3 ,Okreslenie cyfrowej wartosci zadanef* mozna
okresli¢ zadang predkosé obrotowa z przedziatu -4000...4000 obr./min.
Poprzez parametr oP.5 ,,Procentowe okreslenie wartosci zadanef* mozna
okresli¢ wartos¢ zadang z zakresu
-100%...0...100%, zawierajgca sie w granicach okreslonych w parametrach
oP.6/oP.7 ioP.10 / oP.11.

Funkcja potencjometru  Funkcja potencjometru silnikowego pozwala na okreélenie wartosci zadanej z
silnikowego  zakresu -100%...0...100%, zawierajgcej sie w granicach zdefiniowanych w
parametrach oP.6 / oP.7 i oP.10 / oP.11, poprzez wejscia cyfrowe (patrz 6.9.3

»Funkcja potencjometru silnikowego®).
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Parametry systemowe

Wyijscie zewn. regulatora PID

Rejestracja predkosci obr.

Bezposrednie podawanie
analogowej wartosci zadanej
(AN1 bezposr.)

Podawanie wartosci zadanej
wysokiej rozdzielczosci

Przyktad

Podawanie zadanej predkosci obrotowej w obr./min (SY.52) poprzez parametry
systemowe.

Podawanie wartosci zadanej z wyjscia regulatora technologii (patrz 6.12). Wielkos¢
wejsciowa podlega ograniczeniu do +/- 100%.

Podawanie wartosci zadanej poprzez jeden z dwdch uktaddw rejestracji predkosci
obrotowej (patrz 6.10).

Ustawiony w oprogramowaniu czas cyklu wynosi 1 ms. Podczas tego czasu ma
miejsce jednokrotna aktualizacja stanu analogowych wejs¢/wyjs¢. Dodatkowo
przemiennik potrzebuje pewien czas na przetworzenie danych (1... 3 ms), zanim
zostanie obliczona nowa wartos¢ zadana. Jesli przemiennik wystepuje jako
podrzedny czton nastawczy, bedgcy pod kontrolg nadrzednego urzgdzenia
sterujgcego, czas ten moze negatywnie wptyna¢ na dynamike catego uktadu
regulacji.

W takich przypadkach analogowa wartos¢ zadana moze zostac¢ przekierowana
bezposrednio do procesora wykonawczego (bezposrednie podanie wartosci
zadanej). Dzieki temu mozliwy jest czas odczytu 250 ms. Aby umozliwic tak szybkag
reakcje na analogowa warto$¢ zadana, trzeba pogodzi¢ sie z kilkoma
ograniczeniami:

¢ Zmianie ulega wzor na obliczanie analogowej wartosci zadanej. Parametry oP.6
/ oP. 7 nie majg juz wptywu obliczang wartos¢ zadana.

Procentowa warto$¢ analogowa = (Warto$¢ analogowa/10V * 100% - An. 6) * An. 5
Wartosé ta podlega ograniczeniu do +/- 100%.

n,., = ograniczona, procentowa wartos¢ analogowa * oP.10

Wartos¢ ta podlega ograniczeniu poprzez oP.14 dla obu kierunkéw obrotu.

* Ograniczenia wartosci zadanej oP.6/0P. 7/ oP. 11 nie dziatajg; warto$¢ zadana
predkosci obrotowej ograniczana jest tylko przez parametr oP. 14 dla obu
kierunkoéw obrotéw.

» Czasy przyspieszania / zwalniania / krzywej S nie maja wptywu na obliczenia;
przetwarzanie wewnetrzne nie uwzglednia ramp.

e Parametry An.1...4i An. 7...9 pozostajg bez funkgcji

¢ Nie ma mozliwosci wtgczenia regulatora potozenia spoczynkowego.

Przy oP.0 = 10 warto$¢ zadana wyznaczana jest na podstawie oP.63 i oP.64 w
nastepujacy sposéb (rozdzielczos¢ wew.):

Wartosé zadana (wys. rozdzielczos¢) = OP.64 * Wspotczynnik rozdzielczosci *
oP.63/2M4

Z takiej modulacji wynika wartos¢ 32-bitowa. Gorne 16 bitéw poddawanych jest
bezposrednio dalszej obrobce (wartos¢ zadana modulatora wzgl. regulatora
obrotéw)). Dolne 16 bitéw zostaje scatkowane, a przy nadmiarze warto$¢ gornych
16 bitow zostaje zwiekszona o 1 tak, aby powstata drobna wartos¢ srednia.

oP0 =10

oP.64 =100 Hz

Wspdtczynnik rozdzielczosci = 80 Hz
oP.63 = 150994
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Opisy funkcji Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

Wartosc¢ zadana (wys. rozdzielczos¢) = 100 * 80 * 150994/ 2AM14 = 73727/ 2"M6 = 1,124985
Odpowiada to 0,0140625 Hz.

Przy rozdzielczosci rzedu 0,0125 Hz w co smym cyklu musi by¢ wyprowadzane
0,0250 Hz, aby osiggna¢ wartos¢ zadana.

Czesc¢ utamkowa wartosci zadanej = Reszta wartosci zadanej/ 2416 = 8191

Nadmiar po scatkowaniu czesci utamkowej mozna okresli¢ w nastepujacy sposab,
aby osiggna¢ srednig wartos¢ zadang.

Liczba cykli do osiagniecia nadmiaru = 2216/ cze$¢ utamkowa = 8,00098
Z obliczen wynikajg nastepujgce wartosci do wyswietlenia:

ru.82 (wyjscie dla rampy) = 150992
w przeliczeniu na Hz:

Wyjscie dla rampy (Hz) = ru.82 * oP.64./ 2/30 = 0,0140622 Hz

ru.83 (wart. rzeczywista) = 134217, a w co 6smym cyklu 268434
w przeliczeniu na Hz:

Wartos¢ rzeczywista = ru.83 * oP.64/ 2230 = 0,0125 Hz

w co 6smym cyklu 0,025 Hz

Okno wytaczenia wartosci zadanej  Za pomoca tej funkcji wytaczane sg pewne zakresy wartosci zadanych, aby unikna¢
niepozgdanych rezonanséw. Takie "okna" beda realizowane z zastosowaniem rampy
przyspieszania/zwalniania, ale warto$¢ zadana bedzie zawsze ustawiana na gorna
lub dolng granice danego okna.

Parametr:
oP.65 min. zablokowana warto$é zadana 1
oP.66 maks. zablokowana warto$¢ zadana 1
oP.67 min. zablokowana warto$é zadana 2
oP.68 maks. zablokowana warto$¢ zadana 2

Parametry sg nieprogramowalne.

Ustawione wartosci akceptowane sg jeszcze jako wartos$¢ zadana, tak aby funkcja
byta wytaczona, gdy dolna i gérna granica majg te samag wartos¢. Jezeli dla doine;
granicy wybrana zostanie wyzsza warto$c¢ niz dla gérnej, wéwczas funkcja bedzie
réwniez wytaczona.
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6.4.3 Zrédio kierunku

obrotéow oP.1

Parametr oP.1 okresla, jak bedzie podawany kierunek obrotéw. Do wyboru sg nastepujace
mozliwosci:

Rys. 6.4.3 WYybdr kierunku obrotéw poprzez oP. 1

]
~o

\203

obrotow

0 9

°

O Wybér kierunku o]

cyfrowo listwa zaciskowd |listwa zaciskowd| zaleznie od | stowo sterujgce
oP2 w przéd/wstecz bieg/stop wart. zadanej SY.50
lim.0 || abs. |[lim.0][] abs. |[lim.0 || abs. || LS [[noLS||lim.0 ][ abs.
0% 5o

(4

l

granice wartosci zadanych

z limitem O lub absolutne

Przy okreslaniu kierunku obrotéw rozréznia sie dwa sposoby wyznaczania wartosci:

(bezwzgledne)  limit O - ujemne wartos$ci zadane przyjmujg wartos¢é 0, co oznacza, ze
uwzgledniane sg tylko dodatnie wartosci zadane (odpowiednio do
wybranego kierunku obrotow)

absolutna - znak wartosci zadanej (+/-) nie jest brany pod uwage - przemiennik pracuje
zawsze w oparciu o warto$¢ bezwzgledng, odpowiednio do wybranego
kierunku obrotow.
6.4.3.a Wartosci zadane absolutne (bezwzgledne) i z limitem O
nieujemna absolutna
(llm' O) wartosé wartosé
zadana zadana
podanie podanie
/ wartosci e wartosci
e zadanej ke zadanej
Okreslenie kierunku obrotéw | oP.2 |Wys$wietlacz | Zadany kier. obrotéw
(oP2) 0 LS postdj (low speed)
1 F bieg w przéd (forward)
2 R bieg wstecz (reverse)
© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc¢ Strona
Wszelkie prawa zastrzezone, KEB COMBIVERT F5-M /S 27.0605 | 6 4 7




Opisy funkcji Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

Okreslanie kierunku obrotow  Funkcja okreslania kierunku obrotow poprzez listwe zaciskowg umozliwia podanie
poprzez listwe zaciskowa  kierunku obrotéw poprzez przetgczniki lub z nadrzednego sterownika.

Wyborwejécia  Poprzez parametr oP.60 okreslane jest wejscie dla kierunku obrotow w prawo (wzgl.

dla obrotéw w prawo (bieg/stop)  bieg/stop), natomiast poprzez oP.61 - wejscie dla kierunku obrotow w lewo (wzgl.
oP60 wprzéd/wstecz).

dla obrotéw w lewo (w przéd/

wstecz) oP.61  [Nr bitu| Wart. dziesietna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W prz6d*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC (wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

oP.1=,2%ub,3“  Przy okreélaniu kierunku obrotéw w prawo/w lewo (oP.1= ,2° lub ,3%) wejécia
zdefiniowane w parametrach oP.60 i oP.61 pracujg w nastepujacy sposoéb:

wprzdd | wstecz | Wejscie X2A.14 X2A.15
F R funkcja
e 29
0 1 bieg w lewo
1 0 bieg w prawo F ( { R
1 1 bieg w prawo o

oP1=,4“lub ,5“ Przy okreslaniu kierunku obrotéw bieg/stop oraz w przéd/w tyt (oP.1=,4“ lub ,,5%)
wejscia zdefiniowane w parametrach oP.60 i oP.61 pracujg w nastepujacy sposdb:

wlewo | wprawo | Wejscie
F/R bieg/stop | funkcja X2A.14 X2A.15
0 0 LS
0 1 bieg w prawo
1 0 LS Run/Stop ( { F/IR
1 1 bieg w lewo
Rozdziall Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003
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Kierunek obrotéw zalezny od
znaku wartosci zadanej (+/-)

Wariant z uzyciem LS
(wytaczenie modulaciji)

Wariantbez LS

Kierunek obrotéw zalezny od
stowa sterujacego SY.50

Stowo sterujace Sy.50

Kierunek obrotéw moze zostac¢ okreslony poprzez podany sygnat wartosci zadane;.
W przypadku sygnatéw analogowych podawane sg dodatnie i ujiemne napiecia. W
przypadku sygnatéw cyfrowych podawane sg wartosci dodatnie (bez znaku "+")
lub ujemne (znak "-" na wyswietlaczu). Mozliwe sg nastepujace ustawienia:

W tym wariancie kierunek obrotéw musi by¢ ustawiony cyfrowo poprzez wejscie
cyfrowe oP.2 lub poprzez stowo sterujgce Sy.50, aby przemiennik modulowat. Nie
jest przy tym wazne, jaki kierunek obrotéw zostanie ustawiony, poniewaz kierunek
obrotow zalezy od wartosci zadane;.

nie ustawiono zadnego kierunku obrotéw ~ -> LS (modulacja wytgczona)
oP1=6 wartosci dodatnie (w tym 0) -> kierunek obrotéw w prawo
wartosci uiemne -> kierunek obrotéw w lewo

W tym wariancie przemiennik moduluje zawsze. Nie ma potrzeby ustawiania
kierunku obrotéw.

oRP1=7 wartosci dodatnie (w tym 0) -> kierunek obrotéw w prawo
wartosci uiemne -> kierunek obrotéw w lewo

Stowo sterujgce stuzy do sterowania stanem przemiennika poprzez magistrale.
Aby przemiennik mogt zareagowaé na stowo sterujace, musi zosta¢ zwolniony
odpowiedni proces sterowania (oP.1=8 lub 9; fr.2=5). W przypadku okreslania
kierunku obrotéw poprzez stowo sterujgce wartos¢ zadana moze by¢ wyznaczana
z limitem 0 (oP.1 = 8) lub absolutnie (bezwzglednie) (oP.1 =9).

Bit | Funkcja Opis
0 | zezwolenie na starf O = brak zezwolenia na start; 1 = zezwolenie na start
(potaczenie funkcja | (AND) z di.1 bit 0 oraz di.2 bit 0);
dodatkowo musi by¢ ustawione sprzetowe zezwolenie
na start ST
Reset wywotuje reset przy zmianie 0 => 1
2 | bieg/stop (RunsStop) | O = zadany kier. obrotéw Stop; 1 = zadany kierunek
obrotéw Bieg
(zrodto zadanego kierunku obrotéw: op.1 =8lub 9)
3 | wprzédwtyt(For/Rev| O = zadany kier. obrotéw W przdd; 1 = zadany kierunek
obrotéw Wstecz
(zrodto zadanego kierunku obrotéw: op.1 =8 lub 9)
4-6 | Akt. zestaw zrodto wyboru zestawu: fr.2 =5
7 | wolny
8 | Szybkie zatrzymanie | O = nieaktywne; 1 = aktywne
(potfaczenie funkcja log. LUB (OR) z innymi zrodtami
szybkiego zatrzymania)

—

9-15 | wolny

Jesli bieg/stop ma zostac okreslony poprzez stowo sterujgce, parametr
oP.2 musi by¢ ustawiony na ,,0“. Zaciski F/R nie moga by¢ podtgczone
(zacisk, oP.2 i Sy.50 potaczone funkcjg LUB).
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Opisy funkgcji Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

6.4.4 Wartosci stale
(oP.18...23)

Przemiennik KEB COMBIVERT obstuguje w kazdym zestawie parametréw do 3
wartosci statych, ktére moga by¢ wybierane poprzez dwa wejscia cyfrowe. Poprzez
parametry oP.19 i oP.20 okreslane sg wejscia potrzebne do wyboru wartosci statych
(patrz tez ,Wejécia cyfrowe®, rozdz. 6.3.11). Zrédto kierunku obrotéw dla wartoéci
statych zdefiniowane jest w parametrze oP.18. Ustawienie jest niezalezne od oP.1
i obowigzuje wytacznie dla wartosci statych. Podawanie wartosci statej ma
pierwszenstwo przed podawaniem "normalnej" wartosci zadane;j.

Rys. 6.4.4 Wartosci state
cyfrowo listwa zgciskowa Iista zaciskowa zaleznie od DRIVECOM
siccio ciccio oP2 wgssd/%)tyl bleg/gftc:)p (Run/ wart. zadanej SY.50
wejsel wejsel lim. d abs.|[ lim. d[ abs. || Tim. ][ abs]| LS] no LS| [lim.0][abs.
wartosci statej 1 wartosci statej 2 d 9 ) | |
\3 b SJ /
oP.19 wybdr wejscia war oP.20 wybdr wejscia \o
statej 1 wart. statej 2 ; c/
0...4095 0...4095 No ¥4
(wg tabeli) (wg tabeli) \g/ b 18 g/
OoF.
wartos¢ stata
zrédto kier. obrotéw
wartos¢ stata 1 wartosc¢ stata 2
oP21: oP.22:
-4000...4000 obr./min | -4000...4000 obr./min
wartos¢ stata 3
0P.23:-4000...4000 obr./min
L 1:
granice wartosci zadanych
Wybdr wartosci statych | gy 6.4.4.a Wybdr wartosci statych
wejécie wartoéci statej 1 T | | | [,
wejscie wartosci statej 2 T [ | >
wartos¢ zadana
3
wartos$ci state f1...f3 2 ’_,—,7
f1
>t
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Warto$¢ stata zrodta kierunku

obrotéw (oP.18)

Wybdr wejscia 1i 2 dla wartosci

statej (0P.19; oP.20)

=3

Parametr oP.18 definiuje, jak bedzie okreslany kierunek obrotéw przy aktywnej
wartosci statej. Funkcja oraz zakres wartosci odpowiadajg tym okreslonym w

parametrze oP.1.

oP.18 | Zrédio kierunku obrotéw dla statych predkosci obrotowych

0 | cyfrowo poprzez oP.2; wart. zadana z limitem O

1 cyfrowo poprzez oP.2; absolutna wart. zadana

2 | listwa zaciskowa F/R; wart. zadana z limitem O

3 | listwa zaciskowa F/R; absolutna wart. zadana

4 | listwa zaciskowa Run/Stop; wart. zadana z limitem 0

5 | listwa zaciskowa Run/Stop; absolutna wart. zadana

6 | zaleznie od wart. zadanej z rozpoznaniem LS

7 | zaleznie od wart. zadanej bez rozpoznania LS

8 | stowo sterujgce Sy.50; z limitem O

9 | stowo sterujgce Sy.50; absolutnie

Nr bitu| Wart. dziesietna| Wejscie Zacisk

0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,Bieg w prawo®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Bieg w lewo®) X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.18
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC (wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

Warto$¢ stata 1.3 Trzy wartosci state oP.21...23 mozna zaprogramowaé dla zestawu parametréw.

(oP21, 0P.22, 0P.23)

Przyjmuja wartosci z zakre

su -4000...4000 obr./min.
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Opisy funkciji

Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

6.4.5 Granice wartosci
zadanych

Min. / maks. wartosci zadane
(oP.6,0P.7,0P.10,0P.11)

Maksymalne bezwzgl. wartosci
zadane
(oP.14,0P.15)

Mozna okresli¢ nastepujgce wartosci graniczne:

Rys. 6.4.5 Granice wartosci zadanych

+n [obr./min]
A
4000 1
oPA4d oo n_1laks. bezwzgl. wart. zadana -
bieg w prawo
oP.10 maks. wart. zadanal

- bieg w prawo

min. wart. zadang| -
bieg w prawo
wartos¢
zadana [%]

wartos¢ _;nq
zadana [%] <—}

1
o)
o
\,

W
—
o
o
2

bieg w lewo

maks. wart.
zadana - bieg w
lewo

maks. bezwzgl. wart.
zadana - bieg w lewo

T

oP.11*1 (oP.10)
oP.15*1 (oP.14)

+ -4000
\ 4
-n [obr./min]

1
1
1
1
1
1
1
1
1
|
T

*1  Jesli w tych parametrach (wartosci graniczne kierunku obrotéw dla biegu w
lewo) zostanie ustawiona wartos¢ ,,=For, wowczas bedg obowigzywac¢ wartosci
ustawione w parametrach opisujgacych bieg w prawo (w przéd) (oP.6, oP.10 i
oP.14).

W przypadku podawania wzglednych (procentowych) wartosci zadanych minimalne
i maksymalne wartosci zadane tworzg krzywg charakterystyczng do obliczania
wartosci zadanych (0% = min. warto$¢ zadana; 100% = maks. wartos¢ zadana).
W przypadku podawania bezwzglednych (absolutnych) wartosci zadanych
parametry te wyznaczajg granice wartosci zadanej. Mozliwe jest ustawienie
osobnych granic dla obu kierunku obrotow. Jesli dla "biegu w lewo" ustawiona
zostanie wartos¢ ,=For“, wowczas beda obowigzywaé wartosci dla ,biegu w prawo*”.

oP.6: 0...4000 obr./min
oP.10:0...4000 obr./min

oP.7: =For, 0...4000 obr./min
oP.11: =For, 0...4000 obr./min

Zakres ustawien: domysinie: 0 obr./min
domysinie: 2100 obr./min
domysinie: =For

domysinie: =For

Wartos¢ zadana, po przejsciu przez "filtr" min./maks. wartosci zadanych,
poddawana jest ograniczeniu przez "filtr" maks. bezwzglednych wartosci zadanych,
a nastepnie kierowana do generatora ramp. Poniewaz analogowa wartos¢ zadana
obliczana jest zawsze w odniesieniu do maks. wartosci zadanej (oP.10, oP.11),
mozliwe jest (mimo réznych maks. bezwzgl. wartosci zadanych) ustawienie
jednakowego nachylenia krzywej charakterystycznej analogowej wartosci zadanej
dla obu kierunkéw obrotéw (patrz ryc. 6.4.5.a). Jesli w parametrze oP.15 ustawiona
zostanie wartos¢ ,=For“, maks. bezwzgledna warto$¢ zadana z parametru oP.14
bedzie obowigzywac dla obu kierunkdéw obrotdw.
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Rys. 6.4.5.a Granice wartosci zadanych +n [obr./min]
A
......... go.P'.-l.O). <o e |- - - - - oo oo ... .l - . maks. wart. zadana
g - bieg w prawo
.......... OPA4) | .. . maks. bezwzgl. warto$é
zadana - bieg w prawo
wartoé¢ «¢ : P wartosé
zadana [%] +-100% +100% - zadana [%]
maks. wart. . . ./ oo o oo oo (0P1 1.) ........
zadana - bieg w
lewo
Vv
-n [obr./min]

6.4.6 Obliczanie wartosci Wewnetrznie przemiennik rozréznia dwie formy podawania wartosci zadanych:

zadanych

wzgledne (procentowe) podawanie wartosci zadanej

Ustawione granice wartosci zadanych definiujg zakres predkosci obrotowych
0%...100%. Przy tym 0% odpowiada minimalnej, a 100% - maksymailnej
predkosci obrotowe;j.

Predkosc¢ obrotowa obliczana jest wedtug nastepujacego wzoru:

. - i oP.10-0P.6
dodatnia wartoé¢ zadana = oP.6 + (podana warto$¢ zadana [%] x 100%
o

oP.11-0P.7

ujemna wartos¢ zadana = oP.7 + (podana warto$¢ zadana [%] x 100%
(]

bezwzgledne (absolutne) podawanie wartosci zadanej, co oznacza, ze
wartos¢ zadana podawana jest bezposrednio jako predkosé obrotowa i
ograniczana przez odpowiednie minimalne i maksymalne wartosci zadane,
a takze przez maks. bezwzgledne wartosci zadane.

Zrédta wartosci zadanej przyporzadkowane sa w nastepujacy sposob:

Wzgledne podawanie wartosci zadanej Bezwzgledne podawanie wartosci zadanej
listwa zaciskowa (analogowe wart. zad.) klawiatura/magistrala (bezwzgl.)
klawiatura/magistrala (w %) wart. zad. predkosci obr. SY.52
potencjometr silnikowy rejestracja predkosci obr.
regulator technologii
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Opisy funkcji Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

6.4.7 Generator ramp Generator ramp przyporzadkowuje kazdej zmianie predkosci obrotowej regulowany

czas, w ktorym ma nastgpic ta zmiana. Czas przyspieszania (dla dodatnich zmian
predkosci obr.) oraz czas zwalniania (dla ujemnych zmian predkosci obr.) moga by¢
okreslone osobno dla kazdego kierunku obrotéw. Aby umozliwi¢ ptynne przyspieszanie
i zwalnianie (bez szarpania), mozna dodatkowo ustawic¢ tzw. krzywe S.

Czasy przyspieszania/zwalniania (= czasy rampy) odnosza sie zawsze do predkosci
obrotowej 1000 obr./min (przy ud.2 = 4) wzgl. 2000 obr./min (przy ud.2 = 8) i zmieniaja
sie proporcjonalnie do wybranego trybu. Czasy do ustawienia oblicza sie w nastepujacy

sposob:
zgdany czas rampy zmiana predkosci obr. (Dn)
czas rampy do ustawienia (oP.28...0P.31) 1000 obr./min(w zal. od ud.2)
Rys. 6.4.7 Czasy przyspieszania i zwalniania
+n [obr./ oP.28 czas przyspieszania przy biegu w prawg
min] oP.29 *'  czas przyspieszania przy biegu w lewo
oP.30 *2 czaszwalniania przy biegu w prawo
Y == oP.31 *' czas zwalniania przy biegu w lewo
% o : : Dn zmiana predkosci obr.
§ (% | i Dt czas przyspieszania dla Dn
Qo = | |
o Q 1 J
x = 5001---- --
(0] o | |
S0 pn ! DN oP29*! oP.31*!
_Q r 1 r 1
%’ | | I I I I
o LBt , ] Dt Dt | | Dt |
§ | | | ! |
3 oP28 ! ! oP.30 ! ! '
..c_). @) | |
2= I I
o o Dn Dn
o — | |
X ; | |
GCJ (@] | |
E g 800 | |
K e ™™ 7
x 1000 + - - = = = = = - - e e e e e e —— - = ——
n[obr/ *1 Jesli w tych parametrach (czasy przyspieszania i zwalniania dla biegu w lewo) zostanie ustawiona
min] wartos$¢ ,=For”, wowczas bedg obowigzywac¢ wartosci dla biegu w prawo (0P.28 i oP.30).
*2 Jesli zostanie ustawiona wartos¢ ,=Acc”, obowigzywaé bedzie warto$¢ przyspieszenia (oP.28).

Wspdtczynnik czasowy — Wspdtczynnik czasowy wydtuza standardowe czasy ramp (oP.28...31) o ustawiong
przyspieszania/zwalniania  wartosé. Czasy dla krzywych S nie ulegajg zmianie.

(oP.62)

Wartos¢| Czas rampy

ustawiona wartosé x 1
ustawiona wartos¢ x 2
ustawiona wartosé x 4
ustawiona wartosé x 8
ustawiona warto$¢ x 16

A WON=2O

Obllcz?me . czasow 1000 obr./min x rzeczywisty czas rampy
przyspieszania : oP28..0P31 =
zwalniania:

Dn

Przyktad  Naped ma przyspieszy¢ ze 100 obr./min do 1000 obr./min w ciggu 5s.

5s x 1000 obr./min
=45s

oP.28 =
1000 obr./min- 100 obr./min
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Czas krzywejS W niektdrych zastosowaniach pozadane jest, aby naped ruszat i zatrzymywat sie
bez szarpnie¢. Funkcjonalnos¢ tg mozna osiggna¢ poprzez odpowiednie
wygtadzenie ramp (charakterystyk) przyspieszania i zwalniania. Czas owego
"wygtadzania", zwany tez czasem krzywej S, mozna okresli¢ poprzez parametry
oP.32...0P.35. Krzywe S wykonywane sg jednak tylko przy ustawieniu oP.27 ,Rampa
ze statym nachyleniem®.

Hys. 6.4.6.a Czas krzywej S . ) .
oP.28 czas przyspieszania przy biegu w prawo
oP.29*" czas przyspieszania przy biegu w lewo
oP.30*2 czas zwalniania przy biegu w prawo
oP.31*" czas zwalniania przy biegu w lewo
oP.32 czas krzywej S przy przyspieszaniu w prawo
oP.33*" czaskrzywejS przy przyspieszaniuw lewo

+n [obr./ . ..
m[)"(‘] oP.34*3 czas krzywej S przy zwalnianiu w prawo
1000 oP.35*" czas krzywej S przy zwalnianiu w lewo
s
©
© o
83z oP29 P31
$ o
S = 0P33 oP33 oP35 P35
o)
< t [s] E
.. 0
2 0P32 0P32 0P34 0P34
"é‘ 1
E: oP28 P30
x Q@
2=
o
Q \
000 - - - - )
-n [obr./
min]

*1 Jesli w tych parametrach (dla biegu w lewo) zostanie ustawiona wartos¢ ,=For“, wéwczas bedg obowigzywac wartosci
ustawione w parametrach opisujgcych bieg w prawo.

*2 Jesli zostanie ustawiona wartos$¢ ,=Acc”, obowigzywac bedzie wartos¢ przyspieszenia (oP.28).

*3 Jesli zostanie ustawiona warto$¢ ,=Acc”, wowczas dla wszystkich czaséw krzywej S obowigzywaé bedzie wartosc,
ustawiona w parametrze oP.32. Wartos¢ ,0“ wytacza odpowiednia krzywa S.

rampy, podawane czasy przyspieszania wzgl. zwalniania (oP.28...0P.31)

Aby przy uaktywnionych czasach krzywej S wykonywane byty zdefiniowane
ﬂ muszg by¢ wieksze niz zdefiniowane czasy krzywej S (0P.32...0P.34).

Przyktad przyspieszania przy =~ Kazdorazowo na poczatku i koricu rampy przyspieszania przez czas ustawiony w
obrotach wprawo parametrze oP.32 wykonywana jest paraboliczna krzywa. Ustawiony czas rampy
jest tym samym wydtuzany o czas oP.32.

taczny czas przyspieszania = oP.28 + oP.32

© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
Wszelkie prawa zastrzezone, KEB COMBIVERT F5-M /S 27.0605 | 6 4 15




Opisy funkciji

Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

Czasy gornych krzywych S
(op.70...0p.73)

Poprzez nowe parametry op.70 .. op.73 ustawiane sg goérne krzywe S. Jesli wartos¢
parametru jest rowna —1 (ustawienie domysine), wéwczas zaréwno dla gérnych,
jak i dolnych krzywych S obowigzujg parametry 0p.32 .. 0p.35.

Definicja:
Dolna krzywa S oznacza wygtadzenie przy 0, natomiast gorna krzywa S -
wygtadzenie przy ustawionej wartosci zadanej.

Parametr | Nazwa Wart.| Znaczenie
oP.32 krzywa S przyspieszania w prawo obowigzuje réwniez dla gérnej krzywej S, gdy
op.70 =-1
0 Wyt
oP.33 krzywa S przyspieszania w lewo obowigzuje réwniez dla gérnej krzywej S, gdy
op.71=-1
0 wyt.
-1 =0p.32
oP.34 krzywa S zwalniania w prawo obowigzuje réwniez dla gérnej krzywej S, gay
op.72 = -1
0 wyt.
-1 =0p.32
oP.35 krzywa S zwalniania w lewo obowigzuje réwniez dla gérnej krzywej S, gdy
op.73 =-1
0 wyt.
-1 =0p.34
goérna krzywa S op.70 krzywa S przyspieszania w prawo [0 wyt.
-1 =op.32 (domysinie)
0p.71 krzywa S przyspieszania w lewd O wy+.
-1 = op.33 (domysinie)
-2 =0p.70
op.72 krzywa S zwalniania w prawo |0 wyt.
-1 =op.34 (domysinie)
2 =0p.70
op.73 krzywa S zwalniania wlewo |0 Wyt.
-1 = op.35 (domysinie)
2 =0p.71
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Wartos¢ zadana za generatorem ramp moze by¢ zmieniona np. przez funkcje
kompensaciji poslizgu. Zanim wartos¢ zadana wezmie aktywny udziat w sterowaniu
modulatorem, ulega ponownemu ograniczeniu. Ogranicznik okresla minimalng i

6.4.8 Ogranicznik
maksymalng czestotliwos¢ wyjsciowa i moze by¢ inaczej zaprogramowany w

(oP.40...41)

kazdym zestawie parametrow.

Jesli czestotliwosé wzrosnie powyzej zaprogramowanych wartosci, zostanie

Ograniczenie czestotliwosci
wyzwolony btad ,E.OS". Przy oP.41 = ,=For" obowigzuje wartos¢ dla biegu w prawo

wyjsciowej dla biegu w prawo
(oP40)  (oP40).
Ograniczenie czestotliwosci
wyjsciowej dla biegu w lewo (oP.41) Zakres ustawien oP.40:0...4000 obr./min
Zakres ustawien oP.41:=For; 0...4000 obr./min

domysinie: 4000 obr./min
domysinie: =For

W przypadku rampy ze statym czasem czasy przyspieszania i zwalniania ustawione
w parametrach oP.28...0P.31 sg zawsze réwne rzeczywistym czasom rampy,

niezaleznie od wartosci zadanej. W tym trybie nie ma mozliwosci skorzystania z

krzywych S.

Ponizej maty przyktad zastosowania ramp ze statym czasem:

6.4.9 Rampa ze stalym
czasem

Dwa przenosniki tasmowe pracujg z roznymi predkosciami przesuwu. Oba dostajg
jednoczesnie polecenie zatrzymania. Zwalniajg swoje tempo proporcjonalnie do

ustawionego czasu, a ich zatrzymanie nastepuje rownoczesnie.

Rys. 6.4.9.a Przyspieszanie w przdd ze statym czasem rampy

—n_zad,|
—n_rzecZ]

«———t_ramp «———t_ramp «———1t_ramp ;l P L—L t
© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc¢ Strona
Wszelkie prawa zastrzezone, KEB COMBIVERT F5-M /S 27.0605 | 6 4 17




Opisy funkciji

Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

—n_zad
| — n_rzecZ|

Rys. 6.4.9.b Zwalnianie w przdd ze statym czasem rampy

«———t_rampe——— l«———t_rampe———>

«———t_ramp

Tryb rampy (0P.27) Poszczegdlne funkcje ramp mozna ustawi¢ oddzielnie dla kazdej zmiany predkosci
obrotowej (przyspieszenie w przdd, zwolnienie w przéd, ...etc.). Wybor dokonywany
jest za pomoca parametru oP.27 i moze byc¢ inny dla kazdego zestawu parametrow.
Funkcja uaktywniana jest po nacisnieciu ,ENTER".

Rampa |Nrbitu |wartos¢| Tryb Obroty odniesienia
0 state nachylenie | 1000 obr./min (w zal. od ud.2)
przyspiesz{0 + 1 1 staty czas aktualna wart. zadana
biegu w prawo 2 * staty czas ostatnia wart. zadana przy biegu jednostajnym
3 zarezerwowany
0 state nachylenie | 1000 obr./min (w zal. od ud.2)
zwolnienieg|2 + 3 4 * staty czas aktualna wart. zadana
biegu w prawo 8 Sta’ry czas ostatnia wart. zadana przy biegu jednostajnym
12 zarezerwowany
0 state nachylenie | 1000 obr./min (w zal. od ud.2)
przyspiesz.|4 + 5 16 staty czas aktualna wart. zadana
biegu w lewqg 32 * staty czas ostatnia wart. zadana przy biegu jednostajnym
48 zarezerwowany
0 state nachylenie | 1000 obr./min (w zal. od ud.2)
zwolnienie |6+ 7 64 * staty czas aktualna wart. zadana
biegu w lewq 128 |staty czas ostatnia wart. zadana przy biegu jednostajnym
192 | zarezerwowany
* Nie ustawia¢ tych wartosci - majg one sens tylko wowczas, gdy
przyspieszanie nie odbywa sie ze spoczynku lub gdy zwalnianie nie odbywa sie
do spoczynku.
Gdy uaktywniony jest tryb statego czasu dla rampy, funkcja krzywych S jest dla
tej rampy nieaktywna. Minimalne nachylenie ograniczone jest do 1000 obr./min (w
zal. od ud.2) na 4800 s.
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Powigzania

Rys. 6.4.9.c Powigzania

n_zad.

n_2—

1000 obr./njin

delta_n_2|
zmienna

delta_t

delta_n delta_t
stata

delta_t

delta_n \
stata N

delta_t
delta_n_1

zmienna  delta_t

t1 t rampe

Zmiana predkosci obrotowej na raster odczytu delta_t (wielko$¢ kroku delta_n) dla
trybu statego nachylenia obliczana jest na podstawie czasu rampy t_rampa oraz
obrotéw odniesienia (1000 obr./min w zalezno$ci od ud.2) w nastepujacy sposoéb:

1000 obr./min

delta_n = t_rampa/delta_t

Rzeczywisty czas rampy przy réznych wartosciach zadanych wynika z
nastepujgcego obliczenia:

n_zadana

=t_rampa *———
t=t.rampa 1000 obr./min

Aktualna wielko$¢ kroku dla trybu statego czasu obliczana jest na podstawie
wielkosci kroku delta_n oraz aktualnej wartosci zadanej n_zadana w nastepujacy
sposob:

., N_zadana

delta_n(zmienna) = delta_n "ot =

W celu uproszczenia obliczenn wewnetrznych stosowane sg obroty odniesienia
1024 obr./min (wzgl. 2048 obr./min lub 4096 obr./min w zaleznosci od ud.2):

. N_zadana

delta_n(zmienna) = delta_n *—->——-=——

Wynika stad btgd w wysokosci -2,4 % wobec rzeczywistego czasu rampy. Jesli
ma zostac ustawiony okreslony rzeczywisty czas rampy, nalezy zagdang wartosé
podzieli¢ przez 1,024. Przyktad:

zadany czas rampy = 10 s
ustawiony czas rampy = 10s/ 1,024 =9,77 s
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Opisy funkciji

Okreslanie wartosci zadanych oraz ramp przyspieszania

6.4.10 Stosowane parametry

RW | PROG. |ENTER
Param. | Adr. | % B min)<\ /7max m /Efault ;/1”./‘|
oP.0 0300h 4 4 4 0 9 1 0o -
oP.1 0301th 4 4 4 0 9 1 7 -
oP.2 0302h 4 4 4 0 2 1 o -
oP.3 0303h 4 4  --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min  w zaleznosci od ud.2
oP.5 0305h 4 4 - -100 % 100 % 0,1% 00% -
oP.6 0306h 4 4 - 0 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min  w zaleznosci od ud.2
oP.7 0307h 4 4 - -0,1250br/min 4000 obr./min 0,125 obr./min-0,125 obr./min  -0,125 obr./min: =For (w zal. od ud.2)
oP.10 030Ah 4 4 - 0 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min2100 obr./min w zaleznosci od ud.2
oP.11 030Bh 4 4 - -0,1250br/min 4000 obr./min 0,125 obr./min-0,125 obr./min  -0,125 obr./min: =For (w zal. od ud.2)
oP.14 030Eh 4 4 - 0 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min4000 obr./min w zaleznosci od ud.2
oP.15 030Fh 4 4 - -0,1250br/min 4000 obr./min 0,125 obr./min-0,125 obr./min  -0,125 obr./min: =For (w zal. od ud.2)
oP.18 0312h 4 4 4 0 9 1 7 -
oP.19 0313h 4 - 4 0 4095 1 16 -
oP.20 0314h 4 - 4 0 4095 1 32 -
oP.21 0315h 4 4  --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min100 obr./min w zaleznosci od ud.2
oP.22 0316h 4 4  --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min-100 obr./min w zaleznosci od ud.2
oP.23 0317h 4 4  --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min  w zaleznosci od ud.2
oP.27 031Bh 4 4 4 0 255 1 o -
oP.28 031Ch 4 4 - 0,00 s 300,00 s 0,01s 500s -
oP.29 031Dh 4 4 - -0,01s 300,00 s 0,01s -0,01 s -0,01s:=For
oP.30 031Eh 4 4 - -0,01s 300,00 s 0,01s 5,00s -0,01s:=Acc
oP.31 031Fh 4 4 - -0,01s 300,00 s 0,01s -0,01 s -0,01s:=For
oP.32 0320h 4 4 - 0,00 s 5,00 s 0,01s 0,00s 0,00 s: off
oP.33 032th 4 4 - -0,01s 5,00 s 0,01s -0,01 s -0,01 s:=For;0,00 s: off
oP.34 0322h 4 4 - -0,01s 5,00 s 0,01s -0,01s  -0,01 s: =Acc; 0,00 s: off
oP.35 0323h 4 4 - -0,01s 5,00 s 0,01s -0,01 s -0,01 s:=For;0,00 s: off
oP.40 0328h 4 4 - 0 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min4000 obr./min w zaleznosci od ud.2
oP.41 0329h 4 4 --0,125 obr./min4000 obr./min0,125 obr./min0,01 obr./min -0,125 s: =For; w zal. od ud.2
oP.60 033Ch 4 - 4 0 4095 1 4 -
oP.61 033Dh 4 - 4 0 4095 1 8 -
oP.62 033Eh - - 4 0 4 1 0o -
oP.63 033Fh - - - -2/31-1 2/31-1 1 0o -
oP.64 0340h - - - 0 n*400 n*0,0125 0 Hz
oP.65 0341h - - --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min -
Rozdziaff Czesc¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003
6 4 20 | 27.06.05 | KEB COMBIVERT F5-M/S Wszelkie prawa zastrzezone




RW | PROG. |ENTER
Param. | Adr. % W“j;’} min)<\ /7max W /Efault ,%a‘l
oP.66 0342h - - --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min -
oP.67 0343h - - --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min -
oP.68 0344h - - --4000 obr./min 4000 obr./min0,125 obr./min 0 obr./min -
op.70 0346h - -1,00 s 5,00s 1,00s -1,00s -
op.71 0347h - -2,00 s 5,00s 1,00 s -1,00s -
op.72 0348h - -2,00 s 5,00s 1,00s -1,00s -
op.73 0349h - -2,00 s 5,00s 1,00s -1,00s -
Sy. 52 0034h 4 - --16000 obr./min16000 obr./min 1 obr./min 0 obr./min -
© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc¢ Strona
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6.5

6.5.1

Ustawianie
charakterystyki
napieciowo-
czestotliwosciowej
(U/f)

Typ sterownika
(ud.2) i

tryb maksymalnej
czestotliwosci
(przy F5-B)

W tym rozdziale opisane zostang wszystkie parametry, stuzgce do ustawiania
charakterystyki napieciowo-czestotliwosciowej (U/f) oraz ustawien towarzyszacych,
takich jak modulacja, podwyzszenie napiecia (boost) czy czestotliwos¢ przetgczania.
Z wyjatkiem czestotliwosci przefaczania ustawienia obowigzuja tylko dla przemiennikéw
w wersji F5-C, F5-B, F5-G oraz F5-M w trybie regulowanym (CS.0 = wyt.).

Zakres wartosci dla tego parametru uzalezniony jest od uzytego sterownika. Wartosci
0...3 obowigzujg dla urzadzen sterowanych (F5-B/ -C i -G), wartosci 4...7 dla urzadzen
z regulacjg pola wirujacego (F5-M), natomiast wartosci 8...11 dla serwomechanizmoéw
(F5-S).

Ten parametr okresla maksymalng mozliwg czestotliwo$¢ wyjsciowa/predkosc
obrotowa, rozdzielczo$¢ oraz wartosci odniesienia dla czasdw na rampie
(przyspieszania lub zwalniania), wyj$¢ analogowych oraz funkcji hamowania
statopradowego (DC). Zmiany maja wptyw na wszystkie parametry zalezne od
czestotliwosci lub predkosci obrotowej. Zapis w parametrze mozliwy jest tylko przy
aktywnym zezwoleniu na start. Po dokonaniu zmian nastgpi ponowna inicjalizacja
bez koniecznosci wykonywania funkcji Power-On-Reset.

(uF.11) musi by¢ co najmniej

s 10

‘ Czestotliwos¢ przetaczania

razy
maksymalna

wyzsza niz
mozliwa

czestotliwosé wyjsciowal

ud. 2| Przemiennik| Maks. czestotliwos¢| Rozdzielczosé
0 F5-C/B/G 400 Hz 0,0125Hz
1 F5-C/B/G 800 Hz 0,025 Hz
2 F5-C/B/G 1600 Hz 0,05 Hz
3 F5-G 50 Hz 1,56 mHz
4 F5-M 4000 obr./min| 0,125 obr./min
5 F5-M 8000 obr./min| 0,25 obr./min
6 F5-M 16000 obr./min 0,5 obr./min
7 F5-M 500 obr./min|0,0156 obr./min
8 F5-S 4000 obr./min| 0,125 obr./min
9 F5-S 8000 obr./min| 0,25 obr./min
10 F5-S 16000 obr./min 0,5 obr./min
11 F5-S 500 obr./min|0,0156 obr./min

Tryb High-Torque

Narzedzie programowe COMBIVIS uzywa dla kazdego typu sterownika jego wtasnego
pliku konfiguracji. Przy przetgczaniu odczytywane sg z przemiennika wszelkie
informacje o parametrach i na tej podstawie tworzony jest nowy plik konfiguracyjny,
jesli nie byt dostepny.

Do zastosowan cechujacych sie maksymalnym momentem obrotowym przy niewielkiej
czestotliwosci wyjsciowej przewidziano nowy tryb pracy o nazwie High-Torque.
Charakterystyka trybu High-Torque:

* podanie zadanego momentu obrotowego; wyswietlenie w 0,01 Nm

* podanie znamionowej predkosci obrotowej /czestotliwosci w 0,125 obr./min/0,0125 Hz.
* statg EMK dla silnikdw synchronicznych mozna podaé do 32 kV / 1000 obr./min,
czyli znamionowe obroty silnika do 12,5 obr./min.
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Ustawianie charakterystyki U/f

6.5.2 ngstotliws’é Charakterystyka napieciowo-czestotliwosciowa (U/f) regulowana jest poprzez
skrajna (uF.0) i czestotliwosc¢ skrajng (uF.0) oraz funkcje Boost (uF.1). Czestotliwos¢ skrajna okresla

funkcja Boost (uF.1)

czestotliwosé, przy ktorej osiggane jest 100% gtebi modulacji (~napiecie wejsciowe).
Funkcja Boost ustawia napiecie wyjsciowe przy czestotliwosci 0 Hz. W zaleznosci

od parametru uF.10 mozna podwyzszy¢ granice modulacji do maks. 200% (patrz ryc.

6.5.2).

Ryc. 6.56.2 Czestotliwosc¢ skrajna i funkcja

A
Boost 200% |mmmmmmmmmemne e
uF.10=2/3
g E—— UF0-1
uF.0 =0,00...400 Hz; warto$¢ domysina = 50 Hz °
uF.1 =0,0...25,5 %; warto$¢ domysina = LTK
uF.10=0
uF.1-
uF.0 ]

6.5.3 Dodatkowy punkt Aby dopasowac krzywa charakterystyczng U/f do szczegdinych warunkéw, mozna
oparcia (uF.2/ ustali¢ dodatkowy punkt oparcia za pomocg parametrow uF.2 i uF.3. Parametr uF.2
uF.3) okresla przy tym czestotliwos¢, a uF.3 napiecie. Przy uF.2 = 0 Hz ustawienie bedzie

’ ignorowane.
Ryc. 6.5.3 Dodatkowy punkt oparcia U
A A
100%-
uF.3-
uF.2 =-1: paraboliczna krzywa charakterystyczna
0,0...400 Hz; warto$¢ domysina = 0,0 Hz
uF.3 =0,0...100,0 %; wartos¢ domysina = 0,0 % F
uF.1-

uF.o

6.5.4 Delta Boost (uF.4/  Funkcja Delta-Boost jest ograniczonym czasowo dodatkiem do funkciji Boost, stuzacym
uF.5) do pokonywania duzych momentdéw poczatkowych. Efekt Delta-Boost dodawany jest
do efektu Boost; suma obu efektéw jest ograniczona do 25,5 %.

Ryc. 6.5.4 Delta Boost UA

uF.4 = 0,0...25,5 %; wartos¢ domysina = 0 %
uF.5 =0,00...10,00 s; wartos¢ domysina=0 s

100%-

uF.4T

uF.lT

A

uF.5
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6.5.5 Stabilizacja
napiecia (uF.9)

=3

Wahania napiecia sieciowego lub obciazenia moga powodowaé zmiany napiecia w
obwodzie posrednim, a w konsekwencji rowniez zmiany zaleznego od niego napiecia
wyjsciowego. Przy wtgczonej funkciji stabilizacji napiecia wahania napiecia wyjsciowego

sg wyréwnywane. Oznacza to, ze 100% napiecia wyjsciowego odpowiada wartosci

ustawionej w parametrze uF.9, nie wiecej jednak niz 110% -

(UZK / 6 2). Ponadto

funkcja pozwala na dostosowanie do przemiennika silnikéw o mniejszym napieciu
znamionowym. Poprzez parametr uF.19 mozliwe jest wygtadzenie napiecia w obwodzie
posrednim. W trybie pracy regulowanej stabilizacja napiecia stanowi niepozadane
ograniczenie, zwtaszcza podczas pracy generatorowej.

Boost

Ryc. 6.5.5.a Stabilizacja napiecia Un/Ua
uF.9 =1..649V 250 V1
650 = off (domysinie) UE9 =230V L ___
190 V]
Przyktad:uF.9 = 230V
nie ustawiona funkcja [¢~

U, przy U, =250V nieustabilizowane

% U, przy U, = 190V nieustabilizowane

|
|
|
I U, = napigcie sieciowe
: U, = napigcie wyjSciowe
|

> f

uF.0 =50 Hz

Ryc. 6.5.5.b Przyktad: Przyspieszanie pod obcigzeniem

Ze stabilizacja

napiecie silnika

obroty silnika

obcigzenie

Bez stabilizacji

obroty silnika

napiecie silnika

obciazenie

Stabilizacja napiecia,
stata czasowa PT1

(uF.19)
(tylko dla F5-G od obudowy D)

Za pomoca parametru uF.19 ustalana jest stata czasowa cztonu PT1. Czton PT1 stuzy
do wygtadzania napiecia w obwodzie posrednim (UZK). Warto$¢ na wyjsciu cztonu
PT1 wykorzystywana jest jako wartos¢ rzeczywista dla kompensacji napiecia w

obwodzie posrednim.

uF.19 | Stata czasowa PT1

o

funkcja wyt.

2ms
4ms

8 ms

16 ms
32 ms
64 ms
128 ms
256 ms
512 ms
1024 ms
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Opisy funkciji Ustawianie charakterystyki U/f

Ryc. 6.5.5.c Przyktad: Wyhamowanie napedu z masg wirujaca z 80Hz

Ze stabilizacjg Bez stabilizacji
czestotliwosc czestotliwosc

napiecie w obwodzie napiecie w obwodzie posrednim
posrednim

napiecie silnika napiecie silnika

obcigzenie obcigzenie

6.5.6 Tryb Zmiana trybu maksymalnego napiecia poprzez przemodulowanie (110% napiecia)
maksymalnego umozliwia udostepnienie wiekszego momentu obrotowego ponad czestotliwoscia
napiecia (uF.10) skrajng. Takie podwyzszenie granicy charakterystyki U/f daje efekty przy uaktywnione;j

’ funkcji oszczedzania energii lub funkcji stabilizacji napiecia.

uF.10| Modulacja Opis

0 [100 % U/f /100% napiecia | bez przemodulowania; wszystkie ograniczenia do
100 % stopnia modulacji (domysinie)

1 |110 % U/f / 110% napiecia | z przemodulowaniem; wszystkie ograniczenia do
110 % stopnia modulacji

2 1200 % U/f /100% napiecia | ograniczenie funkcji tworzacych napiecie do
200 %; ograniczenie przed modulatorem do
100 % stopnia modulac;ji

3 ]200 % U/f / 110% napiecia | ograniczenie funkcji tworzacych napiecie do
200 %; ograniczenie przed modulatorem do 110
% stopnia modulaciji

6.5.7 ngstotliwos’é Czestotliwos¢ przetgczania, ktérg taktowane sg stopnie mocy, moze by¢ zmieniana

przetgczania w zaleznosci od specyfiki zastosowania. Zarowno maksymalna mozliwa czgstotliwos¢

(UF.11) przetgczania, jak i ustawienie fabryczne determinowane sg przez uzyty modut mocy.
Wartosci wyswietlane sg w kHz (kiloherce).

uF.11Czestotliwos¢ przetaczania ﬂ
COMBIVIS | WyswietlaczCzestotliwoéé |przetaczania
0 2 2 kHz

i 4 4 kHz uwage na maks. d’rugOSC

2 8 8 kHz przewodu silnika, podang w rozdz.
3 12 12 kHz 2.1.6i2.1.7.

4 16 16 kHz

Aktualna czestotliwos¢ przetgczania przechowywana (i wySwietlana) jest w parametrze
ru.45, maksymalna czestotliwos$¢ przetgczania - w parametrze In.3, a znamionowa
cz. p. w parametrze In.4

Rozdzialf Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik. 2002
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Woptywy i oddziatywania czestotliwosci przetaczania zebrano w ponizszym zestawieniu:

Niska czestotliwos¢ przetaczania

Wysoka czestotliwos¢ przetaczania

- mniejsze nagrzewanie przemiennika
- mniejszy prad uptywowy

- mniejsze straty przetgczania

- mniej zaktécen radiowych

- lepszy ruch obrotowy przy niskich
predkosciach

- mniejsza emisja hatasu

- lepsza symulacja sinusoidy
- mniejsze straty silnika

6.5.8 Stosowane parametry

R/W [PROG.|ENTER
Param. | Adr. | 9 W“?} min)<\ /7max m /Efault /Eél
ud. 2 0802h tak - - 0 11 1 0/4/8 wartoé¢ domysina zalezna od sterownika
uF.0 0500h tak tak - 0 Hz 400 Hz 0,0125 Hz 50,0 Hz zalezna od ud.2
uF.1 0501h tak tak - 0,0 % 25,5 % 0,1 % 2,0 % -
uF.2 0502h tak tak - -1 Hz 400 Hz 0,0125 Hz 0,0 Hz zalezna od ud.2; -0,0125=parabolicznie
uFk.3 0503h tak tak - 0,0 % 100,0 % 0,1 % 0,0 % -
uF.4 0504h tak tak - 0,0 % 25,5 % 0,1 % 0,0 % -
uF.5 0505h tak tak - 0,00 s 10,00 s 0,01 s 0,00 s -
uF.9 0509h tak tak - 1V 649 V; 650: off 1V 650:0ff -
uF.10 050Ah tak tak - 0 3 1 0 -
uF.11 050Bh tak tak - 0 LTK 1 LTK LTK = identyfikator modutu mocy
uF.19 0513h - - - 0 10 1 0 -

©  KEB Antriebstechnik, 2002 | Nazwa: Basis
Wszelkie prawa zastrzezone] KEB COMBIVERT F5

Data Rozdziat| Czesc¢ Strona

03.0304 | 6 5 7




Opisy funkciji

Ustawianie charakterystyki U/f

Rozdziaf]

6

Czesé

Strona

Data
03.03.04

Nazwa: Basis

KEB COMBIVERT F5

©

KEB Antriebstechnik, 2002
Wszelkie prawa zastrzezone




a

Wprowadzenie

Wszelkie prawa zastrzezone

2. Przeglad systemu
3. Sprzet
G1 Dane techniczne i
eksploatacyjne
4. Obstuga 6.2 Analogowe wejscia i
wyjscia
6.3 Cyfrowe wejscia i wyjscia
5. Parametry 6.4 Okreslanie wartosci
zadanych oraz ramp / _ _ o
przyspieszania 6.6.1 Tabliczka znamionowa silnika 3
. ] 6.6.2 Dane tréjfazowego silnika
6. Funkcje 6.5 Ustawianie charakterystyki asynchronicznego (DASM).... 3
N napigcia / czestotliwosci (U/f) 6.6.3 Dostosowanie silnika ............. 6
6.6 Dane i regulatory silnika 6.6.4 Ograniczanie momentu
L. . obrotowego .......cccceveiiiiiinenn. 7
7. Uruchamianie 6.7 Funkcje ochronne 6.6.5 Obliczanie obnizenia
; strumienia ........cccceeeeiiiiiinnnnn, 8
6.8 Zestawy parametrow 6.6.6 Dane tréjfazowego silnika
. 6.9 Funkcie specialne synchronicznego (DSM) ........ 9
8. Specjalny tryb Ie speel 6.6.7 Parametry danych silnika .... 11
pracy 6.10 Rejestracja predkosci 6.6.8 Struktura regulatoréw .......... 12
obrotowej 6.6.9 Regulacja pradu (regulacja
i MOMENtOW) .....ovvvverriiiiiiennnn. 13
6.11 szc:.'::;ﬁ:'j‘?e/ 6.6.10 Adaptacja strumienia/wirnika14
9. Diagnozowanie pozye] 6.6.11 Regulacja obrotow ............... 15
btedéw 6.12 Regulator technologii 6.6.12 Regulacja momentdw .......... 16
o . i 6.6.13 Parametry modelu silnika .... 17
6.13 Definiowanie parametréw CP 6.6.14 Stosowane parametry..........
10. Projektowanie
11. Praca w sieci
12. Zatacznik
© KEB Antriebstechnik, 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesé Strona

KEB COMBIVERT F5-M / S

21.06.05 | 6 6 1




Opisy funkcji Ustawianie danych silnika

Rozdziatf Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik. 2002
6 6 2 | 21.06.05 | KEB COMBIVERT F5-M /S Wszelkie prawa zastrzezone




=3

6.6 Danei
regulatory
silnika

Ustawienie prawidtowych danych silnika jest wazne dla prawidtowego dziatania wielu
funkcji przemiennika, poniewaz na podstawie owych danych dokonywane sag
obliczenia, ktérych przemiennik potrzebuje do osiggniecia optymalnych wynikéw
regulacji obrotéw (= predkosci obr.) / momentu obrotowego.

6.6.1 Tabliczka znamionowa silnika

Rys. 6.6.1 Przyktad tabliczki znamionowej silnika
( ) ) )
KEB Antriebstechnik
GmbH & CO KG Made in
antriesstecank SChneeberg Germany
DK160L4FI /TW150 CE
dr.3 ~__ 96/1632804/ 001
3 -Mot|lP 55 [IM B3 WKl F | 40°c| 127 kg

dr.2 VDE 053 0
dr.5 15,0 KW

{50 nz 230400V AN
dr4 ——cosJ 0,86 49,5/285 A dr.0
dr.1 1455 1/min IGR05B 2500 Imp

F. 5V _DO/RS __ 6xXTTL
Ur 230/400 V
3 ~Mot 50  Hz[Mg, Nm| I sp max mm
- J
6.6.2 Dane Nastepujgce parametry mozna odczyta¢ bezposrednio z tabliczki znamionowej

tréjfazowego trojfazowego silnika asynchronicznego (DASM) i wprowadzié¢ do systemu:

silnika . - dr.0 DASM, prad znamionowy 0,0...710,0 A (uktad potgczer: gwiazda/tréjkat)

asynchronicznego - dr.1 DASM, znamionowa predko$é obr. 0...64000 obr./min

(DASM) - dr2  DASM, napiecie znamionowe 120...500 V (uktad potaczen gwiazda/trojkat)

Dane silnika z tabliczki
znamionowej (dr.0...dr.5)

- dr.3 DASM, moc znamionowa 0,35...400,00 kW
- dr4 DASM, cos(fi) cos(fi) 0,50...1,00
- dr.5 DASM, czestotliwos¢é znamionowa 0,0...1600,0 Hz

Parametry dr.0 i dr.2 nalezy ustawi¢ zawsze zgodnie z uzywanym uktadem potaczen
(gwiazda lub trojkat). Dla przyktadowej tabliczki znamionowej silnika jest to 230 V /
49,5 A przy potaczeniu tréjkgtowym i 400 V / 28,5 A przy potaczeniu gwiazdowym.
Nie jest przy tym istotne, czy np. znamionowe napiecie wyjsciowe jest wieksze (np.
~charakterystyka 87 Hz").
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Opisy funkgcji

Ustawianie danych silnika

Rezystancja stojana silnika

(dr.6)

Za pomocag omomierza

Z arkusza danych

Automatyczne obliczanie
rezystancji stojana silnika

Ustawienie rezystancji stojana silnika ma niebagatelny wptyw na witasciwosci
regulacyjne napedu. Réznice temperatur miedzy zimnym a cieptym silnikiem skutkujg
zmianami rezystancji nawet do 40%. W zalezno$ci od warunkéw pracy silnika nalezy
zatem ustawi¢ warto$¢, zawierajacg sie w przedziale miedzy rezystancjg w stanie
zimnym R, (dla zastosowan z wieloma przestojami, np. w windach) a maks. 80%
rezystancji w stanie cieptym (dla zastosowan z praca ciagta).

Rezystancja stojana silnika mierzona jest niezaleznie od uktadu potgczen (D /Y)
przy cieptym silniku miedzy dwoma fazami przewodu zasilajgcego. Aby uzyskaé
dokfadniejszy wynik pomiaru, mozna zmierzy¢ wszystkie trzy wartosci (U/V, U/W i
V/W) i wyciggna¢ srednia.

Tym sposobem uzyskuje sie jednoczes$nie rezystancje omowa przewodu (wazne
przy dtugich przewodach). Jezeli zmierzona rezystancja bedzie wigksza niz warto$é
maksymalna, wéwczas nalezy ustawi¢ warto$¢ maksymalng.

Rys. 6.6.2 Pomiar rezystancji stojana

Ohm

[=]

Uzywaé u
v wiasciwych Y
przyrzadéw 5
pomiarowych =

Jesli warto$¢ rezystanciji stojana przejmowana jest z arkusza danych technicznych,
to jest tam podana przewaznie rezystancja zastgpcza R1,. W zaleznosci od
stosowanego typu potgczenia parametr dr.6 musi przyja¢ nastepujgcg warto$c:

Potgczenie gwiazdowe: dr.6=2¢R1, do2,24+R1,
Potaczenie trojkgtowe:  dr.6 = 0,666 * R1, do 0,75« R1,,

Jesli podana jest tylko rezystancja w stanie cieptym R,

Potagczenie gwiazdowe: dr6=1,4+R1, ,do1,6*R1,,
Potgczenie trojkgtowe:  dr.6 =0,46 * R1,,do 0,53 * R1,,

Przemiennik KEB COMBIVERT obstuguje funkcje automatycznego pomiaru

rezystancji stojana silnika. W tym celu nalezy:

e wprowadzi¢ dane silnika z tabliczki znamionowej do programowanego zestawu
parametréw

e wybrac¢ i uaktywni¢ zaprogramowany zestaw parametrow

* w zaleznosci od sposobu eksploatacji przeprowadzi¢ pomiar przy zimnym silniku
lub uprzednio rozgrzac silnik na obrotach jatowych do temperatury roboczej (przez
ok. 10 minut)

* wigczy¢ zezwolenie na start

* podawacé kierunku obrotéw (przemiennik musi znajdowacé sie w stanie ,LS*)
- w razie potrzeby nalezy ustawi¢ oP.1 na wartos¢ ,6“ -

e zapisa¢ wartos¢ maksymalng ,50000“ do parametru dr.6

Podczas obliczania na wyswietlaczu widnieje komunikat ,cdd“. Po pomysinym
zakonczeniu obliczen wartos¢ rezystancji stojana zapisywana jest do parametru dr.6.
Jesli w trakcie obliczen wystgpi btad, na wyswietlaczu pojawi sie komunikat o btedzie
»E.cdd”. Procedure wyliczenia rezystancji mozna przeprowadzi¢ dla kazdego zestawu
parametréw z osobna. Dzieki temu przy szczegdlnie krytycznych zastosowaniach mozliwe
jest zaprogramowanie jednego zestawu parametrow jako ,zestawu do pracy w stanie
nagrzanym®.
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Rys. 6.6.3 Schemat zastepczy silnika z wielkoscig przewodow
fazowych

Xh RFe

Indukcyjnosé rozproszenia W parametrze dr.7 wprowadzana jest indukcyjnosc rozproszenia sl z przedziatu
(dr.7) 0,00...500,00 mH wg nastepujgcego wzoru. Jesdli odpowiednie dane nie sg
zamieszczone na karcie danych technicznych, nalezy zapyta¢ producenta silnika. E

1 X
GLS = ((X1c + Xh) - s )
) (X,.+X,)

lub

L)y L L

olLy= (L +L) - m ~ Mo+ m2or

Jesli wartos¢ indukcyjnosci rozproszenia przejmowana jest z arkusza danych
technicznych, to jest tam podana przewaznie wartos¢ fazowa dla sLg. W
zaleznosci od stosowanego typu potaczenia parametr dr.7 musi przyjac
nastepujgcag wartosc:

Pofgczenie gwiazdowe: dr.7 =2 x sl

Pofgczenie trojkatowe: dr.7 =2/3 x sLg
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Opisy funkgcji

Ustawianie danych silnika

6.6.3 Dostosowanie
silnika (Fr.10)

Kontrola zoptymalizowanych

ustawien

Po wprowadzeniu danych z tabliczki znamionowej nowego silnika nalezy uakty-
wni¢ parametr Fr.10 (przemiennik musi sie znajdowaé w stanie ,noP* (brak zez-
wolenia na start)). Spowoduje to wygenerowanie ustawiert domysinych licznych
parametréw regulatora, ktore sg wystarczajgce w wielu zastosowaniach. Ustawi-
enia te sg zalezne od parametréw przemiennika (jak np. prad znamionowy prze-
miennika) oraz od parametréw silnika (jak np. moc silnika, prgd znamionowy
silnika).

Parametry, ktére sg zmieniane poprzez aktywacje Fr.10:
e dr.16 Maks. moment obr. przy dr.18
e dr.17 Predkosc¢ obr. dla maks. momentu obr.
* dr.18 Predkosc¢ obr. ostabionego pola
e dr.19 Adaptacja strumienia
e dr.20 Wspdtczynnik wzmocnhienia ostabionego pola
* dS.0 KP, prad
e dS.1 Kl prad
* CS.19/CS.20/CS.22/Pn.61 Granice momentéw obrotowych

Na bazie tych podstawowych ustawie mozna dokonac precyzyjnego dostrojenia
parametréw, polegajgcego np. na nieznacznym podwyzszeniu granicy momentu
obrotowego lub zmianie predkosci obrotowej dla ostabionego pola.

Stopien modulacji ru.42 nie powinien statycznie przekraczac
ok. 90 .. 95 % w catym zakresie predkosci obrotowych (w zaleznosci od
oczekiwanych wahan napiecia w sieci i zmian temperatury). Napiecie wyjsciowe
przy wartosciach znamionowych nie powinno jednak by¢ réwniez za niskie (np.
stopien modulacji przy znamionowej predkosci obr. i znamionowym obcigzeniu
< 70%), gdyz takie ustawienie skutkowatoby zbyt wysokim prgdem silnika.

Sposob postepowania:

1. Wyitaczy¢ zezwolenie na start (status noP)

2. Wprowadzi¢ dane z tabliczki znamionowej silnika do odpowiednich
parametréw (dr.0...12).

3. Ustawi¢ Fr.10 = 1 lub Fr.10 =2 » odpowiednie parametry dr/dS zostang
zatadowane z wartosciami domysinymi.

4, Jeslito konieczne, dokonaé precyzyjnego dostrojenia parametréw, bazujac
na powyzszych ustawieniach.

Warto$é | Znaczenie

1 Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.

Jako napiecie wejSciowe przyjeta zostanie ustawiona warto$¢
stabilizacji napiecia lub klasy napigcia przemiennika.

2 Predefiniowanie parametréw regulatora zaleznych od silnika.
Jako napiecie wejsciowe przyjete zostanie zmierzone przy
wigczaniu przemiennika napiecie w obwodzie posrednim/62.

Ustawienia dokonane przy wartosciach 1 lub 2 dotycza tych samych parametréw.
Przy Fr.10 = 2 przemiennik samoczynnie rejestruje napiecie wejsciowe potrzebne
jako wartosc¢ odniesienia. Jest to wazne zwiaszcza w trybie CP, gdzie nie mozna
ustawi¢ wartosci stabilizacji napiecia, a wiec nie bytoby mozliwe dostosowanie
przemiennika np. do sieci 460 V.

Dostosowanie nie nastepuje automatycznie przy kazdym witgczeniu, tylko
jednorazowo przy wyzwoleniu parametru Fr.10, gdyz w przeciwnym razie mogtoby
dochodzi¢ do nadpisywania wynikéw dostrojenia precyzyjnego.
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6.6.4 Ograniczanie
momentu
obrotowego

Granica momentu obrotowego
w prawo, praca silnik. (¢S.20)
Granica momentu obrotowego
w lewo, praca silnik. (¢S.21)
Granica momentu obrotowego
W prawo, praca gen. (cS.22)
Granica momentu obrotowego
w prawo, praca gen.

(cS. 23)

Przestawne granice

Zrédto wartosci zadanej
momentu obrotowego (¢S.15)

Coto znaczy? Jezeli parametryzacja przemiennika miata miejsce np. przy napieciu
wejsciowym (z sieci) 400 V, a p6zniej naped ma pracowac w sieci 460 V, wéwczas
po ostatecznej instalacji nalezy ponownie ustawi¢ parametr Fr.10 na warto$c¢ 2.
Poprzez ustawienia uF.9 = 460V i Fr.10 = 1 mozna przygotowac przemiennik
pracujacy w sieci 400 V na pdzniejszg prace w sieci 460 V.

