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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

0 SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw. | Strona

P000

Dostep do parametrow

0 do 9999

1

5-1

P001

Predkos¢ odniesienia

0 do 9999

ro 11-1

P002

Predkos$¢ wyjsciowa (silnik)

0 do 9999

ro 11-1

P003

Prad silnika

0,0do 40,0 A

ro 11-1

P004

Napiecie obwodu posredniego

0do 828V

ro 11-1

P005

Czestotliwos$¢ wyjsciowa (silnik)

0,0 do 400,0 Hz

ro 11-2

P006

Status falownika

0 = Gotowos¢

1 = Bieg

2 = Zbyt niskie napigcie

3 = Usterka

4 = Autotuning

5 = Konfiguracja

6 = Hamowanie prgdem statym
7 = Rezerwacja

8 = Tryb ognia

ro 11-2

P007

Napiecie wyjsciowe

0do 480V

ro 11-3

P009

Moment obrotowy silnika

-200,0 do 200,0 %

ro, VW 11-4

PO11

Wspétczynnik mocy

0,00 do 1,00

ro 8-26

P012

DI8 do DI1 Status

0 do FF (hexa)
Bit 0 =DI1
Bit 1 =DI2
Bit 2 =DI3
Bit 3 =Dl4
Bit4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7=DI8

ro 9-12

P013

DO4 do DO1 Status

0 do F (hexa)
Bit 0 = DO1
Bit 1 = DO2
Bit 2 =DO3
Bit 3 = D04

ro 9-23

P014 0

Wartos¢ AO1

0,0 do 100,0 %

ro 9-7

P015 ()

Wartos¢ AO2

0,0 do 100,0 %

ro 9-7

P018

Wartos¢ Al1

-100,0 do 100,0 %

ro 9-1

P019 ()

Wartos¢ Al2

-100,0 do 100,0 %

ro 9-1

P020

Wartos$¢ sygnatu potencjometru

-100,0 do 100,0 %

ro 9-6

P022

Fl Warto$¢ w Hz

0 do 3000 Hz

ro 9-11

P023

Gtéwna wersja oprogramowania

0,00 do 99,99

ro 6-1

P024 0

IO Akces. Wersja SW

0,00 do 99,99

ro 6-3

P025 ("

Akces. komun. Wersja SW

0,00 do 99,99

ro 6-3

P027

Konfig. Akces. IO

0 = Bez akcesoriow

1 = CFW300-I0AR

2 = CFW300-IODR

3 = CFW300-I0ADR
4 = CFW300-IOAENC
5 = Rezerwacja

6 = CFW300-I0DF

ro 6-4

P028

Konfig. Akces. Komunik.

0 = Bez akcesoriow
1 = CFW300-HMIR
2 = Rezerwacja

3 = CFW300-CCAN
4 = CFW300-CPDP
5 = CFW300-CETH
6 = Rezerwacja

7 = CFW300-I0P

8 = CFW300-CBLT

ro 6-4

CFW300 | 0-1



SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

e

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. | Strona
P029 Konfiguracja sprzetu zasilajgcego 0 = Nie zidentyfikowano W zaleznosci od ro 6-1
1=16 A110V modelu
2=2,6 A110V przetwornicy
3=42A110V czestotliwosci
4=6,0A/110V
5=1,6 A/220V
6=2,6 A220V
7=42A/220V
8=6,0 A/220 V
9=73A/220V
10=10,0 A/220 V
11 =152 A220 V
12 do 19 = Rezerwacja
20=1,1 A/380 V
21=1,8 A/380V
22 =2,6 A/380V
23 =3,5A/380 V
24 =4,8 AI380 V
25=6,5A/380 V
26 = 8,2 A/380 V
27 =10,0 A/380 V
28 =12,0 A/380 V
29 =15,0 A/380 V
P030 Temperatura modutu -200,0 do 200,0 °C ro 11-4
P037 Przecigzenie silnika Ixt 0,0 do 100,0 % ro 10-4
P038 () | Predkos¢ enkodera -9999 do 9999 rpm ro 9-22
P039 () | Liczba impulséw enkodera 0 do 9999 ro 9-22
P045 Czas wigczenia wentylatora 0 do FFFF (hexa) ro 11-4
P047 Status KONF 0 do 33 (Tabela 11.3 na stronie 11- ro 11-4
5)
P048 Obecny alarm 0 do 999 ro 10-1
P049 Obecny btgd 0 do 999 ro 10-1
P050 Ostatni btad 0 do 999 ro 10-1
P051 Prad przy ostatnim btedzie 0,0 do 40,0 A ro 10-1
P052 tacze DC przy ostatniej usterce 0do 828V ro 10-2
P053 Czestotliwos¢  przy  ostatniej | 0,0 do 400,0 Hz ro 10-2
usterce
P054 Temperatura Ostatni btad 0,0 do 200,0 °C ro 10-2
P060 Drugi btad 0 do 999 ro 10-1
P070 Trzeci btad 0 do 999 ro 10-1
P080 Ostatni btgd w trybie pozarowym 0 do 999 ro 10-2
P081 Drugi btad w trybie pozarowym 0 do 999 ro 10-2
P082 Trzecia usterka w  trybie | 0do 999 ro 10-2
pozarowym
P100 Czas Przyspieszenia 0,1do999,9s 50s 8-2
P101 Czas Zwalniania 0,1do 999,9 s 10,0 s 8-2
P102 Czas przyspieszania 2. rampa 0,1do0999,9s 50s 8-2
P103 Czas Zwalniania 2. Rampa 0,1do0999,9s 10,0 s 8-2
P104 Rampa S 0 = Nieaktywny 0 cfg 8-2
1 = Aktywny
P105 Wybér 1. /2. Rampa 0=1.rampa 0 8-3
1=2.rampa
2 =DlIx
3 = Szeregowe/USB
4 = Rezerwacja
5 = CO/DN/DP/ETH
6 = SoftPLC
P106 Czas przysp. rampy awaryjnej 0,1do999,9s 50s 8-2
P107 Emer. R. Czas zwalniania 0,1do 999,9 s 50s 8-2
P120 Kopia zapasowa odnies. predkosci | 0 = Nieaktywny 1 7-7
1 = Aktywny
2 = Kopia zapasowa P121
P121 QOdniesienie przez HMI 0,0 do 400,0 Hz 3,0 Hz 7-8
P122 Odnosnik JOG -400,0 do 400,0 Hz 5,0 Hz 7-8
P124 Ref. Multispeed 1 -400,0 do 400,0 Hz 3,0 Hz 7-8
P125 Ref. Multispeed 2 -400,0 do 400,0 Hz 10,0 (5,0) Hz 7-8
P126 Ref. Multispeed 3 -400,0 do 400,0 Hz 20,0 (10,0) Hz 7-8
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. = Strona
P127 Ref. Multispeed 4 -400,0 do 400,0 Hz 30,0 (20,0) Hz 7-8
P128 Ref. Multispeed 5 -400,0 do 400,0 Hz 40,0 (30,0) Hz 7-8
P129 Ref. Multispeed 6 -400,0 do 400,0 Hz 50,0 (40,0) Hz 7-8
P130 Ref. Multispeed 7 -400,0 do 400,0 Hz 60,0 (50,0) Hz 7-8
P131 Ref. Multispeed 8 -400,0 do 400,0 Hz 66,0 (55,0) Hz 7-8
P133 Minimalna czestotliwosé 0,0 do 400,0 Hz 3,0Hz 7-9
P134 Maksymalna czestotliwo$¢ 0,0 do 400,0 Hz 66,0 (55,0) Hz 7-9
P135 Maksymalny prad wyj$ciowy 0,0do 40,0 A 1,5 X lnom \i 8-8
P136 Reczne zwigkszenie momentu | 0,0 do 30,0 % W zaleznosci od VIf 8-22
obrotowego modelu
przetwornicy
czestotliwosci
P137 Automatyczne zwigkszenie | 0,0 do 30,0 % 0,0% \i 8-23
momentu obrotowego
P138 Kompensacja poslizgu -10,0 do 10,0 % 0,0% V/f 8-23
P139 Filtr pradu wyj$ciowego 0,000 do 9,999 s 0,050 s VIf, VWW 8-9
P140 Slip Com. Filtr 0,000 do 9,999 s 0,500 s VVW 8-32
P142 Maksymalne napiecie wyjsciowe 0,0 do 100,0 % 100,0 % cfg, VIif 8-24
P143 Posrednie napiecie wyjsciowe 0,0 do 100,0 % 50,0 % cfg, VIf 8-24
P145 Predkos¢ ostabiania pola 0,0 do 400,0 Hz 60,0 (50,0) Hz cfg, VIf 8-24
P146 Czestotliwos¢ posrednia 0,0 do 400,0 Hz 30,0 (25,0) Hz cfg, VIf 8-24
P149 DC Link Tryb kompensaciji 0 = Nieaktywny 0 cfg, VIf 8-4
1 = Standardowy
2 = Nadmierna modulacja
3 = Rozszerzony
P150 Regulacja DC/LC. Typ 0 =hold_Ud i decel_LC 0 cfg, VI, 8-3
1 =accel_Udidecel_LC VVW
2 =hold_Ud i hold_LC
3 =accel_Udihold_LC
P151 Poziom regulacji DC Link 325do 810V 430V (P296 =1) VIf, VWW 8-6
380V (P296 = 2)
781V (P296 = 4)
781V (P296 = 5)
781V (P296 = 6)
781V (P296 =7)
P153 Poziom hamowania | 348 do 800 V W zaleznosci od VI, VWW 8-14
dynamicznego modelu
przetwornicy
czestotliwosci
P156 Predkos¢  znamionowa Prad | 0,1do40,0 A 1,2 X Inom 10-5
przecigzeniowy
P157 Prad przecigzenia 50 % Predkosé 0,1do 40,0 A 1,2 X lnom 10-5
P158 Prad przecigzenia 20 % Predkos¢ 0,1do 40,0 A 1,2 X lnom 10-5
P178 Strumien znamionowy 50,0 do 150,0 % 100,0 % VVW 8-33
P191 () | Kasowanie licznika impulséw | 0 = Nie 0 cfg 9-22
enkodera 1=Tak
P200 Hasto 0 = Nieaktywny (0] cfg 5-2
1 = Aktywny
2 do 9999 = Nowe hasto
P202 Rodzaj kontroli 0=VIf 0 cfg 8-1
1 = Kwadratowy V/f
2 do 4 = Nieuzywany
5=VVW
P204 Weczytywanie/zapisywanie 0 do 4 = Nieuzywany 0 cfg 5-2
parametrow 5 = Zataduj 60 Hz
6 = Zataduj 50 Hz
7 = Wprowadz uzytkownika
8 = Nieuzywany
9 = Zapisz Uzytkownika
10 = Nieuzywany
11 = Zataduj domysiny SoftPLC
12 do 13 = Rezerwacja
P205 Gtéwny parametr wyswietlacza 0 do 999 2 5-3
P207 Parametr wykresu stupkowego 0 do 999 3 5-3
P208 Ref. Wspotczynnik skali 1 do 9999 600 (500) 5-3

CFW300 | 0-3
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i

Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P209

Referencyjna
inzynieryjna

jednostka

0 do 1 = Bez jednostki

2 =Volt (V)

3 = Hertz (Hz)

4 = Bez jednostki

5 = Procent (%)

6 = Bez jednostki

7 = Obroty/min. (obr./min)

3

5-4

P210

Ref. Punkt dziesietny

0 = wxyz
1=wxy.z
2 = wx.yz
3 =w.xyz

5-4

P213

Wspéditczynnik skali stupka

1 do 9999

1,0 X Inom

54

P219

Czerwony.
Czestotliwose.

Przetacznik.

0,0do 15,0 Hz

15,0 Hz

cfg

8-9

P220

Zrédto wyboru LOC/REM

0 = Zawsze lokalnie

1 = Zawsze zdalnie

2 do 3 = Nieuzywany

4 =DIx

5 = Szeregowe/USB (LOC)
6 = Szeregowe/USB (REM)
7 do 8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/DP/ETH (LOC)
10 = CO/DN/DP/ETH (REM)
11 = SoftPLC

cfg

P221

Wybér referencji LOC

0 =HMI

1=A1

2=A12

3 = Potencjometr

4 =F|
5=Al1+AI2>0

6 =Al1+AI2
7=E.P

8 = Multispeed

9 = Szeregowe/USB
10 = Nieuzywany

11 = CO/DN/DP/ETH
12 = SoftPLC

13 = Nieuzywany
14=Al1>0
15=AI2>0

16 = Potencjometr > 0
17=FI>0

cfg

7-4

P222

Wybér referencji REM

Zobacz opcje wP221

cfg

7-4

P223

Wybér LOC FWD/REV

0 = Do przodu

1 = Rewers

2 do 3 = Nieuzywany

4 =DIx

5 = Szeregowe/USB (FWD)
6 = Szeregowe/USB (REV)

7 do 8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/DP/ETH (FWD)

10 = CO/DN/DP/ETH (REV)
11 = Nieuzywany

12 = SoftPLC

cfg

7-5

P224

Wybér LOC Run/Stop

0 = Klawisze HMI
1=DIx

2 = Szeregowe/USB
3 = Nieuzywany

4 = CO/DN/DP/ETH
5 = SoftPLC

cfg

7-5

P225

Wybér LOC JOG

0 = Wytagczony

1 = Nieuzywany

2 =DIx

3 = Szeregowe/USB
4 = Nieuzywany

5= CO/DN/DP/ETH
6 = SoftPLC

cfg

7-6

P226

Wybér REM FWD/REV

Zobacz opcje wP223

cfg

7-5

P227

Wybdér REM Run/Stop

Zobacz opcje wP224

cfg

7-5

P228

Wybér REM JOG

Zobacz opcje wP225

cfg

7-6

P229

Wybér trybu zatrzymania

0 = Rampa do zatrzymania
1 = Wybrzeze do zatrzymania

ISIEVIIENES

cfg

7-6
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Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P230

Martwa strefa (Sli FI1)

0 = Nieaktywny
1 = Aktywny

0

cfg

9-1

P231

Funkcja sygnatu Al1

0 = Predkos$c¢ Ref.

1 do 3 = Nieuzywany
4=PTC

5 do 6 = Nieuzywany

7 = Uzycie sterownika PLC
8 = Aplikacja Funkcja 1

9 = Aplikacja Funkcja 2

10 = Aplikacja Funkcja 3
11 = Aplikacja Funkcja 4
12 = Aplikacja Funkcja 5
13 = Aplikacja Funkcja 6
14 = Aplikacja Funkcja 7
15 = Aplikacja Funkcja 8
16 = Warto$¢ zadana sterowania
17 = Zmienna procesowa

0

cfg

P232

Wzmocnienie wejscia Al1

0,000 do 9,999

1,000

P233

Sygnat wejsciowy Al1

0=0-10V/20 mA
1=4-20mA
2=10V/20mA-0
3=20-4mA

9-3

P234

Przesuniecie wejscia Al1

-100,0 do 100,0 %

0,0%

94

P235

Filtr wejsciowy Al1

0,00do 16,00 s

0,00 s

9-5

P236 ("

Funkcja sygnatu Al2

Zobacz opcje wP231

cfg

9-2

P237 ()

Wzmocnienie wejscia Al2

0,000 do 9,999

1,000

9-3

P238 ("

Sygnat wejsciowy Al2

Zobacz opcje wP233

9-3

P239 ("

Przesunigcie wejscia Al2

-100,0 do 100,0 %

0,0%

9-4

P240

Filtr wejsciowy Al2

0,00do 16,00 s

0,00 s

9-5

P241 0

Funkcja sygnatu potencjometru

0 = Predkos$c¢ Ref.

1 do 6 = Nieuzywany

7 = SoftPLC

8 = Aplikacja Funkcja 1
9 = Aplikacja Funkcja 2
10 = Aplikacja Funkcja 3
11 = Aplikacja Funkcja 4
12 = Aplikacja Funkcja 5
13 = Aplikacja Funkcja 6
14 = Aplikacja Funkcja 7
15 = Aplikacja Funkcja 8
16 do 17 = Nieuzywany

cfg

9-6

P242 0)

Wzmocnienie
potencjometru

sygnatu

0,000 do 9,999

1,000

9-6

P244 0

Przesuniecie
potencjometru

sygnatu

-100,0 do 100,0 %

0,0%

9-6

P245

Potencjometr i filtr FI1

0,00 do 16,00 s

0,00s

9-6

P246

Funkcja wejscia FI1

0 = Nieaktywny

1 = Aktywny w DI1
2 = Aktywny w DI2
3 = Aktywny w DI3
4 = Aktywny w DI4

cfg

9-11

P247

Wzmocnienie wejscia FI1

0,000 do 9,999

1,000

9-11

P248

FI1 Minimalne wejscie

1 do 3000 Hz

100 Hz

9-11

P249

Przesunigcie wejscia FI1

-100,0 do 100,0 %

0,0%

9-11

P250

F11 Maksymalne wejscie

1 do 3000 Hz

1000 Hz

9-12

CFW300 | 0-5
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Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P251 ()

Funkcja wyjscia AO1

0 = Predkos$¢ Ref.

1 = Nieuzywany

2 = Predkos$¢ rzeczywista
3 do 4 = Nieuzywany

5 = Prad wyj$ciowy

6 = Nieuzywany

7 = Aktywny prad

8 do 10 = Nieuzywany

11 = Moment obrotowy silnika
12 = SoftPLC

13 do 15 = Nieuzywany
16 = Silnik Ixt

17 = Nieuzywany

18 = Wartos¢ P696

19 = Wartos¢ P697

20 = Nieuzywany

21 = Aplikacja Funkcja 1
22 = Aplikacja Funkcja 2
23 = Aplikacja Funkcja 3
24 = Aplikacja Funkcja 4
25 = Aplikacja Funkcja 5
26 = Aplikacja Funkcja 6
27 = Aplikacja Funkcja 7
28 = Aplikacja Funkcja 8
29 = Wartos$¢ zadana sterowania
30 = Zmienna procesowa

2

9-8

P252 ()

Wzmocnienie wyjscia AO1

0,000 do 9,999

1,000

9-9

P253 ()

Sygnat wyjsciowy AO1

0=0-10V
1=0-20mA
2=4-20mA
3=10-0V
4=20-0mA
5=20-4mA

9-9

P254 ()

Funkcja wyjscia AO2

Zobacz opcje wP251

9-8

P255 ()

Wzmocnienie wyjscia AO2

0,000 do 9,999

1,000

9-9

P256 ()

Sygnat wyjsciowy AO2

Zobacz opcje wP253

9-9

0-6 | CFW300
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param.

P263

Funkcja

Funkcja wejscia DI1

Regulowany Zakres

0 = Nieuzywany

1 = Tryb pracy/Zatrzymaj

2 = Ogdlne wigczenie

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Bieg do przodu

5 = Bieg wsteczny

6 = Start

7 = Stop

8 = Kierunek obrotu

9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwalnianie E.P.

13 = Multispeed

14 = 2. rampa

15 do 17 = Nieuzywany

18 = Brak alarmu zewnetrznego
19 = Brak usterki zewnetrznej
20 = Reset

21 do 23 = Nieuzywany

24 = Wylgcz Flying Start

25 = Nieuzywany

26 = Lock Prog.

27 do 31 = Nieuzywany

32 = 2. Rampa Multispeed

33 = 2. rampa zwiekszajgca E.P.
34 = 2. rampa Zmniejszenie E.P.
35 = 2. rampa Bieg FWD

36 = 2nd Ramp REV Run

37 = Start/ Inc. E.P.

38 = Zwalnianie E.P. / Stop
39 = Stop

40 = Stop (nieaktywny impuls)
41 = Aplikacja Funkcja 1

42 = Aplikacja Funkcja 2

43 = Aplikacja Funkcja 3

44 = Aplikacja Funkcja 4

45 = Aplikacja Funkcja 5

46 = Aplikacja Funkcja 6

47 = Aplikacja Funkcja 7

48 = Aplikacja Funkcja 8

49 = Wigcz tryb pozarowy

50 do 54 = Nieuzywany

55 = Run/Stop ON-Lock po

wigczeniu zasilania

56 = Forward Run ON-Lock po

wigczeniu zasilania

57 = Bieg wsteczny ON-Lock po

wigczeniu zasilania

Ustawienie
Fabryczne

1

Wiasciw. | Strona
cfg 9-13

CFW300 | 0-7



SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

i

n Param. Funkcja

P264 Funkcja wejscia DI2

0-8 | CFW300

Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw.
0 = Nieuzywany 8 cfg

1 = Tryb pracy/Zatrzymaj

2 = Ogolne wigczenie

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Bieg do przodu

5 = Bieg wsteczny

6 = Start

7 = Stop

8 = Kierunek obrotu

9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwalnianie E.P.

13 = Multispeed

14 = 2. rampa

15 do 17 = Nieuzywany

18 = Brak alarmu zewnetrznego
19 = Brak usterki zewnetrznej
20 = Reset

21 do 23 = Nieuzywany

24 = Wylgcz FlyStart

25 = Nieuzywany

26 = Progr. Wyt.

27 do 31 = Nieuzywany

32 = 2. Rampa Multispeed

33 = 2. rampa zwigkszajaca E.P.
34 = 2. rampa Zmniejszenie E.P.
35 = 2. rampa Bieg FWD

36 = 2nd Ramp REV Run

37 = Wiacz / przyspiesz E.P.

38 = zwalnia¢ E.P. / Wytacz

39 = Stop

40 = Stop (nieaktywny impuls)
41 = Aplikacja Funkcja 1

42 = Aplikacja Funkcja 2

43 = Aplikacja Funkcja 3

44 = Aplikacja Funkcja 4

45 = Aplikacja Funkcja 5

46 = Aplikacja Funkcja 6

47 = Aplikacja Funkcja 7

48 = Aplikacja Funkcja 8

49 = Wigcz tryb pozarowy

50 = PID Reczny / Automatyczny
51 do 54 = Nieuzywany

55 = Run/Stop ON-Lock po
wigczeniu zasilania

56 = Forward Run ON-Lock po
wigczeniu zasilania

57 = Bieg wsteczny ON-Lock po
wigczeniu zasilania

Strona
9-13
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param.

P265

Funkcja

Funkcja wejscia DI3

Regulowany Zakres

0 = Nieuzywany

1 = Tryb pracy/Zatrzymaj

2 = Ogdlne wigczenie

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Bieg do przodu

5 = Bieg wsteczny

6 = Start

7 = Stop

8 = Kierunek obrotu

9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwalnianie E.P.

13 = Multispeed

14 = 2. rampa

15 do 17 = Nieuzywany

18 = Brak alarmu zewnetrznego
19 = Brak usterki zewnetrznej

20 = Reset

21 do 23 = Nieuzywany

24 = Wylacz FlyStart

25 = Nieuzywany

26 = Lock Prog.

27 do 31 = Nieuzywany

32 = 2. Rampa Multispeed

33 = 2. rampa zwiekszajgca E.P.
34 = 2. rampa Zmniejszenie E.P.
35 = 2. rampa Bieg FWD

36 = 2nd Ramp REV Run

37 = Start/ Inc. E.P.

38 = Zwalnianie E.P. / Stop

39 = Stop

40 = Stop (nieaktywny impuls)

41 = Aplikacja Funkcja 1

42 = Aplikacja Funkcja 2

43 = Aplikacja Funkcja 3

44 = Aplikacja Funkcja 4

45 = Aplikacja Funkcja 5

46 = Aplikacja Funkcja 6

47 = Aplikacja Funkcja 7

48 = Aplikacja Funkcja 8

49 = Wigcz tryb pozarowy

50 = Nieuzywany

51 = Polecenie zwiekszenia
wartosci zadanej sterowania (EP)
52 = Nieuzywany

53 = 1. DI dla wyboru wartosci
zadanej sterowania

54 = Nieuzywany

55 = Run/Stop ON-Lock po
wigczeniu zasilania

56 = Forward Run ON-Lock po
wigczeniu zasilania

57 = Bieg wsteczny ON-Lock po
wigczeniu zasilania

Ustawienie
Fabryczne

0

Wiasciw. | Strona
cfg 9-13

CFW300 | 0-9



SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

e

n Param.

P266

P267 ()
P268 ()
P269 ()
P270 ()
P271

Funkcja

Funkcja wejscia D14

Funkcja wejscia DI5
Funkcja wejscia DI6
Funkcja wejscia DI7
Funkcja wejscia DI8
Funkcja DI

0-10 | CFW300

Regulowany Zakres

0 = Nieuzywany

1 = Tryb pracy/Zatrzymaj

2 = Ogolne wigczenie

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Bieg do przodu

5 = Bieg wsteczny

6 = Start

7 = Stop

8 = Kierunek obrotu

9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwalnianie E.P.

13 = Multispeed

14 = 2. rampa

15 do 17 = Nieuzywany

18 = Brak alarmu zewnetrznego
19 = Brak usterki zewnetrznej

20 = Reset

21 do 23 = Nieuzywany

24 = Wylgcz FlyStart

25 = Nieuzywany

26 = Progr. Wyt.

27 do 31 = Nieuzywany

32 = 2. Rampa Multispeed

33 = 2. rampa zwigkszajaca E.P.
34 = 2. rampa Zmniejszenie E.P.
35 = 2. rampa Bieg FWD

36 = 2nd Ramp REV Run

37 = Start / Inc. E.P.

38 = Zwalnianie E.P. / Stop

39 = Stop

40 = Stop (nieaktywny impuls)

41 = Aplikacja Funkcja 1

42 = Aplikacja Funkcja 2

43 = Aplikacja Funkcja 3

44 = Aplikacja Funkcja 4

45 = Aplikacja Funkcja 5

46 = Aplikacja Funkcja 6

47 = Aplikacja Funkcja 7

48 = Aplikacja Funkcja 8

49 = Wigcz tryb pozarowy

50 do 51 = Nieuzywany

52 = Polecenie zmniejszenia
wartosci zadanej sterowania (EP)
53 = Nieuzywany

54 = 2. DI dla wyboru wartosci
zadanej sterowania

55 = Run/Stop ON-Lock po
wigczeniu zasilania

56 = Forward Run ON-Lock po
wigczeniu zasilania

57 = Bieg wsteczny ON-Lock po
wigczeniu zasilania

Zobacz opcje wP263

Zobacz opcje wP263

Zobacz opcje wP263

Zobacz opcje wP263

0 = (DI1..DI8) NPN
1= (D11..DI4) PNP
2 = (DI5..DI8) PNP
3 = (DI1..DI8) PNP

Ustawienie
Fabryczne

0

oo o o|o

Wiasciw.
cfg

cfg
cfg
cfg
cfg
cfg

Strona
9-13

9-13
9-13
9-13
9-14
9-16



=

SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P275

Funkcja DO1

= Nieuzywany
=F*2Fx
X

AN v

M
* X

F
F
F
Nieuzywany

Is > Ix

=ls<Ix

8 = Moment obrotowy > Tx

9 = Moment obrotowy < Tx

10 = Zdalny

11 = Bieg

12 = Gotowos$¢

13 = Brak winy

14 = Nr FO70

15 = Nieuzywany

16 = Nr F021/F022

17 = Nieuzywany

18 = Nr F072

19 = 4-20 mA OK

20 = Wartos¢ P695

21 = Do przodu

22 do 23 = Nieuzywany

24 = Ride-Through

25 = tadowanie wstepne OK

26 = Usterka

27 = Nieuzywany

28 = SoftPLC

29 do 34 = Nieuzywany

35 = Brak alarmu

36 = Bez bteddéw i alarmow

37 = Aplikacja Funkcja 1

38 = Aplikacja Funkcja 2

39 = Aplikacja Funkcja 3

40 = Aplikacja Funkcja 4

41 = Aplikacja Funkcja 5

42 = Aplikacja Funkcja 6

43 = Aplikacja Funkcja 7

44 = Aplikacja Funkcja 8

45 = Tryb pozarowy Wt..

46 = Niski poziom zmiennej
procesowej

47 = Wysoki poziom zmiennosci
procesu

NoO O~ WN-=_O
o mwnmni

13

9-23

P276 ()

Funkcja DO2

Zobacz opcje wP275

0

9-23

P277 ()

Funkcja DO3

Zobacz opcje wP275

0

9-23

P278 ()

Funkcja DO4

Zobacz opcje wP275

0

9-24

P281

Czestotliwo$¢ Fx

0,0 do 400,0 Hz

3,0 Hz

9-25

P282

Histereza Fx

0,0 do 15,0 Hz

0,5 Hz

9-26

P290

Prad Ix

0,0do 40,0 A

1,0 X lnom

9-26

P293

Moment obrotowy Tx

0 do 200 %

100 %

9-26

P295

Prad znamionowy falownika

1,1do 15,2 A

W zaleznosci od
modelu
przetwornicy
czestotliwosci

ro

6-2

P296

Napiecie znamionowe linii

0 = Rezerwacja
1=110-127 Vac

2 =200 - 240 Vac | 310 Vdc
3 = Rezerwacja

4 =380 Vac | 513 Vdc
5=415 Vac | 560 Vdc

6 =440 Vac | 594 Vdc

7 =480 Vac | 650 Vdc

W zaleznosci od
modelu
przetwornicy
czestotliwosci

cfg

6-3

P297

Czestotliwo$¢ przetgczania

2,56 do 15,0 kHz

5,0 kHz

cfg, VI,
VVW

8-10

P299

Czas rozpoczecia hamowania

pradem statym

0,0do 15,0 s

0,0s

VIif, VWW

8-12

P300

Czas zatrzymania hamowania

pradem statym

0,0do 15,0 s

0,0s

VIf, VWW

8-12

P301

Czestotliwo$¢ hamowania pragdem
statym

0,0 do 15,0 Hz

3,0Hz

VIf, VWW

8-13

P302

Prad hamowania DC

0,0 do 100,0 %

20,0 %

VIf, VWW

8-13

CFW300 | 0-11




SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

i

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. | Strona
P303 Pomin czestotliwosc¢ 1 0,0 do 400,0 Hz 0,0 Hz VI, VWW 8-15
P304 Pomin czestotliwos¢ 2 0,0 do 400,0 Hz 0,0 Hz VI, VWVW 8-15
P306 LOC Zachowaj wtgczone 0,0 do 25,0 Hz 0,0 Hz VI, VWVW 8-15
P308 Adres urzgdzenia w sieci 1do 247 1 cfg 12-3
P310 Szybkos$¢ transmisji szeregowej 0 = 9600 bits/s 1 cfg 12-3
1=19200 bits/s
2 = 38400 bits/s
3 =57600 bits/s
4 =76800 bits/s
P311 Konfiguracja bajtéw szeregowych. | 0 = 8 bitéw, nie, 1 1 cfg 12-3
1 = 8 bitéw, parzyste,1
2 = 8 bitéw, nieparzyste, 1
3 = 8 bitow, nie, 2
4 = 8 bitéw, parzyste,2
5 = 8 bitéw, nieparzyste, 2
P312 Protokét szeregowy 0 do 1 = Rezerwacja 2 cfg 12-3
2 = Modbus RTU Slave
3 = BACnet
4 = Rezerwacja
5 = ModBus RTU Master
P313 Action for Communic. Btad 0 = Nieaktywny 1 12-1
1 = Rampa Stop
2 = Ogdlne wytgczenie
3 =Przejdz do LOC
4 = LOC Keep Enab.
5 = Przyczyna Btad
P314 Serial Watchdog 0,0d0999,0s 0,0s cfg 12-3
P316 Interfejs szeregowy. Status 0 = Nieaktywny ro 12-3
1 = Aktywny
2 = Biad Watchdog
P320 Flying Start / Ride-Through 0 = Nieaktywny 0 cfg 8-10
1 = Latajgcy Start
2=FS/RT
3 = Ride-Through
P331 Rampa napigcia dla FS i RT 0,2do60,0s 20s 8-11
P332 Czas martwy 0,1do10,0s 10s 8-11
P340 Czas automatycznego | 0do255s Os 10-2
resetowania
P352 Konfiguracja sterowania | 0=WYL. 2 cfg 10-3
wentylatorem. 1=0ON
2=CT
P358 () | Konfiguracja btedu enkodera. 0 = Nieaktywny 3 cfg 9-22
1=F067 ON
2=F079 ON
3 =F067iF079 ON
P375 () | Temperatura czujnika | 0 do 200 °C ro 9-5
zewnetrznego.
P397 Konfiguracja sterowania 0 do F (hexa) B (hexa) cfg 8-17
Bit 0 = Kompensacja poslizgu.
Regen.
Bit 1 = Rekompensata za czas
martwy
Bit 2 = Czy stabilizacja
Bit 3 = Redukcja P297 w A050
P399 Sprawnos$¢ znamionowa silnika 50,0 do 99,9 % W zaleznosci od cfg, VVW 8-33
modelu
przetwornicy
czestotliwosci
P400 Napiecie znamionowe silnika 0do 480V 220 (230) V cfg, VVW 8-33
P401 Prad znamionowy silnika 0,0 do 40,0 A 1,0 X Inom cfg, VVW 8-34
P402 Predkos$¢ znamionowa silnika 0 do 24000 rpm 1720 (1310) rpm cfg, VVW 8-34
P403 Czestotliwo$¢ znamionowa silnika | 0 do 400 Hz 60 (50) Hz cfg, VVW 8-34

0-12 | CFW300
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P404

Moc znamionowa silnika

0=0,16 HP (0,12 kW)
1= 0,25 HP (0,18 kW)
2=0,33 HP (0,25 kW)
3=0,50 HP (0,37 kW)
4 =0,75 HP (0,55 kW)
5= 1,00 HP (0,75 kW)
6 = 1,50 HP (1,10 kW)
7 = 2,00 HP (1,50 kW)
8 = 3,00 HP (2,20 kW)
9 = 4,00 HP (3,00 kW)
10 = 5,00 HP (3,70 kW)
11 = 5,50 HP (4,00 kW)
12 = 6,00 HP (4,50 kW)
13 = 7,50 HP (5,50 kW)
14 = 10,00 HP (7,50 kW)

W zaleznosci od
modelu
przetwornicy
czestotliwosci

cfg, VVW

8-35

P405 ()

Liczba impulséw enkodera

32 do 9999

1024

cfg, VVW

9-23

P407

Wspétczynnik mocy znamionowej
silnika

0,50 do 0,99

W zaleznosci od
modelu
przetwornicy
czestotliwosci

cfg, VVW

8-26

P408

Run Self-Tuning

0 = Nie
1=Tak

0

cfg, VVW

8-35

P409

Rezystancja stojana

0,01 do 99,99

W zaleznosci od
modelu
przetwornicy
czestotliwosci

cfg, VWW

8-35

P510

SoftPLC Eng. Jednostka

Zobacz opcje wP209

0

5-4

P511

Formularz wskazan SoftPLC

Zobacz opcje wP210

1

5-4

P580

Konfiguracja trybu pozarowego

0 = Nieaktywny

1 = Aktywny

2 = Aktywny / P134

3 = Rezerwacja

4 = Aktywne / Ogodlne Wytaczone

0

cfg

8-17

P582

Tryb ognia Automatyczny reset
Regulowany

0 = Ograniczony
1 = Bez ograniczen

cfg

P588

Maksymalny moment obrotowy
EOC

0do 85%

0%

cfg

8-26

P589

Minimalne napigcie EOC

40 do 80 %

40%

cfg

8-26

P590

Minimalna czestotliwo$¢ EOC

12,0 do 400,0 Hz

20,0 Hz

cfg

8-27

P591

Histereza EOC

0do 30 %

10%

cfg

8-27

P613

Gtéwna wersja oprogramowania

-9999 do 9999

ro

6-3

P680

Status logiczny

0 do FFFF (hexa)

