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Informacje ogodine

Producent nie odpowiada za skutki nieodpowiedniej, niedbatej lub nieprawidtowej instalacji oraz nastaw parametrow
napedu lub niewtasciwego dopasowania predkosci napedu do zasilanej maszyny.

Informacje zamieszczone w niniejszym poreczniku sg zgodne ze stanem faktycznym na czas druku Porecznika
Uzytkownika. Ze wzgledu na ciggty rozwéj napedu Unidrive SP oraz biezgce udoskonalenia, producent zastrzega sobie
prawo do dokonywania zmian w specyfikacji produktu lub jego jakosci a takze zmian w Podreczniku Uzytkownika, bez
pisemnego zawiadomienia.

Wszystkie prawa zastrzezone. Kopiowanie lub skanowanie niniejszego Podrecznika Uzytkownika lub jego czesci bez
pisemnej zgody wydawcy jest zabronione.

Wersja oprogramowania napedu

Unidrive SP jest dostarczany z najnowszg wersjg oprogramowania. Jezeli nowy naped jest aplikowany w nowym lub
istniejacym system napedowym z innymi napedami Unidrive SP, moga wystapic roznice w wersji oprogramowania tych
napeddéw. Te réznice moga powodowac, ze niektore funkcje w nowym napedzie bedq dziataty odmiennie niz w
istniejacych napedach Unidrive SP. Zmiana wersji oprogramowania napedu moze nastgpic takze po naprawie napedu
w Centrum Serwisowym Control Techniques w Newtown w Anglii.

Wersje oprogramowania napedu mozna sprawdzi¢ w Pr 11.29 (lub Pr 0.50) i Pr 11.34. Wersja oprogramowania napedu
ma forme: zz.yy.xx, gdzie Pr 11.29 wyswietla zz.yy, a Pr 11.34 wyswietla xx, (np. wersja oprogramowania napedu:
01.01.00, Pr 11.29 powinien wyswietla¢: 1.01, a Pr 11.34 powinien wyswietla¢: 0).

W przypadku jakichkolwiek watpliwosci nalezy skontaktowaé sie z dystrybutorem napedu.

Napedy a srodowisko naturalne

Firma Control Techniques jest zaangazowana w akcje minimalizowania szkodliwego wptywu procesu produkcji oraz
produktéw na $rodowisko naturalne. Control Techniques postuguje sie Systemem Zarzadzania Srodowiskiem
(Environmental Management System (EMS)), kt6ry jest zawarty w certyfikacie ISO 14001. Wiecej informacji na temat
EMS w Control Techniques mozna znalez¢ na stronie www.greendrives.com.

Napedy produkowane w firmie Control Techniques zapewniajg oszczednosci energii i (poprzez wzrost wydajnosci
produkcji) zmniejszajg zuzycie surowca oraz redukujg produkcje wyrobdw wybrakowanych poprzez prawidtowa prace i
dtuga ich zywotnosc.

Gtéwne czesci napedu moga by¢ poddane procesowi recycling’u po skonczeniu okresu zywotnosci napedu. Czesci te
tatwo oddzieli¢ od siebie za pomocg standardowych narzedzi. Praktycznie wszystkie czesci napedu sg mozliwe do
ponownego wykorzystania.

Opakowanie napedu wykonane zostato z dobrej jakosci materiatéw, ktére moga by¢ ponownie przetworzone. Napedy
dla silnikbw duzej mocy sa pakowane w drewniane skrzynie, natomiast mniejsze napedy sa pakowane w kartonowe
pudetka. Moga one stuzy¢ do ponownego wykorzystania lub moga by¢ poddane procesowi recycling’u. Polietylen, uzyty
do ochronnych folii zaktadanych na naped takze moze by¢ poddany procesowi recycling’u. Control Techniques doktada
wszystkich staran aby materialy uzywane do pakowania nie stwarzaty zagrozenia dla srodowiska i aby mogty tatwo
zostac poddane procesowi recycling’u.

Utylizacje lub zniszczenie i pozbycie sie napedu lub opakowania nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z obowigzujacym
prawem.
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Jak korzystac¢ z niniejszego podrecznika?

Niniejszy Podrecznik Uzytkownika zawiera wyczerpujace informacje na temat instalacji i obstugi napedu Unidrive SP.

Informacje sg podane w logicznym porzadku prowadzac czytelnika od instalacji napedu, poprzez konfiguracje
parametréw do uruchomienia napedu.

UWAGA

W tekscie podrecznika, w specjalnych ramkach, zamieszczone zostaly ostrzezenia i uwagi dotyczace bezpieczenstwa.
Informacje te zostaty zamieszczone w stosownych miejscach. Dodatkowo, Rozdziat 1 Bezpieczeristwo Pracy zawiera
ogdlne informacje dotyczace bezpiecznej pracy z napedem.

Ponizszy diagram pomaga znalez¢ wtasciwe informacje w odpowiednich rozdziatach niniejszego Podrecznika
Uzytkownika:
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Deklaracja Zgodnosci

Control Techniques Ltd
The Gro

Newtown

Powys

UK

SY16 3BE

SP1201 SP1202 SP1203 SP1204

SP2201 SP2202 SP2203

SP3201 SP3202

SP1401 SP1402 SP1403 SP1404 SP1405 SP1406

SP2401 SP2402 SP2403

SP3401 SP3402 SP3403

ISP3501 SP3502 SP3503 SP3504 SP3505 SP3506 SP3507|

Wymienione powyzej przemienniki czestotliwosci zostaty
zaprojektowane oraz wyprodukowane zgodnie z przepisami
dostosowanymi do wymagan europejskich:

Elementy elektroniczne uzywane w uktadach

EN50178 duzych mocy

Systemy napedowe z regulowang predkoscia.

EN61800-3 Standard EMC oraz metody testowania.

Kompatybilnos$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Ogélne wymogi. Zgodnos$¢ ze standardami dla
$rodowiska przemystowego.

EN61000-6-2

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Ogoblne wymogi. Zgodnos$é ze standardami emis;ji
dla srodowiska przemystowego.

EN61000-6-4

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Ogélne wymogi dot. emisj. dla srodowiska
przemystowego.

EN50081-2

Kompatybilnos$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Zgodnos¢ ze standardami dla $rodowiska
przemystowego.

EN50082-2

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Limity odnosnie emisji harmonicznych pradu (prad
wejsciowy urzadzenia <=16A na faze)

EN61000-3-2'

Kompatybilnos$¢ elektromagnetyczna (EMC).
Limity, ograniczenia odnosnie fluktuacji napiecia
oraz zaburzen w systemach zasilania
niskonapigciowego dla sprzetu o pradzie
znamionowym <=16A

EN61000-3-3

' Dla urzadzen profesjonalnych do zastosowania w przemysle, gdzie
moc na zaciskach wejsciowych przekracza 1kW.

Wymienione produkty odpowiadajg zaleceniom dyrektywy dla Urzadzen
Niskiego Napiecia 73/23/EEC, oraz dyrektywy odnosnie kompatybilnosci
elektromagnetycznej (EMC) 89/336/EEC oraz dyrektywy 93/68/EEC
odnosnie oznaczenia wyrobéw znakiem CE.

Executive Vice President, Technology
Newtown

Data: 20 Grudzien 2002

Niniejsze napedy przeznaczone sa do wspotpracy z odpowiednimi
silnikami, sterownikami, urzadzeniami ochronnymi oraz innym
osprzetem elektrycznym pozwalajacym na budowe systemu
docelowego. Zgodnos$¢ wzgledem przepisow bezpieczenstwa oraz
EMC zalezy od stosownej instalacji oraz konfiguracji napedu.
Instalacja napedu winna by¢ wykonana jedynie poprzez
wyspecjalizowany personel, zaznajomiony ze szczego6tami
odnosnie bezpieczenstwa oraz EMC. Zespét instalujacy jest
odpowiedzialny za parametry bezpieczenstwa oraz EMC produktu
koncowego, odpowiednio do stosownych norm znamiennych dla
danego kraju. W tym celu zalecamy korzystanie z niniejszego
Podrecznika Uzytkownika. Ponadto u dystrybutora napedu
dostepna jest broszura szczeg6towo specyfikujaca informacje
odnosnie EMC dla przemiennika Unidrive SP.
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lizacja

1 Bezpieczenstwo pracy

1.1 Uwagi i zalecenia

Oznaczenie to zawiera informacje niezbedne dla
zachowania bezpieczenstwa uzytkownika.

|_UWAGA |
Oznaczenie to zawiera informacje niezbedne dla uniknigcia
ryzyka uszkodzenia produktu lub urzadzen towarzyszacych

OSTRZEZENIE

Oznaczenie to zawiera informacje pomocne dla prawidtowego
uzytkowania napedu.

1.2 Zasady bezpieczenstwa, uwagi ogolne

Poziomy napigé wystepujace wewnatrz napedu spowodowac moga
powazne porazenia elekiryczne oraz poparzenia, s wigc
niebezpieczne. Nalezy zachowac¢ szczeg6lng ostroznos¢ podczas
postugiwania sie napedem. Stosowne UWAGI zostaty zamieszczone w
tresci niniejszego Podrecznika.

1.3  Projekt systemu i bezpieczenstwo

obstugi

Naped zaprojektowano jako komponent profesjonalnego systemu lub
innego urzadzenia. Jesli zostat nieprawidtowo zainstalowany, moze
stanowi¢ zrodto zagrozenia. W napedzie wystepuja wysokie napiecia i
prady, naped gromadzi energie elektryczna. Wykorzystywany jest do
sterowania urzadzeniami, ktére moga by¢ niebezpieczne dla zdrowia.

Nalezy zwrdci¢ szczegblng uwage na instalacje elektryczng aby uniknaé
narazen zaréwno w trakcie pracy normalnej jak i w przypadku awarii.
Projekt systemu, instalowanie jak i odbiér techniczny winny by¢
wykonane przez wykwalifikowany i przeszkolony personel. Informacje
odnosnie bezpieczenstwa z niniejszego Podrecznika Uzytkownika winny
by¢ przeczytane ze szczegblng uwaga.

Funkcja STOP i funkcja nadrzednej blokady bezpieczenstwa nie
zapewnia izolacji napie¢ w napedzie pomiedzy siecig zasilajgca a
zaciskami wyjsciowymi napedu. Podczas prac przy obwodach
wyjsciowych z napedu nalezy zapewnié bezpieczne odtaczenie napedu
od sieci (najlepiej zapewni¢ widoczng przerwe obwodu zasilania
napedu).

Zadna z funkcji napedu zapewniajacych zatrzymanie silnika (za
wyjatkiem funkcji nadrzednej blokady bezpieczenstwa) nie
zapewnia petnego bezpieczenstwa dla obstugi pracujacej przy
wirujacych czesciach maszyny (dla zapewnienia takiego
bezpieczenstwa nalezy uzy¢ dodatkowe urzadzenia).

Wykorzystujac funkcje napedu nalezy zwrdéci¢ szczeg6lng uwage aby
nie byty one niebezpieczne w przypadku nieprawidtowej ich obstugi lub
uszkodzenia sterowania. W aplikacjach gdzie uszkodzenie uktadu
sterowania bgdz uszkodzenie samego napedu moze prowadzi¢ do
niebezpiecznych sytuacji nalezy aplikacje wyposazy¢ w dodatkowe
urzadzenia zabezpieczajace (np. wykorzysta¢ zabezpieczenie
przekroczenia predkosci w przypadku gdy utrata kontroli predkosci
napedu moze spowodowac niebezpieczenstwo lub mechaniczny
hamulec - w przypadku gdy utrata kontroli hamowania przez naped
moze by¢ niebezpieczna).

Funkcja nadrzednej blokady bezpieczenstwa spe+nia1 wymagania
normy EN954-1 kategoria 3 (ochrona przed nieoczekwanym startem
napedu). Projektat uktadu napedowego jest odpowiedzialny za
zapewnhnienie bezpieczenstwa pracy catego uktadu napedowego
zgodnie ze wszystkimi obowigzujacymi wymaganiami.

1.4 Ograniczenia odnosnie warunkow

srodowiskowych

Niniejszy Podrecznik Uzytkownika zawiera zalecenia odnosnie
transportu, przechowywania, instalowania, jak réwniez warunkéw
$rodowiskowych.

1.5 Zgodnos¢ z przepisami

Zespot instalujacy odpowiedzialny jest za zgodnos¢ ze stosownymi
przepisami, takimi jak przepisy odnosnie okablowania, ochrony przed
porazeniem oraz kompatybilnosci elektromagnetycznej EMC. Nalezy
zwroci¢ szczegblng uwage na sekcje taczeniowe kabli, stosowny dobor
bezpiecznikdw oraz innych zabezpieczen, jak réwniez wtasciwe
uziemienie ochronne.

Niniejszy Podrecznik Uzytkownika zawiera instrukcje pozwalajace
osiagna¢ zgodnos¢ ze stosownymi standardami EMC.

W krajach Unii Europejskiej, wszystkie uktady napedowe z
wykorzystaniem omawianego produktu musza odpowiadac
nastepujacym dyrektywom:
98/37/EC: Bezpieczenstwo Uktadéw Maszynowych.
89/336/EEC: Kompatybilno$¢ Elektromagnetyczna.

1.6  Silnik

Przed rozpoczeciem pracy nalezy upewnic sie, ze silnik zostat
zainstalowany zgodnie z zaleceniami wytworcy. Nalezy réwniez
sprawdzié, ze wat silnika nie jest odstoniety.

Standardowe silniki indukcyjne klatkowe sg przeznaczone do pracy przy
pojedynczej predkosci obrotowej. Jezeli zachodzi potrzeba
wykorzystania specyfiki napedu celem wymuszenia predkosci
obrotowych powyzej wartosci znamionowej silnika, zdecydowanie
zaleca sie dokonanie stosownych uzgodnien z producentem silnika.

Praca silnika przy niskich predkosciach obrotowych moze prowadzi¢ do
przegrzania, wskutek spadku wydajnosci wentylatora zamontowanego
na wale silnika. W takim przypadku silnik winien by¢ wyposazony w
termistor ochronny. Jednym z rozwigzan jest takze zastosowanie
chfodzenia wymuszonego przy pomocy dodatkowego wentylatora
zewnetrznego.

Dane znamionowe silnika wprowadzone do stosownych parametréw
napedu stanowig ochrone silnika. Nie nalezy wykorzystywa¢ nastaw
fabrycznych parametréw napedu odpowiadajacych za dane
znamionowe silnika do zapewnienia ochrony silnika.

Niezbedne jest wprowadzenie prawidtowej wartosci pradu
znamionowego silnika do parametru 0.46. Ten parametr odpowiada za
zapewnienie wtasciwej ochrony termicznej silnika.

1.7 Modyfikacja nastaw parametrow

Niektére parametry majg znaczacy wptyw na prace napedu. Modyfikacja
ich wymaga szczegétowej analizy wptywu zmian na odpowiedz systemu.
Nalezy podjaé¢ srodki zabezpieczajace przed niewtasciwymi zmianami
nastaw lub manipulowaniem napedem przez osoby niepowotane.

"Niezalezna aprobata BIA zostata nadana dla napedu Unidrive SP
Rozmiar 1 do 3
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2.1 Znamionowanie napedow
Naped Unidrive SP zostat zaprojektowany tak, ze moze pracowac jako Prad wyjsciowy
uktad statomomentowy (staty moment na wale silnika od 0 do czest. Maksymal:ya”‘?dlh o ek esome Drzeciazalnosei

znamionowe;j silnika) oraz uktad zmiennomomentowy (wentylatorowo-
pompowy) o zmniejszonej przecigzalnosci. O tym czy naped ma
pracowac jako statomomentowy czy zmiennomomentowy decyduje
uzytkownik programujac prad znamionowy silnika.

Ustawiane przecigzalnosci napedu zapewniajg m.in. ochrone
standardowych silnikéw wykonanych zgodnie z norma IEC60034.
Woykres obok przedstawia réznice pomiedzy napedami
zmiennomomentowymi i statomomentowymi z uwzglednieniem pradu
znamionowego napedu i chwilowych przecigzen napedu.

Naped o standardowej przecigzalnosci - went.-pompowy

Dla aplikacji z silnikami, ktére nie pracuja na bardzo matych
czestotliwosciach (bez dodatkowego chtodzenia) i ktére nie wymagaja
wysokiej przeciazalnosci napedu (np. praca napedu z silnikami pomp,
wentylatoréw).

Standardowe silniki bez przewietrzania obcego wymagajg zwigkszonej
ochrony termicznej przy niskich predkosciach. Aby zapewni¢ te ochrone
naped przy matych predkosciach zaczyna zlicza¢ catke cieplng 12t juz
od 70%In silnika. Zostato to pokazane na wykresie ponize;.

Wartos¢ predkosci, przy ktérej ma rozpocza¢ dziatanie zwiekszona
ochrona termiczna moze by¢ zmieniana poprzez Pr 4.25. Ochrona ta
jest aktywna od 15% predkosci obrotowej silnika kiedy Pr 4.25 = 0
(nastawa fabryczna) lub juz od 50% predkosci obrotowej silnika kiedy Pr
4.25=1.

Dziatanie ochrony termicznej (I2t) silnika (stan awaryjny it.ac trip)

Ochrona termiczna 12t silnika nie jest swobodnie konfigurowa jak widaé
ponizej i w tym przypadku jest zabezpieczeniem dla:
+ Silnikéw bez przewietrzania obcego, z wtasnym wentylatorem

Wypadkowy 4

prad silnika
(Pr 4.01) - s
%In silnika Obszar dziatania ochrony termicznej It

100%

70% [
Maks.

dopuszczalna
wartos¢ pradu

Pr4.25=0
————— Pr4.25 = 1

15% 50% 100% Predkosé silnika - %nn

prad ciagty (przy
50% predkosci
znamionowej) -
Naped o

standardowej
przeciazalnosci

Ograniczenie

pradowe - Naped o
standardowej
przeciazalnosci

Maksymalny
prad
ciagly - &
Naped o B\
zwigkszonej (D(\\’?’
przeciazalnosci \,‘,1/
&
&
KR
>
gV
O‘O
Prad znam.
silnika
ustawiony

» W napedzie

Naped pracujacy ze
zwiekszong przecigzalnoscia

Naped o
standardowej przecigzalnosci

Naped o zwiekszonej przecigzalnosci (nastawa domysina)

Dla aplikacji z silnikami, ktére majg pracowac ze statym momentem w
catym zakresie predkosci oraz aplikacji, ktére wymagaja duzej
przecigzalnosci napedu - dynamiczna praca napedu, czeste
przeciazenia silnika (np. uktady nawijajace, aplikacje dzwigowe).
Fabrycznie naped jest zaprogramowany tak aby zapewni¢ ochrone
termiczng silnikom z przewietrzaniem obcym lub silnikom serwo.

Jezeli aplikacja wymaga zastosowania silnika z wtasnym chtodzeniem
mozna aktywowac zwigkszong ochrone termiczng silnika ponizej 50%
predkosci obrotowe;j silnika nastawiajac parametr Pr 4.25 = 1.

Ochrona termiczna 12t silnika nie jest swobodnie konfigurowa jak widaé
ponizej i w tym przypadku jest zabezpieczeniem dla:

+  Silnikéw asynchronicznych z przewietrzaniem obcym

+  Silnikéw serwo z magnesami trwatymi

il i

Obszar dziatania ochrony termicznej It

Wypadkowy +
prad silnika
(Pr4.01) -
%In silnika

100%

70% |

Maks.
dopuszczalna
warto$¢ pradu
Pr4.25=0
''''' Pr4.25 =1

50% 100% Predkosé silnika - %nn
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Maksymalne progi przecigzeniowe dla okreslonego czasu

Maksymalny procentowy prég przeciazeniowy jest uzalezniony od danych zadeklarowanego silnika. Nastawa pradu znamionowego silnika,
wspétczynnika mocy silnika, indukcyjnosci silnika bezposrednio wptywa na ustalenie maksymalnego progu przecigzeniowego napedu.

Maksymalne dtugotrwate przecigzenie pradowe mozna obliczy¢ ze wzoru podanego w Rozdziale 8.3 Ograniczenia prgdowe na stronie 108.
Typowe wartosci przecigzen napedu w czasie dla réznych trybéw pracy napedu sg podane w tabeli ponizej:

Tryb pracy

Start napedu ze stanu
zimnego (CL*)

Start po uprzednim
przeciazeniu (CL*)

Start napedu ze
stanu zimnego (OL*)

Start po uprzednim
przeciazeniu (OL*)

Zmiennomentowy z In silnika = In napedu

110% przez 215s

110% przez 5s

110% przez 215s

110% przez 5s

Statomomentowy z In silnika = In napedu

175% przez 40s

175% przez 5s

150% przez 60s

150% przez 8s

Statomomentowy z silnikiem 4 biegunowym

200% przez 28s

200% przez 3s

175% przez 40s

175% przez 5s

*CL - praca napedu w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego
*OL - praca napedu w otwartej petli sprzezenia
Zwykle prad znamionowy dobranego napedu jest wiekszy od pradu znamionowego silnika co sprawia, ze procentowy prég przecigzeniowy napedu
jest wyzszy nawet niz podany w tabeli dla silnika 4 biegunowego.

Poziom maksymalnego progu przecigzeniowego nie zalezy od predkosci obrotowej silnika.

Tabela 2-1 Napedy zasilane napieciem 200V (200V do 240V +10%)
Naped zmiennomomentowy Naped statomomentowy
Maks. ciagly I\I!oc Moc silnika Maks. ciagly IV!oc Moc silnika przy
Model prad zZnamionowa rzv 230V prad zZnamionowa 230V
wyjsciowy przy 220V przy wyjsciowy przy 220V
A kW KM A kW KM
1201 5.2 1.1 1.5 4.3 0.75 1.0
1202 6.8 15 2.0 5.8 11 15
1203 9.6 2.2 3.0 7.5 1.5 2.0
1204 11 3.0 3.0 10.6 2.2 3.0
2201 15.5 4.0 5.0 12.6 3.0 3.0
2202 22 5.5 7.5 17 4.0 5.0
2203 28 75 10 25 55 75
3201 42 11 15 31 75 10
3202 54 15 20 42 11 15
Tabela 2-2 Napedy zasilane napigciem 400V (380V do 480V +10%)
Naped zmiennomomentowy Naped staltomomentowy
Maks. ciagty I\I!oc Moc silnika Maks. ciagly I\I!oc Moc silnika
Model rad wyjsciow: znamionowa rzy 460V rad wyjsciow! znamionowa rzy 460V
prad wyj y przy 400V przy prad wyj y przy 400V przy
A kW KM A kW KM
1401 2.8 1.1 1.5 2.1 0.75 1.0
1402 3.8 1.5 2.0 3.0 1.1 2.0
1403 5.0 2.2 3.0 4.2 1.5 3.0
1404 6.9 3.0 5.0 5.8 2.2 3.0
1405 8.8 4.0 5.0 7.6 3.0 5.0
1406 11 5.5 7.5 9.5 4.0 5.0
2401 15.3 7.5 10 13 5.5 70
2402 21 11 15 16.5 7.5 10
2403 29 15 20 25 11 20
3401 35 18.5 25 32 15 25
3402 43 22 30 40 18.5 30
3403 56 30 40 46 22 30
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Tabela 2-3 Napedy zasilane napieciem 575V (500V do 575V +10%)

Naped zmiennomomentowy Naped statomomentowy
Maks. ciagly I\I!oc Moc silnika Maks. ciagty IV!oc Moc silnika przy
Model prad zZnamionowa prad zZnamionowa
wyjsciowy przy 575V przy 575V wyjsciowy przy 575V S75V
A kW KM A kW KM
3501 5.4 3.0 3.0 41 2.2 2.0
3502 6.1 4.0 5.0 5.4 3.0 3.0
3503 8.4 55 7.5 6.1 4.0 5.0
3504 11 75 10 9.5 55 7.5
3505 16 11 15 12 75 10
3506 22 15 20 18 11 15
3507 27 18.5 25 22 15 20

Wartosci maks. ciagtego pradu wyjsciowego podano dla maks. temperatury 40°C (104°F), dla wysokosci 1000m n.p.m. i czestotliwosci no$nej 3kHz. Przewymiarowanie napedu jest wymagane dla
wyzszych czestotliwosci nosnych, temp. otoczenia >40°C (104°F) i wyzszych wysokosci n.p.m. Doktadniejsze informacje mozna znalez¢ w Rozdziale 12.1.1 Odpowiednie warto$ci mocy i pradéw
znamionowych dla poszczegdinych czestotliwosci nosnych i temperatur otoczenia pracy napedu na stronie 201.

2.2 Oznaczenie napedu
Sposéb oznaczania napedéw Unidrive SP jest przedstawiony ponizej:
|sP 1 2 04 |
H
Model: Napiecie
Unidrive SP znam.:
2 - 200V
4 - 400V
5-575V
Rozmiar 6- 690V
napedu: Cyfra
1 - Rozmiar 1 identyfikujgca
2- Rozm?ar 2 dane
3 - Rozmiar 3 znamionowe
4 - Rozmiar 4 d
5 - Rozmiar 5 nhapeau
6 - Rozmiar 6
2.3 Tryby pracy

Unidrive SP moze pracowaé¢ w jednym z nastepujacych trybéw pracy:

1. Praca w otwartej petli
Praca w otwartej petli w trybie wektorowym
Praca w trybie U/f=const
Praca w trybie U/f z charakterystykg kwadratowg
2. Praca w zamknietej petli w trybie wektorowym
3. Praca Serwo
4. Praca w trybie regeneracyjnym - ze zwrotem energii do sieci

2.3.1 Praca w otwartej petli

Ten tryb stosowany jest przy pracy napedu ze standardowymi silnikami
asynchronicznymi. Podczas pracy w otwartej petli naped podaje na
silnik nastawiang przez uzytkownika czestotliwo$¢ z odpowiednim
napieciem. Predkos¢ silnika jest wynikiem podawanej czestotliwosci na
silnik. Naped nie kontroluje poslizgu, ktéry zalezy przede wszystkim od
obcigzenia watu silnika. Naped moze poprawia¢ stabilno$¢ predkosci
przy zmianach obcigzenia silnika poprzez zastosowanie funkciji
kompensacji poslizgu. Stabilno$¢ pracy oraz utrzymywanie
odpowiedniego momentu na wale silnika przy matych predkosciach
zalezy od tego czy naped pracuje w trybie U/f czy w trybie wektorowym.

Praca w otwartej petli w trybie wektorowym

W tym trybie pracy napigcie podawane na silnik jest proporcjonalne do
czestotliwosci za wyjatkiem pracy przy matych predkosciach - tutaj
naped korzystajac z pomierzonych parametréw silnika wystawia na
silnik odpowiednie napigcie tak aby utrzymac stabilnos¢ predkosci przy
zmieniajacym sig obciazeniu silnika. 100% momentu znamionowego
silnika mozemy otrzymac¢ dla czestotliwosci od 1Hz do czestotliwosci
znamionowej silnika.

Praca w trybie U/f=const

W tym trybie pracy napigcie podawane na silnik jest proporcjonalne do
czestotliwosci za wyjatkiem pracy przy matych predkosciach - tutaj
uzytkownik ma mozliwo$¢ ustawienia podbicia napiecia. Ten tryb pracy
pozwala na podtaczenie do napedu wielu silnikéw. 100% momentu
znamionowego silnika mozemy tutaj otrzymac dla czestotliwosci od 4Hz
do czestotliwosci znamionowej silnika.

Praca w trybie U/f z charakt. kwadratowq

W tym trybie pracy napigcie podawane na silnik jest proporcjonalne do
kwadratu czestotliwosci za wyjatkiem pracy przy matych predkosciach -
tutaj uzytkownik ma mozliwos¢ ustawienia podbicia napiecia. Ten tryb
pracy moze by¢ stosowany przy napedach pomp i wentylatoréw z
kwadratowg charakterystyka obcigzenia, pozwala takze na prace z
wieloma silnikami. Nie nalezy stosowac tego trybu pracy w aplikacjach
gdzie wymagany jest duzy moment rozruchowy.

2.3.2 Praca w zamknietej petli w trybie wektorowym
Uzywany przy pracy z silnikami z zabudowanymi urzadzeniami
sprzezenia zwrotnego predkosciowego takimi jak enkoder, rezolwer.

W tym trybie pracy naped kontroluje predkos¢ silnika - wykorzystujac
enkoder badz rezolwer sprawdza czy rzeczywista predkos¢ wirnika jest
doktadnie taka jak zadana. Strumien silnika podczas pracy jest
doktadnie kontrolowany co zapewnia utrzymanie petnego momentu na
wale silnika juz od OHz.

2.3.3 Praca Serwo

Uzywany przy pracy z silnikami serwo z magnesami trwatymi z
zabudowanymi urzadzeniami sprzezenia zwrotnego predkosciowego
takimi enkoder, rezolwer.

W tym trybie pracy naped kontroluje predkos¢ silnika - wykorzystujac
enkoder badz rezolwer sprawdza czy rzeczywista predkos¢ wirnika jest
doktadnie taka jak zadana. Kontrola strumienia silnika nie jest tu
wymagana poniewaz silnik serwo jest silnikiem samowzbudnym - wirnik
zbudowany jest z magneséw trwatych. Informacje o potozeniu watu
silnika pochodzace z enkodera badz rezolwera sg niezbedne do
wytworzenia przez naped prawidtowego napiecia wyjsciowego w kazdej
fazie dopasowanego do sity elektromotorycznej silnika. 100% momentu
znamionowego silnika mozemy tutaj otrzymac¢ juz od zerowej predkosci.

2.3.4 Praca ze zwrotem energii do sieci
Tryb regeneracyjny stosowany jest do pracy w czterech éwiartkach.

Praca w trybie regeneracyjnym umozliwia przeptyw energii w kierunku
do silnika badz do sieci zasilajacej. Naped zwracajacy energie do sieci
musi by¢ potaczony z innym napedem/mi pracujacymi w trybie
napedzania silnika. Zwrot energii do sieci daje duze oszczednosci - nie
stosuje sie wtedy rezystoréw hamowania, gdzie energia wytracana jest
w postaci ciepta.

Wiecej informacji mozna znalezé w Podreczniku Uzytkownika Unidrive
SP - Wersja Regeneracyjna.
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2.4 Opis napedu
Rysunek 2-1 Charakterystyczne punkty napedu
I =3\
o I
o \
E |
! | Tabliczka z
L\ il oznaczeniami
: W — zgodnosci
ZIacz_e panelu ] = %m Dioda LED
sterujacego I = . informujaca o stanie
| w HM napedu
- Tabl
Port (I () Tabliczka
komunlkaq.l ’ Wﬁw znamionowa
szeregowe 0500000eQ | Slot 1
— @ooooooec E Modutu SM
1 |ININENENENE]
9,0.,0,0.6
E I 05008e€oQ Slot 2
— Ooeooooo@ Modutu SM
2 |ENSRENANENE]
0.0 ]
0,0.06.0
- ] g°8°8°8°05 Slot 3
= 007070 Modutu SM
|l 05050,8,0
0,8,0,8,8
E 00000
= i
/i }—— Listwa zaciskow
, “HH' sterujacych
Zﬁfzj ) locoocococcl] Zaciski
enkodera 2 L ‘ przekaznika
[ @
il
Zaciski +DC Zaciski zasilania Zaciski +DC Zaciski zasilania
Zaciski £DC, (silnopradowe), dodatkoweg_o _ l(s@lnopradowe), dodatkowegp .
zaciski do rezystora zaciski do rezystora 48VDC, zaciski +DC zaciski do rezystora 48VDC, zaciski +DC
hamowania, zaciski 48V hamowania (niskopradowe) hamowania (niskopradowe)
Wewnetrzny Wewnetrzny Wewnetrzny
filtr EMC filtr EMC filtr EMC
Zaciski zasilania Zaciski zasilania Zaciski zasilania
napedu, napedu, napedu,
zaciski do silnika zaciski do silnika zaciski do silnika
nidrive odrecznik Uzytkownika
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2.5 Opis tabliczek znamionowych
Patrz Rys. 2-1 w celu zlokalizowania tabliczek znamionowych.
Rysunek 2-2 Tabliczki znamionowe napedu

Tabliczka znamionowa napedu

Napigcie Czestotliwosc llos¢ faz Prad wejsciowy
znamionowe zasilania zasilajgcych  dla pracy ze
.~ standardowa

( P 200240V 50.60Hz 3ph 6.6A | Przeciazalnoscia

Model—» SP1201 s.No: 3000005001
O/P 0-240V SP15TL 43/ 5_2A'\ Numer

seryjny - .
o Symbole zgodnosci z normami
Zakres napigé Prad wyjsciowy dla pracy ze
wyjsciowych zwiekszona/standardowg
przeciazalnoscia C€ Znak CE Europa
Tabliczka z oznaczeniami zgodnosci z odpowiednimi normami
Moc znamionowa dla pracy ze Znak C Australia
Model zwiekszona/standardowag przeciazalnoscia
AN /. -
Pledze read manual before connecting (@) |Znak UL/ UL USAI
SP1201  0.75/1.1kW Kanada

Electric Shock Risk: Wait 10 min between
disconnecting supply & removing covers

IND.
CONT. "‘"s 0 (€ «— Oznaczenia
SP1,5TL EQ.  LSTEDSDIA vie2 2godnosci

Numer — Ser No: 3000005001 Made In U.K
seryjny STDL25
B Kod klienta i daty produkciji

2.6 Opcje

Rysunek 2-3 Elementy opcjonalne wykorzystywane z Unidrive SP

Rezystor hamowania
instalowany w radiator
napedu ~

(Rozmiar 1 i2)

Panel sterujacy

B ‘ =
Moduty SM Moduty SM Moduty SM
sprzezen zwrotnych aplikacyjne komunikacyjne

Zewnetrzny
filtr EMC

montowany
obok napedu
lub pod napedem

2"\? Konwerter RS485/232 -
%~ CT Comms (zapewniajacy komunikacje napedu z komputerem PC)

* Karta SMARTCARD jest dostarczana z kazdym Unidrive SP w
standardzie. Tylko jedna karta SMARTCARD moze byé wiozona do
napedu w danym czasie. Wiecej informacji mozna znalez¢ w Rozdziale
9 Karta SMARTCARD na stronie 113.
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Wszystkie moduty SM do napedu Unidrive SP maja odrebny kolor co daje mozliwos¢ szybkiej ich identyfikacji. Ponizsza tabela przedstawia moduty

SM wraz z ich opisem.

Tabela 2-4 Moduty SM (Solutions Module)

Typ

Modut SM

Kolor

Nazwa

Opis

Jasnozielony

SM-Universal
Encoder Plus

Universalny interfejs sprzezenia zwrotnego
Dla nastepujacych enkoderow:
Wejscia

+  Enkodera inkrement.

+ Enkodera SinCos .
+  Enkodera SSI .
* Enkodera EnDat

Wyjscia

* Impulsowe
Czestotliwosci i kierunku
Wyijscie symulowanych
sygnatow enkodera SSI

Moduty
sprzezen
zwrotnych

Jasnoniebieski

SM-Resolver

Interfejs resolvera
Interfejs sprzezenia zwrotnego dla rezolwera.
Posiada wyjscie enkodera z symulacjg impulséw.

Brazowy

SM-Encoder Plus

Interfejs enkodera inkrementalnego

Interfejs sprzezenia zwrotnego dla enkodera inkrementalnego
bez sygnatéw komutacyjnych.

Nie posiada zadnych wyj$¢ sygnatéw symulowanych enkodera.

Nie oznaczony
kolorem

Przejsciowka ze
ztgcza typu D na
listwe zaciskow

Przejsciowka dla wejscia enkoderowego
Umozliwia fatwe i szybkie przytaczenie sygnatéw enkodera do
ztgcza typu D 15-pinowego umieszczonego w napegdzie

26ty

SM-I/O Plus

Dodatkowe wejscia/wyjscia

Zwigksza liczbe wej$¢/wyjs¢ napedu o nastepujace:

+ 3 wejscia cyfrowe * 2 wyj. analogowe (nap.)
+ 3 wej/wyjscia cyfrowe * 2 wyjscia przekaznikowe
+ 2 wej. analogowe (nap.)

Moduty
aplikacyjne

Ciemnozielony

SM-Applications

Modut aplikacyjny (z CTNet)

Swobodnie programowalny sterownik realizujacy
zaprojektowany program uzytkownika dajacy mozliwosé
skomunikowania sie z innymi napedami za pomoca sieci CTNet

Biaty

SM-Applications Lite

Modut aplikacyjny
Swobodnie programowalny sterownik realizujacy
zaprojektowany program uzytkownika

Ciemno-
niebieski

SM-EZMotion

Modut aplikacyjny - kontroler osi
Programowalny sterownik z dedykowanym oprogramowaniem
realizujacy kontrole 1i 1/2 osi

Fioletowy

SM-PROFIBUS-DP

Modut Profibus
Modut zapewniajacy komunikacje napedu Unidrive SP z siecig
PROFIBUS DP

Szary

SM-DeviceNet

Modut DeviceNet
Modut zapewniajacy komunikacje napedu Unidrive SP z siecig
Devicenet

Moduty
komunikacyjne

Ciemnoszary

SM-INTERBUS

Modut Interbus
Modut zapewniajacy komunikacje napedu Unidrive SP z siecig
Interbus

Rézowy

SM-CAN

Modut CAN
Modut zapewniajacy komunikacje napedu Unidrive SP z siecig
CAN

Jasnoszary

SM-CANopen

Modut CANopen
Modut zapewniajgcy komunikacje napedu Unidrive SP z siecig
CANopen

Panel sterujacy

Nie dotyczy

SM-Keypad

Standardowy panel sterujacy LED
Panel sterujacy z wyswietlaczem LED

Nie dotyczy

SM-Keypad Plus

Panel sterujacy LCD
Panel sterujacy z wyswietlaczem ciekfokrystalicznym LCD z
mozliwoscig wyswietlania opiséw parametrow
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2.7 Dodatki dostarczane z napedem

Naped jest dostarczany z niniejszym podrecznikiem uzytkownika, kartg
SMARTCARD, broszurg bezpieczenstwa uzytkowania, certyfikatem
jakosci, zestawem akcesorii pokazanych w Tab. 2-5 oraz ptytq CD
zawierajaca nastepujace opisy:

e Unidrive SP Podrecznik uzytkownika

* Unidrive SP Podrecznik rozszerzony (zaawansowany)

*  Moduty SM Podrecznik uzytkownika

Rysunek 2-4 Akcesoria dostarczane z napedem Uni SP Rozmiar 1

przekaznika Ztacza zaciskow
sterujacych

Ztacze zaciskow zasilania
i przytaczy silnika

zaciskéw
48V / DC

Klamra uziemiajaca
i spinajaca kable

Wspornik,
szyna
uziemiajgca

Uszczelka
zapewniajaca

IP54

Wspornik ——— —
wykorzyst. | <\ S

przy montazu L -
w wycieciu plyty r—\1 \

Wsporniki do mocowania napedu na powierzchni

Uszczelka wykorzystywana

przy montazu napedu w
wycieciu ptyty

UWAGA
Ryzyko porazenia pradem elekir.
Obudowe napedu mozna zdjgé

po 10min. Od odtaczenia zasilania

Nalepka z ostrzezeniem

- =

LN
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Rysunek 2-5 Akcesoria dostarczane z napedem Uni SP Rozmiar 2

3

Ztacze
przekaznika

Ztacze zaciskéw zasilania
i przytaczy silnika Ztacza zaciskow

sterujacych

/
|

_ @
\\/ / // (J“f

- /
// ~ 18 @‘ | Dtawi
/ ~ Mostek do A awice
podtaczenia @ qsili),ny
Klamra uziemiajaca przewodéw PE za(\:/|s/ DOVC\:I
i spinajaca kable 48
>
/ //‘ \
/ i ——_
C — ,\
B S o\
/ // \\ ™ | \
[ S\ ! ‘
/ / Wspornik
L Wspornik, Wsporniki wykorzyst.
N szyna do mocowania przy montazu
uziemiajaca napedu na powierzchni w wycieciu plyty

Uszczelka wykorzystywana
przy montazu napedu w
wycieciu ptyty

;

Uszczelka
) ] zapewniajaca
Pierscien P54
ferrytowy
UWAGA

Ryzyko porazenia pradem elekir.
Obudowe napedu mozna zdja¢
po 10min. Od odtaczenia zasilania

Nalepka z ostrzezeniem

Rysunek 2-6 Akcesoria dostarczane z napedem Uni SP Rozmiar 3

Ztacze
przekaznika

Dtawice

S J ostony

Klamra uziemiajaca zaciskow
i spinajaca kable 48V /DC

Wspornik,

g Wsporniki
/ szyna do mocowania
uziemiajaca napedu na powierzchni

Uszczelka wykorzystywana

przy montazu napedu w
wycieciu ptyty

Pierscien
ferrytowy

UWAGA
Ryzyko porazenia pradem elektr.
Obudowe napedu mozna zdjg¢
po 10min. Od odfaczenia zasilania

Nalepka z ostrzezeniem
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3 Instalacja napedu

Ten rozdziat opisuje mozliwosci mechanicznego montazu napedu i
zawiera nastepujace zagadnienia:

* Mocowanie napedu w wyciecie obudowy szafowej

» Zwiekszenie stopnia ochrony napedu do IP54

+  Dobor wielkosci obudowy szafowej i rozmieszczenie w niej napedu
*  Mocowanie modutébw SM w napedzie

* Rozmieszczenie listw zaciskowych i mocowanie w nich przewoddw

3.1 Informacje dotyczace bezpieczenstwa

Przy montazu mechanicznym i elektrycznym stosowac sie do
wytycznych w niniejszym podreczniku. W przypadku
probleméw i watpliwosci prosimy kontaktowac sie z
dostawca napedu. Po zamontowaniu napedu nalezy

| UWAGA | sprawdzi¢ czy zainstalowany naped i urzadzenia zewnetrzne
wspotpracujace z napedem spetniajg wymogi
bezpieczenstwa dla obstugi lub uzytkownika.

kompatybilnosci elektromagnetycznej EMC. Sa oni
odpowiedzialni za zapewnienie wszelkich wymogéw

bezpieczenstwa napedu lub systemu napedowego
obowigzujacych na terenie Polski.

Naped musi by¢ instalowany przez przeszkolonych
& pracownikéw zapoznanych z wymogami bezpieczenstwa i

3.2 Projektowanie instalacji

Na etapie projektowania instalacji napedu muszg by¢ spetnione
nastepujace czynniki:

3.2.1 Dostep

Dostep do napedu ze wzgledoéw bezpieczenstwa powinni mie¢ tylko
przeszkoleni pracownicy. Powinni oni mie¢ miejsce do swobodnej pracy
przy napedzie.

Stopien ochrony IP napedu zalezy od sposobu jego instalacji. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w Rozdziale 3.9 Stopieri ochrony IP na stronie
27.

3.2.2 Ochrona przed srodowiskiem zewnetrznym
Naped musi by¢ chroniony przed:

» wilgocia, zwtaszcza przed kapigca lub rozpylang wodg oraz
kondensacja pary wodnej. Przed kondensacjg mozna sie
zabezpieczyé stosujac grzejniki wytgczane podczas pracy napedu.

+ pytem z przewodzacych materiatow

*  zanieczyszczeniami powodujacymi pogorszenie wydajnosci
wentylacji radiatora oraz ostabienie przewietrzania innych
elementéw napedu

»  zbyt wysoka temperaturg podczas magazynowania i pracy napedu

3.2.3 Chiodzenie

Ciepto wytworzone przez naped powinno by¢ oddane do otoczenia tak
aby nie spowodowac¢ wzrostu tempertatury w bliskim otoczeniu napedu.
Nalezy pamigta¢, ze naped umieszczony obudowie szafowej wymaga
odpowiedniej jej wielkosci lub obudowy z zamontowanym wentylatorem.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w Rozdziale 3.6.2 Wielkos¢ obudowy
szafowej na stronie 25.

3.2.4 Bezpieczenstwo pod wzgledem elektrycznym
Instalacja elektryczna musi by¢ zaprojektowana zgodnie z wymogami
bezpieczenstwa.Dane dotyczace instalacji elektrycznej sg podane w
Rozdziale 4 Podfgczenie elektryczne na stronie 37.

3.2.5 Ochrona pozarowa

Obudowa napedu nie spetnia wymogoéw niepalnosci. Aby zapewnic
niepalnos¢ uktadu nalezy naped umiesci¢ w odpowiedniej obudowie.
3.2.6 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

Jezeli naped jest zainstalowany z nieprawidtowym rozmieszczeniem

przewodoéw silnopradowych moze by¢ zrodtem zaktdcen
elektromagnetycznych. Naped wyposazony jest w wewnetrzny filtr EMC,

ktoéry zapewnia podstawowa ochrone przed zaktdéceniami. Jezeli naped
jest instalowany w miejscu gdzie sg wysokie wymogi co do poziomu
zaktoécen elektromagnetycznych lub jest duze prawdopodobienstwo, ze
zaktoécenia moga wptywac niekorzystnie na pobliskie urzadzenia nalezy
zastosowac wszystkie mozliwe $rodki zabezpieczenia sie przed emisjg
zaktécen. Zwykle podstawowym takim $rodkiem jest montaz
zewnetrznego filtra EMC na zasilaniu napedu w jak najblizszej jego
odlegtosci. Przy projektowaniu instalacji napedu gdzie nie przewidziano
filtra nalezy przewidzie¢ miejsce w obudowie szafowej na filtr EMC.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w Rozdziale 4.10 EMC
(Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna) na stronie 47.

3.2.7 Odpowiednie srodowisko pracy

Naped nie moze by¢ instalowany w strefie wybuchowej, chyba ze jest
zainstalowany w odpowiedniej obudowie i cata instalacja posiada
odpowiedni atest.

3.3 Zdejmowanie oston zaciskéw
silnopradowych

Przed wykonywaniem prac serwisowych oraz przed zdjeciem
oston zaciskéw silnopradowych zasilanie napedu musi by¢
odtgczone.

Naped posiada kondensatory w obwodzie posredniczacym
DC, ktére w trakcie pracy tadujg sie do niebezpiecznego dla
cztowieka napiecia i nawet po odtaczeniu napedu tadunek
na kondensatorze utrzymuje sie. Przyjmuje sie, ze

| UWAGA | bezpieczna prace przy zaciskach silnopradowych mozna
podja¢ po 10 minutach od chwili odtaczenia zasilania
napedu.

Kondensatory sg roztadowywane przez wewnetrzny rezystor.
Pomimo tego, w specyficznych warunkach awarii,
kondensatory moga nie roztadowac sie lub moga by¢
dotadowywane przez napiecie obecne na wyjsciu napedu.
Jezeli naped ulegt awarii i natychmiast zgast wyswietlacz na
panelu sterujgcym istnieje duze prawdopodobienstwo, ze
kondensatory nie roztadowaty sie. W tym przypadku

skonsultuj sie z dostawcg napedu.

3.3.1 Zdejmowanie oston zaciskow
Unidrive SP Rozmiar 1 posiada dwie ostony: ostona gtéwna i ostona
zaciskow 48V / DC.

Unidrive SP Rozmiar 2 posiada trzy ostony: ostona gtéwna i ostona
zaciskow 48V / DC i ostona zaciskéw DC.

Unidrive SP Rozmiar 3 posiada cztery ostony: ostona gtéwna, ostona
zaciskow 48V / DC, ostona zaciskéw DC i ostona zaciskéw AC.

W przypadku gdy Unidrive SP Rozmiar 3 jest montowany w wycigciu

obudowy szafowej, aby uzyska¢ dostep do otworéw mocujacych nalezy
zdja¢ ostone gtéwna oraz ostone zaciskéw AC.

Rysunek 3-1
48V /DC

Rozmieszczenie i identyfikacja oston zaciskow
48V/DC

DC 48V /DC DC

Ostona gtéwna Ostona gtéwna AC Ostona gtéwna
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Rysunek 3-2 Zdejmowanie ostony zaciskow w Uni SP Rozmiar 1

W celu zdjecia gtéwnej ostony zaciskéw nalezy odkreci¢ $rube mocujaca
i podwazy¢ ostone tak jak pokazano na rysunkach powyzej. Gtéwna

ostona zaciskéw musi by¢ zdjeta jako pierwsza, potem mozna dopiero

zdja¢ ostone zaciskéw 48V/DC.

Podczas zaktadania oston zaciskéw nalezy zwréci¢ uwage zeby nie
dokreca¢ $rub mocujacych z momentem wigkszym niz 1Nm.
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3.3.2 Wykonywanie otworow w diawicy ostony
glownej i ostonie zaciskéw 48V / DC
Rysunek 3-5 Wybijanie otworow w dtawicy ostony gtownej

Rysunek 3-6 Wykonywanie otworow w ostonie zaciskow 48V / DC

Dla
Uni SP

Dla
Uni SP
Rozmiar 3

Umies¢ dtawice ostony gtéwnej na mocnej ptaskiej powierzchni i wybij
zaslepki odpowiednim mtotkiem tak jak pokazano na rysunku powyzej
(1). Dfawica po wybiciu otworéw powinna wygladacé tak jak na rysunku
powyzej (2). Wygtadz krawedzie otworéw pilnikiem badz papierem
sciernym.

™

Dla
wszystkich
modeli
Unidrive SP

Rozmiar 2

Wytam zaslepki otworéw w ostonie zaciskéw 48V / DC kombinerkami tak
jak pokazano na rysunku powyzej (1). Ostona po wytamaniu otworow
powinna wygladac tak jak na rysunku powyzej (2).

Wygtadz krawedzie otwordéw pilnikiem badz papierem sciernym. W6z w
otwory odpowiednie dfawice dostarczane z napedem (Rysunek 2-4
Akcesoria dostarczane z napedem Uni SP Rozmiar 1 na stronie 14 w
celu zapewnienia uszczelnienia na gérze napedu.
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Przed wtozeniem lub wyciggnigciem modutu SM nalezy
wytaczy¢ zasilanie napedu. W przeciwnym wypadku mozna

doprowadzi¢ do uszkodzenia modutu SM badz napedu.

Rysunek 3-7 Wktadanie i wyciaganie modutéw SM

Bezpie- Informacje EERSEEWEN Podiaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
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3.4 Moduty SM wkiadanie / wyciaganie

Wktadanie modutu SM

Wycigganie modutu SM

Whktadanie trzech modutow SM

w slocie 2

Modut SM
w slocie 3

W celu wiozenia modutu SM przyt6z modut SM do slotu na napedzie i
nacisnij go w kierunku do napedu, tak jak pokazano na rysunku powyzej,
tak az ustyszysz klikniecie.

W celu wyjecia modutu SM nacisnij razem punkty (A) - pokazane na
rysunku powyzej i wyciagnij w kierunku od napedu - tak jak pokazano na
rysunku powyzej (B).

Rysunek 3-8 Zakladanie i zdejmowanie panelu

Naped ma mozliwo$¢ pracy z trzema modutami SM jednoczes$nie tak jak
przedstawiono na rysunku powyze;.

Zaleca sie aby moduty SM byty wkiadane do slotéw w nastepujacej
kolejnosci: slot 3, slot 2 i slot 1.

Zaktadanie panelu sterujacego

Zdejmowanie panelu sterujacego

W celu wiozenia panelu sterujacego dotéz panel do slotu i naci$nij go w
kierunku do napedu (rys. powyzej), az ustyszysz kliknigcie. W celu
wyijecia go nacisnij razem punkty (A) - pokazane na rys. i wyciagnij w
kierunku od napedu (B) - tak jak pokazano na rys.

Panel sterujacy moze by¢ wktadany i wyciggany podczas pracy napedu
z silnikiem pod warunkiem, ze zadawanie nie odbywa sie z pulpitu
sterujgcego.

20

www.acontrol.com.pl

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
Wydanie: 7




Bezpie- Informacje QEGSEEWEM Podiaczenie
czenstwo |0 napedzie EENETN[I] Elektryczne

Urucho-
mienie

Parametry
Gtéwne

Uruchomie-
nie silnika

Optyma-
lizacja

Karta
Smartcard

Parametry

PLC Wyzsze

Dane

Techniczne Diagnostyka

Standard
uL

3.5 Sposoby montazu

Unidrive SP moze by¢ montowany na ptaskiej powierzchni lub w
wycieciu obudowy szafowej przy pomocy dostarczanych z napedem

wspornikow.

Ponizsze rysunki przedstawiajg wymiary napedu oraz rozmieszczenie i
wymiary otworéw montazowych dla obu sposobéw montazu.

Jezeli naped bedzie pracowat pod petnym obcigzeniem
przez ditugi okres czasu, temperatura radiatora moze
wzrosng¢ powyzej 70°C. Nalezy zapewni¢ ograniczony
[ Uwaca | dostep obstugi do powierzchni radiatora.

3.5.1 Montaz na ptaskiej powierzchni

Rysunek 3-9 Montaz napowierzchniowy dla Uni SP Rozmiar 1

100mm

368mm

219mm

A

v

386mm

40.0£5.0mm

< 6.5mm

370.0+£1.0mm
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Rysunek 3-11

Montaz napowierzchniowy dla Uni SP Rozmiar 3
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Rysunek 3-10 Montaz napowierzchniowy dla Uni SP Rozmiar 2
219mm
155mm
106+1.0mm
4
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3.5.2 Montaz w wycieciu obudowy szafowej
Podczas montazu napedu w wycieciu obudowy szafowej nalezy zdjaé
ostone badz ostony zaciskow aby uyska¢ dostep do otworéw
mocujacych.
Rysunek 3-12 Montaz w wycieciu szafy dla Uni SP Rozmiar 1
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Rysunek 3-13 Montaz w wycieciu szafy dla Uni SP Rozmiar 2
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Rysunek 3-14 Montaz w wycigciu szafy dla Uni SP Rozmiar 3
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UWAGA
W celu podwyzszenia stopnia ochrony napedu do IP54 przy montazu w
wycieciu obudowy szafowej nalezy zainstalowa¢ w napedach wkiadki
IP54 dostarczane z napedem (dla Uni SP rozmiar 1 i 2). Dodatkowo
nalezy umiescic¢ uszczelkg pomiedzy tylng czes¢ napedu a $ciang szafy,
do ktérej mocowany bedzie naped. Jezeli naped pracuje z rezystorem
hamowania mocowanym w radiatorze napedu i jest mocowany w
wycigciu obudowy szafowej, przeczytaj Rozdziat 3.11 Montaz rezystora
hamowania na stronie 32. Wiecej informacji na temat podwyzszenia
stopnia ochrony mozna znalez¢ w Rozdziale 3.9 Stopieri ochrony IP na
stronie 27.
Tabela 3-1 Wsporniki montazowe
Rozmiar Montaz Montaz w wycieciu | Srednica
Uni SP | napowierzchniowy | obudowy szafowej | otworow
2 sztuki 1 sztuka
T~ L
1 ( Do 6.5mm
1 /
2 sztuki 1 sztuka
2 e M o 6.5mm
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3.6 Dobodr obudowy szafowej
3.6.1 Rozmieszczenie urzadzen w obudowie
Ponizej na rysunku przedstawione jest rozmieszczenie napedu i
urzadzen pomocniczych w obudowie szafowej. Zamieszczone sag tam
takze uwagi, o ktérch nalezy pamieta¢ podczas projektowania uktadu
napedowego w obudowie szafowe;.
Rysunek 3-15 Rozmieszczenie urzadzen w obudowie szafowej
Obwdd rezystora hamowania (opcja)
" Obwadd rezystora hamowania
i powinien b))llé umieszczony na
Zaleca sie \ |f| zewnqt.rz. obudpwy szafowej
L e (najlepiej na gérze obudowy)
umiesci¢ poza szafg —1 )
Obudowa szafow. 1
Wytacznik gtowny,
roztacznik, 2100Mm
bezpieczniki
v
Nie nalezy prowadzi¢ przewoddw
pomiedzy napedem a zewnetrznym @ UniSP Rozmiar 1: 20mm
filtrem EMC. Nalezy umozliwi¢ UniSP Rozmiar 2: >30mm
swobodny przeptyw powietrza / UniSP Rozmiar 3: >30mm
pomiedzy napedem a
zewnetrznym filtrem EMC I /g
Zewnetrzny filtr EMC moze ? Uwaga:
by¢ montowany obok napedu ﬁa_.ewnié 2000dn0sé
Iub pod napedem 2 normani EMC:
/ b 1) Zewnetrzny filtr EMC
b powinien by¢ stosowany
! é ; I{ ; do kazdego napedu oddzielnie
b 2) Przewody sitowe
Z;grno?,f,rnziﬂy ; pizychodzage do napedu
b powinny mie¢ dtugos¢
co najmniej 100mm
Przewody sygnatowe
(sterujace) powinny by¢
poprowadzone w odlegtosci
co najmniej 300mm od
napedu i kabli sitowych
3.6.2 Wielkos¢ obudowy szafowej
1. Dodaj straty mocy (wielkosci z Rozdziatu 12.1.2 Straty mocy na
stronie 204) kazdego z instalowanych w obudowie napedéw.
2. Jezeli do kazdego napedu bedzie instalowany filtr EMC - dodaj
straty mocy (wielkosci z Rozdziatu 12.2.1 Dane znamionowe zewn.
filtrow EMC na stronie 211) kazdego z filtrow.
3. Jezeli rezystor hamowania bedzie montowany w obudowie - dodaj
moc rezystora.
4. Oblicz catkowite straty mocy (w Watach) pozostatych urzadzen
instalowanych w obudowie.
5. Dodaj straty mocy z punktéw powyzej. W ten sposéb mozna
uzyskac catkowitag moc oddawana w postaci ciepta do wnetrza
obudowy.
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Obliczanie wielkosci obudowy szczelnie zamknietej Do wzoru podstawiamy :
Ten typ obudowy onaje ciepfp generowane w jej wnetrzu do otoczenia Tint = 40°C; Text = 30°C
w wyniku naturalnej konwekcji lub wskutek wymuszonego przeptywu .

: N . . o k=5.5; P=3124W
powietrza; im wieksza bedzie powierzchnia $cianek obudowy tym
wieksza bedzie jej zdoIno$¢ do odprowadzania ciepta. Ciepto Otrzymamy:
odprowadzajg tylko te powierzchnie obudowy, ktére sg swobodne i nie
; . o 312,4 2
pozostajg w kontakcie ze $ciang lub podtaga. A = 557 =5.68 m
5,5(40 - 30)

Minimalng powierzchnie swobodng A, obudowy mozna obliczy¢ z
ponizszego wzoru:

P
Re = KT T

gdzie:

A Powierzchnia swobodna obudowy m?2

Text Maksymalna spodziewana warto$¢ temperatury otoczenia na
zewnatrz obudowy w °C

Tint Maksymalna dopuszczalna warto$¢ temperatury na zewnatrz
obudowy w °C

P Maksymalna moc strat na ciepto w obudowie (W)

k Wspétczynnik odprowadzania ciepta materiatu, z ktérego

wykonano obudowe w W/m2/°C

Przyktad
Przyktad obliczenia wielkosci obudowy dla nastepujacych warunkow
instalaciji:

Dwa napedy UniSP 1406 w 1 obudowie pracujacych w trybie
standardowej przecigzalnosci (wentylatorowo-pompowym)
Czestotliwo$¢ nosna w obydwu napedach rowna 6kHz

Kazdy z napedéw wyposazony w zewnetrzny filir EMC 16A
Rezystory hamowania montowane na zewnatrz obudowy
Maksymalna temperatura otoczenia wewnatrz obudowy réwna
40°C

Maksymalna temperatura powietrza na zewnatrz obudowy
réwna 30°C

Moc strat kazdego z napeddéw wynosi 147 W (patrz Rozdziat 12.1.2
Straty mocy na stronie 204)

Moc strat w kazdym z filtrow EMC wynosi maksymalnie 9,2 W (patrz
Rozdziat 12.2.1 Dane znamionowe zewn. filtréw EMC na stronie 211)

kaczne straty: 2 x (147 + 9.2) =312.4 W
Obudowa ma by¢ wykonana z blachy stalowej malowanej o gruboséi 2

mm i wspétczynniku odprowadzania ciepta réwnym 5.5 W/m?/°C
(warto$¢ podawana dla wigkszosci obudéw metalowych). Ciepto
odprowadzaé bedzie tylko $cianka goérna, $cianka przednia i obydwie
Scianki boczne obudowy.

Rysunek 3-16 Obudowa, ktorej scianka gérna, przednia i obydwie
boczne moga odprowadzac ciepto

Przyjmijmy dwa z trzech wymiaréw podstawowych obudowy, np.
wysokos¢ (H) i gtebokos¢ (D). Szerokos¢ (W) obudowy obliczymy ze
wzoru:
A.-2HD

H+D

Wstawiajac H = 2m i D = 0.6m, otrzymamy szeroko$¢ minimalna;:

5,68 - (2x2x0,6)

W= 2+06

=1.262 m

Jezeli obudowa okaze sie zbyt duza do przewidzianego na nig miejsca
to mozna jg zmniejszy¢ tylko jednym z nizej podanych sposoboéw (lub
wykorzystujac je tacznie):

+  Obnizy¢ straty wtasne napeddw poprzez obnizenie czestotliwosci
przetaczania w PWM

Obnizy¢ temperature otoczenia na zewnatrz obudowy i/lub
zastosowac wentylator do chtodzenia obudowy z zewnatrz
Zmniejszy¢ ilos¢ napeddéw montowanych we wspoélnej obudowie
Usuna¢ z obudowy inne urzadzenia generujace ciepto

Obliczanie wielkosci przeptywu powietrza
chtodzacego wnetrze obudowy

Wymiary obudowy wentylowanej potrzebne sa tylko ze wzgledu na
pomieszczenie w niej zaplanowanego wyposazenia. Wyposazenie to
jest bowiem chtodzone wymuszonym strumieniem powietrza.

Minimalng wydajnos¢ przeptywu powietrza mozna obliczy¢ ze wzoru:

3kP
V=T
Tint - Text
Gdzie:
v Wydajnosé przeptywu w m3/h
Toxt Maks. temp. powietrza otaczajacego obudowe (°C)
Tint Maks. temp. powietrza wewnatrz obudowy (°C)
P kaczna moc strat na ciepto wewnatrz obudowy (W)
PO
k Stosunek —=
P,
Gdzie:

Py oznacza cisnienie powietrza na poziomie morza
P, oznacza ci$nienie atmosferyczne w miejscu instalacji
Na ogét stosuje sie wspdtczynnik 1,2 do 1,3 uwzgledniajacy spadek
ci$nienia powodowany zabrudzeniem filtrow.
Przyktad
Przyktad obliczenia wydajnos¢i przeptywu powietrza chtodzacego w
przypadku obudowy wentylowanej i nastepujacych warunkéw instalaciji:
* Trzy napedy typu SP1403 pracujacych w trybie standardowej
przecigzalnosci, zamontowane w jednej obudowie.
Czestotliwo$¢ nosna: 6kHz w kazdym z napedow
Kazdy z napeddéw wyposazony w zewnetrzny filir EMC
Schaffner 10A (4200-6118)
Rezystory hamowania montowane na zewnatrz obudowy
Maks temp. otoczenia wewnatrz obudowy: 40°C

Maks temp. powietrza na zewnatrz obudowy: 30°C

Moc strat kazdego z napedéw wynosi: 61 W
Moc strat w kazdym z filtrow EMC wynosi maks.: 6.9 W
Straty taczne: 3 x (61 + 6.9) = 203.7 W
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Do wzoru wstawmy:

Tint = 40°C; Text =30°C
k=1.3; P =203.7W
Otrzymujemy:
_ 3x1,3x203,7

V= =79.4 m3/godz.

40-30

3.7 Projektowanie obudowy szafowej i

temperatura wokot napedu

Jesli naped bedzie pracowat w wysokiej temperaturze konieczne jest
przewymiarowanie napedu.

Na chtodzenie napedu i prace napedu ma wptyw fakt czy naped jest
zamocowany napowierzchniowo w obudowie, czy tez w wycieciu
obudowy szafowej i radiator ma na zewnatrz szafy, czy obudowa
szafowa posiada dodatkowe przewietrzanie czy tez nie.

Wybér sposobu montazu i sposobu przewietrzania napedu zalezy od
temperatury wokét napedu (Tyate) Oraz od obcigzenia napedu.

Temperatue wokét napedu dla 4 réznych kombinacji mocowania napedu

i sposobu przewietrzania obudowy mozna zdefiniowac:

1. Obudowa szczelnie zamknieta bez przeptywu powietrza przez
naped (<2 m/s) Trate = Tint +5°C

2. Obudowa szczelnie zamknigta z przeptywem powietrza przez naped
(>2 m/s) Trate = Tint

3. Obudowa z radiatorem napedu na zawnatrz obudowy szafowej bez
przeptywu powietrza przez naped (<2 m/s)
Trate = Nieco wyzsza od Tgyq +5°C, lub Tint

4. Obudowa z radiatorem napedu na zawnatrz obudowy szafowej z
przeptywem powietrza przez naped (>2 m/s)
Trate =Nieco wyzsza od Tgyq lub Ting

Gdzie:
Text = Temperatura na zewnatrz obudowy szafowej
Tint = Temperatura wewnatrz obudowy szafowe;j
Trate = Temperatura, ktéra decyduje o doborze napedu dla danego
obciazenia (Rozdziat 12 Dane techniczne na stronie 201)

3.8 Praca wentylatora napedu

Unidrive SP jest przewietrzany przez wtasny wentylator zamocowany na
radiatorze.

Zaprojektuj uktad tak aby przestrzen wokét napedu byta wolna od
zanieczyszczen, ktére mogtyby utrudnia¢ swobodne przewietrzanie
napedu.

Wentylator w Unidrive SP Rozmiar 1 i 2 ma mozliwo$¢ pracy z dwoma
predkosciami natomiast Rozmiar 3 jest wyposazony w wentylator z
ptynnie regulowang predkoscia. Naped kontroluje predkos¢ obrotowa,
wentylatora w zaleznosci od temperatury radiatora, zgodnie z
zapisanym w napedzie modelem cieplnym napedu. Unidrive SP Romiar
3 posiada dodatkowo wentylator chtodzacy kondensatory w obwodzie
posredniczacym DC.

3.9 Stopien ochrony IP

Zasady oznaczania i opis oznaczen stopni ochrony IP znajdujg sie w

Rozdziale 12.1.9 Stopien ochrony IP (Ingress Protection) na stronie 206.

Unidrive SP standardowo posiada IP20 (ochrona przed dotykiem
bezposrednim, zanieczyszczeniami suchymi, nieprzewodzacymi)
(NEMA 1). Istnieje jednak mozliwos$¢ zwiekszenia stopnia ochrony
napedu do IP54 (NEMA 12) przy montazu w wycieciu obudowy szafowej
z wykorzystaniem dostarczanej z napedem wktadki (uszczelki) IP54
(wymagane jest wtedy przewymiarowanie napedu). Takie rozwigzanie
pozwala na otrzymanie IP54 (NEMA 12) dla radiatora wyciggnietego
poza obudowe szafowa, natomiast przednia cze$¢ obudowy IP20 oraz
inne aparaty beda znajdowaly sie w obudowie IP54. To pozwala na
znaczne obnizenie temperatury wewnatrz obudowy szafowej. Aby
zapewni¢ szczelno$¢ pomiedzy radiatorem IP54 i przedniag czescig

obudowy napedu IP20 stosuje sie dostarczane z napedem uszczelki
umieszczane przy wycieciu w obudowie szafowej.

Rysunek 3-17 Przyktad zwigkszenia IP20 napedu Uni SP do IP54

Obudowa szafowa
o stopniu ochrony
IP54 (NEMA 12)

IP20
(NEMAT1)

Naped z
wktadkami

— IP54 i
wentylatorem
IP54

Uszczelka g =

Aby zapewni¢ podwyzszony stopien IP w Unidrive SP Rozmiar 12
nalezy wiozy¢ z tytu radiatora wkiadke (uszczelke) IP54 dostarczang z
napedem, tak jak pokazano na rysunku 3-18.

W celu zwiekszenia zywotnosci wentylatora radiatora nalezy wymieni¢
go na wentylator o IP54. W tym celu nalezy zwréci¢ sie do dostawcy
napedu. Jezeli standardowy wentylator bedzie jednak pracowat w
zapylonym $rodowisku nalezy pamieta¢ o regularnym jego czyszczeniu.

Tabela 3-2 Srodowisko a stopien ochrony

Srodowisko Witadki Wentylator Komentarz
IP54

Czyste Bez Standard

chhe,zapylone Wiozone Standard Zalecane r_egularne

(nieprzew.) czyszczenie wentyl.

Suche, zapylone . Standard/ |Zalecane regularne

Witozone N

(przewodzace) IP54 czyszczenie wentyl.

zgodnie z IP54 Witozone IP54 Zalecane r.egularne
czyszczenie wentyl.

Naped musi by¢ przewymiarowany jezeli zamontujemy w
nim wentylator IP54. Dobér napedu w tym przypadku
utatwiajg informacje zawarte w Rozdziale 12.1.1
Odpowiednie warto$ci mocy i pradéw znamionowych dla
poszczegolnych czestotliwosci nosnych i temperatur
otoczenia pracy napedu na stronie 201.

OSTRZEZENIE

Niezastosowanie sie do powyzszych uwag spowoduije, ze

naped nieustannie wchodzit bedzie w stan awaryjny.

Kiedy projektujemy naped w obudowie szafowej, ktéry ma spetnia¢
wymagania stopnia ochrony IP54 nalezy zapewni¢ odprowadzenie
ciepta z przedniej czesci napedu o wartosci:

Dla Unidrive SP Rozmiar 1 <50W.

Dla Unidrive SP Rozmiar 2 <75W.

Dla Unidrive SP Rozmiar 3 <100W.
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Rysunek 3-18 Zakladanie uszczelnienia IP54 w UniSP Rozmiar 1

Rysunek 3-19 Zaktadanie uszczelnienia IP54 w UniSP Rozmiar 2

Zdejmij metalowy klips (1).
Nacisnij plastikowy uchwyt
trzymajacy w kierunku
pokazanym w (2) i podnie$
czarng plastikowa ptytke
do gory (3).

Wyciagnij plastikowy Klin,
ktory jest przymocowany

do spodniej czesci czarnej
plastikowej ptytki (4).

Obré¢ plastikowy klin o
180°(5), tak aby ptaska
powierzchnia klinu

mogta by¢ umieszczona

od strony otworu w
radiatorze. Znajdz gumowaq,
wkiadke (uszczelke) IP 54 w
pudetku z akcesoriami
dostarczanymi z napedem.
Przyklej ta uszczelke do
ptaskiej powierzchni klinu (6).
Nastepnie wcisnij klin z
gumowa uszczelka IP54

w odpowiednie miejsce w
radiatorze (7) tak aby zakry¢
otwor pomiedzy radiatorem
a napedem.

Wktadka
(uszczelka)

Zamknij czarna plastikowa,
ptytke (8) i zatl6z metalowy
klips (9).

Aby zdja¢ uszczelnienie IP54 nalezy wykonac kroki (1), (2) i (3),
wykona¢ czynnosci w kolejnosci odwrotnej do zaktadania uszczelnienia
IP54 (7), (6), (5) i (4) oraz powtdrzy¢ czynnosci (8) i (9).

Nacisnij plastikowe
uchwyty trzymajace w
kierunkach pokazanych
w (1).Nacisnij
plastikowy uchwyt
trzymajacy w kierunku
pokazanym w (2) i
podnies czarng

~ > plastikowa plytke

.2 £ do gory (3).

Znajdz gumowg
wktadke (uszczelke)
IP 54 (4) w pudetku z
akcesoriami.Nastepnie
wcisnij tg uszczelke w
odpowiednie miejsce
w radiatorze (5) tak
aby zakry¢ otwoér
pomiedzy radiatorem
a napedem.

Zamknij czarng
plastikowg

ptytke (6) i upewnij
sie, ze plastikowe
uchwyty trzymajace
znalazly sie

na swoim miejscu.

Aby zdja¢ uszczelnienie IP54 nalezy wykonac kroki (1) (2) i (3), wykona¢
czynnosci w kolejnosci odwrotnej do zaktadania uszczelnienia IP54 (5) i
(4) oraz powt6rzy¢ czynnosé (6).
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3.10 Zewnetrzne filtry EMC
Dla napedéw Unidrive SP sg stosowane zamiennie zewnetrzne filtry EMC firmy Schaffner lub firmy Epcos.
Dane szczegétowe tych filirow sg podane w tabelach ponizej. Dane techniczne filtrow EMC firmy Schaffner i Epcos sg identyczne.
Tabela 3-3 Dobor filtrow EMC do napedow Unidrive SP
Schaffner Epcos
Naped - -
Oznaczenie Waga Oznaczenie Waga
SP1201
4200-6118 4200-6121
SP1202
1.4 kg 2.1 kg
SP1203
4200-6119 4200-6120
SP1204
SP1401
SP1402
4200-6118 4200-6121
SP1403
1.4 kg 2.1 kg
SP1404
SP1405
4200-6119 4200-6120
SP1406
SP2201
SP2202 4200-6210 2.0kg 4200-6211 3.3kg
SP2203
SP2401
SP2402 4200-6210 2.0 kg 4200-6211 3.3kg
SP2403
SP3201 4200-6307 3.5k 4200-6306 5.1k
SP3202 K K9
SP3401
SP3402 4200-6305 4200-6306
SP3403
SP3501
SP3502
3.5k 5.1 ki
SP3503 g 9
SP3504 4200-6309 4200-6308
SP3505
SP3506
SP3507
Filtry zewnetrzne EMC sg wykonywane z przeznaczeniem montazu pod
napedem oraz do montazu obok napedu podstawnie. Patrz Rysunek 3-
20i 3-21
Filtr EMC nalezy montowaé majac na uwadze wskazéwki zawarte w
Rozdziale 4.10.5 Zgodnos¢ z normami emisji na stronie 51.
Rysunek 3-20 Filtr EMC montowany pod naped Rysunek 3-21 Filtr EMC montowany obok napedu
[ * |
L, ] -
miliy T
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Rysunek 3-22 Zewnetrzny filtr EMC dla Unidrive SP Rozmiar 1
e A
v
7y =7
B ¢v\
w i X = C
‘@A/ \ / O
Fa * =
\ 4 Tq Ad = Przekrdj
‘ B ‘ przewodow:
< > | 25mm’
» H »
A @ ® © ® EE@
Oz Z4—o-
M
V: Sruba uziemiajaca M5
X: Gwintowane otwory pod $ruby M6, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Y: Otwory @6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Z: Otwory @6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru obok napedu
Wszystkie otwory montazowe w filtrach sg przygotowane pod $ruby M6.
Oznaczenie filtru EMC Producent A B C D H w
4200-6118
Schaffner 440 mm
4200-6119
390 mm 423 mm 74 mm 45 mm 100 mm
4200-6121
Epcos 450 mm
4200-6120
Rysunek 3-23 Zewnetrzny filtr EMC dla Unidrive SP Rozmiar 2
P A N
\ "l
A
v < &Y
| 2%@
w ¢ s X X —
— —pum
5 %%m
- Przekroj
‘AR przewodéw:
W P @ YC 4mm?
\ 4
B L‘
g
» H »
A
<
D E Z
=
v =/ ® © ®
V: Sruba uziemiajaca M5
X: Gwintowane otwory pod $ruby M6, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Y: Otwory o szerokosci 6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Z: Otwory o szerokosci 6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru obok napedu
Wszystkie otwory montazowe w filtrach sg przygotowane pod sruby M6.
Oznacz. filtru EMC | Producent A B Cc D E H w
4200-6210 Schaffner 428.5 mm
371.5 mm 404.5 mm 125 mm 55 mm 30 mm 155 mm
4200-6211 Epcos 431.5 mm
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Rysunek 3-24 Zewnetrzny filtr EMC dla Unidrive SP Rozmiar 3

A »
A
1~ Ya
Y
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@ X X
wl ¢ @
@ ]é,
© €
v | —
mi
Przekrdj
v przewodow:
¥ty v ﬁ 16mm?
v |
P B
o H »
B U
Y @ —
D E Z Z
|4 =
V: Sruba uziemiajaca M6
X: Gwintowane otwory pod $ruby M6, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Y: Otwory o szerokosci 6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru pod napedem
Z: Otwory o szerokosci 6.5mm, wykorzystywane podczas montazu filtru obok napedu
Oznacz. filtru EMC | Producent A B Cc D E H w
4200-6305
4200-6307 Schaffner 361 mm 414 mm
4200-6309 396 mm 210 mm 60 mm 30 mm 250 mm
4200-6306
Epcos 365 mm 425 mm
4200-6308
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3.11  Montaz rezystora hamowania

Jezeli naped pracuje pod petnym obcigzeniem przez diuzszy okres czasu radiator napgdu wraz z zamocowanym w nim rezystorem
hamowania nagrzewa sie do temperatury, ktéra moze przekroczy¢ 70°C. Dostep do radiatora oraz rezystora hamowania powinien by¢
ograniczony dla obstugi.

W przypadku montazu napedu napowierzchniowo nalezy pamigtac¢ aby obudowa szafowa wykonana byta z materiatéw niepalnych,
tak aby zmniejszyé ryzyko pozaru.

Unidrive SP Rozmiar 1 i 2 zostat zaprojektowany tak aby mozna byto rezystor hamowania wmontowaé w radiator napedu. Rezystor hamowania
wykonany jest w obudowie zapewniajacej stopien ochrony IP54 (NEMA 12). Jezeli uzywany jest opisywany rezystor hamowania zewnetrzne
zabezpieczenie rezystora nie jest wymagane. Fabryczne nastawy napedu i odpowiedni algorytm zapewniajg ochrone rezystora hamowania
wmontowanego w radiator napedu.

Jezeli naped jest montowany w wycieciu obudowy szafowej i wykorzystywany jest rezystor hamowania wbudowany w radiator nalezy pamieta¢ o
wycieciu w obudowie szafowej dodatkowego otworu na kable i dtawice tak jak pokazano na Rysunku 3-25 i 3-26.

Rysunek 3-25 Otwor na przewody rezystora w UniSP Rozmiar 1 Rysunek 3-26 Otwor na przewody rezystora w UniSP Rozmiar 2

60mm 115mm N @15.0mm
< > 15.0mm
‘ U
15.6mm I o o 66mm 6.5mm
26.5mm
y
93mm
148mm
Oznaczenia producenta zestawéw rezystora dla napedu Unidrive SP: Zestaw rezystora zawiera:
Rozmiar 1: 1220-2757-00 » A braking resistor assembly
Rozmiar 2: 1220-2759-01 » Dfawice do montazu w wycieciu obudowy szafowej

+ Opis instalacji

+ Awire clip (Tylko dla Unidrive SP Rozmiar 2)
3.11.1  Zakladanie rezystora w Uni SP Rozmiar 1
Rysunek 3-27 Wktadanie rezystora w radiator w UniSP Rozmiar 1

+ Zdejmij obie ostony zaciskéw tak jak pokazano w Rozdziale 3.3.1
Zdejmowanie oston zaciskdw na stronie 17

*  Wykonaj otwory do przewodéw rezystora hamowania tak jak
pokazano w Rozdziale 3.3.2 Wykonywanie otworéw w dfawicy
osfony gtdwnej i ostonie zaciskow 48V / DC na stronie 19.

» W16z rezystor hamowania tak jak pokazano na Rysunku 3-27.
Rezystor nalezy przymocowa¢ wkretami.

+  Wkrety przykreci¢ z momentem nie przekraczajacym 2Nm.

*  Upewnij sie czy przewody do rezystora sa poprowadzone w
kanatach radiatora napedu i czy nie sg przygniecione wmontowanym
rezystorem hamowania.

Rysunek 3-28 Przytaczanie rezystora hamowania do napedu Uni SP Rozmiar 1, ktory jest mocowany napowierzchniowo

+  Zaléz dtawice ostony zaciskéw 48V/DC, dostarczone z napedem, na
przewody rezystora. Powinny byé¢ natozone tak aby $cisle przylegaty
do przewodéw. Jezeli dtawice nie przylegajg Scisle do przewodow
rezystora nalezy szczeliny dodatkowo uszczelnié.

» Zakoncz odpowiednio przewody rezystora hamowania i przytacz je
do zaciskéw BR i +DC. Dokrec¢ je do zaciskéw z maksymalnym
momentem 1.5Nm.

» Zalbéz obie ostony zaciskow.
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3.11.2 Zakiadanie rezystora w Uni SP Rozmiar 2

Rysunek 3-31

Skré¢ o
5mm
plastikowy
uchwyt
trzymajacy

Przewody rezystora
hamowania nalezy
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Rysunek 3-29 Przylaczanie rezystora hamowania do napedu Uni SP Rozmiar 1, ktéry jest mocowany w wycieciu obudowy szafowej

Zréb otwory w obudowie szafowej tak jak pokazano na Rys. 3-25.
Przetéz przwody rezystora hamowania przez wyciety otwoér i umies¢
w nim dtawice.

Przymocuj wsporniki mocujace naped do obudowy szafowe;.

Zalbz drawice ostony zaciskéw 48V/DC, dostarczone z napedem, na
przewody rezystora. Powinny by¢ natozone tak aby $cisle przylegaty
do przewodow. Jezeli dtawice nie przylegajg $cisle do przewodow
rezystora nalezy szczeliny dodatkowo uszczelnié.

Zakoncz odpowiednio przewody rezystora hamowania i przytacz je
do zaciskéw BR i +DC. Dokre¢ je do zaciskéw z maksymalnym
momentem 1.5Nm.

Zal6z obie ostony zaciskéw.

Rysunek 3-30 Zdejmowanie metalowej ptytki umieszczonej na radiatorze napedu Unidrive SP Rozmiar 2

Zdejmij ostone zaciskéw DC tak jak pokazano w Rozdziale 3.3.1
Zdejmowanie oston zaciskdw na stronie 17.

Wykonaj otwory do przewodoéw rezystora hamowania tak jak
pokazano w Rozdziale 3.3.2 Wykonywanie otworéw w dfawicy
ostony gtdwnej i ostonie zaciskéw 48V / DC na stronie 19.

Unie$ na zawiasach czarna, plastikowg ptytke znajdujaca sie nad
wentylatorem napedu, naciskajac uprzednio plastikowe uchwyty
trzymajace w kierunku (1). Nacisnij plastikowy uchwyt trzymajacy w
kierunku (2), i unies czarng, plastikowa ptytke tak jak przedstawiono
na rysunku 3-30 - oznaczenie (3).

Wyjmij metalowa ptytke kierujacg powietrze w tunelu wentylacyjnym
radiatora poprzez odkrecenie dwéch $rub. Sruby te nie beda juz
potrzebne.

Modyfikacja czarnej, plastikowej ptytki umieszczonej nad wentylatorem radiatora napedu Unidrive SP Rozmiar 2

Zmniejsz 0 5mm uchwyt trzymajacy w czarnej, plastikowej ptytce
umieszczonej nad wentylatorem napedu.

Poprowadz przewody rezystora hamowania pomiedzy zeberkami
radiatora tak jak pokazano na Rysunku 3-32.

Wt6z metalowg ptytke (uprzednio zdjeta) w radiator z przewodami
rezystora poprowadzonymi pod ptytka. Upewnij sie czy przewody
rezystora hamowania nie zostaty przygniecione metalowg ptytka do
zeberek radiatora.

W16z rezystory hamowania w metalowa ptytke i przymocu;j je
wkretami do radiatora napedu.

Whkrety przykreci¢é z momentem nie przekraczajacym 2Nm.

Zamknij czarna, plastikowa ptytke.

Przymocuj przewody rezystora do zeberek radiatora spinaczem tak
jak pokazano na Rysunku 3-32.
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Rysunek 3-33 Przylaczanie rezystora hamowania do napedu Uni SP Rozmiar 2, ktéry jest mocowany napowierzchniowo

» Zaléz dtawice ostony zaciskow DC, dostarczone z napedem, na
przewody rezystora. Powinny byé natozone tak aby $cisle przylegaty
do przewodéw. Jezeli dtawice nie przylegajg Scisle do przewodow
rezystora nalezy szczeliny dodatkowo uszczelnié.

»  Zakoncz odpowiednio przewody rezystora hamowania i przytacz je
do zaciskéw BR i DC2. Dokre¢ je do zaciskéw z maksymalnym
momentem 1.5Nm.

»  Zaléz ostone zaciskéw.

Rysunek 3-34 Przylaczanie rezystora hamowania do napedu Uni SP Rozmiar 2, ktéry jest mocowany w wycieciu obudowy szafowej

» Zrob otwory w obudowie szafowej tak jak pokazano na Rys. 3-26.

»  Przeléz przwody rezystora hamowania przez wyciety otwoér i umiesé
w nim dfawice.

*  Przymocuj wsporniki mocujace naped do obudowy szafowe;.

+ Zaléz dtawice ostony zaciskéw DC, dostarczone z napedem, na
przewody rezystora. Powinny by¢ natozone tak aby $cisle przylegaty
do przewodow. Jezeli dtawice nie przylegajg $cisle do przewodow
rezystora nalezy szczeliny dodatkowo uszczelnic.

» Zakoncz odpowiednio przewody rezystora hamowania i przytacz je
do zaciskéw BR i DC2. Dokre¢ je do zaciskéw z maksymalnym
momentem 1.5Nm.

+ Zaléz ostong zaciskow.

3.11.3 Nastawy parametrow ochrony przeciazeniowej rezystora hamowania

Nieprzestrzeganie ponizszych informacji moze spowodowaé uszkodzenie rezystora.

Software Unidrive SP zawiera algorytm ochrony przecigzeniowej rezystora hamowania. Dla Unidrive SP Rozmiar 1 i 2 funkcja ochrony
jest aktywna domysinie dla rezystora hamowania zabudowanego w radiatorze napedu. Funkcja ochrony rezystora jest aktywna takze

dla Unidrive SP Rozmiar 3 w przypadku gdy do napedu jest podtaczony zewnetrzny rezystor hamowania o niewielkiej mocy. Ponizej

przedstawiono nastawy fabryczne odpowiadajacych za tg funkcje parametrow:

Parametr UniSP 200V UniSP 400V
Maks. czas hamowania petng moca Pr10.30 0.09 0.02
Maksymalny okres hamowania Pr10.31 2.0

Wiecej informacji na temat ochrony rezystora hamowania przez naped mozna znalez¢ w Podreczniku Rozszerzonym dla Unidrive SP.

Jezeli rezystor hamowania ma moc wigkszg niz potowa mocy znamionowej napedu nalezy wentylator napedu ustawi¢ na prace z petng
predkoscig ustawiajac Pr 6.45 na On (1).

Wiecej informacji na temat wspétpracy napedu z rezystorem hamowania
mozna znalez¢é w Rozdziale 4.8.1 Rezystor hamowania montowany w
radiatorze napedu na stronie 45.
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3.12  Przylacza elektryczne
3.12.1 Lokacja zaciskow sitowych i uziemiajacych
Rysunek 3-35 Umiejscowienie zaciskdw sitowych i uziemiajacych
w Unidrive SP
g]
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Tabela 3-4 Zaciski zdalnego sterowania nhapedem

3.12.2 Momenty dokrecania zaciskéw napedu

Model UniSP Typ zlacza Moment dokrecania
Aby unikna¢ zagrozenia pozarem nalezy stosowadé sie do Wszystkie Listwa wyjmowalna 0.5Nm
pod_an)fch vyymogoyv ognogqle momentoéw dokrecania Tabela 3-5 Zaciski sitowe napedu
zaciskow sitowych i uziemiajacych.
Zaciski o
Model | Z3Ciski  Zaciski matym Zaciski
. zasilania silnopradowe | obciazeniu e
UniSP uziemiajace
napedu DC pradowym
DCi48Vv
1 Przytacza przykrecane
Listwa ($ruby M4) 1.5 Nm
wyjmowalna Przylacza Srz%a’\fMS)
o 15Nm przykrecane Przytacza -0 Nm
($ruby M5) przykrecane
1.5Nm ($ruby M4)
3 Przytacza przykrecane 1.5Nm Sruba (M6)
(Sruby M6) 2.5 Nm 6.0 Nm
Tolerancja momentu dokrecania +10%
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Tabela 3-6 Dane instalacyjne filtrow EMC firmy Schaffner 3.13 Czyn NOSCI dlag nostyczne

Zaciski sitowe Zaciski Naped powinien by¢ zainstalowany w chtodnym, suchym i dobrze
uziemiajace przewietrzanym miejscu. Naped powinien byé chroniony przed
Oznaczenie Maks. Wielkosé nadmierng wilgocia i zapyleniem.
filtra EMC przekroj Moment $ruby Moment Nalezy przeprowadzaé okresowe przeglady napedu oraz instalacji co
dokrecania . dokrecania oo N 54 ; A i
przewodu uziem. przedluza niezawodnos$¢ napedu. Przy przegladach nalezy zwroci¢
4200-6118 4mm?2 0.8 Nm M5 3.5 Nm uwage na.
42006119 4mm?2 0.8 Nm M5 35Nm Srodowisko
4200-6210 10mm2 > Nm M5 35Nm Temperatura Sprawdz temperature w otoczeniu napedu czy
3 otoczenia nie przekracza dopuszczalne;j
4200-6305 10mm 22 Nm M6 3.9 Nm Sprawdz czy naped nie jest zabrudzony — czy
4200-6307 10mm? 2.2 Nm M6 3.9 Nm na radiatorze i wentylatorze napedu nie
4200-6309 10mm?2 25 Nm M6 39 Nm Zapylenie nagromadzito sie zbyt duzo pytu. Zywotnosé
- - wentylatora jest diuzsza gdy jest on czesto
Tabela 3-7 Dane instalacyjne filtrow EMC firmy Epcos czyszczony.
Zaciek Sprawdz czy na wewnetrznych $cianach
Zaciski sitowe cacisxi Wilgotnosé obudowy, w ktérej umieszczony jest naped oraz
uziemiajace
Oznaczenie na obudowie napedu nie ma kropel wody.
filtra EMC Maks. Moment | WiEKOSE | yyoment Obudowe szafowa
przekroj dokrecania sruby dokrecania :
przewodu uziem. \l,:vlgzy\?;g;\fr’]?/;ahc;h Sprawdz czy filtry nie sg zanieczyszczone i czy
B 2 sliwiaj i
4200-6120 4mm 0.6 Nm M5 3.0 Nm obudowy szafowej umozliwiajg swobodny przeptyw powietrza.
_ 2
4200-6121 4mm 0.6 Nm M5 3.0 Nm Przytacza elektryczne
_ 2
4200-6211 10mm 1.35 Nm M5 3.0Nm Ziacza Upewnij sig, ze zaciski sq przykrecone z
4200-6306 16mm?2 2.2Nm M6 5.1 Nm odpowiednim momentem
4200-6308 16mm?2 22 Nm M6 5.1 Nm Sprawdz czy koncéwki przewoddw
Koncéwki silnopradowych przykreconych do napedu nie
przewodow majq przebarwien, ktére moga wskazywac na
ich nadmierne przegrzanie
Przewody Sprawdz czy Iza‘den z przewoddéw potaczonych
z napedem nie jest uszkodzony
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4 POC"QCZenIe elektryczne Silniki z magnesami trwatymi
) ) ilniki z magnesami trwatymi generuja napiecie naw
Rozdziat zawiera: S .ag esami trwaly ge. N “‘z_’l ap gce. e.l etpo
) ) ) . wytaczeniu napedu, pod warunkiem, ze wirnik silnika caty
* Opis funkeji nadrzednej blokady bezpieczenstwa czas obraca sie. Jezeli wystapi taka sytuacja naped zostanie
+  Charakterystyke wewnetrznego filtru EMC zasilony od strony silnika. Zatem na zaciskach napedu moze

*  Opis norm EMC z uwzglednieniem napedu i akcesorii
dostarczanych z napedem

» Dane techniczne napedu, dobdr zabezpieczen i przewodow

+  Dobor rezystoréw hamowania

pojawié sie napiecie niebezpieczne. Aby uchroni¢ sie przed
dotykiem bezposrednim nalezy dodatkowo ostoni¢ zaciski
silnoprgdowe napedu.

Ryzyko porazenia elektrycznego

Napiecia, ktére moga wystapi¢ w miejscach podanych nizej
moga powodowac porazenia elektryczne:

+ zaciski i kable zasilania napedu

» przewody przytgczone do zaciskow DC oraz przewody
rezystora hamowania

» zaciski i kable odptywowe

» wiele czesci skladowych napedu i opcyjne urzadzenia
zewnetrzne

Nalezy uwazac¢ zeby nie dotyka¢ pod napieciem zaciskow

przewoddw poniewaz nie sg one dostatecznie izolowane.

Odtacznik izolacyjny

Przed zdjeciem jakiejkolwiek ostony zaciskéw napedu i
przed przystapieniem do prac serwisowych nalezy naped
odtaczy¢ przy pomocy odpowiedniego odtacznika
izolacyjnego

STOP napedu

Podanie sygnatu STOP-u na zaciski sterujgce napedu nie
spowoduje roztadowania niebezpiecznych napig¢ z
kondensatoréow obwodu DC napedu, silnika lub
opcjonalnych urzadzen wspétpracujacych z napedem.

>

UWAGA

Funkcja SECURE DISABLE (nadrzedna blokada
bezpieczenstwa)

Uzycie funkcji SECURE DISABLE nie spowoduje
roztadowania niebezpiecznych napie¢ z kondensatorow
obwodu DC napedu, silnika lub opcjonalnych urzadzen
wspotpracujacych z napedem.

Napiecie na kondensatorach

Naped posiada kondensatory w obwodzie posredniczacym
DC, ktére w trakcie pracy tadujg sie do niebezpiecznego dla
cztowieka napiecia. Odtaczenie napedu od sieci nie
gwarantuje catkowitego roztadowania kondensatoréw.
Przyjmuije sie, ze bezpieczna prace przy zaciskach
silnopragdowych mozna podjg¢ po 10 minutach od chwili
odtaczenia zasilania napedu.

>

UWAGA

Podczas odtaczenia zasilania napgdu kondensatory sa
roztadowywane przez wewnetrzny rezystor. Pomimo tego, w
specyficznych warunkach awarii, kondensatory moga nie
roztadowac sie lub moga by¢ dotadowywane przez napiecie
obecne na wyjsciu napedu. Jezeli naped ulegt awarii i
natychmiast zgast wyswietlacz na panelu sterujgcym istnieje
duze prawdopodobienstwo, ze kondensatory nie roztadowaty
sie. W tym przypadku skonsultuj sie¢ z dostawcg napedu.

Gniazdo przylaczenia zasilania

Szczegolne srodki ostroznosci nalezy zachowaé w
przypadku gdy naped zostat zainstalowany do urzadzenia
potaczonego z siecig zasilania poprzez gniazdo i wtyczke
sieciowa. Zaciski zasilania napedu sa podiaczone do
kondensatoréw poprzez diody prostownika, ktére nie dajg
izolacji elektrycznej. Jesli zachodzi niebezpieczenstwo
dotknigcia kotka takiej wtyczki gdy zostanie ona wyjeta z
gniazda to nalezy bezwzglednie zastosowac uktad
automatycznej izolacji wtyczki.
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4.1 Przy|qcza siInoprqdowe Rysunek 4-2 Przytacza silnopradowe w Unidrive SP Rozmiar 2
41.1  Zaciski ACiDC Zaciski DC Zaciski DC
Rysunek 4-1 Przylacza silnopradowe w Unidrive SP Rozmiar 1 Silnopradowe DC i do rezystora hamowania Niskopradowe DC i 48V

Zaciski DC
Zabezpieczenie
termiczne

Zabezpieczenie|
termiczne

[

Rezystor
hamowania

Rezystor
hamowania
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Zaciski AC
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Zaciski AC PE | L1 L2 | L3 U v
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| ‘ opcja
Zewnetrzny filtr RFI - [ [ [
opcja Dtawik sieciowy -
I [ [ opcja

Dtawik sieciowy -
opcja

| ] —

Silnik — —
L1 L2 L3 )
i Dodatkowe potaczenie
Zasilanie napedu AC uziemiajace

Bezpieczniki
I
| I
| I
@

Bezpieczniki
| I

Uziemienie
J jp— zasilania
= L1 L2 L3 -

Uziemieni - Dodatkowe potaczenie
ziemienie  Zasilanie napgdu AC uziemiajace Jezeli jest uzywany rezystor hamowania zamontowany w radiatorze

zasilania
napedu (dla Rozmiaru 1 i 2) termik w obwodzie rezystora hamowania
nie jest potrzebny.
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Rysunek 4-3 Przytacza silnopradowe w Unidrive SP Rozmiar 3

Zaciski DC

Silnopradowe DC i do rezystora hamowania

—

Zabezpieczenie
termiczne

[

Zaciski DC
Niskopradowe DC i 48V

Rezystor
hamowania

RN INS) SIS D
DC1 | DC2 | BR 48V | -DC | +DC =
DC1 - - L J
DC2 = + Wewnetrzny
filtr EMC

o =

ﬂmm e

> °

Zaciski AC

L1 | L2 | L3 |PE <+ U \Y w

DI ¢ ¢ DD

Zewnetrzny filtr RFI -
opcja

Dtawik sieciowy -
opcja

Bezpieczniki
| I
| I

LYY . ‘ )j

Silnik

L1 L2 L3 -

Zasilanie napedu AC ~ Uziemienie
zasilania

Dodatkowe potaczenie
uziemiajace

Przytacza silnopradowe DC w Unidrive SP Rozmiar 2 i 3 sg uzywane do
podiaczenia rezystora hamowania, do zasilania napedu napieciem
statym DC (napieciem 48V lub wyzszym) oraz do zasilania napedu
napieciem DC, do ktérego przytaczonych jest kilka napedéw réwnolegle.
Zaciski DC o matym obcigzeniu pradowym uzywane sa tylko do
podiaczenia wewnetrznego filtra EMC.

4.1.2 Zaciski uziemiajace

Zacisk uziemienia silnika i zacisk PE w Unidrive SP Rozmiar 1
ulokowane sg po obu stronach zaciskéw silnopradowych (przytaczy do
silnika i sieci). Patrz Rysunek 4-1  Przytacza silnopragdowe w Unidrive
SP Rozmiar 1 na stronie 38.

Zacisk uziemienia silnika i zacisk PE sieci w Unidrive SP Rozmiar 2 sg
ulokowane pod zaciskami silnopradowymi tak aby wygodnie byto
zatozy¢ mostek na tych zaciskach i podtaczy¢ przewody uziemiajace.
Patrz Rysunek 4-4.

Zacisk uziemienia silnika i zacisk PE sieci w Unidrive SP Rozmiar 3 jest
ulokowany pomiedzy zaciskami silnopradowymi przytaczy do silnika a
zaciskami zasilania sieciowego. Aby przytaczy¢ do zaciskéw
uziemiajacych przewody uziemiajace nalezy przykreci¢ je Srubg M6 tak
jak pokazano na Rysunku 4-5 na stronie 40.

Rysunek 4-4 Podtaczenie uziemienia w Unidrive SP Rozmiar 2

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
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Rysunek 4-5 Podtaczenie uziemienia w Unidrive SP Rozmiar 3

S S
Sruba M6 /ﬁ? 5
\\ {7

LT

Podktadka okragta

3;&

Podktadka sprezysta

norm.

Impedancja petli zwarciowej musi spetnia¢ wymagania stosownych

Do napedu nalezy podtaczy¢ odpowiedni przewdd uziemienia
ochronnego, ktéry wytrzyma prad zwarcia do czasu zadziatania
" Owach | zabezpieczen wytaczajacych zasilnie.

Potaczenia uziemienia ochronnego (zerowania) nalezy sprawdzaé
wzrokowo i testowa¢ w okreslonych odstgpach czasu.

4.2 Napiecie zasilania AC
Naped moze by¢ zasilany napieciami:

SPX20X 200V do 240V +10%
SPX40X 380V do 480V +10%
SPX50X 500V do 575V +10%

llos¢ faz zasilajacych: 3

Maksymalna odchytka napiecia miedzy kazdq fazg a przewodem
zerowym nie wieksza niz 2% co odpowiada r6znicy wartosci napie¢

miedzyfazowych 3%.

Czestotliwos¢ sieci zasilajacej: 48 do 65 Hz

Maksymalny prad zwarciowy:

Rozmiar Unidrive SP

Maks. poziom pradu zwarcia (kA)

1,2,3

5

4.2.1 Rodzaje sieci zasilajacych naped

Napedy Uni SP sa wykonywane na napiecia zasilania do 575V. Mozna
je poditacza¢ do réznych rodzajéw sieci zasilajacych: TN-S, TN-C-S, TT,
IT.

Napedy Uni SP sa przystosowane do zasilania z sieci kategorii Ill lub
nizszej wedtug normy IEC60664-1. To oznacza, ze moga by¢
podiaczone na state do zasilania w budynku, natomiast w przypadku
stosowania napeddw na zewnatrz budynku nalezy stosowaé¢ dodatkowe
zabezpieczenia przepieciowe.

Dla Uni SP Rozmiar 3 i wiekszych przy zasilaniu z sieci z

izolowanym punktem zerowym (IT) wewnetrzny filir EMC

powinien by¢ zdemontowany z napedu, chyba ze

zewnetrzny filtr EMC jest uzywany i silnik ma dodatkowg,
| _UWAGA | ochrone ziemnozwarciowa.

Na Rysunku 4-13 na stronie 48 pokazano sposéb

demontazu wewnetrznego filtra EMC napedu.

Podczas pracy napedu w sieci IT z zewnetrznym filtrem EMC nalezy
pamigtac¢, ze doziemienie w obwodzie silnika bedzie sygnalizowane
przez naped jako stan awaryjny.

Nietypowe rodzaje sieci zasilajacej bez przewodu ochronnego
wystepujg na statkach. Aby unikna¢ zagrozen wynikajacych z
nieprawidtowej instalacji napedu w tych przypadkach nalezy
skontaktowac sie z dostawcg napedu.

4.2.2 Stosowanie diawikow sieciowych
Dtawiki sieciowe instalowane na zasilaniu napedu sg stosowane w celu
zabezpieczenia napedu przed awarig na skutek asymetrii napiec i
pradéw pomiedzy fazami oraz innych nagtych zaburzen sieci zasilajace;.
Spadek napigcia na dtawikach sieciowych w warunkach znamionowych
nie powinien przekroczy¢ 2%. Jezeli istnieje koniecznos¢ zastosowania
dtawikéw o reaktancji wyzszej nalezy spodziewac sie spadku napiecia
na wyjsciu napedu (zmniejszony moment przy wyzszych predkosciach).
Zastosowanie dtawikéw sieciowych o spadku napiecia 2% pozwala na
prace napedu z maksymalng odchytkg napigcia miedzy kazda faza a
przewodem zerowym nie wigksza niz 3,5% co odpowiada réznicy
wartosci napie¢ miedzyfazowych 5%.
Czynniki ktére wptywajg na zaburzenia sieci zasilajacej:
* W poblizu napedu jest zainstalowana bateria kondensatoréw,
poprawiajaca wspoétczynnik mocy.
» Do sieci, z ktérej zasilany jest Unidrive SP jest podiaczony duzy
naped DC z nieprawidtowo dobranym dfawikiem sieciowym.
+ W sieci, z ktorej zasilany jest Uni SP startuje jednoczesnie kilka
silnikéw i spadek nap. w sieci zasilajacej moze przekroczyé 20%.
Powyzsze czynniki powodujace zaburzenia sieci zasilajgcej moga by¢
przyczyng powstawania niebezpiecznych pradéw szczytowych na
wejsciu napedu. To z kolei bedzie powodowato czeste blokady napedu
stanem awaryjnym lub uszkodzenie napedu.

Napedy o matej mocy moga by¢ podatne na zaburzenia sieci, jezeli sg
przylaczone do sieci, gdzie moc zrddta zasilania przekracza 175kVA.