Parametry ¢S.20...cS.23 okreslajg granice momentow obrotowych. Wartosé ,off*
dezaktywuje dang granice. Obowigzuje wéwczas wartos¢ silnikowa. Jesli
wytaczona zostanie rowniez ta wartos¢, wéwczas granica momentow okreslona
w ¢S.20 obowigzuje dla wszystkich trybow pracy przemiennika. Jesli wytaczony
zostanie réwniez parametr ¢S.20, wéwczas funkcje granicy spetniaé bedzie
wartos¢ parametru ¢S.19 (specjalnie dla trybu CP).

Rys. 6.6.4 Granice momentu obrotowego
moment
A
cS.21 cS.20
> wielkos¢ E

nastawcza
regulatora

cS.22 cS.23

W specjalnych zastosowaniach mozliwe jest przestawienie granic momentu
obrotowego w trakcie pracy przemiennika. W tym celu nalezy w parametrze cS.15
okresli¢ zrédfo. Ustalone granice ¢S.20/cS.22 bedg wéwczas przestawiane przy
pomocy ustawionego zrédfa wartosci zadanej momentu obrotowego c¢S.15.

Zrodto

REF 0...100 %

AUX 0...100 %

Podawanie bezposrednie poprzez ¢S.19/20/22 (domysinie)
Podawanie procentowe poprzez ¢S.18 0...100 %
Potencjometr silnikowy 0...100 %

Zewn. regulator PID 0...100 %

\Wartosc

arwWN-=2O

Granice zadanego momentu obr. ru.47 /48 obliczane sg w nastepujgcy sposoéb:

ustawiona wartos¢ procentowa
100%

ru.47 = Ms”n = ¢S.20 x

ustawiona wartos¢ procentowa
ru48=M_= ¢S.22x
gen 100%

Maksymalny moment ograniczany jest przez 2 dalsze czynniki:

* Jesli przemiennik KEB COMBIVERT jest za maty, aby wygenerowac prad
potrzebny do uzyskania zgdanego momentu obrotowego, nastepuje
automatyczne ograniczenie maksymalnego momentu.

*Na bazie parametrow silnika obliczana jest charakterystyka graniczna
zalezna od predko$ci obrotowej.
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Opisy funkgcji

Ustawianie danych silnika

DASM, znamionowy moment obr. (dr.14)
Maks. moment przemiennika (dr.15)
DASM, Mmax przy dr.18 (dr.16)
DASM, predkos¢ obr. dla Mmax (dr.17)
DASM, predkos¢ obr. ostabionego
pola (dr.18)

Znamionowy moment obrotowy, wyliczony na bazie parametréow silnika,
wskazywany jest w parametrze dr.14. W parametrze dr.15 wskazywany jest
natomiast maksymalny moment, jaki mozna osiggnaé w podstawowym zakresie
predkosci obrotowych. Jest on zalezny od sprzetowej granicy pradowej (5%) i
nie mozna go przestawic.

Rys. 6.5.4.b Ograniczanie momentow

moment
A

maks. moment przemiennika

granica momentu obr. silnika

(dr.15)

DASM, Mmax przy dr.18. | - - - -

(dr.16)

ograniczenie momentow

(CS.20...22)

|
!
|
1
I
I
moment dostepny w napedzie :
|
I
I
T
!
|

» predkosc¢ obr.
|
DASM, predkosc¢ obr.

DASM, predkosc obr. dla >
ostabionego pola (dr.18)

Mmax (dr.17)

6.6.5 Obliczanie
obnizenia
strumienia

DASM, predkos¢ obr.
ostabionego pola (dr.18)

Adaptacja strumienia (dr.19)

Wspoétczynnik wzmocnienia
ostabionego pola (dr.20)

W podstawowym zakresie obrotéw maksymalny moment obrotowy limitowany
jest gtéwnie przez sprzetowe granice prgdowe przemiennika. Poniewaz system
regulacji potrzebuje do stabilnej pracy pewnej rezerwy napiecia, aby w kazdej
chwili méc wyregulowad prady, w gérnym zakresie obrotéw nastepuje
ograniczanie osiggalnego momentu obrotowego przez napigcie wyjsciowe.
Granica momentu jest ustawiona prawidtowo, jesli w kazdym momencie pracy
przemiennika dostepna jest rezerwa napiecia rzedu ok. 5...10% napiecia
Znamionowego.

W tym parametrze ustawiana jest predko$¢ obrotowa, od ktdrej zaczyna sie praca
przy ostabionym polu.

Za pomoca parametrow dr.19 i dr.20 mozna dostosowac charakterystyke
strumienia do silnika.

W tym parametrze ustawiana jest krzywa charakterystyczna ostabienia pola.
Warto$é 1 oznacza, ze strumien zmniejszany jest wedtug funkcji 1/n.

Ryc. 6.5.5 Obnizenie strumienia ,

Adaptacja strumienia ! Wspodtczynnik
(dr.19) : wzmochienia ostabionego
| pola (dr.2Q)
l dr.20 < 1
R S
|
| dr.20 = 1
| |
| | dr.20 > 1
| ! wart. rzeczyw. ( U .1 ) + poslizg
1 2 predkos¢ obr. ostabionego pola
(dr.18)
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Rys. 6.6.6  Przyktfad tabliczki znamionowej serwomotoru

E KARL E. BRINKMANN GmbH

32677 BARNTRUP
ANTRIEESTECHN K

dr27 — _Art.Nr. D2.SM. 001 -3400 Nr0010202 .,
Uy 33 Mgy 6.10Nm ny 3000 min™

dr.25
5—lan 450A Mgy 7.00Nm fN150Hz®/
so.-KI.F  IP 65 8.7 kg

dr.2

UB,. 24V - Mgfd1 ONM made in Germany

6.6.6 Dane trojfazowego

Dane z kart danych

silnika tréjfazowego silnika synchronicznego (DSM) i wprowadzi¢ do systemu:
sgg:\:nhromcznego -dr23 DSM, prad znamionowy 1,0...710,0 A
( ) - dr.24 DSM, znamionowa predkos¢ obr.0...32000 obr./min

Dane z tabliczki znamionowej -dr.25 DSM, czestotliwos¢ znamionowa 10...1600,0 Hz

-dr.27 DSM, znamionowy moment obr. 0,1...6553,5 Nm

lub w razie potrzeby zapytaé o nie producenta silnika:

-dr.26 DSM, wartos¢ szczytowa EMKO...1000 V/1000 obr./min
-dr.28 DSM, prad ciggty spoczynkowy 0,0...700,0 A
-dr.30 DSM, rezystancja uzwojenia 0,000...50,000 oméw
-dr.31 DSM, indukcyjnos$¢ uzwojenia 0,01...500,00 mH

-dr.32 DSM, moc znamionowa 0,01...6553,5 kW
-dr.33 DSM, maks. moment obr. 0,1...6553,5 Nm
© KEB Antriebstechnik 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesé Strona
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Opisy funkgcji

Ustawianie danych silnika

Charakterystyka ostabienia pola

dla serwomotoru

Tryb maks. pradu/maks.
momentu (ds.3)

dr.33

dr.40
dr.42
dr.44
dr.46

Charakterystyka ostabienia pola obliczana jest dla napiecia znamionowego
przemiennika (400V wzgl. 230V) na bazie 5 punktéw oparcia. Pierwszy punkt
oparcia wynika z maksymalnego momentu obrotowego dr.33. W zaleznosci od
napiecia w obwodzie posrednim nastepuje proporcjonalne przesuniecie krzywej
charakterystycznej w kierunku X (ds.3).

v

Maks. ograniczenie pradu dla

dr.39 dr41l dr.43 dr.45 dr.47

Poprzez parametr ds.3 bit 1 nalezy uaktywnié¢ krzywa charakterystyczna.

Zalezne od napiecia w obwodzie posrednim przesuniecie w kierunku X mozna
regulowac:

Ds.3 | bit 2-3 Uop < Uzn. Uop >Uzn.
Ouickstop wyt. Ouickstop wt.
0 off off off
1 on on on
2 on off off
3 on off on
Wyjasnienie:

Aby system uzyskiwat powtarzalne wyniki przy réznych napieciach sieciowych,
zaleca sie nie obcigza¢ maksymalnie silnika. Dopiero w przypadku wystgpienia
btedu winno nastepowac jak najszybsze zatrzymanie silnika (funkcja Quicks-
top).

Maksymalny prad ustawiany jest w parametrze dr.37.

Funkcja musi zosta¢ wigczona poprzez parametr ds.03 bit 0.

Maksymalny dopuszczalny prad regulatora napiecia maksymalnego (ds.13) zostat

serwomotoréw juz wewnetrznie ograniczony do poziomu pradu znamionowego silnika.
Ograniczenie to zostaje teraz zastosowane réwniez do pragdu okreslonego w
parametrze dr.37.
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6.6.7 Parametry danych silnika

B
=

.|ENTER

Param. | Adr. % W“j;’} min)<\ /7max m /Efault ,%a‘l
dr.0 0600h 4 4 - 0A 710,0 A 0,1A LTK*) tylko F5-M
dr.1 0601th 4 4 - 0 obr./min 64000 obr./min 1 obr./min LTK*) tylko F5-M
dr.2 0602h 4 4 - 120V 500V 1V LTK*) tylko F5-M
dr.3 0603h 4 4 - 0,35 kW 400,00 kW 0,01 kW LTK*) tylko F5-M
dr.4 0604h 4 4 - 0,50 1,00 0,01 LTK*) tylko F5-M
dr.5 0605h 4 4 - 0,0 Hz 1600,0 Hz 0,1 Hz LTK*) tylko F5-M
dr.6 0606h 4 4 - 0,000 oméw 50,000 oméw 0,001 oméw  LTK¥) tylko F5-M
dr.7 0607h 4 4 - 0,01 mH 500,00 mH 0,01 mH LTK*) tylko F5-M

dr.14 060Eh - 4 - 0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm dane silnika  tylko F5-M
dr.15 060Fh - 4 - 0,01 Nm 10000 Nm 0,01 NmLTK i dane siln. w F5-M programowalny
dr.16 0610h 4 4 - 0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm adaptacja tylko F5-M
dar17 0611th 4 4 - 1 obr./min 32000 obr./min 1 obr./min adaptacja tylko F5-M
dr.18 0612h 4 4 - 0 obr./min 32000 obr./min 1 obr./min adaptacja tylko F5-M
dr.19 0613h 4 4 - 25 % 250 % 1% adaptacja tylko F5-M
dr.20 0614h 4 4 - 0,01 2,00 0,01 adaptacja tylko F5-M
dr.21 0615h 4 4 - 0 % 100 % 0,1% 75 % tylko F5-M
dr.23 0617h 4 - - 0,0A 710,0 A 0,1A LTK*) tylko F5-S
dr.24 0618h 4 - - 0 obr./min 32000 obr./min 1 obr./min LTK*) tylko F5-S
dr.25 0619h 4 - - 0,0 Hz 1600,0 Hz 0,1 Hz LTK*) tylko F5-S
dr.26 061Ah 4 - - 0 1000 1 LTK*) tylko F5-S
dr.27 061Bh 4 - - 0,1 Nm 6553,5 Nm 0,1 Nm LTK*) tylko F5-S
dr.28 o6iCh 4 - - 0,0A 700,0 A 0,1A LTK*) tylko F5-S
dr30 061Eh 4 - - 0,000 oméw 50,000 oméw 0,001 oméw  LTK*) tylko F5-S
dr31 061Fh 4 - - 0,01 mH 500,00 mH 0,01 mH LTK*) tylko F5-S
dr32 0620h 4 - - 0,01 kW 6553,5 kW 0,01 kW LTK*) tylko F5-S
dr33 0621h 4 - - 0,1 Nm 6553,5 Nm 0,01 Nm LTK*) tylko F5-S
cS.20 OF14h 4 4 - -0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm -0,01 Nm tylko F5-M
cS.22 OF1t6h 4 4 - -0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm -0,01 Nm tylko F5-M
Fr.10 090Ah 4 4 4 1 2 1 1

*) zalezne od modutu mocy (LTK)
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6.6.8 Struktura regulatoréw

6.6.8 Struktura regulatorow

Uklad regulacji pradowej
n—zad.+ |
Regulator quad.“‘/\ Regulator Isd
—( )—* obrotéw | \( (regulator PN |
Sq -
n—rzecz.- rzecz. Usq R U
. — Modul
» |Wstepne wyste- Trans- v mocy

-rowanie napiecig formaCJa >

w
Regulator Isd Usd - —>

(regulator PI) g
\ 4 \ 4 A
Regulator p
»| Obliczanie spadku|« maks.
strumienia napiecia
Umax
Isd
< rZecz.
> Kat B
zad. »{transformacji |
p
strumienia
q <
Transformacja
| Kalkukacja strumier ::1 d <
ry
Predkosc obr. [Obliczanie Polozenie wirnika

predkosci obr. )

Konfiguracja regulatora (¢S.0) Parametr ten uaktywnia uktad regulacji obrotow (= predkosci obrotowej) wzgl.
momentu obrotowego.

Bit [wartosd Opis

0,1,2] 0...3 |regulator wytaczony
4 [regulacja obrotow
5 |regulacja momentu obrotowego

W wersji F5-S mozna przetgcza¢ tylko miedzy regulacjg obrotéw a regulacjg
momentu obrotowego. Praca w trybie sterowanym nie jest mozliwa.

Rozdziatf Czes$¢ Strona Data Nazwa: Basis
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Ograniczenia przy pracy Tryb pracy sterowanej winien by¢ stosowany tylko jako tryb awaryjny (do
sterowanej ustawiania) lub w przypadku niesprawnego enkodera.

Przemiennik pracuje zgodnie z ustawiong charakterystykg napieciowo-
czestotliwosciowg U/f (patrz rozdziat 6.5).

Podwyzszone momenty wahadfowe w poréwnaniu do pracy regulowanej.

Parametr ru. 9 nadal pokazuje rzeczywistg predko$¢ obrotowa, zmierzong przez
enkoder 1.

Rzeczywisty moment obr. ustawiany jest wewnetrznie na warto$¢ 0, co oznacza,
ze parametr ru.12 pokazuje zawsze 0. Jesli przetgczanie wyj$¢ zaprogramowano
na zalezno$¢ od momentu obrotowego lub jesli sygnat momentu obr.
wyprowadzany jest przez wyjscie analogowe, wéwczas wyjscia zachowujg sie
jak przy momencie rzeczywistym réwnym O.

Parametry dr.1 i dr.5 stuzg do obliczania liczby par biegunéw, dlatego muszg byé
prawidtowo ustawione rowniez w trybie pracy sterowane;.

Granice momentoéw nie dziatajg.
Regulator obrotéw i regulator strumienia sg nieaktywne.

Ustawienie w pozyciji referencyjnej nie jest mozliwe.

6.6.9 Regulacja pradu Uktad regulacji pradu sktada sie z dwdch standardowych regulatoréw Pl.
(regulacja

< ¢ regulator pradu czynnego (regulator momentéw) z wysterowanie
momentow) 9 pradu czynnego (reg ) Z wys

wstepnym zaleznym od predkosci obrotowe;j
e regulator prgdu magnesujgcego

KP, prad (dS.0) Podstawowe ustawienie tych regulatoréw odbywa sie¢ automatycznie w procesie
Kl, prad (dS.1)  dostosowania silnika poprzez Fr.10 (patrz rozdziat 6.6.3).
Jesli w indywidualnych przypadkach konieczne bedzie precyzyjne dostrojenie,
mozna wykorzystaé¢ i odpowiednio ustawié proporcjonalny wspoétczynnik
wzmochnienia (parametr dS.0). Wspotczynnik catkujgcy ustawiany jest poprzez
parametr dS.1. Wartosci te obowigzujg zaréwno dla regulatora pradu czynnego,
jak i magnesujgcego.

Napiecie biegu jatowego (dr.21)  Wysterowanie wstgpne regulatora prgdu czynnego mozna zmieni¢ za pomocg
DSM, stata napiecia EMK (dr.26) parametru dr.21 (F5-M) lub dr.26 (F5-S).
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6.6.10 Adaptacja
strumienia/wirnika

Kl, adaptacja wirnika (dS.7)

Adaptacja strumienia/wirnika,
tryb (dS.4)

KP, Umax (dS.8)
Kl, Umax (dS.9)

KP, strumien (dS.11)
Kl, strumien (dS.12)
Granica pradu magnesujgcego

Dane na tabliczce znamionowej odnoszg sie tylko do jednego stanu silnika (z
reguly jest to stan ciepty - po nagrzaniu). Dzieki funkcji adaptacji wirnika mozliwa
jest optymalizacja charakterystyki roboczej silnikéw > 4kW dla danego stanu
(silnik zimny, ciepty, maks. temperatura). W przypadku mniejszych silnikow lub
zastosowan, w ktérych silniki nie dochodzg do granicy momentéw, nie nalezy
wigczac tej funkceji, gdyz mogtoby to doprowadzié¢ do rozchwiania systemu. Przed
uaktywnieniem funkcji nalezy najpierw wprowadzi¢ dane z tabliczki znamionowej
silnika, a takze wartosci rezystancji stojana oraz indukcyjnos$ci rozproszenia.
Funkcja dziata dopiero od 300 obr./min i po osiagnieciu ok. 10% pradu
znamionowego silnika. Nalezy zawsze sprawdzi¢ funkcje pod katem
odpowiedniego typu silnika, gdyz w przypadku niektorych typow moze wystgpié
pogorszenie wiasciwosci napedowych wskutek adaptaciji wirnika.

Dostosowanie odbywa sie poprzez parametr dS.7 w zakresie od 0 do 32767
(wartos¢ poczagtkowa 1000). Poprawnosé ustawienia nalezy sprawdzi¢ w kilku
zakresach pracy silnika.

Bit | wartoé¢| Funkcja
o-1f O adaptacja wirnika wyt.

1 domys$ina warto$é poczatkowa 100 %

2 domysina warto$é poczatkowa 70 %

3 domysina warto$é poczatkowa 50 %

2 0 nie zapisywac

1 zapisywaé; poprzez wprowadzenie danych silnika (parametry
dr) lub parametru ds.4 i wigczenie zasilania nastgpi zatadowanie
wartosci poczgtkowej wspdiczynnika adaptacji (ru.59=domysiny
wspofcz. adaptacji * wartosé poczatk., bit 1 ). Przy zmianie
zestawu parametréw aktualny wewnetrzny wspétczynnik
adaptacji zostanie zapisany we wszystkich przynaleznych
zestawach parametrow silnika i zacznie obowigzywaé ostatni
wewnetrzny wspotczynnik adaptacji w nowym zestawie.

3-4( O regulator Umax wyt.

1 regulator Umax wt.; ustawienie przydatne w zakresie
ostabionego pola, zwtaszcza przy wtgczonej adaptacji wirnika;
stuzy do ograniczania napiecia w zakresie ostabionego pola do
poziomu 100%.

5-6[ O regulator strumienia wyt.

1 regulator strumienia wt.; ustawienie przydatne przy krotkich
czasach przyspieszania oraz przy zadanych obrotach zawartych
w zakresie ostabionego pola.

Parametry dS.8idS. 9 stuzg do dostosowania wspofczynnikéw proporcjonalnego
i catkujgcego dla regulatora napiecia maksymalnego.

Regulator strumienia zrealizowany jest w postaci regulatora Pl. Wspotczynniki P
oraz | ustawiane sg poprzez parametry dS.11 i dS.12, parametr dS.13 zawiera
ograniczenie. W wiekszosci zastosowan nie ma potrzeby aktywacji regulatora

(dS.13)  strumienia. Tylko w przypadku krétkich czaséw przyspieszania i obrotéw zadanych
zawartych w zakresie ostabionego pola mozna zoptymalizowaé charakterystyke
napedu poprzez wigczenie regulatora strumienia.
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6.6.11 Regulacja
obrotéw

Zrédto wart. rzeczyw. (cS.1)

KP, predkos¢ obr. (cS.6)

KP, wzmocnienie predkos¢ obr.
(cS.7)

KP, granica predkos$¢ obr. (cS.8)

Uktad regulacji obrotéw sktada sie z regulatora Pl, gdzie wspétczynnik P moze
by¢ zmieniany w zaleznos$ci od roznicy regulacji (patrz rys. A), a wspotczynnik |
w zaleznosci od predkosci obrotowej (patrz rys. B).

Wybdr zrédta dla rzeczywistej predkosci obrotowej. Do wyboru sg nastepujgce
mozliwosci;

kanat enkodera 1
kanat enkodera 2
aktywny model silnika

N = O

Poprzez te parametry ustawiany jest wspofczynnik proporcjonalny regulatora
obrotow. Dodatkowo do standardowej wartosci KP parametry ¢S.7 i ¢S.8
umozliwiajg ustawienie proporcjonalnego wzmocnienia, zaleznego od rdéznicy
regulacji. Dzieki temu mozna poprawi¢ dynamike i wyttumié chwilowe przetezenia.
Parametr c¢S. 7 okresla, w jakim stopniu odchylenie regulacji wptywa na
wspotczynnik proporcjonalny. Parametr ¢S.8 ogranicza wspotczynnik
proporcjonalny. Wyjatek: Jesli standardowa warto$¢ KP (cS.6) jest wieksza niz wartosé
graniczna cS.8, wéwczas wspodtczynnik proporcjonalny jest rowny wartosci cS.6.

Rys. 6.6.11 Sposob dziatania regulatora obrotéw

Rys. A

wspotcz. KP
A

cS.8 -

cS.6 -

Rys. B

wspotez. Kl
A

cS.9 +¢S.10  —

I
I
I
I
cS9+—-|- - - ———— - - - - - :
I
I

' akt. predkosé
1 cS.120br.

Kl, predkos¢ obr. (cS.9)

Maks. podwyzszenie Kl (¢S.10)
Skrajna predk. obr dla maks. Ki
(cS.11)

Skrajna predk. obr. dla ¢s.9
(cS.12)

Regulator potozenia
spoczynkowego (cS.24)

Parametry te okreslajg wspoétczynnik catkujgcy regulatora obrotéw. Aby osiggnagé
wiekszg sztywnos$¢ predkosci obrotowej przy niskich obrotach i w spoczynku,
mozna zmienia¢ wspétczynnik Kl w zaleznosci od predkosci obrotowej (cS.11,
cS.12).

* ¢S.9 tworzy wartos¢ bazowa

* maksymalna warto$¢ Kl wynosi ¢S. 9 + ¢S. 10

* obie skrajne predkosci obrotowe ¢S.11icS.12 okreslajg, w jakim zakresie

obrotéw moze byé zmieniana wartos$¢ K.

Aby poprawi¢ sztywnos¢ spoczynkowa napedu, mozna ustawié regulator
potozenia spoczynkowego. Regulacja potozenia bedzie uaktywniana, gdy zaréwno
rzeczywista, jak i zadana predkos¢ obrotowa osiggna wartosé O obr./min.
Regulacja potozenia zostanie zdezaktywowana, gdy tylko zadana predko$c¢
obrotowa bedzie niezerowa (<> 0 obr./min) lub gdy nie bedzie zezwolenia na
start. Pozycja zadana, do ktérej zmierza nastawnik, jest warto$cig potozenia,
przy ktérej warunek zerowej zadanej predkosci obrotowej byt spetniony po raz
pierwszy (przy wigczonym zezwoleniu na start).

Przy pracy w trybie pozycjonowania/synchronizacji (PS.0 * 0) nie ma mozliwosci
uaktywnienia regulatora potozenia spoczynkowego.

Wspodtczynnik proporcjonalny regulatora potozenia ustawiany jest w parametrze
cS.24. Wartos¢ 0 dezaktywuje regulator.
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Regulacja momentéw polega na regulacji dwdch wielkosci: momentu obrotowego
i predkosci obrotowej. Aby uaktywni¢ regulacje momentdéw, nalezy ustawié
parametr ¢S.0 na wartos¢ 5 (patrz rozdz. 6.6.8). Regulacja momentéw dostepna
Modut pozycjonowania tylko jest tylko przy wytaczonym module pozycjonowania/synchronizacji (PS.0 = 0).
przy pracy regulowanej  Gdy podczas pracy regulowanej momentem obrotowym rzeczywista predkosé
predkoscia obr.  obrotowa przewyzszy wartosé zadana, sterownik automatycznie przetaczy sie

na tryb pracy regulowanej predkoscig obrotowa.

6.6.12 Regulacja momentu obrotowego przy ¢S.0 = ,6“
cS.15

6.6.12 Regulacja momentow

0..100% REF Q0 ——
0...100% AUX 1 ——
100 % absolutnie 2

0...100 % procentowo (cS.18) 3 ——
0...100 % potencj. silnikowy 4 ——

0...100 % zewn.PID 5 ——

cS.16

\. abs. /
—>
abs.

Regulacja obrotow ze
znakiem pobieranym z

ru.49
n_zadana > > W;,
abs.
1 -> 0 przy n_rzeczyw. > n_zad. \f/

0 -> 1 jesli regulator obrotow jest ograniczany rzecz.

cS.19

Zrédto wartosci zadanej  Parametr ¢S.15 okreéla zrédto wartosci zadanej momentu obrotowego. Do wyboru
momentu obrotowego (¢S.15) sg nastepujgce mozliwosci:

Wartogé| Zrédto

wprowadzanie analogowe poprzez wejscie REF (patrz rozdziat 6.2
wprowadzanie analogowe poprzez wejscie AUX (patrz rozdziat 6.2
wprowadzanie cyfrowe wartosci absolutnych (cS.19)
wprowadzanie cyfrowe wartosci wzglednych (cS.18)
potencjometr silnikowy

zewnetrzne wyjscie PID (regulator technologii)

arwWN-=2O

Bezwzgl. warto$é zadana Poprzez parametr ¢S.19 podawana jest bezwzgledna wartos¢ zadana momentu
momentu obr. (cS.19) obrotowego. Warto$¢ ta moze zosta¢ zmieniona za pomocg okreslonego w
parametrze ¢S.15 zrodta wartosci zadanej momentu obr. zgodnie z podanym
nizej wzorem. Parametr ¢S.19 podlega ograniczeniu przez parametry dr.15 (maks.
moment obr. przemiennika) i dr.33 (DSM, maks. moment obr.) (dr.15 > dr.33 >

cS.19).

Moment zadany na regulatorze
momentéw (ru.49) Moment zadany na regulatorze momentow obliczany jest w nastgpujacy sposob:

ustawiona warto$¢ procentowa
100%
Wzgledna warto$¢ zadana Za pomocag parametru ¢S.18 mozna bezposrednio podawaé procentowg
momentu obr. (cS.18)  (wzglednag) warto$¢ zadang w odniesieniu do ¢S.19.

ru49=M = ¢S.19x

Czas rampy regulatora Za pomocg parametru cS.16 okreslany jest czas rampy dla regulatora momentu
momentu (cS.16) obrotowego w zakresie 0...60000 ms.
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Praca silnikéw synchronicznych

bez enkodera

Wprowadzanie danych silnika
synchronicznego (DSM) dla
pracy bez enkodera

Magnesowanie wstepne

Ustawienie wstepne
regulatora obrotéw

Identyfikacja silnika (dr.48)

Oprogramowanie to obstuguje "bezenkoderowg" prace silnikéw synchronicznych.
Silnik jest przy tym symulowany za pomocg modelu. Dzieki temu mozliwe jest
wyznaczenie rzeczywistej predkosci obrotowej oraz pofozenia wirnika tylko na
podstawie pradéw. Nalezy unikaé pracy przy bardzo niskich czestotliwosciach.
Model jest w tym zakresie niestabilny. Mozemy podaé uzyteczny zakres predkosci
obrotowych 1 :100. Zakres az do predkosci minimalnej musi by¢ pokonany
sprawnie (ptynnie). Przy obrotach réwnych 0 model jest generalnie zawieszony,
a silnik jest tylko zasilany pradem. Obliczenia w ramach modelu przeprowadzane
sg z czasem probkowania 125us.

Do parametryzacji modelu silnika uzywane sg nastepujace parametry.

Dane maszyny dr.26 EMK, dr.30 Ruv, dr.31 Luy, dr.24 i dr.25 Liczba par biegunéw.
Nalezy ponownie zmierzy¢ warto$¢ EMK. W tym celu silnik powinien pracowaé
na biegu jatowym przy znamionowej predkosci obrotowe;.

dr.26 EMK = ru.20 (napiecie wyjsciowe) / znamionowa predkosé obr. * 1000 * 1,41
Obliczenie danych dla modelu silnika nastepuje po uaktywnieniu parametru fr.10.

Po kazdym witgczeniu modulacji silnik musi zosta¢ ustawiony w potozeniu
pierwotnym za pomoca pradu statego (mm.01). W zwigzku z tym obstuga hamulca
w parametrze Pn.34 jest zawsze aktywna. Dzigki temu zerowa warto$¢ zadanej
predkos$ci obrotowej utrzymywana jest tak dtugo, az uptynie czas okreslony w
parametrze Pn.35.

Przy znanym momencie bezwtadnosci masy mozliwe jest wstepne ustawienie
regulatora obrotow.

W tym celu utworzono nowe parametry dr.

Wstepne ustawienie regulatora obrotéw nastapi tylko po uaktywnieniu parametru
fr.10, jesli zostat on wybrany poprzez parametr dr.50.

Warto$¢ | Znaczenie

0 off

1 L z czestotl. 500Hz
2 L z czestotl. 1000Hz
3 rezystancja

Po wyborze poprzez dr.48 uruchamiane sg pomiary poprzez wtgczenie modulacji.
Po wytaczeniu zezwolenia na start nastepuje podwyzszanie amplitudy wartosci
referencyjnej az do uzyskania prgdu znamionowego silnika, ustawionego w
parametrze dr.23. Po zakoriczeniu pomiaru zmierzona wartosé wskazywana jest
w parametrach dr.30 i dr.31 i nastepuje wytgczenie wartosci referencyjne;.

Ponowne wytgczenie zezwolenia na start umozliwia wykonywanie pomiaréw
wielokrotnych.
Po zakonczeniu pomiaru nalezy recznie wytaczy¢ parametr dr.48.

W przypadku pomiaru indukcyjnosci przebieg tej wielkosci Luv moze by¢
prezentowany nad warstwg elektryczng na oscyloskopie. Na koricu pomiaru
ustawiana jest znaleziona warto$¢ minimalna.

Jedli przy pomiarze indukcyjnosci za pomocg sygnatu 1kHz nie zostanie
osiggniety prad pomiarowy, nastagpi automatyczne przejscie na sygnat 500Hz.
Jesli réwniez przy tym sygnale nie zostanie osiggniety prad pomiarowy, wéwczas
pomiar zostanie przeprowadzony przy 100-procentowej modulaciji.

Najlepsze wyniki osiggane sg przy czestotliwosci przetgczania 8kHz i wytaczong
kompensacja czasu martwego.

(uF11=2 :8kHz, uF=0:0ff)

Pomiary sg mozliwe tylko przy czestotliwosciach przetaczania 4, 8 i 16kHz.
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Ustawianie danych silnika

Lh Ident. czasu rampy (dr.49)

Ochr. siln., min. Is/ld (dr.50)

6.6.13 Parametry modelu

silnika

Wybér modelu silnika (mm.00)

Prad stabilizujacy (mm.01)

Dolna granica predk. obr.

(mm.02)

Goérna granica predk. obr.

(mm.03)

Obliczanie predk. obr./ czas

(mm.04)

Moment bezwtadnosci masy silnika oraz wszystkich elementéw napedowych,
sztywno potgczonych z silnikiem.

Jesli moment bezwtadnosci maszyny nie jest znany, mozna go sprobowac
wyznaczy¢ poprzez probe przyspieszania. W tym celu nalezy przyspieszaé
maszyne statym, zdefiniowanym momentem obrotowym. JL=M ,t / ,,dv

Przyktad: Podczas proby naped zostat w ciggu 83 ms przyspieszony momentem
obrotowym 2 Nm do predkosci 2000 obr./min.

Za pomocg tego parametru mozna wybrac "twarde" lub "mniej twarde" ustawienie
regulatorow. Wartos¢ 2,0 oznacza optymalng "twardo$¢" ustawienia regulatoréw.
Mniejszg twardo$¢ mozna uzyskac, zwiekszajgc warto$¢ parametru dr.50.

Wartos¢ domysina 1.9: off, brak predefiniowanego ustawienia dla regulatora
obrotow.

Do celéw testowych moze by¢ potrzebna zmiana predefiniowanych parametrow
dla modelu silnika. Z tego powodu utworzono te nowa grupe parametréw. W
normalnych warunkach nie ma tu potrzeby wprowadzania jakichkolwiek zmian.

Bit | Znaczenie

0 Prad spoczynkowy off / on (wyt./wt.)

Do rozruchu przy warto$ci zadanej O potrzebny jest pewien prad,
ktory sprawi, ze silnik ustawi sie w potozeniu pierwotnym.

1 Stabilizacja modelu off / on (wyt./wt.)

Stuzy do ustabilizowania modelu silnika.

2 Adaptacja RS off /on (wyt./wt.)

Stuzy do stabilizacji modelu przy matych wartosciach zadanych.
3 Zrédto predkosci obr. 0: enkoder 11 : model

W celach testowych model moze pracowaé na wartosciach

z enkodera 1.

4 Model "high speed"

Zastosowanie tego drugiego modelu silnika ma sens zwtaszcza przy
wiekszych czestotliwosciach.

5 Obserwator modelu "high speed"”

Stuzy do stabilizacji modelu "high speed".

Funkcja:
Za pomoca tego parametru mozna przetgczac miedzy poszczegdlnymi czesciami
modelu silnika.

Wartosé domysina: 63, wszystko witgczone.

Poprzez ten parametr podawany jest prad, uzywany podczas postoju silnika do
jego ustawiania. Wartoscig domysing jest potowa prgdu znamionowego silnika.

Parametr mm.01 jest aktywny od predkosci obrotowej 0 az do tej granicy.
Wartos¢ domysina: znamionowa predkos¢ obrotowa / 16

Powyzej tej granicy nie jest juz potrzebny prad do ustawiania silnika.

Miedzy dolng a gorng granicg obrotéw nastepuje liniowa redukcja pradu
magnesujacego.

Wartos¢ domysina: znamionowa predkosé obrotowa / 8

Za pomocg tego parametru ustawiany jest czton PT1 przed regulatorem obrotéw.
Wartos$é domys$ina 1: 125 us
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Obliczanie predk. obr. / filtr
(mm.05)

Adaptacja RS / wspoétczynnik
(mm.06)

Wspoétczynnik obserwatora
(mm.07)

Rampa rozruchu / predkosé¢
(mm.08)

Rampa rozruchu / czas (mm.09)

Ten dodatkowy czton czasowy moze stuzy¢ do wygtadzania sygnatu na wyjsciu
regulatora obrotow.
Warto$é domys$ina 8: 1 ms

Warto$¢ tego parametru wptywa na czas adaptacji wirnika, a przez to na
zachowanie silnika przy przejmowaniu obcigzenia i niskich obrotach. Wartos¢
domys$ina: 100

Stuzy do ustawiania obserwatora. Wartos¢ domysina: 2%. Warto$¢ 2% oznacza,
ze zmierzone prady beda miaty 2-procentowy udziat w korekcji modelu silnika.

Aby przy rozruchu jak najszybciej opuséci¢ niestabilny zakres obrotéw, wbudowano
dodatkowg rampe przyspieszania, ktéra ma pierwszenstwo przed generatorem
ramp, zdefiniowanym w parametrach OP.

Warto$é domyséina 0: off

Czas dla dodatkowej rampy. Czas ten odnosi sie do zmiany predkosci obrotowej
o 1000 obr./min podczas pracy z predkoscig 4000 obr./min.

© KEB Antriebstechnik, 2002
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Opisy funkcji Ustawianie danych silnika

6.6.14 Stosowane parametry

=
=

PROG. [ENTER

Param. | Adr. L min’<\ /7max W /Efault /&'

cS.0 OFOOh 4 4 - 0 (4 przy F5-S) 5 1 0(4przy F5-S) -
cS.1 OF0th 4 4 - 0 1 1 0 -
cS.6 OF06h 4 4 - 0 32767 1 300 -
cS.7 OFO7h 4 4 - 0 32767 1 0 -
cS.8 OF08h 4 4 - 0 32767 1 0 -
cS.9 OF09h 4 4 - 0 32767 1 100 -
cS.10 OFOAh 4 4 - 0 4095 1 0 -
cS.11 OFOBh 4 4 - 0 obr./min 16000 obr./min 1 obr./min 10 obr./min -
cS.12 OFoCh 4 4 - 0 obr./min 16000 obr./min 1 obr./min 500 obr./min -
cS.15 OFOFh 4 4 4 0 5 1 2 -
cS.16 OF10h 4 4 - 0ms 60000 ms 1ms 0: off -
cS.18 OF12h 4 4 - -100,0 % 100,0 % 0,1% 100,0 % -
cS.19 OF13h 4 4 - -10000 Nm 10000 Nm 0,01 Nm adaptacja -
cS.20 OF14h 4 4 - -0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm -0,01 przy -0,01 par. ¢S.19 dziata jako granica
cS.22 OF16h 4 - - -0,01 Nm 10000 Nm 0,01 Nm -0,01 przy -0,01 par. ¢S.19 dziata jako granica
cS.24 OF18h 4 - - 0 32767 1 0 0: off
ru.47 022Fh - - - -10000Nm 10000 Nm 0,01 Nm - -
ru.48 023Fh - - - -10000Nm 10000 Nm 0,01 Nm - -
ru.49 024Fh - - - -10000Nm 10000 Nm 0,01 Nm - -
dS.o 1100h 4 - - 0 32767 1 1500 -
dS.1 110th 4 - - 0 32767 1 1500 -
dS.4 1104h 4 4 4 0 63 1 0 tylko F5-M
dS.7 1107h 4 4 - 0 32767 1 1000 tylko F5-M
dS.8 1108h 4 4 - 0 32767 1 0 tylko F5-M
dS.9 1109h 4 4 - 0 32767 1 320 tylko F5-M
dS.11 110Bh 4 4 - 0 32767 1 1000 tylko F5-M
dS.12 110Ch 4 4 - 0 32767 1 300 tylko F5-M
dS.13 117Dh 4 4 - 0A Ltk. 0,1A LTK tylko F5-M
dr.21 0615h 4 4 - 0,0 % 100,0 % 0,1% 75,0 % tylko F5-M
dr.26 061Ah 4 - - 0 1000 1 LTK tylko F5-S
dr.33 0621th 4 - - 0,1 Nm 6553,5 Nm 0,1 Nm dr.15 tylko F5-S
Rozdziatf Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2002
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6.7 Funkcje

ochronne

6.7.1 Stop narampie i

sprzetowa granica
pradowa

Funkcje ochronne zabezpieczajg przemiennik czestotliwosci przed wytgczeniem na
skutek przetezenia, przepiecia, a takze przegrzania. Ponadto istnieje mozliwo$c
samoczynnego zrestartowania napedu po wystgpieniu btedu (Keep-On-Running).
Funkcja zatrzymania na rampie realizuje zasadniczo dwa zadania. Zapobiega ona

- btedom zwigzanym z pragdem przetezeniowym (E.OC) podczas fazy

przyspieszania,

- btedom przepiecia i przetezenia (E.OC/E.OP) podczas fazy zwalniania,
w ten sposdb, ze przy przekroczeniu ustawionych poziomdéw krytycznych (granicznych)
nastepuje zatrzymanie rampy. Ponowna aktywacja funkcji rampy przyspieszania/
zwalniania mozliwa jest poprzez wejscie cyfrowe.
Dodatkowo wbudowano sprzetowy ogranicznik pragdowy, kitory jest niezalezny od
oprogramowania i dziata szybciej. Funkcja zatrzymania na rampie nie powinna by¢
uaktywniana w trybie pracy regulowanej, poniewaz w tym trybie przemiennik KEB
COMBIVERT reguluje na podstawie granic momentow.

Ryc. 6.7.1.a Funkcja stop na rampie
patrz 6.3 ,Cyfrowe wyjscia“
do.0...do.7, warto$é , 15" Stop narampie
| Pn.23 Stop na rampie,
wybor wejscia
0...4095 (domysinie 0)
Pn.22 | Stop na rampie/aktywacja patrz tez 6.3
LD-Stop (I)[LD-Stop (U) [ LA-Stop ~Cyfrowe wejscia
0 off off off
1 off off on
2 off on off
3 off on on
4 on off off
5 on off on
6 on on off
7 on on on
Pn.25 Stop na rampie, poziom napiecia w obwodzie posrednim Pn.24 Stop na rampie / poziom obcigzenia
200...800V 0...200 %

Zatrzymanie przyspieszania

Zatrzymanie zwalniania

Funkcja ta chroni przemiennik czestotliwosci przed wytgczeniem na skutek przetezenia
podczas fazy przyspieszania. Poziom obcigzenia mozna ustawig za pomocg parametru
Pn.24 w zakresie 0...200 %. Poprzez parametr Pn.22 mozna wytaczy¢ te funkcje
ochronna.

Podczas zwalniania ma miejsce zwrotne przekazywanie energii do przemiennika, co
skutkuje podwyzszeniem napiecia w obwodzie posrednim.

Jesli zwrécona zostanie zbyt duza ilo$¢ energii, moze dojs¢ do wygenerowania btedéw
zrodziny OP lub OC. Jesli funkcja LD-Stop zostata uaktywniona poprzez Pn.22, rampa
zwalniania (DEC) bedzie regulowana odpowiednio do ustawionego napiecia w obwodzie
posrednim (Pn.25) wzglednie obcigzenia (Pn.24) w taki sposdb, aby w miare mozliwosci
unikac¢ bfeddw.

Uaktywnienie funkcji LD-Stop(l) prowadzi do zatrzymania procesu zwalniania, jesli
nastapi zmniejszenie wartosci zadanej lub jesli funkcja ochronna "Maksymalny prad
staty" spowoduje zredukowanie czestotliwosci. Taka sytuacja powoduje, ze w
zastosowaniach takich jak np. pompy / wentylatory przemienniki "blokuja sie" na
duzych predkosciach obrotowych i wowczas moga wystapic btedy przeciazenia.
Poniewaz btad E.OP wystepuje znacznie czesciej przy zwalnianiu, a jego unikaniem
"zajmuje sie" funkcja LD(U), funkcja LD(I) winna by¢ aktywowana tylko w przypadkach
absolutnej koniecznosci (btad przetezenia przy zwalnianiu).

©
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Sprzetowy ogranicznik
pradowy (uF.15)

Mozliwa wyzsza granica
momentow przy wytaczeniu
sprzetowy regulator pradowy

Nie dotyczy wersji BASIC ani
COMPACT!

Sprzetowa granica pragdowa / sprzetowy ogranicznik pradowy (HWSG) jest
dodatkowym, szybko reagujgcym mechanizmem ochronnym, majgcym na celu unikanie
btedow przetezenia. Mechanizm HWSG uaktywniany jest po przekroczeniu
maksymalnego krétkotrwatego pradu krytycznego (rozdz.2.1.612.1.7). Parametr uF.15
umozliwia dokonanie nastepujacych ustawien:

0 [ wyt; HWSG=sprzetowa granica pragdowa

1 | tryb jednofazowy; HWSG wtgczona; pracuje zardwno w trybie silnikowym, jak
i generatorowym
2 | tryb zerowego wektora; HWSG wtgczona; pracuje tylko w trybie silnikowym,
ale udostepnia wiekszy moment obrotowy; w trybie generatorowym
uaktywniany jest tryb 1.

Sprzetowy ogranicznik prgdowy ogranicza prad do okreslonego limitu, nie generujgc przy tym
komunikatu o btedzie. Moze to prowadzi¢ do zatamari momentu obrotowego na wale silnika, co ma
znaczenie zwfaszcza podczas wykonywania operacji typu "podnoszenie i opuszczanie", gdyz tutaj
brakujgcy moment obrotowy moze spowodowac obsuniecie sie napedu bez zadziatania hamulca.

Ryc. 6.7.1.b Przyktady funkcji zatrzymania na rampie

zatrzymanie przyspieszania

zatrzymanie zwalniania (U)

‘ ‘ I maks. prad rampy Pn.24
czestotliwos¢ rzeczywista QY Vo oY A W Y A PO -

(ru.3) | ! U

status przemiennika (ru.Q)je—— | [ —— ——w_

aktualne obcigzenie
(ru.13)

czestotliwos¢ rzeczywista
(ru.3)

maksymalne napigcie
state Pn.25/

napiecie w obwodzie i
posrednim (ru.18) - - - -~ - - oo o ey

status przemiennika (ru.0) m

Stosowane parametry

R/W  |PROG.[ENTER

Param. | Adr. | %[

min)<\ /7max m /Efault %“"l

Pn.22 0416h tak tak tak 0 7 1 1 kodowany bitowo
Pn.23 0417h tak - tak 0 4095 1 0 -
Pn.24 0418h tak tak - 0% 200 % 1% 140 % % w odniesieniu do pradu znamionowego przemiennika
Pn.25 0419h tak tak - 200V 800V 1V 375/720V w zaleznosci od klasy napiecia
uF.15 050Fh tak - - 0 2 1 1 -
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6.7.2 Granica

pradowa biegu
jednostajnego
(funkcja
ochronna)

Granica pradowa, tryb
(Pn.19)

Ta funkcja ochronna zabezpiecza przemiennik czestotliwosci przed przecigzeniem.
Po osiaggnieciu maksymalnego statego prgdu podejmowana jest proba obnizenia
obcigzenia poprzez zwigkszenie/zmniejszenie czestotliwosci wyjsciowej. Jesli
maksymalny staty prad spadnie ponizej dozwolonej wartosci, przemiennik przyspieszy/
zwolni z uzyciem normalnych czaséw rampy. Ustawienia obowigzuja tylko dla wersji
F5-B, F5-G oraz F5-M w trybie regulowanym (CS.0=wyt.).

Podstawowy sposdb dziatania okreslany jest w parametrze Pn.19:

©

KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone

Binarnie | Dez. | Opis
bit 0/1 Warto$é docelowa, do ktdrej nastepuie przyspieszenie/zwolnienie.
Okreslane sa tu zawsze obie granice, poniewaz w trybie pracy
generatorowej moze dojs¢ do odwrdcenia kierunku regulacji.
0 | zwalniado przyspiesza do
xxxxx00| 1 | oP.6/0P.7 oP.10/0P.11
xxxxx01| 2 | oP.36/0P.37 oP.10/0P.11
xxxxx10| 3 | oP.6/0P.7 0P.40/0P.41
01 1 oP.36/0P.37 oP.40/0P.41
bit2 Za pomoca tego bitu mozna ustawic, czy kierunek regulacji bedzie
0 odwracany w trybie pracy generatorowe;.
EXXXXOXX 4 Kierunek regulacji niezalezny od prgdu czynnego
XXXX1xx Przy ujemnym pradzie czynnym (= praca generatorowa) nastgpi
odwrdcenie kierunku regulaciji
bit 3 0 | Ten bit okresla tryb regulacji.
poxxx0xxx Podwyzszenie/obnizenie czestotliwosci odbywa sie poprzez
8 generator ramp. Czas rampy okreslany jest przy tym poprzez
XXX TXXX Pn.21.
Podwyzszenie/obnizenie czestotliwosci odbywa sie poprzez
regulator réznicowy wartosci zadanej/rzeczywistej. Stata czasowal
regulatora podawana jest poprzez Pn.21, wartos¢ zadana poprzez Pn.20.
bit4 0 Okresla moment ingerenciji regulatora ochronnego.
POXXOXXXX Regulator ochronny aktywny tylko przy biegu jednostajnym
16 | frzeczyw.=fzad. (status ru.0: fcon lub rcon)
POt xxxx Regulator ochronny generalnie aktywny
bit 5 0 Okresla, ktéra wartos¢ rzeczywista wykorzystywana bedzie do regulacji.
x000xx | 32 prad pozorny (domysinie)
Ex1 XXXXX prad czynny; ustawienie to w potgczeniu z bit 3 = ,1“ jest konieczne
w trybie pracy generatorowej (przy F5-B jak wartos¢ 0)
bit 6 Okreé$la charakterystyke momentu obrotowego/predkosci
0 obrotowej funkcji ochronne;j.
OXXXXXX Charakterystyka dodatnia, np. dla wentylatoréw; aby spadto
64 | obcigzenie, nalezy zmniejszy¢ czestotliwosc¢
BT XXXXXX Charakterystyka ujemna, np. dla wiertarek; aby spadto obcigzenie,
nalezy zwiekszy¢ czestotliwosé
bit 7 0 Obliczanie granicy pradowe;.
Dxoooxxxx | 128 | Brakobliczania granicy prgdowej
1 XXXXXXX Obliczanie granicy pradowej ponad punktem skrajnym Powyzej
czestotliwosci skrajnej (uf.0) poziom maks. pradu statego
(Pn.20) obnizany jest wedtug nastepujgcego wzoru:
Punkt skrajny (uf.0) 2
Granica pragdowa = Pn.20 ( — : )
Czestotliwos¢ rzeczywista (ru.3)
Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Poziom maks. pradu statego
(Pn.20)

Granica pragdowa, czas
rampy (Pn.21)

Maksymalny staty prad stanowi warto$¢ zadana do regulacji. Ustawiona wartos¢ odnosi
sie do prgdu znamionowego przemiennika (In.1).
Zakres ustawien: 0...199 %; 200 = wyt. (domysinie)

W zaleznosci od ustawienia Pn.19 (bit 3) ustawiany jest tu albo czas rampy, albo
stata czasowa regulatora réznicowego. Czas rampy odnosi sie do 100 Hz/1000 obr./
min (w zaleznosci od ud.2)

Zakres ustawien: 0...300,00 s (domysinie 2,00 s)

Ryc. 6.7.2 Dziatanie granicy pradowej przy biegu jednostajnym (ustawienie standardowe)

ustawiona
granica statego pradu

czestotliwos¢ rzeczywista
(ru3) ---- A Rt SRS - o

status przemiennika (ru.0)

|
[
|

aktualne obcigzenie

V- W VWW _—V WYW vV —

(ru.13)

Stosowane parametry

R/W |PROG.|ENTER 5
Param. [ Adr. % 1“\%{2 min)<\ /7max m /Efault /@'
Pn.19 0413h tak tak tak 0 255 1 0 kodowany bitowo
Pn.20 0414h tak tak - 0% 199 % (200 = oFF) 1% oFF % w odniesieniu do pradu znamionowego przemiennika
Pn.21 0415h tak tak - 0,00 s 300,00 s 0,01s 2,00s -
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6.7.3 Automatyczny

restarti
namierzanie
predkosci
obrotowej

W przypadku samoczynnego restartu przemiennik automatycznie resetuje btedy. Po
wystapieniu btedow funkcje mozna wtgczy¢ osobno za pomoca parametréw z grupy
Pn.
W Nalezy podja¢ odpowiednie dziatania, zmierzajgce do zapewnienia ochrony
- personelu obstugi oraz samej maszyny przez samoczynnym rozruchem.

Funkcja namierzania predkosci obrotowej umozliwia dotgczenie przemiennika
czestotliwosci do wybiegajgcego silnika. Po uaktywnieniu funkcji poprzez wybrane
warunki startowe (Pn.26) nastepuje namierzenie aktualnej predkosci obrotowe;j silnika
i odpowiednie dopasowanie czestotliwosci wyjsciowej oraz napiecia. Po odnalezieniu
punktu synchronizacji przemiennik przyspiesza silnik do wartosci zadanej wedtug
ustawionej rampy przyspieszania (ACC). W trybie pracy regulowanej wartos¢ wyjsciowa
rampy wstawiana jest w miejsce zmierzonej wartosci rzeczywiste;.

Ryc. 6.7.3.a Zasada namierzania predkosci obrotowej Pn.26 | Warunek
listwa zaciskowa X2A —> 1 Zezwolenie na start
zimny start (power on) ——— > 2 Zimny start
listwa zaciskowaX2A — > 4 | Reset
Pn.0 | Autom.restart UP >» 8 | Auto-Reset
0=wyl 1=wkh ¢
Pn.1 | Autom. restart OP > Pn.27 | Tryb namierzania predkosci obr.
0= wyL 1=wt Wartosg Obnizenie czestotliwosci (w zal. od ud.2)
0 50 Hz/s / 375 min"
Pn.2 | Autom. restart OC 1 70 Hz/s / 525 min™'
0=wyt 1=wkh ~ 2 | 100 Hz/s / 750 min
‘r 3 150 Hz/s / 1125 min™’
m Pn.3, 5,7, 8,10, 12, 14, 16, 18, 66 g ggg ::I/S ; ;388 min’
rzy wartosci ,,3“ S min’
przy wartosci ,,3 6 400 Hz/s / 3000 min""
7 560 Hz/s / 4200 min""
Zsumowaé wartosci dziesietne z 4 blokéw Wagt“‘ g‘(’)‘;‘g’y*‘/‘ze“'e nhaplgcia o
i wprowadzié¢ do Pn.27. (np. 100Hz/s = 2; s |o012% ‘;m':s
0,12 % = 8, 130 % = 32, wart. zadana = 0 16 0’24%‘:““5
Pn.27=2+8+32+0=42) 24 0:48%/m5
Wartos¢ Poziom obcigzenia do
0 80 %
Warunki uruchomienia namierzania predkosci obr. Funkcja 32 130 %
Wartos¢ Namierzanie do
3 stara wartosé zadana |pewna 0 wa_rtoéci _zadane’j _ o
akt. wart. zadana 3 rzeczyw. obr. silnika [pewna 64 zmierzonej wartosci rzeczywistej
< rzeczyw. obr. silnika |krytyczna ¢
akt. kierunek obr. = stary kier. obr. pewna - - .
1 stary kier. obr. krytyczna Namierzanie predkosci
obrotowej

Namierzanie predkosci obr. /

tryb Pn.27

Tryb namierzania predkosci obrotowej okresla zmiane czestotliwosci i napiecia, a
takze maksymalne obcigzenie, z jakim pracuje ta funkcja i do jakiej wartosci
namierzana bedzie predkos¢ obrotowa. Wyzsze wartosci powodujg szybszg prace
funkgiji, niskie wartosci "zmiekczaja" ja.
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

ustawieniu funkcji

obroty zadane
obroty silnika

obcigzenie

napiecie na wyjsciu

Ryc. 6.7.3.b Namierzanie predkosci obrotowej przy "miekkim"

namierzanie predkosci obrot

DWeE]

rampa

\ \

btad

reset

ustawieniu funkcji
obroty zadane

obroty silnika

Ryc. 6.7.3.c Namierzanie predkosci obrotowej przy "szybkim"

obciqunie ‘ ‘ ‘ ! k ‘ ‘ ‘ ‘
napiecie na wyjsciu 1
Stosowane parametry
R/W |PROG.|ENTER O
Param. | Adr. % L6 min’<\ /7max Krok default ‘Z"
Pn.0  0400h tak - - 0 1 1 1 -
Pni  0401h tak - - 0 1 1 0 -
Pn2  0402h tak - - 0 1 1 0 -
Pn.26 041Ah tak tak tak 0 15 1 8 kodowany bitowo
Pn.27 041Bh tak - tak 0 127 1 0 kodowany bitowo
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6.7.4 Kompensacja
czasu jatowego /
tryb (uF.18)

6.7.5 Czas
odwzbudzenia
silnika (uF.12),
dolna granica
odwzbudzania
silnika (uF.13)

6.7.6 Reakcja na
komunikaty o
btedach lub
ostrzegawcze

Wybor wejscia dla zewn.
btedu (Pn.4)

Funkcja kompensacji czasu jatowego optymalizuje czasy wytgczania potprzewodnikow
stopnia mocy. Parametr ten przeznaczony jest tylko do celéw serwisowych i nie
powinien by¢ modyfikowany.

uF.18| Kompensacja czasu jatowego / tryb
0 wyfaczona
1 wtgczona (domysinie)

W przypadku wytgczenia modulacji (np. po cofnieciu zezwolenia na start lub wyzwoleniu
hamowania statoprgdowego) silnik indukuje napiecie, ktére dziata wbrew przyczynie
jego powstania. Czas odwzbudzenia silnika (uF.12 w sekundach) chroni stopien mocy
przed zniszczeniem, gdyz w tym czasie nastepuje odciecie stopnia mocy. Dtugosé
tego czasu uzalezniona jest od modutu mocy. Podczas fazy odwzbudzania na
wyswietlaczu widnieje komunikat ,bbL". Ponizej wskazanej granicy (uF.13) funkcja
jest wytaczona. Aktualny stopienh modulacji wskazywany jest w parametrze ru.42.

Nastepujace btedy wzglednie komunikaty ostrzegawcze nie wymuszajg wytgczenia
przemiennika. W ich przypadku mozliwe jest ustawienie reakcji na btad poprzez
dedykowany parametr:

Pn.4 Wybdr wejscia dla. zewn. btedu => Pn.3 Reakcja na zewn. btad

Pn.6 Watchdog, czas => Pn.5 Reakcja na bfad funkcji Watchdog
=> Pn.7 Reakcja na btad tgcznika krancowego
=> Pn.18 Reakcja na btad wyboru zestawu parametréw
=> Pn.66 Reakcja na programowy tgcznik krancowy

W przypadku nastepujacych komunikatéw mozliwa jest dodatkowa reakcja na
zaktdcenie poprzez ustawienie warunku przetaczania:

Pn.9  Ostrzezenie o przecigzeniu, poziom => Pn.8 Reakcja na ostrzezenie o przecigzeniu
Pn.11  Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze => Pn.10 Reakcja na ostrzezenie o nadmiernej temp.
Pn.13 Nadmierna temp. silnika, czas wytaczania => Pn.12 Reakcja na nadmierng temp. silnika
Funkcja ochrony silnika, rozdz. 6.7.8  => Pn.14 Reakcja na funkcje ochrony silnika
Pn.17  Nadmierna temp. wewnetrzna, czas wytaczania => Pn.16 Reakcja na nadmierng temp. wewnetrzng

Aby mozliwe byto wywotanie btedu przemiennika za pomocg zewnetrznego sygnatu,
mozna do tego celu wybrac¢ jedno lub kilka wej$¢ za pomoca parametru Pn.4.

Poprzgz paramt,at_r’Pn.GS bit Nr bitu | Wartosé dziesietna| Wejscie Zacisk
poéreljr:?;?:mogszlgn;g Zti 0 1 ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
wejé¢ beda wyzwalane bledy 1 2 RST (progr.yye_jécie_ ,Reset) X2A.17
E.EF (z reakcja okreslona w 2 4 F (progr. wejscie ,,Blgg w prawo*) X2A.14
Pn.3) lub E.UP (reakcja w rozdz 3 8 R (progr. wejscie ,,Bieg w lewo®) X2A.15
6 7' 3) ’ ' 4 16 [1 (progr. wejscie 1) X2A.10

ST 5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
W przypadku kilku wejs¢ nalezy wprowadzi¢ sume wartosci dziesietnych.
© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Reakcja na zewnetrzny btad

(Pn.3)

Watchdog, czas (Pn.6)

Watchdog, reakcja (Pn.5)

Ostrzezenie o przecigzeniu,

poziom (Pn.9)

Parametr Pn.3 okresla, jak zachowa sie przemiennik, gdy zostanie wyzwolony
zewnetrzny btad (E.EF; A.EF). Do wyboru sg nastepujace reakcje:

Pn.3| Reakcja Opis
0 |Btad; restart po | Komunikat o btedzie E.xx
zresetowaniu Natychmiastowe wytaczenie modulaciji. W celu restartu

usunac¢ btad i wcisna¢ Reset.
Ostrzezenie przeszio w btad. Naped pozostanie w
stanie btedu do momentu wykrycia sygnatu Reset.

1 | Szybkie zatrzymanie|Komunikat statusowy A.xx

wytgczenie modulacji; | Szybkie zatrzymanie - wytgczenie modulacji po
restart po zresetowaniu | osiagnieciu 0 Hz. W celu restartu usuna¢ btad i weisnad
Reset. Naped pozostanie w stanie szybkiego
zatrzymania do momentu wykrycia sygnatu Reset.

2 | Szybkie zatrzymanie[Komunikat statusowy A.xx

moment zatrzymania; | Szybkie zatrzymanie - moment zatrzymania po
restart po zresetowaniu | osiggnieciu 0 Hz. W celu restartu usuna¢ btad
wcisng¢ Reset. Naped pozostanie w stanie
szybkiego zatrzymania do momentu wykrycia
sygnatu Reset.

3 | Wytgczenie modulacji; | Komunikat statusowy A.xx

automatyczny restart Natychmiastowe wytgczenie modulacji. Naped
automatycznie powrdci do normalnej pracy, gdy tylko
zakiécenie zostanie usuniete.
4 | Szybkie zatrzymanie|Komunikat statusowy A.xx
wytgczenie modulacji; [ Szybkie zatrzymanie - wytgczenie modulacji po
automatyczny restart osiggnieciu 0 Hz. Naped automatycznie powrdci do
normalnej pracy, gdy tylko zaktocenie zostanie
usuniete.

5 | Szybkie zatrzymanie|Komunikat statusowy A.xx
moment zatrzymania; | Szybkie zatrzymanie - moment zatrzymania po

automatyczny restart osiagnieciu 0 Hz. Naped automatycznie powrdci do
normalnej pracy, gdy tylko zaktocenie zostanie
usuniete.
6 |[Wytaczenie funkcji| brak komunikatu statusowego
ochronnej; brak reakciji brak wptywu na naped; zaktécenie zostanie
zignorowane.

Funkcja ta monitoruje komunikacje poprzez zewnetrzng magistrale miedzy panelem
sterowniczym a np. komputerem PC. Reakcja na przekroczenie ustawionego czasu
definiowana jest w parametrze Pn.5. Czas mozna ustawi¢ w zakresie od 0 (brak reakcji);
0,01...10,00 s.

Mozliwe reakcje odpowiadajg tym z parametru Pn.3 (patrz wyzej). W zaleznosci od
wybranego ustawienia generowany jest komunikat statusowy E.buS lub A.buS, albo
zakidcenie jest ignorowane.

Gdy 100 -procentowe wykorzystanie (obcigzenie) przemiennika zostanie przekroczone
0 wiecej niz 5 %, uruchamiany jest wewnetrzny, rosnacy licznik przecigzenia. Gdy
obcigzenie spadnie ponizej 100%, licznik zacznie odlicza¢ w dét. Aktualny stan licznika
mozna odczyta¢ w parametrze ru.39. Po osiggnieciu 100 % przemiennik wytgczy sie
z btedem ,E.OL", a licznik rozpocznie odliczanie w dét. Po osiggnieciu 0 % nastagpi
zmiana statusu na E.nOL. Btad mozna zresetowac.

Poprzez parametr Pn.9 mozna ustawi¢ poziom w zakresie 0...100 %, powyzej ktérego
spetniony bedzie warunek wygenerowania ostrzezenia OL. Reakcja na ostrzezenie
OL definiowana jest w parametrze Pn.8.
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Reakcja na ostrzezenie o
przeciazeniu (Pn.8)

Reakcja na btad tacznika
krancowego (Pn.7)
(tylko F5-M/S)

Temperatura elementu
chtodzacego, poziom
ostrzegawczy (Pn.11)

Temperatura elementu
chtodzacego, reakcja (Pn.10)

Nadmierna temperatura
silnika,
czas wytaczania (Pn.13)

Nadmierna temperatura
silnika,
reakcja (Pn.12)

Nadmierna temperatura
silnika, poziom (Pn.62)

W zaleznosci od wybranego ustawienia generowany jest komunikat statusowy E.OL
lub A.OL, albo zaktdcenie jest ignorowane.

Pn.8| Reakcja Opis
0...5| jak przy Pn.3 jak przy Pn.3
6 | komunikat ostrzegawczy tylko | brak wptywu na naped do osiagniecia 100 %; ustawiany
poprzez wyjscie cyfrowe jest warunek przetaczania do.0...7, wartos¢ ,7".

Ten parametr definiuje reakcje na sytuacje, gdy jedno z wejs¢, zaprogramowanych
jako taczniki krancowe, otrzyma sygnat sterujgcy. Mozliwe reakcje odpowiadaja tym
zdefiniowanym w parametrze Pn.3. W zaleznosci od wybranego ustawienia oraz
kierunku obrotow wygenerowany zostanie komunikat o btedzie/statusowy E.Prr/A.Prr
lub E.PrF/A.PrF.

Mechanizm rejestracji nadmiernej temperatury chroni stopien mocy przed
przecigzeniem termicznym (przegrzaniem). Temperatura, przy ktdrej przemiennik
wytaczy sie z komunikatem o btedzie ,E.OH", zalezy od modutu mocy (z reguty 90°C).
Po uptywie pewnego czasu stygniecia status zmieni sie z E.OH na E.nOH i btad
bedzie mozna zresetowac.

Za pomoca parametru Pn.11 mozna ustawi¢ poziom temperatury z zakresu od 0° C do
90 °C, po przekroczeniu ktérego spetniony bedzie warunek wygenerowania ostrzezenia
OH. Reakcja na komunikat ostrzegawczy definiowana jest w parametrze Pn.10.

Pn.10[Reakcja Opis
0...5 |jak przy Pn.3 jak przy Pn.3

6 |komunikat ostrzegawczy| Prak wptywu na naped az do osiggniecia poziomu
tylko poprzez wyjscie wytgczania. Ustawiany jest warunek przetgczania
cyfrowe do.0...7, wartosé 8.

Mechanizm rejestracji temperatury silnika chroni silnik przed przecigzeniem termicznym
(przegrzaniem). Wbudowany w uzwojenie silnika czujnik temperatury podtgczany jest
przy tym do zaciskéw T1/T2 przemiennika. Po przekroczeniu rezystancji 1650 Ohm
(lub gdy temperatura silnika > poziom Pn.62) nastepuje uruchomienie czasu wytaczania
(Pn.13), ustawienie warunku przetgczania ,,9“ (ostrzezenie dOH) i wykonanie ustawionej
reakcji na komunikat ostrzegawczy. Po uptywie czasu wytaczania (Pn.13) wyzwalany
jest btad E.dOH.

W zaleznosci od wybranego ustawienia nastepuje wygenerowanie komunikatu o btedzie
/ statusowego E.dOH / A.dOH i wykonanie ustawionej reakcji. Po wyeliminowaniu
nadmiernej temperatury wygenerowany zostanie komunikat E.ndOH (wzgl. A.ndOH).
Dopiero wéwczas mozliwe jest zresetowanie btedu wzglednie wykonanie
automatycznego restartu.

Pn.12| Reakcja Opis
0...5 |jak przy Pn.3 jak przy Pn.3

6 |komunikat ostrzegawczy tylko| Ustawiany jest warunek przetaczania ,9% brak wptywu na
naped az do uptywu czasu wytaczania (Pn.13);
potem nastepuje wytaczenie z btedem E.dOH.

poprzez wyjscie cyfrowe

7 |komunikat o btedzie funkcja wytaczona; brak odczytu zaciskow.

wytaczony Warunek przetgczania ,9“ (ostrzezenie dOH)
(domysinie) nie jest ustawiany.

Dla tej funkcji wymagany jest specjalny modut mocy. Parametr Pn.62 okresla
temperature z zakresu 0...200 °C. Przekroczenie ustawionej temperatury powoduje
uruchomienie czasu wyfaczania (Pn.13) i wykonanie reakcji, zdefiniowanej w parametrze
Pn.12. Po uptywie czasu wytgczania nastgpi wytaczenie przemiennika z komunikatem
0 btedzie E.dOH. Aktualna temperatura wskazywana jest w parametrze ru.46.