Bit 0 = Rezerwacja

Bit 1 = Uruchom polecenie
Bit 2 = Tryb ognia

Bit 3 do 4 = Rezerwacja
Bit 5 = 2. rampa

Bit 6 = Konfiguracja. Tryb
Bit 7 = Alarm

Bit 8 = Bieganie

Bit 9 = Wtagczone

Bit 10 = Do przodu

Bit 11 = JOG

Bit 12 = Zdalny

Bit 13 = Podnapiecie

Bit 14 = Rezerwacja

Bit 15 = Usterka

ro

11-6

P681

Predkos¢ 13-bitowa

0 do FFFF (hexa)

ro

17

P682

Szeregowe/USB

0 do FFFF (hexa)

Bit 0 = Wtagczenie rampy
Bit 1 = Ogdlne wigczenie
Bit 2 = Bieg do przodu
Bit 3 = Witaczenie JOG
Bit 4 = Zdalny

Bit 5 = 2. rampa

Bit 6 = Rezerwacja

Bit 7 = Usterka Reset

Bit 8 do 15 = Rezerwacja

ro

12-1

P683

Referencja
szeregowej/USB

predkosci

0 do FFFF (hexa)

ro

12-2

CFW300 | 0-13




SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW
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Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P684 ()

Kontrola CO/DN/DP/ETH

0 do FFFF (hexa)

Bit 0 = Wtaczenie rampy
Bit 1 = Ogdlne wigczenie
Bit 2 = Bieg do przodu
Bit 3 = Wigczenie JOG
Bit 4 = Zdalny

Bit 5 = 2. rampa

Bit 6 = Rezerwacja

Bit 7 = Usterka Reset

Bit 8 do 15 = Rezerwacja

ro

12-1

P685 ()

CO/DN/DP/ETH Speed Ref

0 do FFFF (hexa)

ro

12-2

P690

Stan logiczny 2

0 do FFFF (hexa)

Bit 0 do 1 = Rezerwacja

Bit 2 = Rozszerzone napiecie
obwodu posredniego

Bit 3 = Oszczedzanie energii

Bit 4 = Redukcja Fs

Bit 5 = Rezerwacja

Bit 6 = Rampa zwalniajgca

Bit 7 = Rampa przyspieszajgca

Bit 8 = Rampa zamrazajgca

Bit 9 = Warto$¢ zadana Ok

Bit 10 = Regulacja DC Link

Bit 11 = Konfiguracja 50 Hz

Bit 12 = Ride-Through

Bit 13 = Latajgcy Start

Bit 14 = Hamowanie pradem statym
Bit 15 = Impuls PWM

ro

11-7

P695

Warto$¢ DOx

0 do 7F (hexa)
Bit 0 = DO1
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4

ro

9-26

P696 ()

Warto$é AOx 1

0 do FFFF (hexa)

ro

9-10

P697 ()

Warto$é AOx 2

0 do FFFF (hexa)

ro

9-10

P700

Protokot CAN

1 = CANopen
2 = DeviceNet

12-5

P701 ()

Adres CAN

0do 127

63

12-5

P702 ()

Szybkos¢ transmisji CAN

0 =1 Mb/s/Auto

1 = Zarezerwowane/Auto
2 =500 Kbps

3 =250 Kbps

4 =125 Kbps

5 =100 Kb/s/Auto

6 = 50 Kb/s/Auto

7 = 20 Kb/s/Auto

8 = 10 Kb/s/Auto

12-6

P703 ()

Reset wylgczonej magistrali

0 = Recznego
1 = Automatyczny

12-6

P705 ("

Status kontrolera CAN

0 = Wytgczony

1 = Auto-baud

2 = CAN Aktywny

3 = Ostrzezenie

4 = Biad Pasywny

5 = Autobus wytgczony

6 = Brak zasilania magistrali

ro

12-6

P706

Telegramy RX CAN

0 do 9999

ro

12-6

P707 ()

Telegramy TX CAN

0 do 9999

ro

12-6

P708

Licznik wytgczen magistrali

0 do 9999

ro

12-6

P709 ()

Utracone wiadomosci CAN

0 do 9999

ro

12-7

P710 )

Instancje We/Wy sieci DeviceNet

0 = ODVA Basic 2W
1 = ODVA Extend 2W
2 = Manuf.Spec.2W
3 = Manuf.Spec.3W
4 = Manuf.Spec.4W
5 = Manuf.Spec.5W
6 = Manuf.Spec.6W

12-7

P711 ()

Odczytane stowo #3  sieci

DeviceNet

0 do 1199

12-7

P712 ()

Stowo odczytu sieci DeviceNet #4

0do 1199

12-7

P713 ()

Stowo odczytu sieci DeviceNet #5

0do 1199

12-7
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. = Strona
P714 () | Stowo odczytu sieci DeviceNet #6 | 0 do 1199 0 12-7
P715() | Stowo zapisu #3 sieci DeviceNet 0 do 1199 0 12-7
P716 ) | Stowo zapisu #4 sieci DeviceNet 0 do 1199 0 12-7
P717 ) | Stowo zapisu #5 sieci DeviceNet 0 do 1199 0 12-7
P718 ) | Stowo zapisu sieci #6 0 do 1199 0 12-7
P719 () | Stan sieci DeviceNet 0 = Offline ro 12-7
1 = OnLine, Not Conn
2 = OnLine, Connect.
3 = Limit czasu potaczenia
4 = Awaria tgcza
5 = Auto-Baud
P720 () | Status urzadzenia nadrzednego | O = Bieg ro 12-8
DeviceNet 1 = Bezczynnos¢
P721 () | CANopen Comm. Status 0 = Wytgczony ro 12-8
1 = Rezerwacja
2 = Komunikacja. Wtgczona
3 = Error Ctrl. Wigcz
4 = Btad ochrony
5 = Btad rytmu serca
P722 () | Status wezta CANopen 0 = Wylgczony ro 12-8
1 = Inicjalizacja
2 = Zatrzymany
3 = Operacyjny
4 = Przedoperacyjny
P740 () | Profibus Comm. Status 0 = Wytaczony ro 12-8
1 = Bfad dostepu
2 = Offline
3 = Konfiguracja. Btad
4 = Param. Btad
5 = Wyczys¢ tryb
6 = Online
P742 () | Stowo odczytu magistrali Profibus | 0 do 1199 0 12-8
#3
P743 () | Stowo odczytu magistrali Profious | 0 do 1199 0 12-8
#4
P744 () | Stowo odczytu magistrali Profibus | 0 do 1199 0 12-9
#5
P745() | Stowo odczytu magistrali Profibus | 0 do 1199 0 12-9
#6
P746 ) | Stowo zapisu Profibus#3 0 do 1199 0 12-9
P747 ) | Stowo zapisu magistrali | 0 do 1199 0 12-9
Profibus#4
P748 ) | Stowo zapisu magistrali | 0 do 1199 0 12-9
Profibus#5
P749 ) | Stowo zapisu Profibus#6 0 do 1199 0 12-9
P750 () | Adres Profibus 1do 126 1 12-9
P751 ) | Profibus Teleg. Sel. 1 = Std. Teleg. 1 1 12-9
2 = Telegram 100
3 = Telegram 101
4 = Telegram 102
5 = Telegram 103
P754 () | Szybkos¢ transmisiji Profibus 0 = 9,6 kbit/s 0 12-9
1=19,2 kbit/s
2 =93,75 kbit/s
3 =187,5 kbit/s
4 =500 kbit/s
5 = Nie wykryto
6 = 1500 kbit/s
7 = 3000 kbit/s
8 = 6000 kbit/s
9 = 12000 kbit/s
10 = Rezerwacja
11 = 45,45 kbit/s
P760 BACnet Dev Inst Hi 0do 419 0 12-4
P761 BACnet Dev Inst Lo 0 do 9999 0 12-4
P762 Maksymalna liczba urzadzen | 0do 127 127 12-5
gtéwnych
P763 MS/TP Maks. ramka informacyjna | 0 do FFFF (hexa) 1 (hexa) 12-5

CFW300 | 0-15



SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

i

Param.

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Wiasciw.

Strona

P764

Transmisja wiadomosci I-AM

0 = Zwiekszanie mocy
1 = Ciagly

0

12-5

P765

llo$¢ tokenow RX

0 do FFFF (hexa)

ro

12-5

P770 ()

Nazwa urzadzenia Blueooth

0 do 9999

Numer seryjny
przetwornicy
czestotliwosci

12-4

P771 ()

Hasto Bluetooth PIN

0 do 9999

1234

12-4

P798 ()

Prosze wigczy¢ protokoty

0do 1 (hexa)
Bit 0 = Serwer internetowy

0 (hexa)

12-10

P840 ()

Polecenie sterowania IR

0 do FFFF (hexa)

ro

9-21

P841 ()

Wybér sterowania podczerwienig

0 = Bez wyswietlacza
1 = Z wyswietlaczem

cfg

9-21

P84z ()

Szybki podglad 1 IR

0 do 959

5-4

P8a3 ()

Quick View 2 IR

0 do 959

375

5-4

P850 ()

Konfiguracja adresu IP

0 = Parametry
1=DHCP

cfg

12-10

Pg51 ()

Adres IP 1

0 do 255

192

cfg

12-10

Pg52 ()

Adres IP 2

0 do 255

168

cfg

12-10

Pg53 ()

Adres IP 3

0 do 255

cfg

12-10

P854 ()

Adres IP 4

0 do 255

10

cfg

12-10

Pg55 ()

Podsie¢ CIDR

0 = Rezerwacja
1=128.0.0.0
2=192.0.0.0
3=224.0.0.0

4 =240.0.0.0
5=248.0.0.0

6 =252.0.0.0

7 =254.0.0.0

8 =255.0.0.0
9=255.128.0.0

10 =255.192.0.0

11 =255.224.0.0

12 =255.240.0.0

13 =255.248.0.0

14 = 255.252.0.0

15 =255.254.0.0

16 = 255.255.0.0

17 = 255.255.128.0
18 = 255.255.192.0
19 = 255.255.224.0
20 = 255.255.240.0
21 =255.255.248.0
22 =255.255.252.0
23 = 255.255.254.0
24 = 255.255.255.0
25 =255.255.255.128
26 = 255.255.255.192
27 = 255.255.255.224
28 = 255.255.255.240
29 = 255.255.255.248
30 = 255.255.255.252
31 =255.255.255.254

24

cfg

12-11

P856 ()

Bramka 1

0do 255

cfg

12-11

P857 ()

Gateway 2

0do 255

cfg

12-11

Pgs58 ()

Gateway 3

0do 255

cfg

12-11

Pg859 ()

Gateway 4

0do 255

o o o o

cfg

12-11

P860 ()

MBTCP: Status komunikac;ji

0 = Wytaczony

1 = Brak potgczenia

2 = Potgczony

3 = Btad przekroczenia limitu czasu

ro

12-12

Pg63 ()

MBTCP: Aktywne potfgczenia

Odo4

ro

12-12

Pg65 ()

MBTCP: port TCP

0 do 9999

502

cfg

12-12

Pg6s ()

MBTCP: Limit czasu

0,0do 9999 s

0,0s

cfg

12-12

Pg69 ()

EIP: Status gtowny

0 = Bieg
1 = Bezczynnos$c¢

ro

12-12
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Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. = Strona
P870 () | EIP: Status komunikacji 0 = Wytgczony ro 12-12
1 = Brak potgczenia
2 = Potgczony
3 = Limit czasu w potgczeniu we/wy
4 = Rezerwacja
P871 () | EIP: Profil danych 0 do 3 = Rezerwacja 8 cfg 12-13
4 =120/170: CIP Basic Speed + /0
5=121/171: CIP Extended Speed +
110
6 do 7 = Rezerwacja
8 = 100/150: Manufac. Predkos¢ +
We/Wy
9 do 10 = Rezerwacja
P872 (") | Ethernet Odczytane stowo #3 0 do 9999 0 12-13
P873 () | Ethernet Odczytane stowo #4 0 do 9999 0 12-13
P874 () | Ethernet Odczytane stowo #5 0 do 9999 0 12-13
P875 () | Ethernet Read Word #6 0 do 9999 0 12-13
P876 () | Ethernet Read Word #7 0 do 9999 0 12-13
P877 () | Odczytane stowo Ethernet #8 0 do 9999 0 12-13
P880 () | Ethernet Stowo zapisu #3 0 do 9999 0 12-13
P881 () | Ethernet Stowo zapisu #4 0 do 9999 0 12-13
P882 () | Ethernet Stowo zapisu #5 0 do 9999 0 12-13
P883 () | Ethernet Stowo zapisu #6 0 do 9999 0 12-13
P884 () | Ethernet Stowo zapisu #7 0 do 9999 0 12-13
P885 () | Ethernet Stowo zapisu #8 0 do 9999 0 12-13
P889 () | Status interfejsu Ethernet 0 do 3 (hexa) ro 12-13
Bit 0 = Link 1
Bit 1 = Link 2
P900 Status SoftPLC 0 = Brak aplikacji ro 13-1
1 = Instalowanie aplikacji
2 = Niezgodnos$c¢. Zastosowanie
3 = Aplikacja zatrzymana
4 = Dziatajgca aplikacja
P901 Polecenie SoftPLC 0 = Zatrzymaj aplikacje 0 13-1
1 = Uruchom aplikacje
P902 Czas cyklu skanowania 0,000 do 9,999 s ro 13-1
P903 SoftPLC Appl. 0 = Uzytkownik 1 cfg 13-1
1 = Kontroler PID
P904 Dziatanie dla niedziatajgcej | 0 = Wylgczony 0 13-2
aplikacji SoftPLC 1 = Przyczyna alarmu (A708)
2 = Przyczyna Btad (F709)
P910 SoftPLC Parametr 1 -9999 do 9999 0 13-2
P91 SoftPLC Parametr 2 -9999 do 9999 0 13-2
P912 SoftPLC Parametr 3 -9999 do 9999 0 13-2
P913 SoftPLC Parametr 4 -9999 do 9999 0 13-2
P914 SoftPLC Parametr 5 -9999 do 9999 0 13-2
P915 SoftPLC Parametr 6 -9999 do 9999 0 13-2
P916 SoftPLC Parametr 7 -9999 do 9999 0 13-2
P917 SoftPLC Parametr 8 -9999 do 9999 0 13-2
P918 SoftPLC Parametr 9 -9999 do 9999 0 13-2
P919 SoftPLC Parametr 10 -9999 do 9999 0 13-2
P920 SoftPLC Parametr 11 -9999 do 9999 0 13-2
P921 SoftPLC Parametr 12 -9999 do 9999 0 13-2
P922 SoftPLC Parametr 13 -9999 do 9999 0 13-3
P923 SoftPLC Parametr 14 -9999 do 9999 0 13-3
P924 SoftPLC Parametr 15 -9999 do 9999 0 13-3
P925 SoftPLC Parametr 16 -9999 do 9999 0 13-3
P926 SoftPLC Parametr 17 -9999 do 9999 0 13-3
P927 SoftPLC Parametr 18 -9999 do 9999 0 13-3
P928 SoftPLC Parametr 19 -9999 do 9999 0 13-3
P929 SoftPLC Parametr 20 -9999 do 9999 0 13-3
P930 SoftPLC Parametr 21 -9999 do 9999 0 13-3
P931 SoftPLC Parametr 22 -9999 do 9999 0 13-3
P932 SoftPLC Parametr 23 -9999 do 9999 0 13-3
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SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW

e

Bit 0 = Aktywny tryb uspienia (A750)
Bit 1 = PID w trybie recznym (0) /
automatycznym (1)

Bit 2 = Niski poziom PV (A760)

Bit 3 = Niski poziom PV (F761)

Bit 4 = Wysoki poziom PV (A762)
Bit 5 = Wysoki poziom PV (F763)
Bit 6 do 15 = Rezerwacja

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie
Fabryczne Wiasciw. | Strona

P933 SoftPLC Parametr 24 -9999 do 9999 0 13-3
P934 SoftPLC Parametr 25 -9999 do 9999 0 13-3
P935 SoftPLC Parametr 26 -9999 do 9999 0 13-3
P936 SoftPLC Parametr 27 -9999 do 9999 0 13-3
P937 SoftPLC Parametr 28 -9999 do 9999 0 13-3
P938 SoftPLC Parametr 29 -9999 do 9999 0 13-3
P939 SoftPLC Parametr 30 -9999 do 9999 0 13-3
P940 SoftPLC Parametr 31 -9999 do 9999 0 13-3
P941 SoftPLC Parametr 32 -9999 do 9999 0 13-3
P942 SoftPLC Parametr 33 -9999 do 9999 0 13-3
P943 SoftPLC Parametr 34 -9999 do 9999 0 13-3
P944 SoftPLC Parametr 35 -9999 do 9999 0 13-3
P945 SoftPLC Parametr 36 -9999 do 9999 0 13-3
P946 SoftPLC Parametr 37 -9999 do 9999 0 13-4
P947 SoftPLC Parametr 38 -9999 do 9999 0 13-4
P948 SoftPLC Parametr 39 -9999 do 9999 0 13-4
P949 SoftPLC Parametr 40 -9999 do 9999 0 13-4
P950 SoftPLC Parametr 41 -9999 do 9999 0 13-4
P951 SoftPLC Parametr 42 -9999 do 9999 0 13-4
P952 SoftPLC Parametr 43 -9999 do 9999 0 13-4
P953 SoftPLC Parametr 44 -9999 do 9999 0 13-4
P954 SoftPLC Parametr 45 -9999 do 9999 0 13-4
P955 SoftPLC Parametr 46 -9999 do 9999 0 13-4
P956 SoftPLC Parametr 47 -9999 do 9999 0 13-4
P957 SoftPLC Parametr 48 -9999 do 9999 0 13-4
P958 SoftPLC Parametr 49 -9999 do 9999 0 13-4
P959 SoftPLC Parametr 50 -9999 do 9999 0 13-4

Konfiguracja parametrow SoftPLC dla aplikacji sterownika PID (P903 = 1)

Param. Funkcja Regulowany Zakres Ustawienie

Fabryczne Wiasciw. | Strona
P910 Wersja aplikacji sterownika PID 0,00 do 90,00 ro 13-2
P911 Warto$¢ zadana sterowania -99,99 do 99,99 2,00 13-2
P912 Warto$¢ zadana sterowania 1 -99,99 do 99,99 2,00 13-2
P913 Warto$¢ zadana sterowania 2 -99,99 do 99,99 2,30 13-2
P914 Warto$¢ zadana sterowania 3 -99,99 do 99,99 1,80 13-2
P915 Warto$¢ zadana sterowania 4 -99,99 do 99,99 1,60 13-2
P916 Zmienna procesu sterowania -99,99 do 99,99 ro 13-2
P917 Wyjscie regulatora PID 0,0 do 100,0 % ro 13-2
P918 Warto$¢ zadana regulatora PID w | 0,0 do 400,0 Hz 0,0 Hz 13-2
trybie recznym

P919 Status logiczny kontrolera PID 0 do FFFF (hexa) ro 13-2
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Param.

P920

P921

P922
P923
P924
P925

P926

P927

P928

P929

P930

P931
P932
P933
P934
P935

P936

P937
P938

P939

Notatki:

Konfiguracja parametrow SoftPLC dla aplikacji sterownika PID (P903 = 1)

Funkcja

Wybér zrodta wartosci zadanej
sterowania

Wybor zrodta zmiennych procesu
sterowania

Minimalny poziom czujnika
zmiennej procesu sterowania

Maksymalny  poziom czujnika
zmiennej procesu sterowania

Wartos¢ alarmu niskiego poziomu
dla zmiennej procesu sterowania

Czas btedu niskiego poziomu dla
zmiennej procesu sterowania

Wartosé alarmu wysokiego
poziomu dla zmiennej procesu
sterowania

Czas btedu wysokiego poziomu
dla zmiennej procesu sterowania

Wybér akcji kontrolnej sterownika
PID

Tryb pracy sterownika PID

Automatyczna regulacja wartosci
zadanej regulatora PID

Wzmocnienie Proporcjonalne
Wzmocnienie catkowite

Zysk z instrumentéw pochodnych
Okres probkowania regulatora PID

Filtr wartosci zadanej regulatora
PID

Odchylenie  zmiennej procesu
sterowania do wybudzenia

Czas sie obudzi¢

Predkos¢ silnika do aktywac;i trybu
uspienia

Czas aktywacji trybu uspienia

Regulowany Zakres

0 = Warto$¢ zadana sterowania za
posrednictwem interfejsu HMI lub
sieci komunikacyjnej (P911)

1 = Warto$¢ zadana sterowania
przez wejscie analogowe Al1

2 = Wartos¢ zadana sterowania
przez wejscie analogowe Al2

3 = Sterowanie wartoscig zadang
za pomoca potencjometru
elektronicznego (EP)

4 = Dwie wartosci zadane przez
wejscie cyfrowe DI3 (P912i P913)
5 = Trzy wartosci zadane poprzez
wejscia cyfrowe DI3 i DI4 (P912,
P913 i P914)

6 = Cztery wartosci zadane poprzez
wejscia cyfrowe DI3 i DI4 (P912,
P913, P914 i P915)

1 = Sterowanie zmienng procesowg
poprzez wejscie analogowe Al1
2 = Sterowanie zmienng procesowg
poprzez wejscie analogowe Al2

Nieuzywany 3 = Sterowanie
zmienng  procesowg  poprzez
réznice miedzy wejsciem
analogowym Al1 i Al2

-99,99 do 99,99

-99,99 do 99,99

-99,99 do 99,99
0,0do 999,9 s

-99,99 do 99,99

0,0do999,9s

0 = Wylgczenie kontrolera PID

1 = Wigcz kontroler PID w trybie
bezposrednim

2 = Wiaczenie regulatora PID w
trybie wstecznym

0 = Recznego

1 = Automatyczny

2 = Wybor sterowania recznego (0)
lub automatycznego (1) za pomoca
wejscia cyfrowego DI2

0 = P911 nieaktywny i P918
nieaktywny

1=P911 aktywny i P918 nieaktywny
2 =P911 nieaktywny i P918 aktywny
3 = P911 aktywny i P918 aktywny
0,00 do 99,99

0,00 do 99,99

0,00 do 99,99

0,050 do 9,999 s

0,000 do 9,999 s
-99,99 do 99,99

0,0do999,9s
0,0 do 400,0 Hz

0,0 do999,9s

Ustawienie
Fabryczne

0

0,00
4,00
1,00
0,0s

3,50

0,0s

1,00

5,00

0,00
0,100 s
0,150 s

0,30

50s
0,0 Hz

10,0 s

Wiasciw. | Strona
cfg 13-2

cfg 13-2

13-3
13-3
13-3
13-3

13-3

13-3

cfg 13-3

13-3

13-3

13-3
13-3
13-3
cfg 13-3
13-3

13-3

13-3
13-3

13-3
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(*) Dostepne tylko wtedy, gdy obecne (podtgczone) jest rozszerzenie IO lub komunikacyjne. Aby uzyska¢ wiecej
informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi danego akcesorium.

ro = Parametr tylko do odczytu.

cfg = Parametr konfiguracji, warto$¢ moze by¢ zaprogramowana tylko przy zatrzymanym silniku.

V/f = Dostepne, gdy wybrany jest tryb sterowania V/f

VVW = Dostepne, gdy wybrany jest tryb sterowania VVW
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SZYBKA INFORMACJA O ALARMACH | USTERKACH

Btad / Alarm

F021
Podnapiecie na tgczu DC

F022
Przepigcie na Link DC

F031
Btad w komunikacji z
akcesorium rozszerzajgcym

F032
Comm. Utrata komunikacji z
modutem wtyczki

F033
Btgd samostrojenia VVW

A046

Przecigzenie silnika
A050

Nadmierna temperatura
tranzystoréw IGBT

Opis
Bfad podnapiecia w obwodzie
posrednim.
Btad przepiecia w  obwodzie
posrednim.
Sterowanie gtéwne nie
moze nawigzacé potaczenia
komunikacyjnego z  akcesorium
rozszerzajgcym |Os.
Sterowanie gtéwne nie
moze ustanowi¢ potaczenia
komunikacyjnego z  akcesorium

komunikacyjnym.

Bfad ustawienia rezystancji stojana
P409.

Alarm przecigzenia silnika.

Alarm nadmiernej  temperatury
z czujnika temperatury modutu
zasilania (NTC).

Mozliwe Przyczyny
Nieprawidtowe napiecie zasilania; sprawdzi¢, czy dane na
etykiecie falownika sg zgodne z zasilaniem i parametrem
P296.
Zbyt niskie napiecie zasilania, wytwarzajgce napiecie na
taczu DC ponizej wartosci minimalnej (poziom F021)
zgodnie z:
- Ud < 200 Vdc (napigcie zasilania 110 do 127 Vac - P296
= 1)
- Ud < 200 Vdc (napiecie zasilania 200 do 240 Vac - P296
= 2)
- Ud < 385 Vdc (napiecie zasilania 380 Vac - P296 = 4)
- Ud < 405 Vdc (napigcie zasilania 400 do 415 Vac - P296
= 5)
- Ud < 446 Vdc (napiecie zasilania 440 do 460 Vac - P296
= 6)
- Ud < 486 Vdc (napiecie zasilania 480 Vac - P296 = 7)
Btfad fazy na wejsciu.
Usterka w obwodzie fadowania wstepnego.
Nieprawidtowe napiecie zasilania; sprawdzi¢, czy dane na
etykiecie falownika sg zgodne z zasilaniem i parametrem
P296.
Napiecie zasilania jest zbyt wysokie, wytwarzajgc
napiecie na faczu DC powyzej wartosci maksymalnej
(poziom F022) zgodnie z:
- Ud > 460 Vdc (napiecie zasilania 110 do 127 Vac - P296
= 1)
- Ud > 410 Vdc (napiecie zasilania 200 do 240 Vac -
P296 = 2)
- Ud > 800 Vdc (napigcie zasilania 380 do 480 Vac -
P296 =4, 5,6 lub 7)
Bezwiadno$¢ tadunku jest zbyt duza
zwalniania jest zbyt szybka.
Ustawienie P151 jest zbyt wysokie.

lub  rampa

Akcesoria uszkodzone.
Stabe podtgczenie akcesorium.
Problem z identyfikacjg akcesorium; patrz P027.

Akcesoria uszkodzone.
Stabe podtgczenie akcesorium.
Problem z identyfikacjg akcesorium; patrz P028.

Warto$¢ rezystancji stojana w P409 nie jest zgodna z
mocg falownika.

Bfad potgczenia silnika; wytacz zasilanie i sprawdz
skrzynke zaciskowg silnika oraz potgczenia z zaciskami
silnika.

Zbyt niska lub zbyt wysoka moc silnika w stosunku do
falownika.

Ustawienia P156 sg zbyt niskie dla uzywanego silnika.
Przecigzenie watu silnika.

® Wysoka temperatura na IGBT. PO30 > Poziom A050,

zgodnie z:

Linia 200V

- P030 > 90 °C (rozmiar ramy A)

- P030 > 116 °C (rozmiar ramy B)

Linia 400V

- P030 > 100 °C (rozmiar ramy A, Bi C)

Wysoka temperatura otoczenia wokot falownika i wysoki
prad wyjsciowy. Wiecej informacji mozna znalez¢ w
instrukcji obstugi dostepnej do pobrania na stronie
internetowej: www.weg.net.

Zablokowany lub uszkodzony wentylator.

Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw
powietrza.
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Biad / Alarm

F051
Nadmierna temperatura
tranzystorow IGBT

F067

Nieprawidtowe okablowanie
enkodera/silnika

F070

Przecigzenie/zwarcie

F072
Przecigzenie silnika

F078
Nadmierna temperatura
silnika

F079
Btad sygnatu enkodera

F080
Btad CPU (Watchdog)

F081
Koniec pamieci uzytkownika

F082
Btad transferu danych (MMF)

F084
Btad autodiagnozy

A090
Alarm zewnetrzny

F091
Usterka zewnetrzna

A128
Limit czasu odbioru telegramu

A133
Brak zasilania w interfejsie
CAN

1-2 | CFW300

Opis
Btad nadmiernej temperatury

zmierzony na czujniku temperatury
zasilacza.

Bfad zwigzany z relacjg faz sygnatow
enkodera.

Nadmierny prad lub zwarcie na
wyjsciu, DC Link lub rezystorze
hamowania.

Btad przecigzenia silnika.

Btad nadmiernej temperatury
zmierzonej na czujniku temperatury
silnika (Triple PTC) poprzez wejscie
analogowe Alx

Btad braku sygnatéw enkodera.

Bfad zwigzany z algorytmem nadzoru
gtéwnego CPU falownika.

Btad konca pamigci do zapisania
tabeli parametrow uzytkownika.

Btad transferu danych przy uzyciu
akcesorium MMF.

Bfad zwigzany z  algorytmem
automatycznej identyfikacji sprzetu
falownika.

Alarm zewnetrzny przez DIx (opcja
"brak alarmu zewnetrznego’w P263
do P270).

Usterka zewnetrzna przez DIx ("brak
usterki zewnetrznej’w P263 do
P270).

Wskazuje, ze urzadzenie przestato
odbiera¢ wazne telegramy przez
okres dtuzszy niz ustawiony w P314.
Zliczanie czasu rozpoczyna sie po
otrzymaniu pierwszego waznego
telegramu z poprawnym adresem i
polem sprawdzania btedow.

Wskazuje, ze interfejs CAN nie ma
zasilania miedzy pinami 25 i 29
ztacza.

Mozliwe Przyczyny
Wysoka temperatura na IGBT. P030 > Poziom F051,
zgodnie z:
Linia 200V
- P030 > 100 °C (rozmiar ramy A)
- P030 > 126 °C (rozmiar ramy B)
Linia 400V
- P030 > 110 °C (rozmiar ramy A, B i C)
Wysoka temperatura otoczenia wokét falownika i wysoki
prad wyjsciowy. Wiecej informacji mozna znalez¢ w
instrukcji obstugi dostepnej do pobrania na stronie
internetowej: www.weg.net.
Zablokowany lub uszkodzony wentylator.
Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw
powietrza.

Wyjsciowe kable silnika U, V, W s3 odwrdcone.
Kanaty A i B enkodera sg odwrécone.
Enkoder nie zostat prawidtowo zamontowany.

Zwarcie miedzy dwiema fazami silnika.

Modut IGBT w stanie zwarcia lub uszkodzony.
Rozpoczecie od zbyt krétkiej rampy przyspieszenia.
Start z obracajgcym sie silnikiem bez funkcji Flying Start.
Ustawienie P156, P157 lub P158 jest zbyt niskie w
stosunku do pradu roboczego silnika.

Przecigzenie watu silnika.

Przecigzenie watu silnika.

Cykl obcigzenia jest zbyt wysoki (duza liczba uruchomien
i zatrzyman na minute).

Wysoka temperatura otoczenia wokét silnika.

Staby styk lub zwarcie (3k9 < Rprc < 0k1).

Termistor silnika nie jest zainstalowany.

Wat silnika jest zablokowany.

Uszkodzone okablowanie miedzy enkoderem a
akcesorium interfejsu do enkodera.

Enkoder uszkodzony.

Hatas elektryczny.
Btad oprogramowania sprzetowego falownika.

Proba zapisania (P204 = 9) wiecej niz 32 parametréw (z
wartosciami innymi niz fabryczne) w tabeli parametréw
uzytkownika.

Préba pobrania danych z modutu pamieci flash do
falownika przy wtgczonym zasilaniu falownika.

Proba pobrania aplikacji SoftPLC niekompatybilnej z
docelowym falownikiem.

Problemy z zapisywaniem danych pobranych do
falownika.

Staby styk w potaczeniu miedzy gtéwnym sterownikiem a
zasilaczem.

Sprzet  niezgodny z
sprzetowego.

wersjg ~ oprogramowania

B Usterka wewnetrznych obwodéw falownika.

Przewody na wejsciach DI1 do DI8 sg otwarte lub majg
staby styk.

Przewody na wejsciach DI1 do DI8 sg otwarte lub majg
staby styk.

Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub
btgd/staby kontakt na potaczeniach z siecia, uziemienie.

Upewnij sie, ze urzadzenie master zawsze wysyta
telegramy do urzgdzen w czasie krétszym niz ustawiony
w P314.

Wytacz te funkcje w P314.

Zmierz, czy miedzy stykami 25 i 29 ztgcza interfejsu CAN
wystepuje napigcie w dozwolonym zakresie.

Sprawdz, czy kable zasilajgce nie sg zZle podtgczone lub
odwrocone.

Sprawdz, czy nie wystepujg problemy ze stykami na kablu
lub ztaczu interfejsu CAN.
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Btad / Alarm

A134
Autobus wytgczony

A135
Ochrona wezta / ,Heartbeat”

A136
Idle Master

A137
Limit czasu potgczenia
DeviceNet

A138
Interfejs Profibus DP w trybie
wyczyszczonym

A139
Interfejs offline Profibus DP

A140
Bfad dostepu do modutu
Profibus DP

A147
Komunikacja EtherNet/IP w
trybie offline

A149
Limit czasu Modbus TCP

A163
Sygnat btedu Al1 4...20 mA

A164
Sygnat btedu Al2 4...20 mA

Opis
Wykryto btad wytgczenia magistrali w
interfejsie CAN.

Kontrola btedu komunikacji CANopen
wykryta btgd komunikacji przy uzyciu
mechanizmu ochrony.

Alarm wskazuje, ze urzadzenie
nadrzedne sieci DeviceNet znajduje
sie w trybie bezczynnosci.

Alarm wskazujgcy na przekroczenie
limitu czasu jednego Ilub wiecej
potaczen DeviceNet.

Wskazuje, ze falownik otrzymat
polecenie od mastera sieci
Profibus DP, aby przej$¢ do trybu
wyczyszczenia.

Wskazuje na przerwanie komunikac;ji
pomiedzy masterem sieci Profibus
DP a falownikiem. Interfejs
komunikacyjny Profibus DP
przeszedt w stan offline.

Wskazuje btad w dostepie do danych
modutu  komunikacyjnego Profibus
DP.

Wskazuje przerwanie cyklicznej
komunikacji z urzgdzeniem
nadrzgdnym EtherNet/IP.

Wystepuje, gdy z jakiegokolwiek
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej
komunikacji urzadzenia nadrzednego
z produktem, komunikacja ta zostaje
przerwana.

Wskazuje, ze urzadzenie przestato
odbiera¢ wazne telegramy przez
okres diuzszy niz ustawiony w P868.
Zliczanie czasu rozpoczyna sie po
otrzymaniu pierwszego waznego
telegramu.

Sygnat wejscia analogowego Al1 przy
4 do 20 mA lub 20 do 4 mA jest
ponizej 2 mA.

.Sygnat wejscia analogowego Al2
przy 4 do 20 mA lub 20 do 4 mA jest
ponizej 2 mA.