Dtawiki sieciowe instalowane na zasilaniu napedu sg szczeg6lnie
zalecane z ponizszymi napgdami jezeli wystapi przynajmniej jeden z
powyzszych czynnikbw wptywajgcych negatywnie na sie¢ zasilajgca lub
moc zrodta zasilajacego przekroczy 175kVA:

SP1201 SP1202 SP1203 SP1204 SP1401 SP1402 SP1403 SP1404
Napedy Unidrive SP 1405 i wieksze majg wbudowany dtawik DC w
obwodzie posredniczacym, zatem nie wymagajg dtawikéw sieciowych
na zasilaniu napedu AC za wyjatkiem napedéw zasilanych z sieci gdzie
moga wystapi¢ nadmierne asymetrie pradéw i napie¢ lub wystepuja
szczegOlne zaburzenia sieci zasilajace;j.

Jezeli stosuje sie dtawiki sieciowe nalezy pamieta¢ aby kazdy naped
miat swoj indywidualny dtawik sieciowy (trojkolumnowy-tréjfazowy lub
jednofazowy na kazdej fazie).

Prad znamionowy dtawika sieciowego
Dtawik sieciowy nalezy dobra¢ wyznaczajac jego dane uwzgledniajac
wartosci ponizej:
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Prad znamionowy ciagty:
Nie mniejszy niz wejsciowy znamionowy prad ciagty napedu
Prad szczytowy:
Nie mniejszy niz dwukrotna warto$¢ wejéciowego znamionowego
pradu ciagtego napedu.

4.2.3 Wyznaczanie indukcyjnosci dtawika
Wymagang indukcyjnos¢ dtawika L (H) mozna wyznaczy¢ ze wzoru:

Lo Y v 1
71007 /37 2xfl

Gdzie: | = wejsciowy znamionowy prad ciagty napedu (A)
Y = reaktancja dtawika sieciowego (%)
f = czestotliwos$¢ sieci zasilajacej (Hz)

V = napiecie migedzyfazowe

4.3 Zasilenie napedu, badz grupy
napeddéw napieciem DC

Naped Unidrive SP moze by¢ zasilany ze zrédfa napiecia statego DC.

Zasilanie napedu badz kilku napedéw napieciem DC (wspéine

potaczenie rownolegte obwodéw posredniczacych kilku napeddéw) jest

stosowane najczesciej do:

1. Przekazywania nadmiaru energii z jednego napedu na drugi
podczas hamowania dynamicznego napedu pierwszego.

2. Przekazywania nadmiaru energii z kilku napedéw na jeden wspoélny
rezystor hamowania.

Doktadniejszych danych na ww. temat dostarczy dostawca napedu.

Dane znamionowe zrodta 48Vdc do awwaryjnego zasilenia napedu:

Min. napiecie ciagte: 36V
Min. napiecie po zat. obcigzenia 40V
Napiecie znamionowe: 48V
Maks. napiecie ciagte: 60V
Napiecie zadziatania czopera hamowania: 66V
Maks. napiecie udarowe: 72V

Wiecej informacji na wyzej opisany temat mozna znalez¢é w podreczniku
Unidrive SP 48V Nota aplikacyjna.

4.6 Dane znamionowe
Warosci pradow wejsciowych napedu
Wartosci pradéw wejsciowych napedu (podane tu dla zasilania

symetrycznego) mozna wykorzysta¢ do prostej kalkulacji mocy napedu i
strat mocy.

Maksymalny wejsciowy prad ciagty napedu

Wartosci maks. pradéw wejsciowych napedu mozna wykorzysta¢ do
doboru kabli i zabezpieczen. Wartosci te podane sa dla najgorszych
warunkéw zasilania, dla sieci zasilajgcych o stabych parametrach.
Podane wartosci zwykle odnosza sie tylko do jednej fazy zasilajacej, w
pozostatych fazach wartosci pradéw moga by¢ znacznie nizsze.
Wartosci maks. pradéw wejsciowych napedu (dla sieci z odchytka
napiecia miedzy kazda fazg a przewodem zerowym nie wieksza niz 2%)
sg podane w Tabeli 4-1 i Tabeli 4-2.

Tabela 4-1 Prad wejsciowy, dobor bezpiecznikéw i przewodoéw
(standardy europejskie)

4.4 Wejscie uzupetniajace zrédio 24VDC Prad Maks. o iecznik PrzekEfﬁls g;zoimd“
napedu Model | wejsciowy wejsclowy |- e aG
o o . . A prad ciagty A Wejscie | Wyjscie
Wejscie 24Vdc w Unidrive SP spetnia trzy podstawowe funkcije: A mm2 mm2
*  Uzupetnia zrédto 24VDC napedu podczas pracy napedu z modutem -
SM-Universal Encoder Plus, lub modutem SM-I/O Plus (przy pracy SP1201 71 9.5 10 15 1.0
napedu z tymi modutami prad pobierany ze zrédta 24VDC napedu SP1202 9.2 1.3 12 15 1.0
moze przekraczaé maks. prad tego zrédia - wystapi wéwczas stan SP1203 12.5 16.4 20 4.0 1.0
awaryjny 'PS.24V") SP1204 15.4 19.1 20 4.0 1.5
* Moze by¢ uzywane jako zasilanie rezerwowe do obwodéw SP2201 13.4 18.1 20 4.0 25
sterowniczych napedu podczas gdy naped nie jest zasilany. SP2202 180 556 55 7.0 20
Pozwala to na prace modutéw komunikacyjnych, aplikacyjnych,
enkoderdéw oraz podtrzymanie pracy komunikacji szeregowe;j. SP2203 24.2 28.3 32 6.0 6.0
«  Moze podtrzymaé funkcjonowanie napedu podczas odtaczenia SP3201 35.4 431 50 16 16
zasilania napedu - wyswietlacz panelu sterowniczego bedzie dziatat SP3202 46.8 54.3 63 25 25
poprawnie chociaz bedzie wskazywat stan awaryjny “UU” i SP1401 41 1.8 6 1.0 1.0
diagnostyka, nastwy oraz zapisywanie parametréw beda SP1402 51 58 5 10 10
niemozliwe.
SP1403 6.8 7.4 8 1.0 1.0
Dane znamionowe dodatkowego zrédta 24VDC: SP1404 93 10.6 12 15 1.0
Maks. napicie ciagte: 30.0V SP1405 10 11 12 15 1.0
Min. napiecie ciagte: 192V SP1406| 12,6 134 16 25 15
Napiecie znamionowe: =~ 240V SP2401 | 15.7 7 20 7.0 2.5
Min. napiecie po zat. obcigzenia 216V
Maks. moc zrodia 24V: 60 W SP2402 20.2 21.4 25 4.0 4.0
Zalecane zabezpieczenie: 3 A, 50 Vdc SP2403 26.6 27.6 32 6.0 6.0
Podane min. i maks. wartosci napie¢ zawierajg pulsacje i zaktocenia. SP3401 34.2 36.2 40 10 10
Pulsacje i zakiécenia nie powinny przekracza¢ 5%. SP3402 40.2 42.7 50 16 16
. . . .. SP3403 51.3 53.5 63 25 25
4.5 Zasilanie awaryjne napedu napieciem |ssseor—=3 - - — —
48VDC SP3502 6.0 8.2 10 1.0 1.0
Unidrive SP moze pracowac przy zasilaniu napigeciem statym 24VDC i SP3503 7.8 11.1 12 1.5 1.0
48VDC. Mozliwos¢ zasilania napedu napieciem 48VDC zostata SP3504 9.9 14.4 16 25 15
zaprojektowana w celu podtrzymania pracy silnika (przy zmniejszonych SP3505 138 181 20 70 55
obrotach) w sytuacjach awaryjnego wytaczenia zasilania gtéwnego ’ ’ : ’
napedu. (np. w windach lub uktadach serwo gdzie przy zatrzymaniu SP3506 18.2 22.2 25 4.0 4.0
wymagane jest ograniczenie predkosci). SP3507 22.2 26.0 32 6.0 6.0
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Zalecane przekroje przewodéw z Tabeli 4-1 podane sg jako orientacyjne
- przy doborze nalezy zwréci¢ uwage na stosowne normy. W niektérych
przypadkach nalezy przewymiarowac przekroj kabla aby unikna¢
nadmiernych spadkéw napig¢.

Zalecane przekroje przewodow na wyjsciu z napedu z Tabeli 4-1
podane sa przy zatozeniu, ze naped jest dobrany do maksymalnej mocy
silnika. Jezeli do napedu podtaczony jest silnik 0 mniejszej mocy niz
naped przewody wyjsciowe z napedu mozna dobra¢ o mniejszym
przekroju. W tym przypadku nalezy upewni¢ sie czy prawidiowo
zaprogramowana jest ochrona silnika (prad znamionowy silnika) a co za
tym idzie ochrona przecigzeniowa przewodow.

Bezpieczniki

Na zasilaniu napedu musza by¢ zainstalowane odpowiednie

bezpieczniki chronigce przed przeciazeniem lub zwarciem.

W Tabeli 4-1 sg dobrane odpowiednie bezpieczniki do
danego modelu napedu. Zastosowanie nieodpowiednich

zabezpieczen moze by¢ przyczyng pozaru.

Typy bezpiecznikow

Napiecie znamionowe zastosowanych bezpiecznikéw musi by¢
odpowiednie do napiecia zabezpieczanego napedu. Nalezy zastosowaé
bezpieczniki o charakterystyce gG HRC zgodne ze standardem
IEC60269 (BS88)

Podtaczenia przewodéw uziemiajacych

Do napedu nalezy podiaczy¢ przewod ochronny PE sieci zasilajacej.
Uziemienie napedu powinno by¢ wykonane zgodnie z normami i
obowigzujacymi przepisami.

4.6.1 Wylacznik giéwny zasilania AC napedu

Na zasilaniu napedu zaleca sig instalacje wytacznika gtéwnego
(stycznika). W celu uzyskania pomocy w doborze odpowiedniego
wytacznika gtéwnego nalezy skontaktowac sie z dostawca napedu.

4.7 Obwdd wyjsciowy napedu i ochrona

silnika
Wyjscie napedu Unidrive SP jest chronione bardzo szybkim
elektronicznym zabezpieczeniem zwarciowym wykrywajacym prad
powyzej 5 razy prad wyjsciowy znamionowy napedu i wytaczajagcym w
czasie okoto 20us. Nie wymagane jest stosowanie dodatkowych
zabezpieczen zwarciowych na wyjsciu napedu.

Naped posiada funkcje ochrony przeciazeniowej silnika oraz biegnacych
do niego przewodoéw. Aby zapewni¢ skuteczng ochrone silnika i
przewodoéw, Pr 0.46 Prad znamionowy silnika musi by¢ ustawiony
zgodnie z danymi znamionowymi podtaczanego silnika.

Pr 0.46 Prad znamionowy silnika musi by¢ nastawiony

poprawnie w przeciwnym wypadku istnieje ryzyko

przeciazenia silnika i przewodéw do niego biegnacych co
| Uwaca | moze by¢ przyczyna pozaru.

Nalezy takze wykorzysta¢ termistor silnika w celu zabezpieczenia go
przed przegrzaniem, np. gdy uszkodzone zostanie przewietrzanie
silnika.

4.71 Przewody naped-silnik i ich diugosé¢

Przewody taczace naped z silnikiem majg ograniczong diugos¢ ze
wzgledu na warto$é reaktanciji pojemnosciowej kabla. W Tabeli 4-2, 4-3 i
4-4 podano maksymalne dopuszczalne dtugosci kabli w zaleznosci od
modelu napedu, czestotliwos$ci nosnej i napiecia zasilajacego.

Do ponizszych potaczen nalezy zastosowacé kable z zytami miedzianymi
w powtoce PVC na odpowiednie napigcie:

* Przewody zasilajace AC do filtra EMC (o ile jest uzywany)
* Przewody zasilajace AC (lub z filtra EMC) do napedu

* Przewody z napedu na silnik

* Przewody z napedu na rezystor hamowania

Tabela 4-2 Maks. diugos¢ kabli naped-silnik (zasilanie 200V)

Nap. znamionowe zasilania napedu Un=3x200V

Maks. dopuszczalna dtugos¢ kabli naped-silnik dla
Model odpowiedniej czestotliwosci nosnej

3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP1201 65m
SP1202 100m
SP1203 130m
SP1204 37m
SP2201 50m

75m

SP2202 100m

200m 150m
SP2203
SP3201
SP3202
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Nap. znamionowe zasilania napedu Un=3x400V

Maks. dopuszczalna dlugos¢ kabli naped-silnik dla
Model odpowiedniej czestotliwosci nosnej

3kHz | 4kHz | 6kHz | 8KkHz | 12kHz | 16kHz
SP1401 65m
SP1402 100m
SP1403 130m
SP1404
SP1405
SP1406 37m

50m
SP2401 75m
100m

SP2402 200m 150m
SP2403
SP3401
SP3402
SP3403

Tabela 4-4 Maks. diugos¢ kabli naped-silnik (zasilanie 575V)

Nap. znamionowe zasilania napedu Un=3x575V

Maks. dopuszczalna dlugos¢ kabli naped-silnik dla
Model odpowiedniej czestotliwosci nosnej
3kHz 4kHz 6kHz 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP3501
SP3502
SP3503
SP3504 200m 150m 100m 75m 50m
SP3505
SP3506
SP3507

« Stosowanie dtuzszych kabli niz podane w powyzszych tabelach
nalezy skonsultowa¢ z dostawca napedu.

+ Czestotliwo$¢ nosna napedu nastawiana fabrycznie dla napedu
pracujacego w otwartej petli oraz w zamknietej petli w trybie
wektorowym wynosi 3kHz; przy pracy w trybie serwo naped ma
nastawiong czestotliwos$¢ nosnag 6kHz.

Kable o duzej pojemnosci

Wiekszo$¢ dostepnych kabli ma dodatkowa ostone izolacyjna pomiedzy
przewodami a ekranem badz pancerzem. Takie kable majg matg
pojemnos¢ i sg zalecane do potaczen naped-silnik. Kable, ktére nie majg
tej dodatkowej ostony izolacyjnej charakteryzujq sie duza pojemnoscia.
Jezeli istnieje konieczno$¢ zastosowania takich kabli nalezy przyjag¢, ze
maksymalna dtugos¢ kabli naped-silnik powinna by¢ potowa wartosci
podanej w Tabeli 4-2, Tabeli 4-3 oraz Tabeli 4-4. (Rysunek 4-6
przedstawia przekroje kabla o matej i duzej pojemnosci)

Rysunek 4-6 Wplyw budowy kabla na jego pojemnos¢

® N
O &

Standardowa pojemnosé
Ekran i pancerz
odseparowany warstwg
izolacji od zyt kabla

Duza pojemnos¢

Ekran i pancerz
odseparowany niewielkg
warstwg izolacji od zyt kabla

Zaleca sie stosowanie kabli 4-zytowych ekranowanych (Tabela 4-2,
Tabela 4-3 oraz Tabela 4-4). Typowa pojemnos¢ dla takich kabli wynosi
130pF/m.
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Tabela 4-3 Maks. dtugosé kabli naped-silnik (zasilanie 400V) 4.7.2 Napigcie generowane na wyjsciu napedu

Przebieg napigcia na wyjsciu z napedu ma ksztatt pikow prostokatnych,
ktére moga niekorzystnie wptywac na izolacje miedzyzwojowa w silniku
a w nastepstwie na przyspieszenie procesu starzenia sie silnika.
Powodem niszczenia izolacji s szybkie zmiany duzych wartosci napie¢
generowanych na wyjsciu napedu w powigzaniu z impedancjg kabli
naped-silnik.
Dla napeddw zasilanych ze standardowych sieci do 500VAC i dla
standardowych silnikéw o dobrej izolacji uzwojen nie ma potrzeby
stosowania specjalnych zabezpieczenh przed uszkodzeniem izolacji
silnika.
Zabezpieczenia sg zalecane w nastepujacych przypadkach, ale tylko w
gdy dtugos¢ kabli naped-silnik przekracza 10m:

- Napiecie sieci zasilajacej naped przekracza 500V,

- Napiegcie state spetiajace role zasilania napedu przekracza 670V,

- Napiecie sieci zasilajgcej nie przekracza 400V i naped pracuje z

ciagtym lub bardzo czestym hamowaniem

- Jeden naped pracuje z wieloma silnikami
W przypadku pracy napedu z wieloma silnikami zaleca sie
zabezpieczenia oméwione w Rozdziale 4.7.3 Praca napedu z wieloma
silnikami na stronie 44.
Dla pozostatych przypadkéw wymienionych powyzej, zaleca sie
stosowanie silnikow przystosowanych do pracy z przemiennikami
czestotliwosci. Silniki te majg przygotowana przez producenta izolacje
uzwojen odporng na powtarzajace sie piki napieciowe o duzych
stromosciach.
Jezeli nie ma mozliwos$ci zastosowania w przypadkach podanych
powyzej silnikéw przystosowanych do pracy z przemiennikami
czestotliwosci zaleca sie stosowanie na wyjsciu napedu dtawikow du/dt
o spadku napiecia ok. 2%. Taki zabieg wraz z dobraniem kabla naped-
silnik 0 odpowiedniej pojemnosci zmniejsza stromos$¢ narastania pikéw
napie¢ w czasie na zaciskach silnika co zmniejsza ryzyko wystepowania
zwaré migdzyzwojowych w silniku.
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4.7.3 Praca napedu z wieloma silnikami 4.7.4 Podiaczenie silnika w gwiazde/trojkat

Tylko dla trybu pracy napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego
Jezeli naped bedzie pracowat z wieloma silnikami nalezy nastawi¢ Pr
5.14 = Fd lub SrE. Nalezy przytaczy¢ silniki tak jak pokazano na
Rysunku 4-7 oraz 4-8. Maksymalna dtugos$¢ kabli naped-silnik (Tabela 4-
2, Tabela 4-3 oraz Tabela 4-4) powinna by¢ sumg poszczegélnych
odcinkéw kabli do kazdego silnika.

Przy pracy napedu z wieloma silnikami zaleca sie stosowanie
przekaznikéw termicznych na kazdym z silnikéw co pozwoli na ochrone
termiczng poszczegolnych silnikéw. W przypadku podtaczenia
odgateznego silnikéw do napedu nalezy zastosowac na wyjsciu z
napedu dtawik wyjsciowy lub filtr sinusoidalny (jak pokazano na
Rysunku 4-8), nawet gdy maksymalna dtugo$¢ kabli do silnika jest
mniejsza od dopuszczalnej. Dodatkowych informacji dotyczacych
doboru dfawika wyj$ciowego mozna uzyska¢ u dostawcy napedu.
Rysunek 4-7 Zalecane rownolegte podtaczenie silnikéw

Zabezpieczenie
termiczne
silnika

Zalecane réwnolegte podtaczenie silnikow

N

=z -

Rysunek 4-8 Alternatywne odgatezne podiaczenie silnikow

L]

Zabezpieczenie
termiczne
silnika

Alternatywne odgatezne
podtaczenie silnikow

Dtawik lub filtr

Przed rozpoczeciem pracy napedu z silnikiem nalezy sprawdzi¢ wartosci
znamionowe napie¢ w potaczeniu silnika w gwiazde badz w tréjkat.
Nastawa fabryczna w napedzie wartosci znamionowej napiecia silnika
jest taka sama jak warto$¢ napiecia znamionowego napedu

Naped 400V - znamionowe napigcie silnika 400V
Naped 200V - znamionowe napigcie silnika 200V

Standardowy 3-fazowy silnik indukcyjny przy potaczeniu w gwiazde
pracuje na napieciu znamionowym 400V przy potaczeniu w trojkat
pracuje na 230V (dla wyzszych mocy - w gwiezdzie 690V, w trojkacie
400V).

Nieprawidtowe potaczenie uzwojen silnika do danego napedu moze by¢
przyczyng spadku obrotéw silnika, zmniejszenia sie momentu
obrotowego silnika, nasycenia strumienia pola magnetycznego silnika
oraz nadmiernego nagrzewania sie silnika.

4.7.5 Stycznik na wyjsciu z napedu

Jezeli zostat zainstalowany stycznik lub roztacznik na
wyj$ciu napedu zaprojektuj instalacje tak aby roztaczanie
badz zataczanie tych urzadzen nastepowato w chwili gdy
naped jest nieaktywny (nie pracuje mostek mocy napedu).

MMM Roziaczanie lub zataczanie stycznika na wyjsciu napedu
podczas jego pracy moze spowodowac uszkodzenie
napedu.

Styczniki na wyjsciu napedu stosuje sie zadko, gtéwnie w celu

zwigkszenia bezpieczenstwa pracy.

Zaleca sie w tym przypadku stosowanie stycznikéw o kategorii
taczeniowej AC3.

Roztaczanie lub zataczanie stycznika na wyjsciu napedu jest mozliwe
tylko wtedy gdy mostek mocy napedu jest nieaktywny.

Roztgczanie lub zatgczanie stycznika na wyjéciu napedu podczas jego
pracy moze powodowac:

1. Stan awaryjny Ol.AC (ktéry nie moze by¢ zresetowany przez 10s)
2. Wysoki poziom emisji zakiécen radiowych
3. Zmniejszenie zywotnosci stycznika

Kiedy zacisk 31 (naped aktywny) nie jest zwarty realizowana jest funkcja
nadrzednej blokady bezpieczenstwa. Moze ona w wielu przypadkach
zastapi¢ stycznik na wyjsciu napedu.

Wiecej informacji na temat funkcji nadrzednej blokady bezpieczenstwa
znajduje sie w Rozdziale 4.14 Funkcja nadrzednej blokady bezp. na
stronie 61.

4.8 Hamowanie

Podczas gwattownego zmniejszania predkosci silnika, ktéry napedza
ukfad mechaniczny o duzej bezwtadnosci silnik zaczyna zwracac
energie do napedu.

Kiedy silnik jest hamowany przez naped energia z silnika jest
absorbowana przez naped i wydzielana w postaci ciepta na radiatorze
napedu. Kiedy zwracana moc do napedu przekroczy mozliwos¢
wydalenia jg przez naped w postaci ciepta energia zaczyna gromadzi¢
sie w obwodzie posredniczacym DC i napiecie DC zaczyna wzrasta¢. W
takim przypadku (gwattowne hamowanie) nalezy podtaczy¢ do czopera
napedu rezystor hamowania, ktéry przyjmie nadmiar energii i wydzieli jg
w postaci ciepta.

Naped fabrycznie zaprogramowany jest tak, ze podczas hamowania
kontroluje zdefiniowany maksymalny poziom napigcia DC w obwodzie
posredniczacym i jezeli jest to konieczne przy hamowaniu, wydtuza czas
hamowania.

Jezeli uzywany jest rezystor hamowania nalezy Pr 0.15 nastawi¢ na
warto$¢ FASt (duza stromo$¢é hamowania).
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Wysoka temperatura

Rezystor hamowania moze nagrzewac sie do wysokich
temperatur, wiec nalezy go zainstalowac tak aby nie
uszkodzit innych urzadzen. Przewody do rezystora
hamowania powinny by¢ wykonane z materiatéw odpornych
na dziatanie wysokich temperatur.

Jezeli rezystor hamowania bedzie zamontowany w radiatorze napedu,
dodatkowa ochrona przecigzeniowa rezystora nie jest potrzebna.

4.8.1 BRezystor hamowania montowany w radiatorze
napedu
Control Techniques dostarcza rezystory specjalnie zaprojektowane do
montazu w radiatorze napedu Unidrive SP (Rozmiar 1 i 2). Opis
montazu tego rezystora mozna znalez¢ w Rozdziale 3.11 Montaz
rezystora hamowania na stronie 32. Dodatkowa ochrona
przecigzeniowa tego rezystora nie jest potrzebna. Unidrive SP Rozmiar
1i 2, ma fabrycznie skonfigurowane parametry, ktére zapewniajg
ochrone przeciazeniowg rezystora hamowania montowanego w
radiatorze napedu. Dane techniczne opisywanych rezystoréw
hamowania przedstawia Tabela 4-5.

Rezystor hamowania montowany w radiatorze napedu jest
przeznaczony do stosowania w aplikacjach gdzie spodziewana energia
hamowania jest nie duza.

Nastawy parametrow napedu odpowiadajacych
za ochrone przecigzeniowa rezystora hamowania
Nie stosowanie sie do ponizszych zalecen moze
spowodowaé uszkodzenie rezystora hamowania.
Unidrive SP posiada funkcje ochrony przeciazeniowe;j
rezystora hamowania. W Unidrive SP Rozmiar 1i 2 ta
funkcja uaktywniona jest fabrycznie. Funkcja ochrony
rezystora jest aktywna takze dla Unidrive SP Rozmiar 3 w
przypadku gdy do napedu jest podtaczony zewnetrzny
rezystor hamowania o niewielkiej mocy. Ponizej
przedstawione sg nastawy parametrow wptywajacych na
ochrone rezystora.

OSTRZEZENIE

Parameter Naped 200V| Naped 400V
Max.czas ham. petng mocg|Pr 10.30 0.09 0.02

Max. okres hamowania Pr10.31 2.0

Wiecej informacji na temat funkcji ochrony rezystora
hamowania mozna znalez¢ w opisie parametréow Pr 10.30 i
Pr 10.31 w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.

Jezeli rezystor hamowania montowany w napedzie jest
czesto wykorzystywany i oddaje wigcej niz potowe swojej
mocy znamionowej to nalezy ustawi¢ Pr 6.45 na wartos$¢
On (1) tak aby wentylator napedu dtugotrwale pracowat na
obrotach maksymalnych.

Tabela 4-5 Dane techniczne rezystora hamowania

Parametr Rozmiar 1 Rozmiar 2

Oznaczenie 1220-2757-00| 1220-2759-01|
Rezystancja przy 25°C 75Q 37.5Q

zczytowa chwilowa m rzez
1Smcs )p:trzy arleiysta?ncfi1 znc;c;npi)oniwej BkW 16kW
Srednia moc przez 60s * 50W 100W
Stopien ochrony (IP) IP40
Maks. wysoko$¢ montazu (n.p.m.) 2000m

* Aby utrzymacé temperature rezystora ponizej 70°C przy temp.
otoczenia 30°C, $rednia moc wynosi 50W dla Rozmiaru 1 oraz 100W dla
Rozmiaru 2.

W Unidrive SP Rozmiar 3 nie ma mozliwosci zamontowania rezystorow
hamowania w radiatorze napedu, jednakze funkcja ochrony rezystora
hamowania jest aktywna domysinie (fabrycznie) w przypadku gdy do

napedu jest podiaczony zewnetrzny rezystor hamowania o niewielkiej
mocy.

4.8.2 Zewnetrzny rezystor hamowania

Ochrona przeciazeniowa

W przypadku uzycia zewngtrznego rezystora hamowania

nalezy pamietac o zabezpieczeniu obwodu tego rezystora
[ Uwaca | przekaznikiem termicznym. Pokazano to na Rysunku 4-9

Zewnetrzny rezystor hamowania nalezy montowac na zewnatrz
obudowy szafowej, w ktérej znajduje sie naped. Nalezy upewni¢ sie ze
rezystor jest zamontowany w miejscu dobrze przewietrzanym daleko od
materiatéw palnych gdzie jest zapewniony:

+ Brak dostepu uzytkownika napedu do rezystora

» Dobre chtodzenie rezystora hamowania

Kiedy standardy EMC tego wymagaja nalezy stosowa¢ w obwodzie
rezystora hamowania przewody ekranowane. Wigcej informacji na ten
temat mozna znalez¢ w Rozdziale 4.10.5 Zgodnos$¢ z normami emisjina
stronie 51.

Gdy rezystor hamowania jest zamontowany w obudowie szafowej, w
ktérej pracuje naped nie wymaga sie przewodow ekranowanych w
obwodzie rezystora hamowania.

Unidrive SP wyposazony jest w funkcje ochrony przecigzeniowej
rezystora hamowania. Aby uaktywni¢ te funkcje i dokona¢ stosownych
nastaw nalezy skonfigurowac nastepujace parametry:

» Czas krotkotrwatego przecigzenia rezystora (Pr 10.30)
*  Min. czas pomiedzy krétkotrwatymi przeciazeniami rezystora (Pr
10.31)

Powyzsze dane powinien dostarczyé¢ producent rezystora hamowania.

Jezeli zastosowany rezystor hamowania jest dla danej aplikacji
przewymiarowany pod wzgledem mocy wtedy nalezy zwréci¢ uwage na
poprawnos$¢ wprowadzonych nastaw do Pr 10.30 i Pr 10.31. W
przypadku zastosowania zewnetrznego zabezpieczenia rezystora
hamowania nalezy Pr 10.30 i Pr 10.31 nastawi¢ na wartos¢ 0.

Jezelido Pr10.30i Pr 10.31 zostang wprowadzone nieprawidtowe dane
wystgpi stan awryjny “It.br”
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Min. rezystancje i moce znamionowe rezystorow ham.
Tabela 4-6 Min. wartosci rezystanciji i szczytowe (chwilowe) moce
rezystorow hamowania dla temp. otoczenia 40°C

Zabezpieczenie termiczne w obwodzie rezystora hamow.

W przypadku przecigzenia rezystora hamowania przekaznik termiczny
zainstalowany w obwodzie rezystora hamowania musi odtaczy¢
napiecie zasilania napedu. Na Rysunku 4-9 przedstawiono przyktadowy

* Tolerancja rezystora: +10%

Przy ciagtym hamowaniu uktadu mechanicznego o duzej inercji moc
przekazywana na rezystor hamowania moze by¢ tak duza jak moc
znamionowa napedu.

Moc szczytowa (chwilowa) rezystora jest definiowana dla pracy czopera
napedu, ktéry przekazuje energie na rezystor hamowania pulsacyjnie.
Rezystor hamowania musi by¢ tak dobrany aby wytrzymat przejecie
kértkich (milisekundowych) pulséw energii. Zwiekszenie rezystancji dla
danego opornika hamowania pozwala na prace z tym rezystorem dla
wigkszej mocy szczytowej (chwilowej).

Dla wigkszosci aplikacji z hamowaniem dynamicznym praca rezystora
nie jest czesta. To pozwala na stosowanie rezystoréw hamowania o
mocy znamionowej duzo nizszej niz moc znamionowa napedu.
Decyduje o tym takze warto$¢ mocy szczytowej rezystora, ktéra jest
duzo wieksza od mocy znamionowej rezystora. W celu dobrania
odpowiedniego, zoptymalizowanego rezystora hamowania nalezy
doktadnie zapoznac¢ sie z cyklami hamowania.

Warto$¢ rezystanciji opornika hamowania nie powinna by¢ nizsza niz
minimalna warto$¢ zalecanej rezystancji. Dobdr opornika o duzo
wiekszej rezystancji niz min. rezystancja czopera napedu daje
mozliwo$¢ oddania wiekszej mocy podczas hamowania ale w dtuzszym
czasie co spowalnia hamowanie i naped moze aktywoawac stan
awaryjny jezeli nie dokona hamowania w danym czasie.

Model Minimalna | Moc szczytowa | Moc srednia (w ) ;

S . . . schemat oprzewodowania obwodu rezystora hamowania.
Unidrive | rezystancja (chwilowa) czasie 60s)

SP Q KW KW Rysunek 4-9 Schemat oprzewodowania obwodu rezystora ham.
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SP1202 43 35 2,2 Lo AL — Zewnetrzny °
SP1203 3,0 ! = filtr RFI L2
SP1204 29 53 4.4 hi -+ = o L3
SP2201 6,0 '
SP2202 18 8,9 8,0 I
Wytacznik
SP2203 8,9 gtéwny
SP3201 13,1 Naped
5,0 30,3
SP3202 19,3
SP1401 1,5
SP1402 292 Zabezpieczenie
74 8,3 ’ termiczne
SP1403 3,0 °
SP1404 44 +DC
SP1405 58 106 6,0 : g @ BR
SP1406 s 8,0 ....|:|.............TiI
Rezystor hamowania
SP2401 8,6
SP2402 19 33,1 13,1 Lokalizacje zaciskéw +DC i BR do podiaczenia rezystora hamowania
SP2403 19,3 utatwia Rysunek 4-1, Rysunek 4-2, Rysunek 4-3 Rysunek 4-3
SP3401 22,5 Przytgcza silnopradowe w Unidrive SP Rozmiar 3 na stronie 39.
SP3402 18 35,5 27,8 4.9 P
. rad uptywu
SP3403 33,0 a Pty
SP3501 W O wartosci pradu uptywu decyduje fakt czy jest zamocowany w napedzie
SP3502 6!0 wewnetrzny filtr EMC czy nie. Naped standardowo wyposazony jest w
’ wewnetrzny filtr EMC. Sposéb demontazu wewnetrznego filtra EMC

SP3503 8,0 pokazano na Rysunku 4-13 na stronie 48.
SP3504 18 50,7 9.6 Wartos¢ pradu uptywu przy zamontowanym wew. filtrze EMC:
SP3505 13,1 28mA pradu AC przy 400V 50Hz (proporcjonalny do napiecia
SP3506 19,3 zasilania i czestotliwosci)
SP3507 225 30uA DC (10MQ)

Wartosé¢ pradu uptywu przy zdemontowanym wew. filtrze EMC:
<1mA

Nalezy zwrécié uwage, ze w obu przypadkach (z wew. filtrem EMC lub

bez) do zacisku uziemiajacego napedu jest podtaczone takze

wewnetrzne zabezpieczenie napedu przed udarami napigciowymi.

Jednak wartosci pradéw uptywu w obwodzie tego zabezpieczenia w

normalnych warunkach sg znikome.

Gdy wewnetrzny filtr EMC jest zamontowany w napedzie

warto$¢ pradu uptywu jest wysoka. Zatem nalezy wykonaé

solidne potaczenie z zaciskiem uziemiajacym w napedzie,

gdyz przerwanie tego przewodu uziemiajacego moze
spowodowac porazenie.
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410 EMC (Kompatyb"noéé Rysunek 4-10 Sposdéb montazu klamry uziemiajacej (Rozm. 11 2)

elektromagnetyczna)
Wymogi norm EMC mozna podzieli¢ nas trzy podstawowe poziomy:
§ 4.10.3, Wymagania ogolne dla wszystkich aplikacji, dajace pewnos¢
dziatania napedu i zapewnienie minimalizaciji ryzyka zaktécen urzadzen
w poblizu napedu. Normy zapewniajgce odpornos¢ na poszczegoélne
zaki6cenia zostaly przedstawione w Rozdziale 12.1.21 Kompatybilnos¢
elektromagnetyczna (EMC) na stronie 210 (bez norm dot. emisjii
zaktocen). Nalezy zwr6ci¢ takze uwage na specjalne wymagania
przedstawione na stronie 44 dotyczace zwiekszenia odpornosci na
zaki6cenia przewodoéw sterujacych o znacznych dtugosciach.

§ 4.10.4, Wymagania odpowiadajace normie EMC dla uktadow
napedowych, IEC61800-3 (EN61800-3).

§ 4.10.5, Wymagania odpowiadajace ogélnym normom zaktocen
dla srodowiska przemystowego, IEC61000-6-4, EN61000-6-4,
EN50081-2.

Wymagania z § 4.10.3 zapewniajg dostateczng ochrone przed
zaktéceniami urzadzen w poblizu napedu gdy naped pracuje w sieci
przemystowej. Jezeli w poblizu napedu uzywane sg szczegdlnie
wrazliwe na zakiécenia urzgdzenia lub naped pracuje na sieci
nieprzemystowej zalecane jest stosowanie sie do wymagan z § 4.10.4
lub z § 4.10.5, ktére zapewniajg redukcje zaktécen radiowych.

Po podtaczeniu napedu upewnij sie, ze instalacja odpowiada wszelkim
normom emisji opisanych w:

*  Broszurze EMC dostepnej u dostawcy napedu

« Deklaracji Zgodnosci zamieszczonej na poczatku tego podrecznika
* Rozdziale 12 Dane techniczne na stronie 201

...upewnij sie, ze odpowiedni filtr EMC jest podtaczony i spetnione sg
wszystkie wytyczne z § 4.10.3 oraz z § 4.10.5 zamieszczonych ponize;j.

Tabela 4-7 Filtry EMC dopasowane do Unidrive SP

Firma Schaffner | Firma Epcos
Naped Unidrive SP
Oznaczenie Oznaczenie
SP1201 do SP1202 4200-6118 4200-6121
SP1203 do SP1204 4200-6119 4200-6120
SP2201 do SP2203 4200-6210 4200-6211
SP3201 do SP3202 4200-6307 4200-6306
SP1401 do SP1404 4200-6118 4200-6121
SP1405 do SP1406 4200-6119 4200-6120
SP2401 do SP2403 4200-6210 4200-6211
SP3401 do SP3403 4200-6305 4200-6306
SP3501 do SP3507 4200-6309 4200-6308

Filtr EMC musi by¢ uziemiony i przewdd uziemiajacy
powinien by¢ sztywny i nie zawieraé zadnych elementow
taczeniowych. Dotyczy to réwniez wewnetrznego filtra EMC.

Pracownik dokonujacy montazu napedu jest odpowiedzialny za
zapewnienie zgodnosci wykonanej instalacji napedu z normami EMC.

4.10.1 Dodatkowy osprzet uziemiajacy

Z napedem Unidrive SP dostarczana jest klamra uziemiajaca i spinajaca
kable oraz szyna uziemiajaca - osprzet, ktéry przyczynia sie do
realizowania wymogoéw norm EMC. Osprzet ten utatwia podtaczenie
ekran6w przewoddéw do zaciskéw uziemiajacych napedu. Odstoniety
ekran kabla moze by¢ zacisniety w klamrze uziemiajacej lub instalujac
na koncéwkach ekrandw zaciski mozna je przymocowac do szyny
uziemiajace;.

Na Rysunku 4-10 i 4-11 przedstawiono spos6b montazu klamry
uziemiajace;.

Na Rysunku 4-12 przedstawiono spos6b montazu szyny uziemiajace;j.

S
i

L

Sposob montazu klamry uziemiajacej (Rozmiar 3)

Rysunek 4-11

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
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W celu zamocowania szyny uziemiajgej poluzuj zacisk uziemiajacy i

wcisnij szyne tak jak pokazano na Rysunku 4-12, nastepnie dokre¢
nakretke zacisku uziemiajacego.

Klamra badz szyna uziemiajaca jest przykrecona do tych
samych zaciskéw co przewdd PE i przewdd uziemiajacy
silnika. Upewnij si¢ ze te przewody zostaty prawidtowo
dokrecone po zatozeniu/wyjeciu klamry badz szyny
uziemiajacej. Niestosowanie sie do powyzszej uwagi moze
spowodowac, ze naped nie bedzie prawidtowo uziemiony.

Zaciski na szynie uziemiajacej stuza do podiaczenia ekranow
przewodow sterujacych, ktére nastepnie powinny by¢ podtaczone do
zaciskow 0V na listwie zaciskow sterujgcych napedu.

4.10.2 Wewnetrzny filtr EMC

Zaleca sie stosowanie wewnetrznego filtra EMC, chyba ze istnieje
wyrazny powo6d do jego demontazu.

Jezeli naped jest zasilany z sieci IT lub gdy pracuje w trybie zwrotu
energii do sieci wewnetrzny filtr EMC musi zosta¢ usuniety.

Wewnetrzny filtr EMC redukuje zaktécenia o czestotliwosciach
radiowych generowane do sieci zasilajacej. Kiedy kable naped-silnik sg
krétkie zastosowanie wew. filtra EMC pozwala na spetnienie wymagan
normy EN61800-3 patrz § 4.10.4 Zgodnos¢ z normg EN61800-3
(standard dla systemoéw napedowych) na stronie 51 oraz Rozdziat
12.1.21 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) na stronie 210. Dla
dtuzszych kabli naped-silnik oraz wew. filtra EMC mozna otrzymac¢
pewna redukcje emisji zaktdcen i przy zastosowaniu kabli ekranowanych
prawdopodobienstwo zakiécen urzadzen w poblizu napedu jest
niewielkie. Zaleca sie stosowanie wew. filtréw EMC we wszystkich
aplikacjach chyba, ze prad uptywu o wartosci 28mA w przewodzie PE
jest niedopuszczalny. Na Rysunku 4-13 pokazano sposo6b zaktadania i
demontazu wewnetrznego filtra EMC.

Rysunek 4-13 Sposéb demontazu wew. filtra EMC

Odkrec¢ i wyjmij Sruby tak jak pokazano na Rysunku powyzej (1) i (2).

Wymij filtr (3) i przykre¢ $ruby z powrotem z odpowiednim momentem
dokrecajacym (4).
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4.10.3 Wymagania ogolne dla zapewnienia
kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC)
Podtaczenia uziemiajace

Uziemienie powinno by¢ wykonane tak jak pokazano na Rys. 4-14, ktéry
przedstawia pojedynczy naped zamocowany na ptycie montazowej.

Rysunek 4-14 Uktad potaczen uziemiajacych dla pojedynczego napedu

Jezeli przewody uziemiajace
sg oddzielnymi przewodami
powinny by¢ poprowadzone
réwnolegle z kablami
silnopradowymi w celu
zapewnienia EMC

[

Zewnetrzny L
filtr EMC [

Jezeli masa 0V ma by¢
podtaczona do szyny
uziemiajacej nalezy ja
podiaczy¢ przez zewn.

Zewnetrzny
kontroler

kontroler, zabezpieczajac

Zasilanie tréjfazowe ~

obwéd 0V napedu przed
zaktoceniami pragdowymi |/

o0V PE
| —

Metalowa ptyta
montazowa

PE

Przewdd PE powinien by¢
przytaczony do oddzielnego
zacisku na szynie uziemiajace;j
lub do zacisku o niskiej
impedancji wewn. obudowy
szafowej. Wszystkie punkty
uziemienia powinny by¢ ze
sobg potaczone

Szyna
uziemiajaca

NN N NN NN N

J |

Do silnika nalezy stosowaé

Szyna uziemiajgca
powinna mie¢ pewne
potaczenie metaliczne

z ptytag montazowg

_1_ Dodatkowe
= potaczenie

kabel 4-zytowy.
Przewody uziemiajace
naped-silnik nie powinny by¢
przerywane.
Nie wolno podtaczaé przewodow
uziemiajacych naped-silnik
do szyny uziemiajacej

uziemiajace
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Utozenie kabli sitowych

Rysunek 4-15 przedstawia utozenie przewodow sitowych wokét napedu
oraz minimalne odlegtosci w jakich powinny znajdowac sie przewody
sygnatowe od kabli sitowych.

Rysunek 4-15 Ulozenie kabli wokét napedu

Rezystor hamowania wraz z ochrong termiczng

Nie nalezy umieszcza¢
nieekranowanych
przewodéw sygnatowych
w odlegtosci 300mm od
napedu, kabli silnopradowych™
i nieekranowanych kabli
rezystora hamowania

(o ile jest wykorzystywany)

AV Y
A S

NN N N N N NN

300mm

Ekranowanie przewodow biegnacych z zewnetrznych
urzadzen sprzezen zwrotnych

Podczas normalnej pracy naped podaje na silnik wartosci napie¢ i
pradéw o duzej amplitudzie i o szerokim widmie czestotliwosci, zwykle
od 0 do 20MHz. Dlatego bardzo wazne jest ekranowanie przewodoéw
biegnacych w sasiedztwie kabli sitowych.

Stosowanie ekranu przewoddw sygnatowych zapewnia:

1. Prawidtowy transfer danych, chroniac sygnaty przed zaktéceniami
elektromagnetycznymi pochodzacymi z wnetrza napedu lub jego
otoczenia.

2. Dodatkowg ochrone przed emitowanymi, niepozgdanymi
czestotliwosciami radiowymi (stosuje sie tylko w sytuacjach gdzie
instalacja napedu musi spetnia¢ odpowiednie wymagania co do
emisji czestoliwosci radiowych).

W celu zapewnienia prawidlowego transferu danych nalezy

ZWrocic uwage na:

Przytaczenie rezolwera:

* Uzywac¢ kabli ekranowanych z zytami poskrecanymi parami dla
odpowiednich sygnatéw rezolwera.

* Przylaczy¢ ekran kabla do zacisku OV w napedzie mozliwie
najkrétsza droga

» Nie zaleca sie podtacza¢ ekranu kabla do obudowy rezolwera.
Podtaczenie ekranu kabla do obudowy rezolwera moze by¢
zrealizowane jedynie w przypadku gdy na obudowie rezolwera
indukujq sie napiecia, ktére moga by¢ zrédtem zaktécen. Nalezy
pamigta¢ aby kabel z rezolwera byt mozliwie najkrétszy i aby ekran
w miare mozliwosci byt przymocowany do rezolwera i napedu na
zasadzie docisniecia.

« Ekran kabla na catej jego dtugosci nie powinien by¢ przerywany.
Jezeli ekran musi by¢ przerwany zapewnij potaczenie z miejsca
przerwania ekranu do zacisku uziemiajacego mozliwie najkrétsza
droga.

Przytaczenie enkodera:

+ Nalezy uzy¢ kable o prawidtowe impedancji

» Nalezy uzy¢ kable z oddzielnie ekranowanymi parami skreconymi
zytami

*  Przylaczyé ekran kabla do zacisku OV w napedzie mozliwie
najkrotsza droga

+ Ekran kabla na catej jego dtugosci nie powinien byé przerywany.
Jezeli ekran musi by¢ przerwany zapewnij potaczenie z miejsca
przerwania ekranu (najlepiej uzywajac solidnych metalowych
zaciskow na kable) do zacisku uziemiajacego mozliwie najkrotsza
droga.

Powyzsze uwagi nalezy stosowa¢ gdy obudowa enkodera jest
odizolowana od silnika i gdy masa enkodera jest odizolowana od jego
obudowy. W przeciwnym wypadku nalezy spei¢ ponizsze wymogi:

«  Ekran kabla musi by¢ docisniety do obudowy enkodera z jedne;j
strony i do szyny uziemiajacej w napedzie z drugiej strony. Nalezy
pamigta¢ aby docisna¢ kazdy z ekrandw poskrecanych par zyt.
Mozna tez docisna¢ kazdy z ekranéw par poskrecanych do
wspolnego ekranu kabla jeszcze przed doci$nieciem go do zacisku
uziemiajacego w napedzie badz do obudowy enkodera.

Odnosnie podtaczen enkodera nadrzednie nalezy stosowac sie do
zalecen producenta enkodera.

Aby zagwarantowa¢ maksymalng odpornos¢ potaczen na zaktécenia
nalezy stosowac kable podwdéjnie ekranowane, wyzej omawiane.

W niektérych przypadkach wystarcza stosowanie kabli ekranowanych w
kazdej parze przewoddw sygnatéw réznicowych lub kabli z pojedynczym
ekranem wspélnym dla wszystkich zyt za wyjatkiem przewodéw z
termistora oddzielnie ekranowanych (o ile przewody z termistora biegng
razem z przewodami z enkodera). Ekrany takich kabli enkodera powinny
by¢ podtaczone do masy i 0V z obu koncow.

Rysunek 4-16 i 4-17 ilustrujg budowe zalecanych kabli oraz sposéb
potaczen ekranu do zaciskéw uziemiajacych. Aby zatozy¢ zaciski na
ekran nalezy $ciagna¢ zewnetrzng powtoke kabla. Przy $cigganiu
powtoki nalezy uwazac aby nie uszkodzi¢ ekranu. Zaciski powinny by¢
zatozone na ekran jak najblizej napedu lub enkodera (rezolwera) i
potaczone mozliwie najkrétszg droga z szyng uziemiajaca.

Rysunek 4-16 Kabel enkodera (rezolwera), parami skrecany

Ekran kabla
Przewody
parami Kabel
skrecane
Ekran dwoch przewodéw skreconych parami
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Rysunek 4-17 Podtaczenie ekranow kabla enkodera (rezolwera)

Przytacze do
napedu
Podtaczenie
ekranéw
do OV

Ekran

dwoéch
Ekran — przewodow
kabla skreconych

parami

Zaciski
uziemiajace

na ekranie |y —
kabla

skreconych
parami

Podtaczenie
ekranéw
do OV

Przytacze
do enkodera/rezolwera

Unidrive SP Rozmiar 2i 3

Dla kabli naped-silnik o dtugosci do 10m, aby zapewni¢ zgodnos$é z
normg w tym $rodowisku, wystarczy zatozy¢ pierscien ferrytowy (o
symbolu 4200-0000 lub 4200-3608) w poblizu napedu tak aby fazy U, V,
W przechodzity przez pierscien. Dla kabli powyzej 10m nalezy
dodatkowo zastosowac¢ zewnetrzny filtr EMC na zasilaniu napedu.

Srodowisko przemystowe to strefa, ktéra zawiera wydzielong,
niskonapigciowa sie¢ zasilajagcq wewnatrz zaktadu
przemystowego, ktéra nie zasila budynkéw mieszkalnych.
Zastosowanie filtra EMC w tym $rodowisku nie zawsze
zapewnia 100% ochrone przed zaktdceniami. Szczegdlnie
narazone na zaktécenia zwasze pozostajg urzadzenia
elektroniczne i czujniki pracujgce w bliskim sasiedztwie
napedu. Jezeli pomimo zastosowania filtra EMC zakt6cenia
nadal wystepujg nalezy zastosowac sie do wskazoéwek

W celu zapewnienia odpowiedniego ttumienia zakiocen

radiowych nalezy:

*  Uzy¢ kabli z ekranem wspdlnym na wszystkie zyty

» Zaci$ng¢ ekran kabla metalowymi klamrami z obu stron (od strony
napedu i enkodera) i przymocuj je do metalowej powierzchni tak jak
pokazano na Rysunku 4-17

4.10.4 Zgodnos¢ z norma EN61800-3 (standard dla
systemow napedowych)

Wymagania tej normy sg zalezne od srodowiska w ktérym naped
pracuje:

Praca w srodowisku ogélnym

Zwr6¢ uwage na wskazéwki podane w Rozdziale 4.10.5 Zgodnos¢ z
normami emisji na stronie 51. W tym $rodowisku pracy napedu filtr EMC
jest wymagany obligatoryjnie.

Srodowisko ogéline to strefa, ktdra zawiera niskonapieciowa
sie¢ zasilajgca budynki mieszkalne i tereny gesto
zaludnione.

W warunkach domowych naped moze powodowaé
zaktécenia radiowe.

Praca w srodowisku przemystowym

W tym $rodowisku zaleca sie stosowanie filtréw EMC dla Unidrive SP o
wyjsciowym pradzie znamionowym miejszym od 100A .

Unidrive SP Rozmiar 1

Jezeli kabel naped-silnik nie przekracza 4m, wystarczy wewnetrzny filtr
EMC zamontowany standardowo w napedzie aby zapewni¢ zgodnos¢ z
normg w tym $rodowisku. Dla kabli o diugosci do 10m, aby zapewni¢
zgodnos¢, wystarczy zatozy¢ pierscien ferrytowy (o symbolu 4200-0000,
4200-0001 lub 4200-3608) w poblizu napedu tak aby fazy U, V, W
przechodzity przez pierscien.

podanych w Rozdziale 4.10.5.

W celu uzyskania dalszych informacji na temat norm i oznaczen
$rodowisk patrz Rozdziat 12.1.21 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna
(EMC) na stronie 210. Bardziej szczeg6towe informacje na temat
kompatybilnosci elektromagnetycznej sa dostepne w broszurze Unidrive
SP EMC Data Sheet dostepnej u dostawcy napedu.

4.10.5 Zgodnos¢ z normami emisji

Aby zapewni¢ zgodnos$¢ z ogbélnymi normami emisji
elektromagnetycznej nalezy uzywac zalecanych filtréw i ekranowanych
kabli naped-silnik oraz przestrzega¢ przepiséw dotyczacych
rozmieszczenia przewoddw wokoét napedu (Rysunek 4-18). Nalezy
upewni¢ sie aby przewody zasilajgce naped oraz przewody uziemiajace
znajdowaty sie¢ w odlegtosci co najmniej 100mm od napedu i kabla
naped-silnik.

Rysunek 4-18 Rozmieszczenie kabli wokot napedu

<100mm

35
ot

R R KR HKH
1%6%0%% %%

L
/

Nalezy wykorzysta¢
przewody filtru EMC,
nie przedtuzac
przewodow

R R R
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Przewody sygnatowe szczegdlnie narazone na zaktdécenia powinny
przebiega¢ w odlegtosci nie mniejszej niz 300mm od napedu.

Rysunek 4-19 Ulozenie przewodow sygnatowych wokot napedu

.

<300mm

Przewody
sygnatowe

o

Nalezy zapewnic prawidtowe potaczenia uziemiajace.
Rysunek 4-20 Uziemienie napedu, filtra i ekranu kabla do silnika

.

i
Il

Nalezy
zapewnic
metaliczny
kontakt
napedu lub
filtru EMC
z ptytg
montazowg

—
—

;

q
il

/

Nieprzerywany ekran
kabla naped-silnik
powinien by¢
zacisniety
uziemiajgcymi
klamrami

Nalezy podtaczy¢ ekran kabla naped-silnik do zacisku uziemiajacego na
silniku wykonujac mozliwie najkrotsze potaczenie od kohcowki ekranu
kabla do zacisku uziemiajacego na silniku (do 50mm).

Rysunek 4-21 Uziemienie ekranu kabla naped-silnik

Przewody stosowane do rezystora hamowania moga nie by¢
ekranowane w przypadku gdy nie wychodza poza obudowe szafowa w
ktorej znajduje sie naped (tj. gdy rezystor hamowania umieszczony jest
wewnatrz obudowy szafowej). W tym przypadku zapewnij minimalng
odlegtos¢ 300mm przewodo6w rezystora do przewod6éw sygnatowych i
przewodoéw zasilania do filtra EMC. W przypadku gdy przewody do
rezystora hamowania wychodza poza obudowe szafowa, w ktorej
znajduje sie naped, badz naped nie znajduje sie w obudowie szafowej
nalezy zastosowac przewody ekranowane do rezystora hamowania.

Rysunek 4-22 Ekranowanie przewodow rezystora hamowania

Zewnetrzny
rezystor hamowania

Zewnetrzny
rezystor hamowania

Obudowa
szafowa

Obudowa
szafowa

+DC| [BR

Lub
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Jezeli przewody sygnatowe wychodzg poza obudowe szafowg, w ktorej
znajduje sie naped, musza by¢ ekranowane i ekran powinien by¢
zacisniety do szyny uziemiajacej przymocowanej do zaciskow
uziemiajacych napedu tak jak pokazano na Rysunku 4-23. W miejscu
gdzie zamierzamy zatozy¢ zacisk na ekran kabla sygnatowego w celu
przymocowania go do szyny uziemiajacej nalezy zdja¢ ostroznie
zewnetrzng izolacje kabla i uwazac¢ aby przed zacisnigciem nie
uszkodzi¢ ekranu.

Mozna takze na wychodzace przewody sygnatowe zatozyc¢ pierscien
ferrytowy o symbolu 3225-1004.

Rysunek 4-23 Sposodb uziemienia przewodéw sygnatowych

s

I

4.10.6 Oprzewodowanie a zgodnos¢ z EMC

Przerwania ciagtosci kabla naped-silnik

Kabel naped-silnik na catej swojej dlugosci nie powinien mieé przerwan.

W przypadkach podanych ponizej istnieje koniecznos¢ przerywania

kabla naped-silnik tak, ze sktada sie on z kilku odcinkéw.

» Przylaczanie kabla silnika do listwy zaciskowej znajdujacej sie w
wydzielonym miejscu obudowy szafowej, w ktérej znajduje sie
naped.

* W obwodzie naped-silnik zostat zainstalowany roztacznik, ktéry w
stanie beznapieciowym zapewnia widoczng izolacje silnika od
zasilania.

W tych przypadkach nalezy zwr6ci¢ uwage na ponizsze wskazowki:

Listwa zaciskowa w obudowie szafowej

Ekran kabla biegnacego od silnika powinien by¢ przytwierdzony do
uziemionej ptyty montazowej za pomoca klamry zaciskowej umieszonej
na kablu jak najblizej listwy zaciskowej w obudowie szafowej. Nalezy
zachowa¢ minimalng odlegto$¢ 0,3m przewoddw sygnatowych oraz
czutych urzadzen elektronicznych od listwy zaciskowej w obudowie
szafowe;.

Rysunek 4-24 Prawidtowe podtaczenie kabla od silnika do listwy
zaciskowej wewnatrz obudowy szafowej

<23 Do naped
,‘:.4 pedu

Plyta montazowa

Obudowa szafowa

Do silnika

Roztacznik w obwodzie naped-silnik

Ekrany kabla biegnacego od silnika i od napedu powinny by¢ ztaczone
przez mozliwie krétki przewdd o niskiej indukcyjnosci i przykrecone do
metalowej podstawy.

Ekrany koincéwek kabli powinny by¢ zaci$niete przewodzacymi
opaskami i docisnigete do metalowej postawy zapewniajacej prawidtowe
potaczenie ekranu dwdéch koncoéwek kabla. Nalezy zachowaé¢ minimalng,
odlegtos¢ 0,3m przewoddw sygnatowych oraz czutych urzadzen
elektronicznych od miejsca taczenia koncéwek kabli (miejsca
zainstalowania roztacznika).

Metalowa podstawa zapewniajgca prawidtowe potaczenie ekranéw
moze by¢ uziemiona, najlepiej do miejsca mozliwie bliskiego zacisku
uziemiajacego napedu.

Rysunek 4-25 Podtaczenie roztacznika w obwodzie naped-silnik

Roztacznik

Do napedu

J_ silnika

(Jezeli istnieje ‘taka potrzeba)

Metalowa podstawa

Odpornos¢ obwodow sterujacych na udary napieciowe - dla
diugich przewodow sterujacych

Wejscia/wyjscia sterujace napedu sg zaprojektowane tak aby spetnia¢
swoje zadania bez dodatkowych zabezpieczen jezeli obwody sterujace
znajdujg sie w poblizu napedu.

Wejscia/wyjscia sterujgce odpowiadajg wymaganiom normy EN61000-
6-2 (na udar napieciowy 1kV) pod warunkiem, ze zacisk 0V nie jest
uziemiony.

W aplikacjach gdzie obwody sterujgce moga by¢ narazone na udary
napieciowe powinny by¢ zastosowane specjalne $rodki ochrony przed
niepoprawnym dziataniem badz uszkodzeniem napedu. Udary
napieciowe moga by¢ wywotane przez wytadowania atmosferyczne lub
przez instalacje uziemiajaca, w przypadku doziemienia. Nalezy unika¢
prowadzenia przewodow sterujgcych na zewnatrz budynkéw tam gdzie
nie ma instalacji odgromowej.

Jezeli obwody sterujace napedu biegng poza budynkiem, w ktérym

zainstalowany jest naped lub dtugo$¢ przewoddw sterujgcych w

budynku, w ktérym zainstalowany jest naped przekracza 30m wskazane

jest zastosowanie zabezpieczenia jednego z ponizszych:

1. lzolacja galwaniczna, tj. nie podiacza¢ zacisku 0V do zacisku
uziemiajacego. Kazdy z przewodoéw sterujgcych powinien by¢
poprowadzony z powrotnym przewodem do zacisku 0V.
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2. Ekran kabli sterujacych przytaczy¢ do dodatkowego zacisku 4.11 Komunikacja szeregowa

uziemiajacego. Ekrany moga by¢ podtaczone do masy z obu stron
kabla, jednak mase ta musi stanowi¢ osobny przew6d uziemiajacy o

przekroju co najmniej 10mm? lub 10-krotnym przekroju ekranu
przewodu sygnatowego. Taki zabieg spowoduje, ze prad udarowy
nie poptynie przez ekran przewodu sygnatowego a przez przewdéd
uziemiajacy. Jezeli otoczenie obwodéw sterujacych i napedu ma
prawidtowo wykonany system przewoddw uziemiajacych powyzszy
zabieg jest nie potrzebny.

3. Dodatkowe zabezpieczenie przepieciowe dla wejs¢/wyjs¢ cyfrowych
i analogowych poprzez réwnolegte podiaczenie w obwdd wejscia/
wyijscia diody Zenera tak jak pokazano na Rysunku 4-26 i Rysunku
4-27.

Jezeli jedno z cyfrowych wyj$¢ zostanie poddane krotkiemu udarowi
pradowemu naped zabezpieczy je poprzez blokade napedu stanem
awaryjnym O.Ld1 o kodzie 26. Aby naped automatycznie kontynuowat
prace po takim zaburzeniu nalezy Pr 10.34 nastawi¢ np. na wartosé 5.

Rysunek 4-26 Ochrona przed pradem udarowym wejs¢/wyjs¢
cyfrowych i analogowych unipolarnych

Sterowanie Naped
Dioda Zenera 30V
np. 2xBZW50-15

oV oV

Unidrive SP jest standardowo wyposazony w port komunikacji
szeregowej EIA485 2 przewodowej. Opis pinéw ztgcza RJ45 znajduje
sie w Tabeli 4-8.

Rysunek 4-28 Umiejscowienie ztacza RJ45 komunikacji szereg.

Rysunek 4-27 Ochrona przed pradem udarowym wejs¢/wyjs¢
analogowych bipolarnych

Sterowanie Naped
Dioda Zenera 2 x 15V
np. 2xBZW50-15

oV oV

Tabela 4-8 Opis pinéw ztacza RJ45

Pin Opis

120W rezystor terminujacy

RX TX

0V izolowane

+24V

0V izolowane

TX pozwolenie

RX\ TX\

Zabezpieczenia przed pradem udarowym wejsé/wyj$¢ dostepne sg
takze jako moduty do mocowania na szynie montazowej. Uktady takie
produkuje m.in. Phoenix Contact:

Dla wejs¢/wyjs¢ unipolarnych: TT-UKK5-D/24 DC

Dla wejsé/wyjs¢ bipolarnych:TT-UKK5-D/24 AC
Powyzsze zabezpieczenia nie mozna stosowac¢ do zabezpieczen wejs¢/
wyj$¢ enkodera i sieci przesytu danych poniewaz w tych przypadkach
niekorzystna jest pojemnos¢ diéd. Wiekszos¢ enkoderéw posiada
izolacje galwaniczng pomiedzy obwodami sygnatowymi a obudowg
silnika i dodatkowe zabezpieczenia sg nie potrzebne. W celu
zabezpieczenia obwoddw transmisji danych dla szybkich sieci nalezy
stosowac sie do wymogoéw i zalecen podawanych przy opisach
poszczegdlnych sieci transmisji danych.

0 ([Nlo|Oo| B~ wlof =

RX\ TX\ (jezeli rezystory terminujace sa wymagane,
nalezy polaczyé do pinu 1)

Ekran 0V izolowane

The communications port applies a 2 unit load to the communications
network.

Aby uzyska¢ komunikacje z napedem nalezy podlaczy¢ co najmniej piny
2, 3, 7 i ekran. Do komunikacji szeregowej nalezy stosowac tylko kable
ekranowane.

4.11.1 Separacja portu komunikacji szeregowej
Port komunikacji szeregowej w Unidrive SP jest podwojnie separowany
co odpowiada wymaganiom SELV wg normy EN50178.

Aby zapewni¢ zgodnos$é SELV w IEC60950 niezbedne jest
uziemienie komputera, ktéry jest podtaczony do portu. Jezeli
nie mozna uziemi¢ komputera (np. laptopa) nalezy przewod

komunikacyjny wyposazy¢ w separator optoizolowany.

Firma Control Techniques posiada w sprzedazy specjalny separowany
kabel do komunikacji szeregowej o nazwie CT Comms utatwiajacy
komunikacje Unidrive SP z nieuziemionym komputerem (np. laptopem).

Tabela 4-9 Kabel z separacja naped-komputer

Nazwa
CT Comms

Oznaczenie
4500-0087

Kabel ten ma wzmocniong izolacje wg normy IEC60950.

Predkos$¢ transmisji nie moze przekroczy¢ 19.2kbitéw/s, jezeli stosuje
sie kabel CT Comms.
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4.11.2 Praca napedu w sieci Parametr - parametr zmiany typu wejscia analogowego na zacisku
Unidrive SP przy wykorzystaniu 2 przewodowego portu transmisji zmiany sterowniczym t.j. napigciowe 0-10V lub pragdowe 4-20mA

szeregowej EIA485 moze pracowac¢ w sieci komunikacyjnej napedéw trybu: dla sygnatu analogowego

jezeli beda spetnione ponizsze wskazowki.

Potaczenia

Potaczenia pomiedzy napedami powinny rozchodzi¢ sie w uktadzie
tancuchowym (z jednego napedu na drugi). Dopuszcza sig podtaczenie
kilku napedow do jednego w przypadku gdy potaczenia sg bardzo
krotkie.

Aby uzyska¢ komunikacje z napedem nalezy podlaczy¢ co najmniej piny
2,3, 7 iekran.

Piny 4 (+24V) na kazdym napedzie moga by¢ potaczone ze sobg ale
maksymalna moc tego zrodia bedzie taka sama jak dla pojedynczego
napedu.

Rezystory terminujace

Jezeli naped pracuje na koncu tancucha sieci komunikacyjnej piny 18
powinny by¢ zwarte. Pomiedzy RXTX i RX\TX\ nalezy wpig¢ rezystor
terminujacy 120Q.

Jezeli komputer PC (host) jest przytaczony do pojedynczego napedu
wtedy rezystor terrminujacy nie jest wymagany.

Kabel CT Comms

Kabel CT Comms moze pracowac jednoczesnie z wieloma napedami
(tylko z napedami Unidrive SP) ale tylko w celach diagnostycznych i
podczas nastaw parametréw.

Jezeli kabal CT Comms jest uzywany, wtedy pin 6 (TX pozwolenie)
powinien by¢ przytaczony do wszystkich napedéw i pin 4 (+24V)
powinien by¢ podtaczony przynajmniej do jednego z napeddéw (aby
zapewni¢ zasilanie konwertera).

Tylko jeden kabel CT Comms moze pracowac w tej samej sieci
komunikacyjnej napedow.

412 Obwody sterownicze

4121 Wiadomosci ogolne
Tabela 4-10 Uni SP posiada nastepujace zaciski sterownicze:

Funkcja llos¢ Mozliwy wptyw na sygnat Nr zacisku
Analogowe wejscie 1 Wybér przeznaczenia, korekcja 56
réznicowe sygnalu, inwersja, skalowanie ’

Wybér przeznaczenia, trybu
Wej$cie analogowe 2 pracy, korekcja sygnatu, 7,8
inwersja, skalowanie
Wyijscie analogowe 2 Wybor zrqdla, trybu pracy, 9,10
skalowanie,
Wybér przeznaczenia,
Wejscie cyfrowe 3 inwersja, automat. przypisanie 27,28,29
wejsé
Wybér trybu pracy - wejscie/
Wejscie/wyjscie 3 wyjscie ,(wybo.r przeznaczenia 242526
cyfrowe badz zrédta), inwersja,
automat. przypisanie
Wyjscie przekaznikowe 1 Wybér zrédta, inwersja 41,42
Naped aktywny 1 31
(Nadrzedna blokada)
Wyjscie +10V 1 4
Wyjscie +24V 1 Wybér zrédta, inwersja 22
1,3, 11,21,
ov 6 23,30
Wejscie zewn. zrodia 1 2
+24V

Objasnienia pojec:

Parametr Parametr, ktérego warto$¢ mozna zmienia¢ poprzez
docelowy: zaciski sterujace

Paramter Parametr, ktérego warto$¢ mozna uzyska¢ na zaciskach
zrodiowy: sterujacych napedu

- parametr zmiany trybu pracy wejs¢ cyfrowych {j. logika
dodatnia i ujemna (zacisk 31 Naped Aktywny jest
przyporzadkowany na state do logiki dodatniej - zwierany
jest do +24VDC)
- parametr wyboru wejscie lub wyjscie dla zacisku
sterujacego
Wszystkie nastawy funkcji wejs¢/wyj$¢ analogowych sa konfigurowane
w menu 7.
Wszystkie nastawy funkcji wejs¢/wyjs¢ cyfrowych (tacznie z wyjsciami
przekaznikowymi) sg konfigurowane w menu 8.
Nalezy zréci¢ uwage na to, ze zmiana Pr 1.14 i Pr 6.04 nadrzednie
zmienia przeznaczenie wej$¢ cyfrowych T25 do T29. Wiecej informacji
na ten temat mozna znalez¢ w Rozdziale 11.21.1 Sposoby zadawania
na stronie 192 oraz Rozdziale 11.21.7 Konfiguracja logiki Start / stop na
stronie 198.

Obwody sterujace sa odizolowane od obwodéw mocy tylko
tylko poprzez podstawowy stopien izolacji. Podczas
instalacji napedu nalezy zwréci¢ uwage na to aby zapewnic¢
co najmniej jedng warstwe izolacji znamionowanej na

[ “Uwaca | napiecie zasilania napedu na przewodach sterujacych, ktére
moga by¢ w zasiegu dotyku przez cztowieka.

Jezeli obwody sterujace sg przytaczone do innych obwodéw
sklasyfikowanych jako SELV (Safety Extra Low Voltage) -
np. do laptopa, nalezy dodatkowo odseparowa¢ obwody

[ Uwaca | sterujgce od napedu aby zapewnic stopien SELV.

Upewnij sie, ze obwody sterujace zostaty podtaczone do
napedu z prawidtowym wyborem logiki. W przeciwnym
wypadku aktywowanie napedu moze spowodowac
niekontrolowany start silnika.

W Unidrive SP fabrycznie ustawiona jest logika dodatnia.

Zacisk 31 - Aktywacja napedu/Nadrzedna blokada bezpieczenstwa jest
wejsciem tylko z logikg dodatnig. Zmiany logiki tego wejscia nie dokona
sie za pomoca Pr 8.29 Wybdr logiki.

Masa sygnatéw analogowych nie powinna by¢, o ile to mozliwe,
podiaczona do masy sygnatéw cyfrowych. Zaciski 3 i 11 powinny by¢
uzywane do podtgczenia masy sygnatéw analogowych a zaciski 21, 23 i
30 do podfaczenia masy sygnatéw cyfrowych. Zapobiega to
powstawaniu réznicy potencjatéw na zaciskach sterujacych bedacych
przyczyng zaktdcen sygnatow analogowych.

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
Wydanie: 7

55

www.acontrol.com.pl



Bezpie- Informacje | Instalacja [elelclod-LI-M Urucho- | Parametry
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne

Uruchomie
nie silnika

Karta
Smartcard

- | Optyma-

lizacja PLC

Parametry
Wyzsze

Standard
uL

Dane

Techniczne Diagnostyka

Rysunek 4-29 Fabr. nastawy funkciji dla zaciskow sterujacych

Potaczenia sygnatowe

1 1

[ESSSSSE6SS ,

= L
[Sessssosssfios)
21 31

Masa 0V Ol |»
Wejscie dodatkowego zrédta 24V Sl 2|»
Analogowy zadajnik
czestotliwosci/predkosci nr 1
(zadawanie zdalne) Masa OV
Potaczenia dla o Ol
standardowego I> ﬁ i NEZ
wejscia zadajacego
Y NS
Masa 0V S
3
Potaczenia dla Q - - = =
réznicowego Ols >
wejscia zadajacego ASA NELS
+10V
Analogowy zadajnik ﬂ {A\ I@lZl<
czestotliwosci/
predkosci nr 2 \ } \ ’ Sl 7
(zadawanie lokalne)

Wejscie
analogowe nr 3
(Termistor silnika*)

.5

|V A——

Predkos¢/
czestotliwosé
Moment

%)[@)

)

Masa 0V
Masa 0V

M. Vv
asa 0 -
——Ol«J«

Predkos¢ zerowa

Reset —e e—————IQos|p

Praca w prawo NEYS

Praca w lewo Ol27)»
WEJSCIE ANALOG. 1

Wejscie analog. 1/ +— - >
Wejscie analog. 2 WEJSCIE ANALOG. 2

Predkosé ustawcza NES
Masa 0V

NE4

Aktywacja napedu** ¢ @.

"——-31 >

Przekaznik statusu l41]«

Naped sprawny N3

4.12.2 Opis zaciskow sterujacych

- Masa 0V

Funkcja

Zacisk masy dla urzadzen
zewnetrznych

“ Wejscie dodatkowego zewnetrznego zrodta +24VDC

Funkcja

Wejscie dodatkowego zasilania
obwodow sterujacych spetniajace
zadanie tylko gdy mostek mocy
napedu jest zasilany

Napigcie znamionowe +24.0VDC
Minimalne ciagte napigcie pracy +19.2VDC
Maksymalne ciagte napiecie pracy | +30.0VDC
Min. napiecie zrédfa podczas zat. | 21.6VDC
Zalecana moc zrodta 60W, 24VDC
Zalecane zabezpieczenie 3A, 50VDC

Masa 0V (analogowa)

Funkcja

Zacisk masy dla zewnetrznych
urzadzen analogowych

n Napiecie referencyjne +10V (wyjsciowe)

Zasilanie zewn. zrodet sygnatow

Funkcja

analogowych
Tolerancja napiecia +1%
Znamionowy prad wyjsciowy 10mA

Zabezpieczenie

Ograniczenie pradowe 30mA

Wejscie analogowe 1

- Zadajnik precyzyjny

Wejscie nieodwracajace

Wejscie odwracajace

Nastawa fabryczna

Eada]nik 1 czestotliwosci/
predkosci

Typ wejscia

Analogowe bipolarne réznicowe
(Uzycie niesymetryczne, potaczy¢ zaciski 6
i3)

Zakres napigé

+9.8V +1%

Maks. dopuszczalny zakres napig¢

+36V wzgledem 0V

Maks. zakres napiecia pracy

+13V wzgledem 0V

Rezystancja wejsciowa

100k 1%

Rozdzielczo$é

16-bit plus znak (dla zadajnika predkosci)

Wejscie nier6znicowe

Tak (potaczenie wewnetrzne do 0V)

Strefy nieczutosci

Nie wystepujg (dotyczy tez 0V)

Przeskoki Nie wystepujg (dotyczy tez 0V)
Maksymalny offset 700UV

Maksymalna nieliniowo$¢ 0.3% sygnatu wejsciowego
Maks. wzrost asymetrii 0.5%

Input filter bandwidth single pole ~1kHz

Okres prébkowania

250us z zadawaniem do Pr 1.36, Pr 1.37
lub Pr 3.22 w zamknietej petli sprzezenia
zwrotnego w trybie wektorowym lub serwo.
4ms w otwartej petli sprzezenia zwrotnego
lub w zamknigtej petli w trybie wektorowym
badz serwo z zadawaniem do innych
parametréw niz powyzsze.

* Wejscie analogowe 3 moze by¢ skonfigurowane jako wejscie

termistorowe, patrz WejScie analogowe 3 w tabeli na stronie 57.

** Zacisk 31 - Aktywacja napedu/Nadrzedna blokada bezpieczenstwa

jest wejsciem tylko z logika dodatnia.
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7 Wejscie analogowe 2

Nastawa fabryczna

Eadainik 2 czestotl./predkosci (lokalny)

Typ wejscia

Analogowe bipolarne niesymetryczne
napigciowe lub unipolarne pradowe

Zmiana trybu: wej$cie nap./prad.

Pr7.11

Praca w trybie napieciowym

Zakres napie¢ +9.8V 3%
Maksymalny offset +30mV

Maks. dopuszczalny zakres napigé | +36V wzgledem 0V
Rezystancja wej$ciowa >100kQ

9 Wyjscie analogowe 1

L[ Wyjscie analogowe 2

Nast. fabryczna dla zacisku nr 9

OL> Sygnat wyjsciowy: czestotliwos¢
CL> Sygnat wyjsciowy: predkos¢

OL - praca w otwartej petli

CL - praca w zamknigtej petli

Nast. fabryczna dla zacisku 10

Sygnat wyjsciowy: moment

Typ wyjscia

Analogowe bipolarne niesymetryczne
napigciowe lub unipolarne niesymetryczne
pradowe

Zmiana trybu: wyjscie nap./prad..

Pr7.21iPr7.24

Ekwiwalent rezystancji wejsciowej

<200€2 at 20mA

Wspélne dla obu trybow

Rozdzielczosé

10 bit + znak

Okres prébkowania

250us dla konfiguracji pracy w trybie
napigciowym z zadawaniem do Pr 1.36, Pr
1.37, Pr 3.22 lub 4.08 w zamknigtej petli
sprzezenia zwrotnego w trybie wektorowym
lub serwo. 4ms dla konfiguracji pracy w
trybie pradowym w otwartej petli sprzezenia
zwrotnego lub w zamknigtej petli w trybie
wektorowym badz serwo z zadawaniem do
innych parametréw niz powyzsze.

Wejscie analogowe 3

Nastawa fabryczna

Nie skonfigurowane

Typ wejscia

Analog bipolarne niesymetr. napigciowe lub
unipolarne prad. lub wejscie termistorowe

Zmiana trybu poprzez..

Pr7.15

Praca w trybie napieciowym (nast.

fabr.)

Zakres napie¢

+9.8V +3%

Maksymalny offset

+30mV

Maks. dopuszczalny zakres napig¢

+36V wzgledem 0V

Rezystancja wejsciowa

>100kQ

Praca w trybie pradowym

Zakresy pradéw

0 do 20mA +5%
20 do OmA +5%
4 do 20mA +5%
20 do 4mA +5%

Maksymalny offset 250uA
Maksymalne napigcie ujemne —36V max
Maks. prad dopuszczalny +70mA

Ekwiwalent rezystancji wejsciowej

<200Q at 20mA

[ Wejscie skonfigurowane do pracy z termistorem silnika

Praca w trybie pradowym Praca w trybie napieciowym (nast. fabr.)
0 do 20mA +5% Zakres napie¢ wyjéciowych +9.6V 5%
Zakresy pradow i%gozgmﬁ ig:j: Maksymalny offset 100mV
20 do 4mA +5% Maksymalny prad wyjsciowy +10mA
Maksymalny offset 250uA Rezystancja obcigzenia 1kQ min
Maksymalne napiecie ujemne -36V max Zabezpieczenie 35mA maks. Odporne na zwarcie
Maks. prad dopuszczalny +70mA Praca w trybie pradowym

Zakresy pradow wyjéciowych

0 do 20mA +10%
4 do 20mA +10%

Maksymalny offset 600UA
Maksymalne napigcie przy +15V
nieobciazonym wyijsciu

Maks. rezystancja obcigzenia 500Q2

Wspélne dla obu trybow

Rozdzielczo$é

10 bit (+ znak w trybie napigciowym)

Czas aktualizacji

250us kiedy wyjscie jest skonfigurowane
jako szybkie na odczyt z Pr 4.02, Pr 4.17
we wszystkich trybach pracy napedu lub Pr
3.02, Pr 5.03 w zamknigtej petli sprzezenia
zwrotnego w trybie wektorowym lub serwo.
4ms dla wyj$¢ skonfigurowanych na oczyt z
innych parametréw zrédtowych niz
powyzsze.

Masa 0V (analogowa)

Funkcja Zacisk masy dla zewnetrznych
urzadzen analogowych
Masa 0V
Funkcja Zacisk masy dla urzadzen
zewnetrznych

Zasilanie +24VDC wejs¢ cyfrowych

Nast. fabryczna dla zacisku 22

+24V wyjscie

Programowalne

Moze by¢ ustawione jako czwarte wyjscie
cyfrowe (tylko z logikg dodatnia) poprzez
dobér parametru zrédtowego Pr 8.28 oraz
mozliwo$¢ odwrdcenia sygnatu poprzez Pr
8.18

Okres prébkowania

250us dla konf. pracy w trybie nap. z
zadaw. do Pr1.36, Pr 1.37, Pr 3.22 lub 4.08
w zamknietej petli w trybie wektorowym lub
serwo. 4ms dla konf. pracy w trybie prad. w
otwartej petli lub w zamkn. petli w trybie
wektorowym badz serwo z zadaw. do
innych parametréw niz powyzsze.

Wew. napiecie “pull-up” <5V Maksymalny prad wyjsciowy iof?;nWA ((;Ir?%vzgllée;vfll)ggzenlem wszystkich
Rezystancja progu blokady 3.3kQ +10% y 4 ) i

- ~ Wyisciowy prad przeciazenia 240mA (tacznie z obcigzeniem wszystkich
Rezystancja reset-u 1.8kQ +10% Yl y prad p s cyfrowych wej$é/wyjsé)
Rezystancja detekcji zwarcia 50Q +30% Zabezpieczenie Ograniczenie pradowe sygnalizowane
Wspélne dla wszystkich trybéw pracy stanem awaryjnym
Rozdzielczos$¢ 10 bit + znak

n Masa 0V (cyfrowa)

Funkcja

Zacisk masy dla zewnetrznych
urzadzen cyfrowych
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Cyfrowe wej./wyj. 1

Cyfrowe wej./wyj. 2

Cyfrowe wej./wyj. 3

Styk przekaznika statusu

Nastaw fabryczna Naped sprawny - sygnalizacja

Znamionowanie napigciowe styku | 240VAC, Kat. przepieciowa instalacji Il

Nast. fabryczna dla zacisku 24 Wyjscie: Predkos¢ progowa

Nast. fabryczna dla zacisku 25 Wejscie: RESET

Nast. fabryczna dla zacisku 26 Wejscie: Praca w prawo

Logika wej$¢ dodatnia lub ujemna. Logika

Typ ujemna wyj$¢ push-pull lub open collector.

Zmiana zacisku wejscie lub wyjscie | Pr 8.31, Pr 8.32 i Pr 8.33

2A AC 240V
4A DC 30V - obcigzenie rezystancyjne
0.5A DC 30V inductive load (L/R = 40ms)

Prad maksymalny styku

Praca zacisku skonfigurowanego jako wejscie

Zalecany minimalny prad styku 12V 100mA

Domyslny stan styku Zamkniety kiedy naped jest zasilany i jest
sprawny

Czas od$wiezania 4ms

Wybér logiki poprzez... Pr 8.29

Maks. dopuszczalny zakres napigé | +30V

Obcigzenie znamionowe >2mA; 15VDC

Znamionowe napigcie progowe 10.0V +0.8V

Praca zacisku skonfigurowanego jako wyjscie

Nastawa wyj. jako open collector Pr 8.30

Maksymalny prad wyjsciowy 200mA (razem, wtacznie z zaciskiem 22)

Wyijsciowy prad przecigzenia 240mA (razem, wtacznie z zaciskiem 22)

Wspélne dla obu konfiguracji

Zakres napigé 0V do +24V

250us dla konfiguracji pracy jako wejscie
zadajgce do Pr 6.35 lub Pr 6.36. 4ms we
wszystkich innych przypadkach.

Okres prébkowania/aktualizacja

P/a Wejscie cyfrowe 4

2. Wejscie cyfrowe 5

sl Wejscie cyfrowe 6

Nast. fabryczna dla zacisku 27 Wejscie: Praca w lewo

Nast. fabryczna dla zacisku 28 Wejscie: Wejscie analogowe 1/Wejscie

4.13 Podtaczenie enkodera
Rysunek 4-30 Lokalizacja ztacza enkodera

15-pinowe ztacze enkodera
typu D (zenskie)
|

analogowe 2 Tabela 4-11 Typy enkoderéw
Nast. fabryczna dla zacisku 29 Wejscie: Wybor predkosci ustawczej Pr 3.38 Opis
Typ Logika wejs¢ dodatnia lub ujemna. Ab Standardowy enkoder inkrementainy z lub bez sygnafu
Wybér logiki poprzez... Pr 8.29 (0) markera
Zakres napie¢ 0V do +24V Fd Enkoder inkrementalny z sygnatami czestotliwosciowymi
Maks. dopuszczalny zakres napiec¢ | £30V (1) oraz sygnatami kierunku z lub bez sygnatu markera
Obcigzenie znamionowe >2mA; 15V Fr Enkoder inkrementalny z sygnatami kierunku z lub bez
Znamionowe napiecie progowe 10.0V £0.8V (2) sygnatu markera
250us dla konfiguracji pracy jako wejscie Ab.SErVO | Enkoder inkrementalny z sygnatami komutacyjnymi*, z
Okres prébkowania/aktualizacja zadajace do Pr 6.35 lub Pr 6.36. 4ms we 3) lub bez sygnatu markera
wszystich innych przypadkach. Enkoder inkrementalny z sygnatami
Fd.SErVO r inkremenainy 2 sygnatar
n Masa 0V (cyfrowa) ) czestotliwosciowymi, sygnatami kierunku oraz z
Funkei ZaciSK masy dla zewnetrznych sygnatami komutacyjnymi*, z lub bez sygnatu markera
unkcja urzadzen cyfrowych Fr.SErVO | Enkoder inkrementalny z sygnatami kierunku oraz z
(5) sygnatami komutacyjnymi*, z lub bez sygnatu markera
SC . . .
Enk k k
Naped aktywny (funkcja nadrzedne] blokady) (®) nkoder SinCos bez komunikacji szeregowej
Typ Wejscie cyfrowe; logika dodatnia (tylko) SC.Hiper | Enkoder absolutny SinCos z przesytem danych za
Zakies napiet OV do 124V @) pomoca transmisji szeregowej zgodnie z protokotem
— HiperFace (Stegmann)
Maks. dopuszczalny zakres napigé | +30V
Znamionowe napiedie progowe 185V 105V EndAt Enkodgr“absolutny z przesy’rgm danych za pomoca
- - 8) transmisji szeregowej zgodnie z protokotem EndAt
Okres probkowania Rsaktywaqa napedu (sprzetowa).. <100us ( (Heidenhain)
tywacja napedu (programowa): 4ms Erkod bsoi e ; 3 h
Do realizacji funkcji nadrzednej blokady wykorzystuje sie zacisk T11 - SC.EndAt nmo ert? rs]or::tny |nr 0s 2 przes§r$m a:l3/tckz+am
aktywacja napedu. Nadrzedna blokada (bezpieczne odtaczenie 9) pomoca e} N 'SJ.' szeregowej zgodnie z protokole
) . . . EndAt (Heidenhain)
napedu) spetnia wymagania normy EN954-1 kategoria 3 w zakresie
zabezpieczenia przed niekontrolowanym startem silnika. SSI(10) | Enkoder absolutny SSI
SC.SSI (11) | Enkoder absolutny SinCos SSI

Wiecej informacji na temat funkcji nadrzednej blokady mozna znalez¢ w
Rozdziale 4.14 Funkcja nadrzednej blokady bezp. na stronie 61.

*Sygnaty komutacyjne U, V i W z enkodera inkrementalnego sg
wymagane przy pracy z silnikami serwo. Sygnaty komutacyjne UVW sg
uzywane do zdefiniowania potozenia watu silnika przy zataczeniu
napedu lub rozpoczeciu pracy z enkoderem, gdy nastapi pierwszy obrot
watu silnika o 120°.
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Tabela 4-12 Sygnaly dostepne z réznych typow enkoderow
Zaciskw Nastawa Pr 3.38
ztaczu Ab Fd Fr Ab.SErVO | Fd.SErVO | Fr.SErVO SC SC.HIiPEr | EndAt |SC.EndAt SSI SC.SSI
typu D (0) (1) (2) 3) (4) () (6) (7) (8) ) (10) (11)
1 A F F A F F Cos Cos Cos
2 A\ F\ R A\ R R Cosref Cosref Cosref
3 B D R B D R Sin Sin Sin
4 B\ D\ R\ B\ D\ R\ Sinref Sinref Sinref
5 z Wejscie enkodera - Data (wejscie/wyjscie)
6 2\ Wejscie enkodera - Data\ (wejscie/wyjscie)
7 Enkoder symulowany U Enkoder symulowany
Aout (Fout)** Aout (Fout)**
8 Enkoder symulowany U\ Enkoder symulowany
Aout\ (Fout\)** Aout\ (Fout\)**
9 Enkoder symulowany Vv Enkoder symulowany
Bout (Dout)** Bout (Dout)**
10 Enkoder symulowany W Enkoder symulowany
Bout\ (Dout\)** Bout\ (Dout\)**
11 w Wejscie enkodera - Clock (wyjscie)
12 WA Wejscie enkodera - Clock\ (wyjscie)
13 RV
14 oV
15 th*

*

Sygnat markera wystepuje opcjonalnie

**  Wyjscia sygnatébw symulowanego enkodera dostepne sa tylko przy
pracy napedu w otwartej petli

*** Zasilanie enkodera jest wybierane poprzez nastawe odpowiedniego
parametru: 5VDC, 8VDC lub 15VDC

***x Zacisk 15 jest podtaczony do zacisku T8 na listwie sterujacej

(wejscie analogowe 3). Jezeli chcemy wykorzystaé zacisk 15 do

ochrony termicznej nalezy ustawi¢ Pr 7.15 na ‘th.sc’ (7), ‘th’ (8) lub

‘th.diSP’ (9).

Maksymalna predko$¢ transmisji typowych enkoderéw SSI wynosi
500kbit/s. Jezeli jako sprzezenie zwrotne predkosciowe do napedu
pracujacego w trybie wektorowym lub serwo zostat uzyty enkoder SSI
nalezy zastosowac¢ wysokg nastawe filtru sygnatéw enkodera (Pr 3.42)
aby umozliwi¢ odpowiedni czas transferu informacji o pozycji z enkodera
do napedu. Dodanie filtra sygnatéw enkodera oznacza, ze enkodery SSI
nie nadajg sie do zastosowania jako sprzezenie zwrotne predkosciowe
do aplikacji gdzie wymagana jest duza dynamika przy wysokich
predkosciach.
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nie silnika
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Dane Diagnostyka UL

Techniczne
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Smartcard

Optyma-
lizacja

Parametry

PLC Wyzsze

Bezpie- Informacje | Instalacja [elelclod-LI-M Urucho- | Parametry
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne
4.13.1 Opis pinow wejscia enkodera w napedzie

Dla enkoderéw Ab, Fd, Fr, Ab.SErVO, Fd.SErVO i Fr.SErVO

Kanat A, Wejscie czestotliwosci lub kierunku

Kanat A\, Wejscie negacji czestotl. lub negaciji kierunku

Kanat B, Wejscie kierunku

Kanat B\, Wejscie negacji kierunku

Dla enkoderow SC, SC.HiPEr, EndAt, SC.EndAt, SSl i SC.SSI

Kanat Cos*

Kanat Cosref*

Kanat Sin*

Kanat Sinref*

Typ Réznicowe napieciowe

Typ

EIA 485 r6znicowe odbiorcze

1.25V od jednego ekstremum do

Maksymalny poziom sygnatu drugiego (sin do sinref i cos do cosref)

Maks. czgstotliwo$¢ wejsciowa

410kHz

Maks. czestotliwo$¢ wejsciowa 115kHz

Obcigzenie linii wejsciowej

<2 Jednostki Obciazenia

Maksymalne napiecie ré6znicowe +4V

Elementy terminatora linii

120Q (nastawiane)

Zakres napie¢ roboczych trybu

s +12V do -7V
nier6znicowego
Maksymalne napiecie wzgledem 0V 125V
Maksymalne napiecie réznicowe 125V

Sygnat markera - kanat Z

Sygnat markera - kanat Z\

Sygnat komutacyjny - kanat U

Sygnat komutacyjny - kanat U\

Sygnat komutacyjny - kanat V

Dla enkodera SinCos, celem kompatybilnosci z Unidrive SP,
miedzyszczytowa wartos¢ sygnatdéw napigciowych (Vp-p) réznicowych
winna wynosi¢ 1Vp-p (peak to peak), (mierzona pomiedzy Sin i Sinref
oraz pomiedzy Cos i Cosref).

Wigkszo$¢ enkoderdw pracuje z napieciem niezréwnowazenia DC dla
wszystkich sygnatéw. Typowa wartoscig dla enkoderéw Stegmann jest
2.5Vdc. Wtedy sygnaty Sinref i Cosref sg na poziomie 2.5Vdc,
natomiast Cos i Sin wytwarzajg w efekcie warto$¢ 1 Vp-p wzgledem
2.5Vdc.

Istnieja réwniez enkodery o napieciu 1Vp-p dla kazdego z sygnatow,
czyli Cos, Cosref, Sin oraz Sinref. W rezultacie na zaciskach wejscia z
enkodera napedu wystepuje napigecie 2Vp-p. Nie nalezy uzywa¢
niniejszego typu enkoderéw dla Unidrive SP. Sygnaty z enkodera
muszg odpowiada¢ podanej wyzej specyfikaciji (czyli 1Vp-p dla
podanych par sygnatow).

Sygnat komutacyjny - kanat V\

*

Nie uzywane przez enkodery EndAt i SSI.

Sygnat komutacyjny - kanat W Data**
Sygnat komutacyjny - kanat W\ Data\**
EIA 485 roznicowe odbiorcze Clock***
Maks. czgstotliwo$¢ wejsciowa 512kHz
¢ : Clock\***
<32 Jednostki Obciazenia (dla zaciskéw
Obcigzenie linii wejsciowej 5oraz 6) Typ EIA 485 réznicowe nadawcze
A ] ] 1 Jednostka Obcigzenia (dla zaciskow 7 —
do 12) Maks. czestotliwosé 2MHz
o <32 Jednostki Obcigzenia (dla zaciskéw
Elementy terminatora linii ;2\?\[(22(WI%czinediilazzaflilf(\:vw75dor?;)6, Obciazenie linii wejsciowei 5 oraz 6)
awsze obecne dla zacisko ° clazenie ejsclowel 1 Jednostka Obciazenia (dla zaciskéw 7
Z.akr,e-_s napiec roboczych trybu +12V do -7V do 12)
nieréznicowego —
Zakres napie¢ roboczych trybu +12V do -7V
Maksymalne napiecie wzgledem OV |+14V do -9V nieréznicowego
Maksymalne napigcie réznicowe +14V do -9V Maksymalne napigcie wzgledem OV |+14V
Maksymalne napiecie ré6znicowe +14V

*k

Nie uzywane przez enkodery SC.
Nie uzywane przez enkodery SC i SC.HiPEr.

*kk
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Wyjscia symulowanych sygnaléw enkodera A, A\, B, B\
(tylko dla pracy napedu w otwartej petli)

Dla enkoderow Ab, Fd, Fr, SC, SC.HiPEr, EndAt, SC.EndAt, SSI i
SC.SSI

YAl Wyijscie symulowanego sygnatu A

Il Wyjscie symulowanego sygnatu A\

Il Wyjscie symulowanego sygnatu B

[Vl Wyjscie symulowanego sygnatu B\

Typ EIA 485 réznicowe nadawcze

Maks. czestotliwo$¢ wyjsciowa 512kHz

Maksymalne napiecie wzgledem 0V +14V

Maksymalne napiecie roznicowe +14V

Wspdlne dla wszystkich typow enkoderow

IEI Napiecie zasilania enkodera

Dostepne napiecia zasilania 5.15V £2%, 8V 5% lub 15V 5%

300mA dla 5V i 8V
200mA dla 15V

Maksymalny prad wyjsciowy

Napiecie na pinie 13 jest nastawiane w Pr 3.36. Fabrycznie napiecie
zasilania enkodera ustawione jest na 5V (0), ale mozna zmieni¢ je na
8V (1) lub 15V (2). Zasilenie enkodera napigciem wyzszym niz napigcie
znamionowe enkodera moze spowodowaé jego uszkodzenie.

Jezeli sygnaly z enkodera przekraczajg warto$¢ 5V nie nalezy
stosowac rezystoréw terminujacych na pinach.

n Masa 0V

Wejscie sygnatu z termistora silnika

Pin 15 wewnatrz napedu jest zwarty z zaciskiem 8 na listwie sterujacej.
Sygnat z termistora silnika nalezy podtaczy¢ do jednego z tych
zaciskéw (pin 5 lub zacisk 8). Wejscie analogowe 3 musi by¢é w tym
przypadku skonfigurowane jako termistorowe Pr 7.15 = th.SC (7), th (8)
lub th.diSP (9).

4.14 Funkcja nadrzednej blokady bezp.

Funkcja nadrzednej blokady bezpieczenstwa zostata zaprojektowana w
celu zabezpieczenia silnika przed niekontrolowanym startem lub
niekontrolowang pracg w przypadku awarii napedu. Funkcja ta jest
niezbedna, aby bez zadnych dodatkowych urzadzen (styczniki,
roztaczniki w obwodzie naped-silnik) zapewni¢ bezpieczenstwo pracy
maszyny. Poprzez mozliwosc¢ zataczenia tej blokady poprzez wejscie
cyfrowe (zacisk 31) mozna deaktywowac naped, ktéry jest zatgczony do
sieci.

Unidrive SP ma wbudowany algorytm ciagtego sprawdzania
poprawnosci dziatania poszczegdlnych elementéw napedu. Jezel
nastapi jakakolwiek nieprawidtowos¢ w funkcjonowaniu tych elementow,
naped odtacza natychmiast swo6j mostek mocy, uniemozliwiajac w ten
spos6b kontynuowanie pracy silnika.

Funkcja nadrzednej blokady stanowi zabezpieczenie maszyny
napedzanej przed uszkodzeniem. Jezeli zacisk 31 na listwie sterujacej
jest rozwarty (naped nieaktywny) to nawet jezeli naped dokona
samokontroli i nie wykaze btedéw silnik nie zostanie zasilony. Funkcja
nadrzednej blokady bezpieczenstwa pracuje niezaleznie od
podstawowego algorytmu pracy napedu. Funkcja nadrzednej blokady
bezpieczenstwa spetnia wymagania EN954-1 kategoria 3 dotyczacej

ochrony silnika przed niekontrolowang praca.1

' Dla Rozmiaru 1 do 3 Unidrive SP zostata nadana aprobata przez BIA.

Uwaga dotyczaca pracy z silnikami serwo, silnikami z magnesami
trwatymi, silnikami reluktancyjnymi i silnikami indukcyjnymi z
wydatnymi biegunami

Kiedy naped jest nieaktywny po zadziataniu funkcji nadrzednej blokady
bezpieczenstwa istnieje mozliwo$¢ (wysoce mato prawdopodobna)
awarii napedu takiej, ze nastapi zwarcie w mostku mocy napedu.

Podczas awarii tego typu naped nie jest w stanie zasila¢ standardowego
silnika indukcyjnego tak aby zaczat on wirowac. Jezeli podczas takiej
awarii naped zasila silnik z wirnikiem z magneséw trwatych, silnik z
biegunami wydatnymi lub silnik reluktancyjny moze nastgpi¢ chwilowy
ruch watu silnika. Wat silnika moze prébowaé wykona¢ obrét nawet do
180° elektrycznych - dla silnika z magnesami trwatymi, lub 90°
elektrycznych - dla silnika z biegunami wydatnymi lub dla silnika
reluktancyjnego. Mozliwo$¢ wystgpienia tego typu awarii musi by¢ brana
pod uwage na etapie projektowania uktadu napedowego.

stosownie przeszkolonych i doswiadczonych inzynieréw.

Funkcja nadrzednej blokady bezpieczenstwa powinna by¢
wykorzystywana jako cze$¢ systemu bezpieczenstwa pracy
maszyny i powinna by¢ z nim dobrze potaczona.

Projekt uktadu napedowego, ktéry wykorzystuje funkcje
& nadrzednej blokady powinien by¢ wykonany przez
| _UWAGA |

UWAGA

Aby zapewni¢ wymagania kategorii 3 normy EN954-1nalezy
naped zamontowa¢ w obudowie szafowej o stopniu ochrony

przynajmniej IP54.

Gdy naped wykorzystuje hamowanie dynamiczne z
wykorzystaniem rezystora hamowania zadziatanie
nadrzednej blokady bezpieczenstwa spowoduje przerwanie
tego hamowania. Silnik zacznie hamowac¢ wybiegiem. Jezeli
wymaga sie aby zadziataty obie powyzsze funkcje (np. w
celu awaryjnego zatrzymania) nalezy zastosowac
przekaznik czasowy zapewniajacy zadziatanie nadrzednej
blokady po zakonczeniu hamowania (o ile nadrzedna
blokada nie zostata wywotana uszkodzeniem napedu)

Funkcja nadrzednej blokady bezpieczenstwa nie zapewnia
izolacji elektrycznej pomiedzy silnikiem a napedem.
Napiecie zasilania napgdu musi by¢ wytaczone przed
przystapieniem do podtaczania/odtaczania przewodéw
silnopragdowych zaréwno napedu jak i silniika.
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Ponizsze rysunki pokazujg w jaki sposéb stosujac funkcje nadrzedne;j
blokady bezpieczenstwa mozna wyeliminowac styczniki
bezpieczenstwa.

Na Rysunku 4-31 przedstawiono przypadek wyeliminowania stycznika w
obwodzie naped-silnik, w ktérym wystapienie niekontrolowanej pracy
silnika nie jest szczegodlnie wymagane (nalezy pamieta¢ aby nie
stosowac funkcji nadrzednej blokady bezpieczenstwa do wykonywania
funkcji START/STOP napedu).

Rysunek 4-31 Zapewnienie bezpieczenstwa wg EN954-1 kategoria
B - eliminacja stycznika w obwodzie naped - silnik

Z uzyciem stycznika w obwodzie naped-silnik

+24V
Naped
Aktywacja
napedy, | a4
Stop |— —x
Start |-~/ / """" Ko
K1 e
(na
Bﬂ zasilaniu
lub na
wyjsciu ~
P z napedu)

Z uzyciem nadrzednej blokady bezpieczenstwa

+2F
Naped

SD

Stop |— —x

Start F*/j """ Ki

[ki]

Na Rysunku 4-32 i 4-33 przedstawiono przypadek, w ktérym zwraca sie
szczeg6lng uwage na zachowanie bezpiecznej pracy silnika. Funkcja
nadrzednej blokady bezpieczenstwa zastepuje tu dwa styczniki
bezpieczenstwa i wptywajacy na nie system kontroli ruchu watu silnika.
To rozwigzanie zapewnia zgodnos$¢ z EN954-1kategoria 3.

Rysunek 4-32 Zapewnienie bezpieczenstwa wg EN954-1 kategoria
3 poprzez uzycie 2 stycznikow bezpieczenstwa

Rysunek 4-33 Zgodnos¢ z EN954-1 kategoria 3 poprzez
wykorzystanie funkcji nadrzednej blokady bezpiecz.

| 424V
Reset |- 7/ Stop |- "
Naped
| . ape
start -~/ "
Dodatkowa

ochrona przewodu
(ekranowanie
lub wydzielenie)

Przekaznik
bezpieczenstwa

—>
Blokady

Tradycyjny ukfad napedowy (bez funkcji nadrzednej blokady
bezpieczenstwa), ktéry ma spetnia¢ EN954-1kategoria 3 powinien by¢
wyposazony w dwa styczniki, gdyz w przypadku awarii jednego z nich
funkcje zapewnienia bezpieczenstwa przejmuje drugi.

Nadrzedna blokada bezpieczenstwa nie wymaga dodatkowych,
witasnych, zewnetrznych zabezpieczen.

Nalezy zwrécié uwage, ze niekontrolowane krétkie zwarcie zacisku 31
(nadrzednej blokady bezp.) po zadziataniu blokady moze spowodowac
powrét napedu do pracy, co moze byé niebezpieczne. Zatem nalezy tak
doprowadzi¢ przewod do zacisku 31 aby nie byto zadnej mozliwosci
zwarcia do +24VDC (rys.4-33). Przew6d z przekaznika kontroli
bezpieczenstwa maszyny do zacisku 31 powinien by¢ utozony w
osobnym kanale kablowym, lub w specjalnej ostonie, mozna tez
zastosowac przew6d w pancerzu ekranowanym.

Jezeli zapewnienie szczeg6lnej ochrony przewodu (mozliwe zwarcia do
+24VDC) do wejscia nadrzednej blokady bezpieczenstwa jest
niemozliwe, wtedy nalezy zastosowac¢ dodatkowy przekaznik i stycznik
bezpieczenstwa (rys. 4-34).

Dodatkowy przekaznik K2 powinien by¢é zamontowany mozliwie jak
najblizej napedu z cewka podtaczong najkrétszg droga do zacisku 31
(wejscie nadrzednej blokady bezpieczenstwa).