Przy standardowym module mocy parametr Pn.62 jest bez funkcji. W parametrze
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Funkcja ochrony silnika,
poziom (Pn.15)

(tylko dla F5-S)

Reakcja na funkcje ochrony
silnika (Pn.14)

Nadmierna temp. wew.,
czas wytaczania (Pn.17)

Reakcja na nadmierng temp.
wewnetrzng (Pn.16)

Reakcja na btad wyboru
zestawu (Pn.18)

Reakcja na btad
programowego tgcznika
krancowego (Pn.66)

ru.46 (temperatura silnika) wskazywana jest tylko réznica T1-T2 closed, wzgl. T1-T2
open.

Za pomoca parametru Pn.15 realizowana jest funkcja ochrony silnika (patrz rozdz.
6.7.8) w serwomechanizmie F5-S. Poprzez Pn.15 mozna ustawi¢ poziom wartosci
konicowej licznika w zakresie 0...100 %. Po osiagnieciu okreslonego poziomu ustawiany
jest warunek przetaczania ,,Ostrzezenie OH2" (patrz tez ,Cyfrowe wyjscia“). Reakcje
na komunikat ostrzegawczy okresla parametr Pn.14.

Przemiennik czestotliwosci KEB COMBIVERT wyposazono w elektroniczny wytacznik
samoczynny (stycznik) silnikowy (patrz rozdziat 6.7 ,,Funkcje ochronne®). Jesli dojdzie
do przekroczenia czasOw wyzwalania, okreslonych w normie VDE 0660, ustawiony
zostanie warunek przetgczania ,,Ostrzezenie OH2" (patrz tez 6.3 “Cyfrowej wyjscia®).

Pn.14]{ Reakcja Opis

0...5 |jak przy Pn.3 jak przy Pn.3
6 [komunikat ostrzegawczy tylko|brak wptywu na naped; zaktdcenie zostanie zignorowane.
poprzez wyjécie cyfrowe ustawiany jest warunek przetaczania do.0...7, warto$¢ ,10“

Mechanizm kontroli temperatury wewnetrznej chroni przemiennik czestotliwosci przed
btednag praca wskutek zbyt wysokiej temperatury we wnetrzu urzgdzenia. Po
przekroczeniu okreslonej temperatury zatagczany jest wewnetrzny wentylator. Jesli po
10 minutach temperatura jest nadal za wysoka, nastepuje uruchomienie ustawionego
w parametrze Pn.17 czasu wytgczania, ustawienie warunku przetagczania ,11¢
(ostrzezenie OHI) i wykonanie ustawionej reakcji na komunikat ostrzegawczy. Po
uptywie czasu wytgczania (0...120 s) wyzwalany jest btad E.OHI (patrz tez 6.3 “Cyfrowej
wyijscia“).

Reakcja na komunikat ostrzegawczy definiowana jest w parametrze Pn.16. W
zaleznosci od wybranego ustawienia wygenerowany zostanie komunikat o btedzie
E.OHI / komunikat statusowy A.OHI. Po uptywie pewnego czasu stygniecia status
przemiennika zmienia sie z E.OHI na E.nOHI (lub w przypadku ostrzezenia z A.OHI
na A.nOHI) i mozna zresetowac btad (patrz tez 6.3 “Cyfrowe wyjscia“).

Pn.16|Reakcja Opis

0...5 |jak przy Pn.3 jak przy Pn.3
ostrzezenie przeszto w btad; naped pozostanie w stanie
btedu do momentu wykrycia sygnatu Reset.

6 |komunikat brak wptywu na naped az do uptywu czasu wytaczania
ostrzegawczy tylko | (Pn.17); ustawiony zostanie warunek przetaczania 11
poprzez wyjscie

cyfrowe
7 |komunikat o btedzie | funkcja wytaczona; temperatura wewnetrzna nie bedzie
wytgczony analizowana.

Ten parametr okresla reakcje na btad wyboru zestawu parametrow. Mozliwe reakcje
odpowiadajg tym zdefiniowanym w parametrze Pn.3. W zaleznosci od wybranego
ustawienia wygenerowany zostanie komunikat o btedzie E.Set / komunikat statusowy
A.Set.

Ten parametr okresla reakcje na btgd programowego tgcznika krancowego. Mozliwe
reakcje odpowiadajg tym zdefiniowanym w parametrze Pn.3. W zaleznosci od
wybranego ustawienia wygenerowany zostanie komunikat o btedzie E.SLF/ E.SLr
wzgl. komunikat statusowy A.SLF/A.SLr.

Programowe tgczniki kranncowe sg aktywne tylko wéwczas, gdy

e ustawianie punktu referencyjnego jest aktywne lub zakonczono bieg do punktu
referencyjnego

e zapisano potozenie (PS.14 bit 0-1 = 3)

* potozenie jest wazne (PS.14 bit 7 = 1) (nadajnik wartosci bezwzglednej)
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6.7.7 Szybkie
zatrzymanie

Pn.58 Szybkie zatrzymanie /
tryb
(F5-G)

Pn.59 Szybkie zatrzymanie /
poziom

(F5-G)

Pn.60 Szybkie zatrzymanie /
czas rampy

Pn.61 Szybkie zatrzymanie,
granica momentu obr. (F5-M/S)

Pn.67 Szybkie zatrzymanie,
maks. moment skrajny (F5-M/S)

Pn.68 Szybkie zatrzymanie,
maks. czas (nie przy F5-B/C)

Opis funkcji F5-G

Funkcja szybkiego zatrzymania wyzwalana jest przez zaktdcenia (abnormal stopping)
lub przez stowo sterujace (sy.50, bit 8). Definiuja ja nastepujace parametry.

Tryb szybkiego zatrzymania okresla podstawowy sposob pracy funkcji.

Pn.58 | Opis
bit 0 Tryb regulacji
0 regulacja poprzez generator ramp (domysinie)
1 regulacja poprzez regulator réznicowy
bit 1 Wartos¢ rzeczywista dla regulatora réznicowego

0 prad pozorny
2 prad czynny

(domysinie)

bit 2 Zachowanie podczas spoczynku po wyzwoleniu poprzez stowo sterujace (sy.50)
0 modulacja wytgczona
4 moment zatrzymania
bit 3 Stowo statusowe (bit 8) podczas spoczynku
0 =1, do zakonczenia funkcji szybkiego zatrzymania
8 = 0, gdy osiggniety zostanie stan spoczynku

W parametrze tym okreslana jest wartos$¢ zadana dla regulacji réznicowej. Ustawiona
wartos¢ z zakresu 10...200 % odnosi sie do pradu znamionowego przemiennika (In.1).

W zaleznosci od nastawy trybu regulacji w parametrze Pn.58 (bit 0) ustawiany jest
tutaj czas rampy lub stata czasowa regulatora réznicowego w zakresie 0...300,00 s
(domysinie 2,00 s). Czas rampy odnosi sie do 100 Hz/1000 obr./min (w zaleznosci od
ud.2)

Parametr ten umozliwia podanie granicy momentu obrotowego dla funkcji szybkiego
zatrzymania w zakresie 0...10000 Nm. Pn.61 ograniczany jest przez wartosci
zdefiniowane w parametrach dr.15 (maks. moment przemiennika) oraz dr.33 ( maks.
moment DSM) (dr.15 > dr.33 > ¢S.19).

Parametr ten umozliwia podanie maks. momentu obrotowego przy predkosci obrotowej
dla ostabionego wzbudzenia (dr.18) podczas wykonywania funkcji szybkiego
zatrzymania. Zakres ustawien: 0...10000,00 Nm (patrz tez rozdz. 6.6.4).

Po uptywie ustawionego tu czasu nastgpi przerwanie aktywnej funkcji szybkiego
zatrzymania. Przemiennik wytaczy modulacje i przejdzie na odpowiedni status btedu
(A.xx => E.xx). Warto$¢ 0 wytgcza te funkcje.

Regulacja poprzez generator ramp:

Szybki stop z zatrzymaniem zwalniania (LD(U)-Stop) do minimalnej wartosci wyjsciowe;j
(op.36 / 0p.37). W przypadku "abnormal stopping" poprzez moment zatrzymania
modulacja pozostaje wtgczona, w przeciwnym razie jest wytgczana (réwniez przy
szybkim zatrzymaniu poprzez stowo sterujgce sy.50 bit 8).Regulacja poprzez regulator
réznicowy

Szybki stop z zatrzymaniem zwalniania (LD(U)-Stop) do minimalnej wartosci wyjsciowe;j
(op.36 / 0p.37) ze zmienng wielkoscia kroku (patrz nizej). W przypadku "abnormal
stopping" poprzez moment zatrzymania modulacja pozostaje wigczona, w przeciwnym
razie jest wytgczana.

Regulator réznicowy zmienia ustawiong wielko$¢ kroku (z parametru pn.60), gdy
wartos¢ rzeczywista jest wieksza niz wartos¢ zadana:

100Hz
ustawiona wielko$c¢ kroku=
czas rampy

wart. rzecz. - wart. zad.

wielkos¢ kroku = ustawiona wielko$¢ kroku * (1 +
prad znam. przem.
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Opisy funkciji Funkcje ochronne

Opis funkcji F5-M i F5-S  Szybkie zatrzymanie polega na wyhamowaniu silnika za pomocg LD(U)-Stop z
ustawionym czasem rampy lub poprzez granice momentéw (pn.61) do 0 obr./min.
W przypadku "abnormal stopping" poprzez moment zatrzymania modulacja pozostaje
wigczona, w przeciwnym razie jest wytgczana (réwniez przy szybkim zatrzymaniu
poprzez stowo sterujgce sy.50 bit 8).

Stosowane parametry

Parametr Adresro prog min’<\| ) |M| (T [ Uwagi

Pn.8 Reakcja na zewn. btad 0403 - - O 6 1 0 - -

Pn.4 Wybor wejscia dla zewn. btedu 0404 - - tak 0 4095 1 64 - 64=>13

Pn.5 Reakcja na btad funkcji watchdog0405 - - - 0 6 1 6 -

Pn.6 Watchdog, czas 0406 - - - O:off 10,00s 0,01s 0: off -

Pn.7 Reakcja na btad facznika kraicowego 0407 - - - 0 6 1 6 - nie przy F5-B/C/G
Pn.8 Ostrzezenie o przeciazeniu, reakcja 0408 - - - 0 6 1 6 -

Pn.9 Ostrzezenie o przecigzeniu, poziom 0409 - - - 0 % 100 % 1% 80 % -

Pn.100strzezenie o nadm. temp., reakcja 040 A - - - 0 6 1 6 -

Pn.110Ostrzezenie o nadm. temp., poziom 040B - - - 0°C 90 °C 1°C 70 °C -

Pn.12Nadmierna temp. silnika, reakcja 040C - - - 0 7 1 6 - nie przy F5-B/C/G
Pn.13Nadmiernatemp. silnika, czas wyfaczania 040D - - - 0 120 s 1s 10s - nie przy F5-B/C/G
Pn.14Funkcja ochrony silnika, reakcja 040E - - - 0 6 1 6 -

Pn.15Funkcja ochrony silnika, poziom 040F - - - 0% 100 % 1% 100 % - tylko dla F5-S
Pn.16Nadmierna temp. wew., reakcja 0410 - - - 0 7 1 7 -

Pn.17Nadmierna temp. wew., czas wytaczaniaO411 - - - Os 120s 1s Os -

Pn.18Btad wyboru zestawu, reakcja0412 - - - 0 6 1 0 -

Pn.58Szybkie zatrzymanie, tryb 043A - - tak 0 3 1 0 - nieprzy F5-M/S
Pn.59Szybkie zatrzymanie, poziom 043B - - - 0% 200 % 1% 200 % - nieprzy F5-M/S
Pn.60Szybkie zatrzymanie, czas rampy043C- - - 0,00 s 300,00s 0,01s 2,00 s -

Pn.61Szybkie zatrzymanie, granica momentu043D - - - 0,00 Nm10000,00 Nm 0,01 Nmadaptacja - nie przy F5-B/C/G
Pn.62Nadmierna temp. silnika, poziom 043E - - - 0°C 200 °C 1°C 100 °C - nie przy F5-B/C
Pn.66Heakcjanabfqd progr. tacznika kranicowego 0442 - - - 0 6 1 6 - nie przy F5-B/C/G
Pn.67Szybkie zatrzymanie, maks. moment skrajny 0443 - tak - 0 10000,00 0,01 adapt. Nm nie przy F5-B/C/G
Pn.68Szybkie zatrzymanie, maks. czas0444 - - - 0,00 100,00 0,01 0,00 s nie przy F5-B/C
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6.7.8 Elektroniczna
ochrona silnika

Opis funkcji dla
F5-B, F5-G i F5-M

Funkcja ochrony silnika zabezpiecza podtgczony do przemiennika silnik przed
przecigzeniem termicznym wskutek dziatania zbyt duzych pradéw. Funkcja w duzym
stopniu pokrywa sie z funkcjonalnoscia, realizowana przez mechaniczne komponenty
ochrony silnika, przy czym dodatkowo uwzgledniany jest wptyw predkosci obrotowej
na chtodzenie silnika. Obcigzenie silnika wyliczane jest na podstawie zmierzonego
pradu pozornego (ru.15) oraz ustawionego znamionowego pradu ochrony silnika (dr.12).
W przypadku silnika z chtodzeniem obcym lub w przypadku czestotliwosci znamionowe;j
silnika z chtodzeniem wtasnym obowigzujg nastepujace czasy wyzwalania (VDE 0660,
czes¢ 104):

12 | B 2 go_dzmy
1,5 ¢ | B 2minuty
2 * | P 1minuta
8 * I p 5sekund
Ryc. 6.7.8.a Zasada funkcji elektronicznej ochrony silnika
i fr.8  Przyporzadkowanie
| ru 15| Prad pozomy W;’:gnfztsrg"‘l‘c’“ — zestawu dla silnika_ [ dr.11 | Elektroniczna ochrona silnika
patrz rozdz. 6.8 0 licznik 0 0 chtodzenie obce
1 licznik 1 1 chtodzenie witasne E
dr.12 |Ochrona silnika, prad znamionowy (23, :-Iczn-l: § |
0.1...460.0 A 7 I:z::k 2 Pn.14 Funkcja ochrony silnika, reakcja
5 licznik 5 0...6 (patrz rozdziat 6.7.6)
6 licznik 6
7 licznik 7

Przyporzadkowanie zestawu
dla silnika (fr.8)

W przypadku eksploatacji kilku silnikdw na jednym przemienniku czestotliwosci
mozliwa jest indywidualna ochrona kazdego silnika poprzez wybor réznych licznikéw
(0...7).

Przyktad:- kazdemu silnikowi przypisany zostanie osobny licznik

1. silnik 2. silnik 3. silnik
S 3 S
licznik O licznik 1 licznik 2

- licznik ten jest nastepnie ustawiany we wszystkich zestawach parametréw dla
odpowiedniego silnika

licznik O = wartosc¢ ,,0“

licznik 1 = wartos$¢ ,1“||licznik 2 = wartosc¢ ,,2“

B B % B B ©
zestaw 1 zestaw 5 zestaw O zestaw 2 zestaw 6 zestaw 3
ustawic¢ B B R
nastepujace 0.fr.8 =0 2.fr8=1 3.fr8=2
wartosci: 1.fr8=0 6.fr8=2
5fr8=0

Licznik pracuje tylko ze zmierzong wartoscig w aktywnym zestawie parametrow. We
wszystkich nieaktywnych zestawach ma miejsce liczenie w dét. Jesli jakis licznik
przekroczy ustalong granice, zostanie wyzwolona reakcja okreslona w parametrze
Pn.14.
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Ochrona silnika/tryb (dr.11)  Za pomoca tego programowalnego parametru ustawiany jest sposéb chtodzenia silnika.

wartosé | Funkcja

0 chtodzenie obce (domysinie)
1 chtodzenie wtasne

Ochrona silnika/ prad  Parametr ten podaje dla kazdego zestawu prad znamionowy (= 100% obcigzenia) dla
znamionowy (dr.12) funkcji ochrony silnika. Obcigzenie dla funkcji ochrony silnika obliczane jest w
nastepujacy sposoéb:

Obcigzenie =

prad pozorny przemiennika (ru.15)

prad znamionowy ochrony silnika (dr.12)

Funkcja ochrony silnika,  Parametr ten okresla zachowanie napedu po zadziataniu funkcji ochrony silnika. Funkcje
reakcja (Pn.14)  te opisano w rozdziale 6.7.6.

Ryc. 6.7.8.b Czasy wyzwalania dla F5-B, F5-G i F5-M
czas

wyzwalania

120 min 4

W  przypadku silnikow z
chtodzeniem wiasnym czasy
wyzwalania zmniejszajg sie wraz
ze spadkiem czestotliwosci
silnika. Funkcja ochrony silnika
dziata catkujaco, co oznacza, ze
czasy z przecigzeniem silnika sg
sumowane, a czasy @z
niedocigzeniem - odejmowane.
Po wyzwoleniu funkcji ochrony
silnika czas ponownego
wyzwolenia ulega redukcji do 1/4
podanych wartosci, o ile silnik nie
pracowat przez odpowiedni czas 9sec |

60 min

30 min

2min

1min -

f=0Hz f = czestotliwos$¢ znamionowa silnika lub
silnik z chtodzeniem obcym

5sec 4
z niedocigzeniem.

% prad silnika

50 100 150 200 400 600 800
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Opis funkcji dla
F5-S

Funkcja ochrony silnika zostanie uaktywniona, gdy stosunek pradu pozornego do
pradu ciagtego (Is/Id) osiggnie poziom 300 %. Czas wyzwalania dla tego progu
ustawiany jest w parametrze dr.34. W parametrze dr.35 ustawiany jest natomiast
czas wyzwalania przy Is = Imax (prad maksymalny). Jesli dr.35 > dr.34, w catym
zakresie obowigzuje dr.34. Czas wyzwalania to czas, jaki potrzebuje wewnetrzny
licznik, aby policzy¢ od 0 do 100%. W parametrze Pn.15 mozna ustawi¢ poziom
ostrzegawczy. Gdy licznik osiggnie ten poziom, wykonana zostanie reakcja ustawiona
w parametrze Pn.14.

Jesli stosunek pradu pozornego do pradu ciggtego jest mniejszy niz 300%, licznik
bedzie malat. Czas powrotu to czas, jaki potrzebuje wewnetrzny licznik, aby policzyé
od 100% do 0 (po wyzwoleniu btedu). Czas ten ustawiany jest w parametrze dr.36.

Ryc. 6.7.8.c Czasy wyzwalania przy F5-695t [s]
’ \
\
\
\\ \\\\
0,4 Imax/In = 8
\ — rasz0as
Imax/In =8 —
s ™~ gl | T
Imax/In = 8 \
dr.34=05s
Imax/in = 5 dr35=02s I
- \
o aasgss| [ —
\\\
0,1 Is/ld
3,0 4,0 5,0 6,0 7,0 8,0
. . N .
Obliczanie |4 _ (1. 1d0) * — + 1dO ld:  prad ciagly
pradu ciggtego nN |dO: prad ciagty spoczynkowy (dr.28)
In: prad znamionowy silnika (dr.23)
n: rzeczywista predko$c obrotowa
nn: znamionowe obroty silnika (dr.24)
Obliczanie maksymalnego Imax = In * Mmax Imax: prad maksymalny N
pradu MN In: prad znamionowy silnika (dr.23)

Funkcja ochrony silnika,
poziom (Pn.15)

Funkcja ochrony silnika,
reakcja (Pn.14)

Ochrona silnika, czas przy
300 % Id (dr.34)

Ochrona silnika, czas przy
Imax (dr.35)

Ochrona silnika, czas
powrotu (dr.36)

Mmax: maksymalny moment obr. (dr.33,
ograniczony do dr.15)
Mn:  znamionowy moment obr. silnika
(dr.27)
Poprzez Pn.15 mozna ustawi¢ poziom wartosci koricowej licznika w zakresie 0...100 %.
Po osiagnieciu okreslonego poziomu ustawiany jest warunek przetaczania ,,Ostrzezenie
OH2“ (patrz tez ,,Cyfrowe wyjscia“). Reakcje na komunikat ostrzegawczy okresla
parametr Pn.14.

Parametr Pn.14 okresla zachowanie napedu po zadziataniu funkcji ochrony silnika.
Funkcje te opisano w rozdziale 6.7.6.

Ten parametr ustawia czas wyzwalania przy stosunku prgdu pozornego do pradu
ciggtego (Is/Id) rownym 300 % (mozliwosc¢ regulacji od wersji V2.5).

Ten parametr ustawia czas wyzwalania przy pradzie pozornym réwnym pradowi
maksymalnemu (Is =Imax).

W parametrze dr.36 ustawiany jest minimalny czas, ktéry musi uptyng¢ po wyzwoleniu
btedu OH2, zanim bedzie mozliwos¢ zresetowania tego btedu.
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

Zewnetrzna kontrola btedow

Nadmierna temperatura
silnika,

reakcja (Pn.12)
Nadmierna temperatura
silnika,

czas wytaczania (Pn.13)

Stosowane parametry

Kolejna mozliwos¢ ochrony silnika, jaka udostepnia przemiennik KEB COMBIVERT,
to mozliwos¢ podtaczenia zewnetrznego uktadu monitorowania temperatury. Do
zaciskéw T1/T2 mozna podfaczy¢ nastepujace komponenty:

9
T T
T2 [+ : T2

zestyk termiczny czujnik temperatury (PTC)
(rozwierny) rezystancja zadziatania
1650W ...4KW
rezystancja przywracajace
750W ...1650W

Za pomoca tych dwdch parametrow okreslane jest zachowanie zaciskow T1/T2. Funkcje
te opisano w rozdziale 6.7.6.

Parametr Adresro prog E e ™ [Taw (21 Uwagi

fr.8 Przyporzadkowanie zestawu dla silnika0908 - tak - 0 7 1 0 - nie przy F5-S
Pn.12Nadmierna temp. silnika, reakcja 040C - - - 0 7 1 6 - -
Pn.13Nadmiernatemp. silnika, czas wytgczania 040D - - - 0 120 1 0 S -
Pn.14Funkcja ochrony silnika, reakcja 040E - - - 0 6 1 6 - -
Pn.150chrona silnika, poziom 040F - - - 0 100 1 100 % tylko F5-S
dr.11 Elektroniczna ochrona silnika  060B - tak - 0 1 1 1 - nie przy F5-S
dr.12 Ochrona silnika, prad znamionowy ~ 060C - tak - 0,0 710,0 A 0,1A LTK A nie przy F5-S
dr.34 Ochrona silnika, czas przy 300% Id 0622 - - - 0,1 10,0 0,1 0,5 s tylko F5-S
dr.35 Ochrona silnika, czas przy Imax 0623 - - - 0,1 10,0 0,1 0,2 s tylko F5-S
dr.36 Ochrona silnika, czas powrotu 0624 - - - 0,1 10,0 0,1 5,0 s tylko F5-S
ru.15 Prad pozorny 020Ftak - - 0,0 6553,5A 0,1A - A -
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6.7.9 Sterowanie

tranzystorem GTR7
(nie przy F5-B/C)

Filtry wyjsciowe

Silniki synchroniczne

Funkcje specjalne (Pn.65) bit 0

GTR7, wybdr wejscia (Pn.64)

Réwnolegte taczenie
przemiennikéw (potaczenie
DC)

Stosowane parametry

Tranzystor hamowania GTR7 stuzy do sterowania rezystorem hamowania. Domysinie
tranzystor GTR7 przetgczany jest w zaleznosci od napiecia w obwodzie posrednim,
aby odprowadzi¢ zwrdcong podczas zwalniania energie. Za pomoca parametrow Pn.64
i Pn.65 mozliwa jest zmiana sposobu przetaczania tranzystora GTR7. W dalszej czesci
przedstawiono przypadki zastosowania, w ktdrych nalezy zmienic¢ ustawienie fabryczne.
Filtry wyj$ciowe (zawarte pojemnosci oraz indukcyjnos¢) tworzg wraz z silnikiem obwod
rezonansowy, sprawiajgcy, ze naped pracuje jako pradnica.

Silniki synchroniczne pracuja jako pradnica réwniez przy wytagczonej modulaciji.

Moze to prowadzi¢ - zwtaszcza w systemach o matym obcigzeniu - do wyindukowania
napiecia, ktére bez dalszej kontroli mogg doprowadzi¢ do zniszczenia przemiennikéw
czestotliwosci.

Energia przekazywana do obwodu posredniego transmitowana jest poprzez tranzystor
GTR7 do rezystora hamowania. Przy ustawieniu domysinym tranzystor GTR7 pracuje
tylko wtedy, gdy przemiennik moduluje. Generalnie napedy winny by¢ wytgczane
zawsze w sposob kontrolowany. W przypadku zaniku napiecia realizacje tego zadania
moze zapewnic funkcja Power-Off. Za pomoca parametru Pn.65 mozna ustawi¢ sposéb
przetgczania tranzystora GTRY7 jak nastepuije:

Pn.65[Sposob przetagczania GTR7 (bit 0)

0 GTRY7 nie przetacza w stanie ,,LS" (domysinie)

1...3 |GTRY7 przetacza w zaleznosci od poziomu réwniez w stanie ,LS*
4 wyjscie nieustawione (do.0...7 = 4/5/6)

3

Poprzez parametr Pn.64 mozna okresli¢ wejscie do aktywacji tranzystora GTR7. W
tym przypadku GTRY7 przetgcza niezaleznie od statusu przemiennika i napiecia w
obwodzie posrednim, gdy tylko uaktywnione zostanie to wejscie.

Wyijatek: Przy cofaniu zezwolenia na start (noP) przemiennik musi wytgczyc¢ tranzystor
GTRY7 ze wzgledow bezpieczenstwa.

Nr bitu | wartosé¢ dziesigtna Wejs’cie Zacisk
0 1 ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset”) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W przéd®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

W przypadku przemiennikéw pracujacych w potaczeniu DC mozliwe jest rozdzielenie
wystepujgcej energii hamowania na rozne przemienniki z rezystorem hamowania. Za
pomocg parametru Pn.64 mozna w odpowiednich przemiennikach okresli¢ wejscie,
poprzez ktére bedzie synchronizowana aktywacja tranzystorow GTR7.

Parametry Adresro prog EN o |M| e [ Uwagi

Pn.64GTR7, wybdr wejscia 0440 - - E 0 4095 1 0 - nieprzy F5-B/C

Pn.65Funkcje specjalne 0441 - - - 0 8 1 0 - nieprzy F5-B/C
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Opisy funkciji

Funkcje ochronne

6.7.10 Funkcje Bit|wartos¢| Znaczenie
specjalne
(me przy F5'B) 0 Sposéb przetgczania GTR7 (patrz rozdziat 6.7.9 ,Sterowanie tranzystorem GTR7)
Funkcje specjalne (Pn.65) 0 GTRY7 nie przetgcza w stanie ,LS" (domysinie)
Zebrano tutaj funkcje, ktére majg GTR7 przetgcza w zaleznoéci od poziomu réwniez w stanie ,LS*
wp’ryw_ na zachpwanle 1 Ten bit okresla komunikat o btedzie/ostrzegawczy, jaki zostanie
przemiennika w okreslonych wyzwolony po przetaczeniu wejscia dla zewnetrznych btedow (Pn.4)
sytuacjach roboczych. y y PO przeta ! etrzny ¢ o
0 W Pn.4 wybrano zewnetrzny komunikat o btedzie/ostrzegawczy. Reakcja
na ten komunikat (A.EF/E.EF) okreslona jest w parametrze Pn.3.
1 W Pn.4 wybrano btad niedoboru napiecia (E.UP). Pn.3 jest przy tym bez
funkcii.
2 Status, gdy modut mocy nie jest gotowy (no_PU). To ustawienie
obowigzuje dla warunkdw przetgczania do.0...7 = 4...6 oraz dla bitu btedu
(ERROR) w stowie statusowym (sy.44/sy.51 bit 1).
0 Status no_PU jest btedem
1 Status no_PU nie jest btedem
3 Jak w stanie LS, tranzystor GTR7 moze by¢ uaktywniony réwniez przy
btedzie (niezaleznie od poziomu). Wyjatek:po cofnieciu
zezwolenia na start i przy braku zasilania modutu mocy (no_PU)
nastgpi wytaczenie tranzystora GTRY?.
0 w przypadku btedu GTR7 nieaktywny
w przypadku btedu GTR7 zalezny od poziomu
4 Zaleznos¢ temperaturowa OL2
0 niezalezny od temperatury
1 zalezny od temperatury
5 Zwolnienie GTR7 przy programowym zezwoleniu na start (noP); w
niektdrych zastosowaniach nie zaleca sie natychmiastowego wytaczania
GTRY7 przy cofnietym zezwoleniu na start. Nalezy przy tym uaktywnié
programowy mechanizm zezwolenia na start poprzez parametr di.36.
0 nie zwolniony
1 zalezny od poziomu napiecia
6 Ograniczenie charakterystyk obnizenia wartosci znamionowych; aby
funkcja OL2 wyzwalana byta dopiero wéwczas, gdy zostanie osiagnieta
czestotliwosé znamionowa, mozliwe jest wigczenie ograniczenia w postaci
charakterystyk OL2.
0 nie
1 tak
7 stowo statusowe bit 1 = 0 przy E.UP
0 nie
1 tak
8 Wstrzymanie wskazania statusu BBL w parametrze ru.00
0 Status BBL bedzie wskazywany
1 Status BBL nie bedzie wskazywany
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6.8 Zestawy
parametréow

6.8.1 Parametry
nieprogramowalne

6.8.2 Parametry
ochrony

6.8.3 Parametry
systemowe

6.8.4 Posrednie i
bezposrednie
adresowanie
zestawow
parametrow

Przemiennik KEB COMBIVERT obstuguje 8 zestawow parametréw (0...7), co oznacza,
ze kazdy programowalny parametr ma w przemienniku 8 instancji, z ktérych kazda
moze mie¢ zaprogramowane inne wartosci. Poniewaz wiele parametréow w zestawach
otrzymuje takie same wartosci, ustawianie kazdego parametru z osobna w kazdym
zestawie bytoby stosunkowo ucigzliwe. W tym rozdziale mozna znalez¢ odpowiedzi
na pytania, jak kopiowac, blokowaé i wybiera¢ cate zestawy parametréw oraz jak
wykona¢ ponowng inicjalizacje przemiennika.

Pewne okreslone parametry nie podlegajg programowaniu, poniewaz ich wartos¢
musi by¢ jednakowa we wszystkich zestawach parametréow (np. adres magistrali
lub predkosc¢ transmisji danych). W identyfikacji takich parametréw brakuje numeru
zestawu parametrow, co utatwia ich szybkie rozpoznanie. Wszystkie parametry
nieprogramowalne majg zawsze statg wartos¢, niezaleznie od wybranego zestawu
parametrow!

6.8.1  Parametry nieprogramowalne

Parametry Sy oP.19/20/50/53-62

Parametry ru Pn.0-18/23/27/29/44-60/62-66
Parametry Ec uF.8/12-15/18 (uF.9 w przyp. F5-S)
Parametry AA ud.1-17 (wszystkie w F5-S)
Parametry di Fr.2-4/7/9/11 (Fr.10 w przyp. F5-
Parametry In (wyjatek: In.25) S) An.0-4/10-14/20-24/41-56
Parametry dr (nie w przypadku LE.16-26

F5-S) cn.3/11-13

dS.0-1 (tylko F5-S)
PS.2-4/10-27/29-31

Parametry ochrony obejmujg predkos¢ transmisji, adres przemiennika, licznik
roboczogodzin, typ sterowania, numer seryjny/klienta, wartosci rownowazace
i diagnoze btedéw. Nie ulegaja one nadpisaniu podczas kopiowania zestawow
parametréw czy na skutek zatadowania zestawu domysinego.

6.8.2  Parametry chronione

Sy.2/3/6/7/11
ru.40/41
ud.1/2

Fr.1
In.10-16/24-31

Parametry systemowe obejmujg dane silnika i enkodera.

6.8.3  Parametry systemowe

Parametry dr Pn.61/67
¢S.0-19-22 dS.0-1/13
Ec.1-7/11-27/36-38 Fr.10

W przypadku posredniego adresowania zestawdw parametrow wyswietlane i
edytowane sg te wartosci parametréw, na ktére ustawiony jest wskaznik (Fr.9).
Adresowanie bezposrednie umozliwia natomiast wyswietlenie lub zapisanie wartosci
parametru niezaleznie od wskaznika bezposrednio w jednym lub wielu zestawach
parametréw. Bezposrednie programowanie zestawow parametrow mozliwe jest tylko
w przypadku operacji realizowanych poprzez magistrale.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

6.8.5 Kopiowanie
zestawow
parametrow
poprzez
klawiature (Fr.1)

6.8.6 Kopiowanie
zestawow
parametrow
poprzez
magistrale (Fr.1,
Fr.9)

Zatadowanie ustawien
ﬂfabrycznych (domysinych)

spowoduje utrate wszystkich

definicji parametrow,
dokonanych przez instalatora
maszyny! Moze to dotyczy¢
przyporzadkowania zaciskow,
przetgczania zestawdéw lub
stanéw operacyjnych. Przed
zatadowaniem zestawu
parametréw domysinych nalezy
upewnic sie, ze nie wystapia zadne
niechciane (nieprzewidziane)
stany operacyjne maszyny.

Ustawianie zestawu

docelowego

Gdy obok numeru zestawu parametrow
wyswietlany jest migajacy punkt, za
pomoca klawiszy UP/DOWN mozna
ustawi¢ zestaw docelowy 0...7.
Podczas przygotowywania kopiowania
nie mozna ustawi¢ aktywnego (A)
zestawu parametrow jako zestawu
docelowego. Jesli zestaw docelowy >
0, nadpisane zostang tylko parametry

Ustawianie zestawu
zrodtowego

programowalne!

W przypadku adresowania posredniego za kopiowanie zestawéw parametréw (poprzez
magistrale) odpowiedzialne sg dwa parametry. Parametr Fr.9 okresla zestaw docelowy. Parametr
Fr.1 okre zestawdw parametréw. Mozna przeprowadzi¢ nastepujgce rodzaje operacji kopiowania:
Zestaw docelowy Zestaw $la zestaw zrodtowy i uruchamia operacje kopiowania. W przypadku
adresowania bezposredniego zestaw zrédtowy (Fr. 1) kopiowany jest do wybranych zestawow
parametrow. Mozna przeprowadzi¢ nastepujgce rodzaje operacji kopiowania:

i
klawiszem Funct. DOWN
mozna przetgczy¢
na zrédto
uP
Iy}

Za pomoca klawiszy UP/DOWN ustawiany
jest zestaw zrédtowy. Klawisz ,ENTER*
uruchamia proces kopiowania. Kopiowanie
mozliwe jest tylko przy zdjetym zezwoleniu
na start lub w przypadku btedu, w innych
przypadkach na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat ,|_oPE" (invalid operation).

Po zakornczeniu operacji kopiowania
wyswietlony zostaje komunikat ,PASS*.
Mozna go skasowaé klawiszem ,ENTER".

Zestaw docelowy

Zestaw zrodtowy

Akcja

0..7

0

Wszystkie

Wszystkie

0.7

-1:dEF_S

-1:dEF_S

-2: dEF_A

-3:ini_S

-3:ini_S

-4:ini_A

Wszystkie programowalne parametry (rowniez systemowe)
zestawu zrodtowego kopiowane sg do zestawu docelowego.
Do wszystkich parametréw zestawu 0 (za wyjatkiem
parametréw systemowych i ochrony) skopiowane zostana
wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw programowalnych zestawu
docelowego (za wyjatkiem parametrow systemowych i
ochrony) skopiowane zostang wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw wszystkich zestawdw (za wyjatkiem
parametréw systemowych i ochrony) skopiowane zostana
wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw zestawu 0 (za wyjatkiem
parametréow ochrony) skopiowane zostang warto$ci domysine.
Do wszystkich parametréw programowalnych zestawu
docelowego (za wyjatkiem parametréw ochrony) skopiowane
zostang wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw wszystkich zestawdw (za wyjatkiem
parametréow ochrony) skopiowane zostang wartosci domysine.
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Wartosci domysine
uzytkownika

Parametry tylko z wartoscia
domysing KEB

Parametry adresowane
bezposrednio

Zapisywanie wartosci
domysinych uzytkownika

Wartos¢| Zrodto wart. domysinych Skopiowane parametry Zestawy docelowe
-1 KEB Parametry uzytkownika wybrane
-2 KEB Parametry uzytkownika wszystkie
-3 KEB Parametry uzytkownika i systemowe wybrane
-4 KEB Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie
L5 uzytkownika Parametry uzytkownika wybrane
L6 uzytkownika Parametry uzytkownika wszystkie
L7 uzytkownika Parametry uzytkownika i systemowe wybrane
-8 uzytkownika Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie
L9 Aktualne ustawienie parametrow Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie

zapisanie jako domysine

wartosci uzytkownika

Wartosci od -5 do —8 odpowiadajg dotychczasowym wartosciom od —1 do —4 w
odniesieniu do skopiowanych parametrow i zestawdéw docelowych. Rdznig sie one
tylko zrédtem wartosci domysine;j.

Warto$¢ -9 umozliwia zapisanie aktualnych ustawieri parametréw jako wartosci
domysinych uzytkownika. Wartosci wszystkich parametréw uzytkownika i systemowych
zapisywane sg przy tym we wszystkich zestawach.

W przypadku parametréw, ktdre majg miec tylko warto$¢ domysing KEB, ustawiony jest
bit 27 we wtasciwosciach 2. Sg to miedzy innymi wszystkie parametry bezpieczenstwa
i wszystkie parametry chronione przez zapisem.

Podczas tadowania specyficznych wartosci domysinych (fr.01 = -5..-8) parametry te
fadowane sg ew. z wartosciami domysinymi KEB.

Parametr wskaznikowy (pierwszy parametr bezposrednio adresowanej grupy) nie ma
wartosci domysinej uzytkownika, gdyz jest on zerowany przy wykonywaniu funkcji
Power-On-Reset. Parametry nalezace do grupy maja wartosci domysine dla kazdej
wartosci wskaznika.

Zaktadana jest tablica zrodtowa, w ktdrej dla kazdego parametru zarezerwowany
jest jeden bajt w kolejnosci adreséw na magistrali. Bajt ten zawiera dla kazdego
zestawu informacje, czy warto$¢ domysina wyznaczana jest z definicji parametru
(=0, wartos¢ domysina KEB) lub czy zapisana jest w pamieci uzytkownika (=1).
Informacja ta uzyskiwana jest poprzez poréwnanie z wartoscig domysing KEB.

W przypadku parametréw adresowanych bezposrednio liczba zarezerwowanych
bajtéw dla kazdego cztonka grupy jest réwna liczbie dozwolonych wartosci wskaznika.
Dla parametréw ud.16 i ud.17 rezerwowanych jest po 36 bajtéw, gdyz ud.15 = 1..36
Dla ps.24..27 rezerwowanych jest po 16 bajtéw, poniewaz ps.23 = 0..15

Wartosci domysine uzytkownika zapisywane sg w kolejnosci adreséw na magistrali
(rosngco), w zaleznosci od zestawu (zestaw 7..0).

Wartosci domysine uzytkownika dla parametréow adresowanych bezposrednio
zapisywane sg najpierw wg adreséw na magistrali (rosngco), potem wg wartosci
wskaznika (maks. .. min.), jeszcze potem w zaleznosci od zestawu (zestaw 7..0).

Przyktad: Wartos¢ domysina parametru ud.09, wartosci domysine ud.16 dla ud.15
= 36..1, wartosci domysine ud.17 dla ud.15 = 36..1, wartosci domysine ud.18 dla
zestawu 7..0, itd.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

Kopiowanie wartosci
domysinych uzytkownika do
zestawow

Resetowanie wartosci
domysinych uzytkownika

Zmieniony identyfikator
modutu mocy lub enkodera,
przestawianie Standard/US

Zarzadzanie pamiecia

Na podstawie bitéw w tablicy zrédtowej dla kazdego parametru nastepuje albo
wyznaczenie wartosci domysinej kazdego zestawu w kolejnosci adreséw na
magistrali (z definicji parametru), albo odczytanie z pamieci uzytkownika i zapisanie
w parametrze.

Parametry tylko z wartosciag domysing KEB tadowane sg w tym przypadku z tg
wartoscig domysinag.

W nastepujgcych przypadkach nastepuje zresetowanie wartosci domysinych
wszystkich parametréw i przywrécenie wartosci domysinych KEB:

- Wszystkie parametry resetowne sg do wartosci domysinych (przywrécenie
wartosci pierwotnych)

- Zmianie ulegto oznaczenie wersji oprogramowania (nowa wersja, ew. nowy od
daty)

- Zmieniono typ sterowania (ud.02 bit 2+3)

Recznie mozna zresetowaé wartosci domysine uzytkownika w nastepujacy sposaéb:

- Zatadowanie wartosci domysinych KEB we wszystkich zestawach (fr.01 = -4)
- Zapisanie wartosci domysinych (fr.01 = -9)

Zmieniono identyfikator modutu mocy:

- wartosci domysine KEB zalezne od identyfikatora modutu mocy zostang
dopasowane.

- parametr uf.11 zostanie ew. we wszystkich zestawach ograniczony do
maksymalnej czestotliwosci przetaczania (in.03).

- jesli wartos¢ domysina uzytkownika dla uf.11 nie lezy w przedziale (0..in.03),
parametr uf.11 zostanie zatadowany w odpowiednim zestawie z wartoscig
domysing KEB.

- jezeli zapisywana wartos¢ sy.03 nie jest rowna odczytanemu identyfikatorowi
modutu mocy, wszystkie parametry uzytkownika i systemowe zostang
zatadowane z wartosciami domysinymi KEB (odpowiednio do fr.01 = -4)

Zmieniono identyfikator enkodera:

- wartoscidomysine KEB zalezne od identyfikatora enkodera zostang dopasowane.

- parametry EC zostang zatadowane z wartosciami domysinymi KEB.

- zmiana ustawienia Standard/US (zmiana w parametrze in.21 bit 0 przy in.20 = 32):

- wartosci domysine zalezne od tego ustawienia zostang dopasowane.

- parametry uzytkownika i systemowe zostang zatadowane z wartosciami
domysinymi KEB (odpowiednio do fr.01 = -4)

Na koricu zewnetrznej pamieci RAM w kazdym stowie zapisana jest dtugosc tablicy
zrodtowej (w bajtach) oraz dtugos¢ obszaru pamieci przeznaczonego na wartosci
domysine uzytkownika (w bajtach).

Tablica zrédtowa dla wartosci domysinych uzytkownika lezy przed tymi dwoma
komorkami. Diugosc zalezy od liczby dopuszczonych parametréw w ustawionym typie
sterowania (ud.02 bit 2+3).

Zaraz za obszarem dla tablicy zrédtowej zaczyna sie obszar pamieci dla wartosci
domysinych uzytkownika. Dlugosé zalezy od liczby zapisanych tu wartosci. Zapisywane
sg tylko te wartosci, ktore roznig sie od wartosci domysinych KEB. Wartosci domysine
zapisywane sg w kolejnosci malejgcych adresdw komorek pamieci.

Pamie¢ offline obejmuje luke miedzy zmiennymi tymczasowymi a obszarem pamieci
dla wartosci domysinych uzytkownika. Wielko$¢é pamieci offline jest wiec uzalezniona
od liczby wartosci domysinych uzytkownika.
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Catkowite wykorzystanie
dostepnej pamieci

6.8.7 Wybor zestawow
parametrow

Jezeli obszar pamieci zostanie catkowicie zapetniony wartosciami domysinymi
uzytkownika (bez mozliwosci zapisu wszystkich wartosci), wéwczas parametr fr.01=
-10 (pamie¢ wartosci domysinych uzytkownika jest petna).

Oznacza to, ze tylko czes¢ parametréw (o nizszych adresach na magistrali) bedzie
miata wartosci domysine uzytkownika. Reszta parametrow bedzie miata wartosci
domysine KEB.

Ograniczenie to nie powinno jednak wystgpié, poniewaz urzadzenie dysponuje
wystarczajgca iloscig pamieci.

Rysunek 6.8.7 Zasada wyboru zestawdw parametrow

2 o1 o 2 1832831
cyfrowo ] l 1‘ ,l,.l,.l.il.i-l- *4444#4

o2 o1 =20 765 4
o0 0 0

Wybér zestawéw Fr.4 poprzez Listwa zaciskow: Listwa zaciskowa z Listwa zaciskowa z SY-SQ ze stowem
nieaktywny klawiature/ z kodowaniem kodowaniem wejsé kodowaniem wejsé sterujacym (tylko
aktywny zawsze zestaw 0 magistrale binarnym ST>RST>...>ID ID>IC>...>ST przez magistralg)

- :

o 2 3 o
1 4
-:-5“' 507 Uwaga! Wartosciowos¢é
Er2 przy Fr.2 = 2...4 uktada sie
nastepujgco: ID > IC > ...>ST.
L Wspomniana kolejnoé¢
| Zestaw parametréw 0...7 zwigzana jest z priorytetem.

Czy

Fr.3 Blokada zestawu parametrow
Zestaw 0...7 (wartos¢ 0...255)

wybrany
zestaw jest
zablokowany ?,

Komunikat o
btedzie E.SEt

Aktualny zestaw parametrow

Fr.2 Tryb wyboru zestawoéw
parametrow

Fr.4 Okreslanie zestawu
parametrow

Jak pokazano na rysunku 6.8.7, parametr Fr.2 okresla, czy wybor zestawow
parametréw odbywa sie poprzez klawiature/magistrale (Fr.4), listwe zaciskowg lub
stowo sterujgce (SY.50) wzglednie czy jest wytaczony. Wyboru migdzy tymi opcjami
dokonuje sie klawiszem Enter.

Fr.2 | Funkcja

0 Wybdr zestawdw nieaktywny; aktywny zawsze zestaw 0

1 Wybér zestawdw poprzez klawiature/magistrale - par. Fr.4

2 Wybor zestawdw kodowany binarnie poprzez listwe zaciskowg

3 Wybér zestawdw kodowany wejsciowo poprzez listwe zaciskowag

Priorytet: ST>RST>R>F>I1>12>13>14>|A>IB>IC>I1D

4 Wybor zestawdw kodowany wejsciowo poprzez listwe zaciskowg
Priorytet: ID>IC>IB>IA>14>13>12>11>R>F>RST>ST
5 Wybér zestawdw poprzez stowo sterujgce SY.50

Parametrem tym mozna operowaé zaréwno poprzez klawiature, jak i poprzez
magistrale. Zgdany zestaw parametréw (0...7) podawany jest bezposrednio jako
wartos¢ i uaktywniany klawiszem Enter.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

Fr.7 Zestaw parametrow -

wybor wejsé

Przyktad

Wybor zestawow z
kodowaniem binarnym

Definiowanie zestawu parametréw poprzez listwe zaciskowg moze odbywaé sie z
kodowaniem binarnym lub kodowaniem wej$¢. Wejscia okreslane sg poprzez parametr
Fr.7.W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem binarnym nalezy zaprogramowac
na te funkcje maksymalnie 3 wejscia, aby unikng¢ btedéw wyboru.

Nr bitu | Wartos¢ dziesigina| Wejscie Zacisk
0 10 S| (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”) | X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W przdd®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

' Wejscie ST jest sprzetowo wyposazone w funkcje "zezwolenia na start". Inne funkcje
mozna ustawiac tylko jako "dodatkowe".

W przypadku wyboru zestawéw z kodowaniem wejs¢ (Fr.2=3) wejscia I1, 12 i F
przewidziane zostaty do wyboru zestawdéw parametréow. W tym przypadku wejscie
F uaktywniatoby zestaw 1, wejscie 11 zestaw 2, a wejscie 12 - zestaw 3 ze wzgledu
na zaleznos¢ 12>11>F. Jesli w tym przyktadzie sygnat sterujgcy skierowany zostanie
jednoczesnie na wejscia I1 i 12, to przemiennik przetgczy sie na zestaw 2 ze wzgledu
na priorytet F>I1>I2 przy Fr.2=3.

W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem binarnym

- dopuszcza sie zaprogramowanie maksymalnie 3 wejs¢ (wewnetrznych lub
zewnetrznych) na wybodr zestawdw (22 = 8 zestawow), aby unikng¢ btedéw
wyboru.

- wartosciowos¢ wejs¢ zaprogramowanych do wyboru zestawdw parametréw
jest rosngca
(ID>IC>IB>1A>14>13>12>11>R>F>RST>ST)

Przyktad 1: Za pomoca 3 wejsé (F, 11 i 14) nalezy wybra¢ zestaw parametréw 0...7
1.) Ustawi¢ parametr Fr. 7 na wartos¢ , 148"
2) Ustawic¢ parametr Fr.2 na wartosc¢ ,2“ (wybor zestawow z

kodowaniem binarnym poprzez listwe zaciskowg)

Rysunek 6.8.7.b  Wybdr zestawdw parametrow z kodowaniem binarnym

i
14 11 F Wejscie
2 2! 20 Zestaw 1
0 0 0 0 -
0 0 1 1
0 2 0 2 ;
0 > 1 3 Zestaw 7 | i
4 0 0 4 Zestaw 6 | 5
4 0 1 5 Zestaw 5 1 i
Zestaw 4 T
4 2 0 6 Zestaw 3 | |
4 2 1 7 Zestaw 2 1 |
Zestaw 1 T
Zestaw 0 :
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Wybor zestawow z
kodowaniem
wejsé

W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem wejs¢

dopuszcza sie zaprogramowanie maksymalnie 7 wejs¢ (wewnetrznych lub
zewnetrznych) na wybor zestawow (0...7 zestawdw), aby uniknaé btedéw
wyboru.

przy Fr.2 = ,3" priorytet ma najnizsze z wybranych wejs¢
(ST>RST>R>F>11>12>13>14>1A>IB>IC>ID)

przy Fr.2 = ,4“ priorytet ma najwyzsze z wybranych wejsé
(ID>IC>IB>IA>14>13>12>11>R>F>RST>ST)

Przyktad 1: Za pomoca 5 wejsc (I1, 12, 14, I1B i ID) nalezy wybra¢ zestaw 0...5

1.
2)

Ustawié parametr Fr. 7 na wartos¢ ,2736"
Ustawié parametr Fr.2 na wartos¢ ,3" (wybér zestawdw z kodowaniem wejs¢
poprzez listwe zaciskowa)

Rysunek 6.8.7.c  Wybdr zestawow parametrow z kodowaniem wejsc przy Fr.2=3

ID IB 14 2 N ZestawZestaw
Fr2=| 3 4

0O 0 0O 0 O 0 0

O 0 o o0 1 1 1

O 0 0o 2 0 2 2

0O 0 3 0 O 3 3

0O 4 0 0 O 4 4

5 0 0 0 O 5 5

5 0 3 0 O 3 5

5 0 3 0 1 1 5

L 1

Zestaw
Zestaw
Zestaw
Zestaw
Zestaw

0 — P W B
1

Zestaw

Przywracanie zestawu 0 /
wybor zestawow (fr.11)

Parametr ten okresla wejscie, poprzez ktére nastepuje przetaczenie na zestaw 0,
niezaleznie od aktualnie wybranego zestawu parametrow. Funkcja ta jest aktywna
tylko przy Fr.2 = 2...4.

przy statycznym obtozeniu wejs¢ przemiennik pozostaje z aktywnym zestawem
0, dopoki wigczone jest to wejscie.

w przypadku wej$é wyzwalanych zboczem sygnatu zestaw O uaktywniany
jest przez 1. zbocze. Drugie zbocze powoduje ponowne wybranie zestawu
parametrow, uaktywnionego poprzez inne wejscia.

© KEB Antriebstechnik, 2002
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Zestawy parametrow

6.8.8 Blokowanie Parametr Fr.3 umozliwia zablokowanie zestawéw parametréw, ktdre nie powinny
zestawow lub nie moga by¢ wybierane. Proba wybrania ktéregos$ z zablokowanych zestawdw
parametréw parametréw spowoduje reakcje okreslong w parametrze Pn.18 (domysinie: btad

wyboru zestawu E.SEt) .
Fr.3 Blokada zestawu Wartosé|Zablokowany zestaw | Przyktad

parametréw 1 0 -
2 1 -

4 2 4

8 3 -

16 4 -

32 5 32

64 6 -

128 7 -

Zestaw 2 i zestaw 5 zablokowane Suma 36

6.8.9 Opéz’nienie Za pomocag tych parametréw mozna ustawi¢ czas
wiaczania/ L . )
wy’rqczania - opOznienia aktywacji nowego zestawu parametréw (Fr.5)

, - opOznienia dezaktywaciji starego zestawu parametréw (Fr.6)
zestawow
parametrow (Fr.5, Przy przetaczaniu zestawdw czas wytgczania starego zestawu oraz czas wtgczania
Fr_6) nowego zestawu sg do siebie dodawane.
Rysunek 6.8.9 Opdznienie wigczania/wytaczania
Zestaw 3 —T
Aktual ) Zestaw 2 :
ualny zestaw |
Przyktad Zestaw 1
wh. wyt.
Zestaw 0
Zestaw | Fr.5 Fr.6 : o | | 5 6
0 0s 0s ZeStaW 3 N 2 %
Zestaw 2 : 3
! 2s 9% | Zestaw zadany L
2 0s 1s Zestaw 1 |
4
3 2s 2s Zestaw 0
1: Opdznienie wigczenia zestawu 3, wynoszace 2s
2: Opdznienie wytaczenia zestawu 3, wynoszace 2s
3: Opdznienie wytaczenia zestawu 2, wynoszace 1s +
Opdznienie wigczenia zestawu 1, wynoszace 2s
4: Natychmiastowe przetgczenie, gdyz nie ustanowiono opéznienia
5: Opdznienie wytaczenia zestawu 2, wynoszace 1s +
Opdznienie wigczenia zestawu 3, wynoszace 2s
6: Opdznienie wytaczenia zestawu 3, wynoszace 2s
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6.8.10 Stosowane parametry

Parametry Adresro prog l‘“i“<R| |r’7max| |m‘ mﬁ"J [?1 __Uwagi

Fr.1 Dunkcja kopiowania zest. par. 0901 - tak tak -4 7 1 0 -

Fr.2 Tryb wyboru zest. par. 0902 - - tak 0 5 1 0 -

Fr.3 Blokada zest. parametréow 0903 - - tak 0 255 1 0 -

Fr.4 Okreslanie zest. parametrow 0904 - - tak 0 7 1 0 -

Fr.5 Opdznienie wt. zest. par. 0905 - tak - 0 32,00 0,01 0 S

Fr.6 Opdznienie wyt. zest. par. 0906 - tak - 0 32,00 0,01 0 S

Fr.7 Wybor wejs¢ zest. par. 0907 - - tak 0 4095 1 0 -

Fr.9 Wskaznik zest. par. 0909 - - - -1 7 1 0 - -1:akt. zestaw (poprzez magistr.)
Fr.11 Reset>Zestaw 0 wyb. wejscia 090B - tak tak 0 4095 1 0 -
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6.9 Fun kcje Niniejszy rozdziat ma ng celu utatwienie prograrpo_wapig funkcji specjalnych.
ial W przypadku hamowania statoprgdowego (DC) silnik nie jest wyhamowywany poprzez
specjaine rampe zwalniania. Szybkie wyhamowywanie odbywa sie wskutek dziatania napiecia
6.9.1 Hamowanie statego, podawanego na uzwojenie silnika. . _
statopradowe (DC) Miedzy momentem aktywacji a momentem wyzwolenia hamowania statoprgdowego

konieczne jest wstawienie statego czasu, zwanego Base-Block-Time (bbL),
wynoszgcego 150...5000 ms (w zaleznosci od modutu mocy). Czas ten stuzy do
ochrony stopni mocy podczas uptywu czasu odwzbudzania silnika.

Parametr Pn.28 okresla, jaki czynnik bedzie wyzwalat hamowanie statoprgdowe.
Odpowiednio do ustawionego trybu, poprzez parametr Pn.32 mozna podac
czestotliwos$c/obroty, po przekroczeniu ktdrych zadziata hamulec statoprgdowy.
Parametr Pn.30 okresla z kolei czas hamowania. W parametrze Pn.31 ustawiane jest
maksymalne napiecie hamowania. Regulatory hamowania sg przy tym ustawione na
skalowanie 1:1 miedzy przemiennikiem a silnikiem. Przy odbiegajgcych od tego
skalowaniach musi nastgpi¢ zmniejszenie maks. napiecia hamowania, aby unikng¢
przegrzania silnika. Przy duzych mocach maksymalne napiecie hamowania moze
prowadzi¢ do bteddw przetezenia (OC). W takim przypadku nalezy rowniez zmniejszyé
Pn.31. Parametr Pn.29 jest kodowany bitowo i okresla wejscia, kiore wyzwalaja
hamowanie statoprgdowe.

(tylko F5-B, F5-G i
F5-M, gdy ¢S.0=0)

Ryc. 6.9.1 Zasada dziatania hamulca DC

Pn.28| Hamulec DC, tryb

0 [Hamowanie statoprgdowe nieaktywne

1 [Hamowanie statopragdowe po osiagnieciu 0 Hz/
0 obr./min i przy braku wskazania kierunku Pn.32 Hamulec DC, warto$é poczatkowa
obrotédw; maks. przez ustawiony czas hamowania
Pn.30 (niezaleznie od rzeczywistej czestotliwosci
/ predkosci obr.) lub do nastepnego wskazania
kierunku obrotow.

2 | Hamowanie stafopradowe, gdy tylko zabraknie wskazania Rzecz. czas ham. = Pn.30 - frzeczyw.
ru.3 Rzeczywista czestotliwosé/predkosé obr. I kierunku obrotéw; czas hamowania zalezny od rzeczywistej
czestotliwosci/predkosci obr.

Pn.30 Hamulec DC, czas

Zadany czas hamowania = Pn.30

1)
warto$¢ odniesienia

3 | Hamowanie statopradowe, gdy tylko zmieni sie kierunek
obrotéw; czas hamowania zalezny od rzeczywistej 1
czestotliwosci/predkosci obr. warto$¢ odniesienia

4 [Hamowanie statopradowe, gdy tylko zabraknie
wskazania kierunku obrotéw i rzeczywista
czestotliwo$¢/predkosé obr. spadnie ponizej
ustawionej w Pn.32 wartosci startowej; czas ' Wartos$é odniesienia:

hamowania zalezny od Pn.32 100/200/400 Hz

.. 5 Hamowanie statoprgdowe, gdy podczas zwalniania .
Pn.32 Hamulec DC, wartos¢ poczatkowa rzeczywista czestotliwos¢/predkosé obr. spadnie 1000/2000/4000 obr./min

Ini ponizej poziomu okreslonego w parametrze Pn.32; . A
0..-400 Hz (domysinie 4 Hz) czas hamowania zalezny od Pn.32 w zaleznosci od ud.2
Hamowanie statopradowe, gdy tylko warto$¢ zadana ru.1
spadnie ponizej wartosci startowej, ustawionej w
. = . arametrze Pn.32; czas hamowania zalezny od rzeczywiste|
ru.1 Wskazanie wartosci adanej I Ez(—;stotliwoéci/predkoéci obr. v 4
7 | Hamowanie statopradowe, gdy tylko wejscie
— zaprogramowane na funkcje hamulca DC zostanieg
uaktywnione; czas hamowania zalezny od —
rzeczywistej czestotliwosci/predkosci obrotowej;
Pn.29 Hamulec DC, restart dopiero po dezaktywacji wejscia.

wybor wejscia

- —|Rzecz. czas ham. = Pn.30-Pn.32

0...4000 obr./min (domysInie 120 obr./min) 6

- 8 | Hamowanie statopradowe, dopéki wejscie
0...4095 patrz tez 6.3 zaprogramowane na funkcje hamulca DC jest
,Cyfrowe wejscia“ aktywne;

9 | Hamowanie statoprgdowe po zataczeniu modulacji
(kierunek obrotéw + zezwolenie na start) na czas
ustawiony w parametrze Pn.30.

Pn.31 Hamulec DC, maks. napieci€
0...25,5% (domysinie 25,5 %)
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Hamulec DC, tryb (Pn.28)
Pn.28 =1 Pn.28 =2 Pn.28 =3
kierunek obrot kierunek obroté FJ
N | =
f,n,U f,n,U
1 : f,n,U :
]
I
:
I
T T T
Pn.31 Pn.30+ /100 09020 >t
s | Pn.30 * n /1000 s }_‘
bbl
Pn.28 =4 Pn.28 =5
kierunek obroté
ru.0= fdec; rdec J
f,n,U : f,n,U :
A |
Pn.30+Pn.32/1000 i
Pn.32 Pn.32 H
Pn.31 Pn.31 Pn.31 |-----p----
" e " Eraon e T / t
Tobl | obl dLs”
Pn.28 =7 Pn.28 = 8 Pn.28 =9
]
ST
wejscie cyfrme_l I_ wejscie cyfu.v.w.eJI !_ Flub R J
fnu ! ! tnu ! i f,n,U !
1 1 H :
1 H 1
1 H 1
1 H 1
1 H 1
1 : 1
T / : / |
Pn.31f-----f---- S Pn.31 1 Pn.
Pnd0-nno0| 1 ot " ot " Pn.30 ot
" bbl 'dLs’ " bbl
Hamulec DC, wybor wejscia  [Bit_[Wartosé dziesietna | Wejscie Zacisk
(Pn.29) 0 1 | ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset?)| X2A.16
1 2 | RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 | F (progr.wejscie ,,Bieg w prawo®) X2A.14
3 8 | R (progr. wejscie ,Bieg w lewo*) X2A.15
4 16 | 1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 | 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 | 13 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 | 14 (progr. wejscie 4) X2A.18
8 256 | IA (wewn.wejscie A) brak
9 512 | IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 | IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 | ID (wewn. wejscie D) brak
Stosowane parametry
Parametry Adresro prog min’<\| ) |M| |/Td\efauj [?] Uwagi
Pn.28 Hamulec DC, tryb 041C - tak tak 0 9 1 7 -
Pn.29Hamulec DC, wybér wejscia 041D - - tak 0 4095 1 0 - domyslnie przy F5-M: 128
Pn.30Hamulec DC, czas 041E - tak - 0,00 100,00 s 0,01s 10,00 s -
Pn.31Hamulec DC, maks. napiecie 041F - tak - 0 25,5 % 0,1% 255% -
Pn.32Hamulec DC, wart. poczgtkowa0420- tak - 0 400 Hz 0,0125 Hz 4 Hz - F5-G/B: w zaleznosci od ud.2
Pn.32Hamulec DC, wart. poczgtkowa0420- tak - 04000 obr./min0,125 obr./min120 obr./min -rs-v: w zaleznosci od ud.2
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6.9.2 Funkcja
oszczedzania
energii
(tylko F5-B, F5-Gi i
F5-M, gdy ¢S.0=0)

aktywacji

Funkcja oszczedzania energii umozliwia obnizenie lub podwyzszenie aktualnego
napiecia wyjsciowego. Odpowiednio do okreslonego w parametrze uF.6 warunku
nastepuje procentowa modyfikacja obowigzujgcego zgodnie z
charakterystyka V/Hz napiecia do poziomu oszczedzania energii (uF.7).

Maksymalne napiecie wyjsciowe, nawet przy wartosci > 100 %, nie moze by¢ jednak
wyzsze niz napiecie wejsciowe. Funkcja ta stosowana jest np. w przypadku regularnych

cykli roboczych typu "obcigzenie/bieg jatowy". Podczas fazy biegu jatowego obroty
sg utrzymywane, ale dzieki obnizeniu napiecia mozliwe jest zaoszczedzenie energii.

uF.7 | Funkcja oszczedzania energii, wspdtczynnik

0,0...130,0 % (domysinie 70 %)

uF.6 Funkcja oszczedzania energii, tryb
bit 0...3 | Aktywacja
0 funkcja wytaczona

generalnie wtgczona

uF.8
wybor wejscia

Funkcja oszczedzania energii,

przy rzeczywistej = zadanej czestotl./predk. obr.
aktywacja poprzez programowalne wejscia

0...4095 (domysinie 0)
patrz tez 6.3
,Cyfrowe wejscia“

generalnie przy kierunku obrotow "w tyt"

1
2

3

4 generalnie przy kierunku obrotéw "w przo6d"
5

6 kier. obr. "w przéd" i rzeczywista = zadana czestotl./predk. obr.
7

kier. obr. "w tyt" i rzeczywista = zadana czestotl./predk. obr.

8...15 |zarezerwowane

bit 4...6 | Ustawienie rampy napiecia
rampa napiecia przy karcie sterujgcej B/C ok. 1s
rampa napiecia przy karcie sterujgcej G/M/S ok. 1,6 s

0 rampa napiecia

16 rampa napiecia / 2

32 rampa napiecia / 4

48 rampa napiecia / 8

64 rampa napiecia / 16

rzeczyw.;
. Ii]rzeczyw; A ihistereza
set’ nset 7777777777777777777
T
uF.7 - — /——
t

Przyktad: uF.6 = 2, uF.7 = 50 %
Stosowane parametry
Parametr Adresro prog O N g, 2 el 171 Uwagi
UF.6 Funkcja oszczedzania energii, typ 0506 - tak - 0 79 1 0 -
ukr7 Funkcja oszczedzania energii, wspétczynnik 0507 - tak - 0,0 % 130,0 % 1% 70 % -
UF.8 F oszczedz. energii, wybdr wejscia 0508 - - tak 0 4095 1 0 -
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6.9.3 Funkcja

Funkcja ta symuluje mechaniczny potencjometr silnikowy. Poprzez dwa wejscia mozna

=3

oP.56 Zwiekszanie wartosci

potencjometru zwigkszac wzgl. zmniejszac¢ wartos¢ potencjometru silnikowego.
silnikowego
Ryc. 6.9.3 Funkcja potencjometru silnikowego . — .
0P.50 Potencjometr silnikowy / funkcja
Bit 1 [bit0 [ Znaczenie
X 0 warto$¢ bedzie zmieniana w aktualnym zestawie
X 1 warto$¢ bedzie zmieniana w zestawie 0
0 X brak resetu potencjometru po wiaczeniu zasilania (Power-On),
1 X reset do wartosci oP.55 po wtgczeniu zasilania (Power-On)

100% |
oP.54

oP.55

0%

oP.53

potencjometru, wybor wejscia

oP.57 Zmniejszanie wartosci

v

\ 4
-

potencjometru, wybor wejscia

oP.58 Reset do oP.55,

-100% -~

;-

B

o

o

wybdr wejscia

N
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oP.52 Potencjometr silnikowy, v re- -7 1
wartos¢ . ru.37 Potencjometr silnikowy, akt. wartosé ! _ 1 / 0 P I
podawanie poprzez parametry > 100...0...100 % i > < AUX|
(oP.59 jest ignorowany) v : - :
A 4
Rierunek Warto$¢ zadana
obrotow I An.54 Analogowe I
+ = bieg w prawo | |podawanie parametrow, cel |
wg oP.1 warto$é ,6 i 7* wg oP.0 : v :
- wartos¢ ,4“ | An.56 |
Bit |Wartosé| Wejsci Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezw. na start/Reset’) | X2A.16 I An.55 I
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17 | |
2 4 F (progr. wejscie ,Bieg w prawo®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Bieg w lewo") X2A.15 I I
4 16 | I1 (progr. wejscie 1) X2A.10 | 3 3 |
5 32 | 12 (progr. wejscie 2) X2A.11 parametr, ktory ma zostac
6 64 |13 (progr. wejécie 3) X2A.12 I przestawiony przez funkcje I
7 | 128 |14 (progr. wejscie 4) X2A.13 : potencjometru silnikowego/ :
8 256 | IA (wewn. wejscie A) brak omochicz
9 512 | IB (wewn. wejscie B) brak | P a |
10 | 1024 [ IC wewn. wejécie C) brak L patrz rozdz.6.9.10 E
11 [ 2048 | ID (wewn. wejscie D) prak = —
© KEB Antriebstechnik, 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona




Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Wyboér wejsé (oP.56...0P.58)

Tabela wejsé

Potencjometr silnikowy,
funkcja
(oP.50)

Potencjometr silnikowy, czas
rampy
(oP.59)

Zakres ustawien
(oP.53,0P.54)

Potencjometr silnikowy,
aktualna wartosc¢ (ru.37)

Jako pierwszy krok nalezy okreslic dwa wejscia, poprzez ktére mozliwe bedzie
zwiekszanie / zmniejszanie wartosci potencjometru silnikowego. W tym celu nalezy
przypisa¢ parametrom oP.56 i oP.57 po jednym wejsciu zgodnie z ponizsza tabelg
wejsc. W przypadku jednoczesnego uaktywnienia obu wejs¢ nastgpi zmniejszenie
wartosci potencjometru.

zwiekszanie wartos$ci potencjometru
3
oP.56

zmniejszanie wartosci potencjometru
3
oP57

Dodatkowe wejscie (0P.58) moze zosta¢ uzyte do resetowania potencjometru
silnikowego do wartosci ustawionej w parametrze oP.55.