Mozliwe Przyczyny
Sprawdz, czy nie ma zwarcia na kablu transmisyjnym
obwodu CAN.
Sprawdz, czy kable nie sg Zle podtaczone lub odwrdcone.
Sprawdz, czy wszystkie urzadzenia sieciowe uzywajg tej
samej szybkosci transmis;ji.
Sprawdz, czy rezystory terminujgce o odpowiedniej
specyfikacji zostaty zainstalowane tylko na koncu gtéwnej
magistrali.
Sprawdz, czy
zainstalowana.

siec¢c CAN zostata prawidiowo
Sprawdz czasy wymiany komunikatéow ustawione na
urzadzeniu master i slave. Aby zapobiec problemom
zwigzanym z opdznieniami transmisji i zliczaniem czasu,
zaleca sig, aby wartosci ustawione dla wykrywania
btedéw przez urzadzenie slave byly wielokrotnosciami
czasow ustawionych dla wymiany komunikatéw na
urzgdzeniu master.

Sprawdz, czy urzadzenie nadrzedne wysyla telegramy
ochrony w ustawionym czasie.

Sprawdz problemy w komunikacji, ktére moga
powodowac brak telegramoéw lub op6znienia transmisji.

Ustaw przetgcznik sterujgcy pracg mastera na
Run lub odpowiedni bit w stowie konfiguracyjnym
oprogramowania mastera. Jesli potrzebne sg dalsze
informacje, nalezy zapozna¢ sie z dokumentacjg
uzywanego mastera.

Sprawdz status gtéwnego urzgdzenia sieciowego.
Sprawdz instalacje sieciowag, uszkodzony kabel lub
btad/staby styk na potgczeniach z siecia.

Sprawdz status sieciowego urzadzenia nadrzednego,
upewniajgc sie, ze jest w trybie pracy.

Sprawdz, czy urzgdzenie gtéwne sieci jest poprawnie
skonfigurowane i dziata prawidtowo.

Sprawdz, czy nie ma zwarcia lub stabego styku na
kablach komunikacyjnych.

Sprawdz, czy kable nie sg Zle podtaczone lub odwrdcone.
Sprawdz, czy rezystory terminujgce o odpowiedniej
wartosci zostaly zainstalowane tylko na koncu gtéwnej
magistrali.

Sprawdz ogdlnie instalacje sieciowg - okablowanie,
uziemienie.

Sprawdz, czy modut Profibus DP jest prawidtowo
zamontowany.

Btedy sprzetowe spowodowane na przyktad niewtasciwg
obstugg lub instalacjg akcesorium mogg powodowaé
ten btad. Jesli to mozliwe, nalezy przeprowadzi¢ testy,
wymieniajgc akcesorium komunikacyjne.

Sprawdz status gtéwnego urzgdzenia sieciowego.
Sprawdz instalacje sieciowg, uszkodzony kabel lub
uszkodzony styk w potgczeniach sieciowych.

Sprawdz instalacje sieciowg, uszkodzony kabel lub
btad/staby kontakt na potgczeniach z siecia, uziemienie.
Upewnij sie, ze klient Modbus TCP zawsze wysyla
telegramy do urzadzenia w czasie krétszym niz
ustawienie w P868.

Wytacz te funkcje w P868.

Sygnat pradowy na wejsciu analogowym Al1 przerwany
lub zerowy.
Bfad parametryzacji wejscia analogowego Al1.

Biezacy sygnat na wejsciu analogowym Al2 przerwany
lub zerowy.
Bfad parametryzacji wejscia analogowego Al2.
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Biad / Alarm

A177
Wymiana wentylatora

F182
Btad sprzezenia zwrotnego
impulsu

A211
Praca w trybie pozarowym

F228
Limit czasu w odbiorze
telegramow

F233
Brak zasilania w interfejsie
CAN

F234
Autobus wytgczony

F235
Ochrona wezta / ,Heartbeat”

F236
Idle Master

F237
Limit czasu potgczenia
DeviceNet

F238
Interfejs Profibus DP w trybie
wyczyszczonym

F239
Interfejs offline Profibus DP
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Opis
Alarm wymiany wentylatora (P045 >
50000 godzin).

Btad obwodu
sprzgzenia

wyjsciowego.
Uwaga: mozna wytgczy¢ w P397.

impulsowego
zwrotnego  napiecia

Wskazuje, ze naped jest w trybie Fire
Mode.

Wskazuje, ze urzadzenie przestato
odbiera¢ wazne telegramy przez
okres diuzszy niz ustawiony w P314.
Zliczanie czasu rozpoczyna sie po
otrzymaniu pierwszego waznego
telegramu z poprawnym adresem i
polem sprawdzania btedow.

Wskazuje, ze interfejs CAN nie ma
zasilania migedzy pinami V(-) i V(+)
ztagcza.

Wykryto btad wytaczenia magistrali w
interfejsie CAN.

Kontrola btedu komunikacji CANopen
wykryta btad komunikacji przy uzyciu
mechanizmu ochrony.

Bfad wskazuje, ze urzadzenie
nadrzedne sieci DeviceNet znajduje
sie w trybie bezczynnosci.

Bfad wskazujacy, ze jedno lub wigcej

potgczen DeviceNet przekroczyto
limit czasu.
Wskazuje, ze falownik otrzymat

polecenie od mastera  sieci
Profibus DP, aby przej$¢ do trybu
wyczyszczenia.

Wskazuje na przerwanie komunikacji
pomiedzy Masterem sieci Profibus
DP a falownikiem. Interfejs
komunikacyjny Profibus DP
przeszedt w stan offline.

Mozliwe Przyczyny

Przekroczono maksymalng liczbe godzin
wentylatora radiatora.

pracy

Btad identyfikacji sprzetu; poréwnaj P295 i P296 z
etykietg identyfikacyjng falownika.
Btad obwodu sprzezenia
wewnetrznego falownika.

zwrotnego  impulsu

Wejscie cyfrowe zaprogramowane do aktywacji trybu
pozarowego jest aktywne.

Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub
bigd/staby kontakt na potaczeniach z siecia, uziemienie.
Upewnij sie, ze urzgdzenie master zawsze wysyta
telegramy do urzadzen w czasie krétszym niz ustawiony
w P314.

Wyltgcz te funkcje w P314.

Zmierz, czy miedzy stykami V(-) i V(+) ztacza interfejsu
CAN wystepuje napigcie w dozwolonym zakresie.
Sprawdz, czy kable zasilajgce nie s3 zle podtgczone lub
odwrocone.

Sprawdz, czy nie wystepujg problemy ze stykami na kablu
lub ztgczu interfejsu CAN.

Sprawdz, czy nie ma zwarcia na kablu transmisyjnym
obwodu CAN.

Sprawdz, czy kable nie sg Zle podtgczone lub odwrécone.
Sprawdz, czy wszystkie urzadzenia sieciowe uzywajg tej
samej szybkosci transmisiji.

Sprawdz, czy rezystory terminujgce o odpowiedniej
specyfikacji zostaty zainstalowane tylko na kofncu gléwnej
magistrali.
Sprawdz, czy
zainstalowana.

sie¢c CAN zostata prawidiowo
Sprawdz czasy wymiany komunikatéw ustawione na
urzadzeniu master i slave. Aby zapobiec problemom
zwigzanym z opdznieniami transmisji i zliczaniem czasu,
zaleca sig, aby wartosci ustawione dla wykrywania
btedéw przez urzadzenie slave byly wielokrotnosciami
czasOw ustawionych dla wymiany komunikatow na
urzgdzeniu master.

Sprawdz, czy urzadzenie nadrzedne wysyta telegramy
ochrony w ustawionym czasie.

Sprawdz problemy w komunikacji, ktére moga
powodowac brak telegraméw lub opdznienia transmisiji.

Ustaw przetacznik sterujgcy pracg mastera na
Run lub odpowiedni bit w stowie konfiguracyjnym
oprogramowania mastera. Jesli potrzebne sg dalsze
informacje, nalezy zapozna¢ sie z dokumentacjg
uzywanego mastera.

Sprawdz status gtéwnego urzadzenia sieciowego.
Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel Iub
btad/staby styk na potgczeniach z siecia.

Sprawdz stan urzadzenia gtéwnego sieci, upewniajac sie,
ze znajduje sie ono w trybie wykonywania (Run).

Sprawdz, czy urzadzenie gtéwne sieci jest poprawnie
skonfigurowane i dziata prawidtowo.

Sprawdz, czy nie ma zwarcia lub stabego styku na
kablach komunikacyjnych.

Sprawdz, czy kable nie sg Zle podtgczone lub odwrécone.
Sprawdz, czy rezystory terminujgce o odpowiedniej
wartosci zostaly zainstalowane tylko na koncu gtéwnej
magistrali.

Sprawdz ogolnie instalacje sieciowg - okablowanie,
uziemienie.
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Btad / Alarm

F240
Bfad dostepu do modutu
Profibus DP

F247
Komunikacja EtherNet/IP w
trybie offline

F249
Limit czasu Modbus TCP

A700
Zdalna komunikacja HMI

F701
Usterka zdalnej komunikacji
HMI

A702
Falownik wytaczony

A704
Dwa ruchy. Wigczone

A706
Refer. Nie Progr. SPLC

AT708
Aplikacja SoftPLC
zatrzymana

F709
Aplikacja SPLC zatrzymana

F710
Rozmiar aplikacji SoftPLC

F711
Btad w aplikacji SoftPLC

A712
SPLC chroniona przed
kopiowaniem

F750/A750 do

F799/A799

Btedy/alarmy uzytkownika dla
SoftPLC

Opis
Wskazuje btad w dostepie do danych

modutu  komunikacyjnego Profibus
DP.

Wskazuje przerwanie cyklicznej
komunikacji z urzgdzeniem
nadrzednym EtherNet/IP.

Wystepuje, gdy z jakiegokolwiek
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej
komunikacji urzadzenia nadrzednego
z produktem, komunikacja ta zostaje
przerwana.

Wskazuje, ze urzadzenie przestato
odbiera¢ wazne telegramy przez
okres dtuzszy niz ustawiony w P868.
Zliczanie czasu rozpoczyna sie po

otrzymaniu pierwszego waznego
telegramu.
Brak  komunikacji ze zdalnym

interfejsem HMI, ale nie ma polecenia
czestotliwosci lub odniesienia dla
tego zrodta.

Brak komunikacji ze zdalnym
interfejsem HMI; jednak istnieje
polecenie lub odniesienie

czestotliwosci dla tego zrédta.

Ten btad wystepuje, gdy aktywny
jest blok ruchu SoftPLC, a polecenie
.9gdIne wigczenie’jest wylgczone.

Wystepuje, gdy 2 lub wiecej blokéw
ruchu SoftPLC jest wtgczonych w tym
samym czasie.

Ten btad wystepuje, gdy blok ruchu
SoftPLC jest wigczony, a odniesienie
predkosci nie jest zaprogramowane
dla SoftPLC.

Aplikacja SoftPLC nie  jest
uruchomiona.
Aplikacja SoftPLC nie jest

uruchomiona.

Rozmiar  programu  uzytkownika
SoftPLC przekroczyt maksymalng
pojemnos¢ pamieci.

Znaleziono btad w  programie

uzytkownika SoftPLC.

Wystepuje w przypadku proby
skopiowania aplikacji SoftPLC
chronionej przed kopiowaniem.

Zakres btedu/alarmu przeznaczony
dla aplikacji uzytkownika
opracowanej w funkcji SoftPLC.

Mozliwe Przyczyny
Sprawdz, czy modut Profibus DP jest prawidiowo
zamontowany.
Btedy sprzetowe spowodowane na przyktad niewtasciwg
obstugg lub instalacjg akcesorium moga powodowac te
usterke. Jesli to mozliwe, nalezy przeprowadzi¢ testy,
wymieniajgc akcesorium komunikacyjne.

Sprawdz status gtéwnego urzadzenia sieciowego.
Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel Ilub
uszkodzony styk w potgczeniach sieciowych.

Sprawdz instalacje sieciowg, uszkodzony kabel lub
btad/staby kontakt na potgczeniach z siecia, uziemienie.
Upewnij sie, ze klient Modbus TCP zawsze wysyta
telegramy do urzadzenia w czasie krétszym niz
ustawienie w P868.

Wytgcz te funkcje w P868.

Sprawdz, czy interfejs komunikacyjny z HMI jest
prawidtowo skonfigurowany w parametrze P312.
Kabel HMI odfgczony.

Sprawdz, czy interfejs komunikacyjny HMI
prawidtowo skonfigurowany w parametrze P312.
Kabel HMI odtgczony.

jest

Sprawdz, czy polecenie Ogdlne wigczenie napedu jest
aktywne.

Sprawdz logike programu uzytkownika.

Sprawdz programowanie referencji w trybie lokalnym i/lub
zdalnym (P221 i P222).

Aplikacja SoftPLC jest zatrzymana (P901 = 0i P900 = 3).
Stan SoftPLC przedstawia aplikacje niezgodng z
wersjg oprogramowania sprzetowego przetwornicy
czestotliwosci.

Aplikacja SoftPLC zatrzymana (P901 = 0 i P900 = 3).
Stan SoftPLC przedstawia niekompatybilng aplikacje
Z wersjg oprogramowania sprzetowego przetwornicy
czestotliwosci.

Logika zaimplementowana w SoftPLC jest zbyt duza.
Sprawdz rozmiar projektu.

Program uzytkownika SoftPLC zapisany w pamigci flash
jest uszkodzony.

Limit czasu podczas wykonywania cyklu skanowania
SoftPLC.

Proba skopiowania aplikacji SoftPLC chronionej przed
kopiowaniem ("nigdy nie zezwalaj na kopiowanie”).
Préba skopiowania SoftPLC z kopii chronionej przed
kopiowaniem ("brak uprawnien do kopiowania z kopii”).

Zdefiniowane przez aplikacjg uzytkownika opracowang w
funkcji SoftPLC.
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Konfiguracja parametrow SoftPLC dla aplikacji sterownika PID (P903 = 1)

Biad / Alarm

A750
Tryb uspienia aktywny

AT760

Niski poziom zmiennej
procesowej

F761

Niski poziom zmiennej
procesowej

A762
Wysoki poziom zmiennej
procesu sterowania

F763
Wysoki poziom zmiennej
procesu sterowania

A790

Zrédio odniesienia predkosci
nie zostato zaprogramowane
dla SoftPLC

Opis
Wskazuje, ze kontroler PID znajduje
sie w trybie uspienia.

Wskazuje, ze poziom zmiennej
procesu sterowania (P916) jest niski.

Wskazuje, ze silnik zostat wytgczony
z powodu niskiego poziomu zmiennej
procesu sterowania.

Wskazuje, ze poziom zmiennej
procesu sterowania (P916) jest
wysoki.

Wskazuje, ze silnik zostat wytgczony
z powodu wysokiego poziomu
zmiennej procesu sterowania.

Wskazuje, ze parametry zrodet
zadawania predkosci w trybie
lokalnym (P221) i w trybie zdalnym
(P222) nie zostaty zaprogramowane
dla SoftPLC.

Obstuga btedow i alarmoéow:

Mozliwe Przyczyny
Predkos¢  silnika pozostata  ponizej  wartosci
zaprogramowanej w P938 przez czas zaprogramowany
w P939.

Zmienna procesu sterowania (P916) pozostata ponizej
wartosci zaprogramowanej w P924 przez 150 ms.

Zmienna procesu sterowania (P916) pozostata ponizej
wartosci zaprogramowanej w P924 przez okreslony czas
(P925).

Zmienna procesu sterowania (P916) pozostata powyzej
wartosci zaprogramowanej w P926 przez 150 ms.

Zmienna procesu sterowania (P916) pozostata powyzej
wartosci zaprogramowanej w P926 przez okreslony czas
(P927).

Regulator PID zostat wigczony, polecenie Run/Stop jest
aktywne, a zaden z dwoch parametréw zrodta odniesienia
predkosci nie zostat zaprogramowany w 12 (SoftPLC).

m Usterki dziatajg poprzez wskazanie ich wystgpienia na interfejsie HMI, w stowie stanu przetwornicy
czestotliwosci (P006), w parametrze biezgcej usterki (P049) i wylgczenie silnika. Mozna je zresetowac tylko
za pomocg polecenia resetowania lub odtgczenia zasilania przetwornicy czestotliwosci.

= Alarmy dziatajg poprzez wskazywanie ich wystgpienia na interfejsie HMI i w parametrze biezgcego alarmu
(P048). Sg one automatycznie resetowane po ustgpieniu stanu alarmowego.
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2 UWAGI DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA

Niniejsza instrukcja zawiera informacje niezbedne do prawidlowego zaprogramowania przetwornicy
czestotliwosci.

Zostat opracowany do uzytku przez osoby z odpowiednim przeszkoleniem technicznym lub kwalifikacjami do
obstugi tego rodzaju sprzetu. Osoby te muszg przestrzegac instrukciji bezpieczenstwa okreslonych przez lokalne
normy. Nieprzestrzeganie instrukcji bezpieczenstwa moze spowodowac smier¢ i/lub uszkodzenie sprzetu. a

2.1 UWAGI DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA W NINIEJSZEJ INSTRUKCJI

W niniejszej instrukcji zastosowano nastepujgce uwagi dotyczace bezpieczenstwa:

ZAGROZENIE!
Procedury zalecane w tym ostrzezeniu majg na celu ochrone uzytkownika przed $miercia,
powaznymi obrazeniami i znacznymi szkodami materialnymi.

NOTATKA!
Informacje zawarte w tym ostrzezeniu sg wazne dla prawidtowego zrozumienia i wiasciwego
dziatania produktu.

UWAGA!
Procedury zalecane w tym ostrzezeniu majg na celu unikniecie szkéd materialnych.

2.2 UWAGI DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA NA PRODUKCIE

Do produktu dotgczone sg nastepujgce symbole, ktére stuzg jako wskazdwki dotyczace bezpieczenstwa:

Wystepuje wysokie napiecie.

Obowigzkowe podtgczenie do uziemienia ochronnego (PE).

Potaczenie ekranu z uziemieniem.

& Komponenty wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne. Nie nalezy ich dotykac.
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2.3 ZALECENIA WSTEPNE

A

%

ZAGROZENIE!

Tylko wykwalifikowany personel zaznajomiony z przetwornicg czestotliwosci i powigzanym
sprzetem powinien planowac lub wdrazac instalacje, uruchomienie i pézniejszg konserwacje tego
sprzetu.

Personel ten musi przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa zawartych w niniejszej
instrukcji i/lub okreslonych w lokalnych przepisach.

Niezastosowanie sie¢ do tych instrukcji moze spowodowac zagrozenie zycia i/lub uszkodzenie
sprzetu.

NOTATKA!

Dla celéw niniejszej instrukcji wykwalifikowany personel to osoby przeszkolone w zakresie:

1. Przetwornice czestotliwosci nalezy instalowaé, uziemiac, podtgczac do zasilania i obstugiwaé
zgodnie z niniejszg instrukcjg i obowigzujgcymi procedurami bezpieczenstwa.

2. Uzywac sprzetu ochronnego zgodnie z ustalonymi standardami.

3. Udzielanie pierwszej pomocy.

ZAGROZENIE!

Przed dotknieciem jakiegokolwiek elementu elektrycznego zwigzanego z przetwornicg
czestotliwosci nalezy zawsze odtgczyé zasilanie wejsciowe.

Wiele komponentéw moze pozosta¢ obcigzonych wysokim napieciem i/lub poruszaé sie
(wentylatory), nawet po odtgczeniu lub wytgczeniu wejscia zasilania AC.

Nalezy odczekaé¢ co najmniej dziesie¢ minut, aby zagwarantowac catkowite roziadowanie
kondensatoréw. Zawsze podigczaj rame urzgdzenia do uziemienia ochronnego (PE) w
odpowiednim punkcie.

UWAGA!

Plytki elektroniczne zawierajg elementy wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne. Nie nalezy
dotykac¢ bezposrednio czesci sktadowych lub ztgczy.

W razie potrzeby nalezy najpierw dotkng¢ uziemionej metalowej ramy lub uzy¢ odpowiedniego
paska uziemiajgcego.

Nie nalezy przeprowadza¢ zadnych testow przytozonego potencjatu na falowniku!
Jesli jest to konieczne, nalezy skonsultowac¢ sie z producentem.

NOTATKA!

= Przetwornice czestotliwosci moga zaktoca¢ prace innych urzadzen elektronicznych. Aby
zminimalizowa¢ te skutki, nalezy przestrzegaé zalecen podanych w rozdziat 3 Instalacja i
podtgczenie w instrukcji obstugi.

= Przed przystgpieniem do instalacji lub obstugi falownika nalezy w catosci przeczyta¢ instrukcje
obstugi.
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3 INFORMACJE OGOLNE

Niniejsza instrukcja zawiera informacje niezbedne do konfiguracji wszystkich funkcji i parametréw przetwornicy
czestotliwo$ci. Niniejsza instrukcja musi by¢ uzywana razem z instrukcjg obstugi.

Tekst zawiera dodatkowe informacje upraszczajgce uzytkowanie i programowanie przetwornicy czestotliwo$ci
w niektoérych zastosowaniach.

Zabronione jest powielanie tresci niniejszej instrukcji, w catosci lub w czesci, bez pisemnej zgody producenta.

3.1 TERMINOLOGIA | DEFINICJE -
3
3.1.1 Uzyte terminy i definicje

Amp, A: Ampére.

AIP: wejscie analogowe przez potencjometr.
Alx: wejscie analogowe "x”.

AOX: wyjscie analogowe "X”.

° C: stopni Celsjusza.

AC: prad zmienny.

DC: prad staty.

Obwad tadowania wstepnego: taduje kondensatory obwodu posredniego pradem o ograniczonym natezeniu,
unikajgc szczytéw prgdu podczas rozruchu falownika.

CO/DN/PB/ETH: Interfejs CANopen, DeviceNet, ProfibusDP lub Ethernet. Dostepnos¢ interfejsu mozna
sprawdzi¢ w instrukcji obstugi produktu.

CV: cavalo-vapor = 736 W (brazylijska jednostka miary mocy, zwykle uzywana do oznaczania mocy
mechanicznej silnikdw elektrycznych).

Radiator: metalowa czes$¢ zaprojektowana do rozpraszania ciepta wytwarzanego przez potprzewodniki mocy.
DIx: wejscie cyfrowe "X”.

DOx: wyjscie cyfrowe "X”.

Czestotliwos¢ przetaczania: czestotliwos¢ przetgczania tranzystorow IGBT mostka falownika, zwykle
wyrazana w kHz.

Tryb pracy/Zatrzymaj: funkcja falownika, ktéra po aktywacji (praca) przyspiesza silnik za pomocg rampy
przyspieszenia do czestotliwosci odniesienia, a po dezaktywacji (zatrzymanie) zwalnia silnik za pomocag
rampy zwalniania. Moze by¢ sterowany przez wejscie cyfrowe ustawione dla tej funkcji, przez fgcze
szeregowe lub przez SoftPLC.

h: godzina; jednostka czasu.

Ogodlne wiaczenie: po aktywacji przyspiesza silnik poprzez rampe przyspieszenia i Run/Stop = Run. Po
wytgczeniu impulsy PWM zostang natychmiast zablokowane. Moze by¢ sterowany przez wejscie cyfrowe
ustawione dla tej funkgciji, przez port szeregowy lub przez SoftPLC.

HMI: interfejs czlowiek-maszyna; urzgdzenie umozliwiajagce sterowanie silnikiem, przeglgdanie i zmiane
parametréw falownika. Posiada przyciski do sterowania silnikiem, przyciski nawigacyjne i graficzny
wyswietlacz LCD.

hp: kon mechaniczny = 746 W (jednostka mocy, zwykle uzywana do okreslenia mocy mechanicznej silnikéw
elektrycznych).

Hz: herc; jednostka czestotliwosci.
IGBT: tranzystor bipolarny z izolowang bramkg - podstawowy element sktadowy wyjsciowego mostka inwertera.
Dziata jako przetacznik elektroniczny w trybie nasycenia (przetgcznik zamkniety) i odciecia (przetgcznik otwarty).
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lom: Prad znamionowy falownika przez P295.
kHz: quilohertz = 1000 Hertz; jednostka czestotliwosci.

DC Link: obwdd posredniczacy falownika; napiecie prgdu stalego uzyskane przez prostowanie napiecia
zmiennego zasilania lub zasilania zewnetrznego; zasila wyjsciowy mostek falownika z tranzystorami IGBT.

mA: miliampere = 0.001 Ampére.

min: minuta; jednostka czasu.

ms: milisekunda = 0.001 drugi.

Nm: Niutonometr; jednostka momentu obrotowego.

NTC: rezystor, ktdrego wartos¢ rezystancji w omach zmniejsza sie proporcjonalnie do wzrostu temperatury; jest
uzywany jako czujnik temperatury w zasilaczach.

PE: Uziemienie ochronne.

PTC: rezystor, ktérego warto$¢ rezystancji w omach wzrasta proporcjonalnie do temperatury; jest uzywany jako
czujnik temperatury w silnikach.

PWM: modulacja szerokosci impulsu - modulacja szerokoscig impulsu; impulsowe napiecie zasilajgce silnik.

Prostownik: Obwod wejsciowy falownikéw, ktéry przeksztatca wejsciowe napiecie AC w DC. Tworzg go diody
o duzej mocy.

RMS: srednia kwadratowa; wartos¢ efektywna.

rpm: obrotéw na minute; jednostka obrotéw.

s: sekunda; jednostka czasu.

V: wolt; jednostka napiecia elektrycznego.

WPS: Oprogramowanie do programowania "WEG Programming Suite”.

2: om; jednostka oporu elektrycznego.

3.1.2 Reprezentacja numeryczna

W catej instrukcji wartosci parametrow z przyrostkiem "hexareprezentujg liczby szesnastkowe. Liczby dziesietne
sg reprezentowane za pomocg cyfr bez przyrostka.

3.1.3 Symbole opisujace wiasciwosci parametréw

ro: parametr tylko do odczytu.

cfg: parametr, ktdry mozna zmieni¢ tylko przy zatrzymanym silniku.
VIf. parametr dostepny w trybie V/f.

VVW: parametr dostepny w trybie VVW.
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4.1 UZYWANIE HMI DO OBSLUGI INWERTERA

Za pomocy interfejsu HMI mozna sterowaé falownikiem, przegladac i regulowa¢ wszystkie jego parametry.
Interfejs HMI oferuje nastepujgce funkcje:

Wybiera (przetacza)
migdzy numerem
parametru a jego wartoscig
(pozycja/zawartoscia).

Wigczal/wytgcza falownik poprzez
rampe przyspieszania/zwalniania
(start/stop, zgodnie z P229). Resetuje
falownik po wystgpieniu btedu.

Zwieksza (inkrementuje)
czestotliwo$¢, numer parametru
lub warto$¢ parametru.

Zmniejsza czestotliwo$¢, numer
parametru lub warto$¢ parametru.

Rysunek 4.1: Klawisze interfejsu HMI

4.2 WSKAZANIA NA WYSWIETLACZU HMI

Stan przetwornicy

b
s ST O
Q.00

Glowny wyswietlacz

Jednostka miary
A | &—— (odnosi sie do wartosci

Hz gtéwnego wyswietlacza)

Wykres stupkowy do
monitorowania zmiennej

Rysunek 4.2: Obszary wyswietlania

4.3 TRYBY PRACY HMI

Po witgczeniu zasilania falownika stan poczatkowy interfejsu HMI pozostaje w trybie rozruchu, o ile nie wystagpia
zadne usterki, alarmy, podnapigcia lub nie zostang nacisniete zadne przyciski.

Tryb ustawien sktada sie z dwéch pozioméw: Poziom 1 umozliwia przeglgdanie parametréw. Poziom 2
umozliwia modyfikacje parametru wybranego na poziomie 1. Na koncu tego poziomu zmodyfikowana warto$é
jest zapisywana po naci$nieciu klawisza @ .

Rysunek 4.2 na stronie 4-1 ilustruje podstawowe przeglgdanie trybéw pracy interfejsu HMI.

NOTATKA!
Gdy falownik znajduje sie w stanie btedu, gtéwny wyswietlacz wskazuje numer btedu w formacie
Fxxx. Przegladanie jest mozliwe po naciénieciu przycisku @ .
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Tabela 4.1: Tryby pracy HMI

Tryb uruchamiania

® Jest to poczatkowy stan interfejsu HMI po pomys$inym wiaczeniu zasilania
(bez btedéw, alarméw lub podnapiec).

= Nacisnij przycisk @ , aby przej$¢ do poziomu 1 trybu ustawien - wyboru
parametrow. Nacisniecie dowolnego innego przycisku réwniez spowoduje
przejscie do trybu ustawien.

Tryb ustawien

Poziom 1:

®m Jest to pierwszy poziom trybu ustawien. Numer parametru jest
wyswietlany na gtéwnym wyswietlaczu.

B Uzyj przyciskéw 0,0 , aby znalez¢ zgdany parametr.

® Nacisnij przycisk @ , aby przejs¢ do poziomu 2 trybu ustawien -
modyfikacja zawartosci parametru.

Poziom 2:

B Zawarto$¢ parametru jest wyswietlana na gtéwnym wyswietlaczu.

m Uzyj przyciskéw Q0 skonfigurowania nowej wartosci dla
wybranego parametru.

® Nacisnij przycisk Q , aby potwierdzi¢ modyfikacje (zapisaé nowag
warto$¢). Po potwierdzeniu zmiany HMI powrdci do poziomu 1 trybu
ustawien.

Zablokowana parametryzacja

Ten stan jest wyswietlany po nacisnigciu przyciskow QO w O podczas

wyswietlania wartosci parametru o nastepujacej charakterystyce:

® Wyswietlany parametr jest tylko do odczytu.

B Parametr ma wtasciwos¢ CFG (zmiana tylko przy zatrzymanym silniku),
a silnik pracuje.

= Falownik ma zdefiniowane hasto (z wyjatkiem sytuacji, gdy jest
to parametr uzytkownika SoftPLC i zaznaczona jest witasciwosé
unprotected).

Wartos¢ parametru jest automatycznie wyswietlana ponownie po zwolnieniu

przyciskow.

NOTATKA!

Gdy falownik znajduje sie w stanie alarmu, gtéwny wyswietlacz wskazuje numer alarmu w formacie
Axxx. Przegladanie jest dozwolone po naciénieciu przycisku @ , a nastepnie na wyswietlaczu
jednostki miary wyswietlane jest wskazanie ,,A” , ktére miga do momentu rozwigzania sytuacji

powodujgcej alarm.
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NOTATKA!
@ Falownik jest dostarczany z fabryki z czestotliwoscig (tryb V/f 50/60 Hz) i napieciem
dostosowanymi do rynku.
Przywrécenie ustawien fabrycznych moze zmieni¢ zawartos¢ parametréw zwigzanych z
czestotliwodcig. W szczegdtowym opisie niektére parametry majg wartosci w nawiasach, co
oznacza wartos¢ domysing dla pracy z czestotliwoscig 50 Hz; warto$¢ bez nawiasow jest wartoscig
domysing dla pracy z czestotliwoscig 60 Hz.

5.1 DOSTEP

Za kazdym razem, gdy falownik jest zasilany, wyswietlacz HMI przechodzi do trybu rozruchu, jes$li nie
wystepujag zadne usterki, alarmy lub podnapiecia. Aby uprosci¢ odczyt parametrow falownika, wyswietlacz
zostat zaprojektowany tak, aby pokazywac dwa parametry jednoczes$nie, wedtug uznania uzytkownika. Jeden
z tych parametrow (wyswietlacz gtéwny) jest wyswietlany w postaci liczbowej, a drugi jako wykres stupkowy.
Parametr monitorowany przez wykres stupkowy jest wybierany za pomocg P207, jak wskazano w
Rysunek 5.1 na stronie 5-1.

Stan przetwornicy

y
s ST O
: A ”:!12,_, =

Gtéwny wyswietlacz

Jednostka miary
A 4—— (odnosi sie do wartosci

Hz gtéwnego wyswietlacza)

Wykres stupkowy do
monitorowania zmiennej

Rysunek 5.1: Ekran inicjalizacji i wy$wietlania pol

P000 - Dostep do parametréow

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 1
Zakres Fabryczne
Opis:

Hasto wprowadzone w celu odblokowania dostepu do parametrow. Po zapisaniu hasta w P200, dostep do
parametréw jest dozwolony tylko wtedy, gdy to hasto jest ustawione w P000. Po ustawieniu PO00 z wartoscig
hasta, PO00 wyswietli ”1”lub 0", ukrywajgc ustawiong wartos¢ hasta. Gdzie "1"zwalnia dostep do parametréw,
a "0”blokuje dostep do parametréw.

NOTATKA!
Widok parametru PO0O na interfejsie HMI bedzie dostepny tylko wtedy, gdy hasto jest aktywne
(P200 = 1).
Aby odblokowaé dostep do parametréw, konieczne jest ustawienie POOO po kazdym wigczeniu
zasilania falownika, poniewaz takie informacje nie sg zachowywane.
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P200 - Hasto

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne
2 do 9999 = Nowe hasto
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Umozliwia aktywacje hasta (poprzez wprowadzenie nowej wartosci) lub jego wytaczenie. Aby uzyskaé wiecej
informacji na temat korzystania z tego parametru, patrz Tabelg 5.1 na stronie 5-2.

Tabela 5.1: Wymagana procedura dla kazdego rodzaju dziatania

Dziatanie Procedura
1. Ustaw P200 z zadang wartos$cig dla hasta (P200 = hasto)
Aktywuj hasto 2. Ustawienie jest zakornczone, nowe hasto jest aktywne, a P200 jest automatycznie ustawiany na 1

(hasto aktywne) (1

1. Ustawienie biezgcej wartosci hasta (P000 = hasto). PO0O jest automatycznie ustawiane na 1

2. Ustaw zadana warto$¢ dla nowego hasta w P200 (P200 = nowe hasto).

3. Ustawienie jest zakonczone, nowe hasto jest aktywne, a P200 jest automatycznie ustawiany na 1
(hasto aktywne) (1)

1. Ustawienie biezgcej wartosci hasta (P000 = hasto)

Wytacz hasto 2. Ustawienie nieaktywnego hasta (P200 = 0)

3. Ustawienie zostato zakonczone, hasto jest wytaczone ()

1. Aktywacja domysInych ustawien fabrycznych za pomoca P204

2. Ustawienie zostato zakonczone, hasto jest wytgczone ()

Zmiana hasta

Wytgcz hasto

(1) Umozliwia zmiane zawartosci parametréw tylko wtedy, gdy warto$é P00O jest réwna warto$ci hasta.
(2) Dozwolona jest zmiana zawartosci parametréw, a PO0O jest niedostepny.

P204 - Wczytywanie/zapisywanie parametrow

Regulowany 0 do 4 = Nieuzywany Ustawienie 0
Zakres 5 = Zataduj 60 Hz Fabryczne

6 = Zataduj 50 Hz

7 = Wprowadz uzytkownika

8 = Nieuzywany

9 = Zapisz Uzytkownika

10 = Nieuzywany

11 = Zataduj domysiny SoftPLC

12 do 13 = Rezerwacja

Wiasciwosci: cfg
Opis:

Zapisywanie lub tadowanie parametrow falownika. W Tabelg 5.2 na stronie 5-2 opisano czynnosci wykonywane
przez kazdg opcje.