Rysunek 4-34 Wykorzystanie funkcji nadrzednej blokady
bezpieczenstwa z dodatkowym stycznikiem
bezpieczenstwa w przypadku braku zapewnienia
szczegolnej ochrony oprzewodowania wejscia
nadrzednej blokady bezpieczenstwa
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Wiecej informacji na powyzszy temat mozna znalez¢ w Unidrive SP
Podrecznik Rozszerzony.
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5 Uruchomienie

Ten rozdziat jest pokazuje jak dokona¢ pierwszego uruchomienia, jak obstugiwaé i programowac naped (struktury menu parametrow).
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5.1  Wyswietlacz napedu
Unidrive SP moze by¢ wyposazony w dwojakiego rodzaju panele sterujace: LED (SM-Keypad ) i LCD (SM-Keypad Plus). Oba wyswietlacze moga
byé zamocowane w napedzie jednak tylko wyswetlacz LCD moze by¢é zamontowany na zewnatrz obudowy szafowej z dala od napedu (IP54).
5.1.1 Panel sterujacy LED (SM-Keypad) 5.1.2  Panel sterujacy LCD (SM-Keypad Plus)

Panel ten zawiera wyswetlacz dwupoziomowy 7-segmentowy LED. Panel ten zawiera wyswetlacz 3-poziomowy (3 linie tekstu).

Gérna linijka wskazuje wskazuje status napedu lub aktualne menu i
numer parametru. Dolna linijka wy$wetlacza pokazuje warto$¢
parametru lub kod stanu awaryjnego.

Gorna linijka wskazuje status napedu lub wskazuje aktualne menu i
numer parametru po lewej stronie oraz wartos¢ parametru lub kod stanu
awaryjnego po prawej stronie. Dwie ponizsze linie pokazujg nazwe lub
opis parametru.

Rysunek 5-1 Panel sterujacy LED (SM-Keypad) Rysunek 5-2 Panel sterujacy LCD (SM-Keypad Plus)
. L Przycisk
Gorna linia zmiany
Przycisk ( trybu
Dolna linia zmiany | wyswietlania
uyzevietlania iski i | (czarny)
(c);arny) Przyciski sterujace Przycisk wyswietlania
Przyciski sterujace H / X Praca. prgwo{lewo L! dodatk. opisu param.
Praca prawo/lewo (niebieski)—I — Przycisk (niebieski) T Przycisk
Stop/reset (czerwony) —- nawigacyjny Stop/reset (czerwony)—l, nawigacyjny
Start (przycisk zielony) — Start (zielony)

Czerwony przycisk (&) jest uzywany takze do resetowania napedu.

Zaréwno panel sterujacy SM-Keypad jak i SM-Keypad Plus moze pracowaé podczas gdy karta SMARTCARD jest w napedzie lub gdy naped
pracuje z zestawem parametréw dla drugiego silnika (menu 21). Panel sterujacy bedzie wskazywat wyzej wymienione przypadki tak jak
przedstawiono w ponizszej tabeli:

SM-Keypad SM-Keypad Plus
Naped komunikuje sie z karta SMARTCARD Po ostatniej cyfrze gornej linii wyswietlacza Wyswietlacz pokazuje napis ‘CC’ w lewym
wskazywana jest kropka. dolnym rogu
Naped pracuje z zestawem parametréw dla Przed ostatnia cyfra gornej linii wyswietlacza Wyswietlacz pokazuje symbol ‘Mot2’ w lewym
drugiego silnika wskazywana jest kropka dolnym rogu

5.2 Obstuga panelu sterujacego

5.2.1 Przyciski sterujace

Na panelu sterujacym znajdujq sie:

1. Przycisk nawigacyjny - uzywany do wyboru parametru i zmiany jego wartosci.

2. Przycisk zmiany trybu wyswetlania - uzywany do zmiany trybu wyswetlacza - podgladu lub edycji parametru lub do podgladu statusu napedu.
3. 3 przyciski sterujace - uzywane do sterowania napedu jezeli nape jest w trybie sterowania z panelu sterujgcego.

4. Przycisk wyswietlania dodatkowego opisu parametru (tylko w panelu LCD) - do wyswetlania krotkiego tekstowego opisu wybranego parametru.
Przy uzyciu przycisku nawigacyjnego (géra, dot), podczas gdy funkcja wyswetlania opisu parametru jest aktywna, mozna przewijac tekst tak aby
zobaczy¢ caly tekstowy opis parametru.

Sposbb programowania i obstugi zostat przedstawiony w tym rozdziale na przyktadzie panelu LED. Obstuga panelu i programowanie panelu
sterujacego LCD jest takie same jak LED z tym, ze dolna linijka wyswetlacza LED jest wy$wetlana w gérnej linii wyswetlacza LCD po prawe;j stronie.
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Rysunek 5-3 Sposob zmiany trybow wyswetlacza na panelu LED

Stan (status) napedu

(Wskazania na d4 W
wyswietlaczu nie I N
migaja)

Przejscie do trybu wyswietlania parametréw
po nacisnigciu przycisku

Op6znienie** Opdznienie**

Powrét do trybu statusu napedu
po nacisnigciu przycisku 0

l ‘ Tryb tymczasoweg
Tryb wyswietlania Mozliwosé przejscia wyswietlania
parametrow == do trybu PN — 00— parametrow
(Goérna linia / | 0 wyswietlania / | 0 (Gorna linia
wyswietlacza miga) | parametru i wybor wyswietlacza miga)

parametru do edycji
Do wyboru parametru do edycji nalezy

przyciskiem N
uzyé przycisku 0 @

— 1 —
[N/

/ | J
| Wyjscie z trybu edycji parametréow
Przejscie do trybu edycji parametréw po Po nacisnigaiu przycisku

nacisnigciu przycisku m T

narr
> o

Op6znienie**

[

]

Tryb edycji parametrow
(Dolna, edytowana linia wyswietlacza miga)

Edycji nastaw parametréw dokonuije sie przy pomocy przycisku

* uzywany do zmiany numeru menu jezeli Pr 0.49 ma warto$¢ L2 (dostep do parametréw zaawansowanych aktywny) - Rozdziat 5.9

Dostep do parametréw i ich ochrona na stronie 67.
**Czas powrotu do trybu statusu napedu jest definiowany poprzez Pr 11.41 (nastawa fabryczna = 240s).
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Rysunek 5-4 Przykiady wskazan wyswietlacza panelu sterujacego

Tryb . 4
wyéwi)e/tlania Wskazania stanéw napedu
parametru G'r? ;g‘ggjc Stan alarmowy Stan awaryjny

Menu 5. Parametr 5
Nastawa Pr 5.05

Er P /\‘ Trip = stan awaryjny
Kod stanu awaryjnego
(UU = Napiecie w
obwodzie
posredniczacym
! DC napedu
zbyt mate)

Nie nalezy zmienia¢ parametréw napedu bezmysinie.

Nieprawidtowe nastawy moga spowodowaé uszkodzenie

napedu lub zagrozenie dla obstugi uktadu napedowego.

Kiedy zmieniasz wartos¢ parametru, zanotuj sobie
IR numer parametru i wprowadzang nastawe.

UWAGA 21.50 0.50 1.50

Nalezy pamietaé, ze po wprowadzeniu nowych nastaw parametréw g;jg 8-13 Iig

nalezy je zapisa¢ w napedzie. W przeciwnym wypadku po 21.47 047 1.47

odtaczeniu zasilania napedu wszelkie zmiany zostana zresetowane. 21"46 046 1'16

Patrz Rozdziat 5.7 Zapisywanie parametrow w napedzie na stronie 0

67. Zmiana
parametrow

5.3 Uporzadkowanie parametrow

Parametry w napedzie sg uporzadkowane funkcjonalnie w
ponumeowane grupy zwane menu.

Kiedy naped jest uruchomiony po zatgczeniu zasilania uzytkownik ma
dostep tylko do menu 0. Przycisk nawigacyjny (strzatka géra, dot)
pozwala na zmiane numeru parametru. Jezeli w Pr 0.49 nastawimy na 2 . . v

(L2) uzyskamy dostep do kolejnych menu i za pomoca przycisku g}gi 883 }gi
nawigacyjnego (strzatka lewo, prawo) mozemy zmienia¢ kolejne menu. g;.oa 0.03 183 b,
Sposéb uzyskania dostgpu do parametréw zaawansowanych \\\ 2101 ooe 101 I

przedstawiono w Rozdziale 5.9 Dostep do parametréw i ich ochrona na

stronie 67. ‘

Rysunek 5-5 Sposo6b zmiany menu i numeru parametru Zmiana Menu

5.4 Menu 0

o Menu 0 jest zbiorem najczesciej uzywanych i najwazniejszych para-

metréw wybranych ze wszystkich menu napedu (parametry w Menu 0
majq swoje odpowiedniki w innych menu) stworzonym w celu szybkiego

M * * — i fatwego programowania napedu. Wigcej informaciji na temat Menu 0
‘ ,’ i ‘ mozna znalezé w Rozdziale 6 Parametry giéwne (Menu 0) na stronie

71.

O Rysunek 5-7 Skiad Menu 0
Menu 2

i3

* uzywany do zmiany numeru menu jezeli Pr 0.49 ma warto$¢ Menu 0
L2 (dostep do parametréw zaawansowanych aktywny) - patrz :

§ 5.9 Dostep do parametréw i ich ochrona na stronie 67. 0.04 | 54

0.05 | 0 «
Przewijanie numeréw menu i numeréw parametréw moze odbywac sie 0.06 : 150k\

w obu kierunkach. Jezeli przewijajac parametry dojdziemy do ostatniego : 114 0
parametru kolejnym wyswetlonym bedzie pierwszy parametr w tym :
samym menu. Kiedy dokonujemy zmiany menu naped pamieta ostatni Menu 4
wys$wetlany parametr w poprzednim menu i przy powrocie menu bedzie :
wyswetlany wtasnie ten parametr.

Menu 1

4.07 150
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5.5 Grupy parametr()w (menu) napedu Tabela 5-2 Lista wskazan statusowych napedu
Naped zawiera 21 grup parametréw (menu), w ktérych parametry Gorna linia Obpi Wyjscie
zebrane sg tematycznie i funkcjonalnie (oprécz Menu 0): wyswietlacza pis napedu
Numer ) Aktywna prgca napedu w trybie
Menu Opis regeneracyjnym Aktywne
S— S— Jednostka regeneracyjna jest gotowa do pracy i
Najczesciej uzywane i najwazniejsze parametry ; C
: zsynchronizowana z siecig
0 wybranych ze wszystkich menu napedu stworzonym w . e —
celu szybkiego i tatwego programowania napedu ACUU Zanik napiecia zasilania napedu
1 Zadawanie predkosci/czestotliwosci Naped wykryt utrate zasilania i podejmuje probe Aktywne
— — - — podtrzymania napigecia w obwodzie posredniczacym
2 Stromosci narastania i opadania predkosci e
_ _ _ _ DC napedu poprzez przyhamowanie silnika
3 Regulacja predkosci, sprzezenie zwrotne predkosciowe,
przekazywanie czestotliwosci Proces Autostrojenia w toku
4 Regulacja pradu i momentu — _ Aktywne
—— Zainicjowana procedura Autostrojenia napedu.
5 Parametry silnika N S L L . Co
2 i Napis ‘Auto’ i ‘tunE’ wyswietla sie naprzemiennie.
6 Zegar i zezwolenia e——
- — Hamowanie silnika pradem statym
7 Analogowe wejscia/wyjscia - — Aktywne
- - Naped podaje na uzwojenia silnika prad staty
8 Cyfrowe wejscia/wyjscia -
- - ~ Hamowanie
Programowalne funkcje logiczne dla parametréow - — Aktywne
9 . . Naped wykonuje proces hamowania silnika
bitowych, motopotencjometr .
10 Stany awaryjne i wskazania statusu napedu ] Jil Brak pozwolenia na prace .
11 Parametry ogéine konfigurujace naped i Menu 0 Zacisk 3,1 na I|_stW|e gtgrumcej napedu nie JeSt, 'zwarty !
Broo ] ne funkoie loaicane naped nie moze podjaé pracy. Aby wprowadzi¢ naped Nieaktywne
12 dlrog' programovt\gg ne, prr]qgran:owa e hu 1€ log w stan gotowosci nalezy zewrze¢ zacisk 31 z
a parametrov.v itowych 1 analogowyc zaciskiem 22 na listwie sterujacej napedu lub
13 Pozycjonowanie nastawié Pr 6.15 na warto$¢ 0.
14 Regulator PID m Pozycjonowanie
15, 16, 17 | Nastawy dla modutéw SM Naped pracuje w trybie pozycjonowania, orientac;i Aktywne
18 Menu 1 - parametry modutu aplikacyjnego potozenia watu silnika
19 Menu 2 - parametry modutu aplikacyjnego Gotowos$¢ napedu Nieaktvwne
20 Menu 3 - parametry modutu aplikacyjnego Naped gotowy do podjecia pracy y
21 Parametry drugiego silnika Praca napedu Akt
. : I ywne
5.5.1 Mozliwe wskazania na wyswietlaczu Naped jest w stanie pracy - steruje silnikiem
W ponizszych tabelach zostaty przedstawione kody wskazan, ktére .Scanmngl _
moga pojawié sie na wyswietlaczu pulpitu sterujacego. Naped poszukuje czestotliwosci silnika celem
Nie przedstawiono ponizej kodéw standw awaryjnych (trip), ktére mozna synchronizacji 2 wirujaeym S|Ir1|k|(.am (dla trybu pracy Aktywne
iy . ) ! napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego)
znalez¢ w Rozdziale 13 Diagnostyka na stronie 213, Tabela 13-1 ) ; .
) . P ; : Naped jest gotowy do pracy i zsynchronizowany z
Oznaczenia wy$wietlanych stanéw awaryjnych na stronie 214, siecia (dla pracy w trybie regeneracyjnym)
Tabela 13-2  Kody standw awaryjnych na stronie 225. a pracy y .g s )_IJ y .
. - - . i Zatrzymanie silnika i utrzymywanie
Tabela 5-1 Lista mozliwych do wyswietlenia alarmoéow silnika na predkosci zerowe;
Dc?ln.a linia Opis alarmu Naped ytrzymuje predkos¢ zerowq gilnika. ‘ Aktywne
wyswietlacza Naped jest gotowy do pracy ale napiecie AC jest zbyt
Przeciazenie w obwodzie rezystora hamowania mate lub napiecie DC w obwodzie posredniczacym
Stopien zapetnienia bufora 12t w obwodzie rezystora hamowania (Pr zbyt gwattownie przyrastta badz spa(.ia
10.39) osiaga 75.0% wartosci, przy ktérej naped wchodzi w stan Wystapit stan awaryjny .
awaryjny. Przy tym stanie alarmowym tranzystor hamowania jest caty Naped przestat pracowac i nie steruje silnikiem. Nieaktywne
czas aktywny. Ponizej napisu “triP” wyswietlany jest kod stanu awar.

Radiator napedu lub regulator napedu lub tranzystory
IGBT napedu zaczynajg osiagac zbyt wysoka
temperature

Tabela 5-3 Wskazania statusu dotyczace modutéw SM i karty
SMARTCARD

» Jezeli temperatura radiatora napedu nadal bedzie rosta naped
zablokuje sie wyswietlajac stan awaryjny ‘O.ht2’ (patrz stan
awaryjny ‘O.ht2’).

lub

+ Jezeli temperatura wokét ptyty regulatora napedu nadal bedzie
rosta naped zablokuje sie wyswietlajac stan awaryjny ‘O.CtL’ (patrz
stan awaryjny ‘O.CtL’).

OVLd Przecigzenie silnika

Stopien zapetnienia bufora 1%t przeciazenia silnika osiaga 75.0%
wartosci, przy ktérej naped wchodzi w stan awaryjny. Podczas
wys$wietlania tego alarmu silnik jest od pewnego czasu przecigzany.

Dolna linia
wyswietlacza

Opis

Transferowany jest zestaw parametréow z karty SMARTCARD do
napedu po zataczeniu zasilania napedu. Doktadniejsze informacje
mozna znalez¢ w Rozdziale 9.2.4 na stronie 115

Transferowany jest zestaw parametréw z napedu na karte
SMARTCARD po zatacz. zasilania napgdu. Dokfadniejsze informacje
mozna znalez¢ w Rozdziale 9.2.3 na stronie 115

loAding
Naped zapisuje dane w jednym z modutéw SM
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5.6 Zmiana trybu sterowania napedu

Podczas zmiany trybu sterowania napedu wszystkie parametry

powracajg do nastaw fabrycznych, tacznie z parametrami dotyczacymi

silnika. (Pr 0.49 Poziom dostepu i Pr 0.34 Ochrona parametréw nie sa

zmieniane podczas tej procedury)

Procedura zmiany trybu sterowania napedu

1. Upewnij sig, ze naped nie jest w stanie aktywnym, tj. sprawdz czy
zacisk 31 jest rozwarty lub Pr 6.15 ma nastawe 0

2. Wprowadz wartos¢ 1253 do Pr 0.00

3. Zmien nastawe Pr 0.48 wg ponizszej tabeli:

Nastawa Pr 0.48 Sterowanie

w trybie U/f w otwartej petli sprzezenia
zwrotnego

m 1

w trybie wektorowym w zamknietej petli
sprzezenia zwrotnego

ﬂ 2

2. Wprowadz warto$¢ 1233 w Pr xx.00, oraz wykonaj jedng z
ponizszych czynnosci:

« Weisnij czerwony przycisk (@) - reset

+  Zewrzyj wejscie cyfrowe - reset

+  Wykonaj reset napedu poprzez interfejs szeregowy poprzez
nastawe Pr 10.38 na wartos¢ 100 (Upewnij sig, ze Pr. xx.00 przyjat z
powrotem wartos$¢ 0).

5.9 Dostep do parametréw i ich ochrona

Unidrive SP posiada dwa poziomy (nastawiane poprzez Pr. 0.48)
dostepu do edyc;ji i odczytu parametréw oraz ochrone parametréw przed
zapisem. Poziom pierwszy pozwala uzytkownikowi tylko na edycje i
odczyt parametrow w Menu 0, natomiast poziom drugi pozwala na
swobodng edycje i monitoring parametréw zgrupowanych we wszystkich
menu od 1- 21 tacznie z Menu 0. Jezeli Pr. 0.34 Ochrona parametrow
ma wpisang warto$¢ od 1 do 999 wtedy mozna tylko odczytywaé
parametry (bez mozliwosci edycji). Zaleznosci pomiedzy nastawami Pr.
0.48 i Pr. 0.34 sg przedstawione w ponizszej tabeli.

. - . och Status Status
g | W trybie serwo w zamknigtej petli sprzezenia Poziom ochrony ¢ rotne’l parametréow | parametréw
zwrotnego parametrow w Menu 0 Zzaawans.
w trybie regeneracyjnym (Patrz Unidrive SP L1 Aktywna RW Brak dostepu
ﬁ 4 | Tryb Regeneracyjny - Podrecznik Uzytkownika L1 Nieaktywna RO Brak dostepu
w celu uzyskania blizszych informacji) L2 Aktywna RW RW
Cyfry z drugiej kolumny powyzszej tabeli sq uzywane podczas zmiany L2 Nieaktywna RO RO

trybu sterowania poprzez interfejs szeregowy.
4. Oraz wykonaj jedng z ponizszych czynnosci:

+  Wocisnij czerwony przycisk @ - reset

«  Zewrzyj wejscie cyfrowe - reset

+  Wykonaj reset napedu poprzez interfejs szeregowy poprzez
nastawe Pr 10.38 na warto$¢ 100 (Upewnij sig, ze Pr. xx.00 przyjat z
powrotem wartos¢ 0).

5.7 Zapisywanie parametréw w napedzie
Nastawa nowej wartosci parametru z Menu 0 jest zapisywana poprzez
nacisniecie przycisku @@ automatycznie.

Nastawy parametréow zaawansowanych nie mozna zapisa¢ w napedzie
w prosty spos6b automatycznie. Jezeli nie dokona sie zapisania nastaw
parametréw wg ponizszej procedury po odtaczeniu zasilania napedu i
ponownym jego zatgczeniu zmienione nastawy parametréw nie zostang
zachowane.

Procedura zapisywania parametrow zaawansowanych
Wprowadz warto$¢ 1000 do Pr. xx.00, oraz wykonaj jedng z ponizszych
czynnosci:

»  Wocisnij czerwony przycisk @ - reset

«  Zewrzyj wejscie cyfrowe - reset

+  Wykonaj reset napedu poprzez interfejs szeregowy poprzez
nastawe Pr 10.38 na warto$¢ 100 (Upewnij sig, ze Pr. xx.00 przyjat z
powrotem wartos¢ 0).

* Jezeli naped jest zablokowany stanem awaryjnym informujacym o zbyt

matym napigeciu w obwodzie posredniczacym napedu lub jest zasilany

awaryjnie ze zrédta +48VDC, w celu zapisania wszystkich nastaw

parametréw w napedzie nalezy wprowadzi¢ warto$¢ 1001 do Pr. xx.00

5.8 Przywracanie konfiguraciji fabrycznej
napedu

Aby przywréci¢ nastawy fabryczne parametrom napedu nalezy wykona¢
ponizsza procedure (Pr 0.49 Poziom dostepu i Pr 0.34 Ochrona
parametréw nie sg zmieniane podczas tej procedury).

Procedura przywrdcenia nastaw fabrycznych
1. Upewnij sie, ze naped nie jest w stanie aktywnym, tj. sprawdz czy
zacisk 31 jest rozwarty lub Pr 6.15 ma nastawe 0

RW - mozliwo$¢ odczytu i zapisu param. RO - mozliwos$¢ tylko odczytu

Fabrycznie poziom dostepu parametréw napedu jest ustawiony na
warto$¢ L1 i ochrona parametréw jest nieaktywna, tj. mozna dokonywac¢
edycji i odczytu parametréw ale tylko w zakresie Menu 0.

5.9.1 Poziom dostepu
Pr 0.49 umozliwia uzytkownikowi dostep do parametréw zaawans.
Wybrany poziom dostepu L1 - Widoczne tylko Menu 0

Pr 0.00
Pr0.01
Pr0.02
Pr 0.03

Pr0.49
Pr 0.50

Wybrany poziom dostepu L2 - Dostepne wszystkie

parametry
A
Pr 0.00 Pr1.00 Pr20.00 | Pr21.00
Pr 0.01 Pr1.01 Pr20.01 | Pr21.01
Pr0.02 Pr1.02 Pr20.02 | Pr21.02
Pr0.03 Pr1.03 Pr20.03 | Pr21.03
Pr 0.49 Pr1.49 Pr20.49 | Pr21.49
Pr 0.50 Pr1.50 Pr20.50 | Pr21.50
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5.9.2 Wybér poziomu dostepu

Dwa poziomy dostepu do grup parametréw wybierane sg przez Pr 0.49:

Wartos¢ Kod Efekt
L1 0 Dostep tylko do Menu 0
L2 1 Dostep do wszystkich menu (od 0 do 21)

Poziom dostepu moze by¢ wybierany nawet podczas gdy jest aktywna
ochrona parametrow.

5.9.3 Ochrona parametrow

Ochrona parametrow jest aktywna gdy do Pr. 0.34 zostata wprowadzona
jakakolwiek warto$c¢ (1-999). Zapewniona jest wtedy blokada wszystkich
parametréw napedu przed edycja i zapisem (oprocz Pr. 0.49 i Pr 11.44
Poziom dostepu).

Ochrona parametréw nieaktywna - Wszystkie parametry
mozna edytowac (zapisywac i odczytywad)

/ // Al

Pr 0.00 Pr1.00 | ... Pr20.00 | Pr21.00
Pr0.01 Pr1.01 | ... Pr 20.01 Pr21.01
Pr0.02 Pr1.02 | ... Pr20.02 | Pr21.02
Pr0.03 Pr1.03 | ... Pr20.03 | Pr21.03
Pr0.49 Pr1.49 Pr20.49 | Pr21.49
Pr 0.50 Pr1.50 Pr20.50 | Pr21.50

Ochrona parametrow aktywna - Nie mozna edytowac param.,
mozliwy jest tylko odczyt (za wyjatkiem Pr 0.49 i Pr 11.44)

Pro.00 | Pr1.00 | ... Pr20.00 | Pr21.00
Pro.o1 /|, Pr1.01 | ... /| Pr20.01 | Pr21.01
Pro.02/ [/ Pr1.02 | ..../. Pr20.02 | Pr21.02
Pr0.03/| Pri1.03 /// Pr20.03 | Py21.03
Pro49 | Pri149 | .. /.. Pr20.49 |/Pr21.49
[[Pro50 | Pr150 | ... Pr20.50 | Pr21.50 | ¥

Aktywacja ochrony parametrow
Wprowadz warto$¢ z przedziatu od 1 do 999 do Pr 0.34 i naci$nij

przycisk @) . W ten sposéb zostat wprowadzony kod ochrony
parametréw przed edycja i zapisem. Aby aktywowac ochrone nalezy
nastawi¢ Pr 0.49 na wartos¢ Loc i dokonac resetu napedu. Wtedy
ochrona parametrow jest aktywna i naped ustawia sie na poziom
dostepu L1 (dostep tylko do Menu 0). Pr 0.34 bedzie wskazywat warto$¢
0, ukrywajac w ten sposéb kod ochrony parametréw. Kiedy aktywowana
jest ochrona parametréw uzytkownik moze dokonywac¢ zmian tylko w Pr
0.49 Poziom dostepu.

Odblokowywanie dostepu do edycji/zapisu parametrow
Wybierz parametr, ktérego warto$¢ zamierzasz zmienié¢ i nacisnij
przycisk @) - na gérnej linijce wyswetlacza pojawi sig napis CodE.
Uzywajac przycisku nawigacyjnego wpisz kod dostepu i nacisnij przycisk
@ . Jezeli zostanie wprowadzony prawidiowy kod na wyswetlaczu
pojawi sie numer parametru w trybie edycji. W przeciwnym wypadku na
wyswetlaczu pojawi sie numer parametru w trybie umozliwiajacym tylko
podglad.

Jezeli odblokujemy w ten spos6b ochrone parametréw to po kazdym
wytaczeniu i zataczeniu napedu ochrona parametréw bedzie znéw
aktywna.

Aby aktywowac¢ ochrone parametréw ponownie nalezy nastawi¢ Pr 0.49
na warto$¢ Loc i nacisna¢ czerwony przycisk @ - reset napedu.

Rezygnacja z funkcji ochrony parametrow.
Odblokuj ochrone parametréw tak jak opisano powyzej. Nastaw Pr 0.34

na wartosé 0 i nacisnij przycisk @ . Ochrona parametréw bedzie
nieaktywna i nie bedzie juz potrzeby odblokowywania ochrony
parametréw w celu ich edycji i zapisu po kazdym wytaczeniu napedu.

5.10 Wyswietlanie tylko parametréw,

ktérych wartosci zostaty zmienione

Poprzez wpisanie wartosci 12000 w Pr xx.00 uzytkownik moze
przegladac¢ i edytowac tylko te parametry w obrebie poszczegdinych
menu, ktérych nastawy uprzednio zmieniono (obecne nastawy réznia sie
od nastaw fabrycznych). Po wpisaniu wartosci 12000 w Pr xx.00 nie ma
potrzeby resetowania napedu. Aby deaktywowac te funkcje (tj. mie¢
mozliwo$¢ przegladania i edytowania wszystkich parametréw w obrebie
poszczegdlnych menu) - nalezy do Pr xx.00 z powrotem wpisa¢ wartosé
0.

Podczas aktywaciji tej funkcji, aby mie¢ dostep do wszystkich wybranych
parametréw nalezy upewni¢ sie czy wybrany zostat odpowiedni poziom
dostepu do parametréw (patrz Rozdziat 5.9 Dostep do parametréw i ich
ochrona na stronie 67.

5.11 Wyswietlanie tylko parametrow, ktére

sq adresami dla sygnatéw zewn.

Poprzez wpisanie wartosci 12001 w Pr xx.00 uzytkownik moze
przegladac i edytowac tylko te parametry w obrebie poszczegdinych
menu, ktére sg adresami dla sygnatéw zewnetrznych. Po wpisaniu
wartosci 12001 w Pr xx.00 nie ma potrzeby resetowania napedu. Aby
deaktywowac te funkcje (tj. mie¢ mozliwos¢ przegladania i edytowania
wszystkich parametréw w obrebie poszczegdlnych menu) - nalezy do Pr
xx.00 z powrotem wpisa¢ wartos¢ 0.

Podczas aktywaciji tej funkcji, aby mie¢ dostep do wszystkich wybranych
parametréw nalezy upewni¢ sie czy wybrany zostat odpowiedni poziom
dostepu do parametréw (patrz Rozdziat 5.9 Dostep do parametréw i ich
ochrona na stronie 67).
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5.12 Komunikacja szeregowa PredRoaZ TansmieT Ganven
5.12.1 Wprowadzenie RW T Txt | | | | US|
Unidrive SP jest wyposazony w 2-przewodowy interfejs szeregowy 300 (0)
EIA485 (RS-485), ktéry umozliwia programowanie, obstuge i monitoring 600 (1)
napedu z komputera PC, zewnetrznego panelu sterujgcego lub 1200 (2)
sterownika PLC. Dlatego tez naped moze byé w petni sterowany i 2400 (3)
programowany za pomocg komunikacji szeregowej i nie potrzebuje 4800 (4)
panelu sterujacego z wyswietlaczem do zabudowy w napedzie. &3 9600 (5) = 19200 (6)
Komunikacja ta moze odbywac sie zgodnie z nastepujacymi protokotami 19200 (6)
wybieranymi poprzez Pr 0.35: 38400 (7)
*  Modbus RTU 57600 (8)*
+ CTANSI 115200 (9)*

Protokét Modbus RTU jest nastawiony fabrycznie w Pr 0.35, tak aby
utatwi¢ komunikacje z oprogramowaniami dostarczanymi do konfiguracji
napedu.

Portem komunikacji szeregowej w Unidrive SP jest gniazdo RJ45, ktére
jest odizolowane galwanicznie od obwoddw sterujacych i obwodoéw
mocy. (patrz Rozdziat 4.11 Komunikacja szeregowa na stronie 54).

The communications port applies a 2 unit load to the communications
network.

Konwerter EIA232 na EIA485

Komputer klasy PC posiada ztgcze w standardzie EIA232 i nie moze byé
bezposrednio podtaczony do 2-przewodowego ztgcza EIA485 w
napedzie. Dlatego tez wymagany jest odpowedni konwerter EIA232 na
EIA485.

W sieci sprzedazy firmy Control Techniques dostepny jest odpowiedni
izolowany konwerter z przewodem i wtyczkami, nie wymagajacy
zewnetrznego zasilania o nazwie CT Comms (oznaczenie: 4500-0087)
Jezeli uzywany jest wyzej opisany lub inny odpowiedni do pracy z
Unidrive SP konwerter nie nalezy stosowac rezystoréw terminujacych.

5.12.2 Nastawy parametrow komunikaciji
szeregowej

W zaleznosci od wymagan sieci komunikacyjnej nalezy nastawic
nastepujace parametry:

Standard protokotu transmisji
RW | Txt | | | | | US|

8 A:S'(g?) > U (1)

Powyzszy parametr definiuje protokét transmisji uzywany przez port
szeregowy EIA 485 (ulokowany na ptycie czotowej napedu). Parametr
ten moze by¢ programowany za pomocg panelu sterujacego napedu,
poprzez moduty opcjonalne SM lub poprzez interfejs szeregowy. Jezeli
parametr ten jest zmieniany za pomocg interfejsu szeregowego, naped
potwierdzi zmiane w poprzednim protokole. Master powinien poczekac¢
przynajmniej 20ms po zmianie protokotu aby méc nawigzaé
komunikacje z napedem w nowym protokole. (Uwaga: nastawy
protokotu ANSI: 7 bitéw danych, 1 bit stopu i kontrola parzystosci even;
nastawy protokotu Modbus RTU 8 bitéw danych, 2 bit stopu bez kontroli
parzystosci).

Kod nastawy | Wartos¢ Standard protokotu transmisji
0 AnSlI ANSI
1 rtu Modbus RTU

Protokot ANSIx3.28

Szczegoty na temat komunikacji Unidrive SP zgodnie z protokotem
ANSI mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.
Protokét Modbus RTU

Szczegoty na temat komunikacji Unidrive SP zgodnie z protokotem
Modbus RTU mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.

* tylko dla protokotu Modbus RTU

Parametr ten moze by¢ programowany za pomoca panelu sterujacego
napedu, poprzez moduty opcjonalne SM lub poprzez interfejs
szeregowy. Jezeli parametr ten jest zmieniany za pomoca interfejsu
szeregowego, naped potwierdzi zmiane z poprzednig predkoscia.
Master powinien poczekac¢ przynajmniej 20ms po zmianie predkosci
transmisji danych aby méc nawigza¢ komunikacje z napedem z nowa,
predkoscia.

Podczas pracy z konwerterm CT Comms nastawiona predkos¢
transmisji nie moze by¢ wieksza niz 19.2bit/s.

Adres napedu w komunikacji szeregowej

RW | Txt | | | | | US|

4 110 247 = 1

Powyzszy parametr jest uzywany do nadania niepowtarzalnego adresu
napedu w tej same;j sieci komunikacji szeregowej. Naped moze
pracowac tylko w trybie slave przy komunikacji z wykorzystaniem portu
szeregowego zabudowanego w napedzie.

Modbus RTU

Podczas pracy napedu w komunikacji zgodnie z protokotem Modbus
RTU moga by¢ uzywane adresy w zakresie od 0 do 247. Polecenia
zapisu wykorzystujace adres 0 dotyczg wszystkich napedoéw niezaleznie
od ich adreséw, zatem nastawa Pr. 0.37 nie moze przyjmowac¢ wartosci
0.

ANSI

Podczas pracy napedu w komunikacji zgodnie z protokotem ANSI moga
by¢ uzywane adresy w zakresie od 0 do 99. Dlatego tez Pr 0.37 moze
przyjmowa¢ maksymalng warto$¢ 99. Polecenia zapisu wykorzystujace
adres 0 dotyczg wszystkich napeddéw niezaleznie od ich adreséw, zatem
nastawa Pr. 0.37 nie moze przyjmowac wartosci 0.
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Parametry gtowne (Menu 0)

Menu 0 jest zbiorem najczesciej uzywanych i najwazniejszych parametréw wybranych ze wszystkich menu napedu stworzonym w celu szybkiego i
tatwego programowania napedu. Parametry w Menu 0 majg swoje odpowiedniki w innych menu (wartosci podane w nawiasach w ponizszej tabeli).

6.1  Skoécony opis parametrow w Menu 0
Zakres Nastawa fabryczna (=
Parametr @) y (=) Rodzaj
oL | VT | sV oL vT | sv
0.00 | xx.00 {x.00} 0 do 32767 0 RW | Uni
0.01 | Proég min. czest. lub predk. {1.07} +3000.0Hz +Prég predk. maks. (obr/min) 0.0 RW | Bi PT|US
0.02 |Pr6g maks. czest. lub predk. {1.06} 0 do 3000.0Hz Prég predk. maks. (obr/min) 50.0 1500.0 3000.0 JRW | Uni us
o . . 0.0 do 3200.0 s/ 0.000 do 3200.000 .
0.03 | Stromos$¢ przyspieszania {2.11} 100Hz /10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
i ) 0.0 do 3200.0 s/ 0.000 do 3200.000 .
0.04 | Stromo$¢ hamowania {2.21} 100Hz /10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
0.05 | Wybor sygnatu zadawania {1.14} A1.A2(0), A1.Pr 1), A2.Pr(2), Pr (3), Pad(4), Prc(5) A1.A2 (0) RW | Txt NC us
0.06 | Symetr. ograniczenie pradowe {4.07} 0 do maks. ogranicz. pradowego % 165.0 175.0 RW | Uni RA us
Ur_S (0),
OL> Wybér trybu sterowania w Ur (1), Fd (2),
otwartej petli {514} Ur_Auto (3), Ur_I (4) RW | Txt us
0.07 Ur_I(4), SE(5)
CL> Czton proporcjonalny 4 .
regulatora predkosci (Kp1) {3.10} 0.0000 do 6.5535 1/rad s 0.0100 RW | Uni us
- . 0.0 do 25.0% .
008 OL> Napiecie forsowania {5.15} Nap. znam. sil. 3.0 RW | Uni us
: CL> Czton catkujacy regulatora .
predkosci (Ki1) {3.11} 0.00 do 655.35 1/rad 1.00 RW | Uni us
OL> Wybér ch-ki dynamicznej U/f |{5.13} | OFF(0) lub On(1) 0 RW | Bit us
0.09 |GL> Czlon r6zniczkujacy petli {3 45 0.00000 do 0.65535 (s) 0.00000 RW | Uni us
predkosci (Kd1)
0.10 OL> Estymowana predk. silnika  |{5.04} ] 180,000 obr/min RO | Bi | FI |[NC|PT
' CL> Predkos¢ silnika {3.02} +Prég predk. maks. (obr/min) RO | Bi | FI |[NC|PT
OL & VT> Czestotl. wyjéciowa {5.01} +Czestotl./predk. maks. (Hz) RO | Bi | FI |[NC|PT
0.11 L 0 do 65535 )
SV> Potozenie enkodera {3.29} r020z.-1/2'8/ obr. RO |Uni| FI |[NC|PT
0.12 | Wart. skuteczna pradu silnika {4.01} 0 do Maks. pradu napedu (A) RO |Uni| FI |[NC|PT
OL & VT> Sktadowa czynna pradu |{4.02} +Maks. pradu napedu (A) RO | Bi | FI |[NC|PT
0.13 | SV> Korekcja sygnatu wejscia N )
anologowego 1 (T5/6) {7.07} +10.000 % 0.000 JRW| Bi us
0.14 |Przetacznik trybu ster. momentem |{4.11} Odo1 0do4 Tryb sterowania predkoscia (0) | RW | Uni us
. . o FASt (0), Std (1) FASt (0)
0.15 | Wybér rodzaju stromosci {2.04} Std.hV (2) s (1) Std (1) RW | Txt us
OL> Wytacznik przyporzadkow. OFF (0) lub .
0.16 |funkgji dla zaciskéw 28 i 29 {8.39} on (1) B RW/ Bit Hs
CL> Pominiecie stromosci {2.02} OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit us
OL> Zaadresowanie wejscia Pr 0.00 do f
0.17 | cyfrowego 6 (zacisk 29) {8.26} Pr 21.51 Pr 631 RW | Uni| DE PT|US
CL> Stata czasowa filtru pradu 1 [{4.12} 0.0 do 25.0 ms 0.0 RW | Uni us
0.18 | Wybor logiki {8.29} OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit PT | US
Tryb pracy wejécia analogowego 0-20 (0), 20-0 (1), 4-20tr (2), 20-4tr (3),
019 |5 (zacisk 7) {711 4-20 (4), 20-4 (5), VOLt (6) VOLL(6) RW | Txt us
0.20 |Zaadresowanie wej. analog. 2 (7) [{7.14} Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr1.37 RW | Uni | DE PT | US
Tryb pracy wejscia analogowego 0-20 (0), 20-0 (1), 4-20tr (2), 20-4tr (3), 4-20 (4),
021 |3 acisk T8) {715} | 50-4(5), VOLt (6), th.SC (7), th (8), th.diSp (9) VOLL(8) RW/ Txt PT|US
0.22 | Wybor zadania bipolarnego {1.10} OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
0.23 |Predko$¢ ustawcza (JOG) {1.05} 0 do 400.0 Hz | 0 do 4000.0 obr/min 0.0 RW | Uni us
0.24 |Predko$¢ predefiniowana nr 1 {1.21} +Prég predk. maks. (obr/min) 0.0 RW | Bi us
0.25 |Predkos¢ predefiniowana nr 2 {1.22} +Prég predk. maks. (obr/min) 0.0 RW | Bi us
OL> Predk. predefiniowananr3  |{1.23} iMagrSQ' Sagst/ 0.0 RW | Bi us
0.26 -
CL> Prég przekroczenia ) .
predkosci {3.08} 0 do 40000 obr/min 0 RW | Uni us
0.2 |OL> Predk. predefiniowananr 4 | {1.24) iMagrSQ' Sagst/ 0.0 RW | Bi us
CL> Rozdzielczo$¢ enkodera {3.34} 0 do 50000 1024 | 4096 JRW |Uni us
0.28 | Aktywacja przycisku prawo/lewo |{6.13} OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Nr ostatniego bloku transf. ze .
0.29 SMARTCARD {11.36} 0 do 999 0 RO | Uni NC | PT| US
Kopiowanie parametréw z/do N
0.30 SMF}'\RWTC /'\R% Wz {11.42} | nonE (0), rEAd (1), Prog (2), AutO (3), boot (4) nonE (0) RW | Txt NC
0.31 | Napiecie znamionowe napedu {11.33} 200 (0), 400 (1), 575 (2), 690 (3) V RO | Txt NC | PT
0.32 | Prad znamionowy napedu {11.32} 0.00 do 9999.99A RO | Uni NC | PT
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Zakres Nastawa fabryczna (= .
Parametr @ Y =) Rodzaj
oL vT | sv oL vi | sv
OL> Zat. na obracajacy sie silnik |{6.09} 0do 3 0 RW | Uni us
0.33 | VT> Automatyczna detekcja )
predkosci znamionowe;j silnika {5.16} 0do2 0 RWH Uni us
0.34 |Kod ochrony parametréow {11.30} 0 do 999 0 RW | Uni NC |PT | PS
0.35 |Standard protokotu transmisji {11.24} AnSI (0); rtu (1) rtU (1) RW | Txt us
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4), 9600
0.36 | Predkos¢ transmisji danych {11.25} (5), 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8) tylko dla 19200 (6) RW | Txt us
Modbus RTU, 115200 (9) tylko dla Modbus RTU
0.37 |Adres napedu w kom. szeregowe;j |{11.23} 0 do 247 1 RW | Uni us
Wzmocnienie cztonu Zzaass. 4200000( : 17550
0.38 | proporcjonalnego regulatora {4.13} 0 do 30000 20 zas- 575V: 180 RW | Uni us
pradowego zas. 690V: 215
zas. 200V: 1000
Wzmocnienie cztonu catkujgcego zas. 400V: 2000 .
039 regulatora pragdowego {14} 0'dlo 30000 40 zas. 575V: 2400 RWH Uni s
zas. 690V: 3000
0.40 | Tryb autostrojenia {5.12} 0do2 | 0do3 0 RW | Uni
0.41 | Czestotliwo$é nosna {5.18} 3(0), 4 (1), 6 (2), 8 (3), 12 (4), 16 (5) kHz 3(0) 6 (2) RW | Txt RA us
0.42 |Liczba par biegunéw {5.11} 0 do 60 (Auto do 120 biegundéw) 0 (Auto) 6 bieg. (3) | RW | Txt us
0.43 OL & VT> Wspo6tczynnik mocy {5.10} 0.000 do 1.000 0.850 RW | Uni us
’ SV> Kat fazowy enkodera {3.25} 0.0 do 359.9° 0.0 RW | Uni us
naped 200V: 230
L . - -~ Lo - naped 400V: 400 .
0.44 | Napiecia znamionowe silnika {5.09} 0 do maks. warto$ci napiecia zasilania naped 575V: 575 RW | Uni RA us
naped 690V: 690
OL & VT> Predkosc znam. silnika 0 do 180000 obr/ |, 0:00 4O
A {5.08} ) 40000.00 obr/ 1,500 | 1,450.00 RW | Uni us
przy petnym obcigzeniu (obr/min) min )
0.45 min
S Stala czasowa nagrzewana | (4 1) 0.0 do 400.0 200 |Rw|uni uUs
0.46 | Znamionowy prad silnika {5.07} 0 do maksymalnego pradu silnika (A) Prad znar}:lt;n;zvi/y napedu RW | Uni RA us
0.47 | Znamionowa czestotliwos¢ {5.06} 0 do 3000.0 Hz |O do 1250.0 Hz| 50.0 RW | Uni us
. . OPEN LP (1), CL VECt (2), OPEn | CL VECt
0.48 | Wybor trybu sterowania napedem |{11.31} SENVO (3), rEgEN (4) LP (1) @) SErVO (3)JRW | Txt NC | PT
0.49 |Poziom dostepu {11.44} L1 (0), L2 (1), Loc (2) RW | Txt PT | US
0.50 | Wersja oprogramowania napedu |{11.29} 1.00 do 99.99 RO | Uni NC | PT

* Przy pracy z nastawa 3 i 4 wymagany jest zapis parametrow przez uzytkownika aby zachowac je na karcie lub w napedzie.

Opis skrotow stosowanych w powyzszej tabeli:

Kod Opis Kod Opis
oL Praca napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego PT Parametry zabezpieczone. Nie moga by¢ parametrami
CL | Praca w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego lub serwo adresowymi.
VT | Tryb wektorowy w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego Parametry zapisywane w pamigci EEPROM napedu
SV Praca napedu w trybie serwo us pgdczas procedury zapisywania parametrow przez
TXXX] | Odpowiednik parametra w menu od 1 do 27 uzytkownika. _ _
— Baramon Kidry ToZe ByC coyiowany | Zap eywany PS Parametry automatygzme ;aplsywape \.N pamieci EEPROM
napedu po odtaczeniu napiecia zasilania napedu.
RO Parametr tylko do odczytu
Bit Parametr bitowy: Wyswietlany jako ‘On’ lub ‘OFF’
Bi Parametr bipolarny
Uni Parametr unipolarny
Txt Parametr, ktérego warto$¢ wyswietlana jako tekst
Parametry filtrowane (stabilizowane). Niektore wartosci
pokazywane w parametrach moga ulega¢ czestym
Fl zmianom co mogtoby wptywaé na brak mozliwosci
jednoznacznego odczytu, dlatego tez wprowadzono pewng
filtracje warto$ci parametréw, aby umozliwi¢ ich tatwy oczyt.
DE Dany parametr jest parametrem adresowym.
Parametr uzalezniony od wartosci znamionowych napie¢ i
pradéw napedu. Parametry te nie sg transferowane z karty
RA SMARTCARD gdy znamionowe wartosci napie¢ i pragdéw
napedu docelowego réznig sie od warto$ci znamionowych
napie¢ i pradéw napedu zrédtowego.
NG Parametry, ktére nie sg transferovyane z lub do karty
SMARTCARD podczas klonowania parametrow.
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Zadawanie z pulpitu sterujacego

Aktywacja przycisku
Obroty Prawo/Lewo

Bezpie- Informacje | Instalacja | Podfaczenie | Urucho- [EEEIEINI(SAN Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Rysunek 6-1 Diagram parametrow dla Menu 0
- -
28 29
Funkcje wejs¢ 28 i 29 sa kontrolowane nastawa Pr 0.05 (Wyboér sygnatu zadawania). Patrz tabela ponizej.
. y
Zadawanie analogowe
15 [4) B
1 s [%) P Korekcja
sygnalu Parametr
wejscia adresowy
analogowego 2 Jeden
H z nie bitowych 4
Tryb pracy wejscia i parametiow . jawanie
analogowego 2 H analogowe 2
Y7 0.19 »> IE,EI Wybor sygnatu
Ty zadawania A
o
> y
Wybor
zadania
bipolarnego
4
Zadawanie czestotl.
Predefiniowanych R H
Czestotliwo$e
Predefiniowana 1 f H
Czestotliwose H
predefiniowana 2 H
Czestotliwosé _
predefiniowana 3 v
Tylko dla pracy w otwartej petli . B
Czestotliwosc
- predefiniowana 4 V4

Predkos¢ ustawcza JOG

Wejscia cyfrowe T28 i T29

Zadawanie precyzyjne >

Oznaczenia

Parametr z

mozliwoscia

edycji (RW)

Parametr tylko
do odczytu (RO)

-
b Zaciski

"o Q)| weise
<
2]

Zaciski
wyjsé

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

Pr 0.05 T28 T29

A1.A2 | Zadaw. Lokalne/zdalne | Predk. ustawcza
A1.Pr Wybér predkosci predefiniowanej
A2.Pr Wyb6r predkosci predefiniowanej

Pr Wyb6r predkosci predefiniowanej

Pad Zadaw. Lokalne/zdalne Predk. ustawcza
Prc Zadaw. Lokalne/zdalne Predk. ustawcza
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podfaczenie | Urucho- [EEEIEINISAN Uruchomie- | Optyma- Karta PL Parametry Dane . Standard
. 1 . p S g C . ! Diagnostyka
czenstwo |[o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
PRACA PRACA OL> CZESTOTLIWOSC
DO PRZODU DQ TYLU RESET GL> PREDKOSC MOMENT  PREDKOSC ZEROWA
Wyijscia analogowe Wyijscie cyfrowe
Y
Sterowanie silnikiem
Prég maksymalnej -
czestotliwosci gryalgswéczne ograniczenie
lub predkosci Przel ik tryb
P rzetgcznik trybu
| 0.02 I Pominigcie sterowania momentem
stromosci
Prég minimalnej | 0.16 | OL> Zataczenie na
czestotliwosci obracajacy sig silnik
lub predkosci VT> Automatyczna
| :I detekcja predkosci
0.01 znamionowe;j silnika
CL> Stata czasowa filtru
Tylko dla pracy w pradu
ol zamknietej petli / S
i — AP / \
4 LN y I
- N\ 7/ Parametry silnika
i i
h ’ f Stromosci ] ] [o42~047]
| | Liczba par biegunéw
fol 1 1 Wspétczynnik mocy
| -+ | Napigcie znamionowe
| CL>Czlony regulatora ! Eregkoéé znamionowa
i Sci i rad znamionowy
¢ : PID petli predkosciowej : Czestotliwo$¢ znamiona .
| Czlon | SV)Sstiﬁ':i gzasowa nagrzewania
[ proporcjonalny ' %
- -} Y
A
;SN
Stromos¢ Czlon { -
przyspieszania: catkujacy !
0.04 OL> Kontrola napigcia silnika |
Stromos¢ H Naped
hamowania Wybor trybu H
sterowania 1
0.15 } Czion H
rézniczkujacy |
b S, | F
silnika forsowania H B .
1l
-m 1l
Predkose Wybér ch-ki | 7
silnika dynamicznej U/f 1
i "I 1
] 1
@ I d I
N\ I’ e
, \/
Mostek mocy napedu
Czestotliwosé - *
nosna
Rozdzielczo$é Czestotliwose
enkodera wyjsciowa
F’r(’)gk _ Wypadkowa
przekroczenia . pradu
<oi OLiVT> e
predkosci Skiadowa silnika /O /O
czynna
pradu
. Prad
15-pinowe ztacze .
enkodera typu D magnesujacy 8 .
Zewnetrzny
I ) hamowania

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
Wydanie: 7

www.acontrol.com.pl

75



Bezpie- Informacje | Instalacja | Podfaczenie | Urucho- REIEWNEIAN Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
6.2 Peten opis parametréw z Menu 0 Otwarta petla

Pr 0.01 ustawia minimalng czestotliwos$¢ wyjsciowa napedu dla obu

6.2.1 Parametr x.00 kierunkéw rotacji. Mozliwe zadanie czestotliwosci zawiera sie w
(LR VIl Parametr zero przedziale pomigdzy dwoma parametrami Pr 0.01 i Pr 0.02. Naped
rwon pracuje z czestotliwoscig minimalng dla zerowej nastawy zadajnika

| | | | | | czestotliwosci. Kompensacja poslizgu moze wywotaé prace z wyzszg,
¢ 0 do 32767 = 0 czestotliwoscia.

Pr x.00 ) cich ) e funko Zamknieta petla

" x.00 wystepuje we wszystkich menu | ma nastepujace funkeje: Pr 0.01 ustawia minimalng predkos¢ wyjsciowg napedu dla obu
Nastawa Skutek nastawy kierunkéw rotacji. Mozliwe zadanie predkosci zawiera sig w przedziale
. m— - - - pomiedzy dwoma parametrami Pr 0.01 i Pr 0.02. Naped pracuje z
Zapis nowych wartosci parametréw pod warunkiem, ze i . } . o
. . . L predkoscig minimalng dla zerowej nastawy zadajnika predkosci.
1000 zabezpieczenie podnapieciowe nie jest aktywne (Pr 10.16
= 0) i naped nie jest zasilany z zasilania awaryjnego WOPES NG Prog maksymalnej czestotliwosci lub predkosci
48VDC (Pr 6.44 = 0). i
. _ _ RW Uni | | | | | US|
1001 Zapis nowych wartosci parametrow
1070 Zresetowanie wszystkich modutéw opcjonalnych napedu oL | g 0 do 3000.0Hz = 50.0
1233 Przywrécenie dla parametréw napedu nastaw fabrycznych ) ) vT 1500.0
1244 | Przywrécenie nastaw fabrycznych dia strefy USA/Kanada CL | | Prog predk. maks. (obr/min) | =) SV 30000
1253 Zmiana trybu pracy napedu z przywréceniem nastaw fabr.
Zmiana trybu pracy napedu z przywrdéceniem nastaw (Naped posiada dodatkowg ochroneg przed przekroczeniem predkosci)
1254
fabrycznych dla strefy USA/Kanada Otwarta petla
1o55 | £miana trybu pracy napedu z przywréceniem nastaw Pr 0.02 ustawia maksymalng czestotliwo$é wyjsciowa napedu dla obu
fabrycznych (oprécz menu 15 do 20) kierunkéw rotaciji. Mozliwe zadanie czestotliwosci zawiera sie w
1256 Zmiana trybu pracy napedu z przywrdceniem nastaw fabr. przedziale pomiedzy dwoma parametrami Pr 0.01 i Pr 0.02. Zadajnik
dla strefy USA/Kanada (oprécz menu 15 do 20) czestotliwosci nie jest w stanie spowodowacé przekroczenia wartosci
3yyy* Transfer parametrow z EEPROM-u napedu do bloku o czestotliwosci okreslonej przez Pr.0.02. Kompensacja poslizgu moze
yyy numerze yyy na karcie SMARTCARD wywotac prace z wyzszg czestotliwoscia.
Transfer tych parametréw z napedu, ktérych nastawy Zamknieta petla
4yyy" | rozniq sig od nastaw fabrycznych do bloku o numerze yyy Pr 0.02 ustawia maksymalng predko$é¢ wyjéciowa napedu dla obu
na karcie SMARTCARD kierunkéw rotacji. Mozliwe zadanie predkosci zawiera sie w przedziale
Byyy* Transfer z napedu krotkiego programu z mini PLC napedu pomiedzy dwoma parametrami Pr 0.01 i Pr 0.02. Zadajnik predkosci nie
do bloku o numerze yyy na karcie SMARTCARD jest w stanie spowodowaé przekroczenia wartosci predkosci okreslonej
Byvy* Transfer danych z bloku o numerze yyy na karcie przez Pr.0.02. W przypadku pracy napedu z silnikiem z prekosciag
YY" | SMARTCARD do napedu powyzej wartosci predkosci znamionowej - patrz Rozdziat 8.6 Praca
yyy* Skasowanie danych z bloku o numerze yyy na karcie napedu z duzymi predkosciami na stronie 110.
SMARTCARD 6.2.3 Stromosci; Wybor zadajnika predkosci;
8yyy* Poréwnanie parametréw napedu z parametrami bloku o Ograniczenie pradowe
yyy numerze yyy na karcie SMARTCARD
9999* Skasowanie danych z blokow o numerze od 1 do 499 na Stromos¢ przyspieszania
karcie SMARTCARD RW Uni | | | | | usS |
9888* | Ustawienie karty SMARTCARD tylko na odczyt OL | {| 0.0do3200.0s/100Hz | = 5.0
9777* | Przywr6cenie mozliwosci zapisu na karcie SMARTCARD
Transfer parametréw znam. zapisanych w pamieci cL | 0.000 do 3200.000 N vT 2.000
110zy | enkodera do/z napedu z/do enkodera. Wigcej informacji s/10000br/min sV 0.200
mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.
12000** Wyswietlanie tylko tych parametréw, ktérych wartosci Pr 0.03 ustawia wymagang stromo$¢ narastania czestotl./predkosci. Im
zostaty zmienione wieksza warto$¢ tego parametru tym mniejsza stromos$c¢ przyspieszania.
12001+ Wyswietlanie tylko tych parametrow, kidre sa adresami do Nastawa Pr. 0.03 dotyczy obu kierunkéw wirowania silnika.
sygnatow zewnetrznych
Stromos¢ hamowania

* Wiecej informacji mozna znalez¢ w Rozdziale 9 Karta
SMARTCARD na stronie 113.

** Do aktywaciji tych funkcji nie ma potrzeby resetowania napedu. Po
wprowadzeniu wszystkich innych wartosci do Pr x.00 nalezy zresetowac
naped aby aktywowac¢ dang funkcje.

6.2.2 Ograniczenia predkosci

RW Uni | | | | | NS |
oL | {f| 0.0do 3200.0 s/100Hz | = 10.0
0.000 do 3200.000 VT 2.000
cL|g /10000br/mi =
s/10000br/min SV 0.200

Prég minimalnej czestotliwosci lub predkosci

RW Bi | | | | PT | us |
oL @ 13,000.0Hz = 0.0
CL | | +Prég predk. maks. (obr/min) | &) 0.0

(Kiedy naped pracuje z predk. ustawczg JOG, Pr. 0.01 jest nieaktywny)

Pr 0.04 ustawia wymagang stromo$¢ opadania czestotl./predkosci. Im
wigksza wartos¢ tego parametru tym mniejsza stromos$¢ hamowania.

Nastawa Pr. 0.04 dotyczy obu kierunkéw wirowania silnika.
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Wyboér sygnatu zadawania Wzmocn. cztonu proporcjonalnego reg. predk.
RW | Txt ] NC | ] US| (Kp1)
8 0do5 = A1.A2 (0) AW | Uni | | | | US|
0.0000 do 6.5535
cL| § rad & = 0.0100
Pr 0.05 ustawia wymagany zadaijnik czestotliwosci/predkosci: rad s

Nastawa
A1 A2 0 Wej;’cie analogowe 1 Ig'b lwejs'cie analogpwe 2
wybierane poprzez wejscie cyfrowe (zacisk 28)
Wejscie analogowe 1 lub predkos$c¢/czestotliwosé
A1.Pr 1 |predefiniowana wybierane poprzez wejscie cyfrowe
(zacisk 28 i 29)
Wejscie analogowe 2 OR lub predkos¢/czestotliwosé
A2.Pr 2 |predefiniowana wybierane poprzez wejscie cyfrowe
(zacisk 28 i 29)
Pr 3 |Predkos$¢ predefiniowana
Pad 4 |Zadawanie z panelu sterujgcego napedu
Prc 5 |Zadajnik precyzyjny

Nastawa Pr 0.05 na wartos¢ 1, 2 lub 3 automatycznie przyporzadkuje
sobie zaciski 28 i 29. Aby odblokowac to przyporzadkowanie nalezy
nastawi¢ Pr 8.39 na On (1) (Pr0.16 w OL).

LRGN Y4l Symetryczne ograniczenie pradowe
RW | Uni | | RA |

| US|
o
@ 0 do Max. ograozicz. pradowego = L 165.0
CL 175.0

Pr 0.06 ogranicza maks. prad wyjsciowy napedu (tym samym
maksymalny moment silnika) aby chroni¢ silnik przed przecigzeniem.

Pr 0.06 ustawia moment maksymalny jako procent momentu
znamionowego silnika, jak ponizej:
Tr

[0,06] =
TrateD

x 100 (%)

Gdzie:

TR Wymagany moment maksymalny
Tratep Moment znamionowy silnika

Alternatywnie, Pr. 0.06 ustawia maksymalng warto$¢ sktadowej czynnej
pradu (tworzacego moment) jako procent znamionowego pradu silnika:

I

IRATED

[0,06] = x 100 (%)

Gdzie:
Ir Wymagana maksymalna wartos$¢ sktadowej czynnej pradu
IraTED Znamionowy prad silnika

6.2.4 Napiecie forsowania (otwarta petla);
Wzmochnienia petli predk.(zamknieta petla)

Wybér trybu sterowania napieciem w otwartej petli

RW | Txt | | | | US|
Ur S (0), Ur (1), Fd (2),
OL || Ur Auto(3),Url(4), |= Ur_I (4)
SIE (5)

Otwarta petla

Parametr powyzszy pozwala zdefiniowa¢ jeden z szesciu trybow
sterowania napieciem dla sterowania wektorowego i U/f. Wiecej
informacji dotyczacych Pr. 0.07 mozna znalez¢ w Rozdziale
8.1.1 Sterowanie silnikiem w otwartej petli na stronie 97.

Zamknieta petla

Pr 0.07 (3.10) funkcjonuje w torze nadaznym petli sterowania
predkoscia napedu. Na Rysunku 11-4 Diagram blokowy Menu 3
(zamknieta petla) na stronie 134 przedstawiono schemat blokowy
regulatora predkosci. Wiecej informacji na temat nastaw wzmocnienia
regulatora predko$ci mozna znalez¢ w Rozdziale 8 Optymalizacja na
stronie 97.

WKERER Y Napiecie forsowania
RW Uni | | | |

8 0.0 do 25.0% napiecia
znamionowego silnika

| US|

oL =) 3.0

Otwarta petla

Gdy Pr. 0.07 jest nastawiony na Fd lub SrE, nastawa Pr 0.08 (5.15)
poprawia prace silnika (zwieksza moment obrotowy) podczas jego pracy
na matych obrotach.

Zbyt duza wartos¢ Pr 0.08 moze spowodowac przegrzanie silnika.

PO:ERRLVEN Wzmocn. czlonu catkujacego regulatora predk. (Kit)
RW | Uni | | | | | us |

0.00 do 655.35
CL| ¢ 1/rad = 1.00

Zamknieta petla

Pr 0.08 (3.11) funkcjonuje w torze nadaznym petli sterowania predkosciag,
napedu. Na Rysunku 11-4 Diagram blokowy Menu 3 (zamknieta

petla) na stronie 134 przedstawiono schemat blokowy regulatora
predkosci. Wiecej informacji na temat nastaw wzmocnienia regulatora
predkosci mozna znalez¢ w Rozdziale 8 Optymalizacja na stronie 97.

Wybor charakterystyki dynamicznej U/f
RW Bit | | | | | us |
oL | {¢ OFF (0) lub On (1) =) OFF (0)

Otwarta petla

Nastawa Pr 0.09 (5.13) na wartos¢ 0 ustala statg proporcjonalng wartosé
U/f podawana na silnik. Taka liniowa charakterystyka powstaje na bazie
napiecia znamionowego i czestotliwosci silnika.

Nastawa Pr 0.09 na warto$¢ 1 redukuje straty mocy w silniku przy braku
petnego obcigzenia. Wtedy charakterystyka U/f podlega modyfikacji
poprzez obnizenie napiecia proporcjonalnie do obnizonego pradu
silnika. Na Rysunku 6-2 przedstawiono zmiany stromosci U/f podczas
obnizenia pradu silnika.
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Rysunek 6-2 Zaprogramowana oraz zmienna charakterystyka U/f Pr 0.11 pokazuje pozycje tarczy enkodera w przedziale od 0 do 65535
dziatek. Wartos$¢ 65536 dziatek odpowiada jednemu obrotowi enkodera.

Wartos¢ skuteczna pradu silnika

Motor .
voltage RO Uni Fi | | | NC | PT | |
AC supply 0.09=1 { | 0 do Maks. pradu napedu (A) | =
voltage
:'MOTOR Pr 0.12 pokazuje warto$é skuteczng pradu wyjéciowego napedu w
0.09=0 —_— kazdej fazie. Prad ten jest wypadkowsg (wektorem) pradu czynnego i

pradu magnesujacego silnika tak jak pokazano to na rysunku:

Sktadowa Wart. skuteczna
A
Frequency czynna pradu
Wzmocnienie cztonu rézniczkujacego petli
predkosci
RW | Uni | | | | | us | >
Prad magnesujacy
CL| {f| 0.00000 do 0.65535(s) |= 0.00000

Sktadowa czynna pradu odpowiada za moment obrotowy silnika,

Zamknieta petla 1 ; : ) )
natomiast prad magnesujacy odpowiada za wytworzenie magnetyzmu i

Pr 0.09 (3.12) funkcjonuje w torze nadgznym petli sterowania

- . strumienia.
predkoscig napedu. Na Rysunku 11-4 Diagram blokowy Menu 3
(zamknieta petla) na strqnle_1_34 przeq_stawmno schemat bIokowy _ Skiadowa czynna pradu silnika
regulatora predkosci. Wiecej informacji na temat nastaw wzmocnienia .
regulatora predkos$ci mozna znalez¢ w Rozdziale 8 Optymalizacja na RO Bi Fl | | | NC | PT | |
stronie 97. oL
. .. +Maks. pradu napedu (A) | =
6.2.5 Wskazanie predkosci VT s
0.10 {5 04} Estymowana predkosc silnika Otwarta petla lub Zamknieta petla w trybie wektorowym
| | | NC | il | | Gdy silnik pracuje z predkoscig nizszg od predkosci znamionowe;j,
+180,000 obr/min =) moment obrotowy silnika jest proporcjonalny do Pr. 0.13.

Otwarta petla Korekcja sygnatu wejscia analogowego 1 (zac. 5/6)
Pr 0.10 (5.04) wskazuje warto$¢ predkosci silnika, estymowanej na RW Bi | | | | | IS |
podstawie ponizszych danych:

+ o,
2.01 Wartosci czest/predk zadanej po modyfikacjach SV § +10,000 % = 0.000
0.42 Liczby biegundw silnika Serwo
Perkosc silnika Pr 0.13 moze by¢ uzywany do korekcji sygnatu wejscia analogowego 1.
N | NC | PT ] | 6.2.6 Predkosé¢ ustawcza; Wybor rodzaju stromosci;
+Prég predk. maks. (obr/min) | & Wybor sterowania momentem
Zamknieta petla Przetacznik trybu sterowania momentem
Pr 0.10 (3.02) wskazuje doktadng predkos$é silnika uzyskang z RW Uni | | | | | US|
predkosciowego sprzezenia zwrotnego. oL g 0do 1 =

Sterowanie predkoscia (0)

m Czestotliwos¢ wyjsciowa CL |{ 0do4 =
| | | NC | il | | Pr 0.14 stuzy do wyboru trybu sterowania silnikiem:

+Czestotliwosé/predkosc
VT maksymalna (Hz)

= Nastawa Otwarta petla Zamknieta petla

0 Sterowanie czgstotl. Sterowanie predkoscig

Otwarta petla lub Zamknieta petla w trybie wektorowym Sterowanie momentem Sterowanie momentem

Pr 0.11 pokazuje czestotliwo$é na wyjsciu z napedu. Ster. momentem z przekroczeniem predk.

Tryb zwijarka/rozwijarka

Bl WO =

Potozenie tarczy enkodera Ster. predk. ze sprzezeniem nadgznym
Fl | | NC | PT | |

0 do 65,535; rozdzielczos¢ N
- 1/2'6 na obrét

Serwo
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Naped pracuje z rezystorem hamowania tylko w przypadku gdy Pr. 0.15
jest nastawiony na FASt (0).

Pr 0.15 nastawia jeden z ponizszych rodzajéw stromosci:
0: Wysoka wartos¢ stromosci przyspieszania’hamowania

Stromo$¢ hamowania przyjmie nawet najmniejszg warto$é
zaprogramowanej stromosci hamowania o ile nie zostanie przekroczone
ograniczenie pragdowe. Ten rodzaj stromosci jest wykorzystywany
najczesciej wtedy, gdy przemiennik oddaje energie do rezystora
hamujacego.

1: Stromos¢ standardowa

Podczas gwattownego hamowania silnika (duzej stromos$ci hamowania),
jezeli napiecie DC w obwodzie posredniczacym napedu wzrasta ponad
zaprogramowany poprzez Pr. 2.08 poziom, naped przejmuje kontrole
nad stromoscig i automatycznie wydtuza czas hamowania tak aby
zapewni¢ zatrzymanie silnika bez nadmiernego wzrostu napiecia w
obwodzie DC napedu, nie stosujac rezystora hamowania. Naped moze
nie zahamowac¢ silnika zgodnie z zaprogramowanym czasem
hamowania (silnik zacznie hamowaé wybiegiem) w przypadku gdy
poziom napigcia DC napedu zaprogramowany poprzez Pr. 2.08 jest
nizszy od znamionowego napiecia DC w napedzie lub inercja obcigzenia
silnika jest zbyt wysoka.Dziatanie kontrolera stromosci jest uzaleznione
od pomierzonej wartosci pradu. Wzmocniecnia cztonéw regulatora
pradowego sg programowane poprzez Pr 4.13 i Pr 4.14.

Aktywacja uktadu
kontroli stromosci

Poziom
napiecia DC

w obwodzie
posredniczacym

Predkosé
silnika
Programowana

stromos¢
hamowania

t

2: Stromos¢ standardowa z podwyzszeniem napiecia silnika

Naped zezwala na podwyzszenie napiecia znamionowego silnika o
20%, co prowadzi do stanu nasycenia w silniku a w konsekwencji
zwigksza straty i tym samym redukuje nadmiar energii wynikajacej z
hamowania. Naped moze samoistnie wydtuzy¢ czas hamowania, tak
aby nie dopusci¢ do nadmiernego wzrostu napiecia DC w obwodzie
posredniczacym napedu, jesli mamy do czynienia ze zbyt duzg inercjg
obcigzenia silnika.

Wyt. przyporzadkowania funkcji dla zaciskéw 28 i

0.16 {8.39} |4
RW | Bit | | | | T US |
oL|{| OFF(©IbOn() [= OFF (0)

A1.Pr (1)

analogowe 1 lub wybér
predkosci predefiniowanej

Predkos¢
predefiniowana bit 0
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- - — Otwarta petla
Wybor rodzaju stromosci Gdy Pr 0.16 jest ustawiony na wartos¢ 0, wejscia cyfrowe 28 i 29 na
RW | Txt | | | | | US| listwie sterujacej sa automatycznie przyporzadkowane okreslonym
FASt (0) funkcjom zdefiniowanym w Pr 0.05.
oL |{ Std (1) =
Std.hV (2) Std (1) Wybor sygn. zadaw. Pr 0.05 | Funkcja zacisku 28 | Funkcja zac. 29
FASt (0) Zadawanie poprzez wej. |Wybér - zadawanie Predkosé
CL @ Std (1) = A1.A2 (0) analogowe 1 lub 2 zdalne/lokalne ustawcza JOG
Zadawanie poprzez wej. Predkosé

predefiniowana bit
1

A2.Pr (2)

Zadawanie poprzez wej.
analogowe 2 lub wybér
predkosci predefiniowanej

Predkos¢
predefiniowana bit 0

Predkos¢
predefiniowana bit
1

Zadawanie poprzez

Predkos¢

Predkos¢

zadajnik precyzyjny

zdalne/lokalne

Pr (3) wybor .predkoéc.i predefiniowana bit 0 predefiniowana bit
predefiniowanej 1

Pad (4) Zadawanie z panelu Wybér - zadawanie Predkosé
sterujacego zdalne/lokalne ustawcza JOG

Prc (5) Zadawanie poprzez Wybor - zadawanie Predkos¢

ustawcza JOG

Nastawa Pr 0.16 na warto$¢ 1 wytgcza automatyczne
przyporzadkowanie funkcji dla zaciskéw 28 i 29 co pozwala na
przypisanie im dowolnego parametru adresowego.

RW

Pominiecie stromosci przyspieszania’hamowania

Bit ]

L US |

CcL

OFF (0) lub On (1)

=Y

On (1)

Nastawa Pr 0.16 na warto$¢ 0 pozwala na zadawanie sygnatu z
pominigciem zaprogramowanych stromosci przyspieszania’hamowania.
Funkcja ta jest uzywana w przypadku gdy naped musi szybko
odpowiadaé na zadanie, a stromosci sg realizowane poza napedem (np.
w przypadku sterowania napedem poprzez sterownik CNC).

[RYAL: >[Il Zaadresowanie wejscia cyfrowego na zacisku 29
RW Uni | DE | | | PT | us |
oL | {¢ Pr 0.00 do Pr 21.51 = Pr6.31

Otwarta petla

Pr 0.17 nastawia adres parametru docelowego sygnatu wejscia
cyfrowego na zacisku 29 listwy sterujgcej. Parametr ten standardowo
ma przyporzadkowanie zgodne z nastawg Pr 0.05. Aby umozliwi¢ jego
swobodne zaadresowanie nalezy Pr 0.16 nastawi¢ na warto$¢ 1.

RW

Stata czasowa filtru pradu 1

Uni | |

L US |

cL|$

0.0do 25.0 ms

=

0.0

Zamknieta petla

Filtr pradu, ze statg czasowaq zdefiniowana poprzez Pr 0.17 redukuje
poziom hatasu i wibracje silnika. Gdy zwigksza sig statg czasowa filtru,
wprowadza on opdznienie do petli predkosciowej, zatem nalezy
zredukowa¢ wzmocnienia cztonéw petli predkosci aby utrzymac
stabilnos¢ petli.

[REXt: R I Wybor logiki dla wejsé/wyjs¢ cyfrowych

RW

B

Bit | |

| | PT | US|

8

OFF (0) lub On (1)

=

On (1)

Nastawa Pr 0.18 na On (1) ustala logike dodatnig dla cyfrowych wejsc¢ i
wyj$¢ (zwieranie wej/wyj do +24VDC). Nie mozna zmieni¢ logiki dla
wejscia Aktywacja napedu (zacisk 31) i wyjscia przekaznikowego
(zacisk 22).
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Tryb pracy wejscia analogowego 2 Wybor zadania bipolarnego
RW | Txt | | | | | us | RW Bit | | | | | us |
¢ 0do6 = VOLt (6) ¢ OFF (0) lub On (1) = OFF (0)
W trybie 2 i 3 stan awaryjny napedu zwiazany z utratg sygnatu na Pr 0.22 ustala czy sygnat zadajagy jest bipolary czy unipolarny:
wejécig nade.u wystepuje gdy warto$¢ pradu spada ponizej 3mA.. . Pr0.22 Funkcja
W trybie 4 i 5 jezeli warto$¢ pradu sygnatu zadajacego spada ponizej
4mA zadajnik ustawia sie na odpowiednio 0% i 100% zadania. 0 Zadawanie predkoéci/czestoﬂiwos'ci
e unipolarne 1
Kod Nastawa Tryb pracy wejscia Komentarz
nastawy analogowego 2 ) . .
1 Zadawanie predkosci/czestotliwosci
0 0-20 0 - 20mA bipOlaI’ne e
1 20-0 20 - OmA
> 4-20 4 - 20mA (sygnalizacja Stan awaryjny
stanem awaryjnym) jezeli 1 < 3mA Predkos¢ ustawcza JOG
3 20-4 20 - 4mA (sygnalizacja Stan awaryjny RW Uni | | | | | US|
stanem awaryjnym) jezeli | < 3mA oL |$ 0 do 400.0 Hz =N
4 420 1r 4 - 20mA (brak sygnalizacji | 0.0% zadania 0.0
: stanem awaryjnym) jezeli | < 4mA CL | ¢ 0 do 4,000.0 rpm =)
— — ~ -
5 20-4.tr 20— 4mA (brak sygnallzaCJl 100 /‘.’ zadania Do Pr. 0.23 wprowadza sie zadang warto$¢ niewielkiej czestotliwosci/
stanem awaryjnym) jezeli | <4mA - .
7 predkosci np. do testowania maszyny.
6 VOLt Tryb napieciowy

Zaadresowanie wejscia analogowego 2
RW | Uni |DE| | |PT|US|

¢ Pr 0.00 do Pr 21.51 = Pr1.37

Whptyw ograniczen czestotliwosci/predkosci podczas pracy z predkoscia
ustawcza jest nastepujacy :

Parametr ograniczenia czestotliwosci Wplyw ograniczenia

Pr 0.01 Pr6g minimalnej czestotliwosci lub predkosci Nie

Pr 0.02 Pr6g maksymalnej czestotliwosci lub predkosci Tak

Pr 0.20 ustawia adres parametru docelowego wejscia analogowego 2.

Predkosé¢ predefiniowana 1

Tryb pracy wejscia analogowego 3 RW Bi | | | | | US|
RW | Txt | | | | PT | US| {3 | tProg predk. maks. (obr/min) | = 0.0
¢ 0do9 = VOLt (6)
Predkosé¢ predefiniowana 2
Kod . RW | Bi | | [US]
Nastawa Tryb pracy wejscia Komentarz . i =
nastawy analogowego 3 { | £Prog predk. maks. (obr/min) 0.0
0 0-20 0 - 20mA e — 3
3 500 50 - OmA redkos¢ predefiniowana
° 4-20 4 - 20mA (sygnalizacja  |Stanawaryjny jezeli | | | | | us |
stanem awaryjnym) I <3mA tMaks. czestotliwose/ | 0.0
3 20-4 20 - 4mA (sygnalizacja Stan awaryjny jezeli predkos¢ Hz/(obr/min)
stanem awaryjnym) | <3mA Otwarta petla
4 4-20.1r 4 - 20mA (brak Syf-?“a“zacj‘ 0.0% zadania jezell Jezeli Pr. 0.05 Wybdr sygnatu zadawania jest nastawiony na zadawanie
stanem awaryjnyml) _ I<4mA . predkosci predefiniowanej (Pr. 0.05 nastawiony na 1 lub 2 lub 3) bedzie
5 00-44r | 20~ 4mA (brak sygnalizacji | 100% zadania zadawana predkosé zdefiniowana w parametrach Pr. 0.24, Pr. 0.25, Pr.
’ stanem awaryjnym) jezelil <4mA 0.26.
6 VOLt Tryb napieciowy
Stan awaryjny “Th” 0.26 {3 08} Prog przekroczenia predkosci
Praca z termistorem (z jezeli R > 3K3 | | | | | us |
/ th.SC detekcjq zwarcia) Reset “Th” R < 1K8
“ThS” gdy R < 50R 0 do 40000 obr/min = 0
8 " Praca z termistorem (bez Stgerlzz\{;/;rsgngK; h Zamknieta petla
detekcji zwarcia) Rejset “Th" R < 1K8 Jezeli predkos¢ ze sprzezenia zwrotnego (Pr 3.02) przekracza poziom
i predkosci zdefiniowany w Pr. 0.26 (niezaleznie w jakim kierunku),
, Praca z termistorem ( z naped blokuje sie stanem awaryjnym. Jezeli Pr. 0.26 nastawiony jest na
9 th.diSp | sygn. zadziatania termistora 0 dopuszczalny poziom predkosci ustawiony jest automatycznie na
bez stanu awaryjnego) 120% maksymalnej predkosci/czestotliwosci.

W trybie 2 i 3 stan awaryjny napedu zwigzany z utratg sygnatu na
wejsciu napedu wystepuje gdy warto$¢ pradu spada ponizej 3mA.

W trybie 4 i 5 jezeli warto$¢ pradu sygnatu zadajacego spada ponizej
4mA zadajnik ustawia sie na odpowiednio 0% i 100% zadania.
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Predkos¢ predefiniowana 4 Prad znamionowy napedu
RW Bi | | | | | us | RO Uni | | | NC | PT | |
+Maks. CZQStOt”WOéC/ 0.00 do 9999.99 A =
oL | g predkos$¢ Hz/(obr/min) = 0.0 s

Pr 0.32 pokazuje maksymalny prad ciagty napedu In przy jego pracy z

Otwarta petla . o . L S
przecigzalnoscig podwyzszong (mozliwe przecigzenie 150%In).

Patrz Pr 0.24 do Pr 0.26.

[(REEKI} I Zataczanie napedu na obracajacy sie silnik

Rozdzielczos¢ enkodera
) RW Uni | | | | | us |
RW | Uni | | | | | us |
oL | {¢ 0do3 =) 0
vT| 8 = 1024
0 do 50000
SV|{ = 4096 Otwarta petla
Nastawa Pr 0.33 = 0 pozwala na rozpoczecie pracy napedu z silnikiem
Zamknieta petla od zerowej predkosci zgodnie z nastawiong stromoscia przyspieszania i
Do Pr 0.27 nalezy wprowadzié ilos¢ impulséw enkodera na 1 obrét. nastawionym poziomem sygnatu zadania. Kiedy Pr. 0.33 zostanie nas-

tawiony na wartos¢ 1, 2 lub 3 naped rozpoczyna prace poszukiwaniem
Aktywacja przycisku “praca prawo/lewo” na panelu (detekcja) aktualnej predkosci silnika i wtedy zaczyna ustala¢ czestotli-

0.28 {6.13} sterujacym wo$¢ wyjsciowg na silnik. Nastawy 1, 2 lub 3 réznig sie ograniczeniami
RW Bit | | | | | us | w poszukiwaniu czestotliwosci:
¢ OFF (0) lub On (1) = OFF (0) Pr. 0.33 Funkcja
. " . 0 Nieaktywna
Nastawa Pr. .0'28 na vyartoscs. ! p°zwa.'a na_aktywaCjQ prz’yC|slk u na 1 Poszukiwanie wsréd wszystkich czestotliwosci
panelu sterujacym, ktéry stuzy do zmiany kierunku obrotéw silnika. , _ _ _ —
2 Poszukiwanie tylko wséréd dodatnich czestotliwosci
Nr ostatniego bloku transf. ze SMARTCARD 3 Poszukiwanie tylko wsrdd ujemnych czestotliwosci
RO | Uni | | | NC | PT | us |
3 s Automatyczna detekcja predkosci znam. silnika
¢ 0 do 999 0 RW | Uni ] T 105
Pr. 0.29 pokazuje numer bloku danych (bloku parametréw) ostatnio VT|§ 0do2 = 0

transferowanego z karty SMARCARD do napedu.
Tryb wektorowy w zamknietej petli

Kopiowanie parametrow z/do SMARTCARD Predko$¢ znamionowa silnika przy petnym obciazeniu (Pr 0.45) wraz z
RW Txt | | | NG | | 3 | czestotliwoscig znamionowsa silnika (Pr 0.46) definiuje poslizg przy
petnym obcigzeniu silnika. Ta wartos$¢ poslizgu jest wykorzystywana do
g 0do 4 = nonE (0) matematycznego modelu silnika przy sterowaniu wektorowym w
. . ) ) S zamkniegtej petli. Rezystancja wirnika zalezy od poslizgu przy petnym
_P"ZY pracy z nastawa 3 i '4.wymagan.y jest zapis pargmetrow przez obcigzeniu silnika i zmienia sie znaczaco wraz ze wzrostem poslizgu,
uzytkownika aby zachowac je na karcie lub w napedzie. wzrostem temperatury silnika. Gdy Pr 0.33 jest nastawiony na wartos¢ 1
lub 2, naped automatycznie wykrywa czy wartos¢ poslizgu zdefiniowana

poprzez Pr. 0.45 i Pr. 0.46 jest nieprawidtowa lub zmienia sie w
zaleznosci od temperatury silnika. Jezeli warto$¢ Pr 0.45 jest
nieprawidtowa nastepuje automatyczna korekta nastawy. Korekta ta nie
zostanie zapisana po wytgczeniu zasilania napedu. Jezeli istnieje

Nastawy Pr 0.30 1 lub 2 nie sa transferowane do karty lub napedu.
Nastawy Pr 0.30 3 lub 4 sg transferowane do karty lub w napedu.

Nastawa Kod Komentarz koniecznqéc_’: zachowa_nia au_tok_orekty nasta_wy w Pr 0.45 tak aby po
nastawy wytgczeniu i zataczeniu zasilania napedu nie zostata utracona,
nonE 0 Funkcja nieaktywna uzytkownik musi dokona¢ recznego zapisu tego parametru.
Transfer parametréw ze SMARTCARD do Automatyczna optymalizacja predkosci znamionowej silnika jest
rEAd 1 o ) e - -
napedu aktywna gdy silnik pracuje na predkosci powyzej 12,5% predkosci
Transfer parametréw z napedu do znamionowej silnika i gdy obcigzenie silnika przekracza 62,5%
Prog 2 SMARTCARD obcigzenia znamionowego silnika. Automatyczna optymalizacja
Auto 3 Autozapisywanie prefikosm znamionowej S|In|ka.p!'zelstaje byc; aktywna ]e;gh obciazenie
_ _ _ . S— silnika spada ponizej 50% obcigzenia znamionowego silnika.
boot 4 Autozapisywanie takze po zatgczeniu zasilania o . . o . ) )
— - - - — - Aby zapewni¢ mozliwie najlepsza optymalizacje predkosci znamionowe;j
Wiecej informacji na powyzszy temat mozna znalez¢ w Rozdziale silnika nalezy wprowadzi¢ do napedu nastepujace wartosci: rezystancje
9 Karta SMARTCARD na stronie 113. stojana (Pr 5.17), indukcyjno$é dla stanu dynamicznego (Pr 5.24),
indukcyjnos¢ stojana (Pr 5.25) i punkty nasycenia (Pr 5.29, Pr 5.30). Te
Napigcie znamionowe napedu wartosci parametréw moga byé automatycznie dobrane i wprowadzone
RO Txt | | | NC | PT | | podczas procedury automatycznego strojenia napedu (patrz Pr 0.40).
200V (0) Automatyczna detekcja predkosci znamionowej silnika nie jest mozliwa
& 400V (1) N jezeli naped nie pracuje z zewnetrznym urzadzeniem sprzezenia
575V (2) zwrotnego (enkoderem, rezolwerem).
690V (3) Nastawa Pr. 0.33 na warto$¢ 2 powoduje zwiekszenie szybkosci

Pr 0.31 pokazuje napiecie znamionowe napedu. optymalizacji predkosci znamionowe;j silnika.
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Jezeli do Pr 0.34 zostanie wprowadzona warto$¢ rézna od 0 to ochrona
parametréw przed edycja i zapisem jest aktywna (nie dotyczy Pr 0.49,
ktory moze by¢ nastawiany z panelu sterujgcego). Podczas gdy ochrona
parametréw jest aktywna Pr 0.34 wskazuje na wyswietlaczu panelu
sterujacego nastawe 0.

Wiecej informacji na powyzszy temat mozna znalez¢ w Rozdziale
5.9.3 Ochrona parametrdw na stronie 68.

Standard protokotu transmisji

RW | Txt | | | | | US|

o AnST (0)

o (1) = rtu (1)

Powyzszy parametr definiuje protokét transmisji uzywany przez port
szeregowy EIA 485 (ulokowany na ptycie czotowej napedu). Parametr
ten moze by¢ programowany za pomoca panelu sterujagcego napedu,
poprzez moduty opcjonalne SM lub poprzez interfejs szeregowy. Jezeli
parametr ten jest zmieniany za pomoca interfejsu szeregowego, naped
potwierdzi zmiane w poprzednim protokole. Master powinien poczekaé
przynajmniej 20ms po zmianie protokotu aby méc nawigza¢
komunikacje z napedem w nowym protokole. (Uwaga: nastawy
protokotu ANSI: 7 bitéw danych, 1 bit stopu i kontrola parzystosci even;
nastawy protokotu Modbus RTU 8 bitéw danych, 2 bit stopu bez kontroli
parzystosci).

Bezpie- Informacje | Instalacja | Podfaczenie | Urucho- REIEWNEIAN Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Powyzszy parametr jest uzywany do nadania niepowtarzalnego adresu
Kod ochrony parametrow napedu w tej samej sieci komunikagiji szeregowej. Naped moze
RW | Uni | | | NC | PT | | PS pracowac tylko w trybie slave przy komunikacji z wykorzystaniem portu
szeregowego zabudowanego w napedzie.
¢ 0 do 999 = 0 d 9 d Pe
Modbus RTU

Podczas pracy napedu w komunikacji zgodnie z protokotem Modbus
RTU moga by¢ uzywane adresy w zakresie od 0 do 247. Polecenia
zapisu wykorzystujgce adres 0 dotycza wszystkich napedow niezaleznie
od ich adreséw, zatem nastawa Pr. 0.37 nie moze przyjmowac wartosci
0.

ANSI

Podczas pracy napedu w komunikacji zgodnie z protokotem ANSI moga
by¢ uzywane adresy w zakresie od 0 do 99. Dlatego tez Pr 0.37 moze
przyjmowa¢ maksymalng warto$¢ 99. Polecenia zapisu wykorzystujace
adres 0 dotyczg wszystkich napedéw niezaleznie od ich adreséw, zatem
nastawa Pr. 0.37 nie moze przyjmowac wartosci 0.

Wzmochnienie czionu proporcjonalnego regulatora
pradowego
L | 1 [Us]

0.38 {4.13}

oL | =| Dla wszystkich napedéw: 20

Zasilanie 200V: 75

Zasilanie 400V: 150
Zasilanie 575V: 180
Zasilanie 690V: 215

0 do 30,000
cL | =

Wzmochnienie czionu catkujacego
regulatora pradowego

L L [US]

0.39 {4.14}

=| Dla wszystkich napedéw: 40

Kod nastawy | Wartos¢ Standard protokotu transmisji
0 AnSI ANSI
1 rtU Modbus RTU
Protokot ANSIx3.28

Szczegodty na temat komunikacji Unidrive SP zgodnie z protokotem
ANSI mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.
Protoké6t Modbus RTU

Szczegoty na temat komunikacji Unidrive SP zgodnie z protokotem
Modbus RTU mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.

Zasilanie 200V: 1,000
Zasilanie 400V: 2,000
Zasilanie 575V: 2,400
Zasilanie 690V: 3,000

0 do 30,000
CL|¢ =)

Predkos¢ transmisji danych

RW | Txt | | | | | US|

300 (0)
600 (1)
1200 (
2400 (
4800 (
g 9600 (
19200 (6)
38400 (7)
57600 (8)*
115200 (9)*

2)
3)
4)
5) = 19200 (6)
G
7

Pr 0.38i Pr 0.39 odpowiadajg za wzmocnienie cztonu
proporcjonalnego i catkujacego regulatora pradowego w otwartej petli
sprzezenia zwrotnego. Oba te cztony wptywajg na ograniczenie
pradowe lub kontrole momentu w zamknigtej petli co oddziatuje na
czestotliwos¢ wyjsciowa napedu. Regulator prgdowy jest uzywany gdy
naped pracuje jako regulator momentu podczas zaniku napiecia
zasilania AC lub gdy naped hamuje ze stromoscig standardowg (Pr 0.15
nastawa 1).

Tryb automatycznego strojenia

AW | Uni | | | | | |
oL g 0do 2 =3 0
cL|g 0do3 = 0

* tylko dla protokotu Modbus RTU

Parametr ten moze by¢ programowany za pomoca panelu sterujacego
napedu, poprzez moduty opcjonalne SM lub poprzez interfejs
szeregowy. Jezeli parametr ten jest zmieniany za pomocg interfejsu
szeregowego, naped potwierdzi zmiane z poprzednig predkoscia.
Master powinien poczeka¢ przynajmniej 20ms po zmianie predkosci
transmisji danych aby méc nawigza¢ komunikacje z napedem z nowa,
predkoscia.

Adres napedu w komunikacji szeregowej
RW | Uni | | | | | us |

Automatyczne strojenie to sekwencja testéw wykonywanych przez
naped, podczas ktoérych naped dostraja sie do napedzanego silnika.

Otwarta petla

Gdy naped pracuje w otwartej petli mozliwe jest przeprowadzenie
autostrojenia statycznego i dynamicznego. Preferowane jest
autostrojenie dynamiczne (z rotacja watu silnika), poniewaz ten sposéb
autostrojenia pozwala na doktadne okreslenie wspoétczynnika mocy
silnika wykorzystywanego przez naped.

» Autostrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢
przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci zdjecia obcigzenia z
watu silnika.

* Podczas autostrojenia dynamicznego (z rotacjg watu silnika)
najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, nastepnie wat

silnika wiruje z predkoscig 2/3 predkosci bazowej w kierunku do

g 0do 247 = 1 przodu przez kilka sekund. W czasie wykonywania autostrojenia
dynamicznego silnik musi pracowa¢ na biegu jatowym.
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Parametry Dane

Wyzsze Techniczne Diagnostyka

Jezeli Pr 0.40 przyjmie warto$¢ 1 naped wykona autostrojenie statyczne,
natomiast przy nastawie 2 naped wykona autostrojenie dynamiczne, pod
warunkiem, ze zwarty bedzie zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26
lub 27 (start w prawo bgdz w lewo) na listwie sterujacej. Po zakonczeniu
automatycznego strojenia nalezy rozewrze¢ zaciski 26 (27) lub 31 aby
naped mégt podja¢ prace z zagdanym zadaniem.

Wiecej informacji na temat automatycznego strojenia napedu znajduje

sie w Rozdziale 8.1.1 Sterowanie silnikiem w otwartej petli na stronie 97.

Tryb wektorowy w zamknietej petli

Gdy naped pracuje w trybie wektorowym w zamknigtej petli mozliwe jest
przeprowadzenie autostrojenia statycznego, dynamicznego oraz
autostrojenie z pomiarem inercji. Podczas autostrojenia dynamicznego
nastepuje pomiar aktualnych danych silnika oraz ich zapis w
parametrach napedu, co daje lepsze dopasowanie napedu do silnika niz
podczas autostrojenia statycznego. Autostrojenie z pomiarem inercji
powinno by¢ przeprowadzone niezaleznie od wykonanego
automatycznego strojenia statycznego czy dynamicznego.

» Autstrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢
przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci zdjecia obciazenia z
walu silnika.

* Podczas autostrojenia dynamicznego (z rotacjg watu silnika)
najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, nastepnie wat
silnika wiruje z predkoscig 2/3 predkosci maksymalnej (Pr 0.02) w
kierunku do przodu przez ok. 30 sekund. W czasie wykonywania

autostrojenia dynamicznego silnik musi pracowac na biegu jatowym.

» Podczas autostrojenia z pomiarem inercji mierzony jest maksymalny
moment bezwtadnosci silnika przy petnym obcigzeniu. Warto$é
inercji wykorzystywana jest do nastaw wzmocnien cztonéw petli
predkosci. Na podstawie wartosci inercji ustalana jest odpowiednia
warto$¢ momentu obrotowego podczas przyspieszania. W czasie
autostrojenia z pomiarem inercji wat silnika wiruje z predkosciag od
1/3 do 2/3 predkosci znamionowej w kierunku do przodu przez
kilkanascie sekund. Podczas tego testu silnik moze by¢ obcigzony
statym momentem. Nie nalezy przeprowadzac tego testu, jezel
obcigzenie silnika jest zmienne - moze to spowodowacé btad
podczas pomiaru inercji.

Jezeli Pr 0.40 przyjmie warto$¢ 1 naped wykona autostrojenie statyczne,

przy nastawie 2 naped wykona autostrojenie dynamiczne, natomiast

przy nastawie 3 naped wykona autostrojenie z pomiarem inercji, pod

warunkiem, ze zwarty bedzie zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26

lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujacej. Po zakonczeniu

automatycznego strojenia nalezy rozewrze¢ zaciski 26 (27) lub 31 aby
naped mogt podjac¢ prace z zadanym zadaniem.

Wiecej informacji na temat automatycznego strojenia napedu znajduje
sie w Rozdziale 8.1.2 Sterowanie silnikiem w zamknietej petli na
stronie 101.

Tryb serwo

Gdy naped pracuje w trybie serwo mozliwe jest przeprowadzenie:
autostrojenia skroconego na niskiej predkosci, standardowego na niskiej
predkosci oraz autostrojenie z pomiarem inercji. Preferowane jest
autostrojenie standardowe na niskiej predkosci, poniewaz podczas tego
dopasowania naped uzyskuje takie parametry silnika jak: rezystancja
stojana oraz indukcyjno$¢ silnika i na podstawie tych parametréw
dobierane sg wzmocnienia cztonéw petli pradowej napedu.
Autostrojenie z pomiarem inercji powinno by¢ przeprowadzone
niezaleznie od wykonanego automatycznego strojenia skréconego czy
tez standardowego.

» Podczas autostrojenia skréconego silnik serwo wykonuje 2 obroty
elektryczne watu (tj. maks. do 2 obrotéw mechanicznych) w kierunku
do przodu i nastepuje pomiar offsetu silnika (tj. statej wartosci kata
potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo). W czasie
wykonywania tego autostrojenia silnik musi pracowaé na biegu
jatowym.

» Podczas autostrojenia standardowego silnik serwo wykonuje 2
obroty elektryczne watu (tj. maks. do 2 obrotéw mechanicznych) w
kierunku do przodu i nastepuje pomiar offsetu silnika (ij. statej

wartosci kata potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo)
oraz pomiar innych parametréw silnika na podstawie, ktérych
dobierane sa wzmocnienia cztonéw petli pradowej napedu. W
czasie wykonywania tego autostrojenia silnik musi pracowac¢ na
biegu jatowym.

» Podczas autostrojenia z pomiarem inercji mierzony jest maksymalny
moment bezwtadnosci silnika przy petnym obcigzeniu. Wartos¢
inercji wykorzystywana jest do nastaw wzmocnien cztonéw petli
predkosci. Na podstawie wartosci inercji ustalana jest odpowiednia
wartos¢ momentu obrotowego podczas przyspieszania. W czasie
autostrojenia z pomiarem inercji wat silnika wiruje z predkoscig od
1/5 do /5 predkosci znamionowej w kierunku do przodu przez
kilkanascie sekund. Podczas tego testu silnik moze by¢ obcigzony
statym momentem. Nie nalezy przeprowadzac tego testu, jezel
obciazenie silnika jest zmienne - moze to spowodowac btad
podczas pomiaru inerciji.

Jezeli Pr 0.40 przyjmie warto$¢ 1 naped wykona autostrojenie skrécone,

przy nastawie 2 naped wykona autostrojenie standardowe, natomiast

przy nastawie 3 naped wykona autostrojenie z pomiarem inercji, pod

warunkiem, ze zwarty bedzie zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26

lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujacej. Po zakonczeniu

automatycznego strojenia nalezy rozewrzec¢ zaciski 26 (27) lub 31 aby
naped mogt podjac¢ prace z zagdanym zadaniem.

Wiecej informacji na temat automatycznego strojenia napedu znajduje

sie w Rozdziale 8.1.3 Sterowanie silnika serwo na stronie 105.

(EANEAEIEN Czestotliwos¢ nosna
RW Txt | | RA | | | us |
oL 3 kHz (0) = 3kHz (0)
4 kHz (1)
3 6 kHz (2) VT 3kHz (0)
CL 8 kHz (3) )|
12 kHz (4) SV 6kHz (2)
16 kHz (5)

Pr 0.41 nastawia czestotliwo$¢ nosng napedu. Naped jest wyposazony
w funkcje automatycznej redukcji czestotliwosci nosnej przy wzroscie
temperatury mostka mocy. Naped ma wprowadzony model
temperaturowy mostka IGBT oparty na mierzonej temperaturze
radiatora i temperaturze jaka moze by¢ wytwarzana na tranzystorach
IGBT podczas przeptywu mierzonego pradu. Wyliczona wedtug
odpowiedniego algorytmu temperatura tranzystoréow IGBT jest
wskazywana poprzez Pr 7.34. Jezeli temperatura przekracza 145°C
czestotliwo$¢ nosna jest redukowana, o ile to mozliwe (czestotliwo$é
nosna przed redukcjg >3kHz). Obnizenie czestotliwosci nosnej napedu
powoduje redukcje strat mocy (ciepta) co natychmiast widoczne jest
zmniejszaniem sie wartosci w Pr 7.34. Jezeli naped zmniejszyt
czestotliwo$¢ nosng do wartoéci 3kHz, a obcigzenie jest na tyle duze, ze
temperatura w Pr 7.34 wzrasta powyzej 145°C naped zablokuje sie
stanem awaryjnym ‘O.ht1’. Naped caty czas sprawdza temperature
mostka IGBT i stara sie po przegrzaniu mostka, gdy temperatura
spadnie do odpowiedniej wartosci, przywrdcié¢ czestotliwos¢ nosng,
nastawiong w Pr 0.41.
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6.2.7 Parametry silnika
. . — Kat fazowy enkodera
Liczba par biegunow silnika rw o | | | | | | TS
RW Txt us
| | | | | | SV |{ 0.0 do 359.9° = 0.0
oL | {¢ = Auto (0)
0 do 60 (Auto do 120 VT Auto (0) W Pr 0.43 nastawiany jest kat pomiedzy strumieniem wirnika silnika
cL|g biegunoéw) = serwo a potozeniem wirnika enkodera (pomiedzy fazami U,V,W
SV 6 biegundw (3) sygnatéw komutacyjnych enkodera), co jest niezbedne do prawidtowego

Otwarta petla

Parametr ten jest wykorzystywany przez naped do obliczania predkosci
silnika i do prawidtowego przeprowadzania kompensacji poslizgu. Gdy
Pr 0.42 ma nastawe Auto, liczba biegundw silnika jest automatycznie
obliczana na podstawie czestotliwosci znamionowe;j silnika (Pr 0.47) i
obrotéw znamionowych silnika przy petnym obcigzeniu (Pr 0.45). Liczba
biegunéw = 120 x czestotliwos$¢ znamionowa / obroty znamionowe przy
petnym obcigzeniu, - nalezy zaokragli¢ ta warto$¢ do najblizszej
parzystej liczby.

Tryb wektorowy w zamknietej petli

Parametr ten musi by¢ nastawiony prawidtowo aby poprawnie pracowaty
algorytmy sterowania wektorowego. Gdy Pr 0.42 ma nastawe Auto,
liczba biegunéw silnika jest automatycznie obliczana na podstawie
czestotliwosci znamionowej silnika (Pr 0.47) i obrotéw znamionowych
silnika przy petnym obcigzeniu (Pr 0.45). Liczba biegunéw = 120 *
czestotliwos¢ znamionowa / obroty znamionowe przy petnym

obcigzeniu, - nalezy zaokragli¢ tg warto$¢ do najblizszej parzystej liczby.

Tryb serwo

Parametr ten musi by¢ nastawiony prawidtowo aby poprawnie pracowaty
algorytmy sterowania wektorowego. Gdy Pr 0.42 ma nastawe Auto,
liczba biegunéw w Pr 0.42 automatycznie ustawia sie na wartosé 6.

sterowania napedu. Jezeli uzytkownik zna wartos¢ kata fazowego
enkodera moze go wprowadzi¢ do Pr 0.43. Ewentualnie mozna uzyskaé
warto$¢ kata fazowego enkodera podczas procedury autostrojenia w
trybie serwo Pr 0.40 (warto$¢ kata zostanie automatycznie
wprowadzona do Pr 0.40) . Kat fazowy enkodera mozna wprowadzaé
takze podczas pracy napedu - wéwczas naped rozpocznie sterowanie z
wykorzystaniem nowej wartosci. Podczas procedury przywracania
nastaw fabrycznych warto$¢ Pr 0.43 nie zmienia sie.

[WR:7REN [}l Napiecie znamionowe silnika
RW | Uni | | RA | | | us |

Naped 200V: 230
Naped 400V: 400
Naped 575V: 575
Naped 690V: 690

8 0 do maks.wartosci napiecia

- =
zasilania

Tryb wektorowy w otwartej lub zamknietej petli

Do P 0.44 wprowadz warto$¢ napigcia znamionowego z tabliczki
znamionowej silnika.

Predkos¢ znamionowa silnika przy petnym
obciazeniu (obr/min)

0.45 {5.08}

RW Uni | | | | | US|
Wspétczynnik mocy silnika oL | 0 do 180000 obr/min = 1,500
RW [ Uni | | | | | US| VT | ] 0.00 do 40000.00 obr/min | = 1,450.00
oL |g§ )
0.000 do 1.000 - 0.850 Otwarta petla
VT |8 = Pr 0.45 definiuje predkos¢ silnika w warunkach zasilania go

Pr 0.43 zawiera wartos¢ wspotczynnika mocy silnika (cos¢) - tj. kat
pomiedzy wartoscig napiecia silnika a jego pradem.
Tryb wektorowy w otwartej petli

Wspétczynnik mocy silnika oraz warto$¢ pradu znamionowego silnika
(Pr 0.46) sg wykorzystywane do wyznaczenia wartosci sktadowej
czynnej pradu silnika i pradu magnesujacego silnika. Warto$¢ sktadowej
czynnej pradu jest wykorzystywana do sterowania napedu, natomiast
prad magnesujacy jest wykorzystywany w trybie wektorowym do
kompensaciji rezystancji stojana, dlatego tez nalezy upewni¢ sie, ze ten
parametr jest nastawiony prawidtowo.