Nr bitu |Wartosé dziesietna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset*) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,,Bieg w prawo*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Bieg w lewo*) X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

Parametr oP.50 okresla zasadniczy sposob pracy potencjometru silnikowego. Parametr
jest kodowany bitowo.

bit oP.50 Potencjometr silnikowy / funkcja
1 0
x 0 [ warto$é potencjometru bedzie zmieniana w aktualnym zestawie (domys$inie
x 1 | warto$¢ potencjometru bedzie zmieniana tylko w zestawie 0
0 x | warto$¢ potencjometru zostanie zachowana po wigczeniu zasilania (domysinie
1 X | warto$¢ potencjometru zostanie po witgczeniu zasilania zresetowana do wartoséci oP.55

Za pomoca tego parametru ustalany jest czas, jaki potrzebuje potencjometr silnikowy,
aby wykonac bieg od 0 do 100%. Czas ten moze przyjaé wartos¢ z zakresu 0...50000 s.

Zakres ustawien ograniczany jest przez parametry oP.53 ,Potencjometr silnikowy,

warto$¢ minimalna“ i oP.54 ,Potencjometr silnikowy, warto$¢ maksymalna“ (patrz
ryc. 6.9.3).

Ten parametr pokazuje aktualng wartosé procentowa potencjometru silnikowego.
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Potencjometr silnikowy, Poprzezten parametr mozna bezposrednio ustawi¢ procentowg warto$¢ potencjometru
wartos¢ (oP.52)  w ustalonych granicach, zaréwno poprzez panel sterowniczy, jak i poprzez magistrale.
W tym przypadku czas wzrostu nie bedzie uwzgledniony.

Zrédto wartosci zadanej  Aby mozliwe byto podanie warto$ci zadanej poprzez potencjometr silnikowy, nalezy
(oP.0) i zrédto kierunku  ustawié parametr oP.0 (zrédto wartoéci zadanej) na wartosé ,4“. Zrédto kierunku obrotéw
obrotéw (oP.1)  (oP.1) moze by¢ ustawiane w zaleznosci od wartosci zadanej (wartos¢ ,,6“ lub ,,7%).
Jesli potencjometr silnikowy uzywany jest jako zrédto wartosci zadanej, zostanie na
jego podstawie obliczona warto$¢ zadana (granice jak przy innych procentowych
zrodtach wartosci zadanej, patrz rozdziat 6.4. ,Okreslanie wartosci zadanych®).

Stosowane parametry

PROG. |ENTER

Param. | Adr. |[ro [ i QY " e m /Efault %@'

ru.37  0225h - - - -100,00 % 100,00 % 0,01 % - -
oP.0  0300h - 4 4 0 9 1 0 L4¢ dla potencjometru silnikowego
oP.1 0301h - 4 4 0 9 1 2 L6 1 7% Kier. obr. poprzez wart. zadang
oP.50  0332h - - 4 0 3 1 0 -
oP52  0334h - 4 - -100,00 % 100,00 % 0,01 % 0,00% -
oP.53  0335h - - - -100,00 % 100,00 % 0,01 % 0,00% -
oP.54  0336h - - - -100,00 % 100,00 % 0,01 % 100,00 % -
oP.55  0337h - - - -100,00 % 100,00 % 0,01 % 0,00% -
oP.56  0338h - - 4 0 4095 1 0 -
oP.57  0339h - - 4 0 4095 1 0 -
oP.58  033Ah - - 4 0 4095 1 0 -
oP.59  033Bh - - - 0,00 s 50000,00 s 0,01s 66,00s -
© KEB Antriebstechnik, 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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6.9.4

Programowanie W przemienni

timera/ licznika

k KEB COMBIVERT wbudowano dwa timery. Dopdki spetniony jest jeden z

ustawionych warunkéw startowych (LE.18/23) lub uaktywnione jest zaprogramowane do
tego celu wejscie (LE.17/22), timer bedzie odliczat az do osiggniecia wartosci koricowej w

danym zakresie. Gdy spetniony zostanie jeden z warunkdw wyzerowania (zresetowania)
(LE.20/25) lub uaktywnione zostanie zaprogramowane do tego celu wejscie (LE.19/24),
nastapi wyzerowanie timera. Zrédio taktowania oraz kierunek liczenia okresla parametr
LE.21/26. Liczenie moze sie przy tym odbywac¢ w sekundach, godzinach lub poprzez
zaprogramowane do tego celu wejscie. Aktualny stan licznika wskazywany jest w parametrze
ru.43/44. Po osiggnieciu ustawionego poziomu (LE.O...7) nastgpi ustawienie warunku
przetaczania 37/38. Moze on zosta¢ uzyty do uaktywnienia jakiego$ wyijscia.

Ryc. 6.9.4

Programowanie timerow

liczy dalej

13—

timer liczy w gére az do
wartos$ci maksymalnej; w dét
do 0, dopdki spetniony jest
warunek z LE.18 lub
uaktywnione jest wejscie z
LE.17

LE.21 Timer 1/tryb| Y

<
<«

| ru.43 wskazanie timera 1 |

wyzerowanie

Czy spetniony
jest warunek
wyzerowania z
param. LE.20 lub
LE.19?

warunek przefaczania 37
~timer 1 > poziom A“
zostanie ustawiony!

wartos¢ timera >
poziom z
LE.O...LE.7?

liczy dalej

timer liczy w gore az do
wartoéci maksymalnej; w dot

Czy spetniony
jest warunek

artos¢ timera >

tak |warunek przetaczania 38

14> EETITETEIOR, e o, opa pamony o wyzerowania 2 LE0.LET? Somanic detamiony!
uaktywnionle'_jiit wejscie z LiE.24'?
-
wyzerowanie
Timer /tryb (LE.21/26) Parametry LE.21 i LE.26 okre$lajg zrddto taktowania oraz kierunek liczenia timeréw 1
i 2. Zrédtem taktowania moze byé licznik czasu z rastrem 0,01 s lub h albo impulsy z
jakiegos wejscia. Generalnie timer liczy dopéty, dopoki spetniony jest warunek startowy.
Po wyzerowaniu timer rozpoczyna liczenie/odliczanie od zera. Po osiggnieciu wartosci
maksymalnej, wynoszgcej 655,35, timer zatrzymuje sie. Istnieje mozliwos¢ wyboru
nastepujacych zrodet taktowania:
Bit | Wart| Funkcja
wejécie 13 => timer 1 0.2 Zrédto taktowania
0 licznik czasu 0,01 s (standardowo)
wejscie 14 => timer 2 1 licznik czasu 0,01 h
2 licznik zboczy sygnatu; kazde zbocze zwieksza/zmniejsza licznik o 0,01
3 licznik zboczy sygnatu; tylko dodatnie zbocza zwiekszaja/zmniejszaja licznik o 0,01
w wersiji BASIC: 4...7 | zarezerwowane
co . . 3.4 Kierunek liczenia
wejscie I1 => timer 1 )
0 w gore
wejscie 12 => timer 2 8 zalezny od kierunku obrotéw (FOR=w gére; REV=w dot)
16 | zalezny od kierunku obrotéw (REV=w gdre; FOR=w dot)
5 Zachowanie po dojsciu do granicy
0 stop
32 reset i dalej
Wartosci z bitéw 0...2 oraz 3...5 nalezy zsumowac.
© KEB Antriebstechnik, 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Timer / warunek startowy
(LE.18/23)

(Timer start, wybdr wejscia) funkcja logiczng LUB (OR).

Bit |Wartos¢ | Timer / warunek startowy
0 1 | modulacja wtgczona
1 2 | modulacja wytgczona
2 4 | czestotl. rzeczywista = czestotl. zadana

Start timera, wybor wejscia

Wskazanie timera (ru.43/44)

Reset timera, wybor wejscia

W przypadku kilku warunkéw startowych nalezy zsumowac ich wartosci.

(LE.17/22)

W ponizszej tabeli podano warunki do wyboru, po ktérych spetnieniu nastapi
uruchomienie timera. poszczegdlne warunki potagczone sg z parametrami LE.17/LE.22

Dodatkowo timer mozna uaktywnic¢ poprzez jedno lub kilka wejs¢. Jesli timer ma by¢
uruchamiany przez kilka réoznych wejs¢, nalezy wprowadzi¢ sume ich wartosci.

Poszczegdlne wejscia sg potaczone funkcja logiczng LUB. Parametr LE.22 (Start
timera, wybor wejscia) potaczony jest z parametrem LE.18 (Timer, warunek startu)
funkcja logiczng LUB.

Nr bitu | Wartos¢ dziesietna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset”) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,Bieg w prawo®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Bieg w lewo®) X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

W parametrach ru.43 / ru.44 wskazywany jest aktualny stan licznika w zaleznosci od

wybranego zrédta taktowania (LE.21/26). Poprzez zapis do parametru ru.43/44 mozna
ustawi¢ licznik na zadang wartos¢. Jesli podczas pracy timera zmianie ulegnie zrodto
taktowania, stan licznika zostanie zachowany, ale bedzie interpretowany wedtug nowego
zrodta taktowania.

Zgodnie z ponizsza tabelg istnieje mozliwo$¢ okreslenia wejsc, poprzez ktére bedzie

(LE.19/24) nastepowac wyzerowanie timera. Poszczegdlne wejscia potgczone sg funkcja logiczng
LUB, co oznacza, ze gdy cho¢ jedno z okreslonych wej$¢ zostanie uaktywnione,
nastgpi wyzerowanie timera. W przypadku, gdy jednoczesnie spetione zostang warunki
startowy i wyzerowania, pierwszenstwo ma wyzerowanie timera.
Nr bitu [ Warto$é dziesietna | Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejécie ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset”) X2A17
2 4 F (progr. wejscie ,,Bieg w prawo*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Bieg w lewo*) X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
Rozdziall Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2002
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Timer, warunek zresetowania
(LE.20/25)

Poziom przetgczania 0...7
(LE.O...LE.7)

Stosowane parametry

Zgodnie z ponizszag tabelg istnieje mozliwos¢ okreslenia, pod jakimi warunkami nastapi
wyzerowanie (zresetowanie ) timera (poza przypadkiem wyzerowania poprzez wejscia).
Poszczegdlne wejscia sg potgczone funkcjg logiczng LUB.

Nrbitu | Wartos¢ dziesietna| Warunek
0 1 modulacja wtgczona
1 2 modulacja wytgczona
2 4 wart. rzeczyw. - wart. zadana
3 8 zmiana zestawu parametrow
4 16 Power-On-Reset

Parametry LE.O...LE.7 okre$laja poziom dla warunkéw przetaczania 37/38 (,timer >
poziom®). Jesli timer przekroczy ustawiong warto$¢, nastgpi ustawienie warunku
przetgczania. Ustawiany poziom moze przyja¢ warto$¢ z zakresu od -10.737.418,24
do 10.737.418,23 . Sensowne dla timera sg jednak tylko wartosci z zakresu 0...655,35.

PROG. |ENTER o
Param. | Adr. | ro 1“?} min)<\ /7max m /T;fault ;/E/a'l
ru.43 022Bh - - - 0,00 655,35 0,01 0,00 -
ru.44 022Ch - - - 0,00 655,35 0,01 0,00 -
LE.0 0DOOh - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.A 0DO1h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.2 0DO02h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.3 0DO03h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.4 0DO04h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.5 0DO5h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.6 0DO0O6h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.7 0DO7h - 4 - -10737418,24 10737418,23 0,01 0 -
LE.17 0D11h - - 4 0 4095 1 0 kodowany bitowo
LE.18 0D12h - - 4 0 7 1 0 -
LE.19 0D13h - - 4 0 4095 1 0 kodowany bitowo
LE.20 0D14h - - 4 0 31 1 16 -
LE.21  0D15h - - - 0 31 1 0 -
LE.22 0D16h - - 4 0 4095 1 0 kodowany bitowo
LE.23 0D17h - - 4 0 7 1 0 -
LE.24 0D18h - - 4 0 4095 1 0 kodowany bitowo
LE.25 0D19h - - 4 0 31 1 16 -
LE.26 0D1Ah - - - 0 31 1 0 -
© KEB Antriebstechnik, 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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6.9.5 Sterowanie

hamulcem

Sposdb dziatania

Funkcja ta umozliwia sterowanie hamulcem postojowym w zastosowaniach takich jak
"podnoszenie i opuszczanie". Do przekazywania sygnatu sterujacego mozna
zaprogramowac jedno z cyfrowych wyjs¢. Funkcja programowana jest indywidualnie
dla zestawu parametréw.

Jak wida¢ na rysunku obok,
konieczne jest zbudowanie momentu
obrotowego w wysokosci roznicy sit
F1-F2, aby sita F1 nie przewazyta po IV'H =F1-F2

MH =

zwolnieniu hamulca. Moment ten

nazywamy momentem zatrzymania.

W przypadku silnika tréjfazowego

asynchronicznego, w ktérym F=F1-F2 F 0
wystepuje poslizg, nalezy podacé

pewng czestotliwos¢ w kierunku

momentu zatrzymania.

6.9.5.b Zasada sterowania hamulcem

Pn.43 Minimalne obcigzenie
0...100 % (domysinie 0 %)

Pn.36 Czas zwolnienia hamulca
0...100 s (domysInie 0,25 s)

ustawienie d)

Pn.35 Czas wstepnej magnetyzaciji
0...100 s (domysInie 0,25 s)

HL\ Pn.37 Wartosé startowa

w Hz lub obr./min

udostepnienie A 4
kierunku

Pn.34 sterowanie hamulcem, tryb

warunek przetgczania 18

L

ODTOTOW Pn.39 Czas opéznienia hamulca

wyt.

odtaczenie

wt.; wskazanie boff/bon

shamulec otwarty“ Pn.40 Czas zamykania hamulca
0...100 s (domyéinie 0,25 s) patrz ,Cyfrowe wyjscia“ 0...100 s (domyslInie 0,25 s)

wt.; wskazanie acc; dec; con

wi.; wskazanie boff/bon/kontrola faz

wt.; wskazanie acc/dec/con/kontrola faz

A
resetowanie
Pn.41 Warto$¢ zatrzymanial L L

w Hz lub obr./min

Zataczenie hamulca

Odtaczenie hamulca

Podczas uruchamiania, wywotanego wiaczeniem kierunku obrotdw, nastepuje najpierw
budowanie momentu zatrzymania. W tym celu podawany jest czas wstepnej
magnetyzacji (Pn.35) oraz warto$¢ poczatkowa (startowa) (Pn.37). Jako funkcje
zabezpieczajgcg mozna ustawi¢ monitorowanie przekazywania obcigzenia
przemiennika. Przed otwarciem (zwolnieniem) hamulca nastepuje poréwnanie
aktualnego obcigzenia z obcigzeniem minimalnym (Pn.43). Jesli obcigzenie bedzie
mniejsze niz ten poziom lub gdy prad osigagnie sprzetowa granice prgdowa, wyzwolony
zostanie btad E.br, a hamulec pozostanie zamkniety. Jesli przeniesienie obcigzenia
jest zabezpieczone, po uptywie czasu zostanie podany sygnat otwarcia hamulca, a
przez dalszy czas (Pn.36: czas zwolnienia hamulca), w ktérym hamulec jest zwolniony
mechanicznie, zostanie zachowana czestotliwos¢ zatrzymania. zaraz po tym nastgpi
przyspieszenie do ustawionej wartosci zadanej.

Podczas zatrzymywania, wywotanego odtgczeniem kierunku obrotéw, przemiennik
osiaga najpierw wartos$¢ zatrzymania (Pn.41). Po uptywie czasu op6znienia hamulca
(Pn.39) podawany jest sygnat zamkniecia hamulca. Po uptywie czasu zamykania
hamulca (Pn.40), w ktérym hamulec przejmuje obcigzenie, przemiennik zmienia status
nalLsS.
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

zatrzymania
wart. zadana -

6.9.5.c Przykiad: zadany kierunek obrotow: w przéd; dodatnia czestotliwosc

zadana czestotliwos¢/
predkos$c obr.
Sterowanie hamulcem

Rzeczyw. czestotliwosc¢/

predkosc obr.
wart. zatrzymania

R B e R === T T

wart. startowa - |- — - 7 I : | | |

Pn.37 l o L L

I | | ! ! I |
: I I I : : I I :
B L o
zadany kier. (I ' L | | !
5 [ [ [ ! ! ! I
obrotow For ! ! ! | ! ! I
[ I I ! I [ '
| | |
Lo ! ! [ : : : !
Lo | ! [ | | | !
| | |

status LS Iboff| boff | boff | face | feon : rdec | bon | bon | LS

) faccl  fcon 1 fcon | . : fcon : fcon
. | I I |
zamkniegty | ' ! ! ! |
hamulec : | | |
s 1 1 s
otwarty ; czas wstepnej | | | dzas zamykani
| magnetyzacji | ¢zag! I as ! hé'ijr::g:a |

Pn35  zwolnienia opéenienia

hamulca ha”;;"gg"iﬁ

Pn.36 |

Sterowanie hamulcem, tryb
(Pn.34)

Minimalne obcigzenie (Pn.43)
Komunikat o btedzie E.br

Poprzez ten parametr nastepuje aktywacja funkcji sterowania hamulcem i przetgczenie
statusu. Poza tym mozna wiaczyc¢ funkcje kontroli faz, ktéra przed ustawieniem wartosci
poczatkowej (startowej) sprawdza, czy wszystkie fazy sg podtgczone. Jesli brakuje
jakiejs fazy, wyzwalany jest btad E.br. Parametr Pn.34 programowany jest indywidualnie
dla zestawu parametréw.

Wartos¢| Funkcja
0 tunkcja nieaktywna (domysinie)
1 sterowanie hamulcem aktywne, wskazanie boff/bon
2 sterowanie hamulcem aktywne, wskazanie acc/dec/con
3 sterowanie hamulcem aktywne, wskazanie boff/bon z kontrolg faz
4 sterowanie hamulcem aktywne, wskazanie acc/dec/con z kontrolg faz

Wskazanie statusu podczas faz zatrzymania zalezy od ustawienia trybu sterowania
hamulcem (patrz ryc. 6.9.5.c).
Przy - Pn.34 =1+3 wskazywany jest status boff (otwieranie hamulca) wzgl. bon
(zamykanie hamulca) .
- Pn.34 =2+4 wskazywany jest normalny status rampy.
Dodatkowo nalezy zaprogramowac jedno wyjscie cyfrowe (warunek przetgczania 18)
do realizacji funkcji sterowania (patrz rozdz. 6.3).

W celu zapewnienia kontroli przejecia obcigzenia przez przemiennik mozna w tym
parametrze ustawi¢ minimalny poziom obcigzenia. Jesli podczas startu ma nastapi¢
zwolnienie hamulca, obcigzenie nie moze by¢ mniejsze niz ustawiony poziom. W
przeciwnym razie wyzwolony zostanie btad E.br. Osiggniecie sprzetowej granicy
pradowej podczas tej fazy spowoduje rowniez wyzwolenie btedu Fehler E.br.
Funkcja kontrolna jest wytgczona, gdy Pn.43 = 0.
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Wartosé startowa (Pn.37)
Wartos$¢ zatrzymania (Pn.41)

Stosowane parametry

Ustawiane wartosci startowe i zatrzymania majg bezposredni zwigzek z wymaganym
momentem zatrzymania. Zgodne z ponizszym wzorem ustawienie wstepne obowigzuje
dla znamionowego momentu obrotowego silnika.

(obroty biegu jatowego - obroty znamionowe) x czestotliwo$¢ znamionowa
obroty biegu jatowego

Warto$¢ startowa/zatrzymania =

(1500 obr./min - 1420 obr./min) x 50Hz

1500 obr./min =2,67 Hz

Przyktad:

Kierunek, w jakim ma dziata¢ moment zatrzymania, okreslany jest przez znak (+/-)
czestotliwosci. Parametry te sg programowane indywidualnie dla zestawu parametrow.

Gdy uzywana jest funkcja sterowania hamowaniem, parametr oP.1 nie moze by¢
ustawiony na wartos¢ ,,7%, gdyz wéwczas nie bedzie wyprowadzany sygnat LS.

PROG. |ENTER
Param. | Adr. | ro 1“\%{2 min)<\ /7max m /Efault ﬁ’./a‘l

Pn.34 0422h - 4 4 0 4 1 0 -

Pn35 0423h - 4 - 0,00 s 100,00 s 0,01s 0,25s -

Pn.36 0424h - 4 - 0,00 s 100,00 s 0,01s 0,25s -

Pn.37 0425h - 4 - -20 Hz 20 Hz 0,0125 Hz 0 Hz F5-G/C/B: w zaleznosci od ud.2
0425h - 4 - -600min' 600 obr./min 0,125 obr./min 0 Hz F5-M/S: w zaleznosci od ud.2

Pn.39 0427h - 4 - 0,00 s 100,00 s 0,01s 0,25s -

Pn.40 0428h - 4 - 0,00 s 100,00 s 0,01s 0,25s -

Pn.41 0429h - 4 - -20 Hz 20 Hz 0,0125 Hz 0 Hz F5-G/C/B: w zaleznosci od ud.2
0429h - 4 - -600min' 600 obr./min 0,125 obr./min 0 Hz F5-M/S: w zaleznosci od ud.2

Pn.43 042Bh - 4 - 0 100 % 1% 0% -

© KEB Antriebstechnik, 2002
Wszelkie prawa zastrzezone

Strona

17

Data Rozdziat

16.0205 | 6 9

Nazwa: Basis Czes¢

KEB COMBIVERT F5




Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Rozdziaf

6

Czesé

Strona

18

Data
16.02.05

Nazwa: Basis

KEB COMBIVERT F5

©

KEB Antriebstechnik, 2002
Wszelkie prawa zastrzezone




=3

6.9.6 Funkcja
Power-Off

Power-Off, tryb (Pn.44)

Witaczanie funkcji Power-Off
(Pn.44, bit 0)

Wyzwalanie funkcji Power-Off

Funkcja Power-Off ma za zadanie zapewni¢ kontrolowane wyhamowanie silnika do
stanu spoczynku w przypadku wystagpienia niedoboru napiecia (np. wskutek przerwy
w zasilaniu). Energia kinetyczna wirujgcego silnika jest przy tym wykorzystywana do
wsparcia napiecia w obwodzie posrednim przemiennika. Dzieki temu przemiennik
pracuje nadal i moze w sposéb kontrolowany wyhamowac silnik.

Ma to szczegdlne znaczenie w przypadku napeddw pracujacych réwnolegle (np. w
maszynach tekstylnych), gdyz pozwala na unikniecie niekontrolowanego wybiegu
silnikdw i zwigzanych z tym negatywnych efektdw (zerwanie nici itp.).

Parametr Pn.44 (Power-Off, tryb) odpowiada za wigczanie funkcji Power-Off i okresla
gtéwne zasady jej dziatania:

8|7(6|5|4|3|2|1|0 Bit
Wartos¢ |Funkcja
Wigczenie / wytaczenie po wytaczeniu sieci
XXX [x|x[x|x[x|O 0 wytaczone
XX [x[x[x|x|x|x]|1 1 wiaczone
Wytaczenie sieci / napiecie startu
XX (X [x |x|x[x]0]x 0 automatyczne wykrycie napiecie startu
XXX [x X [x x| 1[x 2 okreslenie napiecia startu w Pn.45
Wykrycie skoku poczatkowego
X X X [x | [x ] O]x [x 0 na podstawie poslizgu
XX [ x| Ix | 1]x |x 4 na podstawie wykorzystania
Zachowanie napedu przy wart. wyjsciowej <= min. wart. wyjSciowej
X |X [x[x]0] Ofx |x|x 0 status P.off, modulacja on, reset potrzebny
X [x X [x]0f 1]x [x [x 8 P.off, modulacja on, restart po powrocie napiecia po Pn.52
X X [x[x]0]Ofx |x|x 16 status PLS, modulacja off, reset potrzebny
XX [x[x | 1] 1f{x|x|x 24 rezerwacja
rezerwacja
XX X[ O]x [x |x [x [x 0 rezerwacja
XX X[ L] [x [ [x [x 32 rezerwacja
Wybor warto$ci zadanej (dla F5-S zawsze moment hamowania)
X | Of Ofx |x |x [x |x|x 0 napiecie startowe
X Of Lfx |x |x [x|x|x 64 napiecie zadane (Pn.50)
X[ 1] 0fx |X [x|x|x [x 128 napiecie startow e, gdy czest. rzecz. > Pn.48, inaczej napiecie zadane]
X2 Lx |x|x [x]x|x 192 |moment hamowania (Pn.47)
Stabilizacja napiecia
OfX [ X [x [x|x|x|x|x 0 wigczona
TIX XXX [X X [X|X 256  |wytaczona

Wigczanie i wytgczanie funkcji Power-Off odbywa sie poprzez bit 0 parametru Pn.44.
Pn.44 jest parametrem zatwierdzanym klawiszem Enter.

Funkcja Power-Off jest uaktywniana woéwczas, gdy napiecie w obwodzie posrednim
spadnie ponizej okreslonej wartosci (napiecie startowe). Napiecie startowe moze by¢
podawane automatycznie lub tez recznie, w zaleznosci od bitu 1 parametru Pn.44.

Ryc. 6.9.6.a Uruchamianie funkcji Power-Off

ru.68 wskazanie znamionowego napiecia w obwodzie posrednim (NOFI)

Auto-NOP - wart. zadana
zmierzone przy wigczaniu
zasilania

‘ Pn.45 Napiecie startowe
200...800 V

Pn.46 Autom.
napiecie startowe
50...90% (80%)

| »

(__ Wart. rzeczywista NOP__ )

Pn.44 bit 1 Napiecie startowe

0 Automatyczne wyznaczenie

napiecia startowego
_______________ L .

2 Okreslenie napiecia startowego
poprzez Pn.45

Start funkcji Power-Off, gdy
+ wart. rzeczyw. < wart. zadan
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Funkcje specjalne

Znamionowe napiecie w
obwodzie posrednim (ru.68)

Napiecie startowe (Pn.45)

Autom. napiecie startowe
(Pn.46)

Zawsze po witgczeniu modutu mocy lub wystgpieniu btedu E.UP nastepuje pomiar
napiecia w obwodzie posrednim i wskazanie go w parametrze ru.68.

Napiecie startowe mozna réwniez podac recznie poprzez parametr Pn.45 w zakresie
200...800 V. Aby zapewni¢ niezawodng prace, ustawione napiecie startowe musi leze¢
co najmniej 50V ponad progiem UP (UP: klasa 400V=240V; klasa 200V=216V DC).

W przypadku automatycznie wyznaczanego napiecia startowego pomiar napiecia w
obwodzie posrednim i jego wskazania w parametrze ru.68 nastepuje po zatgczeniu
zasilania (Power-On). Automatyczne napiecie startowe okresla parametr Pn.46, ktéry
ustawia procentowe napiecie z zakresu 50...90 % (domysinie 80 %) zmierzonej
wartosci.

Jesli napiecie w obwodzie posrednim spadnie ponizej automatycznie lub recznie
ustawionego napiecia startowego, nastgpi uruchomienie funkcji Power-Off.

Ryc. 6.9.6.b Przeskok czestotliwosci dla pracy generatorowej w 1.

cyklu

CS.1 Zrédto wart.
rzeczyw.

Pn.56 Wspotczynnik
przeskoku
0800 %

kanat enkodera 1

Cranaz

Pn.44, bit2
Przeskok poczatkowy P:

przeskok czestotliwosci

. kanat enkodera 2

obliczona

Obliczanie poslizgu z pradu
generujgcego moment obrotowy

wart. rzeczyw.

—*10: prad czynny |,

obliczanie poslizgu

—| F5-B/C I

—t 1: Obcigzenie |

Przeskok czestotliwosci dla
pracy generatorowej

Zrédto wart. rzeczywistej

(CS.1)
(przy F5-B/C zawsze regulacja

pradu czynnego)

Przeskok poczatkowy (Pn.44
Bit2)

Wprowadzi¢ dane silnika do “
parametréw dr! 1

Wspoétczynnik przeskoku

W pierwszym cyklu po uaktywnieniu funkcji Power-Off naped musi przejs¢ do trybu
pracy generatorowej, aby mozliwe byto zwrdcenie energii do obwodu posredniego.
Odbywa sie to poprzez wywotanie przeskoku czestotliwosci tak, aby predkosc obrotowa
silnika byta wieksza niz predkos¢ obrotowa pola wirujacego, wyprowadzana z
przemiennika.

Parametr CS.1 okresla, czy funkcja Power-Off bedzie dziata¢ jako regulator poslizgu
(z rejestracjg predkosci obrotowej na kanale 1 lub 2, wartos¢ ,,0“ lub ,,1%), czy tez jako
regulator pragdu czynnego (bez rejestracji predkosci obrotowej, wartos¢ ,,2“). Z reguty
parametr ten ustawiany jest przy okazji definiowania regulacji predkosci obrotowe;
(patrz rozdz. 6.11) i nie powinien juz by¢ tutaj modyfikowany.

Parametr Pn.44 bit 2 okres$la, czy przeskok poczatkowy obliczany bedzie na podstawie
pradu czynnego, czy tez obciazenia. W przypadku regulacji poslizgu ustawienie to nie ma
zadnego wptywu. Domyslnie obliczenia dokonywane sa na bazie pradu czynnego, przy
czym przy wysokim stopniu tetnienia pradu wyjSciowego moze doj$¢ do obliczania
nieprawidtowych wartosci. W takim przypadku przeskok poczatkowy winien by¢ obliczany
na bazie obcigzenia. Aby obliczenia poslizgu byty prawidtowe, konieczne jest uprzednie
wprowadzenie danych silnika do parametrow dr.

Wspotczynnik przeskoku pozwala na dostosowanie automatycznie wyznaczonego

(Pn.56) przeskoku poczgtkowego do danej aplikacji.
Gdy wspofczynnik przeskoku jest zbyt maty, przemiennik bedzie zmierzat do progu UP!
Gdy wspotczynnik przeskoku jest zbyt duzy, przemiennik bedzie zmierzat do sprzetowej
granicy pradowej. Regulacja nie moze pracowac¢ poprawnie, gdyz prad czynny obliczany
jest nieprawidtowo!
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Ryc. 6.9.6.c Regulatory funkcji Power-Off

Pn.50 Wart. zad. !

Rampa wart.
zad. pradu
czynnego

CS.1 Zrédito wart. rzeczyw.
N\_HSR_~ 2: regulacja pradu
; / N czynnego F5-B/Z|

(obliczona wart.
rzeczyw.)

0,1: regulacja
poslizgu (interfej$  [pn 44, bity 6,7
enkodera) Wybér wartosci

zadanej

PR.42, Bity 6,7 3: moment Regulator pradu
Wybor wartosci zadarjej hamowaljla czynnego/poslizgu
(regulacja pradu E—

Pn.44 Bit 1

[ Autom. napiemj 0
Pn.45Nap.startow§—> 1-

2:wzal.odf

1: wart. zad. napiecia i

0: napiecie startowe

Rampa wart.
zad. napiecia

czynnego/

Regulator NOP poslizgu) t\i
3: regulacja - Pn.53KP L,
t _.EOP gulac Pn.54: KI

Pn.51: KP
Pn.57: Kl

Regulatory funkcji Power-Off

Napiecie startowe (Pn.45)

Autom. napiecie startowe
(Pn.46)

Moment hamowania (Pn.47)

Wartos$¢ zadana napiecia
(Pn.50)

Na ryc. 6.9.3.c pokazano rézne regulatory (napiecia w obwodzie posrednim, pradu
czynnego i poslizgu), a takze zrddta wartosci zadanej i rzeczywistej. Parametr CS.1
okreslany jest z reguty przez enkoder (patrz rozdziat 6.11) i nie powinien by¢ tu
zmieniany.

Napiecie startowe uzywane bedzie jako zrodto wartosci zadanej przy nastepujacych
ustawieniach: Pn.44 bit 1 = ,,1“i bit 6-7 =,,0“. Napiecie startowe moze przyjac¢ wartosci
z zakresu 200...800 V.

Automatyczne napiecie startowe bedzie uzywane jako zrédto wartosci zadanej przy
nastepujacych ustawieniach: Pn.44 bit 1 =,,0“i bit 6-7 = ,,0“. W przypadku automatycznie
wyznaczanego napiecia startowego pomiar napiecia w obwodzie posrednim i jego
wskazania w parametrze ru.68 nastepuje po zataczeniu zasilania (Power-On).
Automatyczne napiecie startowe okresla parametr Pn.46, ktéry ustawia procentowe
napiecie z zakresu 50...90 % (domysInie 80 %) zmierzonej wartosci.

Moment hamowanie bedzie uzywany jako zrédto wartosci zadanej, jesli po przerwaniu
zasilania z sieci ma nastgpic jak najszybsze wyhamowanie silnika. W tym celu nalezy
ustawi¢ parametr Pn.44 bit 6-7 na wartos¢ ,3“. Regulator napiecia w obwodzie
posrednim (NOP) jest w tym przypadku wytgczony, co oznacza czystg regulacje pradu
czynnego / poslizgu. Moment hamowania moze przyjmowaé wartosci z zakresu
0,1...100,0 %.W zaleznosci od CS.1 pracuje regulator pradu czynnego albo regulator
poslizgu.

Warto$¢ zadana napiecia bedzie uzywana jako zrodio wartosci zadanej przy
nastepujacych ustawieniach: Pn.44 bit 6-7 = 1. Jesli bit 6-7 zostanie ustawiony na
L2, wartos$¢ zadana napiecia bedzie dziata¢ tylko ponizej wartosci restartu (Pn.48),
tak, aby po osiggnieciu minimalnej wartosci wyjsciowej naped miat jeszcze dos¢
energii do wyhamowania. Po osiggnieciu wartosci restartu nastapi podwyzszenie
napiecia startowego do wartosci zadanej (wg rampy).

Wartos¢ zadana napiecia moze przyjmowac wartosci z zakresu 200...800 V. Aby
zapewni¢ bezpieczng prace, wewnetrzna wartos¢ jest ograniczona od dotu. Jako
wartos¢ minimalna ustawiana jest wartos¢ napiecia w obwodzie posrednim (NOP)
przy normalnym trybie pracy plus ok. 50V. Jesli podtgczony jest rezystor hamowania,
ustawiona wartos$¢ nie moze leze¢ powyzej progu przetgczania tranzystora hamowania,
poniewaz w takim przypadku regulator nie bedzie w stanie pracowac poprawnie (prog

rzetaczania dla klasy 200V: 380V; dla klasy 400V: 74QV).
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

KP (NOP) (Pn.51)
K1 (NOP) (Pn.57)

Power-Off, KP (Pn.53)
Power-Off, Kl (Pn.54)
Power-Off, KD (Pn.55)

Aby mozliwe byto indywidualne dostosowanie napedu do aplikacji, poprzez parametr
Pn.51 mozna ustawi¢ czynnik proporcjonalny (KP), a poprzez parametr Pn.57 (nie
przy F5-B/C) czynnik catkujgcy (KI) regulatora napiecia w obwodzie posrednim (NOP).
W wiekszosci przypadkow ustawienie domysine da wystarczajgco dobre rezultaty.
Jesli jednak dochodzi do przeregulowania lub przechylania silnika, wartos¢ ta musi
zostac zmniejszona.

Pn.53 - Pn.55 to parametry regulatora prgdu czynnego wzgl. regulatora poslizgu. Re-
gulator pradu czynnego jest aktywny, gdy CS.1 = 2 (wartos$¢ rzeczywista = wartosc
obliczona); regulator poslizgu jest aktywny, gdy CS.1 =0 lub 1 (warto$¢ rzeczywista
= wartos¢ zmierzona kanatu 1 lub 2).

W przypadku regulacji prgdu czynnego (bez rejestracji predkosci obrotowej) sktadowa
D dziata w regulacji pozytywnie. Warto$¢ parametru Pn.55 powinna stanowi¢ mniej
wiecej 10-krotnos¢ parametru Pn.53.

Poniewaz podczas regulacji prgdu czynnego nie powinno dojs¢ do osiggniecia
sprzetowej granicy prgdowej, realizowane jest wewnetrzne ograniczenie wartosci
zadanej, co moze prowadzi¢ do powstania drgan. W takim przypadku mozna zmniejszy¢
wartos¢ zadana, co z kolei prowadzi do wydtuzenia czasu opdznienia. Jesli wtaczona
zostanie stabilizacja napiecia (Pn.44 bit 8 = ,1%) i parametr uf.9 = napiecie znamionowe,
prad nie bedzie zbyt wysoki i opdznienia stang sie bardziej rownomierne.

W przypadku regulacji poslizgu (z rejestracja predkosci obrotowej) sktadowa D jest
niekorzystna. Parametr Pn.55 powinien przyja¢ wartos¢ 0.

Ryc. 6.9.6.d Zachowanie po przywrdceniu napiecia sieciowego

P ry— ; A nie Pn.44 bit 3...4
a fout > fmin > Zachowanie po przywréceniu
ok T nie T nie napiecia sieciowego
tak ) N tak
fout > fmin <out > fmin 0 —— PLS
A A
— POFF
A Szybkie 1
. zatrzymanie
Pn.44 bit 3...4
warto$¢ zadana nie
Y
P restart
Napiecie startowe 0 —Qut > Pn.48 tak »(Pn.52 Opdznienie restartu |—>
A

Pn.50)

esli fout < Pn.48

Moment hamowania Pn.473 4%

Podw. wart. zad. napigcia

Podw. wart. zad. napigcia

Obnizanie liniowe od f < Pn.48 ’

1 —>[ Pn.50 Podwyzszona wart. zad. napiecia

A

nie

2 o fout > P.ad> 2K

Zachowanie po przywréceniu
napiecia sieciowego

Opisane w dalszej cze$ci parametry wptywajg na zachowanie przemiennika w
przypadku, gdy podczas wykonywania funkcji Power-Off przywrdcone zostanie napiecie
sieciowe (powrdci zasilanie).

Wartos¢ restartu W niektérych zastosowaniach moze sie okazag, ze restart ma sens tylko do okreslonej
(Pn.48)  wartosci. Owa warto$¢ restartu ustawiana jest w parametrze Pn.48.
W zalezno$ci od zrédta warto$ci zadanej (Pn.44 bit 6-7) wystepujg nastepujace stany:
1. Regulacja do poziomu napiecia startowego (Pn.44 bit 6-7 = 0):
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Restart przy minimalnej
wartosci wyjsciowej
(Pn.44 bit 3, 4)

Opoznienie restartu
(Pn.52)

Przykiady

Przebieg funkcji w wersji

F5-G

Bocznikowanie przerw
w zasilaniu

Jesli wartosé wyjsciowa jest wieksza od wartosci restartu, wowczas po powrocie
napiecia sieciowego zostanie wykonany restart. Podczas opdznienia restartu (Pn.52)
warto$¢ wyjsciowa bedzie utrzymywana na statym poziomie. Po tym nastgpi
przyspieszenie do aktualnej wartosci zadanej. Ponizej wartosci restartu przywrécenie
napiecia sieciowego spowoduje wyhamowanie za pomoca funkcji szybkiego
zatrzymania (rampa zwalniania przy F5-B/C).

2. Regulacja do poziomu wartosci zadanej napiecia, jesli wartos¢ wyjsciowa jest
mniejsza niz wartos¢ restartu (Pn.44 bit 6+7 = 2):
Dopoki czestotliwos¢ wyjsciowa wzgl. rzeczywista predkosé obrotowa jest
wieksza od wartosci restartu, przemiennik bedzie sie zachowywat jak w punkcie
1. Ponizej wartosci restartu nastapi podwyzszenie wartosci zadanej napiecia
do Pn.50, a w przypadku regulacji pradu czynnego (bez rejestracji predkosci
obrotowej) parametry regulatora pradu czynnego zostang zmniejszone liniowo
wzgledem wartosci wyjsciowe;.

3. Regulacja do poziomu wartosci zadanej napiecia Pn.50 lub momentu hamowania
Pn.47 (Pn.44 bit 6+7 = 1 lub 3):
Ponizej wartosci restartu parametry regulatora pradu czynnego (bez rejestraciji
predkosci obrotowej) zostang zmniejszone liniowo wzgledem wartosci
wyjsciowe;j.

Bity 3 i 4 parametru Pn.44 okreslaja, jak zachowa sie silnik po osiggnieciu min. wartosci

wyjsciowe;.

o bit 3 =,0“i bit 4 = ,,0% przemiennik bedzie modulowat niezaleznie od podanego
kierunku obrotéw i z uzyciem ustawionej funkcji Boost i zatrzyma sie ze statusem
,POFF“ (uwaga: nagrzanie silnika). Do ponownego uruchomienia (restartu)
potrzebny jest reset.

o bit 3 =,1“i bit 4 = ,0% przemiennik bedzie modulowat niezaleznie od podanego
kierunku obrotéw i z uzyciem ustawionej funkcji Boost i zatrzyma sie ze statusem
,POFF*; po uptywie opdznienia restartu Pn.52 (jesli ustawione) przemiennik
uruchomi sie samoczynnie, gdy powrdci napiecie sieciowe.

. bit 3 = ,0“i bit 4 = ,1% przemiennik wytaczy modulacje i zatrzyma sie ze
statusem ,PLS*. Do ponownego uruchomienia (restartu) potrzebny jest reset.

Opdznienie restartu to czas, przez ktdry po przywrdceniu zasilania sieciowego wartosc
wyjsciowa bedzie utrzymywana na statym poziomie, gdy dozwolony jest restart.
Opdznienie to moze przyjmowac wartosci z zakresu 0...100 s (domysinie 0 s). Po
uptywie czasu opoznienia nastgpi ponowne przyspieszenie do poziomu aktualnej
wartosci zadane;j.

Aby lepiej zrozumie¢ zaleznosci i powigzania parametrow, w dalszej czesci nastapi
oddzielnie objasnienie trybow pracy wedtug typéw sterownika (karty sterujacej).

Gdy funkcja Power-Off jest wtgczona (pn.44 bit 0 = 1), jej uaktywnienie nastepuje
wowczas, gdy napiecie w obwodzie posrednim spadnie ponizej wartosci startowej. W
pierwszym cyklu nastepuje przeskok czestotliwosci, majacy na celu wprawienie silnika
w bieg jatowy. Potem, w zaleznosci od zrédta wartosci zadanej, ma miejsce regulacja
do poziomu napiecia w obwodzie posrednim (NOP) lub tylko do poziomu pradu
czynnego/poslizgu. Przetaczanie miedzy regulacja pradu czynnego (bez rejestracji
predkosci obrotowej) a regulacja poslizgu (z rejestracja predkosci obrotowej) odbywa
sie w parametrze cs.1. Jesli cs.1 = 2 (wart. rzeczywista = wart. obliczona), wowczas
aktywna jest regulacja prgdu czynnego, jesli zas c¢s.1 =0 lub 1, aktywna jest regulacja
poslizgu.

Zrédto wartosci zadanej
Napiecie startowe (Pn.44 bit 6-7 = tryb 0) lub warto$¢ zadana napiecia Pn.50, jesli wartos¢
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Zatrzymanie awaryjne z
modutem hamowania

Zatrzymanie awaryjne bez
modutu hamowania

startowa < wartosc¢ restartu Pn.48 (Pn.44 bit 6-7 = tryb 2)

W tym trybie silnik ma pracowac prawie na biegu jatowym, zwracajac tylko energie,
ktorg potrzebuje do pracy przemiennik. Napiecie startowe jest zarazem wartoscia
zadang dla regulatora napiecia w obwodzie posrednim. Ustawiona wartos¢ jest
wartoscig zadang dla regulatora poslizgu.

Restart po przywréceniu napiecia sieciowego

Detekcja przywrécenia napiecia sieciowego moze odbywac sie w sposob ciagty (tryb
1) lub do osiggniecia progu ponownego uruchomienia (tryb 2). Mozliwy jest
natychmiastowy restart po przywrdceniu zasilania z sieci.

Po wykryciu powrotu napiecia sieciowego uptywa czas opdznienia restartu (Pn.52),
po czym silnik przyspiesza do poziomu aktualnej wartosci zadane;j.

Zachowanie ponizej progu restartu

» warto$¢ zadana = napiecie startowe (Pn.44 bit 6-7 = 0):
Ponizej progu restartu (Pn.48) nie jest wykonywany natychmiastowy restart.
Naped jest wyhamowywany poprzez funkcje szybkiego zatrzymania (Pn.58..60),
a dalej zachowuje sie w zaleznosci od ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

* Podwyzszona warto$¢ zadana napiecia (Pn.44 bit 6-7 = 2):

Aby po osiggnieciu minimalnej wartosci wyjsciowej uzyskac¢ wiecej energii do
wyhamowania mas wirujgcych, ponizej progu restartu (Pn.48) mozliwe jest
podwyzszenie wartosci zadanej napiecia do wartosci okreslonej w parametrze
Pn.50 (Pn.44 bit 6-7 = 2).

W takim przypadku regulacja pozostanie aktywna z podwyzszong wartoscig
zadang. Przy mniejszych obrotach silnik nie dostarcza juz zadnej energii. W
przypadku pracy bez rejestracji predkosci obrotowej regulacja w tym zakresie
musi by¢ bardzo miekka, aby unikna¢ przechylenia. Ponizej wartosci restartu
parametry regulatora prgdu czynnego zostang zmniejszone liniowo wzgledem
wartosci wyjsciowe;.

Zrédto wartosci zadanej
moment hamowania Pn.47 (Pn.44 bit 6-7 = 3)

W tym trybie chodzi o jak najszybsze zatrzymanie silnika. Poniewaz zwracana energia
moze by¢ bardzo duza, konieczny jest modut hamowania.

Regulator napiecia w obwodzie posrednim (NOP) jest nieaktywny. W parametrze Pn.47
mozna ustawi¢ wartos¢ zadang dla regulatora pradu czynnego wzgl. regulatora poslizgu.
Silnik zwalniany jest zawsze do minimalnej wartosci wyjsciowej. Potem zachowanie
przemiennika wynika z ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

Przy mniejszych obrotach silnik nie dostarcza juz zadnej energii. W przypadku pracy
bez rejestracji predkosci obrotowej (regulacja prgdu czynnego) regulacja w tym zakresie
musi by¢ bardzo miekka, aby unikng¢ przechylenia. Istnieje mozliwos$¢ ustawienia
wartosci restartu (Pn.48). Ponizej wartosci restartu parametry regulatora pradu
czynnego zostana zmniejszone liniowo wzgledem wartosci wyjsciowej.

Zrédto wartosci zadanej
podwyzszona warto$¢ zadana napiecia Pn.50 (Pn.44 bit6-7 = 1)

W niektérych przypadkach funkcja zatrzymania awaryjnego moze obejs¢ sie bez
modutu hamowania, jesli straty w silniku przy wysokim napieciu w obwodzie posrednim
sg bardzo duze.

Stabilizacja napiecia powinna by¢ w tym przypadku wytaczona. Dzieje sie tak przy
ustawieniu Pn.44 bit 8 = 1 podczas wykonywania funkcji Power-Off.
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Przebieg funkcji w wersji

F5-M

Bocznikowanie przerw w
zasilaniu

Zatrzymanie awaryjne z
modutem hamowania

Regulator napiecia w obwodzie posrednim (NOP) jest aktywny. Silnik zwalniany jest
zawsze do minimalnej wartosci wyjsciowej. Potem zachowanie przemiennika wynika
z ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

Przy mniejszych obrotach silnik nie dostarcza juz zadnej energii. W przypadku pracy
bez rejestracji predkosci obrotowej regulacja w tym zakresie musi by¢ bardzo miekka,
aby unikng¢ przechylenia. Istnieje mozliwos¢ ustawienia wartosci restartu (Pn.48).
Ponizej wartosci restartu parametry regulatora pradu czynnego zostang zmniejszone
liniowo wzgledem wartosci wyjsciowej.

Gdy funkcja Power-Off jest wtgczona (pn.44 bit 0 = 1), jej uaktywnienie nastepuje
wowczas, gdy napiecie w obwodzie posrednim spadnie ponizej wartosci startowe;.
Zachowanie zalezy od ustawienia zrodta wartosci zadanej (Pn.44 bit 6-7) ab.
Zachowanie przy zrédle wartosci zdanej rownym wartosci zadanej prgdu (Pn.44 bit 6-
7 =1 lub 2) jest takie samo jak wéwczas, gdy wartos¢ zadana pradu = napiecie
startowe (Pn.44 bit 6-7 = 0).

W przemiennikach wersji F5-M widoczne sa tylko parametry Pn.44..46, Pn.48, Pn.51,
Pn.52 oraz Pn.57. W parametrze Pn.44 bity 2 i 8 nie dziataja.
Funkcja Power-Off jest wytaczona w trybie pracy regulowanej (cs.0 Bit 0..2 = 0..3).

Zrédto wartosci zadanej:
napiecie startowe (Pn.44 bit 6-7 = 0)

W tym trybie silnik ma pracowac prawie na biegu jatowym, zwracajac tylko energie,
ktérg potrzebuje do pracy przemiennik. Napiecie startowe jest zarazem wartoscig
zadang dla regulatora napiecia w obwodzie posrednim. Ustawiona wartosc jest granica
momentéw regulatora predkosci obrotowe;.

W przypadku stabych sieci elektrycznych zaleca sie wybdr automatycznego napiecia
startowego, gdyz wartos$¢ tego napiecia zostanie w tym wypadku dostosowana do
wolnych wahan napiecia.

W pierwszym cyklu nastepuje ustawienie granicy regulatora predkosci obrotowej na
zmierzong wartos¢ poslizgu, aby wprawi¢ naped w bieg jatowy.

Restart po przywrdéceniu napigcia sieciowego

Tylko w tym trybie mozliwa jest stata detekcja przywrdcenia napiecia sieciowego.
Mozliwy jest natychmiastowy restart po przywrdceniu zasilania z sieci.

Po wykryciu powrotu napiecia sieciowego uptywa czas opdznienia restartu (Pn.52),
po czym silnik przyspiesza do poziomu aktualnej wartosci zadanej.

Ponizej wartosci restartu (Pn.48) nie jest wykonywany natychmiastowy restart. Naped
jest wyhamowywany poprzez funkcje szybkiego zatrzymania (Pn.60..61), a dalej
zachowuje sie w zaleznosci od ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

Zrédto wartosci zadanej:
moment hamowania Pn.47 (Pn.44 bit 6-7 = 3)

W tym trybie chodzi o jak najszybsze zatrzymanie silnika. Poniewaz zwracana energia
moze by¢ bardzo duza, konieczny jest modut hamowania.

Regulator napiecia w obwodzie posrednim jest nieaktywny. Naped jest wyhamowywany
poprzez funkcje szybkiego zatrzymania (Pn.60..61), a dalej zachowuje sie w zaleznosci
od ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

Gdy funkcja Power-Off jest wtgczona (pn.44 bit 0 = 1), jej uaktywnienie nastepuje
wowczas, gdy napiecie w obwodzie posrednim spadnie ponizej wartosci startowe;.
Naped jest wyhamowywany poprzez funkcje szybkiego zatrzymania (Pn.60..61), a
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Szybkie zatrzymanie, czas
rampy (Pn.60)

GTR7, poziom napiecia w
obw. posr. (Pn.69)

Przebieg funkcji w wersji
F5-S

Szybkie zatrzymanie, granica
momentéw (F5-M, F5-S)

dalej zachowuje sie w zaleznosci od ustawienia parametru Pn.44 bit 3-4.

W zaleznosci od ustawienia bitu O oraz w trybie szybkiego zatrzymania (Pn.58)
ustawiany jest tu czas rampy (bit 0 = 0) lub stata czasowa regulatora réznicowego (bit
0=1, F5-G).

W zaleznosci od ud.2 bit 0+1 w standardowym oprogramowaniu czas rampy odnosi
sie do 100 / 200 / 400 / 12,5 Hz wzgl. 1000 / 2000 / 4000 / 125 rpm (obr./mon). W
oprogramowaniu High Speed, przy ud.2 bit 0+1 = 3, czas rampy odnosi sie do 800 Hz
wzgl. 8000 rpm (obr./min).

Wartos¢ obowigzujgca wewnetrznie jest ograniczana od dotu:

min. poziom GTR7 = ru.68 (znamionowe napiecie w obwodzie posrednim) * 1,0625

napiecie wejsciowe = 400 V: min. poziom GTR7 =601V
napiecie wejsciowe = 230 V: min. poziom GTR7 =346 V

W wersji przemiennika F5-S widoczne sa tylko parametry Pn.44..46 i Pn.52. W
parametrze Pn.44 dziatajg tylko bity O, 1 oraz 3-4.

Mozna tutaj ustawi¢ granice momentdéw dla funkcji szybkiego zatrzymania.

(Pn.61)
Stosowane parametry
RW | PROG. |ENTER S5
Param. | Adr. %\ W“\%{Q min)<\ /7max W /T;fault %A'
Pn.44, 042Ch 4 - 4 0 511 1 0 -
Pn.45 042Dh 4 - - 200V 800V 1V 290/500 V w zal. od klasy napiecia
Pn.46  042Eh 4 - - 50 % 90 % 1% 80 % -
Pn.47 042Fh 4 - - 0,0 % 100,0 % 0,1 % 0 % tylko F5-G/B
Pn.48 0430h 4 - - O Hz 400 Hz 0,0125 Hz OHz tylko F5-G/B
0430h 4 - - 0obr/min 4000 obr./min0,125 obr./min0 obr./min  tylko F5-M ; w zal. od ud.2
Pn.50 0432h 4 - - 200V 800V 1V 290/500 V w zal. od klasy napiecia
Pn.51 0433h 4 - - 0 32767 1 128 (512) tylko F5-G; F5-M; (F5-B)
Pn.52 0434h 4 - - 0,00 s 100,00 s 0,01s 0,00 s -
Pn.53 0435h 4 - - 0 32767 1 800 (50) tylko F5-G; (F5-B)
Pn.54 0436h 4 - - 0 32767 1 800 (50) tylko F5-G; (F5-B)
Pn.55 0437h 4 - - 0 32767 1 0 tylko F5-G/B
Pn.56 0438h 4 - - 0% 800 % 1% 100 % tylko F5-G/B
Pn.57 0439h 4 - - 0 32767 1 5 tylko F5-G; F5-M
Pn.60 043Ch - - - 0,00 s 300 s 0,01s 2,00s -
Pn.61 043Dh - - - 0 Nm 32000 Nm 0 adapt. 0,01 Nm tylko F5-M; F5-S
Pn.69 0445h 4 - 4 300V 1000V 1V 380V; 740V -
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Generator dewiacyjny umozliwia uzyskanie zabkowej charakterystyki przebiegu
wartosci zadanej, przy czym istnieje mozliwos¢ zmiany okresu oraz amplitudy.
Aktywacja generatora nastepuje przy nastepujgcym ustawieniu: oP.44 bit 0...3 = 1.

6.9.7 Generator
dewiacyjny
(nie przy obudowie B)

6.9.7 Funkcja dodatkowa: generator dewiacyjny

wartos¢ wyjsciowa

oP.49
korekcja srednicy

rampy
generator dewiacyjny oP.44
oP.47, 48 Bit0...3
oP.44 » wartos$c
Bit4...7 zadana
ANT (ru.28)—pl0 | oP.46
AN2 (ru.30)—>l\ T amplituda
2 » o ru.2
ANS3 (ru.32)—»= l sygnat $rednigy
digital (oP.45)—p3.

Funkcja dodatkowa / tryb
(oP.44 bit 0...3)

Funkcja dodatkowa/ zrédto
(oP.44 bit4...7)

Funkcja dodatkowa/
wprowadzanie cyfrowe (oP.45)

Funkcja dodatkowa
przyspieszanie/zwalnianie

Poprzez parametr oP.44 bit 0...3 mozna uaktywnic¢ dwie rézne funkcje. Wartos¢ nalezy
zsumowac z bitem 4...7.

oP.44 bit 0...3 | Funkcja
0 brak aktywnej funkcji
1 generator dewiacyjny aktywny
2 korekcja Srednicy (patrz rozdziat 6.9.8)
3...15 zarezerwowane

Poprzez parametr oP.44 bit 4...7 okreslane jest wejscie zrodtowe dla powyzszych
funkciji. Wartos¢ nalezy zsumowac z bitem 0...3.

0P.44 bit 4...7 | Funkcja
0 wejscie analogowe AN1
16 wejscie analogowe AN2
32 wejscie analogowe AN3
48 wprowadzanie cyfrowe poprzez oP.45

Jesli w parametrze oP.44 ustawiona jest wartos¢ ,49“ (funkcja wobulowania z
wprowadzaniem cyfrowym), wéwczas poprzez parametr oP.45 mozna poda¢ amplitude
wobulowania z zakresu 0...100 %.

W parametrze oP.46 mozna poda¢ czas z zakresu 0...20 s, w ktérym bedzie
nastepowac wzrost/spadek amplitudy wobulowania. Wprowadzona warto$¢ odnosi sie

(oP.46)  do amplitudy wobulowania 100 %.
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Opisy funkgciji Funkcje specjalne

Generator dewiacyjny, Poprzez parametr oP.47 ustawiany jest czas przyspieszania, a poprzez parametr oP.48
czas przyspieszania (oP.47) - czas zwalniania, kazdorazowo w przedziale 0...20,00 s. Oba parametry dajg po
czas zwalniania (0P.48) zsumowaniu dtugos¢ okresu wobulowania.

6.9.7.b Czasy przyspieszania i zwalniania generatora dewiacyjnego

fa

Stosowane parametry

RW [PROG. [ENTER
Param. Adr. % 1;5} min)<\ /7max W /Efault ﬁm

oP44 032Ch 4 - 4 0 63 1 0 -
oP45 032Dh 4 - - 0,00 % 100,00 % 0,01 % 0,00% -
oP46 032Eh 4 - - 0,00s 20,00s 0,01s 10,00s -
oP47 032Fh 4 - - 0,00s 20,00s 0,01s 10,00s -
oP48 0330h 4 - - 0,00s 20,00s 0,01s 10,00s -
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6.9.8 Korekcja srednicy Dzigki funkcji korekcji srednicy mozliwe jest utrzymywanie statej predkosci w punkcie
toru materiatu nawojowego przy zmieniajgce;j sie srednicy zwijki.

(nie przy obudowie B)

wartos¢ wyjsciowa

6.9.8 Funkcja dodatkowa: korekcja srednicy

rampy

oP.44
Bit 4...7

AN3 (ru.32)—»2
digital (oP.45)—p{3

oP.46

generator dewiacyjny
oP.47, 48

AN1 (ru.28)— pl0 |
AN2 (ru.30)—>l\
)
)

sygnat srednicy

Tamplituda

oP.44
Bit 0...3

oP.49

korekcja srednicy

ru.2

»  wartosé
zadana

Funkcja dodatkowa/ tryb
(oP.44 bit 0...3)

Funkcja dodatkowa/ zrédto
(oP.44 bit4...7)

0oP.44 bit 0...3 [ Funkcja
0 brak aktywnej funkcji zewnetrznej
1 generator dewiacyjny (patrz rozdziat 6.9.7)
2 korekcja srednicy aktywna
3...15 zarezerwowane

0...3.
0P.44 bit 4...7 | Funkcja
0 wejscie analogowe AN1
16 wejscie analogowe AN2
32 wejscie analogowe AN3
48 wprowadzanie cyfrowe poprzez oP.45

Funkcja dodatkowa/
wprowadzanie cyfrowe (oP.45)

sygnat Srednicy w zakresie 0...100 %.

Poprzez parametr oP.44 bit 0...3 mozna uaktywni¢ dwie rézne funkcje. Wartos¢ nalezy
zsumowac z bitem 4...7.

Poprzez parametr oP.44 bit 4...7 okreslane jest wejscie zrodtowe, z ktérego program
bedzie pobierat informacje o aktualnej srednicy. Wartos¢ nalezy zsumowac z bitem

Jesli w parametrze oP.44 ustawiona jest wartos¢ ,50“ (korekcja $rednicy z
wprowadzaniem cyfrowym), wéwczas poprzez parametr oP.45 mozna podac cyfrowy
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Korekcja srednicy dmin/dmax
(oP.49)

Stosowane parametry

Funkcja dodatkowa
przyspieszanie/zwalnianie
(oP.46)

Sygnat Srednicy analizowany jest w zakresie od 0% do 100%. Wartosci < 0% otrzymujg
wartos¢ 0%, a wartosci > 100% ograniczane sg do 100%.

Sygnat srednicy 0% odpowiada minimalnej srednicy zwijki (d_ ). Wyjsciowa
czestotliwos¢/predkos¢ obr. generatora ramp nie ulega w tym przypadku zmianie.
Sygnat srednicy 100% odpowiada maksymalnej srednicy zwijki (d__ ). Aby mozliwe
byto obliczenie zmiany czestotliwosci/predkosci obrotowej, program potrzebuje
wspotczynnika w postaci stosunku srednicy minimalnej do maksymalnej (d_ /d__ ).
Stosunek srednicy minimalnej do maksymalnej (d_ /d__) podawany jest poprzez
parametr oP.49 i moze przyjmowac wartosci z zakresu 0,010...0,990 (z rozdzielczoscig
0,001).

Skorygowana czestotliwos¢ wyjsciowa generatora ramp wyznaczana jest w

nastepujacy sposob:

fn_rampa
fn_podawana =
1+DS-(1/0P.49-1)

fn_rampa: wyjsciowa czestotliwosé/predkosc obr. generatora ramp

fn_podawana: skorygowana czestotliwos¢/predkosc obr.
DS: sygnat srednicy 0 - 100% (0 do 1)
oP.49: (d./d..)

Szybkos¢ zmiany sygnatu srednicy moze by¢ ograniczana przez generator ramp.
Poprzez oP.46 mozna podac czas z zakresu 0,0...20 s, potrzebny do osiggniecia
réznicy sygnatéw 0...100%.

RW | PROG. |ENTER N
Param. | Adr. % W“f{& min)<\ /7max m /Efault %“'
oP.44  032Ch 4 4 0 63 1 0
oP.45 032Dh 4 0,00 % 100,00 % 0,01 % 0,00 %
oP.46  032Eh 4 0,00 s 20,00 s 0,01s 10,00 s
oP.49 0331h 4 4 0,010 0,990 0,001 0,500
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6.9.9 Funkcja
. .
(tylko dla F5-G/B)

Obliczanie zalezny od

czestotliwosci czasu biegu ze
statg predkoscia

Opdznienie pozycjonowania

(Pn.63)

Opdznienie wigczenia
zestawu (Fr.5)

Opdznienie wytaczenia

zestawu (Fr.6)

Stosowane parametry

Funkcja pozycjonowania umozliwia dobieg do pozycji za pomoca sygnatu z réznych
czestotliwosci. Proces pozycjonowania wyzwalany jest przez zewnetrzny sygnat,
wytaczajacy kierunek obrotéw (np. przetagczenie zestawu parametréw). Pozycjonowanie
zostanie wykonane prawidtowo tylko wtedy, gdy po jego wyzwoleniu nie zostanie
przekroczona maksymalna czestotliwo$¢ zestawu pozycjonowania i gdy nie sg
uzywane krzywe S. W trakcie procesu pozycjonowania wyprowadzany jest status
‘Pozycjonowanie’ (wartos¢ 83, wskazanie ‘POSI).

Aby przy réznych czestotliwosciach po uruchomieniu pozycjonowania pokonywany
byt zawsze ten sam odcinek, silnik kontynuuje bieg ze statg czestotliwoscig dotad,
az przy ustawionym zwalnianiu nastapi osiggniecie pozycji. Zalezny od czestotliwosci
czas biegu ze statg predkoscig obliczany jest w nastepujacy sposob:

t dec
2 f_max,
t_const = J - f_rzeczyw.
Czestotliwos$¢ odniesienia f_rzeczyw.

t const: zalezny od czestotliwosci czas biegu ze stata predkoscig [s]

t dec: ustawiony czas zwalniania [s]

Czestotliwos¢ odniesienia: 100Hz / 200Hz / 400Hz (w zal. od ud.2)

f_max: czestotliwos¢ maksymalna [Hz]

f_rzeczyw.: czestotliwosc rzeczywista [Hz] po wyzwoleniu pozycjonowania

Poprzez parametr Pn.63 mozna ustawi¢ przesuniecie pozycji zatrzymania, czego
skutkiem jest dodatkowy czas biegu ze statg predkoscig. Rozwigzanie to moze zastgpic
fizyczne przesuniecie czujnika bezdotykowego. Dodatkowy czas biegu ze statg
predkoscig jest rowniez zalezny od czestotliwosci. Oblicza sie go w nastepujacy

SpOSéb: t_delay: dodatkowy czas biegu ze statg predkoscig [s]
Pn.63: Pozycjonowanie / opdZnienie [s]
Pn.63 7 f _max f_max: czestotliwos¢ maksymalna [Hz]

t_delay = — f_rzeczyw.: czestotliwosc¢ rzeczywista [Hz] po wyzwoleniu
f_rzeczyw. pozycjonowania

Pn.63 Funkcija

-0,02 pozycjonowanie zostanie przerwane

-0,01 funkcja pozycjonowania wytgczona (domysinie)

0,00...327,67 s | funkcja pozycjonowania wtaczona; zwalnianie do pozycji wokot
ustawionej wartosci; przetagczenie zestawu parametrow podczas
pozycjonowania niemozliwe; wyjatek: przetaczanie na zestaw, w
ktorym parametr Pn.63 ustawiony jest na wartos¢ -0,02.

Parametry fr.5 (opdznienie wtaczenia zestawu) oraz fr.6 (opdznienie wytgczenia
zestawu) umozliwiajg ustawienie czasu oczekiwania po osiggnieciu pozycji wzgl. po
przetaczeniu zestawu.

PROG. |ENTER s
Param. | Adr. |ro 1“?} min)<\ /7max m /T;fault /’;{é'
Pn.63 043Fh - 4 4 -0,02 s 326,76 s 0,01s -0,01 s -0,01 = pozycjonow. wyt.; -0,02=przerwanie
Fr.5 0905h - 4 - 0,00 s 32,00 s 0,01s 0,00 s -
Fr.6 0906h - 4 - 0,00 s 32,00 s 0,01s 0,00 s -
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

Przyktad 1  Silnik pokonuje pewien odcinek, pozycjonuje i zastyga w pozycji zatrzymania.

Nastepnie rozpoczyna sie nowy cykl.