Tabela 5.2: Opcja parametru P204

P204 Dziatanie
Oto4 Nieuzywany: brak dziatania
5 Zataduj WEG 60 Hz: faduje domysine parametry falownika z domysInymi ustawieniami fabrycznymi dla 60 Hz
6 Zataduj WEG 50 Hz: taduje domysine parametry falownika z domyslnymi ustawieniami fabrycznymi dla 50 Hz
7 Wprowadz uzytkownika: przenosi zawarto$¢ pamieci z parametrow uzytkownika do parametréw pradu falownika
8 Nieuzywany: brak dziatania
9 Zapisz Uzytkownika: przenosi biezacg zawartos¢ parametréw do pamieci parametréw uzytkownika
10 Nieuzywany: brak dziatania
11 Zataduj domysiny SoftPLC: taduje domysine ustawienia fabryczne parametréw SoftPLC (P910 do P959)
12113 | Rezerwacja

Aby zatadowaé parametry uzytkownika dla obszaru roboczego falownika (P204 = 7), konieczne jest
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wczesniejsze zapisanie tego obszaru.

Operacja wgrywania tej pamieci (P204 = 7) moze byé rowniez wykonana za posrednictwem wejs¢ cyfrowych
(DIx). Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat tego programowania, prosze odnie$é sie do Sekcja 9.6 WEJSCIA
CYFROWE na stronie 9-12.

NOTATKA!
Gdy P204 = 5 lub 6, parametry P295 (Prgd znamionowy inw.), P296 (Napiecie znamionowe linii) i
P308 (Adres szeregowy) nie ulegajg zmianie.

Aby zatadowaé parametry uzytkownika (P204 = 7), nalezy najpierw zatadowa¢ domysine
ustawienia fabryczne (P204 = 5 lub 6).

@ NOTATKA!

5.2 WSKAZANIA

W tej sekcji przedstawiono parametry zwigzane z prezentacjg informacji na wyswietlaczu HMI. Ponizej znajduje
sie szczegotowy opis mozliwych ustawien tych parametréw. a

P205 - Gléwny parametr wyswietlacza

Regulowany 0 do 999 Ustawienie 2
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla, ktory parametr bedzie wyswietlany na interfejsie HMI, gdy silnik zostanie wtgczony po inicjalizaciji.

P207 - Parametr wykresu stupkowego

Regulowany 0 do 999 Ustawienie 3
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla, ktory parametr bedzie wyswietlany na wykresie stupkowym HMI.

P208 - Ref. Wspotczynnik skali

Regulowany 1 do 9999 Ustawienie 600 (500)
Zakres Fabryczne
Opis:

Umozliwia dostosowanie skali parametru odniesienia predkosci PO01 i predkosci wyjsciowej (silnika) PO02 w
celu przeksztatcenia wskazania wartosci czestotliwosci przytozonej do silnika (Hz) na predkos¢ katowg w
rem”lub warto$é proporcjonalng w ” %”, na przyktad.

Wraz z jednostkg w P209 i miejscami dziesietnymi w P210, wartos¢ zadana P208 definiuje wskazanie
predkosci obrotowej na HMI falownika. Zgodnie z domys$inymi ustawieniami fabrycznymi tych parametrow,
wstepnie ustawiona skala na falowniku jest w "Hzi z miejscem dziesietnym (60,0 Hz lub 50,0 Hz). Z drugiej
strony, ustawiajgc P208 = 1800 lub 1500, P209 = 7 i P210 = 0, definiowana jest skala w .°br/min”’bez miejsc
dziesietnych (1800 obr/min lub 1500 obr/min).
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P209 - Referencyjna jednostka inzynieryjna

P510 - SoftPLC Eng. Jednostka

Regulowany 0 do 1 = Bez jednostki Ustawienie P209=3
Zakres 2 = Volt (V) Fabryczne P510=0
3 = Hertz (Hz)

4 = Bez jednostki

5 = Procent ( %)

6 = Bez jednostki

7 = Obroty/min. (obr./min)

Opis:

Okresla jednostke inzynieryjng, ktora bedzie wyswietlana na interfejsie HMI. P209 jest powigzany z
parametrami P001 i P002. P510 jest powigzany z parametrami uzytkownika SoftPLC. Oznacza to, ze kazdy
parametr uzytkownika SoftPLC powigzany z jednostkg inzynierskg SoftPLC bedzie wyswietlany w tym
formacie.

P210 - Ref. Punkt dziesietny

P511 - Formularz wskazan SoftPLC

Regulowany 0 = wxyz Ustawienie P210 =1
Zakres 1=wxy.z Fabryczne P511=1
2 = wx.yz
3 = w.xyz
Opis:

Umozliwia ustawienie pozycji kropki dziesietnej wyswietlanej na panelu HMI. P210 jest powigzany ze
wskazaniem parametréw P001 i P002. P511 jest powigzany ze wskazaniem parametrow uzytkownika
SoftPLC. Oznacza to, ze kazdy parametr uzytkownika SoftPLC powigzany z formularzem wskazania SoftPLC
bedzie wyswietlany w tym formacie.

P213 - Wspotczynnik skali stupka

Regulowany 1 do 9999 Ustawienie 1,0 X lhom
Zakres Fabryczne
Opis:

Konfiguruje petng skale (100 %) wykresu stupkowego w celu wskazania parametru wybranego przez P207.

P842 - Szybki podglad 1 IR

P843 - Quick View 2 IR

Regulowany 0 do 959 Ustawienie 2
Zakres Fabryczne
Opis:

Okreséla, ktére parametry (ich odpowiednie wartosci) bedg wy$wietlane za pomocg przycisku @ pilota na
podczerwien (dostepnego z modutem rozszerzen).

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji instalacji, konfiguracji i obstugi modutu rozszerzen.
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6 IDENTYFIKACJA PRZETWORNICY CZESTOTLIWOSCI

Aby sprawdzi¢ model falownika, nalezy sprawdzi¢ kod na tabliczce znamionowej produktu z boku falownika.

Po zweryfikowaniu kodu identyfikacyjnego modelu falownika nalezy zapoznaé sie z Rozdziat 2 Informacje
0golne w instrukcji obstugi falownika.

Ponizej przedstawiono parametry zwigzane z modelem falownika. Sg one modyfikowane w zaleznosci od
modelu i wersji falownika i muszg by¢ zgodne z danymi odczytanymi na tabliczce znamionowej produktu.

6.1 MODEL PRZETWORNICY

Ponizej przedstawiono parametry zwigzane z informacjami i charakterystykg falownika, takie jak model
falownika, wersja oprogramowania, czestotliwos¢ przetgczania itp.

P023 - Giéowna wersja oprogramowania

Regulowany 0,00 do 99,99 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wersje oprogramowania gtdbwnego mikroprocesora na ptycie sterowania.

P029 - Konfiguracja sprzetu zasilajgcego

Regulowany 0 = Nie zidentyfikowano Ustawienie W zaleznosci od
Zakres 1=1,6 A110V Fabryczne modelu
2=2,6A/110V przetwornicy
3=42A/110V czestotliwosci
4=6,0AM110V
5=1,6 A/220 V
6 =2,6 A/220 V
7=42A/220V
8=6,0 A/220 V
9=7,3A/220V

10 = 10,0 A/220 V
11 =15,2 A/220 V
12 do 19 = Rezerwacja

20=1,1 A/380 V
21=1,8A/380V
22 =2,6 A/380 V
23=3,5A/380V
24 = 4,8 A/380 V
25=6,5A/380V
26 = 8,2 A/380 V

27 =10,0 A/380 V
28 =12,0 A/380 V
29 = 15,0 A/380 V

Wiasciwosci: ro
Opis:

Wskazuje model falownika, rozrézniajgc napigcie zasilania i prgd znamionowy zgodnie z Tabelg 6.1 na stronie
6-2.
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Na podstawie P029 falownik okresla parametry pradu i napigcia w zaleznosci od identyfikacji modelu. Z drugiej
strony, dziatanie to jest wykonywane tylko w momencie fabrycznego obcigzenia standardowego (P204 = 5 lub

6).
Tabela 6.1: Identyfikacja modeli falownikéw
Rozmiar obudowy Napiecie Zasilanie pradowe P029
1.6A 1
26A 2
110/ 127 Vac Jednofazowy i5A 3
6.0A 4
1.6 A 5
26A 6
A 200/ 240 Vac Jednofazowy lub tréjfazowy 42A 7
6.0 A 8
7.3A 9
1.6 A 5
26A 6
310 Vdc DC Link 42A 7
6.0A 8
7.3A 9
Jednofazowy lub tréjfazowy 10.0A 10
5 200/240 Vac Tréjfazowy 152A T
. 10.0 A 10
310 Vdc DC Link TR T
1.1A 20
1.8A 21
A 380/480 Vac Tréjfazowy 26A 22
35A 23
48 A 24
1.1A 20
1.8A 21
26A 22
B 35A 23
Potaczenie trojfazowe 4.8 A 24
380 /480 Vac lub 513 do 650 Vdc lub DC Link 6EATT/56A™ 55
82A0 /76AT) 26
10.0A0/83A0) 27
C 120A07/11.0A0) 28
15.0A 0 /14.0A ) 29

(*) Prad znamionowy dla zasilaczy 380-400-415 Vac.
(**) Prad znamionowy dla zasilaczy 440-460-480 Vac.

NOTATKA!
Modele linii 400 V majg prady znamionowe okreslone zgodnie z napieciem zasilania:

= Zakres napiecia 1: zasilanie 380-400-415 Vac lub 513-540-560 Vdc (P296 = 4 lub 5).
= Zakres napiecia 2: zasilanie 440-460-480 Vac lub 594-621-650 Vdc (P296 = 6 lub 7).

W przypadku tych modeli parametr P296 nalezy dostosowaé do uzywanego napiecia sieciowego,
a parametr P295 zostanie zmieniony automatycznie przez falownik. Wiecej informacji mozna
znalez¢ w instrukcji obstugi, dostepnej do pobrania na stronie www.weg.net.

P295 - Prad znamionowy falownika

Regulowany
Zakres

Wilasciwosci:
Opis:
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Wskazuje prgd znamionowy falownika zgodnie z Tabelg 6.1 na stronie 6-2.

P296 - Napiecie znamionowe linii

Regulowany 0 = Rezerwacja Ustawienie W zaleznosci od
Zakres 1=110- 127 Vac Fabryczne modelu

2 =200 - 240 Vac | 310 Vdc przetwornicy

3 = Rezerwacja czestotliwosci

4 =380 Vac | 513 Vdc
5 =415 Vac | 560 Vdc
6 = 440 Vac | 594 Vdc
7 =480 Vac | 650 Vdc

Opis:
Ten parametr pokazuje napiecie zasilania falownika zgodnie z identyfikacjg dokonang po wigczeniu zasilania
(a w przypadku modeli linii 400 V po regulac;ji).

NOTATKA!
200 V Linia: P296 jest parametrem tylko do odczytu (ro).

400 V Linia: P296 do parametr konfigurac;ji (cfg).
Wiecej informacji mozna znalezé w instrukcji obstugi dostepnej do pobrania na stronie:
www.weg.net.

P613 - Gliéwna wersja oprogramowania

Regulowany -9999 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje gtdwny numer wersji oprogramowania. Jest generowany automatycznie przez maszyne, ktéra
skompilowata oprogramowanie sprzetowe.

6.2 AKCESORIA

Akcesoria zidentyfikowane przez obwdd sterowania falownika.

P024 - 10 Akces. Wersja SW

P025 - Akces. komun. Wersja SW

Regulowany 0,00 do 99,99 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wersje oprogramowania podtgczonych mikroprocesorow akcesoriow zgodnie z parametrami P027 i
P028.
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P027 - Konfig. Akces. 10

P028 - Konfig. Akces. Komunik.

Regulowany
Zakres

Wilasciwosci:

Opis:

0do 10 Ustawienie

Fabryczne
ro

Wskazuje akcesoria, ktére sg poditgczone zgodnie ze skréconym opisem kazdego produktu.

Tabela 6.2: Akcesoria rozszerzajgce 10

Nazwa Opis P027
- Brak akcesoriow 0
CFW300-I0AR Akcesoria do rozbudowy wej$c¢/wyjsé: 1 wejscie analogowe + 1 wyjscie analogowe + 3 przekaznikowe 1
wyjscia cyfrowe
CFW300-I0DR Akcesorium do rozbudowy wejsé/wyjs¢: 4 wejscia cyfrowe (NPN/PNP) + 3 przekaznikowe wyjscia 2
cyfrowe
CFW300-I0ADR Akcesoria do rozbudowy wejs¢/wyjs¢: 1 wejscie dla odbiornika podczerwieni + 1 wejscie czujnika NTC 3
+ 3 przekaznikowe wyjscia cyfrowe
CFW300-IOAENC | Akcesoria do rozbudowy wejsé/wyj$¢: 1 wejscie analogowe + 2 wyjscia analogowe + 1 wejscie 4
enkodera réznicowego
- Reservado 5
CFW300-I0DF Akcesorium do rozbudowy 10: 3 wejscia i 3 wyjscia czestotliwosciowe 6
- Rezerwacja 7 do 10
Tabela 6.3: Akcesoria do rozbudowy komunikacji
Nazwa Opis P028
- Brak akcesoriow 0
CFW300-HMIR | Zdalny interfejs HMI (za posrednictwem akcesorium CFW300-CRS485) 1
- Rezerwacja 2
CFW300-CCAN | Akcesorium z komunikacjg CANopen i DeviceNet 3
CFW300-CPDP | Akcesorium z komunikacjg Profibus DP 4
CFW300-CETH | Akcesorium z komunikacjg Ethernet 5
- Rezerwacja 6
CFW300-I0P Akcesorium do rozbudowy |0: 1 wejscie analogowe 7
CFW300-CBLT | Akcesorium komunikacyjne Bluetooth 8
- Rezerwacja 9do 10
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Naped silnika elektrycznego podtgczonego do falownika zalezy od komendy logicznej i warto$ci zadane;j
zdefiniowanej przez jedno z kilku mozliwych Zrddet, takich jak: Przyciski HMI, wejscia cyfrowe (DIx), wejscia
analogowe (Alx), interfejs szeregowy/USB, interfejs CANopen/DeviceNet, SoftPLC itp.

Polecenie za posrednictwem interfejsu HMI jest ograniczone do zestawu funkcji wstepnie zdefiniowanych dla
przyciskéw zgodnie z Rozdziat 5 HMI na stronie 5-1, podobnie jak w przypadku wejs¢ cyfrowych (DIx), z
funkcjami zaimplementowanymi w parametrach od P263 do P266. Z drugiej strony, polecenia za
posrednictwem interfejséw cyfrowych, takich jak sie¢ komunikacyjna i SoftPLC, dziatajg bezposrednio na
stowo sterujgce falownika za pomocg odpowiednio parametréw sterowania i znacznikdw systemowych
SoftPLC.

Z kolei czestotliwosé referencyjna jest przetwarzana wewnatrz przetwornicy czestotliwosci w 16 bitach z
sygnatem (-32768 do +32767) dla zakresu od -400,0 Hz do +400,0 Hz. Z drugiej strony, wspétczynnik
jednostki, zakres i rozdzielczos¢ odniesienia zalezg od uzywanego zrédta, jak opisano w
Sekcja 7.2 PREDKOSC ODNIESIENIA na stronie 7-6.

7.1 WYBOR ZRODLA ODNIESIENIA

Zrédto polecen i odniesien falownika jest definiowane przez parametry falownika dla dwéch réznych sytuagii:
Lokalnej i Zdalnej, ktére mogg by¢ przetgczane dynamicznie podczas pracy falownika. W zwigzku z tym dla
okreslonej parametryzacji falownik ma dwa zestawy polecen i odniesien, zgodnie ze schematem blokowym
Rysunek 7.1 na stronie 7-2. Parametr P220 okresla zrodio polecen dla sytuacji lokalnych i zdalnych.

Parametry P223, P224 i P225 definiujg polecenia w sytuacji Local; parametry P226, P227 i P228 definiujg
polecenia w sytuacji Remote, a parametr P105 okresla zrodto wyboru pomiedzy 1 i 2- Rampa. Ta struktura
wyboru zrédta poleceh jest pokazana w Rysunek 7.1 na stronie 7-2.

Parametry P221 i P222 definiuja odniesienie czestotliwosci w sytuacjach Local i Remote. Ta struktura wyboru
zrédta odniesienia jest pokazana w Rysunek 7.2 na stronie 7-3.
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Rysunek 7.1: Schemat blokowy polecen i referencji
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Rysunek 7.2: Struktura wyboru czestotliwo$ci referencyjnej

CFW300 | 7-3



i

POLECENIA | ODNIESIENIA

P220 - Zrédto wyboru LOC/REM

Regulowany 0 = Zawsze lokalnie Ustawienie 0
Zakres 1 = Zawsze zdalnie Fabryczne

2 do 3 = Nieuzywany

4 = DIx

5 = Szeregowe/USB (LOC)
6 = Szeregowe/USB (REM)
7 do 8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/DP/ETH (LOC)
10 = CO/DN/DP/ETH (REM)
11 = SoftPLC

Wiasciwosci: cfg
Opis:
Okresla zrédio pochodzenia polecenia, ktore wybierze miedzy sytuacjg lokalng a sytuacjg zdalng, gdzie:

m LOC: oznacza domysing sytuacje lokalng.
= REM: oznacza domy$ing sytuacje zdalng.
= DIx: zgodnie z funkcjg zaprogramowang dla wejscia cyfrowego w P263 do P266.

= CO /DN /DP/ETH: interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub Ethernet.

P221 - Wybor referencji LOC
P222 - Wybér referencji REM

Regulowany 0 = HMI Ustawienie P221=0

Zakres 1=Al1 Fabryczne P222=1
2=AI2
3 = Potencjometr
4 =Fl
5=Al1+AI2>0
6 =Al1 + Al2
7=E.P
8 = Multispeed
9 = Szeregowe/USB
10 = Nieuzywany
11 = CO/DN/DP/ETH
12 = SoftPLC
13 = Nieuzywany
14=A11>0
15=Al12>0
16 = Potencjometr > 0
17=FI>0

Wiasciwosci: cfg

Opis:
Okresla zrédio pochodzenia dla czestotliwosci odniesienia w sytuacji lokalnej i zdalne;.

Kilka uwag na temat opcji tego parametru:

= Alx: odnosi sie do analogowego sygnatu wejsciowego zgodnie z Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na
stronie 9-1.
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= HMI: wartos¢ referencyjna ustawiona przez klucze i zawarta w parametrze P121.

= E.P.: potencjometr elektroniczny, prosze odnies¢ sie do Sekcja 9.6 WEJSCIA CYFROWE na stronie 9-12.
= Multispeed: prosze odnie$é do Sekcja 9.6 WEJSCIA CYFROWE na stronie 9-12.

m Alx > 0: ujemne warto$ci odniesienia Alx sg zerowane.

= CO/DN/DP/ETH: interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub Ethernet.

P223 - Wyb6r LOC FWD/REV

P226 - Wyb6r REM FWD/REV

Regulowany 0 = Do przodu Ustawienie P223=0
Zakres 1 = Rewers Fabryczne P226=4
2 do 3 = Nieuzywany
4 = DIx

5 = Szeregowe/USB (FWD)
6 = Szeregowe/USB (REV)
7 do 8 = Nieuzywany
9 = CO/DN/DP/ETH (FWD)
10 = CO/DN/DP/ETH (REV)
11 = Nieuzywany
12 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Opis:
Okresla zrédto pochodzenia dla polecenia "Kierunek obrotu”w sytuacji lokalnej i zdalnej, gdzie:

= H: oznacza do przodu.

m AH: oznacza Reverse.

= DIx: prosze odnie$¢ do Sekcja 9.6 WEJSCIA CYFROWE na stronie 9-12.

= CO /DN /DP/ETH: interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub Ethernet.

P224 - Wyb6r LOC Run/Stop

P227 - Wyb6r REM Run/Stop

Regulowany 0 = Klawisze HMI Ustawienie P224 =0
Zakres 1 =DIx Fabryczne P227 =1
2 = Szeregowe/USB
3 = Nieuzywany
4 = CO/DN/DP/ETH
5 = SoftPLC

Wiasciwosci: cfg
Opis:
Okresla zrédio pochodzenia dla polecenia Run/Stop”w sytuacji lokalnej i zdalnej. Polecenie to odpowiada

funkcjom zaimplementowanym w dowolnym zrédle polecen umozliwiajgcym ruch silnika, czyli Ogoélne
wigczenie, Wigczenie rampy, Bieg do przodu, Bieg wsteczny, Start itp.
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P225 - Wybér LOC JOG

P228 - Wyb6r REM JOG

Regulowany 0 = Wytaczony Ustawienie P225 =1
Zakres 1 = Nieuzywany Fabryczne P228 =2
2 = DIx
3 = Szeregowe/USB
4 = Nieuzywany
5 = CO/DN/DP/ETH
6 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Okresla zrodto pochodzenia dla funkcji JOG w sytuacji lokalnej i zdalnej. Funkcja JOG oznacza polecenie
uruchomienia/zatrzymania dodane do odniesienia zdefiniowanego przez P122. Patrz Sekcja 7.2 PREDKOSC
ODNIESIENIA na stronie 7-6.

P229 - Wyboér trybu zatrzymania

Regulowany 0 = Rampa do zatrzymania Ustawienie 0
Zakres 1 = Wybrzeze do zatrzymania Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla tryb zatrzymania silnika, gdy falownik otrzyma polecenie "Stop”. Tabelg 7.1 na stronie 7-6 Opisuje opcje
tego parametru.

Tabela 7.1: Wybor trybu zatrzymania

P229 Opis
0 Falownik zastosuje rampe zatrzymania zaprogramowang w P101 lub P103
1 Silnik bedzie pracowat swobodnie az do zatrzymania
NOTATKA!

Gdy zaprogramowany jest tryb Coast Stop, a funkcja Flying Start jest wylgczona, silnik nalezy
aktywowac tylko wtedy, gdy jest zatrzymany.

NOTATKA!

Ten parametr jest stosowany do wszystkich zrodet polecen falownika, ale zostat utworzony w
celu umozliwienia polecenia za posrednictwem interfejsu HMI, aby moc wytgczy¢ silnik przez
bezwtadnos¢ zamiast rampy zwalniania. W ten sposéb, gdy P229 = 1, Bit 0 stowa sterujgcego
(Wiaczenie rampa) ma funkcje podobng do Bit 1 (Ogdlne wigczenie). W ten sam sposéb funkcje
wejs¢ cyfrowych, takie jak: Run/Stop, Bieg do przodu/do tytu zatrzymujg silnik przez bezwtadnosé
w tym stanie P229.

%
%

7.2 PREDKOSC ODNIESIENIA

Wartos¢ zadana czestotliwosci jest wartoscig podawang na wejscie modutu rampy przyspieszenia (P001) w
celu sterowania czestotliwoscig podawang na wyjscie falownika (P002) i w konsekwenciji predkoscig obrotowag
watu silnika.

Wewnatrz CPU, falownik wykorzystuje 16-bitowe zmienne ze znakiem do przetwarzania referencij
czestotliwosci. Poza tym, petna skala odniesienia, czestotliwo$¢ wyjSciowa i powigzane zmienne sg
zdefiniowane w 400,0 Hz.Z drugiej strony, w zaleznosci od zrodta, skala ta jest wygodnie modyfikowana z
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uwzglednieniem interfejsu z uzytkownikiem poprzez standaryzacje lub wymagania aplikaciji.

Ogodlnie rzecz biorgc, odniesienia cyfrowe zdefiniowane przez parametry takie jak: Przyciski HMI (P121),
Multispeed (P124 do P131) i E.P. majg skale od 0,0 do 400,0 Hz z rozdzielczoscig 0,1 Hz.

Z drugiej strony, w wejsciach cyfrowych (DIx) odniesienie jest definiowane zgodnie z funkcjg wstepnie
zdefiniowang dla P263 do P266.

Odniesienie czestotliwosci zastosowane do wyjscia falownika poprzez wejscie czestotliwosci jest zgodne z
zachowaniem powigzanych z nim parametréw (P230 do P250).

Petna skala odniesienia jest zawsze okreslona przez P134, co oznacza, ze maksymalna wartos¢ w Alx jest
rownowazna czestotliwosci odniesienia réwnej P134.

Odniesienia cyfrowe Szeregowe/USB, CANopen/DeviceNet, Profibus DP, Ethernet i SoftPLC dziatajg na
znormalizowanej skali zwanej “13-bitowg predkoscig”, gdzie warto$¢ 8192 (2'3) jest réwnowazna
czestotliwosci znamionowej silnika (P403).

Dostep do tych referencji uzyskuje sie za pomocg parametrow P683 i P685.

Odniesienia cyfrowe majg jednak inng skale i parametry odniesienia czestotliwosci z ich zakresem od 0,0 do
400,0 Hz, zgodnie z poprzednimi opisami, warto$¢ czestotliwosci na wejsciu rampy (P001) jest zawsze
ograniczona przez P133 i P134.

Na przykiad, odniesienie JOG jest podawane przez P122, parametr ten moze by¢ ustawiony do 400,0 Hz,
ale wartos¢ zastosowana do wejscia rampy jako odniesienie bedzie ograniczona przez P134, gdy funkcja jest
wykonywana.

Tabela 7.2: Podsumowanie skal i rozdzielczo$ci czestotliwosci referencyjnych

Odniesienie Petna skala Rozdzielczos¢
Wejscie analogowe (Alx) -P134 do P134 10 bits lub (P134/1024)
Sieci komunikacyjne i SoftPLC | -400.0 Hz do 400.0 Hz | Predkos¢ 13-bitowa (P403/8192)
Parametr HMI -400.0 Hz do 400.0 Hz 0.1 Hz

P120 - Kopia zapasowa odnies. predkosci

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 1
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne
2 = Kopia zapasowa P121

Opis:

Okresla dziatanie funkcji kopii zapasowej wartosci zadanej predkosci z jednej z opcji Nieaktywny (P120 = 0),
Aktywny (P120 = 1) i przez P121 (P120 = 2). Ta funkcja z kolei okresla forme tworzenia kopii zapasowych
cyfrowych odniesien zrédet: HMI (P121), E.P. i Serial (P683), zgodnie z Tabelg 7.3 na stronie 7-7.

Tabela 7.3: Opcje parametru P120
P120 | Referencyjne wartosci poczatkowe przy wiaczaniu lub wytaczaniu zasilania
0 Warto$¢ P133
1 Ostatnia skorygowana warto$¢
2 Wartos¢ P121

Jesli P120 = Nieaktywny, falownik nie zapisze wartosci zadanej predkosci, gdy jest wytgczony. Tak wiec, gdy
falownik zostanie ponownie wigczony, wartos¢ zadana predkosci stanie sie minimalng wartoscig graniczng
czestotliwosci (P133).

Jesli P120 = Aktywny, warto$¢ ustawiona w referencji nie zostanie utracona, gdy falownik zostanie wytgczony
lub odigczony od zasilania.

Jesli P120 = Kopia zapasowa P121, referencyjna warto$¢ poczatkowa jest ustalana przez P121 przy wigczaniu
lub rozruchu falownika.
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P121 - Odniesienie przez HMI

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 3,0 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Definiuje warto$¢ zadang czestotliwosci za posrednictwem interfejsu HMI (P221 = 0 lub P222 = 0). Gdy przyciski
Qi © s3 aktywne, a HMI jest w trybie monitorowania, warto$¢ P121 jest zwiekszana i wy$wietlana na gtéwnym
wyswietlaczu HMI. Ponadto wartosé P121 jest uzywana jako wejscie dla funkcji kopii zapasowej odniesienia.

NOTATKA!
Minimalne i maksymalne wartosci ustawien parametrow sg ograniczone odpowiednio przez P134
i P133.

P122 - Odnosnik JOG

Regulowany -400,0 do 400,0 Hz Ustawienie 5,0 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czestotliwos¢, do ktérej silnik przyspiesza po rampie przyspieszenia ustawionej zgodnie z P105
podczas polecenia JOG. Polecenie to moze by¢ aktywowane przez dowolne zrédlo, zgodnie z
Sekcja 7.1 WYBOR ZRODtA ODNIESIENIA na stronie 7-1. Warto$ci ujemne okre$lajg kierunek obrotéw
przeciwny do kierunku okreslonego przez stowo sterujgce falownika.

P124 - Ref. Multispeed 1

P125 - Ref. Multispeed 2

P126 - Ref. Multispeed 3

P127 - Ref. Multispeed 4

P128 - Ref. Multispeed 5

P129 - Ref. Multispeed 6

P130 - Ref. Multispeed 7

P131 - Ref. Multispeed 8

Regulowany -400,0 do 400,0 Hz Ustawienie 3,0 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Definiuje odniesienie do wielu predkosci. Za pomocg kombinacji maksymalnie trzech wejs¢ cyfrowych
wybierany jest jeden z o$miu poziomow tworzgcych odniesienie dla wielu predkosci. Prosze zapoznac sie z
opisem wejs¢ cyfrowych w Sekcja 9.6 WEJSCIA CYFROWE na stronie 9-12, jak réwniez z wyborem wartosci
zadanej w Sekcja 7.1 WYBOR ZRODtA ODNIESIENIA na stronie 7-1. Warto$ci ujemne okre$lajg kierunek
obrotéw przeciwny do zdefiniowanego przez stowo komendy falownika (bit 2 P682).

Rysunek 7.3 na stronie 7-9 i Tabelg 7.4 na stronie 7-9 pokazujg dziatanie Multispeed. Chociaz najwazniejsze
wejscie cyfrowe moze by¢ ustawione na DI1 lub DI2, dozwolona jest tylko jedna z tych opcji; w przeciwnym razie
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Tabela 7.4: Odniesienie czestotliwosci dla wielu predkosci

8 Referencje
4 Referencje
2 Referencje
DI1 lub DI2 lub DI5S lub DI6 | DI3 lub DI7 | DI4 lub DI8 | Czestotliwos¢ odniesienia
Nieaktywny Nieaktywny | Nieaktywny P124
Nieaktywny Nieaktywny Aktywny P125
Nieaktywny Aktywny Nieaktywny P126
Nieaktywny Aktywny Aktywny P127
Aktywny Nieaktywny | Nieaktywny P128
Aktywny Nieaktywny Aktywny P129
Aktywny Aktywny Nieaktywny P130
Aktywny Aktywny Aktywny P131

stan konfiguracji (ConF), zgodnie z Tabelg 11.3 na stronie 11-5, jest aktywowany, aby wskazaé niezgodnosé
parametryzaciji.

Czestotliwosgly

P131

wyjsciowa
|
i Rampa
i przyspieszenia
Paf—f 1L h
. : : . ; : : H - Czas
E i I } ; Aktywny
DI1 lub DI2 ' . H : . ' : Nieaktywny
DI5 lub DI6 . . ' : ' ' ' '
! : i t Aktywny
DI3 lub DI7 - . : ! : | : ; Nieaktywny
' ' Aktywny
Dl4 lub DI8 ! Nieaktywny

Rysunek 7.3: Wykres dziatania funkcji Multispeed

P133 - Minimalna czestotliwos¢

P134 - Maksymalna czestotliwos¢

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 3,0 Hz
Zakres Fabryczne
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Opis:
Definiuje limit dla czestotliwos$ci odniesienia falownika. Limity te sg stosowane do dowolnego zrédta odniesienia,
nawet w przypadku "13-bitowej predkosci”.
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8 STEROWANIE SILNIKIEM

Falownik zasila silnik zmiennym napieciem, prgdem i czestotliwo$cig, zapewniajgc kontrole predkosci silnika.
Wartosci stosowane do silnika sg zgodne ze strategig sterowania, ktéra zalezy od wybranego typu sterowania
silnikiem i ustawien parametrow falownika.

Wybdr odpowiedniego typu sterowania dla danego zastosowania zalezy od statycznych i dynamicznych
wymagan dotyczgcych momentu obrotowego i predkosci napedzanego obcigzenia, co oznacza, ze typ
sterowania jest bezposrednio powigzany z wymagang wydajnoscig. Dodatkowo, wiasciwa konfiguracja
wybranych parametréw trybu sterowania jest niezbedna do osiggniecia maksymalnej wydajnosci.

Falownik jest wyposazony w trzy tryby sterowania tréjfazowym silnikiem indukcyjnym, tj:
= Sterowanie skalarne V/f: do podstawowych zastosowan bez sterowania predkoscig wyjsciowa.

= Kwadratowe sterowanie skalarne V/f: dla aplikacji, ktére redukujg straty silnika i falownika bez regulacji
predkosci wyjsciowej.

= Kontrola VVW: dla aplikacji wymagajgcych wysokiej wydajnosci w sterowaniu predkoscig wyjsciowa.

Sekcja 8.2 V/F na stronie 8-19 i Sekcja 8.3 VVW na stronie 8-27, kazdy z tych rodzajéw sterowania, powigzane
parametry i wskazéwki dotyczgce korzystania z kazdego z tych trybow sg szczegdtowo opisane.

P202 - Rodzaj kontroli

Regulowany 0=V/f Ustawienie 0
Zakres 1 = Kwadratowy V/f Fabryczne
2 do 4 = Nieuzywany
5=VVW
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Wybiera rodzaj uzywanego sterowania tréjfazowym silnikiem indukcyjnym.
8.1 WSPOLNE FUNKCJE

W tym rozdziale opisano funkcje wspodlne dla wszystkich trybéw sterowania falownika V/fi VVW, ktére wptywajg
na wydajnos¢ napedu.

8.1.1 Rampy

Funkcje rampy falownika pozwalajg silnikowi przyspiesza¢ lub zwalniaé szybciej lub wolniej. Sg one
regulowane za pomocg parametrow okreslajagcych czas przyspieszenia liniowego miedzy zerem a
czestotliwoscig maksymalng (P134) oraz czas liniowego zwalniania od zera czestotliwo$ci maksymalne;j.

W falowniku zaimplementowano trzy rampy o réznych funkcjach:

= 1- Rampa - standard dla wiekszosci funkc;ji.

® 2- Rampa - moze by¢ aktywowany przez uzytkownika, zgodnie z wymaganiami napedu, za pomocg stowa
komendy falownika lub wejscia cyfrowego.

= Rampa awaryjna - jest uzywana do wewnetrznych funkcji zabezpieczajgcych falownika, takich jak:
ograniczenie pradu, regulacja obwodu DC itp. Rampa awaryjna ma pierwszenstwo przed innymi rampami.

NOTATKA!
Ustawienie zbyt krotkiego czasu rampy moze spowodowac przetezenie na wyjsciu (FO070),
podnapiecie (F021) lub przepiecie (F022) obwodu posredniego.
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P100 - Czas Przyspieszenia

P101 - Czas Zwalniania

P102 - Czas przyspieszania 2. rampa

P103 - Czas Zwalniania 2. Rampa

P106 - Czas przysp. rampy awaryjnej

P107 - Emer. R. Czas zwalniania

Regulowany 0,1do999,9 s Ustawienie 50s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czasy przyspieszania i zwalniania zgodnie z aktywng rampg (standardowa, 2- rampg lub rampg

Q
3
Q
<
=}
Q
~

P104 - Rampa S

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Umozliwia nieliniowy profil ramp przyspieszania i zwalniania falownika, podobny do litery ”S”, majgcy na celu
zmniejszenie wstrzgsdw mechanicznych obcigzenia, jak pokazano w Rysunek 8.1 na stronie 8-2.