Parametr ten jest automatycznie nastawiany podczas autostrojenia
dynamicznego. Jezeli wykonywane jest autostrojenie statyczne,
powinna by¢ uprzednio wpisana do Pr 0.43 warto$¢ wspétczynnika
mocy z tabliczki znamionowej silnika.

Tryb wektorowy w zamknietej petli

Jezeli indukcyjnos¢ stojana (Pr 5.25) ma warto$¢ rézng od zera,
wyliczany przez naped wspétczynnik mocy silnika jest wykorzystywany
przez naped do algorytméw sterowania wektorowego (Pr 0.43 przyjmuje
jedng wartos¢ - nie jest od$wiezany).

Jezeli indukcyjnosc¢ stojana (Pr 5.25) ma warto$¢ réwna zero wtedy
wspotczynnik mocy silnika wpisany do Pr 0.43, warto$¢ pradu
znamionowego silnika oraz inne parametry silnika s wykorzystywane
do wyznaczenia wartosci sktadowej czynnej pradu silnika i pradu
magnesujacego silnika, ktére sg niezbedne dla prawidtowego dziatania
algorytméw sterowania wektorowego.

Parametr ten jest automatycznie nastawiany podczas autostrojenia
dynamicznego. Jezeli wykonywane jest autostrojenie statyczne,
powinna by¢ uprzednio wpisana do Pr 0.43 warto$¢ wspétczynnika
mocy z tabliczki znamionowej silnika.

znamionowym napieciem i znamionowa czestotliwoscig przy petnym
obcigzeniu (Pr 0.45 = predkos¢ synchroniczna silnika - poslizg).
Wprowadzenie prawidtowej wartosci do Pr 0.45 pozwala na doktadng
kompensacje spadku predkosci przy zmianie obcigzen poprzez
zwiekszanie czestotliwosci wyjsciowej napedu.

Kompensacja poslizgu jest nieaktywna jezeli Pr 0.45 jest ustawiony na

wartos¢ 0 lub jest rowny predkosci synchronicznej silnika, albo jezeli Pr
5.27 jest ustawiony na wartos¢ 0.

Jezeli naped ma pracowac z funkcjg automatycznej kompensaciji
poslizgu do Pr. 0.45 nalezy wprowadzi¢ warto$¢ predkosci znamionowej
z tabliczki znamionowej silnika (w obr/min). Kompensacja poslizgu jest
wykorzystywana w celu zapewnienia stabilnej pracy silnika przy nagtych
zmianach obcigzenia. Warto$¢ predkosci wprowadzona do Pr 0.45
moze przekraczac predkos¢ synchroniczng silnika aby celowo
wprowadzi¢ spadek predkosci (wykorzystywane podczas napedzania
dwach silnikéw, ktorych waty sa sprzezone mechanicznie).

Tryb wektorowy w zamknietej petli

Predkos¢ znamionowa silnika przy petnym obcigzeniu wraz z
czestotliwoscig znamionowsa silnika jest wykorzystywana do
wyznaczenia poslizgu przy petnym obcigzeniu, ktéry z kolei jest
wykorzystywany przez algorytm sterowania wektorowego.
Nieprawidtowa nastawa Pr 0.45 moze spowodowac:

» Redukcje sprawnosci silnika

* Redukcje maksymalnego momentu obrotowego silnika

+ Brak mozliwosci osiagniecia przez silnik maksymalnej predkosci

« Stan awaryjny wskazujacy na przecigzenie napedu

*  Wydtuzenie stanéw nieustalonych

» Niedokfadne sterowanie momentem w trybie pracy napedu z
kontrola momentu
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Predkos¢ znamionowa silnika przy petnym obciazeniu moze by¢
optymalizowana przez naped - patrz Rozdziat 8.1.2 Sterowanie silnikiem
w zamknietej petli na stronie 101.

6.2.9 Informacje o stanie napedu

[(CRRRR: VY Poziom dostepu do parametréw napedu
RW | Txt | | | | PT | us |

Stata czasowa nagrzewania silnika

RW | Uni | | | | | US|
SV|{$ 0 do 400.0 = 20.0
Tryb serwo

W Pr 0.45 ustawia sie stalg czasowa nagrzewania silnika, ktéra wraz z
pradem znamionowym silnika Pr 0.46 i wartoscig skuteczng pradu Pr
0.12, tworzy model cieplny silnika i pozwala na prawidtowe dobranie
parametréw w celu ochrony silnika.

Nastawa Pr 0.45 na warto$¢ 0 deaktywuje ochrone termiczna silnika.

Wiecej informacji dotyczacych ochrony termicznej silnika mozna znalez¢
w Rozdziale 8.4 Ochrona termiczna silnika na stronie 108.

(RN Y4B Znamionowy prad silnika
RW | Uni | RA | | us |

8 0 do maksymalnego pradu N Prad znamionowy napedu
silnika (A) [11.32]

Do Pr 0.46 nalezy wprowadzi¢ znamionowy prad silnika z tabliczki
znamionowej silnika.

[EYREX I Znamionowa czestotliwos¢ silnika

RW Uni | | | | | us |
oL | {¢ 0 do 3000.0Hz =) 50.0
vT | & 0 do 1250.0Hz = 50.0

Tryb wektorowy w otwartej lub zamknietej petli

Do Pr 0.46 nalezy wprowadzi¢ znamionowg czestotliwos¢ silnika z
tabliczki znamionowe;j silnika.

6.2.8 Wybor trybu sterowania napedu

[R::RR RPN Operating mode selector
RW | Txt NC| | | PT | |

oL 1
¢ 1do4 o VT 2
sV 3

Pr 0.48 przyjmuje nastepujace nastawy:

Nastawa Sterowanie
OPEnN LP 1 W otwarte] petli (U/)
CL VECt 2 W trybie wektorowym w zamkniegtej petli
SerVO 3 W trybie serwo
rEgEn 4 W trybie ze zwrotem energii do sieci zas.

Przed przystapieniem do zmiany Pr 0.48 nalezy upewni¢ sie, ze Pr
xx.00 jest nastawiony na warto$¢ 1253. Przy zmianie wartosci Pr 0.48
(przy zmianie trybu sterowania napedu) wszystkie parametry napedu
przyjmujg nastawy fabryczne (oprécz parametréw dotyczacych
ochrony).

(3 0do2 = 0

Pr 0.49 kontroluje dostep do parametréw napedu konfigurowanych za
pomoca panelu sterujacego:

Kod |Wartosé Opis funkciji

0 L1 Dostep tylko do parametréw Menu 0

1 L2 Dostep do parametréw wszystkich Menu
Aktywacja blokady edycji parametréw po urzednim

5 Loc zresetowaniu napedu.

(Podczas aktywaciji blokady Pr 0.49 przyjmuje
wartosc¢ L1)

Pr 0.49 moze by¢ edytowany za pomoca panelu sterujacego LED nawet
gdy jest wprowadzony kod ochrony parametrow.

Wersja oprogramowania napedu

RO Uni | | | NC | PT | |

¢ 1.00 do 99.99 =

Pr 0.50 wyswietla numer wersji software napedu.
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7 Praca napedu z silnikiem

Rozdziat ten przedstawia poszczegoéine etapy pierwszego uruchomienia
silnika zasilanego przez naped Unidrive SP, w kazdym z trybow
sterowania napedu.

Informacje dotyczace idealnego dostrojenia napedu do silnika mozna
znalez¢ w rozdziale 8 Optymalizacja.

Parametry Uil Optyma- Karta PLC
Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard

Nalezy upewni¢ sig, ze sterowanie napedu jest wykonane
tak, ze nie nastgpi niekontrolowany, niebezpieczny start
silnika.

Nalezy wprowadzi¢ do napedu prawidtowe parametry
silnika, aby zapewnic jego ochrong. Koniecznie nalezy
wprowadzi¢ warto$¢ pradu znamionowego silnika do Pr
0.46, co zapewni wtasciwg ochrone termiczng silnika.

OSTRZEZENIE

Jezeli naped wczesniej zostat zaprogramowany na
zadawanie z panelu sterujacego, przed podaniem komendy

start, upewnij sie (uzywajac przycisku 0), ze wartos¢
zadana wynosi 0.

i> >

OSTRZEZENIE

Standard
uL

Parametry Dane

Wyzsze Techniczne Diagnostyka

Sprzezenie zwrotne predkosciowe i potozeniowe

Jako odpowiednie mozna wykorzysta¢ nastepujace urzadzenia:

*  Enkoder inkrementalny (A, B lub F, D z lub bez Z) z sygnatami
komutacyjnymi (U, V, W)

»  Enkoder inkrementalny z informacja o kierunku (F, R z lub bez Z) z
sygnatami komutacyjnymi (U, V, W)

+ Enkoder SINCOS (z interfejsem Hiperface Stegmann’a lub
interfejsem EnDat lub SSI)

+ Enkoder absolutny SSI (w kodzie Gray’a lub binarny)

*  Enkoder absolutny EnDat

Opisy podtaczen i oprzewodowania modutéw SM mozna znalez¢ w
rozdziale 10.15 na stronie 149 lub w odpowiednim opisie danego
modutu SM.

7.2 Zmiana trybu pracy napedu

Zmiana trybu pracy napedu powoduje zresetowanie nastawionych
parametréw do nastaw fabrycznych, tacznie z parametrami silnika. (Pr
0.49 i Pr 0.34 podczas procedury zmiany trybu pracy napedu nie
zmieniajg swoich nastaw)

Sposob postepowania przy zmianie trybu pracy napedu

1. Wprowadz warto$¢ 1253 do Pr xx.00

2. Zmien nastawe Pr 0.48 tak jak ponizej:

Jezeli zaprogramowana w napedzie maksymalna predkosé
moze spowodowac niebezpieczna prace maszyny,
dodatkowo na maszynie powinno by¢ zmontowane
zabezpieczenie przed przekroczeniem dopuszczalnej

[ UWAGA | predkosci.

Nastawa Pr 0.48 Tryb pracy napedu

W otwartej petli sprzezenia zwrotnego w trybie
U/f=const.

m 1

7.1  Niezbedne oprzewodowanie

7.1.1  Podstawowe wymagania

Przedstawiono tutaj podstawowe sposoby oprzewodowania napedu aby
uruchomi¢ go z silnikiem w zgdanym trybie pracy. W rozdziale 7.3
Pierwsze uruchomienie przestawiono czynnosci, ktére prowadza do
szybkiego pierwszego uruchomienia napedu z silnikiem.

Tabela 7-1 Potaczenia sterujace wymagane dla kazdego ze

sposobow sterowania napedu

W zamknietej petli sprzezenia zwrotnego w
trybie wektorowym

ﬂ 2

W zamknietej petli sprzezenia zwrotnego w
trybie serwo

ﬂ 3

W trybie ze zwrotem energi do sieci zasilajacej
napedu (szczego6towy opis pracy napedu w

ﬂ 4

tym trybie dostepny u dystrybutora napedu)

Sposo6b sterowania napedu Wymagane potaczenia

Aktywacja napedu
Zadajnik predkosci
Praca w prawo lub w lewo

Poprzez zaciski sterujace

Z panelu sterujacego Aktywacja napedu

Aktywacja napedu

Poprzez komunikacje szereg. Przewody dla komunikacji szeregowej

Tabela 7-2 Potaczenia wymagane dla kazdego z trybow pracy
napedu

_Tryb pracy napedu Wymagane potaczenia

Otwarta petla Z silnikiem indukcyjnym

Zamknieta petla w trybie
wektorowym

Z silnikiem indukcyjnym i zamontowanym na
nim urzadzeniem sprzezenia zwrotnego

Z silnikiem serwo i zamontowanym na nim
urzadzeniem sprzezenia zwrotnego
predkosciowego i potozeniowego

Zamknieta petla w trybie
Serwo

Sprzezenie zwrotne predkosciowe

Jako odpowiednie mozna wykorzysta¢ nastepujace urzadzenia:

»  Enkoder inkrementalny (A, B lub F, D z lub bez 2)

» Enkoder inkrementalny z informacja o kierunku (F, R z lub bez Z)

»  Enkoder absolutny SSI (w kodzie Gray’a lub binarny)

+ Enkoder SINCOS (z lub bez interfejsu Hiperface lub interfejsu
EnDat)

»  Enkoder absolutny EnDat

Oznaczenia cyfrowe podane w drugiej kolumnie powyzszej tabeli sg,

wykorzystywane podczas konfiguracji napedu poprzez komunikacje

szeregowa.

3. Wykonaj jedng z ponizszych czynnosci:

« Weisnij czerwony przycisk @) - reset

«  Zewrzyj wejscie cyfrowe - reset

+  Wykonaj reset napedu poprzez interfejs szeregowy poprzez
nastawe Pr 10.38 na wartos¢ 100 (Upewnij sig, ze Pr. xx.00 przyjat z
powrotem wartos¢ 0).
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Rysunek 7-1 Niezbedne potaczenia, ktore nalezy wykona¢ aby
naped pracowat z silnikiem w jednym z trybow pracy

Pin Funkcja
1 Trezystor terminujacy
2 RXTX
3 I1zolowane 0V
4 +24V
5 I1zolowane 0V
6 TX enable
7 RX\ TX\
8 RX\ TX\
Obud.| Izolowane 0V
4 (o] 1
A T Port
"é‘ VA}’ komunikagji
szeregowej
N R 9 ) 8
1 T
E A Sygnaly dostepne z réznych
T Zacisk typow enkoderow
A P Pr3.38=0do 5 Pr 3.38 = 6 do 11
E 1 A F Cos
P T 2 A\ F\ Cos\
E L 3 B D Sin
T A 4 B D Sin
L b——— - 4 —— 5 VA Data
A 6 Z\ Data\
7 U Fout | Aout Fout Aout
8 U\ Fout\ | Aout\ Fout\ Aout\
T 9 vV Dout | Bout Dout Bout
R 10 V\ | Dout\| Bout\ | Dout\ Bout\
Y 11 w Clk
B - 12 WA Clk\
AA 13 +V +V
E 14 oV oV
w BB 15 Th Th
E Zacisk 15 jest podfaczony do zacisku T8 na listwie sterujacej (wej. analog. 3).
K zZ7 @ Jezeli chcemy wykorzysta¢ zacisk 15 do ochrony termicznej nalezy ustawi¢
T Pr 7.15 na ‘th.sc’ (7), ‘th’ (8) lub ‘th.diSP’ (9)
o 5 1
R > 10 6 —»
——————————————————————— 15 1
@ Ztacze enkodera
15-pinowe typu D
Silnik indukcyjny
T
R
Y
B
. ¢
E Silnik serwo
\F; z magnesami trwatymi
(o]
@ Sygnat markera nie jest obligatoryjny
@ Ekran enkodera nalezy podtaczy¢ do masy napedu 0V
@ Zabezpieczenie termiczne rezystora hamowania.
Sterowanie musi by¢ wykonane tak aby w przypadku zadziatania
zabezpieczenia odtgczy¢ napigcie zasilania napedu.
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nie silnika

7.3  Postepowanie przy uruchomieniu
7.3.1 Praca napedu w otwartej petli

Czynnos¢ Opis czynnosci
Nalezy sprawdzi¢ czy:
Przed c . .
. * Nie jest zwarty zacisk 31 (aktywacja napedu)
wigczeniem S
S * Nie jest podana komenda startu
zasilania Lo
»  Silnik jest podtgczony do napedu
Po zalaczeniu Nalezy sprf';wydzm czy: . o
nabiecia + Na wyswietlaczu napedu pokazat si¢ napis ‘inh
pige: Jezeli wyswietlacz napedu wskazuje inny napis, bedacy oznaczeniem stanu awaryjnego sprawdz
zasilania . . X
ten stan w Rozdziale 13 Diagnostyka na stronie 213.
fray
Wprowadzanie | Nalezy wprowadzi¢ do napedu: =
parametréw +  Czestotliwos¢ znamionowa silnika do Pr 0.47 (Hz) VvV
. . . 1l
silnika z *  Prad znamionowy silnika do Pr 0.46 (A) N XXXXXXXXXX kg
tabliczki «  Predkosc znamionowag silnika do Pr 0.45 (obr/min) AT TR
znamionowej |+ Napigcie znamionowe silnika do Pr 0.44 (V) - sprawdz czy wpisane napiecie odpowiada SRR RS
silnika potaczeniuw A czy A uzwojen silnika b 240/ 50 ?”4"42“223 (T76‘850 &
415 490 3
 Mn=14.4Nm 2
Ustawianie
maksymalnej . y
aksymainej Nalezy wprowadzi¢ do napedu: 002 [====-7
czestotliwosci NS
} * Maksymalng czestotliwosé do Pr 0.02 (Hz)
podawanej na
silnik !
Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
Ustawianie +  Stromos¢ przyspieszania do Pr 0.03 (s/100Hz) 100tz ‘
stromosci +  Stromos$¢ hamowania do Pr 0.04 (s/100Hz) (jezeli naped bedzie wspétpracowat z rezystorem :
przyspieszaniai hamowania nalezy nastawi¢ Pr 0.15 = FAST. Nalezy sprawdzi¢ czy s wprowadzone prawidtowe 3
hamowania nastawy do Pr 10.30 i Pr 10.31, w przeciwnym wypadku naped moze blokowac¢ sie stanem |
awaryjnym ‘It.br’.) =0.03— —0.04—
Unidrive SP moze wykona¢ autostrojenie statyczne lub dynamiczne (z rotacjg watu silnika).
Autostrojenie nalezy rozpocza¢ gdy wat silnika nie wiruje. Preferowane jest autostrojenie
dynamiczne, poniewaz ten sposob autostrojenia pozwala na doktadne okreslenie wspétczynnika
mocy silnika wykorzystywanego przez naped.
Podczas autostrojenia dynamicznego wat silnika wiruje z predkoscia 2/3 predkosci
maksymalnej (Pr 0.02) w kierunku do przodu bez wzgledu na to jaka zostata wybrana warto$¢
zadana. Po pewnym czasie naped zacznie hamowa¢ wybiegiem co spowoduje zatrzymanie
[ UWAGA | silnika. Po zakonczeniu autostrojenia zacisk START powinien zosta¢ rozwarty, tak aby ponowne
zwarcie zacisku START spowodowato prace napedu z okreslonym zadaniem.
*  Autostrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢ przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci oS0
zdjecia obciazenia z watu silnika. Podczas autostrojenia statycznego nastepuje pomiar rezystancji stojana
silnika i offsetu napigcia w napedzie, co jest wykorzystywane do algorytméw sterowania dla pracy napedu w
trybie wektorowym. W czasie autostrojenia statycznego nie jest dokonywany pomiar wspdtczynnika mocy,
Automatyczne zatem warto$é wspdtczynnika mocy silnika nalezy wprowadzi¢ recznie do Pr 0.43 z tabliczki znamionowej
. silnika.
strojenie +  Autostrojenie dynamiczne moze byé przeprowadzone tylko w przypadku, gdy zdjete jest z watu silnika
obcigzenie. Podczas autostrojenia dynamicznego najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, R
nastepnie wat silnika wiruje z predkoscig 2/3 predkosci maksymalnej (Pr 0.02). W czasie autostrojenia oL
dynamicznego dokonywany jest pomiar wspétczynnika mocy silnika.
Aby prawidtowo przeprowadzi¢ automatyczne strojenie nalezy:
» Nastawi¢ Pr 0.40 = 1 aby naped wykonat autostrojenie statyczne lub nastawi¢ Pr 0.40 = 2 aby
naped wykonat autostrojenie dynamiczne
« Zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu). Na wyswietlaczu napedu pojawi sig napis ’'rdY’.
*  Zewrzec zacisk 26 lub 27 (START). Na dolnej linii wyswietlacza pojawi sie napis 'Auto’
naprzemiennie z napisem 'tunk’, i bedzie migat dopdki naped nie zakonczy autostrojenia.
» Poczeka¢ az na wyswietlaczu napedu pojawi sie napis 'rdY’ i wat silnika zatrzyma sie.
Jezeli na wyswietlaczu pojawi sie kod stanu awaryjnego - patrz Rozdziat 13 Diagnostyka na
stronie 213.
Po zakonczeniu autostrojenia zacisk START powinien zostaé rozwarty, tak aby ponowne zwarcie
zacisku START spowodowato prace napedu z okreslonym zadaniem.
Zapisywanie Wprowadz warto$¢ 1000 w Pr. xx.00, nastepnie wcisnij czerwony przycisk @ - reset lub zewrzyj
parametrow wejscie cyfrowe - reset (Upewnij sig, Ze Pr. xx.00 przyjat z powrotem warto$c¢ 0).
Praca Po wykonaniu powyzszych czynnosci naped jest gotowy do pracy
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7.3.2 Praca napedu w zamknietej petli w trybie wektorowym

Praca napedu z silnikiem indukcyjnym z zamontowanym enkoderem inkrementalnym
Dla uproszczenia opisu pierwszego uruchomienia rozwazany tu bedzie naped pracujacy z enkoderem inkrementalnym jako sprzezeniem zwrotnym
predkosciowym. Praca napedu z pozostatymi mozliwymi urzgdzeniami sprzezenia zwrotnego jest opisana w rozdziale 7.4 na stronie 79.

_Czynnos'é (-)pis €zynnosci
— NETozy SoTawaze oy _
) * Nie jest zwarty zacisk 31 (aktywacja napedu)
w{quemem * Nie jest podana komenda startu
zasilania

» Silnik i enkoder jest podtaczony do napedu

Po zataczeniu
napiecia
zasilania

Nalezy sprawdzié czy:

+ Na wyswietlaczu napedu pokazat sie napis ‘inh’

Jezeli wyswietlacz napedu wskazuje inny napis, bedacy oznaczeniem stanu awaryjnego sprawdz ten
stan w Rozdziale 13 Diagnostyka na stronie 213.

Wprowadzenie
parametrow
enkodera

Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
*  Typ enkodera do Pr 3.38 = Ab (0): Enkoder inkrementalny

» Zasilanie enkodera do Pr. 3.36 = 5V (0), 8V (1) lub 15V (2)

Nastawa nieprawidtowego napigcia zasilania enkodera do Pr. 3.36 moze spowodowac jego
uszkodzenie.

OSTRZEZENIE

* Rozdzielczo$¢ enkodera (liczbe inpulséw na obrét) do Pr 3.34

»  Aktywacja rezystoréw terminujacych enkodera w napedzie do Pr. 3.39:
0 = Rezystory terminujace w kanatach A-A\, B-B\, Z-Z\ enkodera sa nieaktywne
1 = Rezystory terminujace w kanatach A-A\, B-B\ enkodera sg aktywne, natomiast w kanatach Z-Z\ - nieaktywne
2 = Rezystory terminujgce w kanatach A-A\, B-B\, Z-Z\ enkodera sg aktywne

Wprowadzanie
parametrow
silnika z
tabliczki
znamionowe;j
silnika

Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
«  Czestotliwo$¢ znamionowa silnika do Pr 0.47 (Hz)

»  Prad znamionowy silnika do Pr 0.46 (A)

«  Predkos$¢ znamionowa silnika (predkos¢ synchroniczna - poslizg) do Pr 0.45 (obr/min)

» Napiecie znamionowe silnika do Pr 0.44 (V) - sprawdz czy wpisane napiecie odpowiada potaczeniu
w A czy A uzwojen silnika

Ustawianie . B
maksymalnei Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
ymaine] |, Maksymalna predkos¢ do Pr 0.02 (obr/min)
predkosci
o Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
;?;?:822;9 »  Stromos¢ przyspieszania do Pr 0.03 (s/10000br/min)
. .. |+ Stromos$¢ hamowania do Pr 0.04 (s/10000br/min) (jezeli naped bedzie wspétpracowat z rezystorem
Erzysples;anlal hamowania nalezy nastawi¢ Pr 0.15 = FAST. Nalezy sprawdzi¢ czy s wprowadzone prawidtowe nastawy
amowania do Pr10.30i Pr 10.31, w przeciwnym wypadku naped moze blokowac si¢ stanem awaryjnym ‘lt.br’.) oo
Unidrive SP moze wykona¢ autostrojenie statyczne lub dynamiczne. Autostrojenie nalezy rozpocza¢ gdy wat silnika nie
wiruje. Podczas autostrojenia dynamicznego nastepuje pomiar aktualnych danych silnika oraz ich zapis w parametrach
napedu, co daje lepsze dopasowanie napedu do silnika niz podczas autostrojenia statycznego.
Podczas autostrojenia dynamicznego wat silnika wiruje z predkoscia 2/3 predkosci maksymalnej (Pr 0.02)
w kierunku do przodu bez wzgledu na to jaka zostata wybrana warto$¢ zadana. Po pewnym czasie naped
zacznie hamowac wybiegiem co spowoduje zatrzymanie silnika. Po zakonczeniu autostrojenia zacisk
[ UWAGA | START powinien zosta¢ rozwarty, tak aby ponowne zwarcie zacisku START spowodowato prace napedu cos @
z okre$lonym zadaniem.
. Autostrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢ przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci zdjecia
obciazenia z watu silnika. Podczas autostrojenia statycznego nastepuje pomiar rezystancji stojana silnika i
induktancji silnika. Te parametry sg wykorzystywane do doboru wspétczynnikéw petli pradowej i w fazie koncowej
Automatyczne autostrojenia sg zapisywane do Pr 0.38 i Pr 0.39. W czasie autostrojenia statycznego nie jest dokonywany pomiar
strojenie wspoétczynnika mocy, zatem warto$¢ wspétczynnika mocy silnika nalezy wprowadzi¢ recznie do Pr 0.43 z tabliczki
znamionowej silnika. NTm ;alurkanon
. Autostrojenie dynamiczne moze by¢ przeprowadzone tylko w przypadku, gdy zdjete jest z watu silnika obcigzenie. Nﬁ;‘g
Podczas autostrojenia dynamicznego najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, nastepnie wat silnika Noom
wiruje z predkoéciaz/s predkosci maksymalnej (Pr 0.02). W czasie autostrojenia dynamicznego dokonywany jest
pomiar induktancji stojana silnika i obliczenia wspétczynnika mocy.
Aby prawidtowo przeprowadzi¢ automatyczne strojenie nalezy:
. Nastawi¢ Pr 0.40 = 1 aby naped wykonat autostrojenie statyczne lub nastawi¢ Pr 0.40 = 2 aby naped wykonat
autostrojenie dynamiczne
. Zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu). Na wyswietlaczu napedu pojawi sie napis 'rdY’.
. Zewrze¢ zacisk 26 lub 27 (START). Na dolnej linii wyswietlacza pojawi sie napis 'Auto’ naprzemiennie z napisem
‘tunE’, i bedzie migat dopdki naped nie zakonczy autostrojenia.
. Poczeka¢ az na wyswietlaczu napedu pojawi sie napis 'rdY’ i wat silnika zatrzyma sie.
Jezeli na wyswietlaczu pojawi si¢ kod stanu awaryjnego - patrz Rozdziat 13 Diagnostyka na stronie 213.
Po zakonczeniu autostrojenia zacisk START powinien zosta¢ rozwarty, tak aby ponowne zwarcie zacisku START
spowodowato prace napedu z okreslonym zadaniem.
Zapisywanie Wprowadz warto$¢ 1000 w Pr. xx.00, nastepnie wcisnij czerwony przycisk @ - reset lub zewrzyj
parametrow wejscie cyfrowe - reset (Upewnij sie, ze Pr. xx.00 przyjat z powrotem wartos¢ 0).
Praca Po wykonaniu powyzszych czynnosci naped jest gotowy do pracy @
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7.3.3 Praca napedu w trybie serwo

Praca napedu z silnikiem serwo z zamontowanym urzadzeniem sprzezenia zwrotnego predkosciowego i potozeniowego
Dla uproszczenia opisu pierwszego uruchomienia rozwazany tu bedzie naped pracujacy z enkoderem inkrementalnym z sygnatami komutacyjnymi
(U, V, W). Praca napedu z pozostatymi mozliwymi urzadzeniami sprzezenia zwrotnego jest opisana w Rozdziale 7.5 Dopasowanie napedu do
enkodera na stronie 93.

Czynnosé

Opis czynnosci

Przed wiaczeniem
zasilania

Nalezy sprawdzi¢ czy:

» Nie jest zwarty zacisk 31 (aktywacja napedu)

* Nie jest podana komenda startu

» Silnik i urzadzenie zapewniajace sprzezenie zwrotne sg podtgczone do napedu

Po zataczeniu
napigcia zasilania

Nalezy sprawdzi¢ czy:

+ Na wyswietlaczu napedu pokazat sie napis ‘inh’

Jezeli wyswietlacz napedu wskazuje inny napis, bedacy oznaczeniem stanu awaryjnego sprawdz ten
stan w Rozdziale 13 Diagnostyka na stronie 213.

Wprowadzenie
parametrow
enkodera

Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
»  Typ enkodera do Pr 3.38 = Ab.SErVO (3): Enkoder inkrementalny z sygnatami komutacyjnymi

Zasilanie enkodera do Pr. 3.36 = 5V (0), 8V (1) lub 15V (2)

Nastawa nieprawidiowego napigcia zasilania enkodera do Pr. 3.36 moze spowodowac jego
uszkodzenie.

OSTRZEZENIE

* Rozdzielczo$¢ enkodera (liczbe inpulséw na obrét) do Pr 3.34

«  Aktywacja rezystoréw terminujacych enkodera w napedzie do Pr. 3.39:
0 = Rezystory terminujace w kanatach A-A\, B-B\, Z-Z\ enkodera sg nieaktywne
1 = Rezystory terminujace w kanatach A-A\, B-B\ enkodera sg aktywne, natomiast w kanatach Z-Z\ - nieaktywne
2 = Rezystory terminujace w kanatach A-A\, B-B\, Z-Z\ enkodera sg aktywne

Wprowadzanie
parametrow silnika
z tabliczki znam.
silnika

Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
Prad znamionowy silnika do Pr 0.46 (A)
* Liczbe par biegunéw do Pr 0.42

Ustawianie Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
maksyr{@lnel »  Maksymalng predkos¢ do Pr 0.02 (obr/min)
predkosci
A Nalezy wprowadzi¢ do napedu:
Utstaww'm‘le »  Stromos$¢ przyspieszania do Pr 0.03 (s/10000br/min) o
stromoscl »  Stromos$¢ hamowania do Pr 0.04 (s/10000br/min) (jezeli naped bedzie wspétpracowat z rezystorem
przyspieszania i . . . . - .
h . hamowania nalezy nastawi¢ Pr 0.15 = FAST. Nalezy sprawdzi¢ czy sg wprowadzone prawidtowe nastawy (
amowania do Pr10.30 i Pr 10.31, w przeciwnym wypadku naped moze blokowac¢ sig stanem awaryjnym ‘It.br’.)
Podczas autostrojenia standardowego na niskiej predkosci silnik serwo wykona 2 obroty
elektryczne watu (tj. maks. do 2 obrotéw mechanicznych) w wybranym kierunku bez
wzgledu na to jaka zostata wybrana warto$¢ zadana. Po pewnym czasie naped zacznie
oo hamowa¢ wybiegiem co spowoduje zatrzymanie silnika. Po zakofAczeniu autostrojenia
CULCEM S acisk START powinien zosta¢ rozwarty, tak aby ponowne zwarcie zacisku START
spowodowato prace napedu z okreslonym zadaniem.
» Podczas autostrojenia standardowego silnik serwo wykonuje 2 obroty elektryczne watu (tj. maks.
do 2 obrotéw mechanicznych) w wybranym kierunku i nastepuje pomiar offsetu silnika (ij. statej
wartosci kata potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo) zapisywanego do Pr 3.25 oraz 0
pomiar rezystancji stojana i induktanciji silnika na podstawie, ktérych dobierane sg wzmocnienia 0
Autgmgtyczne cztonoéw petli pradowej napedu, ktére nastepnie sa wpisywane do Pr 0.38 i Pr 0.39. Cata procedura
strojenie autostrojenia zajmuje w przyblizeniu ok. 20 sekund.
Aby prawidtowo przeprowadzi¢ automatyczne strojenie nalezy:
* Nastawi¢ Pr 0.40 = 2
*  Zewrze¢ zacisk 26 lub 27 (START)
« Zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu). Na dolnej linii wyswietlacza pojawi sie napis 'Auto’
naprzemiennie z napisem 'tunk’, i bedzie migat dopdki naped nie zakonczy autostrojenia.
* Poczeka¢ az na wyswietlaczu pojawi sie napis ‘StoP’ i wat silnika zatrzyma sie.
Jezeli na wyswietlaczu pojawi sie kod stanu awaryjnego - patrz Rozdziat 13 Diagnostyka na stronie
213.
Po zakonczeniu autostrojenia zacisk START powinien zostaé¢ rozwarty, tak aby ponowne zwarcie
zacisku START spowodowato prace napedu z okreslonym zadaniem.
Zapisywanie Wprowadz warto$¢ 1000 w Pr. xx.00, nastepnie wcisnij czerwony przycisk @ - reset lub zewrzyj
parametrow wejscie cyfrowe - reset (Upewnij sie, ze Pr. xx.00 przyjat z powrotem wartosc¢ 0).
Praca Po wykonaniu powyzszych czynnosci naped jest gotowy do pracy @
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7.4 Oprogramowanie CTSoft

Oprogramowanie CTSoft stuzy do konfiguracji parametréw, monitoringu
i fatwego rozruchu napedu Unidrive SP, moze takze wspétpracowac z
innymi napedami firmy Control Techniques. Oprogramowanie CTSoft
pracuje w srodowisku Windows™.

CTSoft utatwia programowanie napedu, pozwala m.in. na: przestanie
kompletu parametréw z komputera PC do napedu, przestanie kompletu
parametréw z napedu do komputera PC, zapisanie ich na dysku w
komputerze, tworzenie list poréwnawczych pomigdzy nastawami
fabrycznymi napedu, a nastawami zaprogramowanymi w napedzie,
tworzenie wtasnych zestawow parametréw, z ktérymi aktualnie pracuje
uzytkownik. Poszczegélne Menu parametrow moga by¢ wyswietlane za
pomaca CTSoft jako lista parametréw, ale rowniez jako diagramy
blokowe z nastawami parametréw, ktére moga by¢ uaktualniane
podczas pracy napedu. Oprogramowanie CTSoft moze wspétpracowaé
z pojedynczym napedem jak réwniez z wieloma napedami pracujacymi

Parametry RUI(egle]Il-B0 Optyma- Karta PLC
Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard

Standard
uL

Parametry Dane

Wyzsze Techniczne Diagnostyka

Oprogramowanie CTSoft jest dostarczane razem z napedem na ptycie
CD dotaczonej do napedu. Jest réwniez dostepne na stronie
www.controltechniques.com (rozmiar pliku ok. 60Mb).

Wymagania sprzetowe do instalacji CTSofft:

*  Windows 98/98SE/ME/NT4/2000/XP. Nie pracuje pod Windows 95

+ Wymagana instalacja Internet Explorer V5.0 lub p6ézniejsze wersje

+ Wymagana rozdzielczo$¢ monitora: 800x600; 256 koloréw. Zaleca
sie rozdzielczo$¢1024x768.

+ 128MB RAM

» Zalecany procesor Pentium Il 266MHz lub szybszy.

* Wymagana instalacja Adobe Acrobat 5.1lub p6zniejsze wersje (pod
tym programem pracujg pliki pomocy w CTSoft)

Przed instalacjg CTSoft nalezy odinstalowaé wszystkie wczesniejsze
wersje tego oprogramowania (nie spowoduje to utraty istniejagcych
projektow wykonanych wczesniej pod CTSoft-em)

Oprogramowanie CTSoft daje mozliwosc¢ szybkiego dostepu do

w sieci. informacji na temat parametréw Unidrive SP. Klikniecie na dany

parametr napedu w CTSoft odsyta uzytkownika do opisu wskazanego
parametru w Podreczniku Rozszerzonym (Zaawansowanym).

7.5 Dopasowanie napedu do enkodera

W tym rozdziale przedstawiono nastawy parametréw dla wspétpracy napedu z réznymi typami enkoderéw. Wiecej informacji na temat tych
parametrow mozna znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony.

7.5.1 Nastawy podstawowe dla poszczegolnych typow enkoderow

Tabela 7-3 Parametry wymagajace zmian nastaw przy wspoétpracy napedu z réznymi urzadzeniami zapewniajacymi sprzezenie zwrotne

Enkodery Ab, Fd, Fr, Enkoder
Parametr Ab.SErVg, Fd.SErVO, SE(':‘_':’i“F',‘;rr SC.EndAt Eé‘:gifr E“'S“S"I’er
Fr.SErVO, lub SC lub SC.SSI
3.33 Liczba obrotéw enkodera v X v x v x v
3.34 Rozdzielczos¢ enkodera (ilo$¢ dziatek na obrot) v v x v x
3.35 Rozdzielczos¢ enkodera dla komunikaciji szereg. v x v’ x v x v
3.36 Napiecie zasilania enkodera v v v v v
3.37 Predkos$¢ transmisji danych z enkodera v v v
3.38 Typ enkodera v v v v v
3.41 Automat}lczna konfiguracja enkodera Iub.dla. v v v v
enkoderéw SSI przesyt danych w formacie binarnym

v’ Informacje, ktére nalezy wprowadzi¢ do napedu
x Parametry, ktére moga by¢ automatycznie nastawione podczas automatycznej konfiguracji enkodera

7.5.2 Nastawy dla poszczegélnych typéw enkoderéw - dane szczegétowe

Enkoder inkrementalny z lub bez sygnatow komutacyjnych (A, B, Z lub A, B, Z, U, V, W), lub enkoder Sincos bez interfejsu szeregowego

Ab (0) - standardowy enkoder inkrementalny bez sygnatéw komutacyjnych *
Typ enkodera Pr3.38 | Ab.SErVO (3) - enkoder inkrementalny z sygnatami komutacyjnymi*

SC (6) - enkoder Sincos bez interfejsu szeregowego *
Napigcie zasilania enkodera  Pr3.36 |5V (0), 8V (1) lub 15V (2)
Rozdzielczosé enkodera Nalezy wprowadzi¢ do Pr. 3.34 liczbe impulséw na obrét enkodera lub liczbe okreséw sinusoidy na obrot
(ilos¢ dziatek na obrot) Pr3.34 | enkodera.

Patrz Uwaga ponizej Tabela 7.4 Rozdzielczo$¢ enkodera wykorzystywana przez naped.
ﬁ:x\iﬁ(’:ji rirﬁy::\igodv;ra w 0 = Rezystory terminujace w kanatach A, B, Z enkodera sa nieaktywne
napedzfz 4 Pr3.39 |1 = Rezystory terminujace w kanatach A, B enkodera sg aktywne natomiast w kanatach Z sa nieaktywne
(tylko dla Ab lub Ab.SErVO) 2 = Rezystory terminujace w kanatach A, B, Z enkodera sg aktywne

0 = Funkcja nieaktywna
Aktywacja detekcji 1 = Aktywna detekcja uszkodzenia oprzewodowania kanatu A, B i Z (rezyst. term. musza by¢ aktywne)
nieprawidtowej pracy Pr3.40 |2 = Aktywna detekcja btedu wyznaczania kata fazowego enkodera (ij. kata pomiedzy strumieniem
enkodera wirnika silnika serwo a potozeniem wirnika enkodera) - tylko dla Ab.SErVO

3 = Aktywne detekcje z nastawy 1 2 - tylko dla Ab.SErVO

* Nastawy te powinny by¢ uzywane tylko podczas pracy napedu w zamknietej petli w trybie wektorowym. Dla innych trybéw pracy napedu po kazdym jego zataczeniu
nalezy przeprowadzi¢ test offsetu (1j. statej wartosci kata potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo).
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Enkoder inkrementalny z sygnatami czestotl. i kierunku (F i D), lub z sygnatami kierunku (CW i CCW), z lub bez sygnatow komutacyjnych

Fd (1) enkoder inkrementalny z sygnatami czestotl. i kierunku bez sygnatéw komutacyjnych *

Fr (2) enkoder inkrementalny z sygnatami kierunku bez sygnatéw komutacyjnych *

Fd.SErVO (4) enkoder inkrementalny z sygnatami czestotl. i kierunku z sygnatami komutacyjnymi
Fr.SErVO (5) enkoder inkrementalny z sygnatami kierunku z sygnatami komutacyjnymi

Napiecie zasilania enkodera Pr3.36 | 5V (0), 8V (1) lub 15V (2)

Rozdzielczo$¢ enkodera (ilos¢ Nalezy wprowadzi¢ do Pr. 3.34 liczbe impulséw na obrét enkodera podzielona na 2.

Typ enkodera Pr3.38

Pr3.34

dziatek na obrot) Patrz Uwaga ponizej Tabela 7.4 Rozdzielczo$¢ enkodera wykorzystywana przez naped.

Aktywacja rezystorow 0 = Rezystory terminujace w kanatach F lub CW, D lub CCW, Z enkodera sg nieaktywne
terminujacych enkodera w Pr3.39 1 = Rezystory terminujace w kanatach F lub CW, D lub CCW sg aktywne natomiast w kanatach Z sg
napedzie ) nieaktywne

(tylko dla Ab lub Ab.SErVO) 2 = Rezystory terminujgce w kanatach F lub CW, D lub CCW, Z enkodera s3a aktywne

0 = Funkcja nieaktywna

1 = Aktywna detekcja uszkodzenia oprzewodowania kanatu F i D lub CW i CCW, oraz Z enkodera
(rezystory terminujace musza by¢ aktywne)

Pr 3.40 | 2 = Aktywna detekcja btedu wyznaczania kata fazowego enkodera (tj. kata pomiedzy strumieniem
wirnika silnika serwo a potozeniem wirnika enkodera) - tylko dla Fd.SErVO i Fr.SErVO

3 = Aktywne detekcje z nastawy 1 2 (tylko dla Fd.SErVO i Fr.SErVO)

Rezystory terminujace Termination resistors must be enabled for wire break detection to operate

Aktywacja detekcji
nieprawidtowej pracy enkodera

* Nastawy te powinny by¢ uzywane tylko podczas pracy napedu w zamknigtej petli w trybie wektorowym. Dla innych trybédw pracy napedu po kazdym jego zataczeniu
nalezy przeprowadzi¢ test offsetu (tj. statej wartosci kata potozenia enkodera wzglgdem wirnika silnika serwo).

Enkoder absolutny SinCos z przesylem danych za pomoca transmisji szeregowej zgodnie z protokotem HiperFace lub EnDat, lub

enkoder absolutny z przesytem danych za pomoca transmisji szeregowej zgodnie z protokotem EndAt

The Unidrive SP jest kompatybilny z nastepujacymi enkoderami z interfejsem szeregowym wykorzystujacym protokét HiperFace:
SCS 60/70, SCM 60/70, SRS 50/60, SRM 50/60, SHS 170, LINCODER, SCS-KIT 101, SKS36, SKM36.

SC.HiPEr (7) enkoder absolutny SinCos z przesytem danych za pomoca transmisji szeregowej

zgodnie z protokotem HiperFace

EndAt (8) enkoder absolutny z przesytem danych za pomoca transmisji szeregowej zgodnie z

protokotem EndAt

SC.EndAt (9) enkoder absolutny SinCos z przesytem danych za pomoca transmisji szeregowej

zgodnie z protokotem EndAt

Napiecie zasilania enkodera Pr 3.36 | 5V (0), 8V (1) lub 15V (2)

Ustawienie Pr 3.41 na warto$¢ 1 powoduje automatyczng nastawe nastepujacych parametrow:

Pr 3.33 Liczba obrotéw enkodera

Aktywacja automatycznej konfiguracji Pr 3.34 Rozdzielczo$¢ enkodera (ilo$¢ dziatek na obroét) - tylko dla SC.HiPEr and SC.EndAt *
Pr 3.41 . o S )

enkodera Pr 3.35 Rozdzielczo$¢ enkodera dla komunikacji szeregowej

Powyzsze parametry mozna tez wprowadzié recznie.

*Patrz Uwaga ponizej Tabela 7.4 Rozdzielczo$¢ enkodera wykorzystywana przez naped.

Typ enkodera Pr 3.38

Predkos¢ transmisji danych enkodera

(tylko dla EndAt | SC.EndAt) Pr 3.37 | 100 = 100k, 200 = 200k, 300 = 300k, 500 = 500k, 1000 = 1M, 1500 = 1.5M, or 2000 = 2M

0 = Funkcja nieaktywna

Aktywacja detekcji nieprawidtowej 1 = Aktywna detekcja uszkodzenia oprzewodowania kanatu Sin i Cos
pracy enkodera Pr 3.40 | 2 = Aktywna detekcja btedu wyznaczania kata fazowego enkodera (tj. kata pomigdzy strumieniem
(tylko dla SC.HiPEr i SC.EndAt) wirnika silnika serwo a potozeniem wirnika enkodera)

3 = Aktywne detekcje z nastawy 1 2
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Wyzsze Techniczne Diagnostyka

Parametry Uil Optyma- Karta PLC
Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard

Enkoder absolutny SSI lub Enkoder absolutny Sincos SSI

Typ enkodera Pr3.38 | SSI (10) enkoder absolutny SSI SC.SSI (11) for enkoder absolutny SinCos SSI
Napiecie zasilania enkodera Pr3.36 |5V (0), 8V (1) or 15V (2)
Rozdzielczo$¢ enkodera (ilo$¢ dziatek Pr3.34 Nalezy wprowadzi¢ do Pr. 3.34 liczbe okres6w sinusoidy na obrét enkodera.
na obrot) (tylko dla SC.SSI) ’ Patrz Uwaga ponizej Tabela 7.4 Rozdzielczo$¢ enkodera wykorzystywana przez naped.
Wybér formatu przesyhu danych Pr3.41 OFF (O) - przesyt dar)ych w formacie wykor;ystulacym kod Gra}y a, lub On (1) - przesyt danych w
formacie wykorzystujacym naturalny kod binarny dla enkoderéw SSI
Liczba obrotéw enkodera Pr3.33 Nalezy d'o Pr 3.33 wprowadz'|<’3.|loscl blltow odpowiedzialnych za liczbe obrotéw (zwykle dla
enkoderéw SSI jest to wartosé: 12bitdw)
Rozdzielczo$¢ enkodera dla Nalezy do Pr 3.35 wprowadzi¢ ilo$¢ bitéw odpowiedzialnych za liczbe dziatek na obrét enkodera
o ) Pr3.35 . ) o s o2
komunikacji szeregowej (zwykle dla enkoderéw SSI jest to wartosé: 12bitéw)
Predkos$¢ transmisji danych enkodera  Pr 3.37 | 100 = 100k, 200 = 200k, 300 = 300k, 500 = 500k, 1000 = 1M, 1500 = 1.5M, or 2000 = 2M
0 = Funkcja nieaktywna
1 = Aktywna detekcja uszkodzenia oprzewodowania kanatu Sin i Cos (tylko dla SC.SSI)
2 = Aktywna detekcja btedu wyznaczania kata fazowego enkodera (ij. kata pomiedzy
Aktywacia detekii nieorawidiowei strumieniem wirnika silnika serwo a potozeniem wirnika enkodera) - tylko dla SC.SSI
raz eanodera 1 P g Pr3.40 |3 = Aktywne detekcje z nastawy 1i 2
pracy 4 = Aktywna detekcja zasilania enkodera SSI
5 = Aktywne detekcje z nastawy 4 i 1 (tylko dla SC.SSI)
6 = Aktywne detekcje z nastawy 4 i 2 (tylko dla SC.SSI)
7 = Aktywne detekcje z nastawy 4i2i 1 (tylko dla SC.SSI)

Pr 3.34 ma mozliwo$¢ wprowadzenia wartosci od 0 do 50,000, jednak
nie wszystkie wpisane wartosci naped wykorzystuje do sterowania.

Tabela 7-4 Rozdzielczos¢ enkodera wykorzystywana przez naped

Urzadzenie sprzezenia
zwrotnego potozeniowego

Rozdzielczos¢ enkodera wykorzystywana przez naped

Jezeli Pr 3.34 <2, naped pracuje z wartoscia 2.

Ab, Fd, Fr Jezeli 2 < Pr 3.34 <16,384, naped pracuje z wartoscig z Pr 3.34.

podzielnej przez 4.

Jezeli Pr 3.34 >16,384, naped pracuje z wartoscig z Pr 3.34 zaokraglong w dét do najblizszej wartosci

Jezeli Pr 3.34 <2, naped pracuje z wartoscig 2.

Ab.SErVO, Fd.SErVO, Fr.SErVO bedace; liczba do potegi 2.

Jezeli Pr 3.34 >16,384, naped pracuje z wartoscig z wartosciag 16,384.

Jezeli 2< Pr 3.34 <16,384, naped pracuje z wartoscig z Pr 3.34 zaokraglong w dét do najblizszej wartosci

Jezeli Pr 3.34 <2, naped pracuje z wartoscig 2.

SC, SC.HiPEr, SC.EndAt, SC.SSI bedace; liczba do potegi 2.

Jezeli Pr 3.34 >32,768, naped pracuje z wartoscig z wartoscig 32,768.

Jezeli 2< Pr 3.34 <32,768,naped pracuje z wartosciag z Pr 3.34 zaokraglong w dét do najblizszej wartosci

Jezeli uzytkownik chce pracowac¢ z enkoderem: SC.HiPEr, SC.EndAt,
EndAt, SSI lub SC.SSI, przed wyborem typu enkodera w Pr 0.38, musi
podiaczyé go do napedu a nastepnie aktywowaé naped. Pr 3.48
wskazuje czy zostat zainstalowany jeden z powyzszych enkoderéw. Po
zatgczeniu napigcia zasilania napedu Pr 3.48 wskazuje OFF (0), ale gdy
jest zainstalowany jeden z ww enkoderow natychmiast zaczyna
wskazywac On (1). Nie mozna aktywowaé napedu, ktéry ma
wspotpracowac z enkoderami SC.HiPEr, SC.EndAt, EndAt, SSI lub
SC.SSI dopoki Pr 3.48 nie wskaze On (1).

Jezeli zostato przerwane napiecie zasilania enkodera, lub typ enkodera
zostat zmieniony w momencie gdy naped pracowat z jednym z
enkoderéw: SC.HiPEr, SC.EndAt, EndAt, SSI lub SC.SSI, enkoder
przestaje by¢ rozpoznawany przez naped i Pr 3.48 ustawia sie na OFF
(0) co powoduje, ze naped nie moze by¢ aktywowany. Enkoder moze
by¢ reaktywowany, pod warunkiem ze naped jest nieaktywny, poprzez
nastawe Pr 3.47 na On (1). Po rozpoznaniu enkodera przez naped
parametr ten automatycznie powraca do nastawy OFF (0). Reaktywacja
enkodera nastepuje takze podczas resetowania astanéw awaryjnych
Enc1 do Enc8.
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8 Optymalizacja

W rozdziale tym opisano metody optymalizacji nastaw parametréw tak
aby uzyska¢ wymagang prace napedu. Optymalizacje konfiguraciji
napedu utatwia funkcja automatycznego strojenia napedu.

8.1  Parametry zwigzane z silnikiem
8.1.1 Sterowanie silnikiem w otwartej petli

Pr 0.46 {5.07} Znamionowy prad silnika Okresla maksymalna wartos¢ pradu ciagtego silnika

Do Pr 0.46 nalezy wprowadzi¢ znamionowy prad silnika z tabliczki znamionowej silnika. (Jezeli istnieje konieczno$é nastawy tego parametru
powyzej wartosci znamionowej silnika, patrz Rozdziat 8.2 Maksymalny prad silnika na stronie 108). Znamionowy prad silnika wpisany do Pr 0.46
{Pr 5.07} jest wykorzystywany do nastepujacych funkgji:
Ograniczen pradowych (patrz Rozdziat 8.3 Ograniczenia pradowe na stronie 108)
» Ochrony cieplnej silnika (patrz Rozdziat 8.4 Ochrona termiczna silnika na stronie 108)
+ Sterowania napieciem w trybie wektorowym (patrz Pr 0.07, ponizej w tej tabeli)
»  Kompensacji poslizgu (patrz Pr 5.27, ponizej w tej tabeli)
Sterowania dynamicznego U/f

Pr 0.44 {5.09} Napiecie znamionowe silnika Okresla napiecie podawane na silnik przy znam. czestotliwosci

Pr 0.47 {5.06} Znamionowa czestotliwos¢ silnika Okresla czestotliwos¢ przy znam. napieciu podawanym na silnik

Charakterystyka napigcia

Napiecie wyjéciowego

na wyjsciu A

Napiecie znamionowe silnika Pr 0.44 oraz znamionowa czestotliwos¢ ”;‘ﬁf:l;
silnika Pr 0.47 sg wykorzystywane do okreslenia stosunku U/f

(charakterystyki napiecie/czestotliwos$¢) podawanego na silnik (patrz Pr
0.07, ponizej w tej tabeli). Znamionowa czegstotliwos$¢ silnika jest

wykorzystywana takze razem ze znamionowa predkoscia silnika do Frodarz o
obliczen wartosci poslizgu aby zapewnia¢ kompensacje poslizgu (patrz
Predkos¢ znamionowa silnika Pr 0.45, ponizej w tej tabeli).
Pro.47/2  Pro.47 CZ@,S'G";“C
wyisciowa
Pr 0.45 {5.08} Predkos¢ znamionowa silnika Okresla predkos¢ znamionowa silnika przy petnym obciazeniu
Pr 0.42 {5.11} Liczba par biegunow silnika Okresla liczbe par biegunow silnika

Pr 0.45 {5.08} oraz Pr 0.42 {5.11} razem z Pr 0.47 {5.06} sq wykorzystywane do obliczeh znamionowego poslizgu silnika w Hz.

o . . L . . ) o -~ 0,42 0,45

Poslizg znamionowy (Hz) = Znamionowa czestotliwos¢ silnika - (Liczba biegunéw x [Predkosé znam. silnika / 60]) = 0,47 — 2 %760
Jezeli Pr 0.45 jest nastawiony na warto$¢ 0 lub nastawiona warto$¢ odpowiada predkosci synchronicznej silnika, kompnsacja poslizgu jest
nieaktywna. Jezeli wymagana jest praca z kompensacjag poslizgu do Pr 0.45 nalezy wprowadzi¢ warto$¢ predkosci znamionowej z tabliczki
znamionowej silnika. Funkcja kompensacji poslizgu pracuje prawidtowo zaréwno ponizej predkosci podstawowej jak i w obszarze ostabienia pola.
Funkcja kompensacji poslizgu jest wykorzystywana do wprowadzania korekty predkosci silnika podczas nieoczekiwanych zmian predkosci przy
pracy silnika z obcigzeniem. Predko$¢ znamionowa silnika przy petnym obcigzeniu moze by¢ nastawiona powyzej predkosci synchroniczne;j silnika
tak aby uwzgledni¢ ewentualny spadek predkosci, co moze by¢ przydatne w aplikacjach gdzie napedzane sa silniki sprzezone mechanicznie.
Pr 0.42 wykorzystywany jest réwniez do obliczen predkosci silnika, ktéra jest pokazywana na wyswietlczu napedu. Gdy Pr 0.42 ma nastawe Auto,
liczba biegunoéw silnika jest automatycznie obliczana na podstawie czestotliwosci znamionowej silnika (Pr 0.47) i obrotéw znamionowych silnika
przy petnym obcigzeniu (Pr 0.45).

Liczba biegunéw = 120 x (Czestotliwos¢ znamionowa silnika Pr 0.47/ Obroty znamionowe przy petnym obciazeniu Pr 0.45) - nalezy zaokragli¢

tg wartos¢ do najblizszej parzystej liczby.

Pr 0.43 {5.10} Wspotczynnik mocy silnika Okresla kat pomiedzy wektorem napiecia, a wektorem pradu silnika

Wspotczynnik mocy silnika oraz warto$¢ pradu znamionowego silnika (Pr 0.46) sa wykorzystywane do wyznaczenia wartosci sktadowej czynnej
pradu silnika i pradu magnesujacego silnika. Warto$¢ sktadowej czynnej pradu jest wykorzystywana do sterowania napedu, natomiast prad
magnesujacy jest wykorzystywany w trybie wektorowym do kompensacji rezystancji stojana, dlatego tez nalezy upewnic sie, ze ten parametr jest
nastawiony prawidtowo. Parametr ten jest automatycznie nastawiany podczas autostrojenia dynamicznego (patrz Pr 0.40, ponizej w tej tabeli).
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Pr 0.40 {5.12} Automatyczne strojenie napedu

Gdy naped pracuje w otwartej petli mozliwe jest przeprowadzenie autostrojenia statycznego i dynamicznego. Preferowane jest autostrojenie
dynamiczne (z rotacjg walu silnika), poniewaz ten sposéb autostrojenia pozwala na doktadne okreslenie wspétczynnika mocy silnika
wykorzystywanego przez naped.

» Autostrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢ przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci zdjecia obcigzenia z watu silnika.
Podczas autostrojenia statycznego odbywa sie pomiar rezystancji uzwojen stojana (Pr 5.17) oraz pomiar napiecia wstepnego silnika (Pr 5.23).
Wartosci tych parametréw sg niezbedne do prawidtowej pracy napedu w trybie wektorowym (patrz Pr 0.07, ponizej w tej tabeli). Podczas
autostrojenia statycznego nie odbywa sie pomiar wspétczynnika mocy silnika, dlatego tez warto$¢ wspotczynnika mocy silnika nalezy
wprowadzi¢ recznie do Pr 0.43 z tabliczki znamionowej silnika. Aby przeprowadzi¢ autostrojenie statyczne nalezy Pr 0.40 nastawi¢ na warto$¢
1, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujace;.

+ Autostrojenie dynamiczne (z rotacja watu silnika) moze by¢ przeprowadzone tylko wtedy gdy wat silnika jest nieobcigzony. Podczas
autostrojenia dynamicznego (z rotacjg watu silnika) najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, nastepnie wat silnika wiruje z predkoscig
2/3 predkosci bazowej w wybranym kierunku przez kilka sekund. (niezaleznie od wartosci predkosci zadanej). Podczas autostrojenia
dynamicznego oprocz pomiaru rezystancji uzwojen stojana (Pr 5.17) oraz pomiaru napiecia wstepnego silnika (Pr 5.23) odbywa sie takze
pomiar wspotczynnika mocy silnika, ktéry jest wprowadzany do Pr 0.43. Aby przeprowadzi¢ autostrojenie dynamiczne nalezy Pr 0.40 nastawi¢
na warto$¢ 2, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujace;.

Po zakonczeniu automatycznego strojenia nalezy rozewrzec¢ zaciski 26 lub 27 (zdjecie komendy start) lub rozewrzec¢ zacisk 31 (naped nieaktywny)

aby naped mogt podja¢ prace z zadanym zadaniem.
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Pr 0.07 {5.14} Wybor trybu sterowania napieciem

Naped Unidrive SP moze pracowac¢ w jednym z szesciu trybow sterowania napieciem dla sterowania wektorowego i sterowania U/f .

Tryb sterowania wektorowego

W trybie sterowania wektorowego naped podaje na silnik napiecie o charakterystyce liniowej z czestotliwoscig od OHz do znamionowe;j
czestotliwosci silnika (Pr 0.47), a po osiagnigciu znamionowej czestotliwosci silnika staty poziom napigcia. Podczas gdy naped pracuje z
czestotliwoscig pomiedzy Znamionowa czestotliwos$é silnika/50, a Znamionowa czestotliwos¢ silnika/4 naped stosuje sterowanie wektorowe oparte
na kompensacji rezystancji stojana. Podczas gdy naped pracuje z czestotliwoscig pomiedzy Znamionowa czestotliwos¢ silnika/4, a Znamionowa
czestotliwos$¢ silnika/2 kompensacja rezystancji stojana jest stopniowo zmniejszana do zera wraz ze wzrostem czestotliwosci podawanej na silnik.
Aby naped pracowat prawidtowo w trybie sterowania wektorowego nalezy doktadne wartosci: znamionowego wspétczynnika mocy (Pr 0.43),
rezystancji stojana (Pr 5.17) oraz napiecia wstepnego silnika (Pr 5.23) poprawnie wprowadzi¢ do odpowiednich parametréw napedu. Naped sam
moze zmierzy¢ te wielkosci i wprowadzi¢ je do odpowiednich parametréw jezeli zostanie wykonane automatyczne strojenie (patrz Pr 0.40
Automatyczne strojenie). Naped moze takze mierzy¢ rezystancje stojana oraz napigcie wstepne silnika automatycznie caly czas gdy tylko naped
jest aktywny lub tylko raz gdy naped jest aktywowany po zataczeniu zasilania w zalezno$ci od tego jaki zostat wybrany tryb sterowania napieciem
podczas sterowania wektorowego:

(0) Ur_S = Naped mierzy rezystancje stojana oraz napiecie wstepne silnika oraz nadpisuje pomierzone wartosci do odpowiednich parametrow
za kazdym razem przed podaniem komendy Start. Pomiary te sg wykonywane na nieruchomym silniku gdzie strumien zanika do zera. Zatem
ten tryb sterowania powinien by¢ wykorzystywany tylko w przypadku gdy wirnik silnik jest nieruchomy gdy naped jest przygotowany do startu.
Aby nie dopusci¢ do pomiaréw podczas gdy strumien po zatrzymaniu silnika jeszcze nie zanikt wprowadzono zwtoke 1 sekunde po przejsciu
napedu w stan gotowosci, po ktérej rozpoczng sie pomiary. Jezeli okres czasu od przejscia napedu w stan gotowosci po komendzie Stop do
komendy Start <1s to pomiary nie bedg wykonywane. W tym przypadku do sterowania wykorzystywane sg poprzednio pomierzone wartosci.
Tryb sterowania Ur_S zapewnia aktualizcje parametrow silnika w zaleznos$ci od temperatury silnika. Zaktualizowane wartosci rezystancji
stojana oraz napiecia wstepnego silnika nie sg automatycznie zapisywane w pamieci EEPROM napedu.
(4) Ur_l = Naped mierzy rezystancje stojana oraz napiecie wstepne silnika oraz nadpisuje pomierzone wartosci do odpowiednich parametréow
przed pierwszym podaniem komendy Start po zataczeniu zasilania napgdu. Pomiary te sg wykonywane na nieruchomym silniku. Zatem ten tryb
sterowania powinien by¢ wykorzystywany tylko w przypadku gdy wirnik silnik jest nieruchomy gdy naped jest przygotowany do pierwszego
startu po zataczeniu zasilania napedu. Zaktualizowane warto$ci rezystancji stojana oraz napiecia wstepnego silnika nie sa automatycznie
zapisywane w pamigci EEPROM napedu.
(1) Ur = Naped nie dokonuje pomiaru rezystancji stojana oraz napiecia wstepnego silnika. Wartosci rezystanciji kabli wraz z rezystancjg stojana
mozna wprowadzi¢ recznie do Pr 5.17. Jednak zaleca sie w tym trybie sterowania jednorazowe przeprowadzenie automatycznego strojenia w
celu pozyskania doktadnych wartosci rezystancji stojana oraz napiecia wstepnego silnika.
(3) Ur_Auto= Naped dokonuje pomiaru rezystancji stojana oraz napiecia wstepnego silnika tylko jeden raz przed pierwszym podaniem
komendy Start. Jezeli te pomiary przebiegng prawidtowo tryb sterowania napieciowego (Pr 0.07) automatycznie zmienia sie na tryb Ur.
Rezystancja stojana (Pr 5.17) oraz napiecie wstepne silnika (Pr 5.23) zostajg zaktualizowane i sg zapisywane w pamigeci EEPROM napedu.
Jezeli pomiary nie przebiegng prawidtowo tryb sterowania napieciowego pozostaje na nastawie Ur_Auto i pomiary zostang powtérzone przed
nastepnym startem napedu.
Tryb sterowania U/f
W trybie sterowania U/f naped do kontroli silnika nie wykorzystuje ani rezystancji stojana ani tez napiecia wstepnego silnika. Naped podaje na silnik
napiecie o statej charakterystyce liniowej z podbiciem napigcia (Pr 0.08) przy niskich czestotiwosciach (o ile jest to konieczne). Tryb sterowania U/f
powinien by¢ wykorzystywany w przypadku gdy jeden naped steruje kilkoma silnikami. W tym trybie mozliwe sg dwie nastawy:
(2) Fd = Naped podaje na silnik napiecie o charakterystyce liniowej z czestotliwoscig od OHz do znamionowej czestotliwosci silnika (Pr 0.47), a
po osiagnieciu znamionowej czestotliwosci silnika - staty poziom napiecia.
(5) SrE = Naped podaje na silnik napiecie o charakterystyce kwadratowej z czestotliwoscia od OHz do znamionowej czestotliwosci silnika (Pr
0.47), a po osiggnieciu znamionowej czestotliwosci silnika - staty poziom napiecia. Ten tryb sterowania wykorzystywany jest w aplikacjach,
gdzie nie jest wymagany staty moment na wale silnika (aplikacje dla wentylatoréw, pomp), a obcigzenie silnika jest poporcjonalne do kwadratu
predkosci silnika. W tym trybie sterowania napieciowego nie powinny pracowac aplikacje gdzie wymagany jest duzy moment rozruchowy.
Przy obu nastawach w trybie sterowania U/f przy niskich czestotliwosciach (od OHz do 0,5xPr 0.47) moze by¢ stosowane podbicie napieciowe
okreslane w Pr 0.08 tak jak pokazano na rysunku ponizej:

Charakterystyka napiecia Charakterystyka napigcia
Napiecie ey Napigcie e
na wyjsciu A WYIS(C;Z‘;"EQI’ na wyjsciu A WYJSC;Owego
napedu napedu (Fd)

Pro.44 Pro.a4

Pr0.44/2

Napiecie Napiecie
forsowania | | .- forsowania
Pr0.08 5 Pr0.08 - >
> >
Pro.47/2 Pro.a7 Czestotiwose Czestotliwosé
wyiciowa Pro.47/2  Proa7 Czestoliu
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Pr 5.27 Kompensacja poslizgu

Gdy silnik sterowany napedem skonfigurowanym do pracy w otwartej petli sprzezenia zwrotnego, bedzie obcigzany zgodnie z zadang
charakterystykg obcigzenia, nastapi spadek predkosci silnika proporcjonalny do charakterystyki obcigzenia, tak jak pokazano na rysunku ponizej:

4. Wymagana predko$é

Rzeczywista predkosc i
walu silnika

Obciazenie

Aby zapobiec takiemu spadkowi predkosci jak pokazano na rysunku powyzej nalezy uaktywnic funkcje kompensacji poslizgu. W tym celu nalezy Pr
5.27 nastawi¢ na wartosc 1 (jest to nastawa fabryczna) oraz do Pr 0.45 (Pr 5.08) wprowadzi¢ predko$¢ znamionowa sinika. Predko$¢ znamionowa
sinika powinna by¢ réznicg predkosci synchronicznej silnika oraz poslizgu predkosci. Warto$¢ predkosci znamionowe; silnika jest umieszczona
zwykle na tablicznie znamionowej silnika, i tak np. dla typowego silnika o mocy 18,5kW, 50Hz, 4 biegunowego predkos¢ znamionowa silnika wynosi
14650br/min. Predkosé synchroniczna dla tego silnika wynosi 15000br/min, zatem poslizg predkosci wynosi 350br/min.

Jezeli do Pr 0.45 zostanie wprowadzona wartos¢ predkosci synchronicznej funkcja kompensacji poslizgu bedzie niaktywna. Jezeli do Pr 0.45
zostanie wprowadzona zbyt mata wartos$¢ predkosci, silnik bedzie pracowat z predkoscig wyzsza niz zadana.

Predkosci synchroniczne dla 50Hz silnikéw z r6zng liczbg biegunéw podano ponizej:
2 bieguny = 30000br/min, 4 bieguny = 15000br/min, 6 biegunéw =10000br/min, 8 biegunéw = 7500br/min
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8.1.2 Sterowanie silnikiem w zamknietej petli

Pr 0.46 {5.07} Znamionowy prad silnika Okresla maksymalng wartos¢ pradu ciagtego silnika

Do Pr 0.46 nalezy wprowadzi¢ znamionowy prad silnika z tabliczki znamionowe; silnika. (Jezeli istnieje konieczno$¢ nastawy tego parametru
powyzej wartosci znamionowej silnika, patrz Rozdziat 8.2 Maksymalny prad silnika na stronie 108). Znamionowy prad silnika wpisany do Pr 0.46
{Pr 5.07} jest wykorzystywany do nastepujacych funkgii:

»  Ograniczen pradowych (patrz Rozdziat 8.3 Ograniczenia pradowe na stronie 108)

»  Ochrony cieplnej silnika (patrz Rozdziat 8.4 Ochrona termiczna silnika na stronie 108)

»  Algorytmu sterowania wektorowego

Okresla napiecie podawane na silnik przy znam.

Pr 0.44 {5.09} Napiecie znamionowe silnika czestotliwosci

Okresla czestotliwos¢ przy znamionowym napieciu

Pr 0.47 {5.06} Znamionowa czestotliwos¢ silnika g
podawanym na silnik

Napiecie znamionowe silnika Pr 0.44 oraz znamionowa czestotliwos$¢ silnika Pr
0.47 sg wykorzystywane do okreslenia stosunku U/f (napiecie/czestotliwo$¢) Napiecie
podawanego na silnik (patrz rysunek obok). R §
Napiecie znamionowe silnika jest wykorzystywane przez regulator pradu do Pro4d) oo
oganiczania napiecia podawanego na silnik. Standardowo za napigcie
znamionowe silnika przyjmuje sie warto$¢ z tabliczki znamionowej silnika. Aby
zapewni¢ prawidtowg prace regulatora pradu, a takze wtasciwa prace napedu w
stanach nieustalonych przy pracy z wysokimi predkosciami napiecie znamionowe
silnika powinno by¢ nastawione na 95% minimalnej wartos$ci napiecia zasilania
napedu.

Napiecie znamionowe oraz znamionowa czestotliwos$¢ silnika sa wykorzystywane
takze podczas automatycznego strojenia dynamicznego (patrz Pr 0.40 ‘
Automatyczne strojenie, ponizej w tej tabeli) oraz do obliczen wymaganych do ‘ >
automatycznej optymalizacji predkosci znamionowe;j silnika (patrz Pr 5.16, ponizej Pro47/2  Pr0.47 3;;1*,3‘;;{;0“
w tej tabeli). Zatem bardzo wazne jest wprowadzenie prawidiowej wartosci
znamionowego napiecia silnika.

Charakterystyka napiecia
wyjsciowego

Pr0.44/2 f--v-voe-n-

Okresla predkos¢ znamionowa silnika przy petnym

Pr 0.45 {5.08} Predkos¢ znamionowa silnika PR
obciazeniu

Pr 0.42 {5.11} Liczba par biegunow silnika Okresla liczbe par biegunow silnika

Pr 0.45 {5.08} oraz Pr 0.47 {5.06} sa wykorzystywane do poslizgu silnika przy petnym obcigzeniu, ktéry jest z kolei wykorzystywany przez algorytm
sterowania wektorowego. Nieprawidiowa nastawa Pr 0.45 {5.08} oraz Pr 0.47 {5.06} powoduje:

» Spadek wydajnosci silnika

»  Obnizenie maksymalnego momentu na wale silnika

+ Spadek odpornosci na stany nieustalone

» Niedoktadna kontrola momentu przy pracy w trybie sterowania momentem

Do Pr 0.45 {5.08} mozna wprowadzi¢ recznie warto$¢ predkosci znamionowe;j z tabliczki znamionowe;j silnika lub mozna tez uzy¢ systemu
optymalizacji do automatycznej nastawy tego parametru (patrz Pr 5.16, ponizej w tej tabeli).

Gdy Pr 0.42 ma nastawe Auto, liczba biegundw silnika jest automatycznie obliczana na podstawie czestotliwosci znamionowe;j silnika (Pr 0.47) i
obrotéw znamionowych silnika przy petnym obcigzeniu (Pr 0.45).
Liczba biegunéw = 120 x (Czestotliwos¢ znamionowa silnika Pr 0.47/ Obroty znamionowe przy petnym obciazeniu Pr 0.45) - nalezy zaokragli¢
tg wartos¢ do najblizszej parzystej liczby.

Okresla kat pomigedzy wektorem napigcia a wektorem
pradu silnika

Pr 0.43 {5.10} Wspétczynnik mocy silnika

Jezeli indukcyjnos$¢ stojana (Pr 5.25) jest nastawiona na warto$¢ 0 wtedy wspotczynnik mocy silnika wraz z wartoscig pradu znamionowego silnika
(Pr 0.46) oraz z innymi parametrami silnika sa wykorzystywane do wyznaczenia wartosci sktadowej czynnej pradu silnika i pradu magnesujacego
silnika, ktére nastepnie sa wykorzystywane przez algorytm sterowania wektorowego. Jezeli indukcyjnos¢ stojana (Pr 5.25) nie jest nastawiona na
wartos¢ 0 Pr 0.43 nie jest wykorzystywany przez naped. Indukcyjno$¢ stojana moze by¢ automatycznie mierzona przez naped podczas
autostrojenia dynamicznego (patrz Pr 0.40, w tabeli na nastepnej stronie).
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Pr 0.40 {5.12} Automatyczne strojenie napedu

Gdy naped pracuje w trybie wektorowym w zamknietej petli mozliwe jest przeprowadzenie autostrojenia statycznego, dynamicznego oraz
autostrojenie z pomiarem inercji. Podczas autostrojenia dynamicznego nastepuje pomiar aktualnych danych silnika oraz ich zapis w parametrach
napedu, co daje lepsze dopasowanie napedu do silnika niz podczas autostrojenia statycznego. Autostrojenie z pomiarem inercji powinno by¢é
przeprowadzone niezaleznie od wykonanego automatycznego strojenia statycznego czy dynamicznego.

» Autostrojenie statyczne (bez rotacji watu silnika) moze by¢ przeprowadzone wtedy gdy nie ma mozliwosci zdjecia obcigzenia z watu silnika.
Podczas autostrojenia statycznego odbywa sie pomiar rezystancji uzwojen stojana (Pr 5.17) oraz pomiar indukcyjnosci dla stanu
dynamicznego (Pr 5.24). Wartosci tych parametrow sa wykorzystywane do obliczen wzmocnien cztonéw petli pradowej, ktére sa nastepnie
nadpisywane do Pr 4.13 i Pr 4.14. Podczas autostrojenia statycznego nie odbywa sie pomiar wspotczynnika mocy silnika, dlatego tez wartosé
wspétczynnika mocy silnika nalezy wprowadzi¢ recznie do Pr 0.43 z tabliczki znamionowej silnika. Aby przeprowadzi¢ autostrojenie statyczne
nalezy Pr 0.40 nastawi¢ na warto$¢ 1, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu) i zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie
sterujace;.

+ Autostrojenie dynamiczne (z rotacja watu silnika) moze by¢ przeprowadzone tylko wtedy gdy wat silnika jest nieobcigzony. Podczas
autostrojenia dynamicznego (z rotacjg watu silnika) najpierw wykonywane jest autostrojenie statyczne, nastepnie wat silnika wiruje z predkoscig
2/3 predkosci czestotliwosci znamionowej silnika w wybranym kierunku przez ok. 30 sekund. Podczas autostrojenia dynamicznego
automatycznie aktulizowana jest w napedzie wartos¢ indukcyjnosci stojana (Pr 5.25) oraz punkty nasycenia silnika (Pr 5.29 i Pr 5.30).
Aktualizowany jest réwniez wspotczynnik mocy silnika, ktéry spetnia tylko role informacyjna - nie jest uzywany w algorytmie sterowania
wektorowego. Aby przeprowadzi¢ autostrojenie dynamiczne nalezy Pr 0.40 nastawi¢ na wartos¢ 2, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja
napedu) i zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujacej.

+ Podczas autostrojenia z pomiarem inercji mierzony jest maksymalny moment bezwtadnosci silnika przy petnym obciazeniu. Warto$¢ inercji
wykorzystywana jest do nastaw wzmocnien cztonéw petli predkosci (patrz Wzmocnienia cztonéw petli predkosci, ponizej w tabeli). Na
podstawie wartosci inercji ustalana jest odpowiednia warto$¢ momentu obrotowego podczas przyspieszania. Podczas autostrojenia z
pomiarem inercji naped zwieksza predkos¢ silnika w wybranym kierunku do 3/, x predkos$¢ znamionowa silnika przy petnym obcigzeniu a
nastepnie doprowadza silnik do stanu spoczynku. Naped pracuje z momentem rownym moment znamionowy/16, ale gdy nie moze zwiekszy¢
predkosci silnika do wymaganej predkosci zwieksza moment stopniowo x'/g, x'/4, X'/, do x1 momentu znamionowego. Jezeli wymagana
predkosé (%, x predkos¢ znamionowa) pomimo tych zabiegdw nie zostanie osiagnieta, pomiar inercji zostaje przerwany i naped blokuje sie
stanem awaryjnym tuNE1’. Jezeli autostrojenie z pomiarem inercji przebiegnie prawidtowo czasy przyspieszania i hamowania z tego
autostrojenia sa wykorzystywane do obliczen inercji silnika wraz z obcigzeniem. Tak obliczona inercja (moment bezwtadnos$ci) jest zapisywana
do Pr 3.18. Przed rozpoczeciem autostrojenia z pomiarem inercji nalezy upewni¢ sie, ze parametry silnika wraz ze wspétczynnikiem mocy
silnika zostaty wprowadzone prawidtowo do napedu.

Aby przeprowadzi¢ autostrojenie z pomiarem inercji nalezy Pr 0.40 nastawi¢ na warto$¢ 3, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu) i
zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujace;.

Po zakonczeniu automatycznego strojenia nalezy rozewrze¢ zaciski 26 lub 27 (zdjecie komendy start) lub rozewrze¢ zacisk 31 (naped nieaktywny)
aby naped mogt podja¢ prace z zadanym zadaniem.

Pr 5.16 Automatyczna detekcja predkosci znamionowej silnika

Predkos¢ znamionowa silnika przy petnym obciazeniu (Pr 0.45) wraz z czestotliwoscig znamionowa silnika (Pr 0.46) definiuje poslizg przy petnym
obcigzeniu silnika. Ta warto$¢ poslizgu jest wykorzystywana do matematycznego modelu silnika przy sterowaniu wektorowym w zamknietej petli.
Rezystancja wirnika zalezy od poslizgu przy petnym obcigzeniu silnika i zmienia sie znaczaco wraz ze wzrostem poslizgu, wzrostem temperatury
silnika.

Gdy Pr 5.16 jest nastawiony na warto$¢ 1 lub 2, naped automatycznie wykrywa czy warto$¢ poslizgu zdefiniowana poprzez Pr. 0.47 i Pr. 0.45 jest
nieprawidtowa lub zmienia sie w zaleznosci od temperatury silnika. Jezeli warto$¢ Pr 0.45 jest nieprawidtowa nastepuje automatyczna korekta
nastawy. Korekta ta, czyli warto$¢ Pr 0.45, nie zostanie zapisana po wytaczeniu zasilania napedu. Jezeli istnieje konieczno$¢ zachowania
autokorekty nastawy w Pr 0.45 tak aby po wytaczeniu i zatgczeniu zasilania napedu nie zostata utracona, uzytkownik musi dokona¢ recznego
zapisu tego parametru. Automatyczna optymalizacja predkosci znamionowe;j silnika jest aktywna gdy silnik pracuje na predkosci powyzej 12,5%
predkosci znamionowe;j silnika i gdy obcigzenie silnika przekracza 62,5% obcigzenia znamionowego silnika. Automatyczna optymalizacja predkosci
znamionowej silnika przestaje by¢ aktywna jezeli obcigzenie silnika spada ponizej 50% obcigzenia znamionowego silnika. Aby zapewni¢ mozliwie
najlepsza optymalizacje predkosci znamionowej silnika nalezy wprowadzi¢ do napedu nastepujace wartosci: rezystancje stojana (Pr 5.17),
indukcyjnos$¢ dla stanu dynamicznego (Pr 5.24), indukcyjnosc¢ stojana (Pr 5.25) i punkty nasycenia (Pr 5.29, Pr 5.30). Te wartosci parametrow moga
byé automatycznie dobrane i wprowadzone podczas procedury automatycznego strojenia napedu (patrz Pr 0.40).

Automatyczna detekcja predkosci znamionowe;j silnika nie jest mozliwa jezeli naped nie pracuje z zewnetrznym urzadzeniem sprzezenia zwrotnego
(enkoderem, rezolwerem).

Nastawa Pr. 5.16 na warto$¢ 2 powoduje zwiekszenie szybkosci optymalizaciji predkosci znamionowe;j silnika.
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Pr 0.38 {4.13} / Pr 0.39 {4.14} Wzmocnienia cztonoéw regulatora pradowego

Wzmocnienia cztonu proporcjonalnego (Kp) i catkujacego (Ki) regulatora pradowego wptywajg na ograniczenie pradowe lub kontrole momentu co
oddziatuje na czestotliwo$¢ wyjsciowa napedu. Nastawy fabryczne sg satysfakcjonujace dla wigkszosci silnikow. Jednakze celem podniesienia
jakosci regulacji konieczne jest skorygowanie nastaw wspomnianych wzmocnien. Najwazniejsze sg wtedy nastawy wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego (Pr 4.13). Warto$ci wzmocnien czionéw regulatora pragdowego mozna uzyska¢ w wyniku:
» Automatycznego strojenia statycznego badz dynamicznego (patrz Pr 0.40, powyzej w tabeli), podczas ktérego naped sam wylicza optymalne
wartosci.
+ Obliczen uzytkownika napedu, na podstawie ponizszych réwnan:
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (Pr 0.38) = Kp = K x L x 1073 x Prad znamionowy napedu
Wzmocnienie cztonu catkujgcego (Pr 0.39) = Ki = 0.0427 x K x R x Prad znamionowy napedu
Gadzie:
L - indukcyjnosé¢ silnika w mH. Dla silnika serwo to potowa wartosci miedzyfazowej, podawanej standardowo przez producenta. Dla silnika
indukcyjnego wartos¢ te stanowi jednofazowa indukcyjno$c¢ dla stanu dynamicznego (sLg). Warto$¢ ta przechowywana jest jako Pr 5.24 po
automatycznym strojeniu napedu. Jesli niemozliwy jest pomiar sLg, wartos$¢ daje sie wyliczy¢ z obwodu zastepczego jednej fazy silnika w stanie

ustalonym, zgodnie ze wzorem:
L
GLS B Ls_ (Llrzj

Warto$¢ wspotczynnika K jest uzalezniona od napiecia znamionowego napedu:
Napiecie znamionowe napedu (Pr 11.33)
200V 400V 575V 690V
2902 1451 1217 1013
Prad znamionowy napedu jest przechowywany w Pr 11.32.
R - rezystancja jednej fazy stojana silnika (czyli potowa rezystancji zmierzonej pomiedzy dwoma fazami). Warto$¢ R odpowiada doktadnie
wartosci przechowywanej w Pr 5.17 (zapisywanej w Pr 5.17 po wykonaniu Automatycznego strojenia, patrz Pr 0.40).
Podany zesp6t nastaw spowoduje odpowiedz jednostkowg z minimalnym przeregulowaniem na jednostkowg zmiane sygnatu referencyjnego
pradowego. Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego moze zosta¢ zwiekszone x 1,5 powodujac podobne poszerzenie pasma, jednakze spowoduje
to odpowiedz jednostkowa z 12,5% przeregulowaniem. Wzmocnienie cztonu catkujacego otrzymane z powyzej podanego réwnania daje warto$é
standardowg dla wigkszosci aplikacji. Niektore aplikacje wymagajg by dla okreslonego sygnatu zadajgcego napedu zachodzito precyzyjne
dynamiczne sledzenie strumienia (jak dla pracy w zamknietej petli przy wysokiej predkosci silnika indukcyjnego). Wtedy moze zachodzié¢
konieczno$¢ stosowania znaczaco wyzszych nastaw wspomnianego wspétczynnika.
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Wzmochnienia cztonow regulatora predkosci (Pr 0.07 {3.10}, 0.08 {3.11}, 0.09
{3.12})

Wzmocnienia cztonéw regulatora predkosci odpowiadajg za kontrole zadanej predkosci. Regulator predkosci zawiera czton proporcjonalny (Kp) i
catkujacy (Ki) oraz czton r6zniczkujacy. Naped przechowuje dwa zestawy wzmocnien tych cztonéw, kazdy z tych zestawdéw mozna aktywowaé w Pr
3.16. Jezeli Pr 3.16 = 0 regulator predkosci wykorzystuje wzmocnienia cztonéw Kp1, Ki1 i Kd1 (Pr 0.07 do Pr 0.09), natomiast jezeli Pr 3.16 = 1
regulator predkosci wykorzystuje wzmocnienia cztonéw Kp2, Ki2 i Kd2 (Pr 3.13 do Pr 3.15). Wybdr zestawu cztonéw moze odbywac sie gdy naped
jest w stanie aktywnym badz nieaktywnym. Jezeli obcigzenie napedzanego silnika ma statg inercje i staty moment, naped moze sam obliczy¢
odpowiednie wzmocnienia cztonéw Kp i Ki w zaleznosci od wybranego sposobu nastawy cztonéw regulatora predkosci (Pr 3.17).

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (Kp), Pr 0.07 i Pr 3.13

Jezeli wzmocnienie cztonu proporcjonalnego ma dowolng warto$¢, natomiast wzmocnienie cztonu catkujacego wynosi 0, regulator predkosci
bedzie wykorzystywat tylko czton proporcjonalny i do wytwarzania zadanego momentu musi istnie¢ uchyb predkosci. Dlatego tez przy wzroscie
obcigzenia silnika bedzie wzrastata r6znica pomiedzy predkoscig zadang, a rzeczywista. Im wieksza warto§¢ wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego tym mniejszy uchyb predkosci dla danego obcigzenia silnika. Jezeli warto$¢ wzmocnienia cztonu proporcjonalnego jest zbyt duza
wzrasta poziom hatasu uktadu napedowego, a takze stabilno$é pracy uktadu napedowego w zamknietej petli moze zosta¢ zaktécona.

Wzmocnienie cztonu catkujgcego (Ki), Pr0.08 i Pr 3.14

Czton catkujacy odpowiada za doktadna regulacje predkosci. Uchyb predkosci jest akumulowany przez pewien okres czasu i zostaje wykorzystany
w procesie wytwarzania wymaganego momentu bez uchybu predkosci. Zwiekszajac wzmocnienie cztonu catkujacego redukuje sig czas dojscia
predkosci do zadanego poziomu i w ten sposob zwieksza sie sztywnos$¢ systemu, tzn. redukuje sie poslizg predkosci silnika przy obcigzeniu silnika
danym momentem. Niestety zwigkszajac wzmocnienie cztonu catkujacego redukuje sie takze bezwtadno$¢ uktadu napedowego co w stanach
dynamicznych daje przeregulowania. W tym przypadku aby poprawi¢ prace uktadu napedowego zwigksza sie¢ odpowiednio wzmocnienie cztonu
proporcjonalnego.

Wzmocnienie cztonu rézniczkujgcego (Kd), Pr 0.09 i Pr 3.15

Wzmocnienie cztonu rézniczkujacego zapewnia dodatkowe ttumienie w sprzezeniu zwrotnym regulatora predkosci. Czton rézniczkujacy zostat
zaimplementowany tak aby nie wprowadzat nadmiernych zaktécen, ktére zwykle towarzyszg podczas jego dziatania. Zwiekszajac wzmocnienie
czlonu rézniczkujacego redukuje sie przeregulowania wytwarzane przez niedotiumienie.

Dla wigkszosci aplikacji wystarczy odpowiednio dobra¢ wzmocnienia cztonu proporcjonalnego i catkujgcego pomijajac nastawe wzmocnienia
cztonu rézniczkujacego.

Ponizej podano trzy sposoby nastaw cztonéw regulatora predkosci w zaleznosci od nastawy Pr 3.17:

1. Pr3.17 = 0, Nastawa czton6éw regulatora predkosci przez uzytkownika.
W tym przypadku nalezy podtgczy¢ oscyloskop do wyjscia analogowego 1,
ktére jest ustawione na wskazywanie predkosci pochodzacej ze sprzezenia
zwrotnego. Nastepnie nalezy nieznacznie zmieni¢ warto$¢ predkosci zadanej i
obserwowac¢ odpowiedz uktadu napedowego na oscyloskopie.
Nastepnie nalezy wprowadzi¢ wstepng warto§¢ wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego (Kp) i zwigksza¢ jg do momentu az wystapig
przeregulowania predkosci i wtedy lekko zredukowac¢ wartosc tego
wzmocnienia. Warto$¢ wzmocnienia cztonu catkujacego (Ki) po dokonaniu
nastawy Kp nalezy zwieksza¢ az do momentu gdy predkos¢ staje sie Zadana predkos¢
niestabilna i wtedy lekko zredukowac¢ warto$¢ tego wzmocnienia. Po
dokonaniu nastawy Ki moze zaistnie¢ potrzeba zwiekszenia wartosci
wzmocnienia cztonu proporcjonalnego co dalej wymusi potrzebe odpowiedniej
korekty wzmocnienia czionu catkujacego, zatem w tym przypadku caty proces
nastaw nalezy powt6rzy¢ aby odpowiedz uktadu napedowego byta zodna z Zbyt mata wartosé
. . wzmocnienia cztonu
wartoscig wymagana tak jak pokazano na rysunku obok. proporcjonalnego [0.07]
Rysunek obok pokazuje przebiegi sygnatu predkosci pochodzacej ze
sprzezenia zwrotnego przy zmianie predkosci zadanej przy nieprawidtowym
doborze Kp i Ki oraz przy prawidtowym doborze Kp i Ki.
2. Pr3.17 = 1, Nastawa cztonéw regulatora predkosci metodg szerokosci pasma Zbyt duza warto$¢
Jezeli zostata wybrana ta metoda wyznaczania cztondéw regulatora predkosci, wzmocnienia czonu
. . . P L . . . proporcjonalnego [0.07]
naped wylicza odpowiednie wartosci Kp i Ki pod warunkiem, ze prawidtowo
zostaty skonfigurowane nastepujace prametry:
Pr 3.20 - Szerokos$¢ pasma,
Pr 3.21 - Wspotczynnik ttumienia,

Zbyt duza warto$¢

Pr 3.18 - Inercja silnika waz z obcigzeniem. Wielko$¢ ta moze by¢ wzmocnienia cztonu
wyznaczona podczas automatycznego strojenia (patrz Pr 0.40, wczesniej catkujacego [0.08]
w tej tabeli).

3. Pr3.17 = 2, Nastawa cztonéw regulatora predkosci metodg przesunigcia

Idealna odpowiedz

RR

kaj_ovsfego . ) o na wyjéciu napedu
Jezeli zostata wybrana ta metoda wyznaczania cztonéw regulatora predkosci, (wzmocnienia cztonéw
naped wylicza odpowiednie wartosci Kp i Ki pod warunkiem, ze prawidtowo ustawione prawidiowo)

zostaty skonfigurowane nastepujace prametry:
Pr 3.19 - Przesuniecie katowe,
Pr 3.21 - Wspdtczynnik ttumienia,
Pr 3.18 - Inercja silnika waz z obcigzeniem. Wielko$¢ ta moze by¢
wyznaczona podczas automatycznego strojenia (patrz Pr 0.40, wczes$niej
w tej tabeli).
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8.1.3 Sterowanie silnika serwo
Pr 0.46 {5.07} Znamionowy prad silnika Okresla maksymalna wartos¢ pradu ciagtego silnika

Do Pr 0.46 nalezy wprowadzi¢ znamionowy prad silnika z tabliczki znamionowej silnika. Znamionowy prad silnika wpisany do Pr 0.46 {Pr 5.07} jest
wykorzystywany do nastepujacych funkc;ji:

» Ograniczen pradowych (patrz Rozdziat 8.3 Ograniczenia pragdowe na stronie 108)

»  Ochrony cieplnej silnika (patrz Rozdziat 8.4 Ochrona termiczna silnika na stronie 108)

Pr 0.42 {5.11} Liczba par biegunow silnika Okresla liczbe par biegunéw silnika

Pr 0.42 okresla liczbe obrotdéw elektrycznych na jeden peten obrét mechaniczny watu silnika. Wartos¢ tego parametru musi by¢ wprowadzona
poprawnie, poniewaz jest wykorzystywana do algorytmu sterowania. Gdy Pr 0.42 ma nastawe "Auto" liczba biegunéw wynosi 6.

Pr 0.40 {5.12} Automatyczne strojenie napedu

W trybie pracy z silnikami serwo dostepne sa trzy metody automatycznego strojenia: autostrojenia skréconego na niskiej predkosci, standardowego
na niskiej predkosci oraz autostrojenie z pomiarem inercji. Preferowane jest autostrojenie standardowe na niskiej predkosci, poniewaz podczas
tego dopasowania naped uzyskuje takie parametry silnika jak: rezystancja stojana oraz indukcyjnos¢ silnika i na podstawie tych parametrow
dobierane sg wzmocnienia cztondw petli pradowej napedu. Autostrojenie z pomiarem inercji powinno by¢ przeprowadzone niezaleznie od
wykonanego automatycznego strojenia skréconego czy tez standardowego.

» Podczas autostrojenia skroconego silnik serwo wykonuje 2 obroty elektryczne watu (tj. maks. do 2 obrotéw mechanicznych) w wybranym
kierunku. Naped podaje wéwczas na uzwojenia silnika znamionowy prad i nastepuje pomiar kata fazowego enkodera (Pr 3.25) (tj. statej
wartosci kata potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo). Pomiar kata fazowego enkodera jest dopetniany gdy silnik zatrzymuje sie w
koncowej fazie autostrojenia, dlatego tez wat silnika nie moze by¢ obcigzony aby nie wprowadzi¢ btedu do tego pomiaru. Autostrojenie
skrécone trwa ok. 2 sekundy i moze byé wykorzystywane wtedy gdy wat silnika musi zatrzymacé sie po tym autostrojeniu w krétkim czasie.

» Podczas autostrojenia standardowego na niskiej predkosci silnik serwo wykonuje 2 obroty elektryczne watu (tj. maks. do 2 obrotéw
mechanicznych) w wybranym kierunku. Naped podaje wéwczas na uzwojenia silnika znamionowy prad i nastepuje pomiar kata fazowego
enkodera (Pr 3.25) (tj. statej wartosci kata potozenia enkodera wzgledem wirnika silnika serwo). Pomiar kata fazowego enkodera jest
dopetniany gdy silnik zatrzymuje sie w koncowej fazie autostrojenia, dlatego tez wat silnika nie moze by¢ obcigzony aby nie wprowadzi¢ btedu
do tego pomiaru. Podczas autostrojenia standardowego na niskiej predkosci nastepuje pomiar: rezystancji stojana (Pr 5.17) oraz indukcyjnosci
silnika dla stanu dynamicznego (Pr 5.24). Te warto$ci sg wykorzystywane do prawidtowych nastaw wzmocnieh cztonéw regulatora pradowego
(Pr0.38 {4.13} i Pr 0.39 {4.14}). Autostrojenie standardowe na niskiej predkosci trwa ok. 20 sekund i moze by¢ wykorzystywane wtedy gdy wat
silnika nie musi zatrzymac sie po tym autostrojeniu w krotkim czasie. Podczas pomiaru indukcyjnosci silnika naped podaje na silnik impulsy
pradowe wytwarzajac strumien, ktory przeciwstawia sie strumieniowi wytwarzanemu przez magnesy trwate. Maksymalny prad podawany w tym
przypadku na silnik wynosi 0,25 pradu znamionowego silnika (Pr 0.46). Ten prad nie jest w stanie uszkodzi¢ magnesoéw silnika, jednakze jesli
zachodzi podejrzenie, ze moze on trwale zdemagnesowac silnik, poziom pradu znamionowego silnika (Pr 0.46) powinien by¢ obnizony.

0

0

+ Podczas autostrojenia z pomiarem inercji mierzony jest maksymalny moment bezwtadnosci silnika przy petnym obcigzeniu. Warto$¢ inercji
wykorzystywana jest do nastaw wzmocnien cztonéw petli predkosci (patrz Wzmocnienia cztonéw regulatora predkosci,w tabeli ponizej). Na
podstawie wartosci inercji ustalana jest odpowiednia warto$¢ momentu obrotowego podczas przyspieszania.

Podczas autostrojenia z pomiarem inercji naped zwieksza predkos¢ silnika w wybranym kierunku do 3/, x predko$¢ znamionowa silnika przy petnym

obcigzeniu, a nastepnie doprowadza silnik do stanu spoczynku. Naped pracuje z momentem réwnym moment znamionowy/16, ale gdy nie moze

zwiekszy¢ predkosci silnika do wymaganej predkosci zwieksza moment stopniowo x'/g, x'/4, X'/, do x1 momentu znamionowego. Jezeli wymagana
predkos¢ (%/, x predkos$¢ znamionowa) pomimo tych zabiegdw nie zostanie osiggnieta, pomiar inercji zostaje przerwany i naped blokuje sie stanem
awaryjnym ‘tuNE1’. Jezeli autostrojenie z pomiarem inercji przebiegnie prawidtowo czasy przyspieszania i hamowania z tego autostrojenia sa
wykorzystywane do obliczen inerciji silnika wraz z obcigzeniem. Tak obliczona inercja (moment bezwtadnosci) jest zapisywana do Pr 3.18. Przed

rozpoczeciem autostrojenia z pomiarem inercji nalezy upewnic sie, ze parametry silnika wraz ze wspétczynnikiem Kt (moment silnika/A) Pr 5.32 i

predkoscig znamionowg silnika przy petnym obcigzeniu Pr 5.08 zostaty wprowadzone prawidtowo do napedu.

Aby przeprowadzi¢ autostrojenie z pomiarem inercji nalezy Pr 0.40 nastawi¢ na warto$¢ 3, nastepnie zewrze¢ zacisk 31 (aktywacja napedu) i
zacisk 26 lub 27 (start w prawo badz w lewo) na listwie sterujace;.

Po zakonczeniu automatycznego strojenia nalezy rozewrze¢ zaciski 26 lub 27 (zdjecie komendy start) lub rozewrzec¢ zacisk 31 (naped nieaktywny)
aby naped mégt podja¢ prace z zadanym zadaniem.
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(Pr 0.38 {4.13} / 0.39 {4.14}) Wzmochnienia cztonow regulatora pradowego

Wzmocnienia cztonu proporcjonalnego (Kp) i catkujacego (Ki) regulatora pradowego wptywajg na ograniczenie pradowe lub kontrole momentu co

oddziatuje na czestotliwo$¢ wyjsciowa napedu. Nastawy fabryczne sg satysfakcjonujace dla wigkszosci silnikow. Jednakze celem podniesienia

jakosci regulacji konieczne jest skorygowanie nastaw wspomnianych wzmocnien. Najwazniejsze sg wtedy nastawy wzmocnienia cztonu

proporcjonalnego (Pr 4.13). Wartosci wzmocnien czionéw regulatora pradowego mozna uzyska¢ w wyniku:

» Automatycznego strojenia statycznego badz dynamicznego (patrz Pr 0.40, powyzej w tabeli), podczas ktérego naped sam wylicza optymalne
wartosci.

» Obliczen uzytkownika napedu, na podstawie ponizszych réwnan:

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (Pr 0.38) = Kp = K x L x 1073 x Prad znamionowy napedu
Wzmocnienie cztonu catkujgcego (Pr 0.39) = Ki = 0,0427 x K x R x Prad znamionowy napedu
Gadzie:
L - indukcyjnosé¢ silnika w mH. Dla silnika serwo to potowa wartosci miedzyfazowej, podawanej standardowo przez producenta. Dla silnika
indukcyjnego warto$¢ te stanowi jednofazowa indukcyjnosc¢ dla stanu dynamicznego (sLg). Wartos$¢ ta przechowywana jest jako Pr 5.24 po
automatycznym strojeniu napedu. Jesli niemozliwy jest pomiar sLg, warto$¢ tg daje sie wyliczy¢ z obwodu zastepczego jednej fazy silnika w

stanie ustalonym, zgodnie ze wzorem:
L
oLy = Lg- (lzj
s s Lr

Warto$¢ wspotczynnika K jest uzalezniona od napiecia znamionowego napedu:
Napiecie znamionowe napedu (Pr 11.33)
200V 400V 575V 690V
2902 1451 1217 1013
Prad znamionowy napedu jest przechowywany w Pr 11.32.
R - rezystancja jednej fazy stojana silnika (czyli potowa rezystancji zmierzonej pomigdzy dwoma fazami). Warto$¢ R odpowiada doktadnie
wartosci przechowywanej w Pr 5.17 (zapisywanej w Pr 5.17 po wykonaniu Automatycznego strojenia, patrz Pr 0.40).
Podany zesp6t nastaw spowoduje odpowiedz jednostkowg z minimalnym przeregulowaniem na jednostkowg zmiane sygnatu referencyjnego
pradowego. Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego moze zosta¢ zwiekszone x 1,5 powodujac podobne poszerzenie pasma, jednakze spowoduje
to odpowiedz jednostkowa z 12,5% przeregulowaniem. Wzmocnienie cztonu catkujgcego otrzymane z powyzej podanego réwnania daje warto$¢
standardowg dla wigkszosci aplikacji. Niektore aplikacje wymagajaq by dla okreslonego sygnatu zadajgcego napedu zachodzito precyzyjne
dynamiczne sledzenie strumienia (jak dla pracy w zamknietej petli przy wysokiej predkosci silnika indukcyjnego). Wtedy moze zachodzi¢
konieczno$¢ stosowania znaczaco wyzszych nastaw wspomnianego wspétczynnika.
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Wzmochnienia cztonéw regulatora predkosci (Pr 0.07 {3.10}, 0.08 {3.11}, 0.09

{3.12))

Wzmocnienia cztonéw regulatora predkosci odpowiadajg za kontrole zadanej predkosci. Regulator predkosci zawiera czton proporcjonalny (Kp) i
catkujacy (Ki) oraz czton r6zniczkujacy. Naped przechowuje dwa zestawy wzmocnien tych cztonéw, kazdy z tych zestawdéw mozna aktywowaé w Pr
3.16. Jezeli Pr 3.16 = 0 regulator predkosci wykorzystuje wzmocnienia czionéw Kp1, Ki1 i Kd1 (Pr 0.07 do Pr 0.09), natomiast jezeli Pr 3.16 = 1
regulator predkosci wykorzystuje wzmocnienia cztonéw Kp2, Ki2 i Kd2 (Pr 3.13 do Pr 3.15). Wybdr zestawu cztonéw moze odbywac sie gdy naped
jest w stanie aktywnym badz nieaktywnym. Jezeli obcigzenie napedzanego silnika ma statg inercje i staty moment, naped moze sam obliczy¢
odpowiednie wzmocnienia cztonéw Kp i Ki w zaleznosci od wybranego sposobu nastawy cztonéw regulatora predkosci (Pr 3.17).

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (Kp), Pr 0.07 i Pr 3.13

Jezeli Kp ma dowolng warto$¢, natomiast Ki wynosi 0, regulator predkosci bedzie wykorzystywat tylko czton proporcjonalny i do wytwarzania
zadanego momentu musi istnie¢ uchyb predkosci. Dlatego tez przy wzroscie obcigzenia silnika bedzie wzrastata réznica pomiedzy predkoscig
zadang, a rzeczywista. Im wieksza warto§¢ wzmocnienia cztonu proporcjonalnego tym mniejszy uchyb predkosci dla danego obcigzenia silnika.
Jezeli warto$¢ wzmocnienia cztonu proporcjonalnego jest zbyt duza wzrasta poziom hatasu uktadu napedowego, a takze stabilno$¢ pracy uktadu
napedowego w zamknietej petli moze zosta¢ zaktocona.