Lista stosowanych parametrow:

Zestaw Parametry Wartosé Uwagi

0 Udo1  Hasto 440

0 Fro1 F. kopiowania zest. param. -2: wartosci fabryczne we wszystkich zestawach

0-1  oP00 Zrédto wartosci zadane; 0: analog. REF

0 oP01  Zrédto kier. obrotéw 2: F/R, lim. 0 zestaw 0: bieg

1 oP01  Zrédto kier. obrotéw 0: cyfr., lim. 0 zestaw 1: pozycjonowanie

1 oP02  Okreslanie kierunku obrotéw 0: postdj

0-1 oP10  Maks. wart. zad. dla biegu w prawo 70,0000 Hz maks. wart. zad. musi by¢
jednakowa we wszystkich
zestawach

0-1 oP28 Czas przysp., bieg w prawo 0,01 s

0-1 oP30 Czas zwaln., bieg w prawo 0,20 s

0 Pn63  Pozycjonowanie, opdznienie -1: wyt

1 Pn63  Pozycjonowanie, op6znienie 5,00 s przesuniecie poz. zatrzymania

0 Fr02  Zest. param., tryb wyboru 3: priorytet wejs¢ ST-11-ID

0 FrO5  Zest. param., opdzn. wigczenia 1,00 s dodatkowa przerwa w poz.
zatrzymania

1 Fro5 Zest. param., opdzn. wigczenia 0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

0 FrO6  Zest. param., opézn. wytaczenia 0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

1 Fr06 Zest. param., opdzn. wytaczenia 2,55 s przerwa w poz. zatrzymania

0 FrO7  Zest. param., wyboér wejécia 16: 11

0 di11 Funkcja 11 2048: Wyb. zest. param. sygnat czujnika
bezdotyk.
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Przyktad 2

Silnik obraca sie z r6zng predkoscig w jedng i drugag strone, przy czym zmiana
kierunku odbywa sie zawsze w tych samych punktach.

Lista stosowanych parametrow:

Zestaw

0 udo1
0 FrO1
0-3 oP00
0-3 oPO1
0 oP02
1 oP02
2 oP02
3 oP02
0-3 oP10
0-3 oP11
0-3 oP28
0-3 oP30
0 Pn63
1 Pn63
2 Pn63
3 Pn63
0 Fro2
0 Fro5
1 Fro5
2 Fro5
3 Fro5
0 Fro6
1 Fro6
2 Fro6
3 Fro6
0 Fro7
0 Fri1
0 dit1
0 di15
0 do04
1 do04
2 do04
3 do04

Parametry
Hasto
F. kopiowania zest. param.

Zrédho wartosci zadanej
Zrédto kier. obrotéw
Okreslanie kierunku obrotéw
Okreslanie kierunku obrotow

Okreslanie kierunku obrotéw
Okreslanie kierunku obrotéw

Maks. wart. zad. dla biegu w prawo
maks. wartos¢ zadana dla biegu w lewo

Czas przysp., bieg w prawo
Czas zwaln., bieg w prawo

Pozycjonowanie, opdznienie
Pozycjonowanie, opdznienie

Pozycjonowanie, op6znienie
Pozycjonowanie, op6znienie

Zest. param., tryb wyboru
Zest. param., opdzn. wigczenia
Zest. param., opézn. wtgczenia
Zest. param., opézn. wtgczenia
Zest. param., opézn. wtgczenia
Zest. param., opdzn. wytaczenia
Zest. param., opdzn. wytaczenia
Zest. param., opdzn. wytaczenia

Zest. param., opdzn. wytaczenia

Wartosé
440
-2: def. param. CP wszystkich zestawdw

Uwagi

0: analog. REF

0: cyfr.(op.2), lim. 0

1: bieg w prawo zestaw 0: bieg w prawo

0: postdj zestaw 1: bieg w prawo,
pozycjonowanie

2:biegwlewo zestaw 2: bieg w lewo

0: postodj zestaw 3: bieg w lewo,
pozycjonowanie
70,0000 Hz maks. wart. zad. musi by¢ jednakowa

we wszystkich zestawach
-1: = patrz oP.10 dla tego kier. obr. maks. wart. zad.
moze by¢ rézna

0,10 s

0,10 s

-1: wyt

0,8s przesunigcie pozycji przy biegu w
prawo

-1: wyt

3,1s przesunigcie pozycji przy biegu w

lewo

2: listwa zaciskowa kodowana binarnie

0,00 s dod. przerwa miedzy biegiem w lewo
ab. wprawo

0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

0,00 s dod. przerwa miedzy biegiem w prawo
ab.wlewo

0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

1,00 s przerwa miedzy biegiem w prawo a b.
w lewo

0,00 s ten czas musi by¢ réwny 0

1,00 s przerwa miedzy biegiem w lewo a b. w

prawo

Zest. param., wybor wejscia 272: I1+lA
Reset do zestawu 0, wyb. wejscia 0: brak wejscia

Funkcja 11
Funkcja 1A

War. przetaczania SB4

War. przetaczania SB4

War. przetaczania SB4
War. przetaczania SB4

2048: wyb. zestawu sygnat czujnika bezdotyk.
2048: wyb. zestawu przetaczanie miedzy biegiem
w prawo a b. w lewo
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Opisy funkciji

Funkcje specjalne

6.9.10 Podawanie wartosci
parametrow w
trybie analogowym

Analogowe podawanie
parametrow,
zrodto (An.53)

Analogowe podawanie
parametrow, cel (An.54)

Analogowe podawanie
parametréw, offset (An.55)

Analogowe podawanie
parametréw, wart.
maksymalna (An.56)

Analogowe podawanie
parametrow, wskaznik
zestawu (An.57)

Stosowane parametry

Funkcja ta umozliwia podawanie wartosci parametrow w sposob analogowy. Jako
zrodto mozna ustawic¢ funkcje AUX lub funkcje potencjometru silnikowego.

Parametr ten okresla, czy analogowe podawanie warto$ci parametréw bedzie sie
odbywac poprzez funkcje AUX, czy tez poprzez funkcje potencjometru silnikowego.

An.53 | Funkcja

0 | AUX
1 | funkcja potencjometru silnikowego

Tutaj ustawiany jest adres parametru (na magistrali, patrz rozdziat 5), ktéry ma by¢
podawany analogowo. Mozna ustawi¢ nastepujgce parametry:

ur1/7

cn.4/5/6
An.32 /37 /42 /48
LE.O/1/2/3/4/5/6/7
cS.6/9

Ec.4/ 14

PS.31/33

W przypadku wyboru niedozwolonego adresu parametru zostanie wygenerowany
komunikat ,IdAtA“ (wzgl. ,Nieprawidtowe dane“ poprzez COMBIVIS) i ustawienie
zostanie zignorowane.

Okresdla wartos¢ parametru, ktéra ustawi sie przy 0 % podanych analogowo parametrow.
Wartos$¢ parametru musi by¢ podawana wedtug wewnetrznej normy (formatu) parametru
docelowego.

. B zgdana warto$¢ parametru docelowego
ustawiana wartosc =

rozdzielczos¢ parametru docelowego

Okresla warto$¢ parametru, ktdra ustawi sie przy 100 % podanych analogowo
parametrow. Wartos$¢ parametru musi by¢ podawana wedtug wewnetrznej normy
(formatu) parametru docelowego.

Parametr An.57 okresla zestaw parametrow, w ktérym edytowany bedzie wybrany
parametr. Jesli jako parametr docelowy ustawiony zostanie parametr programowalny,
edytowany bedzie zestaw ustawiony w parametrze An.57.

An.57
-1
0...7

Funkcja
edytowany bedzie aktywny zestaw
edytowany bedzie ustawiony zestaw

Jesli jako parametr docelowy ustawiony zostanie parametr nieprogramowalny, edycja
bedzie sie odbywacé niezaleznie od An.57 zawsze w zestawie 0.

Parametry Adresro prog min’<\| D o |M| (T [ Uwagi

An.53Anal. podaw. param., zrodto 0A35 - - tak 0 1 1 0 -

An.54Anal. podaw. param., cel 0A36 - - tak -1: off 7FFFh 0001h -1: off -

An.55Anal. podaw. param., offset 0A37 - - tak -231 2811 1 0 -
An.56Anal. podaw. param., wart. maks. 0A38 - - tak -23 2811 1 0 -

An.57 Anal. podaw. param., wskaznik zestawuOA39 - - tak -1 7 1 0 -
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6.10 Rejestracja Przemiennik KEB COMBIVERT F5 obstuguje dwa niezalezne od siebie kanaty
predkosci obrotowej enkodera. W zaleznosci od dostepnego rozwigzania sprzetowego kazdy kanat moze

(nie w przypadku obudowy dziata¢ na nastepujacych portach:
typu B)

6.10.1 Wersje wykonania Kanat1 (X3A)
» 15-stykowe wejscie enkodera przyrostowego dla sygnatéw prostokatnych

Kanat 2 (X3B) obstuguje nastepujgce interfejsy
* 9-stykowe wejscie enkodera przyrostowego dla sygnatéw prostokatnych
* Wyjscie enkodera przyrostowego
* Wejscie/wyjscie enkodera przyrostowego

Inne interfejsy (opisane w oddzielnych instrukcjach)
* Interfejs synchroniczno-szeregowy (SSI)
* Wejscie tachogeneratora
* Wejscie czujnika bezdotykowego
» Hiperface
» Endat
» SinCos

6.10.1 Interfejsy enkodera

© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.2 Interfejs enkodera

Rys. 6.10.2 Interfejs enkodera dla kanatu 1 (X3A)
dla kanatu 1 (X3A)

o Wktadanie / wycigganie wtyczki

W(;jsc(;e enkoderla:T'{nL 1?5 ?40;3072?1 () 3dozwolone jest tylko przy
(standardowo przy F5-M) qﬁqﬂqﬁq@qﬁ N wytgczonym przemienniku i
St odtagczonym zasilaniu'!

Opis stykow
Sygnat| X3A Opis
U 11 Napiecie zasilajgce dla enkodera
+5V 12 Napiecie zasilajgce dla enkodera
oV 13 Potencjat odniesienia
A 8 Wejscie sygnatu A
A 3 Odwrécone wejscie sygnatu A
B 9 Wejscie sygnatu B
B 4 Odwrécone wejscie sygnatu B
N 15 Wejscie znacznika odniesienia N
N 14 Odwrécone wejscie znacznika odniesienia N
Ekran Obudowal Ekranowanie

Wejscia Wejscia sygnatow i znacznika odniesienia moga by¢ sterowane impulsami
prostokatnymi. Wejscia sygnatéw muszg by¢ zasadniczo zawsze podtgczone.
Sygnaty znacznika odniesienia wykorzystywane sa jedynie przy ustawianiu w pozyciji
referencyjnej w trybie pozycjonowania (F5M/S). Dla interfejsu enkodera 1 (X3A)
obowigzujg nastepujace specyfikacje:

* czgstotliwosc graniczna wejscia f,=300kHz
*wewnetrzna impedancja obcigzenia R =150
* poziom wysoki przy sygnatach prostokatnych 2...5V

W przypadku wejs¢ enkodera z poziomem HTL nalezy skonsultowa¢ sie z
firma KEB.

Analiza resolwera  ['pys 6 10 2 a Analiza resolwera dla kanatu1 (X3A)
(standardowo przy F5-S)
Wktadanie / wycigganie
060606 72N wtyczek dozwolone jest tylko
g@;@;ﬂq@;ﬁ % ¢ przy wytgczonym przemienniku
2k Bk COMBIVERT F5 i odtaczonym
zasilaniu!
SIN- 3 1 Odwrocona linia sygnatu sinusowego
SIN+ 8 10 Linia sygnatu sinusowego
REF- 5 5 Odwrocony sygnat odniesienia
REF+ 10 7 Sygnat odniesienia
COSs- 4 2 Odwrdcona linia sygnatu cosinusowego
COS+ 9 11 Linia sygnatu cosinusowego
GND 14 - Ekran linii sygnatowych
Ekran Obudowa Obudowa Ekranowanie catego kabla
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6.10.3 Interfejs enkodera
dla kanatu 2 (X3B)

ec.10 Okreslenie interfejsu

Wejscie enkodera
przyrostowego

Rys. 6.10.2.b Wtyk resolwera w serwomotorze KEB

Rys. 6.10.2.c Kabel podtagczeniowy resolwera

Obudowa — Obudowa Kolor zyty
14 GND

SIN- 1 & I\' = r'| 0 3 SIN - czerwony
SIN+ 10 O—iHi J’f il 8 SIN+ niebieski
REF- 5 O—H = 05 REF- 26ty
REF+ 7 Or—it—— i+ 10 REF+ zielony
COS- 2 o5 =T g4 COS- rozowy
COS+ 11 o—iti _.f"{ il 09 COSs+ szary

p s

Rys. 6.10.3 Interfejs enkodera dla kanatu 2 (X3B)

Wktadanie / wycigganie wtyczki

{@} o‘e’e’ee 7N sdozwolone jest tylko przy
" OO ) ﬂ 4' wytgczonym przemienniku i

9 8 7 © . .
odtgczonym zasilaniu!

Kanat2 moze by¢ "uzbrojony" w rézne interfejsy. Aby unikngé podtgczenia ztego
enkodera, poprzez parametr ec.10 wyswietlany jest zainstalowany aktualnie
interfejs.

Drugie wejscie enkodera przyrostowego stuzy jako wejscie napedu nadrzednego
(master) w trybie pracy synchronicznej. W trybie pozycjonowania mozna podtaczyé
drugi czujnik pozyciji.
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

Sygnal| X3B Opis
U 5 Napiecie zasilajace dla enkodera (patrz 6.10.2)
+5,2V 4 Napiecie zasilajace dla enkodera (patrz 6.10.2)

ov 9 Potencjat odniesienia

A 1 Wejscie sygnatu A

A 6 Odwrécone wejscie sygnatu A

B 2 Wejscie sygnatu B

B 7 Odwrocone wejscie sygnatu B

N 3 Wejscie znacznika odniesienia N

N 8 Odwrécone wejscie znacznika odniesienia N
Ekran |Obudowa| Ekranowanie

Wejscia sygnatowe drugiego interfejsu enkodera obstugujg tylko sygnatly
prostokatne.

Dla interfejsu enkodera 2 (X3B) obowigzujg nastepujace specyfikacje:

* czestotliwos¢ graniczna wejscia f; =300 kHz
*wewnetrzna impedancja obcigzenia R =150
*poziom wysoki przy sygnatach prostokatnych 2...5V

Wyjscie enkodera Wyijscie enkodera przyrostowego wyprowadza sygnaty zarejestrowane na interfejsie
przyrostowego enkodera1 w niezmienionej postaci (1:1) poprzez drugi kanat w specyfikacji RS422
(np. naped nadrzedny w trybie synchronicznym).

Sygnat| X4A Opis
U 5 Napiecie zasilajace dla enkodera (patrz 6.10.2)
+5,2V 4 Napiecie zasilajgce dla enkodera (patrz 6.10.2)

ov 9 Potencjat odniesienia

A 1 Wyjscie sygnatu A

A 6 Odwrécone wyjscie sygnatu A

B 2 Wyjscie sygnatu B

B 7 Odwrécone wyjscie sygnatu B

N 3 Wyjscie znacznika odniesienia N

N 8 Odwrécone wyjscie znacznika odniesienia N
Ekran [Obudowa| Ekranowanie
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Tryb pracy enkodera (Ec.20)

6.10.4 Zasilanie
enkoderow

var

+5V

Za pomocg parametru Ec.20 mozna okresli¢ funkcje interfejsow enkodera.

Ec.20 Funkcja
Bit 0 Funkcja kanatu 2
0 Wejscie enkodera przyrostowego
1 Wyjscie enkodera przyrostowego
Bit 1 Impedancja obcigzenia kanatu 2
0 Wejscie z impedancjg obcigzenia
2 Wejscie bez impedancji obcigzenia
Bit 2 Kanat 1, alarm enkodera przyrostowego (rozpoznanie defektu enkodera)
0 bez alarmu
4 z alarmem (interfejs enkodera musi obstugiwaé alarm)
Bit 3 Kanat 2, alarm enkodera przyrostowego
0 bez alarmu
8 z alarmem (interfejs enkodera musi obstugiwac alarm)
Rys. 6.10.4 Zasilanie X3A
‘l_ Lhiar
¥op 52 + 5,2
+ Cn
owv| 22
X3B
=l
+20.. . 30VDC| 21 = Lhiar
— 5.2V
o
il

+24DC oV

U __ to nieustabilizowane napiecie, dostarczane przez modut mocy przemiennika

var

KEB COMBIVERT. W zaleznosci od wielkosci urzadzenia oraz obcigzenia moze
ono wynosi¢ od 15...30V DC (pr. staty). Uvar na interfejsach X3A i X3B mozna
obcigzyc¢ tacznym pradem rzedu 170 mA. Jesli do zasilania enkoderdw przyrostowych
potrzebne sg wyzsze napiecia/prady, wowczas sterownik musi by¢ zasilany napieciem

z zewnatrz.

Napiecie +5V jest napieciem ustabilizowanym, ktére na interfejsach X3A i X3B mozna
obcigzy¢ tacznym pragdem rzedu 500 mA. Poniewaz napiecie +5,2V generowane jest z
napiecia Uvar, prad obcigzajacy Uvar ulega redukcji wedtug nastepujgcego wzoru:

52VxI
| =170mA - £ Xl
Uvar
© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.5 Wybér enkodera Dobre wiasciwo$ci regulacyjne napedu zalezg miedzy innymi od wtasciwego doboru
i podtgczenia enkodera. Dotyczy to zaréwno poditgczenia mechanicznego, jak i
ustanowionych potgczen elektrycznych.

Czestotliwos¢ graniczna Liczbe kresek enkodera mozna dobra¢ w zaleznosci od czestotliwosci granicznej
(maks. czestotliwosé¢ wejscia enkodera, samego enkodera oraz od maksymalnej predkosci obrotowej
impulsowania) napedu.

Rys. 6.10.5 Predkos¢ obrotowa i liczba kresek w zaleznosci od czestotliwosci

granicznej
10000 N N
N\
~_ &
c N\ N\
©
3 \
2 N
£ N
8 —— 200 kHz
‘8 —— 300 kHz
X N
o
& N
N
1000 \T
1000 liczba kresek z 10000

Maksymalng czestotliwos¢ sygnatu na wyjsciu enkodera mozna obliczy¢ wedtug
nastepujacej formuty:

nmax[min-1] X Z f . maks. czestotl’i\’/voéé sygnatu
f [kHz]= —M n__: maks. predkos¢ obrotowa
max max
60000 z: liczba kresek enkodera

W kazdym przypadku musi by¢ spetniony nastepujacy warunek:

f <czestotl. graniczna enkodera <czestotl. graniczna interfejsu

max
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Sygnaly wejsciowe

Dlugosci kabli

6.10.5.a Sygnaty wejsciowe

Poziom réznicy napie¢ TTL wg TIA/EIA-RS422-B

0° 90° 360°

pd

Przesuniete elektrycznie w fazie o 90° sygnaty A i B oraz ich sygnaty odwrécone
podlegajg ogolnej analizie i ocenie. Kanat zerowy wykorzystywany jest w module
pozycjonowania do ustawiania w pozycji referencyjnej (F5-M/S). Kanat zerowy
(rowniez kanat znacznika odniesienia) emituje jeden sygnat na jeden obrot.

Prawidtowe dziatanie przemiennika wymaga, aby podane nizej dtugosci kabli nie byty
przekraczane. Warunkiem sprawnego dziatania jest bowiem to, aby napiecie zasilajgce
enkoder nie wykraczato poza okreslony zakres tolerancji.

W przypadku linii zasilajgcych enkoder dtugos¢ kabla nie powinna by¢ wieksza niz
50m. Jesli konieczne jest zastosowanie wiekszych dtugosci kabli, nalezy skonsultowaé
sie z firmg KEB.

Wiecej wskazdéwek mozna znalez¢ w dokumentacji dostarczonej przez producentéw
odpowiednich podzespotow.

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.6 Ustawienie Przed uruchomieniem przemiennik nalezy dostosowa¢ do uzywanego (uzywanych)
podstawowe enkodera (enkoderéw).
Interfejs enkodera 1/ 2 W parametrze Ec.0 wskazywany jest zainstalowany interfejs enkodera 1, natomiast
(Ec.0, Ec.10) W parametrze Ec.10 interfejs enkodera 2. Poszczegdlne wartosci tych parametrow
odpowiadajg nastepujacym interfejsom:

Wanosl Interfejs enkodera

brak

Wejscie enkodera przyrostowego TTL

Wyjscie enkodera przyrostowego 5V

Bezposrednie wejscie i wyjscie enkodera przyrostowego (nie wspétdzielone przez Ec.27;
przetgczanie wejscie/wyjscie za pomocg Ec.20)

4 Wejscie i wyjscie enkodera przyrostowego TTL (przetaczanie za pomoca Ec.20)
5 Czujnik bezdotykowy

6 Interfejs synchroniczno-szeregowy (SSI)

7

8

9

WN -0

Przelicznik

Tachometr

Wyjscie enkodera przyrostowego TTL (przez kanat 2)

10 | Wyjscie enkodera przyrostowego TTL

11 Hiperface

12 | Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL

13 | Wejscie enkodera przyrostowego TTL z detekcjg btedéw

14 | Wejscie enkodera sin/cos

15| Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL z detekcjq btedow (takt przeciwny)
16 | ENDAT

17 | Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL z detekcjg btedow
18 | Opcja analogowa 10V

W przypadku wadliwego rozpoznania enkodera zostanie wyswietlony bfad ,E.Hyb*,
a warto$¢ zmierzona zostanie wyswietlona poprzez parametry ec.0/ec.10. w postaci
odwrdcone;j.

W przypadku zmiany interfejsu enkodera wyswietlony zostanie btad ,E.HybC*. Zmiana
zatwierdzana jest poprzez zapis w parametrze ec.0 lub ec.10 i tadowane sg wartosci
domysine dla nowego interfejsu.

Ustawianie liczby kresek  Za pomoca tych parametrow mozna ustawic liczbe kresek podtaczonych enkoderéw
enkodera w zakresie od 1...16383.
(Ec.1,Ec.11) - Ec. dla interfejsu enkodera 1
« Ec.11 dla interfejsu enkodera 2

Czas odczytu predkosci  Parametr ten okresla czas, przez ktory tworzona jest $rednia warto$é predkosci
obrotowej obrotowej. Jednoczesnie ustalana jest rozdzielczosé rejestracji (odczytu) predkosci
(Ec.3, Ec.13)  obrotowej:

Ec.3 | Czas odczytu | Rozdzielczo$é¢ predkosci obrotowej przy zastosowaniu

Ec.13 enkodera przyrostowego o liczbie impulséw 2500
0 0,5ms 12 min™
1 1ms 6 min-!
2 2ms 3 min-’
3 4 ms 1,5 min-'(ustawienie domysine))
4 8 ms 0,75 min™
5 16 ms 0,375 min"
6 32ms 0,1875 min-*
7 64 ms 0,09375 min-*
8 128 ms 0,046875 min™!
9 256 ms 0,0234375 min'
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KEBIN

Zmiana kierunku obrotow
(Ec.6, Ec.16)

Analiza wielokrotna
(Ec.7, Ec.17)

Wspétczynniki przektadni
(Ec.4, Ec.5, Ec.14, Ec.15)

W przypadku stosowania innej liczby kresek:

Rozdzielczos¢

predkosci obr. = podana rozdzielczos¢ predkosci obr. x 2500

liczba kresek

Poprzez parametr Ec.6 bit 0...1 mozna odwrdci¢ kierunek obrotéw dla wejscia
enkodera 1, a poprzez parametr Ec.16 - dla wejscia enkodera 2.

Poprzez bit 4 (wartos¢ 16) mozna uaktywni¢ funkcje odwrdcenia catego uktadu.
Odwrécenie uktadu umozliwia - przy dodatnich wartosciach zadanych na wale -
lewobiezng prace silnika bez potrzeby wprowadzania zmian sprzetowych.

Mozliwe sg przy tym nastepujgce ustawienia:

Warto$¢ Funkcja

Kierunek obrotéw enkodera

bez zmian

odwrdocony

zalezny od znaku czestotliwosci rzeczywistej (+/-) (czujnik bezdotykowy)
zalezny od kanatu B (czujnik bezdotykowy, zacisk 4)

-15 zarezerwowane E
System enkodera
0 brak

16 odwrécony

A WN-O0

Warto$é Analiza sygnatoéw enkodera
1-krotna (dla czujnika bezdotykowego: tylko analiza dodatniego zbocza sygnatu) (2°)

2-krotna (dla czujnika bezdotykowego: analiza dodatniego i ujemnego zbocza sygnatu) (2')
4-krotna (dla enkodera przyrostowego) (22) - ustawienie domysine
8-krotna (23)

16-krotna (24)

32-krotna (2°)

64-krotna (2°)

O wWN-~O

13 8192-krotna (2%)

Dzieki wspotczynnikom przektadni mozliwe jest analizowanie enkoderéw
przyrostowych, ktére nie sg zamontowane bezposrednio na wale silnika. Parametry
Ec.4 i Ec.5 stuzg do ustawiania wspotczynnika przektadni dla kanatu enkodera 1, a
Ec.14 i Ec.15 dla kanatu enkodera 2. Wspétczynniki przektadni zdefiniowane sg w
nastepujacy sposob:

Predkos¢ obrotowa silnika
Wspotczynnik przektadni =

Predkos¢ obrotowa przektadni

Ec.4 Wspotczynnik przektadni licznik 1 -10000...10000
Wspoitczynnik przektadni 1 = =
Ec.5 Wspétczynnik przektadni mianownik 1 1...10000

Ec.14 Wspétczynnik przektadni licznik 2 -10000...10000
Wspétczynnik przektadni 2 = =
Ec.15 Wspétczynnik przektadni mianownik 2 1...10000

W ramach dodatkowej funkcji mozliwe jest sterowanie jednym z licznikéw poprzez
analogowe podawanie parametréw (patrz rozdziat 6.9.10).

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone
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Opisy funkcji

Rejestracja predkosci obrotowej

Przyktad

Ustawienia analogowego
okres$lania parametrow

Tryb rownowazenia (Ec.27)

© Gauilid

Celem jest okreslenie wartosci parametru ec.14 w zaleznosci od zestawu w zakresie

-2000...2000.
Wz6r:
Ec.14 -2000...2000
Ec.15 1000
An.53 = Potencjometr silnika = 1
An.54 = 100Eh = ec.14
An.55 = 2000 = 100%
oP.53 100% = Potencjometr silnika, wart. minimalna
oP.52 Zestaw 0 100% = Potencjometr silnika, wartos¢
1 50%
2 50%
3 100%

Poprzez ten parametr mozna ustawi¢ rownowazenie enkodera.

Bit |wartos¢ Funkcja
0..1 Przejecie wartosci
0 z kanatu 1
1 z kanatu 2
2 z wartosci rzeczywistej
2.3 Liczba wyprowadzanych inkrementow
0 256
4 512
8 1024
12 2048
4.5 Dzielnik
0 1 (bezposr.)
16 2
32 4
48 8
64 16
80 32
96 64
112 128

Parametr Ec.27 stuzy do ustawiania trybu kanatu rownowazenia. Jesli poprzez
parametr Ec.20 kanat 2 zostanie ustawiony na wyjscie enkodera przyrostowego,
wowczas poprzez Ec.27 uaktywniony zostanie wtasnie ten tryb w CH2 (Ec.27
zrodto => Ch2 bez sensu). W innym razie ustawienia bedg sie odnosi¢ na
trzeci czysty kanat rownowazenia (np. 15-stykowy kanat 2).

W przypadku ustawienia Ec.27 bit 0...1 = warto$¢ rzeczywista kanat 2 nie moze zostac
obtozony, gdyz wykorzystywany jest wowczas wewnetrzny licznik enkodera, stuzacy
do generowania sygnatu zerowego.
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Potozenie uktadu (Ec.2 /
Ec.12)

(tylko dla F5-S)

A\

6.10.7 Inne parametry

Rozdzielczos$¢ Multiturn SSI
(Ec.21)

Wybor czestotliwosci
taktowania SSI (Ec.22)

Format danych SSI (Ec.23)

Referencyjna predkosé¢ obr.
tachometru (Ec.25)

Wartos¢ potozenia enkodera
1 bezposrednio (Ec.29)
Wartos¢ potozenia enkodera
2 bezposrednio (Ec.30)

Wartos¢ potozenia enkodera 1 (Ec.31)
Wartos¢ potozenia enkodera 2 (Ec.32)

Ustawiane jest tu potozenie zamontowanego ukfadu enkodera (ustawienie
domysine).

Za pomocg tych parametrow istnieje mozliwo$¢ dostosowania nastawnika do
nieustawionego w swej pozyc;ji silnika. Jesli potozenie uktadu silnika nie jest znane,
mozna przeprowadzi¢ automatyczng kompensacje potozenia.

Przed rozpoczeciem regulacji automatycznej nalezy sprawdzi¢ kierunek obrotow.
Podczas recznego obracania silnika w prawo wskazanie predkosci obrotowej (ru.9)
musi by¢ dodatnie. Jedli tak nie jest, wéwczas za pomocg parametru ec.6 mozna
odwrdcic kierunek obrotéw, jak to opisano wyzej.

. wprowadzi¢ dane silnika / Fr.10

. podtaczony silnik musi dawac sie swobodnie obracac
. zwolni¢ blokade regulac;ji

. wprowadzi¢ ec.2 /12 = 2206

. zatozy¢ blokade regulacji

Silnik bedzie teraz pobudzany swoim pradem znamionowym.
Jesli kierunek obrotow podtgczonego enkodera nie zgadza sie lub zamienione sg
dwie fazy silnika, wygenerowany zostanie komunikat E.EnC.
W przypadku uktadéw z resolwerem nalezy wéwczas zamieni¢ sygnaty SIN+ i SIN-

Jesli wskazywane w parametrze ec.2/12 potozenie ukfadu nie ulega juz zmianie,
oznacza to, ze kompensacja potozenia zostata ukonczona.

. zwolni¢ blokade regulaciji

Jesli stosowane sg silniki z wyregulowanym uktadem enkodera, wéwczas wartos¢
uzyskiwang na drodze automatycznej kompensacji potozenia mozna réwniez
wprowadzi¢ bezposrednio w parametrze ec.2/12.

Aby zastgpi¢ uktady S4 przez F5-S, nalezy przeprowadzi¢ nastepujace obliczenia:
ec.7 ( S4) * Liczba par biegunéw
- ponadto uwzgledni¢ kanat enkodera -
- Dolne 16 bitéw wyniku nalezy wprowadzi¢ do parametru ec.2/12 -

Nastepujace parametry wykorzystywane sg tylko dla okreslonych interfejséw enkodera,
a ich blizszy opis mozna znalez¢ w odpowiedniej dokumentacji.

Jesli podigczony zostanie enkoder wartosci bezwzglednych SSI-Multiturn, mozna tu
ustawi¢ liczbe bitow okreslajacych rozdzielczos¢ pracy enkodera. (12 bit)

Czestotliwos¢ taktowania enkodera SSI ustawiana jest w parametrze Ec.22. Do
wyboru sg dwie czestotliwosci taktowania: 0 - 156,25 kHz lub 1 - 312,5 kHz. Mniejsza
czestotliwos¢ taktowania powinna by¢ stosowana tylko w przypadku wiekszych
dtugosci przewoddw lub woéwczas, gdy wystepujg zaktdcenia.

Przemiennik obstuguje dwa formaty danych w komunikacji z enkoderem SSiI:
0 : kodowanie binarne 1 : szary kod

Jako referencyjna predkos$¢ obrotowa ustawiana jest w parametrze Ec.25 maksymalna
zmierzona predkos¢ obrotowa.

Wartosci potozenia bezposrednio z kanatu enkodera 1 / 2 (cate obroty).

Parametry Ec.31 i Ec.32 pokazujg warto$ci potozenia kanatéw 1 i 2 za przektadnia.

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone
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Opisy funkcji

Rejestracja predkosci obrotowej

Przesuniecie uktadu, kanat 1

(Ec.33)

Przesuniecie uktadu, kanat 2

(Ec.34)

Enkoder 1, typ (Ec.36)

Enkoder 1, status (Ec.37)

Wzbr:

Pozycja rzeczywista (ru.54) = Wartos¢ potozenia (ec29/30) - Przesuniecie
uktadu (system offset) (ec.33/34)

Jaki kanat zostanie wziety do wskazania wartosci rzeczywistej, zalezy od
ustawionego trybu.

PS.0 = OFF /SYNCHRON -> CS.1
PS.0 = POSI -> PS.1

W przypadku pozycjonowania (POSI) ponad odbiornikiem napedu (cs.1 <> ps.1)
nalezy w miedzyczasie sterowac biegiem przez regulacje predkosci obrotowej. Aby
nadal uzyskiwac potozenie rzeczywiste poprzez parametr ps.1, tryb POSI nalezy
opuscic¢ wytacznie poprzez odigczenie od ps.2!

Sposdéb postepowania przy uruchamianiu enkodera typu Multiturn:

Jesli w uktad zostanie wbudowany enkoder Multiturn, wéwczas po wigczeniu
zasilania zgtosi sie dowolna pozycja (ec.29/30). Pozycje rzeczywistg w parametrze
ru.54 mozna wowczas zdefiniowac poprzez bieg do pozycji referencyjnej wzglednie
reczne ustawienie punktu odniesienia. W tym celu stosowane jest przesuniecie
(offset) uktadu, definiowane w parametrze ec.33/34. Jesli enkoder opusci swoj
zakres wartosci (wartos¢ koncowa), wéwczas wartos¢ jego potozenia zaczyna sie
od zera (NULL).

1. Wybieg enkodera nie moze prowadzi¢ do zmiany pozycji rzeczywistej (ru.4)

2. Po wylgczeniu i ponownym wtgczeniu zasilania warto$¢ potozenia (ru.54) musi
pozostawac niezmieniona

Whiosek: wybieg enkodera musi by¢ zapamietywany.

W tym celu pozycja zdefiniowana w parametrach ec.31/32 zapisywana jest w
wewnetrznej pamieci i po wigczeniu zasilania poréwnywana z pozycjg enkodera,
ustalong w parametrach ec.31/32. Ewentualnie wykryty wybieg uwzgledniany jest
w przesunieciu uktadu (offset), zdefiniowanym w parametrach ec.33/34. Innymi
stowy, przesuniecie uktadu (offset) korygowane jest o wartos¢ wybiegu.

Po wytaczeniu zasilania enkoder nie moze obrdcié sie o wiecej niz potowa
dopuszczalnego zakresu wartosci (wartos¢ koncowa / 2)!

Parametr Ec.36 pokazuje typ pierwszego obstugiwanego interfejsu enkodera.

0 nie wykryto enkodera
64 | niezdefiniowany typ

Obstugiwane sg nastepujgce typy interfejsu Hiperface:

2 SCS 60/70
7 SCM 60/70
34| SRS 50/60
39| SRM 50/60

Parametr Ec.37 pokazuje status tzw. inteligentnych interfejsow enkodera (Hiperface,
ENDAT, usw.).

Jesli zastosowany zostanie inny enkoder, wskaznik statusu pokaze ,96“. W modelu
F5-M/S zmiana enkodera spowoduje wyswietlenie komunikatu o btedzie ,E.Enc®, ktory
mozna skasowac poprzez reset sprzetowy. W przypadku ostrzezenia ,Konieczna
kompensacja uktadu®, nalezy albo pobra¢ dane silnika z enkodera, albo przeprowadzi¢
kompensacje potozenia uktadu.
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Enkoder 1, odczyt/zapis
(Ec.38)

Enkoder 1 poprzez
przektadnie (Ec.39)

Bezwzgledna pozycja
rzeczywista (Ec.40)

Tryb wyswietl. multiturn
(Ec.41)

Enc.1 Enkoder odczyt/zapis

read data (odczyt danych) bit0 0 nieaktyWny
aktywny (resetowany po dokonaniu odczytu)

—_

store data (zapis danych) bit1 0 nieaktyWny U]
aktywny (resetowany po dokonaniu zapisu)

—_

dane silnika bit2 |0 nie zautomatyzowane @
1 zautomatyzowane

grupy danych | bit3 |0 dane systemowe i aplikacyjne ©®
1 dane systemowe

M Zapis danych chroniony jest hastem nadzorcy (supervisor)

@ Serwonastawniki z enkoderami ENDAT/Hiperface nie otrzymujg fabrycznie
danych obstugiwanego silnika.
® Do danych aplikacyjnych nalezg cs.19 oraz ec.3.

W zaleznosci od ustawienia bitu 2 mozna zautomatyzowac jednokrotne pobieranie
danych silnika z enkodera Hiperface lub ENDAT poprzez:

- fabryczna konfiguracje przemiennikéw F5-S (parametr In.24 na warto$¢ 199,
konieczne podanie hasta nadzorcy) tak, aby przy pierwszym wigczeniu zasilania
z enkoderem nastgpito pobranie danych silnika.

- potwierdzenie zmiany interfejsu enkodera (E.HYPC) poprzez parametr ec.0.

- zatadowanie wartosci domysinej ukfadu, czyli fr.1 = -3 lub -4; dane silnika bedg
pobierane tylko w przypadku modelu F5-M/ S

Jesli pobranie danych silnika z enkodera nie bedzie mozliwe, pojawi sie komunikat
o btedzie ,E.ENCC*, ktérego skasowanie bedzie mozliwe tylko poprzez zapis
do parametru ec.0 wzgl. poprzez bit 0 lub 1 parametru ec.38. Przemiennik musi
wowczas zostac¢ poddany parametryzacji, a nastepnie musi zosta¢ przeprowadzona
kompensacja potozenia uktadu przy swobodnie pracujgcym silniku.

Ten parametr musi by¢ aktywowany w przypadku silnikéw synchronicznych z
enkoderami zamontowanymi posrednio (np. poprzez pasek zebaty). Przetozenie
stanowi wielokrotno$¢ liczby par biegunéw.

Pokazuje aktualng bezwzgledng pozycje elektryczng (2*16 = 360°). Parametr
ten uzywany jest do ustawiania (kompensacji) okreslonego potozenia ukfadu.

tryb kanat 1 bit|0 petny zakres 32-bitowy

tylko zakres multiturn

tryb kanat 2 bit| 1 petny zakres 32-bitowy

= 1O |~|O

tylko zakres multiturn

Opis patrz rowniez parametry ec.33/34

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone

Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona

KEB COMBIVERT F5 03.03.04 | © 10 15




Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.8 Stosowane parametry

Parametry Adresro prog Lﬂin’?\| |r’7rrm| |M‘ mﬁ“‘| [?21 __Uwagi

Ec.0 Interfejs enkodera 1 1000 — - tak -127 127 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.1 Liczba kresek enkodera 1 1001 - - - 1 16383 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.2 Potozenie uktadu 1 1002 - - - 0 65535 1 0 - tylko F5-S

Ec.3 Czas odczytu predkosci obr., enkoder 11003 — —  — 0 9 1 3 - -

Ec.4 Wspétczynnik przektadni, licznik, enkoder 1 1004 — - - -10000 10000 1 1000 - -

EC.5 Wspotczynnik przektadni, mianownik, enkoder 1 1005 - - - 1 1 0000 1 1 000 - -

Ec.6 Odwrdcenie kier. obrotow, enkoder 1 1006 — — — 0 23 1 0 - -

Ec.7 Analiza wielokrotna 1 1007 - - - 0 13 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.10 Interfejs enkodera 2 100A — - tak -127 127 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.11 Liczba kresek enkodera 2 100B - - - 1 16383 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.12 Potozenie uktadu 2 100C - - - 0 65535 1 0 - tylko F5-S

Ec.13 Czas odczytu predkosci obr., enkoder 2100D — - — 0 9 1 3 - -

Ec.14 Wspétczynnik przektadni, licznik, enkoder 2 100E - - - -10000 10000 1 1000 - -

Ec.15 Wspoétczynnik przektadni, mianownik, enkoder 2100F — - - 1 10000 1 1000 - -

Ec.16 Odwrécenie kier. obrotéw, enkoder 21010 — — — 0 23 1 0 - -

Ec.17 Analiza wielokrotna 2 1011 - - - 0 13 1 2 - -

Ec.20 Tryb pracy enkodera 2 1014 - - - 0 1 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.21 Rozdzielczos¢ Multiturn SSI' 1015 — - — 0 13 12 1 - -

Ec.22 Analiza czestotl. taktowania SSI 1016 — - — 0 1 0 1 - -

Ec.23 Format danych SSI 1017 - - - 0 1 1 1 - -

Ec.25 Ref. zmierzona predkos$¢ obr. 1019 — - — 1 16000 1500 1 1/min -

Ec.27 Tryb rbwnowazenia 101B - - tak 0 47 1 0 - -

Ec.29 wartose potozenia enkodera 1 bezposrednio 101D - - - -2% 2311 1 0 Ink -

Ec.30 wartose potozenia enkodera 2 bezposrednio 101E - - - -2% 2311 1 0 Ink -

Ec.31 Pozycja kanat 1 101F - - - 0 255 1 0 - -

Ec.32 Pozycja kanat 2 1020 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.33 Przesuniecie uktadu kanat1 1021 — — tak -2% 2311 1 0 Ink tylko F5-M/S

Ec.34 Przesuniecie uktadu kanat2 1022 - - tak -2% 2311 1 0 Ink tylko F5-M/S

Ec.36 Enkoder 1, typ 1024 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.37 Enkoder 1, status 1025 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.38 Enkoder 1, odczyt/zapis 1026 — - tak 0 2 1 0 - -

Ec.39 Enkoder 1 poprzez przektadnie1027 — - — 0 1 1 0 - -

Ec.40 Bezwzgledna pozycja rzeczywista 1028 — — — 0 65535 1 0 - tylko F5-M/S

Ec.41 Tryb wyswietl. multiturn 1029 — - tak 0 3 1 0 - tylko F5-M/S

Rozdziah ~ Cze$¢ | Stona | Data | Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003

6 10 | 16 | 03.03.04 | KEB COMBIVERT F5 Wszelkie prawa zastrzezone




Opisy funkcji

)

Wprowadzenie

2. Przeglad systemu

3. Sprzet

4. Obstuga

5. Parametry

" 6. Funkcje

(6.1

7. Uruchamianie

8. Specjalny tryb
pracy

9. Diagnozowanie
btedéw

10. Projektowanie

11. Praca w sieci

12. Applikationen

. Zatagcznik

Dane techniczne i

eksploatacyjne

6.2 Analogowe wejscia i
wyjscia

6.3 Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.4 Okreslanie wartosci
zadanych oraz ramp
przyspieszania/zwalniania

6.5 Ustawianie charakterystyki
napiecia / czestotliwosci
(U/f)

6.6 Ustawianie danych silnika

6.7 Funkcje ochronne

6.8 Zestawy parametréow

6.9 Funkcje specjalne

6.10 Rejestracja predkosci
obrotowej

(6.11 Praca w trybie Posi/
\ Synchron

6.12 Regulator technologii

6.13 Definiowanie parametréw
CP

6.11.1 Praca w trybie Synchron .........
6.11.2 Korekcja slave .............cccceeeee. 4
6.11.3 Regulator potozenia ................ 5
6.11.4 Wskazniki pozyCji......ccccceeuvveen. 5
6.11.5 Bieg do pozycji referencyjnej...6
6.11.6 Przykfady biegu do pozycji
referencyjngj.....cccccoeeveveeennneen. 9
6.11.7 Tryb POSi..c.coviiiiieiiiiiieeee 12
6.11.8 Odczyt potozenia................... 18
6.11.9 Tryb rejestracji pozyciji ........... 18
6.11.10Tryb biegu po Sciezce........... 19
6.11.11Ptynna synchronizacja pozycji .. 22
6.11.11Stosowane parametry...........

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone

Nazwa: Basis

KEB COMBIVERT F5-M/ S

Data Rozdziat

15.07.05 6

Czes¢ Strona

11 1




Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

Rozdziat

6

Czes¢

11

Strona

2

Data
15.07.05

Nazwa: Basis

KEB COMBIVERT F5-M /S

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone




(=3

6.11 Praca w trybie
Posi/Synchron

6.11.1 Praca w trybie
Synchron

Tryb Posi/Synchron (PS.0)

Zmiany wspotczynnika
przektadni <0,5%
przeprowadzane sa generalnie
bez rampy!

Posi/Synchron, wybor wejscia

W przemiennik czestotliwosci KEB COMBIVERT F5-M/S wbudowano moduty
synchronizaciji (tryb Synchron), pozycjonowania (tryb Posi) oraz biegu po sSciezce
(tryb biegu po $ciezce). W tych trybach wejscia okreslone w parametrach PS.2,
PS.13, PS.29, PS.36 oraz PS.37 odczytywane sg przy rosngcym zboczu sygnatu
i czasie odczytu rzedu 250 ps.

Modut synchronizacji realizuje zadanie regulacji synchronicznej wielu silnikow.
Istnieje mozliwosé synchronizacji katowej wielu silnikéw wzgledem silnika
wiodgcego (master). Relacje predkosci obrotowych mozna ustawia¢ indywidualnie.
Naped wiodacy nie musi pracowac w trybie regulowanym. Modut synchronizaciji
(Synchron) moze zostaé uaktywniony tylko wéwczas, gdy jesli przemiennik
wyposazony jest w drugie wejscie enkodera przyrostowego.

Za pomoca PS.0 bit 0...2 mozna wybraé bieg synchroniczny, tryb pozycjonowania
(Posi) lub tryb biegu po Sciezce.

Bit 0...2 [ Aktywacja trybu Posi lub Synchron

0 tryb Posi lub Synchron wytgczony; regulator potozenia (PS.6)
nieaktywny. Naped pracuje w trybie sterowanym, z regulacjg obrotéw
lub z regulacja momentu obrotowego (w zaleznosci od CS.0)

Tryb Synchron

4 zarezerwowane (wyt.)

Tryb Posi

Tryb biegu po Sciezce

Aktywacja poprzez stowo sterujace

N~No an =

Bit 3...9 [Tryb Posi
tylko dla modutu pozycjonowania (patrz rozdziat 6.11.7)
Bit 10 [Start trybu Synchron z rampa (0P.28)

0 Synchronizacja po uruchomieniu trybu Synchron nie przebiega
wedtug rampy z parametru oP.28. Parametr PS.5 (offset poczatkowy)
okresla liczbe inkrementéw napedu wiodgcego (master), po

ktérych silniki wiodgcy (master) i podrzedny (slave) majg pracowac
synchronicznie.

Synchronizacja po uruchomieniu trybu Synchron przebiega zgodnie z
rampag z parametru oP.28. Parametr PS.5 okre$la tu offset od wejscia
startowego do pozyc;ji silnika podrzednego (slave). Jezeli np. wejscie
startowe lezy na lewo od pozyciji silnika podrzednego, nalezy podac¢
dodatnig warto$¢ offsetu.

Whytgczenie funkcji synchronizaciji przy zmianie wspéfczynnika
przekfadni

Aktywacja biegu synchronicznego odbywa sie poprzez jedno z wejs¢ cyfrowych. Wraz z
aktywacjg biegu synchronicznego nastepuje zréwnanie pozyc;ji silnika wiodgcego (master)

1024

Bit 11

(PS-2) oraz silnika podrzednego (slave). Wejscie okreslane jest za pomocg parametru PS.2:
Nr bitu. |Wart. dziesigtnd Wejscie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset*) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset") X2A.17
2 4 F (WE progr. ,Do przodu®) X2A.14
3 8 R (WE progr. ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 2 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak
© KEB Antriebstechnik, 2003 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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Praca w trybie Posi/Synchron

Master, zrodto (PS.1)

Zrédto wartosci rzeczywistej

6.11.2

(cS.1)

Korekcja slave

Korekcja slave (PS.4)

Korekcja slave, wybor wejscia

(PS.3)

Odwrdécona korekcja slave,

wybor wejscia (PS.10)

Offset poczatkowy (PS.5)

Za pomoca parametru PS.1 ustalane jest zrodto wartosci zadanej dla napedu
wiodgcego (master).

PS.1 | Kanat
0 Kanat enkodera 1
1 Kanat enkodera 2 (domysinie)

Zrédho warto$ci rzeczywistej okreélane jest poprzez parametr ¢S.1. Gdy zrédto dla
napedu wiodacego (zrodto master) zostanie przestawione na kanat enkodera 1,
woéwczas zrodto wartosci rzeczywistej w trybie synchronicznym musi odpowiednio
zostaé przestawione na kanat 2.

cS.1 | Kanat

0 Kanat enkodera 1 (domysinie)
1 Kanat enkodera 2

2 zarezerwowane dla F5-G/B

Korekcja slave (przestawienie kgta miedzy napedami master i slave) definiowana
jest przez dwa parametry. Zamierzona korekcja slave ustawiana jest w
parametrze PS.4 w inkrementach. Znak przed liczbg okreéla kierunek korekgciji.
Wrtasciwa korekcja uruchamiana jest poprzez jedno z programowalnych wejsc.

Stuzy do wprowadzenia wartosci korekcji slave z zakresu -1073741824...1073741823
inkrementow. Korekcja przeprowadzana jest z ustawionymi czasami ramp. Podczas
korekcji slave w parametrze PS.4 nie sg zapisywane zadne zmiany. Korekcja jest
zakonczona dopiero wéwczas, gdy wewnetrzny licznik bedzie réwny PS.4.

Za pomoca parametrow PS.3 oraz PS.10 okreslane sg wejscia, za pomoca
ktérych nastepuje uruchamianie korekcji slave. PS.3 uruchamia korekcje zgodnie
z kierunkiem obrotéw okreslonym w PS.4, PS.10 odwraca kierunek obrotéw.

Nr bitu.| Wart. dziesietna | Wejscie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset") X2A.17
2 4 F (WE progr. ,Do przodu®) X2A.14
3 8 R (WE progr. ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 12 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak

Zanim mozliwe bedzie uruchomienie korekcji slave, nalezy uaktywnic¢ bieg
synchroniczny (patrz PS.2).

W przypadku aktywaciji biegu synchronicznego naped podrzedny (slave) podejmuje
probe synchronizacji z napedem wiodgcym (master) poprzez granice momentow. W
zalezno$ci od réznicy potozenia moze to prowadzi¢ do chwilowych przeregulowan.
Poprzez parametr PS.5 mozna podac¢ offset poczatkowy w inkrementach, ktéry
musi przeby¢ naped master, zanim zsynchronizuje katy z napedem slave. Jezeli po
uaktywnieniu biegu synchronicznego obroty napeddw master i slave zawierajg sie w
przedziale tolerancji okreslonym w parametrze LE.16, nastapi przetagczenie wprost
na bieg synchroniczny. Przy starcie z predkosci rzeczywistej = 0 obr/min naped slave
pokonuje potowe inkrementéw napedu master (patrz réwniez PS.0 bit 10).

Jezeli tryb Synchron zostanie przerwany przez tacznik krancowy, ST lub btad, wéwczas
synchronizacja odbywa sie zawsze poprzez czasy ramp. Czas rampy jest aktywny
nawet wtedy, gdy podczas trybu Synchron zmianie ulegnie wspétczynnik przektadni
(mozliwe réwniez wytgczenie poprzez bit 11 parametru PS.0) lub uruchomiona zostanie
korekcja kata.
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Rys. 6.11.2 Synchronizacja po aktywacji biegu synchronicznego

Parametry CH Wspétczynnik Y
rub4 Pozycja slave 15000 Inc
B ru56 Pozycja master 15000 Inc
C ru02 Wskazanie wyjscia rampy 200,000 obr/min
D ru10 Rzeczyw. predko$¢ obr. enkoder 2 200,000 obr/min

6.11.3 Regulator potozenia

Sktadowa KP dla Posi /
Synchron (PS.6)

Granica potozenia w trybie Posi/
Synchron (PS.9)

Przetozenie przektadni

6.11.4 Wskazniki pozycji

Pozycja slave (ru.54)

Pozycja master (ru.56)

Réznica katowa (ru.58)

Za pomocg parametru PS.6 ustawiana jest sktadowa proporcjonalna regulatora
pozycji synchronicznej. Przy wytgczonym regulatorze potozenia (warto$¢ 0) naped
slave pracuje synchronicznie do predkosci obrotowe;.

PS.6 Funkcja
0 Regulator potozenia wyt. (bieg z synchronizacja predkosci obrotowej
1...32767 Regulacja pozycji ze sktadowg proporcjonalng

Ograniczenie réznicy regulacyjnej na wyjsciu regulatora potozenia. Granica
potozenia moze przyjaé wartosci z zakresu 0...4000 obr/min. W celu zachowania
kompatybilnoéci ze starszymi urzadzeniami warto$¢ domysina ustawiona jest na
250 obr/min.

Jezeli miedzy napedem wiodgcym (master) a podrzednym (slave) ma zostaé
ustanowione pewne przetozenie przektadni, mozna to zrobi¢ za pomoca
parametréw Ec.4/5 wzgl. Ec.14/15 (patrz rozdziat 6.10).

Parametr ru.54 wskazuje aktualng pozycje napedu slave w inkrementach.

Parametr ru.56 wskazuje aktualng pozycje napedu master w inkrementach. Liczba
kresek napedu master jest przy tym przeliczana na liczbe kresek napedu slave.

Parametr ru.58 wskazuje réznice miedzy pozycjg napedu master a pozycjg napedu
slave w inkrementach.
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Praca w trybie Posi/Synchron

6.11.5 Bieg do pozycji

referencyjnej

Bieg do pozycji referencyjnej,
tryb (PS.14)

Aby mozliwe byto zrealizowanie funkcji biegu do pozycji referencyjnej, musza by¢
spetnione nastepujgce zatozenia:
zaprogramowacé i podtaczy¢ jedno wejscie (PS.18) jako tacznik pozycji
referencyjnej (moze on jednoczesnie stuzy¢ jako tgcznik krarncowy)
ustanowi¢ jedno wejscie do uruchamiania biegu do pozycji referencyjnej
(PS.19)
do wejsc¢ dla biegu w przod/w prawo (F) oraz biegu wstecz/w lewo (R) podtgczyé
faczniki krarcowe (w przypadku pozycjonowania obiegowego mozna z nich
zrezygnowag).
Bieg do pozycji referencyjnej uruchamiany jest rosngcym zboczem sygnatu
na wejsciu ,Start biegu do pozycji referencyjnej“. Bieg do pozycji referencyjnej
uruchamiany jest z predkoscia okreslong w parametrze PS.21. Uprzywilejowany
kierunek biegu okreslany jest przez znak przed liczba.
Bieg napedu zostaje odwrdcony, gdy natrafi on na facznik kraricowy. Po natrafieniu
na facznik pozycji referencyjnej bieg napedu kontynuowany jest z predkoscig
rowng 25% predkosci biegu do pozycji referencyjnej. Poprzez parametr PS.14
bit 3 okreslane jest, czy pozycja zatrzymania lezy z lewej, czy z prawej strony
tacznika pozycji referencyjnej. Jezeli uaktywnione sg parametry PS.14 bit 2 i bit
4, wéwczas naped zgtosi btad E.EnC, jesli nie zostanie rozpoznany prawidtowy
impuls zerowy. Jezeli bit 4 jest nieaktywny, naped obrdci sie o dwa obroty w przod i
wstecz. Jezeli nadal nie zostanie wykryty wazny sygnat zerowy, zostanie wyzwolony
btad E.EnC, w innym przypadku naped bedzie kontynuowat bieg az do osiggniecia
Swojej pozycji zerowej.
Po zakoriczeniu biegu do pozycji referencyjnej aktualna pozycja zostanie nadpisana
pozycja referencyjng (PS.17) i zostanie ustawiony warunek przetgczenia ,Bieg do
pozycji referencyjnej zakonczony“ (do.0...do.7, wartos¢ 29 patrz rozdziat 6.3).
Rampy przyspieszania/zwalniania muszg by¢ ustawione tak, aby naped bezpiecznie
zatrzymywat sie wzgl. zawracat na tacznikach krancowych.

PS.14 |Bieg do pozyciji referencyjnej, tryb
Bit 0...1 |Tryb biegu do pozyciji referencyjnej

0 Brak biegu do pozycji referencyjnej

1 Bieg do pozyciji referencyjnej moze zosta¢ uruchomiony tylko poprzez
wejscie cyfrowe. Wejscie okredlane jest za pomocg parametru PS.19:

2 Bieg do pozyciji referencyjnej wykonywany jest automatycznie przy
pierwszym sygnale “Start Posi” (rozpocznij pozycjonowanie).

3 Wartosé potozenia zostanie zapisana. Jezeli bedzie zagwarantowane,

ze po wytgczeniu przemiennika naped nie ulegnie juz obréceniu,
wowczas nie bedzie konieczny nowy bieg do pozycji referencyjne;j.
Naped uruchomiony zostanie z zapisang wartoscig potozenia.

Bit 2 Stop przy sygnale zerowym; w tym bicie mozna ustawié, czy naped
po najechaniu na tgcznik pozyciji referencyjnej bedzie obracat sie
dalej az do potozenia zerowego

0 Naped zatrzyma sie zaraz po najechaniu na tgcznik pozyciji
referencyjne;j
4 Po najechaniu na tacznik pozycji referencyjnej naped bedzie obracat

sie dalej az do sygnatu zerowego. Jezeli nie nastapi rozpoznanie
sygnatu zerowego, wéwczas wygenerowany zostanie komunikat o
btedzie w zaleznosci od bitu 4.

Bit 3 Pozycja zatrzymania; ustawienie to jest uwzgledniane tylko wéwczas,
gdy tacznik pozycji referencyjnej nie stuzy jednoczesnie jako tgcznik
krancowy. Czasy ramp muszg zosta¢ dobrane tak, aby naped mdgt
odwracagé bieg na taczniku pozycji referencyjnej

0 Zatrzymanie z prawej strony fgcznika pozycji referencyjne;j
8 Zatrzymanie z lewej strony tgcznika pozycji referencyjnej
Rozdziall Cze$é | Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003
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Ustawianie poz. referencyjnej /
wybor wejscia (PS.13)

Bit 4 Blad, jesli nie zostanie wykryty sygnat zerowy.

0 Jesli nie zostat wykryty sygnat zerowy, naped wykona jeszcze dwa
obroty w poszukiwaniu tego sygnatu. Jezeli nadal nie zostanie
rozpoznany sygnat zerowy, przemiennik wygeneruje btad “E.EnC”.
16 Jezeli nie zostanie rozpoznany sygnat zerowy, przemiennik od razu
wygeneruje bfad “E.EnC”.

Bit 5 Bieg do pozycji z indeksu 0

0 Nie; po zakonczeniu biegu do pozycji referencyjnej naped pozostanie
w tej pozycji.
32 Tak; po zakonczeniu biegu do pozycji referencyjnej naped ruszy do

pozycji z indeksu 0 z predkoscig maksymalng ustalong w parametrze
PS.25. Ustawienie “Kontynuacja profilu = tak” indeksu 0 zostanie
zignorowane (zawsze "nie"), a naped pozostanie w spoczynku w tej
pozyciji.

Parametr PS.25 okresla maksymalna predkosé, z ktora naped moze
zmierza¢ do pozycji z indeksu 0. Tym samym indeks O nie moze

by¢ wykorzystany do dalszego pozycjonowania (np. tryb PS.31/25,
docelowa predkos¢ obrotowa rézna od 0).

Bit 6 Reczne okredlanie pozycii referencyjnej

0 brak recznego okreslania poz. ref.

64 naped ustawi sie w trybie impulsowym w pozycji referencyjnej, a
nastepnie zostanie ustawiony bit 6. Chwilowe potozenie zostanie
przejete jako pozycja referencyjna. Po zakonczeniu normalizaciji bit 6
przyjmie ponownie warto$¢ “0” i zostanie ustawiona funkcja wyjsciowa
29 “Bieg do pozyciji referencyjnej zakonczony” (patrz rozdziat 6.3).
Bit 7 Ten bit okresla, czy zarejestrowane potozenie jest prawidiowe
poprzez ustawienie funkcji wyjsciowej “Nastepuje bieg do pozyciji
referencyjnej”.

0 nie

128 W przypadku prawidtowego potozenia zostanie ustawiona funkcja
wyjsciowa 29 “Nastepuje bieg do pozycji referencyjnej” (patrz rozdziat 6.3).

Bit 8 Weryfikacja sygnatu zerowego; funkcja ta stuzy do weryfikaciji
facznika pozyciji referencyjnej

0 brak weryfikacji

256 Tak; po najechaniu na tgcznik pozyciji referencyjnej nastgpi
weryfikacja drogi do sygnatu zerowego. Jezeli sygnat zerowy nie lezy
w przedziale od do obrotu, zostanie wygenerowany btad “E.EnC”.

Automatyczne sterowanie hamulcem mozliwe jest w trybie biegu do pozycji
referencyjnej tylko wéwczas, gdy w trybie Posi, w parametrze Pn.34, zostat
uaktywniony hamulec.

Parametr ten definiuje wejscie, za pomoca ktérego aktualne potozenie napedu
bedzie ustawiane na pozycje referencyjna.
Jezeli wejscie to zostanie ustawione podczas aktywnego pozycjonowania,

1) przemiennik zapamieta droge, ktéra jest jeszcze do pokonania.
2) aktualne potozenie zostanie ustawione na pozycje referencyjna.
3) przemiennik bedzie kontynuowat przerwany proces pozycjonowania.

Po zakonczeniu pozycjonowania aktualne potozenie jest rowne pozyciji referencyjne;j
minus droga resztkowa. Nalezy o tym pamieta¢ szczegdlnie wtedy, gdy ma zostaé
zastosowana ptynna synchronizacja pozycji, np. w przypadku stotéw obrotowych,
poniewaz droga resztkowa nie jest uwzgledniana w nastepnym pozycjonowaniu,
co powoduje powstawanie na biezgco btedu. Problem ten jest rozwigzany dopiero
przy zastosowaniu specjalnego oprogramowania do obstugi stotéw obrotowych.

© KEB Antriebstechnik, 2003
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

Bieg do poz. referencyjnej,
wybor wejscia (PS.18)

Start biegu do poz.
referencyjnej, wybor wejscia
(PS.19)

Pozycja referencyjna (PS.17)

Poz. referencyjna, czas
przyspieszania/zwalniania
(PS.20)

Predkos¢ biegu do poz. ref.
(PS.21)

Sprzetowy tacznik krancowy
prawy

Sprzetowy tacznik krancowy
lewy

Programowy tacznik krancowy
lewy (PS.15)

Programowy tacznik krancowy
prawy (PS.16)

Za pomocg parametru PS.18 ustalane jest wejscie dla tgcznika pozycji referencyjnej.
Przetacznik ten moze réwniez zarazem spetniaé role tgcznika krancowego (patrz
przyktad 1). Za pomoca parametru PS.19 okreslane jest wejscie do uruchamiania
biegu do pozycji referencyjnej.

Nr bitu. | Wart. dziesietna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset") X2A.17
2 4 F (WE progr. ,Do przodu®) X2A.14
3 8 R (WE progr. ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 12 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak

Za pomocag parametru PS.17 ustawiana jest bezwzgledna pozycja w inkrementach
(-2%...+2%-1). Po zakonczeniu biegu do pozycji referencyjnej wartosc ta jest
przejmowana jako aktualne potozenie. Poprzez PS.14 mozliwe jest zapisanie tego
parametru do parametru ru.54 bezposrednio poprzez magistrale lub poprzez jedno
z wejs¢ cyfrowych. W tym celu nalezy uaktywnié programowe fgczniki krancowe
poprzez bit 7 parametru PS.14.

Za pomoca parametru PS.20 okreslane sg czasy przyspieszania i zwalniania przy
biegu do pozycji referencyjnej w zakresie 0...300,00s.

Za pomoca parametru PS.21 okreslana jest predkosc¢ biegu do pozycji referencyjnej
w przedziale £40000obrmin (w zaleznosci od ud.2). Najechanie na pozycje
referencyjna nastepuje z predkoscia rowng jednej czwartej ustawionej tu predkosci.
Znak przed liczbg okresla uprzywilejowany kierunek obrotow.

Wejscia dla sprzetowych tacznikdw krancowych ustalane sg w parametrach z
grupy di (domysinie X2A.14 => F i X2A.15 => R). Sprzetowe tgczniki krancowe
uaktywniane sag poprzez parametr Pn.7. Gdy sprzetowe tgczniki kraricowe sg
aktywne, ale nie jest zdefiniowane zadne wejscie, wéwczas wybor kierunku obrotéw
spowoduje wygenerowanie btedu. Aby uzyskac zabezpieczenie przez przerwaniem
kabla, tgczniki kraricowe sg 0-aktywne.

Analizowany jest zawsze tylko aktualnie wybrany kierunek obrotéw. Dlatego jest
absolutnie konieczne, aby naped obracat sie we wtasciwym kierunku, a tgczniki
krancowe nie byty zamienione miejscami.

Za pomocg tych parametréw ustawiane sg bezwzgledne potozenia krancowe
(lewe i prawe). Przed uruchomieniem pozycjonowania nastepuje sprawdzenie,
czy cel lezy w dozwolonym przedziale. Programowe faczniki krancowe pracujg
jak "prawdziwe" taczniki krarncowe, tzn. potozenie napedu monitorowane jest
réwniez w trybie z regulowang predkoscig obrotowa oraz trybie synchronizacji.
Analizowany jest zawsze tylko aktualnie wybrany kierunek obrotéw. Aktywacja wzgl.
wstrzymanie napedu nastepuje poprzez parametr Pn.66 (reakcja na programowy
facznik krancowy). Przy prawidtowej pozycji rzeczywistej nastepuje ustawienie
funkcji wyjsciowej ,Nastepuje bieg do pozycji referencyjnej“ w nastepujacych
sytuacjach:

* po przebytym biegu do pozycji referencyjnej

* po witgczeniu, jesli PS.14 bit 0...1 = 3

* po recznym podaniu pozycji referencyjnej (PS.14 bit 6)

e jezeli PS.14 bit 7 jest ustawiony na ,aktualne potozenie jest prawidtowe"
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6.11.6 Przykiady biegu tacznik krancowy stuzy jednoczesnie jako tacznik pozycji referencyjne;.
do pozycji

referencyjnej Zacisk X2A.14 = tacznik kraricowy prawy (di.19 = 32)

Zacisk X2A.15 = tgcznik krafcowy lewy + tacznik pozycii referencyjnej (di.20 = 67108920)
Zacisk X2A.10 = start biegu do pozycji referencyjnej (di.11 = 134217728)
Predkos¢ biegu do poz. ref. = 100 obr/min (kierunek uprzywilejowany w lewo) PS.21 = -100

Rys.6.11.6.a  Bieg do pozycji referencyjnej - przyktad 1

tacznik krancowy lewy+ VRef=-100 obr/min tacznik krancowy prawy

tacznik poz. referencyjnej B

________

| \ pozycja wyjsciowa I

pozycja po zakonczeniu
biegu do poz. referencyjnej
(niezaleznie od PS.14 bit 3)

najazd na
tacznik poz. referencyjnej
z predkoscia 0,25* PS.21

Y, Start biegu do poz. ref.
ustawienie enkodera
: W poz. zerowej
I /
""""""""""" e 4 N L

1

sygnat na X2A.15
0 > 1
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

Przyktad 2 Dwa tgczniki kranicowe i jeden tgcznik pozycji referencyjnej; bieg do pozyciji
referencyjnej z najechaniem znacznika referencyjnego enkodera

* Zacisk X2A.14 = tgcznik krarcowy prawy (di.19 = 32)

e Zacisk X2A.15 =tgcznik krarncowy lewy (di.20 = 64)

e Zacisk X2A.11 =tgcznik pozyciji referencyjnej (di.12 = 67108864)

e Zacisk X2A.10 = start biegu do pozyciji referencyjnej (di.11=134217728)

e Predkos¢ biegu do poz. ref. = -100 obr/min (kierunek w lewo) (PS.21=-100)

Jesli nie ma nastgpi¢ najazd na impuls zerowy (PS.14 bit 2 = wyt), wéwczas naped
uaktywni tylko tgcznik pozyciji referencyjnej i zostanie zatrzymany.