Czestotliwosg

wyjéciowa
Rampa liniowa
Rampa S
Czas przyspieszenia Czas Zwalniania
(P100/P102) (P101/P103)

Rysunek 8.1: S lub rampa liniowa
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P105 - Wybor 1./ 2. Rampa

Regulowany 0=1.rampa Ustawienie 0
Zakres 1=2.rampa Fabryczne
2 = DIx

3 = Szeregowe/USB
4 = Rezerwacja

5 = CO/DN/DP/ETH
6 = SoftPLC

Opis:
Okresla zrédio pochodzenia polecenia wyboru miedzy pierwszym i drugim Ramp.

Wskazowki: Parametr P680 (stan logiczny) wskazuje, czy rampa 2- jest aktywna, czy nie. Aby uzyskaé wiecej
informacji na temat tego parametru, prosze odnie$¢ sie do Rozdziat 11 CZYTAJ na stronie 11-1.

8.1.2 Rozporzadzenie

Ograniczenie napiecia obwodu posredniego i pradu wyjsciowego to funkcje zabezpieczajgce falownika, ktore
dziatajg na sterowanie rampg, majgc na celu ograniczenie wzrostu napiecia obwodu posredniego i pradu
wyjsciowego. W ten sposdb podgzanie za wartoscig zadang przez rampe jest blokowane, a czestotliwosc
wyjsciowa podgza za rampg awaryjng dla ustawionej wartosci bezpieczenstwa.

Gdy napiecie obwodu posredniego jest zbyt wysokie, falownik moze zatrzymaé rampe zwalniania. Z drugiej
strony, gdy prad wyjsciowy jest zbyt wysoki, falownik moze zwolnié¢ lub zatrzymac¢ rampe przyspieszania w celu
zmniejszenia tego prgdu. Dziatania te zapobiegajg wystgpieniu odpowiednio btedéw F022 i FO70.

Oba zabezpieczenia zwykle wystepujg w réznych momentach pracy falownika, ale w przypadku wystgpienia w
tym samym czasie, z definicji, ograniczenie obwodu posredniego ma wyzszy priorytet niz ograniczenie pradu
wyjsciowego.

Ograniczenie napiecia na obwodzie posrednim podczas hamowania uruchamia ograniczenie mocy hamowania
i momentu obrotowego, aby zapobiec wytgczeniu falownika z powodu przepiecia (F022). Sytuacja ta czesto
wystepuje, gdy obcigzenie o wysokim momencie bezwtadnosci jest zwalniane lub gdy zaprogramowany jest
krotki czas zwalniania.

P150 - Regulacja DC/LC. Typ

Regulowany 0 =hold_Ud i decel_LC Ustawienie 0
Zakres 1 =accel_Udidecel LC Fabryczne
2 =hold_Ud i hold_LC
3 =accel Udihold LC
Wiasciwosci: cfg, VIf, VWW
Opis:
Konfiguruje zachowanie rampy dla funkcji ograniczenia napiecia obwodu posredniego i ograniczenia pragdu. W
takich przypadkach rampa ignoruje odniesienie i podejmuje akcje przyspieszania (accel), zwalniania (decel) lub

zatrzymania (hold) normalnej sciezki rampy. Dzieje sie tak z powodu limitu wstepnie zdefiniowanego w P151 i
P135 odpowiednio dla ograniczenia obwodu DC (Ud) i ograniczenia pradu (LC).
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8.1.2.1 Napiecie obwodu posredniego

Ograniczenie napiecia fgcza DC moze dziata¢ na dwa sposoby:

8.1.2.1.1 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez Ramp Hold”(P150 = 0 lub 2)
m Dziata tylko podczas zwalniania.

= Uruchamianie: gdy napiecie obwodu posredniego osiggnie poziom ustawiony w P151, polecenie jest
wysytane do "bloku rampy”, ktéry hamuje zmiany czestotliwosci silnika zgodnie z Rysunek 8.12 na stronie
8-20 i Rysunek 8.20 na stronie 8-28.

m Zaleca sie stosowanie w napedach obcigzen o wysokim momencie bezwtadnosci wzgledem watu silnika lub
obcigzen wymagajgcych krotkich ramp zwalniania.

8.1.2.1.2 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez Rampe przyspieszenia”’(P150 = 1 lub 3)

m Dziata w kazdej sytuacji, niezaleznie od czestotliwosci silnika: przyspieszanie, zwalnianie lub stata
czestotliwosc.

= Uruchamianie: gdy napiecie obwodu posredniego osiggnie poziom ustawiony w P151, do “bloku
rampy”wysytane jest polecenie przyspieszenia silnika.

m Zalecany do napedzania obcigzen wymagajgcych momentu hamowania przy statej czestotliwosci na wyjsciu
falownika. Na przyktad naped tadunkéw z watem mimosrodowym, jak w pompach z tloczyskiem
przyssawkowym; innym zastosowaniem jest przenoszenie tadunkdéw z wywazeniem, jak w przypadku
przekfadni w suwnicach.

P149 - DC Link Tryb kompensaciji

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Standardowy Fabryczne

2 = Nadmierna modulacja

3 = Rozszerzony

Wiasciwosci: cfg, VIf

Opis:

Umozliwia wybdr trybéw kompensacji oscylacji obwodu posredniego. Napiecie baterii kondensatoréw (lub DC
Link) pochodzi z napiecia wyprostowanej linii zasilajgcej. Warto$¢ tego napiecia zmienia sie w zaleznosci od
charakterystyki linii energetycznej, w ktérej zainstalowany jest falownik oraz wymagan obcigzenia silnika
napedzanego przez falownik.

Wartos¢ napiecia wyjsciowego (napiecie przytozone do silnika) jest bezposrednio zwigzana z napieciem DC Link
poprzez wskaznik modulacji. Wskaznik modulaciji jest definiowany jako stosunek miedzy amplitudg sktadowej
podstawowej w fazowym napieciu wyjsciowym falownika a napieciem DC Link.

Tak wiec, wahania napiecia linii zasilajacej wptywajg na napiecie DC Link, co powoduje wahania napiecia
wyjéciowego, jak pokazano w Rysunek 8.2 na stronie 8-5, zapobiegajgc osiggnieciu maksymalnej wartosci
napiecia wyjsciowego.
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S h—n R | R F—

Napigcie obwodu

.. - o
posredniego (% Vdc) Napiecie wyjéciowe (% Vac)

Rysunek 8.2: Wptyw obwodu posredniego na napiecie wyjsciowe

Innym czynnikiem uniemozliwiajgcym osiggniecie maksymalnej wartosci napiecia wyjsciowego sg straty
wewnetrzne falownika. Takie straty sg zwigzane z czasem martwym przetgczania i stratami w komponentach,
ktére sg pogarszane przez wzrost czestotliwosci przetgczania.

Takie warunki, wahania napiecia obwodu posredniego i straty wewnetrzne mogg by¢ kompensowane za pomocg
zmian indeksu modulaciji; jednak ze specyficzng charakterystykg przedstawiong w kazdej z ponizszych opcji:

= P149 = 0 (Wylaczony): Kompensacja DC Link jest wytgczona. Oscylacje napiecia DC Link bedg
odzwierciedlone w napieciu wyjsciowym.

= P149 =1 (Standardowy): W tym trybie napiecie wyjsciowe bedzie generowane zgodnie z idealnym profilem
V/f, sparametryzowanym w parametrach P142, P143, P145 i P146, ale nie osiggajac maksymalnego
dostepnego napiecia na wyjsciu, a takze nie generujgc znieksztatcen napiecia wyjsciowego.

= P149 = 2 (Nadmierna modulacja): Po wybraniu tej opcji napiecie wyjsciowe bedzie rowniez generowane
zgodnie z idealnym profilem V/f, sparametryzowanym w parametrach P142, P143, P145 i P146, ale mozna
wygenerowa¢ maksymalne dostepne napiecie. Z drugiej strony moga wystgpi¢ znieksztatcenia napiecia
wyjéciowego.

m P149 = 3 (Rozszerzony): Ta opcja dziata podobnie do opcji 2 (hadmodulacja). Jednak w przypadku spadku
napiecia DC Link o okoto 20 % napiecia znamionowego, funkcja moze podjgé dwa rézne dziatania:

1. Jesli zapotrzebowanie na moment obrotowy jest niskie, zmniejsza napiecie przytozone do silnika,
zmniejszajgc réwniez prad silnika, umozliwiajgc utrzymanie aplikacji lub;

2. Jesli zapotrzebowanie na moment obrotowy jest wysokie, zmniejsza czestotliwo$¢ wyjsciowg do
momentu, w ktérym mozliwe jest wygenerowanie napiecia zgodnego z profilem U/f.

Oba przypadki majg ograniczenia uzytkowania zgodnie z ostateczng aplikacjg, a uzytkownik jest odpowiedzialny
za sprawdzenie poprawnosci aplikacji.

NOTATKA!
Zaleca sie stosowanie rozszerzonego trybu kompensaciji napiecia obwodu posredniego (P149 =
3) w zastosowaniach z kwadratowym momentem obrotowym (dmuchawy, wentylatory, pompy i
sprezarki).

UWAGA!

A Korzystanie z opcji kompensaciji napiecia DC Link nie kompensuje wszystkich strat wewnetrznych
falownika i nie ma na celu zwiekszenia wydajnosci w instalacjach, ktére nie przestrzegajg zalecen
zawartych w instrukcji obstugi produktu.
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P151 - Poziom regulacji DC Link

Regulowany 325 do 810 V Ustawienie 430V (P296=1)
Zakres Fabryczne 380V (P296=2)
781V (P296=4)
781V (P296=5)
781V (P296=6)
781V (P296=7)

Wilasciwosci: VIf, VVW

Opis:
Okresla poziom napiecia do aktywac;ji regulacji napiecia obwodu posredniego.

Tabela 8.1: Poziom aktywacji requlacji napigcia

Napiecie wejsciowe | Zakres dzialania | Ustawienie Fabryczne
100 - 127 Vac 391 do 460 Vdc 430 Vdc
200 - 240 Vac 349 do 410 Vdc 380 Vdc
380 Vac 621 do 781 Vdc 781 Vdc
415 Vac 646 do 781 Vdc 781 Vdc
440 Vac 716 do 781 Vdc 781 Vdc
480 Vac 747 do 781 Vdc 781 Vdc

Rysunek 8.3 na stronie 8-6 pokazuje schemat blokowy uruchamiania ograniczenia. Rysunek 8.4 na stronie 8-7
i Rysunek 8.5 na stronie 8-7 pokazujg przyktadowy wykres.

Rampa
P100-P104
I:P101 Odniesienie & Czestotliwosé wyjéciowa= P002 |
Przytrzymaj

P004

!

Rysunek 8.3: Schemat blokowy ograniczenia napiecia obwodu posredniego
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UdT Napiecie DC Link (P004)

44— F022 - przepigcie

P151 44— Regulacja
Ug oceniany DC Link
» Czas
A
Czestotliwose
wyjsciowa
» Czas

Rysunek 8.4: Przyktadowy wykres ograniczenia napiecia obwodu posredniego - Ramp Hold (P150 = 2 lub 3)

Usa Napigcie DC Link (P004)
4— FO022 - przepigcie
P151 44— Regulacja
U4 oceniany DC Link
» Czas
A

Czestotliwosé
wyjsciowa

p Czas

Rysunek 8.5: Przyktadowy wykres ograniczenia napiecia obwodu posredniego - rampa przyspieszania (P150 = 0 lub 1)

8.1.2.2 Prad wyjsciowy

Podobnie jak w przypadku regulacji napiecia obwodu posredniego, regulacja prgdu wyjsciowego rowniez ma
dwa tryby pracy: Ramp Holding”(P150 = 2 lub 3) i "Decelerate Ramp”(P150 = 0 lub 1). Oba te tryby ograniczajg
moment obrotowy i moc dostarczang do silnika, aby zapobiec wytgczeniu falownika przez przetezenie (F070).
Taka sytuacja czesto wystepuje, gdy przyspieszane jest obcigzenie o duzym momencie bezwtadnosci lub gdy
zaprogramowano kroétki czas przyspieszania.

8.1.2.2.1 Ograniczenie pradu wyjsciowego przez Ramp Hold”(P150 = 2 lub 3)

m Zapobiega to zapadnieciu sie silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym podczas przyspieszania
lub zwalniania.
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= Uruchamianie: jesli prad silnika przekroczy wartos¢ ustawiong w P135 podczas przyspieszania lub zwalniania,
czestotliwos¢ nie bedzie zwiekszana (przyspieszanie) lub zmniejszana (zwalnianie). Gdy prad silnika osiggnie
warto$¢ ponizej P135, silnik ponownie przyspieszy lub zwolni. Prosze odnies¢ sie do Rysunek 8.6 na stronie
8-9. Rysunek 8.6 na stronie 8-9.

= Ma on szybsze dziatanie niz tryb Rampa zwalniajgca”.

= Dziata w trybach motoryzaciji i regeneracji.

8.1.2.2.2 Typ ograniczenia prgdu Rampa zwalniania”(P150 = 0 lub 1)

m Zapobiega zapadaniu sie silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym przy przyspieszaniu lub statej
czestotliwosci.

= Uruchamianie: jesli prad silnika przekroczy warto$¢ ustawiong w P135, wymuszana jest warto$¢ zerowa dla
wejscia rampy czestotliwosci, wymuszajgc zwolnienie silnika. Gdy prad silnika osiggnie wartos¢ ponizej P135,
silnik ponownie przyspiesza. Prosze odnies¢ sie¢ do Rysunek 8.6 na stronie 8-9. Rysunek 8.6 na stronie 8-9.

P135 - Maksymalny prad wyjsciowy

Regulowany 0,0 do 40,0 A Ustawienie 1,5 X lhom
Zakres Fabryczne
Wilasciwosci: VIt

Opis:

Okresla poziom pradu do aktywacji ograniczenia pragdu dla trybéw Ramp Hold i Decelerate Ramp, zgodnie z
Rysunek 8.6 na stronie 8-9 (a) i (b), odpowiednio. Aby wytgczy¢ ograniczenie pradu, nalezy ustawi¢ parametr
P135 > 1.9 X Inom.
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Prad silnika Prad silnika
A A
P135 oefi N e N P135 }oeeeeffennns? R AP W
» Czas » Czas
Czestotliwos¢ Czestotliwos¢ E E E 5
wyj$ciowa wyjSciowa 4 i i i i
) A
Rampa
zwalnianie
Rampa —1* (P101)
przyspieszenie
(P100) » Czas » Czas
Podczas przyspieszania Podczas zwalniania

(a) ,,Przytrzymanie
rampy”’

Prad silnika
A
P35 [eeeemmeemmmeee e N

» Czas

Czestotliwosé
wyjsciowa 4

Zwalnia . e

przez awaryjng
rampe

» Czas

(b) ,,Op6znienie rampy”
Rysunek 8.6: (a) i (b) Tryby uruchamiania ograniczenia pradu przez P135

P139 - Filtr pradu wyjsciowego

Regulowany 0,000 do 9,999 s Ustawienie 0,050 s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: VIf, VWVW

Opis:

Okresla statg czasowsg filtra dla catkowitego i aktywnego pradu wyjsciowego. Nalezy uwzgledni¢ czas reakgiji
filtra rowny trzykrotno$ci statej czasowej ustawionej w P139.

8.1.2.3 Czestotliwos$¢ przelgczania

Automatyczne ustawienie czestotliwosci przetgczania dla zakresu wyj$ciowego.

P219 - Czerwony. Przetacznik. Czestotliwosé.

Regulowany 0,0 do 15,0 Hz Ustawienie 15,0 Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

CFW300 | 8-9



STEROWANIE SILNIKIEM [weq

Opis:
Okresla punkt, w ktérym nastepuje automatyczna stopniowa redukcja czestotliwosci przetgczania. To znacznie
poprawia pomiar prgdu wyjsciowego przy niskich czestotliwosciach, a w konsekwencji wydajnos¢ falownika.

NOTATKA!

@ Zarowno funkcja zwigzana z P219, jak i funkcja sterowana przez P397 (bit 3) dziatajg poprzez
zmniejszenie czestotliwosci przetgczania. Poniewaz funkcja zwigzana z P219 ma na celu poprawe
odczytu pradu falownika, funkcja ta ma pierwszenhstwo dziatania przed funkcjg sterowang przez
P397 (bit 3).

P297 - Czestotliwos¢ przelgczania

Regulowany 2,5do 15,0 kHz Ustawienie 5,0 kHz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, V/f, VWW

Opis:

Okresla czestotliwosé przetaczania IGBT falownika.

Czestotliwos¢ przetgczania falownika mozna dostosowa¢ do potrzeb aplikacji. Wyzsze czestotliwosci
przetgczania oznaczajg mniejszy hatas akustyczny w silniku. Jednak wybdr czestotliwosci przetgczania
skutkuje kompromisem miedzy hatasem akustycznym w silniku, stratami IGBT falownika i maksymalnymi
dopuszczalnymi pragdami.

Zmniejszenie czestotliwosci przetgczania zmniejsza efekty zwigzane z niestabilno$cig silnika, ktéra wystepuje w
niektérych warunkach zastosowania. Ponadto zmniejsza prad uptywowy, zapobiegajgc aktywaciji usterek FO70
(przetezenie lub zwarcie wyjscia).

8.1.3 Flying Start / Ride-Through

Funkcja Flying Start umozliwia napedzanie silnika, ktéry jest w swobodnym biegu, przyspieszajgc go od obrotéw,
w ktorych sie znajduje. Funkcja Ride-Through umozliwia przywrocenie pracy falownika bez blokowania przez
zbyt niskie napiecie w przypadku chwilowego spadku napiecia zasilania.

Obie funkcje zakfadajg szczegodlny przypadek, w ktérym silnik pracuje w tym samym kierunku i z
czestotliwo$cig zblizong do czestotliwosci odniesienia, a zatem poprzez natychmiastowe zastosowanie
czestotliwosci odniesienia do wyjscia i zwiekszenie napiecia wyjsciowego w rampie, poslizg i moment
rozruchowy sg zminimalizowane.

P320 - Flying Start / Ride-Through

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Latajgcy Start Fabryczne
2=FS/RT
3 = Ride-Through
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Umozliwia korzystanie z funkgji Flying Start i Ride-Through.

= Funkcja Flying Start (FS): Aby aktywowac¢ te funkcje, wystarczy zaprogramowac¢ P320 na 1 lub 2; w ten
sposob falownik narzuci na poczatku statg czestotliwos¢, zdefiniowang przez odniesienie czestotliwosci, i
zastosuje rampe napiecia zdefiniowang w parametrze P331. W ten sposdb prad rozruchowy zostaje
zredukowany. Z drugiej strony, jesli silnik jest w stanie spoczynku, czestotliwos¢ odniesienia i rzeczywista
czestotliwosé silnika sg bardzo rézne lub kierunek obrotéw jest odwrdcony; wynik w takich przypadkach
moze by¢ gorszy niz w przypadku konwencjonalnego rozruchu bez Flying Start.
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Funkcja Flying Start jest stosowana w przypadku obcigzen o duzej bezwiladno$ci lub systeméw, ktére
wymagajg rozruchu przy obracajgcym sie silniku. Ponadto funkcja ta moze by¢ dezaktywowana
dynamicznie przez wejscie cyfrowe P263 do P266 zaprogramowane na “24 = Wytgcz Flying Start”. W ten
sposob uzytkownik moze aktywowaé funkcje w dogodny sposoéb, w zaleznosci od zastosowania.

= Funkcja Ride-Through (RT): Funkcja Ride-Through wytgczy impulsy wyjsciowe falownika (IGBT), gdy tylko
napiecie zasilania osiggnie wartos¢ ponizej wartosci podnapiecia. Btgd spowodowany zbyt niskim napieciem
(FO21) nie wystagpi, a napiecie obwodu posredniego bedzie powoli spada¢ do momentu powrotu napiecia
zasilania. Jesli powr6t napiecia zasilania trwa zbyt dtugo (ponad 2 sekundy), falownik moze wskaza¢ F021
(zbyt niskie napiecie na obwodzie posrednim). Jesli napiecie zasilania powrdci wczesniej, falownik ponownie
wigczy impulsy, natychmiast narzucajgc warto$¢ zadang czestotliwosci (jak w funkcji Flying Start) i wykonujgc
rampe napiecia z czasem zdefiniowanym przez parametr P331. Prosze odniesc¢ sie do Rysunek 8.7 na stronie
8-11. Rysunek 8.7 na stronie 8-11.

Linia powrotn
Napiecie
DC Link
------------------ {----c-c-c-=-=-= Poziom F021
E taisab. > tmartwy E Wigczone L.
— < p—————— Impulsy wyjsciowe
1 P331 -
; —>

Napigcie wyjsciowe

Wytgczony oV

Czestotliwos¢
wyjsciowa (P002)

0 Hz

Rysunek 8.7: Aktywacja funkcji Ride-Through

Funkcja Ride-Through umozliwia odzyskanie falownika bez blokowania przez zbyt niskie napiecie F021 w
przypadku chwilowych spadkéw zasilania. Przedziat czasowy akceptowany podczas usterki wynosi
maksymalnie dwie sekundy.

P331 - Rampa napiecia dla FS i RT

Regulowany 0,2 do 60,0 s Ustawienie 2,0s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czas narastania napiecia wyjsciowego podczas wykonywania funkcji Flying Start i Ride-Through.

P332 - Czas martwy

Regulowany 0,1do 10,0 s Ustawienie 1,0s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla minimalny czas oczekiwania przetwornicy czestotliwosci na ponowne uruchomienie silnika za pomocg
funkcji Ride Through, ktéra jest niezbedna do rozmagnesowania silnika.
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8.1.4 Hamowanie pradem stalym

Hamowanie pradem statym umozliwia zatrzymanie silnika poprzez przytozenie do niego pradu statego. Prad
przytozony przy hamowaniu prgdem statym jest proporcjonalny do momentu hamowania i moze by¢ ustawiony
w P302. Jest on ustawiany w procentach ( %) pradu znamionowego falownika, biorgc pod uwage silnik o mocy
zgodnej z falownikiem.

P299 - Czas rozpoczecia hamowania pragdem stalym

Regulowany 0,0do 15,0 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/f, VWW

Opis:

Okresla czas trwania hamowania prgdem statym na poczatku.

Czestotliwos¢ wyjsciowa

|
Czas
Prad staty
wtrysk przy starcie
~a
P299
|« ™ P302
Hamowanie prgdem staPm
>
Czas
Bieg
Stop

Rysunek 8.8: Uruchamianie hamowania pradem statym przy starcie

P300 - Czas zatrzymania hamowania pragdem statym

Regulowany 0,0do 15,0 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/If, VVW

Opis:

Okresla czas trwania hamowania pragdem statym podczas zatrzymania. Rysunek 8.9 na stronie 8-12 Pokazuje
zachowanie hamowania podczas zatrzymania.

Czestotliwosé P300
wyjsciowa 1--—-4
P301 i

Aktywny

Wstrzykniecie pradu statego

Czas

DIx - Tryb pracy/Zatrzymaj

Nieaktywny

Rysunek 8.9: DC Uruchamianie hamowania przy zatrzymaniu za pomocg polecenia
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Podczas procesu hamowania, jes$li falownik jest wtgczony, hamowanie zostanie przerwane, a falownik
rozpocznie normalng prace.

UWAGA!

A Hamowanie pragdem stalym moze by¢ kontynuowane nawet po zatrzymaniu silnika. Nalezy
zachowaé ostroznos¢ przy wymiarowaniu termicznym silnika dla krotkotrwatego hamowania
cyklicznego.

P301 - Czestotliwos¢ hamowania pradem statym

Regulowany 0,0 do 15,0 Hz Ustawienie 3,0 Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/If, VWW

Opis:

Okresla punkt poczgtkowy do zastosowania hamowania prgdem statym przy zatrzymaniu, gdy falownik jest
wytgczony przez rampe, zgodnie z Rysunek 8.9 na stronie 8-12.

P302 - Prad hamowania DC

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie 20,0 %
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/f, VVW

Opis:

Okresla prad staty (moment hamowania DC) przytozony do silnika podczas hamowania.

Ustawienie nalezy wykonac¢ poprzez stopniowe zwiekszanie wartosci P302, ktéra waha sie od 0,0 do 100,0 % a
znamionowego napiecia hamowania, az do uzyskania zgdanego hamowania.

Jesli falownik ma moc zbyt duzg w stosunku do silnika, moment hamowania bedzie zbyt niski. Z drugiej strony,
jesli jest odwrotnie, podczas hamowania moze wystgpi¢ przetezenie, a takze przegrzanie silnika. Zbyt wysoka
wartos¢ w parametrze P302 moze spowodowaé usterki nadprgdowe falownika, a nawet uszkodzenie
podtgczonego silnika przez nadmiar pradu w uzwojeniach.

NOTATKA!
Zbyt wysoka wartos¢ w parametrze P302 moze spowodowa¢ usterki nadpragdowe falownika, a
nawet uszkodzenie podtaczonego silnika przez nadmiar pragdu w uzwojeniach.

8.1.5 Hamowanie dynamiczne

Moment hamowania, ktéry mozna uzyska¢ poprzez zastosowanie przetwornic czestotliwosci bez rezystorow
hamowania dynamicznego waha sie od 10 % do 35 % momentu znamionowego silnika.

Aby uzyskaé wyzsze momenty hamowania, stosuje sie rezystory do hamowania dynamicznego. W tym
przypadku zregenerowana energia jest rozpraszana na rezystorze zamontowanym na zewnatrz falownika.

Ten typ hamowania jest uzywany w przypadkach, gdy wymagane sg krotkie czasy zwalniania lub gdy napedzane
sg duze obcigzenia bezwtadnosciowe.

NOTATKA!
Funkcja hamowania dynamicznego moze by¢ uzywana tylko wtedy, gdy rezystor hamujgcy zostat
podtgczony do falownika, a parametry z nim zwigzane zostaty odpowiednio ustawione.
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P153 - Poziom hamowania dynamicznego

Regulowany 348 do 800 V Ustawienie W zaleznosci od

Zakres Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci

Wiasciwosci: VIf, VVW
Opis:
Okresla poziom napiecia dla aktywacji hamowania IGBTi musi by¢ zgodny z napieciem zasilania.

Jesli parametr P153 jest ustawiony na poziomie zbyt zblizonym do poziomu aktywacji przepiecia (F022), moze
to nastgpi¢ zanim rezystor hamowania zdgzy rozproszy¢ energie zregenerowang przez silnik. Tabelg 8.2 na
stronie 8-14 zawiera zakresy regulacji dla uruchomienia hamowania dynamicznego zgodnie z modelem.

Tabela 8.2: Zakres aktywacji hamowania dynamicznego

Napiecie wejsciowe | Zakres dzialania | Ustawienie Fabryczne

110 - 127 Vac 391 do 460 Vdc 395 Vdc
200 - 240 Vac 349 do 410 Vdc 365 Vdc
380 Vac 621 do 800 Vdc 800 Vdc
400 - 415 Vac 646 do 800 Vdc 800 Vdc
440 - 460 Vac 716 do 800 Vdc 800 Vdc
480 Vac 747 do 800 Vdc 800 Vdc

Rysunek 8.10 na stronie 8-14 pokazuje przyktad typowego uruchomienia hamowania dynamicznego, gdzie
mozna zaobserwowac hipotetyczne ksztatty fali napiecia na rezystorze hamujgcym i napiecia obwodu
posredniego. Tak wiec, gdy hamujacy tranzystor IGBT taczy fgcze z zewnetrznym rezystorem, napiecie
obwodu posredniego spada ponizej warto$ci ustawionej przez P153, utrzymujac poziom ponizej btedu F022.

Napiecie obwodu
posredniego (Ug) (P004)

<4— F022 - przepigcie
P153
Oceniony Uy

4— Uruchamianie hamowania
dynamicznego

» Czas

Rezystor hamowania
napiecie (DB) » Czas

Rysunek 8.10: Krzywa aktywacji hamowania dynamicznego

Kroki umozliwiajgce wtgczenie hamowania dynamicznego:

= Przy wylgczonym zasilaniu falownika podigcz rezystor hamowania (patrz instrukcja obstugi falownika).

m Ustaw P151 na maksymalng wartosc¢: (zgodnie z modelem falownika), aby zapobiec aktywaciji regulaciji
napiecia DC przed hamowaniem dynamicznym.

ZAGROZENIE!

A Przed przystgpieniem do wykonywania potgczen elektrycznych nalezy upewnic sie, ze falownik
jest WYLACZONY i odigczony, a takze doktadnie zapozna¢ sie z instrukcjami instalacji zawartymi
w podreczniku uzytkownika.
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8.1.6 Czestotliwos¢é pomijania

Ta funkcja falownika zapobiega statej pracy silnika przy wartosciach czestotliwosci, przy ktérych na przykiad
uktad mechaniczny wchodzi w rezonans (powodujgc nadmierne wibracje lub hatas).

P303 - Pomin czestotliwos¢ 1

P304 - Pomin czestotliwos¢ 2

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 0,0 Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/f, VVW

Opis:

Okresla srodek zakresu czestotliwosci, ktdrego uniknieto, zgodnie z Rysunek 8.11 na stronie 8-15.

P306 - LOC Zachowaj wiaczone

Regulowany 0,0 do 25,0 Hz Ustawienie 0,0 Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: VIf, VVW

Opis:

Okresla pasmo czestotliwosci pomijania. Uruchamianie tych parametrow odbywa sie w sposéb przedstawiony
w Rysunek 8.11 na stronie 8-15 ponizej. Przejscie przez pasmo czestotliwosci pomijania (2 x P306) odbywa
sie za pomocg rampy przyspieszania/zwalniania. Funkcja nie dziata prawidtowo, jesli dwa pasma ”Skip
Frequency’naktadajg sie na siebie.

Czestotliwos¢ S
wyjsciowa &
x
N
=
P304 |- cmnmmmmemreemeaeee 11 2 x P306
P303 |avennnnenn »
o g Odniesienie
(e [sgd
o o

Rysunek 8.11: Aktywacja czestotliwosci pomijania

8.1.7 Tryb ognia

Funkcja "Fire Mode”ma na celu sprawienie, aby przetwornica czestotliwosci nadal napedzata silnik nawet w
niekorzystnych warunkach, hamujgc wiekszos¢ btedéw generowanych przez przetwornice czestotliwosci.
"Tryb pozarowy’jest aktywowany poprzez wysterowanie wejscia cyfrowego uprzednio ustawionego na "Tryb
pozarowy’poziomem logicznym "0”na zaciskach wejsciowych. Gdy przemiennik wejdzie w "tryb pozarowy”, na
panelu HMI (klawiaturze) zostanie wygenerowany alarm .A211”, a stan trybu pracy zostanie zaktualizowany w
parametrze P006.
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A

ZAGROZENIE!

"FUNKCJA TRYB POZAROWY” - RYZYKO SMIERCI!

= Nalezy zauwazyc, ze falownik jest tylko jednym z elementoéw systemu i mozna go skonfigurowac¢
pod katem kilku funkcji, ktére muszg by¢ wczesniej ustalone w projekcie.

m W zwigzku z tym petne dziatanie funkcji "Fire Mode”, przy zachowaniu wymaganego
bezpieczenstwa, zalezy od specyfikacji w projekcie, poniewaz wymaga rowniez kompatybilnosci
ze wszystkimi innymi komponentami systemu i Srodowiskiem instalacji.

= Systemy wentylacyjne, ktore dziatajg w zastosowaniach zwigzanych z bezpieczenstwem zycia,
muszg zostaé zatwierdzone przez straz pozarng i/lub inny wtasciwy lokalny organ publiczny.

m Aktywacja funkcji "Tryb pozarowy’wylgcza podstawowe funkcje zabezpieczajgce dla
bezpieczenstwa przetwornicy czestotliwosci i catego systemu.

= Nieprzerwanie pracy przetwornicy czestotliwosci z powodu nieprawidlowej aktywacji funkcji
"Tryb pozarowy’ma krytyczne znaczenie, poniewaz moze spowodowac obrazenia ciala, a
nawet smier¢, a takze uszkodzenia przetwornicy czestotliwosci, innych komponentéw systemu
i Srodowiska, w ktérym jest zainstalowana.

m Dziatanie w funkcji "Tryb pozarowy’moze w pewnych okoliczno$ciach spowodowaé pozar,
poniewaz urzgdzenia zabezpieczajgce zostang wytgczone.

= Tylko wykwalifikowany personel z dziatéw inzynierii bezpieczenstwa moze oceniac i aktywowac
funkcje trybu pozarowego urzadzenia.

® Przed uzyciem przetwornicy czestotliwosci w funkcji "Tryb pozarowy’nalezy bezwzglednie
przestrzegac¢ wyzej wymienionych instrukcji.

W Zzadnym wypadku WEG nie ponosi odpowiedzialnosci za $mier¢, szkody, odszkodowania

i/lub straty powstate w wyniku niewtasciwego zaprogramowania lub dziatania przetwornicy

czestotliwo$ci w funkcji "Fire Mode”.

WAZNE - RYZYKO SMIERCI!
Aktywujgc funkcje "Tryb pozarowy”, uzytkownik musi mie¢ $wiadomosé, Zze funkcje
zabezpieczajgce przetwornicy czestotliwosci zostang wytgczone, co moze spowodowaé
uszkodzenia:

1. do falownika;

2. do podfgczonych do niego komponentow;

3. do $rodowiska, w ktérym jest zainstalowany;

4. |ludziom obecnym w tym miejscu.
W zwigzku z tym operator, ktéry aktywuje funkcje "Tryb pozarowy”, ponosi peing odpowiedzialnosé
za wynikajgce z tego ryzyko. Dziatanie falownika z zaprogramowang funkcjg "Fire Mode”powoduje
uniewaznienie gwarancji na produkt.
Dziatanie w tym stanie jest rejestrowane wewnetrznie przez przetwornice czestotliwosci i moze
zosta¢ zatwierdzone przez inzyniera i specjaliste ds. bezpieczehstwa pracy posiadajgcego
odpowiednie kwalifikacje producenta.

NOTATKA!

Aktywujgc funkcje "Tryb pozarowy”, uzytkownik przyjmuje do wiadomosci, ze funkcje
zabezpieczajgce przetwornicy czestotliwosci sg wytgczone, co moze spowodowaé uszkodzenie
przetwornicy czestotliwosci, podtgczonych do niej komponentéw, Srodowiska, w ktérym jest
zainstalowana i oséb przebywajgcych w takim srodowisku. W zwigzku z tym uzytkownik ponosi
petng odpowiedzialnos¢ za wynikajace z tego ryzyko. Dziatanie falownika z wigczong funkcjg
"Fire Mode’powoduje uniewaznienie gwarancji na produkt. Dziatanie w takich warunkach
jest rejestrowane wewnetrznie przez przetwornice czestotliwosci i musi zostaé zatwierdzone
przez odpowiednio wykwalifikowanego inzyniera i specjaliste ds. bezpieczenstwa pracy. Jesli
uzytkownik nacisnie przycisk @ , komunikat zniknie z wyswietlacza (A211), ale tryb pracy bedzie
nadal wys$wietlany w parametrze P006. Mozliwe jest rowniez wskazanie tego stanu na wyjsciu
cyfrowym (DOXx) uprzednio zaprogramowanym dla "Trybu pozarowego”. Podczas pracy w trybie
"Fire Mode”wszystkie polecenia zatrzymania sg ignorowane (nawet Ogoélne wigczenie). Niektére
btedy (uwazane za krytyczne), ktdre mogg uszkodzi¢ falownik, nie zostang wytgczone, ale mogg
by¢ automatycznie resetowane w nieskonczonos¢ (zdefiniuj ten warunek w parametrze P582):
Przepiecie na tgczu DC (F022), Przetezenie/zwarcie (FO70).
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P580 - Konfiguracja trybu pozarowego

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne

2 = Aktywny / P134

3 = Rezerwacja

4 = Aktywne / Ogodlne Wytgczone

Wiasciwosci: cfg
Opis:
Okresla sposob dziatania funkcji Fire Mode w przetwornicy czestotliwosci.