Wzmocnienie cztonu catkujgcego (Ki), Pr 0.08 i Pr 3.14

Czlon catkujacy odpowiada za doktadna regulacje predkosci. Uchyb predkosci jest akumulowany przez pewien okres czasu i zostaje wykorzystany
w procesie wytwarzania wymaganego momentu bez uchybu predkosci. Zwiekszajac Ki redukuje sie czas dojscia predkosci do zadanego poziomu i
w ten sposdb zwieksza sie sztywnos$¢ systemu, tzn. redukuje sie poslizg predkosci silnika przy obcigzeniu silnika danym momentem. Niestety
zwiekszajac Ki redukuje sie takze bezwtadnos$¢ uktadu napedowego co w stanach dynamicznych daje przeregulowania. W tym przypadku aby
poprawi¢ prace uktadu napedowego zwigksza sie odpowiednio wzmocnienie cztonu proporcjonalnego.

Wzmocnienie cztonu rézniczkujgcego (Kd), Pr0.09 i Pr 3.15

Kd zapewnia dodatkowe ttumienie w sprzezeniu zwrotnym regulatora predkosci. Czton r6zniczkujacy zostat zaimplementowany tak aby nie
wprowadzat nadmiernych zaktécen, ktére zwykle towarzyszg podczas jego dziatania. Zwiekszajac Kd redukuje sie przeregulowania wytwarzane
przez niedottumienie.

Dla wigkszosci aplikacji wystarczy odpowiednio dobra¢ Kp i Ki pomijajac nastawe wzmocnienia cztonu rézniczkujacego.
Ponizej podano trzy sposoby nastaw czionéw regulatora predkosci w zaleznosci od nastawy Pr 3.17:

1. Pr3.17 = 0, Nastawa cztonéw regulatora predkosci przez uzytkownika.

W tym przypadku nalezy podtaczy¢ oscyloskop do wyjécia analogowego 1, ktére
jest ustawione na wskazywanie predkosci pochodzacej ze sprzezenia
zwrotnego. Nastepnie nalezy nieznacznie zmieni¢ warto$¢ predkosci zadane;j i
obserwowa¢ odpowiedz uktadu napedowego na oscyloskopie.

Nastepnie nalezy wprowadzi¢ wstepng warto§¢ wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego (Kp) i zwiekszac ja do momentu az wystapig przeregulowania
predkosci i wtedy lekko zredukowa¢ warto$¢ tego wzmocnienia. Warto$¢
wzmocnienia cztonu catkujacego (Ki) po dokonaniu nastawy Kp nalezy
zwigksza¢ az do momentu gdy predkosc staje sie niestabilna i wtedy lekko
zredukowaé warto$¢ tego wzmocnienia. Po dokonaniu nastawy Ki moze
zaistnie¢ potrzeba zwiekszenia warto$ci wzmocnienia cztonu proporcjonalnego
co dalej wymusi potrzebe odpowiedniej korekty wzmocnienia cztonu
catkujacego, zatem w tym przypadku caly proces nastaw nalezy powtorzy¢ aby
odpowiedz uktadu napedowego byta zodna z wartoscig wymagana tak jak
pokazano na rysunku obok.

Rysunek obok pokazuje przebiegi sygnatu predkosci pochodzacej ze sprzezenia
zwrotnego przy zmianie predkosci zadanej przy nieprawidtowym doborze Kp i Ki
oraz przy prawidtowym doborze Kp i Ki.

2. Pr3.17 = 1, Nastawa cztonéw regulatora predkosci metodg szerokosci pasma
Jezeli zostata wybrana ta metoda wyznaczania cztonéw regulatora predkosci,
naped wylicza odpowiednie wartosci Kp i Ki pod warunkiem, ze prawidtowo
zostaty skonfigurowane nastepujace prametry:

Pr 3.20 - Szerokos$¢ pasma,
Pr 3.21 - Wspdtczynnik ttumienia,

Zadana predkos¢

Zbyt mata warto$¢
wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego [0.07]

Zbyt duza warto$¢
wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego [0.07]

Pr 5.32 - Wspotczynnik Kt (moment silnika/A).
Pr 3.18 - Inercja silnika waz z obcigzeniem. Wielko$¢ ta moze by¢
wyznaczona podczas automatycznego strojenia (patrz Pr 0.40, wczesniej w
tej tabeli).
Pr 3.17 = 2, Nastawa cztonéw regulatora predkosci metoda przesuniecia
katowego
Jezeli zostata wybrana ta metoda wyznaczania cztonéw regulatora predkosci,
naped wylicza odpowiednie wartosci Kp i Ki pod warunkiem, ze prawidtowo
zostaty skonfigurowane nastepujace prametry:
Pr 3.19 - Przesuniecie katowe,
Pr 3.21 - Wspotczynnik ttumienia,
Pr 5.32 - Wspotczynnik Kt (moment silnika/A)
Pr 3.18 - Inercja silnika waz z obcigzeniem. Wielko$¢ ta moze by¢
wyznaczona podczas automatycznego strojenia (patrz Pr 0.40, wczesniej w
tej tabeli).

Zbyt duza warto$¢
wzmochnienia cztonu
catkujacego [0.08]

Idealna odpowiedz
na wyjsciu napedu
(wzmocnienia cztondw
ustawione prawidtowo)
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8.2 Maksymalny per silnika Zamknieta petla w trybie wektorowym
Maksymalna warto$¢ pradu silnika, przy ktérym naped moze poprawnie Maksymalne [ Prad maksymalny 7 2 5
pracowac jest wyzsza niz maksymalna warto$¢ pradu ciagtego przy Ograniczenie = [ Znam. prad silnika +C0S((1)~ - 1 x 100%
pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscig zdefiniowana w Pr Pradowe
11.32. Stosunek wartosci pradéw przy pracy napedu z podwyzszong i cos(¢4)
standardowa przecigzalnoscig zmienia sie w zaleznosci od modelu Gdzie:

napedu. Wartosci pradéw przy pracy napedu z podwyzszong i
standardowa przecigzalnoscia zostaty podane w Rozdziale 2.1
Znamionowanie napeddw na stronie 8.

Jezeli prad znamionowy silnika (Pr 0.46) jest nastawiony powyzej
maksymalnej wartosci pradu ciagtego przy pracy napedu z
podwyzszong przecigzalnoscig (Pr 11.32), ograniczenia pragdowe oraz
algorytm ochrony termiczne;j silnika sg modyfikowane (patrz Rozdziat
8.3 Ograniczenia pradowe na stronie 108 oraz Rozdziat 8.4 Ochrona
termiczna silnika na stronie 108).

8.3 Ograniczenia pradowe

Dla pracy napedu w otwartej petli fabrycznie jest nastawione
ograniczenie prgdowe na poziomie 165% x Prad znamionowy silnika,
natomiast dla pracy napedu w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego lub
w trybie serwo ograniczenie pragdowe jest nastawione na poziomie 175%
x Prad znamionowy silnika.

Naped posiada trzy parametry, ktére odpowiadajg za ograaniczenie

pradowe:

+  Ograniczenie pradowe przy pracy silnikowej: przeptyw mocy z
napedu do silnika (Pr 4.05)

»  Ograniczenie pradowe przy pracy ze zwrotem energii do sieci:
przeptyw mocy z silnika do napedu (Pr 4.06)

» Ograniczenie pradowe symetryczne: ograniczenie pradowe
zaréwno przy pracy silnikowej jak i przy pracy ze zwrotem energii do
sieci (Pr 4.07)

Maksymalne nastawy powyzszych parametréw zalezg od wartosci
pradu znamionowego silnika, pragdu znamionowego napedu oraz
wspotczynnika mocy silnika.

Zwigkszenie wartosci pradu znamionowego silnika w nastawie Pr 0.46
{Pr 5.07} powyzej wartosci pradu znamionowego napedu przy pracy
napedu ze standardowa przecigzalnoscig (nastawa fabryczna)
spowoduje automatyczna redukcje ograniczen pradowych w Pr 4.05, Pr
4.05 oraz Pr 4.07. Jezeli warto$¢ pradu znamionowego silnika zostanie
nastawiona ponizej wartosci pradu znamionowego napedu przy pracy
napedu ze standardowg przecigzalnoscia, ograniczenia pradowe
zostang zredukowane do odpowiednich wartosci.

Naped moze zosta¢ przewymiarowany aby zapewni¢ zwiekszenie
ograniczenia pradowego co zapewni mozliwo$¢ uzyskania wymaganego
momentu podczas przyspieszania.

Maksymane ograniczenie pradowe mozliwe do nastawy w kazdym z
trybdw pracy napedu mozna obliczy¢ z ponizszych réwnan.

Otwarta petla

Maksymalne ,\/[[ Prad maksymalny ] 2 oe | ]

Ograniczenie = Znam. prad silnika * ) x 100%
Pradowe PE

Gadzie:

Prad maksymalny = 1.5 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z
podwyzszong przecigzalnoscia, gdy prad znamionowy silnika
nastawiony w Pr 5.07 jest mniejszy badz rowny maksymalnemu pradowi
ciggtemu przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscig
(nastawianemu w Pr 11.32). W przeciwnym wypadku Prad maksymalny
= 1.1 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu ze standardowg
przecigzalnoscia.

Znamionowy prad silnika jest pobierany z Pr 5.07

PF - wspétczynnik mocy silnika jest pobierany z Pr 5.10

Prad maksymalny = 1.75 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z
podwyzszong przecigzalnoscia, gdy prad znamionowy silnika
nastawiony w Pr 5.07 jest mniejszy badz rowny maksymalnemu pradowi
ciggtemu przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscig
(nastawianemu w Pr 11.32). W przeciwnym wypadku Prad maksymalny
= 1.1 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu ze standardowg
przecigzalnoscia.

Znamionowy prad silnika jest pobierany z Pr 5.07

PF - wspétczynnik mocy silnika jest pobierany z Pr 5.10

@1 = cos-1(PF) - 2. Wartos¢ ta jest mierzona podczas automatycznego
strojenia napedu.

Zamknieta petla w trybie serwo

Maksymalne [ Prad maksymalny
Ograniczenie = ] 100%
%ra(jlof/vel Znam. prad silnika X °

Gdzie:
Prad maksymalny = 1.75 x Znamionowy prad ciagty napedu (Pr
11.32)
Znamionowy prad silnika jest pobierany z Pr 5.07

8.4 Ochrona termiczna silnika

Do algorytmu ochrony termicznej silnika w napedzie Unidrive SP
wykorzystywane sg nastepujace parametry: prad znamionowy silnika
(Pr 5.07), stata czasowa nagrzewania silnika (Pr 4.15), aktywacja
ochrony termicznej dla matych predkosci obrotowych silnika (Pr 4.25) i
aktualna warto$¢ pradu przeptywajacego przez naped. Pr 4.19 wskazuje
estymowang temperature silnika jako procent maksymalnej temperatury
silnika.

Temperatura silnika (Pr 4.19) jako procent maksymalnej temperatury
silnika jest obliczana z ponizszego wzoru z wykorzystaniem
bezwzglednej wartosci pradu |, wspétczynnika K, pradu znamionowego
silnika (Pr 5.07) w czasie t.

Temperatura silnika [%] (Pr 4.19) = [I2 / (K x Prad znamionowy silnika)?]
(1-e¥) x 100%

Wartos¢ t jest nastawiana w Pr 4.15. Jezeli Pr 4.15 ma wartos¢ z

zakresu 0,0 i 1,0 przyjmuje sie statg czasowg nagrzewania silnika réwng

1,0.

Wartos¢ K jest wyznaczana tak jak pokazano na Rysunku 8-1 i 8-2.

Zaréwno przy pracy napedu z podwyzszong i standardowg
przecigzalnoscia, Pr 4.25 moze by¢ wykorzystywany do wyboru dwéch
alternatywnych charakterystyk ochrony termiczne;j.

Rysunek 8-1 Ochrona termiczna silnika ( Naped z podwyzszona
przeciazalnoscia)

1.00 o

0.70 == — Pra25-o0
----- Pr4.25 = 1

0.00

Ar A
50% of base Base speed/
speed/frequency frequency
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Jezeli Pr 4.25 ma nastawe 0 aktywna jest charakterystyka ochrony
termicznej dla silnika pracujacego przy znamionowym pradzie w catym
zakresie predkosci. Przy tej charakterystyce standardowy silnik
indukcyjny powinien by¢ wyposazony w przewietrzanie wymuszone.
Jezeli Pr 4.25 ma nastawe 1 aktywna jest charakterystyka ochrony
termicznej dla silnika, ktérego stopien chtodzenia spada wraz ze
spadkiem predkosci (czestotliwosci) od 50% predkosci (czestotliwosci)
znamionowej. Maksymalna wato$¢ wspotczynnika K wynosi 1,05, zatem
powyzej zatamania charakterystyki (powyzej 50% predkosci
(czestotliwosci) znamionowej) silnik moze pracowac dtugotrwale z
pradem réwnym 1,05 x Prad znamionowy.

Rysunek 8-2 Ochrona termiczna silnika ( Naped ze standardowa
przeciazalnoscia)

1.00 = 1.01
0.70 ¥~ — Pr4.25-0
----- Pr4.25 =1
0.00 A A A
15% of 50% of Base speed/
base speed/ base speed/  frequency
frequency frequency

Przy pracy napedu ze standardowa przecigzalnoscig zaréwno nastawa
0 jak i 1 Pr 4.25 sg dedykowane dla silnikdw, ktérych stopien chtodzenia
spada wraz ze spadkiem predkosci (czestotliwosci). Jezeli Pr 4.25 ma
nastawe 0 aktywna jest charakterystyka ochrony termicznej dla silnika,
ktorego stopien chtodzenia spada wraz ze spadkiem predkosci
(czestotliwosci) od 15% predkosci (czestotliwosci) znamionowej. Jezeli
Pr 4.25 ma nastawe 1, aktywna jest charakterystyka ochrony termiczne;j
dla silnika, ktérego stopien chtodzenia spada wraz ze spadkiem
predkosci (czestotliwosci) od 50% predkosci (czestotliwosci)
znamionowej. Maksymalna wato$¢ wspoétczynnika K wynosi 1,01, zatem
powyzej zatamania charakterystyki silnik moze pracowa¢ dtugotrwale z
pradem réwnym 1,01 x Prad znamionowy.

Kiedy estymowana temperatura silnika w Pr 4.19 osigga 100% naped
zaczyna reagowac w zaleznosci od nastawy Pr 4.16. Jezeli Pr 4.16 ma
nastawe 0, naped blokuje sie stanem awaryjnym (jezeli Pr 4.19 osigga
100%). Jezeli Pr 4.16 ma nastawe 1, ograniczenie pragdowe jest
redukowane do (K - 0,05) x 100% (jezeli Pr 4.19 osiaga 100%).
Ograniczenie pradowe powraca do pierwotnej nastawy gdy warto$é Pr
4.19 spadnie ponizej 95%. Przy pracy napedu w trybie serwo sktadowa
czynna pradu oraz prad wypadkowy kontrolowany przez ograniczenia
pradowe powinny mie¢ podobne wartosci co powinno zapewnic, ze
silnik serwo bedzie pracowat ponizej poziomu ochrony termiczne;j.

Bufor estymowanej temperatury jest resetowany do zera przy kazdym
zatgczeniu zasilania napedu po czym zaczyna akumulowac
estymowana temperature. Jezeli prad znamionowy silnika (zdefiniowany
w Pr 5.07) zostat zmieniony, bufor jest resetowany do zera.

Nastawa fabryczna statej czasowej nagrzewania silnika (Pr 4.15) wynosi
89s dla silnika indukcyjnego (przy pracy napedu w otwartej petli lub w
zamknietej petli w trybie wektorowym), co odpowiada przecigzalnosci
150% przez 60s przy starcie silnika ze stanu zimnego. Nastawa
fabryczna statej czasowej nagrzewania silnika dla silnika serwo wynosi
20s, co odpowiada przecigzalnosci 175% przez 9s przy starcie silnika ze
stanu zimnego.

Czas, po ktérym naped zablokuje sie stanem awaryjnym przy pracy z
sInikiem startujgcym ze stanu zimnego przy statym pradzie mozna
obliczy¢ ze wzoru:

Tuip = -(Pr 4.15) x In(1 - (K x Pr 5.07 / Pr 4.01)?)

Statg czasowa nagrzewania silnika mozna wyznaczy¢ wykorzystujac
powyzszy czas (Tyip) przy danym pradzie ze wzoru:

Pra.15 = -Tyip / In(1 - (K/ Przecia_zalnoéé)z)

Przyktadowo, jezeli naped zablokowat sie stanem awaryjnym przy pracy
ze 150% przecigzeniem po 60s z K = 1,05 (dla pracy z podwyzszong
przecigzalnoscia) wtedy:

Pra.15=-60/In(1 - (1,05 / 1,50)2) = 89

Maksymalna warto$¢ statej czasowej nagrzewania silnika moze by¢
nastawiana do 400s, co pozwoli na zwiekszenie przeciazalnosci napedu
o ile nie ograniczy jej ochrona termiczna silnika.

Dla silnikow serwo Unimotor firmy CT Dynamics zalecanych do pracy z
Unidrive SP wartosc¢ statej czasowej nagrzewania silnika mozna znalez¢
w opisie technicznym tych silnikow.

8.5 Czestotliwos¢ nosna

Nastawa fabryczna czestotliwosci nosnej dla Unidrive SP wynosi 3kHz
(6kHz przy pracy w trybie serwo), jednakze mozna jg nastawiaé
maksymalnie do 16kHz w Pr 5.18 (w zaleznosci od modelu napedu).

Tabela 8-1 Dostepne czestotl. nosne dla danych modeli napedow

Rozmiar | Model | 4\ | 414, | 6kHz | 8KHz | 12kHz | 16kHz
napedu napedu
1 Wszystkie v 4 v v v v
2 Wszystkie | v | v | v | ¥ v v
SP320X | v | v | ¥ | ¥ v
spasota| , | , | , | o S S
3 SP3402
SP3403 | v | v | v | ¥ v
SP350X | v | ¥ | ¥ | ¥

Jezeli czestotliwosé nosna zostata nastawiana powyzej 3kHz wystapia
nastepujace efekty:

1. Zwigkszenie strat ciepta w napedzie, co oznacza, ze nalezy
zmniejszy¢ (przeznamionowac) prad wyjsciowy napedu.

Patrz Rozdziat 12.1.1 Odpowiednie warto$ci mocy i pradéw
znamionowych dla poszczegdinych czestotliwosci no$nych i
temperatur otoczenia pracy napedu na stronie 201.

2. Zmniejszanie wydzielanego ciepta w silniku - polepsza sie ksztatt
przebiegdw pradéw wyjsciowych.

3. Zmniejszanie hatasu generowanego przez silnik.

4. Zwiegkszenie czaséw probkowania w regulatorze predkosci i pradu.
Nastawa czestotliwosci nosnej musi by kompromisem pomigdzy
wydzielaniem ciepta z napedu, wydzielaniem ciepta z silnika oraz
wymaganym czasem prébkowania w zaleznosci od aplikacji.

Tabela 8-2 Czasy probkowania dla roznych taskow sterowania
dla danych czestotliwosci nosnych

Zamknieta
3,6,12 4,8,16 petlaw trybie
kHz kHz Otwarta petla wektorowym
i tryb serwo
3kHz = 167ms Ograniczenie Reaulator
Poziom 1 6kHz = 83ms | 125ms | wartosci ) %owe y
12kHz = 83ms szczytowej pray
Ograniczenie | Regulator
Poziom 2 250ms pradowe oraz | prekosci oraz
stromosci stromosci
Poziom 3 1ms Regulator napiecia
Poziom 4 4ms Czas krytyczny dl_a interfejsu
uzytkownika
Background Czas nie jest krytyczny
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8.6 Praca napedu z duzymi predkosciami

8.6.1 Ograniczenia sprzezenia zwrotnego z
enkodera
Maksymalna czestotliwo$¢ enkodera nie powinna przekracza¢ 410kHz.
Przy pracy napedu w zamknietej petli lub w trybie serwo, maksymalna
predkos¢, ktéra moze by¢ wprowadzona do Pr 1.06 i Pr 1.07 (progi
maksymalnej i minimalnej predkosci) moze by¢ ograniczana przez
naped. Ograniczenie maksymalnej predkosci jest zdefiniowane
ponizszym wzorem (nie moze przekroczy¢ 400000br/min):

Ograniczenie maksymalnej 410kHz x 60
predkosci (obr/min) ~ ELPR
_ 246x107
ELPR

Gdzie:
ELPR - odpowiednik iloéci dziatek na jeden obrét enkodera.
» dla standardowego enkodera inkrementalnego, ELPR = ilo¢
dziatek na obrét enkodera
« dla enkodera inkrementalnego z sygnatami czestotliwosciowymi
i kierunku F i D, ELPR= ilo$¢ dziatek na obrét enkodera / 2
Ograniczenie maksymalnej predkosci jest definiowane poprzez wybor
zrodta sygnatu sprzezenia zwrotnego (Pr 3.26), i odpowiednig nastawe
ELPR. Przy pracy napedu w trybie wektorowym w zamknietej petli
istnieje mozliwo$¢ wytaczenia ograniczenia maksymalnej predkosci
poprzez zmiang nastawy Pr 3.24. Parametr ten umozliwia przetaczanie
pracy napedu ze sprzezeniem zwrotnym lub bez sprzezenia, gdy naped
pracuje z predkoscig zbyt duzg dla enkodera. Ograniczenie
maksymalnej predkosci jest definiowane jak powyzej gdy Pr 3.24 = 0 lub
1, oraz wynosi 400000br/min gdy Pr 3.24 = 2 lub 3.

8.6.2 Praca powyzej predkosci synchronicznej (ze
stata moca)

(Tylko dla pracy w otwartej petli lub zamknietej petli w trybie

wektorowym)

Unidrive SP moze pracowac z silnikiem indukcyjnym powyzej jego

predkosci synchronicznej w obszarze statej mocy. Przy wzroscie

predkosci poza predkos¢ synchroniczng zaczyna spada¢ warto$c

momentu na wale silnika. Charakterystyki ponizej pokazujg przebiegi

momentu i napiecia wyjsciowego w zaleznosci od predkosci.

Rysunek 8-3 Przebieg momentu i napiecia wyjsciowego powyzej

predkosci znamionowej

odpowiedniej proporcji dla danego silnika. (przy pracy napedu w otwartej
petli prad magnesujacy na biezaco nie jest kontrolowany)

8.6.3 Praca napedu z duzymi predkosciami z
silnikami serwo

Praca napedu z duzymi predkosciami z silnikami serwo jest aktywna gdy
Pr5.22 =1. Przy takiej pracy nalezy zwr6ci¢ szczegblng uwage aby nie
uszkodzi¢ napedu. Napigcie wytwarzane przez magnesy silnika serwo
jest proporcjonalne do predkosci silnika. Przy pracy napedu z duzymi
predkosciami z silnikami serwo naped musi podawacé na silnik prady
przedziwdziatajace strumieniowi wytwarzanemu przez magnesy silnika,
tak aby zapobiec powstawaniu wysokich napie¢ na zaciskach silnika i w
ten sposéb chroni¢ naped. Jednakze gdy naped jest nieaktywny (lub jest
zablokowany stanem awaryjnym), a silnik serwo pracuje z wysokimi
obrotami moze nastapi¢ uszkodzenie napedu. Jezeli praca napedu z
duzymi predkosciami z silnikiem serwo jest aktywna predkos¢ silnika
musi by¢ ograniczona do poziomu podanego ponizej w tabeli, chyba ze
zostal zastosowany dodatkowy zewnetrzny uktad ograniczania napigcia
na zaciskach wyjsciowych napedu.

Maksymalne bezpieczne
Napiecie Maksymalna napiecie
zZnamionowe predkosé silnika miedzyprzewodowe na
napedu (obr/min) zaciskach silnika - wartos¢
skuteczna (V)

200 400/ (Ke x V2) 400/V2

400 800/ (Ke x V2) 800 /2

575 955/ (Ke x V2) 955 /2

690 1145/ (Ke x V2) 1145 /2

A
Moment
I
I
I
I
1
I
I
I
l
} Predkosé

A !
1
Napiecie |
znam. | ___________ !
I
1
I
I
I
I
I
I
I

: >

Predko$¢ znamionowa Predkos¢

Przy projektowaniu aplikacji napedu pracujacego z predkos$ciami
powyzej predkosci znamionowej silnika nalezy doktadnie
przeanalizowa¢ spadek momentu na wale silnika.

Punkty nasycenia silnika (Pr 5.29 i Pr 5.30), ktére sg nastawiane
podczas autostrojenia przy pracy napedu w zamknietej petli w trybie
wektorowym wptywaja na redukcje pragdu magnesujacego w

Ke - stosunek pomiedzy wartoscig skuteczna napiecia
miedzyprzewodowego na zaciskach silnika, a predkoscig w V/obr/min.
Przy pracy napedu z duzymi predkosciami z silnikami serwo nalezy
zwroci¢ szczegblng uwage aby nie rozmagnesowac silnika. Przed
wykorzystaniem silnika do takiej pracy nalezy skonsultowac sig z
prducentem silnika serwo.

8.6.4 Czestotliwos¢ nosna

Przy pracy z nastawag fabryczng czestotliwosci nosnej 3 kHz
maksymalna czestotliwo$é wyjsciowa napedu powinna by¢ ograniczona
do 250 Hz. Zaleca sie utrzymywanie stosunku 12:1 pomiedzy
czestotliwoscig nosng a czestotliwoscig wyjsciowa napedu, co zapewni
odpowiedniej jakosci przebiegi na wyjsciu napedu. Jezeli nie ma
mozliwosci otrzymania powyzej podanego stosunku nalezy wigczyé
aktywacje przebiegu pseudoprostokatnego na wyjsciu napedu (Pr 5.20
=1). Na wyjsciu napedu pracujacego powyzej predkosci znamionowej
otrzyma sie woéwczas przebieg pseudoprostokatny.

8.6.5 Maksymalna predkos¢ / czestotliwosé
Przy pracy napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego maksymalna
czestotliwos¢ wyjsciowa wynosi 3000 Hz.

Przy pracy napedu w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego w trybie
wektorowym maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa wynosi 1250 Hz.

Przy pracy napedu w trybie serwo maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa
wynosi 1250Hz, jednakze predko$¢ jest ograniczana przez
wspotczynnik napigecia (Ke) silnika. Ke jest stata wartoscig
charakterystyczng dla danego silnika serwo. Wartos¢ Ke jest
umieszczona na tabliczce znamionowej silnika lub w opisie technicznym
silnika i jest wyrazona w V/kobr/min (voltach na 10000br/min).

8.6.6 Quasi-Square wave (open-loop only)

Poziom maksymalnego napiecia wyj$ciowego napedu jest standardowo
ograniczony do napiecia rownowaznemu napieciu zasilania napedu z
uwzglednieniem spadku napiecia w napedzie (naped bedzie takze
potrzebowat kilka procent napiecia zasilajacego do prawidtowej pracy
regulatora pradu). Jezeli napiecie znamionowe silnika jest ustawione w
napedzie na tym samym poziomie co napigcie zasilania napedu, wtedy
napiecie wyjsciowe napedu bedzie nieznacznie mniejsze od wartosci
napiecia znamionowego silnika. Jezeli Pr 5.20 (Quasi-square wave
enable) ma nastawe 1 the modulator will allow over modulation, so that
as the output frequency increases beyond the rated frequency the
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voltage continues to increase above the rated voltage. The modulation
depth will increase beyond unity; first producing trapezoidal and then
quasi-square waveforms.

This can be used for example:

» To obtain high output frequencies with a low switching frequency
which would not be possible with space vector modulation limited to
unity modulation depth,

or

» In order to maintain a higher output voltage with a low supply
voltage.
The disadvantage is that the machine current will be distorted as the
modulation depth increases above unity, and will contain a significant
amount of low order odd harmonics of the fundamental output frequency.
The additional low order harmonics cause increased losses and heating
in the motor. It is not possible to select quasi-square operation when the
switching frequency is 16kHz (Pr 5.18 = 5).
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9 Ka rta SMA RTCAR D Rysunek 9-1 Wkiadanie karty SMARTCARD
9 1 W Whktadanie karty Karta SMARTCARD
. step SMARTCARD wlozona do napedu

Karta SMARTCARD jest plastykowa karta (wielkos$¢i karty kredytowe;j)
dostarczang z kazdym napedem umozliwiajaca:

Kopiowanie parametréw z jednego napedu na drugi

Zapisanie i przechowywanie nastaw wszystkich parametréw napedu
Zapisanie i przechowywanie tylko nastaw parametréw réznigcych
sie od nastaw fabrycznych

Zapisanie i przechowywanie prostych programéw drabinkowych
rezydujacych w napedzie a napisanych z uzyciem oprogramowania
SYPT Applications Lite

Automatyczne zapisywanie wszystkich zmienianych nastaw
parametrow

Przesytanie do napedu kompletu parametréw silnika

Szczelina do wtozenia SMARTCARD znajduje sie w gornej czesci
napedu pod zdejmowalnym panelem sterujgcym z lewej strony. Karta
powinna by¢ witozona do szeliny tak aby odstonigty chip na karcie
znajdowat sie po prawej stronie napedu.

Naped komunikuje sie z karta SMARTCARD tylko podczas zapisywania

lub odczytywania z niej danych.

Kat fazowy enkodera (tylko dla pracy w trybie serwo)

Pr 3.25 i Pr 21.20 moze by¢ kopiowany poprzez karte
SMARTCARD z/do napedu z wersjg oprogramowania
V01.05.00 i pézniejsza. Mozliwos$¢ kopiowania tych
parametrow jest przydatna, kiedy archiwizuje sie parametry
danego napedu, a pézniej przesyta sie je do tego samego
napedu. Nalezy zwréci¢ uwage przy kopiowaniu parametrow
z jednego napedu na drugi z uzyciem SMARTCARD aby Pr
3.25i Pr 21.20 byt poprawny dla danego napedu. W tym
przypadku po zakonczeniu kopiowania parametréw do
napedu, nalezy przeprowadzi¢ automatyczne strojenie
napedu, lub wprowadzi¢ recznie poprawny kat fazowy
enkodera z tabliczki znamionowej silnika. Jezeli kat fazowy
enkodera w Pr 3.25 i Pr 21.20 bedzie nieprawidtowy
wowczas podczas aktywacji napedu, naped zablokuje sie
stanem awaryjnym O.SPd lub Enc10.

Proste zapisywanie i odczytywanie danych
Rysunek 9-2 Prosta obstuga karty SMARTCARD

Transfer danych
ze SMARTCARD
do napedu

i»

A

Transfer danych z
napedu do
SMARTCARD

Automatyczny
zapis na
SMARTCARD
zmian
parametréw

Automatyczny
= zapis

Pr0.30 = Auto + @

[ Boot Automatyczny
o transfer danych ze
» SMARTCARD do
4) napedu po kazdym
zatgczeniu
Automatyczny zasilania napedu
zapis

Pr 0.30 = boot + ©
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Karta SMARTCARD posiada 999 miejsc na indywidualne bloki danych.
Kazde indywidualne miejsce 1 do 499 moze by¢ uzyte do zapisania
bloku danych o pojemnosci do 4kb.

Miejsca na indywidualne bloki danych na karcie SMARTCARD sg
uporzadkowane wg funkcjonalnosci:

Tabela 9-1 Przeznaczenie blokéw danych na karcie SMARTCARD

Przyktadowe

Nr bloku danych -
zastosowanie

Rodzaj

1 do 499 Mozliwy zapis i odczyt | Application set ups

500 do 999 Mozliwy tylko odczyt | Macros

Wigkszos¢ aplikacji wymaga zmian nastaw tylko kilku parametrow.
Wprowadzono zatem funkcje zapisu na SMARTCARD tylko nastaw
parametréw réznigcych sie od nastaw fabrycznych aby zmniejszy¢ ilosé
pamieci zajmowanej przez blok danych na karcie.

SMARTCARD moze by¢ zabezpieczona przed zapisem lub
skasowaniem danych poprzez nadanie jej atrybutu “tylko do odczytu”
(patrz Rozdziat 9.2.7 9888 / 9777 - Blokada zapisu na SMARTCARD na
stronie 115).

Jezeli SMARTCARD zostata wyjeta w czasie transferu danych z napedu
do bloku danych na karcie o numerze 3yyy, EEPROM napedu wykaze
btad w sumie kontrolnej i naped zablokuje sie stanem awaryjnym ‘EEF’.

Jezeli SMARTCARD zostata wyjeta w czasie transferu danych z napedu
do bloku danych na karcie o numerze 4yyy, dane nie zostang zapisane
na karcie i naped zablokuje sie stanem awaryjnym ‘C.Acc’.

Oba powyzsze przypadki moga spowodowac uszkodzenie nastaw
parametrow napedu. Zatem jezeli wystgpi jeden ze stanéw awaryjnych
‘EEF’ lub ‘C.Acc’ nalezy zresetowac¢ parametry napedu do nastaw
fabrycznych i zapisac je.

9.2 Transfer danych

Transfer danych, kasowanie danych oraz ochrona danych na
SMARTCARD sa mozliwe poprzez wprowadzenie odpowiedniego kodu
do Pr xx.00, (po wprowadzeniu kodu nalezy zresetowac naped).

Tabela 9-2 Kody komend dla karty SMARTCARD

Kod Skutek nastawy

3 Zapis parametréw z EEPROM-u napedu do bloku o numerze
Y¥Y lyyy na SMARTCARD

Zapis tych parametrow z napedu, ktérych nastawy réznig sie od

4yyy nastaw fabrycznych do bloku o numerze yyy na SMARTCARD

Zapis krotkiego programu drabinkowego z wewnetrznego PLC

Syyy napedu do bloku o numerze yyy na SMARTCARD

Transfer danych z bloku o numerze yyy na SMARTCARD do

Gyyy napedu

7yyy |Skasowanie danych z bloku o numerze yyy na SMARTCARD

8 Poréwnanie parametrow napedu z parametrami bloku o
YYY | numerze yyy na SMARTCARD

Skasowanie danych z blokéw o numerze od 1 do 499 na

9999 SMARTCARD

9888 | Ustawienie karty SMARTCARD tylko na odczyt danych

9777 | Przywr6cenie mozliwosci zapisu na karcie SMARTCARD

yyy oznacza numer bloku danych 001 do 999. Patrz Tabela 9-1
Przeznaczenie blokéw danych na SMARTCARD.

Jezeli ustawiono karte tylko na odczyt (9888) to istnieje mozliwo$¢
korzystania z kodéw 6yyy lub 9777.

9.2.1 Zapis danych na SMARTCARD

3yyy - Zapis parametrow na karcie SMARTCARD

Po zapisie tym kodem blok danych na SMARTCARD zawiera komplet
parametrow z EEPROM-u napedu, tj. wszystkie zapisane uprzednio w
napedzie parametry za wyjatkiem parametrow oznaczonych kodem NC i

PS (opis oznaczeh w Rozdziale 11  Parametry zaawansowane na
stronie 123). Na karcie SMARTCARD mozna zapisac¢ i przechowywaé
do 4 blokéw danych tego rodzaju (3yyy).

Przed wykonaniem ww operacji nalezy zapisa¢ parametry w napedzie
tak aby przesta¢ parametry z pamieci RAM napedu do pamigci
EEPROM napedu.

4yyy - Zapis tych parametrow z napedu, ktorych nastawy
réznia sie od nastaw fabrycznych na SMARTCARD
Dane, ktore zostajq zapisane podczas tej operacji na SMARTCARD to
nastawa parametru przywracania nastaw fabrycznych oraz wszystkie
inne parametry, ktérych nastawy r6znig sie od nastaw fabrycznych. Na
kazdy r6znigcy sie parametr jest zuzywane 6 bajtow pamieci karty.
Upakowanie danych na karcie w tym przypadku nie jest tak duze jak w
przypadku zapisu danych kodem 3yyy, ale w wigkszosci przypadkéw
réznic nastaw parametréw jest niewiele co w sumie powoduje, ze
powstaty w ten sposéb blok danych zawiera mniej pamigci niz w
przypadku zapisu kodem 3yyy. Metoda zapisu parametrow kodem 4yyy
moze by¢ stosowana do tworzenia zestawdw funkcyjnych parametrow
(makr). Parametry, ktére nie sg zapisywane na karcie po aktywacji kodu
3yyy, nie sa takze zapisywane po aktywacji kodu 4yyy. W tym przypadku
transfer parametréow na karte odbywa sie z pamigci RAM napedu.

Zapis zestawu parametrow na SMARTCARD (Pr 11.42 =
Prog (2))

Nastawa Pr 11.42 na wartos$é Prog (2) i reset napedu spowoduje zapis
parametrow z EEPROM-u napedu na SMARTCARD (operacja ta jest
réwnowazna wprowadzeniu kodu 3001 do Pr xx.00). Wszystkie stany
awaryjne zwiazane z karta SMARTCARD sa aktywne za wyjatkiem
‘C.Chg’ (zapis nowych danych na istniejacy blok danych). Jezeli
podczas tej operacji blok danych 3001 istnieje to zostanie on
automatycznie nadpisany. Kiedy ww operacja jest zakonczona Pr 11.42
automatycznie przyjmuje nastawe nonk (0).

9.2.2 Transfer danych ze SMARTCARD do napedu
6yyy - Transfer tych parametréow, ktérych nastawy roznia sie

od nastaw fabrycznych ze SMARTCARD do napedu
Woprowadzenie kodu 6yyy do Pr xx.00 spowoduje transfer danych z
karty do pamieci RAM napedu a nastepnie do pamieci EEPROM
napedu. Zapisywanie parametréw w napedzie po wykonaniu tej operaciji
nie jest wymagane (naped pamieta nastawy tych parametréw po
wytaczeniu zasilania). Nastawy dla modutéw SM zapisane na karcie
podczas operacji z kodem 6yyy beda transferowane do napedu
docelowego. Jezeli naped nie zostanie zidentyfikowany jako docelowy
(zrédto, z ktérego pochodzity parametry) lub nie zostanie rozponany
modut SM jako docelowy (modut SM, z ktérego pochodzity parametry
zapisane na karcie) - np. nastgpita zamiana modutéw w slotach napedu
nie nastapi transfer parametréw z karty, a parametry w napedzie przyjma
nastawy fabryczne i naped zablokuje sie stanem awaryjnym ‘C.Optn’.
Jezeli parametry z karty beda transferowane do napedu innego niz
docelowy (o innym napiegciu i pradzie znamionowym) naped zablokuje
sie stanem awaryjnym ‘C.rtg’. Parametry podane ponizej nie sg
transferowane podczas operacji klonowania parametréw, sa przypisane
do napedu.

Pr 2.08 Standardowa stromo$¢ napiecia

Pr 4.05 do Pr 4.07 i Pr 21.27 do Pr 21.29 Ograniczenia pradowe
Pr 5.07, Pr 21.07 Prad znamionowy silnika

Pr 5.09, Pr 21.09 Napiecie znamionowe silnika

Pr 5.17, Pr 21.12 Rezystancja stojana silnika

Pr 5.18 Czestotliwos¢ nosna

Pr 5.23, Pr 21.13 Korekcja napiecia

Pr 5.24, Pr 21.14 Transient inductance

Pr 5.25, Pr 21.24 Induktancja stojana

Pr 6.06 Poziom pradu hamowania DC

Transfer zestawu parametrow ze SMARTCARD do napedu
(Pr11.42 =rEAd (1))

Nastawa Pr 11.42 na warto$¢ rEAd (1) i reset napedu spowoduje
transfer zestawu parametréw z karty do EEPROM-u napedu (operacja ta
jest rbwnowazna wprowadzeniu kodu 6001 do Pr xx.00). Wszystkie
stany awaryjne zwiazane z kartg SMARTCARD sg aktywne. Kiedy ww
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operacja zakonczy sie pomysinie parametry zostajg zapisane w

EEPROM napedu i Pr 11.42 automatycznie przyjmuje nastawe nonE (0).

Operacja powyzsza zostanie wykonana tylko w przypadku gdy blok
danych na karcie jest blokiem zawierajacym peten zestaw parametréw
(zapisanym uprzednio kodem 3001). W przeciwnym wypadku naped
zablokuje sie stanem awaryjnym ‘C.typ’.

9.2.3 Automatyczne zapisywanie ha SMARTCARD

zmian parametréw (Pr 11.42 = Auto (3))
Nastawa Pr 11.42 na warto$¢ Auto (3) spowoduje automatyczne
zapisywanie zmian parametréw tylko w Menu 0 napedu na karte
SMARTCARD. Po nastawie Pr 11.42 na warto$¢ Auto (3) i zresetowaniu
napedu, komplet parametréw z EEPROMU napedu zostaje zapisany na
SMARTCARD. Zaraz po tym automatycznie nadpisywane sg juz tylko
parametry z Menu 0.

Wszystkie nastawy parametrow napedu beda w tym przypadku (Pr
11.42 = Auto(3)) zapisane na karcie jezeli Pr xx.00 zostanie nastawiony
na warto$¢ 1000 a nastepnie naped zostanie zresetowany.

Wszystkie stany awaryjne zwiazane z kartg SMARTCARD sa aktywne
za wyjatkiem ‘C.Chg’ (zapis nowych danych na istniejacy blok danych).
Jezeli podczas tej operacji blok danych 3001 istnieje to zostanie on
automatycznie nadpisany.

Jezeli karta zostanie wyjeta z napedu przy nastawie Pr 11.42 na warto$¢
Auto (3), Pr 11.42 automatycznie przyjmuje nastawe nonE (0)

Jezeli wymagana jest praca z automatycznym zapisywaniem, a do
napedu zostaje wlozona nowa karta Pr 11.42 nalezy z powrotem
nastawi¢ na Auto (3), nastepnie nalezy zresetowac¢ naped zeby zapisa¢
na karcie komplet wszystkich parametréw napedu, ktéry bedzie
automatycznie nadpisywany.

Po zatgczeniu zasilania napedu jezeli Pr 11.42 jest nastawiony na Auto
(3) naped automatycznie zapisze komplet wszystkich parametréw
napedu na karcie SMARTCARD. Podczas tej operacji na wyswietlaczu
napedu pojawi sie napis ‘cArd’. Funkcja ta daje pewnos$¢, ze komplet
parametréw napedu na SMARTCARD pochodzi z aktualnie
obstugiwanego napedu.

Nastawa Pr 11.42 = Auto(3) jest zapisywana w EEPROM napedu (nie na
karcie SMARTCARD).

9.2.4 Automatyczny transfer danych ze
SMARTCARD do napedu po kazdym zataczeniu
zasilania napedu (Pr 11.42 = boot (4))

Funkcja automatycznego transferu danych ze SMARTCARD dziata

podobnie jak funkcja automatycznego transferu danych z napedu, za

wyjatkiem pracy po zataczeniu napiecia zasilania. Po kazdym
zataczeniu zasilania napedu komplet parametrow ze SMARTCARD jest
automatycznie transferowany do napedu jezeli:

» Karta SMARTCARD jest wtozona do napedu

» Istnieje blok danych nr 1 na karcie

+ Blok danych nr 1 jest rodzaju 1 do 5 (tak jak zdefiniowano w Pr
11.38)

* Pr11.42 jest nastawiony na warto$c¢ boot (4)

Podczas tej operacji na wyswietlaczu napedu pojawi sie napis 'boot'.

Jezeli tryb pracy napedu nie odpowiada parametrom zapisanym na

karcie naped zablokuje sie stanem awaryjnym 'C.Typ' i dane nie beda

transferowane.

Jezeli Pr 11.42 jest nastawiony na warto$¢ boot (4) i zapisany na karcie
SMARTCARD to po witozeniu jej do napedu i wtaczeniu zasilania
napedu nastapi automatyczny transfer parametréw do napedu. Funkcja
ta daje mozliwos¢ bardzo szybkiego programowania nowo
instalowanych napedoéw.

Pr 11.42 zapisany z nastawg boot (4) na karcie podczas transferowania
parametréw z karty do napedu, nie jest zapisywany z tg nastawg w
napedzie.

9.2.5 8yyy - Poréwnanie wszystkich parametrow
napedu z parametrami bloku o numerze yyy
na SMARTCARD

Nastawa wartosci 8yyy w Pr xx.00 spowoduje poréwnanie bloku danych

na SMARTCARD z danymi pamieci EEPROM napedu. Jezeli dane w

bloku o numerze yyy sag takie same jak w napedzie Pr xx.00 przyjmie

wartos¢ 0. W przeciwnym wypadku naped zablokuje sie stanem
awaryjnym ‘C.cpr’.

9.2.6 7yyy/9999 - Kasowanie danych ze
SMARTCARD

Dane moga by¢ kasowane z karty poprzez kasowanie pojedynczych

blokéw danych lub poprzez skasowanie wszystkich blokéw danych od 1

do 499 jednoczesnie.

* Nastawa 7yyy w Pr xx.00 spowoduje skasowanie bloku danych nr
yyy na karcie SMARTCARD.

* Nastawa 9999 w Pr xx.00 spowoduje skasowanie wszystkich
blokéw danych od 1 do 499 na karcie SMARTCARD

9.2.7 9888 /9777 - Blokada zapisu na SMARTCARD
Karta SMARTCARD moze by¢ zabezpieczona przed zapisem lub
skasowaniem danych. Gdy karta jest zabezpieczona kazda préba
zapisu na karte lub skasowania danych z karty spowoduje blokade
napedu stanem awaryjnym 'C.rdo'. Podczas blokady karty przed
zapisem mozna korzystac tylko z kodéw 6yyy lub 9777.

+ Nastawa 9888 w Pr xx.00 zabezpiecza karte przed zapisem lub
skasowaniem danych

+ Nastawa 9777 w Pr xx.00 przywraca mozliwos$¢ zapisu i kasowania
danych na karcie

9.3 Informacje o blokach danych na karcie

Kazdy blok danych zapisany na SMARTCARD zawiera nastepujace
informacje:

»  Numer identyfikujacy blok danych (Pr 11.37)

» Rodzaj danych zapisanych w bloku (Pr 11.38)

» Tryb pracy napedu jezeli danymi w bloku sa parametry napedu (Pr
11.38)

*  Numer wersji bloku danych (Pr 11.39)

*  Suma kontrolna (Pr 11.40)

Informacje na temat poszczegélnych blokéw danych moga by¢
przegladane w Pr 11.38 do Pr 11.40 poprzez wybranie odpowiedniego
numeru bloku poprzez nastawe Pr 11.37.

Jezeli do Pr 11.37 zostanie wprowadzona warto$é 1000, Pr 11.40
pokaze ile bajtow wolnej pamieci pozostato na karcie. Jezeli karta jest
nie zapisana (brak blokéw zawierajacych dane) Pr 11.37 moze tylko
przyjmowac¢ wartosci 0 lub 1000.

Nadanie numeru wersji bloku danych jest wskazane kiedy bloki danych
sg wykorzystywane jako zestawy parametréw napedu (makra). Jezeli
zestaw parametréw napedu ma by¢ zapisany na karcie z numerem
wersji, do Pr 11.39 nalezy wprowadzi¢ odpowiedni numer wersji przed
transferem parametréw do bloku danych na karcie. Numer wersji bloku
danych moze by¢ w kazdej chwili zmieniony, gdy wczesniej jest
odszukany poprzez Pr 11.39.

Jezeli naped, do ktérego sa transferowane parametry byt wczesniej
skonfigurowany do pracy w trybie innym niz wskazujg na to parametry
zapisane na karcie, tryb pracy napedu zmieni sie zgodnie z nastawami
parametréw transferowanych z karty.

Procedura kasowania danych z karty, kasowania blokéw danych,
automatycznego zapisywania zmian nastaw parametréw w Menu 0 oraz
automatycznego zapisywania parametrow na nowej karcie, bedzie
efektywniejsza gdy Pr 11.37 zostanie nastawiony na wartos¢ 0 lub na
najniszy numer bloku danych na karcie.
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9.4 Parametry zwigzane ze SMARTCARD Suma kontrolna danych na SMARTCARD
Tabela 9-3 Oznaczenia kodow stosowanych przy opisach param. RO uni | | | NG | BT | |
Parametr z mozliwosciag Parametr tylko do . .
RW Zapisu RO odczytu Uni Unipolarny @ 0 do 65,335 =
Bi Bipolarny Bit Parametr bitowy Txt Tekstowy Pr 11.40 ok - K s bloku d h b r11.37
Fl Filtrowany DE | Parametradresowy | NC | Nie transferowalny r 11.40 pokazuje sume kontrolng bloku danych wybranego w Pr11.37.

RA Uzalezniony od warto$ci PT

Parametr us
znamionowych napedu

zabezpieczony

Zapiswany przez
uzytkownika

PS Automat. zapisywany po
wylaczeniu napedu

Kopiowanie parametrow z/do SMARTCARD

RW | Txt | | | NC | | US|
¢ 0do 4 = nonE (0)

Nr ostatnio transferowanego bloku ze SMARTCARD

RO | Uni ] NG | PT | US |

[ 0 do 999 = 0

Pr. 11.36 pokazuje numer bloku danych (bloku parametréw) ostatnio
transferowanego z karty SMARCARD do napedu.

Numer identyfikujacy blok danych na SMARTCARD
RW | Uni | | | NC | | |

4 0 do 1000 = 0

Pr 11.37 zawiera numer identyfikujacy blok danych, dla ktérego
uzytkownik moze wyswietli¢ dalsze informacje w Pr 11.38, Pr 11.39 i Pr
11.40.

Rodzaj danych w bloku na SMARTCARD

RO Txt | | | NC | PT | |
¢ 0do 18 =
Pr 11.38 pokazuje rodzaj danych w bloku yyy na karcie SMARTCARD.
Pr - . Zapis
11.38 Wyswietlacz Rodzaj danych w bloku danych
Wartos¢ liczbowa, gdy Pr 11.37 =0
0 FrEE lub 1000
1 Zarezarwowany
Blok parametréw dla pracy w
2 3OpEn.LP otwartej petli
Blok parametréw dla pracy w
8 SCLVECt | amkniete] petli w trybie wektorowym |~ Zapis na
- - karcie danych
4 3SEVO Blok parametréw dla pracy w trybie 7 EEPROM
serwo
_ napedu
5 3rEgEN Blok parametrqw dlg pracy ze
zwrotem energi do sieci zasilajacej
6do 8 3Un Nieuzywany
9 Zarezarwowany
10 40pEn.LP Blok paramgtrow dla pracy w
otwartej petli
Blok parametréw dla pracy w Zapis na
" 4CL.VECt zamknietej petli w trybie wektorowym | karcie tych
Blok parametréw dla pracy w trybie nastaw
12 4SErVO P pracy y parametréw,
serwo PR
_ ktore rézniag.
13 4rEgEn Blok parametréw dla pracy ze sie od nastaw
zwrotem energi do sieci zasilajacej fabrycznych
1‘:‘?0 4Un Nieuzywany
17 LAddEr Prosty program drabinkowy
pracujacy w PLC wewn. napedu
18 Option Program z modutu SM
Numer wersji bloku danych na SMARTCARD
RW Uni | | | NC | | |
¢ 0 do 9,999 = 0

Pr 11.39 pokazuje numer wersji bloku danych wybranego w Pr 11.37.

Nastawy Pr 11.42 1 lub 2 nie sa transferowane do karty lub napedu.
Nastawy Pr 11.42 3 lub 4 sa transferowane do karty lub w napedu.

nonE (0) = Funkcja nieaktywna

rEAd (1) = Transfer parametréw ze SMARTCARD do napedu
Prog (2) = Transfer parametréw z napedu do SMARTCARD
Auto (3) = Autozapisywanie parametrow na SMARTCARD
boot (4) = Autozapisywanie w napedzie takze po zatgczeniu
zasilania
9.5 Stany awaryjne zwigzane ze

SMARTCARD

Jezeli wystapit problem podczas odczytywania, zapisywania czy tez
kasowania parametrow na SMARTCARD, naped zablokuje sig¢ i pokaze
jeden z ponizszych kod6éw stanéw awaryjnych wyszczeg6lnionych w
Tabeli 9-4 na nastepnej stronie.
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Tabela 9-4 Oznaczenia wyswietlanych stanéw awaryjnych zwiazanych z karta SMARTCARD

Stan awarii
(ang. Trip)

-ﬂ. Btad SMARTCARD: Btad odczytu/zapisu karty SMARTCARD

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

185

Sprawdz czy karta SMARTCARD jest wiozona do napedu poprawnie
Wymien karte SMARTCARD

Btad SMARTCARD: Docelowy blok danych zawiera juz dane

179

Skasuj dane z tego bloku
Zapisz dane do innego bloku

Btad SMARTCARD: Parametry zapisane w napedzie roznia sie od parametrow zapisanych w bloku nr yyy na karcie
SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk @ - reset
Btad SMARTCARD: Wybrany blok danych nie zwiera zadnych danych

Upewnij sie, ze zostat wybrany odpowiedni blok danych
Btad SMARTCARD: Dane na karcie SMARTCARD s3a uszkodzone

Upewnij sie ze karta jest wtozona do napedu poprawnie

Skasuj dane i sprébuj wgrac je ponownie

Wymien karte SMARTCARD

Btad SMARTCARD: Karta SMARTCARD jest petna (brak wolnej pamieci na karcie)

Skasuj blok danych lub uzyj innej karty SMARTCARD
Btad SMARTCARD: Moduty SM sq wlozone nieprawidtowo do napedu

180

Upewnij sie, ze moduty SM sg wtozone do naped6éw poprawnie

Upewnij sie, ze moduty SM podczas transferowania parametrow ze SMARTCARD do napedu sa wiozone do tych samych slotéw, w
ktorych byty w momencie transferowania parametréw do SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk @ - reset

Btad SMARTCARD: Karta SMARTCARD jest ustawiona tylko na odczyt danych

181

Btad SMARTCARD: Parametry ze SMARTCARD sa transferowane do napedu innego niz docelowy (o innych danych
znamionowych niz dane napedu zapisane na karcie)

Wopisz warto$¢ 9777 do Pr xx.00 - to umozliwi zapis i odczyt danych na karcie SMARTCARD
Upewnij sie, ze dane nie sa zapisywane do blokéw danych o numerach od 500 do 999

186

mm Btad SMARTCARD: Tryb pracy napedu nie odpowiada zestawowi parametrow zapisanych na karcie SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk @) - reset
Dane znamionowe, ktére odpowiadajg za identyfikacje napedu:

Parametr Funkcja
2.08 Standardowa stromos$c¢ napiecia
4.05/6/7, 21.27/8/9 Ograniczenia pradowe
5.07, 21.07 Prad znamionowy silnika
5.09, 21.09 Napiecie znamionowe silnika
5.17,21.12 Rezystancja stojana silnika
5.18 Czestotliwos¢ nosna
5.23,21.13 Korekcja napiecia
5.24,21.14 Transient inductance
5.25,21.24 Induktancja stojana
6.06 Poziom pradu hamowania DC

Parametry podane powyzej nie sg transferowane ze SMARTCARD do napedu, sg przypisane do napedu.

187

Nacisnij czerwony przycisk - reset
Upewnij sie czy parametry na karcie pochodza z napedu tego samego typu (pracujacego w tym samym trybie)

Tabela 9-5 Wskazania o stanie napedu, gdy naped pracuje z karta

Dolna linia
wyswietlacza

Dolna linia
wyswietlacza

Opis Opis

Transferowany jest zestaw parametréw z karty
SMARTCARD do napedu po zataczeniu zasilania
napedu.

W celu znalezienia doktadniejszych informaciji patrz
Rozdziat 9.2.4 Automatyczny transfer danych ze
SMARTCARD do napedu po kazdym zatgczeniu
zasilania napedu (Pr 11.42 = boot (4)) na stronie 115.

Transferowany jest zestaw parametréw z napedu na
karte SMARTCARD po zatgczeniu zasilania napedu.
W celu znalezienia doktadniejszych informacji patrz
Rozdziat 9.2.3 Automatyczne zapisywanie na
SMARTCARD zmian parametrow (Pr 11.42 = Auto (3))
na stronie 115.
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10 Sterownik PLC w napedzie

10.1  Sterownik PLC w napedzie i

oprogramowanie SYPTLite

Unidrive SP jest wyposazony standardowo w wewnetrzny sterownik
PLC, w ktérym mozna zapisa¢ do 4kb programu. Spos6b
programowania i praca wewnetrznego PLC jest bardzo podobna do
zewnetrznych modutéw aplikacyjnych (SM-Applications i SM-
Applications Lite) dotaczanych do napedu.

Do pisania i przesytania do napedu programu stuzy oprogramowanie
SYPTLite, pracujace pod Windows™. Program tworzy sie wykorzystujac
logike drabinkowg stosowana powszechnie w programowaniu
sterownikéw PLC (zgodnie z norma IEC6113-3). Oprogramowanie
SYPTLite moze by¢ wykorzystywane réwniez do programowania
modutu SM-Applications Lite.

Oprogramowanie SYPTLite jest uproszczona wersjg oprogramowania
SYPT i jest przeznaczone do szybkiego pisania prostych programow.
SYPTLite pozwala uzytkownikowi na “narysowanie” wprost gatezi
programu, odzwierciedlajacych algorytm programu.

Oprogramowanie SYPTLite zawiera zestaw blokéw funkcyjnych, ktére
mozna wykorzysta¢ w budowie gatezi drabinki logicznej. Bloki funkcyjne
w drabinie logicznej moga by¢ edytowane, kompilowane i wysytane do
napedu Unidrive SP lub modutu SM-Applications Lite poprzez port
szeregowy RJ45 znajdujacy sie w przedniej czesci napedu, pod
wyswietlaczem. Dziatanie skompilowanego, wykonywanego programu
moze by¢ monitorowane przy uzyciu SYPTLite w czasie rzeczywistym.
SYPTLite umozliwia rowniez zmiane nastaw parametréw napedu w
czasie wykonywania programu w wewnetrznym PLC napedu.

Oprogramowanie SYPTLite jest dostarczane razem z napedem na
zatgczonej ptycie CD.

10.2 Zalety stosowania

Oprogramowanie SYPTLite wraz z wewnetrznym PLC napedu sprawia,
ze naped Unidrive SP moze zastgpi¢ w wielu aplikacjach niejeden nano
lub micro PLC. Program w wewnetrznym PLC napedu moze skiadac sie
z maksymalnie 50 gatezi w logicznej drabince (kazda gataz moze
zawierac¢ maks. 7 blokéw funkcyjnych oraz 10 stykéw). Program z
wewnetrznego PLC napedu moze by¢ transferowany z lub do karty
SMARTCARD w celu zrobienia kopii programu.

Dodatkowo SYPTLite zawiera:

« Bloki arytmetyczne
+  Bloki poréwnawcze
» Bloki czasowe

« Liczniki

*  Multipleksery

*  Przerzutniki

« Sterowanie bitami

Z wykorzystaniem wewnetrznego PLC napedu mozna wykonaé¢ m.in.
aplikacje:

+ Sterowanie dodatkowymi pompami

» Sterowanie wentylatorami i zaluzjami

» Blokady logiczne

» Kolejnos¢ wykonywania procedur

+ Stowa kontrolne uktadane przez uzytkownika

10.3 Ograniczenia

W poréwnaniu z zewnetrznymi modutami aplikacyjnymi PLC (SM-
Applications lub SM-Application Lite), ktére moga byé programowane z
oprogramowania SYPT, wewnetrzny PLC napedu ma nastepujace
ograniczenia:

» Maksymalny rozmiar programu: 4032 bajtow tacznie z nagtowkiem
programu.

+ Do wewnetrznego PLC napedu Unidrive SP mozna wysta¢
maksymalnie 100 programéw. To ograniczenie narzuca pamig¢ flash
wykorzystywana do zapisu programu w napedzie.

»  Uzytkownik nie moze tworzyé wtasnych zmiennych, musi korzysta¢
z zestawu parametréw napedu.

+ Program nie moze by¢ przesytany do lub z napedu, a takze nie
moze by¢ monitorowany w sieci CTNet. Dostep do programu
wewnetrznego PLC napedu mozliwy jest tylko poprzez port
szeregowy RJ45.

+ Taski w wewnetrznym PLC napedu nie sg wykonywane w czasie
rzeczywistym. Czasy wykonywania poszczegolnej petli programu
moga by¢ nieréwne. Nie dostepne sa takie taski jak: Clock, Event,
Pos0 lub Speed. Wewnetrzny PLC napedu nie powinien by¢
wykorzystywany w aplikacjach gdzie wazny jest czas wykonania
petnego programu. W takich aplikacjach nalezy stosowa¢ jako PLC
zewnetrzne modutly aplikacyjne tj. SM-Applications lub SM-
Applications Lite.

*  Program w wewnetrznym PLC napedu nie jest wykonywany
nadrzednie. Unidrive SP posiada tylko jeden task background, w
ktorym jest umieszczony caty program. Naped nadrzednie wykonuje
operacje zwigzane z kontrolg pracy silnika i dopiero po wykonaniu
tych czynnosci zaczyna realizowac petle programu w wewnetrznym
PLC. Czas wykonania petli programu moze sie wydtuzyé, jezeli
procesor napedu bedzie zbyt obcigzony.

Rysunek 10-1 Rozkiad czasowy wykonania petli programu w

wewnetrznym PLC napedu Unidrive SP

Operacje 1
wykonywane !
nadrzednie |
przez naped |

Praca : |
programu w || 1

wewnetrznym |
PLC napedu |

0 64 128

Czas
(millisekundy)

Petla programu w wewnetrznym PLC napedu jest wykonywana raz na
64ms. Czas wykonania petli programu waha sie pomigdzy 0,2 a2 2 ms w
zaleznosci od stopnia obcigzenia procesora.

Czas wykonania petli programu moze wynosi¢ kilka mikrosekund.
Jednakze obcigzenie procesora napedu spowodowane wykonywaniem
przez naped operacji zwigzanych z kontrolg silnika spowoduje
zatrzymanie wykonywania petli programu co spowoduje wydtuzenie
czasu wykonywania programu w wewnetrznym PLC nawet ponad 64ms.
Przy pomocy SYPTLite mozna wyswietli¢ $redni czas wykonywania petli
programu w wewnetrznym PLC na podstawie ok. 10 ostatnio
wykonanych petli programu.
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Wewnetrzny PLC napedu wraz z oprogramowaniem SYPTLite stanowi

pierwszy stopien mozliwosci programowania Unidrive SP.

Rysunek 10-2 Opcje umozliwiajace tworzenie programow
aplikacyjnych w napedzie Unidrive SP

A

NOSC

FUNKCJONAL

Poziom 2

Poziom 1
Wewnetrzny PLC napedu
z oprogramowaniem SYPTLite

Modut SM-Applications Lite
z oprogramowaniem SYPTLite

Poziom 4

Modut
SM-Applications

Z oprogramowaniem
SYPT

Poziom 3
Modut SM-Applications Lite
z oprogramowaniem SYPT

MOZLIWOSCI

>

Oprogramowanie SYPTLite moze by¢ wykorzystywane do
programowania wewnetrznego PLC napedu Unidrive SP jak rowniez
rowniez do programowania modutu aplikacyjnego SM-Applications Lite.

Oprogramowanie SYPT moze by¢ wykorzystywane do programowania
modutu aplikacyjnego SM-Applications Lite jak réwniez do
programowania modutu aplikacyjnego SM-Applications. Umozliwia
tworzenie dowolnego programu przy uzyciu logiki drabinkowej, blokéw
funkcyjnych lub skryptéw jezyka programowania DPL.

10.4 Uruchomienie SYPTLite

Oprogramowanie SYPTLite jest dostarczane razem z napedem na
ptycie CD dotaczonej do napedu.

Wymagania sprzgtowe do instalacji SYPTLite:

*  Wymagany Windows 95/98/98SE/ME/NT4/2000/XP.

» Wymagana instalacja Internet Explorer V5.0 lub p6zniejsze wersje.

* Wymagana rozdzielczo$¢ monitora: 800x600; 256 kolorow.

+  96MB RAM.

»  Zalecany procesor Pentium Il 266MHz lub szybszy.

+ Wymagana instalacja Adobe Acrobat 5.1 lub p6zniejsze wersje (pod
tym programem pracujg pliki pomocy w CTSoft).

*  Wymagany konwerter RS232 na RS485 z wtyczkg RJ45 od strony
napedu, aby umozliwi¢ komunikacje napedu z komputerem PC.

Aby zainstalowaé oprogramowanie SYPTLite nalezy wtozy¢ ptyte CD

dostarczang z napedem do napedu CD w komputerze. Na ekranie

komputera powinno pojawié sie okienko startowe, z ktérego nalezy

wybra¢ link “Drive PC software tools”, a nastepnie “Install SYPTLite”.

Opis programu SYPTLite znajduje sie w plikach pomocy (zaktadce
“Help”) po zainstalowaniu tego oprogramowania.

10.5 Parametry zwigzane z wewnetrznym
PLC napedu
Aktywacja prostego programu z wewnetrznego PLC
napedu
RW | Uni | | | | [ US]
¢ 0do?2 = 2

Pr 11.47 wydaje komende startu lub stopu pracy prostego programu z
wewnetrznego PLC napedu.

Nastawa

Opis

0

Komenda zatrzymania programu z wewnetrznego PLC
napedu.

Komenda startu programu z wewnetrznego PLC napedu
(o ile istnieje). Podczas préby zapisu nastawy parametru
poza jego zakresem nastaw, parametr przyjmie
maksymalna/minimalng nastawe i nastapi zapis
parametru.

Komenda startu programu z wewnetrznego PLC napedu
(o ile istnieje). Proba zapisu nastawy parametru poza jego
zakresem nastaw, spowoduje blokade napedu stanem
awaryjnym ‘UP ovr’.
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Status prostego programu z wewnetrznego PLC 10.6 Stany awaryjne zwigzane z
napedu wewnetrznym PLC napedu

i - l l | i | dl | l Stan Opis stanu awaryjnego;
3 128 do +127 = awaryjny pis stanu awaryjnego;
R Czynnosci diagnostyczne
(ang. Trip)
Pr 11.48 wskazuje uzytkownikowi aktualny stan programu z 5 A
wewnetrznego PLC napedu. Brak dostepu do programu w wewn. PLC nepedu
Wytacz aktywacje napedu - dostep do zapisu nie jest
Nastawa Opis 08 mozliwy gdy naped ma pozwolenie na prace (Pr 6.15=1).
Wystapit btad w gatezi n programu w wewnetrznym PLC Dostep do wewnetrznego PLC napedu jest aktywny z
n napedu co spowodowato blokade napedu stanem innego zrodta.
awaryjnym. Na wyswietlaczu napedu pojawia sig¢ numer TR YOIl Program wykonat probe dzielenia przez zero
gatezi programu ze znakiem “-” . -
0 Program w wewnetrznym PLC napedu nie istnieje. Sprawdz program
] Program w wewnetrznym PLC napedu istnieje ale jest Zmienne i nazwy blokow funkcyjnych zuzywaja zbyt
zatrzymany. duzo pamieci RAM (przepetnienie stosu)
2 Program w wewnetrznym PLC napedu istnieje i pracuje. Sprawdz program

Licznik wgrywanych programoéw do wewnetrznego
PLC napedu

0 do 65,535

RO

8

Uni | NC | PT | | PS

=

Pr 11.49 przechowuje liczbe wgrywanych programéw do wewnegtrznego
PLC napedu. W fabrycznie nowym napedzie nastawa Pr 11.49 wynosi 0.
Maksymalna liczba wgrywanych programéw do wewnetrznego PLC
napedu jest ograniczona do 100. Pr 11.49 nie zmienia swojej nastawy
przy resetowaniu napedu do nastaw fabrycznych.

Maksymalny czas wykonania jednej petli programu
w wewnetrznym PLC napedu

Uni | | | NC | PT |
0 do 65,535 ms

RO

8

=

Proba zapisu zbyt duzej wartosci parametru

Sprawdz program

Préba odwotania do nieistniejacego parametru

Sprawdz program

Proba zapisu wartosci do parametru tylko do
odczytu

Sprawdz program

Proba odczytu wartosci parametru tylko do zapisu

Sprawdz program

Niezdefiniowany stan awaryjny

Sprawdz program

Stan awaryjny zdefiniowany przez programiste

96

| Sprawdz program

Pr 11.50 pokazuje najdtuzszy czas wykonania jednej petli programu w
wewnetrznym PLC napedu na podstawie czaséw wykonania ostatnich
dziesieciu petli programu. Jezeli zmierzony czas jest wiekszy niz
wartos¢ Pr 11.50 zostaje ograniczony do maksymalnej wartosci Pr
11.50.

Wskaznik wykonania pierwszej petli programu w
wewnetrznym PLC napedu

Bit | | TNC | PT |
OFF (0) lub On (1)

RO
8

Pr 11.51 przyjmuje warto$¢ On (1) podczas wykonywania pierwszej petli
programu po zatgczeniu napedu lub po przetadowaniu programu.
Wartos¢ On (1) jest ustawiona juz po kazdym zatrzymaniu programu.
Podczas pracy programu w wewnetrznym PLC napedu po wykonaniu
pierwszej petli Pr 11.51 wskazuje warto$¢ OFF (0).

=

10.7 Wewnetrzny PLC napedu a karta

SMARTCARD

Program z wewnetrznego PLC napedu moze by¢ transferowany na
karte SMARTCARD lub ze SMARTCARD do wewnetrznego PLC
napedu.

W celu transferu programu z wewnetrznego PLC napedu na karte
SMARTCARD nalezy do Pr xx.00 wprowadzi¢ wartos$¢ 5yyy i
zresetowac naped.

W celu transferu programu z karty SMATRCARD do wewnetrznego
PLC napedu nalezy do Pr xx.00 wprowadzi¢ warto$¢ 6yyy i
zresetowac naped.

(yyy oznacza numer bloku danych od 001 do 999. Patrz Tabela 9-

1 Przeznaczenie blokéw danych na karcie SMARTCARD na stronie
114.

Jezeli nastapi transfer nieistniejacego programu z wewnetrznego PLC
napedu na karte SMARTCARD, na karcie zostanie utworzony blok o
wprowadzonym numerze ale nie bedzie zawierat zadnych danych.
Jezeli taki blok danych zostanie przetransferowany z karty
SMARTCARD do wewnetrznego PLC napedu w wewnetrznym PLC
napedu nie bedzie rezydowat program.

Pojemnos¢ karty SMARTCARD wynosi 4064 bajty, zatem blok danych
nie moze by¢ wigkszy niz 4064 bajty. Maksymalny rozmiar programu,
ktory moze by¢ umieszczony w wewnetrznym PLC napedu wynosi 4032
bajty, zatem kazdy program z wewnetrznego PLC napedu moze byé
zapisany na karcie SMARTCARD, bez obawy, ze moze sie na pustej
karcie nie zmiesci¢. Na karcie SMARTCARD mozna umiescic¢ kilka
mniejszych programéw z wewnetrznego PLC napedu.

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
Issue Number: 7

121

www.acontrol.com.pl




Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne | mienie Gtoéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne gnosty uL
122 Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika

www.acontrol.com.pl Wydanie: 7



Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

11 Parametry zaawansowane

Rozdziat ten zawiera wyszczegdlnienie wszystkich parametréw napedu
z krotkim ich opisem, zakresem nastaw, jednostkami, itp. Zamieszczone
sg tu takze diagramy obrazujace przebieg sygnatéw w poszczegélnych
menu. Peten opis wszystkich parametréw napedu mozna znalez¢ w
opisie technicznym Unidrive SP Podrecznik Zaawansowany, ktory by¢
dostarczony przez dostawce takze na ptycie CD ROM.

W niektérych przypadkach funkcja lub zakres nastaw parametru moze
by¢ zmieniony poprzez nastawe innego parametru (zostato to
wyszczegolnione przy odpowiednich parametrach w tabelach ponizej).

Tabela 11-2 Oznaczenia stosowane przy opisach parametrow

Przedstawione parametry zaawansowane w tym rozdziale
nie sg opisane wystarczajaco aby dokonac ich
prawidtowych nastaw dla specyficznych funkcji napedu.
Przed przystgpieniem do zmian tych parametréow nalezy
zapoznac si¢ z ich doktadnym opisem w Unidrive SP
Podrecznik Zaawansowany dostarczanym przez
dystrybutora napedu.

Kod Opis
oL Praca napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego
CL Praca w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego lub serwo
vT Tryb wektorowy w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego
SV Praca napedu w trybie serwo

{X.XX} | Odpowiednik parametru w menu od 1 do 21

RW Parametr, ktéry moze by¢ edytowany i zapisywany

RO Parametr tylko do odczytu

Bit Parametr bitowy: Wyswietlany jako ‘On’ lub ‘OFF

Skroty stosowane do oznaczenia trybu pracy napedu:

OL>  Praca w otwartej petli sprzezenia zwrotnego

CL>  Praca w zamknietej petli sprzgzenia zwrotnego (moze
dotyczy¢ trybu wektorowego lub serwo)

VT>  Praca w zamknietej petli sprzgzenia zwrotnego w trybie

wektorowym

Praca w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego w trybie

servo

Parametry w nawiasach znajdujace sie przy opisach parametrow (w
ponizszych tabelach) s numerami rownowaznych parametréw
znajdujacych sie w Menu 0. Niektére parametry z Menu 0 pojawiajg sie
przy dwéch réznych parametrach zaawansowanych - przypisanie im
funkcji zalezy od trybu pracy napedu.

SV>

Kolumna “Zakres Nastaw -CL” odnosi sie zaréwno do pracy w trybie
wektorowym jak i do pracy w trybie serwo. Niektére parametry odnosza
sie tylko do jednego z tych trybéw pracy co wskazuje odpowiednio
warto$¢ w kolumnie “Nastawa fabryczna”.

Tabela 11-1 Podziat parametréw w napedzie na funkcjonalne menu Bi Parametr bipolarny
Uni Parametr unipolarny
Numer . - TS Tr— -
Menu Opis Txt Parametr, ktérego warto$¢ wyswietlana jako tekst
———— Se—— Parametry filtrowane (stabilizowane). Niektére wartosci
Zestaw najwazniejszych i najczesciej uzywanych )
0 . pokazywane w parametrach moga ulega¢ czestym
parametow . ) TR
_ i — _ Fl zmianom co mogtoby wptywa¢ na brak mozliwosci
1 Wybo6r sygnatu zadawania czestotliwosci/predkosci jednoznacznego odczytu, dlatego tez wprowadzono pewna
2 Stromosci narastania i opadania sygnatow filtracje wartosci parametréw, aby umozliwi¢ ich tatwy oczyt.
3 Przekazywanie czestotliwosci, petla predkosci, kontrola DE Dany parametr jest parametrem adresowym.
predkosci Parametr uzalezniony od warto$ci znamionowych napieé i
4 Kontrol pradu i momentu pradéw napedu. Parametry te nie sg transferowane z karty
5 Parametry skojarzone z praca silnika RA SMARTCARD gdy znamionowe wartosci napie¢ i pradow
5 Licznik cyfrowy, zegar napgd'u_ docg[owego rgznjgzie od wartosci znamionowych
7 Wejscia/wyjscia analogowe 1/0O napiec | pra O,W ngpe u zrodiowego.
8 Weidcia/wyidcia ovirowe /O NG Parametry, ktére nie sa transferowane z lub do karty
J. Y y _ _ SMARTCARD podczas klonowania parametréw.
9 Logika programowalna, motopotencjometr, sumy binarne - - - -
_ _ Parametry zabezpieczone. Nie moga by¢ parametrami
10 Status napedu i stany awaryjne PT adresowymi.
11 Nastawy ogoine Parametry zapisywane w pamieci EEPROM napedu
12 Wykrywanie wartosci progowych, przetworniki sygnatow i US | podczas procedury zapisywania parametréw przez
sterowanie hamulcem silnika uzytkownika.
13 Kontrola potozenia watu PS Parametry automatycznie zapisywane w pamieci EEPROM
14 Obiektowy regulator PID napedu po odtaczeniu napiecia zasilania napedu.
15, 16, 17 | Parametry modutéw SM w slocie 1,2 3
18 Parametry modutu aplikacyjnego 1
19 Parametry modutu aplikacyjnego 2
20 Parametry modutu aplikacyjnego 3
21 Zestaw parametrow drugiego silnika
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5 Wyzsze i

Zakresy nastaw i maksymalne wartosci parametrow :

W wigkszosci przypadkéw zakres nastawy parametru ogranicza wartos¢

minimalna i maksymalna nastawy. Jednak w niektérych przypadkach

zakres nastawy parametru nie jest staly i zalezy od:

* innych parametréw, danych znamionowych napedu, trybu pracy
napedu, lub kombinacji powyzszych

Wartosci maksymalne nastaw parametréw, ktdre ulegaja zmianie

przedstawiono w Tabeli 10-3.

Tabela 11-3 Definicje zakresu nastaw parametrow

Maksymalna wartos¢ nastawy Opis

Predkos¢/Czestotliwosé Maks. zadana predkos¢ (zamknieta petla) lub maks. zadana czestotliwos¢ (otwarta petla)

Maksymalna Jezeli Pr 1.08 = 0: Predko$¢ Maksymalna = Pr 1.06

[Otwarta petla 3000.0Hz, Jezeli Pr 1.08 = 1: Czestotliwos¢ Maksymalna = Pr 1.06 lub — Pr 1.07 w zaleznosci, ktéra warto$¢ jest wieksza

Zamknieta petla w trybie wektor i | (Jezeli naped pracuje w z parametrami drugiego silnika Pr 21.01 jest uzywany zamiast Pr 1.06 i Pr 21.02 jest uzywany zamiast

serwo 40000.00br/min] Pr1.07)

Maksymalny prég zadawania predkosci
Prég zadawania maksymalnej predkosci jest ograniczony maksymalng czestotliwoscig enkodera - 410kHz. Prog predkosci
maksymalnej mozna przedstawié¢ nastepujaco:

; L. . Prég Predkosci Maksymalnej (w obr/min) = 410kHzx60/ELPR = 2.46x107/ ELPR musi by¢ mniejszy badz réwny 40000 obr/min.
Prog Predkosci Maksymalnej ELPR - ilo$¢ dziatek na obrét enkodera - dla standardowego enkodera inkrementalnego; iloé¢ dziatek na obrét enkodera/2 - dia
[40000.00br/min] enkodera inkrementalnego z sygnatami czestotliwo$ciowymi i kierunku F i D; ilo$¢ dziatek na obrét enkodera/4 - dla rezolwera;
ilos¢ okreséw na obrét enkodera - dla enkodera SINCOS; ilos$¢ dziatek na obrét enkodera/4 - dla enkoderéw z komunikacjg
szeregowa.

Prég Predkosci Maksymalnej jest uzalezniony od wartosci ELPR (rozdzielczosci enkodera) - rodzaju urzadzenia sprzezenia
zwrotnego wybieranego poprzez wybor zrédta (Pr 3.26).

Predkos¢ Maksymalna

Predkos¢ Maksymalna Warto$¢ ta jest wykorzystywana przez parametry petli pradowej z menu 3 (zapobiega niekontrolowanemu rozbiegnieciu sig
[40000.00br/min] silnika). Predko$¢ Maksymalna jest 2 razy wigksza niz maksymalna predkos$¢ zadana.

Predko$¢ Maksymalna = 2 x Predko$¢/Czestotliwo$¢ Maksymalna

Maksymalny prad silnika
Maksymalny Prad Silnika Maksymalny Prad Silnika < 1.36 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscia (Pr 11.32)
Maksymalny prad ciagty silnika moze by¢ zwigkszony powyzej pradu znamionowego napgdu ale nie moze przekroczy¢ 1.36 x

[9999.99A] Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnosciag (Pr 11.32). Maksymalny prad ciagty przy pracy
napedu z podwyzszong przecigzalnoscig dla danego typu napedu mozna znalez¢ w Tabeli 10-4.
Maksymalny prad napedu
Maksymalny Prad Napedu Maksymalny Prad Napedu jest to prad powyzej, ktérego naped blokuje sie stanem awaryjnym (przeciazenie), a wyliczany jest
[9999.99A] w nastepujacy sposoéb:

Maksymalny Prad Napedu = Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscia (Pr 11.32) / 0.45

Maksymalne ograniczenie pradowe silnika 1 (dla trybu pracy napedu z dwoma silnikami)
Otwarta petla

Maksymalne ,\/ [[ Prad maksymalny ] 2 ey ]
Ograniczenie = Znam. prad silnika x 100%

Pradowe PF
Gdzie:

Prad maksymalny = 1.5 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z podwyzszong przecigzalnoscia, gdy prad znamionowy
silnika nastawiony w Pr 5.07 jest mniejszy badz réwny maksymalnemu pradowi ciggtemu przy pracy napedu z podwyzszong
przecigzalnoscig (nastawianemu w Pr 11.32). W przeciwnym wypadku Prad maksymalny = 1.1 x Maksymalny prad ciagty przy
pracy napedu ze standardowa przeciazalnoscia.

Znamionowy prad silnika jest ustawiany w Pr 5.07; PF - wspoétczynnik mocy - jest ustawiany w Pr 5.10

Zamknieta petla w trybie wektorowym

Prad maksymaln 2
Maksymalne '\/ [ A ymamy ] +C08(0q)2 - 1 ]
Ograniczenie Znam. prad silnika x 100%

Pradowe

Maksymalne Ograniczenie

Pradowe Silnika 1 cos(¢4)
[1000.0%)] )
Gdzie:
Prad maksymalny = 1.75 x Maksymalny prad ciagty przy pracy napedu z podwyzszona przecigzalnoscia, gdy prad znamionowy
silnika nastawiony w Pr 5.07 jest mniejszy badz réwny maksymalnemu pradowi ciagtemu przy pracy napedu z podwyzszong
przecigzalnoscig (nastawianemu w Pr 11.32). W przeciwnym wypadku Prad maksymalny = 1.1 x Maksymalny prad ciagty przy
pracy napedu ze standardowa przeciazalnoscia.
Znamionowy prad silnika jest ustawiany w Pr 5.07; PF - wspoétczynnik mocy - jest ustawiany w Pr 5.10
¢1 = cos-1(PF) - 92. Warto$¢ ta jest mierzona podczas automatycznego strojenia napedu. Wiecej informacji dotyczacych
wspoétczynnika 2 mozna znalez¢ w Menu 4 w Unidrive SP Podrecznik Zaawansowany.
Zamknieta petla w trybie serwo
. i i Prad maksymaln
Maks. Ograniczenie _ [ Y s y ] < 100%
Pradowe Znam. prad silnika
Gdzie:
Prad maksymalny = 1.75 x Znamionowy prad ciagty napedu (Pr 11.32)
Znamionowy prad silnika jest ustawiany w Pr 5.07
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Maksymalna wartos¢ nastawy Opis

Maksymalne Ograniczenie
Pradowe Silnika 1
[1000.0%]

Maksymalne ograniczenie pradowe silnika 2 (dla trybu pracy napedu z dwoma silnikami)

Sposéb wyznaczania maksymalnego ograniczania pradowego dla silnika 2 jest identyczny jak dla silnika 1 (patrz powyzej).
Nalezy jednak zwrdéci¢ uwage, ze znamionowy prad silnika jest nastawiany dla silnika 2 w Pr 21.07 (dla silnika 1 w Pr 5.07), a
wspoétczynnik mocy w Pr 21.10 (dla silnika 1 w Pr 5.10).

Maksymalny Moment Silnika
[1000.0%)]

Maksymalny moment silnika (Maksymalna wartos¢ skladowej czynnej pradu)
Maksymalny Moment Silnika = Maksymalne Ograniczenie Pradowe Silnika 1 lub Maksymalne Ograniczenie Pradowe Silnika 2
w zaleznosci od tego, ktdrego silnika zestaw parametréw zostat wybrany.

Maksymalne Ograniczenie
Pradowe Uzytkownika
[1000.0%]

Maksymalne ograniczenie pradowe ustawiane przez uzytkownika

Uzytkownik moze nastawi¢ maksymalng warto$¢ nastawy Pr 4.08 (zadanie momentu) i Pr 4.20 (procent sktadowej czynnej
pradu - odpowiadajacej za moment silnika) poprzez nastawe Pr 4.24. Maksymalne ograniczenie pradowe moze by¢
nastawiane przez uzytkownika do wartosci Maksymalnego Ograniczenia Pradowego Silnika 1 lub Maksymalnego Ograniczenia
Pradowego Silnika 2, w zaleznosci od tego, ktérego silnika zestaw parametréw zostat wybrany.

Maksymalne Ograniczenie Pradowe Uzytkownika = Pr 4.24

Maksymalne Napiecie Silnika
[690V]

Maksymalne napigcie silnika (mozliwe do nastawy w napegdzie).
Napedy 200V: 240V, Napedy 400V: 480V
Napedy 575V: 575V, Napedy 690V: 690V

Maksymalne Napiecie
Wyjsciowe
[930V]

Maksymalne napiecie na wyjsciu z napedu

Maksymalne napiecie wytwarzane na zaciskach wyjsciowych napedu mozna wyznaczy¢ z zaleznosci:
Maksymalne Napigcie Wyjsciowe = 0.78 x Maksymalne Napiecie w Obwodzie DC

Napedy 200V: 325V, Napedy 400V: 650V

Napedy 575V: 780V, Napedy 690V: 930V

Maksymalne Zadane Napigcie w
Obwodzie DC

Maksymalna wartos¢ zadana napiecia DC w obwodzie posredniczacym napedu
Napedy 200V: 0 do 400V, Napedy 400V: 0 do 800V

[1150V] Napedy 575V: 0 do 950V, Napedy 690V: 0 do 1150V

Maksymalne Napiecie w Maksymalne napiecie DC w obwodzie posredniczacym napedu
Obwodzie DC Napedy 200V: 415V, Napedy 400V: 830V

[1190V] Napedy 575V: 995V, Napedy 690V: 1190V

Moc Maksymalna
[9999.99kW]

Moc maksymalna w kW

Maksymalng moc na wyj$ciu napedu wyznaczana jest ze wzoru:
Moc Maksymalna = V3 x Maksymalne Napiecie Wyjsciowe x Maksymalny Prad Napedu x 1.75

Wartosci podane w nawiasach kwadratowych sa wartosciami maksymalnymi nastaw.

Tabela 11-4 Maksymalne prady znamionowe (ciagte) silnika Maksymalny prad ciagly | Maksymalny prad ciagly
Maksymalny prad ciagly | Maksymalny prad ciaglty Model przy pracy napedu z przy pracy napedu ze
przy pracy napedu z przy pracy napedu ze _podwyzszona standardowa

Model podwyzszona standardows przeciazalnoscia (Pr 11.32) przeciazalnoscia
przeciazalnoscia (Pr 11.32) przeciazalnoscia SP2401 13 15.3

SP1201 4.3 5.2 SP2402 16.5 21

SP1202 5.8 6.8 SP2403 25 29

SP1203 75 9.6 SP3401 32 35

SP1204 10.6 11 SP3402 40 43

SP2201 12.6 15.5 SP3403 46 56

SP2202 17 20 SP3501 4.0 5.4

SP2203 25 28 SP3502 5.4 6.1

SP3201 31 42 SP3503 6.1 8.4

SP3202 42 54 SP3504 9.5 1

SP1401 2.1 2.8 SP3505 12 16

SP1402 3 3.8 SP3506 18 22

SP1403 42 5.0 SP3507 22 27

SP1404 5.8 6.9

SP1405 7.6 8.8

SP1406 9.5 11
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11.1

Rysunek 11-1

Menu 1: Zadawanie czestotl./predk.

Diagram blokowy Menu 1

Standard
uL

Dane

Techniczne Diagnostyka

Zadawanie sygnatami analogowymi

ZADAWANIE LOKALNE/ZDALNE
v

Wejscie

analogowe 1
N5 @
'A2)

Wejscie
analogowe 2

Zadanie
analogowe 1

w1 —]

Menu 7

Zadanie
analogowe 2

Zadawanie poprzez wybor
wczesniej zdefiniowanych
predkosci
Wybér predkosci
pre{Jefin‘i)oslanych EI"
Wybor predkosci predef.
Poprzez wejscia cyfrowe

Wybér zadania

141 analogowego nr 2

Wybér zadania z
panelu sterujacego

Wybér sygnatu
zadawania*

1.21~1.28

Wartos¢

_‘]EE'TE‘

-m Wyboér zadajnika
czestotliwosci predefiniowanych

Wybér zadajnika precyzyjnego

Wskazanie wybranego
rodzaju zadawania

predkosci
predef.

Cykl gutomat.

|
Numer \ Dostrojenie
! WYbraf]ej 1.50 > Pr1.50 B procentowe Wskazanie
. L predkosei - ustawiony na zadania 1 wybranego
Czas pracy na predefiniowanej wartosé > 1 sygna&u ]
danej predkosci : Zadawania
predef. w cyklu ! 4
automatycznym Korekcja sygnatu
. zadania .
....... Pr 1.49 | Pr1.50 | Wybrane aktualnie zadawanie .
) 1 1 Zadawanie analogowe 1
Zatr;qunle autom'a?ycznego cyklu 1 >1 Zadawanie wyborem predk. predef. Pr 1.50
wybierania predkosci predef. 2 7 Zadawanie analogowe 2 Wybor korekeji
Zadawanie z panelu sterujqcego 2 >1 Zadawanie wyborem predk. predef. Pr 1.50 sygnatu zadania
, . 3 X Zadawanie wyborem predk. predef. Pr 1.50
Wybér zadawania 4 X Zadawanie z panelu sterujacego
Z panelu 5 X Zadawanie precyzyjne
sterujacego
po zataczeniu
zasilania
..... -
Wskazanie zadania
z panelu sterujacego
Zadawanie precyzyjne
Wytaczenie zadawania Oznaczenia
precyzyjnego
-
bl Zaciski Par_a_metr z
'E2 I Zadis mozlwoscia
Zadawanie edycji (RW)
precyzyjne Zaciski Parametr tylko

Dostrojenie zadawania precyzyjnego

wyj$é do

z
<

odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

*W celu uzyskania dokfadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.1 Sposoby zadawania na stronie 192.
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Standard
uL

bipolarnego

PREDKOSC USTAWCZA (JOG) PRACA DO PRZODU
v

Przet. cyfrowy

Menu 6

Wskazanie wyboru
predkosci
ustawczej (JOG)

Wybér
zadania

Predkosc
ustawcza (JOG)

Wskazanie
wyboru
predkosci
w lewo

29

v

26

PRACA

DO TYLU

v

27

Menu 8

!

Przetacznik cyfrowy (Menu 6)

Kontrola p

Menu 13

watu silnika

otozenia

Wybor

zadania z :
kontrolera :
pofozenia :

Prég maks.
czest. lub
predkosci

. Aktywacja :
: ujemnego v . Prég min.
. progu . czest. lub
. minimalnej - predkosci
: czestotliwosci
. lub predkosci :

+ _[1.06]

Zadanie w prawo z
kontrolera potozenia

e [1.07]
__[o7

- ~[1.06]

Wskazanie, ze zadanie
znajduje si¢ w pasmie

eliminacji
Wskazanie
aktywaciji . )
zadyaniaJ Wskazanie zadania
przed ustaleniem
stromosci
Wskazanie
1.02 zadania po
) ograniczeniach

fol

[120 | § i 131 | | i 133 |
Czestotl. Czestotl. Czestotl.
eliminaciji eliminaciji eliminacji
nri nr2 nr3
[(130 | i i 132 ] ¢ i 134 ]
Pasmo Pasmo Pasmo
czestotl. czestotl. czestotl.
elimin. nr 1 elimin. nr 2 elimin. nr 3
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Begpie— Informacje Instalacja | Podtaczenie Urychp— Para}metry Ur'uch'or"nie- Optyma— Karta PLC Darje Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
Zakres nastaw Nastawa fabryczna
Parametr (€3] (=) Rodzaj
oL cL oL | vt | sv
1.01 Wskazanie wybranego sygn. zadaw. +Predkos$é/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO | Bi NC|PT
1.02 |Wskazanie zadania po ograniczeniach +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO | Bi NC|PT
103 |V/skazanic zadania przed ustaleniem +Predkosé/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO|Bi| [Nc|PT
1.04 |Korekcja sygnatu zadania +3000.0Hz +40000.0 obr/min 0.0 RW | Bi us
1.05 |Predkos¢ ustawcza (JOG) {0.23} 0 do 400.0 Hz 0 do 4000.0 obr/min 0.0 RW | Uni us
106 |Prog maks. czest. lub predk. 0.02} 0d03000.0Hz | hredkoscizestol 556 | 15000 | 3000.0 | RW|uni us
1.07 |Prég min. czest. lub predk. {0.01} +3000.0 Hz Jg&gdﬁzsﬂbci%?}ﬂ:n 0.0 RW | Bi PT|US
1.08 é\zkgﬁjfpur';’ﬂ’.‘ego progu minimalnej OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
1.09 | Wybor korekcji sygn. zadania OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
1.10 | Wybdr zadania bipolarnego {0.22} OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
1.11 Wskazanie aktywacji zadania OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC |PT
1.12 | Wskazanie wyboru kierunku w lewo OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC |PT
1.13 |Wskazanie wyboru JOG OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC |PT
114 |Wybér syganalu zadawania .05 | A1-A2(0), ALPr “ﬁ,ffg; (2), Pr (3), Pad (4), A1.A2 (0) RW | Txt uUs
1.15 | Wybdr predkosci predefiniowanej 0do9 0 RW | Uni us
0o awlun us
1.17 | Wskazanie zadania z panelu sterujgcego +Predko$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RO | Bi NC|PT| PS
1.18 |Zadawanie precyzyjne +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.19 | Dostrojenie zadawania prec. 0.000 do 0.099 Hz | 0.000 do 0.099 obr/min 0.000 RW | Uni us
1.20 |Wytaczenie zadawania prec. OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.21 Predkos$¢ predefiniowana nr 1 {0.24} +Predkos¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.22 | Predkos$¢ predefiniowana nr 2 {0.25} +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.23 | Predkos$¢ predefiniowana nr 3 {0.26} +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.24 | Predkos¢ predefiniowana nr 4 {0.27} +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.25 |Predkos¢ predefiniowana nr 5 +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.26 | Predkos¢ predefiniowana nr 6 +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.27 | Predkos$¢ predefiniowana nr 7 +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.28 | Predkos¢ predefiniowana nr 8 +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min 0.0 RW | Bi us
1.29 | Czestotliwos¢ eliminacji nr 1 0.0 do 3000.0 Hz 0 do 40000 obr/min 0.0 0 RW | Uni us
1.30 |Pasmo czestotliwosci eliminacji nr 1 0.0 do 25.0 Hz 0 do 250 obr/min 0.5 5 RW | Uni us
1.31 Czestotliwos¢ eliminacji nr 2 0.0 do 3000.0 Hz 0 do 40000 obr/min 0.0 0 RW | Uni us
1.32 |Pasmo czestotliwosci eliminacji nr 2 0.0 do 25.0 Hz 0 do 250 obr/min 0.5 5 RW | Uni us
1.33 | Czestotliwos¢ eliminacji nr 3 0.0 do 3000.0 Hz 0 do 40000 obr/min 0.0 0 RW | Uni us
1.34 |Pasmo czestotliwosci eliminacji nr 3 0.0 do 25.0Hz 0 do 250 obr/min 0.5 5 RW | Uni us
1.35 |Wskazanie zadania w pasmie eliminacji OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
1.36 |Zadanie analogowe nr 1 +Predkos$é/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO | Bi NC
1.37 |Zadanie analogowe nr 2 +Predkos$¢/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO | Bi NC
1.38 | Dostrojenie procentowe zadania +100.00% 0.00 RW | Bi NC
1.39 |Zadanie w prawo z kontrolera potozenia +3000.0 Hz | +40000.0 obr/min RO | Bi NC |PT
1.40 |Wybdr zadania z kontrolera potozenia OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
1.41 Wybér zadania analog. nr 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.42 | Wybor zadajnika czest. predef. OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.43 | Wybdr zadania z panelu sterujacego OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.44 | Wybdr zadania precyzyjnego OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.45 |Bit 1 wyboru predk. predefinowanej OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.46 |Bit 2 wyboru predk. predefinowanej OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.47 |Bit 3 wyboru predk. predefinowanej OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
1.48 i?gg’;ﬁ’;‘;;‘gﬁ";fg&g‘egO cyklu OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW|Bit| |NC
1.49 ‘Z’\;Zk:\‘;::i': wybranego rodzaju 1do 5 RO |Uni| |NC|PT
1.50 |Numer wybranej predk. predef. 1do 8 RO | Uni NC |PT
1.51 ‘é\éygglgéi‘gmaz’gzi;ﬁ;“e'“ sterujacego rESEt (0), LASt (1), PrS1 (2) rESEt (0) RW | Txt uUs
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt | Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgirteér\:lvstr Txt ’taeét(r:trgv?/;r
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA ) Za'?z’.‘y od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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Parametry Dane . Standard
PLC Techniczne Diagnostyka UL

Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard
11.2  Menu 2: Stromosci sygnatéw

Rysunek 11-2 Diagram blokowy Menu 2

Bity wyboru stromosci
przyspieszania

234| 233 2.32

A 4

- O O o o

Stromosci przyspieszania 1 ~ 8

[z ]
[z ]
[ ]
[z ]

Stromos$¢ przyspieszania 1
Stromos¢ przyspieszania 2
Stromos$¢ przyspieszania 3
Stromos¢ przyspieszania 4
Stromos¢ przyspieszania 5
Stromos$¢ przyspieszania 6
Stromos¢ przyspieszania 7

Stromos$¢ przyspieszania 8

o M
1 B
o K
1 P
U 5

6
U 7
1 B

Oznaczenia
X iski Parametr z
b8 Zacisk
} l w?e%sé I mozliwoscig
edycji (RW)
Yl Zaciski Parametr tylko
= @ @ wyjs¢ do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

Wybér stromosci
przyspieszania

Numer wybranej
predkosci
predefiniowanej

Wskazanie zadania
przed ustaleniem

stromosci

1.03

v

0 N O g A~ W N

© oo N o o A W N

<

1
2
3
4
5
6
7
8

Wskazanie wyboru

predkosci ustawczej JOG

‘--------E

Stromos$¢ przyspieszania
predkosci ustawczej JOG

G b

Stromos¢ Stromosé
przyspieszania przyspieszania
przy pracy w lewo przy pracy w prawo

Narastanie predkosci

Kontrola stromosci

Wstrzymanie stromosci

na okreslonym poziomie

Wybér rodzaju stromosci *

*W celu uzyskania dokfadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.2 Stromo$ci hamowania na stronie 193.