Rysunek 6.11.6.b Bieg do pozycji referencyjnej - przyktad 2

pozycja po
najechaniu na
pozycje referencyjng
PS.14 bit 3

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

Vref = -100 obr/min

-—

tacznik kranicowy prawy

I »

start
biegu do pozycji
referencyjne;j

pozycjonowanie
wyjsciowe X2A.14

najazd na
facznik poz. referencyjne;j

z predkoscig 0.25* PS.21
ustawienie enkodera

W pOZz. zerowej

i sygnat na X2A.11
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Przyktad 3 Dwa faczniki krancowe i jeden tacznik pozycji referencyjnej; Najazd na tgcznik
pozyciji referencyjnej przeciwnie do kierunku uprzywilejowanego; bieg do pozycji
referencyjnej z najechaniem znacznika referencyjnego enkodera

* Zacisk X2A.14 = tgcznik krancowy prawy (di.19 = 32)

e Zacisk X2A.15 =tgcznik kraricowy lewy (di.20 = 64)

e Zacisk X2A.11 =tgcznik pozyciji referencyjnej (di.12 = 67108864)

e Zacisk X2A.10 = start biegu do pozycji referencyjnej (di.11=134217728)

e Predkos¢ biegu do poz. ref. = -100 obr/min (kierunek w lewo) (PS.21=-100)

Jesli nie ma nastgpi¢ najazd na impuls zerowy (PS.14 bit 2 = wyt), wéwczas naped
uaktywni tylko tgcznik pozyciji referencyjnej i zostanie zatrzymany.

Rysunek 6.11.6.c Bieg do pozyciji referencyjnej - przyktad 3

pozycja po najechaniu

B , na pozycje
Vref = -100 obr/min referencyjna przy
- PS.14 bit 3 = z prawej
tacznik kraricowy lewy T tacznik kraricowy prawy
; 1 ] | l
X2A.15 / X2A.11 X2A 14
pozycjonowanie
wyjsciowe (t0)
najazd na
tacznik poz. referencyjnej ustawienie enkodera
start z predkoscig 0.25* PS.21 w poz. zerowej

biegu do pozycji

. referencyjne]
-/ \u\,—u—'{

t

sygnat na X2A.15

sygnat na X2A.11

natrafienie na tagcznik *, t
pozycji referencyjnej (t2) "

przejechanie fgcznika
pozyciji referencyjnej
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

6.11.7 Tryb Posi

Tryb Posi/Synchron (PS.0)

Tryb Posi ma nastepujgce cechy charakterystyczne:

16 pozyciji (indeks 0...15)

programowalny przebieg profilu
pozycjonowanie wzgledne lub bezwzgledne
sprzetowe i/lub programowe taczniki kraricowe

Tryb Posi ustawiany jest poprzez parametr PS.0, ponadto w tym parametrze ustalane

jest podstawowe zachowanie.

PS.0

Tryb Posi/Synchron

Bit 0...2

Aktywacja trybu Posi lub Synchron

0

N~No g =

wyt; tryb Posi lub Synchron wytgczony; regulator potozenia (PS.6)
nieaktywny. Naped pracuje w trybie sterowanym, z regulacjg obrotéw lub
z regulacja momentu obrotowego (w zaleznosci od CS.0)

Tryb Synchron

zarezerwowane (wyt.)

Tryb Posi

Tryb biegu po Sciezce

Aktywacja poprzez stowo sterujgce

Bit 3

Przerwanie pozycjonowania; ten bit okresla, czy aktywny proces
pozycjonowania moze zostac przerwany przez nowy sygnat
uruchomienia pozycjonowania (PS.29).

© O

wyt; nowy sygnat uruchomienia pozycjonowania bedzie ignorowany

wt; po sygnale uruchomienia pozycjonowania nastgpi przerwanie
aktualnego procesu pozycjonowania i uruchomienie nowego profilu z
indeksem startowym (PS.28). Przy pozycjonowaniu wzglednym pozycja
odnosi sie do potozenia rzeczywistego.

Bit 4

Predkos¢ obrotowa pozycjonowania/docelowa

16

PS.25/PS.25; maksymalna predkos$¢ obrotowa pozycjonowania oraz
predkos¢ docelowa podawane sg za pomoca parametru PS.25. Predkos¢
obrotowa pozycjonowania okreslana jest przez aktualny indeks, a
predkos¢ docelowa - zawsze przez indeks nastepujacy. Znak (+/-) dla
predkosci docelowej wyznaczany jest na podstawie wartosci pozyciji.
Jezeli nastepujgca pozycja lezy w kierunku przeciwnym, wéwczas

jako predkosé¢ docelowa podawana jest warto$¢ 0 obr/min, a po
osiggnieciu nastepujgcego indeksu z maks. predkoscig profilu nastepuje
jej kontynuacja. Po zakoriczeniu wykonywania lub przerwaniu profilu
predkos¢ docelowa przyjmuje wartos¢ 0 obr/min.

PS.31/PS.25; maksymalna predkos¢ obrotowa pozycjonowania
podawana jest poprzez parametr PS.31 w zakresie 0...100 % w
odniesieniu do oP.10. Predko$¢ pozycjonowania wskazywana jest w
parametrze ru.63 (ru.63 = PS.31 ¢ oP.10 [stawka] / 100%). Docelowa
predkosc¢ obrotowa okreslana jest przez powigzany indeks.

Bit 5

Zachowanie po przerwaniu pozycjonowania! Proces pozycjonowania
moze zostac przerwany poprzez otwarcie mechanizmu zezwolenia na
start, uruchomienie funkcji szybkiego zatrzymania lub wystgpienie btedu

32

Indeks aktualnej pozycji (ru.60) resetowany jest do indeksu startowego
(PS.28) tak, ze polecenie "Start pozycjonowanie" uruchamia nowy profil.
Przerwane pozycjonowanie jest kontynuowane, jesli tryb Posi nie zostat
wytgczony (PS.0) i wcigz ustawione jest wejscie PS.2. Dotyczy to
rowniez funkcji Power Off.

Rozdziat
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i Master, zrédto (PS.1)
Zrodio wartosci rzeczywistej
(cS.1)

Bit6...8

128

256

Jezeli w przeciggu okreslonego czasu ramp naped nie jest w stanie
osiggnac pozyciji, zostanie wyprowadzony komunikat “Nie mozna
osiggnac¢ pozycji”.

Naped zostanie zatrzymany.

Ponownie podejmowana jest préba pozycjonowania w pozycji
docelowe;.

Naped kontynuuje pozycjonowanie i prébuje dotrzeé do nastepnej
pozyciji. Poprzez komunikat “Nie mozna osiggna¢ pozyciji”
sygnalizowane jest, ze pozycjonowanie si¢ nie powiodfo. Za pomocg
tego ustawienia mozna zweryfikowac i ewentualnie dostosowac profil
biegu silnika.

zarezerwowany

Bit 9

Start pozycjonowania przy zmianie zestawu parametréw

512

wyt.
wi; pozycjonowanie bedzie uruchamiane przy zmianie zestawu
parametréw.

Bit 10

Start trybu Synchron z rampg (0P.28)

1024

Synchronizacja po uruchomieniu trybu Synchron nie przebiega
wedtug rampy z parametru oP.28. Parametr PS.5 (offset poczatkowy)
okresla liczbe inkrementéw napedu wiodgcego (master), po

ktorych silniki wiodgcy (master) i podrzedny (slave) majg pracowaé
synchronicznie.

Synchronizacja po uruchomieniu trybu Synchron przebiega zgodnie z
rampg z parametru oP.28. Parametr PS.5 okre$la tu offset od wejécia
startowego do pozycji silnika podrzednego (slave). W przypadku
dodatniego offsetu wejscie startowe lezy na lewo od napedu slave.

Bit 11

Whytaczenie funkcji synchronizacji przy zmianie wspdétczynnika
przektadni

W trybie Posi parametr PS.1 okresla wejscie potozenia rzeczywistego regulatora
potozenia. Parametr ¢S.1 okresla natomiast zrodto wartosci rzeczywistej dla

cofniecia

enkodera.

PS.1| Cofniecie potozenia

Kanat enkodera 1
Kanat enkodera 2 (domyslnie)

cS.1 Cofniecie enkodera

Kanat enkodera 1 (domysinie)
Kanat enkodera 2
zarezerwowane dla F5-G/B

Jezeli stan po cofnieciu nastawnika (cS.1) jest rowny zrodtu ustawionemu w
parametrze PS.1, wéwczas wspdtczynnik przektadni ustawiony w parametrach
ec.4/5 dla kanatu 1 wzgl. ec.14/15 dla kanatu 2 dziata bezposrednio na wartos¢

potozenia

. Oznacza to, ze podawane pozycje odnoszg sie do wartosci potozenia

przed przekfadnig (normalizacja na wielkosci ustawiane). Jezeli parametry ¢S.1 i
PS.1 beda rézne, wéwczas wspotczynnik przektadni dla profilu obrotéw zostanie
uzyty do wstepnego wysterowania regulatora potozenia. Oznacza to, ze w trybie
Posi podawane pozycje odnoszg sie do wartosci potozenia za przektadniag
(normalizacja na odbiornik napedu). Podawane predkosci obrotowe odnoszag
sie w obu przypadkach do nastawnika, a wiec do wartosci potozenia przed

© KEB Antriebstechnik, 2003
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Opisy funkcji Praca w trybie Posi/Synchron

Tryby Synchron i Posi  Tryb Sychron: ¢S.1 =ch1, PS.1 =ch2
Tryb Posi: ¢S.1 =ch1, PS.1 =ch1

Wspdtczynnik przektadni miedzy napedami master i slave winien by¢ ustawiony
w ch2 pod parametrem ec.14/15. Liczba kresek napedu master przeksztatcana
jest na liczbe kresek napedu slave.

nastawnik inwerter/
serwomotor
CH2 CH1 CH2 CH1

: 4 ( Denkoder 4 1 () enkoder

------------------------------------------ odniesienie pozycji

Pozycjonowanie do pozycji ¢S.1 = PS.1
cofniecia

nastawnik
S Przektadnio—-
CH2 CHA1 ;[

[ 8
(:'%:':) enkoder

odniesienie pozycji

Pozycjonowanie do pozycji ¢S.1 £PS.1

odbioru napedu
nastawnik
— przektadnia
CH2 CH 1 1
f 3 ] [ -_[ -':

odniesienie pozycji

Podawane predkosci obrotowe odnoszg sie w obu przypadkach do nastawnika, a
wiec miejsca przed przekfadnia.

Pozycjonowanie do pozycji Nie jest mozliwe pozycjonowanie w trybie pracy sterowanej.
odbioru napedu bez sprzezenia e« Wprawdzie dafoby sie ustawic tryb pracy regulowanej réwniez dla tej konfiguraciji,
zwrotnego jednak luz na przektadni powodowatby nieuniknione drgania.
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Podsumowanie ustawienia
bazowego

Posi/Synchron, wybér wejscia
(PS.2)

(=3

Pozycja tacznikdw S1i S2 na ponizszym rysunku jest uzalezniona od parametréw

cS.1, PS.1,

PS.0iec.39

Ogdlnie obowigzujg zasady:

e regulacja predkoscig obrotowg otwarta, ale cofanie zawsze ze wspotczynnikiem
przektadni =1
* pozycje S1, S2 otwarte
* pozycja na odbiorze napedu S2 zamknieta, wspétczynnik przektadni do
wstepnego  wysterowania predkosci obrotowe;
e tryb Synchron, S2 otwarty
* ec.39=1, S1zamkniety, wspdtczynnik przektadni uwzgledniany przy rejestracii
predkosci obrotowe;j

Rejestracja pozyciji

S

ec.29

wspotczynnik
przektadni

ec.4

ec.33

ec.5

S2

ec.31

ec.30

wspotczynnik
przektadni

ec.14

ec.34

ec.15

ec.32

Analiza

—ru.54

Jezeli poprzez PS.0 wybrany jest tryb Posi (pozycjonowanie), nalezy uaktywnic
modut pozycjonowania poprzez ustawienie wejscia okreslonego w parametrze

PS.2.
Nr bitu. | Wart. dziesigtna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset") X2A.17
2 4 F (WE progr. ,Do przodu®) X2A.14
3 8 R (WE progr. ,Wstecz®) X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 12 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

Start pozycjonowania, wybor
wejscia (PS.29)

Ustalanie profilu biegu

Indeks, wybor (PS.23)

Indeks, pozycja (PS.24)

Indeks, predkos¢ (PS.25)

Indeks, nastepny (PS.26)

Indeks, tryb (PS.27)

Za pomocg ustalonego tu wejscia zostanie uruchomiony zaprogramowany profil
pozycjonowania z indeksem okreslonym w parametrze PS.28 (tabela wartosci
jak przy PS.2).

W przemiennikach COMBIVERT F5 profil biegu ustalany jest za pomocg tzw.
indekséw. W sumie mozna okresli¢ do 16 indekséw (0...15). Kazdy indeks skfada
sie z

* pozycji docelowe;j

* predkosci biegu do tej pozyciji

e informacji o nastepnym indeksie

* sposobie odniesienia biegu (wzglednie lub bezwzglednie)

e informacji, czy profil zakoriczony, czy kontynuowac profil

Za pomocg tego parametru mozna wybrac indeks, ktéry ma by¢ aktualnie
edytowany.

W tym parametrze wprowadzana jest pozycja dla aktualnie edytowanego indeksu.
Pozycje mozna poda¢ w zakresie od -23°do 2%°-1. Przy wzglednym odniesieniu
biegu znak przed liczbg okresla kierunek obrotéw, a przy bezwzglednym odniesieniu
biegu - potozenie od pozycji referencyjnej. Podane pozycje odnoszg sie zawsze
do Zrédta ustawionego za pomocag parametru PS.1.

W zaleznosci od parametru PS.0 bit 4 podawana jest tu predkos¢ obrotowa
pozycjonowania / docelowa. Wprowadzone wartosci odnoszg sie zawsze do
nastawnika. Podawane sg wartosci z zakresu +4000 obr/min (w zalezno$ci od
ud.2).

Ten parametr okresla nastepny indeks do wykonania (0...15). Przy wartosci -1
zastosowany zostanie indeks z parametru PS.28. W zaleznosci od parametru
PS.27 bit 0 aktualny profil zostanie wykonany i nastgpi oczekiwanie na nowy sygnat
uruchomienia pozycjonowania wzgl. aktualny profil zostanie wykonany i nastgpi
automatyczne rozpoczecie pozycjonowania od poczgtku.

Parametr PS.27 okresla zachowanie aktualnego indeksu.

PS.27 | Index, tryb

Bit 0 Kontynuacija profilu

0 Nie; jezeli nie zdefiniowano dalszego indeksu (PS.26 = “-1”), wéwczas
profil jest wykonany. Jezeli zdefiniowano dalszy indeks (PS.16 =
0...15), wykonywanie profilu zostanie przerwane.

1 Tak; profil bedzie kontynuowany wg nastepnego indeksu. Jezeli PS.26
= “-1” (indeks poczatkowy), wéwczas profil zostanie automatycznie
uruchomiony od poczatku (bez przerwy).

Bit 1-2 | Odniesienie biegu

0 Bezwzgledne; wartos¢ ustawiona w parametrze PS.24 jest pozycja
bezwzgledna.
2 Wzgledne; wartos¢ ustawiona w parametrze PS.24 jest pozycja

wzgledng, odnoszgcg sie do poprzedniego indeksu. Znak przed liczbg
okresla kierunek obrotow.

4 Wzgledne w odniesieniu do sygnatu zerowego
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Indeks poczatkowy (PS.28)

Okno docelowe (PS.30)

Maks. predkos¢ % (PS.31)

Ten parametr

. ustala indeks (0...15), za pomoca ktérego zostanie uruchomiony nowy profil.
Ten indeks poczatkowy (startowy) wykorzystywany jest rowniez wtedy, gdy
na skutek sygnatu "Start pozycjonowania" nastapi przerwanie aktualnego
pozycjonowania i uruchomienie nowego profilu (PS.0 bit 3).

J jest programowalny na poziomie zestawu parametrow, tzn. jesli ktéremus
z wejsc¢ cyfrowych zostang jednoczesnie przypisane funkcje ,,Przetagczanie
zestawu"“ i ,Start pozycjonowania“, wéwczas wejsciom cyfrowym mozna
bezposrednio przypisywac state pozycje.

Pozycja z indeksu PS.28 (zalezna od zestawu) wykorzystywana jest do
poréwnywania z aktualng pozycjg rzeczywistg. Warunkiem jest tu podanie pozycji
bezwzglednej (PS.27).

Histereza podawana jest poprzez okno docelowe. Pozycja rzeczywista musi leze¢
wewnatrz okna docelowego, aby zmieni¢ warto$¢ na wyjsciu z 0 na 1. Dopiero
gdy cate okno docelowe zostanie opuszczone, wartos¢ na wyjsciu zmieni sie z 1
na 0. Owa histereza jest rowniez aktywna w przypadku funkcji ,Naped znajduje
sie w oknie docelowym®.

Ten parametr definiuje okno wokét pozycji docelowej, po osiagnieciu kidrego zostaje
wyprowadzona funkcja wyjsciowa ,Osiagnieto okno docelowe” (do.0...7, wartos¢
,54"). Okno docelowe moze by¢ definiowane w przedziale 0...2'-1 inkrementow.

Jezeli ma by¢ uzywane automatyczne sterowanie hamulcem w trybie Posi, wéwczas
zrédto kierunku obrotéw (oP.1) musi zostaé ustawione na "zalezne od wartosci
zadanej" bez LS (wartosc 7).

Sygnat ,,Osiagnieto okno docelowe” pojawia sie przed zakonczeniem biegu
do pozycji referencyjnej, a wiec przed sygnatem ,Zakornczono bieg do poz.
referencyjnej“ na czas 100 ms, a nastepnie jest resetowany.

Po pierwszym pozycjonowaniu nastepuje analiza okna docelowego, tzn. dopiero
gdy zostanie wykonany profil wartosci zadane;.

Jezeli funkcja wyjsciowa ,,Osiggnieto okno docelowe” ustawiona jest na wartos¢
54 i uaktywnione jest autosterowanie hamulcem, wéwczas naped czeka z
zatgczeniem hamulca do momentu osiggniecia okna docelowego. Rzeczywista
predkos¢ obrotowa musi leze¢ ponizej poziomu histerezy LE.16, zanim nastapi
zatgczenie hamulca.

Funkcja wyjsciowa jest poddawana analizie, gdy

e zostat przeprowadzony bieg do pozycji referencyjnej

* pozycja rzeczywista zostata uznana za wazng poprzez reczne ustawienie,
zapisanie wzgl. ptynng synchronizacje pozycji referencyjnej, tzn. gdy za
pomoca synchronizacji poz. ref. zostata ustawiona pozycja docelowa.

Poprzez ten parametr ustawiana jest maks. predkos¢ obr. pozycjonowania w
zakresie 0...100% w odniesieniu do oP.10/11. Aktywacja ustawionej wartos$ci
nastepuje, gdy ustawiony zostanie parametr PS.0 bit 4.

Za pomoca ,podawania wartosci parametrow w trybie analogowym® (patrz 6.9.10)
mozna zmieni¢ warto$¢ parametru PS.30 poprzez kanat analogowy.
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Opisy funkcji Praca w trybie Posi/Synchron

6.11.8 Odczyt po{ozenia Funkcja odczytu potozenia umozliwia podczas aktywnego pozycjonowania odczyt
aktualnej pozyciji rzeczywistej poprzez jedno z wejs¢ cyfrowych. Jezeli odczytana
w ten sposéb pozycja wykracza poza ustalony prég, nastepuje ustawienie funkcji
wyjséciowej ,,75“ (Wartos¢ odczytanej poz. rzeczyw. > prdg). Odczytana pozycja
wyswietlana jest w parametrze ru.71. Kazde dalsze zbocze sygnatu nadpisuje
starg pozycje odczytu.
Reset tej funkcji wyjsciowej nastepuje poprzez:

podanie nowej pozycji docelowej
osiggniecie pozycji docelowej

niemoznos$c¢ osiggniecia pozycji docelowej
opuszczenie trybu Posi

Po wykonaniu odczytu poprzez PS.36 nie ma mozliwosci wprowadzenia nowe;j
pozyciji rzeczywistej az do momentu zresetowania funkcji wyjsciowej.

Odczyt potozenia, wybor wejScia Za pomoca parametru PS.37 ustalane jest wejscie do odczytu pozycji.

(PS.37)
6.11.9 Tryb rejestraciji Za pomoca parametru PS.35 (tryb Teach) ustalany jest podstawowy sposob pracy
pozycji przy rejestracji pozyciji.
PS.35 | Tryb rejestracji pozycji
0 aktualna pozycja zostanie zapisana do indeksu, na ktéry wskazuje
parametr ps.23
1 aktualna pozycja zostanie zapisana do indeksu, na ktéry wskazuje

parametr ps.23, a warto$¢ tego parametru zostanie zwiekszona o 1,

ograniczenie przy maksymalnej liczbie indekséw

2 aktualna pozycja zostanie zapisana do indeksu, na ktéry wskazuje

parametr ps.28, dzieki czemu rejestracja pozycji mozliwa jest réwniez

w zestawach parametréw poprzez zacisk (mozliwe osiggniecie 8

pozycii)

Rejestracja pozycji, wybor  Parametr PS.36 ustala wejécie do rejestraciji aktualnej pozyciji. Po zastosowaniu
wejscia (PS.36) pozycji poprzez ustawienie wejécia zostanie ona wyswietlona w parametrze

ru.71.

Nr bitu. | Wart. dziesietna| WejScie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset") X2A.17
2 4 F (WE progr. ,Do przodu®) X2A.14
3 8 R (WE progr. ,Wstecz®) X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 12 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak

Zarejestrowana pozycja (ru.71)  Ten parametr wyswietla aktualnie zarejestrowang pozycje. Pozycja pozostanie
niezmieniona dotad, az nastgpi rejestracja nowej pozyciji.
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6.11.10 Tryb biegu po
sciezce

Aktywacja trybu biegu po
$ciezce

Wart. zadana w trybie biegu po
$ciezce (PS.34)

Pozycja rzeczyw. (ru.54)

Réznica katowa (ru.58)

W trybie biegu po $ciezce pozycje podawane sg w statych odstepach czasu.
Przemiennik przejmuje zadania precyzyjnej interpolacji oraz regulacji potozenia.
Podawanie wartosci zadanej predkosci obrotowej odbywa sie poprzez SERCOS
lub poprzez podanie pozycji za pomoca 32-bitowych wartosci zadanych. Wartosci
zadane mogg by¢ podawane w minimalnych odstepach 1ms.

Tryb biegu po Sciezce uaktywniany jest poprzez parametr PS.0.

PS.0 Tryb Posi/Synchron
Bit 0...2 Aktywacja trybu Posi lub Synchron

0 wyt; tryb Posi lub Synchron wytgczony; regulator potozenia (PS.6)
nieaktywny. Naped pracuje w trybie sterowanym, z regulacjg obrotow
ub z regulacjg momentu obrotowego (w zaleznosci od CS.0)

tryb Synchron

4 zarezerwowane (wyt.)

tryb Posi

tryb biegu po sciezce

aktywacja poprzez stowo sterujgce

Bit 3...10zarezerwowane dla tryboéw Posi i Synchron

Noon =

Przejscie z trybu biegu po Sciezce do trybu pozycjonowania (Posi) i odwrotnie
mozliwe jest tylko w stanie spoczynku.

W przypadku aktywacji trybu Synchron poprzez sterownik magistrali nastepuje
automatyczne ustawienie czasu cyklu w parametrze Sy.08. Gdy uaktywniony
zostat tryb biegu po Sciezce, status przemiennika w parametrze ru.0 zmienia sie
na ,Pozycjonowanie aktywne®.

Przetaczanie miedzy trybami pozycjonowania (Posi), synchronizacji (Synchron)
i biegu po Sciezce mozliwe jest réwniez poprzez stowo sterujace (patrz rozdziat
11.2.7).

Dane procesowe muszg by¢ ustawione tak, aby wartos¢ zadana pozycji dla trybu
biegu po Sciezce byta zapisywana do parametru PS.34.

Wartosé rzeczywista pozycji wskazywana jest w parametrze ru.54.

Zanim panel sterowniczy uaktywni tryb Synchron, nastepuje synchronizacja panelu
sterowniczego i karty sterujacej. Juz na tym etapie pozycja rzeczywista musi by¢
zapisywana cyklicznie w parametrze PS.34. Po uaktywnieniu trybu biegu po Sciezce
zapis do parametru PS.34 musi nastepowac regularnie ze statym czasem cyklu.

Maksymalna predkos¢ obrotowa w trybie biegu po Sciezce ograniczana jest tylko
przez maks. bezwzgledne predkosci obrotowe zdefiniowane w parametrach op14
i oP15. Granice momentéw sa aktywne.

Btad propagowany w trybie biegu po Sciezce mozna podejrze¢ w parametrze ru.58.
Wartosé ta moze by¢ réwniez monitorowana poprzez jedno z wyjsé cyfrowych za
pomoca warunku przetaczania 39 : Kat > Poziom.
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

Zrédto wart. zad. dla trybu biegu
po Sciezce

Nowa funkcja na wyjsciu

cyfrowym

Generalnie

Multi M/S

Zezwolenie dla op.10 do
analogowego podawania

Poprzez parametr ps.33 ustalane jest, czy warto$¢ zadana pozycji dla trybu biegu
po Sciezce bedzie podawana tylko poprzez ps.34, czy tez poprzez ps.34 i ps.24.

Aby uzyska¢ rownowartosciowe zrodta wartosci zadanych, nalezy poprzez ps.24
rozszerzy¢ granice do -2/31 ..2A31-1. W tej operacji rozszerzane sa rowniez granice
dla pozyciji referencyjnej oraz programowych fgcznikéw krancowych.

Wartosé Funkcja
81 Wart. rzeczyw. kanat 1 > Poziom
82 Wart. rzeczyw. kanat 2 > Poziom
83 Synchronizacja magistrali HSP5 Bus
84 Wart. rzeczyw. < Min. wart. zad.
do 81/82:

uwzgledniono liczbe par biegundw silnika

Wart. rzeczyw. kanat 1 = ru.5 [Hz]
Wart. rzeczyw. kanat 2 = ru.6 [Hz]

Wart. rzeczyw. kanat 1 = ru.9 [obr/min]
Wart. rzeczyw. kanat 2 = ru.10 [obr/min]

do 83:
odpowiada stowu statusowemu bit 9 (sy.51)

do 84:
Wyijscie jest aktywne, jezeli warto$¢ rzeczywista (wskazywana w ru.7) znajduje
sie w oknie op.6 <-> op.7.

op.10 (maks. wart. zadana dla biegu w prawo) moze zosta¢ podany analogicznie.
Ustawienie w parametrach an.54-57.

parametréow
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KEBIN

Zmieniacz narzedzi

Rozszerzenie An.30: nowe
zrodta pomocnicze (AUX)

Rozszerzenie An.30

Rozszerzenie biegu do poz.
referencyjnej

Bieg do sygnatu zerowego z wartosci zadanej rampy = 0 bez dodatkowego obrotu,
jesli podawane pozycje odpowiadajg +/-360°.

Jako nowe wartosci zrédtowe dla funkcji AUX wprowadzane sg wartosci z kanatow
112 enkodera.

Zrédho 1 bit 6-10 wspétczynnik: 64 Zrédho 2 bit 11-15 wspdtczynnik: 2048
Wartosé Zrédto

6 Wartos¢ kanatu 1 enkodera (ru.4/9)

7 Wartos¢ kanatu 2 enkodera (ru.5/10)

Dla wartosci odniesienie istnieje kilka mozliwosci:

Ostatecznie:
staty bieg przy 100 Hz wzgl. 1000 obr/min (* wspoétczynnik rozdzielczosci)
potrzebny czas: mniej wiecej jak inne zrédta
zajmowane miejsce w pamieci: brak

0p.10 (niezaleznie od kierunku obr.) E
zajmowane miejsce w pamieci: 8 dtugich stéw (odpowiada ok. 10 % pozostatej
pamieci offline)

nowe parametry (wartos¢ 0% / wartos¢ 100%)
Zajmowane miejsce w pamieci: co najmniej 2 * 8 stow

Ps.14 zostat rozszerzony o 512 : = no clearing.

W tym trybie bieg do pozyciji referencyjnej zostaje zakonczony przy rosngcym
zboczu sygnatu na taczniku pozyciji referencyjne;.

Nie ma przy tym zadnego znaczenia, czy bieg do tagcznika odbywat sie w kierunku
uprzywilejowanym.

Mozliwa jest réwniez kontynuacja biegu do pozycji zerowej. Kierunek tego biegu
mozna wybraé poprzez ustawienie Ps.14 = 3.
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Opisy funkcji

Praca w trybie Posi/Synchron

6.11.11

Ptynna

synchronizacja
pozyciji

Wprowadzanie odstepu miedzy
znacznikami ref.

Korekcja online podanej
wartosci zadanej

Funkcja ptynnej synchronizacji pozycji umozliwia synchronizacje systemu
obarczonego poslizgiem przy pomocy jednego lub wielu znacznikéw referencyjnych.
Znaczniki referencyjne moga by¢ umiejscowione w dowolnych pozycjach przed
celem. Korekcja musi nastepowac¢ poprzez zdefiniowane rampy przyspieszania/
zwalniania.

Pozycja znacznika referencyjnego musi by¢ znana, co oznacza, ze kazdej do
pozycji przypisane sg dwa znaczniki referencyjne (FOR/REV - w przéd/wstecz).

Ps.24 = Pozycja docelowa
Ps.46 = odstep miedzy znacznikami ref. FOR (modut) a pozycja docelowg

Ps.47 = odstep miedzy znacznikami ref. REV (modut) a pozycjg docelowg

Pozycja znacznika referencyjnego = (Pozycja docelowa - Odstep miedzy
znacznikami)*(Znak obrotéw zadanych [n_soll])

Wskaznik korekcji (ru.69) = Odstep miedzy znacznikami ref.*(Znak obrotow
zadanych [n_soll])—(Pozycja docelowa — Potozenie zadane)

Istnieje mozliwos¢ przeprowadzenia synchronizacji przy uzyciu kazdego znacznika
potozonego na drodze synchronizacji, jesli odlegtos¢ od celu (ps.46/47) bedzie
dostosowywana przez sterownik.

Za pomoca tzw. okna referencyjnego (ps.40) mozliwe jest wytaczenie btednych
impulséw lub znacznikéw.
Poprzez funkcje cyfrowego wyjscia (78) mozna wyswietli¢ zignorowang wartosc.

Gdy w czasie aktywnego dobiegu do pozycji nastgpi miniecie jakiegos$ znacznika,
wowczas aktualna pozycja zadana jest nadpisywana przez pozycje znacznika
referencyjnego. Pozycja rzeczywista dostosowywana jest po uwzglednieniu
wskaznika korekgiji (ru.69), co oznacza, ze nie jest ustawiany punkt referencyjny
dla pozyciji rzeczywistej. Ma to nastepujace konsekwencje:

- bez regulatora potozenia btgd pozycji rzeczywistej bedzie ulegat sumowaniu
(kumulaciji), jesli nie kazde pozycjonowanie bedzie uruchamiane wskutek
operowania hamulcem. Powdd: tylko w ten sposdb nowa pozycja zadana
bedzie uruchamiana z aktualnej pozycji rzeczywistej, co wyeliminuje
sumowanie bteddw pozyciji.

- lub modut pozycjonowania musiatby by¢ wytaczany przed kazdym rozruchem
silnika, ale wéwczas bytaby tracona pozycja wzgledna.

Nowa funkcja wejsciowa, ustawianie punktu referencyjnego z korekcjg online
(ps.45):

Wspdtczynnik korekcji (ps.44) wykorzystywany jest do wydtuzenia wzgl. skrocenia
procesu pozycjonowania.

Wydtuzenie:
o
t_accl/dec_neu=t_acc/dec- 100%
ps.44
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Skrocenie:

100 %

t _accl/dec_neu=t__acc/dec-
ps.44

Jesli ustawiony wspétczynnik korekcji okaze sie niewystarczajgcy, aby doprowadzi¢
profil do celu, wowczas nastepuje przerwanie procesu bez korekcji poprzez ,PNA".
Automatyczny dobieg do celu mozliwy jest poprzez funkcje ,stop and try to go on".
Nalezy wowczas wydtuzy€ czas krzywej S, aby uzyskac wystarczajaca ilos$¢ czasu
na przeprowadzenie korekciji.

Podczas dobiegu do celu korekcja wartosci zadanych dla rampy (predkos¢ obr./
potozenie) przeprowadzana jest tylko na dolnej krzywej S (czyli korekcja tylko przy
dobiegu do celu przez zwalnianie).
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Opisy funkcji Praca w trybie Posi/Synchron

6.11.12 Stosowane parametry

Parametry Adr. 1o prog pir s e o [Tt [?]1 _Uwagi
PS 0 Tryb pozycjonowania/synchronizacji 1300 - tak tak 0 1727 1 0 -

PS1 Zrédto master 1301 - - - 0 1 1 1 -

PS 2 Posycjonowanie/synchro / wybor wejscia 1302 - - tak 0 4095 1 0 -

PS 3 Korekcja urzadzenia podrzgdnego (slave) / wybor wejscia 1 303 - - tak 0 4095 1 O -

PS4 Korekcja slave 1304 - - - -2%0 2309 1 0 Ink

PS5 Offset na starcie 1305 - tak - -2%0 2309 1 0 Ink

PS 6 KP dla Posi/Synchron 1306 - tak - 0 32767 1 100 -

PS 9 Posi/Synchron, granica potoz. 1309 - tak - 0 4000 0,125 250 min' w zal. odud.2
PS10 odwrscona korekcja urzadzenia podrzgdnego (slave) wybor wejécia 130A - - tak 0 4095 1 0 -

PS11 Reset master/slave, réznica 130B - - tak 0 4095 1 0 -

PS13 Ustawianie punktu odniesienia / wybor wejscial30C - - tak 0 4095 1 0 -

PS14 Bieg do punktu odniesienia tryb  130E - - tak 0 511 1 0 -

PS15 Programowy fgcznik kraricowy, lewy ~ 130F - - - -2% 2%0-1 1 -2% -

PS16 Programowy fgcznik kraricowy, prawy 1310 - - - -2% 2%0-1 1 -2% -

PS17 Punktu odniesienia 1311 - - - -2% 2%0-1 1 0 Ink

PS18 Punktu odniesienia / wybdr wejscia 1312 - - tak 0 4095 1 0 -

PS19 start biegu do punktu odniesienia / wybér wejscia 1313 - - tak 0 4095 1 0 -

PS20 Bieg do poz. ref., czas rampy 1314 - - - 0,00 300,00 0,01 0,50 s

PS21 Predkosé biegu do poz. ref 1315 - - tak -4000 4000 0,125 100 min' w zal. od ud.2
PS23 Indeks, wybér 1317 - - - -29%0 2301 1 0 Ink

PS24 Indeks, pozycja 1318 - - tak 0 4095 1 0 -

PS25 Indeks, predkos¢ 1319 - - tak 0 4095 1 0 -

PS26 Indeks, nastepny 131A - - tak -1 15 1 -1 - -1 = Indeks poczatkowy
PS27 Indeks, tryb 131B - - tak 0 15 1 0 -

PS28 Indeks poczatkowy 131C - tak tak 0 15 1 0 -

PS29 Start pozycjonowania / wybér wejscia 131D - - tak 0 4095 1 0 -

PS30 Okno docelowe 131E - - tak -32767 32767 1 1024 Ink

PS31 Maks. predkos¢ % 131F - - - 0,0 100,0 0,1 100,0 %

PS32 Czynnik normowany, licznik 1320 - - tak -100 65535 1 4096 -

PS34 Tryb biegu po Sciezce, wart. zadana 1321 - - tak -2% 2%0-1 1 0 Ink

PS35 Ttyb Teach 1322 - - - 0 2 1 0 -

PS36 Funkcja Teach, wyb. wejscia 1323 - - tak 0 4095 1 0 -

PS37 Odczyt potozenia, wyb. wejscia 1324 - - tak 0 4095 1 0 -

PS38 Poz.wzgl. F/R, wyb. wejscia 1325 - - tak 0 4095 1 0 -

PS39 Zakres wart., stét obr. 1326 - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink

PS40 Okno pozycji referencyjnej 1327 - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink

PS41 Pozycja referencyjna 0% 1328 - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink

PS42 Pozycja referencyjna 100% 1329 - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink

PS43 Korekcja tacznika ref., wyb. wejscia 132A - - tak 0 4095 1 0 -

PS44 Rampa korekcyjna, granica % 132B 25,0 100,0 0,1 100,0 %

PS45 Korekcja wyboru indeksu 132C 0 31 1 0 -

PS46 Odstep miedzy znacznikami ref. FOR 132D - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink

PS47 Odstep miedzy znacznikami ref. REV  132E - - tak 0 2/30-1 1 0 Ink
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6.12 Regulator
technologii
6.12.1 Regulator PID

Przemiennik KEB COMBIVERT wyposazono w uniwersalny, programowalny regulator
technologii, umozliwiajgcy regulacje cisnienia, temperatury lub potozenia kompensatora.

Regulator technologii sktada sie z komparatora wartosci zadanych/rzeczywistych,
ktory przekazuje réznice regulacji do regulatora PID. Poprzez parametry cn.4,5i 6
ustawiany jest udziat sktadnikéw P, | i D. Parametry cn.7 i cn.8 ograniczaja
maksymalng wielko$¢ nastawcza regulatora. Czas wtgczania regulatora PID (cn.9)
pozwala na okreslenie przechwytu regulatora w przedziale od 0...100%. Parametr
cn.14 pozwala na ustawienie przechwytu czestotliwosci w Hz/% (tylko model F5-G/
B). Parametry cn.11, 12 i 13 pozwalajg na zresetowanie regulatora PID, sktadowej |
lub ustawien wtgczania regulatora. Parametr cn.10 pozwala na ustawienie warunku
zresetowania PID.

Rysunek 6.12.1 Regulator PID

obliczanie wart.
zadanej

obliczanie wart.
rzeczywistej

| _Regulator PID [ ]
I
' cn.4 PID kp cn.9 czas | ru.52 patrz
_<L_ cn.5 PID ki wigczania | X PO
cn.6 PID kd PID — > OFr.

!+ | cn.14 t
( wcn7, Vi - o patrz

} C; 7 cn.8 ™ g f _4} OHZ_H:S'O

. t

|

L cn.10 warunek
zresetowania PID

cn.11ResetPID/ |_ ) ', Jcn.12 Reset|/ L
wybor wejscia ,

! ! ', | cn.13 Reset
1 ustawien

wybor wejscia " | wiaczania PID /

wybor wejscia

> 7y wejscia cyfrowe A

Regulator PID, KP (cn.4
Regulator PID, KI (cn.

5
6
PID, granica dodatnia (cn.7
8

(
(
Regulator PID, KD (cn
(
PID, granica ujemna (cn.

czas witgczania PID (cn.9)

okresla proporcjonalny wspétczynnik wzmocnienia w zakresie 0,00...250,00.
okresla catkowy wspétczynnik wzmocnienia w zakresie 0,000...30,000.
okresla rézniczkowy wspofczynnik wzmocnienia w zakresie 0,000...250,00.

Poprzez parametr cn.7 okreslana jest maksymalna dodatnia wielko$¢ nastawcza w
zakresie -400,0...400,0 %, a poprzez parametr cn.8 - maksymalna ujemna wielkos¢
nastawcza w takim samym zakresie.

Dzieki temu mozna liniowo zwiekszy¢ przechwyt regulatora podczas startu lub liniowo
zmniejszy¢ 6w przechwyt w przypadku zresetowania ustawien wtgczania. Czas odnosi
sie do 100% wartosci na wyjsciu regulatora. Jesli ktére$ z wejs¢é zaprogramowane
zostanie na ,Reset ustawien wigczania (cn.13)“, wowczas wtgczanie regulatora PID
bedzie poddawane dekrementaciji przy wejsciu aktywnym i inkrementacji przy wejsciu
nieaktywnym.

Zakres wartosci:  -0,01;0,00...300 s Rozdzielczosc: 0,01s

Przy ustawieniu ,-0,01% wigczanie regulatora obliczane jest wedtug nastepujacego
WZOru:

Wspétczynnik wtgczania = f ru.2) / maks. wartos¢ zadana (oP.10/11)

(
zadana
Funkcja jest aktywna tylko wtedy, gdy regulator technologii wykorzystywany jest jako
regulator procesu (cs.0 bit 0...2 = 1). W przypadku ustawienia jako regulator wartosci
zadanych czas wtgczania wynosi 0.
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Opisy funkciji

Praca regulowana

warunek zresetowania PID

Resetowanie regulatora poprzez

(cn.10)

wejscia cyfrowe (cn.11...13)

Czestotliwos¢ wyjsciowa PID
przy 100% (cn.14)

(tylko F5-G/B)

Poprzez parametr cn.10 mozliwe jest okreslenie warunku zresetowania regulatora
PID. Pozwala to na realizacje prostych funkcji regulacji obrotéw dla obu kierunkéw.

cn.10|Funkcja

0 Regulator PID nie bedzie resetowany

1 Regulator PID = 0 (stale resetowany)

2 Regulator PID bedzie resetowany przy wytgczeniu modulaciji

W przypadku regulacji obrotéw nalezy ustawi¢ wartosé ,2“ aby przy LS lub nOP
mozliwe byto zresetowanie sktadowej | regulatora. Wartos¢ ,1“ stuzy gtéwnie do
uruchamiania i umozliwia reczne zresetowanie regulatora.

Mozliwe jest zresetowanie catego regulatora, sktadowej | oraz ustawien wtgczania
poprzez wejscia cyfrowe. W przypadku resetu ustawien wtaczania obowigzuje czas
witgczania regulatora. W tym celu nalezy wpisa¢ podane w ponizszej tabeli wartosci
dziesietne odpowiednich wejs¢ w nastepujgce parametry:

cn.11 Reset PID / wybor wejscia

cn.12 Reset | / wybdr wejscia

cn.13 Reset ustawien wigczania / wybor wejscia

Nr bitu | Wart. dziesietna| Wejscie Zacisk
0 1 ST (WE progr. ,Zezwolenie na start/Reset) X2A.16
1 2 RST (WE progr. ,Reset) X2A.17
2 4 F (WE progr ,Bieg w prawo*) X2A.14
3 8 R (WE progr ,Bieg w lewo®) X2A.15
4 16 I1 (WE programowalne 1) X2A.10
5 32 12 (WE programowalne 2) X2A.11
6 64 I3 (WE programowalne 3) X2A.12
7 128 14 (WE programowalne 4) X2A.13
8 256 IA (WE wewnetrzne A) brak
9 512 IB (WE wewnetrzne B) brak
10 1024 IC (WE wewnetrzne C) brak
11 2048 ID (WE wewnetrzne D) brak

Poprzez ten blok nastepuje zamiana procentowej wartosci na wyjsciu regulatora w
czestotliwosé. Ustawienie parametru cn.14 okresla, jaka czestotliwos¢ zostanie
wyprowadzona przy wartosci na wyjsciu regulatora réwnej 100%. Mozna ustawic
czestotliwos¢ z zakresu -400,0...400,0 Hz (w zaleznosci od ustawienia par. ud.2).
Wartos¢ wyjsciowa przy ¢S.0 bit 0...1 = 1 dodana do czestotliwosci wyjsciowej dla
rampy (ru.2) daje w rezultacie czestotliwos¢ wyjsciowa (ru.3).
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6.12.2 Wartos¢ zadana
PID

Blok ten opisuje wartos$¢ zadang regulatora PID. Wartos¢ zadana PID skfada sie z
bezwzglednej wartosci zadanej (cn.1) oraz dodatkowej sktadowej (= zrodta wart.
zadanej), definiowanej poprzez parametr cn.0. Obie wartosci sg dodawane, tworzac
warto$¢ zadang regulatora PID.

Rysunek 6.12.2  Wartos¢ zadana regulatora PID

wejscie analogowe AN1 (ru.28) )7 1

wejécie analogowe AN2 (ru.30) J——— 2 @ » Regulator PID
+

wejscie analogowe ANS (ru.32) )7 3

wejscie pomocnicze (ru.53) )>— 4 E

¢n.0, zrédto wart. zadanej PID cn.1, bezwzgl. wart. zadana
PID
-400,0...400,0 %

wyt. )7 0

+

Regulator PID,
bezwzgl. wart. zadana
(cn.1)

Zrédto wart. zadanej PID
(cn.0)

Parametr cn.1 stuzy do okreslania procentowej wartosci zadanej regulatora PID w
zakresie -400,0...400,0%. Parametr ten mozna programowaé w zestawach parametrow.

Parametr cn.0 okresla, ktdre wejscie bedzie dostarczaé dodatkowg sktadowg (zrédto)
wartosci zadanej PID. Do wyboru sg nastepujace opcje:

cn.0,| zrédto wart. zadanej PID

wyt. (domysinie)

wejscie analogowe AN1 (ru.28)
wejscie analogowe AN2 (ru.30)
wejscie analogowe AN3 (ru.32)
wejscie pomocnicze (ru.53)

A~ WO DN =2 O

Jesli ustawiony jest jeden z kanatéw analogowych, mozliwe jest indywidualne
dostosowanie sygnatéw do wymagan za pomocag wzmachiaczy analogowych (patrz
rozdziat 6.2).
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Opisy funkciji Praca regulowana

6.12.3 Wartosé Blok ten opisuje wartos¢ rzeczywistg regulatora PID. Wartos¢ rzeczywista wybierana
rzeczywista PID jest za pomoca zrédta wartosci rzeczywistej PID (cn.2).

Rysunek 6.12.3  Wartosc rzeczywista PID

cn.2, zrodto wartosci rzeczywistej PID|

wejécie analogowe AN1 (ru.28) )——— 0
wejscie analogowe AN2 (ru.30) )7 1
wejscie analogowe AN3 (ru.32) )7 2

wejscie pomocnicze (ru.53) )7 3 » regulator PID
bezwzgl. wart. rzeczywista PID (cn.3) )——— 4

prad czynny (ru.17) }—— 5
stopier wykorzystania (ru.13) )—— 6
napiecie w obw. posrednim (ru.18) )7 7

zrodto wart. rzeczywistej PID- Zrédto wartosci rzeczywistej PID (cn.2) okresla, skad regulator PID bedzie pobierat
(cn.2)  sygnat wartosci rzeczywistej. Dostepne sg nastepujgce sygnaty:

cn.2 | Sygnat Funkcja
AN1 Sygnat wejscia analogowego 1 (patrz rozdz. 6.2)

1 [ AN2 Sygnat wejscia analogowego 2 (patrz rozdz. 6.2) -
zarezerwowany dla sterownika typu B -

2 | AN3 Sygnat wejscia analogowego 3 (patrz rozdz. 6.2) -
zarezerwowany dla sterownika typu B -

3 | Aux Sygnat wejscia pomocniczego (patrz rozdz. 6.2)

4 |cn3 Bezwzgledna wart. rzeczywista PID definiowana jest

poprzez parametr cn.3 w zakresie
-400,0...400,0 %

5 | Prad czynny Wyswietlany w parametrze ru.17 prad czynny z zakresu
-200...200 % uzywany jest jako sygnat wartosci
rzeczywistej (100 %=1 __ )

6 | Stopien wykorzystanial Wyswietlany w parametrze ru.13 stopien wykorzystania
z zakresu 0...255 % uzywany jest jako sygnat wartosci
rzeczywistej (100 % = 100 %)

7 | Napiecie w obwodzie | WysSwietlane w parametrze ru.18 napiecie w obwodzie
posrednim posrednim z zakresu 0...1000 V (1000 V = 100 %)
uzywane jest jako sygnat wartosci rzeczywiste;.
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6.12.4 Przyktady

W dalszej czesci przedstawiono kilka przyktadéw zastosowania regulatora PID.

zastosowan

Regulator PID bez wysterowania wstepnego (np. do regulacji ci$nienia, temperatury, poziomu napetnienia)
cyfrowa wart. zadana
cn.1
. generator charakterystyki
wzmacniacz . (rampy)
charakterystyki regulator PID parametry oP
analogowa wart. zadana y +
ru.27 ru.28 \ / ru.i |/_
AN1 >é > D> — ru.2
cn0=1 v - L on.7/g\ 1u-52 _/l wartosé na
cn.4..6 wyjsciu dla
cn.10 oP.0=6 rampy
parametry An
wart. rzeczywista %
ru.29 ru.30
AN2
cn.2=1 v
wzmacniacz
charakterystyki
Regulator PID z wysterowaniem wstepnym (wariant 1)
analogowe wzmacniacz
wysterowanie charakterystyki
wstepne =
ru.27 ru.28
AN1
cn.0=1 1
regulator PID
cyfrowa wart. parametry An
zadana +
+ \ / ru.52
cn.i >(2 > An.30=8200
- “cn.7/8 N +
cn.4..6 ru.1f ru.53
, cn.10 oP.0=1 v
wzmacniacz
charakterystyki generator f
wart. rzeczywista % charakterystyki
ru.29 ru.30 (rampy) ;
AN2 parametry oP
cn.2=1 v *
parametry An .2
wartos¢ na wyjsciu dla
rampy
© KEB Antriebstechnik. 2002 Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona
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generator charakterystyki

Regulator PID z wysterowaniem wstepnym (wariant 2; regulacja potozenia kompensatora z wysterowaniem wstepnym
predkosci obrotowej - tylko F5-G/B)

analogowe wzmacniacz (rampy)
wysterowanie charakterystyki parametry oP
wstepne %
ru.27 ru.28  ru.l |/_ ru.2 cS.0=1
AN1 >
cn.0=0 1 oP.0=0 _/l
parametry An
cyfrowa wart. regulator PID
cn.14 +
zadana
1 + \ / ru.52| % \ / + !
cn. ———
wzmacniacz Zcn.7/8 N Hz| /csa\
charakterystyki
wart. rzeczywista % cn.41..(.)6
ru.29 ru.30 cn. v
AN2
ru.2
cn.2=1 v wartos¢ na wyjsciu dla rampy
parametry An

Regulator PID z wysterowaniem wstepnym (wariant 3; np. do regulacji obrotéw za pomocg pradnicy tachometryczne;j
- tylko F5-G/B)

analogowa
wart. zadana wzmacniacz
i wysterowanie charakterystyki
wstepne %
ru.27 ru.28
AN1
cn.0=1 v
regulator PID
parametry An
+
+ ru.52
A4 An.30=8200
cn.1=0 - Zcn.7/8° N +
cnd. 6 ru.1] ru.53
cn.10 oP.0=1 1
wzmacniacz generator charakterystyki
charakterystyki (rampy) f
wart. rzeczywista 9
° parametry oP /
ru.29 ru.30
AN2 S0-0
cS.0=
cn.2=1 v *
parametry An .2
warto$¢ na wyjsciu dla
rampy
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Regulator PID na wyj$ciu analogowym

wzmacniacz

cyfrowa wart. |:cn.1
zadana
wzmacniacz
charakterystyki regulator PID
% +"
.27 .28
analogowa wart. > O—> li
zadana ono=1 v .h
cn.4...6
cn.10

wart. rzeczywista

cn2=1

wzmacniacz charakterystyki

ru.29

F

parametry An

ru.

30

%
\

~—/
s ———— ]
‘cn.7/8 N ru.52

charakterystyki

ru.33

An.31=9/10

An.31=9/10 ru.35

%
ru.34
= ANOUT1
Y

>

%
ru.36
l—pp ANOUT2
\Y

wzmacniacz
charakterystyki

Regulator PID jako regulator prgdu czynnego (momentu obrotowego) bez wysterowania wstepnego

wysterowanie

oP.0 = 6 (zewnetrzne wyjscie PID,

ru.52)

wst dkosci cn.1 generator
gpne predkosc wzmachniacz harakt tvki
obrotowej , charakierystyki
charakterystyki regulator PID (rampy)
o +
analogowa ru.28 »6 q Nl |/_ P
wart. zadana 0T > 1 en7/e\ ru.s2 _/l
pradu T B
parametry An on-4..o oP.0=6
wart. rzeczywista | ru.17
praduczynnego cn2=5
Regulator PID jako regulator prgdu czynnego (momentu obrotowego) z wysterowaniem wstepnym
wzmacniacz charakterystyki
. %
wysterowanie ru.27 ru2g8  ru.l |/_ ru.2 cS.0=1
wstepne predkosci P00 > _/|
obrotowej ~ ©0=0 v 0=
parametry An generator
charakterystyki
(rampy)
wart zadan(a:lyyl;rr(;lvc\llZ1 cn-1 wzmacniacz
' charakterystyki regulator PID
% + cn.14 +
ana|ogowa ru.30 N\ / ru.52| % \ / +
> — —)
wart. zadana T Hz | 7552\
prqdu cn.0=2 v - ’ ’
parametry An on4..5
wart. rzeczywista | py.17 ' v
radu czynnego ru.2
pra ynneg cn2=>5 warto$é na wyjsciu dla
rampy
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Opisy funkciji

Praca regulowana

6.12.5 Stosowane parametry

Parametry Adr. Q N min<\ /7max |M| /Tczfault [7] Uwagl

cn 0 Zrédto wart. zadanej PID 0700 X X - 0 4 1 0 - -

cn 1 Bezwzgl. wart. zadana PID 0701 X X - -400,0 400,0 0,1 0,0 % -

cn 2 Zrédto wart. rzeczyw. PID 0702 X X - 0 7 1 o - -

cn 3 Bezwzgl. wart. rzeczyw. PID 0703 X - - -400,0 400,0 0,1 0,0 % -

cn 4 PIDkp 0704 X X - 0,00 250,00 0,01 0,00 - -

cn 5 PIDki 0705 X X - 0,000 30,000 0,001 0,000 - -

cn 6 PIDkd 0706 X X - 0,00 250,00 0,01 0,00 - -

cn 7 Granica dodatnia PID 0707 X X - -400,0 400,0 0,1 400,0 % -

cn 8 Granica ujemna PID 0708 X X - -400,0 400,0 0,1 -400,0 % -

cn 9 Czas wigczania PID 0709 X X - -0,01 300,00 0,01 0,00 s -0,01 w zal. od czestotliwosc

cn10 Warunek zresetowania PID 070A X X - 0 2 1 0 - -

cnil Reset PID (wyb. wejscia) o70B X - X 0 4095 1 0 - -

cn12 Reset sktadowej | (wyb. wejécia) 070C X - X 0 4095 1 0 - -

cn13 Reset ustawien wigczania (wyb. wejscia) o70D X - X 0 4095 1 0 - -

cn14 Czestotl. wyj. PID przy 100% 070E X X - -400,0 400,0 0,0125 0 Hz zalezna od ud.2

ru13 Aktualny stopien wykorzystania 020D - - - 0 255 1 0 % -

rul7 Prad czynny o211 - - - -3276,7 3276,7 0,1 0 A -

ru18 Napiecie w obw. posrednim 0212 - - - 0 1000 1 0 vV -

ru28 ANT1, wskazanie po wzmoc. 021C - - - -400,0 400,0 0,1 0 % -

rud0 AN2, wskazanie po wzmoc. 02IE - - - -400,0 400,0 0,1 0 % -

rus3 AUX, wskazanie 0235 - - - -400,0 400,0 0,1 0 % -
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6.13 Definiowanie

parametréw CP

6.13.1 Przeglad

Po zakonczeniu fazy programowania maszyny potrzebnych jest juz z reguty niewiele

parametréw do ustawiania lub kontroli przemiennika. Aby uprosci¢ obstuge oraz
dokumentacje dla uzytkownika koricowego, a takze zwiekszyc stopien zabezpieczenia
przed nieautoryzowanym dostepem, istnieje mozliwos¢ utworzenia (zdefiniowania)
wiasnego interfejsu uzytkownika w postaci grupy parametrow CP. Do tego celu
przewidziano 37 parametréw (CP.0...CP.36), z ktérych 36 (CP.1...CP.36) mozna
dowolnie zdefiniowaé (zaprogramowac).

Ryc. 6.13.1 Schemat definiowania parametrow CP

hasto
CP.0/ ud.1

odczyt /| tylko |\tryb "Drive-

tryb aplikacyjny tryb zapis _|odczyt
; Mode"
ud.15 serwisowy
[udi5 | tryb CP
. ru3 | | CP.1_|
| ru.1 || CP.2 |
| An.4 | ~ CP.36 |

Za pomocag parametru ud.15 okreslany jest parametr CP do zdefiniowania. Poprzez
parametry ud.16 i ud.17 odbywa sie definicja parametru CP poprzez okreslenie jego
adresu, przynaleznego zestawu parametrow oraz normalizacji wyswietlania. W
zaleznosci od ustawionego hasta (CP.0 lub ud.1)

- ustawiony parametr wyswietlany jest bezposrednio w trybie serwisowym

- ustawiony parametr wyswietlany jest jako parametr CP w trybie CP.

Parametr CP.0 nie podlega konfiguraciji i zawiera zawsze podane hasto. Jesli przemiennik
znajduje sie w trybie aplikacyjnym lub serwisowym, do wprowadzania hasta uzywany
jest parametr ud.1.

Parametry, ktére nie sg dopuszczone do uzycia jako parametry CP (np. ud.15...17
oraz Fr.1) kwitowane sg komunikatem ,Nieprawidtowe dane®. Wprowadzenie niewaznego
adresu parametru powoduje przetgczenie tego parametru na ,,oFF“ (-1). Przy takim
ustawieniu odpowiedni parametr CP nie jest w ogdle prezentowany.
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Opisy funkciji

Definiowanie parametréw CP

6.13.2 Przyporzadkowanie

parametrow CP

CP, wskaznik definicji CP
(ud.15)

CP, adres (ud.16)

CP, zestaw / normalizacja
(ud.17)

Ustalenie zbioru
zestawow do
bezposredniego
zaadresowania

Ustalanie trybu
adresowania zestawow

Normalizacja
wyswietlania parametréw

Poprzez parametr ud.15 ustawiany jest parametr CP do zaprogramowania (w zakresie
1...36). Parametr CP.0 nie podlega programowaniu.

Parametr ud.16 okresla adres parametru do wyswietlenia (patrz rozdziat 5):

ud. 16 Adres CP Nieistniejace lub niedozwolone
-1:  parametr nieuzywany adresy parametrow kwitowane sg
0..32767: adres parametru komunikatem ,Nieprawidtowe dane“.

Za pomocg parametru ud.17 ustalany jest zestaw, adresowanie oraz normalizacja
wysSwietlanego parametru CP. Parametr ten jest kodowany bitowo. Poszczegdlne bity
majg nastepujgce funkcje:

Bity 0...7 okreslaja zbidr zestawdéw do bezposredniego zaprogramowania. Oznacza to,
ze wszystkie wybrane zestawy zawierajg te sama wartos¢, okreslang przez parametr
CP. Gdy wybrano bezposrednie programowanie zestawdw (bit 8, 9), nalezy wybrac
przynajmniej jeden zestaw, gdyz inaczej w trybie CP wyswietlony zostanie komunikat o
bfedzie "Nieprawidtowy zestaw".

Bit
7654321 0]Wartos¢] Zestaw
0000O0O0O0O 0 zaden -> dane nieprawidtowe, gdy bit 8 + 9 =0
000000012 1 0
0000O0O01O 2 1
000000112 3 0+1

11111111} 255 wszystkie

Bity 8 i 9 okreslaja tryb adresowania zestawdéw parametrow:

Bit
8 | 9| wartos¢ Funkcja
0| Of O [bezposrednie adresowanie zestawdéw; zestawy okreslone bitami 0...7 sg wazne
O [ 1] 256 |aktualny zestaw; wyswietlany / edytowany jest aktualny zestaw parametrow
1| 0] 512 [posrednie adresowanie zestawow; wyswietlany / edytowany jest zestaw
parametrow wskazany w parametrze Fr.9
1| 1] 768 |zarezerwowany

Bity 10...12 okreslaja, w jaki sposéb bedzie wyswietlana warto$é parametru. Za pomocg
parametrow ud.18...21 mozna zdefiniowaé do siedmiu réznych norm wyswietlania
parametrow (patrz nizej w tym rozdziale).

Bit
12 [11[10.varto$¢ | Funkcja
0|0|0] O Uzycie standardowej normalizacji wyswietlania parametru
0]0|1]1024 |Normalizacja wyswietlania parametrow ud.18...21 z zestawu 1
0|10 |2048 |Normalizacja wyswietlania parametréw ud.18...21 z zestawu 2
111|1]7168 [Normalizacja wyswietlania parametrow ud.18...21 z zestawu 7
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6.13.3 Przykiad

W ramach przyktadu zaprogramowane zostanie menu uzytkownika o nastepujacych

cechach:

1.)

2)

3)

4)

5.)

6.)

1. Wyswietlanie aktualnej czestotliwosci rzeczywistej (ru.3) w danym zestawie

2. Podawanie czestotliwosci / wartosci statej (oP.21) w zestawie 2

3. Podawanie czestotliwosci / wartosci statej (oP.21) w zestawie 3

4. Czas przyspieszania i czas zwalniania (0P.28/0P.30) dla zestawdw 2 i 3

5. Wspodtczynnik oszczedzania energii (uF.7) winien by¢ wyswietlany w zestawie
0 wedtug normy okreslonej w zestawie 4

ud.15=1 ; CP1

ud.16 =0203h ; adres dla parametru ru.3

ud.17 =256 ; wyswietlenie w aktywnym zestawie
ud.15=2 ; CP2

ud.16 =0315h ; adres dla parametru oP.21
ud.17=4 ; podanie w zestawie 2

ud.15=3 ; CP.3

ud.16 = 0315h ; adres dla parametru oP.21 E
ud.17 =8 ; podaniew zestawie 3

ud.15=4 ; CP4

ud.16 =031Ch ; adres dla parametru oP.28

ud.17 =12 ; podanie w zestawach 2 3
ud.15=5 ; CP5

ud.16 =031Eh ; adres dla parametru oP.30

ud.17 =12 ; podanie w zestawach 2 3
ud.15=6 ; CP.6

ud.16 =0507h ; adres dla parametru uF.7

ud.17 =4097 ; podanie w zestawie 0 i normalizacja wyswietlania z zestawu
ud.15=7 ; CR7

ud.16 =-1: off ; CP.7 zostanie ukryty

ud.17 = xxx ; ud.17 jest bez funkgji

Wszystkie inne parametry jak CP.7 ustawic¢ na ,,off“, aby nie byly one wyswietlane.

Nowe wartosci zostang zastosowanie dopiero po wytaczeniu i witgczeniu panelu
sterowniczego (funkcja Power-On-Reset).
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Opisy funkciji

Definiowanie parametréw CP

6.13.4 Normalizacja
wyswietlania
parametrow

Przemiennik KEB COMBIVERT daje uzytkownikowi mozliwos¢ zdefiniowania wtasnych
norm wyswietlania parametréw w trybie CP (np. km/h lub butelki/min). Parametry
ud.18...20 stuzag do przeliczania, parametr ud.21 do okreslania metody obliczania,
miejsc po przecinku oraz jednostki wyswietlanej w programie KEB COMBIVIS.

6.13.4 Definiowanie wiasnych norm wyswietlania

Standard

Po odwréceniu

¥ unormowang/rozdzielczosc* !

ud.19 licznik
+ 32767
ud.19 _ . v
CP.xx = (wybrany parametr + ud.20) x X jednostka
A ud.18
ud.20 offset ud.18 mianownik
+ 32767 + 32767

ud.21 flagi wyswietlania

0...1791
ud.19 licznik
+ 32767
CPxx= ud.19 X jec"nostka
(wybrany parametr + ud.20) x ud.18
ud.20 offset ud.18 mianownik
+ 32767 + 32767

Pod ,wybrany parametr” podstawia sie albo ,warto$¢ nieunormowang®, albo ,wartosé

ud.18 Normalizacja
wyswietlania, mianownik

ud.19 Normalizacja

wyswietlania, licznik

ud.20 Normalizacja
wyswietlania, offset

ud.21 Normalizacja
wyswietlania, tryb

Ustawia dzielnik w zakresie +32767 (domyslinie 1). Parametr mozna zaprogramowaé
w zestawie (nie przy sterowniku Basic).

Ustawia mnoznik w zakresie +32767 (domysinie 1). Parametr mozna zaprogramowac
w zestawie (nie przy sterowniku Basic).

Ustawia przesuniecie w zakresie +32767 (domysinie 0). Parametr mozna
zaprogramowac w zestawie (nie przy sterowniku Basic).

Poprzez parametr ud.21 okreslany jest tryb obliczania, miejsca po przecinku oraz
jednostka wyswietlana w programie KEB COMBIVIS. Parametr jest kodowany bitowo
i moze by¢ zaprogramowany w ramach zestawu (nie przy sterowniku Basic). Zakres
ustawien to 0...1791.

Bit 12...15 Bit 11...8 Bit 7...6 Bit 5...0 ud.21
- - - patrztabela 1| jednostka
- - patrz tabela 2 - metoda obliczania
- patrz tabela 3 - - prezentacja
wolny - - - -
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Tabela 1, jednostka
(bit 0...5)

Tabela 2,
tryb obliczania
(bit 6...7)

Tabela 3,
prezentacja
(bit8...11)

Przyktad

LNartos’é Jedn. | Wartosé¢  Jedn.  [Wartos¢ Jedn. | Wartosé  Jedn.
0 brak 16 km/h 32 K 48 Ibin
1 mm 17  obr./min 3 mW 49 in/s
2 cm 18 Hz 4 W 50 ft/s
3. m 19  kHz 35 kW 51 ft/min
4 km 20 mV 36 inc 52 ft/s,
5 ¢ 21V 37 % 53 ft/st
6 kg 22 kV 38 KWh 54 MPH
7 us 23 mwW 39 mH 55 kp
8 ms 24 W 40 - 56 psi
9 s 25 kW 41 - 57 °F
10 h 26 VA 42 in 58 -
11 Nm 27 kVA 43 it 59 -
12 kNm 28 mA 44 yd 60 -
13 m/s 29 A 45 oz 61 -
14  m/s? 30 kA 46 b 62 -
15 m/st 31 °C 47  Ibft 63 -
Wartos¢ Funkcja
0 (wybrany parametr + ud.20) x ud.19 = CP.xx
ud.18
64 ud.19 — CPxx
(wybrany parametr + ud.20) x ud.18
- wolny

Pod ,wybrany parametr” podstawia sie ,wartos¢ nieunormowang*”!
Wartos¢ nieunormowana = wartos¢ unormowana / rozdzielczosé

Wartos¢ [Prezentacja
0 0 miejsc po przecinku
256 |1 miejsce po przecinku
512 |2 miejsca po przecinku
768  [3 miejsca po przecinku
1024 |4 miejsca po przecinku
1280 [zmienna liczba miejsc po przecinku
1536 [heksadecymalnie
- wolny

W parametrze CP.1 ma by¢ wyswietlana czestotliwos¢ rzeczywista w obr./min.
Normalizacja wyswietlania z zestawu 4.

ud.15=1
ud.16 =0203h
ud.17 =4352

zestaw 4 ud.18 =80
zestaw 4 ud.19 =60

; CPA1

; czestotliwos¢ rzeczywista ru.3
; wyswietlanie w aktualnym zestawie, normalizacja wyswietlania z zestawu 4

zestaw 4 ud.20=0 ; bez offsetu

zestaw 4 ud.21 =17

miejsc po przecinku

; jednostka obr./min; bezposredni tryb obliczania; brak

; przeliczenie 1/80 Hz na obr./min bez liczby par biegunéw
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Opisy funkciji

Definiowanie parametréw CP

6.13.5 Zmienna
normalizacja

Konfiguracja

Potrzebne parametry

Celem tych parametréw jest udostepnienie sterownikowi zestawu adreséw parametrow,
poprzez ktére mozliwa bedzie komunikacja z dowolnie wybranymi parametrami
przemiennika o indywidualnie ustalonych normach wyswietlania.