Tabela 8.3: Opcje dla parametru P580

Opcja Opis
0 Funkcja trybu pozarowego jest nieaktywna
1 Funkcja Fire Mode jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na Fire Mode jest otwarty, .A211”zostanie wyswietlony na HMI i nie

zostang wprowadzone zadne zmiany w wartosci zadanej predkosci lub w sterowaniu falownika
Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na Fire Mode zostanie otwarty, na HMI pojawi sie .A211”, a

2 Referencja Predkosci zostanie automatycznie ustawiona na wartos¢ maksymalng (P134). Silnik przyspieszy do tej nowej
wartosci odniesienia

3 Rezerwacja

4 Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na Fire Mode zostanie otwarty, na HMI pojawi sie .A211”, a impulsy

na wyjsciu zostang wytaczone. Silnik zatrzyma sie

P582 - Tryb ognia Automatyczny reset Regulowany

Regulowany 0 = Ograniczony Ustawienie 0
Zakres 1 = Bez ograniczen Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

opis: [ 8

Okresla sposob dziatania funkcji automatycznego resetowania w trybie pozarowym, gdy wystgpi btad krytyczny
(przepiecie tagcza DC (F022) i przetezenie/zwarcie (F070)).

Tabela 8.4: Opcje dla parametru P582
Opcja Opis
0 Ograniczone. Automatyczne resetowanie dziata zgodnie z definicjg w parametrze P340

Bez ograniczen. Automatyczne resetowanie nastepuje po 1 sek. od wykrycia krytycznej awarii, niezaleznie od
wartos$¢ ustawiona w P340

1

8.1.8 Konfiguracja sterowania

P397 - Konfiguracja sterowania

Regulowany 0 do F (hexa) Ustawienie 11
Zakres Bit 0 = Kompensacja poslizgu. Regen. Fabryczne
Bit 1 = Rekompensata za czas martwy
Bit 2 = Czy stabilizacja
Bit 3 = Redukcja P297 w A050
Wiasciwosci: cfg
Opis:
Umozliwia wewnetrzne opcje konfiguracji sterowania silnikiem indukcyjnym. Bity parametru P397 sg wigczane
zgodnie z Tabelg 8.5 na stronie 8-18 i opisane jako:
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= Kompensacja poslizgu podczas regeneracji (Bit 0)
Regeneracja jest trybem pracy falownika, ktéry wystepuje, gdy strumien mocy przechodzi z silnika do
falownika. Bit 0 parametru P397 (ustawiony na 0) umozliwia wylgczenie kompensacji poslizgu w tej sytuaciji.
Opcja ta jest szczegolnie przydatna, gdy konieczna jest kompensacja podczas zwalniania silnika.

= Rekompensata za czas martwy (Bit 1)

Czas martwy to interwat czasowy wprowadzony do PWM niezbedny do komutacji mostka falownika. Z
drugiej strony, czas martwy generuje znieksztatcenia napiecia przytozonego do silnika, co moze powodowaé
zmniejszenie momentu obrotowego przy niskich predkosciach i oscylacje pragdu w silnikach 0 mocy powyzej
5 KM pracujacych bez obcigzenia. Dlatego kompensacja czasu martwego mierzy szerokos¢ impulsu
napiecia na wyjsciu i kompensuje znieksztatcenia wprowadzone przez czas martwy. Ten parametr musi by¢
zawsze ustawiony na 1 (Wt.). Tylko w szczegdlnych przypadkach konserwacyjnych mozna uzy¢ wartosci 0
(Wyt.).

= Stabilizacja pradu wyjsciowego (Bit 2)
Wysokowydajne silniki o mocy powyzej 5 KM sg marginalnie stabilne, gdy sg napedzane przez przetwornice
czestotliwosci i pracujg bez obcigzenia. Dlatego w takiej sytuacji moze wystgpi¢ rezonans pradu
wyjsciowego, ktéry moze osigagngé¢ poziom nadprgdowy FO070. Bit 2 parametru P397 (ustawiony na 1)
aktywuje algorytm regulacji pradu wyjsciowego w petli zamknietej, ktéry neutralizuje oscylacje
rezonansowego prgdu wyjsciowego.

= Redukcja P297 w wysokiej temperaturze (Bit 3)
Bit 3 parametru P397 steruje dziataniem w celu zmniejszenia czestotliwodci przetaczania wraz z
zabezpieczeniem przed przegrzaniem zgodnie z Tabelg 11.2 na stronie 11-4. Jesli temperatura przekroczy
wartos¢ A050, czestotliwos¢ przetgczania zostanie proporcjonalnie zmniejszona do minimum, gdy
temperatura osiggnie poziom F051.

NOTATKA!
Zaréwno funkcja zwigzana z P219, jak i funkcja sterowana przez P397 (bit 3) dziatajg poprzez
zmniejszenie czestotliwosci przetgczania. Poniewaz funkcja zwigzana z P219 ma na celu poprawe
odczytu pradu falownika, funkcja ta ma pierwszenstwo dziatania przed funkcjg sterowang przez
P397 (bit 3).

UWAGA!

A Domysine ustawienie P397 spetnia wiekszos$¢ potrzeb aplikacji falownika. Dlatego nalezy unikaé
modyfikowania jego zawartosci bez znajomosci zwigzanych z tym konsekwencji. W razie
watpliwosci przed zmiang ustawienia P397 nalezy skontaktowac sie z dziatem pomocy technicznej

firmy WEG.
Tabela 8.5: Dostepne opcje konfiguracji sterowania (P397)
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
P397 Redukcja P297 w | Prad wyjsciowy Czas martwy Kompensacja poslizgu
A050 Stabilizacja Wynagrodzenie Podczas regeneracji
0000h Wytgczony Wytgczony Wytgczony Wytgczony
0001h Wytgczony Wytgczony Wytgczony Wigczone
0002h Wytgczony Wytgczony Wigczone Wytgczony
0003h Wytgczony Wytgczony Wigczone Wigczone
0004h Wytgczony Wigczone Wytgczony Wytgczony
0005h Wytgczony Wigczone Wytgczony Wigczone
0006h Wytgczony Wigczone Wigczone Wytgczony
0007h Wytgczony Wigczone Wigczone Wigczone
0008h Wiaczone Wytgczony Wytgczony Wytaczony
0009h Wiaczone Wytgczony Wytgczony Wiaczone
000Ah Wigczone Wytgczony Wigczone Wytgczony
000Bh Wigczone Wytgczony Wigczone Wigczone
000Ch Wiaczone Wiaczone Wytaczony Wytaczony
000Dh Wigczone Wigczone Wytgczony Wigczone
000Eh Wiaczone Wiaczone Wiaczone Wytaczony
000Fh Wiaczone Wiaczone Wiaczone Wiaczone
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8.2 VIF

Jest to klasyczna metoda sterowania tréjfazowymi silnikami indukcyjnymi, oparta na krzywej zalezno$ci
czestotliwosci wyjsciowej i napiecia. Falownik dziata jako Zrédto zmiennej czestotliwosci i napiecia, generujgc
kombinacje napiecia i czestotliwosci zgodnie ze skonfigurowang krzywa. Mozliwe jest dostosowanie tej
krzywej do standardowych silnikéw 50 Hz, 60 Hz lub silnikéw specjalnych.

Zgodnie ze schematem blokowym na Rysunek8.12 na stronie 8-20, czestotliwosé referencyjna f* jest
ograniczana przez P133 i P134 i podawana na wejscie bloku "V/f Curve”, gdzie uzyskuje sie amplitude
napiecia wyjsciowego i czestotliwo$¢ narzucong na silnik. Aby uzyskaC wiecej informacji na temat
czestotliwosci referencyjnej, patrz Sekcja 7.2 PREDKOSC ODNIESIENIA na stronie 7-6.

Poprzez monitorowanie catkowitego i aktywnego prgdu wyj$ciowego oraz napiecia obwodu posredniego,
wprowadzane sg kompensatory i regulatory, aby poméc w ochronie i wydajnosci sterowania U/f. Dziatanie i
parametryzacja tych blokéw sg szczegdtowo opisane w dokumencie Sekcja 8.1 WSPOLNE FUNKCJE na
stronie 8-1.

Zaletg sterowania V/f jest jego prostota i potrzeba niewielu ustawien. Uruchomienie jest szybkie i proste, a
domysine ustawienia fabryczne wymagajg niewielkich lub zadnych modyfikacji. W przypadkach, w ktérych
celem jest zmniejszenie strat w silniku i falowniku, mozna zastosowa¢ "Kwadratowe V/f’, w ktérym przeptyw w
szczelinie powietrznej silnika jest proporcjonalny do czestotliwosci wyjsciowej az do punktu ostabienia pola
(réwniez zdefiniowanego przez P142 i P145). W ten sposdb uzyskuje sie wydajno$é momentu obrotowego
jako kwadratowg funkcje czestotliwosci. Ogromng zaletg takiego sterowania jest zdolno$¢ do oszczedzania
energii podczas napedzania obcigzen o zmiennym momencie obrotowym, ze wzgledu na zmniejszenie strat
silnika (zwtaszcza strat w silniku pneumatycznym, strat magnetycznych).

Sterowanie U/f lub skalarne jest zalecane w nastepujacych przypadkach:

= Naped kilku silnikéw za pomoca tego samego falownika (naped wielosilnikowy).

= Oszczednosc¢ energii w napedzie obcigzen z kwadratowg zaleznoscig momentu obrotowego od czestotliwosci.

= Prad znamionowy silnika nizszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.

= Do celow testowych falownik jest wigczany bez silnika lub z matym silnikiem bez obcigzenia. a
m Aplikacje, w ktorych obcigzenie podigczone do falownika nie jest tréjfazowym silnikiem indukcyjnym.

= Aplikacje majgce na celu zmniejszenie strat w silniku i falowniku (kwadratowe V/f).
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Rysunek 8.12: Schemat blokowy sterowania skalg U/f
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Krzywa V/f jest w petni regulowana w czterech réznych punktach, zgodnie z nastepujacymi zasadami Rysunek
8.13 na stronie 8-21, chociaz domyslne ustawienia fabryczne ustawiajg krzywa wstepnie dostosowang do
silnikdow 50 Hz lub 60 Hz, jako opcje dla P204. Ten format, punkt Py definiuje amplitude przytozona przy 0 Hz,
podczas gdy P, definiuje amplitude znamionowg i czestotliwo$¢ oraz poczgtek ostabienia pola. Punkty
posrednie Py umozliwiajg ustawienie krzywej dla nieliniowej zaleznosci miedzy momentem obrotowym a
czestotliwoscig, na przyktad w wentylatorach, w ktérych moment obcigzenia jest kwadratowy w stosunku do
czestotliwosci. Obszar ostabienia pola jest okreslany pomiedzy P, oraz P3, gdzie amplituda jest utrzymywana
na poziomie 100 %.

Napigcie ,
wyjsciowe (%)
P42 frmm e e
P2 P3

L 5 5

2 e e

P136 ! 5 |

Po | i '

P146 P145 P134 Czestotliwosé

wyjséciowa (Hz)
Rysunek 8.13: Krzywa V/f

Domysine ustawienie fabryczne przetwornicy czestotliwosci definiuje liniowg zalezno$é momentu obrotowego
od czestotliwosci za pomocg trzech punktow (Pg, P4 i Py).

Punkty Po[P136, 0 Hz], P1[P143, P146], P,[P142, P145] i P3[100 %, P134] mozna ustawi¢ tak, aby zaleznos¢
napiecia i czestotliwosci natozona na wyjscie byta zblizona do idealnej krzywej dla obcigzenia. Dlatego w
przypadku obcigzenh, w ktérych moment obrotowy jest kwadratowy w stosunku do czestotliwosci, takich jak
pompy odsrodkowe i wentylatory, mozna ustawi¢ punkty krzywej lub uzy¢ trybu sterowania kwadratowego U/f
w celu oszczedzania energii. Kwadratowa krzywa V/f jest przedstawiona wRysunek 8.14 na stronie 8-21.

Napigcie 4
wyjsciowe (%)

3

P136

P145 P134 Czestotliwosé
wyjséciowa (Hz)
Rysunek 8.14: Kwadratowa krzywa V/f

NOTATKA!
Przy czestotliwosciach ponizej 0,1 Hz impulsy wyjsciowe PWM sg odcinane, z wyjgtkiem sytuacji,
gdy falownik pracuje w trybie hamowania prgdem statym.
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NOTATKA!
Przed instalacjg, wigczeniem zasilania lub uruchomieniem falownika nalezy przeczytac rozdziat 3
Instalacja i podtaczenie w instrukciji obstugi falownika.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, wtgczania i uruchamiania:

1. Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziat 3 Instalacja i podtgczenie instrukcji obstugi, wykonujgc wszystkie
pofgczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotuj i wigcz zasilanie falownika zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna w instrukcji obstugi
falownika.

3. Zataduj domysine ustawienia fabryczne z P204 = 5 (60 Hz) lub P204 = 6 (50 Hz), zgodnie z wejSciowa
czestotliwoscig znamionowg (zasilanie) uzywanego falownika.

4. Ustaw warto$¢ P296 zgodnie ze znamionowym napieciem zasilania (tylko dla linii 400 V).

5. Aby ustawi¢ krzywg U/f inng niz domysina, nalezy ustawi¢ krzywg U/f za pomocg parametréw od P136 do
P146.

6. Ustawianie okreslonych parametréw i funkgji dla aplikacji: Programowanie cyfrowych i analogowych wejs¢
i wyjs¢, przyciskow HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikaciji.

P136 - Reczne zwigkszenie momentu obrotowego

Regulowany 0,0 do 30,0 % Ustawienie W zaleznosci od

Zakres Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci

Wiasciwosci: V/f
Opis:
Okresla procentowy wzrost przytozonego napiecia. Uruchamia sie przy niskich predkosciach, tj. w zakresie od

0 do P146 (VIf) lub od 0 do P145 (kwadratowe V/f), zwiekszajgc napiecie wyjsciowe falownika w celu
skompensowania spadku napiecia rezystancji stojana silnika, aby utrzymac staty moment obrotowy.

Optymalnym ustawieniem jest najmniejsza wartos¢ P136, ktéra umozliwia zadowalajgcy rozruch silnika.
Wartos¢ wigksza niz konieczna nadmiernie zwigkszy prad silnika przy niskich predko$ciach, co moze
doprowadzi¢ falownik do stanu btedu (FO51 lub FO70) lub stanu alarmowego (A046 lub A050), a takze do
przegrzania silnika. Rysunek 8.15 na stronie 8-22 i Rysunek 8.16 na stronie 8-23 przedstawia obszary
dziatania funkcji Zwiekszenie momentu obrotowego odpowiednio dla trybu V/f i Kwadratowy V/f.

Napiecie 4
wyjsciowe (%)
PA42 frmmmmm e
|
P143 b .
P136 i 5 5

P146 P145 P134 Czestotliwo$é
wyjsciowa (Hz)
Rysunek 8.15: Obszar zwiekszania momentu obrotowego dla kwadratowego trybu sterowania U/f

8-22 | CFW300



=

STEROWANIE SILNIKIEM

Napigcie 4
wyjsciowe (%)

P142

P136

P145 P134  Czestotliwosé
wyjsciowa (Hz)
Rysunek 8.16: Obszar zwiekszania momentu obrotowego dla kwadratowego trybu sterowania U/f

P137 - Automatyczne zwiekszenie momentu obrotowego

Regulowany 0,0 do 30,0 % Ustawienie 0,0%
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: V/f

Opis:

Okresla procent kompensacji spadku napiecia rezystancji stojana w funkcji pradu czynnego. Spodjrz na
Rysunek 8.12 na stronie 8-20, gdzie zmienna IXR odpowiada automatycznemu dziataniu zwiekszania
momentu obrotowego na wskaznik modulacji zdefiniowany przez krzywa V/f.

P137 dziata podobnie do P136, ale ustawiona warto$¢ jest stosowana proporcjonalnie do aktywnego pradu
wyjsciowego w stosunku do pragdu maksymalnego (2 x P295).

Kryteria ustawien dla P137 sg takie same jak dla P136, tzn. nalezy ustawi¢ jak najnizszg wartos¢ dla rozruchu a
silnika i pracy przy niskich czestotliwosciach, poniewaz wartosci powyzej tych wartosci zwiekszajg straty,
nagrzewanie i przecigzenie silnika i falownika.

Schemat blokowy Rysunek 8.17 na stronie 8-23 pokazuje automatyczne dziatanie kompensacyjne IxR
odpowiedzialne za wzrost napiecia na wyjsciu rampy zgodnie ze wzrostem prgdu czynnego.

P007
xR A Napiecie
Predkos¢ odniesienia > P)1(36 - p——p przytozone do
silnika
+
yjscie N » automatyczny
prad aktywny P137
P139

Rysunek 8.17: Schemat blokowy automatycznego zwiekszania momentu obrotowego

P138 - Kompensacja poslizgu

Regulowany -10,0 do 10,0 % Ustawienie 0,0%
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: \ii

Opis:
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Okresla procent kompensacji spadku predkosci spowodowanego przylozeniem obcigzenia do watu, a w
konsekwencji poslizgu. Parametr P138 jest uzywany w funkcji kompensacji poslizgu silnika, gdy jest ustawiony
na wartosci dodatnie. W tym przypadku kompensuje spadek predkosci spowodowany obcigzeniem watu , a w
konsekwenciji poslizg. W ten sposoéb zwieksza czestotliwosé wyjsciowg (Af), biorgc pod uwage wzrost pradu
czynnego silnika, jak pokazano w Rysunek 8.18 na stronie 8-24. W Rysunek 8.12 na stronie 8-20
kompensacja ta jest reprezentowana przez zmienng fgjjp.

Ustawienie w P138 umozliwia regulacje z dobrg doktadnoscig kompensacji poslizgu poprzez przesuniecie
punktu pracy na krzywej V/f, jak pokazano na Rysunek 8.18 na stronie 8-24. Po ustawieniu parametru P138
falownik jest w stanie utrzymywac¢ statg czestotliwo$¢ nawet przy zmianach obcigzenia.

Wartosci ujemne sg uzywane w specjalnych zastosowaniach, w ktérych chcesz zmniejszy¢ czestotliwosé
wyjéciowg, biorgc pod uwage wzrost pradu silnika.

Np.: rozktad obcigzenia w silnikach napedzanych réwnolegle.
Napiecie 4
wyjsciowe (%)

PA42 [ oo

R

P136 Af

P146 P145 P134 Czestotliwosé
wyjsciowa (Hz)
Rysunek 8.18: Kompensacja poslizgu w punkcie pracy standardowej krzywej U/f

P142 - Maksymalne napiecie wyjsciowe

P143 - Posrednie napiecie wyjsciowe

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie 100,0 %
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, VIf

Opis:

Umozliwia regulacje krzywej U/f falownika wraz z jego uporzadkowanymi parami P145 i P146.

P145 - Predkos¢ ostabiania pola
P146 - Czestotliwos¢ posrednia

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 60,0 (50,0) Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, V/f

Opis:

Umozliwia regulacje krzywej U/f falownika wraz z jego uporzadkowanymi parami P142 i P143.

Krzywag U/f mozna dostosowa¢ w zastosowaniach, w ktdérych napiecie znamionowe silnika jest nizsze niz
napiecie zasilania, na przyktad zasilanie 220 V z silnikiem 200 V.
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Regulacja krzywej U/f jest konieczna, gdy silnik ma czestotliwosé inng niz 50 Hz lub 60 Hz, lub gdy wymagana
jest aproksymacja kwadratowa w celu oszczedzania energii w pompach od$rodkowych i wentylatorach, lub w
zastosowaniach specjalnych: gdy miedzy falownikiem a silnikiem uzywany jest transformator lub falownik jest
uzywany jako zrodto zasilania.

8.2.1 Energy Saver (EOC)

Sprawno$¢ maszyny definiuje sie jako stosunek wyjsciowej mocy mechanicznej do wejsciowej mocy
elektrycznej. Nalezy pamietaé, ze moc mechaniczna jest iloczynem momentu obrotowego i predkosci wirnika,
a wejsciowa moc elektryczna jest sumg wyjsciowej mocy mechanicznej i strat silnika.

W przypadku tréjfazowego silnika indukcyjnego optymalna sprawno$¢ osiggana jest przy % obciazenia
znamionowego. W obszarze ponizej tego punktu funkcja oszczedzania energii ma najlepszg wydajnosé.

Funkcja oszczedzania energii dziata bezposrednio na napiecie przytozone na wyjsciu falownika; w ten sposéb
stosunek strumienia dostarczanego do silnika jest zmieniany w celu zmniejszenia strat silnika i zwiekszenia
wydajnosci, co w konsekwencji zmniejsza zuzycie i hatas.

Napigcie
wyjsciowe (%)
P142 | omm e e -
P589§g
! I
-------------- o
e o
P590 P145  P134 Czestotliwos¢
Napiecie (a) Napiecie w V/f wyjsciowa (Hz)

wyjéciowe (%)

P142

P590 P145 P134 Czestotliwos¢
(b) Napiecie w kwadraturze V/f wyjsciowa (Hz)

Rysunek 8.19: (a) oraz (b) Przyktad zachowania napiecia przy V/f i kwadratowym V/f

Funkcja bedzie aktywna, gdy obcigzenie silnika bedzie ponizej wartosci maksymalnej (P588), a czestotliwos¢
bedzie powyzej wartosci minimalnej (P590). Ponadto, aby zapobiec zgasnieciu silnika, przytozone napiecie
jest ograniczone do minimalnej dopuszczalnej wartosci (P589). Grupa parametréw przedstawiona w sekwencji
definiuje charakterystyke niezbedng dla funkcji oszczedzania energii.

NOTATKA!
Korzystanie z funkcji oszczedzania energii jest zalecane w zastosowaniach z kwadratowym
momentem obrotowym (dmuchawy, wentylatory, pompy i sprezarki).
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P011 - Wspoétczynnik mocy

Regulowany 0,00 do 1,00 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wspoétczynnik mocy, czyli stosunek miedzy mocg rzeczywistg a catkowita mocg pochtaniang przez
silnik.

P407 - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika

Regulowany 0,50 do 0,99 Ustawienie W zaleznosci od

Zakres Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci

Wiasciwosci: cfg, VVW
Opis:
Okresla znamionowy wspoétczynnik mocy silnika.

Aby uzyskac¢ prawidtowe dziatanie funkcji oszczedzania energii, wspoétczynnik mocy silnika musi by¢ prawidtowo
ustawiony, zgodnie z informacjami na tabliczce znamionowej silnika.

Wskazowki: Przy danych z tabliczki znamionowej silnika i dla zastosowan ze statym momentem obrotowym,
optymalna sprawnos$é silnika jest zwykle uzyskiwana przy aktywnej funkcji oszczedzania energii. W niektérych
przypadkach prad wyjsciowy moze wzrosngé, a nastepnie konieczne jest stopniowe zmniejszanie wartosci tego
parametru do punktu, w ktérym wartos¢ pradu pozostaje réwna lub nizsza od wartosci prgdu uzyskanej przy
wytgczonej funkgciji.

Aby uzyskac informacje dotyczace aktywacji P407 w trybie sterowania VVW, patrz Sekcja 8.3 VVW na stronie
8-27.

P588 - Maksymalny moment obrotowy EOC

Regulowany 0do 85% Ustawienie 0%
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla warto$¢ momentu obrotowego do aktywacji dziatania funkcji oszczedzania energii.
Ustawienie tego parametru na 0 % wytacza te funkcje.

Zaleca sig ustawienie tego parametru na 60 %, ale nalezy go ustawi¢ zgodnie z wymaganiami aplikacji.

P589 - Minimalne napiecie EOC

Regulowany 40 do 80 % Ustawienie 40%
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla minimalng warto$¢ napiecia, ktéra zostanie przytozona do silnika, gdy funkcja oszczedzania energii jest
aktywna. Ta minimalna warto$¢ odnosi sie do napiecia narzuconego przez krzywg U/f dla okreslonej predkosci.
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P590 - Minimalna czestotliwos¢ EOC

Regulowany 12,0 do 400,0 Hz Ustawienie 20,0 Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla minimalng wartos$¢ predkosci, przy ktorej funkcja oszczedzania energii pozostanie aktywna.

Histereza dla minimalnego poziomu predkosci wynosi 2 Hz.

P591 - Histereza EOC

Regulowany 0do 30% Ustawienie 10%
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla histereze uzywang do aktywacji i dezaktywacji funkcji oszczedzania energii.

Jesli funkcja jest aktywna, a prad wyjsciowy oscyluje, konieczne jest zwiekszenie wartosci histerezy.

NOTATKA!
Nie jest mozliwe ustawienie tych parametrow, gdy silnik sie obraca.

8.3 VW

Tryb sterowania wektorowego VVW (Voltage Vector WEG) wykorzystuje metode sterowania o znacznie a
wyzszej wydajnosci niz sterowanie V/f ze wzgledu na szacowanie momentu obcigzenia i kontrole strumienia
magnetycznego w szczelinie powietrznej, zgodnie ze schematem Rysunek 8.20 na stronie 8-28. W tej strategii
sterowania uwzgledniono straty, sprawnos¢, poslizg znamionowy i wspotczynnik mocy silnika w celu poprawy
wydajnosci sterowania.

Giéwng zaletg w poréwnaniu ze sterowaniem U/f jest najlepsza regulacja czestotliwosci z wiekszg wydajnoscig
momentu obrotowego przy niskich predkosciach (czestotliwosci ponizej 5 Hz), co pozwala na znaczng poprawe
wydajnosci napedu w pracy ciggtej. Poza tym, sterowanie VVW ma szybkie i proste ustawienia i jest odpowiednie
dla wiekszosci aplikacji o sredniej wydajnosci w sterowaniu tréjfazowym silnikiem indukcyjnym.

Mierzgc prad wyjsciowy, uktad sterowania VVW natychmiast uzyskuje moment obrotowy i poslizg silnika. W
ten sposéb VVW uruchamia kompensacje napiecia wyjsciowego i kompensacje poslizgu. Dlatego tez dziatanie
sterownika VVW zastepuje klasyczne funkcje V/f w P137 i P138, ale z modelem obliczeniowym znacznie
bardziej wyrafinowanym i doktadnym, spetniajgcym kilka warunkéw obcigzenia lub punktéw pracy aplikaciji.

Aby uzyska¢ dobrg regulacje czestotliwosci przy statym obcigzeniu z dobrym dziataniem sterowania VVW,
ustawienie parametré4w w zakresie od P399 do P407 oraz rezystancja stojana w P409 sg niezbedne do
dobrego dziatania sterowania VVW. Parametry te mozna tatwo sprawdzi¢ na tabliczce znamionowe;j silnika.
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Rysunek 8.20: Przeptyw sterowania VVW
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W przeciwieAstwie do sterowania skalarnego V/f, sterowanie VVW wymaga szeregu danych z tabliczki
znamionowe;j silnika i samostrojenia do prawidtowego dziatania. Ponadto zaleca sie, aby napedzany silnik
pasowat do falownika, tzn. moc silnika i falownika byta jak najbardziej zblizona.

Ponizej opisano parametry stuzgce do konfiguracji ustawien sterowania wektorowego VVW. Dane te mozna
tatwo uzyskac¢ na standardowych tabliczkach znamionowych silnikéw WEG, jednak w przypadku starszych
silnikéw lub silnikow innych producentéw dane te mogg nie by¢ fatwo dostepne.

W takich przypadkach zaleca sie najpierw skontaktowaé z producentem silnika, zmierzy¢ lub obliczy¢é zgdany
parametr. W ostatecznosci uzytkownik moze zawsze dokona¢ powigzania z Tabelg 8.6 na stronie 8-30 i uzy¢
réwnowaznego lub przyblizonego standardowego parametru silnika WEG.

NOTATKA!
Prawidlowe ustawienie parametréw ma bezposredni wptyw na wydajnos¢ sterowania VVW.
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Tabela 8.6: Charakterystyka IV-biegunowych silnikéw standardowych WEG (warto$ci orientacyjne)

Moc: Rama Napiecie | pradowe | Czestotliwos¢ @ Predkos¢ @ Wydajnos¢é Moc: Stojan

(HP) | (KW) = Rozmiar [P400] [P401] [P403] [P402] [P399] Czynnik Odpornosé [P409]
(V) (R) (Hz) (rpm) (%) (€2)

0.16 | 0.12 63 0.85 1720 56.0 0.66 21.77
0.25 | 0.18 63 1.12 1720 64.0 0.66 14.87
0.33 | 0.25 63 1.42 1720 67.0 0.69 10.63
0.5 0.37 71 2.07 1720 68.0 0.69 7.37
0.75 | 0.55 71 2.90 1720 71.0 0.70 3.97
1.00 | 0.75 80 220 3.08 60 1730 78.0 0.82 4.13
1.50 1.10 80 4.78 1700 72.7 0.83 2.78
2.00 1.50 90S 6.47 1720 80.0 0.76 1.55
3.00 | 2.20 90L 8.57 1710 79.3 0.85 0.99
4.00 | 3.00 100L 11.6 1730 82.7 0.82 0.65
5.00 | 3.70 100L 13.8 1730 84.6 0.83 0.49
0.16 | 0.12 63 0.49 1720 56.0 0.66 65.30
0.25 | 0.18 63 0.65 1720 64.0 0.66 44.60
0.33 | 0.25 63 0.82 1720 67.0 0.69 31.90
0.5 0.37 71 1.20 1720 68.0 0.69 22.10
0.75 | 0.55 71 1.67 1720 71.0 0.70 11.90
1.00 | 0.75 80 1.78 1730 78.0 0.82 12.40
1.50 1.10 80 380 2.76 60 1700 72.7 0.83 8.35
2.00 1.50 90S 3.74 1720 80.0 0.76 4.65
3.00 | 2.20 90L 4.95 1710 79.3 0.85 2.97
4.00 | 3.00 100L 6.70 1730 82.7 0.82 1.96
5.00 | 3.70 100L 7.97 1730 84.6 0.83 1.47
6.00 | 4.50 112M 9.41 1730 84.2 0.86 1.15
7.50 | 5.50 112M 11.49 1740 88.5 0.82 0.82
10.0 | 7.50 132S 15.18 1760 89.0 0.84 0.68
0.16 | 0.12 63 0.73 1375 57.0 0.72 30.62
0.25 | 0.18 63 1.05 1360 58.0 0.74 20.31
0.33 | 0.25 71 14 1310 59.0 0.76 14.32
0.50 | 0.37 71 1.97 1320 62.0 0.76 7.27
0.75 | 0.55 80 2.48 1410 68.0 0.82 5.78
1.00 | 0.75 80 230 3.26 50 1395 72.0 0.81 4.28
1.50 1.10 90S 4.54 1420 77.0 0.79 2.58
2.00 1.50 90L 5.81 1410 79.0 0.82 1.69
3.00 | 2.20 100L 8.26 1410 81.5 0.82 0.98
4.00 | 3.00 100L 11.3 1400 82.6 0.81 0.58
5.00 | 3.70 112M 14.2 1440 85.0 0.83 0.43
0.16 | 0.12 63 0.42 1375 57.0 0.72 91.85
0.25 | 0.18 63 0.60 1360 58.0 0.74 60.94
0.33 | 0.25 71 0.80 1310 59.0 0.76 42.96
0.50 0.37 71 1.13 1320 62.0 0.76 21.81
0.75 | 0.55 80 1.42 1410 68.0 0.82 17.33
1.00 | 0.75 80 1.86 1395 72.0 0.81 12.85
1.50 1.10 90S 400 2.61 50 1420 77.0 0.79 7.73
2.00 1.50 90L 3.34 1410 79.0 0.82 5.06
3.00 | 2.20 100L 4.75 1410 81.5 0.82 2.95
4.00 | 3.00 100L 6.47 1400 82.6 0.81 1.75
5.00 | 3.70 112M 8.18 1440 85.0 0.83 1.29
7.50 | 5.50 1328 11.0 1450 86.0 0.84 0.76
10.0 | 7.50 132M 14.8 1455 87.0 0.84 0.61

NOTATKA!
Przed instalacjg, wigczeniem zasilania lub uruchomieniem falownika nalezy przeczytac rozdziat 3
Instalacja i podtgczenie w instrukcji obstugi falownika.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, wiaczania i uruchamiania:

1. Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziat 3 Instalacja i podtgczenie instrukcji obstugi, wykonujgc wszystkie
potgczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotuj i wiacz falownik: zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna w instrukcji obstugi.
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3. Zaladuj prawidlowe ustawienia fabryczne w P204: w oparciu o czestotliwo$¢ znamionowg silnika
(ustaw P204 = 5 dla silnikow 60 Hz i P204 = 6 dla silnikéw 50 Hz.

4. Ustawianie okreslonych parametréw i funkcji dla aplikacji: Programowanie cyfrowych i analogowych
wejsc i wyjsc, przyciskéw HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikacji.

5. Aktywacja sterowania VVW: Ustaw P202 = 5 i parametry P399, P400, P401, P402, P403, P404 i P407
zgodnie z tabliczkg znamionowg silnika. Ustaw rowniez wartos¢ parametru P409. Jesli niektére z tych
danych nie sg dostepne, nalezy wprowadzi¢ przyblizong warto$¢ na podstawie obliczen lub podobienstwa
ze standardowym silnikiem WEG, patrz rozdziat Tabela 8.6 na stronie 8-30.

6. Samodostrajanie sterowania VVW: Samodostrajanie jest aktywowane przez ustawienie P408 = 1. W
tym procesie falownik doprowadza prad staty do silnika, aby zmierzy¢ rezystancje stojana, podczas gdy
wykres stupkowy HMI pokazuje postep samostrojenia. Proces samostrojenia mozna przerwaé w
dowolnym momencie, naciskajgc przycisk @ key.

7. Koniec samostrojenia: po zakonczeniu samostrojenia HMI powraca do menu przeglgdania, pasek
ponownie wyswietla parametr zaprogramowany przez P207, a zmierzona rezystancja stojana jest
zapisywana w P409. Z drugiej strony, jesli samostrojenie nie powiedzie sig, falownik zasygnalizuje btad.
Najczestszym btedem w tym przypadku jest FO33, ktéry wskazuje btgd w szacowanej rezystanciji
stojana. Patrz Rozdziat 10 USTERKI | ALARMY na stronie 10-1.