**W celu uzyskania dokfadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.3 Stromo$ci przyspieszania typu S na stronie 193.
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Bity wyboru stromosci
hamowania
237| 2.36 2.35
1 0 0 0
2 0 0 1
] o 1 0
4 ) 1 1 le¢
5 1 0 0
. . 6 0 1
Wybodr stromosci
hamowania 7 1 1 0
- SN
; 0 Stromos$ci hamowania 1 ~ 8
i 1 IEI Stromo$¢é hamowania 1
v
2 IEI Stromos¢ hamowania 2
3 IEI Stromo$¢é hamowania 3
4 Stromos$¢ hamowania 4 [
5 IEI Stromo$¢ hamowania 5
6 Stromos¢ hamowania 6
7 Stromo$¢ hamowania 7
8 Stromos¢ hamowania 8
9
Numer wybranej
predkosci
predefiniowanej
m Stromos¢ hamowania 1 1
predkosci ustawczej JOG 2
2
3 3
______________ _ e Wskazanie wyboru 4 4 |
predkosci ustawczej JOG 5 5 |7
Stromosé Stromosé 6 I
hamowania hamowania 7 7
przy pracy w prawo przy pracy w lewo 8 8
N N
Regulator pradowy
t t Menu 4 Pominiecie stromosci
(otwarta petla) m (tylko dia pracy
. - w zamknietej petli - .
Opadanie predkosci \ w otwartej petli stromosci Sygnat zadawania
- _ | zawsze s3 aktywne) po regulatorze
Kontrola stromosci +C 3 | stromosci
Aktywacja ch-ki typu S** l* ; o 401\ >
Ograniczenie stromosci \/
. zboczy typu S .
L o Kompensacja
Napiecie DC okreslajace momentu
stromosc* bezwtadnosci
d/dt wspomagajgca
uzyskanie zadanej

stromosci (tylko dla
pracy w
zamknietej petli)
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

Przedziat nastaw Wartos¢ domysina (= .,
Parametr ® LA ) Rodzaj
oL | cL oL | vr [ sv
2,01 |Sygnat zadawania po +Predkosé/Czestotl. Maks. Hz lub obr/min RO | Bi PT
regulatorze stromosci
2.02 |Pominigcie stromosci {0.16} | OFF (0) lub On (1) | On (1) RW | Bit us
2.03 Wst_rzyr_nanle stromosci na okreslonym OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
poziomie
FASt (0) FASt (0)
2.04 |Wyb6r rodzaju stromosci {0.15} Std (1) Std (1) Std (1) RW | Txt us
Std.hV (2)
2.06 |Aktywacja ch-ki typu S OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Ograniczenie stromosci 0.0 do 300.0 0.000 do 100.000 .
2.07 A 1. . RW
07 | 2boczy typu S $2/100Hz $2/10000br/min 8 500 0.030 uni us
Napedy 200V: 375
Napiecie DC okreslajace 0 do Maks. Zadanego Napigcia w Obwodzie Napedy 400V: 750 .
208 I stromos¢ DCV Napedy 575V: 895 RW Unil 1RA) - 1US
Napedy 690V: 1075
2.10 |Wybor stromosci przyspieszania 0do9 0 RW | Uni us
o ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.11 | Stromos¢ przyspieszania nr 1 {0.03} /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
o ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.12 |Stromos¢ przyspieszania nr 2 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
o ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.13 |Stromos¢ przyspieszania nr 3 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
o ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.14 |Stromos$¢ przyspieszania nr 4 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
i ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.15 |Stromos¢ przyspieszania nr 5 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
i ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.16 |Stromos¢ przyspieszania nr 6 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
. ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.17 |Stromos¢ przyspieszania nr 7 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
. ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.18 |Stromos¢ przyspieszania nr 8 /100Hz s/10000br/min 5.0 2.000 0.200 RW | Uni us
. ) ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 )
2.19 |Stromos¢ przyspieszania JOG s/100Hz s/10000br/min 0.2 0.000 RW | Uni us
2.20 |Wybor stromosci hamowania 0do9 0 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.21 |Stromo$¢ hamowania nr 1 {0.04} s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.22 |Stromo$¢ hamowania nr 2 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.23 |Stromos$¢ hamowania nr 3 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.24 |Stromos$¢ hamowania nr 4 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.25 |Stromo$¢ hamowania nr 5 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.26 |Stromos$¢ hamowania nr 6 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.27 |Stromos$¢ hamowania nr 7 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.28 |Stromos$¢ hamowania nr 8 s/100Hz s/10000br/min 10.0 2.000 0.200 RW | Uni us
" ) 0.0 do 3200.0 0.000 do 3200.000 .
2.29 |Stromos$¢ hamowania JOG s/100Hz s/10000br/min 0.2 0.000 RW | Uni us
2.32 |Bit wyboru przyspieszania nr 0 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
2.33 |Bit wyboru przyspieszania nr 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
2.34 |Bit wyboru przyspieszania nr 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
2.35 |Bit wyboru hamowania nr 0 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
2.36 |Bit wyboru hamowania nr 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
2.37 |Bit wyboru hamowania nr 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
Kompensacja momentu bezwtadnosci
2.38 |wspomagajaca uzyskanie zadanej +1000.0 % RO | Bi NC|PT
stromosci
) . . . . ) . Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit | Parametr bitowy | Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony us Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne | mienie Gtoéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne gnosty uL
11.3  Menu 3: Przekazywanie czestotliwosci, petla czestotl. i predkosci
Rysunek 11-3 Diagram blokowy Menu 3 (Otwarta petla)
Adres przekierowania sygnatu
zadawania z enkodera
Wskazanie procentowej Skalowanie Jeden z
Predkos¢ odczytana wartosci sygnatu Ségnalu‘ H parametrow
zadawania z enkodera zadawania
z enkodera Mak o6 ¥ /\ z enkodera )
aks. wartos¢ k) T
x> , M= L—a / H i
Ztacze 15-pinowe ié(gjgs\::ni A - \3? v | 344 —> H
typu D z enkodera ’ ' '
Aktywacja pobrania zadania
z enkodera w celu przekazania
do innego napedu
! S B il
N Rozdzielczos¢ Mnoznik ! !
A gl enkodera 3.14 | zadania | Pobierane zadanie !
A 2 ] enkoderowego 1 z enkodera I
hd > S I
Enkoder ) g o i M Typ enkodera 5048 > Eaz(;ez;;:g —h ! |
* Aktywacja IEI enkoderowego' i :
! rezystorow = |
terminujacych 4 |
I
Kompensacja :
poslizgu |
Sygnat zadawania Menu 5 1 Czestotliwos¢
po regulatorze 1 silnika
stromosci . g !
/\ . ﬂ} 5.01
Menu 2 > 2.? > >
b Ztacze 15-pinowe
Aktywacja mnoznika typu D
sygnatu x 2048
| 3.17 | Aktywacja 4
| wyjscia \
1 czestotliwosci )
przekazywanej
> | zenkodera L et PRIy nnp
> - v zadajacego 8 lglFA yannr
) [ o0us | n/— Aktywacja 9 bE,
1 " 208 ] formatu FiD 0 gID®) =
wyjscia
czestotliwosci .
Wskaznik zerowej ) . przekazywanej
Okreslenie progu predkosci  Wybor zadania z enkodera
predkosci zerowej wyjéciowej napedu bipolarnego
» I
I
Prég minimalnej |
czgstotliwosci/predkosci i Wskaznik pracy
i - —] ponizej lub przy
* predkosci progowej
>3 .
Stan awaryjny -
m _ przekroczenie predkosci silnika
(O.SPd)
Prég maksymalnej
czestotliwosci/predkosci
Dolny prog osiagniecia -
predl{opécigzad;r?ej N WSK?Z{I‘."( pracy przy
. . czestotliwosci ponizej Oznaczenia
Wskazanie zadania -_, §ni -
przed ustaleniem m predkosci progowe] > Parametr z
stromosci > Wskaznik pracy przy } Zaciski T
» . . mozliwoscig
wejsé -
czestotliwosci progowej @ j edycji (RW)
Yl Zaciski Parametr tylko
)| X @ @ wyjsé do odczytu (RO)
Goérny prég > Wskaznik pracy przy
! o osiggniecia -_, czestotliwosci powyzejj Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
Aktywacja detekcji predkosci 3.07 predkosci progowej
osiggniecia predkosci zadanej
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Potozenie enkodera

Potozenie enkodera
(precyzyjne)

SO

Sprzezenie zwrotne

Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne | mienie Gtoéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne gnosty uL
Rysunek 11-4 Diagram blokowy Menu 3 (zamknieta petla)
Sygnat zadawania
z pominigciem
stromosci
1 -
Aktywacja zadawania
Z pominieciem
stromosci
Wskazanie
aktywaciji
zadania Ostateczny sygnat
zadania predkosci
Sygnat zadawania
po regulatorze < 2.01 > 3.01 >
stromosci \/
Ztacze 15-pinowe
typu D Predko$¢ odczytana
z enkodera
W PARAMETRY ENKODERA /\
H > 2 Wybér zrédta
i Typ enkodera > \37 > sygnalu sprzezenia
: Rozdzielczoéé zwrotnego
A % enkodera
A B Aktywacja rezystorow
B I3 terminujacych Sprzezenie zwrotne pochodzace H
B 3.36 Napigcie zasilania z modutéw SM, konfigurowane H
B 14| : enkodera w Menu 15,1617 H
ya L5 | 3.25 | Katfazowy enkodera V
fil N 6 Sprzezenie zwrotne
Enkoder \ _r—_ E 7 PARAMETRY POLOZENIA pochodzacez Predkos$¢ silnika
U s ENKODERA modutu SM w slocie 1
Vv 9 Deaktyv_vacja wskazan
VA PP potozenia enkodera Sprzezenie zwrotne ‘
W S . pochodzace z
—— 11 Licznik obrotow ; @
W 1o enkoderar modutu SM w slocie 2
17.03

pochodzace z
modutu SM w slocie 3

Maks. wartos¢

Adres przekierowania

sygnatu zadawania zggsv';nia
z enkodera z enkodera i
Jeden z
i parametréw
X Skalowanie sygnatu H
WSkafa"'e_ zadawania z enkodera V/ -
procentowej — | :
wartosci sygnatu < 3-45 > 344 | »> H
zadawania
z enkodera
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Cztony regulatora
KOSGI
predkosai Sygnat po wyjsciu z

Uchyb
predkosci (Kp1) regulatora predkosci

Cztony rézniczkujace
regulatora predkosci

(Kd1) Wyb6r zestawu
(€= -nnemee 3.16 | czlonow regulatora

(Kd2) predkosci

-,

-~
i i Wskaznik zerowej , )
Okreslenie progu predkosci Wybor zadania
\ predkosci zerowej wyjéciowej napedu  bipolamego

[oos —f
Wskaznik pracy
ponizej lub przy

Prég minimalnej predkosci progowej

1

1

|
czestotliwosci/predkosci 1 l
>

\4

Stan awaryjny -
przekroczenie predkosci silnika
(O.SPd)

Prég przekroczenia predkosci I_..|

: ]I 3.08 >0|

Wskaznik pracy przy

Dolny prog czestotliwosci ponizej
Wskazanie zadania osiggniecia
przed ustaleniem predkosci

stromosci zadanej N

predkosci progowej
Wskaznik pracy przy

czestotliwosci progowej

Wskaznik pracy przy
czestotliwosci powyzejj

A 4

Gorny prog

Aktywacja detekcji os’;‘?gﬂﬁgg 3.07 predko$ci progowej
osiagniecia predkosci zadanej P—

= Parametr z
8 Zaciski arrietr 2

’ I wejsé mozliwoscig

edycji (RW)

bl Zaciski Parametr tylko

| X [3) wyjsé @ do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
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Nastawa
Zakres nastaw .
Parametr (%) fabryczna (=) Rodzaj
oL cL oL [vT] sv
OLl> Pobierane zadanie z enkodera do przekazania +1,000.0 Hz ro| Bi | FI NG| PT
3.01 |do innego napedu
CL> Ostateczny sygnat zadania predkosci +Predk. Maks. obr/min RO| Bi | FI [NC|PT
3.02 |Predkos¢ silnika {0.10} +Predk. Maks. obr/min RO| Bi | FI|NC|PT
3.03 |Uchyb predkosci +Predk. Maks. obr/min RO| Bi | FI |NC|PT
3.04 [ Sygnat po wyjsciu z regulatora predkosci PID +Maks. moment siln. % RO| Bi | FI|NC|PT
3.05 |Okreslenie progu predkosci zerowej 0.0 do 20.0 Hz 0 do 200 obr/min 1.0 5 RW | Uni us
3.06 |Dolny prég osiagnigcia predkosci zadanej 0.0 do 3,000.0 Hz | 0 do 40,000 obr/min 1.0 5 RW | Uni us
3.07 |Gorny prog osiagniecia predkosci zadanej 0.0 do 3,000.0 Hz | 0 do 40,000 obr/min 1.0 5 RW | Uni us
3.08 |Prog przekroczenia predkosci {0.26} 0 do 40,000 obr/min 0 RW | Uni us
3.09 | Aktywacja detekcji osiggniecia predkosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW| Bit us
0.0000 do 6.5535
3.10 |Czion proporcjonalny regulatora predkosci (Kp1) {0.07} 1/ra§ o 0.0100 RW | Uni us
3.11 | Czton catkujacy regulatora predkosci (Kit) {0.08} 0.00 do 655.35 sfrad s 1.00 RW | Uni us
U . -~ 0.00000 do 0.65535 .
3.12 | Czion rézniczkujacy regulatora predkosci (Kd1) {0.09} srag st 0.00000 | RW/|Uni us
OL> Aktywacja pobrania zadania z enkodera w celu .
a13 przekazania do innego napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW| Bit us
) 0.0000 do 6.5535
CL> Czton proporcjonalny regulatora predkosci (Kp2) 1/ra§ o 0.0100 RW | Uni us
314 OL> Mnoznik zadania enkoderowego 0.000 do 1.000 1.000 RW | Uni us
' CL> Czton catkujacy regulatora predkosci (Ki2) 0.00 do 655.35 1/rad 1.00 RW | Uni us
3.15 OL> Dzielnik zadania enkoderowego 0.001 do 1.000 1.000 RW | Uni us
: CL> Czton rézniczkujacy regulatora predkosci (Kd2) 0.00000 do 0.65535 s 0.00000 | RW/|Uni us
OL> Aktywacja V\(yJéC|a czestotliwosci przekazywanej OFF (0) lub On (1) OFF (0) Rw! Bit us
3.16 z enkodera zadajacego
' CL> Wybdér zestawu cztonéw regulatora predkosci )
(Kp1, Ki1, Kd1 lub Kp2, Ki2, Kd2) OFF (0) lub On (1) OFF (0) JRW| Bit us
OL> Aktywacja mnoznika sygnatu przekazywanego z .
3.17 | enkodera zadajacego x2048 OFF (0) lub On (1) On (1) RW/| Bit us
CL> Sposéb nastawy cztonéw regulatora predkosci 0do3 0 RW | Uni us
OL> Aktywaqe} formatu FiD wy!é0|a czestotliwosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) rRw| Bit us
3.18 przekazywanej z enkodera zadajacego
CL> Moment bezwtadno$ci silnika wraz z obcigzeniem 00001 Ok(:}(;an0.00000 0.0000 RW | Uni us
Przesuniecie katowe podczas gdy sktadowa czynna ° :
3.19 pradu wyjsciowego napedu = znam. prad silnika 0.0 do 359.9 40 RW | Uni us
3.20 |Szeroko$¢ pasma 0 do 255 Hz 10 RW | Uni us
3.21 |Wspotczynnik ttumienia 0.0 do 10.0 1.0 RW | Uni us
3.22 | Sygnat zadawania z pominigciem stromosci tpﬁgigsgbor/znfisr:m" 0.0 RW | Bi us
3.23 | Aktywacja zadawania z pominieciem stromosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) JRW| Bit us
3.24 |Rodzaj trybu sterowania wektorowego 0do3 0 RW | Uni us
3.25 (Kat fazowy enkodera * {0.43} SV> 0.0 do 359.9 ° | 0.0 JRW|Uni us
3.26 |Wybor zrodta sygnatu sprzezenia zwrotnego drv (02’2)8 LSOLt:)t(; )(é)SLOtZ drv (0) RW | Txt us
3.27 |Predko$¢ odczytana z enkodera +40000.0 obr/min RO | Bi | FI|NC|PT
3.28 | Licznik obrotéw enkodera 0 do 65535 obrotow RO | Uni| FI [NC|PT
3.29 |Potozenie enkodera {0.11} 0 do 65535 1/216 obrotu RO [ Uni| FI|NC|PT
3.30 |Potozenie enkodera (precyzyjne) 0 do 65535 1/232 obrotu RO | Uni| FI [NC|PT
3.31 Deaktywacja lresetu potozenia enkodera po przejsciu OFF (0) Iub On (1) OFF (0) Rw! Bit us
przez znacznik sygnatu markera enkodera
3.32 | Aktywacja znacznika sygnatu markera enkodera OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
3.33 | Liczba obrotéw enkodera w zapisie bitowym 0 do 16 bitow 16 RW | Uni us
3.34 |Rozdzielczos¢ enkodera (ilo$¢ dziatek/obrét) {0.27} 0 do 50000 1024 | 4096 §RW | Uni us
3.35 Rlozd2|lelczoéé enkodera (na 1. obr_ét) w postaci 0 do 32 bitow 0 RW | Uni us
bitowej dla enkodera z komunikacjg szeregowg
3.36 | Napigcie zasilania enkodera 5V (0), 8V (1), 15V (2) 5V (0) RW/| Txt us
3.37 |Predko$¢ transmisji szeregowej enkodera 1001(8())’02(%(; (1126232)(22)’()380(7()3%{b5a0u%(4)1 300 (2) RW | Txt us
Ab (0), Fd (1), Fr (2), Ab.SErvo (3), Ab
Fd.SErvo (4), Fr.SErvo (5), SC (6), ;
3.38 | Typ enkodera SC.Hiper (7), EndAt (8), SC.EndAt (9), Ab (0) SI(E?S/O RW | Txt us
SSi (10), SC.SSI (11)
Aktywacja rezystoréw terminujacych pomiedzy .
3.39 sygnatami enkodera 0do2 1 RW | Uni us
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Nastawa
Parametr Zakres nastaw (§) fabryczna (=) Rodzaj
oL cL oL [vr| sv
Bit 0 (LSB) = detekcja uszkodzenia
oprzewodowania
3.40 |Aktywacja detekcji nieprawidtowej pracy enkodera fBaItz;vjeggtzmg dt;lgdu wyznaczania kata 0 1 RW | Uni us
Bit 2 (MSB) = detekcja braku zasilania SSI
Warto$¢ parametru to suma binarna
341 | Wybor formats presyns danych dla 881 OFF (0) lub On (1) OFF(0)  |RwW|Bi us
3.42 | Aktywacja filtru sygnatéw enkodera 0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16(5) ms 0 RW| Txt us
3.43 | Maksymana warto$¢ sygnatu zadawania z enkodera 0 do 40000 obr/min 1500 | 3000 §RW | Uni us
3.44 | Skalowanie sygnatu zadawania z enkodera 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
3.45 Wskazanie procentowej warto$ci sygnatu zadawania +100.0% rol i | FI PT
z enkodera
3.46 |Adres przekierowania sygnatu zadawania z enkodera Pr 0.00 do 21.50 Pr 0.00 RW | Uni DE|PT| US
3.47 |Reaktywacja sprzezenia zwrotnego pozycji OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
3.48 | Aktywacja (inicjacja) sprzgzenia zwrotnego pozyciji OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
3.49 Aktywac_ja tralnsfer_u dgnych ;namionowych silnika z OFF (0) Iub On (1) OFF (0) Rw! Bit us
elektronicznej tabliczki znamionowe;j silnika
3.50 ll;):agg)év;/%crj%ggl)(azan potozenia enkodera (Pr 3.28, OFF (0) Iub On (1) OFF (0) rw| Bit
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgirtin\;,;tr Txt l’?eal{:tg]v?/g
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA ) Zale’ir)y od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
* Kat fazowy enkodera (tylko dla pracy w trybie serwo)
Pr 3.25 i Pr 21.20 moze by¢ kopiowany poprzez karte
SMARTCARD z/do napedu z wersjg oprogramowania
V01.05.00 i p6zniejsza. Mozliwos$¢ kopiowania tych
NIGCECRN parametrow jest przydatna, kiedy archiwizuje sig¢ parametry
danego napedu, a p6zniej przesyta sie je do tego samego
napedu. Nalezy zwréci¢ uwage przy kopiowaniu parametrow
z jednego napedu na drugi z uzyciem SMARTCARD aby Pr
3.25 i Pr 21.20 byt poprawny dla danego napedu. W tym
przypadku po zakonczeniu kopiowania parametréw do
napedu, nalezy przeprowadzi¢ automatyczne strojenie
napedu, lub wprowadzi¢ recznie poprawny kat fazowy
enkodera z tabliczki znamionowe;j silnika. Jezeli kat fazowy
enkodera w Pr 3.25 i Pr 21.20 bedzie nieprawidtowy
woéwczas podczas aktywacji napedu, naped zablokuje sie
stanem awaryjnym O.SPd lub Enc10.
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11.4 Menu 4: Sterowanie momentu
Rysunek 11-5 Diagram blokowy Menu 4 (otwarta petla)
Menu 2 Przetgcznik trybu

Wskazanie zadania

) .. Stromosci sygnatow
przed ustaleniem stromosci v9

sterowania momentem*

A 4

Oznaczenia
Zaciski X zﬁmgcziq
ejs¢ .
wel edycji (RW)

Parametr tylko
do odczytu (RO)

V48 Zaciski

@ wyjsé

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

| x [4)

Wskaznik pracy Wskaznik pracy Wskaznik Bufor Wskaznik
przy obcigzeniu w trakcie stopnia przecigzenia przekroczenia
100% funkcjonowania nagrzania pradu
ograniczenia pragdowego  rezystora znamionowego

! hamowania silnika

Detekcja przecigzenia

Czestotliwose
|/ \ +
1.03 5 > > wyjsciowa 'l; 1]
| \_/ ' Zestaw A
+ parametréw v,
1 silnika
1 Sygnat zadawania po -
== ———m e m == == ={10.09) = = = == = _?\ | regulatorze stromosci
| } |
I Wskaznik pracy w =~ I"7T5o i et i 1
; " .1+ Petlapradowa H
| trakcie funkcjonowania ! H |
| i i H i
| ograniczenia pradowego : Czton P | |
I ; Czlon | } I
| :__ ___________ ! 1 Sktadowa
| 4 | czynna pradu
I 1 Warto$¢
I skuteczna
: ! _ pradu
|
|
: Czestotliwo$¢  Czestotliwose 4.02 - Sktadowa
I wyjsciowa zmr;;onowa czynna
’ (508 | P s
I Wskazanie : 4.20 - Procentowa magnesujacy
1 wymaganego wartos¢
| momentu v skladowej
1 " czynnej pradu
| Zadanie Konwersja '
| momentu* T]‘;rg‘?géu
| A .
I Wiaczenie Wskazanie
! korekcji wymaganego
I zadania prad; dia
| uzyskania
| momentu zadanego
| momentu
|
|
L e
! i Ograniczenia pradowe : . ) Reakcja napedu Aktywacja ) ]
I : i Ograniczenie na nadmierne ochrony termicznej
I Znamionowy i[ 4.05 | silikowe | przetezenia Stata czasowa nagrzanie dla mafych
I prad ciagly d - : nagrzewania silnika silnika predkosci
I napedu ! o
I i Regeneracyjne | [[415 ] [ 416 ] [[a25 ]
| ) Prad 5.07 ! i T T 0
| Znamionowy . f Symetryczne | H H H
| silnika ymetry : ¥ ¥ ¥
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

* W celu uzyskania doktadniejszych informacji, patrz Rozdziat 11.21.4 Sterowanie momentem na stronie 194.
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0 napedzie
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Napedu

Podtaczenie
Elektryczne

Urucho-
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Optyma-
lizacja

Uruchomie-
nie silnika

Parametry
Gtéwne

Standard
uL

Dane
Techniczne

Karta Parametry

Smartcard Diagnostyka

Wyzsze

Rysunek 11-6 Menu 4 (zamknieta petla tryb wektorowy)

sygnat
zadania

Okreslenie
progu
predkosci
zerowej

Zadanie
momentu

Wiaczenie
korekcji
zadania

momentu

Znamionowy
prad ciagty
napedu
Prad
znamionowy
silnika

Ostateczny
predkosci s

Predkos¢
silnika

Sygnat po wyjsciu
z regulatora
predkosci

Prad  Wspoéiczynnik
znamionowy mocy
silnika  silnika

5.07 5.10

Przetacznik
trybu sterowania | 4.1 ! !
momentem * . v v
1 Wskazanie
| wymaganego

momentu

Kontrola 4 }
przekroczenia d
predkosci )
Kontrola \
przekroczenia >
predkosc )

<

Ograniczenia pradowe

[ 4.05 | silnikowe

Regeneracyjne

5.07 >

4.07 | Symetryczne

Ograniczenie
przetgzenia

O
/N

Stata czasowa Stata czasowa

il

filtru pradu dla filtru pradu
zestawu cztonéw dla zestawu
. regulatora  cztonéw
z\gsytg\?vru predkosci regulatora
czlonow nr1  predkosci nr 2
regulatora 4.12
predkosci -

R
e 3
L

Regulator pradowy
Czlon P

Czion |

Wskazanie
wymaganego pradu
dla uzyskania
zadanego momentu

Filtr

Warto$¢
Skiadowa skuteczna
czynna pradu  pradu

Dopuszczalna warto$é
sktadowej czynnej pradu
ustalana przez
uzytkownika

Prad

Aktywacja ochrony
termicznej dla matych
predkosci

Reakcja napedu
na nadmierne
nagrzanie silnika

Stata czasowa
nagrzewania silnika

¥

¥

4

Detekcja przecigzenia

A4

Oznaczenia
= iski Parametr z
Zaciski
’E m mozliwoscig
@] Werse edycji (RW)
Zaciski Parametr tylko
‘“E g wyj$é do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

Wskaznik pracy Wskaznik pracy Wskaznik Bufor Wskaznik
przy obciazeniu w trakcie stopnia przecigzenia  przekroczenia
100% funkcjonowania nagrzania pradu
ograniczenia pradowego  rezystora znamionowego

hamowania silnika

* W celu uzyskania doktadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.4 Sterowanie momentem na stronie194.
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Rysunek 11-7 Diagram blokowy Menu 4 (tryb serwo)

Predkos¢
silnika
Sygnat po wyjsciu
z regulatora
predkosci

Stata czasowa filtru pradu dla  Stata czasowa filtru pradu dla
zestawu cztondw regulatora predkosci nr 1

Wybér zestawu cztonéw
regulatora predkosci

Przetacznik
trybu sterowania
momentem
1
0 1

Ostateczny
sygnat
zadania
predkosci

—
AN

4.03

Wskazanie

Kontrola

wymaganego
momentu

przekroczenia
predkosci

A4

Kontrola

Y/

przekroczenia
predkosci

Okreslenie
progu
predkosci
zerowej

3.05

Zadanie
momentu

Wigczenie
korekgji
zadania

momentu

Korekcja zadania momentu

Ograniczenia pradowe

Silnikowe
4.06 | Regeneracyjne

Znamionowy
prad ciagty
napedu

Prad
i | >
Znamionowy 5.07 P
silnika 4.07 | Symetryczne

Ograniczenie
przetezenia

4.18

wymaganego pradu
dla uzyskania
Zzadanego momentu

Reakcja napedu termicznej
Stata czasowa na nadmierne dla matych
nagrzewania silnika  nagrzanie silnika predkosci
[[a15] [[a16 ] [[a25 ]
v v v Y

zestawu cztondw regulatora predkosci nr 2

Regulator pradowy (
+ Czton P
4.04
O
Wskazanie Filtr

Dopuszczalna warto$¢
sktadowej czynnej pradu
ustalana przez

uzytkownika

L Sktadowa
czynna pradu

02

Procentowa warto$¢
sktadowej
czynnej pradu

Aktywacja ochrony

Detekcja przecigzenia

Oznaczenia
-
iski Parametr z
X
} iz%zkl mozliwoscig
@ edycji (RW)
bl Zaciski Parametr tylko

l x [4)

do odczytu (RO)

@ wyjsc

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

Wskaznik pracy Wskaznik pracy Wskaznik Bufor Wskaznik
przy obciazeniu w trakcie stopnia przecigzenia przekroczenia
100% funkcjonowania nagrzania pradu
ograniczenia pradowego rezystora znamionowego

hamowania silnika

* W celu uzyskania doktadniejszych informacji, patrz Rozdziat 11.21.4 Sterowanie momentem na stronie194.
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Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (%) ¥ =) Rodzaj
oL | cL oL | vt | sv
4,01 |Wypadkowy prad silnika na wyjsciu z {0.12) 0 do Maks. Pradu Napedu A RO |uni| FI |[NC| PT
napedu w kazdej fazie
4.02 |Sktadowa czynna pradu {0.13} +Maks. Prad Napedu A RO | Bi | FI [NC|PT
4.03 |Wskazanie wymaganego momentu +Maks. Moment Silnika % RO | Bi | FI [NC|PT
Wskazanie wymaganego pradu dla o .
4.04 uzyskania zadanego momentu +Maks. Moment Silnika % RO | Bi | FI [NC|PT
4.05 |Ograniczenie pradowe 0 do Maks. Ograniczenia Pradowego % 165.0 175.0 RW | Uni RA us
4.06 |Ograniczenie pradu przy pracy ze zwrotem energii 0 do Maks. Ograniczenia Pradowego % | 165.0 175.0 RW | Uni RA us
do sieci zasilajacej
4.07 |Symetryczne ograniczenie pradowe {0.06} 0 do Maks. Ograniczenia Pradowego % 165.0 175.0 RW | Uni RA us
4.08 |Zadanie momentu +Maks. Ogranicz. Pradowe Uzytkownika % 0.00 RW | Bi us
4.09 |Korekcja zadania momentu *Maks. Ogranicz. Pradowe Uzytkownika % 0.0 RW | Bi us
4.10 |Wtaczenie korekcji zadania momentu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
4.11 |Przetacznik trybu sterowania momentem {0.14} 0do1 0do 4 0 RW | Uni us
Stata czasowa filtru pradu dla pierwszego )
412 zestawu cztonéw regulatora predkosci {017} 0.0 do 25.0 ms 0.0 RW | Uni us
napedy 200V: 75
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego napedy 400V: 150 .
413 regulatora pragdowego {0.38} 0 do 30000 20 napedy 575V: 180 RW | Uni us
napedy 690V: 215
napedy 200V: 1000
Wzmocnienie cztonu catkujacego napedy 400V: 2000 .
414 regulatora pradowego {039} 0 do 30000 40 napedy 575V: 2400 RW | Uni us
napedy 690V: 3000
4.15 |Stata czasowa nagrzewania silnika {0.45} 0.0 do 400.0 89.0 89.0 20.0 JRW |Uni us
4.16 |Reakcja napedu na nadmierne nagrzanie silnika O0do1 0 RW | Bit us
4.17 |Sktadowa bierna pradu silnika *Maks. Prad Napedu A RO | Bi | FI [NC|PT
4.18 |Ograniczenie przetezenia +Maks. Moment Silnika % RO [Uni NC
4.19 |Bufor przecigzenia 0 do 100.0 % RO [Uni NC | PT
Procentowa warto$¢ sktadowej czynnej pradu
4.20 |(aktualna warto$¢ pradu tworzacego moment *Maks. Ogranicz. Pradowe Uzytkownika % RO | Bi | FI [NC|PT
obrotowy silnika)
Aktywacja kompensacji momentu .
4.22 bezwladnosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Stata czasowa filtru pradu dla drugiego )
4.23 zestawu cztonéw regulatora predkosci 0.0 do 25.0 ms 0.0 RW | Uni us
Dopuszczalna warto$¢ sktadowej czynnej - )
4.24 pradu ustalana przez uzytkownika 0.0 do Maks. Momentu Silnika % 165.0 175.0 RW | Uni us
Aktywacja ochrony termicznej dla matych predkosci .
4.25 obrotowych silnika OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
s +Maks. Ogranicz. .
4.26 |Warto$¢ procentowa momentu Pradowe Uzytkownika % RO | Bi | FI |[NC| PT
) . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC .N'e RA ) Zale;ny od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
11.5 Menu 5: Parametry dot. silnika
Rysunek 11-8 Diagram blokowy Menu 5 (otwarta petla)
Tryb Wybér trybu L1 L2 L3
automatycznego sterowania w
strojenia otwartej petli Napiecie DC w
obwodzie
512 v posredniczacym
i . napedu
Aktywacja pobrania Wybor ch-ki
zadania z enkodera . dynamicznej U/t _
. . i . Napiecie
Zadanie pobierane z w celu przekazania Parametry silnika | : :: | ) 1
enkodera do przekazania do innego napedu Caestotliwosé forsowamg |
do innego napedu znamionowa Etgjzg:;anqa :
. Prad Napigci
' 5.07 . ' . piecie |_ _] —1
; ;’::;”kw;g::] - E Korekcja napiecia wyjsciowe -_
E petnym obcigzeniu m Irr;czigt(ggjzr;?:; Napiecie
n ' Znamionowe
Sygnat zlattzlawania : ‘ napiecie
po regulatorze _mg/—b Wsplczynnik
+ )/ 5.11 | Liczba par TN Czestotliwosé
biegunéw Czestotliwos¢
‘ wyjsciowa . i
+ | - Czestotliwos¢
Aktywacja @ nosna
kompensaciji Tryb wektorowy
poslizgu Moc < Estymowana 0 podwyzszonej
-— = wyjsciowa V3xVxl predkosé¢ stabilnosci
: (kW) < silnika Aktywacja
precbiog
i pseudoprostokatnego
Deaktywacja
automatycznej
zmiany czest.
Komp’gnsacja noénej napedu
poslizgu Wartosc Wzmocnienie
skuteczna regulatora napigcia
Sktadowa pradu
czynna pradu
Y pra /() /() /()
Procentowa
warto$é
skladowej
czynnej pradu
Oznaczenia
hd Prad
el Parametr z )
Wl Zaciski A
’ I wejsé mozliwoscig magnesujacy
@ edycji (RW)
rs
Y Zaciski Parametr tylko
‘ wyjsé do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
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Rysunek 11-9 Diagram blokowy Menu 5 (zamknieta petla)

Techniczne

Standard

Diagnostyka UL

Predkos¢
silnika

Sygnat

po wyjsciu
z regulatora
predkosci

Sygnat z
enkodera/rezolwera
o polozeniu p

3.02

&

Dane kontroli strumienia
Prad

znamionowy
Liczba par
biegunow
Rezystancja
stojana

Indukcyjno$¢
rozproszenia silnika

17

o o
o
J

Tryb wektorowy
w zamknietej petli

o Kat potozenia
6 Czestotliwosé strumienia

znamionowa

(=

v
=

Wartosci
pradéw

3.04

Predk. znam. przy
petnym obciazeniu

Konwersja
zadawania

Znamionowe 4
napigcie
Wspétczynnik
mocy
Indukcyjnos¢
stojana

Punkt nasycenia
1silnika

Punkt nasycenia
2 silnika

Tryb serwo

Kat fazow
er?kodera Y

18] [elelelelelele

Wartos¢
strumienia

\ 4

A

Regulator pradowy
Menu 4

A

Ograniczenia pradowe

Automatyczne strojenie

Napiecie forsowania

Aktywacja wysokiej stabilnosci
regulatora pradu

Wzmocnienie regulatora napiecia

A4

A

Detekcja przecigzenia
Cztony petli pradowe;j
Stata czasowa filtru pradu
Zadawanie momentu

A

Sprzezenie zwrotne
pradowe

Oznaczenia

Zaciski
wejsc

hd
X @)
4-
@

Zaciski
wyjsé

Parametr z
mozliwoscig
edycji (RW)
Parametr tylko
do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry

z nastawami fabrycznymi
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Napiecie DC w obwodzie
posredniczacym napedu
5.05
Napieciowy sygnat zadajacy
v v
Modulator (VI
Czestotliwose v
nosna »>
Deaktywacja
IEI automyatycz]nej w >
zmiany
czgstotllwosm
nosnej
Dane kontroli strumienia
Znamionowe
napiccio
IEI Redukcja wzmoc.
regulatora pola
Tryb wektorowy Napigcie
w zamknietej petli wyjsciowe
< Charakterystyka Moc
- dynamiczna U/f wyjsciowa
Automatyczna
detekcja predkosci | Obliczenia mocy (V x 1)
znam. silnika 'y
Tryb serwo
Aktywacja prac
E napédu \]NtFr)yblg Sktadowa Wartosé
ser\gls z duzg czynna skuteczna
predkoscia pradu radu
A o L P 0
4.02 4.01 )¢

A

N

magnesujac

Prad u
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

Zakres nastaw Wartos¢ domysina (= .
Parametr (%) Y =) Rodzaj
oL cL oL VT | sv
5.01 |Czestotliwosé wyjsciowa {0.11} J-’P’Qd,\';gig/ C;’_lzfs“’“' +1250.0 Hz RO | Bi | FI [NC|PT
5.02 |Napigcie wyjsciowe 0 do Mak. Napigcia Wyjéciowego V RO (Uni| FI [NC |PT
5.03 |Moc wyjsciowa +Moc Maksymalna kW RO | Bi | FI [NC|PT
5.04 |Estymowana predkos$¢ silnika {0.10} § 180,000 obr/min | RO | Bi | FI [NC|PT
505 |Napiecie DC w obwodzie 0 do Maks. Napiecia w Obwodzie DC V RO |Uni| FI |[NC|PT
posredniczacym napedu
5.06 |Znamionowa czestotliwos¢ {0.47} 0 do 3,000 Hz | VT> 0 do 1250.0 Hz 50.0 | RW | Uni us
5.07 |Znamionowy prad silnika {0.46} 0 do Mak. Pradu Silnika A Prad znamionowy napedu [11.32] |RW | Uni RA us
Predkosc znam. silnika przy petnym . 0.00 do 40000.00 ’
5.08 obcigzeniu (obr/min) {0.45} | 0 do 180,000 obr/min obr/min 1500 1450.00 | 3000.00 fRW | Uni us
Napedy 200V: 230
. s i Napedy 400V: 400 )
5.09 |Znamionowe napiegcie silnika {0.44} 0 do Maks. Napiecia Silnika V Napedy 575V: 575 RW | Uni RA us
Napedy 690V: 690
5.10 |Wspdtczynnik mocy {0.43} OLiVT> 0.000 do 1.000 0.850 RW | Uni us
5.11 |Liczba par biegunéw {0.42} Auto do 120 biegunéw (0 do 60) Auto (0) 6b.(3) JRW | Txt us
o VT>0do 4 .
5.12 |Tryb automatycznego strojenia {0.40} 0do2 SV-0do 6 0 RW | Uni
5.13 | Wybor ch-ki dynamicznej U/f {0.09} | OFF (0) lub On (1) | VT> OFF (0) lub On (1) OFF (0) | RW | Bit us
. ) . Ur_S (0), Ur (1),
5.14 | Wybortrybu sterowania napigciemw o o7 | £y (3) Ur Auto (3), Ur I (4) RW | Txt Us
otwartej petli Ur_I'(4), SIE (5)
5.15 |Napigcie forsowania {0.08} 0.0 do 25.0 % napiecia znam. silnika 3.0 1.0 RW | Uni us
5.6 |Automatyczna detekcjapredkosci g 5q VT> 0 do 2 0 RW | Uni us
znamionowe;j silnika
5.17 |Rezystancja stojana 0.0 do 30.000 Q 0.0 RW | Uni RA us
5.18 |Czestotliwos¢ nosna {0.41} 3(0),4 (1),6(2),8(3),12(4), 16 (5) kHz 3(0) | 6(2) JRW |Txt RA us
Wybér trybu wektorowego o .
5.19 podwyzszonej stabilnosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Aktywacja przebiegu
5.20 |pseudoprostokatnego na wyjsciu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
napedu
5.21 s;‘;”kc‘a wzmocnienia regulatora OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
5.22 |AKlywacja pracy napedu w trybie SV> OFF (0) lub On (1) o [rw]|Bit Us
serwo z duzg predkosciag
5.23 |Napiecie wstepne silnika 0.0do 25.0V 0.0 RW | Uni RA us
Indukcyjnos¢ dla stanu )
5.24 dynamicznego (SL) 0.000 do 500.000 mH 0.000 RW | Uni RA us
5.25 |Indukcyjnosé stojana (L) V1> O'OOrT?f' 5000.00 0.00 RW | Uni RA us
5.26 | Akiywacia wysokiej stabilnosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
regulatora pradu
5.27 | Aktywacja kompensacji poslizgu OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit us
5.28 |Aktywacja kompensacji wzbudzenia VT> OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
VT> 0 do 100%
5.29 |Punkt nasycenia nr 1 silnika strumienia 50 RW | Uni us
znamionowego
VT> 0 do 100%
5.30 |Punkt nasycenia nr 2 silnika strumienia 75 RW | Uni us
zZnamionowego
5.31 |Wzmocnienie regulatora napiecia 0do 30 1 RW | Uni us
VT> 0.00 do 500.00
e :_1 RO |Uni us
5.32 |Wspdiczynnik K; (moment silnika/A) SV=0.00 do 500.00
> 050 00 ST 160 |RW |uni us
NmA
Wspdtczynnik Kg (napiecie silnika/ )
5.33 10000br/min) SV> 0 do 10000 V 98 RW | Uni us
535 |Deaklywacja automatycznej zmiany OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit Us
czestotliwosci nosnej napedu
) . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony | US Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
11.6  Menu 6: Funkcje wielozadaniowe
Rysunek 11-10 Diagram blokowy Menu 6
Aktywacja dziatania 6.43
stowa kontrolnego ”
Konfiguracja Stowo kontrolne
logiki START/STOP*** - > Przetacznik cyfrowy
| 6.04 | -
A“Y‘Qd“ ih Wybor trybu
zatrzymania*
A 4 2 M
Start w prawo —ih Wybor reakcji napedu
Wej/wyj. Cyfrowe 2 I' 6.30 I' - na zanik zasilania™
Predkos¢ ustawcza w prawo —ih Utrzymywanie
'W -~ B-“"_ predkosci zerowej
L= 1 o Zataczenie na
Start w lewo —ih obracajacy sie silnik****
|| 6.32 II > Aktywacja funkcji
. SN zatrzaskiwania
Wybor kierunku pracy tow sterui h
Menu 8 I 6.33 ] > 0K sygnetck)*wserumcyc Wskazanii
— - praca ak?y;a?:ji °
Start —ih zadania
Predkos¢ ustawcza w lewo —ih
1. 637 | - Wskazanie
Nie sto —ih wyboru
'WE' - kierunku
L= 1 g w lewo
Aktywacja .
elektroniki  6-29 Wskazanie
napedu Zmniejszenie wyboru
czasu przetaczen wejscia - » JOG
cyfrowego: Start w prawo m
Zmniejszenie
czasu przetaczen wejscia -_,_
cyfrowego: W prawo/w lewo m
Stan Iogic12ny @ START prrw—
1k
przeksztaltnika
: STOP/ RESET
RESET =
@ Fa
@
@ W prawo/wlewo = & ﬁlamknzie;ta petla
enu
Stan logiczny 1 _ﬂr > Aktywacja Stromosci
J___ Tylko dla pracy Menu 3
0 - w otwartej petli Zadawanie z
....... Pr1.49-=4 Poziom pradu pomlnle'c!em
hamowania DC* stromosci
Wskazanie -6. 7 | Czas hamowania
wybranego == ] )OR yrmmeens pradem statym*
rodzaju
zadawania Aktywacja
przycisku STOP
OR
Funkcje wykorzystujace
Aktywicja przycisku| o zegar napedu Licznik
prawo/lewo na panelu sterujagcym Koszt 1kWh zuzytej
energii elekirycznej przez naped
Czas pracy energii
napedu od Kasowanie licznika
momentu energii
zataczenia zasilania
Czas pomiedzy Koszty
rzegladami maszyn zuzytej
Czasdpracy przegia yny energii
napedu Wymagany przeglad
maszyny / przeglad
dokonany @ Czas do
Wybor zegara dla nastepnego
Moc przechowywanego w przegladu
wyjsciowa pamieci stanu maszyny
awaryjnego
Napigcie DC w
obwodzie
poére(;:lniczqcym
napedu Wskazanie
> Kontrol .. ilani aktualnego
ontrola napigcia zasilania 216
[ Dodatkowe zasilanie 48V DG |—— ] P ubda
napedu
Oznaczenia
= P t
B Zaciski aramety 2
X . .
» @ @ wejsé mozl!yvosma
edycji (RW)
PS
P Zaciski Parametr tylko
X@ do odczytu (RO
wyjsc ytu (RO) Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Wartosci
Zakres nastaw . .
Parametr () domysine (=) Rodzaj
oL cL oL | vr | sv
COASt (0), rP (1),
6.01 |Wybor trybu zatrzymania rP.ddl (2)., del (3), COAE; (r(F),)’(g’ (1), P (1) noz'rP RW | Txt Us
td.del (4) : 2
6.03 | Vybor rodzaju reakcji napedu na zanik zasilania diS (0), StoP (1), ridE.th (2) dis (0) RW | Txt uUs
sieciowego
6.04 Konflguraqa logiki Start / Stop (przyporzadkowanie 0do4 4 RW | Uni us
wejsc)
6.06 |Poziom pradu hamowania DC 0 do 150.0% 19,?'0 RW | Uni RA us
‘o
6.07 |Czas hamowania pradem statym 0.0 do 25.0s 1.0 RW | Uni us
6.08 |Utrzymywanie predkosci zerowej OFF (0) lub On (1) OFF (0) |On (1) JRW | Bit us
6.09 |Zataczanie na obracajacy sig silnik {0.33} 0do3 | O0do 1 0 | 1 RW | Uni us
6.12 |Aktywacja przycisku Stop na panelu sterujacym OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
6.13 |Aktywacja przycisku prawo/lewo na panelu sterujgcym  {0.28} OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
6.15 | Aktywacja napedu (pozwolenie na prace) OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit us
6.16 |Koszt 1 kWh energii elektrycznej 0.0 do 600.0 PLN za 1kWh 0 RW | Uni us
6.17 |Kasowanie licznika energii OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.18 |Czas pomiedzy przegladami maszyny 0 do 30000 godzin 0 RW | Uni NC us
6.19 |Wymagany przeglad maszyny / przeglad dokonany OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit PT
6.20 gf:?jrr])iracy napedu od momentu zataczenia zasilania: 0 do 9364 lat.dni RW | Uni NG | PT
Czas pracy napedu od momentu zatgczenia zasilania: R )
6.21 godziny.minuty 0 do 23.59 godzin.minut RW | Uni NC | PT
6.22 |Czas pracy napedu: lata.dni 0 do 9364 lat.dni RO [Uni NC |PT | PS
6.23 |Czas pracy napedu: godziny.minuty 0 do 23.59 godzin.minut RO [Uni NC |PT | PS
6.24 |Licznik zuzytej przez naped energii w MWh +999.9 MWh RO | Bi NC |PT | PS
6.25 |Licznik zuzytej przez naped energii w kWh +99.99 kWh RO | Bi NC |PT | PS
6.26 |Koszty zuzytej energii +32,000 RO | Bi NC |PT
6.27 |Czas do nastgpnego przegladu maszyny 0 do 30,000 godzin RO [Uni NC |PT | PS
Wybér zegara dla przechowywanego w pamiegci stanu .
6.28 awaryjnego OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
6.29 |Aktywacja elektroniki napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC [PT
6.30 |Bit sekwencji: Start w prawo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.31 |Bit sekwencji: Jog w prawo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.32 |Bit sekwencji: Start w lewo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.33 |Bit sekwencijit: W prawo / w lewo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.34 |Bit sekwencijit: Start OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.35 |Zmniejszenie czasu przetaczen wejscia cyfrowego:Start w prawo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.36 Zmniejszenie czasu przetaczen wejscia cyfrowego: W OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NG
prawo / w lewo
6.37 |Bit sekwencji: Jog w lewo OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.39 |Bit sekwencji: Nie stop OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
6.40 |Aktywacja funkcji zatrzaskiwania sygnatéw sterujacych praca OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
6.41 |Stan wejs¢ cyfrowych 0 do 65,535 0 RW | Uni NC
6.42 |Stowo kontrolne 0 do 32,767 0 RW [Uni NC
6.43 |Aktywacja dziatania stowa kontrolnego OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Wskaznik aktualnego zrodta zasilania napgdu (zasilanie .
6.44 sieciowe lub +48VDC) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC [PT
6.45 |Deaktywacja pracy wentylatora napedu ze zmienng predkoscia OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
. - — Rozmiar 1: 48V, )
6.46 |Napiecie znam. dodatkowego, rezerwowego zrddta zasilania Rozmiar 2 i 3: 48V do 72V 48 RW | Uni PT|US
) . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony | US Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu

* W celu uzyskania doktadniejszych informaciji, patrz Rozdziat

11.21.5 Sposoby zatrzymania silnika na stronie 195

** W celu uzyskania doktadniejszych informacji, patrz Rozdziat

11.21.6 Reakcja napedu na zanik zasilania na stronie 196.

*** W celu uzyskania doktadniejszych informaciji, patrz Rozdziat

11.21.7 Konfiguracja logiki Start / stop na stronie 198.

**** W celu uzyskania doktadniejszych informacji, patrz Rozdziat
11.21.8 Zafgczanie napedu na obracajgcy sie silnik na stronie 199.
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Wyzsze

11.7 Menu 7: Wejscia/wyjscia analogowe
Rysunek 11-11 Diagram blokowy Menu 7

Korekcja v?éggﬂ Adres parametru

sygnatu docelowego

wejscia analogowego 1 Korekcja sygnatu wejscia
analogowego 1 analogowego 1 analogowego 1

Wejscie
analogowe 1

Jeden

z parametréow ~ Zadana
wartosé
analogowa 1

Skalowanie
wejscia
analogowego 1

Czas prébkowania
sygnatu
analogowego 1

=== Re.ikcja na} Sygna} Ad
Kalibracja wejécia zanik sygnaiu - wejscia res parametru

pradowego analogowego 2 docelowego
analogowego 1 9 g wejsécia

Korekcja sygnatu analogowego 2
analogowego 2
7.14

Odwrécenie
sygnatu analogowego 1

Wejscie T Jeden
analogowe 2 ! z parametréow ~ Zadana
1 wartos$¢
H analogowa 2

715 | *

712 '\

L] e D

Tryb pracy Skalowanie i

wejécia wejscia © i _IE
1

analogowego 2 analogowego 2 Odwrécenie
Reakcja na Svanat 7.13 sygnatu analogowego 2
zanik sygnatu ygna
pradowego wejscia Adres parametru

analogowego 3 docelowego

Korekcja sygnatu wejscia analogowego 3
analogowego 3
Jeden

Z parametrow

Wejscie
analogowe 3

g s [ = [ 76 |
Trylk? pracy Skalowanie
Przyporzadkowanie wejscia analogowego 3 Iwejécia .
wyjscia Parametr zrédtowy analogowego L
analogowego 1 dla wyjscia analogowego 1 Odwrocenie

sygnatu analogowego 3

-----------

Czestotliwos¢

Wyijscie
analogowe 1

C T

wyjsciowa
OL>| 5.01
N | 720 p»— 7.21 S
. 22.22 ~ Skalowanie Tryb pracy
Predkos¢ wyjscia wyjécia analogowego 1
silnika Jeden analogowego 1
Z parametrow
Oznaczenia
Parametr zrédtowy -
dla wyjscia analogowego 2 . Parametr z
Wl Zaciski
3 X @ mozliwosci
7.22 wejs¢ . ", a
Jeden ] Wyisci @ 1 edycji (RW)
Sktadowa ~ Z parametrow 1 ypeee —
czynna H analogowe 2 = N Zaciski Parametr tylko
pradu H 1 @ @ wyjsé do odczytu (RO)
...... { 723 F»— 7.24 [ 103
IE'— Skalowanie Tryb pracy ; ; ; ; i
wyjécia analogowego 2 wyjcia analogowego 2 Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
idriv znik Uzytkowni
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Zak 1 g Nastawa
Parametr akres nastaw (%) fabryczna (=) Rodzaj
oL | CcL oL | vt | sv
[7.01 Sygnat wejscia analogowego 1 (zaciski 5/6 ) +100.00 % RO | Bi NC |PT
7.02 |Sygnat wejscia analogowego 2 (zacisk 7) +100.0 % RO | Bi NC | PT
7.03 | Sygnat wejscia analogowego 3 (zacisk 8) +100.0 % RO | Bi NC |PT
7.04 | Temperatura radiatora 1 -128 do 127 °C RO | Bi NC [PT
7.05 | Temperatura radiatora 2 -128 do 127 °C RO | Bi NC [PT
7.06 | Temperatura ptyty obwodu sterowania -128 do 127 °C RO | Bi NC [PT
7.07 |Korekcja sygnatu wejscia anologowego 1 (5/6) {0.13} +10.000 % 0.000 RW | Bi us
7.08 |Skalowanie wejscia analogowego 1 (5/6) 0 do 4.000 1.000 RW | Uni us
7.09 |Odwrécenie sygnatu analogowego 1 (5/6) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
7.10 | Adres parametru docelowego wejscia analogowego 1 (5/6) Pr 0.00 do 21.51 Pr1.36 RW | Uni|DE PT | US
7.11 | Tryb pracy wejscia analogowego 2 (zacisk 7) {0.19} 0-20 (0‘)1’_2200"(2)(,1 )éof";z(%';,r eg&%‘;'tr @), VOLt (6) RW | Txt us
7.12 | Skalowanie wejscia analogowego 2 (zacisk 7) 0 do 4.000 1.000 RW | Uni us
7.13 |Odwrécenie sygnatu analogowego 2 (zacisk 7) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
7.14 (Azirceizkp%rame”” docelowego wejécia analogowego 2 {0.20} Pr 0.00 do 21.51 Pr1.37 RW |Uni|DE PT|US
0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.tr (2), 20-4.tr (3),
7.15 | Tryb pracy wejécia analogowego 3 (zacisk 8) {0.21} | 4-20 (4), 20-4 (5), VOLt (6), th.SC (7), VOLt (6) RW | Txt us
th (8), th.diSP (9)

7.16 |Skalowanie wejscia analogowego 3 (zacisk 8) 0 do 4.000 1.000 RW | Uni us
7.17 | Odwrécenie sygnatu analogowego 3 (zacisk 8) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
7.18 f\z‘irceizkpg)rame”“ docelowego wejscia analogowego 3 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
7.19 |Parametr zrodtowy dla wyjscia analog. 1 (zacisk 9) Pr 0.00 do 21.51 Pr 5.01 | Pr3.02 JRW |Uni PT|US
7.20 |Skalowanie wyjscia analogowego 1 (zacisk 9) 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
7.21 | Tryb pracy wyjscia analogowego 1 (zacisk 9) VOLLt (0), 0-20 (1), 4-20 (2), H.SPd (3) VOLt (0) RW | Txt us
7.22 |Parametr zrodtowy dla wyjscia analog. 2 (zacisk 10) Pr 0.00 do 21.51 Pr 4.02 RW |Uni PT|US
7.23 | Skalowanie wyjscia analogowego 2 (zacisk 10) 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
7.24 | Tryb pracy wyjs$cia analogowego 2 (zacisk 10) VOLLt (0), 0-20 (1), 4-20 (2), H.SPd (3) VOLt (0) RW | Txt us
7.25 |Kalibracja wejscia analogowego 1 (zacisk 5, 6) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC

7.26 |Czas prébkowania sygnatu analogowego 1 (zacisk 5/6) 0do8.0ms 4.0 RW |Uni us
7.98 Reakcja na zanik sygnalu pradowego wejscia OFF (0) Iub On (1) RO | Bit N

analogowego 1 (zacisk 7)
7.99 Reakcja na zanik sygnalu pradowego wejscia OFF (0) Iub On (1) RO | Bit N
analogowego 2 (zacisk8)

7.30 | Korekcja sygnatu analogowego 1 (zacisk 5/6) +100.00 % 0.00 RW | Bi us
7.31 |Korekcja sygnatu analogowego 2 (zacisk 7) +100.0 % 0.0 RW | Bi us
7.32 |Korekcja sygnatu analogowego 3 (zacisk 8) +100.0 % 0.0 RW | Bi us
7.33 | Przyporzadkowanie wyjscia analogowego 1 (zacisk 9) Fr (0), Ld (1), AdV (2) AdV (2) RW | Txt us
7.34 | Temperatura ztgcza IGBT +200 °C RO | Bi NC |PT
7.35 |Bufor przecigzenia termicznego napedu 0do 100.0 % RO |Uni NC | PT

RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgirtir\z;tr Txt 'tjeal{:tr;v(\e/;r

Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC K Nie RA ) Zale;ny od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
opiowany wielkos$ci napedu zapisu wytaczeniu
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11.8
Rysunek 11-12 Diagram blokowy Menu 8

Menu 8: Wejscia/wyjscia cyfrowe

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 1

&

Wybér pomiedzy parametrami
zrédtowymi/docelowymi

dla zacisku 24
1
I Adres

I
1
1
]
i
| parametru docelowego
1
|
]

sygnatu wejscia/wyjscia
cyfrowego 1

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 1, zacisk 24
1 I 1
X 8.29 | { 8.30 |
Wybér logiki  Konfiguracja zacisku

jako wyjscie cyfrowe
typu open collector

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 2

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 2, zacisk 25

829 — 830

Wybér logiki

Konfiguracja zacisku
jako wyjscie cyfrowe
typu open collector

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 3

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 3, zacisk 26

829 | — T 830

Wybér logiki

Konfiguracja zacisku
jako wyjscie cyfrowe
typu open collector

ft

Odwrécenie sygnatu
wejscia/wyjscia
| cyfrowego 1

Wybér pomiedzy parametrami
zrédtowymi/docelowymi
dla zacisku 25

z 22.2?

Wskaznik
zerowej
Jedenz predkosci
parametrow  wyisciowe
bitowych napedu

Jeden z parametréow
bitowych

7.2?

:

Jeden z
parametrow
bitowych

A

Odwrécenie sygnatu
wejscia/wyjscia
cyfrowego 2

Wybér pomiedzy parametrami
zrédtowymi/docelowymi
dla zacisku 26

?2.2?

: 4 2

! o

E Konfiguracja Adres .

1 logiki parametru

| Start/stop docelowego
! sygnatu

wejscia/wyjscia
cyfrowego 2

Jeden z parametréow
bitowych

Reset
napedu

Jeden z parametrow
bitowych

Adres

Odwrécenie sygnatu
8.13 | wejscia/wyjscia
v cyfrowego 3

E Konfiguracja Darametru
logiki

:Stan‘/stopl 6.04 |—| 823 | docelowego

! sygnatu

wejscia/wyjscia

cyfrowego 3
Jeden z parametrow
bitowych

Start

W prawo

*W celu uzyskania dokfadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.1 Sposoby zadawania na stronie 192.
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Odwrécenie sygnatu  Konfiguracja logiki

Stan wejscia

Wejscie cyfrowe 4,
zacisk 27

[T829 |

Adres parametru docelowego
sygnatu wejscia cyfrowego 4

wejécia cyfrowego 4 Start/stop
cyfrowego4 | 8.14 | I 6.04 |_>| 8'?4 |

L
Wybér logiki

b,.

Wytacznik automatycznego przyporzadkowania

Wybér sygnatu 1
zadawania® i
1
1

funkcji dla zaciskéw 28 | 29*

i Jeden z parametrow
i bitowych
1
1
1

;

w lewo

Y

Stan wejscia

Wejscie cyfrowe 5, cyfrowego 5

S

Odwrécenie sygnatu

wejscia cyfrowego 5

zacisk 28
- I 250 | .
823 [§) & {(s29 ] >
Wybér logiki b}
Stan wejscia

cyfrowego 6 8.06

Wejscie cyfrowe 6,
zacisk 29

Odwrécenie sygnat

wejscia cyfrowego 6

+o

Adres parametru docelowego
sygnatu wejscia cyfrowego 5

Jeden z parametrow
bitowych

e
zadajnika
Adres parametru analogowego

docelowego (nr 1lub nr2)
sygnatu wejscia cyfrowego 5

u

| 816 |

| 8.26 |
T

Jeden z parametréow

1
1
1
H bitowych
1
1
1

» - | 8.29 ] -
—
Wybor logiki Predkosé
Adres parametru Hgéwvsza
zrédtowego stanu L rawo
wyjécia 24V Odwroggrpe;ilgnalu Stan P
wyj$cia wyjscia 24V
Jeden z 8.08
parametrow 1
bitowych H H
’ : m
~\! 1
J 1
H = !
5, - L 2] 22 3
Wskazanie Tryb blokowania
gotowosci napedu
napedu I:I
do pracy 8.10
Aktywacja Wskaznik blokady,
napedu na skutek warunkéw
zewnetrznych
, | e Somaeoar
Naped aktywny n s Parametr z
Adres param:?rml—l ;- Wl Zaciski 0XX | mozliwosoi
stanu wyjscia @ @ wej$é - edoyZC]!;N(?:}s\f\/I?
przekaznikowego -
Odwrécenie sygnatu M Zaciski Parametr tylko
[ 827 | | 817 | o . H2 acis
wyjéciowego przekaznika < i& A Z R
Wskaznik : : v gop @] Q] wrise do odczytu (RO)
poprawnosci H i o
pracy H H Stankwngﬁla Na diagramie przedstawiono parametry z
napedu 1 1 przekaznikowego nastawami fabrycznymi
1
1

Jeden z
parametréow
bitowych

07

&

ov
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
Zakres nastaw Nastawa
Parametr (€19 fabryczna (=) Rodzaj
oL CcL oL [ v | sv
8.01 [Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 1 (zacisk 24) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.02 |Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 2 (zacisk 25) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.03 |Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 3 (zacisk 26) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.04 |Stan wejscia cyfrowego 4 (zacisk 27) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.05 |Stan wejscia cyfrowego 5 (zacisk 28) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC [PT
8.06 |Stan wejscia cyfrowego 6 (zacisk 29) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.07 |Stan wyjscia przekaznikowego OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.08 |Stan wyjscia 24V (zacisk 22) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.09 |Wskazanie gotowosci napedu do pracy OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
8.10 |Tryb blokowania napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.11 | Odwrdcenie sygnatu wejécia/wyjscia cyfrowego 1 (zacisk 24) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.12 |Odwrdcenie sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 2 (zacisk 25) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.13 |Odwrdcenie sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 3 (zacisk 26) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.14 | Odwro6cenie sygnatu wejscia cyfrowego 4 (zacisk 27) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.15 |Odwrdcenie sygnatu wejscia cyfrowego 5 (zacisk 28) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.16 |Odwrdcenie sygnatu wejscia cyfrowego 6 (zacisk 29) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.17 | Odwrocenie sygnatu wyjsciowego przekaznika OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.18 |Odwrdcenie sygnatu wyjscia 24V (zacisk 22) OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit us
8.20 |Zbiorcza informacja o stanach wej$¢/wyjs¢ cyfrowych 0do 511 RO |Uni NC | PT
8.21 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 1 (zacisk 24) Pr 0.00 do 21.51 Pr 10.03 RW |Uni|DE PT|US
8.22 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 2 (zacisk 25) Pr 0.00 do 21.51 Pr10.33 RW |Uni|DE PT|US
8.23 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 3 (zacisk 26) Pr 0.00 do 21.51 Pr 6.30 RW |Uni|DE PT|US
8.24 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 4 (zacisk 27) Pr 0.00 do 21.51 Pr 6.32 RW |Uni|DE PT|US
8.25 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 5 (zacisk 28) Pr 0.00 do 21.51 Pr1.41 RW |Uni|DE PT| US
8.26 |Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 6 (zacisk 29) {0.17} Pr 0.00 do 21.51 Pr6.31 RW |Uni|DE PT|US
8.27 |Adres parametru zrédtowego stanu wyjscia przekaznikowego Pr 0.00 do 21.51 Pr 10.01 RW | Uni PT|US
8.28 |Adres parametru zrédtowego stanu wyjscia 24V (zacisk 22) Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
8.29 [Wybor logiki {0.18} OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit PT|US
8.30 |Konfiguracja zacisku jako wyjscie cyfrowe typu open-kolektor OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
8.31 z\;)(/:ki)stil(rupg;niedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami docelowymi dla OFF (0) lub On (1) on (1) RwW | Bit us
8.32 z\;)(/:ki)sékrupg;niedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami docelowymi dla OFF (0) lub On (1) OFF (0) RwW | Bit us
8.33 z\;)(/:ki)sékrupgéniedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami docelowymi dla OFF (0) lub On (1) OFF (0) RwW | Bit us
8.39 |Wylacznik automatycznego przyporzadkowania funkcji dla zaciskéw 28 i 29 {0.16} OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit PS@T&" Txt ’tjeal{:tr:v?/;r
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC K Nie RA ) Zale;ny od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
opiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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11.9  Menu 9: Programowalna logika,
motopotencjometr, sumowanie

Rysunek 11-13 Diagram blokowy Menu 9

Odwrécenie sygnatu wejéciowego

nr 1 funkgcji
logicznej 1

Jeden z parametrow
bitowych

Odwrécenie sygnatu
wyjscia funkcji
logicznej 1

Wartos¢
wyjsciowa
funkciji Parametr docelowy
logicznej 1 sygnatu wyjsciowego

funkcji logicznej 1

Parametr zrédtowy
dla sygnatu
wejsciowego nr 2
funkcji logicznej 1

Jeden z parametrow Odwrdcenie sygnatu wejéciowego

H Jeden z
! .
Parametr zrodtowy i H gﬁl(r)%vr;ggow
- dla sygnatu ! !
m wejsciowego nr 1 ! H 22.2?
Jeden z funkcji logicznej 1 [ —
parametrow  Odwrécenie sygnatu [ 909 | ,=
bitowych wejsciowego [ 9.07 Opbznienie sygnatu < 22.22
nr 2 funkcji na wyjsciu funkcji
logicznej 1 logicznej 1

o 9.17
wejsciowego

nr 2 funkgji
logicznej 2

Parametr zrédiowy
dla sygnatu
wejsciowego nr 2
funkciji logicznej 2

Oznaczenia
X iski Parametr z
X |y k
} l W?g%f’; I mozliwoscig
edycji (RW)
)4 Zaciski Parametr tylko
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Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

) nr 1 funkcji Wartosé
bitowych logicznej 2 wyjéciowa
! funkgji Parametr docelowy
5 1 - logicznej 2  Sygnatu wyjsciowego
) ! Odwrécenie sygnatu 92091 = i0L i i e 2
! wyjscia flunkcn
I:??_:l?? * ! logicznej 2
E H Jeden z
H .
' ., H H parametrow
1 glarametr zrodiowy ' ' bitowych
wejéciowego nr 1 - !
funkcji logicznej 2 [ IWI y
Odwrécenie sygnatu — .

Opo6znienie sygnatu
na wyjsciu funkcji
logicznej 2

22.2?
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Zmniejszanie sygnatu
z motopotencjometru

S

m Tryb pracy motopotencjometru

po zataczeniu zasilania napedu

Zerowanie wartosci
motopotencjometru

F

Suma binarna -
bit pierwszy

Wyjsciowa
Wartos¢ suma
dodana do binarna

sumy binarnej

9.30 > >

\

\

[T 924 |
{ 924 |

Skalowanie sygnatu
motopotencjometru

Adres parametru
docelowego wartosci
sumy binarnej

g m————

%

Suma binarna -
bit drugi
(mnoznik razy dwa)

9.31

Suma binarna -
bit trzeci
(mnoznik razy cztery)

H

22.2?

Jeden z
parametrow
bitowych

?2.22

z 22.22
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Gzas osiagniecia Wyboér pracy  Wskaznik poziomu
Wi kag ? A bipolarnej nastawy Adres parametru
wartosci maxsymaine motopotencjometru  motopotencjometru docelowego sygnatu
przez motopotencjometr z motopotencjometru
Zwigkszanie sygnatu H
z motopotencjometr !
H ! Jeden z
! parametréw
1
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Begpie— Informacje Instalacja | Podtaczenie Urychp— Para}metry U(uchpmie- Optyma— Karta PLC Darje Diagnostyka Standard

czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
Parametr Zakres nastaw ({) | Nastawa fabryczna (=) Rodzaj
oL cL oL [ vr | sv
9.01 |Wartos$¢ wyjsciowa funkcji logicznej 1 OFF (0) lub On (1) RO [ Bit NC|PT
9.02 |Warto$¢ wyjsciowa funkcji logicznej 2 OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC |PT
9.03 |Wskaznik poziomu nastawy motopotencjometru +100.00 % RO | Bi NC |[PT| PS
9.04 |Parametr zrodtowy dla sygnatu wejsciowego nr 1 funkcji logicznej 1 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT | US
9.05 |Odwrdcenie sygantu wejsciowego nr 1 funkgcji logicznej 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.06 |Parametr zrodtowy dla sygnatu wejsciowego nr 2 funkcji logicznej 1 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT | US
9.07 |Odwrécenie sygantu wejsciowego nr 2 funkgcji logicznej 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.08 |Odwrdcenie sygnatu wyjscia funkcji logicznej 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.09 |Opdznienie sygnatu na wyjsciu funkcji logicznej 1 +25.0s 0.0 RW | Bi us
9.10 |Parametr docelowy sygnatu wyjsciowego funkcji logicznej 1 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni| DE PT | US
9.14 |Parametr zrodtowy dla sygnatu wejsciowego nr 1 funkcji logicznej 2 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT | US
9.15 | Odwrécenie sygantu wejsciowego nr 1 funkcji logicznej 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.16 |Parametr zrodtowy dla sygnatu wejsciowego nr 2 funkcji logicznej 2 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT | US
9.17 |Odwrécenie sygantu wejsciowego nr 2 funkgcji logicznej 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.18 | Odwrécenie sygnatu wyjscia funkcji logicznej 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.19 |Opdznienie sygnatu na wyjsciu funkcji logicznej 2 +25.0 s 0.0 RW | Bi us
9.20 |Parametr docelowy sygnatu wyjsciowego funkcji logicznej 2 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni| DE PT | US
9.21 |Tryb pracy motopotencjometru po zataczeniu zasilania napedu 0do3 2 RW | Uni us
9.22 |Wybor pracy bipolarnej motopotencjometru OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
9.23 |Czas osiagniecia wartosci maksymalnej przez motopotencjometr 0do250s 20 RW | Uni us
9.24 |Skalowanie syganatu motopotencjometru 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
g.25 |Adres parametru docelowego sygnatu z Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW |uni|DE|  |PT]|US
motopotencjometru
9.26 |Zwiekszanie sygnatu z motopotencjometru OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.27 |Zmniejszanie sygnatu z motopotencjometru OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.28 |Zerowanie warto$ci motopotencjometru OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.29 |Suma binarna - bit pierwszy OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.30 |Suma binarna - bit drugi (mnoznik razy dwa) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.31 |Suma binarna - bit trzeci (mnoznik razy cztery) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
9.32 |Wyjsciowa suma binarna 0 do 255 RO [ Uni NC | PT
9.33 |Adres parametru docelowego warto$ci sumy binarnej Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni| DE PT | US
9.34 |Wartos¢ dodana do sumy binarnej 0do 248 0 RW | Uni us
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgirtzn\;;tr Txt l’(jeal{:tg]v?/g
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA ) Zale’zrjy od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

11.10 Menu 10: Status oraz stany awarii

Parametr Zakres nastaw ({}) Nastawa fabr. (=) Rodzaj
oL | cL oL [ vt | sv
10.01 |Wskaznik poprawnosci pracy napedu OFF (0) lub On (1) RO [ Bit | [NC| PT
10.02 | Wskaznik pracy napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.03 | Wskaznik zerowej predkosci wyjsciowej napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.04 | Predkos¢ < predkosci minimalnej OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.05 | Predkos¢ < predkosci zadanej OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.06 | Predkos¢ = predkosci zadanej OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.07 | Predkos¢ > predkosci zadanej OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.08 | Wskaznik pracy przy petnym obcigzeniu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.09 |Wskaznik pracy w trakcie funkcjonowania ograniczenia pradowego OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.10 |Wskaznik zwrotu energii z silnika do napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.11 |Wskaznik aktywnosci procesu oddawania energii do rezystora hamowania OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.12 |Wskaznik ostrzegajacy o zbyt intensywnym zwrocie energii do rezystora OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.13 |Wskaznik aktualnie zadanego kierunku wirowania [0 =%Fgrf&élﬁ gnV\(I?ewo] RO | Bit | [NC| PT
10.14 |Wskaznik aktualnego kierunku wirowania 0= \?VFPFrg\JA)/c:?? Sr\]/\lul_)ewo] RO | Bit | [NC| PT
10.15 |Wskaznik zaniku zasilania napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
10.16 |Wskaznik wystgpienia podnapigcia w obwodzie DC napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.17 | Sygnalizacja przeciazenia OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC| PT
10.18 |Wskaznik przekroczenia temperatury mostka mocy napedu OFF (0) lub On (1) RO | Bit | [NC | PT
1019 | b o raeciatonty 1 preelrocsents temp. mosia mocy napedu|  OFF (©)14b.0n (1) RO | Bit | |NC| PT
10.20 | Ostatni stan awaryjny jaki wystapit 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.21 | Przed ostatni stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.22 | Trzeci od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.23 |Czwarty od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.24 | Pigty od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.25 | Sz6sty od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.26 |Siédmy od korica stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.27 |Osmy od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.28 | Dziewiaty od konca stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
10.29 | Dziesiaty od konica stan awaryjny 0 do 230* RO |Txt| [NC| PT |PS
Napedy 200V: 0,09
10.30 |Czas maksymalnego obciazenia rezystora hamowania 0.00 do 400.00 s m:ggg; ggg& 8:812 RW [ Uni us
Napedy 690V: 0,01
10.31 | Przerwa pomigdzy cyklami intensywego hamowania 0.0 do 1500.0 s 2,0 RW [ Uni us
10.32 |Wskaznik blokady na skutek warunkéw zewnetrznych OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit | | NC
10.33 | Reset napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit | | NC
10.34 |Liczba dopuszczalnych automatycznych resetéw napedu 0do5 0 RW [ Uni us
10.35 |Opdznienie automatycznego resetowania po wystapieniu stanu awaryjnego 0.0do 25.0s 1.0 RW [ Uni us
10.36 | Tryb reakcji wskaznika poprawnosci pracy napedu na stan awaryjny OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
10.37 | Reakcja napedu na stan awaryjny 0do3 0 RW [ Uni us
10.38 | Stany awaryjne definiowane przez uzytkownika 0 do 255 0 RW [ Uni us
10.39 |Bufor stanu nagrzania rezystora hamowania 0.0 do 100.0 % RO [Uni| [NC| PT
10.40 | Stowo statusu napedu 0do 32,767 RO [Uni| |NC| PT
10.41 | Data wystgpienia ostatniego stanu awaryjnego: lat.dni 0.000 do 9.365 lat.dni RO [Uni| [NC| PT |PS
10.42 | Czas wystapienia ostatniego stanu awaryjnego: godziny.minuty 00.00 do 23.59 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT |PS
10.43 | Czas wystapienia przedostatniego stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO [Uni| [NC| PT |PS
10.44 | Czas wystapienia trzeciego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO [Uni| [NC| PT |PS
10.45 | Czas wystgpienia czwartego od konca stanu awaryjnego: godziny.minut 0 do 600.00 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT | PS
10.46 | Czas wystgpienia piatego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT | PS
10.47 | Czas wystapienia széstego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO [Uni| [NC| PT |PS
10.48 | Czas wystgpienia si6dmego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT |PS
10.49 | Czas wystgpienia 6smego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT |PS
10.50 |Czas wystapienia dziewiatego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO [Uni| [NC| PT |PS
10.51 | Czas wystgpienia dziesiatego od konca stanu awaryjnego: godziny.minuty 0 do 600.00 godzin.minut RO |Uni| [NC| PT |PS
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgi;imstr Txt ’tjeal{:tr;v(\e/;r
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC k _Nie RA ) Zale;ny od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
opiowany wielkos$ci napedu zapisu wytaczeniu

*Wartosci, ktére sa przekazywane poprzez komunikacje szeregowa.

Odpowiadajace im komunikaty wyswetlane na panelu sterujgcym

napedu sa opisane w Rozdziale 13 Diagnostyka na stronie 213.
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Begpie— Informacje Instalacja | Podtaczenie Urychp— Para}metry Ur'uch'or"nie- Optyma— Karta PLC Darje Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
11.11  Menu 11: Nastawy ogolne napedu
Parametr Zakres nastaw ({}) Nastawa fabryczna (=) Rodzaj
oL cL oL [ vr sv
11.01 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.11 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 5.01 Pr3.29 | RW [Uni PT| US
11.02 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.12 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 4.01 RW [ Uni PT|US
11.03 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.13 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 4.02 Pr7.07 | RW | Uni PT|US
11.04 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.14 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr4.11 RW [ Uni PT|US
11.05 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.15 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 2.04 RW [ Uni PT|US
11.06 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.16 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 8.39 Pr2.02 RW | Uni PT|US
11.07 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.17 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 8.26 Pr4.12 RW | Uni PT|US
11.08 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.18 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr 8.29 RW [ Uni PT|US
11.09 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.19 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr7.11 RW | Uni PT|US
11.10 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.20 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr7.14 RW [ Uni PT| US
11.11 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.21 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr7.15 RW [ Uni PT|US
11.12 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.22 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.10 RW | Uni PT|US
11.13 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.23 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.05 RW [ Uni PT| US
11.14 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.24 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.21 RW [ Uni PT|US
11.15 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.25 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.22 RW | Uni PT|US
11.16 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.26 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.23 Pr 3.08 RW | Uni PT|US
11.17 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.27 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr1.24 Pr3.34 RW | Uni PT| US
11.18 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.28 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr6.13 RW | Uni PT|US
11.19 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.29 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr11.36 RW [ Uni PT|US
11.20 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.30 w Menu 0 Pr 1.00 do 21.51 Pr11.42 RW | Uni PT| US
11.21 | Wspdtczynnik skalowania wy$wietlanego parametru 0.000 do 9.999 1.000 RW | Uni us
11.22 x\ggg’:jruparametru z Menu 0 wyswietlanego po zataczeniu Pr 0.00 do 00.50 Pro.10 RW | Uni PT | Us
11.23 | Adres napedu w komunikacji szeregowej {0.37} 0 do 247 1 RW [ Uni us
11.24 | Standard protokotu transmisji {0.35} AnSI (0), rtU (1) rtU (1) RW | Txt us
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400
11.25 |Predkosé transmisji danych {0.36} 3(22{0%8(07()’1(;;’6%%0(%)(3)'1 112,588 ((g));’ 19200 (6) RW | Txt USs
*tylko dla Modbus RTU
11.26 |Minimalny czas op6znienia dla transmisji szeregowej 0 do 250ms 2 RW [ Uni us
11.28 |Identyfikacja niestandardowego wykonania napedu 0do 16 RO [Uni| [NC|PT
11.29 | Wersja oprogramowania napedu {0.50} 1.00 do 99.99 RO |Uni| |NC|PT
11.30 |Kod ochrony parametrow {0.34} 0 do 999 0 RW |Uni| [NC PS
11.31 | Wybér trybu sterowania napedem {0.48} OF’SEEr}\I/_g %113;: rCELG\{EEC(t4§2)Y OPE{; LP [CL (\éI)ECt SE(Q)/O RW | Txt NC | PT
11.32 E;%ﬂvigggggj‘me”c?;’fgt‘]ég'c?)”ap‘?d” ° {0.32) 0.00 do 9999.99A RO |Uni| [NC|PT
11.33 |Napigcie znamionowe napedu {0.31} | 200 (0), 400 (1), 575 (2), 690 (3) RO | Txt NC|PT
11.34 |Odmiana wersji oprogramowania napgdu 0 do 99 RO (Uni| [NC|PT
11.35 |llo$¢ modutéw w napedzie wielomodutowym (duzej mocy) 1do8 RO [Uni| [NC|PT
11.36 | OStaIe00 bloku transferowanego ze {0.29} 0 do 999 0 RO |Uni| [NC|PT|US
11.37 | Nridentyfikujacy blok danych na karcie SMARTCARD 0 do 1000 0 RW |Uni| [NC
11.38 |Rodzaj danych w bloku na karcie SMARTCARD 0do 18 RO [Txt| [NC|PT
11.39 |Nr wersji bloku danych na karcie SMARTCARD 0 do 9,999 0 RW |Uni| [NC
11.40 |Suma kontrolna danych na karcie SMARTCARD 0 do 65,335 RO |Uni NC | PT
Nastawa zwtoki czasowej dla powrotu wyswietlacza
11.41 |napedu po edycji parametru do trybu wyswietlania 0 do 250s 240 RW | Uni us
statusu
11.42 | Kopiowanie parametrow z/do SMARTCARD .30y | Mo"E /g(ﬂ{orE(g\f (Q())’o tp(rf)g @), nonE (0) RW |Txt| [NC .
11.43 fF’rzywr(’)cenie dla parametréw napedu nastaw nonE (0), Eur (1), USA (2) nonE (0) RW | Txt NC
abrycznych
11.44 |Poziom dostepu {0.49} L1 (0), L2 (1), Loc (2) RW | Txt PT|US
11.45 | Wybdr drugiego zestawu parametréw silnika OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
11.46 |Nr zestawu nastaw fabrycznych przywréconych ostatnio 0 do 2000 RO (Uni| [NC|PT|US
Zatrzymanie programu (0)
Uruchomienie programu: Uruchomienie programu:
11.47 | Aktywacja prostego programu z wewnetrznego PLC napedu parametr poza zakresem: parametr poza zakresem = | RW [Uni us
= ograniczenie do zakresu (1); stan awaryjny (2)
= stan awaryjny (2)
11.48 | Status prostego programu z wewnetrznego PLC napedu -128 do +127 RO | Bi NC|PT
11.49 |Licznik wgrywanych programéw do wewn. PLC napedu 0 do 65,535 RO (Uni| [NC|PT|PS
11.50 Zmierzony maksymalny czas wykonania jednej petli programu 0 do 65,535 ms ro lunil InclpT
w wewnetrznym PLC napedu
11.51 x\;s’:)l:jz;ik wykonania pierwszej petli programu w wewn. PLC OFF (0) lub On (1) RO | Bit Ne | PT

* Modes 1 and 2 are not user saved, Modes 0, 3 and 4 are user saved
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Menu 12: Wykrywanie wart. progowych, przetworniki sygnatéw, sterow. hamulcem
Rysunek 11-14 Diagram blokowy Menu 12

Blok nr 1
wykrywania
predkosci
progowej

Jeden
z parametréow

Poziom
wartosci
progowej 1

Wskazn

Wykrywanie
predkosci
progowej 1

5'4

| 12.03 |

| 12.05 |
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bloku nr 1 wykrywania dla wartosci

wartosci progowych

progowej nr 1
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ik
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[ 12.25 |

Parametr zrédiowy dla

bloku nr 2 wykrywania dla wartosci

wartosci progowych

progowej nr 2

Oznaczenia
i Parametr z
V4l Zaciski ! Z i
d X & A 7 3 Poziom
] Q| weis¢ ;ndozcl!}"’(%svc\;? wartogci
o vel progowej
b4 Zaciski Parametr tylko
| X . g6 Sygnat
@ Q| wyisé do odczytu (RO) wyjsciowy
— z bloku
Na diagramie przedstawiono parametry wykrywania

z nastawami fabrycznymi

predkosci progowych

Szeroko$¢ histerezy

wykrywania
wartosci progowej nr 2

Adres parametru
docelowego bloku nr 2
wykrywania wartosci
progowych

Jeden

z parametréow

z bloku

Inwersja sygnatu wyj$ciowego

bitowych
nr 2 wykrywania wartosci progowych

Histereza

\ 4

Przetwornik sygnatéw nr 1

Jeden

7 parametrow Skalowanie sygnatu
zrédtowego nr 1 wchodzacego
do przetwornika sygnatéw nr 1

Parametr zrédtowy

dla przetwornika
Jeden sygnatéw nr 1
z parametrow

Sygn

at wyjSciowy  Adres parametru

z przetvyornika docelowego dla sygnatu
sygnatow nr 1 wyjsciowego z

przetwornika sygnatéw n

=3

Tryb pracy
v przetwornika
1 12.10 sygnatéw nr 1

Parametr sterujacy
i 1215 | przetwornikiem
» sygnatéw nr 1

do przetwornika sygnatéw nr 1

H i

i L
22.22 H Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 2 wchodzacego

1

1

1

Parametr zrédtowy nr 2
dla przetwornika

sygnat

6w nr 1

Przetwornik sygnatow nr
Jeden

z parametrow Skalowanie sygnatu
zrédtowego nr 1 wchodzacego
do przetwornika sygnatéw nr 2

Parametr zrédtowy

dla przetwornika
Jeden ) sygnat
z parametrow

2

ow nr 2

Sygn

at wyjsciowy  Adres parametru

z przetwornika  docelowego dla sygnatu
sygnatéw nr2  wyjsciowego z

przetwornika sygnatéw n

Tryb pr

=3

acy

przetwornika

1 1230 sygnatéw nr 2

l_l Parametr sterujacy
12.35 | przetwornikiem
sygnatéw nr 2

H H

H L1
22.22 . Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 2 wchodzacego

1

1

1

do przetwornika sygnatéw nr 2

Parametr zrédtowy nr 2

dla przetwornika sygnatéw nr 2

ri

= [22.22

Jeden
z parametrow

r2

Jeden
z parametrow
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

Rysunek 11-15 Sterowanie hamulcem (otwarta petla)

Wypaqkqu Oznaczenia
prad silnika xX[@ Zaciski Parametr z
» e -O.XX mozliwoscig
. , wejsé .

F N4 —1+ Wskazmkd @ €l edycji (RW)

o racy napedu a

——_ pracy nape Ml Zaciski Parametr tylko
Poziom pradu, przy )| X @ @ wyjsé do odczytu (RO)
ktérym nastepuje

zwolnienie hamulca A ) . . . .
Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

Zwtoka czasowa
w rozbiegu po
zwolnieniu hamulca

A

L . Wstrzymanie
Minimalny poziom pradu ptynacego 12.47 &
przez silnik potrzebny do aktywacji |:| kstrq|mosm
funkcji sterowania hamulcem na okresionym

poziomie
Czestotliwosé —»—M
wyjsciowa R Jo= v |
* |—n a H| —
N% NN Wej PHE— [T L
- > € P oHE—
Czestotliwosé, przy v Reset| & Aktywi(t:é?of\l:/gﬁg 241 Wskaznik zwolnienia
) Y ! - | hamul ilnik
ktérej nastepuje E hamulcem i 12.46 amuica siinika
zwolnienie hamulca przyporzadkowanie Zwioka czasowa w
- wyj$¢ napedu rozbiegu przed
% — zwolnieniem
Odwrécenie sygnatu hamulca
wej./wyj. cyfrowego 2
Czestotliwos¢/predkose, przy (zacisk 25)
ktérej nastepuje zataczenie A 8.17 Odwrécenie sygnatu . o
hamulca wyjécia przekaznika Wejscle | = | wylscie
12.45 > p— Adres parametru Wej. "_c;‘é Wyj.
zrodtowego sygnatu [
- wej./wyj. cyfr. 2 (zacisk 25) reset a
Wskazanie Adres parametru
aktywacji 8.27 | zrédtowego stanu s _
zadania B wyjscia przekaznikowego Jﬁ;eéléi\ge_%me reset=11to
Wybér pomiedzy dwoma Jezeli weisci —0i weiscie=
g ezeli wejscie reset =0 i wejscie=1
1.1 > parametrami zrédtowymi to wyjéciia 1. )
dla zacisku 25
Rysunek 11-16 Etapy sterowania hamulcem - otwarta petla
Pr 12.44 Czestotliwos$é, przy ktérej ™\ Pr 12.45 Czestotliwos¢ przy ktérej nastepuje
nastepuje zwolnienie hamulca 1 zataczenie hamulca
— !
i ! Pr 5.01 Czestotliwos¢
! ! 1 . wyjsciowa
Pr 12.42 Poziom pradu, przy kltérym nastepuje zwolnienie hamulca
! | Pr 4.01 Wypadkowy prad
j— L - silnika
Pr 10.02 Wskaznik pracy
H H napedu
1
| Pr 1.11 Wskaznik aktywacji
! ! T zadania
| i
i Pr 12.40 Wskaznik zwolnienia
| T T hamulca
i | Pr 2.03 Wstrzymanie stromosci
1 A 1 ; na okreslonym poziomie
| ' ! |
1i213) i415 16 |
“—r—>
Pr12.46 Pr12.47
1. Oczekiwanie (podczas rozbiegu) na odpowiednig czestotliwos¢ i poziom pradu, przy ktérym nastepuje zwolnienie hamulca
2. Zwtoka czasowa przed zwolnieniem hamulca
3. Zwtoka czasowa po zwolnieniu hamulca
4. Oczekiwanie (podczas hamowania) na odpowiednig czestotliwosc¢, przy ktérej nastepuje zataczenie hamulca
5. Oczekiwanie na uzyskanie na wyjsciu napedu czestotliwosci réwnej 0
6. Zwtoka czasowa = 1s przej$cia napedu w tryb STOP po uzyskaniu czestotliwosci = 0Hz (Pr 6.01=1,2 lub 3)
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Rysunek 11-17 Sterowanie hamulcem (zamknieta petla)
Aktywacja kontrolera Iryli plracy
pozycji w czasie gdy | 13.10 | ONocra
Wskaznik hamulec jest zwolniony ?221)’)01|
pracy napedu 12.49 e
Strumien silnika  ————
. Zwtoka czasowa
7/8 x Znamionowy  ———>—1_ w rozbiegu po
strumien zwolnieniu hamulca [ 12:47
Wypadkowy Wej. > .
prad silnika > £ Wstrzymanie
N stromosci
:é h Reset| & o I na okreslonym
N . .
e & o poziomie
Wskaznik
zwolnienia
12.43 0 £ Hi— —> 12.40 » hamulca
— ) _ A : Zwioka czasowa silnika
Minimalny poziom pra__du p{yn__a_cego przez silnik 1 HiF i H po zataczeniu hamulca
potrzebny do aktywacji funkcji sterowania hamulcem H H
Wskazanie Praca w zamknietej petli : Aktywacia J I E— -.08
aktywacii dla trybu wektorowego =0 fun}}(lcji ) YL
zadania dia trybu serwo =1 i sterowania Utrzymywanie
H hamulcem i predkosci
1.1 > H przyporzadkowanie zerowej
Zwioka czasowa przed wyjs¢ napedu
zataczeniem hamulca '
Rzeczywista | i
predkos¢ 12.46 :
silnika H
v
\/ + 1 Odwrocenie sygnatu
- —v—l_r wej./wyj. cyfrowego 2
> hi (zacisk 25)
8.17 | Odwrdcenie sygnatu L L
—-P— wyjsécia przekaznika wejscie ~ wyjscie
f=
§ 6 Adres parametru Wej. N Wyj.
Predkosé¢, przy Oznaczenia A <
ktérej nastepuje zroldlow‘ego sygna}u. —E)
t : - wej./wyj. cyfr. 2 (zacisk 25) —_— N
ﬁz%ﬁ::'e M Zaciski Parametr z Adres parametry reset o
} @ wejsé mozl?yvoéciq zrédtowego stanu
> edycji (RW) wyjscia przekaznikowego Jezeli wejscie reset = 1 to
. . ) iscie =0.
b’ Zaciski Parametr tylko Wybor pomiedzy dwoma wyjscie =1, S
4 wyisé do odczytu (RO) parametrami zrodtowymi Jezeli wejscie reset =0 i wejscie=1
@] ") dla zacisku 25 to wyjscie =1.

Rysunek 11-18 Etapy sterow. hamulcem - zamknieta petla

Pr12.45

zatgczania hamulca

Predkosé, przy ktérej nastepuje proces

1 2

«—>
Pr12.47

1
1
3 4 E 5

> —>
Pr12.46 Pr12.48

1. Oczekiwanie na odpowiednig wartos¢ strumienia silnika (tylko dla trybu pracy w zamknietej petli)
2. Zwtoka czasowa w rozbiegu po zwolnieniu hamulca

3. Oczekiwanie na predkosé, przy ktérej nastepuje proces zataczania hamulca
4. Zwioka czasowa przed zataczeniem hamulca
5. Zwioka czasowa po zataczeniu hamulca

Pr 5.01 Czestotliwos¢
wyjsciowa

Pr 4.01 Wypadkowy prad
silnika

Pr 10.02 Wskaznik pracy
napedu

Pr 1.11 Wskaznik aktywacji
zadania

Pr 12.40 Wskaznik zwolnienia
hamulca

Pr 2.03 Wstrzymanie stromosci
na okreslonym poziomie
Pr 13.10 Tryb pracy
kontrolera pozycji
Pr 6.08 Utrzymywanie predkosci
zerowej

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika

Wydanie: 7

www.acontrol.com.pl

163




Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Nastawa
Zakres nastaw .
Parametr ) fabryczna (=) Rodzaj
oL | CcL oL | vr | sv
12.01 | Wskaznik wykrywania wartosci progowej nr 1 OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
12.02 | Wskaznik wykrywania wartosci progowej nr 2 OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
12.03 | Parametr zrédtowy dla bloku nr 1 wykrywania wartosci progowych Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
12.04 | Poziom wartosci progowej 1 0.00 do 100.00 % 0.00 RW | Uni us
12.05 | Szerokosc histerezy dla wartosci progowej nr 1 0.00 do 25.00 % 0.00 RW | Uni us
12.06 Inwersja sygnatu wyj$ciowego z bloku nr 1 wykrywania wartosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) Rw ! Bit us
progowych
12.07 Adres parametru docelowego bloku nr 1 wykrywania wartosci Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 Rw ! uni | DE PT | Us
progowych
12.08 | Parametr zrédtowy nr 1 dla przetwornika sygnatéw nr 1 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
12.09 | Parametr zrédtowy nr 2 dla przetwornika sygnatéw nr 1 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT| US
wybor zrédta 1 (0), wybor zrédta 2 (1),
dodawanie (2), odejmowanie (3),
) . mnozenie (4), dzielenie (5), P .
12.10 | Tryb pracy przetwornika sygnatéw nr 1 stala czasowa (6), narastanie sygnatu wybér zrédta 1 (0) JRW | Uni us
zrédta 1 (7), wartosé bezwzgledna (8),
potegowanie (9)
12.11 |AAdres parametru docelowego dla sygnatu wyjsciowego z Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | uni |DE| |PT|Us
przetwornika sygnatéw nr 1
12.12 | Sygnat wyjsciowy z przetwornika sygnatéw nr 1 +100.00 % RO | Bi NC|PT
Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 1 wchodzacego do .
12.13 przetwornika sygnalow nr 1 +4.000 1.000 RW | Bi us
Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 2 wchodzacego do .
12.14 przetwornika sygnalow nr 1 +4.000 1.000 RW | Bi us
12.15 | Parametr sterujacy przetwornikiem sygnatéw nr 1 0.00 do 100.00 s 0.00 RW | Uni us
12.23 | Parametr zrédtowy dla bloku nr 2 wykrywania wartosci progowych Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
12.24 | Poziom wartosci progowej 2 0.00 do 100.00 % 0.00 RW | Uni us
12.25 | Szerokosc histerezy dla wartosci progowej nr 2 0.00 do 25.00 % 0.00 RW | Uni us
12.26 Inwersja sygnatu wyj$ciowego z bloku nr 2 wykrywania wartosci OFF (0) lub On (1) OFF (0) Rw | Bit us
progowych
12.97 Adres parametru docelowego bloku nr 2 wykrywania wartosci Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 Rw | uni | DE PT|Us
progowych
12.28 | Parametr zrédtowy nr 1 dla przetwornika sygnatéw nr 2 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
12.29 | Parametr zrédtowy nr 2 dla przetwornika sygnatéw nr 2 Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT| US
wybor zrédta 1 (0), wybor zrédta 2 (1),
dodawanie (2), odejmowanie (3),
) . mnozenie (4), dzielenie (5), P .
12.30 | Tryb pracy przetwornika sygnatéw nr 2 stala czasowa (6), narastanie sygnatu wybér zrédta 1 (0) JRW | Uni us
zrédta 1 (7), wartosé bezwzgledna (8),
potegowanie (9)
12,31 |Adres parametru docelowego dia sygnatu wyjsciowego z Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW| uni |DE| |PT|Us
przetwornika sygnatéw nr 2
12.32 | Sygnat wyjsciowy z przetwornika sygnatéw nr 2 +100.00 % RO | Bi NC|PT
Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 1 wchodzacego do .
12.33 przetwornika sygnalow nr 2 +4.000 1.000 RW | Bi us
Skalowanie sygnatu zrédtowego nr 2 wchodzacego do .
12.34 przetwornika sygnalow nr 2 +4.000 1.000 RW | Bi us
12.35 | Parametr sterujacy przetwornikiem sygnatéw nr 2 0.00 do 100.00 s 0.00 RW | Uni us
12.40 | Wskaznik zwolnienia hamulca silnika OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
12.41 Ak’gy\fvaqa funkcji sterowania hamulcem i przyporzadkowanie dis (0), rEL (1), d IO (2), USEr (3) dis (0) RW | Txt us
wyj$¢ napedu
12.42 | Poziom pradu, przy ktérym nastepuje zwolnienie hamulca 0 do 200 % | 50 | RW | Uni us
12.43 Mmlmalr]_y poziom pradu plynacego przez silnik potrzebny do 0 do 200 % 10 RW | Uni us
aktywacji funkcji sterowania hamulcem
12.44 | Czestotliwo$¢, przy ktérej nastgpuje zwolnienie hamulca 0.0 do 20.0 Hz 1.0 RW | Uni us
12.45 | Czestotliwo$¢/predkose, przy ktérej nastgpuje zataczenie hamulca] 0.0 do 20.0 Hz 0 do 200 obr/min 2.0 5 RW | Bit us
12.46 OL> Zwtoka czasowa w rozbiegu przt.ad zwolnieniem hamulca 0.0do 25.0 s 1.0 RW | Uni USs
CL> Zwioka czasowa przed zataczeniem hamulca
12.47 | Zwioka czasowa w rozbiegu po zwolnieniu hamulca 0.0do 25.0 s 1.0 RW | Uni us
12.48 | Zwioka czasowa po zatgczeniu hamulca 0.0do25.0s 1.0 RW | Uni us
12.49 | Aktywacja kontrolera pozycji w czasie gdy hamulec jest zwolniony OFF (0) lub On (1) OFF (0) |RW| Bit us
. . . . . . . Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit | Parametr bitowy | Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA . Zale;ny od PT | Zabezpieczony us Wym_aga PS Zapis przy
kopiowany wielkos$ci napedu zapisu wytaczeniu
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta Parametry Dane . Standard
PLC Diagnostyka
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
11.13  Menu 13: Kontrola potozenia watu
Rysunek 11-19 Diagram blokowy Menu 13 (otwarta petla)
Zmiana znaku sygnatu korekty potozenia : >
zadanego z dodatkowego zrodia ég}gzweicif zk;)ézﬁteygo
| 13.19 I z dodatkowego zrédta
Korekta potozenia zadanego 13.18
z dodatkowego zrédta I——I
Sygnat zadawania pozycji ]
——1h
Licznik .. Pozycja >
obrotow O%YC goktadna Wybor zrédta 08
sygnatu zad_z_iwania =
Enkoder @@ 3.30 > pozyciji
Odwrécenie
H sygnatu zadawania
H pozyciji
Slot 1 @@@ [13.06 |
modutu SM H Mnoznik/dzielnik
A Pozyciji sygnatu
Slot 2 16.06 \4
modutu SM > % + I +
[ —
Slot 3
modutu SM Kasowanie -
uchybu pozycji m
Wewnetrzny v
zadajnik
pozyciji .[
i Odtaczenie
.23 | wewnetrznego
zadajnika pozycji
Sygnat sprzezenia zwrotnego
pozycji
Licznik .. Pozycja
. Pozycja A
kt
obrotow doktadna Wybér zrédta sygnatu
sprzezenia zwrotnego pozycji
Enkoder 3.30 > prze g0 pozye)
Slot 1
modutu SM v
A Pozyciji
Slot 2 16.06 4
modutu SM
Slot 3
modutu SM

* W celu uzyskania dokfadniejszych informaciji, patrz Rozdziat 11.21.9 Tryby pozycjonowania na stronie200.
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Wskazanie

czestotliwosci/predkosci

zadanej

1.01

Petla

pozycjonowania
nieaktywna

Tryb pracy
kontrolera
pozycji*

Sygnat zadajacy
W prawo z

kontrolera

potozenia

Wskazanie zadania

przed ustaleniem
stromosci

Sygnat zadawania
po regulatorze
stromosci

Menu 2

2.01

1

'

> @

| 13.10 I

(P

\ 4

Uchyb petli pozycjonowania

QA

Licznik
obrotéw

Pozycja

Pozycja
doktadna

Czion P
regulatora pozycji

{

=
3 fope-
1

—o
V4

Wybér sygnatu
zadajacego z

Stromosci
sygnatow

kontrolera potozenia

Ograniczenie predkosci

korekty poycjonowania

Oznaczenia

X Parametr
- X iski z
" @ I vzv?e%?’;kl mozliwoscig

edycji (RW)

PN

bl Zaciski Parametr tylko
‘ wyjsé do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
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Rysunek 11-20 Diagram Menu 13 (zamknieta petla)

Parametry

Dane
Techniczne

Standard

Diagnostyka uL

Sygnat zadawania pozycji

Zmiana znaku sygnatu korekty potozenia

Korekta potozenia zadanego
z dodatkowego zrédta

Wybér zrodta
sygnatu zadawania

zadanego z dodatkowego zrédta

13.19 |

> pozycji

Licznik .. Pozycja
obrotéow Pozycja doktadna
Enkoder @@ 3.30
Slot 1
modutu SM
Slot 2
modutu SM
Slot 3
modutu SM
Wewnetrzny
zadajnik
pozycji

Sygnat sprzezenia zwrotnego
pozyciji

Odtaczenie
wewnetrznego
zadajnika pozycji

Wybor zrédta sygnatu
sprzezenia zwrotnego pozyciji

Licznik .. Pozycja
obrotow Pozycja doktadna
Enkoder @@ 3.30
Slot 1
modutu SM
Slot 2
modutu SM
Slot 3
modutu SM

'

-
o
5

< T—

< —

Odwrécenie

Aktywacja korekty
potozenia zadanego
z dodatkowego zrodta

| 13.18 |

sygnatu zadawania

pozycji
13.06

Mnoznik/dzielnik
sygnatu

13.07

13.08

Kasowanie
uchybu pozyciji

\ 4

oY

A Pozycji R

4

<>

+

Zadana
pozycja

Ograniczenie
+'/, obrotu

* W celu uzyskania doktadniejszych informacji, patrz Rozdziat 11.21.9 Tryby pozycjonowania na stronie200.
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Wskazanie zadania Sygnat zadawania Ostateczny
przed ustaleniem po regulatorze sygnat zadania
stromosci stromosci redkosci
Lo m\ /\ Menu 2 /\ i i
Wskazanie A 1.03 Stromosci 2.01 : 3.01 |
czestotliwosci/predkosci H \/ sygnatow \/ h
zadanej H
Sygnat ¢4 39 i
Wza?:VJV%CZ Wybor sygnatu
kopntrolera zadajacego z
lozeni kontrolera potozenia
Tryb pracy potozenia H Aktywacja zadawania
kontrolera A z pominieciem
pozycji H stromosci
| 13.10 I |13.10= I |13.10= 13.10 = ___’___IEI __________
: |5|ub6| |1|ub3 1do 6
Petla , ! E_
pozycjonowania H L
nieaktywna H -
\4
> 7 N
1
é
L 10) H Sygnat zadawania
- H z pominigciem
. H tromosci
Utrzymywanie : N
predkosci
wosct [ 606 |
-~
> m_,\ Uchyb petli pozycjonowania Czton P
N\ > n regulatora pozycji
| —
i [ 1800 F——m
H .
= i Licznik .. Pozycja
i obrotow T°P% doktadna H
: Ograniczenie predkosci
korekty pozycjonowania
Wymagana tolerancja
potozenia watu
IEI Oznaczenia
™ Parametr
v P Zaciski metr 2
>- o 0.XX | mozliwosci
> Pozycja l > @ l wejs¢ 0Zliwoscig
edycji (RW)
PN
P Zaciski Parametr tylko
)| X ) Wyjsé do odczytu (RO)
Potwierdzenie I Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
osiagnietej pozyciji

*Kontroler pozycji jest nieaktywny i bufor uchybu pozycji jest kasowany
jezeli:

1.

2.

lub wystapit jeden ze standéw awaryjnych (trip))

Kontroler pozyciji jest chwilowo nieaktywny az do momentu
skasowania buforu uchybu pozyciji.
Tryb pracy z uchybem pozycji absolutnym (Pr 13.11) jest zmieniany.
Kontroler pozyciji jest chwilowo nieaktywny az do momentu
skasowania buforu uchybu pozyciji.
Jedno ze zrédet pozycji (zadawanie lub sprzezenie zwrotne) jest
nieaktywne.
Aktywacja sprzezenia zwrotnego pozycji (Pr 3.48) wynosi zero.

Naped nie pracuje (ij. jest nieaktywny (inh), gotowy do pracy (rdy)

Tryb pracy regulatora pozycjonowania (Pr 13.10) jest zmieniany.
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (9) y (=) Rodzaj
oL cL oL [ v | sv
13.01 | Uchyb (obroty) pozycjonowania -32768 do +32767 RO | Bi NC [PT
Uchyb (jednostki na obrét)
13.02 | pozycjonowania z rozdzielczoscia 216 -32768 do +32767 RO | Uni NC |PT
jednostek na obrét
Uchyb (jednostki na obrét)
13.03 |pozycjonowania z rozdzielczoscia 232 -32768 do +32767 RO |Uni NC|PT
jednostek na obroét
13.04 | Wybor zrédta sygnatu zadawania pozycji drv (0), Slot1 S))éASﬂo(tf)(Z), Slot3 (3), drv (0) RW | Uni us
13.05 | Wybor Zrédta sygnatu sprzezenia drv (0), Slotd (1), Slot2 (2), Slot3 (3) drv (0) RW | Uni us
zwrotnego pozycji
13.06 | Odwrécenie sygnatu zadawania pozycji OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
13.07 |Mnoznik sygnatu zadawania pozycji 0.000 do 4.000 1.000 RW [ Uni us
13.08 | Dzielnik sygnatu zadawania pozyciji 0.000 do 1.000 1.000 RW | Uni us
13.09 | Czton P regulatora pozycji 0.00 do 100.00 rad s"/rad 25.00 RW | Uni us
Kontroler pozycji nieaktywny (0)
Sztywne sterowanie
pozycjonowaniem - aktywny
sygnat predkosciowy z
regulatora pozycjomowania (1)
Kontroler pozycji Sztywne sterowanie
nieaktywny (0) pozycjonowaniem (2)
Sztywne sterowanie Elastyczne sterowanie
pozycjonowaniem - pozycjonowaniem - aktywny Kontroler pozyaii nieaktywn
13.10 | Tryb pracy regulatora pozycjonowania aktywny sygnat sygnat predkosciowy z P ()6)] YWY L rw | Uni us
predkosciowy z regulatora pozycjomowania (3)
regulatora pozyc;j. (1) Elastyczne sterowanie
Sztywne sterowanie pozycjonowaniem (4)
pozycjonowaniem (2) | Zatrzymanie z zachowaniem
potozenia (5)
Zatrzymanie z zachowaniem
potozenia oraz odtworzenie
potozenia po aktywacji napedu
(6)
Tryb pracy z uchybem pozyciji )
13.11 absolutnym OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Ograniczenie predkosci korekty )
13.12 pozycjonowania 0 do 250 150 RW [ Uni us
13.13 | Zadana pozycja 0 do 65535 0 RW [ Uni us
13.14 | Wymagana tolerancja potozenia watu 0 do 4096 256 RW | Uni us
13.15 | Potwierdzenie osiagnietej pozycji OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
13.16 | Kasowanie uchybu pozycji OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
13.17 |Korekia polozenia zadanego 0.0 do 4000.0 rpm 0.0 RW | Uni NC
dodatkowego zrodta
13.1g | AKtywacia korekty potozenia zadanego z OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
dodatkowego zrodta
13.19 |£miana znaku sygnatu korekty polozenia OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
zadanego z dodatkowego zrédta
13.20 | Wewnetrzny zadajnik obrotow 0 do 65535 0 RW | Uni NC
13.21 | Wewnetrzny zadajnik pozycjiz 0 do 65535 0 RW [Uni|  [NC
rozdzielczoscig 2'° jednostek na obro6t
Wewnetrzny zadajnik pozycji z )
13.22 RW N
3 rozdzielczoscia 232 jednostek na obrot 0 do 65535 0 Uni c
13.23 ggz'%zie”'e wewngirznego zadajnika OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
) . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC .N'e RA ) Za'e?’.‘y od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielko$ci napedu zapisu wytaczeniu
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
11.14  Menu 14: Regulator PID
Rysunek 11-21 Diagram blokowy Menu 14
Gtéwne zrodto
sygnatu zadajacego
Jeden z H Poziom sygnatu
parametrow H zadajacego do PID
H z gtéwnego zrédta
N\
! H 14.19 >
22.2 : \/
Parametr zrédiowy
sygnalu zadawania Odwrdcenie wartosci
dla regulatora PID sygnatu zadajnika
regulatora PID
Jeden z i .
parametréw ! Poziom sygnatu H
H zadajnika PID H Ograniczenie stromosci Warto$é
% H sygnatu zadawania uchybu PID
v

Parametr zrédtowy sygnatu
sprzezenia zwrotnego
regulatora PID

| 14.04 |

1
O

regulatora PID
+

v

Odwrécenie wartosci
sygnatu sprzezenia
zwrotnego regulatora PID

Jeden z )
parametréw Poziom sygnatu
sprzezenia zwrotnego PID
-
I\ /\
i i 14.21
SV
O
Aktywacja

regulatora PID

14.08

f

Wskaznik poprawnosci
pracy napedu

10.01

&

Jeden z
parametréw bitowych

22.2?

g

22.2? .