Nalezy utworzy¢ grupe parametrow, ktérych wiasciwosci wyswietlania sg state,
rozdzielczo$¢ = 1, brak miejsc po przecinku, mnoznik = 1, dzielnik = 1. Takich
parametréw mozna nastepnie uzy¢ do podawania wartosci wedtug normy zdefiniowanej
przez uzytkownika. Parametry te moga by¢ wpisane do pliku konfiguracyjnego, co
sprawi, iz beda dostepne z poziomu oprogramowania COMBIVIS. Jesli dodatkowo
potrzebna jest indywidualna wizualizacja w programie COMBIVIS, mozna zdefiniowac
te parametry - tak jak wszystkie inne - jako parametry CP. Nie jest tu jednak mozliwe
zmienne okreslanie adresu poczatkowego bloku parametréow, poniewaz adresy
parametrow sg juz wpisane w pliku konfiguracyjnym.

Nazwa tej grupy parametréw to "Programmable Parameter" (parametry programowalne,
PP).

Dla kazdego programowalnego parametru w przemienniku musza by¢ dostepne
nastepujace parametry konfiguracyjne

(zmienna normalizacja wyswietlania nie jest w tej wersji obstugiwana ze wzgledu na
ograniczong ilos¢ miejsca w pamieci; obowigzuje wersja jak przy F5-C):

Adres docelowy
Wrtasciwosci

We Wiasciwosciach mozna dokonac¢ nastepujacych ustawien:

bit 0-7: zestaw docelowy/zrédtowy przy adresowaniu bezposrednim
bit 8-9: typ adresowania zestawdw:
0: zestaw docelowy/zrédtowy z bitu 0-7
1 zestaw docelowy/zrodtowy = aktualny zestaw
2: zestaw docelowy/zrédtowy = fr.9
3 przejecie zestawu docelowego/zrédtowego z telegramu par. PP

Parametry konfiguracyjne dotagczane sa do grupy Ud, a ich adresowanie odbywa sig -
podobnie jak w przypadku parametréw konfiguracyjnych dla parametréw CP - posrednio
poprzez selektor.

uD.22: PP selector, zakres wartosci: 0..47
uUD.23: PP target address, zakres wartosci: -1(wyt.)..7FFFH, akceptowane sa tylko
istniejgce i dozwolone adresy
UD.24: PP properties, zakres wartosci: 1 ... 1023
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Odczyt parametrow
programowalnych

Zapis parametrow

programowalnych

Niedozwolone parametry
docelowe/zrédtowe

Parametry programowalne
jako dane procesowe

Parametry programowalne
jako dane Scope

- Nastepuje poréwnanie poszczegdlnych wartosci parametru zrodtowego w
wybranych zestawach parametréw.

Jesli wszystkie wartosci sg jednakowe, nastgpi wyswietlenie wartosci. W innym
razie pojawi sie¢ komunikat "Nieprawidtowe dane".

- Jesli nie zdefiniowano zadnego parametru zrédtowego, pojawi sie komunikat
"Nieprawidtowe dane".

- Wartos¢ do zapisu zapisywana jest do wszystkich wybranych zestawéw, w
ktérych wystepuje parametr docelowy.

- Sprawdzane sg nastepujgce wtasciwosci parametru docelowego:
przekroczenie granic: ‘Nieprawidtowe dane’

ogolna ochrona przed zapisem: ‘Parametr chroniony przed zapisem’

ochrona przed zapisem przy wtgczonej modulacji: ‘Operacja niemozliwa“
ochrona przed zapisem w aktywnym zestawie: ‘Nieprawidtowy zestaw'

hasto: ‘Niewazne hasto’, wystepuje tylko przy parametrach, zabezpieczonych
hastem administratora

- Jesli nie zdefiniowano parametru docelowego, wyswietlany jest zawsze komunikat
‘Nieprawidtowe dane’.

Niektorych parametréw nie mozna zdefiniowaé w ud.23 jako parametrow docelowych/ E
zrédtowych. Sg to wszystkie parametry, ktére nie sg dopuszczone ani jako parametry
CP (Wtasciwosci 2, bit 15 = 1), ani jako dane procesowe (Wtasciwosci 1, bit 28 = 1),
a takze same parametry programowalne. Konkretnie:

- wszystkie parametry sy poza sy.02, 06, 07, 32, 41-44, 50-53

- uf.12-14

- wszystkie parametry ud poza ud.01, 09

- fr.01

- in.20,21,31-33

- ec.00,10,36-38

- aa.00-13, 26-29, 34-41

- pp.00-47

Parametry programowalne moga by¢ uzyte jako dane procesowe. Ograniczenia powstaja
tylko wowczas, gdy do jakiegos programowalnego parametru przypisany jest parametr
niedopuszczony jako dana procesowa. W takim przypadku nastepuje wytaczenie danej
procesowej oraz negacja adresu ustawionego w odpowiednim parametrze sy w celu
oznaczenia tej danej procesowej jako wytgczonej. Dotyczy to réwniez przypadku, gdy
parametr programowalny jest wytaczony (ud.23 =-1).

Ponadto parametr programowalny jest niedozwolony jako dana procesowa do zapisu,
jesli parametr docelowy jest chroniony przed zapisem (ogdlnie, przy wtgczonej
modulacji, w aktywnym zestawie).

Zrédtowym zestawem dla danych procesowych jest zawsze definicja zestawu w danej
procesowej (np. sy.17 dla danej procesowej odczytu 1). Ustawienie w parametrze
ud.24 nie ma znaczenia.

Parametry programowalne moga stuzy¢ jako dane Scope. Jesli wybrany parametr
programowalny jest wytaczony (ud.23 = -1), nastepuje wytaczenie danej Scope i
zanegowanie adresu ustawionego w odpowiednim parametrze sy w celu oznaczenia
tej danej Scope jako wytgczone;.

Poniewaz parametry programowalne majg typ danych LONG, nie mogg zostaé
przypisane do kanatu Scope 3 i 4, dopdki Combivis nie opusci szybkiego trybu Scope.
Zrédtowym zestawem dla danych Scope jest zawsze definicja zestawu w danej Scope
(np. sy.34 dla danej Scope 1). Ustawienie w parametrze ud.24 nie ma znaczenia.
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Opisy funkciji

Definiowanie parametréw CP

6.13.6 Stosowane parametry

R/W  |PROG.|ENTER

Param. [ Adr. W“j"} min)<\ /7max m /Efault /1’%'
ud.1  0801th 4 - 4 0 9999 1 440 aplikacja

ud.15 080Fh 4 - 4 1 36 1 1 -

ud.16  0810h 4 - 4  -1(wyt) 32767 (7FFFh)515 (0203h) rozne w zal. od ud.15;

ud.17 0811h 4 - 4 0 8191 1 1 -

ud.18 0812h 4 4 4 -32767 32767 1 1 nie prog. w sterowniku Basic

ud.19 0813h 4 4 4 -32767 32767 1 1 nie prog. w sterowniku Basic

ud.20  0814h 4 4 4 -32767 32767 1 0 nie prog. w sterowniku Basic

ud.21 0815h 4 4 4 0 1791 1 0 nie prog. w sterowniku Basic
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Czynnosci przygotowawcze

7. Uruchamianie

7.1

7.1.1

7.1.2

Czynnosci
przygotowawcze

Po rozpakowaniu

Instalacja i
podtaczenie

Uruchamianie E

Ten rozdziat przeznaczony jest dla 0séb, ktére nie miaty jeszcze do tej pory zadnych
doswiadczen z przemiennikami czestotliwosci firmy KEB. Celem jest umozliwienie
bezbtednego rozpoczecia pracy z urzgdzeniem. Ze wzgledu na bardzo réznorodne
mozliwosci zastosowania nie jest mozliwe uwzglednienie wszystkich aspektéw we
wszystkich zastosowaniach. Opisane czynnosci przygotowawcze odnosza sie zatem
tylko do uruchamiania w standardowych zastosowaniach.

Po rozpakowaniu i sprawdzeniu kompletnosci dostawy nalezy przeprowadzi¢
nastepujace czynnosci:

4 Ogledziny pod katem szkdd transportowych
Jesli na urzadzeniu widoczne s3g jakiekolwiek uszkodzenia, nalezy skontaktowac
sie ze spedytorem i odesta¢ produkt wraz z odpowiednim raportem do firmy
KEB.

4 Kontrola klasy napiecia
Przed instalacjg nalezy koniecznie sprawdzi¢, czy napiecie podtgczeniowe
przemiennika KEB COMBIVERT jest zgodne z jego zastosowaniem.

Instalacja przemiennika zgodna z zasadami kompatybilnosci elektromagnetyczne;j
(EMV) zostata opisana w czesci 1 dokumentacji technicznej. Wskazowki instalacyjne
oraz dotyczgce podtgczania urzgdzenia zawarto w czesci 2 dokumentacji techniczne;.

%} Oczysci¢ powierzchnie styku przemiennika z podtozem tak, aby uzyskata
metaliczny potysk

%} Po zakonczeniu montazu ewentualnie zabezpieczy¢ przed korozjg za pomoca
odpowiedniego lakieru

%} Podtgczy¢ przewdd uziemiajgcy do centralnego uziomu w szafie rozdzielczej

Ryc. 7.1.2 Instalacja i podfgczenie
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Uruchamianie

Czynnosci przygotowawcze

7.1.3 Lista kontrolna

Przed wigczeniem przemiennika czestotliwosci nalezy jeszcze raz przejsc¢

przed przez wszystkie punkty ponizszej listy kontrolnej:
uruchomieniem

M Czy przemiennik jest odpowiednio zamocowany w szafie
rozdzielczej?

M Czy zachowany zostat wystarczajgcy odstep dla zapewnienia
odpowiedniej cyrkulacji powietrza?

M Czy przewody zasilajgce, przewody podtgczeniowe silnika oraz
przewody sterujgce zostaty poprowadzone oddzielnie?

M Czy przemiennik/przemienniki zostat(y) podtgczony(-e) do
prawidtowego napiecia zasilajgcego?

M  Czy wszystkie przewody masy i uziemiajgce zostaty prawidtowo
podtgczone?

M  Upewnic sie, ze przewody zasilajgce i podtgczeniowe silnika nie sg
ze sobg zamienione, gdyz prowadzi to do powaznego uszkodzenia
przemiennika!

M  Czy silnik jest prawidtowo podtgczony fazowo?

M  Ewentualnie sprawdzi¢ prawidtowos$¢ zamocowania i podtgczenia
tachometru, czujnika bezdotykowego lub czujnika obrotow!

M  Sprawdzi¢ prawidtowos¢ podtaczenia wszystkich kabli (zasilajgcych
i sterujacych)!

M  Usungc wszelkie narzedzia z szafy rozdzielczej!

M  Zatozy¢ wszystkie pokrywy, ostony i kotpaki ochronne tak, aby w
momencie witgczania przemiennika wszystkie elementy
przewodzace prad byly zabezpieczone przed bezposrednim
kontaktem.

M W przypadku korzystania z przyrzgdéw pomiarowych lub komputera
powinno sie uzywac transformatora oddzielajgcego. Absolutne
minimum to zapewnienie wyrownania potencjatow miedzy
przewodami zasilajgcymi!

M  Rozewrze¢ obwdd zezwalania na start tak, aby nie byto mozliwosci
przypadkowego rozruchu maszyny.

Rozdziat| Czesc¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2002
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Pierwsze uruchomienie

Uruchamianie

=3

7.2 Pierwsze
uruchomienie

Po ukonczeniu wszystkich czynnosci przygotowawczych mozna w koricu wigczy¢
przemiennik KEB COMBIVERT F5.

Przy pierwszym sterowanym uruchamianiu przemiennika KEB COMBIVERT F5-MULTI

7.2.1 Uruchamianie
przemiennika F5-

MULTI

8.
9.

NoOOohM~ON

Wybrag tryb pracy sterowanej
Wprowadzi¢ dane silnika

Wiaczy¢ funkcje dostosowania silnika
Woprowadzi¢ liczbe kresek enkodera

oraz interfejsu

Wytaczy¢ zezwolenie na start (KI.X2A.16

Ewentualnie poda¢ wartos¢ funkcji Boostb

Uwzgledni¢ czestotliwos$é graniczng enkodera b f

(praca w trybie ,Open-Loop®) zaleca sie postepowanie zgodne z nastepujacg procedura:

~

b status przemiennika: ,noP*
parametr cS.0=0

parametry dr.0...dr.5

parametr Fr.10=1lub 2

parametr uF.1

b parametr Ec.1/11

gan, > LiCZba kresek " n /60 Hz
np. liczba kresek enkodera: 2500
maks. obroty zadane: 3000 obr./min
f .. >125kHz

gral

Lo v

Ustawi¢ parametr CS.1 na kanale enkodera
Uruchamianie w trybie pracy sterowanej b patrz ponizszy schemat blokowy

Rys. 7.2.1 Pierwsze uruchomienie (praca sterowana)

‘Podaé dodatnig zadana predkos¢ obr}

Usungc przyczyne btedu g o

:

Witaczy¢ zezwol

(zacisk X2A.16)

enie na start

zy kierunek
obr. silnika

jest prawidtowy ?

bieg w prawo

Zamieni¢ fazy silnika

Czy zn

predkosci obr.
dodatn

wskazywanej rzeczywistej

Obroty rzeczywiste (ru.9)

k .
a nie

(ru.9) jest

Poprawi¢ okablowanie enkodera lub
witgczy¢ zamiane kier. obr. enkodera (Ec.6)

i?

Mozliwe przyczyny:
e niesprawny enkoder
e niesprawny interfejs

= Obroty zadane (ru.1

Pierwsze sterowane uruchomienie
przemiennika zakonczyto sie

® problemy z kompatybilnoscia elektromagn. (EMC
* zbyt mata czestotl. graniczna enkodera
® nieprawidtowa liczba kresek enkodera (Ec.1/11)
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Uruchamianie

Pierwsze uruchomienie

7.2.2 Uruchamianie
przemiennika F5-
MULTI/ SERVO

W przypadku uruchamiania przemiennika KEB COMBIVERT F5 w wersji MULTI /

SERVO konieczne jest ustawienie regulatora obrotéw. W tym celu przy pomocy tego
urzadzenia oraz oprogramowania COMBIVIS (dla PC) mozna zarejestrowac skok

wartosci zadanej. Opierajac sie na przyktadach podanych na nastepnej stronie, mozna
woéwczas dostroi¢ ustawienia regulatora obrotow.

Zainstalowac i uruchomic¢ oprogramowanie COMBIVIS na komputerze PC. Wybraé
i uruchomi¢ program SCOPE.

Dokona¢ parametryzacji w programie SCOPE:

Tryb pracy: offline

Siatka czasowa: 2ms

Pozycja przerzutnika: 5%

Warunek przerzutnika: wejscie statej predk. obr.

Kanat A: ru.01 - zadana predkos$c¢ obrotowa
Kanat B: ru.07 - rzeczywista predkos¢ obrotowa

Przejs¢ do trybu roboczego w programie SCOPE, skalibrowac kanaty i ustawic¢
podstawe czasowa (np. 50ms/DIV).

Wiaczy¢ zezwolenie na start (X2A.16).

Podac¢ statg predkosé obrotowa.
(np. potowe predkosci znamionowej)

Uaktywni¢ statg predkos¢ obrotowg poprzez jedno z programowalnych wejsc.
Przemiennik KEB COMBIVERT wykona wowczas skok wartosci zadane;j.

Nastepnie wczyta¢ dane za pomocg programu SCOPE, poréwnac zarejestrowany
skok wartosci zadanej z przyktadami podanymi na nastepnej stronie i odpowiednio
skorygowac ustawienia regulatora obrotow.

Powtarzac i rejestrowaé skoki predkosci obrotowej az do uzyskania czystego
procesu przejsciowego i w konsekwencji optymalnego ustawienia regulatora obrotow.

Zgrubne dostrojenie regulatora obrotéw bez uzycia programu SCOPE:

Podwyzszyé sktadowg P az do granicy stabilnosci (system zacznie drgac), a
nastepnie zredukowac o0 30%.

Powtérzy¢ te sama procedure ze sktadowa |.
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Pierwsze uruchomienie Uruchamianie E

7.2.3 Pomoc w Po pierwszym uruchomieniu przemiennika nalezy dokona¢ nastepujacych ustawien
ustawieniu dla trybu pracy regulowane;j:
regula’tora 1. Wylgczy¢ zezwolenie na start (KI. X2A.16) P status przemiennika: ,noP*
obrotow 2. Wybrac tryb pracy regulowane; b parametrcS.0

3. Dostosowac regulator obrotow b patrz ponizsze pomoce

Problem: bardzo dtugi proces przejsciowy, ale Problem: zbyt wysokie przeregulowanie obrotéw
stabilizacja w biegu jednostajnym Pomoc: zwiekszy¢ sktadowg P (cS.6); ew.

Pomoc: zwiekszy¢ sktadowa P (cS.6); ew. zredukowac sktadowag | (cS.9)
zredukowac sktadowa | (cS.9)

Problem: krotkofalowe drgania ciggte; szumy; Problem: zbyt wolny proces przejsciowy /

wibracje pozostajgce odchylenie regulaciji
Pomoc: zmniejszy¢ sktadowa P (cS.6) Pomoc: zwiekszy¢ sktadowa | (cS.9)

Problem: zbyt dtugie przeregulowanie; silne wahania Problem: dtugofalowe drgania ciggte
obrotow przy zmianie obcigzenia Pomoc:  zredukowaé sktadowg | (cS.9) i/lub
Pomoc: zwiekszy¢ sktadowag | (cS.9) zredukowac sktadowa P (cS.6)
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Zastosowania E

8.

8.1

8.1.1

Specjalny
tryb pracy
Regulacja

temperatury

Opis parametréw

Funkcja (An.41, An.47)
Okres (An.46, An.52)

Offset X (An.44, An.50)

Wzmocnienie (An.43, An.49)

Przyktad

Funkcja ta stuzy wytacznie do regulacji temperatury przetwornikdéw chtodzonych
woda. Chtodzenie mozna w razie potrzeby zatagczyé za pomocag zaworu
pneumatycznego lub elektromagnetycznego. Zawory do regulacji temperatury
nalezy umiesci¢ w przewodzie doprowadzajgcym obiegu chfodzenia, aby w ten
sposdb unikng¢ nagtych wzrostéw (uderzen) cisnienia. Mozna zastosowac
wszystkie powszechnie dostepne rodzaje zawordw. Przekazniki powinien udostepnié
Klient w zaleznosci od zastosowanego zaworu i z uwzglednieniem obcigzalnosci
pradowej wyjs¢ cyfrowych przemiennika czestotliwosci. Sterowanie odbywa sie
za posrednictwem wyjs¢ analogowych 3 + 4 i wskaznikéw poprzez sygnat modulacji
szerokosci impulsu (PWM), ktéry mozna przypisac¢ cyfrowym wyjsciom. Poniewaz
zakresy temperatur przemiennika i silnika sg rézne, nalezy zaprogramowac dwie
oddzielne funkcje. Uwaga! Nie uzywaé wyjscia przekaznikowego!

Parametry te stuzg do ustawiania odpowiednich funkcji (regulacja temperatury
nastawnika lub silnika).

"Okres" okresla czas trwania cyklu, podczas ktérego wyjscie jest wtgczone.
Parametr ten moze przyjmowac wartosci z zakresu od 1,0...240,0 s.

Poprzez te parametry (offset) okreslana jest temperatura elementu chtodzacego,
ktéra ma by¢ wynikiem regulacji. Temperatura ta moze przyjac¢ wartosé z zakresu
0d 30 °C...50°C w przypadku przemiennikow czestotliwosci (temperatura elementu
chtodzacego - patrz dane modutu mocy) i z zakresu od 40°C ...80°C w przypadku
silnikéw. Nastawianie odbywa sie za pomoca wartosci procentowych (1% = 1°C).

Wzmocnienie okresla temperature maksymalng. Regulacja odbywa sie za pomocg
wspotczynnika wzmocnienia, ktdry obliczany jest w nastepujgcy sposoéb:

Temperatura maksymalna [°C] = An.44 + (100% / An.43)

Ustawienia nastawnika

An41 =12 Temperatura stopnia mocy

An.44 =30 % Poczatek regulacji temperatury

An.43 =5,00 Wzmocnienie do temperatury maksymalnej, patrz powyzszy wzér
An46=20s Okres (czas trwania cyklu)

do.06 =42 : ANOUT3 PWM, warunek przetgczenia 6

do.22 =64: Wybér dla wskaznika 6

do.33 =64: Wybor i przypisanie zacisku wyjsciowego

Jesli temperatura elementu chtodzgcego lezy wewnatrz zdefiniowanego zakresu
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Zastosowania

8.1.2 Mozliwosci regulacji  Regulacja temperatury moze odbywac sie na dwa sposoby:

temperatury a.) zkontrolg temperatury w silniku
b.) bezkontrolitemperatury w silniku

a.) Regulacjatemperatury z W przypadku tej metody regulaciji temperatury przemiennik oraz silnik dysponujg
kontrolg temperatury wsilniku  niezaleznymi od siebie obiegami chtodzenia. Do sterowania zaworami
wykorzystywane sg dwa programowalne wyjscia karty sterujacej (patrz ponizszy

rysunek).
odptyw <=
KEB
— COMBIVERT
doplyw —= |
zawor
do.xx
do.xy
zawor
d —> ’__l ] M
optyw L ( ~
odplyw <= \ tt T~ sprzezenie
9 zwrotne
enkodera

b.) Regulacja temperaturybez W przypadku tej metody regulacji temperatury silnik nie dysponuje wtasnym
kontroli temperatury w silniku  uktadem kontroli temperatury. Silnik moze byé wiec zaopatrywany w czynnik
chtodzacy w sposdb ciagty lub zosta¢ wtgczony w obieg chtodzgcy przemiennika.
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Zastosowania E

8.1.3 Podtaczenie do

uktadu chtodzenia

Zamkniety obieg chtodzenia

Przytacze cieczy chtodzacej winno by¢ zrealizowane za pomoca elastycznych
wezy cisnieniowych i zabezpieczone opaskami zaciskowymi (uwzgledni¢ kierunek
przeptywu i sprawdzi¢ pod katem szczelnosci!). Podtgczenie do uktadu chtodzenia
odbywa sie standardowo od dotu poprzez ztgcza gwintowe 1/2" (gwint rurowy
Whitworth wg DIN 1ISO 228-1). W przypadku wezy gietkich oraz uszczelek z PCW
nalezy pamietaé, aby stosowa¢ materiaty nie zawierajgce halogendw.

Podtaczenie do uktadu chtodzenia moze by¢ zrealizowane w postaci przytacza do
zamknietego lub otwartego obiegu chtodzenia i jest uzaleznione od warunkow
dostepnych w miejscu pracy urzadzenia. Zaleca sie przytaczenie do zamknietego
obiegu chtodzenia, poniewaz wtedy ryzyko zanieczyszczenia czynnika chtodzacego
jest znikome. Zalecane jest rowniez zainstalowanie mechanizmu kontroli
wspotczynnika pH cieczy chtodzacej.

Jesli chodzi o konieczne uziemienie uktadu chtodzenia, nalezy zwréci¢ uwage na
odpowiedni przekréj miedziowych przewoddéw uziemiajgcych, zabezpieczajacy
przed niekorzystnymi procesami elektrochemicznymi.

W zamknietym obiegu chtodzenia odprowadzony czynnik chtodzgcy jest schtadzany
w wymienniku ciepta lub chtodnicy, a nastepnie zawracany do obiegu chtodzenia.

zawor
| [
do.xx
KEB
COMBIVERT
A
pompa wymiennik
] ciepta,
chtodnica
doptyw odptyw
ciecz
chtodzgca
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Zastosowania

Otwarty obieg chtodzenia

W otwartym obiegu chtodzenia ma miejsce ciggte doprowadzanie nowej cieczy
chtodzacej, ktdra jest rowniez bezposrednio odprowadzana z uktadu. W przypadku
tej metody chtodzenia wodg moze bardzo tatwo doj$¢ do zanieczyszczenia cieczy
chtodzgcej, dlatego tez nie zaleca sie stosowania otwartych obiegdw chtodzenia.

doptyw —=

\—|_‘ do.xx
KEB

COMBIVERT

8.1.4 Funkcja ochrony W zaleznosci od wersji modutu mocy oraz zdolnosci do pracy pod przecigzeniami
przemiennika tempe_\ratury krytyczne, przy kté’rych pastepuje wytgczenie przemiennika, wynosza
60° Ci90° C. Aby zagwarantowac bezpieczng prace urzadzenia, temperatura czynnika
przed o o . S
. chtodzgcego na wyjsciu musi by¢ o 10 K nizsza od temperatury uaktywniajacej
przegrzaniem funkcje "Overheat".
,Overheat*
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8 1 6 | 28.04.04 | KEB COMBIVERT F5-M /S Wszelkie prawa zastrzezone




Zastosowania

KEB

8.1.5 Wskazéwki
dotyczace
chtodzenia woda

Materiaty

Jakos¢ cieczy chtodzacej

Temperatura, obroszenie i transport

W przemiennikach czestotliwosci chtodzonych woda uwzgledniono wszystkie
doswiadczenia zdobyte z przemiennikami chtodzonymi powietrzem. W trybie ciggtym
pracujg one w znacznie nizszych temperaturach niz urzgdzenia chtodzone
powietrzem. Ma to pozytywny wptyw na podzespoty, determinujace w duzym stopniu
trwato$¢ uzytkowag catego urzadzenia, takie jak wentylatory czy kondensatory
obwodu posredniego. Pozytywne efekty mozna réwniez stwierdzi¢ w przypadku
uwarunkowanych temperaturowo strat fgczeniowych.

Poniewaz w niektorych zastosowaniach ciecze chtodzace dostepne s3g z racji
specyfiki procesu technologicznego, w takich przypadkach zaleca sie stosowanie
zasilaczy (modutéw mocy) chtodzonych woda.

Elementy chtodzace wykonane sa z frezowanego aluminium i uszczelnione za
pomoca pierscieni uszczelniajgcych i potgczen klejowych. Sg tatwe w demontazu
(bo tgczone srubowo). Powierzchnia jest anodowana (rowniez wewnatrz kanatéw),
co daje odpowiednig ochrone. Generalnie elementy chtodzace sa bezobstugowe!
Aby unikng¢ deformacji elementu chtodzacego i zwigzanych z nig szkdd
nastepczych, nie moze by¢ przekraczane (rowniez przy krétkotrwatych skokach
cisnienia) maksymalne cisnienie robocze, wynoszace 6 bar (na zyczenie mozliwe
wersje specjalne, odporne na wyzsze cisnienia).

Nalezy stosowac sie do wytycznych dyrektywy 97/23/EG o urzagdzeniach
cisnieniowych.

Najczesciej wystepujace rodzaje zanieczyszczen oraz przyjete metody ich
usuwania przedstawiono w ponizszej tabeli:

Ciecz chtodzgca musi by¢ chemicznie obojetna oraz wolna od substanciji Sciernych
i ciat statych. Materiat, z ktérego wykonany jest uktad chodzenia, nie moze w
zaden sposob reagowac z cieczg chtodzgcg. Zalecana wartos¢ pH to 7.
Zabezpieczenie ukfadu przed zanieczyszczeniem i zakamienieniem winno by¢
realizowane zewnetrznie wzglednie poprzez filtr.

Zanieczyszczenie cieczy chtodzacej Postepowanie

Filtrowanie wody przez
- filtr sitkowy
- filtr zwirowy
- filtr nabojowy
- filtr z pomocniczg warstwa filtracyjna

Zanieczyszczenie mechaniczne

zbyt wysoka twardos¢

Zmiekczenie wody przez wymiane jonow

umiarkowana zawartos¢
zanieczyszczen mechanicznych

Dodanie do wody stabilizatoréow wzgl. Srodkéw
dyspergujgcych

oraz srodkoéw tworzgcych
twardos¢

umiarkowana zawartosé

, . X Dodanie do wody pasywatoréw i/lub inhibitoréw
zanieczyszczen chemicznych

zanieczyszczenia biologiczne,

miksobakterie i algi Dodanie do wody biocydéw

Temperatura wody doptywowej moze wynosi¢ maks. 40°C. W przypadku duze;j
wilgotnosci powietrza i wysokich temperatur moze doj$¢ do obroszenia elementéw
ukfadu. Aby tego uniknaé, zaleca sie doprowadzanie termostatowanej cieczy
chtodzacej. Jest to mozliwe dzieki zastosowaniu w obiegu chtodzenia elementow
grzewczych do sterowania temperaturg cieczy chtodzacej. W razie potrzeby nalezy
w parametrach An.46 wzgl. An.52 ustawi¢ dtugi okres (patrz rozdziat 8.1.1).

W razie transportu lub magazynowania w warunkach ponizej temperatury zamarzania
nalezy catkowicie oprézni¢ element chtodzgcy za pomoca sprezonego powietrza.
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Zastosowania

8.1.6 Przykiad

zastosowania

Ustawienia regulacji temperatury
nastawnika

Ustawienia regulacji temperatury

silnika

Ustawienia ostrzezen

Wyciag z listy parametrow COMBIVIS:

An.41
An.44
An.43
An.46
do.06
do.22
do.33

An.47
An.50
An.49
An.52
do.07
do.23
do.34

do.00
do.16
do.35

do.01
do.02
do.03
do.04
do.05
do.17
do.28
do.36

W razie pytan, watpliwosci lub potrzeby indywidualnych rozwigzan prosimy o

ANOUT 3 Funkcja

ANOUT 3 Offset

ANOUT 3 Wzmocnienie
ANOUT 3 Okres

Warunek przetaczenia SB 6
Wybér warunku przet. dla wskaznika 6

Wybdr wskaznika dla O1

ANOUT 4 Funkcja

ANOUT 4 Offset

ANOUT 4 Wzmocnienie
ANOUT 4 Okres

Warunek przetagczenia SB 7
Wybér warunku przet. dla wskaznika 7

Wybor wskaznika dla O2

Warunek przetagczenia SB 0
Wybér warunku przet. dla wskaznika 0

Wybor wskaznika dla O2

Wybor SB 1

Wybdr SB 2

Wybér SB 3

Wybér SB 4

Wybér SB 5

Wybér SB dla wskaznika 1
odwrdécone wskazniki dla R2
Wybdr wskaznika dla R2

kontakt z firmg KEB.

12 : temperatura stopnia mocy (ru.38)
30 %

5,00

20s

42 : ANOUT3 PWM

64 : SB6

64 : M6

13 : temperatura silnika (ru.46)
40 %

2,50

20s

43 : ANOUT4 PWM

128 : SB7

128 : M7

3: gotowy do pracy
1: SBO
1: MO

7: ostrzezenie przed przecigzeniem

8: ostrzez. przed przegrzaniem stopnia mocy

9: ostrzez. przed przegrzaniem silnika
11: ostrzez. przed przegrzaniem wewn.
0: zawsze wyfgczone

62: SB1+SB2+SB3+SB4+SB5

2: M1

2: M1
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~
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Diagnozowanie btedow E

9. Diagnozowanie
bledéw

9.1 Obstuga btedow

9.1.1 Informacje
ogolne

9.1.2 Komunikaty o
btedachiich
przyczyny

Niniejszy rozdziat ma z zatozenia pomaga¢ w unikaniu btedéw wzglednie w
samodzielnym wykrywaniu i usuwaniu ich przyczyn. Przedstawiono tu komunikaty
o btedach, wystepujace we wszystkich przemiennikach rodziny KEB COMBIVERT
F5, z tym, ze w zaleznosci od wersji urzgdzenia niektére komunikaty moga w ogéle
nie wystepowac.

Jesli podczas pracy urzgdzenia regularnie pojawiajg sie komunikaty o btedach lub
wystepujg nieprawidtowosci w dziataniu, wowczas w pierwszej kolejnosci nalezy
podjac probe mozliwie doktadnego okres$lenia btedu. W tym celu nalezy przesledzi¢
nastepujacay liste kontrolna:

- Czy btad jest powtarzalny?

Aby to sprawdzi¢, nalezy zresetowac btad i sprobowaé wywotaé go ponownie w tych
samych warunkach. Je$li btagd okaze sie powtarzalny, nalezy jak najdokfadniej okreslic,
w ktorej fazie pracy przemiennika wystepuje.

- Czy blad wystepuje w okreslonej fazie pracy przemiennika (np. zawsze podczas
przyspieszania)?
Jedli tak, nalezy odnalez¢ przyczyne w tabeli komunikatow o btedach i usungg ja.

- Czy btad wystepuje (wzglednie przestaje wystepowac) po uptywie okreslonego
czasu?

Jesli tak, moze to wskazywac na to, iz btad powstaje z przyczyn termicznych. Nalezy
wowczas sprawdzi¢, czy przemiennik pracuje w zalecanych warunkach otoczenia i
czy nie wystepuje obroszenie.

Komunikaty o btedach, wyprowadzane na wys$wietlacz przemiennika KEB
COMBIVERT, zawsze poprzedzone sg literg "E.", po ktdrej nastepuje wiasciwe
oznaczenie btedu. Wystgpienie komunikatu o btedzie powoduje natychmiastowe
wytaczenie modulacji. Ponowne uruchomienie mozliwe jest dopiero po zresetowaniu
btedu.

Kc?munikaty ostrzegawcze poprzedzone sg literg A., po ktorej nastepuje wtasciwy komunikat.
Reakcja na komunikaty ostrzegawcze moze by¢ rézna.

Komunikaty statusowe nie sg poprzedzane zadnym symbolem. Dokumentujg jedynie rézne
stany robocze przemiennika czestotliwosci.

W ponizszej tabeli opisano wszystkie wystepujace komunikaty i ich przyczyny.

Wyswietlacz C OM B IVI S

wartos¢ | Znaczenie

Komunikaty statusowe

bblL Odwzbudzenie silnika

76 | Zablokowane stopnie wyjsciowe, wzbudzajace silnik

bon Wiaczenie hamulca

85 | Sterowanie hamulcem (patrz rozdziat 6.9)

boFF Wyvitaczenie hamulca

86 | Sterowanie hamulcem (patrz rozdziat 6.9)

Cdd Rejestracja danych napedu 82 | Komunikat wyswietlany jest podczas rejestracji rezystanc;ji
stojaka silnika

dcb Hamowanie statoprgdowe 75 | Silnik wyhamowywany jest przez napiecie state na wyjsciu.

dLsS Wyt. modulacji po hamowaniu statopragdowym 77 | Po zakonczeniu hamowania statopragdowego nastepuje

wytaczenie modulacji (patrz rozdziat 6.9 "Hamowanie
statopradowe™)

FAcc Przyspieszanie biegu w prawo 64 | Nastepuje zwiekszanie obrotéw w prawo na podstawie

ustawionyvch czasow rampy przyspieszania

Fcon Stata predkos¢ biegu w prawo 66 | Faza przyspieszania / zwalniania jest zakonczona i

nastepuje przejscie do fazy biegu w prawo ze statg
predkoscig obrotowa / czestotliwoscig

FdEc Zwalnianie biegu w prawo 65 | Nastepuje wytracenie obrotéw w prawo na podstawie

ustawionych czasow rampy zwalniania

© KEB Antriebstechnik, 2002
Wszelkie prawa zastrzezone

Nazwa: Basis Data Rozdziat| Czesc Strona

KEB COMBIVERT F5 13.05.05 | 9 1 3




Diagnozowanie btedow

Wyswietlacz

COMBIVIS

Wartos¢

Znaczenie

HCL

Sprzetowa granica prgdowa

80

Komunikat wyswietlany jest wowczas, gdy prad na wyjsciu
osiagnie granice sprzetowa

[dAtA

Niewazne dane

Ustawiony adres parametru jest niewazny / niedozwolony
dla tej wartosci parametru

LAS

Koniec przyspieszania

72

Komunikat jest wyswietlany, gdy podczas przyspieszania
nastgpi ograniczenie obcigzenia do ustawionego poziomu.

LdS

Koniec zwalniania

73

Komunikat jest wyswietlany, gdy podczas zwalniania nastapi
ograniczenie obcigzenia do ustawionego poziomu lub
ograniczenie napiecia w obwodzie posrednim do ustawionej
wartosci

LS

Spoczynek (Mod. wyt.)

70

Nie jest okreslony zaden kierunek obrotow, modulacja jest
wytaczona

nO_PU

Modut mocy (zasilacz) nie jest gotowy

13

Modut mocy (zasilacz) nie jest gotowy lub rozpoznawany
przez sterownik

noP

Brak zezwolenia na start

Nie zataczono zezwolenia na start (zacisk ST)

PA

Trwa pozycjonowanie

122

Komunikat wyswietlany jest w trakcie procesu
pozycjonowania

PLS

Wyt. modulacji po wyt. sieci

84

Po wykonaniu funkcji "Power-Off" nastapito wytaczenie
modulaciji

PnA

Nie mozna osiggnac¢ pozycji

123

Osiagniecie podanej pozycji w ramach zdefiniowanej
charakterystyki (ramp) przyspieszania/zwalniania jest
niemozliwe. Mozna okre$li¢, czy pozycjonowanie zostanie
przerwane

POFF

Aktywna funkcja "Power-Off"

78

W zaleznosci od sposobu zaprogramowania (patrz rozdziat
6.9 “Funkcja Power-Off*), po przywréceniu zasilania z sieci
przemiennik albo uruchomi sie samodzielnie, albo dopiero
po zresefowaniu

POSI

Pozycjonowanie

83

Komunikat wyswietlany jest przy aktywnej funkgciji
pozycjionowania (F5-G)

rAcc

Przyspieszanie biegu w lewo

67

Nastepuje zwiekszanie obrotéw w lewo na podstawie
ustawionych czaséw rampy przyspieszania

rcon

Stata predkosc¢ biegu w lewo

69

Faza przyspieszania / zwalniania jest zakonczona
i nastepuje przejscie do fazy biegu w lewo ze statg
predkoscig obrotowsg / czestotliwoscia

rdEc

Zwalnianie biegu w lewo

68

Nastepuje wytracenie obrotéw w lewo na podstawie
ustawionych czaséw rampy zwalniania

rFP

Gotowy do pozycjonowania

121

Naped zgtasza gotowos¢ do uruchomienia operaciji
pozycjonowania

SLL

Osiagnieto granice pradowg

71

Komunikat jest wyswietlany, gdy podczas biegu ze statymi
obrotami nastgpi ograniczenie obcigzenia do ustawionego
poziomu

SrA

Aktywny bieg do punktu odniesienia

81

Komunikat wyswietlany jest podczas ustawiania sie w
pozyciji odniesienia

SSF

Namierzanie predkosci obrotowej

74

Aktywna jest funkcja namierzania predkosci obrotowej, co
oznacza, ze przemiennik probuje zsynchronizowac sie z
silnikiem bedacym w fazie wybiegu

StOP

Aktywna funkcja szybkiego zatrzymanig

79

Komunikat jest wyswietlany, gdy jako reakcja na komunikat
ostrzegawczy nastepuje uaktywnienie funkcji szybkiego
zatrzymania
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Diagnozowanie btedow

(=3

Wyswietlacz

COMBIVIS

Wartos¢

Znaczenie

Komunikaty o btedach

E. br Biad! Sterowanie hamulcem 56 | Btad moze wystapi¢ przy wigczonej funkcji sterowania
hamulcem mechanicznym (patrz rozdz. 6.9.5), jesli
* obcigzenie podczas rozruchu lezy ponizej minimalnego
poziomu obcigzenia (Pn.43) lub jesli wykryty zostat brak
jednej fazy silnika.
* obcigzenie jest zbyt duze i osiggnieta zostata sprzetowa
granica pradowa
E.buS [ Bfad! Watchdog 18 | Ustawiony czas kontroli komunikacji miedzy panelem
sterowniczym a komputerem PC wzgl. miedzy panelem
sterowniczym a przemiennikiem (tzw. watchdog) zostat
przekroczony
E.Cdd [ Bfad! Obliczanie danych napedu 60 | Wystapit blgd podczas automatycznego pomiaru rezystancji
stojaka silnika
E.co1l Biad! Enkoder 1, przepetnienie licznika 54| licznik kanatu 1 enkodera osiagnat niedozwolong wartos¢
E.co?2 [ Biad! Enkoder 2, przepetnienie licznika 551 Licznik kanatu 2 enkodera osiagnat niedozwolona wartos¢
E.dOH [ Btad! Przegrzanie silnika 9| Zadziatat bezpiecznik temperaturowy silnika lub PTC
na zaciskach T1/T2. Btad mozna zresetowac dopiero
przy E.ndOH, gdy PTC wykazuje znéw matg opornosc.
Przyczyny:
* rezystancja na zaciskach T1/T2 >1650 oméw
* silnik przecigzony
» Przerwanie przewodu do czujnika temperatury
E.dri Bfad! Przekaznik obwodu zasilajgcego 51| Przekaznik napiecia w module mocy nie zatgczyt przy
istniejacym zezwoleniu na start lub nie roztgczyt przy braku
zezwolenia na start
E.EEP | Btad! Niesprawny EEPROM 21| Po zresetowaniu mozliwa dalsza praca (bez zapisywania w
pamieci EEPROM)
E.EF Btad! Zewnetrzne wejscie 31| Pojawia sie, gdy ktores$ z wejs¢ cyfrowych zaprogramowane
jest jako zewnetrzne wejscie bledéw i zadziata
E.EnC1 | Btad! Enkoder 1 32| Uszkodzenie kabla enkodera przy interfejsie 1 Temperatura
enkodera jest zbyt wysoka
Predkosc¢ obrotowa jest zbyt wysoka
Sygnaty enkodera lezg poza specyfikacjg
Enkoder ma wade wewnetrzng
E.EnC2 | Biad! Enkoder 2 34| Uszkodzenie kabla enkodera przy interfejsie 2 Temperatura
enkodera jest zbyt wysoka
Predkosc¢ obrotowa jest zbyt wysoka
Sygnaty enkodera lezg poza specyfikacjg
Enkoder ma wade wewnetrzng
E.EnCC| Btad! Zmiana enkodera 35| Eksploatacja silnika synchronicznego z inteligentnym
interfejsem:
* przy wigczaniu enkoder nie jest podtgczony
* wymieniono enkoder na inny
Btad ten mozna zresetowac tylko poprzez zapis do
parametru ec.0
E.Hyb [ Btad! Interfejs enkodera 52 | Zostat wykryty interfejs enkodera o niewaznym identyfikatorze.
E.HybC | Btad! Nowy identyfikator enkodera 59| Identyfikator interfejsu enkodera zmienit sie i musi zostac

zatwierdzony przez poprzez ec.0 lub ec.10
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Diagnozowanie btedow

Wyswietlacz

COMBIVIS

Wartos¢

Znaczenie

E.iEd

Biad! Przetgczanie NPN/PNP

53

Btad sprzetowy przy przetgczaniu NPN/PNP lub niesprawne
wejscie

E.Inl

Btad! Brak bootowania MEC

57

Brak bootowania MEC

E.LSF

Btad! Ukfad tadowania

15

Przekaznik uktadu tadowania nie zadziatat. Wystepuje to
krotko podczas fazy zatgczania, musi jednak natychmiast
doj$¢ do samodzielnego zresetowania btedu. Jesli
komunikat o btedzie pozostaje na wyswietlaczu, moze to
miec¢ nastepujace przyczyny:

* niesprawny bocznik uktadu tadowania

* nieprawidiowe lub zbyt mate napiecie wejsciowe

» duze straty napiecia w przewodzie zasilajgcym

* Zle podtgczony lub uszkodzony rezystor hamowania
»_uszkodzony modut hamowania

E.ndOH

Temperatura silnika ponownie w normig

1

Czujnik temperaturowy silnika lub PTC na zaciskach T1/T2
znalazt sie ponownie w normalnym zakresie roboczym.
Mozna juz zresetowac btad

E.nOH

Temperatura elementu chfodzacego ponownie w normie

36

Temperatura elementu chtodzacego znalazta sie ponownie
w dozwolonym zakresie pracy. Mozna teraz zresetowac
btad

E.nOHI

Temperatura wewngtrzna ponownie w normie

Koniec nadmiernej temperatury wewnetrznej E.OHI,
temperatura wewnetrzna spadta o min. 3°C, mozna
zresetowac btad

E.nOL

Usunieto przecigzenie

17

Koniec przecigzenia, licznik OL osiggnat 0 %; po btedzie
E.OL nalezy odczekac czas fazy ochtadzania. Komunikat
ten pojawia sie po zakonczeniu fazy ochtadzania.

Mozna teraz zresetowac btgd. Podczas fazy ochtadzania
przemiennik musi by¢ wiaczony.

E.nOL2

20

Minat czas ochtadzania i mozna zresetowacé btad

E.OC

Wyeliminowano przecigZenie podczas spoczynk
Btad! Nadmiar pradu

Wystepuje, gdy przekroczony zostanie zdefiniowany prad
szczytowy. Przyczyny:

 zbyt krétkie rampy przyspieszania

» zbyt duze obcigzenie przy wytgczonym ograniczniku
przyspieszania i wytaczonej granicy pradu statego

* zZwarcie na wyjsciu

« zwarcie doziemne

zbyt krétka rampa zwalniania

zbyt diugi przewdd silnika

» kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC)

» aktywny hamulec statopradowy przy duzych mocach
(patrz 6.9.3)

E. OH

Btad! Nadmierna temperatura elementu chtodzacego

Temperatura elementu chtodzgcego jest zbyt wysoka. Btad
mozna zresetowac dopiero przy E.nOH. Przyczyny:

* niewystarczajacy strumien powietrza do elementu
chtodzacego (zanieczyszczenia)

» zbyt wysoka temperatura otoczenia

» zatkany przewietrznik

E.OH2

Btad! Funkcia ochrony silnika

30

Zadziatat elektroniczny przekaznik ochronny silnika

E.OHI

Btad! Nadmierna temperatura wewnetrzna

Zbyt wysoka temperatura wewnetrzna. Btagd mozna
zresetowac dopiero przy E.nOHI, jesli temperatura
wewnetrzna spadia o co najmniej 3°C
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E.OL

Biad! Przecigzenie (Ixt)

16

Btad przecigzenia mozna (przy E.nOL) zresetowac dopiero
wowczas, gdy licznik OL osiggnie ponownie wartos¢ 0 %.
Wystepuje, gdy duze obcigzenie pradowe utrzymuje sie
dtuzej niz przez dozwolony czas (patrz Dane techniczne).
Przyczyny:

» zta kompensacja regulatora

» btad natury mechanicznej lub przecigzenie podczas
codziennej pracy

* Zle dobrany przemiennik

* nieprawidtowe oprzewodowanie silnika

*_niesprawny enkoder

E.OL2

Btad! Przecigzenie w fazie spoczynku

19

Wystepuje wéwczas, gdy zostanie przekroczony prad
ciagty w fazie spoczynku (patrz dane techniczne i krzywe
przecigzenia). Btad mozna zresetowac tylko wowczas,
gdy uptynat czas ochtadzania i wyswietlany jest komunikat
E.nOL2

E. OP

Biad! Przepiecie

Zbyt wysokie napiecie w obwodzie posrednim.

Pojawia sie, gdy napiecie w obwodzie posrednim wzrosnie
powyzej dopuszczalnej wartosci. Przyczyny:

 zta kompensacja regulatora (przeregulowanie)

» zbyt wysokie napiecie wejsciowe

* napiecia zakidcajgce na wejsciu

 zbyt krétka rampa zwalniania

»_uszkodzony lub zbyt maty rezystor hamowania

E.OS

Btad! Przekroczenie obrotéw

58

Predkosc¢ obrotowa znajduje sie poza wyznaczonymi
granicami

E.PEC

Btad! PFC

33

Btad w ukiadzie korekciji wspotczynnika mocy

E.PrF

Btad! Lacznik krancowy dla biegu w prawo

46

Naped najechat na prawy tacznik krancowy. Jako reakcje
na to zdarzenie zaprogramowano ,Btad, ponowne
uruchomienie po zresetowaniu” (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja
na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)

E.Prr

Btad! Lacznik krancowy dla biegu w lewo

47

Naped najechat na lewy tacznik krancowy. Jako reakcje

na to zdarzenie zaprogramowano ,Btad, ponowne
uruchomienie po zresetowaniu“ (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja
na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)

E. Pu

Btad! Modut mocy (zasilacz)

12

Qgodlny btad modutu mocy (np. wentylator)

E.Puci

Btad! Zte rozpoznanie zasilacza

49

Podczas fazy inicjalizacji modut mocy (zasilacz) nie zostat
wykryty lub zostat rozpoznany jako niedozwolony.

E.Puch

Btad! Zmieniono modut mocy (zasilacz)

50

Zmienit sie identyfikator modutu mocy (zasilacza); przy
waznym identyfikatorze modutu mocy btad mozna
zresetowac poprzez zapis do parametru SY.3. W przypadku
zapisu wartosci wyswietlanej w parametrze SY.3 nastgpi
ponowna inicjalizacja tylko parametréw zwigzanych z
modutem mocy. Jesli zapisana zostanie dowolna inna
wartos¢, wowczas zatadowane zostang wartosci domysine.
W przypadku niektorych urzadzen po zapisie w parametrze
Sy.3 konieczny jest wytaczenie i ponowne wigczenie
(power-on-reset)

E.PUCO

Bfad! Komunikacja z modutem mocy

22

Wartos¢ parametru nie mogta zostac¢ zapisana w module
mocy. Odpowiedz modutu mocy <> OK

E.PUIN

Bfad! Kodowanie modutu mocy

14

Btad wersje oprogramowania modutu mocy i karty sterujacej sa rozne. Btad

nie moze by¢ zresetowany (tylko w wersji F5-G w obudowie B)
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E.SbuS

Btad! Synchronizacja komunikacji 23

Synchronizacja poprzez magistrale Sercosbus jest
niemozliwa. Jako reakcje na to zdarzenie zaprogramowano
,Btad, ponowne uruchomienie po zresetowaniu®

(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze")

E.SEt

Biad! Wybor zestawu parametrow 39

Podjeto prébe wyboru niedostepnego zestawu parametréw.
Jako reakcje na to zdarzenie zaprogramowano ,Btad,
ponowne uruchomienie po zresetowaniu“ (patrz rozdziat 6.7
Reakcja na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)

E.SLF

Btad! Programowy tgcznik krancowy, prawy 44

Pozycja docelowa lezy poza granica, wyznaczong przez
prawy programowy tgcznik krancowy. Jako reakcje na to
zdarzenie zaprogramowano ,Btad, ponowne uruchomienie
po zresetowaniu“ (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze")

E.SLr

Btad! Programowy tacznik krancowy, lewy 45

Pozycja docelowa lezy poza granica, wyznaczong przez
lewy programowy tgcznik krancowy. Jako reakcje na to
zdarzenie zaprogramowano ,Btad, ponowne uruchomienie
po zresetowaniu® (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze")

E. UP

Bfad! Niedobdr napiecia

Zbyt niskie napiecie w obwodzie posrednim. Btgd
wystepuje, gdy napiecie w obwodzie posrednim spadnie
ponizej dopuszczalnej wartosci. Przyczyny:

 zbyt niskie lub niestabilne napiecie wejsciowe

» zbyt mata moc przemiennika

« straty napiecia wskutek ztego okablowania

* napiecie zasilajace z generatora / transformatora zatamuje
sie przy bardzo krétkich rampach przyspieszania

» w wersji F5-G w obudowie B btad E.UP wys$wietlany jest
réwniez wowczas, gdy nie nastapi komunikacja miedzy
modutem mocy a kartg sterujgca.

 zbyt maty wspétczynnik skoku (Pn.56) (patrz rozdziat
6.9.20)

» gdy wejscie cyfrowe zaprogramowano jako zewnetrzne
wejscie bledéw z komunikatem E.UP (Pn.65)

E.UPh

Btad! Faza pradu

Brak fazy napiecia wejSciowego (ripple detect)

Komunikaty ostrzegawcze

A.buS

Ostrzezenie! Watchdog

93

Zadziatat uktad kontroli komunikacji miedzy panelem
sterowniczym a komputerem PC wzgl. miedzy panelem
sterowniczym a przemiennikiem (tzw. watchdog). Istnieje
mozliwosé zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie
(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze®)

A.dOH

Ostrzezenie! Przegrzanie silnika 96

Temperatura silnika przekroczyta ustawiony poziom
ostrzegawczy. Uruchomione zostaje odliczanie do
wytgczenia. Istnieje mozliwo$¢ zaprogramowania reakcji
na to ostrzezenie (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze®). Ostrzezenie to moze zostaé
wygenerowane tylko przy wspotpracy ze specjalnym
modutem mocy
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A. EF

Ostrzezenie! Zewnetrzne wejscie

90

To ostrzezenie wyzwalane jest poprzez zewnetrzne
wejscie. Istnieje mozliwos¢ zaprogramowania reakcji na
to ostrzezenie (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze®)

A.ndOH

Odwotanie ostrzezenia! Przegrzanie silnika

91

Temperatura silnika spadta ponizej ustawionego poziomu
ostrzegawczego. Wstrzymane zostaje odliczanie do
wyiaczenia

A.nOH

Odwotanie ostrzezenia! Nadmierna temperatura elementu chtodzace]

bo 88

Temperatura elementu chtodzacego spadta ponizej poziomu
ostrzegawczego

A.nOHI

Odwotanie ostrzezenia! Nadmierna temperatura wewnetrzna

92

Temperatura we wnetrzu przemiennika spadta ponizej
poziomu ostrzegawczego

A.nOL

Odwotanie ostrzezenia! Przecigzenie

98

Licznik przecigzenia (licznik OL) osiagnat 0 %, mozna
zresetowac¢ komunikat ostrzegawczy "Przeciazenie"

A.nOL2

Odwotanie ostrzezenia! Przecigzenie w fazie spoczynku

101

Uptynat czas ochtadzania po komunikacie ,Ostrzezenie!
Przecigzenie w fazie spoczynku®. Mozna zresetowac
komunikat ostrzegawczy,

A. OH

Ostrzezenie! Nadmierna temperatura elementu chtodzacego

89

Mozna okresli¢ prog temperatury, ktérego przekroczenie
spowoduje wygenerowanie tego ostrzezenia. Ponadto
mozna zaprogramowac reakcje na to ostrzezenie

(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze®)

A.OH2

Ostrzezenie! Funkcja ochrony silnika

97

Zadziatata elektroniczna funkcja ochrony silnika. Istnieje
mozliwo$¢ zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie
(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze®)

A.OHI

Ostrzezenie! Nadmierna temperatura wewnetrzna

87

Temperatura we wnetrzu przemiennika przekroczyta
dozwolony poziom. Uruchomione zostato odliczanie do
wytgczenia. Wykonana zostanie zdefiniowana reakcja na
komunikat ostrzegawczy (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na
btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)

A.OL

Ostrzezenie! Przecigzenie

99

Mozna ustawi¢ prég miedzy 0 a 100% licznika obcigzenia.
Przekroczenie tego progu spowoduje wygenerowanie tego
ostrzezenia. Istnieje mozliwo$¢ zaprogramowania reakciji
na to ostrzezenie (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze*®)

A.OL2

Ostrzezenie! Przecigzenie w fazie spoczynku

100

Ostrzezenie to jest generowane, gdy przekroczony zostanie
dozwolony prad ciagty w fazie spoczynku (patrz dane
techniczne i krzywe przecigzenia). Istnieje mozliwos¢
zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie (patrz rozdziat
6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®).
Ostrzezenie mozna zresetowa¢ dopiero po uptywie czasu
ochtadzania | wyswietleniu komunikatu A.nOL2

A.PrF

Ostrzezenie! Lacznik krancowy dla biegu w prawo

94

Naped najechat na prawy tacznik krancowy. Istnieje
mozliwos¢ zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie
(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze®)

A.Prr

Ostrzezenie! Lacznik krancowy dla biegu w lewo

95

Naped najechat na lewy tacznik krancowy. Istnieje
mozliwo$¢ zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie
(patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub komunikaty
ostrzegawcze*)

A.SbuS

Ostrzezenie! Synchronizacja komunikaciji

103

Synchronizacja poprzez magistrale Sercosbus jest
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niemozliwa. Istnieje mozliwos¢ zaprogramowania reakcji
na to ostrzezenie (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na biedy lub
komunikaty ostrzegawcze*)

A.SEt

Ostrzezenie! Wybér zestawu parametrow

102

Podjeto prébe wyboru niedostepnego zestawu parametréw.
Istnieje mozliwo$¢ zaprogramowania reakcji na to
ostrzezenie (patrz rozdziat 6.7 ,Reakcja na btedy lub
komunikaty ostrzegawcze*)

A.SLF

Ostrzezenie! Programowy tacznik krancowy, prawy

104

Pozycja docelowa lezy poza granica, wyznaczong przez
prawy programowy tacznik krancowy. Istnieje mozliwo$c
zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie (patrz rozdziat
6.7 .Reakcja na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)

A.SLr

Ostrzezenie! Programowy tacznik krancowy, lewy

105

Pozycja docelowa lezy poza granica, wyznaczong przez
lewy programowy tacznik krancowy. Istnieje mozliwo$¢
zaprogramowania reakcji na to ostrzezenie (patrz rozdziat
6.7 .Reakcja na btedy lub komunikaty ostrzegawcze®)
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10. Projektowanie

10.1 Informacje
ogolne

10.1.1 Projektowanie
szafy
sterowniczej

Powierzchnia szafy sterowniczej

Niniejszy rozdziat stuzy jako pomoc w fazie planowania zastosowan (aplikaciji)
przemiennika.

DT

P

\%

\Y

U0 oo B
a - A’,‘ :‘,\
wlotzimnego L= @
powietrza  ~ \ -~~~ °"°"°° Tt 7

Obliczanie powierzchni szafy sterowniczej:

T

150

F5 F5

100 i

T

kierunek zeber chtodzacych minimalne odstepy

__________ R
—¥-=> wylot

. cieptego
powietrza

KEB
COMBIVERT]

Natezenie przeptywu powietrza przy
chtodzeniu wentylatorem:

_31°P,

I:,V
A= ' [mj
DTeK

| v [me/h] I

Powierzchnia szafy sterowniczej [m?]
Rdznica temperatur K]
(wartos¢ standardowa = 20 K)
Wspétczynnik przenikania ciepta [ m?WK 1

(warto$¢ standardowa = SmQNT)

Strata mocy (patrz Dane techniczne)
Wydajnos¢ wentylatora

Wiecej informacji na ten temat mozna znalez¢ w katalogach producentéw skrzynek
sterowniczych.
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10.1.2 Oporniki
hamowania

Wyposazony w zewnetrzny opornik hamowania lub w zewnetrzng opcje hamowania,
przemiennik KEB COMBIVERT nadaje sie do pracy ograniczonej w trybie 4-
kwadrantowym. Przywrécona do obwodu posredniego w trybie generatorowym energia
hamowania jest odprowadzana do opornika hamowania za posrednictwem tranzystora
hamulcowego.

Podczas operacji hamowania opornik hamowania ulega nagrzewaniu. Jesli jest on
umieszczony w szafie sterowniczej, wowczas nalezy zapewni¢ wystarczajace
chtodzenie wnetrza tej szafy oraz wystarczajgcy odstep od przemiennika KEB
COMBIVERT.

Dla przemiennika KEB COMBIVERT dostepne sg rozmaite oporniki hamowania.
Odpowiednie wzory i ograniczenia stosowania (obszary wazno$ci) znajduja sie na
nastepnej stronie.

—_

. Podac¢ zgdany czas hamowania.

2. Obliczy¢ czas hamowania bez opornika hamowania (t;_, ).

3. Jesli zadany czas hamowania jest mniejszy niz wyliczony czas hamowania,
wowczas potrzebny jest opornik hamowania. (t; < tg )

4. Obliczy¢ moment hamujacy (M;). Przy obliczeniach uwzgledni¢c moment
obcigzenia.

5. Obliczy¢ szczytowg moc hamowania (P). Szczytowg moc hamowania nalezy
wyliczaC zawsze dla najbardziej niekorzystnego przypadku (od n__ do spoczynku).
6. Dobdr opornika hamowania:
a) P.>P,
b) P, nalezy dobrac¢ odpowiednio do czasu cyklu (ED).
Oporniki hamowania mozna stosowac tylko w potgczeniu z okreslonymi
wielkosciami urzadzen. Nie wolno przekracza¢ maksymalnego czasu wtgczenia
opornika hamowania.

6 % ED = maksymalny czas hamowania 8 s
25 % ED = maksymalny czas hamowania 30 s
40 % ED = maksymalny czas hamowania 48 s

W przypadku dtuzszego czasu wtaczenia konieczne jest zastosowanie
specjalnych opornikéw hamowania. Nalezy uwzgledni¢ moc ciggta tranzystora
hamulcowego.

7. Sprawdzi¢, czy po zastosowaniu opornika hamowania osiggany jest zadany czas
hamowania (t; ,)-

Ograniczenie: Po uwzglednieniu mocy opornika hamowania oraz mocy

hamowania silnika moment hamowania nie moze przekraczac¢ 1,5-krotnosci

momentu znamionowego silnika (patrz wzory).

W przypadku wykorzystywania maksymalnego mozliwego momentu hamowania

przemiennik czestotliwosci nalezy przystosowac do zwiekszonego pradu.
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Czas hamowania DEC

Wzory

Czas hamowania DEC ustawiany jest w przemienniku czestotliwo$ci. Jesli jest
on zbyt krétki, przemiennik KEB COMBIVERT bedzie sie wytagczat samoczynnie,
a na ekranie pojawi sie komunikat o btedzie OP lub OC. Przyblizony czas
hamowania mozna wyznaczy¢ w oparciu 0 nastepujgce wzory.

1.Czashamowaniabezopornikahamowania 2. Moment hamowania (wymagany)

Wy +d)e(n-n)
omt 9,65 (KoM, + M)

Obszar waznosci: n, > n,

(zakres ostabienia pola)

3. Szczytowa moc hamowania

_(y+d)e(n-n) i

® 9,55t -
Warunek: M, <1.5*M,
f<70 Hz

4.Czas hamowaniaz opornikiem hamowania

K= 0,25 dla silnikow
0,20 dla silnikow
0,15 dla silnikdéw
0,08 dla silnikdw
0,05 dla silnikow

do 1,5kW
22do 4kW
55do 11kW
15do 45kW
> 45 kW

Czas wigczenia ED

MB.n1 t *:(JM+‘JL).(n1'n2)
B Bmin °
= 9,55« (Ke M+ ML+—PR b2
(n1 - n2)
Warunek: P, <P, Obszar waznosci:  n, >ny
P.*9,55
Warunek:  —"——— <M, *(1,5-K)
(n,-n,)
f <70Hz
P, <Py
J, = momentbezwtadnosci masy, silnik [kgm?]
J, = momentbezwtadnosci masy, obcigzenie [kgm?]
n, = predkoscobr. silnika przed zwolnieniem  [min™]
n, = predkosc obr. silnika po zwolnieniu [min]
(spoczynek = 0 min')
n, = znamionowa predkosc obr. silnika [min]
M, = znamionowy moment silnika [Nm]
M, = momenthamowania(wymagany) [Nm] m
M~ = momentobcigzenia [Nm]
t, = czashamowania(wymagany) [s]
t;., = Mminimalny czas hamowania [s]
t, = czas trwania cyklu [s]
P, = szczytowa moc hamowania [W]
P, = szczytowa moc opornika hamowania [W]

Czas wigczenia ED dla czasu cyklut,< 120 s

Czas wigczenia ED dla czasu cyklut, > 120 s

tg ty
ED = * 100 % ED = * 100 %
120 s
f
-
E—— tB [
- - .
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Projektowanie

10.1.3 Przewody i
bezpieczniki

Rozdziat ten pozwala sprawdzi¢, czy istnieja jeszcze mozliwosci optymalizaciji
maszyny pod wzgledem uzytego materiatu. Przytoczone tu dane pochodzg z normy
DIN VDE 0298 cz. 4. Podane wartosci obowigzujg w przyblizeniu i tylko pod warunkiem
eksploatacji urzgdzenia zgodnej z jego przeznaczeniem. W przypadkach granicznych
nalezy jednak zawsze postepowac zgodnie z ww. norma.

Ponizsza tabela pokazuje obcigzalnos¢ pradowa 3- i 5-zytowych kabli z izolacjg PCW
(tzn. 2 lub 3 obcigzone zyly) w zaleznosci od temperatury otoczenia. Prad nalezy
dostosowac do prgdu na wejsciu przemiennika czestotliwosci.

Dzieki zastosowaniu specjalnych kabli lub odpowiedniego ich rozmieszczenia mozliwa
jest obstuga jeszcze wyzszych prgdow (patrz norma DIN VDE 0298 cz. 4). Kabel
silnika musi by¢ dobrany odpowiednio do przekroju przewodu sieciowego.

Jesli w przypadku dtugich przewoddéw (>30m) wymagany jest jeszcze maksymalny
moment na wale silnika, woéwczas nalezy zastosowaé o stopien wiekszy przekrdj
kabla, aby zredukowaé opory na linii.

Przekroj kabla Prad w [A] przy
Standard | Alternatywa |30°C|[40°C|45°C|50°C
0,5 mm2 - 7 6 6 5
0,75 mm? - 12 | 10 | 10 9
1 mm2 - 15| 13 | 13 | 11
1,5 mm2 - 18 | 16 | 15 | 13
2,5 mm2 - 26 | 23 | 22 | 18
4mm2 2x1,5mm2 34 | 30 [ 29 | 24
6mm? 2x25mmz2 44 | 38 | 37 | 31
10mm? 2x4mm? 61 | 53 [ 51 | 43
16 mm? 2x6mm? 82 | 71 [ 69 | 58
25mmz2[ 2x 10 mm?| 108 | 94 | 91 | 77
35mmz2[ 2x 16 mm?| 135| 117 | 113 | 96
50 mmz2[ 2 x 16 mm?| 168 | 146 | 141 | 119
70 mmz2[ 2 x 25 mm?| 207 | 180 | 174 | 147
95 mmz2[ 2 x 35 mm?| 250 | 218 | 210 | 178
120 mm?| 2 x 50 mmz2| 292 | 254 | 245 | 207
150 mm?| 2 x 50 mmz2| 330 | 287 | 277 | 234
185 mm?| 2 x 70 mm2| 394 | 343 | 331 | 280
240 mm?| 2 x 95 mm?2| 450 | 392 [ 378 | 320
300 mm?| 2 x 95 mmz2| 507 | 441 | 426 | 360
400 mm2| 2 x 150 mm?| 661 | 575 | 555 | 469
500 mm?| 2 x 185 mm?| 774 | 673 | 650 | 550

Parametry bezpiecznikéw sieciowych nalezy dostosowaé do prgdu znamionowego na
wejsciu przemiennika. Charakterystyka pradowo-czasowa bezpiecznika musi by¢
bezwtadna, aby wyeliminowac przypadki przedwczesnego zadziatania bezpiecznika
przy korzystaniu z rezerw mocy przemiennika.
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Sprzet sieciowy
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11. Praca w sieci

11.1 Komponenty
sieciowe

11.1.1 Dostepny sprzet

11.1.2 Kabel RS232 do
faczenia
przemiennika z
komputerem PC
(00.58.025-001D)

11.1.3 Kabel HSP5
komputer-karta
sterujgca
(00.F5.0C0-0001)

Przemiennik czestotliwosci KEB COMBIVERT F5 mozna w prosty sposéb
zintegrowac¢ z réznego typu sieciami. W tym celu przemiennik wyposazany jest w
panel sterowniczy, przystosowany do pracy w odpowiedniej sieci. Do wyboru sg

nastepujace komponenty sprzetowe:

— Kabel RS232 przemiennik-komputer PC

Nr artykutu:00.58.025-001D

w przypadku pracy z wykorzystaniem panelu z interfejsem RS232/RS485

— Przejsciéwka HSP5 komputer-karta sterujaca

Nr artykutu:00.F5.0C0-0001

w przypadku pracy bez panelu z interfejsem RS232/RS485; RS232 =>

TTL

— Panel z interfejsem RS232/RS485 (F5)
praca w sieciach szeregowych w standardzie RS232 lub RS485

— Panel sterowniczy PROFIBUS-DP (F5)

— Panel sterowniczy InterBus (F5)

— Przytacze magistrali InterBus

— Panel sterowniczy CanOpen (F5)

- Panel sterowniczy Sercos (F5)

Nr artykutu:00.F5.060-2000

Nr artykutu:00.F5.060-3000

Nr artykutu:00.F5.060-4000

Nr artykutu: 00.B0.0BK-KO001
(w potaczeniu z panelem z interfejsem RS232/RS485)

Nr artykutu:00.F5.060-5000

Nr artykutu:00.F5.060-6000

Ten 3-metrowy kabel stuzy do ustanawiania bezposredniego potgczenia miedzy
panelem z interfejsem RS232/R485 a komputerem PC (9-stykowa wtyczka D-SUB).