Aby uzyskaé lepszg wizualizacje rozruchu w trybie VVW, sprawdz Tabela 8.7 na stronie 8-32.
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Tabela 8.7: Uruchomienie trybu VVW
Sek Wskazanie na wyswietlaczu / dziatanie Sek Wskazanie na wyswietlaczu / dziatanie
v ~0nn
r uucC-
1 —_— 2 - -
= Tryb inicjalizacji o ) )
= Naci$nij ten przycisk @ aby przej$é do pierwszego poziomu = Naci$nij przycisk © lub @ az do wybrania parametru P296
trybu ustawien
3 - 4 S
= W razie potrzeby zmien zawarto$¢ pola "P296 - Napigcie = Naci$nij przycisk @ , aby zmieni¢ zawarto$é "P202 - Typ
znamionowe linii”(tylko dla linii 400 V sterowania’na P202 = 5 (VVW).
y!
= Naci$nij przycisk @ az do wybrania parametru P202 = Uzyj © Kklucz
5 e ] e
= Nacisnij przycisk Q aby zapisa¢ zmiane P202 =W razl|e potrze.by. eruen zalwartosc P.399 3 Sprawnosc . )
5vi © az d brani tru P399 znamionowa silnika”’zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej
= Uzyj @ az do wybrania parametru o <k O
= Nacisnij przycisk @ dla nastgpnego parametru
? . P v . . B
= W razie potrzeby zmien zawartos¢ pola "P400 - Napigcie = W razie potrzeby zmien zawartos¢ "P401 - Prad znamionowy
znamionowe silnika” silnika”
= Naciénij przycisk © dla nastgpnego parametru = Naci$nij przycisk @ dla nastepnego parametru
v n v n
U (I
g . P v it s 10
= W razie potrzeby zmien zawarto$¢ "P402 - Predkos¢ = W razie potrzeby zmien zawarto$¢ pola "P403 - Czestotliwo$¢
znamionowa silnika” znamionowa silnika”.
= Naci$nij przycisk @ dla nastepnego parametru = Naci$nij przycisk @ dla nastepnego parametru
11 e 12 —
= W razie potrzeby zmien zawarto$¢ "P404 - Wyjscie znamionowe = W razie potrzeby zmien zawarto$¢ pola "P407 - Wspétczynnik
silnika” mocy znamionowej silnika”.
= Naci$nij przycisk © dla nastepnego parametru = Naci$nij przycisk © dla nastepnego parametru
PYOE “Hut
13 U 14 | __.‘:! D J
= Jesli konieczne jest wykonanie samostrojenia, nalezy zmieni¢ = Podczas samostrojenia HMI pokaze .*uto”, a pasek bedzie
warto$¢ parametru P408 na "1”. wskazywat postep operacji
" rdy PYi9
15 r 18 U
= Po zakonczeniu samostrojenia urzadzenie powréci do trybu = W razie potrzeby zmien zawarto$¢ "P409 - Rezystancja
inicjalizacji stojana”.

P140 - Slip Com. Filtr

Regulowany 0,000 do 9,999 s
Zakres
Wiasciwosci: VVW

Opis:

Ustawienie 0,500 s
Fabryczne

Okresla statg czasowg filtra dla kompensacji poslizgu w czestotliwosci wyjsciowej. Nalezy wzig¢ pod uwage
czas odpowiedzi filtra rowny trzykrotnosci statej czasowej ustawionej w P140.
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P178 - Strumien znamionowy

Regulowany 50,0 do 150,0 % Ustawienie 100,0 %
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: VVW

Opis:

Okresla pozgdany strumien w szczelinie powietrznej silnika w procentach (%) strumienia znamionowego.
Ogdlnie rzecz biorgc, nie jest konieczna modyfikacja wartosci P178 ze standardowej wartosci 100,0 %. Jednak
w niektorych szczegdlnych sytuacjach mozna uzy¢ wartosci nieco wyzszych w celu zwiekszenia momentu
obrotowego lub nizszych w celu zmniejszenia zuzycia energii.

P399 - Sprawnos¢ znamionowa silnika

Regulowany 50,0 do 99,9 % Ustawienie W zaleznosci od
Zakres Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci
Wiasciwosci: cfg, VVW
Opis:

Okresla znamionowg sprawnos¢ silnika. Ten parametr jest wazny dla precyzyjnego dziatania sterowania VVW.
Nieprawidtiowa konfiguracja spowoduje nieprawidiowe obliczenie kompensacji poslizgu, zmniejszajgc
wydajnos¢ kontroli predkosci.

P400 - Napiecie znamionowe silnika

Regulowany 0do 480V Ustawienie 220 (230) V
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, VVW

Opis:

Okresla napiecie znamionowe silnika. Ustawi¢ zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej silnika i
podtgczeniem przewoddw na skrzynce zaciskowe;j silnika. Wartosci domysine podano w Tabela 8.8 na stronie
8-33. Warto$¢ ta nie moze byé wyzsza niz wartos¢ napiecia znamionowego ustawiona w P296 (napigcie
znamionowe zasilania).

Tabela 8.8: Domysine ustawienie P400 zgodnie ze zidentyfikowanym modelem falownika

P296 P145 (Hz) P400 (V)
0 Rezerwacja | Rezerwacja
1 50.0 230
60.0 220

2 50.0 230
60.0 220

3 Rezerwacja | Rezerwacja

4 50/60 380

5 50/60 415

6 50/60 440

7 50/60 480

Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat identyfikacji modelu, patrz Tabela 6.1 na stronie 6-2 z Rozdziat 6
IDENTYFIKACJA PRZETWORNICY CZESTOTLIWOSCI na stronie 6-1.
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P401 - Prad znamionowy silnika

Regulowany 0,0do 40,0 A Ustawienie 1,0 X lhom
Zakres Fabryczne
Wilasciwosci: cfg, VVW

Opis:

Okresla prgd znamionowy silnika. Parametr P401 nalezy ustawi¢ zgodnie z informacjami na tabliczce
znamionowej silnika, biorgc pod uwage napiecie silnika.

NOTATKA!
Nie zaleca sie ustawiania pradu znamionowego silnika wiekszego niz prgd znamionowy falownika
(P295).

P402 - Predkos$¢ znamionowa silnika

Regulowany 0 do 24000 rpm Ustawienie 1720 (1310)
Zakres Fabryczne rpm
Wiasciwosci: cfg, VVW

Opis:

Okresla znamionowa predkos¢ silnika. Parametr P402 musi by¢ ustawiony zgodnie z informacjami na tabliczce
znamionowej silnika.

Ustawienie parametru P402 za posrednictwem interfejsu HMI dla wartosci powyzej 9999 obr/min odbywa sie w
zakresie od 10,00 do 30,00 obr/min (x 1000).

P403 - Czestotliwo$¢ znamionowa silnika

Regulowany 0 do 400 Hz Ustawienie 60 (50) Hz
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, VVW

Opis:

Okresla znamionowg czestotliwos¢ silnika. Parametr P403 musi by¢ ustawiony zgodnie z informacjami na
tabliczce znamionowe;j silnika.
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P404 - Moc znamionowa silnika

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

Opis:

0=0,16 HP (0,12 kW)
1=0,25 HP (0,18 kW)
2 =0,33 HP (0,25 kW)
3 = 0,50 HP (0,37 kW)
4= 0,75 HP (0,55 kW)
5= 1,00 HP (0,75 kW)
6 = 1,50 HP (1,10 kW)
7 = 2,00 HP (1,50 kW)
8 = 3,00 HP (2,20 kW)
9 = 4,00 HP (3,00 kW)
10 = 5,00 HP (3,70 kW)
11 = 5,50 HP (4,00 kW)
12 = 6,00 HP (4,50 kW)
13 = 7,50 HP (5,50 kW)

14 = 10,00 HP (7,50 kW)

cfg, VVW

Ustawienie W zaleznosci od

Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci

Okresla moc znamionowg silnika. Parametr P404 musi by¢ ustawiony zgodnie z informacjami na tabliczce

znamionowej silnika.

P408 - Run Self-Tuning

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

Opis:

0 = Nie
1 =Tak
cfg, VVW

Ustawienie 0
Fabryczne

Umozliwia samostrojenie trybu VVW, w ktérym mierzona jest rezystancja stojana silnika. Samodostrajanie
mozna aktywowac tylko za posrednictwem interfejsu HMI i mozna je przerwaé w dowolnym momencie za
pomoca przycisku @ .

Podczas samostrojenia wykres stupkowy pokazuje postep operaciji, a silnik pozostaje nieruchomy, poniewaz

wysytany jest sygnat DC do pomiaru rezystancji stojana.

Jesli szacowana warto$¢ rezystancji stojana silnika jest zbyt wysoka dla uzywanego falownika (na przyktad:
silnik nie jest podtgczony lub silnik jest zbyt maty dla falownika), falownik wskazuje btad FO33.

Pod koniec procesu samostrojenia zmierzona rezystancja stojana silnika jest zapisywana w P409.

NOTATKA!
Samostrojenie nie zostanie uruchomione, jesli falownik znajduje sie w stanie alarmu lub btedu.

P409 - Rezystancja stojana

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

0,01 do 99,99

cfg, VVW

Ustawienie W zaleznosci od

Fabryczne modelu
przetwornicy
czestotliwosci
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Opis:
Okresla rezystancje stojana fazy silnika w omach (Q). Warto$¢ ta moze zostaé oszacowana przez autotuning.

Jesli wartos¢ ustawiona w P409 jest zbyt wysoka lub zbyt niska dla uzywanego falownika, falownik sygnalizuje
btad FO33. Aby wyj$é z tego stanu, wystarczy wykonaé reset za pomocg przycisku < , w tym przypadku P409
zostanie zatadowany z domy$ing wartoscia fabryczna.
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Ten rozdziat zawiera parametry stuzgce do ustawiania wejs¢ i wyjs¢ falownika. Ustawienia te zalezg od
akcesoriéw podtgczonych do produktu.

NOTATKA!
Interfejs HMI falownika wyswietla tylko parametry zwigzane z zasobami dostepnymi w akcesorium
podtgczonym do produktu.

9.1 WEJSCIA ANALOGOWE

Na przyktad, uzycie zewnetrznej czestotliwosci referencyjnej jest mozliwe za posrednictwem wejsé
analogowych. Szczegoty tej konfiguracji opisano w ponizszych parametrach.

Kazde wejscie analogowe falownika jest definiowane przez etapy obliczania sygnatu, przesuniecia,
wzmocnienia, filtra, funkcji i wartosci Alx, jak pokazano na ponizszym rysunku Rysunek 9.1 na stronie 9-1.

Wejscie
Al Al1 - PO18
AI20) Al2 - PO19
l o Filtr
Sygnat Wzmocnienie Funkcja
Al - P233 Al - P232 Al - P231
Al2 - P238 AI2 - P237 Al2 - P236
Al1 - P235
Przesunieciel Al2 - P240 Wartosé Alx
Al1 - P234
Al2 - P239

(*) Terminal sterujgcy dostepny w akcesoriach rozszerzajgcych 10.
Rysunek 9.1: Schemat blokowy wej$¢ analogowych - (Alx)

P018 - Wartos¢ Al1

P019 - Wartos¢ Al2

Regulowany -100,0 do 100,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wartos¢ wejs¢ analogowych w procentach peinej skali. Wskazane wartosci sg warto$ciami
uzyskanymi po dziataniu przesuniecia i pomnozeniu przez wzmocnienie. Sprawdz opis parametréw od P230
do P245.

P230 - Martwa strefa (Sl i FI1)

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla, czy strefa martwa dziata dla wejscia analogowego (Alx) lub dla wejscia czestotliwosci (Fl),
zaprogramowanego jako odniesienie czestotliwosci, jest aktywna (1) lub nieaktywna (0)
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Jesli parametr jest skonfigurowany jako Nieaktywny (P230 = 0), sygnat na wejsciach analogowych bedzie
uruchamiany na czestotliwosci odniesienia od punktu minimalnego (0 V/ 0 mA /4 mA lub 10 V /20 mA) i
bedzie bezposrednio powigzany z czestotliwoscig minimalng ustawiong w P133. Sprawdz Rysunek 9.2 na

stronie 9-2.

Jesli parametr jest ustawiony jako Aktywny (P230 = 1), sygnat na wejsciach analogowych bedzie miat martwg
strefe, w ktdrej czestotliwosé odniesienia pozostaje na poziomie minimalnej wartosci czestotliwosci (P133),
nawet przy zmianach sygnatu wejsciowego. Sprawdz Rysunek 9.2 na stronie 9-2.

P134

P133

4Q0dniesienie

> Sygnat Alx
0 10V
0 20 mA
AMA. e 20 mA
10 Ve 0
20 MA. ..o 0
20 MA....o 4 mA

(a) Nieaktywny

P134

P133

4Odniesienie

» Sygnat Alx

(a) Aktywny

Rysunek 9.2: (a) i (b) Uruchamianie wejs¢ analogowych z martwg strefg

P231 - Funkcja sygnatu Al1
B P236 - Funkcja sygnatu Al2

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci

Opis:

0 = Predkos¢ Ref.

1 do 3 = Nieuzywany

4 =PTC

5 do 6 = Nieuzywany

7 = Uzycie sterownika PLC
8 = Aplikacja Funkcja 1

9 = Aplikacja Funkcja 2

10 = Aplikacja Funkcja 3
11 = Aplikacja Funkcja 4
12 = Aplikacja Funkcja 5
13 = Aplikacja Funkcja 6
14 = Aplikacja Funkcja 7
15 = Aplikacja Funkcja 8
16 = Wartos¢ zadana sterowania
17 = Zmienna procesowa

: cfg

Okresla funkcje wejscia analogowego.

Ustawienie P231=0
Fabryczne P236=0

Gdy wybrana jest opcja 0 (odniesienie predkosci), wejscie analogowe moze zapewnic odniesienie czestotliwosci
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dla silnika, z zastrzezeniem okreslonych limitéw (P133 i P134) i dziatania ramp (P100 do P103). Konieczne jest
jednak rowniez skonfigurowanie parametrow P221 i/lub P222 poprzez wybranie wejscia analogowego. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w opisie tych parametrow w Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.

Opcja 4 (PTC) konfiguruje wejscie do monitorowania temperatury silnika. Wiecej informacji na temat tej funkgc;ji
mozna znalez¢ w Sekcja 10.3 ZABEZPIECZENIA na stronie 10-3.

Opcja 7 (PLC Use), podobnie jak opcje od 8 do 15, konfiguruje wejscie, ktére ma by¢é uzywane podczas
programowania w obszarze pamieci zarezerwowanym dla funkcji SoftPLC. Wiecej informacji mozna znalez¢ w
menu pomocy oprogramowania WPS.

Opcje 16 i 17 konfigurujg wejscie do uzycia aplikacji PID Controller (P903 = 1). Aby uzyskac wiecej informacji,
patrz Rozdziat 14 APLIKACJE na stronie 14-1.

P232 - Wzmocnienie wejscia Al1

P237 - Wzmochienie wejscia Al2

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 1,000
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wzmocnienie wejscia analogowego.

Kazde wejscie analogowe falownika jest zdefiniowane przez kroki obliczania sygnatu, przesunigcia,
wzmochnienia, filtra, funkcji i wartosci Alx, jak pokazano na Rysunek 9.1 na stronie 9-1.

P233 - Sygnat wejsciowy Al1
P238 - Sygnat wejsciowy Al2

Regulowany 0=0-10V/20 mA Ustawienie P233=0
Zakres 1=4-20mA Fabryczne P238=0
2=10V/20mA-0
3=20-4mA
Opis:

Konfiguruje typ sygnatu (prad lub napiecie), ktéry bedzie odczytywany na kazdym wejsciu analogowym, a takze
jego zakres zmian. W opcjach 2 i 3 parametréw odniesienie jest odwrotne, to znaczy maksymalna czestotliwos¢
jest uzyskiwana przy minimalnym odniesieniu.

Nalezy zwré6cié uwage na potgczenia wejscia analogowego z sygnatem napieciowym lub prgdowym w
zaleznosci od uzywanego falownika. W przypadku wej$¢ analogowych w akcesoriach rozszerzen nalezy
zapoznac sie z instrukcja instalacji, konfiguraciji i obstugi uzywanego akcesorium rozszerzen we/wy.
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Tabela 9.1: Konfiguracja i rownanie Alx

Sygnat P233 lub P238 Roéwnanie Alx( %)

0do 10V 0 Alx( %) = <A;'S(\\:) x (100.0 %) + offset> x zysk
0 do 20 mA 0 Alx( %) = ('2;(22) x (100.0 %) + offset ) x zysk
4 do 20 mA 1 Alx( %) = (w X (100.0 %) + offset ) X zysk

16 mA

10do 0OV 2 Alx(%) =100 % - (A:g(\\;) x (100.0 %) + offset ) X zysk

20 do 0 mA 2 Alx( %) = 100 % - (A'X(mA) x (100.0 %) + offset) x zysk
20 mA

20 do 4 mA 3 Alx(%) =100 % - (W x(100.0%)+offset) x zysk

Na przykfad: Alx = 5V, offset = -70,0 %, wzmocnienie = 1,000, z sygnatem od 0 do 10 V, czyli Alxj,; = 0 i Alxgg
=10.

Alx(%) = (% x (100.0 %) + (-70 %)) x 1.000 = -20.0 %

Inny przyktad: Alx = 12 mA, offset = -80.0 %, wzmocnienie = 1.000, z sygnatem od 4 do 20 mA, czyli Alxj, = 4 i
A|XFE =16.

Alx(%) = (% x (100.0 %) + (-80 %)) x 1.000 = -30.0 %

Alx = -30.0 % oznacza, ze silnik bedzie obracat sie do przodu z odniesieniem w module réwnym 30.0 % w P134,
jesli funkcja sygnatu Alx do "Predkos¢ odniesienia”.

W przypadku parametrow filtra (P235), ustawiona warto$¢ odpowiada statej czasowej uzywanej do filtrowania
odczytanego sygnatu wejsciowego. Dlatego czas reakdji filtra jest okoto trzy razy diuzszy od wartoéci tej statej
czasowej.

P234 - Przesuniecie wejscia Al1

P239 - Przesuniecie wejscia Al2

Regulowany -100,0 do 100,0 % Ustawienie 0,0%
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla przesuniecie wejs¢ analogowych.

Kazde wejscie analogowe falownika jest zdefiniowane przez kroki obliczania sygnatu, offsetu, wzmocnienia,
filtra, funkcji i wartosci Alx, jak pokazano na Rysunek 9.1 na stronie 9-1.
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P235 - Filtr wejsciowy Al1

P240 - Filtr wejsciowy Al2

Regulowany 0,00 do 16,00 s Ustawienie 0,00 s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czas filtra wejscia analogowego.
9.2 ZEWNETRZNY CZUJNIK TEMP. WEJSCIE CZUJNIKA

W zaleznosci od falownika (patrz instrukcja obstugi), istnieje wytgczne wejscie do podtgczenia zewnetrznego
czujnika temperatury, w niektérych przypadkach jest to wejscie/wyjscie samego falownika, w innych
podtgczenie czujnika odbywa sie za posrednictwem modutu rozszerzen. Parametr odczytu temperatury zostat
opisany ponizej.

P375 - Temperatura czujnika zewnetrznego.

Regulowany 0 do 200 °C Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wartos¢ temperatury uzyskang z zewnetrznego czujnika temperatury.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukciji instalacji, konfiguracji i obstugi modutu rozszerzen.

NOTATKA!

@ Gdy czujnikiem zewnetrznym jest NTC, ktory jest odtgczony od akcesorium, przetwornica
czestotliwosci wyswietli 999 °C w parametrze P375. Jesli styki potgczenia NTC (ztgcze akcesoriow)
sg zwarte, wartos¢ wskazywana na P375 bedzie wynosi¢ 0 °C.

9.3 WEJSCIE POTENCJOMETRU SYGNALU

Akcesorium IOP zapewnia warto$¢ sygnatu potencjometru dla przetwornicy czestotliwosci. Kroki obliczania tej
wartosci sg przedstawione na schemacie blokowym urzgdzenia Rysunek 9.3 na stronie 9-5.

Wartosé
P020
Filtr
Wejscie .| Funkcja
0P P245 P241
¥
Rrzesuniecle Wartos¢ AIP
P244 (wewnetrzny)

Rysunek 9.3: Schemat blokowy wejscia sygnatu potencjometru AIP

Wartos¢ AIP moze by¢ uzywana jako odniesienie czestotliwosci lub dostepna przez oprogramowanie WPS.
Szczegoly dotyczgce mozliwych konfiguracji opisano w ponizszych parametrach.
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P020 - Wartos¢ sygnatu potencjometru

Regulowany -100,0 do 100,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wartos¢ sygnatu analogowego potencjometru AIP jako procent petnej skali. Wskazane wartosci
uzyskuje sie po przesunieciu i pomnozeniu przez wzmochienie.

P241 - Funkcja sygnatu potencjometru

Regulowany 0 = Predkos¢ Ref. Ustawienie 0
Zakres 1 do 6 = Nieuzywany Fabryczne
7 = SoftPLC

8 = Aplikacja Funkcja 1
9 = Aplikacja Funkcja 2
10 = Aplikacja Funkcja 3
11 = Aplikacja Funkcja 4
12 = Aplikacja Funkcja 5
13 = Aplikacja Funkcja 6
14 = Aplikacja Funkcja 7
15 = Aplikacja Funkcja 8
16 do 17 = Nieuzywany
Wiasciwosci: cfg
Opis:
Okresla funkcje wejscia sygnatu potencjometru.

P242 - Wzmocnienie sygnalu potencjometru

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 1,000
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wzmocnienie sygnatu wej$ciowego potencjometru.

P244 - Przesuniecie sygnatu potencjometru

Regulowany -100,0 do 100,0 % Ustawienie 0,0%
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla przesuniecie wejscia sygnatu potencjometru.

P245 - Potencjometr i filtr FI1

Regulowany 0,00 do 16,00 s Ustawienie 0,00 s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla statg czasowa filtra sygnatu potencjometru (gdy podtgczone jest akcesorium) i wejscia czestotliwosci.
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Thumi nagte zmiany jego wartosci.
9.4 WYJSCIA ANALOGOWE

Wyjscie analogowe (AOx) jest konfigurowane za pomocg trzech typoéw parametréw: Function (Funkcja), Gain
(Wzmocnienie) i Signal (Sygnat), zgodnie ze schematem blokowym w Rysunek 9.4 na stronie 9-7.

Liczba wyjs$¢ analogowych zalezy od rozszerzenia akcesoriow 10. Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukgji
instalacji, konfiguraciji i obstugi uzywanego akcesorium rozszerzajgcego 10.

AO1 - P0O14
AO2 - P015

Funkcja \Wzmocnienie Sygnat
AO1 - P251 B AOT - P252 | AOT-P253
AO2 - P254 AO2 - P256

AO2 - P255

(*) Zaciski sterujgce dostepne w akcesoriach.

Rysunek 9.4: Schemat blokowy wyjscia analogowego (AOx)

P014 - Wartos¢ AO1

P015 - Wartos¢ AO2

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne a
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje warto$¢ wyjs¢ analogowych w procentach petnej skali. Wskazane warto$ci uzyskuje sie po
pomnozeniu przez wzmochienie. Sprawdz opis parametréw od P251 do P256.
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P251 - Funkcja wyjscia AO1

P254 - Funkcja wyj$cia AO2

Regulowany 0 = Predkosc¢ Ref.
Zakres 1 = Nieuzywany
2 = Predkos¢ rzeczywista
3 do 4 = Nieuzywany
5 = Prad wyjsciowy
6 = Nieuzywany
7 = Aktywny prad
8 do 10 = Nieuzywany
11 = Moment obrotowy silnika

12 = SoftPLC
13 do 15 = Nieuzywany
16 = Silnik Ixt

17 = Nieuzywany

18 = Wartos¢ P696

19 = Wartos¢ P697

20 = Nieuzywany

21 = Aplikacja Funkcja 1
22 = Aplikacja Funkcja 2
23 = Aplikacja Funkcja 3
24 = Aplikacja Funkcja 4
25 = Aplikacja Funkcja 5
26 = Aplikacja Funkcja 6
27 = Aplikacja Funkcja 7
28 = Aplikacja Funkcja 8
29 = Warto$¢ zadana sterowania
30 = Zmienna procesowa

Opis:

Ustawienie P251=2
Fabryczne P254=5

Konfiguruje funkcje wyjscia analogowego, zgodnie z funkcjg i skalg przedstawiong w Tabelg 9.2 na stronie 9-8.

Tabela 9.2: Petna skala wyjscia analogowego

Funkcja Opis Petna skala
0 Wartos¢ zadana predkosci na wejsciu rampy P001 P134
2 Predkos¢ efektywna na wyjsciu falownika P134
5 Catkowity prad wyjsciowy RMS 2 x P295
7 Aktywny prad 2 x P295
11 Moment obrotowy silnika w stosunku do znamionowego momentu obrotowego 200.0 %
12 Skala SoftPLC dla wyj$cia analogowego 32767
16 Ixt przecigzenie silnika (P037) 100 %
18 Wartosé P696 dla wyjscia analogowego AOx 32767
19 Wartos$é P697 dla wyjscia analogowego AOx 32767

21do 28 | Wartos¢ zdefiniowana przez aplikacje SoftPLC 32767
29 Warto$¢ zadana sterowania (aplikacja sterownika PID) *)
30 Zmienna procesowa (aplikacja sterownika PID) (*)

(*) Wiecej informacji mozna znalez¢ w Rozdziat 14 APLIKACJE na stronie 14-1.
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P252 - Wzmocnienie wyjscia AO1

P255 - Wzmocnienie wyjscia AO2

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 1,000
Zakres Fabryczne
Opis:

definiuje wzmocnienie wyjscia analogowego zgodnie z réwnaniami Tabelg 9.3 na stronie 9-9.

P253 - Sygnat wyjsciowy AO1

P256 - Sygnat wyjsciowy AO2

Regulowany 0=0-10V Ustawienie P253=0
Zakres 1=0-20 mA Fabryczne P256=0
2=4-20mA
3=10-0V
4=20-0mA
5=20-4 mA
Opis:

Konfiguruje, czy sygnat wyj$¢ analogowych bedzie pradowy czy napieciowy, z bezposrednim lub odwrotnym
odniesieniem.

Tabela 9.3 na stronie 9-9 ponizej podsumowuje konfiguracje i robwnanie wyjscia analogowego, gdzie zaleznos¢
miedzy funkcjg wyjscia analogowego a peing skalg jest zdefiniowana przez P251 (AO1) lub P256 (AO2), zgodnie
z Tabela 9.2 na stronie 9-8.

Tabela 9.3: Konfiguracja i rownania charakterystyczne dla AOx

Sygnat P253 lub P256 Réwnanie
funkcja
0do10V 0 AOX( %) = x zysk |x 10 V
skala
0 do 20 mA 1 AOX(%) = (f”"kqa X zysk)x 20 mA
skala
4do 20 mA 2 AOX(%) = (f“”kqa X zysk)x 16 mA + 4 mA
skala
10do 0V 3 AOX(%) =10V - (funkcjaxzysk)xmv
skala
20 do 0 mA 4 AOX(%) = 20 mA - (f“”kqa X zysk)x 20 mA
skala
20 do 4 mA 5 AOX(%) = 20 mA - (ﬂ;rll':l:;a X zysk>x 16 mA
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P696 - Wartosé¢ AOx 1

P697 - Wartos¢ AOx 2

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Zapewnia dostep do monitorowania i sterowania falownikiem za pomocg interfejséw komunikacyjnych.
Szczegotowy opis znajduje sie w podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego
interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

9.5 CZESTOTLIWOSC WEJSCIOWA

Wejscie czestotliwosciowe sktada sie z szybkiego wejscia cyfrowego zdolnego do konwersji czestotliwosci
impulséw na wejsciu na sygnat proporcjonalny o rozdzielczosci 15 bitéw. Po konwersji sygnat ten jest
wykorzystywany jako sygnat analogowy, na przyktad do odniesienia czestotliwosci, zmiennej procesowe;.

Zgodnie ze schematem blokowym Rysunek 9.5 na stronie 9-10, sygnat w czestotliwosci jest konwertowany na
wielkos¢ cyfrowg w 15 bitach za pomocg bloku Calc. Hz / %”, gdzie parametry P248 i P250 definiujg pasmo
czestotliwosci sygnatu wejsciowego, podczas gdy parametr P022 pokazuje czestotliwosé impulséw w Hz.

Sygnat Fl
(via DIx)

h 4

Fl(Hz) - P022

Fl (Hz)
v

Calc. Hz /%

(F2) Filtr

pP250 |------ Wzmocnienie P245
P248 |
100 (%) *
Przesunigcie
Fl - P249 Warto$¢ Flx Funkcja
(wewnetrzna) 1 A P246

Rysunek 9.5: Schemat blokowy wejscia czestotliwosci - FI (DIx)

Wejscie cyfrowe DlIx jest wstepnie zdefiniowane do wprowadzania czestotliwosci za pomocg parametru P246,
z wydajnoscig operacyjng w szerokim pasmie od 1 do 3000 Hz.

Parametry P248 i P250 okreslajg zakres dziatania wejscia czestotliwosci (FI), podczas gdy parametry P249 i
P247 okreslajg odpowiednio przesuniecie i wzmocnienie, zgodnie z rGwnaniem:

_ ([ FI(Hz) - P248 .
Fl = <(I3250-PZ48> X (100 %) + P249>x P247

Na przykfad FI = 2000 Hz, P248 = 1000 Hz, P250 = 3000 Hz, P249 = -70.0 % i P247 = 1.000, zatem:

_ { {2000 - 1000 . . oo
Fl = <<3000_1000) X (100 %) - 70 /o>x 1.000 = -20.0 %

Wartos¢ Fl = -20.0 % oznacza, ze silnik bedzie pracowat w przeciwnym kierunku z odniesieniem w module
réwnym 20.0 % z P134, z funkcjg sygnatu FI dla "Predko$¢ odniesienia”(P221 = 4).

Gdy P246 = 3, wejscie cyfrowe DI3 jest zdefiniowane dla wejscia czestotliwosci, niezaleznie od wartosci P265,
z wydajnoscig operacyjng w pasmie od 0 do 3000 Hz w 10 Vpp.
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Stata czasowa filtra cyfrowego dla wejscia czestotliwosci jest definiowana za pomoca parametru P245.

P022 - Fl Wartos¢ w Hz

Regulowany 0 do 3000 Hz Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wartos¢ w hercach czestotliwo$ci wejsciowej FI.

NOTATKA!
Dziatanie parametrow P022 oraz wejscia czestotliwosci zalezy od konfiguracji parametru P246.

P246 - Funkcja wejscia FI1

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = Aktywny w DI1 Fabryczne
2 = Aktywny w DI2
3 = Aktywny w DI3
4 = Aktywny w DI4
Wiasciwosci: cfg
Opis:
Umozliwia wejscie cyfrowe dziatajgce jak wejscie czestotliwo$ciowe. Po ustawieniu na "0”wejscie czestotliwosci
jest nieaktywne, utrzymujgc wartos¢ zerowg parametru P022. W innych przypadkach parametr ten aktywuje
wejscie czestotliwosci na DIx, powodujgc, ze wszelkie inne funkcje tego wejscia cyfrowego DIx (P263-P266) sg

ignorowane, a warto$¢ odpowiedniego bitu w parametrze P012 jest utrzymywana na poziomie "0”. Aby to zrobic¢,
konieczne jest rowniez skonfigurowanie parametrow P221 i/lub P222, wybierajgc uzycie wejscia czestotliwosci.

P247 - Wzmocnienie wejscia FI1

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 1,000
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wzmocnienie czestotliwosci wejsciowej.

P248 - FI1 Minimalne wejscie

Regulowany 1 do 3000 Hz Ustawienie 100 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla minimalng warto$¢ czestotliwosci wejsciowe;.

P249 - Przesuniecie wejscia FI1

Regulowany -100,0 do 100,0 % Ustawienie 0,0%
Zakres Fabryczne
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Opis:
Okresla przesuniecie czestotliwosci wejsciowe;.

P250 - FI1 Maksymalne wejscie

Regulowany 1 do 3000 Hz Ustawienie 1000 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla maksymalng warto$¢ czestotliwosci wejsciowej.
9.6 WEJSCIA CYFROWE

Ponizej znajduje sie szczegétowy opis parametréw wejs¢ cyfrowych.

P012 - DI8 do DI1 Status

Regulowany 0 do FF (hexa) Ustawienie
Zakres Bit0 = DI1 Fabryczne
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 =Dl4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Wiasciwosci: ro
Opis:

Wskazuje stan wejs¢ cyfrowych. Za pomocg tego parametru mozna wyswietli¢ stan wejs¢ cyfrowych zgodnie z
podtgczonym akcesorium rozszerzajgcym 1O. Patrz parametr P027 w Sekcja 6.2 AKCESORIA na stronie 6-3.

Wartos¢ P012 jest podawana w systemie szesnastkowym, gdzie kazdy bit liczby wskazuje stan wejscia
cyfrowego, tzn. jesli bit 0 ma wartos¢ "0, DI1 jest nieaktywne lub jesli bit 0 ma wartos¢ ”1”, DI1 jest aktywne
itd. az do DI8. Ponadto, okreslenie DIx aktywnego lub nieaktywnego uwzglednia typ sygnatu DIx zdefiniowany
przez P271.

Aktywacja DIx zalezy od sygnatu na wejsciu cyfrowym i na P271, zgodnie z Tabelg 9.4 na stronie 9-12. Zawiera
ona napiecie progowe dla aktywacji "Vty”, napiecie progowe dla dezaktywacji "Vt .°raz wskazanie stanu DIx w
parametrze P012.

Tabela 9.4: Wartosci PO12 dla x od 1 do 8

Ustawione w P271 = Napiecie graniczne w DIx P012
VTL >10V Bitx_1 =0
NPN
Viy <5V Bit,.1 =1
PNP VoL <10V B?tx_1 =0
Vg >20V Bity.q =1

NOTATKA!
Parametr P012 wymaga od uzytkownika znajomosci konwersji pomiedzy binarnym i
szesnastkowym systemem liczbowym.
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P263 - Funkcja wejscia DI1

P264 - Funkcja wejscia DI2

P265 - Funkcja wejscia DI3

P266 - Funkcja wejscia DI4

P267 - Funkcja wejscia DI5

P268 - Funkcja wejscia DI6

P269 - Funkcja wejscia DI7
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P270 - Funkcja wejscia DI8

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

Opis:

0 = Nieuzywany Ustawienie
1 = Tryb pracy/Zatrzymaj Fabryczne
2 = Ogolne wigczenie

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Bieg do przodu

5 = Bieg wsteczny

6 = Start

7 = Stop

8 = Kierunek obrotu

9 = LOC/REM

10 = JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwalnianie E.P.

13 = Multispeed

14 = 2. rampa

15 do 17 = Nieuzywany

18 = Brak alarmu zewnetrznego

19 = Brak usterki zewnetrznej

20 = Reset

21 do 23 = Nieuzywany

24 = Wytacz Flying Start

25 = Nieuzywany

26 = Lock Prog.

27 do 31 = Nieuzywany

32 = 2. Rampa Multispeed

33 = 2. rampa zwiekszajaca E.P.

34 = 2. rampa Zmniejszenie E.P.

35 = 2. rampa Bieg FWD

36 = 2nd Ramp REV Run

37 = Start / Inc. E.P.