Zrédto
odtaczone

Dodatkowe zrédto
aktywacji regulatora PID

—
3

v
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czenstwo |[o napedzie| Napedu

Elektryczne mienie

Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie-

Gtéwne nie silnika

Optyma- Karta Parametry Dane .
lizacja | Smartcard PLC Techniczne Diagnostyka

Standard
uL

Aktywacja funkcji
utrzymywania wartosci
przez czton catkujacy PID

\ 4

Gérny prog ograniczajacy
_- sygnat wyjsciowy
regulatora PID Adres parametru

Dolny prég ograniczajacy docelowego sygnatu

Y

Wspétczynnik wzmocnienia
cztonu proporcjonalnego
regulatora PID

l¢
1~

Wspoétczynnik wzmocnienia
cztonu catkujgcego
regulatora PID

Wspoétczynnik wzmocnienia
cztonu rézniczkujacego
regulatora PID

—- sygnat wyjsciowy wyjéciowego

regulatora PID regulatora PID*

_- Aktywacja ograniczenia
symetrycznego sygnatu

wyjsciowego PID

Jeden z
parametréw

R ettt

N

Wartos$¢ sygnatu
na wyjsciu
regulatora PID

\ 4

Wspétczynnik
skalowania sygnatu
wyjsciowego regulatora PID

Oznaczenia
~ Parametr z
X L
8 x [4) fvz?slsékl mozliwoscia
@ edycji (RW)

Zaciski Parametr tylko
4 wyj$é do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi

*Regulator PID jest aktywny jezeli do Pr 14.16 zostat wprowadzony
numer odpowiedniego parametru adresowego (nie moze to by¢ Pr

xx.00).
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (®) Y =) Rodzaj
oL | cL oL vi | sv
14.01 |Wartos¢ sygnatu na wyjsciu regulatora PID +100.00 % RO | Bi NC [ PT
14.02 |Gtéwne zrédto sygnatu zadajacego Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
14.03 |Parametr zrédtowy sygnatu zadawania dla regulatora PID Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
14.04 Parametr zrédiowy sygnatu sprzgzenia zwrotnego Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT| Us
regulatora PID
14.05 |Odwrécenie wartosci sygnatu zadajnika regulatora PID OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
14.06 Odwrécenie wartosci sygnatu sprzezenia zwrotnego OFF (0) lub On (1) OFF (0) Rw | Bit us
regulatora PID
14.07 |Ograniczenie stromosci sygnatu zadawania regulatora PID 0.0 do 3200.0 s 0.0 RW | Uni us
14.08 |Aktywacja regulatora PID OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
14.09 |Dodatkowe zrodto aktywacii regulatora PID Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
14.10 Wspétczynnik wzmocnienia cztonu proporcjonalnego 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
regulatora PID
1411 \é\/lsto’rczynmk wzmochienia cztonu catkujgcego regulatora 0.000 do 4.000 0.500 RW | Uni us
1412 Wspétczynnik wzmocnienia cztonu rézniczkujacego 0.000 do 4.000 0.000 RW | Uni us
regulatora PID
14.13 |Gorny prég ograniczajacy sygnat wyjsciowy regulatora PID 0.00 do 100.00 % 100.00 RW | Uni us
14.14 |Dolny prég ograniczajacy sygnat wyjsciowy regulatora PID +100.00 % 100.00 RW | Bi us
14.15 \’i\llgpolczynmk skalowania sygnatu wyjéciowego regulatora 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
14.16 Adres parametru docelowego sygnatu wyjéciowego Pr 0.00 do 21.51 Pr 0.00 Rw | unil DE PT|Us
regulatora PID
1417 AktyV\(aCJa funkcji utrzymania wartosci przez czion OFF (0) Iub On (1) OFF (0) Rw | Bit us
catkujacy PID
14.18 AKF)’/V\{aCJa ograniczenia symetrycznego sygnatu OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us
wyjsciowego PID
14.19 |Poziom sygnatu zadajacego do PID z gtéwnego zrédta +100.00 % RO | Bi NC|PT
14.20 |Poziom sygnatu zadajnika PID +100.00 % RO | Bi NC|PT
14.21 |Poziom sygnatu sprzezenia zwrotnego PID +100.00 % RO | Bi NC|PT
14.22 |Warto$¢ uchybu PID +100.00 % RO | Bi NC|PT
. . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony | US Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielko$ci napedu zapisu wytaczeniu
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne | -~ 29nostyka uL
11.15 Menu 15, 16 i 17: Konfiguracja modutéw SM (Solution Modules)
Rysunek 11-22 Rozmieszczenie modutow SM w slotach
napedu oraz numery Menu dla danego slotu
Modut SM
Slot 1 (Menu 15)
\. _ Modut SM
T Slot2 (Menu 16)
11.15.1 Parametry wspolne dla wszystkich SM
Zakres nasta Nastawa fabryczna (=
Parametr w (8) W yezna (%) Rodzaj
oL | cL oL v | sV
x.01 g:ﬂmer identyfikujacy moduf 0 do 499 RO | Uni PT|US
x.02 |\Versia oprogramowania 0.00 do 99.99 RO | Uni NC|PT
modutu SM
Kod stanu awaryjnego )
x.50 dotyczacego modutu SM 0 do 255 RO | Uni NC [PT
x.51 |Odmiana wersji 0 do 99 RO | Uni NC |PT
oprogramowania modutu SM
Numer
identyfikujacy Modut Kategoria
modut SM
0 W napedzie nie znajduje sie
zaden modut SM
101 SM-Resolver o
102 SM-Universal Encoder Plus Moduty sprzezef
zwrotnych
104 SM-Encoder Plus
201 SM-I/O Plus
301 SM-Applications ) )
Moduty aplikacyjne
302 SM-Applications Lite yap ¥
303 SM-EZMotion
403 SM-PROFIBUS-DP
404 SM-Interbus
406 SM-CAN Moduty
i komunikacyjne
407 SM-DeviceNet
408 SM-CANopen
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
11.15.2 Moduly sprzezen zwrotnych potozeniowych
Rysunek 11-23 Diagram dla modutu SM-Universal Encoder
Plus
Reference / feedback encoder input
Non marker position information
Encoder setup - Fi
- Position Revolution - ne
s 12 |8 8 feedback counter  Position ~ position
oot 5855 28Es initialised
Solutions I% Parameter g?, g E 2 E 2 § — @ @
X. o Q
o R
D-type x.09_Encoder turn bits N Ix]vx]Vx
x.10 Equivalent lines per rev \ VX[ VX
x.11_Single turn comms resolution VX[ VX VX Marker position information
x.13_Encoder supply voltage NNV A - -
x.14_Encoder comms baud rate y v Revolution Fine
x.15_Encoder type N NN counter  Position ~ Position
X. Encoder auto-configuaration N
Iil x.44 Disable encoder position check # | # _—
A x.45 Position feedback initialised X | X[ X | X
Teé?;g';‘;‘)" x.46 _Lines per revolution divider # # # ™ [ o
Key:
= Information required from user
X - Parameter set be drive at default
or through auto configuration IE'
# - Configuration dependant Marker Encoder type Marker
flag | Xx.08 position
disable
Marker
input
S
Solutions
Module K1 Term Encoder
15-way Ab(0) | Fd(1) Fr(2) [Ab.SErVO (3)] Fd.SErVO (4)] Fr.SErVO (5)[ SC (6) [ SC.HIPEr (7)[ EndAt (8) [SC.EndAt (9)] SSI (10) [ SC.SSI (11)
D-type 1 A F F A F F Cos Cos Cos
2 A\ F\ F\ A\ F F\ Cosref Cosref Cosref
3 B D R B D R Sin Sin Sin
SK1 4 B\ D\ R\ B\ D\ R\ Sinref Sinref Sinref
5 4 ‘ Data input
6 2\ \ Data input
— 7 Aout, Fout, Data (SSI output) u Aout, Fout, Data (SSI output)
— 8 Aout\, Fout\, Data\ (SSI output) U\ Aout\, Fout\, Data\ (SSI output) {8 ]
— 9 Bout, Dout,Clock\ (SSI output v Bout, Dout,Clock\ (SSI output) o]
10 Bout\, Dout\, Clock (SSI output) W\ Bout\, Dout\, Clock (SSI output)
11 w ‘ Clock input
12 WA \ Clock)\ input
13 +V
14 oV
15 th
Solutions <= Hard wired connections inside the module
Module
terminal Input / Encoder outputs
block PL2 Term
Freeze RS485 | Freeze +24V
input input ‘ Ab output | Fd output | SSI output | Marker output
(@ 1 Freeze |
| @ 2 ov
| B - 3 A F Data
PL2 | @) — 4 A R Data\
Ho —— 5 B D Clock\
Ho 6 B\ D\ Clock
Mo 7 ov
Ho 8 Freeze | z el
[ @ 9 Freeze\ | pa) o]
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x.37 Freeze fine position

-

Freeze
invert

Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta Parametry Dane . Standard
. f - - R g PLC N . Diagnostyka
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne uL
Speed feedback
selector
Speed feedback
selector
Motor map 2 Feedback
reference
destination
Maximum Feedback Feedback
Feedback Speed feedback reference reference
. filter reference (rpm) scaling
x.19
f Lock position
feedback
Revolution Fine
counter  Position  position
Positional information
Simulated encoder
SS| output
turns
SSl output
Simulated comms Simulation
encoder resolution encoder
output mode source
Simulated Numerator
encoder
A resolution v ]
Ab, Fd, SSI.Gray, SSI.Bin x27 H Acl;r\lsd —
\l— LLony i
Denominator
Y
Freeze input
Freeze Y SM-Applications
inpuzl SM-Encoder Plus
selection Freeze Main drive
main drive
T other slots
Marker output é
: Marker
24V Freeze input — Freeze
RS485 Freeze input — \_I Freeze I flag x.35 Freeze revolution counter
24V + RS485 Freeze input x.39 x.36 Freeze position
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Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC P\a;lvr?ingigy Dane Diagnostyka Standard

Rysunek 11-24 Diagram dla modutu SM-Resolver

Resolver
selected as
drive feedback
(Pr 3.26)
Term | Resolver connections .
Equivalent i
| @ 9 SIN LOW lines per
10 SIN HIGH rovoloton Lt
11 COS LOW Rosol S/ >
7@ 12 COS HIGH > esolver | g
@ 13 REF HIGH (excitation) excitation
14 REF LOW (excitation) Resolver
15 oV
@ 16 oV IEI poles
2] 17 ov
| x.17 |
Error detection
level
Freeze input Fre_eze posﬁtional
Freeze information
SM-Applications flag -
reeze
SM-Universal X386 | position
Encoder Plus
178 Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
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Positional information
Revolution
counter  Position
Lock position
feedback gi
-m Speed
1 Feedback feedback
filter
> P> > x.19
A 4
Revolution
counter  Position
Non marker reset
positional information
Encoder
simulation
source
Position Ratio
numerator H -
Resolver H Term | Simulated encoder
source : output connections
i 1 A @]
J 2 A\
3 ov
Encoder 4 B @
source 5 B\ @
6 ov
7 Y4 2]
L : . °
Key

h 4

g Input
2 1] <

A

Wy Output
] i

0.XX Read-write (RW)
parameter

Read-only (RO)
parameter

The parameters are all shown at their default settings
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czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL
Rysunek 11-25 Diagram dla modutu SM-Encoder Plus
Non marker position information
Position Revolution
feedback counter  Position
initiali
Term Encoder initiglised
connections
1 A Equivalent
2 A\ lines per +
3 B revolution
4 B\ _ R R o .
5 Z g x.16 | Encoder > »> Marker position information
6 2\ termination : -
7 oV 15 Encoder Revolution y
8 Not used X type counter  Position
input x.08 v @
Marker Marker
position
disable
SM-Applications
module freeze
input
Freeze Freeze
position flag
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Feedback Speed
filter
> > x.19 > x.03

é Lock position
feedback
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Parametry dla modutéw SM sprzezen zwrotnych potozeniowych
Nastawa
Zakres nastaw .
Parametr ) fabryczna (=) Rodzaj
oL | cL oL | vt | sv
x.03 |Predkos¢ pochodzaca ze sprzezenia zwrotnego +40000.0 obr/min RO | Bi | FI [NC|PT
x.04 |Licznik obrotéw (enkodera, rezolwera) 0 do 65535 obrotéw RO [Uni| FI |NC|PT
x.05 | Position 0 do 65535 1/2'6ths of a revolution RO |Uni| FI |NC|PT
x.06 |Fine position 0 do 65535 1/2%2nds of a revolution RO |Uni| FI |[NC|PT
x.07 DeaktyyvaCJa resetu potozenia enkodera po przejsciu przez OFF (0) Iub On (1) OFF (0) aw | Bit us
znacznik sygnatu markera enkodera
x.08 |Aktywacja znacznika sygnatu markera enkodera OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
x.09 |Liczba obrotéw enkodera 0 do 16 bits 16 RW | Uni us
x.10 |Rozdzielczo$¢ enkodera (ELPR) 0 do 50000 4096 RW | Uni us
%11 Rozd;|e|czo’é’é enkodera dla komunikacji szeregowej / 0 do 32 bits 0 RW | Uni us
rozdzielczo$¢ rezolwera
x.12 | Aktywacja kontroli stanu termistora silnika OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
- I o Enkoder: 5V (0), 8V (1), 15V (2) Enkoder: 5V (0) .
x.13 |Napiecie zasilania enkodera/resolver excitation Rezolwer: 3:1 (0), 2:1 (1 lub 2) Rezolwer- 3:1 (0) RW | Uni us
n - 100 (0), 200 (1), 300 (2), 300 (3), 500 (4),
x.14 | Predkos¢ transmisji danych z enkodera 1000 (5), 1500 (6), 2000 (7) 300 (2) RW | Txt us
Enkoder: Ab (0), Fd (1), Fr(2), Ab.Servo (3),
Fd.Servo (4), Fr.Servo (5), SC (6), Enkoder: AB (0)
. ) . SC.Hiper (7), EnDAT (8), SC.EnDAT (9), .
x.15 | Typ enkodera / Liczba biegunéw rezolwera SS1 (10), SC.8SI (1) Rezolwer: 2 bieguny RW | Uni us
Rezolwer: 2 bieguny (0), 4 bieguny (1), 6 0)
biegunéw (2), 8 biegunéw (3 do 11)
x.16 |Aktywacja rezystoréw terminujacych enkodera w napedzie 0do 2 1 RW | Uni us
Bit 0 (LSB) = Kontrola oprzewodowania
. Lo . ) Bit 1 = Kontrola sygnatéw komutacyjnych )
x.17 | Aktywacja detekcji nieprawidtowej pracy enkodera Bit 2 (MSB) = Kontrola zasilania sieci SSI 0 RW | Uni us
Wartos$¢ jest suma binarng
Aktywacja automatycznej konfiguracji enkodera / Wybor .
x.18 formatu przesytu danych dla enkoderéw SSI OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW/ Bit us
x.19 |Aktywacja filtru sygnatéw enkodera 0(0),1(1),2(2),4(3),8(4),16 (5) ms 0 RW | Uni us
X.20 Maksymalna warto$¢ predkosci zadanej z enkodera/ 0.0 do 40000.0 obr/min 1500.0 RW | Uni us
rezolwera
x.21 |Wskazanie poziomu predkos$ci zadanej z enkodera/rezolwera +100.0 % RO | Bi NC|PT
x.22 |Skalowanie sygnatu zadajacego z enkodera/rezolwera 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
Adres parametru docelowego sygnatu zadajacego z )
x.23 enkodera/rezolwera Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW [ Uni | DE PT|US
x.24 zslizrgeert; zrodtowy do wytworzenia sygnatéw symulowanego Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT| Us
x.25 |Mnozenie sygnatéw symulowanego enkodera 0.0000 do 3.0000 0.25 RW | Uni us
x.26 |Dzielenie sygnatéw symulowanego enkodera 0.0001 do 3.0000 1.0000 RW | Uni us
x.27 | Wybor rozdzielczosci symulowanego enkodera OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
x.28 |Wybor typu enkodera symulowanego A B (0), FD (1), SSI.GrAY (2), SSl.bin (3) A B (0) RW | Txt us
x.29 |Non-marker reset revolution counter 0 do 65535 revolutions RO [Uni NC|PT
x.30 |Non-marker reset position 0 do 65535 1/2'6ths of a revolution RO | Uni NC |PT
x.31 |Non-marker reset fine position 0 do 65535 1/2%2nds of a revolution RO | Uni NC |PT
x.32 | Marker revolution counter 0 do 65535 revolutions RO [Uni NC|PT
x.33 | Marker position 0 do 65535 1/2'6ths of a revolution RO | Uni NC|PT
x.34 | Marker fine position 0 do 65535 1/232nds of a revolution RO | Uni NC | PT
x.35 |Freeze revolution counter 0 do 65535 revolutions RO [Uni NC|PT
x.36 | Freeze position 0 do 65535 1/2'6ths of a revolution RO | Uni NC|PT
x.37 |Freeze fine position 0 do 65535 1/232nds of a revolution RO [Uni NC | PT
. . Disabled (0), 24V input (1), EIA485 input (2), . )
x.38 |Freeze input mode selection 24V or EIA485 input (3) 24V input (1) RW | Uni us
x.39 |Freeze flag OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
x.40 |Freeze main drive other slots OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC us
x.41 |Freeze falling edge select OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.42 |Encoder comms transmit register 0 do 65535 revolutions 0 RW | Uni NC
x.43 |Encoder comms receive register 0 do 65535 revolutions 0 RW | Uni NC
x.44 | Disable encoder position check OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
x.45 |Position feedback initialised OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.46 |Lines per revolution divider 0 do 1024 1 RW | Uni us
x.47 |SSI output turns 0 do 16 bits 16 RW | Uni us
x.48 |SSI output comms resolution 0 do 32 bits 0 RW | Uni us
x.49 |Lock position feedback OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit
RW | Read / Write | RO | Read only Uni | Unipolar Bi | Bi-polar Bit | Bit parameter Txt | Text string
FI | Filtered DE | Destination NC | Not cloned RA | Rating dependent | PT | Protected US | User save PS | Power down save
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11.15.3 Modut SM dodatkowych wejs¢/wyjsé
Rysunek 11-26 Diagram wejs¢/wyjs¢ analogowych
Adres parametru
docelowego
Sygnat wejscia

Wejscie
analogowe 4

wejscia analogowego 4 analogowego 4

1
1

Wejscie
analogowe 5

- 1 X a1 [ |
Skalowanie i

wejscia ‘ i _m
|

analogowego 4
K K Jeden

z parametrow
Odwrocenle
sygnatu analogowego 1

Adres parametru
docelowego
wejscia analogowego 5

Sygnat
wejscia analogowego 5

Jeden
Z parametrow

>
> X.45 .
Skalowanie H
I

analogowego 5
Jeden
Z parametréw
Odwroceme
sygnatu analogowego 5

Parametr zrodtowy
dla wyjécia analogowego 3

Wyijscie
analogowe 3

Skalowanie
wyjscia
analogowego 3

Oznaczenia
Parametr z
X Z Ki
"B @ wij:sli | mozliwoscig
@ edycji (RW)
Yl Zaciski Parametr tylko
= @ @ wyj$¢ do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z nastawami fabrycznymi
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Rysunek 11-27 Diagram nr 1 wejs¢/wyjs¢ cyfrowych

Parametry

Standard
uL

Dane

Techniczne Diagnostyka

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 1

<

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 1, zacisk 2

Wybor pomiedzy parametrami
zrédtowymi/docelowymi
dla zacisku 2 modutu SM

<
)

I
|

PN 4

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 2

<

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 2, zacisk 3

Wybor logiki I X.

4@1.—»_/ 22.22
4 1 A

Odwrécenie sygnatu
wejscia/wyjscia
! cyfrowego 1

Wybdr pomiedzy parametrami
Zrédtowymi/docelowymi
dla zacisku 3 modutu SM

?22.2?

Jeden z
parametréw
bitowych

/ ?22.2?
:
1
1
1
1
1
2

X.21

Jeden z
parametréw
bitowych

?2.22

]
Adres

parametru docelowego
sygnatu wejscia/wyjscia
cyfrowego 2

Stan wejscia/wyjscia
cyfrowego 3

<

Wejscie/wyjscie
cyfrowe 3, zacisk 4

av

Wybdr logiki | X.

Odwrécenie sygnatu
wejscia/wyjsécia
! cyfrowego 2

Wybor pomiedzy parametrami
zrodtowymi/docelowymi
dla zacisku 4 modutu SM

—

Jeden z
parametréw
bitowych

Jeden z
parametréw
bitowych

?2.22

-

]
Y e

parametru docelowego
sygnatu wejscia/wyjscia
cyfrowego 3

Wyb6r logiki E

Odwrécenie sygnatu
wejscia/wyjscia
! cyfrowego 3

Oznaczenia
hd
i Parametr z

X
2 x4 Vzvz?slsékl mozliwoscia

@ edycji (RW)

Ydl Zaciski Parametr tylko
{ @ wyj$é do odczytu (RO)

Na diagramie przedstawiono parametry z
nastawami fabrycznymi
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—————
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Parametry Dane

Rysunek 11-28 Diagram nr 2 wejs¢/wyjs¢ cyfrowych

Stan wejscia
cyfrowego 4

<

Odwrécenie sygnatu
wejscia cyfrowego 4

Wejscie
cyfrowe 4, zacisk 6

Wybor logiki

Stan wejscia
cyfrowego 5

<

Odwrdcenie sygnatu
wejscia cyfrowego 5

[ ]

Wejscie
cyfrowe 5, zacisk 7

Wybor logiki

Stan wejscia
cyfrowego 8

Odwrécenie sygnatu
wejécia cyfrowego 8

b’ | j
Adres parametru

zrodtowego stanu wyjscia  Odwrdcenie sygnatu
przekaznikowego 1 wyjsciowego przekaznika 1

Wejscie
cyfrowe 6, zacisk 8

Wybér logiki

Stan wyjscia
przekaznikowego 1

Jeden z
parametrow
bitowych

Wyjscie
przekaznikowe 1

¢

=
ov

przekaznikowego 2  wyj$ciowego przekaznika 2

22.2?

Adres parametru
zrodtowego stanu wyjscia  Odwrécenie sygnatu
Stan wyjscia
przekaznikowego 2

Jeden z
parametréow
bitowych

Wyijscie
przekaznikowe 2

¢

=
ov

2?2.2?

Adres parametru docelowego
sygnatu wejscia cyfrowego 4

Adres parametru docelowego
sygnatu wejscia cyfrowego 5

Adres parametru docelowego
sygnatu wejscia cyfrowego 8

Jeden z
parametrow
bitowych

22.2?

Jeden z
parametréw
bitowych

?2.22

Jeden z
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22.2?
Key
hd
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] X
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Kl X
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Na diagramie przedstawiono
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Parametry dla modutu SM dodatkowych wejs¢/wyjsé
Nastawa fabryczna
Parametr Zakres nastaw ({) =) Rodzaj
oL CcL oL | vt | sv

x.03 Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 3 (zacisk 4) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC | PT
x.04 Stan wejscia cyfrowego 4 (zacisk 6) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC [PT
x.05 | Stan wejscia cyfrowego 5 (zacisk 7) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.06 | Stan wejscia cyfrowego 6 (zacisk 8) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.07 Stan wyj$cia przekaznikowego 1 OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.08 | Stan wyjscia przekaznikowego 2 OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.09 Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 1 (zacisk 2) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.10 | Stan wejscia/wyjscia cyfrowego 2 (zacisk 3) OFF (0) lub On (1) RO | Bit NC|PT
x.11 Odwrécenie sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 1 (zacisk 2) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.12 Odwrécenie sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 2 (zacisk 3) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.13 Odwroécenie sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego 3 (zacisk 4) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.14 | Odwrécenie sygnatu wejscia cyfrowego 4 (zacisk 6) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.15 | Odwrécenie sygnatu wejscia cyfrowego 5 (zacisk 7) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.16 Odwroécenie sygnatu wejscia cyfrowego 6 (zacisk 8) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.17 | Odwrécenie sygnatu wyjsciowego przekaznika 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.18 | Odwrécenie sygnatu wyjsciowego przekaznika 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.20 Zbiorcza informacja o stanach wej$¢/wyjs¢ cyfrowych 0 do 511 RO [Uni NC|PT
x.21 1A(?;(;s‘:ir;f(lrgl)me'(ru docelowego/zrédio sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RwW | unil e PT| Us
X.22 Qigzscgirg)metru docelowego/zrédio sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RwW | unil e PT| Us
x.23 Q(?;ziizirj)metru docelowego/zrédio sygnatu wejscia/wyjscia cyfrowego Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RwW | unil e PT| Us
x.24 Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 4 (zacisk 6) Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
x.25 Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 5 (zacisk 7) Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
X.26 Adres parametru docelowego sygnatu wejscia cyfrowego 6 (zacisk 8) Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
x.27 Adres parametru zrédtowego stanu wyjscia przekaznikowego 1 Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
x.28 Adres parametru zrédtowego stanu wyjscia przekaznikowego 2 Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
x.29 | Wybdr logiki OFF (0) lub On (1) On (1) (logika dodatnia) § RW | Bit PT|US
x.31 ZVybér pomliedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us

ocelowymi dla zacisku 2
x.32 ZVybér pomliedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us

ocelowymi dla zacisku 3
x.33 ZVybér pomliedzy dwoma parametrami zrédtowymi/parametrami OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us

ocelowymi dla zacisku 4
x.40 |Sygnat wejécia analogowego 1 +100.0% RO | Bi NC | PT
x.41 Skalowanie wejscia analogowego 1 0 do 4.000 1.000 RW | Uni us
x.42 Odwrécenie sygnatu analogowego 1 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.43 Adres parametru docelowego wejscia analogowego 1 Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
x.44 | Sygnat wejécia analogowego 2 +100.0% RO | Bi NC|PT
x.45 | Skalowanie wejscia analogowego 2 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
x.46 | Odwrécenie sygnatu analogowego 2 OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.47 Adres parametru docelowego wejscia analogowego 2 Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni|DE PT|US
x.48 Parametr zrédtowy dla wyjécia analogowego 1 Pr 0.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT|US
x.49 Skalowanie wyjscia analogowego 1 0.000 do 4.000 1.000 RW | Uni us
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11.15.4 Moduty SM komunikacyjne
Parametry dla modutu SM z komunikacjq szeregowa
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (%) y (=) Rodzaj
oL | cL oL [ vr | sv
x.03 |Adres modutu SM komunikacyjnego 65535 65535 RW | Uni us
x.04 Predkos$¢ transmisji szeregowej -128 do +127 +127 RW | Bi us
x.05 Konfiguracja protokotu transmisji 65535 4 RW | Uni us
x.06 | Stan komunikacji szeregowej +9999 RO | Bi NC|PT
x.07 Czas zyvlolkl od momentq przerwy komunikacji szeregowej do 0 do 3000 200 RW | Uni us
wystapienia stanu awaryjnego
x.08 \t/)\i/ty;k))or formatu danych w komunikacji szeregowej (16 lub 32 OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.09 | Tryb odczytu/zapisu rejestréw OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.;(::go Rejestry wejsciowe od 0 do 9 -32768 do +32767 RW | Bi
x.f(;go Rejestry wyjsciowe od 0 do 9 -32768 do +32767 RW | Bi
Zapis nastaw fabrycznych w module SM komunikacyjnym,
x.30 |podczas przywracania nastaw fabrycznych napedu (Pr xx.00 = OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
1233)
Zapis nastaw w module SM komunikacyjnym podczas zapisu )
x.31 nastaw parametréw w napedzie (Pr xx.00 = 1000) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW Bit us
x.32 Reset modutu SM komunikacyjnego (Pr xx.00 = 1070) OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit
Skopiowanie nastaw parametréw z EEPROM modutu SM do .
x.33 pamieci ulotnej napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit
x.34 Kompresja wartosci parametréw maksymalnie do 16 bitéw OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.35 Numer seryjny modutu -2147483648 do 2147483647 RO | Bi NC [PT
x.36 do Paramgtr mgymdualme okreslony dla danego modutu SM OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.37 komunikacyjnego
x.38 Paramgtr mgymdualme okreslony dla danego modutu SM 0 do 255 0 RW | Uni us
komunikacyjnego
x.39 Paramgtr mgymdualme okreslony dla danego modutu SM 0 do 255 0 RW | Uni us
komunikacyjnego
x.40 Paramgtr mgymdualme okreslony dla danego modutu SM 0 do 255 0 RW | Uni us
komunikacyjnego
x.41 do Paramgtr mgymdualme okreslony dla danego modutu SM 0 do 255 0 RW | Uni us
x.43 komunikacyjnego
x.44 do | Parametr indywidualnie okreslony dla danego modutu SM 0 do 255 0 RO |Uni PT|Us
x.48 komunikacyjnego
x.49 E’rad wlodw;orowanlu parametréw w module SM 0 do 255 0 RO | Uni PT|Us
omunikacyjnym
. . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony | US Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielko$ci napedu zapisu wytaczeniu
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11.15.5 Moduty SM aplikacyjne
Parametry dla modutéw SM aplikacyjnych
Nastawa
Zakres nastaw -
Parametr (®) fabryczna (=) Rodzaj
oL CcL oL | vt | sv
x.03 |Stan pracy programu DPL w module SM apITkacyjnym None (0), Stop (1), Run (2), Trip (3) RO | Txt NC|PT
x.04 | Stopien obcigzenia procesora modutu SM 0 do 100 RO | Uni NC [PT
x.05 |Adres portu RS485 modutu SM aplikacyjnego 0 do 255 1 RW | Uni us
x.06 |Tryb pracy portu RS485 modutu SM aplikacyjnego 0 do 255 1 RW | Uni us
300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3),
x.07 |Predkos¢ transmisji portu RS485 modutu SM aplikacyjnego 4800 (4), 9600 (5), 19200 (6), 38400 300 (0) RW | Txt us
(7), 57600 (8), 115200 (9)
x.08 |Opdznienie odpowiedzi portu RS485 modutu SM aplikacyjnego 0 do 255 ms 2 RW | Uni us
x.09 Opszme.me przetaczania odbiér/nadawanie portu RS485 modutu SM 0do 1 ms 0 RW | Uni us
aplikacyjnego
x.10 | DPL Print Routing SYPT: OFF (0), RS485: On (1) SYPT: OFF (0) RW | Bit us
x.11 | Czas bazowy dla Clock Task w module SM aplikacyjnym (ms) 0 do 200 0 RW | Uni us
- " dISAbLEd (0), 0.25 ms (1), 0.5 ms (2), .
x.12 | Czas od$wiezania wewnetrznego regulatora pozycji 1 ms (3), 2 ms (4), 4 ms (5), 8 ms (6) dISAbLEd (0) RW | Uni us
Aktywacja startu programu w module SM aplikacyjnym po zataczeniu .
x.13 zasilania napedu OFF (0) lub On (1) On (1) RW | Bit us
Aktywacja stanu awaryjnego napedu podczas wystgpienia btedu w .
x.14 programie w module SM OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
Aktywacja funkcji pracy programu w module SM bez wzgledu na .
x.15 wystapienie stanu awaryjnego napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x16 Ustawienie zrodta enkodera wykorzystywanego w module Najnizszy dostepny slot (0), slot 1 (1), | Najnizszy dostepny RW | Uni us
) aplikacyjnym slot 2 (2), slot 3 (3) slot (0)
x.17 | Aktywacja kontroli przekroczenia zakreséw parametréw napedu OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.18 | Aktywacja Watchdog OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
%19 A_utomatypzny zapis nastaw parametréw z menu 70-75 do pamigci OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit NC
nieulotnej napedu
x.20 A_utomatypzny zapis nastaw parametrow nap_edu do pamigci OFF (0) lub On (1) OFF (0) Rw | Bit NG us
nieulotnej napedu po zaniku napigcia zasilania
x.21 A_utomatypzny zapis nastaw parametréw z menu 20 do pamieci OFF (0) Iub On (1) OFF (0) RW | Bit NC us
nieulotnej napedu
x.22 |Adres ID Token Ring w sieci CTNet 0 do 255 0 RW | Uni us
x.23 |Adres modutu w sieci CTNet 0 do 255 0 RW | Uni us
x.24 | Predkos¢ transmisji sieci CTNet 5.000 (0), 2.500 (1), 1.250 (2), 0.625 (3) 2.500 (1) RW | Txt us
x.25 |Przydziat czaséw transmisji w sieci CTNet 0,000 do 9,999 0,000 RW [ Uni us
x.26 |Pierwszy adres docelowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 25,503 0 RW | Uni us
x.27 | Pierwszy parametr zrodtowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 9,999 0 RW | Uni us
x.28 |Drugi adres docelowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 25,503 0 RW | Uni us
x.29 |Drugi parametr zrédtowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 9,999 0 RW | Uni us
x.30 | Trzeci adres docelowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 25,503 0 RW | Uni us
x.31 | Trzeci parametr zrédtowy w sieci CTNet w trybie easy mode 0 do 9,999 0 RW | Uni us
x.32 |CTNet easy mode set-up - Transfer slot 1 destination parameter 0 do 9,999 0 RW | Uni us
x.33 | CTNet easy mode set-up - Transfer slot 2 destination parameter 0 do 9,999 0 RW | Uni us
x.34 |CTNet easy mode set-up - Transfer slot 3 destination parameter 0 do 9,999 0 RW | Uni us
Disabled (0), Event (1), Event1 (2), . .
x.35 [CTNet sync event task ID Event2 (3), Event3 (4) Disabled (0) RW | Uni us
x.36 | CTNet diagnostic parameter RO |Uni NC | PT
x.37 | Reject download if drive enabled OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.38 |Position controller / User program dependency OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.39 |Inter-UT70 synchronisation status 0do3 0 RO |Uni us
x.40 |Inter-UT70 master transfer mode 0do 10 1 RW | Uni us
x.42 |Freeze main drive position OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit NC us
x.43 |Freeze invert OFF (0) lub On (1) OFF (0) RW | Bit us
x.44 |Task priority level 0 do 255 0 RW | Uni us
x.48 | DPL line number in error 0do 2,147,483,647 0 RO |Uni us
x.49 |User program ID -32,767 do +32,768 0 RO | Bi NC | PT
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11.16 Menu 18: Menu aplikacyjne nr 1
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (%) Y ) Rodzaj
oL | cL oL vT [ sv
18.01 Parametr apI?kacyjrjy do zapisu/odcz_ytu (Iic;ba_ catkowita) -32,768 do +32,767 0 RW | Bi NC PS
automatycznie zapisywany przy zaniku zasilania
18.02
do Parametr aplikacyjny tylko do odczytu (liczba catkowita) -32,768 do +32,767 0 RO | Bi NC
18.10
18.11
do Parametr aplikacyjny do zapisu/odczytu (liczba catkowita) -32,768 do +32,767 0 RW | Bi us
18.30
18.31 Parametr aplikacyjny bitowy do zapisu/odczytu (liczba 0
do . OFF (0) lub On (1) RW | Bit us
catkowita)
18.50
11.17  Menu 19: Menu aplikacyjne nr 2
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (%) ¥ =) Rodzaj
oL | cL oL vT | sv
19.01 Parametr apI?kacyjrjy do zapisu/odcz_ytu (Iic;ba_ catkowita) -32,768 do +32,767 0 RW | B NC PS
automatycznie zapisywany przy zaniku zasilania
19.02
do Parametr aplikacyjny tylko do odczytu (liczba catkowita) -32,768 do +32,767 0 RO | Bi NC
19.10
19.11
do Parametr aplikacyjny do zapisu/odczytu (liczba catkowita) -32,768 do +32,767 0 RW | Bi us
19.30
19.31 Parametr aplikacyjny bitowy do zapisu/odczytu (liczba
do . OFF (0) lub On (1) 0 RW | Bit us
catkowita)
19.50
11.18 Menu 20: Menu aplikacyjne nr 3
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .
Parametr (%) 4 =) Rodzaj
oL | CcL oL VT | sv
20.01 Parametr aplikacyjny do zapisu/odczytu (liczba catkowita 16
do ! -32,768 do +32,767 0 RW | Bi NC
bitow)
20.20
20.21 Parametr aplikacyjny do zapisu/odczytu (liczba catkowita 32
do i) pilkacyiny o zap y 231 o 2311 0 RW | Bi NC
2040 OV
. . . . . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC _Nie RA ) Zale;py od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy
kopiowany wielko$ci napedu zapisu wytaczeniu
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11.19  Menu 21: Parametry dot. silnika nr 2
Zakres nastaw Nastawa fabryczna (= .,
Parametr @) Y ) Rodzaj
oL CL oL vT sV
21.01 |Prég maks. czest. lub predk. {0.02}* | 0do 3000,0 Hz |Prég Predk. Maks. (obr/min)f 50,0 1500,0 | 3000,0 § RW |Uni us
21.02 |Prég min. czest. lub predk. o1 | +s0000H, | *PTOQ Pr‘?‘i]ki'n ')"'aks' (obr/ 0.0 RW | Bi PT|US
21.03 | Wybor sygnatu zadawania {0.05}* A1.A2 (0), A1.Pr (1)#,?02&?; (2), Pr(3), Pad (4), A1.A2 (0) RW | Txt us
o ) ) .| 0,0do 3200,0 0,000 do 3200,000 .
21.04 | Stromos$c¢ przyspieszania {0.03} s/100Hz /10000br/min 5,0 2,000 0,200 | RW |Uni us
> ) .| 0,0do 3200,0 0,000 do 3200,000 .
21.05 |Stromos$¢ hamowania {0.04} s/100Hz /10000br/min 10,0 2,000 0,200 | RW |Uni us
21.06 |Znamionowa czestotliwo$¢ {0.47}* | 0do 3000,0 Hz VT> 0 do 1250,0Hz 50 RW |Uni us
21.07 |Znamionowy prad silnika {0.46)* 0 do Maks. Pradu Silnika A Prad Z”"’(‘Pmr"iq":;"’z% napedu I gy [uni RA us
21.08 | Predkos¢ znamionowa silnika przy {0.45)+ | 0 do 180000 0br/ | 4 4, 40000,00 obr/min | 1500 | 1450,00 | 3000,0 | RW |Uni uUs
petnym obciazeniu (obr/min) min
Naped 200V: 230
. . o N i Naped 400V: 400 ’
21.09 |Napiecia znamionowe silnika {0.44} 0 do Maks. Napiecia Silnika V Naped 575V: 575 RW | Uni RA us
Naped 690V: 690
21.10 |Wspétczynnik mocy {0.43}* | 0,000 do 1,000 | VT> 0,000 do 1,000 0,85 RW [Uni us
21.11 |Liczba par biegunow (0.42)" 0 do 60 (Auto do 120 biegunéw) Auto (0) 6 k(’é‘)*g RW |Txt us
21.12 |Rezystancja stojana 0,000 do 30,000 @ 0,0 RW |Uni RA us
21.13 |Napigcie wstgpne silnika 0,0do 25,0V | 0,0 | RW | Uni RA us
Indukcyjnos¢ dla stanu d i
21.14 (gL”) cyinose dla stanu dynamicznego 0,000 do 500,000mH 0,000 RW [Uni| |RA| |us
S.
21.15 |Wskaznik pracy z zestawem parametrow OFF (0) lub On (1) RO |Bit| |NC|PT
drugiego silnika
21.16 |Stata czasowa nagrzewania silnika {0.45}* 0,0 do 400,0 89,0 20,0 RW | Uni us
Czion proporcjonalny regulatora . 0,000 do 6,5535 )
21.17 predkosci (Kp) {0.07} rad 571 0,0100 RW [Uni us
21.18 | Czton catkujacy regulatora predkosci (Ki) {0.08}* 0,00 do 655,35 s/rad st 1,00 RW | Uni us
J— . . -~ 0,00000 do 0,65535 .
21.19 | Czlon rézniczkujacy petli predkosci (Kd)  {0.09}* s rad s 0,00000 RW | Uni us
21.20 |Kat fazowy enkodera ** {0.43}* 0,0 do 359,9° elekir. | 0,0 RW | Uni us
21.21 Wyb6ér zrédta sygnatu sprzezenia drv (0), SLot1 (1), SLot2 (2), drv (0) RW | Txt us
zwrotnego SLot3 (3)
zas. 200V: 75
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego N zas. 400V: 150 .
21.22 regulatora pradowego {0.38} 0 do 30000 20 zas. 575V: 180 RW | Uni us
zas. 690V: 215
zas. 200V: 1000
Wzmocnienie cztonu catkujacego N zas. 400V: 2000 .
21.23 regulatora pradowego {0-39} 0 do 30000 40 zas. 575V: 2400 RW | Uni Hs
zas. 690V: 3000
21.24 |Indukcyjno$¢ stojana (L) VT> 0,00 do 5000,00 mH 0,00 RW [Uni RA us
) - VT> 0 do 100% strumienia .
21.25 | Punkt nasycenia nr 1 silnika Znamionowego 50 RW | Uni us
) - VT> 0 do 100% strumienia .
21.26 |Punkt nasycenia nr 2 silnika Znamionowego 75 RW | Uni us
21.27 | Ograniczenie pradowe 0 do Maks. Ogranicz. Pradowego Silnika2 % | 165,0 175,0 RO |Uni RA us
21.2g |O9raniczenie pradu przy pracy ze 0 do Maks. Ogranicz. Pradowego Silnika 2 % | 165,0 175,0 RW | Uni RA us
zwrotem energii do sieci zasilajacej
21.29 |Symetryczne ograniczenie pradowe {0.06}* | 0 do Maks. Ogranicz. Pradowego Silnika2 % | 165,0 175,0 RW | Uni RA us
21 Wspétczynnik Kg (napigcie silnika/ v v RW .
.30 10000br/min) SV> 0 do 10000 98 Uni us
) . . ) . . Parametr Parametr
RW | Odczyt/Zapis | RO | Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit bitowy Txt tekstowy
Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC Nie RA Zalezny od PT | Zabezpieczony | US Wymaga PS Zapis przy
kopiowany wielkosci napedu zapisu wytaczeniu

* Odpowiedniki powyzszych parametréw w Menu 0 (wartosci podane w

nawiasach {x.xx}) sg aktualne tylko w przypadku gdy zostata wybrana
praca napedu z zestawem parametréw dla drugiego silnika poprzez
nastawe Pr 11.45 na wartos¢ 1. (Nastawa tego parametru jest mozliwa
tylko wowczas gdy mostek mocy napedu jest nieaktywny - na
wyswietlaczu napedu pokazuje sie napis: inh, rdY lub stan awaryjny)

When the second motor map parameters are active, the decimal point
that is second from the right on the first row of the LED display is on.

** Patrz UWAGA do Pr 3.25 na stronie 121.
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11.20 Dodatkowe przyporzadkowania parametrow w Menu 0
Parametr Zakres nastaw ({3) Nastawa fabryczna (=) Rodzaij
oL | cL oL | vT | sv
22.01 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.31 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.33 RW | Uni PT |US
22.02 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.32 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.32 RW | Uni PT |US
22.03 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.33 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 6.09 | Pr5.16 | Pr0.00 JRW |Uni PT |US
22.04 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.34 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.30 RW | Uni PT |US
22.05 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.35 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.24 RW | Uni PT |US
22.06 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.36 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.25 RW | Uni PT |US
22.07 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.37 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.23 RW | Uni PT |US
22.10 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.40 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr5.12 RW | Uni PT |US
22.11 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.41 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr5.18 RW | Uni PT |US
22.18 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.48 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.31 RW | Uni PT |US
22.20 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.50 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr11.29 RW | Uni PT |US
22.21 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.51 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.22 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.52 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.23 | Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.53 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.24 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.54 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.25 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.55 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.26 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.56 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.27 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.57 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.28 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.58 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
22.29 |Przyporzadkowanie parametru do Pr 0.59 Pr 1.00 do Pr 21.51 Pr 0.00 RW | Uni PT |US
RW | Odczyt/Zapis | RO Tylko odczyt Uni Unipolarny Bi Bipolarny Bit Pgirtirxitr Txt ’tjeal{:tr:v?/;r

Fl Filtrowany DE | Przeznaczenie | NC K _Nie RA ) ZaIe;ny od PT | Zabezpieczony | US Wymlaga PS Zapis przy

opiowany wielkos$ci napedu zapisu wytaczeniu
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11.21  Opis wybranych funkcji 11.21.1  Sposoby zadawania
W Rozdziale tym opisano niektére zaawansowane funkcje napedu Wybor sygnatu zadawania
Unidrive SP. Wiecej informacji na temat tych jak i innych funkcji mozna TG N® S
znalez¢ w Unidrive SP Podrecznik Rozszerzony. Xt | | | |
A1.A2 (0), A1.Pr (2), A2.Pr o
A1.A2 (0

Tadawae P14 P 1151839 | @),Pr(3), Pad 4), Pre 5) ©
Hamowanie Pr2.04i Pr 2.08

Stromos¢ typu S Pr2.06 i Pr 2.07 Wybér predkosci predefiniowanej

Sterowanie momentem Pr4.08 i Pr 4.11 RW | Uni | | | NC | | US |
Zatrzymanie silnika Pr 6.01, Pr 6.06, Pr 6.07 i Pr 6.08 4 0do9 = 0

Reakcja napedu na zanik Pr6.03, Pr4.13i Pr4.14

zasilania

Przyporzadkowanie funkgji do ) Wqucfnlk autc_;ma,tyczm_ego przyporzadkowania
konkretnych wejéé napedu Pr6.04i Pr 6.40 funkciji dla zaciskow 28 i 29

Zalaczenie napedu na obracajacy Pr 6.09 RW Bit | | | | | Us |
sig silnik 8 OFF (0) lub On (1) = OFF (0)

Tryb pracy regulatora Pr13.10

pozycjonowania ) Jezeli Pr 8.39 jest nastawiony na wartos¢ 0 to nastawa Pr 1.14

Tabela 11-5 Automat. przyporzadkowanie wejsé

automatycznie zmienia przyporzadkowanie wejs¢ cyfrowych na
zaciskach 28 i 29 poprzez automatyczng konfiguracje paramteréow
adresowych Pr 8.25 i Pr 8.26. Jezeli Pr 8.39 ma nastawe 0i Pr 1.14
zostat zmieniony nalezy, zresetowa¢ naped aby aktywowaé nowe
funkcje na zaciskach 28 i 29.

Wejscie cyfrowe 5 (zacisk 28) | Wejscie cyfrowe 6 (zacisk 29) ., .
Pr1.14 | Pr1.15 . _ Pr1.49 | Pr1.50 Zrodto sygnatu zadawania
Stan Funkcja Stan Funkcja
0 1 1 Wejscie analogowe 1
0lub 1 Zadawanie lokalne J I gow
1 2 1 Wejscie analogowe 2
A1.A2 (0) 2do8 Bez funkcji Predkosc ustawczaw | 1lub2 | 2do8 Predkos¢ predef. od 2 do 8
' 0 . prawo** 1 1 Wejscie analogowe 1
Zadawanie lokalne ——
9 1 2 1 Wejscie analogowe 2
Bez funkcji 1lub2 | 2do8 Predkos¢ predef. od 2 do 8
0 0 1 Wejscie analogowe 1
0 1 Wybér predkosci Wyb6r predkosci 2 Predkos¢ predefiniowana 2
0 predefiniowanej - bit 0 ] predefiniowanej - bit 1 3 Predkos¢ predefiniowana 3
1 4 Predkos¢ predefiniowana 4
A1.Pr (1) 1 eciose predetiniow
1 1 Wejscie analogowe 1
2do 8 2do8 Predkos¢ predef. od 2 do 8
° Bez funkcj Bez funkcji ° fecKostprocel oc 2 @
9+ 1 Wejscie analogowe 1
2do8 Predkos$¢ predef. od 2 do 8
0 0 1 Wejscie analogowe 2
0 1 Wybér predkosci Wyb6ér predkosci 2 Predkos¢ predefiniowana 2
0 predefiniowanej - bit 0 ] predefiniowanej - bit 1 3 Predkos¢ predefiniowana 3
1 4 Predkos¢ predefiniowana 4
A2.Pr (2) 2 € ”p | | W
1 1 Predkos¢ predefiniowana 2
2do8 2do8 Predkos$¢ predef. od 2 do 8
Bez funkcj Bez funkcji ki o
9+ 1 Wejscie analogowe 2
2do8 Predkos$¢ predef. od 2 do 8
0 0 1 Predkos¢ predefiniowana 1
0 1 Wybér predkosci Wyb6ér predkosci 2 Predkos¢ predefiniowana 2
Pr 3 0 predefiniowanej - bit 0 ] predefiniowanej - bit 1 3 3 Predkos¢ predefiniowana 3
r
®) 1 4 Predkos¢ predefiniowana 4
1do 8 1do8 Predkos$¢ predef. od 1 do 8
Bez funkgji Bez funkgji ecroscp
9" 1do8 Predkos¢ predef. od 1 do 8
™~ Pad (4) Bez funkcji Bez funkcji 4 Zadawanie z panelu sterujacego
[~ Prc (5) Bez funkcji Bez funkcji 5 Zadajnik precyzyjny

* Nastawa Pr 1.15 na 9 uaktywnia prace z predkosciami predefiniowanymi

wybieranymi w cyklu automatycznym. Pr 1.16 definiuje czas pracy na danej

predkosci predefiniowanej w cyklu automatycznym.

** Predko$¢ ustawcza moze by¢ wybrana wtedy gdy naped jest w stanie gotowosci
(rdy), jest nieaktywny (inh) lub jest zablokowany jednym ze stanéw awaryjnych.
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Zadawanie poprzez wybor predkosci predefiniowanej
Wartosci predkosci predefiniowanych od 1 do 8 sg wprowadzane do
parametréw od Pr 1.21 do Pr 1.28.

Zadawanie z panelu sterujacego

Jezeli wybrano zadawanie z panelu sterujgcego, naped jest sterowany
tylko z przyciskdéw na panelu sterujgcym. Niaktywne sg zaciski (wejscia/
wyijscia) na listwie sterujacej napedu (nieaktywne sa Pr 6.30 do Pr 6.34,
i Pr6.37).

Zadawanie precyzyjne

Zadajnik ten daje mozliwos¢ doktadnego zadawania predkosci/
czestotliwosci z rozdzielczoscig 0,001Hz, obr/min przy wykorzystaniu Pr
1.18i Pr 1.19.

11.21.2 Stromosci hamowania

Wybér rodzaju stromosci

RW | Txt | | | | | US|
oL FAST (0), Std (1),
cL FAS (0), Std (1)

Nastawa tego parametru nie wptywa na stromos$¢ przyspieszania -
wpltywa natomiast na stromos¢ hamowania. W szczeg6inych
przypadkach (np. przy zasilaniu napedu z sieci o duzej indukcyjnosci)
istnieje mozliwos$¢, ze przy pracy napedu w trybie ze standardowg
stromoscig w otwartej petli silnik po podaniu komendy stop nie zatrzyma
sie, a bedzie pracowat z niewielkg predkoscia. Przy pracy napedu z
silnikiem, ktérego wat obcigzony jest masg o duzej inerciji istnieje
mozliwos¢, ze przy pracy napedu w trybie ze standardowg stromoscig
lub wysoka wartosciag stromosci silnik po podaniu komendy stop nie
zatrzyma sie. Jezeli naped wykonuje hamowanie z zadang stromoscig
aktywna jest kontrola spadku czestotliwosci lub predkosci i gdy podczas
hamowania naped nie wykrywa tego spadku przez 10 sekund zaczyna
wymuszac zerowe zadawanie predkosci lub czestotliwosci. Dotyczy to
napedu bedacego w stanie hamowania gdzie sygnat zadawania jest
rézny od zera.

0: Wysoka wartos¢ stromosci hamowania

Stromos$¢ hamowania przyjmie nawet najmniejszg warto$é
zaprogramowanej stromosci hamowania o ile nie zostanie przekroczone
ograniczenie pragdowe.

1: Stromos¢ standardowa

Podczas gwattownego hamowania silnika (duzej stromosci hamowania),
jezeli napiecie DC w obwodzie posredniczacym napedu wzrasta ponad
zaprogramowany poprzez Pr. 2.08 poziom, naped przejmuje kontrole
nad stromoscia i automatycznie wydtuza czas hamowania tak aby
zapewni¢ zatrzymanie silnika bez nadmiernego wzrostu napiecia w
obwodzie DC napedu, nie stosujac rezystora hamowania. Naped moze
nie zahamowac silnika zgodnie z zaprogramowanym czasem
hamowania (silnik zacznie hamowaé wybiegiem) w przypadku gdy
poziom napigcia DC napedu zaprogramowany poprzez Pr. 2.08 jest
nizszy od znamionowego napiecia DC w napedzie lub inercja obcigzenia
silnika jest zbyt wysoka. Dziatanie kontrolera stromosci jest uzaleznione
od pomierzonej wartosci pradu. Wzmocnienia cztondw regulatora
pradowego sa programowane poprzez Pr 4.13 i Pr 4.14.

Aktywacja uktadu
kontroli stromosci

Poziom
napigcia DC

w obwodzie
posredniczacym

Predkosc
silnika

Programowana
stromos¢
hamowania

t

2: Stromos¢ standardowa z podwyzszeniem napiecia silnika

Ten rodzaj stromosci rozni sie od trybu stromosci standardowej
podwyzszeniem napiecia znamionowego silnika 0 20%, co prowadzi do
stanu nasycenia w silniku a w konsekwencji zwigksza straty i tym
samym redukuje nadmiar energii wynikajacej z hamowania co zapewnia
szybsze hamowanie.

Napiecie DC okreslajace stromos¢

RW | Uni | RA | | | | us |
Napedy 200V: 375

8 0 do Maks. Zadanego o Napedy 400V: 750
Napiecia w Obwodzie DC V Napedy 575V: 895
Napedy 690V: 1075

Poziom napigcia nastawionego w Pr. 2.08 jest wykorzystywany w trybie
pracy ze stromosciag standardowa. Jezeli warto$¢ powyzszego
parametru jest zbyt mata to po podaniu komendy stop silnik zacznie
hamowa¢ wybiegiem. Natomiast jezeli nastawiana wartos¢ Pr. 2.08 jest
zbyt wysoka i do napedu nie jest podtaczony rezystor hamowania naped
podczas hamowania zablokuje sie stanem awaryjnym ‘OU’ (zbyt
wysokie napiecie w obwodzie DC napedu). Minimalny poziom napigcia
DC nastawiony w Pr. 2.08 powinien by¢ wiekszy od napiecia DC w
obwodzie posredniczacym napedu przy znamionowym zasilaniu
sieciowym. Warto$¢ znamionowego napigecia w obwodzie DC napedu
mozna wyznaczy¢ z nastepujacej zaleznosci: V2 x warto$¢ skuteczna
napiecia zasilania napedu.

Nalezy zwrécié szczegdling uwage przy nastawie
powyzszego parametru. Zaleca sie nastawe przynajmniej o
50V wyzsza niz maksymalne spodziewane napigecie w
obwodzie DC napedu. Nieodpowiednia nastawa
powyzszego parametru moze by¢ przyczyng

[_UWAGA | niekontrolowanego hamowania silnika po podaniu komendy
STOP.

11.21.3 Stromosci przyspieszania typu S

Aktywacja charakterystyki typu S
RW Bit | | | |

L US |

8 OFF (0) lub On (1) =) OFF (0)

Charakterystyka typu S ma za zadanie, niezaleznie od stromosci
sygnatéw zadajacych, spowodowac tagodny rozruch oraz tagodne
osigganie predkosci zadanej. Charakterystyka typu S jest nieaktywna
podczas hamowania w trybie standardowej stromosci. Kiedy Pr. 2.06 ma
nastawe 1 to po wykonaniu hamowania w trybie standardowej stromosci
kolejny rozruch silnika odbywa sie z uwzglednieniem charakterystyki S,
a nastepnie podczas hamowania charakterystyka typu S jest juz
nieaktywna.
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Ograniczenie stromosci zboczy typu S ]
RW o, TS Zadana warto$¢ Czestotliwosé
ni | | | | | | pradu + P Prai3 wyjsciowa
2 —_—p . S —— e
oL 0.0 do 300.0 s=/100Hz 3.1 | Prada
VT | ¢ 0.000 do 100.000 = 1.500 -
Y, s2/10000br/min 0.030 Skladowa czynna
. ) ) ) pradu
Parametr ten definiuje maksymalna stromos$¢ zmian przyspieszenia/

hamowania. Nastawa fabryczna Pr. 2.07 jest dobrana tak aby aby
zakrzywi¢ stromos$¢ rozbiegu w poczatkowej i koncowej fazie 0 25% w
stosunku do standardowej stromosci rozbiegu (przyspieszania).

Wymagana predko$c
-.-.-.- Stromos¢ przyspieszania
—— Aktualna predkos$¢

Nastawiona
stromos¢
rozbiegu
Stromosc _
przyspieszania |
zbocza typu S

Poniewaz stromos$¢ rozbiegu jest wyrazana w s/100Hz lub s/10000br/
min, natomiast stromo$¢ typu S jest wyrazana w s2/100Hz lub s%/
10000br/min, czas T zakrzywienia charakterystyki S mozna wyrazi¢
wzorem:

T = zmiana stromosci typu S / stromos$¢ rozbiegu

Aktywacja charakterystyki typu S wydtuza czas catkowity rozbiegu o T,
poniewaz T/2 zostaje dodany do obu krancowych odcinkéw
charakterystyki rozbiegu.

11.21.4 Sterowanie momentem

4.08 Zadawanie momentu
RW Bi | | | | | US|
+Maks. Ogranicz. Pradowe
8 Uzytkownika % = 0.00

Parametr ten stuzy do nastawy zadanego poziomu momentu. Czas
odswiezania zadajnika momentu wynosi 4ms. Jednak gdy jako Zrddto
zadawania momentu jest uzywane wejscie analogowe 2 lub 3 na listwie
sterujgcej napedu oraz gdy naped pracuje w zamknietej petli w trybie
wektorowym badz serwo i wejscia analogowe pracujg jako napigciowe
ze skalowaniem zera czas probkowania jest zmniejszany do 250us.

Tryb wektorowy lub serwo w zamknietej petli

Nastawa Pr 4.11 na wartos$¢ 1, 2 lub 3 powoduje, ze stromosci sygnatu

zadajacego nie sg aktywne podczas gdy naped jest w stanie pracy.

Kiedy naped przechodzi ze stanu pracy w stan zatrzymania

wykorzystywany jest uprzednio ustawiony tryb zatrzymania silnika (nie

dotyczy zatrzymania poprzez deaktywacje napedu). Zaleca sie prace z

wykorzystaniem zatrzymania stromosciowego badz zatrzymania z

pominieciem stromosci. Jednak, gdy naped pracuje z aktywnym

zatrzymaniem stromosciowym na wyjsciu kontrolera stromosci podczas
zatrzymywania pojawia sie sygnat aktualnej predkosci co zapobiega
przejsciu napedu w tryb kontroli predkosci.

0: Naped jako regulator predkosci
Wymagany moment odpowiada wartosci na wyjsciu regulatora
predkosci.

1: Naped jako regulator momentu
Wymagany moment stanowi sume zadajnika momentu oraz jego
poziomu wstepnego, jesli zostat uaktywniony. Nie ma ograniczenia
odnosnie predkosci, jednakze naped wstrzyma prace, jesli nastapi
rozbieg powyzej progu predkosci dopuszczalnej.

2: Sterowanie momentem z nadrzednym ograniczeniem predkosci
Wyijscie regulatora predkosci definiuje moment wymagany, przy
ograniczeniu od 0 do wynikowej wartosci sygnatu zadajnika
momentu (Pr 4.08 oraz Pr 4.09 (jesli jest aktywny)). W rezultacie
uzyskuje sie obszar pracy, jak pokazano ponizej, jesli dodatnie sg
wartosci predkosci docelowej oraz wynikowego sygnatu zadajnika
momentu. Regulator predkosci dokona rozbiegu silnika do poziomu
predkosci docelowej zgodnie z wynikowym sygnatem zadajnika
momentu. Jednakze nie moze nastgpi¢ przekroczenie wspomniane;j
predkosci, gdyz w rezultacie wymagany moment statby sie ujemny a
wigc zostatby ograniczony arytmetyka napedu do zera.

Prad

A

~ Pr4.08 +
Pr 4.09 (Jezeli
jest aktywny)

>
>

Predkosé

Pr 3.01

Przetacznik trybu sterowania momentem
RW Uni | | | | | US|
oL 0do1
& = 0
CL 0do 4

Otwarta petla

Nastawa Pr 4.11 na warto$¢ 0 daje standardowe sterowanie
czestotliwoscia. Nastawa Pr 4.11 na warto$¢ 1 powoduje podanie na
regulator Pl wymaganej wartosci pradu co daje zamknietg petle pradu/
momentu - jak pokazano na rys. ponizej. Uchyb pradu przechodzi przez
czton proporcjonalny i catkujacy dajac odpowiedni sygnat zadawania
czestotliwosci ograniczony poprzez: +Predko$¢/Czestotliwose
Maksymalna.
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Wartos¢ predkosci
docelowej + docelowej -
Wynikowy moment + Wynikowy moment +

] [

Wartos¢ predkosci

T
Wartos¢ predkosci
docelowej -

Wartos¢ predkosci
docelowej +

Wynikowy moment - Wynikowy moment -

W zaleznosci od znakéw predkosci docelowej oraz wynikowej wartosci
momentu uzyskuje sie cztery obszary pracy, jak pokazano na rysunku
powyzej.

Opisywany tryb pracy pozwala na sterowanie wartoscig momentu,
jednakze naped nadrzednie ogranicza poziom predkosci maksymaine;j.

3: Tryb dla nawijania/rozwijania

Dodatni znak predkosci wymaganej:
Dodatni znak sygnatu zadajnika momentu prowadzi do sterowania
momentem z dodatnim znakiem ograniczenia predkosci,
wynikajacym z predkosci wymaganej. Ujemny znak sygnatu
zadawania momentu spowoduje sterowanie momentem z ujemnym
ograniczeniem predkosci (-) 5 obr/min.

Ujemny znak predkosci wymaganej:
Ujemny znak sygnatu zadajnika momentu prowadzi do sterowania
momentem z ujemnym znakiem ograniczenia predkosci,
wynikajacym z predkosci wymaganej. Dodatni znak sygnatu
zadawania momentu spowoduje sterowanie momentem z dodatnim
ograniczeniem predkosci (+) 5 obr/min.

Przyktad pracy w trybie nawijania:

Niniejszy przyktad dotyczy nawijania w kierunku dodatnim. Predkos¢
wymagang ustalono jako dodatnig nieco powyzej predkosci
referencyjnej nawijania. Jesli wynikowa warto§¢ momentu jest dodatnia,
nawijanie odbywa sie przy ograniczonej predkosci, zatem w przypadku
zerwania materiatu, nie zostanie przekroczona wartosé nieco powyzej
predkosci referencyjnej. Mozliwe jest takze stromosciowe zatrzymanie
nawijania przy pomocy ujemnego wynikowego sygnatu zadajnika
momentu. Wtedy predko$¢ bedzie obnizana do (-) 5 obr/min az do
otrzymania sygnatu STOP. Obszar pracy przedstawiono na ponizszym
rysunku.

opisano. Obszar pracy jest taki sam, jak dla nawijania, na rys. ponizej:

Obszar rozbiegu podczas rozwijania; predko$é
dodatnia,ograniczona do predkosci zadanej;
dodatnia warto$¢ momentu

+ Zadana
Moment / / predkosc
' Predkosé
P— \

Obszar pracy w trybie rozwijania; predkos¢
ujemna, ograniczona do niewielkiej predkosci;
ujemna warto$¢ momentu

4: Sterowanie predkoscia z dodatkowym wymuszeniem momentu
Naped pracuje w trybie sterowania predkoscia, jednakze do wyjscia
regulatora predko$ci mozna doda¢ wartosé momentu. Niniejsza
kombinacja poprawia jakos$¢ regulacji, gdzie wzmocnienia cztonéw
regulatora predkosci winny by¢ niskie celem podniesienia stabilnosci.

11.21.5 Sposoby zatrzymania silnika

Wybor trybu zatrzymania

czestotliosci do
zera zgodnie z

aktywny przez 1s
po zatrzymaniu

RW Txt | | | | | US|
oL COASE (0), rP (1), rP.dcl
(2), del (3), td.dcl (4) P (1)
=
vT 18 const (0), rP (1),
sV no.ré (2) no.rP (2)
Otwarta petla
Tryb zatrzymania Etap 1 Etap 2 Komentarz
0: Wybiegiem Mostek mocy Naped nie moze | Zwioka 1s po etapie 2
nieaktywny by¢ aktywowany | pozwala na zanik
przez 1s strumienia wirnika
1: Stromosciowe | Opadanie Mostek mocy

Obszar pracy w trybie nawijania; predko$¢ dodatnia,
ograniczona do predkos$ci zadanej;
dodatnia warto§¢ momentu

Wymagana
Moment \ / predkosé
Predkos$¢
/ T
-50br/min /

Obszar stromos$ciowego zatrzymania nawijania; predko$¢
ujemna,ograniczona do niewielkiejj predkosci;
ujemna warto$¢ momentu

zadang silnika
stromoscig
2: Stromosciowe z | Opadanie Podanie na

hamowaniem
pradem statym

czestotliosci do
zera zgodnie z

uzwojenia silnika
pradu statego o

Przyktad pracy w trybie rozwijania:

Niniejszy przyktad dotyczy rozwijania w kierunku dodatnim. Predkosé
wymagana ustalono jako dodatnig nieco powyzej maks. predkosci pracy.
Jesli wynikowa warto$¢ momentu jest ujemna, algorytm rozwijania
wymusi naciag oraz podejmie prébe rotacji rewersyjnej przy 5 obr/min
likwidujac wszelkie luzy. Rozwijanie moze funkcjonowac przy dowolnym
naciagu jako wynik dziatania predkosci dodatniej. Jesli konieczny jest
rozbieg podczas rozwijania, wykorzystuje sie dodatnig wynikowg
warto$¢ momentu. Ograniczeniem jest predko$¢ wymagana ustalona jak

zadang odpowiedniej
stromoscig, wartosci (Pr 6.06)
przez okreslony
czas (Pr 6.07)
3: Hamowanie Podanie na Podanie na Naped automatycznie
pradem statym | uzwojenia uzwojenia silnika | wykrywa niska
z detekcjg silnika pradu o | pradu statego o predkos¢ i nastawia
predkosci niskiej odpowiedniej czas podawania
zerowej czestotliwosci z | wartosci (Pr6.06) | pradu statego na

zatrzymania

detekcjg matej | przez okreslony | uzwojenia silnika.
predkosci przed | czas (Pr 6.07) Jezeli poziom pradu
nastepnym podawanego na
etapem uzwojenia silnika jest

zbyt maty naped nie
wykryje niskiej
predkosci (nalezy
przyja¢ minimalny
poziom tego pradu
50-60%).

4: Hamowanie Podanie na
poprzez uzwojenia
podanie przez | silnika pradu
okreslony czas | statego o
pradu statego | odpowiedniej
na uzwojenia | wartosci (Pr
silnika 6.06) przez

okreslony czas
(Pr 6.07)
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Proces zatrzymania silnika przez naped przebiega w dwo6ch odrebnych
etapach: zmniejszanie predkosci (hamowanie) az do zatrzymania silnika
i zatrzymanie silnika.

Aby tryb zatrzymania nr 3 lub 4 po restarcie napedu (po zatrzymaniu, po
stanie awaryjnym, po deaktywacji) byt aktywny naped musi przejsé¢
przez stan gotowosci (rdY na wyswietlaczu).

Tryb wektorowy lub serwo w zamknietej petli

W tym przypadku proces zatrzymania jest jednoetapowy i po jego
zakonczeniu naped wchodzi w stan gotowosci (rdY na wyswietlaczu).

Tryb zatrzymania Proce zatrzymania

0: Wybiegiem Mostek mocy nieaktywny

1: Stromosciowe Zatrzymanie z zadang stromoscig

2: Natychmiastowe z
pominieciem stromosci

Zatrzymanie natychmiastowe z
pominieciem stromosci

Silnik moze byé zatrzymany z kontrolg potozenia watu po wykonaniu
procesu zatrzymania. Funkcja ta jest wybierana poprzez nastawe Pr
13.10 (tryb pracy regulatora pozycjonowania). Kiedy wybrana jest ta
funkcja Pr 6.01 jest nieaktywny.

Poziom pradu hamowania DC

RW Uni | | | RA'] | US|

oL|{ 0.0 do 150.0 % = 100.0

Parametr ten definiuje poziom pradu statego podawanego na uzwojenie
silnika podczas hamowania jako procent pragdu znamionowego silnika z
Pr 5.07.

Czas hamowania pradem statym

RW | Uni ] ] ] US|

oL| g 0.0do25.0s = 1.0

Parametr ten definiuje czas podawania pradu statego na uzwojenie
silnika podczas etapu 1 zatrzymania w trybie zatrzymania 3 i 4 oraz
podczas etapu 2 w trybie zatrzymania 2 (patrz Pr 6.01).

1: StoP - Otwarta petla

W tym trybie po zaniku zasilania naped rozpoczyna proces hamowania
zgodnie z nastawiong stromoscig hamowania i zatrzymuje silnik nawet
gdy zanik zasilania byt chwilowy. Jezeli naped pracuje wykorzystujac
hamowanie pradem statym po zaniku zasilania zacznie hamowaé¢
stromos$ciowo pomijajac hamowanie pradem statym. Jezeli naped
pracuje wykorzystujac zatrzymanie stromosciowe z hamowaniem
pradem statym to po zaniku zasilania naped zatrzyma silnik zgodnie z
zadang stromoscia i bedzie prébowat podawac prad staty na uzwojenie
silnika. W tym trybie reakcji na zanik zasilania, gdy napiecie zasilania
zostanie odtaczone naped zablokuje sie stanem awaryjnym.

1: StoP - Tryb wektorowy lub serwo w zamknietej petli

W tym trybie po zaniku zasilania zadawanie predkosci zostaje ustawione
na wartos¢ 0, stromosci hamowania pozostajg nieaktywne co pozwala
zatrzymac silnik przez naped nie przekraczajac ograniczenia
pradowego. Jezeli po zaniku zasilania zostaje ono przywrécone podczas
gdy silnik jest zatrzymywany sygnat START napedu jest ignorowany
dopdki nie zakonczy sie proces zatrzymania silnika. Jezeli nastawiony
poziom ograniczenia pragdowego jest zbyt maty naped moze blokowaé
sie stanem awaryjnym ‘UU* podczas zatrzymywania, zanim jeszcze
silnik osiagnie predkos¢ zerowa.

2:ridE.th

W tym trybie naped wykrywa zanik napiecia zasilania, kiedy napiecie w
obwodzie DC napgdu spada ponizej Vmly. Naped wtedy aktywuje
odpowiedni kontroler, ktéry prébuje utrzymaé napiecie w obwodzie DC
na poziomie Vmly. Takie dziatanie powoduje zmniejszanie predkosci
silnika. Jezeli nastapi przywroécenie zasilania napedu, napigcie w
obwodzie DC gwattownie wzrasta ponad prég Vmls i naped bedzie
kontynuowac prawidtowg prace. Kontroler utraty zasilania wypracowuje
wymagany prad do zasilania regulatora pradowego, zatem cztony Pr
4.13 i Pr 4.14 muszg by¢ nastawione optymalnie. Wiecej informacji na
ten temat mozna znalez¢ w opisie Pr 4.13 i Pr 4.14 ponizej.

Ponizsza tabela przedstawia poziomy napie¢ w obwodzie DC dla
napedéw o réznych napigciach znamionowych.

Poziom napieciaw |\ 4 500y | Naped 400V | Naped 575V

6.08 Utrzymywanie predkosci zerowej obwodzie DC napedu
RW | Bit | | | | | US| Vuu 175 330 435
oL
OFF (0} vmlq 205 410 540
VT |[§| OFF(0)lubOn(l) |= vml, 195 390 515
sV On (1) Vuu Restart 215 425 590

Przy nastawie tego parametru na warto$¢ On (1) mostek mocy napedu
pozostaje aktywny nawet kiedy nieaktywna jest komenda START i wat
silnika jest w stanie spoczynku. Naped w tym przypadku znajduje sie w

Czion proporcjonalny regulatora pradowego

stanie zatrzymania (na wyswietlaczu widnieje napis 'StoP") zamiast w RW | Uni | | | | | US |
stanie gotowosci ('rdY"). oL| g |  Dla wszstkich modeli: 20
11.21.6 Reakcja napedu na zanik zasilania 0 do 30000 Napedy 200V: 75
CL|{ = Napedy 400V: 150
Wybor rodzaju reakcji napedu na zanik zasilania Napedy 575V: 180
sieciowego
RW | Txt | | | | | US| Czton catkujacy regulatora pradowego
9 | dis (0), StoP (1), ridE.th (2) | = dis (0) SRR | | | | 05 ]
0: dis oL| ¢ =| Dla wszstkich modeli: 40
W tym trybie nie dziata detekcja zaniku zasilania napedu i naped pracuje 0 do 30000 Napedy 200V: 1000
tak diugo dopoki napiecie w obwodzie posredniczacym DC nie spada cL| & = Napedy 400V: 2000
ponizej dopuszczalnego poziomu (tj. >Vuu). Jezeli napigcie to spadnie Napedy 575V: 2400

ponizej Vuu naped zablokuje sie stanem awaryjnym ‘UU’ (podnapiecie w
obwodzie DC). Stan awaryjny ‘UU’ zresetuje sie sam jezeli napigcie w
obwodzie DC wzro$nie powyzej Vuu Restart tak jak przedstawiono w
tabeli ponizej.

Otwarta petla

Pr 4.13i Pr 4.14 odpowiadajg za wzmocnienie cztonu
proporcjonalnego i catkujacego regulatora pradowego w otwartej petli
sprzezenia zwrotnego. Oba te cztony wptywaja na ograniczenie
pradowe lub kontrole momentu w zamknigtej petli co oddziatuje na

196

www.acontrol.com.pl

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika
Wydanie: 7



Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Gtéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

czestotliwos¢ wyjsciowg napedu. Regulator pradowy jest uzywany
rowniez gdy naped pracuje jako regulator momentu podczas zaniku
napiecia zasilania AC lub gdy naped hamuje ze stromoscig
standardowg. Nastawy fabryczne czton6éw regulatora pragdowego sa
odpowiednie dla wiekszosci aplikacji, jednak w niektérych przypadkach
moze nastapi¢ koniecznos¢ ich korekty. Ponizej przedstawiono sposo6b
nastawy cztonéw regulatora pradowego dla réznych aplikaciji:

Praca z ograniczeniem pragdowym:
W normalnych warunkach ograniczenia pradowe funkcjonujg
jedynie z aktywnym cztonem catkujacym, zwtaszcza ponizej obszaru
ostabienia pola. Algorytm przewiduje uzycie réwniez cztonu
proporcjonalnego. Nastawa cztonu catkujgcego musi by¢ na tyle
wysoka, aby skompensowa¢ dziatanie cztonu stromosciowego,
ciggle aktywnego pomimo pracy w ograniczeniu prgdowym. Dla
przyktadu, jesli nastapi przeciazenie napedu pracujacego przy statej
czestotliwosci, system ograniczenia pradowego podejmie probe
redukcji czestotliwosci celem zmniejszenia obcigzenia.
Roéwnoczesnie czton stromosciowy bedzie dazyt do podniesienia
czestotliwosci do wymaganej wartosci zadanej. Jesli ustalono zbyt
wysokie wzmocnienie dla cztonu catkujacego, pojawia sie pierwsze
oznaki niestabilnosci w poblizu poczatku obszaru ostabienia pola.
Oscylacje te mozna zredukowaé drogg zwigkszenia wzmocnienia
cztonu proporcjonalnego. Obecnos¢ niniejszego algorytmu
wspomaga regulacje w obliczu dwdch przeciwstawnych zjawisk, jak
opisano. Jego dziatanie umozliwia automatyczne obnizenie poziomu
aktywnosci ograniczenia pragdowego o 12.5%, co nadal pozwala na
przyrost pradu az do zaprogramowanej przez uzytkownika wartosci
ograniczenia. Jednakze wskaznik ograniczenia pradowego (Pr
10.09) sygnalizuje stan faktyczny aktywnosci ograniczenia z
uwzglednieniem w/w rzeczywistego obnizenia poziomu.

Regulacja momentu:
Ponownie regulator funkcjonuje jedynie z aktywnym cztonem
catkujgcym, zwtaszcza ponizej obszaru ostabienia pola. Pierwsze
oznaki niestabilnosci wystepujg w poblizu predkosci podstawowe i
podlegaja redukciji drogg wzrostu wzmocnienia cztonu
proporcjonalnego. W trybie sterowania momentem regulator
wykazuje nizszg stabilno$¢ niz podczas wykorzystania go do kontroli
ograniczenia pragdowego. Uzasadnieniem jest fakt, iz obcigzenie
wspomaga stabilizacje pracy regulatora a w trybie sterowania
momentem naped moze pracowac przy niskich obcigzeniach. Praca
z ograniczeniem pradowym ma zwykle miejsce dla duzych
obcigzen, jesli nie dokonano nastawy niskich wartosci pradéw
ograniczenia.

Zanik zasilania oraz stromo$¢ standardowa regulatora:
Aktywacja regulatora napigcia DC ma miejsce wtedy, gdy wystapit
zanik zasilania dla napedu z aktywng funkcjg wykrywania zaniku lub
gdy wskutek uzycia stromosci standardowych regulatora wystepuje
hamowanie regeneracyjne silnika. Regulator napiecia DC bedzie
usitowat utrzymac warto$¢ tego napigcia na okreslonym poziomie
poprzez sterowanie wartoscig pradu z mostka mocy do
kondensatoréw obwodu posredniczacego. Sygnatem wyjsciowym
regulatora jest oczekiwana warto$¢ tego pradu wprowadzana do
regulatora pradowego PI, jak pokazano na ponizszym rysunku.

wartosci nie sg odpowiednie, zaleca sie dokonanie nastaw
wstepnych dla napedu w trybie regulacji momentu. Nie powinny one
wywotywacé niestabilnosci w poblizu obszaru ostabienia pola.
Nastepnie ponownie przywraca sie tryb regulacji predkosci z otwartg,
petla ze stromoscig standardowa. Celem wykonania testu regulatora
nalezy odtaczyé zasilanie napedu w trakcie rotacji silnika. Moze sie
okaza¢ przydatne ponowne zwiekszenie wzmocnien, poniewaz
regulator napiecia DC ma wptyw stabilizujacy, co pozwala unikng¢
konieczno$ci pracy napedu w trybie regulacji momentu.

Tryb wektorowy dla petli zamknietej oraz tryb serwo
Wzmocnienia Kp i Ki funkcjonujg w regulatorze pradu sledzacym
wartos¢ napiecia. Nastawy fabryczne sg satysfakcjonujace dla
wigkszosci silnikow. Jednakze celem podniesienia jakosci regulaciji
konieczne jest skorygowanie nastaw wspomnianych wzmocnien.
Najbardziej krytyczne sg wtedy nastawy wspotczynnika
proporcjonalnosci (Pr 4.13). Nastawa moze sie odbywa¢ podczas
automatycznego strojenia (auto-tuning) lub samodzielnie przez
uzytkownika i zgodnie z:

Pra.3 =Kp=(L/T)x (ks / Vi) X (256 / 4)

Gdzie:
T - czas prébkowania regulatora pradu. Naped samoistnie dokonuje
kompensacji zmian czasu prébkowania, nalezy zatem przyjaé
najnizsza warto$¢ rowng 167us.
L - indukcyjnosé¢ silnika. Dla silnika serwo to potowa wartosci
miedzyfazowej, podawanej standardowo przez producenta. Dla
silnika indukcyjnego wartos$¢ te stanowi jednofazowa indukcyjno$¢
dla stanu dynamicznego (sLg). Wartos¢ ta przechowywana jest jako
Pr 5.24 po automatycznym strojeniu napedu. Jesli niemozliwy jest
pomiar sLg, warto$¢ daje sie wyliczy¢ z obwodu zastepczego jednej
fazy silnika w stanie ustalonym, zgodnie ze wzorem:

ls - wartos¢ szczytowa dla petnego zakresu sygnatu sprzezenia
pradowego = Prad znamionowy napedu x \2 / 0,45, gdzie prad
znamionowy napedu to Pr 11.32.
Vis - maksymalne napigcie DC napedu.

Zatem:
Pr4.13 = Kp = (L / 167us) x ( Prad znamionowy napedu x Y2/ 0.45 /
Vi) x (256 / 3) = K x L x Prad znamionowy napedu

Gdzie:
K =2/ (0.45 x Vi x 167us) x (256 / 4)

Napiecie znamionow

ap Qc:ap:duo owe Vi K
200V 415V 2902
400V 830V 1451
575V 990V 1217

Podany zesp6t nastaw spowoduje odpowiedz jednostkowg z
minimalnym przeregulowaniem na jednostkowg zmiane sygnatu
referencyjnego pradowego. Przyblizone reakcje regulatora pradu
przedstawiono ponizej. Wspétczynnik proporcjonalny moze zosta¢
zwiekszony x 1,5 powodujac podobne poszerzenie pasma, jednakze

vzvicrji)g?': spowoduje to odpowiedz jednostkowa z 12,5% przeregulowaniem.
Regulator pradu
napiecia w ||3 Er 2}2 — L Czas Gain
obwodzie DC ra. c wost Czestotliwos¢ prébkowania bandwidth Phase delay
napedu zestotiiwose nosna (kHz) regulatora (us)
wyjsciowa (Hz)
Kondensator pradu (us)
ggg:g&l bC 3 167 TBA 667
Sktadowa czynna
oradu 4 125 TBA 444
— 6 83 TBA 333
Pomimo iz zwykle jest to zbedne, strojenia regulatora napiecia DC 8 125 TBA 444
mozna dokonac¢ przy pomocy parametru Pr 5.31. Celem uzyskania 12 83 TBA 333
wymaganej jakosci pracy napedu moze sie takze okaza¢ pomocna 16 195 TBA 244
modyfikacja wzmocnien regulatora pradu. Jesli wspomniane
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Wzmocnienie cztonu catkujacego (Pr 4.14) jest mniej krytyczne i
podlega nastawie wedtug wzoru:

Rysunek 11-29 Funkcje wejs¢ cyfrowych przy nastawie od
0do 3 Pr 6.04

Pr4.14=Ki=Kpx256 x T/ Tm Pr 6.04 nastawa 0 Pr 6.04 nastawa 1
Gadzie:
I 21 21
Ty - stata czasowa silnika (L / R). O QO
o ) . . . . +24V 22| +24V 22|
R - rezystancja jednej fazy stojana silnika (czyli potowa rezystancji ) Q
miedzyfazowe;j) 23 23
Zatem: 2410 Pozwolenie 24|
Pr4.14 = Ki = (K x L x Prad znamionowy napedu) x 256 x 167us x R Start do 25/ g?aitzg 250
/L =0.0427 x K x R x Prad znamionowy napedu przodu 26| przodu 26|
Start do 27IQ|  startdo . 27|10
Powyzsza zalezno$¢ pozwala wyznaczy¢ standardowa nastawe tytu 28|Q tytu 28|Q
wspoitczynnika catkujacego. Niektore aplikacje wymagaja by dla 2|Q 2|Q
okreslonego sygnatu zadajacego napedu zachodzito precyzyjne
dynamiczne $ledzenie strumienia (jak dla pracy w zamknietej petli przy 30| 30|
wysokiej predkosci silnika indukcyjnego). Wtedy moze zachodzi¢ 31| 31|10
koniecznos$é stosowania znaczaco wyzszych nastaw wspomnianego
wspotczynnika.
. ) . Pr 6.04 nastawa 2 Pr 6.04 nastawa 3
11.21.7 Konfiguracja logiki Start / stop
Konfi ja logiki Start / St dk i 210 210
onfiguracja logiki Star op (przyporzadkowanie
nhguracjalog P (przyporza +24V 22/ +24V 22|
wejsé)
RW | Uni ] ] ] US| S 2910
-y 24|Q Pormolen 24|
0do 4 0 ozwolenie
s 25| na Start 25|
Pr 6.04 automatycznie konfiguruje wejscia cyfrowe napedu. Kiedy Pr Start 26| b Star; 26|
6.04 ma nastawe od 0 do 3 naped automatycznie przypisuje okreslone Plr_aWO/ 27| &V\\:fo 27|10
funkcje wejsciom cyfrowym 25, 26 i 27 oraz automatycznie ustawia bit ewo 28| 28|
wartosci parametru Pr 6.40. Gdy Pr 6.04 ma nastawe 4 wyzej 29|Q 29[Q
wymienione wejscia cyfrowe oraz Pr 6.40 moga by¢ dowolnie 30|Q 30|
konfigurowane przez uzytkownika. 310 3110
Jezeli nastapita zmiana nastawy Pr 6.04 wymagany jest reset napedu
aby funkcje na zaciskach 28 i 29 byty aktywne. Oznaczenia
Pr6.04 | Zacisk 25 Zacisk 26 Zacisk 27 Pr 6.40 Styki niestabilne
——— Styki stabilne
Bez automat ; 0
0 p isane'. Pr 6.30 Pr 6.32 (Nieaktywna
P fﬂgkcji ] (Praca w prawo) | (Praca w lewo) funkpja .
zatrzaskiwania) Aktywacja funkcji zatrzaskiwania sygnatow
Pr 6.39 1 sterujacych prac
1 (Pozwolenie na PracPar\f/B?awo Prazgev;/:sliwo (Aktywna funkcja ] jacycn praca
prace) ( P ) ) zatrzaskiwania) RW Bit | | | | | us |
0 OFF (0) lub On (1) = OFF (0)
Bez automat. Pr 6.34 Pr 6.33 (Nieaktywna v
2 przypisanej (Start) (Prawo/lewo) funkcja
funkcji zatrzaskiwania) Niniejszy parametr uaktywnia zatrzaskiwanie stykiem niestabilnym
komendy start/stop, praca lewo/prawo z wykorzystaniem wej$¢
Pr 6.39 1 i ; ; ‘4 .
3 X Pr 6.34 Pr6.33 . cyfrowych. Jezeli Pr 6.40 jest nastawiony na warto$¢ 1, aby korzysta¢ z
(Pozwolenie na (Start) (Prawo/lewo) (Aktywna funkcja . . . . . L o
prace) zatrzaskiwania) funkcji zatrzaskiwania sygnatéw nalezy dedykowac jedno z wejs¢
2 5 5 5 5 cyfrowych do Pr 6.39 - ustawic¢ je na wejécie pozwolenia na start
rogramowany | Frogramowany | Frogramowany | rrogramowany (Rys.10-29). Aby zapewnié prace napedu podczas gdy aktywna jest
funkcja zatrzakiwania sygnatow, wejscie “Pozwolenie na start” musi by¢
aktywne. Dezaktywacja tego wejscia resetuje komende wczesniej
“zatrzasnietg” i nastepuje stop napedu.
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11.21.8 Zataczanie napedu na obracajacy sie silnik

Zataczanie napedu na obracajacy sie silnik
RW Uni | | | | | us |

oL 0do3 0
¢ =
CL 0do1 1

Otwarta petla

Nastawa Pr 6.09 = 0 pozwala na rozpoczecie pracy napedu z silnikiem
od zerowej predkosci zgodnie z nastawiong stromoscig przyspieszania i
nastawionym poziomem sygnatu zadania. Kiedy Pr. 6.09 zostanie
nastawiony na warto$¢ 1, 2 lub 3 naped rozpoczyna prace
poszukiwaniem (detekcja) aktualnej predkosci silnika i wtedy zaczyna
ustala¢ czestotliwos¢ wyjsciowg na silnik.

Poszukiwanie aktualnej predkosci silnika nie bedzie przeprowadzone i
naped rozpocznie prace z silnikiem od czestotliwosci OHz, jezeli jeden z
ponizszych warunkdéw zostanie spetniony:

» Podana zostanie komenda Start kiedy naped jest w stanie
zatrzymania.

* Naped zostanie aktywowany pierwszy raz po zataczeniu zasilania i
5.14 = Ur_|I.

* Podana zostanie komenda Start gdy Pr 5.14 = Ur_S.

Poszukiwanie aktualnej predkosci silnika standardowo odbywa sie przez
ok. 250ms, jednak gdy silnik ma duzg inercje watu (zwykle dla duzych
silnikbw) konieczne jest wydtuzenie czasu poszukiwania predkosci.
Naped dokona tego wydtuzenia automatycznie jezeli parametry silnika
tacznie z predkoscig znamionowa sg wprowadzone prawidtowo do
napedu.

Aby poszukiwanie predoksci odbyto sie prawidiowo wazne jest aby
rezystancja stojana byta wprowadzona do napedu wtasciwie (Pr 5.17 lub
Pr 21.12). Nalezy na to zwréci¢ uwage nawet w przypadku gdy naped
pracuje w trybie napieciowym U/f z podbiciem napiecia (Pr 5.14 = Fd)
lub w trybie napieciowym U/f z charakterystyka kwadratowg (Pr 5.14 =
SrE). Podczas poszukiwania predkosci wykorzystywany jest prad
magnesujacy silnika, dlatego tez prad znamionowy silnika (Pr 5.07, Pr
21.07i Pr5.10, Pr 21.10) oraz wspotczynnik mocy powinny by¢ mozliwie
doktadnie wprowadzone do napedu, pomimo to, ze nie sg tak wazne dla
opisywanego procesu jak warto$é rezystancji stojana.

Nalezy zwrécié uwage, ze wat bedacy w spoczynku w silniku
obcigzonym w niewielkim stopniu z matg inercjq moze podczas
poszukiwania predkosci w nieznaczym stopniu poruszaé sie w
dowolnym kierunku.

Pr 6.09 moze przyjmowac nastepujace nastawy:
Pr. 6.09 Funkcja
0 Nieaktywna

1 Poszukiwanie wsréd wszystkich czestotliwosci
2 Poszukiwanie tylko wséréd dodatnich czestotliwosci
3 Poszukiwanie tylko wsrdd ujemnych czestotliwosci

Tryb wektorowy lub serwo w zamknietej petli

W tym trybie pracy Pr 6.09 przyjmuje tylko dwie nastawy: 0 i 1. Gdy
podczas aktywacji napedu Pr 6.09 ma nastawe 1, sygnat zadawania po
regulatorze stromosci (Pr 2.01) wynosi zero i dochodzi do wymaganego
sygnatu zadawania. Natomiast, gdy podczas aktywacji napedu Pr 6.09
ma nastawe 0, sygnat zadawania po regulatorze stromosci (Pr 2.01) ma
wartos¢ aktualnej predkosci silnika.
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11.21.9 Tryby pozycjonowania

Tryb pracy regulatora pozycjonowania
RW | Uni ] | ] US|
OL 0do2
¢ = 0
CL 0do6
Niniejszy parametr stuzy do wyboru trybu pracy regulatora
pozycjonowania, zgodnie z ponizszg tabela.
Aktywny sygnat
predkosciowy z
Nastawa Tryb pracy regulatora

pozycjonowania

0 Nieaktywny regulator pozycjonowania

1 Sztywne sterowanie pozycjonowaniem 4

2 Sztywne sterowanie pozycjonowaniem

3 Elastyczne sterowanie pozycjonowaniem v

4 Elastyczne sterowanie pozycjonowaniem

5 Zatrzymanie z zachowaniem potozenia

Zatrzymanie z zachowaniem potozenia
6 oraz odtworzenie potozenia po aktywacji
napedu

Sztywne sterowanie pozycjonowaniem

W niniejszym trybie uchyb potozenia podlega nieustannej akumulaciji.
Oznacza to, ze jesli dla przyktadu, wat o priorytecie podrzednym zostat
spowolniony wskutek przecigzenia, pozycja docelowa moze zosta¢
finalnie przywrécona poprzez nadgonienie predkoscia, gdy zostanie
wyeliminowane przecigzenie. Stad "sztywnos¢" oznacza niezmiennosé
pozycji docelowe;.

Predkos¢ Wartosc¢ rzeczywista
/T T T T T T \

/ , \

/ ] \
s A .
Wartosé / '
/ 1
zadana ; !
N |
< / ]
S/ 1
PN !
/ N !
/ SN :
/ A ]
/ SN 1
/ \\ |
/ S

/ Jednakowe
obszary
t

Elastyczne sterowanie pozycjonowaniem

W niniejszym trybie petla pozycjonowania jest tylko wtedy aktywna, gdy
spetniony jest warunek "Dolna predko$¢ progowa" (patrz Pr 3.06).
Pozwala to na poslizg pozycji przy wysokich uchybach predkosci. Stad
"elastyczno$c" oznacza mozliwo$¢ zmiany pozycji docelowe;.

Predkosé

Wartos¢ /
zadana ,/
/
/
/ .-
/s Wartosc
// rzeczywista

Sterowanie predkoscia podczas pozycjonowania

Regulator pozycjonowania moze wytwarzaé wartosci sygnatu

predkosciowego na bazie predkosci enkodera referencyjnego.

Wspomniane wartosci przekazywane sg poprzez parametry Menu, stad

mozna wykorzysta¢ zaprogramowane stromosci. Poniewaz regulator

pozycjonowania posiada jedynie czton proporcjonalny, konieczne jest
uzycie sygnatu predkosciowego celem zabezpieczenia przed
nieskompensowang wartoscig uchybu potozenia ustalonego, ktéry
mogtby by¢ proporcjonalny do predkosci przemieszczania sie potozenia
zadanego.

Jesli wskutek dowolnej przyczyny uzytkownik chce korzysta¢ z innego

niz wewnetrzny regulator pozycjonowania napedu zrédfa sygnatu

predkosciowego, winien dokona¢ dezaktywaciji dziatania tego algorytmu,
czyli Pr13.10 = 2 lub 4. Zewnetrzny sygnat predkosciowy powinien by¢
wprowadzony poprzez Menu 1 z wybranego wiasnego referencyjnego
zrodta czestotliwosci/predkosci. Jednakze, jesli poziom wartosci tego
sygnatu nie bedzie poprawny pojawi sie pasozytniczy uchyb potozenia
ustalonego.

Wzgledna predkos¢ ustawcza

Jesli aktywowano funkcje wzglednej predkosci ustawczej mozliwe jest

uzyskanie sygnatu sprzezenia zwrotnego potozenia celem dokonania

wzglednego przesuniecia potozenia referencyjnego z predkoscig

zdefiniowang przy pomocy parametru Pr 13.17.

Zatrzymanie z zachowaniem potozenia

Jesli nastawa parametru Pr 13.10 wynosi 5, w odpowiedzi na komende

Stop naped zatrzymuje silnik w wymaganym potozeniu. Jesli

rownoczesnie aktywna jest funkcja sztywnosci watu dla predkosci

zerowej (Pr 6.08 = 1) naped utrzymuje moment na wale przy predkosci
zerowej wraz z aktywnoscig regulatora pozycjonowania. Przy

nieaktywnej powyzszej funkcji sztywnosci watu, po zatrzymaniu w

pozycji zadanej naped przechodzi w stan pasywny.

Jesli nastawa parametru Pr 13.10 wynosi 6, w odpowiedzi na komende

Stop naped zatrzymuije silnik w wymaganym potozeniu oraz jesli

aktywna jest funkcja sztywnosci watu dla predkosci zerowej (Pr 6.08 =

1), przywraca potozenie po kazdej aktywacji napedu. Pozwala to

zapewni¢ powtarzalne wymagane potozenie poczatkowe wrzeciona po

kazdej aktywacji napedu.

Podczas zatrzymania z zachowaniem potozenia wskutek komendy Stop

naped realizuje nastepujaca sekwencje:

1. Silnik podlega rozbiegowi lub hamowaniu w dotychczasowym
kierunku do predkosci ograniczenia ustalonej parametrem Pr 13.12
z wykorzystaniem stromosci, jesli zostaty uaktywnione.

2. Po osiagnieciu predkosci okreslonej Pr 13.12 nastepuje
automatyczna dezaktywacja stromosci i wat rotuje wybiegiem do
uzyskania bliskosci wzgledem wymaganego potfozenia (czyli do
wnetrza obszaru o szerokosci 1/32 obrotu). Wtedy zadajnik
predkosci zostaje wyzerowany i zostaje zamknieta petla
pozycjonowania.

3. Jesli potozenie miesci sie w oknie zdefiniowanym parametrem Pr
13.14, nastepuje sygnalizacja zakonczenia pozycjonowania przy
pomocy wartosci parametru Pr 13.15.

Jesli uaktywniono pozycjonowanie podczas zatrzymania, tryb
zatrzymania zdefiniowany parametrem Pr 6.01 nie ma wptywu na prace
napedu (jest ignorowany).
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12  Dane techniczne
12.1  Naped Unidrive SP
12.1.1 Odpowiednie wartosci mocy i pradéw znamionowych dla poszczegolnych czestotliwosci nosnych i

temperatur otoczenia pracy napedu
Wyjasnienie okreslen - naped o standardowej przecigzalnosci (wentylatorowo-pompowy) i naped o podwyzszonej przecigzalnosci
(statomomentowy), mozna znalez¢ w Rozdziale 2.1 Znamionowanie napeddw na stronie 8.