9-stykowe gniazdo D-SUB
D-SUB

9-stykowa wtyczka

obudowa (PE)

PC
Kabel RS232 przeznaczony jest wytgcznie do komunikacji miedzy komputerem
PC a panelem z interfejsem RS232/R485. Jesli kabel zostanie podtgczony
bezposrednio do karty sterujgcej, moze dojs¢ do zniszczenia interfejsu
komputera PC.

%

Panel F5

Kabel HSP5 stuzy do bezposredniego taczenia komputera PC z karta sterujaca.
Potrzebna konwersja do poziomu TTL odbywa sie w kablu.

9-stykowe gniazdo D-SUB
D-SUB

9-stykowa wtyczka

=
1Bl mnil=

_ |
PC karta sterujgca F5
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Praca w sieci

11.1.4 Panel z

interfejsem

RS232/RS485 (F5
00.F5.060-2000)

W panel 00.F5.060-2000 wbudowano sprzetowy interfejs RS232/RS485 (zrozdzieleniem
potencjatdw). Struktura telegramu jest kompatybilna z protokotem DIN 66019 oraz
ANSI X3.28, a takze z rozszerzeniem protokotu DIN 66019 1.

. A
Via\ s eese ()
RS232/RS485 N\, 5009
\ J/
1 [ EJ
Styk | Sygnat | Znaczenie
1 - zarezerwowany
2 TxD sygnat wysytania/RS232
3 RxD sygnat odbioru/RS232
4 |RxD-A (+)| sygnat odbioru A/RS485
5 | RxD-B (-) | sygnat odbioru B/RS485
6 VP napigcie zasilajgce (plus) +5V (I__ =10mA)
7 GND | potencjat pobierania danych; masa dla VP
8 | TxD-A (+)| sygnat wysytania A/RS485
9 | TxD-B (-) | sygnat wysytania B/RS485
Rozdziat| Czes¢ Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2002
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Sprzet sieciowy

11.1.5 Panel

sterowniczy
PROFIBUS-DP
(F5 00.F5.060-
3000)

Po przytaczeniu do magistrali PROFIBUS-DP realizowana jest praca w roli urzgdzenia
pasywnego (Slave). Oznacza to, ze przez tgcze PROFIBUS-DP sygnaty wysytane
sg tylko wtedy, gdy nastapi zgdanie wysytania ze strony urzadzenia nadrzednego

(Master).

Protokdét PROFIBUS-DP definiuje rézne stany robocze, ktére muszg by¢ zrealizowane,
zanim mozliwa bedzie wymiana wtasciwych danych uzytkowych. Wtasciwe urzadzenie
nadrzedne (DP-Master) musi najpierw sparametryzowac, a nastepnie skonfigurowaé
swoje urzadzenia podrzedne (Slaves). Jesli te dwie funkcje zostang wykonane

pomysinie, nastgpi cykliczna wymiana danych uzytkowych.

=3

Ryc. 11.1.5 Panel sterowniczy PROFIBUS-DP

PAR (zielona):

\

PAR—
PDOUT — z
PDIN -

I

S I

m
4
5
m
3]
e
c
4
o

PDIN (zielona):
—E

7
/

@

(o]

)
[2)
nJ
m
m
o

Diag {

: \\\\

E (czerwona): wt. ==>
miga ==>

wy’r. ==>

Diag:

PBS1:

PBS2:

ANTRIEBSTECHNIK

PBS1

8, UL U
PBS2

kanat parametryzacji
aktywny

PDOUT (zielona):dane PDOUT zapisywane

sg w sterowniku
przemiennika
czestotliwosci

dane PDIN odczytywane
sg przez sterownik
przemiennika
czestotliwosci

przemiennik gotowy do
pracy

zaktdcenia pracy
przemiennika

brak napiecia
zasilajacego

ztgcze diagnostyczne (do
podtgczania komputera
PC)

Interfejs PROFIBUS-DP
(ztacze gniazdowe)

Interfejs PROFIBUS-DP
(ztacze kotkowe)
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11.1.6 Panel
sterowniczy
InterBus (F5
00.F5.060-4000)

Panel sterowniczy InterBus (F5) jest modutem o konstrukcji wtykowej i dysponuje
dwuliniowym przytagczem magistrali Interbus dla przemiennika KEB COMBIVERT F5.
Zasilanie napieciem odbywa sie poprzez przemiennik, przy czym istnieje mozliwos¢
zrealizowania niezaleznego zasilania zewnetrznego poprzez listwe zaciskowg
przemiennika. Poprzez kanat PCP mozna skonfigurowac¢ 0, 1, 2 lub 3 sprzetowe

stowa rejestru Interbus dla kanatu danych procesu. Réwnolegle do pracy z uzyciem
magistrali Feldbus mozliwa jest obstuga poprzez wbudowany wyswietlacz / klawiature
oraz dodatkowe ztgcze szeregowe do diagnostyki/parametryzacji (poprzez
COMBIVIS).

Ryc. 11.1.6 Panel sterowniczy InterBus

) COM (zielona)
Swieci podczas komunikacji przez InterBus
PCP lub ztgcze diagnostyczne

RD (czerwona)
wt.: przekazujacy interfejs magistrali
(IB_out) zostat odfgczony przez hosta

Diag
Ztacze diagnostyczne (do podtgczania
komputera PC)
Podtagczenie komputera PC do ztacza
diagnostycznego odbywa sie poprzez
adapter oraz kabel HSP5. Po ustanowieniu
potaczenia i uruchomieniu oprogramowania
COMBIVIS na komputerze PC mozliwy jest
normalny dostep do wszystkich parametrow
przemiennika. Mozliwe jest rdéwniez
odczytywanie i ustawianie (lub tez
parametryzacja po pobraniu) wewnetrznych
parametréw panelu sterowniczego, takich jak
dtugosc¢ i obtozenie danych procesowych
Interbus. Alternatywnie, za pomoca
oprogramowania HSP5-Monitor mozna
monitorowaé kanaty PCP i danych
procesowych magistrali InterBus.

Akcesoria dostepne oddzielnie:

Kabel HSP5 taczacy komputer PC z
adapterem

(nr art.: 00.F5.0C0-0001)

Adapter D-Sub9/Western

(nr art.: 00.F5.0C0-0002)

A

START)

ENTER|

FUNS|

KEB

ANTRIEBSTECHNIK

Dt J DT J D

IB_in IB_out
L

T 23 45
R R RR+)
05070809

5 4 3 21

XX X
9990

9 8 7 6

IB_in
wejscie magistrali
(ztacze D-Sub 9)

IB_out
wyjscie magistrali
(gniazdo D-Sub 9)

BA (zielona)

wt.: magistrala Interbus aktywna
miga: Interbus zatrzymany przez hosta
wyt.: brak lub wadliwy kabel magistrali
/ host nieaktywny lub niesprawny

E (czerwona):

wt.: gotowos¢é do pracy

miga: zakfécenie pracy przemiennika
wyt.: brak napiecia zasilajacego

RC (zielona)

wt.: magistrala gotowa do pracy

wyt.: brak lub wadliwy kabel magistrali
/ host nieaktywny lub niesprawny
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Praca w sieci

Sp

rzet sieciowy

11.1.7 Panel

sterowniczy
CanOpen (F5
00.F5.060-5000)

Sie¢ CAN (Controller Area Network) to system typu Multi-Master, co oznacza, ze kazde
urzgdzenie ma swobodny dostep do magistrali i moze wysytaé telegramy. Aby przy
jednoczesnym zadaniu dostepu przez dwa urzgdzenia nie powstaty niedozwolone
zdarzenia, w magistrali CAN wystepuje tzw. faza arbitrazu, w ktorej okreslany jest poczatek
transmisji telegramu. W przypadku konfliktdw dostepu podczas owej fazy arbitrazu
wszystkie urzadzenia "dowiadujg sie", ktore z nich wysyta telegram o najnizszym numerze
(identyfikatorze). To wtasnie urzgdzenie moze dokonczy¢ wysytanie swojego telegramu
(nie musi zaczyna¢ od poczatku). Wszystkie inne urzadzenia, ktére chca wystaé tele-
gram, przechodzg w stan odbioru, przerywajac czasowo wysytanie swoich telegraméw.
W ten sposob ustalana jest hierarchia, polegajaca na tym, ze nizsze numery telegraméw
majg automatycznie pierwszenstwo nad wyzszymi. W wersji 2.0A sieci CAN liczba

numerow telegramow ograniczona jest do 2032 identyfikatoréw (0...2031).

=3

Ryc. 11.1.7 Panel sterowniczy CanOpen

SDO
PDOUT —
PDIN -

Diag {

[=3]

ANTRIEBSTECHNIK

J

oy —
CAN f

otC—J0
CANmM

SDO (zielona): komunikacja SDO

aktywna

PDOUT (zielona):dane PDOUT zapisywane

PDIN (zielona):

E (czerwona):
miga =>

wyt. =>

Diag:

CAN f:

CAN m:

sg w sterowniku
przemiennika
czestotliwosci

dane PDIN odczytywane
sg przez sterownik
przemiennika
czestotliwosci

wht. =>  przemiennik
gotowy do pracy
przemiennik w stanie
btedu

brak napiecia
zasilajgcego

ztgcze diagnostyczne (do
podfgczania komputera
PC)

interfejs CAN
gniazdowe)

(ztacze

interfejs CAN
kotkowe)

(ztacze
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11.1.8 Panel
sterowniczy
Sercos
(00.F5.060-6000)

Panel sterowniczy Secros jest modutem o konstrukcji wtykowej, wyposazonym w interfejs
SERCOS dla przemiennika czestotliwosci lub serwomechanizmu KEB COMBIVERT F5.
Sprzet i oprogramowanie zaprojektowano - w miare mozliwosci - w oparciu 0 norme
DIN/EN 61491. Zasilanie napieciem odbywa sie poprzez przemiennik, przy czym istnieje
mozliwos$¢ zrealizowania niezaleznego zasilania zewnetrznego poprzez listwe zaciskowg
przemiennika. Sie¢ SERCOS zrealizowana jest w formie pierscienia Swiattowodowego,
opartego na $wiattowodach polimerowych (POF) lub szklanych (HCS) z wtyczkami F-
SMA. Dostepny jest réwniez kanat serwisowy SERCOS oraz cykliczna transmisja danych.
Réwnolegle do pracy z uzyciem interfejsu SECROS mozliwa jest obstuga poprzez
wbudowany wyswietlacz / klawiature oraz dodatkowe ztgcze szeregowe do diagnostyki/
parametryzacji (poprzez COMBIVIS) (obstuga moze by¢ wytagczona w niektérych trybach
pracy). Parametry pracy w sieci SERCOS, takie jak adres urzadzenia podrzednego
(Slave), moc nadawcza itd., mozna ustawiac¢ poprzez klawiature.

Ryc. 11.1.8 Panel sterowniczy Sercos

COM—
LWL~

Diag [

) COM (zielona)
\ — / Swieci przy dostepie poprzez kanat

serwisowy SERCOS

LWL (czerwona)

) . petna jasnosc: brak sygnatu

wejsciowego SERCOS (przerwany

LWL, poprzednie urzadzenie

— - wytgczone)

7’1 HH \_,4\ niewielka jasnosc: zaktécenie w
p— NG \ odbiorze sygnatu wejsciowego

R SPEED [~ E SERCOS (za duza lub za mata moc

nadawcza poprzedniego

urzgdzenia, nieprawidtowa predkosé

transmisji)

A\

E (czerwona)

wt.: serwomechanizm/przemiennik
gotowy do pracy

miga: zaktdcenie pracy
serwomechanizmu/przemiennika
wyt.: brak napiecia zasilajgcego

Diag
ztgcze diagnostyczne (do
podfaczania komputera PC)

S-IN
ztgcze wejsciowe SERCOS

o\

ANTRIEBSTECHNIK

S-OuUT
% ztgcze wyjoeciowe SERCOS
S-IN  S-OUT
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Parametry magistrali

Praca w sieci E

11.2. Parametry Poprzez parametr Sy.6 ustawiany jest adres, wykorzystywany przez oprogramowanie
istrali COMBIVIS* lub inny sterownik do komunikacji z przemiennikiem. Mozliwe sg wartosci
magistrall z przedziatu od 0 do 239, ustawienie fabryczne to 1. W przypadku eksploatacji na
11.2.1 Adres magistrali kilku przemiennikdw jednoczesnie konieczne jest przydzielenie im réznych
przemiennika adresow, gdyz w innym razie dojdzie do zaktécen w komunikacii, poniewaz w pewnych

Sv.6 okoliczno$ciach kilka przemiennikéw moze jednoczesnie odpowiedzie¢ na jeden sygnat.

(Sy-6) Wiecej informacji na ten temat mozna znalez¢ w opisie protokotu DIN 66019I1 Proto-

kolls (C0.F5.011-K001). Sy.6 zostaje niezmieniony po wgraniu parametréw fabrycznych.

11.2.2 Przepustowos’é Mozliwe sg nastepujgce predkosci transmisji przez interfejs szeregowy:
zewnetrznej Naroio t Sp—

: : artosci parametru redkos¢
magistrali (Sy.7) 0 1300 bodow
1 2400 boddéw
2 4800 bodow
3 (domysinie) 9600 bodow
4 19200 boddéw
5 38400 boddéw
6 55500 boddéw
Jesli szybkos¢ transmisji danych przez tgcze szeregowe zostanie zmieniona, to jej
ponowne dostosowanie mozliwe jest tylko poprzez klawiature lub po dopasowaniu
predkosci transmisji urzgdzenia nadrzednego (master), gdyz przy réznych predkosciach
transmisji urzadzen nadrzednego i podrzednego komunikacja nie jest mozliwa.
Jesli wystgpig problemy z transmisjg danych, nalezy wybra¢ maks. predko$c¢ transmisji
38400 boddw.

11.2.3 Przepustowosé W tym parametrze ustalona jest predkos$¢ transmisji danych przez wewnetrzng
wewnetrznej magistrale miedzy panelem sterowniczym a przemiennikiem. Mozliwe sg nastepujace
magistrali (Sy.11) wartosci (w zaleznosci od urzagdzenia):

Wartosé Predkos¢ | Wartosé Predkos¢ |Wartos¢ Predkosc¢
3 9,6 kiloboddéw | 6 55,5 kiloboddw 9 115,2kilobodow
4 19,2 kilobodow | 7 57,6 kilobodow 10 125 kilobodow
5 38,4 kiloboddéw | 8 100 kilobodow 11 250 kilobodow

11.2.4 Czas dla funkcji Aby zapewniC stafg kontrole komunikacji przez interfejs panelu sterowniczego, mozliwe

Watchdog (Pn.6) jest generowanie komunikatu o btedzie przemien’nika, jeéli.up.’rynie ok,re.s'lony czas
(zakres 0,01...10 s) bez przychodzacych telegraméw. Ustawienie wartosci ,,off“ (wyt.)
spowoduje dezaktywacje funkcji.

11.2.5 Reakcja na E.bus Ten pgra_metr okresla reakcjg na b’rqc_l funkcji Watchdog. W _zale_z_noéci od"wybrant_ego
(Pn.5) ustawienia generowany bedzie komunikat E.buS lub A.buS (wiecej informacji w rozdziale

' 6.7.6).

11.2.6 Czas dla funkcji Funkcja HSP5 Watchdog monitoruje komunikacje przez interfejs HSP5 (karta sterujaca
HSP5 Watchdog - panel sterownic,zy wzgl. karta sterujgca - PC). Po .upiywie us_tawion(::'go czasu (0,01...10
(Sy.9) s) bez telegraméw przychodzgcych wyzwalana jest reakcja okredlona w parametrze

Y- Pn.5. Wartos¢ "off" dezaktywuje te funkcje.

11.2.7 Automatyczne Przy ustawieniu fabrycznym przemiennik KEB COMBIVERT trwale zapisuje wszystkie
- . . zmiany parametrow natychmiast po ich wystgpieniu. Funkcja ta nie jest jednak
Zapisywanie potrzebna w wiekszosci zastosowan, w ktérych ma miejsce ciagte, cykliczne zadawanie
(ud.5) nowych wartosci. Aby uniknaé przedwczesnego "zmeczenia" wewnetrznej pamieci,
nalezy wytgczy¢ funkcje automatycznego zapisywania, ustawiajgc parametr ud.5 na
(tylko dlaF5-B/C)  “off* (wyt.). Po kazdym wigczeniu parametr ud.5 ma warto$é ,on“ (wt.) i musi zostaé

wytgczony poprzez magistrale.
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Praca w sieci

Parametry magistrali

11.2.8 Stowo statusowe i
stowo sterujace
Stowo sterujace (low) Sy.50

Stowo sterujace (high) Sy.41

Dtiugie stowo sterujgce Sy.43

Stowo sterujace stuzy do sterowania stanem przemiennika poprzez magistrale. Za
pomoca sfowa statusowego mozna natomiast odczyta¢ aktualny stan przemiennika.

Parametr ten jest kodowany bitowo i ma nastepujaca strukture:

Bit | Funkcja Opis

0 [ zezwolenienastart | O = brak zezwolenia; 1= jest zezwolenie (ten bit jest
skuteczny tylko wtedy, gdy ustawiony jest bit O
parametru di.1. Wéwczas obowigzuje pofaczenie funkcja
logiczna | (AND) z parametrem di.2 bit 0 i zaciskiem ST);
Dodatkowo musi byé ustawiony sprzetowy uktad
zezwalania na start (ST).

1 | Reset Wywotuje reset przy zmianie 0 => 1

2 | Run/ Stop 0 = Stop, zadany kierunek obrotéw; 1 = Bieg, zadany
kierunek obrotow
(Zzrodto zad. kierunku obrotéw op.1 =8 lub 9)

3 | For/Rev 0 = Zadany kierunek obrotéw w przdd; 1 = Zadany
kierunek obrotow w tyt
(Zzrodto zad. kierunku obrotéw op.1 =8 lub 9)

4-6 | Akt. zestaw Zrédto wyboru zestawu fr.2 = 5

7 | wolny

8 | szybkie zatrzymanie| O = Funkcja nieaktywna; 1 = Funkcja aktywna
(potaczenie funkcjg logiczng LUB (OR) z innymi
zrédfami szybkiego zatrzymania)

9 | Ref. Start 1 = Start biegu do pozyciji referencyjne;j

10 | Posi Start 1 = Start pozycjonowania
11 | zarezerwowany
12-13 | Tryb 1 = Bieg synchroniczny; 2 = Pozycjonowanie; 3 =
Sterowanie torem
14-15 | zarezerwowane

Parametr ten jest kodowany bitowo i ma nastepujaca strukture:

Bit | Funkcja Opis

16 | 1 Potaczenie funkcjg logiczng LUB (OR) z di.2 bit 4
17 |12 Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 5
18 | I3 Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 6
19 | 14 Potaczenie funkcjg logiczng LUB (OR) z di.2 bit 7
20 |[IA Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 8
21 [ IB Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 9
2 |IC Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 10
23 | ID Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z di.2 bit 11
24 | O1 Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z ru.25 bit 0
25 [ O2 Potfaczenie funkcja logiczng LUB (OR) z ru.25 bit 1
26 | Ri1 Potaczenie funkcjag logiczng LUB (OR) z ru.25 bit 2
27 | R2 Potaczenie funkcjg logiczng LUB (OR) z ru.25 bit 3
28

... | wolny

31

Dtugie stowo sterujace (32-bitowe) sktada sie z parametréw Sy.50 i Sy.41.

Data
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Parametry magistrali

Praca w sieci
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Stowo statusowe (low) Sy.51

Stowo statusowe (high) Sy.42

11.2.9 Zadawanie
predkosci
obrotowej przez
magistrale

Dtugie stowo statusowe Sy.44

Zadana predkos¢ obr., wartosé
(Sy.52)

Rzeczyw. predkos¢ obr., wartosé
(Sy.53)

Za pomocg stowa statusowego mozna odczytaé aktualny stan przemiennika.

Bit
0

N —

12-13

14
15

Funkcja
Zezwolenie na start

Btad
Run / Stop

For / Rev

Akt. zestaw
Wart. rzeczyw. =
Wart. zadana
Szybkie zatrzymanie
Synchronicznos¢
Refmode
Osiggnieto
pozycje

Tryb

zarezerwowany
Wewnetrzne
ograniczenie

Opis

0 = brak zezwolenia; 1 = jest zezwolenie (pot. funkcja

log. | (AND) z di.1 bit 0)
O=brak btedu; 1=jest bfad

0=Stop, rzeczywisty kierunek obrotéw; 1=Bieg,
rzeczywisty kierunek obrotéw

0=Rzeczywisty kierunek obrotéw w prawo;
1=Rzeczywisty kierunek obrotéw w lewo
Wyswietlenie aktualnego zestawu parametréow

0 = wart. rzeczyw. <> wart. zadana
1 = wart. rzeczyw. = wart. zadana

0 = Funkcja nieaktywna; 1 = Funkcja aktywna
1 = Sercos - osiggnieto tryb synchroniczny
1=Zakonczono bieg do pozycji referencyjnej

1 = Osiggnieto pozycje

1 = Bieg synchroniczny; 2 = Pozycjonowanie; 3 =

Sterowanie torem

0 =Brak ograniczen

1 = Ograniczona warto$¢ zadana, regulator procesu,
regulator FOC lub regulator obrotéw VVC

Parametr ten jest kodowany bitowo i ma nastepujaca strukture:

Bit | Funkcja Opis

16 [ 11 Status ru.22 bit 4
17 |12 Status ru.22 bit 5
18 [ 13 Status ru.22 bit 6
19 (14 Status ru.22 bit 7
20 (1A Status ru.22 bit 8
21 | IB Status ru.22 bit 9
22 |IC Status ru.22 bit 10
23 | ID Status ru.22 bit 11
24 | O Status ru.25 bit 0
25 | 02 Status ru.25 bit 1
26 | R1 Status ru.25 bit 2
27 | R2 Status ru.25 bit 3
28 | OA Status ru.25 bit 4
29 | OB Status ru.25 bit 5
30 [ OC Status ru.25 bit 6
31 | OD Status ru.25 bit 7

Dtugie stowo sterujace (32-bitowe) sktada sie z parametréw Sy.51 i Sy.42.

Stuzy do okreslania zadanej predkosci obrotowej w zakresie +16000 obr./min.
Podobnie jak przy innych, bezwzglednych Zrédtach wartosci zadanej Zrodto kierunku
obrotéw ustalane jest poprzez parametr oP.1. Aby mozliwe byto podawanie wartosci
zadanej poprzez Sy.52, zrodto wartosci zadanej oP.0 musi by¢ ustawione na wartos¢

||5||.

Poprzez ten parametr mozliwe jest odczytanie aktualnej rzeczywistej predkosci
obrotowej w obr./min. Kierunek obrotéw sygnalizowany jest znakiem przed liczbg.
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Parametry magistrali

11.2.10 Stosowane parametry
RW  [PROG. [ENTER .
Param. Adr. % (’{% min)<\ /7max m /Efault ;{%'
Pn.5 0405h 4 - 0 6 1 6 -
Pn.6 0406h 4 - 0,00 s 10,00 s 0,01s 0,00 s 0,00 = off
Sy.6 0ooe6h 4 4 0 239 1 1 -
Sy.7 0007h 4 4 0 6 1 3 -
Sy.9 0009%9h 4 - 0.00s 10.00 s 0.01s 0.00s 0.00 = off
Sy.11 000Bh 4 4 3 11 1 5 -
Sy.41 002%h 4 4 0 65536 1 0 -
Sy.42 002Ah - - 0 65536 1 0 -
Sy.43 002Bh 4 4 -231 2311 1 0 -
Sy.44 002Ch - - -231 2311 1 0 -
Sy.50 0032h 4 4 0 65536 1 0 -
Sy.51 0033h - - 0 65536 1 0 -
Sy.52 0034h 4 - -16000 obr./min16000 obr./min1 obr./min 0 obr./min -
Sy.53 0035h 4 - -16000 obr./min16000 obr./min1 obr./min 0 obr./min -
ud.5 0805h - - 0 1 1 1 -
Rozdziat| Czegs$¢ | Strona Data Nazwa: Basis © KEB Antriebstechnik, 2003
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Wyszukiwanie i odnajdowanie Zatacznik E
- A AUX 6.2.9
1 2' Zalaczn I k Sygnat wejsciowy 6.2.4
. . odptyw 8.1.4 Krotki opis 6.2.3

121 Wysz_u klwam_e : Prad uptywowy _ 6.5.7 Histereza punktu zerowego6.2.6
odnajdowanie Opoz’r1|er)|e wyfgczania 6.7.18 Offset X 6.2.7
Okreslenie Offset Y 6.2.7
12.1.1 Szukanie po Czegstotliwosc maksymalna 6.4.11 Tryb zapisu w pamieci  6.2.5

hastach Wartosci zadanej 6.4.12 Filtra przeciwzaktdceniowego 6.2.5
Cy_frOV\{Q 6.4.4 Dolna granica 6.2.8
Czestotliwo$é odczytu 6.10.8 wzmocnienie 6.2.7
Adres 6.1.25, 11.2.3 masa 315
Aktualne obcigzenie 6.1.8 Wartosci zadane 6.4.4
An.0 624 wyswietlenie
An.1..3 6.2.5 wyswietlanie 6.1.12
An.4 626  ANOUT 6.2.11
An.5..7 6.2.7 Wybér parametru 414
An.8 628  Tryp aplikacyjny 4.1.3
An.9 6.2.8  Rozdzielczosé 6.5.3
An.10 6.2.4 wyjs$é
An.11...13 6.2.5 Ana|ogowa 6.2.10
An.14 6.2.6 Cyfrowa 6.3.11
An.15..17 6.2.7 odwracanie 6.3.18
An.18 62.8  Czestotliwosé
An.19 6.2.8 Wyjsciowe 6.1.12
An.20 6.2.4 Komunikaty 6.1.12, 6.3.18
An.21...23 6.2.5 silnika 6.1.9
An.23 6.2.5  Filtry wyjéciowe 6.3.12
An.24 626 stopien obcigzenia
An.25...27 6.2.7 Obcigzenia 6.1.8
An.28 6.2.8  Czasy wyzwalania 6.7.17
An.29 628  Automatyczny restart 6.7.7
An.30 6.2.9 AUX 6.4.3
An.31 6.2.11 wyswietlanie 6.1.17
An.32 6.2.10 funkcja 6.4.3
An.33...36 6.2.12
An.38...41 6212 B
An.41 6.2.11 Tryb biegu po Sciezce 6.11.19
An.43...45 6212 poC o
An.44 1213 e 6.9.3
An.46 6213, 1213 o oy e 1123
ﬁ:g 6.2.11, 121 g zewn. magistrali 6.1.25
40 51 65 10 wew. magistrali 6.1.26
friyiies 12.1.3 Interfejs uzytkownika 6.13.3
An.52 6.2.13, 1213 82;’;”951 wtrybie GP 493
An.53...57 6.9.34 hamowania 6.4.15
Wyswietlenie Stan
wyswietlanie 6.1.14 wyéwietlacza 4.3.6
Analoggwa pracy 4:2:3
Wyjscia o 6.2.10 eksploatacyjne 6.1.3
Sygnaty wyjsciowe 6.2.11 roboczogodzin 6.1.15
Funkcie 6.2.11 roboczy 436
We}j<s’r(c:)itei1(l opis 623 662:212 Cisnienie robocze 8.1.7
Wobsr e 6. 2' 9 Wybér zestawdw z kodowaniem
y - binarnym 6.8.8
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Zatgcznik

Wyszukiwanie i odnajdowanie

Boost 6.5.4 di.3...5 6.3.5 dS.11...13 6.6.13
Rezystor di.6...8 6.3.6 DSM
silnika 10.1.4 di.9 6.3.8 Maks. moment obr. 6.6.9
hamowania 10.1.4  di.10 6.3.8 Znam. predkos¢ obr. 6.6.9
silnika 6.9.3 di.11..22 6.3.9 Czestotliwos¢ znamionowa 6.6.9
hamowania 10.1.4 di.24...35 6.3.8 Moc znamionowa 6.6.9
hamowania 10.1.4 di.36...38 6.3.11 Znam. moment obr. 6.6.9
Statoprgdowy Cyfrowa Przemiennika 6.6.9
hamowaniem 6.9.15 wejscia i wyjscia 6.3.3  Stosunek
hamulca 6.9.15 wybor 6.3.4 Srednicy 6.9.29
Tranzystor hamowania 215 masa 3.1.5 Srednicy 6.9.30
C Wartosci zadane 6.4.4 Srednic 6.9.30
Filtr cyfrowy 6.3.5 E
CAN-Bus 1113 DIN 66019 6.1.25, 11.2.3
cn. 0 6.125  dmin/dmax 6.9.30  E.Hyb 6.10.15
cn. 1 6.125 do.0..7 6.3.15  E.HybC 6.10.15
cn.2 6.12.6  do.8..15 6.3.18  Ec.0 6.10.10
cn. 3 6.12.6  do.16..23 6.3.18  ec.1 6.10.10
cn. 4.9 6.12.3 do24 6.3.18 Ec.2 6.10.12
cn.10...14 6.12.4 do.25...41 6.3.19 Ec.3 6.10.10
COMBIVIS 6.1.25, 11.2.3 do.42 6.3.20 Ec.4...7 6.10.11
Parametry CP 433 do43 6.3.14  Ec.10 6.10.10
definiowanie 6.13.3 dod44 6.3.14  Ec.11 6.10.10
zestawu dla silnika 6.13.4  do.51 6.3.20  Ec.12 6.10.12
CP.0 6.13.3 dr.0..5 6.6.3 Ec.13 6.10.10
cS.0 6.6.12 dr.6 6.6.4 Ec.14...17 6.10.11
cS. 1 6.6.15 dr7 6.6.5 Ec.20 6.10.7
cS.6...12 6.6.14 dr.11 6.7.16 ec.21 6.10.13
cS. 1 6.11.13 dr.12 6.7.16 ec.22 6.10.13
cS.15 6.6.7, 6.6.16  dr.14..20 6.6.8 ec23 6.10.13
cS.16 6.6.16  dr21 6.6.12  ec.25 6.10.13
cS.18 6.6.16  dr23..31 6.6.9 ec27 6.10.13
cS.19 6.6.16  dr32 6.6.9 Ec.29 6.10.13
¢cS.20...23 6.6.7 dr.33 6.6.9 Ec.30...34 6.10.13
cS.24 6.6.14  Zatamania Ec.36...41 6.10.14
Customer momentu obr. 6.6.7  Skrajna predkosc obr.
Parametry 433 momentu obrotowego 6.7.4 Kl 6.6.15
Wybor kierunku ED 101.4
D Wybor 6.4.3 Instalacjaipodtgczenie 7.1.3
DASM zadanej 444  Czaswigczania 6.12.3
Predkos$éobr. dla Mmax 6.6.8 Namierzanie Wejscia
predko$é obr. przy ostabionym Czas odczytu 6.10.10 Analogowa 6.2.3
polu 6.6.8 obrotgw 6.6.14  Wybor
Mmax przy dr.18 6.6.8 obrotow 6.6.11 z kodowaniem wejs¢ 6.8.9
Znam. moment obr. 6.6.8 Konfiguracja 6.6.11 Wyjsciowe
Transmisjadanych ~ 6.1.25, 11.2.3 predkosciobrotowej ~  6.7.7 Komunikaty 6.1.10
Prad ciagly 6.7.17 ukfad potgczen gwiazda/trojkat 6.6.3 Wejsciowe 6.3.3
Czas hamowania Tryb "Drive-Mode" 423, 443 Przemiennika
Statopradowy 693 dS.0 6.6.12 Wewnetrznie 6.1.10
Zestaw domysiny 6.84 dS.1 6.6.12 wejscia,
Delta Boost 654 04S.4 6.6.13 zewnetrzny biad 6.7.9
di.o 633 Ds3 6.6.10  Czas wigczenia 10.1.5
di. 1 6.3.4 0S.7 6.6.13  Elektroniczna ochrona silnika 6.7.15
di.2 6.3.4 0S.8 6.6.13  EMV (kompatybilnosé
ds.9 6.6.13  elektromagnetyczna) 3.1.6
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Zatacznik

instalacja 713
Btad tacznika krarncowego 6.7.11
Temperatura stopnia mocy 6.1.15
Poziom oszczedzania

Funkcja 6.9.5

energii 6.9.5
Parametry typu ENTER 41.4
Zewnetrzne

kontrola btedow 6.7.18
F
Ostatni

btedow 6.1.24, 9.1.3

dot. statusu 9.1.3

predkosci obrotowej 9.1.3

btedow 6.1.24

btad 6.1.23
Czestotliwos¢ stata
3.1.5, 6.4.3, 6.4.9
Filtrowanie 81.7
Czas filtrowania 6.3.14
Wyzwalanie zboczem 6.3.5
Sterowanie przerzutnikiem 6.3.5
Strumien

obnizenia strumienia 6.6.8

obrotéw 6.6.14

obrotéw 6.6.14
Fr.1 6.8.4
Fr.2...4 6.8.5
Fr.3 6.8.8
Fr.5 6.8.8
Fr.6 6.8.8
Fr.7 6.8.6
Fr.8 6.7.15
Fr.9 6.8.4
Fr.10 6.6.6
Udostepnianie 4.3.6
Poziom

czestotliwosci 6.12.3
Zakiocenia radiowe 6.5.7
G
Enkoder, 6.10.8

wejscie 6.1.7

interfejs 6.10.3, 6.11.3

interfejs 6.10.4

zamiana kanatow 6.10.11

ustawianie liczby kresek 6.10.10

Dane urzadzenia 6.1.3
Emisja hatasu 6.5.7
Praca sterowana 6.6.12
Czestotliwos¢ graniczna 6.10.8
Podstawy 41.3
GTR7. patrzTranzystor hamowania
GTR7 6.7.19

wybor wejscia 6.7.19
H
Moment

maksymalna 6.9.16

silnika 6.9.17
Sprzet 3.1.3

ograniczenie pradu 6.7.3
Tryb High-Torque 6.5.3
HWSG 6.7.4
Histereza 6.3.17
|
Parametry In 6.1.4
In.0 6.1.21
In. 1 6.1.21
In. 3...6 6.1.22
In.7 6.1.22
In.10...17 6.1.23
In.22...24 6.1.23
In.25...32 6.1.24
Uruchamianie 718, 714
Indeks, 6.11.16

Wybor 6.11.16

Referencyjna 6.11.16

Tryb 6.11.16

nastepny 6.11.16

pozycja 6.11.16
Enkoder przyrostowy,

wyjscie 6.10.6

wejscie 6.10.5
InterBus

petla 11.1.6

Panel sterowniczy 11.1.3
interfejs

Panel sterowniczy 11.1.3
Odwracanie wejs¢ 6.3.5
Rzeczyw. predk. obr. 443, 6.1.6

wyswietlanie 6.1.7

Wartosé 6.1.28
Czestotliwosé rzeczywista,

wyswietlanie 6.1.6
Rzeczywisty moment obrotowy 6.1.7
wart. rzeczyw.

Zrédto 6.6.14, 6.12.6

obliczanie 6.12.6

Zrédto wartosci rzeczywistej 6.11.13

K

Keep-On-Running
Kl
Namierzanie
Strumien
Prad czynny

6.7.3

6.6.14
6.6.14
6.6.13

Status zaciskéw 6.3.5
listwa zaciskowa 6.4.4
Komunikacja 6.1.25, 11.2.3
Zaktécenia komunikacji6.1.25, 11.2.3
Kopiowanie

zestawow parametrow 6.8.4
KP

momentu obr. 6.6.15

Namierzanie 6.6.15

Strumien 6.6.14

Prad czynny 6.6.13

Temperatura elementu chtodzgcego
6.1.15, 6.1.17

Obieg chtodzenia 8.1.5
Jakos¢ cieczy chtodzacej 8.1.7
L
LE.0...7 6.3.17
LE.8...15 6.3.17
LE.16 6.3.17
LE.17 6.9.12
LE.18 6.9.12
LE.19 6.9.12
LE.20 6.9.13
LE.21 6.9.11
LE.22 6.9.12
LE.23 6.9.12
LE.24 6.9.12
LE.25 6.9.13
LE.26 6.9.11
LED 443
Napiecie biegu jatowego 6.6.13
M
Moment bezwtadnoscimasy 10.1.5
Master 6.1.25, 11.2.3

pozycja 6.1.17
zrédto master 6.11.13
Maks. moment obr. 6.6.10
Czestotliwosc

maksymalna 6.5.3
Ustawianie

silnika 6.3.19
Minimalny

Poziom obcigzenia 6.9.16
Tworzenie wartosci Sredniej 6.2.5
mm.0...4 6.6.18
mm.5...10 6.6.19
Stopien 4.3.6, 6.5.6
Stopien

modulacji 6.1.15

Roboczogodzin 6.1.15
Tryb 6.9.27

Regulacja momentéw 6.6.13, 6.6.16
Moment
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silnika 6.6.6 oP.18...23 6.4.10 Pn.9 6.7.10
eksploatacyjne oP19 6.4.11 Pn.10 6.7.11
stawianie 6.6.3 oP.20 6.4.11 Pn.11 6.7.11
silnika 6.9.3 oP27 6.4.16 Pn.12 6.3.15
Znamionowy oP.28...35 6.4.14 Pn.12...14 6.7.18
Namierzanie 6.6.3, 6.6.9 oP.36...41 6.4.15 Pn.14 6.3.15, 6.7.12
maksymalna 6.6.3, 6.6.9 oP.40 6.4.18 Pn.16 6.3.15
silnika 6.6.3 oP.41 6.4.18 Pn.16...18 6.7.12
modelu 6.6.18 oP44 6.9.27 Pn.19...21 6.7.5
silnika 10.1.5 oP45 6.9.27 Pn.22...25 6.7.3
silnika 6.6.3 oP.46 6.9.27, 6.9.30 Pn.26 6.7.7
przetezeniowy 6.6.3, 6.6.9 oP47 6.9.28 Pn.27 6.7.7
parametrow silnika, oP.48 6.9.28 Pn.28...32 6.9.4, 6.9.5
Aktywacja 6.6.14  0oP49 6.9.30 Pn.29 6.3.8
silnikowy 6.4.4 oP.50 6.9.8 Pn.34...43 6.9.15
Funkcja 6.9.7 oP.52 6.9.9 Pn.44 6.9.19
czas wzrostu 6.9.8 oP.53 6.9.8 Pn.45 6.9.20, 6.9.21
dla silnika 6.7.15 oP54 6.9.8 Pn.46 6.9.20, 6.9.21
ochrony oP.56...58 6.3.8 Pn.47...56 6.9.21
Funkcja 6.7.15 oP.56...59 6.9.8 Pn.58...60 6.7.13
stojana silnika 6.6.4 oP.60 6.3.8, 6.4.7 Pn.61 6.7.13
temperatura, 6.1.16 oP.61 6.3.8, 6.4.7 Pn.62 6.7.11
silnika 6.6.3 oP.62 6.4.13 Pn.63 6.9.31
faczeniowe 6.5.7 oP.63 6.4.5 Pn.64 6.7.19
Potencjometr silnika oP.64 6.4.5 Pn.65 6.7.19
Funkcja 6.4.4  Overheat 8.1.6 PNP / NPN 6.3.3
Aktualna wartosé 6.1.14 p Tryb pozycjonowania/synchronizaciji
wartos¢ maksymalna 6.9.8 6.11.12
warto$¢ minimalna 6.9.8 Parametry 41.3, 51.3 Pozycjonowanie/synchronizacja, tryb
Czas rampy 6.9.8 parametrow 413,513 6.113
N parametrow 413 Po;yqjonowanie/synchronlzaqa, wyb.
zestaw wejscia 6.11.15, 6.11.16
Znamionowe napiecie w obwodzie wejsé 6.8.7  Modutpozycjonowania 6.11.3
posrednim 6.1.18, 6.9.20 parametrow 6.8.10  Opdznienie pozycjonowania  6.9.31
Przywrécenie napiecia aktywna 6.1.12  Power Factor Control 2.1.5
sieciowy 21.3 parametrow 413, 6.8.3  Opis produktu 213
sieciowego 6.9.22 parametru 41.3  Profibus-DP 11.1.5
sieciowe 11.1.3  Wprowadzanie 443  Podawanie wzglednej
Regulator dostepu 423 Wartosci zadanej 6.4.12
funkcja 6.9.19 hasta 4.36 Cyfrowo 6.4.4
Tryb 6.9.19 haset 423 PS.0..2 6.11.3
Zezwolenie na 6.9.21 PFC. Siehe Power Factor Control PS.3..5 6.11.4
Parametry nieprogramowalne PI PS.6 6.11.5
415, 6.8.3 Zezwolenie na 6.123 PS.9 6.11.5
NPN 6.3.4 warunki zresetowania 6.124 PS.0 6.11.12
Histereza punktu zerowego 626 PID PS.1 6.11.13
wyjscie PS.14 6.11.6
0 zewnetrznie 6.1.17 PS.17 6.11.8
oP.0 6.4.4, 699 Pn.0.2 677 PS.19 6.11.8
oP1 6.4.7, 6.9.9 Pn.3 6.7.10 PS.2 6.11.15, 6.11.16
oP2 647 Pn.4 6.3.8, 6.79 PS.21 6.11.8
oP3 6.4.4 Pn.5 6.7.10, 11.2.3 PS.23 6.11.16, 6.11.17
oP5 6.4.4 Pn.6 6.7.10, 11.2.3 PS.24 6.11.16, 6.11.17
oP.6...15 6.4.11 Pn.7 6711 PS25 6.11.16
oP.10 6.4.16 Pn. 8 6.7.11 PS.26 6.11.16, 6.11.17
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Wyszukiwanie i odnajdowanie Zatacznik E
PS.27 6.11.16, 6.11.17 ru.38...43 6.1.15 Slave 6.1.25, 11.2.3
PS.28 6.11.17  ru.43 6.9.12 pozycja 6.1.17
PS.37 6.11.19 ru.44 6.9.12 Data
Stata czasowa PT1 6.5.5 ru.44...48 6.1.16 oprogramowania 6.1.22
Q ru.49 6.6.15 wersja 6.1.22
ru.49...54 6.1.17, 6.1.19  Znamionowa predkos¢ obr.
Numer QS 6.1.23 ru.54 6.11.5 6.1.28, 11.2.5
Zrédio ru.56 6.1.17, 6.11.5 Wartos¢ 6.1.28
Wybor 6.8.5  ru.58...63 6.1.18  Czestotliwos¢ zadana 6.4.3
Zestaw zrodtowy 6.8.4  ru.59 6.11.5  Zadany moment obrotowy 6.1.7
Kwitowanie komunikatow 415 rues 6.1.18, 6.9.20 pradowa 6.1.16
ru.69 6.1.18  Wartos¢ zadana
R ru.71 6.1.19 6.4.3, 6.4.4, 6.4.6, 6.4.9
Prad ru.73 6.1.19 obliczanie 6.4.3, 6.4.12
wyjscie ru.74 6.1.19 in % 6.12.5
wySwietlanie 616 Iu.78 6.1.19 granice 6.4.3, 6.4.11
Czestoﬂiwoéé ru.79 6.1.19 Zrodito 6.12.5
maksymalna 6.43 ru8o 6.1.20 zadanej 3.1.6
obliczanie 6.4.3 ru.81 6.1.20 zadanej 3.1.6, 44.3
dewiacyjny 6.4.3, 6.4.14  Kasowanie wys$wietlanie 6.1.6
wg rampy 6.7.3 komunikatéw o btedach 415 zadanejiramp 6.4.3
Funkcja 6.7.3 wartosci szczytowych 415 Silnik
zadanej 6.4.3 Ruchobrotowy 6.5.7 Funkcje 6.9.3
Predkos¢ S Stabilizacja
referencyjna 6.11.8 napigcia 6.9.5
Dobieg do pozyciji referencyjnej6.11.6 ~ Krzywe S 6.4.15 napieciem 3.1.6
Procesor hamowania 6.4.15 - 6.10.7
temperatur 6.12.3 Projektowanie napieciowo-czestotliwosciowa6.5.4
wykonawczy 6.4.3 przetaczania, Szczytowa
Zezwolenie na faczenie 6.3.19 przemiennika 6.1.8
czestotliwosci 6.12.3 przetaczania, 6.3.15 moc hamqwania 10.1.4
regulatora 6.12.3 wybor 6.3.21 Wspétczynnik przeskoku 6.9.20
Czas wigczania 6.12.3 odwracanie 6.3.18 ST 6.3.3
start  3.1.5, 4.3.6, 4.4.3, 6.3.3 Komunikaty 6.1.11  Stall
haset 6.6.11 maksymalna 6.1.16, 6.5.3, 6.5.6 Funkcja 6.7.5
automatyczny 3.1.5 maksymalna 6.1.22  Czestotliwos¢ poczgtkowa  6.9.17
Adaptacja wirnika, Histereza 6.3.17  Indeks poczatkowy 6.11.17
Wspdétczynnik 6.1.18 szafy sterowniczej 10.1.3  Statyczny strob 6.3.7
RS232/485 11.1.3 taczeniowe 6.5.7 Komunikaty 4.4.4
Interfejs RS485 11.1.4  Pradpozorny 6.1.8 statusu 4.3.6
Parametry ru 6.1.6 wartos¢ szczytowa 6.1.8 dot. statusu 4.3.7
ru.0...3 6.1.6  Szybkie zatrzymanie 6.7.13  Wielkos¢ nastawcza 6.12.3
ru.9...12 6.1.7 Energii 6.7.13  Elementy
ru.13...16 6.1.8 Tryb 6.7.13 sterujgce 3.1.3
ru.15 6.7.15 czas rampy 6.7.13  Stop
ru.17...20 6.1.9 Stowo sterujace 6.7.13 maksymalna 6.9.17
ru.21 6.1.10, 6.3.5 Interfejs 6.1.25 11.2.3  Filtra przeciwzaktdceniowego
ru.22 6.1.10, 6.3.3, 6.3.8  Ochrona przed zapisem 423 625,635
ru.23 6.1.11  Funkcje ochronne 6.7.3  Sygnat 6.3.7
ru.24 6.1.11 Scope Timer 6.1.26 Tryb 6.3.7
ru.25 6.3.18  Port szeregowy 6.1.25, 11.2.3 $rednicy 6.3.6
ru.25...28 6.1.12  Numer seryjny 6.1.23  Granica
ru.29...32 6.1.13 Tryb serwisowy 423 pradowa
ru.33...36 6.2.12  Wybor Zrédta sygnatu 6.3.4 Tryb 6.7.5
ru.33...37 6.1.14  Symulacja sinusoidy 6.5.7 obrotow 6.6.13
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granica prgdowa

Poziom 6.7.6
Punkt oparcia 6.5.4
Sy. 2 6.1.25
Sy. 3 6.1.25
Sy. 6 6.1.25, 11.2.3
Sy. 7 6.1.25, 11.2.3
Sy.8 6.1.26
Sy.9 6.1.26
Sy.11 6.1.26, 11.2.3
Sy.32 6.1.26
Sy.50 6.4.9
Sy.50...52 6.1.27
Sy.50...53 11.2.4, 11.25
Sy.53 6.1.28
Sy.56 6.1.28
Punkt synchronizacji 6.7.7
Bieg synchroniczny,

wybdr wejscia 6.11.4

KP 6.11.5

granica pofozenia 6.11.5
zrédto master 6.11.4
pozycja 6.11.4
Korekcja slave 6.11.4
Silniki synchroniczne 6.7.19

T

Regulacje potozenia kompensatoréw
6.12.3

uF.11 6.5.6
uF.12 6.7.9
uF.13 6.7.9
uFk.15 6.7.4
uF.18 6.7.9
uF.19 6.5.5
Prad znamionowy

Adres 6.1.25, 11.2.3

przemiennika 6.1.21

Komunikaty 6.1.6

przemiennika 6.1.21
Niedocigzenie 6.7.16
Uzk

Stata czasowa PT1 6.5.5
Kompensacja UZK 6.5.5
Vv
Charakterystyka V/Hz 6.9.5
Chiodzenie wentylatorowe 10.1.3

Zachowanie po przywrdceniu napiecia

sieciowego 6.9.22
Blokowanie dostepu 4.3.6
Uzycie zgodne

Z przeznaczeniem 214
Czas zwalniania

hamowania 6.4.13

Okreslanie zestawu parametréw 6.8.7

w

Telegramy 6.1.26, 11.23  chlodzenie woda 8.1.7
Rdéznica Watchdog 11.2.3
temperatur 10.1.3  falownik 2.1.3
Tryb 6.1.23  Ustawienie fabryczne: 4.3.4, 6.8.4
obrotéw 8.1.3  Materiat nawojowy 6.9.29
kontrola 8.1.4  Opdznienie
Przecigzenie termiczne 6.7.3 restartu 6.9.23
Timer 6.9.11 maksymalna 6.9.22
programowanie 6.9.11 zwalnianie 6.9.23
Kompensacja Roznica katowa 6.1.18
czasu jatowego 6.7.9  Prad czynny 6.1.9
Wyjscie tranzystorowe 3.1.5  Generator
Objasnienia kodéw produktu ~ 2.1.5 wobuowania 6.9.27
U dewiacyjny 6.9.27, 6.9.28
Nadmierna z
przecigzeniem 6.7.16 btedéw 6.9.11
przetezeniowy 6.7.3 warunek zresetowania 6.9.13
ud. 1 423, 443, 6.13.3  Zestaw docelowy 6.8.4
ud. 2 6.53  doptyw 8.1.4
ud.9 443  Funkcja dodatkowa / 6.9.27
ud.15...17 6.13.3 przyspieszanie/zwalnianie 6.9.27
ud.18...21 6.13.6 Podawanie wielkosci cyfrowych
uF.0..5 6.5.4 6.9.27
uF.6...9 6.9.5 Tryb 6.9.27
Zrédio 6.9.27
Dodatkowy punkt oparcia 654
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Wyszukiwanie i odnajdowanie

12.1.2 KEB-Weltweit

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
RitzstraBe 8

SK A-4614 Marchtrenk

fon: +43 7243 53586-0

fax: +43 7243 53586-21

mail:  info@keb.at

net: www.keb.at

5>

AUS Australien Industrial Machinery
Services A.LLM.S PTY Ltd.
28 West side drive
AUS-Laverton north 3026 Victoria
fon: +61 3 9314 3218
fax: +61 3 9314 3329
mail:
terryobrien@aimservices.com.au
net: www.aimservices.com.au

B KEB Antriebstechnik
Vertriebsbiiro Belgien
Herenveld 2
B-9500 Geraadsbergen
fon:  +32 54437860
fax:  +32 54437898
mail:  vb.belgien@keb.de

BOL Ergovial Ltda.
AV. Banzer Km 6, 5
BOL-Santa Cruz
fon: +591 3 443349
fax: +591 3 426841
mail:  santivanez@ cotas.com.bo
net: www.ergovial.com.bo

BR Brastronic Comercico e Servicos Ltda
Rua Nazaré Rezek Farah, 25
BR-CEP 04367-050 Sao Paulo
SP Brasil
fon: +55 11 55653533
fax: +55 11 55633101
mail:  brastronic@brastronic.com.br
net: www.brastronic.com.br

CH Stamm Industrieprodukte AG
WitzbergstraBe 24
CH-8330 Pfaffikon / ZH
fon: +41 43 2886060
fax: +41 43 2886080
mail:  info@stammweb.ch
net: www.stammweb.ch

CHN KEB China Karl E. Brinkmann GmbH
Shanghai Representative Office
(Xinmao Building, Caohejing
Development Zone)

No. 99 Tianzhou Road

(No. 9 building, Room 708)

CHN-200233 Shanghai, PR. China

fon:  +86 21 54503230-3232
+86 21 54450115

fax:  +86 21 62350015

mail:  info@keb.cn

net: www.keb.cn

CHN KEB China Karl E. Brinkmann GmbH
Beijing Representative Office
No. 36 Xiaoyun Road
Chaoyang District
CHN-10027 Beijing, PR. China
fon: +86 10 84475815 + 819
fax: +86 10 84475868
mail:  hotline@keb.cn
net: www.keb.cn

CZ KEB Antriebstechnik Austria GmbH
Organizacni slozka
Kostelini 32/1226
CZ-370 04 Ceske Budejovice
fon: +420 38 7699111
fax: +420 38 7699119

DK REGAL A/S
Industrievej 4
DK-4000 Roskilde
fon:  +45 4677 7000
fax:  +45 4675762
mail:  regal@regal.dk
net: www.regal.dk

E KEB Espana
c/Mitjer,Nave 8-Pol. Ind. ,LA MASIA®
E-08798 Sant Cugat Sesgarriugues
fon: +34 618 324 766
mail:  vb.espana@keb.de

E ELION S.A.
Farell 9
E-08014 Barcelona
fon: +34 93 2982000
fax: +34 93 4314133
mail:  elion@gelion.es
net: www.elion.es

ET Tarek El Sehelly
P.O.Box 83
ET-Mehalla El Kobra
fon:  +20 402243839
fax:  +20 402235753
mail:  t_sehelly@hotmail.com

F Société Francaise KEB
Z.l. de la Croix St. Nicolas
14, rue Gustave Eiffel
F-94510 LA QUEUE EN BRIE
fon: +33 1 49620101
fax: +33 1 45767495
mail:  info@keb.fr
net: www.keb.fr

GB KEB (UK) Ltd.
6 Chieftain Business Park
Morris Close
Park Farm, Wellingborough
GB-Northants, NN8 6 XF
fon: +44 1933 402220
fax: +44 1933 400724
mail:  info@keb-uk.co.uk
net: www.keb-uk.co.uk

ELMO L.T.D.
Power Transmission & Engineering
18, Athinon

GR-18540 Piraeus

fon:  +302 10 4120150

fax:  +302 10 4176319+9618
mail:  elmoltd @ath.forthnet.gr
net:  www.elmo-gr.com

KEB ltalia S.r.l.
Via Newton, 2
1-20019 Settimo Milanese (Milano)
fon: +39 02 33500782
+39 02 33500814
fax: +39 02 33500790
mail:  kebitalia@keb.it
net: www.keb.it

OMEGA Engineering Ltd.
P.O. Box 13825

IL-42138 Netanya

fon: +972 9 7673240
fax:  +972 9 7673398
mail:  info@omegae.co.il
net: www.omegae.co.il

Peass Automation Ltd.

C-1/B, 305-G.1.D.C.

Kabilpore

IND-Navsari 396424

fon: +91 2637 309566

fax:  +91 2637 238340

mail:  info@peassautomatio.com
net:  www.peassautomatio.com

KEB - YAMAKYU Ltd.

15-16, 2-Chome

Takanawa Minato-ku

J-Tokyo 108-0074

fon: +81 33 445-8515

fax: +81 33 445-8215

mail:  ky-sales@d4.dion.ne.jp

KEB - YAMAKYU Ltd.

711, Fukudayama, Fukuda
J-Shinjo-Shi, Yamagata 996-0053
fon:  +81 233 29-2800

fax:  +81 233 29-2802

mail:  ky-sales@d4.dion.ne.jp

INTEGRATOR Ltd.

Shagabutdinova str. 135 - 2

KZ-480012 Almaty Kazakhstan

fon:  +73332465291

fax.  +73272928747 E

Energy Line

Ropozu 130/138 - 2
Lativa, L\VV-1006 Riga
fon:  +3719441105
fax.  +3717113597

ASTRONICs.a.r.l.

Résidence EL FADLE GH1
Immeuble 3 N° 29

MA-AIN SEBAA Casablanca
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Wyszukiwanie i odnajdowanie

NL

NL

Nz

Nz

+212 2266 1408 + 1413
+212 2266 1418
astronic@iam.net.ma

fon:
fax:
mail:

BSC Automation
(M) Sdn Bhd

12A, Jalan 7,108 C
Taman Sungai Besi

MY-57100 Kuala Lumpur
fon:  +60379809591
fax. ~ +60379817442

mail:  bsc-my@tm.net.my
KEB Nederland

Leidsevaart 126

NL-2013 HD Haarlem

fon: +31 23 5320049
fax: +31 283 5322260
mobil: +31 653964667
mail:  vb.nederland@keb.de

Marsman Elektronica
En Aandrijvingen BV
Zeearend 16
NL-7609 PT Almelo

fon: +31 546 812121
fax: +31 546 810655
mail:  info@marsman-almelo.nl

net: www.marsman-almelo.nl

Renold New Zealand Limited
P.O. Box 19460
NZ-Avondale Auckland

fon: +64 9 8285018
fax: +64 9 8285019
mail: aksales@renold.co.nz

net: www.renold.co.nz

Vectek Electronics Ltd.

21 Carnegie Road, Onekawa
NZ-Napier

fon: +64 6 8431400

fax: +64 6 8430398

mail:  info@vectek.co.nz
net: www.vectek.co.nz

Assisdrive — Automagdo Lda
Rua Manuel Trovisqueira N.s 235 Loja
A

Lugar de Mdes

4760 -200 Vila Nova de Famalicéo
fon: +351 252 371 318 + 19
fax: +351 252 371 320
mail:  assisdrive @mail.telepac.pt

PA  Associated Textile Consultants
(ATC) Private LTD

219, The Forum, G-20, Block-9
Khayaban-e-Jami, Clifton

PL

RCH

RI

PK-75600, Parkistan

fon: +9221582124-1...-6
fax.  +922158215595821247
mail:  ATC.Karachi@atcpak.com
KEB Polska
fon: +0509 420636
fax.  +4858524 0519
mail:  vb.polska@keb.de
EMET LTDA.

Madrid #1386
RCH-Santiago, Chile

fon: +56 2 5510630
fax: +56 2 5510627
mail:  info@emet.cl

net: www.emet.cl

siehe Malaysia

ROC KEB Taiwan Ltd.

No. 8, Lane 89, Sec. 3
Taichung Kang Rd.
R.O.C.-Taichung City, Taiwan

fon:  +886 4 23506488
fax.  +8864 23501403
mail:  info@keb.com.tw

ROM ADF Industries srl

RSA

RUS

Bucarest Sec. 3, Str. Baraj Bicaz
Nr.2—4, M25 Ap 110

PO 74661

ROM-Bucarest

fon: +40 21 3411200
fax: +40 21 3403224
mail:  floria@adf.ro

net: www.adf.ro

P E C S Pneumatic Electric

Control Systems (PTY) Ltd.

P.O. Box 47396

8, Balance Road, Stamford Hill 4001
RSA-Durban / Greyville 4023

fon: +27 31 3033701

fax: +27 31 3127421
mail: pecs@mweb.co.za
net:

www.pecspowertransmission.co.za

Servotechnics
Vyborgskaya 22 of 52
RUS-125130 Moskow / Russia

fon: +7 095 797-8856
fax: +7 095 450-0043
mail:  info@servotech.ru

REVA - drivteknik AB
Slussgatan 13
S-21130 Malmé

fon: +46 4077110
fax: +46 4079994
mail:  info@revadrivteknik.se
net: www.revadrivteknik.se

KEB Sverige

Box 265 (Bergavagen 19)
S-4393 Halso

fon: +46 31 96 1520

fax: +46 31 96 1124
mobil: +46 733856400
mail:  thomas.crona@keb.de

SGP THE ONE TRANSMISSION Pte

Ltd.

THA

TN

TR

UA

USA

uz

64 Sungei Kadut Loop
729493 Singapore
SGP-Singapore

fon: +6565611215
fax. ~ +6565611071
mail:  one.trans@pacific.net.sg

INNOTECH Solution Co. Ltd.
25/120 Soi. Nawamin 165
(Amornwiwat)

Nawamin Rd., Bungkum,
Klongkum

THA- Bangkok 10230 Bangkok

fon: +66 2 9664927
fax: +66 2 9664928
mail:  info@innotech.co.th

net: www.anet.net.th

H2M
13, Rue El Moutanabi
TN-2037, El Menzah 7

fon: +216 71 427677
fax:  +216 71 427688
mail:  h2m.tech@planet.tn

TEPEKS Elektronik Sanayi Ve
Ticaret Ltd. Sirketj

Harman Cad. Ali Kaya Sok. No. 4
POLAT Plaza B. Blok Kat 5
TR-80640 Levent, Istanbul

fon:  +90 212 3252530
fax.:  +90 212 3252535
mail:  tepeks@tepeks.com

net: www.tepeks.com

MARKET-K
of. 2, 62 B, Vishnevetskogo Str.
UA-257002 Cherkassy

fon: +380 472 540617
fax: +380 472 540614
mail:  market-k @ market-

k.cherkassy.ua

KEBCO Inc.
1335 Mendota Heights Road
USA-Mendota Heights, MN 55120

fon: +1 651 4546162
fax: +1 651 4546198
mail:  info@kebco.com

net: www.kebco.com
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Wyszukiwanie i odnajdowanie

KEB]HE

Zatacznik

12.1.3 Inlandvertretungen

Neue Schumer Ingenieurgesellschaft mbH
Bundeslander

Gottschallstr. 11

04157 Leipzig
Fon 0341/ 91295-11
Fax 0341 / 91295-39
Mail info@schumer.de

Inet www.schumer.de

Thiringen, KEB Antriebstechnik
Sachsen

Wildbacher Str. 5
08289 Schneeberg
Fon 03772/ 67-0
Fax 03772/ 672-81
Mail info@keb-combidrive.de

Norddeutschland KEB Antriebstechnik
Vertriebsbiro Nord
Knull 9a
21698 Bargstedt
Fon 04164 / 6233
Fax 04164 / 6255
Mail vb.nord@keb.de

Inet

NRW (Ost) KEB Antriebstechnik
Vertriebsbiro West
Gartenstr. 18
33775 Versmold
Fon 05423 / 9472-0
Fax 05423 / 9472-20
Mail vb.west@keb.de

NRW (West) Ing. Biro fir rationelle Antriebe
Horst Thomalla GmbH
Vorsterstr. 448
41169 Monchengladbach
Fon 02161 / 556262
Fax 02161 / 557868
Mail Horst.Thomalla.GmbH@t-online.de

NRW (Rheinland) KEB Antriebstechnik
Vertriebsbiro Rheinland
AmAlten Pitz 10
53229 Bonn
Fon 0228 / 4222606
Fax 0228 / 4223816
Mail vb.rheinland@keb.de

Hessen, KEB Antriebstechnik
Rheinland-Pfalz Vertriebsbiro Sid-West
Diesterwegstr. 8 b
35745 Herborn
Fon 02772 / 9242-0
Fax 02772 | 9242-28
Mail vb.suedwest@keb.de

Siddeutschland KEB Antriebstechnik
Vertriebsbiro Sid
Villmatstr. 35
D-74076 Heilbronn
Fon 07131/79793-0
Fax 07131/79793-210
Mail vb.sued@keb.de
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Karl E. Brinkmann GmbH
Forsterweg 36-38 » D-32683 Barntrup
fon: +49 5263 401-0 « fax: +49 5263 401-116
net: www.keb.de « mail: info@keb.de

KEB Antriebstechnik GmbH & Co. KG
Wildbacher Str. 5 « D—-08289 Schneeberg
fon: +49 3772 67-0 « fax: +49 3772 67-281

mail: info@keb-combidrive.de

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
Ritzstralle 8 « A-4614 Marchtrenk
fon: +43 7243 53586-0  fax: +43 7243 53586-21
Kostelni 32/1226 « CZ-370 04 Ceské Budejovice
fon: +420 38 7319223 « fax: +420 38 7330697
net: www. keb.at « mail: info@keb.at

KEB Antriebstechnik
Herenveld 2 « B-9500 Geraadsbergen
fon: +32 5443 7860 « fax: +32 5443 7898
mail: vb.belgien@keb.de

KEB Power Transmission Technology
(Shanghai) Co. Ltd.
Industry Development District
No. 28 Dongbao Road Song Jiang
CHN-201613 Shanghai, PR. China
fon: +86 21 51 099 995 » fax: +86 21 67 742 701
net: www.keb.cn « mail: info@keb.cn

KEB Antriebstechnik Austria GmbH
Organizacni slozka
Kostelni 32/1226
CZ-370 04 Ceske Budejovice
fon: +420 38 7699111 « fax: +420 38 7699119
mail: info.keb@seznam.cz

KEB Espafa
C/ Mitjer, Nave 8 - Pol. Ind. LA MASIA
E-08798 Sant Cugat Sesgarrigues (Barcelona)
fon: +34 93 897 0268 « fax: +34 93 899 2035
mail: vb.espana@keb.de

Société Francaise KEB
Z.1. de la Croix St. Nicolas ¢ 14, rue Gustave Eiffel
F-94510 LA QUEUE EN BRIE
fon: +33 1 49620101 » fax: +33 1 45767495
net: www.keb.fr « mail: info@keb.fr

KEB (UK) Ltd.
6 Chieftain Buisiness Park, Morris Close
Park Farm, Wellingborough GB-Northants, NN8 6 XF
fon: +44 1933 402220 « fax: +44 1933 400724
net: www.keb-uk.co.uk « mail: info@keb-uk.co.uk

KEB ltalia S.r.l.
Via Newton, 2 « [-20019 Settimo Milanese (Milano)
fon: +39 02 33500782 » fax: +39 02 33500790
net: www.keb.it « mail: kebitalia@keb.it

KEB - YAMAKYU Ltd.
15-16, 2—-Chome, Takanawa Minato-ku
J-Tokyo 108-0074
fon: +81 33 445-8515 « fax: +81 33 445-8215
mail: info@keb.jp

KEB Polska
fon: +0 509 420 636

KEB Taiwan Ltd.
No.8, Lane 89, Sec.3; Taichung Kang Rd.
R.O.C.-Taichung City / Taiwan
fon: +886 4 23506488 » fax: +886 4 23501403
mail: info@keb.com.tw

KEB Korea Seoul
Room 1709, 415 Missy 2000
725 Su Seo Dong, Gang Nam Gu
ROK-135-757 Seoul/South Korea
fon: +82 2 6253 6771 « fax: +82 2 6253 6770
mail: vb.korea@keb.de

KEB Sverige
Box 265 (Bergavagen 19)
S-43093 Halso
fon: +46 31 961520 « fax: +46 31 961124
mail: vb.schweden@keb.de

KEB America, Inc.
5100 Valley Industrial Blvd. South
USA-Shakopee, MN 55379
fon: +1 952 224-1400 « fax: +1 952 224-1499

net: www.kebamerica.com ¢ mail: info@kebamerica.com
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