Tabela 12-1 Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy ciaglty napedu przy temperaturze otoczenia pracy napedu 40°C
Naped o standardowej przeciazalnosci Naped o podwyzszonej przeciagzalnosci
Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy
Model I\I!oc ciagly napedu (A) dla nastepujacych I\I!oc ciagly napedu (A) dla nastepujacych
znamionowa czestotliwosci nosnych napedu znamionowa czestotliwosci nosnych napedu
kW | KM | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | kW | KM | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP1201 1.1 15 5.2 0.75 1.0 4.3
SP1202 15 2.0 6.8 1.1 15 5.8
SP1203 2.2 3.0 9.6 1.5 2.0 7.5
SP1204 3.0 3.0 11.0 2.2 3.0 10.6
SP2201 4.0 5.0 15.5 3.0 3.0 12.6
SP2202 5.5 7.5 22.0 4.0 5.0 17.0
SP2203 75 10 28.0 | 279 | 248 218 | 55 | 75 25.0 | 242 | 225 [ 196 17.2
SP3201 11 15 42.0 7.5 10 31.0
SP3202 15 20 54.0 | 485 11 15 42.0 | 41.3
SP1401 1.1 1.5 2.8 0.75 | 1.0 2.1
SP1402 1.5 2.0 3.8 1.1 2.0 3.0
SP1403 22 3.0 5.0 1.5 3.0 4.2
SP1404 3.0 5.0 6.9 5.9 2.2 3.0 5.8 5.4 4.3
SP1405 4.0 5.0 8.8 7.4 5.7 3.0 5.0 7.6 5.6 4.4
SP1406 55 7.5 11.0 10.0 7.4 5.7 4.0 5.0 9.5 | 9.2 7.7 5.6 4.4
SP2401 7.5 10 15.3 12.7 10.1 5.5 10 13.0 12.6 9.6 7.6
SP2402 11 15 21.0 19.5 | 16.7 12.7 10.0 75 10 16.5 149 | 126 9.6 7.6
SP2403 15 20 29.0 | 27.2 | 23.2 | 20.0 15.0 11.8 11 20 25.0 | 23.7 | 199 | 16.9 12.8 10.1
SP3401 18.5 25 35.0 34.5 26.3 21.0 15 25 32.0 28.9 22.0 17.5
SP3402 22 30 43.0 37.9 28.6 225 | 185 | 30 40.0 38.3 | 325 245 19.2
SP3403 30 40 56.0 | 53.4 | 446 | 37.9 28.6 22 30 46.0 | 459 | 383 | 325 24.4
SP3501 3.0 3.0 5.4 2.2 2.0 4.1
SP3502 4.0 5.0 6.1 3.0 3.0 5.4
SP3503 55 7.5 8.4 4.0 5.0 6.1
SP3504 75 10 11.0 5.5 7.5 9.5
SP3505 11 15 16.0 75 10 12.0
SP3506 15 20 22.0 216 | 18.2 11 15 18.0 15.5
SP3507 18.5 25 27.0 | 26.0 | 21.6 | 18.1 15 20 22.0 184 | 15.5
Definicja temperatury wokét napedu w tym przypadku jest zamieszczona
w Rozdziale 3.7 Projektowanie obudowy szafowej i temperatura wokot
napedu na stronie 27.
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Tabela 12-2 Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy ciagty napedu w wentylowanej obudowie o stopniu ochrony IP54 przy temp.
wewnatrz obudowy 40°C

Naped o standardowej przeciazalnosci Naped o podwyzszonej przecigzalnosci
Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy
Model IV!oc ciagty napedu (A) dla nastepujacych IV!oc ciagty napedu (A) dla nastepujacych
znamionowa czestotliwosci nosnych napedu znamionowa czestotliwosci nosnych napedu
kW | KM | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | kW | KM | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP1201 1.1 1.5 5.2 0.75 1.0 4.3
SP1202 1.5 2.0 6.8 1.1 15 5.8
SP1203 2.2 3.0 9.6 9.3 8.2 7.3 1.5 2.0 75 7.3
SP1204 30 [ 30 ] 110 [ 106 ] 97 9.0 7.7 6.6 22 | 30 | 106 [ 105 | 97 9.0 | 77 6.6
SP2201 4.0 5.0 155 3.0 3.0 12.6
SP2202 55 7.5 22.0 20.7 18.0 15.7 4.0 5.0 17.0 15.5
SP2203 7.5 10 245 | 23.7 | 22.0 | 205 17.9 15.6 55 75 24.2 | 23.4 | 21.8 | 20.3 | 17.7 15.5
SP1401 1.1 1.5 2.8 0.75 | 1.0 2.1
SP1402 1.5 2.0 3.8 2.9 1.1 2.0 3.0 2.9
SP1403 2.2 3.0 5.0 3.9 2.9 1.5 3.0 4.2 3.9 2.9
SP1404 3.0 5.0 6.9 6.5 5.4 3.9 2.9 2.2 3.0 5.8 5.4 3.9 2.9
SP1405 4.0 5.0 8.3 7.3 5.8 47 3.2 2.3 3.0 5.0 7.6 7.3 5.8 4.7 3.2 2.3
SP1406 55 7.5 8.3 7.3 5.8 47 3.2 2.3 4.0 5.0 8.2 7.3 5.8 4.7 3.2 2.3
SP2401 7.5 10 15.3 13.3 10.1 7.9 5.5 10 13.0 12.6 9.4 7.3
SP2402 11 15 20.1 184 | 156 | 134 10.1 7.9 7.5 10 16.5 149 | 123 9.3 7.2
SP2403 15 20 21.7 | 19.7 | 16.4 | 139 10.2 7.7 11 20 216 | 196 | 16.4 | 13.8 10.2 7.7

Definicja temperatury wokét napedu w tym przypadku jest zamieszczona
w Rozdziale 3.7 Projektowanie obudowy szafowej i temperatura wokot
napedu na stronie 27.
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Tabela 12-3 Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy ciaglty napedu przy temperaturze otoczenia pracy napedu 50°C

Naped o standardowej przeciazalnosci Naped o podwyzszonej przeciazalnosci
Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy Maksymalny dopuszczalny prad wyjsciowy
Model I\I!oc ciagly napedu (A) dla nastepujacych I\I!oc ciagly napedu (A) dla nastepujacych
znamionowa czestotliwosci nosnych napedu znamionowa czestotliwosci nosnych napedu
kW | KM | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | kW | KM | 3kHz [ 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP1201 1.1 1.5 5.2 0.75 1.0 4.3
SP1202 1.5 2.0 6.8 1.1 1.5 5.8
SP1203 2.2 3.0 9.6 9.0 1.5 2.0 7.5
SP1204 3.0 3.0 11.0 10.9 9.5 8.3 2.2 3.0 10.6 9.5 8.3
SP2201 4.0 5.0 15.5 13.5 11.5 3.0 3.0 12.6 1.4
SP2202 5.5 7.5 19.7 18.9 17.3 15.9 13.5 11.5 4.0 5.0 17.0 15.7 13.4 11.4
SP2203 7.5 10 19.5 18.6 17.2 15.8 13.4 11.5 5.5 7.5 19.2 | 18.4 | 17.0 15.7 13.3 11.4
SP3201 1 15 42.0 38.2 7.5 10 31.0
SP3202 15 20 54.0 | 52.8 | 47.0 38.2 11 15 42.0 37.2
SP1401 1.1 1.5 2.8 0.75 1.0 2.1
SP1402 1.5 2.0 3.8 11 2.0 3.0
SP1403 2.2 3.0 5.0 3.9 1.5 | 3.0 4.2 3.8
SP1404 3.0 5.0 6.9 5.1 3.9 2.2 3.0 5.8 4.8 3.7
SP1405 4.0 5.0 8.8 7.3 6.0 4.2 3.1 3.0 5.0 7.6 7.2 6.0 4.2 3.1
SP1406 5.5 7.5 10.1 9.0 7.3 6.0 4.2 3.1 4.0 5.0 9.5 9.0 7.2 6.0 4.2 3.1
[~ SP2401 75 | 10 | 163 | 142 | 118 | 100 | 7.3 55 | 55 | 10 13.0 1.7 | 9.9 7.3 5.5
SP2402 11 15 15.7 14.2 11.8 10.0 7.3 55 7.5 10 15.5 141 1.7 9.9 7.3 5.5
SP2403 15 20 16.8 15.0 12.2 10.1 71 11 20 16.7 15.0 12.2 10.1 71 5.1
[~ SP3401 | 185 | 25 35.0 335 | 2856 | 215 | 169 [ 15 | 25 32.0 30.7 | 261 | 19.7 | 154
SP3402 22 30 43.0 41.5 34.2 28.7 21.0 16.0 18.5 30 40.0 341 28.4 20.7 16.0
SP3403 30 40 46.0 41.5 34.2 28.7 21.0 22 30 46.0 41.5 33.6 28.3 20.8
[~ SP3501 30 | 3.0 5.4 2.2 | 2.0 4.1
SP3502 4.0 5.0 6.1 3.0 3.0 5.4
SP3503 5.5 7.5 8.4 4.0 5.0 6.1
SP3504 7.5 10 11.0 55 7.5 9.5
SP3505 1 15 16.0 14.7 7.5 10 12.0
SP3506 15 20 22.0 17.8 14.7 11 15 18.0 16.8 13.9
SP3507 18.5 25 24.6 22.0 17.8 14.7 15 20 22.0 20.4 16.7 13.9
Definicja temperatury wokét napedu w tym przypadku jest zamieszczona
w Rozdziale 3.7 Projektowanie obudowy szafowej i temperatura wokot
napedu na stronie 27.
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12.1.2 Straty mocy
Tabela 12-4 Maksymalne straty mocy napedu przy temperaturze otoczenia pracy 40°C

Maksymalne straty mocy napedu (W)

Naped o standardowej przeciazalnosci Naped o podwyzszonej przecigzalnosci
Model Moc Moc
znamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | znamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
kW KM kW KM
SP1201 1.1 1.5 33 35 38 42 49 56 0.75 1 27 29 32 35 41 47
SP1202 1.5 2.0 45 47 51 56 64 73 1.1 1.5 38 40 43 47 55 62
SP1203 2.2 3.0 67 70 76 81 92 104 1.5 2.0 51 53 58 62 71 81

SP1204 3.0 3.0 78 82 89 97 113 129 22 3.0 75 78 86 94 109 124
SP2201 4.0 5.0 155 161 173 186 210 235 3.0 3.0 133 139 150 160 182 203
SP2202 5.5 7.5 210 218 234 250 282 314 4.0 5.0 170 176 190 203 229 256

SP2203 7.5 10 272 282 302 320 315 55 7.5 245 254 263 261 259 258
SP3201 11 15 331 347 380 412 477 7.5 10 260 272 297 321 370
SP3202 15 20 431 451 492 532 551 11 15 349 365 398 430 486
SP1401 1.1 1.5 26 29 37 45 61 76 075 | 1.0 20 24 30 37 51 64
SP1402 1.5 2.0 34 38 48 57 76 95 1.1 2.0 27 31 39 48 64 80
SP1403 2.2 3.0 44 50 61 72 95 117 1.5 3.0 37 42 52 62 82 102

SP1404 3.0 5.0 62 69 83 97 126 134 2.2 3.0 52 58 70 83 101 104
SP1405 4.0 5.0 83 94 117 139 156 157 3.0 5.0 72 82 101 121 123 125

SP1406 5.5 7.5 106 120 147 158 156 157 4.0 5.0 91 103 123 125
SP2401 7.5 10 186 202 234 266 283 282 55 10 164 178 206 229 231
SP2402 1 15 248 269 291 286 283 281 7.5 10 201 218 230 229 231
SP2403 15 20 313 320 315 316 1 20 272 282 279 278 279 282
SP3401 18.5 25 364 392 449 499 477 465 15 25 337 363 415 424 408 401
SP3402 22 30 437 471 540 538 514 501 18.5 30 411 443 485 469 452 444
SP3403 30 40 567 580 552 533 510 22 30 474 509 485 469 452

SP3501 3.0 3.0 127 141 168 196 2.2 2.0 112 124 148 172

SP3502 4.0 5.0 135 150 180 209 3.0 3.0 127 141 168 196

SP3503 5.5 7.5 163 181 218 254 4.0 5.0 135 150 180 209

SP3504 7.5 10 197 219 263 306 55 7.5 178 198 237 276

SP3505 1 15 267 296 354 412 7.5 10 212 235 281 328

SP3506 15 20 362 399 475 471 1 15 300 332 396 405

SP3507 18.5 25 448 486 477 471 15 20 365 403 406 405

Definicja temperatury wokét napedu w tym przypadku jest zamieszczona
w Rozdziale 3.7 Projektowanie obudowy szafowej i temperatura wokot
napedu na stronie 27.
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Tabela 12-5 Maksymalne straty mocy napedu pracujacego w wentylowanej obudowie IP54 przy temp. wewnatrz obudowy 40°C

Maksymalne straty mocy napedu (W)

Naped o standardowej przecigzalnosci Naped o podwyzszonej przecigzalnosci

Model Moc Moc
znamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | zZnamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
kW | KM kW | KM
SP1201 11 15 33 35 38 42 49 56 075 | 1.0 27 29 32 35 41 47
SP1202 15 | 2.0 45 47 51 56 64 73 1.1 1.5 38 40 43 47 55 62
SP1203 22 | 3.0 67 70 76 78 15 | 2.0 51 53 58 62 71 78
SP1204 30 | 3.0 78 22 | 30 75 78
SP2201 40 | 50 | 155 | 161 | 173 | 186 210 235 30 | 3.0 [ 133 | 139 | 150 | 160 182 203
SP2202 55 | 75 | 210 | 218 | 234 237 40 | 50 | 170 | 176 | 190 | 203 229 237
SP2203 75 10 237 55 | 7.5 237
SP1401 11 15 26 29 37 45 61 76 0.75 | 1.0 20 24 30 37 51 64
SP1402 15 | 2.0 34 38 48 57 76 78 11 | 2.0 27 31 39 48 64 78
SP1403 22 | 3.0 44 50 61 72 78 15 | 3.0 37 42 52 62 78
SP1404 30 | 5.0 62 69 78 22 | 3.0 52 58 70 78
SP1405 40 | 5.0 78 30 | 5.0 72 78
SP1406 55 | 7.5 78 40 | 5.0 78
SP2401 7.5 10 |186 | 202 | 234 ] 237 55 | 10 [ 164 | 178 | 206 | 229 226
SP2402 11 15 237 75 | 10 [ 201 | 218 | 230 224 | 223
SP2403 15 20 237 11 20 237
Tabela 12-6 Maksymalne straty mocy napedu przy temperaturze otoczenia pracy 50°C
Maksymalne straty mocy napedu (W)

Naped o standardowej przeciazalnosci Naped o podwyzszonej przecigzalnosci

Model Moc Moc
znamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz | znamionowa | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz
kW | KM kW | KM
SP1201 1 ] 15 | 33 35 38 42 49 56 ] 0.75 | 1 27 29 32 35 41 a7 |
SP1202 15 | 2.0 45 47 51 56 64 73 1.1 15 38 40 43 47 55 62
SP1203 22 | 3.0 67 70 76 81 92 97 15 | 20 51 53 58 62 71 81
SP1204 30 | 3.0 78 82 89 97 22 | 3.0 75 78 86 94 97
SP2201 20 | 50 | 1556 | 161 | 173 | 186 190 30 | 3.0 | 133 | 139 | 150 | 160 182 190
SP2202 55 | 7.5 190 40 | 50 [ 170 | 176 190
SP2203 75 10 190 55 | 75 190
SP3201 11 15 1 331 | 347 | 380 | 412 | 436 75 | 10 | 260 | 272 | 297 | 321 370
SP3202 15 20 [ 431 451 | 480 | 463 439 11 15 | 349 | 365 | 398 | 430 439
SP1401 T1 ] 15 | 26 29 37 45 61 76 1 0.75 | 1.0 | 20 24 30 37 51 64
SP1402 15 | 2.0 34 38 48 57 76 95 11 | 20 27 31 39 48 64 80
SP1403 22 | 3.0 44 50 61 72 95 97 15 | 3.0 37 42 52 62 82 95
SP1404 30 | 5.0 62 69 83 97 22 | 30 52 58 70 83 92
SP1405 40 | 5.0 83 94 97 30 | 5.0 72 82 97
SP1406 55 | 7.5 97 40 | 5.0 91 97
SP2401 7.5 10 | 186 190 55 | 10 | 164 | 178 190
SP2402 11 15 190 75 | 10 190
SP2403 15 20 190 1 20 190
SP3401 | 185 | 25 | 364 | 392 | 430 | 417 | 399 389 | 15 | 25 | 337 | 363 | 399 | 387 | 373 364
SP3402 22 30 [ 437 | 455 | 435 | 418 399 388 | 185 | 30 | 411 | 443 | 435 | 417 396 388
SP3403 30 40 | 474 | 459 | 429 | 415 397 22 30 | 474 | 459 | 429 | 415 397
SP3501 3.0 | 3.0 | 127 | 141 | 168 | 196 2.2 | 20 | 112 | 124 | 148 | 172
SP3502 40 | 50 [ 135 | 150 | 180 | 209 30 | 30 [ 127 | 141 | 168 | 196
SP3503 55 | 75 | 163 | 181 | 218 | 254 40 | 50 | 135 | 150 | 180 | 209
SP3504 75 10 | 197 | 219 | 263 | 306 55 | 75 | 178 | 198 | 237 | 276
SP3505 11 15 | 267 | 296 | 354 | 383 75 | 10 | 212 | 235 | 281 | 328
SP3506 15 20 [ 362 | 399 | 390 | 384 11 15 | 300 | 332 | 372 | 369
SP3507 185 | 25 | 405 | 399 | 390 | 384 15 20 [ 365 | 374 369
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Tabela 12-7 Straty ciepta od przodu napedu, gdy naped jest
zainstalowany w wycieciu obudowy szafowej, tak, ze
radiator jest na zewn. obudowy

Rozmiar napedu UniSP Straty mocy

1 <50W
2 <75W
3 <100W

12.1.3 Zasilanie napedu
Napigcie zasilania:

SPX20X 200V do 240V +10%
SPX40X 380V do 480V +10%
SPX50X 500V do 575V +10%

lloé¢ faz zasilajacych naped: 3

Maksymalna odchytka napigcia miedzy kazdag fazg a przewodem
zerowym nie wieksza niz 2% co odpowiada r6znicy wartosci napie¢
miedzyfazowych 3%.

Czestotliwos¢ sieci zasilajacej: 48 to 65 Hz

Tabela 12-8 Dopuszczalna wartos¢ pradu zwarcia

Rozmiar Unidrive SP Prad zwarcia (kA)

1,2,3 5

12.1.4 Stosowanie dlawikéw sieciowych
Dtawiki sieciowe instalowane na zasilaniu napedu sg stosowane w celu
zabezpieczenia napedu przed awarig na skutek asymetrii napie¢ i
pradéw pomiedzy fazami oraz innych nagtych zaburzen sieci zasilajace;j.
Warto$¢ reaktancji stosowanych dtawikéw sieciowych nie powinna
przekroczy¢ 2%. Jezeli istnieje konieczno$é zastosowania dtawikow o
reaktancji wyzszej nalezy spodziewac sie spadku napiecia na wyjsciu
napedu (zmniejszony moment przy wyzszych predkosciach).
Zastosowanie dtawikow sieciowych o reaktancji 2% pozwala na prace
napedu z maksymalng odchytka napiecia miedzy kazda fazg a
przewodem zerowym nie wigksza niz 3,5% co odpowiada réznicy
wartosci napie¢ miedzyfazowych 5%.
Czynniki ktére wptywaja na zaburzenia sieci zasilajacej:
* W poblizu napedu jest zainstalowana bateria kondensatoréw,
poprawiajaca wspoétczynnik mocy.
« Do sieci, z ktérej zasilany jest Unidrive SP jest podtaczony duzy
naped DC z nieprawidiowo dobranym dtawikiem sieciowym.
* W sieci, z ktérej zasilany jest Uni SP startuje jednoczesnie kilka
silnikow i spadek nap. w sieci zasilajacej moze przekroczy¢ 20%.
Powyzsze czynniki powodujace zaburzenia sieci zasilajgcej moga byé
przyczyng powstawania niebezpiecznych pradéw szczytowych na
wejsciu napedu. To z kolei bedzie powodowato czeste blokady napedu
stanem awaryjnym lub uszkodzenie napedu.

Na zaburzenia sieci moga byé podatne napedy zasilane ze zrédta o
duzym zapasie mocy.

Dtawiki sieciowe instalowane na zasilaniu napedu sg szczego6lnie
zalecane z ponizszymi napedami jezeli wystapi przynajmniej jeden z
powyzszych czynnikéw wplywajacych negatywnie na sie¢ zasilajaca lub
moc zrodta zasilajacego przekroczy 175kVA:

SP1201 SP1202 SP1203 SP1204 SP1401 SP1402 SP1403 SP1404
Napedy Unidrive SP 1405 i wieksze maja wbudowany dtawik DC w
obwodzie posredniczacym, zatem nie wymagajg dtawikéw sieciowych
na zasilaniu napedu AC za wyjatkiem napedoéw zasilanych z sieci gdzie
moga wystapi¢ nadmierne asymetrie pradéw i napie¢ lub wystepuja
szczeg6lne zaburzenia sieci zasilajacej.

Jezeli stosuje sie dtawiki sieciowe nalezy pamieta¢ aby kazdy naped
miat swoj indywidualny dtawik sieciowy (trojkolumnowy-tréjfazowy lub
jednofazowy na kazdej fazie).

Dobor dtawika sieciowego
Wartosci pradéw znamionowych dfawika sieciowego powinny zosta¢
dobrane w nastepujacy sposob:
Prad znamionowy ciagty:
Nie mniejszy niz wejsciowy ciagty prad znamionowy napedu
Znamionowy prad szczytowy:
Nie mniejszy niz podwdjny wejsciowy ciagty prad znamionowy
napedu

12.1.5 Wymagania dotyczace silnika
llo$¢ faz zasilajacych silnik: 3
Maksymalne napiecie zasilania silnika:

Unidrive SP (200V): 240V

Unidrive SP (400V): 480V

Unidrive SP (575V): 575V

12.1.6 Temperatura, wilgotnosé i chtodzenie
Dopuszczalne temperatury otoczenia podczas pracy napedu:
0°C do 50°C
Jezeli temperatura wokét napedu podczas jego pracy >40°C naped
powinien pracow¢ z pragdem wyjsciowym mniejszym od
znamionowego pradu wyj$ciowego (z zapasem przeciazalnosci).
Minimalna temeratura podczas zataczenia napedu:
-15°C, jednak nalezy zapewni¢ szybkie podgrzanie temperatury
wokot napedu powyzej 0°C.
Metoda chtodzenia: Wymuszone chtodzenie (zabudowane wentylatory
W napedzie)

Maksymalna wilgotnosc¢: 95% bez kondensaciji pary wodnej w 40°C

12.1.7 Temperatury przechowywania napedu

-40°C do +50°C przy dtugotrwatym magazynowaniu lub do +70°C
przy krotkim czasie magazynowania.

12.1.8 Dopuszczalna wysokos¢ instalacji napedu
Naped moze pracowaé¢ na wysokosciach: 0 do 3000m n.p.m. zgodnie z
ponizszym warunkiem:

1000m do 3000m n.p.m: przy obnizeniu maksymalnego pradu
wyj$ciowego napedu o 1% na 100m powyzej 1000m
Np. przy pracy napedu na wysokosci 3000m n.p.m prad wyjsciowy
napedu powinien by¢ obnizony 0 20%.

12.1.9 Stopien ochrony IP (Ingress Protection)
Unidrive SP standardowo posiada stopien ochrony IP20 (ochrona przed
dotykiem bezposrednim, zanieczyszczeniami suchymi,
nieprzewodzacymi) (NEMA 1). Istnieje jednak mozliwos$¢ zwiekszenia
stopnia ochrony napedu do IP54 (NEMA 12) przy montazu w wycieciu
obudowy szafowej z wykorzystaniem dostarczanych z napedem
wkiadek IP54 (wymagane jest wtedy przewymiarowanie napedu).

Aby zapewni¢ podwyzszony stopien IP w Unidrive SP Rozmiar 1i 2
nalezy wtozy¢ z tytu radiatora wktadki IP54 dostarczane z napedem, tak
jak pokazano na Rysunku 3-18 i Rysunku 3-18 na stronie 20. W celu
zwigkszenia zywotnosci wentylatora radiatora nalezy wymieni¢ go na
wentylator o IP54. W tym celu nalezy zwrdci¢ sie do dostawcy napedu.
Podwyzszenie stopnia ochrony Unidrive SP wymaga obnizenia wartosci
pradu wyjsciowego napedu, patrz Rozdziat 12.1.1 Odpowiednie wartosci
mocy i pradow znamionowych dla poszczegdinych czestotliwosci
no$nych i temperatur otoczenia pracy napedu na stronie 201.

Stopien ochrony IP odpowiada mozliwosci dostepu obcych ciat lub wody
do elementéw wewnetrznych urzadzenia. Jest oznaczany jako IPXX,
gdzie ostatnie cyfry XX wskazujg na stopien ochrony, patrz

Tabela 12-9  Oznaczenia dwdch ostatnich cyfr w symbolu IP na
stronie 207.
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Tabela 12-9 Oznaczenia dwoch ostatnich cyfr w symbolu IP

Pierwsza cyfra (IPXX) Druga cyfra (IPXX)

Ochrona przed dotykiem beposrednim i Ochrana przed dostepem

) 3 wi
dostepem obcych ciat do elementéw ody .
) do elementéw wewn.
wewn. urzadzenia .
urzadzenia

0 Nie zabezpiecza 0 Nie zabezpiecza

Ochrona przed dostepem duzych ciat
1 obcych o ¢ < 50mm (mozliwosé¢ dotyku 1 -
elementéw wewn. reka)

Ochrona przed dostepem $redniej

2 wielkosci ciat obcych o ¢ < 12mm 2
(mozliwos$¢ dotyku elementéw wewn. np.
palcem)

Ochrona przed
opryskiwaniem wodg
strumieniem pod katem do

Ochrona przed dostepem matych ciat
3 obcych o ¢ < 2.5mm (mozliwos¢ dotyku 3
elementéw wewn. np. srubokretem)

60° od pionu
Ochrona przed dostepem drobnych ciat
4 obcych 0 ¢ < Tmm (mozliwos$¢ dotyku 4 Ochrona przed
elementéw wewn. np. przewodem bez ochlapywaniem woda
izolacji)

Ochrona przed dostepem

5 zanieczyszczen, pytu - kompletna 5 Ochrona przed polewaniem
ochrona przed jakimkolwiek dotykiem woda pod cisnieniem
elementéw wewn.

Ochrona przed dostepem sktadnikéw

6 zanieczyszczen - kompletna ochrona 6 Ochrona przed krétkim
przed jakimkolwiek dotykiem elementéw zanurzeniem w wodzie
wewn.

7 - 7 Ochrona przed zanurzeniem

w wodzie
8 - 8 Ochrona przed dtugotrwatym

zanurzeniem w wodzie

Tabela 12-10 Opis stopnia ochrony NEMA

12.1.11 Liczba startéw na godzine
Liczba startéw z wykorzystaniem elektroniki napedu: bez ograniczen
Poprzez odtaczanie zasilania: <20

12.1.12 Czas gotowosci po starcie

Czas gotowosci po starcie to czas od chwili podania napigcia zasilania
do napedu do momentu petnej gotowosci napedu do podjecia pracy z
silnikiem. Dla Unidrive SP (Rozmiar 1 do 3) czas ten wynosi: 4s

12.1.13 Zakres czestotliwosci/predkosci wyjsciowej
Dla pracy w otwartej petli: 0 to 3,000Hz

0 do 400000br/min
Dla pracy w zamknietej petli: 0 do 1250Hz

12.1.14
Predkosé¢:
Doktadnos$¢é odwzorowania czestotliwosci/predkosci zadanej zalezy od
doktadnosci kwarcu procesora napedu. Doktadno$¢ kwarcu wynosi 1/
10000 wiec doktadno$¢ odwzorowania czestotliwosci/predkosci zadanej
wynosi 1/10000 (0,01%) wartosci zadanej, gdy zadanie to pochodzi z
zadajnika precyzyjnego. Jezeli zadanie pochodzi z zadajnika
analogowego doktadno$¢ odwzorowania czestotliwosci/predkosci jest
ograniczona doktadnoscia wejscia analogowego.

Dla pracy w zamknietej petli:

Rozdzielczos¢ i dokladnos¢

Rozdzielczos$¢ dla pracy napedu w otwartej petli:
Zadajnik czestotliwosci: 0.1Hz
Precyzyjny zadajnik czestotliwosci: 0.001Hz

Rozdzielczos¢ dla pracy napedu w zamknietej petli:
Zadajnik predkosci: 0.1obr/min
Precyzyjny zadajnik predkosci: 0.001obr/min
Wejscie analogowe 1: 16bit plus znak
Wejscie analogowe 2: 10bit plus znak

Powyzsze dane odnosza sie tylko do napedu, zalezne sg od zewnetrznych
sygnatéw sterujacych.

Stopien Obi Prad:
ochrony NEMA pis Rozdzielczo$¢ petli pradowej wynosi: 10bit plus znak. Doktadnos$¢ petli
Typ 1 Ochrona przed dotykiem bezposrednim. pradowej wynosi: 5%.
Ochro_na przed dostepem zanieczyszcze_r'\, pytu, 12.1.15 Wymiary gabarytowe
Typ 12 spadajacych kropel nieprzewodzacych cieczy - H Wysoko$¢ (tacznie ze wspornikami mocujacymi)
kompletna ochrona przed jakimkolwiek dotykiem w Szerokosé
elementéw wewnetrznych urzadzenia. D Gieboko$é przy montazu napowierzchniowym
. ] F Giebokos$¢ przy montazu w wycieciu obudowy szafowe;j
12.1.10  Wibracje R Giebokos¢ czesci wystajacej poza obudowe szafowg przy
Unidrive SP byt testowany na wibracje i wstrzasy w trzech wzajemnie montazu w wycieciu obudowy.
prostopadtych osiach. g . L.
Test na wstrzasy Tabela 12-11 Wymiary gabarytowe napedu Unidrive SP
Zgodnos¢ ze standardem:IEC 60068-2-29: Test Eb: Rozmiar Wymiary
Spetnione wymagania:  18g, 6ms, half sine Uni SP H W D F R
llo$¢ wstrzasow: 600 (100 w kazdej z trzech wzajemnie
prostopadtych osi) ! 100mm | iomm | 139mm | <8omm
Test na wibracje 2 368mm | 155mm
Zgodnos¢ ze standardem:IEC 60068-2-64: Test Fh: 3 250mm 260mm 140mm | <120mm
Spetnione wymagania: 1.0 m?/s®(0.01 g%Hz) ASD przy 5 - 20 Hz
-3 dB/oktawe przy 20 do 200 Hz 12.1.16 Waga napedu
Czas trwania: 30 minut w kazdej z trzech wzajemnie Tabela 12-12 Catkowita waga napedu
prostopadtych osi Model ko
Test na wibracje sinusoidalne
Zgodnos¢ ze standardem: IEC 60068-2-6: Test Fc: SP1201, SP1202, SP1203, SP1204 >
Zakres czestotliwosci: 2-500 Hz SP2201, SP2202, SP2203 7
Spetnione wymagania: SP3201, SP3202 15
3.5mm - maks. przemieszczelnie przy 2 do 9 Hz SP1401, SP1402, SP1403, SP1404 5
10 m/s? - maks. przyspieszenie przy 9 do 200 Hz SP1405. SP1406 58
15 m/s2 - maks. przyspieszenie przy 200 do 500 Hz ST SPé402 =753 7
Odchylenie znamionowe: 1 oktawa/minute ; .
SP3401, SP3402, SP3403 15
. . . . . SP3501, SP3502, SP3503, SP3504, SP3505
Czas trwania: 15 minut w kazdej z trzech wzajemnie ’ ; ; ’ ’ 15
prostopadtych osi SP3506, SP3507
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12.1.17 Prad wejsciowy napedu, dobor

zabezpieczen i kabli silnopradowych
Na prad wejsciowy napedu ma wptyw napiecie i impedancja zasilania.
Prad wejsciowy

Wartos¢ pradu wejsciowego wykorzystywana jest do obliczen mocy
przenoszonej przez naped i strat mocy w napedzie.

Wartosci pradéw wejsciowych podane sg ponizej dla symetrycznego
napiecia zasilania.

Maksymalny ciagly prad wejsciowy

Warto$¢ maksymalnego ciagtego pradu wejsciowego wykorzystywana
jest do obliczen zabezpieczen i przekrojow kabli silnopradowych.
Wartosci maksymalnych ciagtych praddw wejsciowych sa podawane dla

Tabela 12-13 Prad wejsciowy napedu, dobor zabezpieczen i kabli

najgorszych warunkéw zasilania i moga wystapic¢ tylko w jednej fazie
zasilajacej (wartosci pradéw w pozostatych dwoch fazach powinny by¢
znacznie mniejsze).

Wartosci maksymalnych ciagtych pradéw wejsciowych sg podane w
Tabeli 11-13 dla maksymalnej odchytki napigcia miedzy kazda faza a
przewodem zerowym nie wigkszej niz 2% i dopuszczalnej wartosci
pradu zwarcia.

Zabezpieczenia i przekroje przewodow wg EN60204
Prad Maksymalny ciagty
Model wejsciowy prad wejsciowy Bezpieczniki o cl:narakterystyce PrzeV\_rc?d_y PrzeV\_r?d_y
dG (zgodnie z IEC) na wejsciu | na wyjsciu
A A A mm? mm?
SP1201 7.1 9.5 10 1.5 1.0
SP1202 9.2 11.3 12 1.5 1.0
SP1203 12.5 16.4 20 4.0 1.0
SP1204 15.4 19.1 20 4.0 1.5
SP2201 13.4 18.1 20 4.0 25
SP2202 18.2 22.6 25 4.0 4.0
SP2203 24.2 28.3 32 6.0 6.0
SP3201 35.4 43.1 50 16 16
SP3202 46.8 54.3 63 25 25
SP1401 4.1 48 6 1.0 1.0
SP1402 5.1 5.8 6 1.0 1.0
SP1403 6.8 7.4 8 1.0 1.0
SP1404 9.3 10.6 12 1.5 1.0
SP1405 10 11 12 1.5 1.0
SP1406 12.6 13.4 16 25 1.5
SP2401 15.7 17 20 4.0 25
SP2402 20.2 214 25 4.0 4.0
SP2403 26.6 27.6 32 6.0 6.0
SP3401 34.2 36.2 40 10 10
SP3402 40.2 42.7 50 16 16
SP3403 51.3 53.5 63 25 25
SP3501 5.0 6.7 8 1.0 1.0
SP3502 6.0 8.2 10 1.0 1.0
SP3503 7.8 11.1 12 1.5 1.0
SP3504 9.9 14.4 16 25 1.5
SP3505 13.8 18.1 20 4.0 25
SP3506 18.2 222 25 4.0 4.0
SP3507 222 26.0 32 6.0 6.0

Udar pradowy podczas zataczenia zasilania

Unidrive SP ma wbudowane zabezpieczenie przed udarem pradowym
podczas zataczenia. Dla r6znych modeli Unidrive SP zabezpieczenie
przed udarem pragdowym jest ustawione na nastepujacym poziomie:

SP120X 18 A (warto$¢ szczytowa)
SP140X 35 A (wartos¢ szczytowa)
SP220X 12 A (wartos¢ szczytowa)
SP240X 24 A (warto$¢ szczytowa)
SP320X 8 A (wartos¢ szczytowa)

SP340X 14 A (warto$¢ szczytowa)
SP350X 18 A (warto$¢ szczytowa)
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12.1.18 Dopuszczalne dtugosci kabli silnik-naped 12.1.19 Dobér rezystorow hamowania
Tabela 12-14 Dopuszczalne diugosci kabli silnik-naped (3x200V) Tabela 12-17 Wartosci minimalnej rezystancji i maksymalnej

— — mocy chwilowej rezystoréow hamowania przy pracy
Napigcie zasilania napedu 3x200V napedu w temperaturze otoczenia 40°C
Dopuszczalne dtugosci kabli silnik-naped dla —
Model nastepujacych czestotliwosci nosnych Minimalna Maksymalna moc
Model rezystancja* chwilowa rezystora
3KHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz yeand i
SP1201 65m SP1201 do SP1203 3 35
SP1202 100m SP1204 29 53
SP1203 130m SP2201 do SP2203 18 8.9
SP1204 87m SP3201 do SP3202 5.0 30,3
SP2201 75m | °0m SP1401 do SP1404 74 8.3
SP2202 100m
200m 150m SP1405 do SP1406 58 10,6
SP2203 SP2401 do SP2403 19 3.1
SP3201 SP3401 do SP3403 TS 3505
SP3202 SP350T 0o SP3507 TS 50,7
Tabela 12-15 Dopuszczalne diugosci kabli silnik-naped (3x400V) 12.1.20 Dokrecanie zaciskéw
Napiecie zasilania napedu 3x400V Tabela 12-18 Listwa zaciskow sterujacych i zaciski
Dopuszczalne dtugosci kabli silnik-naped dla przekaznikowe
Model nastepujacych czestotliwosci nosnych Model Typ zlacza Moment dokrecania
3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz | 16kHz Werysikie Cistwa wyjmowaina ST
SP1401 65m
SP1402 100m Tabela 12-19 Zaciski silnopradowe napedu
SP1403 130m Zaciski o
SP1404 L s
Model | Z3Ciski _ Zaciski matym Zaciski
SP1405 UniSP zasilania silnopradowe | obciazeniu uziemiajace
SP1406 50 37m napedu AC DC pradowym
m -
SP2401 100 75m DC | 48V
SP2402 | 200m | 150m m 1 Prz,y*aczi/l Przykr?\lca”e
SP2403 Listwa (Sruby M4) 1.5 Nm
N Przytacza Stud (M5)
SP3401 wyjmowalna
SP3402 5 1.5 Nm przykrgcane | Przytacza 4.0 Nm
340 ($ruby M5) | przykrecane
SP3403 1.5Nm ($ruby M4)
Przytacza przykrecane 1.5 Nm Fork (M6)
Tabela 12-16 Dopuszczalne dtugosci kabli silnik-naped (3x575V) 3 (Sruby M6) 2.5 Nm 6.0 Nm
Napigcie zasilania napedu 3x575V Tolerancja momentu dokrecania +10%
Dopuszczalne dtugosci kabli silnik-naped dla
Model nastepujacych czestotliwosci nosnych
3kHz 4kHz 6kHz 8kHz | 12kHz | 16kHz
SP3501
SP3502
SP3503
SP3504 200m | 150m 100m 75m 50m
SP3505
SP3506
SP3507
« Jezeli istnieje koniecznos$¢ zastosowania dtuzszych kabli silnik-
naped nalezy skontaktowac sie z dostawcg napedu w celu
technicznej akceptacji aplikacji.
» Naped fabrycznie skonfigurowany jest na czestotliwo$¢ nosng 3kHz
dla pracy w otwartej petli lub w zamknietej petli w trybie wektorowym
oraz 6kHz dla pracy w trybie serwo.
Jezeli uzyte kable naped-silnik majg duzg pojemnos¢ nalezy
zastosowac kable o diugosciach mniejszych niz podane w Tabeli 11-14 i
Tabeli 11-15. Wiecej informacji na ten temat mozna znalez¢ w Rozdziale
4.7.1 Przewody naped-silnik i ich dfugos¢ na stronie 42.
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12.1.21 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC) Tabela 12-21 Zgodnos¢ z standardami emisji zakiocen
This is a summary of the EMC performance of the drive. Bardziej R : Diugosé kabli naped-silnik (m)
. . . o ) ozmiar .
szczegGtowe informacje na temat kompatybilnosci elektromagnetycznej napedu Filtr EMC 0doa T2 do101 70 do 20 120 do 100
sg dostepne w broszurze Unidrive SP EMC Data Sheet dostepnej u ° ° | 0 | 0
dostawcy napedu. Wewnetrzny E2U E2R
Tabela 12-20 Odpornos¢ napedu wg standardow: Wewnetrzny +
1 ierscien E2U E2R
Standard Rodzaj Test Dotyczy Poziom IE)err tow
odpornosci ylowy
6KV wyladowanie Zewnetrzny R I
IEC61000-4-2 |Wytadowania  |przez dotyk Obudowy Poziom 3 Wewnetrzny E2R
EN61000-4-2 |elektrostatyczne | 8kV wytadowania w napedu (Przemystowy)
powietrzu Wewnetrzny +
o . [10V/m przy modulacii 2 pierscien E2U E2R
IEC61000-4-3 Pzrogle;:?‘lsvga?le 80 - 1000MHz Obudowy Poziom 3 ferrvtow
EN61000-4-3 | C2eStotvose 80% modulacji AM napedu (Przemystowy) Yy Yy
radiowych
(1kHz) Zewnetrzny R |
5/50ns 2kV przy 5kHz . Poziom 4
poprzez obejmy 32:\1’)Ovsr?i‘(l:vz ch (Przemystowy, Wewnetrzny E2R
IEC61000-4-4 | Wysokie probiercze y ciezki) Wewnetrzny +
EN61000-4-4 | stromosci g/\r,z()nsérgkc}/nr,rzyoikvz Obwodéw Poziom 3 3 pierscien E2U E2R
pfzg‘z o dec’>w ° 4 silnopradow. (Przemystowy) ferrytowy
Przewody zwarte 4kV; Zasila_nia AC: Zeantrzny
1.2/50u§ §ygnal :J‘:;irv(\:lfdéw Poziom 4
krzywoliniowy zas. do ziemi Oznaczenia symboli (wyszczegélnione kolejno wraz z wigkszym
Zasilania AC: tlumieniem emisji):
IEC61000-4-5 Przewody rozwarte zwarcie i . )
ENG1000-4-5 | Y9ary 2KV; 1.2/50us sygnat | pomiedzy Poziom 3 E2R  EN 61800-3 dla srodowiska przemystowego, z ograniczonym
krzywoliniowy g;i‘igmiam: zastosowaniem (nalezy dokonywaé czestych pomiaréw aby
Zaciszvzl zapewni¢ zgodnos¢ z norma)
i";f&;‘zych';g?;”asy stervjacyeh do | - Poziom 2 E2U  EN 61800-3 dla $rodowiska przemystowego, bez ograniczen
mas! . . .
10V przy moduiagy Y | Dla srodowiska przemystowego (bez duzego parku
IEC61000-4-6 | Przewodzona o 15 gopz Obwodow | poziom 3 maszynowego) zgodnie z EN 50081-2 (EN 61000-6-4)
EN61000-4-6 ragiowa 80% modulacji AM S“noprados'v' (Przemystowy) EN 61800-3 dla srodowiska ogo6lnego z ograniczonym
(1kHz) zastosowaniem.
Zatamania ,3020 10ms - - - - - ~
:5\?611000?44'1111 napie¢ i przerwy +(56(§)°/A’1100m5 Zac.'|5k9WAC Naped moze by¢ stosowany w $rodowisku ogélnym wg
61000-4-11 | zasitania ot s zastana IEC61800-3 z ograniczonym zastosowaniem (nalezy
EN50082-1 Podstawowy standard wylrzymatosd dia dokonywac czestych pomiaréw aby zapewni¢ zgodno$¢ z
IEC61000-6-1 |OPszarow zamieszkatych i srodowiska Zgodnosé — norma). W warunkach domowych naped moze powodowac
przemystowego z niewielkim parkiem OSTRZEZENIE A H i
EN61000-6-1 | maszynowym zaki6cenia radiowe.
EN50082-2 Podstawowy standard wytrzymalosdi dia R Dla obszaréw zamieszkatych zgodnie z EN 50081-1 (EN
:5\(];6611000000--66--22 obszaréw w $rodowisku przemystowym Zgodnosé 61000-6-3)
EN 61800-3 dla $rodowiska ogdélnego bez ograniczen
EN61800-3 Standard dla napedéw o regulowanej Spetnia wymagania dla s o
IEC61800-3 | predkosoi (wymagania odnosnie $rodowiska 0gélnego i Wyjasnienie okresler z normy EN61800-3:
EN61800-3 odpornosci) przemystowego +  Srodowisko ogélne to strefa, ktéra zawiera niskonapieciowa sieé

' Patrz Rozdziat 4.10.6 Oprzewodowanie a zgodno$é z EMC na stronie

53.

Emisja zaklocen elektromagnetycznych

Naped jest wyposazony w wewnetrzny filtr EMC, ktéry zapewnia
podstawowg ochrone. Kolejnym elementem zwiekszajacym redukcje
emisji elektromagnetycznej jest dodatkowy, zewnetrzny filtr EMC.

W Tabeli 11-21 przedstawiono zgodnosci z odpowiednimi normami dla
r6znych modeli napeddéw oraz dla réznych dtugosci kabli naped-silnik w
zaleznosci od zastosowanego filtru EMC.

zasilajaca budynki mieszkalne, instytucje publiczne i tereny gesto
zaludnione.

+  Srodowisko przemystowe to strefa, ktéra zawiera wydzielong
niskonapieciowg sie¢ zasilajaca wewnatrz zaktadu przemystowego,
ktéra nie zasila budynkéw mieszkalnych.

+ Obszary zamieszkate sg zdefiniowane jako budynki mieszkalne,
biura, tereny handlowe, gdzie wszystkie pracujace urzgdzenia w
sieci niskonapieciowej spetniajg wymagania EMC.
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12.2 Zewnetrzne, opcjonalne filtry EMC
Tabela 12-22 Zewnetrzne filtry EMC dopasowane do Unidrive SP
L Firma Schaffner Firma Epcos
Naped Unidrive SP
Oznaczenie Oznaczenie
SP1201 do SP1202 4200-6118 4200-6121
SP1203 do SP1204 4200-6119 4200-6120
SP2201 do SP2203 4200-6210 4200-6211
SP3201 do SP3202 4200-6307 4200-6306
SP1401 do SP1404 4200-6118 4200-6121
SP1405 do SP1406 4200-6119 4200-6120
SP2401 do SP2403 4200-6210 4200-6211
SP3401 do SP3403 4200-6305 4200-6306
SP3501 do SP3507 4200-6309 4200-6308
12.2.1 Dane znamionowe zewn. filtréow EMC
Tabela 12-23 Dane techniczne zewnetrznych, opcjonalnych
filtrow EMC
Maksymalny prad L Prad uptywu
ciagly Napiecie Straty mocy
znam. | Stopien przy Symetryczny prad | | o oo Rezvstor
Oznaczenie | Producent | Przytemp. | przytemp. ochrony | znamionowym | UPtywu pomiedzy open 4
otoczenia | otoczenia P beiazeni fazami, pomiedzy o~ | roztadowczy
obciazeniu circuit
40°C 50°C v w faza a zerem
mA
A A mA
4200-6118 10 10 6.9 29.4 153
4200-6119 16 16 200/400 9.2 38.8 277 b UWAGA
2006210 | 32 282 T 38.0 206 agrzp onizes
ner
42006305 | o ame 62 56.6 400 23 66.0 357
4200-6307 75 68.5 200 29 24.0 170
4200-6309 30 575 20
4200-6121 10 9.1 4.2 <30.0 186.5
4200-6120 16 14.6 200/400 10.8 <30.0 186.5 Patrz UWAGA
4200-6211 Epcos 32 291 17.8 <30.0 186.5 2 ponizej
4200-6306 75 68.3 19.4 <30.0 238
4200-6308 575

1. Rezystor TMQ wtaczony pomiedzy fazy (przy potaczeniu w gwiazde) z punktem gwiazdowym uziemionym przez rezystancje o wartosci 680kQ.
2. Rezystor IMQ wiaczony pomiedzy fazy (przy potaczeniu w gwiazde) z punktem gwiazdowym uziemionym przez rezystancje o wartosci 1.5MQ.
Maksymalne przeciazenie pradowe:
150% pradu znamionowego przez 1 minute w ciagu 1 godziny.

Napiecia:

Miedzyfazowe: 480V

Fazowe: 275V

Czestotliwo$é znamionowa:

48 do 62Hz
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12.2.2 Dane mechaniczne zewn. filtrow EMC
Table 12-24 Wymiary gabarytowe oraz waga zewn. filtréw EMC
Oznaczenie Wymiary Waga
Producent
Wysokosé Szerokos¢ Gtebokos¢ kg
4200-6118
40 mm 100 mm 45 mm 1.4
4200-6119
4200-6210 428.5 mm 155 mm 55 mm 2
Schaffner
4200-6305
4200-6307 414 mm 250 mm 60 mm 3.5
4200-6309
4200-6121
450 mm 100 mm 45 mm 2.1
4200-6120
4200-6211 Epcos 431.5 mm 155 mm 55 mm 3.3
4200-6306
425 mm 250 mm 60 mm 51
4200-6308
12.2.3 Dane mechaniczne zaciskoéw filtrow EMC
Table 12-25 Momenty dokrecania zaciskow zewn. filtrow EMC
. Zaciski silnopradowe Zaciski uziemiajace
Oznaczenie Producent -
Maks. przekroj przewodu Moment dokrecania | Rozmiar zacisku uziem. | Moment dokrecania
4200-6118 2 0.8 Nm
4200-6119 A4mm ' M5 3.5 Nm
4200-6210 2 20N
Schaffner 10mm 0 Nm
4200-6305
4200-6307 16mm?2 2.2 Nm M6 3.9 Nm
4200-6309
4200-6121 2 0.6 Nm
4200-6120 4mm ' M5 3.0 Nm
4200-6211 Epcos 10mm?2 1.35 Nm
4200-6306
2 2.2N M6 51N
4200-6308 16mm m m
212 Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika

www.acontrol.com.pl

Wydanie: 7



Urucho-
mienie

Bezpie- Informacje

czenstwo |0 napedzie

Instalacja
Napedu

Podtaczenie
Elektryczne

Parametry
Gtéwne

Uruchomie-
nie silnika

Karta
Smartcard

Optyma-

ptyrr PLC Parametry
lizacja

Wyzsze

Dane Diagnostyka Standard
Techniczne 9 y uL

13  Diagnostyka

Wyswietlacz napedu daje mozliwos¢ wyswietlania réznych informacji o
stanie pracy napedu. Informacje te sg zgrupowane w trzech kategoriach:
*  Wskazania stanéw awaryjnych

+ Wskazania alarméw

* Wskazania statusu napedu

3. Sprawdzasz opis stanu awaryjnego Ol.AC w Tabel 12-1.
4. Dokonujesz czynnosci diagnostycznych zgodnie z Tabelg 12-1.

Rysunek 13-1 Mozliwe wskazania na panelu sterowniczym

Uzytkownikowi nie wolno dokonywaé¢ samemu napraw
napedu jezeli jest on uszkodzony badz wskazanie na
wyswietlaczu napedu nie wystepuje i nie jest opisane w
niniejszym rozdziale. Jezeli naped jest uszkodzony musi by¢
odestany do Apator Control Sp. z 0.0. - autoryzowanego
dystrybutora Control Techniques w celu dokonania naprawy.

Wskazania stanéw napedu

Gotowosé
napedu

Stan alarmowy  Stan awaryjny

Trip = stan awaryjny

Kod stanu awaryjnego
(UU = Napiecie w
obwodzie
posredniczacym

t DC napedu

zbyt mate)

13.1  Wskazania stanéw awaryjnych

Jezeli naped wyswietla jeden ze stan6w awaryjnych wyjscie napedu jest
nieaktywne i naped nie kontroluje napedzanego silnika. Po wystgpieniu
awarii silnik zaczyna hamowac¢ wybiegiem. Dolne wskazanie
wys$wietlacza pokazuje kod stanu awaryjnego natomiast gérne
informacje, ze stan awaryjny wystapit (napis TRIP).

Kody stanéw awaryjnych wyswietlane na panelu sterowniczym napedu
sg wyszczego6lnione alfabetycznie w Tabeli 12-1. Patrz rysunek 12-1.

Jezeli panel sterowniczy nie jest uzywany dioda LED informuje o stanie
awaryjnym ($wieci sie w przypadku wystgpienia stanu awaryjnego).
Patrz rysunek 12-2.

Wskazania stanéw awaryjnych w postaci numeréw mozna odczyta¢ z
parametréw 10.20 do 10.29. Numery stanéw awaryjnych sg
wyszczego6lnione w Tabeli 12-2.

Na koncu Tabeli 12-1 podano stany awaryjne poprzedzone litera X
X (gdzie: 1 <X <8). Litera X wskazuje nr modutu, w ktérym wystapit
stan awaryjny, w napedach duzej mocy (wielomodutowych).

Przyktad
1. Nr kodu stanu awaryjnego - 3 odczytujesz z Pr 10.20 poprzez
interfejs szeregowy.
2. Odczytujesz w Tabeli 12-2, ze stan awaryjny nr 3 to Ol.AC.
awaryjnego [ Nr Trip

P

| |

Wyswietlacz ||

Kod stanu

Rysunek 13-2 Umiejscowienie diody LED

Dioda LED informujaca o stanie napedu

Naped sprawny:

Dioda pulsuije:

Dioda nie $wieci sie

Wystapit stan awaryjny

Stan awaryjny (ang. Trip) Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne
Zbyt wysoki poziom pradu wyjsciowego: Szczytowy prad wyjsciowy wyzszy niz 225%In

Sprawdz stan izolacji uzwojen silnika

Czas rozbiegu i hamowania maszyny zbyt dtugi.
Jesli wystapi podczas autostrojenia zredukuj boost napieciowy Pr 5.15
Sprawdz czy nie nastapit zwarcie na wyjsciu napedu

Sprawdz oprzewodowanie urzadzenia zastosowanego do sprzezenia zwrotnego

Sprawdz mechaniczne potaczenie z silnikem urzadzenia zastosowanego do sprzezenia zwrotnego
3 Sprawdz czy sygnaty sprzezenia zwrotnego sg wolne od zakiocen

Sprawdz czy dtugo$¢ przewoddw do silnika nie jest zbyt duza (zbyt wysoka pojemnos$¢ kabli)

Zredukuj wzmocnienie petli predkos$ciowej zmieniajac parametry — Pr 3.10, Pr 3.11 i Pr 3.12 (tylko dla pracy w trybie
wektorowym w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego lub trybu serwo)

Czy test pomiaru offsetu silnika serwo zostat wykonany prawidtowo (tylko dla trybu pracy serwo)

Zredukuj wzmocnienie petli pradowej zmieniajac parametry - Pr 4.13 i Pr 4.14 (tylko dla pracy w trybie wektorowym
w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego lub trybu serwo)
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Tabela 13-1 Oznaczenia wyswietlanych stanéw awaryjnych

Stan awarii
(ang. Trip)
Stan awaryjny zwiazany z karta SMARTCARD: Blad odczytu/zapisu karty SMARTCARD

Sprawdz czy karta SMARTCARD jest wiozona do napedu poprawnie
Wymien karte SMARTCARD

C.Chg Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Docelowy blok danych zawiera juz dane

Skasuj dane z tego bloku
Zapisz dane do innego bloku

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

185

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Parametry zapisane w napedzie rozniq sie od parametréow zapisanych w
bloku nr yyy na karcie SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk @ - reset

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Wybrany blok danych nie zwiera zadnych danych

Upewnij sie, ze zostat wybrany odpowiedni blok danych

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Dane na karcie SMARTCARD sa uszkodzone

Upewnij sie ze karta jest wtozona do napedu poprawnie
Skasuj dane i sprébuj wgrac je ponownie
Wymien karte SMARTCARD

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Karta SMARTCARD jest petna (brak wolnej pamieci na karcie)
Skasuj blok danych lub uzyj innej karty SMARTCARD

Utrata sygnatu pradowego na wejsciu analogowym 2 (dla wejscia skonfigurowanego jako wejscie pradowe)

Sprawdz czy na wejsciu analogowym 2 (zacisk 7) obecny jest sygnat pradowy (0-20mA, 4-20mA itp.)

Utrata sygnatu pradowego na wejsciu analogowym 3 (dla wejscia skonfigurowanego jako wejscie pradowe)

Sprawdz czy na wejsciu analogowym 3 (zacisk 8) obecny jest sygnat pradowy (0-20mA, 4-20mA itp.)

Stan awaryjny zwigzany ze stowem kontrolnym (Pr 6.42)

Deaktywuj stowo kontrolne poprzez nastawe Pr 6.43 na wartos$¢ 0 lub sprawdz nastawe Pr 6.42

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Moduty SM sg wiozone nieprawidiowo do napedu

Upewnij sie, ze moduty SM sg wtozone do naped6éw poprawnie
Upewnij sie, ze moduty SM podczas transferowania parametrow ze SMARTCARD do napedu sa wiozone do tych samych slotéw, w
ktérych byly w momencie transferowania parametréw do SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk @) - reset
C.rdo Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Karta SMARTCARD jest ustawiona tylko na odczyt

Wopisz warto$¢ 9777 do Pr xx.00 - to umozliwi zapis i odczyt danych na karcie SMARTCARD
Upewnij sie, ze dane nie sg zapisywane do blokéw danych o numerach od 500 do 999

181

Stan awaryjny zwigzany z karta SMARTCARD: Parametry ze SMARTCARD s3a transferowane do napedu innego niz

C.rg docelowy (o innych danych znamionowych niz dane napedu zapisane na karcie)

Nacisnij czerwony przycisk @) - reset
Parametry odpowiadajgce za dane znamionowe napedu:

Parametr Funkcja
2.08 Standardowa stromos¢ napigcia
4.05/6/7, 21.27/8/9 Ograniczenia pradowe
5.07, 21.07 Prad znamionowy silnika
5.09, 21.09 Napiecie znamionowe silnika
5.17,21.12 Rezystancja stojana silnika
5.18 Czestotliwos¢ nosna
5.23,21.13 Korekcja napiecia
5.24,21.14 Transient inductance
5.25,21.24 Induktancja stojana
6.06 Poziom pradu hamowania DC

186

Parametry podane powyzej nie sg transferowane ze SMARTCARD do napedu, sg przypisane do napedu.

Stan awaryjny zwiazany z karta SMARTCARD: Tryb pracy napedu nie odpowiada zestawowi parametrow zapisanych na
karcie SMARTCARD

Nacisnij czerwony przycisk - reset
Upewnij sie czy parametry na karcie pochodza z napedu tego samego typu (pracujacego w tym samym trybie)

C.Typ

187
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Stan awarii
(ang. Trip)

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

Dwa parametry (lub wiecej) sa przypisane do jednego parametru docelowego (adresowego)

Ustaw Pr xx.00 = 12001 i sprawdz nastawy wszystkich widocznych parametréow

Dane EEPROM uszkodzone - Naped bedzie pracowat w otwartej petli i komunikacja szeregowa (RS485) z panelem zdalnego
sterowania zostanie przerwana.

Powrét do normalnej pracy moze nastapic¢ tylko po zatadowaniu parametréw domysinych i ich zapamietaniu

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Zbyt duzy pobér pradu zasilajacego przez enkoder

Sprawdz oprzewodowanie zasilania enkodera i wymagania pradowe
Maksymalny prad = 200mA ; 15V, lub 300mA ; 8V i 5V

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Uszkodzone oprzewodowanie naped-enkoder

189

Sprawdz ciggto$¢ przewoddéw naped-enkoder

Sprawdz czy sygnaty sprzezenia zwrotnego sg podtagczone do napedu prawidtowo

Sprawdz czy zasilanie enkodera jest ustawione w napedzie prawidtowo

Wymien enkoder

Jezeli detekcja nieprawidtowej pracy enkodera nie jest wymagana, mozna stan awaryjny Enc2 pozostawi¢ w stanie nieaktywnym
poprzez nastawe Pr 3.40 na wartos¢ 0

190

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Offset faz UVW pracujacego silnika serwo jest nieprawidtowy

Sprawdz czy sygnaty z enkodera nie sg zaktdécane
Sprawdz ekran przewodoéw sygnatowych z enkodera
Sprawdz montaz mechaniczny enkodera z silnikiem
Powtérz test pomiaru offsetu

191

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Komunikacja szeregowa napedu z urzadz. sprzezenia zwrotnego jest przerwana

Upewnij sie czy zasilanie enkodera jest prawidtowe

Upewnij sie czy nastawiona predkos¢ transmis;ji (bit/s) jest prawidtowa
Sprawdz poprawnos$¢ potaczen enkodera z napedem

Wymien urzedzenie zapewniajgce sprzezenie zwrotne

192

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Btad sumy kontrolnej lub CRC

Sprawdz czy sygnaty z enkodera nie sg zaktdécane
193 Sprawdz ekran przewodoéw sygnatowych z enkodera
Dla enkoderéw EnDat, sprawdz rozdzielczo$¢ komunikaciji szeregowej i przeprowadz automatyczng konfiguracje enkodera Pr 3.41

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Wskazania enkodera sa btedne

Wymien urzedzenie zapewniajgce sprzezenie zwrotne

194 Sprawdz poprawnos$¢ potgczen enkodera z napedem oraz ustawienia wartosci zasilania enkodera (dla enkodera stand. SSI)

Enc7 Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Brak mozliwosci podjecia pracy napedu z enkoderem

Zresetuj naped

Sprawdz czy zostat wpisany poprawny typ enkodera do parametru Pr 3.38
Sprawdz poprawnos$¢ potaczen enkodera z napedem

Sprawdz czy zasilanie enkodera jest ustawione w napedzie prawidtowo
Przeprowadz automatyczne rozpoznanie enkodera za pomoca Pr 3.41
Wymien urzedzenie zapewniajace sprzezenie zwrotne

195

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Automatyczna konfiguracja enkodera po zalaczeniu zasilania nie zostata
zakonczona pomysinie

196

Zmien nastawe Pr 3.41 na 0 i recznie wprowadz do napedu obroty enkodera (Pr 3.33) oraz liczbe impulséw na obrét (Pr 3.34)
Sprawdz rozdzielczo$¢ komunikacji szeregowe;j

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Jako zrodlo sprzezenia zwrotnego potozeniowego zostat wybrany slot, w ktérym nie
zamocowano modutu SM sprzezenia zwrotnego potozeniowego/predkosciowego

Sprawdz nastawe Pr 3.26 (lub Pr 21.21 - jezeli parametry zwigzane z drugim silnikiem sa wykorzystywane)

Stan awaryjny zwigzany z enkoderem: Wartosci kata fazowego enkodera w Pr 3.25 lub 21.20 niezgodne wartoscia
rzeczywista

Sprawdz poprawnos$¢ potaczen enkodera z napedem

Wykonaj autostrojenie z pomiarem kata fazowego enkodera lub recznie wprowadz warto$¢ kata fazowego enkodera do (Pr 3.25 lub
Pr 21.20)

Stan awaryjny Enc10 moze uaktywnic si¢ takze w bardzo dynamicznych aplikacjach. Enc10 mozna zablokowa¢ poprzez nastawe
progu przekroczenia predkosci w Pr 3.08 na warto$¢ wigksza niz 0. Nastawa Pr 3.08 nie powinna by¢ zbyt duza bo moze to
spowodowac catkowitg utrate kontroli nad btedna pracg enkodera.

Btad danych urzadzenia sprzezenia zwrotnego pochodzacych z pamieci wewnetrznej tego urzadzenia

176 Wymien urzedzenie zapewniajgce sprzezenie zwrotne
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(ang. Trip)

Stan awarii

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

“ Blokada zewnetrzna spowodowana sygnatem podanym na zacisk 31

Sprawdz zacisk 31

Sprawdz nastawe Pr 10.32

Wprowadz 12001 do Pr xx.00 i kontroluj Pr 10.32

Upewnij sie, ze Pr 10.32 lub Pr 10.38 (=6) nie sg sterowane za pomocg komunikacji szeregowe;j

Btad przetwarzanych danych: Btad adresu CPU

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Btad adresu DMAC

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Wystapita niedozwolona instrukcja

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Niedozwolona instrukcja obstugi gniazda (slotu)

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Niezdefiniowany wyjatek

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Zastrzezony wyjatek

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Watchdog - uszkodzenie

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Zatamanie Poziomu 4 systemu

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Przepetnienie

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Btad Router’a

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad przetwarzanych danych: Dostep do EEPROM uszkodzony

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad identyfikacji mostka mocy: btad nhumeru seryjnego

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad identyfikacji mostka mocy: niezidentyfikowany modut napedu

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad identyfikacji mostka mocy: niedopasowanie wielkosci modutow dla napedéw duzej mocy (wielomodutowych)

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad identyfikacji mostka mocy: niedopasowanie napieciowe modutéw dla napedéw duzej mocy (wilomodutowych)

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad identyfikacji mostka mocy: niezidentyfikowany model napedu

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Btad korekty sprzezenia zwrotnego pradowego

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Awaria przekaznika tadowania obwodu posredniczacego

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Uszkodzony termistor nr 1 na mostku mocy

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Uszkodzony termistor nr 2 na mostku mocy lub uszkodzony wentylator wewnetrzny napedu (dot. Rozmiaru 3 Unidrive SP)

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

Uszkodzony termistor na ptycie regulatora

Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy
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Stan awarii . . o
- Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne
(ang. Trip)

It.AC

Przekroczona wartosé przeciazenia pradowego w czasie (I°t) - stopieri zapetnienia bufora w % mozna zobaczyé w Pr 4.19

20

Upewnij sie czy wat maszyny nie jest zablokowany

Sprawdz czy obcigzenie silnika nie zmienito sie diametralnie

Nastaw parametr zwigzany ze znamionowg predkoscia silnika (tylko dla pracy napedu w trybie wektorowym w zamkniegtej petli)
Sprawdz czy sygnaty przychodzace z enkodera bgdz rezolwera nie sg zakiécane

Sprawdz potaczenie mechaniczne rezolwera badz enkodera z silnikiem

Przekroczona wartosé pradu w obwodzie rezystora hamowania w czasie (I°t) — stopien zapetnienia bufora w % mozna
zobaczyé¢ w Pr 10.39

Upewnij sie czy wartosci wpisane do Pr 10.30 i Pr 10.31 sg prawidtowe

Zwigksz moc rezystora hmowania i zmien wartos¢ Pr 10.30 i Pr 10.31

Jezeli zastosowano zewnetrzng ochrone termiczng rezystora hamowania i jego ochrona od strony napedu nie jest wymagana
mozna zablokowa¢ ten stan awaryjny nastawiajac Pr 10.30 i Pr 10.31 na wartos¢ 0

O.CtL

Y
©

Przekroczenie dopuszczalnej temperatury pracy napedu

23

Sprawdz system wentylacji napedu oraz stan wentylatoréw napedu

Sprawdz sposéb wentylacji szafki, w ktérej zamontowany jest naped

Sprawdz czystos$¢ kratek wentylacyjnych szafki, w ktérej zamontowany jest naped
Sprawdz temperature w otoczeniu napedu

Zmniejsz czestotliwos¢ nosna napedu

Przekroczenie dopuszczalnej temperatury pracy silnika (wg modelu cieplnego silnika)

21

Zmniejsz czestotliwo$¢ nosng napedu

Zmniejsz czestos¢ cyklow pracy

Zmniejsz czas rozbiegu badz hamowania napedu
Zredukuj obcigzenie silnika

Przekroczenie dopuszczalnej temperatury na radiatorze napedu

22

Sprawdz system wentylacji napedu oraz stan wentylatoréw napedu

Sprawdz sposoéb wentylacji szafki, w ktérej zamontowany jest naped

Sprawdz czystosc¢ kratek wentylacyjnych szafki, w ktdrej zamontowany jest naped
Zamontuj dodatkowy wentylator

Zmniejsz czas rozbiegu badz hamowania napedu

Zmniejsz czestotliwos¢ nosng napedu

Zmniejsz czestos¢ cyklow pracy

Zredukuj obcigzenie silnika

Przekroczenie dopuszczalnej temperatury pracy napedu (wg modelu cieplnego)

27

Naped bedzie prébowat zatrzymac silnik przed przejsciem w stan awaryjny. Jezeli silnik nie zatrzyma sie w ciagu 10 s. naped
przejdzie w stan awaryjny (zablokuje sie)

Sprawdz system wentylacji napedu oraz stan wentylatoréw napedu

Sprawdz sposéb wentylacji szafki, w ktérej zamontowany jest naped

Sprawdz czystos$¢ kratek wentylacyjnych szafki, w ktdrej zamontowany jest naped

Zamontuj dodatkowy wentylator

Zmniejsz czas rozbiegu badz hamowania napgdu

Zmniejsz czestos$¢ cyklow pracy

Zredukuj obcigzenie silnika

Ol.AC

Wykryty chwilowy nadmierny wzrost pradu wyjsciowego: szczytowy prad wyjsciowy wiekszy niz 225%In

Czas rozbiegu badz hamowania jest zbyt krotki
Jezeli stwierdzite$ podczas autostrojenia redukcje podbicia napiecia (boost) Pr 5.15:
Sprawdz czy nie ma zwarcia pomigdzy przewodami wyjsciowymi z napedu
Sprawdz stan izolacji silnika
Sprawdz oprzewodowanie enkodera badz rezolwera
Sprawdz mechaniczne potaczenie enkodera badz rezolwera z silnikiem
Sprawdz czy sygnaty sprzezenia zwrotnego sg wolne od zakiécen
Sprawdz czy dtugo$¢ przewoddw silnik-naped nie przekracza limitu okreslonego dla danego typu napedu
Zmniejsz wartosci cztondw regulatora predkosciowego parametrami — Pr 3.10, Pr 3.11 i Pr 3.12 (tylko dla pracy napedu w trybie
wektorowym w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego oraz w trybie pracy serwo)
Sprawdz czy test pomiaru offsetu zostat wykonany poprawnie (tylko dla pracy napedu w trybie serwo)
Zmniejsz wartosci cztondw regulatora pradowego parametrami - Pr 4.13 i Pr 4.14 (tylko dla pracy napedu w trybie wektorowym
w zamknietej petli sprzgzenia zwrotnego oraz w trybie pracy serwo)

Wykryte przeciazenie pradowe tranzystora hamowania: aktywna ochrona zwarciowa tranzystora hamowania

Sprawdz podtaczenie przewoddw rezystora hamowania
Sprawdz czy rezystancja opornika hamowania jest wigksza badz réwna minimalnej wartosci rezystancji czopera
Sprawdz stan izolacji rezystora hamowania

O.Ld1

I h E

Przeciazenie pradowe wyjscia cyfrowego: prad pobierany ze zrodta +24V oraz z wyjs¢ cyfrowych przekracza 200mA
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Stan awarii Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne
(ang. Trip) p yjnego; Czy g y
26 Sprawdz catkowite obcigzenie wyjs¢ cyfrowych (zaciski 24,25,26) i zrodto +24V (zacisk 22)

ov

Napiecie DC w obwodzie posredniczacym napedu przekracza wartos¢ szczytowa lub wartos¢ maks. ciagta przez 30 s

Zwieksz czas hamowania (Pr 0.04)

Zmniejsz rezystancje oprnika hamowania (waro$¢ nieznacznie wigksza od minimalnej rezystancji czopera)

Sprawdz wartos$¢ napigcia zasilania AC

Sprawdz czy nie wystapity przerwy w zasilaniu - po powrocie napedu do pracy po chwilowym zaniku zasilania moga nastgpowac
przepiecia, ktére sg przyczyng wzrostu napiecia w obwodzie DC napedu.

Sprawdz stan izolacji silnika

Nap. znam. napedu Maks. nap. szczytowe Maksymalne napiecie ciagte
200 415 405
400 830 810
575 990 960

Predkos¢ silnika jest wyzsza od wartosci progowej zaprogramowanej w hapedzie

Zwigksz prog przekroczenia predkosci w Pr 3.08 (tylko dla pracy napedu w trybie wektorowym w zamknietej petli)

Predko$¢é ma warto$¢ wyzszg niz 1.2 x Pr 1.06 lub Pr 1.07 (tylko dla pracy napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego)
Zmniejsz czton P regulatora predkosci (Pr 3.10) aby zredukowa¢ przeregulowania predkosci (tylko dla pracy napedu w trybie
wektorowym w zamknietej petli)

Panel sterujacy zostat zdjety z napedu podczas zadawania predkosci przy jego pomocy

34

Zatéz panel sterujacy i zresetuj naped
Zmien zrédto zadawania predkosci

Zanik jednej fazy AC na zasilaniu napedu lub wykrycie zbyt duzej asymetrii pomiedzy fazami zasilania

32

Upewnij sie, ze trzy fazy sg podiaczone do napedu i sg symetryczne
Sprawdz czy napiecie zasilania AC napedu ma wymagany poziom (przy petnym obcigzeniu)

Poziom obcigzenia napedu musi zawiera¢ sie w granicach od 50 do 100% aby ten stan awaryjny wystapit. Naped bedzie probowat
zatrzymac silnik przed wystgpieniem tego stanu awaryjnego.

Przerwa w zasilaniu obwodow wewnetrznych

Wyjmij modut SM i zresetuj naped
Sprawdz podtaczenia wewnetrznych przewoddw paskowych i stan ztgcz (tylko rozmiar 4,5,6)
Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy

PS.10V

Obciazenie pradowe zrodta +10V wieksze niz 10mA

Sprawdz podtaczenie przewoddéw do zacisku 4
Zmniejsz obcigzenie pragdowe na zacisku 4

PS.24v

Przeciazenie wewnetrznego zrodta +24V DC

Catkowite obcigzenie zrodta wykorzystywane do pracy napedu oraz do pracy Solutions Modules przekracza dopuszczalne
obcigzenie zrédta +24V.

Na obciazenie zrodta moga sktadac sie: zasilanie wyj$¢ cyfrowych napedu oraz zasilanie SM-1/0O Plus (wyjscia cyfrowe), lub
zasilanie enkodera wraz z zasilaniem SM-Universal Encoder Plus i SM-Encoder Plus.

»  Zredukuj obcigzenie zrodta i zresetuj naped

» Zapewnij dodatkowe zewnetrzne zasilanie +24V >50W

*  Wyjmij wszystkie Solutions Modules z napedu i zresetuj naped

Nieudany pomiar rezystancji stojana podczas autostrojenia lub podczas startu napedu w trybie wektorowym w otwartej
petli (0 lub 3)

Sprawdz stan przewodoéw i ich potaczen naped-silnik

Utrata sygnatu komunikacji szeregowej RS-485 zapewniajacego komunikacje napedu z panelem zdalnego sterowania

Zregeneruj kabel taczacy naped z panelem zdalnego sterowania

Sprawdz czy kabel taczacy naped z panelem zdalnego sterowania nie zostat uszkodzony
Wymien kabel taczacy naped z panelem zdalnego sterowania

Wymien panel zdalnego sterowania

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Modut SM zostat wiozony w slot X, wczesniej przypisany innemu modutowi

204,209,214

Zapisz parametry i zresetuj naped

218
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Stan awarii . . o
- Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne
(ang. Trip)

SLX.Er

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Modut SM w slocie X wykryt stan awaryjny

202,207,212

Moduty sprzezen zwrotnych

Sprawdz warto$¢ w Pr 15/16/17.50.Ponizsza tabela przedstawia mozliwe kody btedéw dla modutéw: SM-Universal Encoder Plus,

SM-Encoder Plus i SM-Resolver.

bll(::u Opis stanu awaryjnego Czynnosci diagnostyczne
0 Nie wystapit stan awaryjny Nie wykryto zadnego btedu
1 Zbyt duzy pobdr pradu na Sprawdz stan przewodoéw zasilajgcych enkoder oraz wymagane obcigzenie pradowe
zasilaniu enkodera Maks. pobdr pradu = 200mA dla 15V, lub 300mA dla 8V i 5V
Sprawdz stan przewod6éw enkoder-naped
5 Uszkodzony przewdd z Sprawdz czy sygnaty z enkodera sg podtaczone prawidtowo
enkodera Sprawdz warto$¢ napiecia zasilania enkodera
Wymien enkoder badz rezolwer
Sprawdz czy sygnaly z enkodera nie sg zaktdécane
3 Offset faz UVW jest Sprawdz stan ekranu przewoddw enkodera
nieprawidtowy Sprawdz mocowanie mechaniczne enkodera na silniku
Powtérz procedure pomiaru offsetu
Utrata komunikacji napedu z Upewn!! sie, ze zasﬂamg enkodera J'e'st praw@’r_qwg . .
. L Upewnij sie czy nastawiona predkos¢ transmisiji (bit/s) jest prawidtowa
4 urzadzeniem sprzezenia , :
Sprawdz czy sygnaty z enkodera sg podtaczone prawidtowo
zwrotnego . .
Wymien enkoder badz rezolwer
Btad Enkodera: Checksum or Sprawdz czy sygnaty z enkodera nie sg zaktocane
5 ] .
CRC error Sprawdz stan ekranu przewoddéw enkodera
6 Enkoder uszkodzony Wymien enkoder badz rezolwer
Sprawdz czy zostat wprowadzony odpowiedni enkoder w Pr 15/16/17.15
7 Blad w rozpoznaniu enkodera Sprawdg czy sy'g'na’fy z elnkodelra sa podtaczone prawidtowo
Sprawdz warto$¢ napigcia zasilania enkodera
Wymien enkoder
Automatyczna konfiguracja
8 parametréow enkodera po zaniku | Zmien nastawe w Pr 15/16/17.18 i recznie wprowadz liczbe obrotéw (Pr 15/16/17.09)
napigcia zasilania jest oraz ilos¢ impulséw na obrét (Pr 15/16/17.10) dla danego enkodera
niemozliwa
9 Ogoélny Stan awaryjny zwigzany z termistorem
10 | Ogolny Zwarcie w obwodzie termistora
1 llo$¢ biegunéw rezolw. nie jest | Sprawdz czy zostata poprawnie wprowadzona ilo$¢ biegunéw rezolwera do Pr 15/16/
odpowiednia dla danego silnika | 17.15.
74 | Ogdlny Zbyt wysoka temperatura modutu modutu SM
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Diagnostyka Staa(lj-ard

Stan awarii
(ang. Trip)

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

SLX.Er

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Modut SM w slocie X wykryt stan awaryjny

202,207,212

Moduty aplikacyjne oraz modut dodatkowych wejsé¢/wyjsé

Sprawdz wartos¢ Pr 15/16/17.50. Ponizsza tabela przedstawia mozliwe kody btedéw dla modutéw: SM-Applications i SM-

Applications Lite.

Kod btedu Przyczyna stanu awaryjnego
39 Przepetnienie stosu
40 Nieznany btad
41 Parametr nie istnieje
42 Parametr tylko do odczytu
43 Parametr tylko do zapisu
44 Warto$¢ parametru poza zakresem
45 Invalid synchronisation modes
46 Nie uzywany
47 Utrata synchronizacji z wirtualnym Masterem
48 Aktualnie nie uzywany RS485
49 Zfa konfiguracja RS485
50 Btad matematyczny
51 Indeks tablicy poza zakresem
52 Btad zwigzany ze stowem kontrolnym
53 Program DPL nie jest kompatybilny z istniejagcym programem
54 Przecigzenie procesora/ Pomijanie zadan
55 Btedna konfiguracja enkodera
56 Btedna konfiguracja licznika
57 Blok funkcyjny nie obstugiwany przez zainstalowany system operacyjny
58 Uszkodzona pamie¢ flash (wielokrotnego kasowania)
59 Naped odrzuca modut aplikacyjny jako jako modut mastera
60 Btad sprzetowy sieci CTNet
61 Btedna konfiguracja sieci CTNet
62 Ustawiona nieprawidtowa predkosc¢ transmisji w sieci CTNet
63 Ustawiony numer ID wezia sieci CTNet juz istnieje
64 Przeciazenie wyjscia cyfrowego
65 Btedne parametry Bloku Funkcyjnego
66 Zdefiniowane wymagania dla stosu zbyt duze
67 Plik nie istnieje
68 Brak pliku
69 Btad pamieci flash podczas tadowania danych z napedu
70 Préba tadowania programu w stanie gdy naped jest aktywny
71 Btad przy zmianie trybu pracy napedu
72 Btedna obstuga bufora pamieci CTNet
73 Btad inicjacji szybkich parametréw
74 Zbyt wysoka temperatura modutu modutu SM
Sprawdz warto$¢ Pr 15/16/17.50. Ponizsza tabela przedstawia mozliwe kody btedéw dla modutu
Kod btedu Przyczyna stanu awaryjnego
0 Nie wystapit stan awaryjny
1 Zwarcie na wyjsciu cyfrowym
74 Zbyt wysoka temperatura modutu modutu SM

dodatkowych wejsé/wyjs¢.
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Stan awarii . . o
- Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne
(ang. Trip)

SLX.Er

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Modut SM w slocie X wykryt stan awaryjny

202,207,212

Moduty komunikacyjne
Sprawdz warto$¢ Pr 15/16/17.50. Ponizsza tabela przedstawia mozliwe kody btedéw dla modutéw komunikacyjnych.

Kod btedu Dotyczy sieci Przyczyna stanu awaryjnego

52 Wszystkie oprécz DPLCAN | Stan awaryjny zwigzany ze stowem kontrolnym

61 Wszystkie Btedne nastawy parametrow

65 Wszystkie oprécz DPLCAN | Przerwana sie¢

66 gg\féeAl\’l\let, CANopeni Zbyt wyoka liczba btedéw transmisji

67 CANopen Wezet nie otrzymat SYNC telegramu w ciagu zdefiniowanego czasu.

68 CANopen Wezet nie otrzymat ochronnego telegramu w okrecelonym przedziale czasu

69 DPLCAN Wege{ przestat pakiet danych i zaden inny wezet nie potwierdzit odbioru tego
pakietu
Nie mozna przesta¢ wszystkich danych dot. komunikacji z modutu SM do

70 Wszystkie napedu — Uzytkownik moze nie zachowaé zadnych danych lub moga by¢
zachowane niekompletne dane
Utrata zasilania zewnetrznego. Ten stan awaryjny pojawi sie wowczas gdy

71 DeviceNet modut wspoétpracuje z masterem gdy nastgpita przerwa w zasilaniu. Gdy brak
jest zasilania w czasie rozpoczecia pracy modutu stan awaryjny nie nastepuje

74 Wszystkie Zbyt wysoka temperatura modutu SM

98 Wszystkie Nie dokonczone zadania w tle modutu SM

99 Wszystkie Btad oprogramowania

SLX.HF

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Btad sprzetowy modutu SM

200,205,210

Upewwnij sie, ze modut SM jest wiozony do napedu poprawnie
Wyslij modut SM do naprawy

SLX.nF

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Modut SM wyskoczyt ze slotu

203,208,213

Upewnij sie, ze modut SM jest wiozony do napedu poprawnie
Wyjmij i ponownie wtéz modut SM
Zapisz parametry i zresetuj naped

Stan awaryjny - modut SM: Zostal zmieniony tryb pracy napedu i wykonywanie operacji modutu SM zostato zakiécone

215

Nacisnij przycisk reset.
Jezeli stan awaryjny utrzymuje sie nadal, skontaktuj sie z dostawcg napedu.

Stan awaryjny - slot X modutu SM: Watchdog modutu SM przerwany

203,208,211

Nacisnij przycisk reset.
Jezeli stan awaryjny utrzymuje sie nadal, skontaktuj sie z dostawcg napedu.

t010

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

1036 to t038

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

36 to 38

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

1040 to t089

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

40 to 89

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t099

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t109 to t110

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

109 to 110

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t119 to 1120

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t129 to t130

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t139 to t140

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

139 to 140

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

Unidrive SP Podrecznik Uzytkownika

Wydanie: 7

www.acontrol.com.pl

221




Bezpie- Informacje | Instalacja | Podtaczenie | Urucho- | Parametry | Uruchomie- | Optyma- Karta PLC Parametry Dane Diagnostyka Standard
czenstwo |o napedzie| Napedu Elektryczne mienie Giéwne nie silnika lizacja | Smartcard Wyzsze Techniczne 9 Y uL

Stan awarii
(ang. Trip)

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

t149 to 1150

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

149 to 150

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t159 to 1170

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

159 to 170

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t172 to 1175

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

172 to 175

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t177 to t178

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

177 to 178

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t198

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

t216 to t219

Stan awaryjny mozliwy do zdefiniowania przez uzytkownika w module SM

216 to 219

Program w module SM-Aplikacje musi by¢ przygotowany do znalezienia przyczyny stanu awaryjnego

Stan awaryjny zwigzany z termistorem silnika

24

Sprawdz temperature silnika
Sprawdz stan termistora oraz stan przewodéw biegnacych z termistora
Ustaw Pr 7.15 = VOLt i zresetuj naped wytaczajac funkcje ochrony silnika

Zwarcie termistora w silniku

N
(3]

Sprawdz poprawnos$¢ podtgczenia termistora oraz stan przewodéw biegnacych z termistora
Wymien termistor sInika badz caty silnik
Ustaw Pr 7.15 = VOLt i zresetuj naped wytaczajac funkcje ochrony silnika

Autostrojenie przerwane w trakcie cyklu

Naped wykryt stan awaryjny podczas autostrojenia
Czerwony przycisk STOP zostat naci$niety podczas autostrojenia
Zostal przerwany obwo6d gotowosci napedu do pracy (zacisk 31) podczas procedury autostrojenia

tunE1

-
©

Pozycja wirnika silnika nie zmienia si¢ lub nie zostaje osiagnieta zadana predkos¢ podczas badania inercji (patrz Pr 5.12)

-
-

Upewnij sie czy silnik ma mozliwos$¢ pracy (czy np. hamulec jest zwolniony)
Sprawdz potaczenie mechaniczne enkodera z silnikiem

Kierunek wirowania silnika jest nieprawidtowy lub naped nie mégt zatrzyma¢ sie podczas badania inercji (patrz Pr 5.12)

Sprawdz poprawnos$¢ oprzewodowania silnika
Sprawdz poprawnos$¢ oprzewodowania i podtaczenia rezolwera badz enkodera
Zamien dwa przewody fazowe silnika miedzy soba (tylko dla trybu pracy wektorowej napedu w zamknietej petli)

Sygnaty komutacyjne enkodera sa btednie lub mierzona inercja jest poza dopuszczalnym zakresem (patrz Pr 5.12)

Sprawdz poprawnos$¢ oprzewodowania silnika
Sprawdz czy sygnaty komutacyjne enkodera U,V i W sg podtaczone prawidiowo

Sygnat komutacyjny U enkodera nie jest aktywny podczas procedury autostrojenia

Sprawdz stan przewodu sygnatu komutacyjnego U
Wymien enkoder

Sygnat komutacyjny V enkodera nie jest aktywny podczas procedury autostrojenia

Sprawdz stan przewodu sygnatu komutacyjnego V
Wymien enkoder

Sygnat komutacyjny W enkodera nie jest aktywny podczas procedury autostrojenia

Sprawdz stan przewodu sygnatu komutacyjnego W
Wymien enkoder

tunE?7

Nieprawidiowa liczba biegunéw silnika wprowadzona do napedu

Sprawdz ustawiong rozdzielczo$¢ urzadzenia sprzezenia zwrotnego (dla enkodera ilo$¢ impulsdw na obrot)
Sprawdz czy ustawiona liczba biegunoéw silnika w Pr 5.11 jest prawidtowa

ey ey - - - -
~ [<}] (3] £ w N

Dla napedu wielo-modutowego: Niezdefiniowany btad

171

Sprawdz wszystkie potaczenia (oprzewodowanie) pomiedzy modutami mocy
Upewnij sie czy przewody nie sg zakidécane

UP ACC

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: brak dostepu do programu w wewnetrznym PLC nepedu

98

Wytacz aktywacje napedu - dostep do zapisu nie jest mozliwy gdy naped ma pozwolenie na prace (Pr 6.15=1)
Dostep do wewnetrznego PLC napedu jest aktywny z innego zrodta
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Stan awarii
(ang. Trip)

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

UP div0

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: program wykonat prébe dzielenia przez zero

Sprawdz program

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: zmienne i nazwy blokoéw funkcyjnych zuzywaja zbyt
duzo pamieci RAM (przepetnienie stosu)

Sprawdz program

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: proba zapisu zbyt duzej wartosci parametru

Sprawdz program

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: proba odwotania do nieistniejacego parametru

Sprawdz program

Stan awarii zwiagzany zprogramem do wewnetrznego PLC napedu: proba zapisu wartosci do param. tylko do odczytu

Sprawdz program

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: proba odczytu wartosci parametru tylko do zapisu

Sprawdz program

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: niezdefiniowany stan awaryjny

Sprawdz program

UP uSEr

Stan awarii zwigzany z programem do wewnetrznego PLC napedu: stan awaryjny zdefiniowany przez programiste

Sprawdz program

uv

Napiecie w obwodzie posredniczacym DC napedu zbyt mate

Sprawdz poziom napigcia zasilania napedu

Napiecie znamionowe napedu (Vac) Prég zadziatania blokady podnapieciowej (Vdc)
200 175
400 350
575 435

X.Oht2

Dla napedu wielo-modutowego: Zbyt duzy wzrost temperatury na radiatorze modutu X

121 to 128

Sprawdz czy przestrzen wokot modutdéw jest wystarczajgca oraz czy wentylator kazdeg z modutéw jest sprawny
Sprawdz czy prawidtowy jest obieg powietrza chtodzacego w radiatorze kazdego z modutéw oraz w szafie
Sprawdz czystos$¢ oraz wielko$¢ kratek wentylacyjnych szafy

Sprawdz temperature na zewnatrz napedu

Zredukuj czestotliwos¢ nosng napedu

Zwieksz wentylacje napedu

X.0lLAC

Dla napedu wielo-modutowego: Przeciazenie pradowe wykryte w module X — szczytowy prad wyjsc. wyzszy niz 225%In

111 to 118

Czas rozbiegu bgdz hamowania zbyt krotki

Jezeli ten stan awaryjny wystapit podczas autostrojenia zredukuj podbicie napiecia przy matych czestotliwosciach (Pr 5.15)
Sprawdz czy nie wystapito zwarcie przewoddéw na wyjsciu napedu

Sprawdz stan izolacji silnika

Sprawdz oprzewodowanie enkodera badz rezolwera (jezeli s wykorzystywane)

Sprawdz mechaniczne potaczenie enkodera badz rezolwera z silnikiem (jezeli sg wykorzystywane)

Sprawdz czy sygnaty przychodzace z enkodera bgdz rezolwera nie sg zakiécane

Czy dtugos¢ przewodoéw naped - silnik nie przekracza dopuszczalnych dtugosci dla danego napedu?

Zredukuj wartosci cztonow petli predkosciowej — Pr 3.10, Pr 3.11 i Pr 3.12 (tylko dla pracy w trybie wektorowym w zamknietej petli
sprzezenia zwrotnego lub trybu serwo)

Czy pomiar offsetu silnika serwo przebiegt prawidtowo? (tylko dla trybu pracy serwo)

Zredukuj wartosci w Pr 4.13 i Pr 4.14 - cziony petli pradowej (tylko dla pracy w trybie wektorowym w zamknietej petli sprzezenia
zwrotnego lub trybu serwo)

Dla napedu wielo-modutowego: Przeciazenie w obwodzie czopera w module X

Zadziatanie zabezpieczenia w obwodzie tranzystora hamowania
Sprawdz podtaczenie rezystora hamowania

141 to 148 . . . L . Loz L . - .
Sprawdz czy rezystancja opornika hamowania jest wigksza badz réwna minimalnej wartosci rezystancji czopera
Sprawdz stan izolacji rezystora hamowania
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Stan awarii
(ang. Trip)

Opis stanu awaryjnego; Czynnosci diagnostyczne

Dla napedu wielo-modutowego: Napiecie w obwodzie posredniczacym DC w jednym z modutéw przekroczyto
dopuszczalne napiecie szczytowe lub przekroczyto maks. dopuszczalny poziom napiecia w ciagu 30 s.

151 to 158

Zwigksz czas hamowania (Pr 0.02)

Zmniejsz rezystancje opornika hamowania tak aby nieznacznie przewyzszata minimalng warto$¢ rezystancji czopera

Sprawdz poziom napiecia AC zasilajacego naped

Sprawdz czy nie byto przerw w zasilaniu napedu - ponowne zataczenie napedu oraz zataczanie stycznikdéw na zasilaniu napedu
moze spowodowac przepigcie w obwodzie posredniczacym napedu

Sprawdz stan izolacji uzwojen silnika

Nap. znamionowe napedu Maks. nap. szczytowe Maksymalne napiecie ciagte
200 415 405
400 830 810
575 990 960

Dla napedu wielo-modutowego: Brak jednej fazy zasilajagcej w module X

101 to 108

Sprawdz poziom napiecia zasilajagcego w poszczegdélnych
Sprawdz czy warto$¢ pradu wyjsciowego z napedu jest stabilna

Dla napedu wielo-modutowego: Wykryte nieprawidtowe zasilanie wewnetrzne w module X

131 to 138

Wyjmij wszystkie moduty SM z napedu i zresetuj naped
Sprawdz stan ztacz i przewodéw paskowych oraz poprawnosc¢ potaczen
Btad sprzetowy - wyslij naped do naprawy
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Tabela 13-2 Kody stanow awaryjnych

Nr Stan awarii (ang. Trip) Nr Stan awarii (ang. Trip) Nr Stan awarii (ang. Trip)
1 39 L.SYNC 184 C.FULL
2 40 do 89 1040 do t089 185 C.Acc
3 920 UP div0 186 C.rtg
4 91 UP PAr 187 C.Typ
5 92 UP ro 188 C.cpr
6 93 UP So 189 EnC1
7 94 UP ovr 190 EnC2
8 95 UP OFL 191 EnC3
9 96 UP uSEr 192 EnC4
10 97 UP udf 193 EnC5
11 98 UP ACC 194 EnC6
12 99 t099 195 EnC7
13 100 196 EnC8
14 101 do 108 X.PH 197 EnC9
15 109 do 110 1109 do t110 198 EnC10
16 111 do 118 X.0lLAC 199 DESt
17 119 do 120 t119 do t120 200 SL1.HF
18 121 do 128 X.Oht2 201 SL1.tO
19 129 do 130 t129 do t130 202 SL1.Er
20 131 do 138 1.PS do 8.PS 203 SL1.nF
21 139 do 140 t139 do t140 204 SL1.dF
22 141 do 148 X.OIBr 205 SL2.HF
23 149 do 150 t149 do t150 206 SL2.tO
24 151 do 158 X.0v 207 SL2.Er
25 159 do 160 t159 do t160 208 SL2.nF
26 161 do 168 t161 do t168 209 SL2.dF
27 169 do 170 1169 do t170 210 SL3.HF
28 171 UFLt 211 SL3.tO
29 172 do 175 t172 do 1175 212 SL3.Er
30 176 EnP.Er 213 SL3.nF
31 177 do 178 t177 do t178 214 SL3.dF
32 PH 179 C.Chg 215 SL.rtd
33 RS 180 C.Optn 216 do 219 1216 do 219
34 Pad 181 C.RdO 220 do 230 HF20 do HF30
35 CL.bit 182 C.Err

36 do 38 1036 do t038 183 C.dat

Powyzsze stany awaryjne moga by¢ zgrupowane w nastepujace
kategorie:
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Tabela 13-3 Kategorie stanéw awaryjnych
Kategoria Stany awaryjne Wyjasnienia

Stan awaryjny, ktéry resetuje

Stan awaryjny po podnapieciu w obwodzie DC napedu nie moze by¢ resetowany

naped

. : uu przez uzytkownika - jest automatycznie resetowany przez naped w momencie gdy
sig samoczynnie o . oo by
napiecie w obwodzie DC osiggnie wymagang wartos¢
Stan awaryjny zwigzany z Po wystapieniu tego stanu awaryjnego naped zatrzyma silnik ale przedtem bedzie
zanikiem fazy zasilajacej PH odpowiednio redukowat dostarczang moc do silnika po 500ms od detekc;ji braku fazy

zasilajacej naped

Stany awaryjne o niskiej
hierarchii waznosci

Old1, cL2, cL3, SCL

Jezeli Pr 10.37 jest nastawiony na 1 lub 3 naped zatrzyma silnik natychmiast przed
wskazaniem stanu awaryjnego

Standardowe stany awaryjne

Wszystkie inne stany
awaryjne

Moga byé zresetowane po uptywie 1s od wystapienia stanu awaryjnego

Standardowe stany awaryjne
z wydtuzonym czasem

OI.AC, OL.Br, x.0OIAC,

Moga by¢ zresetowane po uptywie 10s od wystgpienia stanu awaryjnego

potrzebnym do zresetowania x.OIBr
napedu
Stan awaryjny EEF EEF Moze by¢ zresetowany dopiero po wprowadzeniu parametréow fabrycznych

parametrem Pr xx.00 lub Pr 11.43.

Stany awaryjne nie dajace sie
zresetowac

HF20 do HF30, SL1.HF,
SL2.HF, SL3.HF

Nie moga by¢ zresetowane. Te stany awaryjne wskazujg na odtaczenie napedu od
sieci.

Btedy sprzetowe

HFO01 do HF19

Wskazujg na powazny problem z napedem i nie moga by¢ zresetowane. Po
wystapieniu jednego z tych stanéw awaryjnych naped jest nieaktywny a na
wyswietlaczu wida¢ wskazanie HFxx. Przekaznik “Naped Sprawny” jest otwarty; nie
funkcjonuje komunikacja szeregowa.

13.2 Wskazania alarmow

Stan alarmowy jest wskazywany na dolnej linii wyswietlacza -
odpowiedni kod stanu alarmowego miga na przemian z normalnie
wyswietlang wartoscia. Jezeli nie zostang podjete odpowiednie kroki w
celu zniwelowania stanu alarmowego naped zablokuje i pozostanie w
stanie awaryjnym (nie dotyczy wskazania "Autotune" - Autostrojenie).
Lista mozliwych do wyswietlenia alarméw:

Dolna linia
wyswietlacza

Opis alarmu

Przecigzenie w obwodzie rezystora hamowania

Stopien zapetnienia bufora 12t w obwodzie rezystora hamowania (Pr
10.39) osigga 75.0% wartosci, przy ktérej naped wchodzi w stan
awaryjny. Przy tym stanie alarmowym tranzystor hamowania jest caty
czas aktywny.

Radiator napedu lub regulator napedu lub tranzystory

IGBT napedu zaczynajg osiagac¢ zbyt wysoka

temperature

» Jezeli temperatura radiatora napedu nadal bedzie rosta naped
zablokuje sie wyswietlajac stan awaryjny ‘O.ht2’ (patrz stan
awaryjny ‘O.ht2’).

lub

+ Jezeli temperatura wokét ptyty regulatora napedu nadal bedzie
rosta naped zablokuje sie wyswietlajgc stan awaryjny ‘O.CtL’ (patrz
stan awaryjny ‘O.CtL).

OVLd Przecigzenie silnika

Stopien zapetnienia bufora 1% przeciazenia silnika osiaga 75.0%
wartosci, przy ktérej naped wchodzi w stan awaryjny. Podczas
wyswietlania tego alarmu silnik jest od pewnego czasu przecigzany.
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13.3 Wskazania statusu napedu

Tabela 13-4 Lista wskazan statusowych napedu

Gorna linia
wyswietlacza

Opis

Wyjscie
napedu

Aktywna praca napedu w trybie
regeneracyjnym

Jednostka regeneracyjna jest gotowa do pracy i
zsynchronizowana z siecig

Aktywne

ACUU Zanik napiecia zasilania napedu

Naped wykryt utrate napiecia zasilania i podejmuje
probe podtrzymania napiecia w obwodzie
posredniczacym DC napedu poprzez przyhamowanie
silnika

Aktywne

Proces Autostrojenia w toku

Zainicjowana procedura Autostrojenia napedu.
*Napis ‘Auto’ i ‘tunE’ wyswietla sie naprzemiennie.

Aktywne

Hamowanie silnika pradem statym

Naped podaje na uzwojenia silnika prad staty

Aktywne

Hamowanie

Naped wykonuje proces hamowania silnika

Aktywne

Brak pozwolenia na prace

Zacisk 31 na listwie sterujacej napedu nie jest zwarty i
naped nie moze podjaé pracy. Aby wprowadzi¢ naped
w stan gotowosci nalezy zewrze¢ zacisk 31 z
zaciskiem 22 na listwie sterujgcej napedu lub
nastawi¢ Pr 6.15 na wartos¢ 0.

Nieaktywne

Pozycjonowanie

Naped pracuje w trybie pozycjonowania, orientac;ji
potozenia watu silnika

Aktywne

Gotowos$¢ napedu

Naped gotowy do podjecia pracy

Nieaktywne

Praca naped

Naped jest w stanie pracy - steruje silnikiem

Aktywne

Scanning

Naped poszukuje czestotliwosci silnika celem
synchronizacji z wirujgcym silnikiem (dla trybu pracy
napedu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego)
Naped jest gotowy do pracy i zsynchronizowany z
siecig (dla napedu pracujacego w trybie
regeneracyjnym)

Aktywne

Zatrzymanie silnika i utrzymywanie
silnika na predkosci zerowej

Naped utrzymuje predkosc¢ zerowa silnika.

Naped jest gotowy do pracy ale napiecie AC jest zbyt
mate lub napigecie DC w obwodzie posredniczacym
zbyt gwattownie przyrasta badz spada

Aktywne

Wystapit stan awaryjny

Naped przestat pracowac i nie steruje silnikiem.
Ponizej napisu “triP” wyswietlany jest kod stanu
awaryjnego.

Nieaktywne

Tabela 13-5 Wskazania statusu dotyczace modutow SM i karty
SMARTCARD

Dolna linia

wyswietlacza Opis

Transferowany jest zestaw parametréw z karty SMARTCARD do
napedu po zataczeniu zasilania napedu.

W celu znalezienia doktadniejszych informacji patrz Rozdziat 9.2.4.
“Automatyczny transfer danych ze SMARTCARD do napedu po
kazdym zatgaczeniu zasilania napedu (Pr 11.42 = boot (4))” na stronie
93.

Transferowany jest zestaw parametréw z napedu na karte
SMARTCARD po zataczeniu zasilania napedu.

W celu znalezienia doktadniejszych informacji patrz Rozdziat 9.2.3.
“Automatyczne zapisywanie na SMARTCARD zmian parametrow (Pr
11.42 = Auto (3))’ na stronie 92 (Pr 11.42=Auto(3)).

loAding
Naped zapisuje dane w jednym z modutéw SM

13.4

Wyswietlanie historii wystapienia
stanéw awaryjnych

Naped zapisuje w pamieci 10 ostatnich stanéw awaryjnych
uporzadkowanych w kolejnosci ich wystapienia w parametrach: od Pr
10.20 do Pr 10.29 wraz z odpowiadajacym im czasem wystapienia w Pr
10.43 do Pr 10.51. Czas ten jest liczony od wystgpienia stanu
awaryjnego do chwili obecnej od ostatniego zataczenia napedu ( Pr 6.28
= 0) lub od wystgpienia stanu awaryjnego do chwili obecnej nie biorac
pod uwage wytaczen zasilania napedu (na podstawie licznika czasu
pracy napedu ( Pr 6.28 = 1)).

Pr 10.20 zapisuje ostatni stan awaryjny, ktéry wystapit lub obecny stan
awaryjny jezeli naped aktualnie znajduje sie w trybie stanu awaryjnego
(z czasem wystapienia tego stanu awaryjnego zapisanym w Pr 10.43).
W Pr 10.29 zapisany jest najstarszy stan awaryjny z dziesieciu ostatnich
stanéw awaryjnych (z czasem wystapienia tego stanu awaryjnego
zapisanym w Pr 10.51). Kazdy nowy stan awaryjny jest zapisywany w Pr
10.20 (i Pr 10.43) a wszystkie poprzednie przechodza o jeden parametr
w gore tak, ze ostatni poprzedni stan awaryjny zostaje wykasowany z Pr
10.29 (i Pr 10.51).

Jezeli stany awaryjne z parametréw Pr 10.20 do Pr 10.29 sg czytane za
pomoca komunikacji szeregowej to przekazywane sa tylko kody stanéw
awaryjnych, ktére nalezy odczytaé przy pomocy Tabeli 12-2 a nastepnie
Tabeli 12-1 Oznaczenia wyswietlanych stanéw awaryjnych na stronie
186
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14 Standard UL 14.4 Maksymalny wyjsciowy prad ciagty

Firma Control Techniques posiada certyfikat UL (Underwriters
Laboratories Inc.), jest oficjalnie zarejestrowana w $wiatowej sieci
organizacji UL pod numerem E 171230. Wiecej informacji na temat
standardow i certyfikatow UL mozna znalez¢ na stronie www.ul.com.

14.1  Wymagania UL dla napedéw
Zgodnos$¢ z normami

Naped do silnikéw AC spetnia wymagania standardy UL tylko w

przypadku gdy ponizsze wymagania sg spetnione:

» Naped zostat zainstalowany w obudowie typu 1 (lub lepszej) tak jak
definiuje to standard UL50

« Instalacje elektryczng napedu wykonano z wykorzystaniem
przewod6w miedzianych klasy 1 60/75°C (140/167 °F)

» Temperatura otoczenia podczas pracy napedu nie powinna
przekraczac 50°C (122 °F)

*  Momenty dokregcania zaciskéw nie powinny przekracza¢ momentéw
podanych w Tabeli 3.12.2 Momenty dokrecania zaciskéw napedu na
stronie 27.

« Jezeli sterowanie napedu jest zasilane z zewnetrznego zrédta
zasilania (+24V), zrédto to musi naleze¢ do klasy 2 wg standardéw
UL

Ochrona silnika przed przecigzeniem

Naped zapewnia ochrone silnika przed przecigzeniem. Prog
przecigzenia wynosi:

- 150% pradu znamionowego dla pracy napedu w otwartej petli
sprzezenia zwrotnego

- 175% pradu znamionowego dla pracy napedu w zamknietej petli
sprzezenia zwrotnego w trybie wektorowym lub w trybie serwo.

W celu zapewnienia prawidtowej pracy ochrony przecigzeniowe;j silnika
nalezy wprowadzi¢ prad znamionowy silnika do Pr 0.46 (lub Pr 5.07) w
napedzie. Prég ochrony przeciazeniowej silnika mozna nastawi¢ ponizej
wartosci 150% In. Wiecej informacji na ten temat mozna znalez¢ w
Rozdziale 8.3 Ograniczenia pradowe na stronie 95. Naped zapewnia
takze ochrone termiczna silnika. Wiecej informacji na ten temat mozna
znalez¢ w Rozdziale 8.4 Ochrona termiczna silnika na stronie 95.

Ochrona silnika przed nadmierna predkoscia obrotowa

Naped zapewnia ochrone silnika przed nadmierna predkoscig obrotowa.
Naped jednak nie powinien by¢ jedynym stopniem zabezpieczenia przed
nadmierng predkoscig obrotowa. Kompletng ochrone daje jedynie
zewnetrzne oddzielne zabezpieczenie.

14.2

14.2.1  Unidrive SP Rozmiar 1,2i3

Zgodnos$¢ z normami

Zasilanie napedu a standardy UL

Naped do silnikéw AC spetnia wymagania standardy UL tylko w

przypadku gdy:

* Na zasilaniu napedu zostaty zastosowane bezpieczniki szybkie
zgodnie z wymaganiami UL (klasy CC do 30A i klasy J powyzej
30A), np. Bussman Limitron seria KTK, Gould Amp-Trap seria ATM
lub rownowazne. Naped nie spetnia wymagan standardéw UL jezeli
na zasilaniu naedu zostaty zainstalowane zamiast bezpiecznikow
szybkich zabezpieczenia typu MCBs.

14.3 Wymagania sieci zasilajgcej naped

Unidrive SP moze by¢ zasilany z sieci o zdolnosci zwarciowej 5kA
(warto$¢ skuteczna) przy wartosci skutecznej napiecia: 264VAC
(napedy 200V), 528VAC (napedy 400V), 600VAC (napedy 575V).

Oznaczenia napeddw sg uporzagdkowane wedtug maksymalnych
dopuszczalnych wyjsciowych pradéw ciagtych, ktére przedstawiono
ponizej w Tabeli 14-1, Tabeli 14-2 oraz Tabeli 14-3.

Tabela 14-1 Maksymalny wyjsciowy prad ciaglty (Napedy 200V)
Maks. wyjsciowy prad Maks. wyjsciowy prad
Model Napedglggianz)rdowej Model Naped?c?ggnfj?rdowej
przeciazalnosci przeciazalnosci
SP1201 5.2 SP2201 155
SP1202 6.8 SP2202 22
SP1203 9.6 SP2203 28
SP1204 1 SP3201 42
SP3202 54

Tabela 14-2 Maksymalny wyjsciowy prad ciagly (Napedy 400V)

Maks. wyjsciowy prad Maks. wyjsciowy prad

Model Napgd:;lz g*t!;n(d?rdowej Model Naped?? ggn&i?rdowei
przeciazalnosci przeciazalnosci
SP1401 2.8 SP2401 15.3
SP1402 3.8 SP2402 21
SP1403 5.0 SP2403 29
SP1404 6.9 SP3401 35
SP1405 8.8 SP3402 43
SP1406 11 SP3403 56

Tabela 14-3 Maksymalny wyjsciowy prad ciagly (Napedy 575V)

Maks. wyjsciowy prad Maks. wyjsciowy prad

Model Napgd:;I: ggn(dﬁ)rdowej Model Naped\(;lc?gs'tzngi:)rdowei
przeciazalnosci przeciazalnosci
SP3501 5.4 SP3505 16
SP3502 6.1 SP3506 22
SP3503 8.3 SP3507 27
SP3504 11
145 Bezpieczenstwo obstugi

Z napedem Unidrive SP dostrczana jest naklejka z ostrzezeniem, ktéra
powinna by¢ umieszczona na obudowie napedu w widocznym dla
obstugi miejscu (aby spetni¢ standardy UL).

Naklejka z ostrzezeniem zawiera tekst “UWAGA: Ryzyko porazenia
pradem elektrycznym. Obudowe napedu mozna zdjgé po 10min. od
odtgczenia zasilania”.

14.6 Akcesoria spetniajace standardy UL

*  SM-Universal Encoder Plus
+ SM-Resolver

*  SM-Encoder Plus

» 15-way D-type converter

e SM-I/O Plus

*  SM-Applications

*  SM-Applications Lite

«  SM-PROFIBUS-DP

*  SM-DeviceNet

+  SM-INTERBUS

+  SM-CAN
+  SM-CANopen
*  SM-Keypad

*  SM-Keypad Plus
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