38 = Zwalnianie E.P. / Stop

39 = Stop

40 = Stop (nieaktywny impuls)

41 = Aplikacja Funkcja 1

42 = Aplikacja Funkcja 2

43 = Aplikacja Funkcja 3

44 = Aplikacja Funkcja 4

45 = Aplikacja Funkcja 5

46 = Aplikacja Funkcja 6

47 = Aplikacja Funkcja 7

48 = Aplikacja Funkcja 8

49 = Wiacz tryb pozarowy

50 do 54 = Nieuzywany

55 = Run/Stop ON-Lock po wtagczeniu zasilania
56 = Forward Run ON-Lock po wigczeniu zasilania
57 = Bieg wsteczny ON-Lock po wtgczeniu zasilania

cfg

P263 = 1
P264 = 8
P265 =0
P266 =0
P267 =0
P268 = 0
P269 =0
P270 =0

Konfiguruje funkcje wejscia cyfrowego, zgodnie z regulowanym zakresem wymienionym w Tabelg 9.5 na stronie

9-15.
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Tabela 9.5: Funkcje wejscia cyfrowego
Value Opis Uzaleznienie Rysunek (Strona)
0 Nieuzywany - -
1 Polecenie Uruchom/Zatrzymaj P224 =1 lub P227 =1 9.6 (9-16)
2 Ogolne polecenie wigczenia - 9.7 (9-16)
3 Szybkie zatrzymanie P224 =1 |lub P227 =1 9.8 (9-16)
4 Polecenie uruchomienia do przodu (iiz;z;l ?r;_zazf:z; i)‘:;b 9.9 (9-17)
5 Polecenie uruchomienia wstecznego P224 =1 lub P227 =1 9.9 (9-17)
6 Polecenie Start P224 =1 lub P227 =1 9.10 (9-17)
7 Polecenie Stop P224 =1 |lub P227 = 1 9.10 (9-17)
8 Kierunek obrotu do przodu P223 =4 lub P226 = 4 9.11 (9-18)
9 Wybér lokalny/zdalny P220=4 -
10 Polecenie JOG (P(ZPZ;Z; l ?rjrzazizz‘r’zg 5)2';“’ 9.12 (9-18)
" Elektroniczny potencjometr: Przyspiesz E.P. P221 =7 1lub P222 =7 9.13 (9-19)
12 Elektroniczny potencjometr: Zwalnianie E.P. P221 =7 1lub P222 =7 9.13 (9-19)
13 Referencja multispeed P221 =8 1lub P222 =8 -
14 21 Wyb6r rampy P105=2 9.14 (9-19)
15do 17 | Nieuzywany - -
18 Brak alarmu zewnetrznego - -
19 Brak usterki zewnetrznej - -
20 Reset btedu Aktywny btad -
21do 23 | Nieuzywany - -
24 Wytgcz latajacy start P320=11lub 2 -
25 Nieuzywany - -
26 Lock Prog. - -
27 do 31 | Nieuzywany - -
32 Referencja wielu predkosci z 2- Rampg (P221 = 8 lub P222 = 8) oraz P105 = 2 -
33 Elektroniczny potencjometr: Przyspiesza E.P. z 2: Rampa (P221 =7 lub P222 = 7) oraz P105 = 2 -
34 Elektroniczny potencjometr: Zwalnia E.P. z 2- Rampg (P221 =7 lub P222 = 7) oraz P105 = 2 -
. P224 = 1 oraz P223 = 4) lub
% Bieg do przodu z 2- Rampa (P227( = 1 oraz P226 = 4) oraz)P105 =2 :
. P224 =1 oraz P223 = 4) lub
36 Bieg wsteczny 2 2 Rampa (P227( =1 oraz P226 = 4) oraz)P105 =2 -
37 Przyspiesza E.P./Start (Pzi; 2=1 1=|L7jblu|:2ﬁ-2, 2=2 1=) ;))raz 9.15 (9-20)
38 Zwalnia E.P/ Stop (Pfsg ;1 L";bluzzsg;zl) ;’)raz 9.15 (9-20)
39 Polecenie Stop P224 =1 lub P227 = 1 9.16 (9-20)
40 Polecenie zatrzymania (impuls nieaktywny) P224 =1 lub P227 =1 9.17 (9-21)
41 Aplikacja Funkcja 1 - -
42 Aplikacja Funkcja 2 - -
43 Aplikacja Funkcja 3 - -
44 Aplikacja Funkcja 4 - -
45 Aplikacja Funkcja 5 - -
46 Aplikacja Funkcja 6 - -
47 Aplikacja Funkcja 7 - -
48 Aplikacja Funkcja 8 - -
49 Aktywacja trybu pozarowego - -
50 Reczny/automatyczny PID (tylko DI2 dla P903 = 1) ® -
51 Polecenie zwigkszenia wartosci zadanej (PE) (tylko DI3 dla P903 = 1) ® -
52 Polecenie zmniejszenia wartoéci zadanej (tylko DI4 dla P903 = 1) ® -
53 1- DI Warto$¢ zadana sterowania (tylko DI3 dla P903 = 1) Y] -
54 2 DI Warto$¢ zadana sterowania (tylko DI4 dla P903 = 1) ® -
55 Run/Stop z blokadg po wigczeniu zasilania - =
56 Bieg do przodu z blokadg po wigczeniu zasilania - -
57 Bieg wsteczny z blokadg po wtgczeniu zasilania - -

(*) Wiecej informacji mozna znalez¢ na stronie Rozdziat 14 APLIKACJE na stronie 14-1.
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P271 - Funkcja DI

Regulowany 0 = (DI1..DI8) NPN Ustawienie 0
Zakres 1 =(DI1..DI4) PNP Fabryczne

2 = (DI5..DI8) PNP

3 = (DI1..DI8) PNP

Wiasciwosci: cfg

Opis:

Konfiguruje warto§¢ domysing dla cyfrowego sygnatu wejsciowego, czyli NPN, a wejscie cyfrowe jest
aktywowane napieciem 0 V, PNP, a wejscie cyfrowe jest aktywowane napieciem +24 V.

a) RUN/STOP
Wiacza lub wylgcza obroty silnika poprzez rampe przyspieszania i zwalniania (Rysunek 9.6 na stronie

9-16).
Przyspieszania Opéznienie
Czestotliwos¢ rampa H\rampa
wyjsciowa ; .

i Czas

Aktywny

DIx  Nieaktywny

Czas
Rysunek 9.6: Przyktad funkcji Run/Stop

b) OGOLNE WLACZENIE

Wigcza obroty silnika poprzez rampe przyspieszenia i wytgcza je poprzez natychmiastowe odciecie
impulséw; silnik zatrzymuje sie przez bezwtadnos¢ (Rysunek 9.7 na stronie 9-16).

Rampa przyspieszenia Silnik pracuje swobodnie
Czestotliwo$é \ :
wyjsciowa . : >
: Czas
Aktywny

DIx Nieaktywny

>
Czas

Rysunek 9.7: Przyktad funkcji Ogoine wigczenie

c) SZYBKI STOP
Gdy jest nieaktywny, wytgcza falownik przez hamowanie awaryjne (P107) (Rysunek 9.8 na stronie 9-16).

Przyspieszania
rampa

P107 - Opéznienie
rampa
Czestotliwosé
wyjsciowa

Czas

Aktywny

DIx Nieaktywny

Czas
Rysunek 9.8: Przyktad funkcji szybkiego zatrzymania
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d) POLECENIE DO PRZODU/DO TYLU

Funkcja ta jest potaczeniem dwoch DIS: jednego zaprogramowanego do jazdy do przodu i drugiego do
jazdy do tytu (Rysunek 9.9 na stronie 9-17).

Aktywny
DIx - Do przodu Aktywny

: : . Czas
: Aktywny
Rewers Aktywny : -
E Czas
Czestotliwosé Do przodu : ' ' ,
wyjsciowa : T\ : : _
: Czas

Rewers i

Rysunek 9.9: Przyktad polecenia Forward /Reverse

e) START/STOP

Funkcja ta prdbuje odtworzyé aktywacje trojprzewodowego rozruchu bezposredniego ze stykiem
podtrzymujgcym, gdzie impuls w DIx-Start umozliwia obrot silnika, podczas gdy DIx-Stop jest aktywny
(Rysunek 9.10 na stronie 9-17).

Aktywny
DlIx - Start H HNieaktywny |7 _

: - Czas
*Aktywny
Dix - Stop  :Nieaktywny R
Czas
Czestotliwosé .
wyjsciowa i :
Czas

Rysunek 9.10: Przyktad funkcji Start/Stop

NOTATKA!

@ Wszystkie wejscia cyfrowe ustawione na Run/Stop, Ogdlne wigczenie, Szybkie zatrzymanie,
Bieg do przodu/bieg wsteczny i Start/Stop muszg by¢ w stanie .Aktywny”, aby falownik mogt
wigczy¢ prace silnika.

f) KIERUNEK OBROTU

Jesli DIx jest nieaktywny, kierunek obrotu jest do przodu, w przeciwnym razie kierunek obrotu bedzie
odwrotny (Rysunek 9.11 na stronie 9-18).
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o Do przodu
Czestotliwosc
wyjsciowa '
E Czas
. Rewers
Aktywny
DIx Nieaktywny
Czas

g) LOKALNY/ZDALNY

Jesli DIx jest nieaktywny, wybierane jest polecenie Local (Lokalne), a w odwrotnej kolejnosci polecenie
Remote (Zdalne).

h) JOG

Rysunek 9.11: Przyktad funkcji kierunku obrotu

P>

Polecenie JOG jest potgczeniem polecenia Run/Stop z wartoscig zadang predkosci za posrednictwem
parametru P122 (Rysunek 9.12 na stronie 9-18).

JOG czestotliwosc

Przyspieszania { (P122)

rampa
Czestotliwosé |_, '\ «— Opdznienie
wyjéciowa i rampa R
: Czas
Dix - Aktywny
Tryb pracy/Zatrzyma\:j Nieaktywny
: Czas
Aktywny
DIx - JOG Nieaktywny
Czas
Dix - Aktywny
Ogdlne wigczenie Nieaktywny
Czas

Rysunek 9.12: Przyktad funkcji JOG

i) POTENCJOMETR ELEKTRONICZNY

Funkcja E.P. umozliwia ustawienie predkosci za pomocg wejs¢ cyfrowych zaprogramowanych dla funkgciji
Przyspiesz E.P. i Zwalnianie E.P. (Rysunek 9.13 na stronie 9-19). Podstawowa zasada dziatania tej funkciji
jest podobna do regulacji gtosnosci i natezenia dzwieku w urzgdzeniach elektronicznych.

Na dziatanie funkcji E.P. wptywa réwniez zachowanie parametru P120, tzn. jesli P120 = 0, wartoscig
poczatkowa odniesienia E.P. bedzie P133; jesli P120 = 1, warto$cig poczatkowg bedzie ostatnia wartosé
odniesienia przed wytgczeniem falownika, a jesli P120 = 2, wartoscig poczgtkowg bedzie odniesienie za

pomocg przyciskéw P121.
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DIx - Przyspieszenie
O

e ——— Odniesienie
DIx - Zwalnianie

O
| & Reset Speed
Wigczanie (RUN) —
P133
Czestotliwosc l : A —
wyjsciowa . i : : . .
Aktywny: | Czas
DIx - Przyspieszenie : :
: Nieaktywny i |
Reset < Aktywny ! i Czas
DIx - Zwalnianie Nieaktywny
Aktywny i Czas
DIx - Tryb .
pracy/Zatrzymaj Nieaktywnyl .

Czas
Rysunek 9.13: Przyktad funkcji potencjometru elektronicznego (E.P.)

j) MULTISPEED

Referencja Multispeed, jak opisano w sekcji Sekcja 7.2 PREDKOSC ODNIESIENIA na stronie 7-6,
Umozliwia, za pomocg kombinacji do trzech wej$¢ cyfrowych, wybdr jednego z o$miu pozioméw
odniesienia zdefiniowanych w parametrach od P124 do P131.

Wiecej informacji mozna znalez¢ na stronie Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.

k) 28 RAMPA
Jesli DIx jest nieaktywny, falownik uzywa domysinej rampy przez P100 i P101, w przeciwnym razie uzyje
rampy 2' przez P102 i P103 (Rysunek 9.14 na stronie 9-19). a
Aktywny
Dix - Tryb .
pracy/Zatrzymaj Nieaktywny v
: Czas
I Aktywny
DIx - 2! rampa I Nieaktywny
E P Czas
P102 _} \ P P103
Czestotliwosé P100 Al
wyjsciowa N
Czag

Rysunek 9.14: Przyktad funkcji 22 Rampa

) BRAK ALARMU ZEWNETRZNEGO
Jesli DIx jest nieaktywny, falownik aktywuje alarm zewnetrzny A090.

m) BRAK USTERKI ZEWNETRZNEJ

Jesli DIx jest nieaktywny, falownik aktywuje zewnetrzny btad F091. W takim przypadku impulsy PWM sg
natychmiast wytgczane.
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n)

3)]

q)

RESET BLEDU

Gdy falownik jest w stanie btedu aktywnym, a stan poczatku btedu nie jest juz aktywny. Reset stanu btedu
nastapi, gdy DIx ustawiony dla tej funkcji bedzie aktywny.

WYLACZENIE LATAJACEGO STARTU

Umozliwia DIx, gdy jest aktywny, wytgczenie dziatania funkcji Flying Start ustawionej w parametrze P320
=1 lub 2. Gdy DlIx jest nieaktywny, funkcja Flying Start dziata normalnie. Wiecej informacji mozna znalez¢
w Sekcja 8.1 WSPOLNE FUNKCJE na stronie 8-1.

LOCK PROG

Gdy wejscie DIx jest aktywne, parametry nie moga by¢ zmieniane, niezaleznie od wartosci ustawionych
w P000 i P200. Gdy wejscie DIx jest nieaktywne, modyfikacja parametréw bedzie zaleze¢ od warto$ci
ustawionych w P000 i P200.

PRZYSPIESZANIE E.P. - WLACZANIE / ZWALNIANIE E.P. - WYLACZANIE

Sktada sie z funkcji potencjometru elektronicznego z mozliwoscig wtgczenia falownika za pomocg impulsu
przy starcie i impulsu zatrzymania, gdy predkos$¢ wyjsciowa jest minimalna (P133) (Rysunek 9.15 na
stronie 9-20).

P134
(Fmax)
P133 l P133
i
Czestotliwosce | : :
wyjéciowa : ! ! HE >
i 1 1 : 1 hd
: | | P Czas
Aktywny |1 o
S Pravesiosseniar impuls A
X - Przyspieszenie Wigcz . I I [
Wigcz Nleaktywn? : : : : R
1 T T T T -
i i : i : Lo Czas
| 'Aktywny 1 1 1 [
Dix - Zwalnianie/ Impuls
x - Zwalnianie ) Wytacz
Wytgcz Nieaktywny ya .
Czas
Rysunek 9.15: Przykiad wigczenia przyspieszania / wytgczenia zwalniania
r) STOP

s)

Tylko jeden impuls w DIx wytgcza falownik (Rysunek 9.16 na stronie 9-20).

Opodznienie
1
Czestotliwos¢ ! rampa
wyjsciowa !
— Aktywny O
Dix - Stop Nieaktywny| \
Czas

Rysunek 9.16: Przyktad funkcji zatrzymania

STOP (NIEAKTYWNY IMPULS)
Tylko jeden nieaktywny impuls w DIx wytgcza falownik (Rysunek 9.17 na stronie 9-21).
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! OpOznienie
Czestotliwos¢ ! rampa
wyjsciowa i

1

1

Aktywny

Czas

DIx - Stop
(nieaktywny impuls) Nieaktywny

»
»

Czas

Rysunek 9.17: Przyktad funkcji Stop z nieaktywnym impulsem

t) POLECENIE RUN/STOP, DO PRZODU | DO TYLU Z BLOKADA PO WLACZENIU ZASILANIA

Funkcje te sa identyczne z funkcjami Pozycje a) RUN/STOP na stronie 9-16 i d) POLECENIE DO
PRZODU/DO TYLU na stronie 9-17. Termin .°N-LOCK.°dnosi sie do stanu DI po witgczeniu zasilania
przemiennika. Jesli naped jest zasilany z juz wigczonymi DI, te polecenia DI nie bedg miaty Zadnego
efektu. Aby je odblokowa¢, DIx musi zosta¢ wytgczony, a nastepnie ponownie wtgczony, tj. aktywowany
przez narastajgce zbocze. Jest to blokada dla polecenia DI podczas wtgczania zasilania.

9.7 WEJSCIE DLA ODBIORNIKA PODCZERWIENI

Akcesorium IOADR wykorzystuje pilota na podczerwien do sterowania falownikiem. Do komunikacji sterownika
z akcesorium wykorzystano protokét RC-5 (Philips). Informacje na temat sterowania/wyboru pilota zdalnego
sterowania sg dostepne w parametrach ponize;.

P840 - Polecenie sterowania IR

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wilasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje, czy przetwornica czestotliwosci odbiera prawidtowe polecenie ze sterowania na podczerwien.
Korzystanie z pilota zdalnego sterowania zalezy od logiki zaimplementowanej w LADDER oprogramowania
WPS za pomocg znacznikdw systemowych (bitdw). Wiecej informacji mozna znalezé w menu pomocy
oprogramowania WPS.

P841 - Wybor sterowania podczerwienia

Regulowany 0 = Bez wyswietlacza Ustawienie 0
Zakres 1 = Z wySwietlaczem Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Pozwala wybraé, ktéry pilot na podczerwien bedzie uzywany. Wiecej informacji mozna znalez¢é w instrukgji
instalaciji, konfiguraciji i obstugi modutu rozszerzen I/O IOADR.

9.8 WEJSCIE ENKODERA

Modut rozszerzen IOAENC umozliwia podtgczenie enkodera inkrementalnego do przetwornicy czestotliwosci.
Predkos¢ (RPM) i liczba impulséw sg dostepne dla uzytkownika za pomocg parametréw.

Ponizej znajduje sie szczegétowy opis parametrow wejscia enkodera.
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P038 - Predkos¢ enkodera

Regulowany -9999 do 9999 rpm Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje chwilowg predkosé enkodera w obrotach na minute (RPM); pomiar nie jest filtrowany i jest
aktualizowany co 6 ms.

P039 - Liczba impulsoéw enkodera

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje liczbe impulséw zliczonych przez enkoder kwadraturowy. Liczba moze by¢ zwiekszana od 0 do 9999
(zgodnie z ruchem wskazowek zegara) lub zmniejszana od 9999 do 0 (przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara).

P191 - Kasowanie licznika impulséw enkodera

Regulowany 0 = Nie Ustawienie 0
Zakres 1 =Tak Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Umozliwia zresetowanie licznika impulséw w celu zsynchronizowania licznika majagcego na celu
zsynchronizowanie minimalnej lub maksymalnej liczby w parametrze P039 - Licznik impulséw enkodera, z
limitami aplikacji (wytgczniki krancowe).

Ten parametr rozpoczyna sie od wartosci zerowej po wigczeniu zasilania przetwornicy czestotliwosci. Po
ustawieniu na jeden (P191 = 1) funkcja jest aktywowana. Po wigczeniu funkcji parametr P039 jest kasowany
lub ustawiany na maksymalng wartos¢ zliczania (9999), zgodnie z kierunkiem obrotéw.

Po zakonczeniu czyszczenia PO39 wartos¢ parametru P191 powraca do zera, umozliwiajgc ponowne wykonanie
procesu, jesli to konieczne.

P358 - Konfiguracja btedu enkodera.

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 3
Zakres 1=F067 ON Fabryczne
2 =F079 ON
3 =F067iF079 ON
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Umozliwia indywidualne wytgczenie wykrywania btedéw zwigzanych z enkoderem: a) F067 - Odwrdcone
okablowanie enkodera/silnika i b) FO79 - Btgd sygnatu enkodera. Weryfikacja programowa btedéw F067 i
FO79 pozostanie wytgczona, gdy P358 = 0.
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P405 - Liczba impulséw enkodera

Regulowany 32 do 9999 Ustawienie 1024
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg, VVW

Opis:

Okresla liczbe impulséw na obrét (ppr) enkodera inkrementalnego. Parametr ten wptywa na wskazanie
parametréw predkosci (P038) i licznika impulséw (P039) enkodera.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukciji instalacji, konfiguracji i obstugi modutu rozszerzen.

NOTATKA!
Wejscie enkodera nie jest uzywane do sterowania wektorem silnika i musi by¢ stosowane, gdy nie
ma wymogu wysokiej wydajnosci.

9.9 WYJSCIA CYFROWE

Przetwornica czestotliwosci moze aktywowaé przekaznikowe wyjscia cyfrowe dostepne w produkcie i/lub
akcesoriach. Konfiguracja parametréw wyjs¢ cyfrowych zachowuje sie w sposéb opisany szczegotowo
ponize;j.

P013 - DO4 do DO1 Status

Regulowany 0 do F (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 = DO1 Fabryczne
Bit 1 = D02
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Wiasciwosci: ro
Opis:

Wskazuje stan wyjs¢ cyfrowych.

Wartos¢ P013 jest wskazywana w systemie szesnastkowym, gdzie kazdy bit liczby wskazuje stan wyjscia
cyfrowego, tzn. jesli Bit0 wynosi "0”, DO1 jest nieaktywne; jesli BitO wynosi ”1”, DO1 jest aktywne.

NOTATKA!
Parametr P013 wymaga od uzytkownika znajomosci konwersji pomiedzy binarnym i
szesnastkowym systemem liczbowym.

P275 - Funkcja DO1

P276 - Funkcja DO2

P277 - Funkcja DO3
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P278 - Funkcja DO4

Regulowany
Zakres

Opis:

0 = Nieuzywany Ustawienie
1=F*2Fx Fabryczne
2=F 2Fx

3=F<Fx

4=F=F

5 = Nieuzywany

6=1Is>Ix

7=lIs<Ix

8 = Moment obrotowy > Tx

9 = Moment obrotowy < Tx
10 = Zdalny

11 = Bieg

12 = Gotowos$c¢

13 = Brak winy

14 = Nr FO70

15 = Nieuzywany

16 = Nr F021/F022

17 = Nieuzywany

18 = Nr FO72

19 = 4-20 mA OK

20 = Wartos$¢ P695

21 = Do przodu

22 do 23 = Nieuzywany

24 = Ride-Through

25 = tadowanie wstepne OK
26 = Usterka

27 = Nieuzywany

28 = SoftPLC

29 do 34 = Nieuzywany

35 = Brak alarmu

36 = Bez btedow i alarméw
37 = Aplikacja Funkcja 1

38 = Aplikacja Funkcja 2

39 = Aplikacja Funkcja 3

40 = Aplikacja Funkcja 4

41 = Aplikacja Funkcja 5

42 = Aplikacja Funkcja 6

43 = Aplikacja Funkcja 7

44 = Aplikacja Funkcja 8

45 = Tryb pozarowy WL.

46 = Niski poziom zmiennej procesowe;j
47 = Wysoki poziom zmiennosci procesu

Konfiguruje funkcje wyj$cia cyfrowego DOX, zgodnie z Tabelg 9.6 na stronie 9-25.
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Tabela 9.6: Funkcje wyjscia cyfrowego

Wartosé Funkcja Opis
0 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
1 F* > Fx Aktywne, gdy czestotliwos¢ odniesienia F* (P001) jest wieksza lub réwna Fx (P281)
2 F > Fx Aktywne, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa F (P002) jest wigksza lub réwna Fx (P281)
3 F <Fx Aktywne, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa F (P002) jest mniejsza lub réwna wartosci (P281)
4 F=F* Aktywne, jesli czestotliwos¢ wyjsciowa F (P002) jest rowna wartosci zadanej F* (P001) (koniec
rampy)
5 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
6 Is > Ix Aktywny, jesli prad wyjsciowy Is (P003) > Ix (P290)
7 Is < Ix Aktywny, jesli prad wyjsciowy (P003) < Ix (P290)
8 Moment obrotowy > Tx | Aktywne, jesli moment obrotowy silnika T (P009) > Tx (P293)
9 Moment obrotowy < Tx | Aktywne, jesli moment obrotowy silnika T (P009) < Tx (P293)
10 Zdalny Aktywne, jesli polecenie znajduje sie w sytuacji zdalnej (REM)
11 Run Aktywny, jesli silnik pracuje (aktywne impulsy wyjsciowe PWM)
12 Ready Aktywne, jesli falownik jest gotowy do wigczenia
13 Bez winy Aktywny, jesli falownik nie ma btedow
14 Bez FO70 Aktywne, jesli falownik nie ma usterki nadpradowej (FO70)
15 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
16 Bez F021/F022 Aktywne, jesli falownik nie ma btedu przepiecia lub podnapiecia. (F022 lub F021)
17 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
18 Bez FO72 Aktywne, jesli falownik nie ma btedu przecigzenia silnika (F072)
19 4-20 mA OK Aktywne, jesli ustawienie Alx to 4 do 20 mA (P233 = 1 lub 3) oraz Alx > 2 mA
20 Wartos$¢ P695 Stan bitéw od 0 do 4 parametru P695 aktywuje odpowiednio wyjscia cyfrowe DO1 do DO5
21 Do przodu Aktywne, jesli kierunek obrotéw falownika jest do przodu
22 do 23 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
24 Ride-Through Aktywuije sie, jesli falownik wykonuje funkcje Ride-Through
25 tadowanie wstepne OK | Aktywne, jesli przekaznik wstepnego tadowania kondensatoréw obwodu pos$redniego zostat
juz aktywowany.
26 Z usterkg Aktywne, jesli falownik ma usterke
27 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
28 SoftPLC Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z obszarem pamieci SoftPLC. Sprawdz instrukcje obstugi
SoftPLC
29 do 34 Nieuzywany Dezaktywuje wyjscie cyfrowe
35 Bez alarmu Aktywne, gdy falownik nie ma alarméw
36 Bez btedow i alarmow Aktywne, gdy falownik nie ma alarméw ani usterek.
37 Funkcja aplikacji 1 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
38 Funkcja aplikacji 2 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
39 Funkcja aplikacji 3 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
40 Funkcja aplikacji 4 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
41 Funkcja aplikacji 5 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
42 Funkcja aplikacji 6 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
43 Funkcja aplikacji 7 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
44 Funkcja aplikacji 8 Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z aplikacjg SoftPLC
45 Fire Mode Aktywuje wyjscie DOx, gdy wigczony jest tryb pozarowy
46 Kontrola procesu Proces Zmienna Niska Poziom (A760/F761) (For P903 = 1)(*)
47 Dla Kontrola procesu (A762/F763) (For P903 = 1)(*)

(*) Proces Zmienna Wysoka Poziom Dla 13 SOFTPLC Wigcej informacji mozna znalez¢ na stronie 13-1.

P281 - Czestotliwos¢ Fx

0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 3,0 Hz

Fabryczne

Regulowany
Zakres

Opis:
Okresla poziom aktywacji sygnatu czestotliwosci wyjsciowej Fx i wejscia rampy F* cyfrowego wyjscia
przekaznikowego.

W ten sposéb poziomy komutacji przekaznika to "P281 + P282i "P281 - P282".
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P282 - Histereza Fx

Regulowany 0,0 do 15,0 Hz Ustawienie 0,5 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla histereze na sygnale czestotliwosci wyjsciowej Fx i na wejsciu rampy F* cyfrowego wyjscia
przekaznikowego.

W ten sposéb poziomy komutacji przekaznika to "P281 + P282i "P281 - P282".

P290 - Prad Ix
Regulowany 0,0do 40,0 A Ustawienie 1,0 X lhom
Zakres Fabryczne

Opis:

Okresla poziom pradu do aktywacji wyjscia przekaznikowego w funkcjach Is > Ix (6) i Is < Ix (7). Uruchamianie
odbywa sie na zasadzie histerezy z gérnym poziomem w P290 i dolnym poziomem w: P290 - 0,05 x P295, czyli
rownowazna wartos¢ w amperach dla 5 % z P295 ponizej P290.

P293 - Moment obrotowy Tx

Regulowany 0 do 200 % Ustawienie 100 %
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla procentowy poziom momentu obrotowego do aktywacji wyjscia przekaznikowego w funkcjach Moment
obrotowy > Tx (8) i Moment obrotowy < Tx (9). Aktywacja nastepuje na histerezie z gérnym poziomem w P293
i dolnym poziomem w: P293 - 5 %. Ta wartos¢ procentowa odnosi sie do znamionowego momentu obrotowego
silnika dopasowanego do mocy falownika i jest wyrazona w procentach pragdu znamionowego silnika (P401 =
100 %).

P695 - Wartos¢ DOx

Regulowany 0 do 7F (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 = DO1 Fabryczne
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Wiasciwosci: ro
Opis:

Zapewnia dostep do monitorowania i sterowania falownikiem za pomoca interfejséw komunikacyjnych.
Szczegotowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi sieci komunikacyjnej, dostepnej do pobrania na stronie
internetowej: www.weg.net.
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Struktura wykrywania problemoéw w falowniku opiera sie na sygnalizacji btedéw i alarmow.
W przypadku btedu nastapi zablokowanie IGBT i zatrzymanie silnika przez bezwtadnosc.

Alarm dziata jako ostrzezenie dla uzytkownika o krytycznych warunkach pracy, ktére mogg spowodowacé awarie,
jesli sytuacja nie zostanie skorygowana.

10.1 HISTORIA BLEDOW
Falownik jest w stanie przechowywac zestaw danych dotyczgcych trzech ostatnich bteddw, takich jak: numer

btedu, prad (P003), napiecie obwodu posredniego (P004), czestotliwos¢ wyjsciowa (P005), temperatura modutu
mocy (P030).

P048 - Obecny alarm

P049 - Obecny btad

Regulowany 0 do 999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje numer alarmu (P048) lub usterki (P049), ktére mogg wystepowac w falowniku.

P050 - Ostatni btad

P060 - Drugi btad

P070 - Trzeci biad

Regulowany 0 do 999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje numer btedu, ktéry wystgpit.

P051 - Prad przy ostatnim btedzie

Regulowany 0,0 do 40,0 A Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje prad wyjsciowy w momencie ostatniego wystgpienia btedu.
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P052 - Lacze DC przy ostatniej usterce

Regulowany 0do 828 V Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje napiecie obwodu posredniego w momencie wystgpienia ostatniej usterki.

P053 - Czestotliwos¢ przy ostatniej usterce

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje czestotliwos¢ wyjsciowg w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

P054 - Temperatura Ostatni btad

Regulowany 0,0 do 200,0 °C Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje temperature IGBT w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

P080 - Ostatni btad w trybie pozarowym

P081 - Drugi btad w trybie pozarowym

P082 - Trzecia usterka w trybie pozarowym

Regulowany 0 do 999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje trzy ostatnie btedy, ktére wystgpity w falowniku, gdy aktywny byt tryb pozarowy.
10.2 KONTROLA BLEDOW

W tej grupie znajdujg sie parametry zwigzane ze sterowaniem zabezpieczeniami pracy silnika i falownika.

P340 - Czas automatycznego resetowania

Regulowany 0do 255 s Ustawienie Os
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla interwat po wystgpieniu btedu (z wyjatkiem FO67: Nieprawidtowe okablowanie enkodera/silnika) w celu
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aktywacji autoresetu falownika. Jesli warto$¢ P340 wynosi zero, funkcja autoresetu btedéw jest wylgczona.

NOTATKA!
Funkcja automatycznego resetowania zostanie zablokowana, jesli ten sam btgd wystgpi trzy razy
z rzedu w ciggu 30 sekund po zresetowaniu.

10.3 ZABEZPIECZENIA

Ta sekcja zawiera informacje na temat wewnetrznych zabezpieczer falownikéw i silnikéw. Wiecej informacji
mozna znalez¢ w instrukcji obstugi.

10.3.1 Przetwornica

Falownik posiada kilka poziomdw ochrony wewnetrznej. Wsrdd nich mozemy wyrdznié:

10.3.1.1 Nadzér napiecia obwodu posredniego

Napiecie obwodu posredniego jest stale poréwnywane z wartosciami maksymalnymi i minimalnymi zgodnie z
zasilaniem falownika, jak pokazano na rysunku Tabela 10.1 na stronie 10-3.

Tabela 10.1: Poziomy monitorowania wydajno$ci napiecia obwodu posredniego

Dostawa Poziom F021 | Poziom F022
110 do 127 Vac (P296 = 1) 200 Vdc 460 Vdc
200 do 240 Vac (P296 = 2) 200 Vdc 410 Vdc
380 Vac (P296 = 4) 385 Vdc 800 Vdc
400 do 415 Vac (P296 = 5) 405 Vdc 800 Vdc
440 do 460 Vac (P296 = 6) 446 Vdc 800 Vdc
480 Vac (P296 = 7) 486 Vdc 800 Vdc

10.3.1.2 Kontrola temperatury
Temperatura modutu zasilania jest odczytywana przez wewnetrzny czujnik temperatury i wyswietlana w

parametrze P030 (wiecej informacji na temat Temperatura kontrolowana przez wentylator zgodnie z
parametrem P352. 11 CZYTAJ Rozdziat 11-1. na stronie

P352 - Konfiguracja sterowania wentylatorem. m

Regulowany 0 =WYL. Ustawienie 2
Zakres 1=0ON Fabryczne
2=CT
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Umozliwia sterowanie wentylatorem radiatora.

Opcje dostepne do ustawienia tego parametru opisano w Tabela 10.2 na stronie 10-3.

Tabela 10.2: Opcja parametru P352

P352 Dziatanie
0=OFF | Wentylator wytgczony

1=0ON Wentylator wigczony

2=CT Wentylator jest sterowany za pomocg oprogramowania
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10.3.2 Silnik

Falownik posiada funkcje ochrony silnika przed przegrzaniem, sygnalizujgc btad FO078. Silnik musi by¢
wyposazony w potréjny czujnik temperatury typu PTC. Czujnik mozna odczyta¢ za pomocg wejsc
analogowych.

Do odczytu PTC konieczne jest skonfigurowanie go do wejscia pradowego i wybranie opcji "4 = PTC’w P231
lub P236. Podtgcz PTC miedzy zasilaniem +10 Vdc a wejsciem analogowym.

Wejscie analogowe odczytuje rezystancje PTC i poréwnuje jg z wartosciami granicznymi dla btedu. Gdy wartosci
te zostang przekroczone, sygnalizowany jest btgd FO78. Jak pokazano w Tabela 10.3 na stronie 10-4.

UWAGA!
PTC musi mie¢ wzmocniong izolacje czesci pod napieciem silnika i innych instalac;ji.

Tabela 10.3: Poziomy aktywacji usterki FO78

Odpornosé PTC Alx Przekroczenie temperatury
Rp1c <50 Vin >9.1V FO78
50 2 <Rp1c <3.9kQ | 91V>V;;>1.3V Standardowy
Rprc > 3.9 kQ Vin <1.3V FO78

NOTATKA!
Aby funkcja ta dziatata prawidtowo, wazne jest utrzymanie wzmocnienia i przesuniecia wejs¢
analogowych na poziomie ustawien fabrycznych.

The Rysunek 10.1 na stronie 10-4 pokazuje podtaczenie PTC do zaciskow falownika poprzez wejscie
analogowe.

PTC

| \ i & Alx (0 .. 4 do 20 mA)

— g !

Rysunek 10.1: Podigczenie PTC do przetwornicy czestotliwosci

P037 - Przeciazenie silnika Ixt

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje aktualny procent przecigzenia silnika lub poziom przecigzenia integratora. Gdy parametr ten osiggnie
wartos¢ 6,3 % falownik zasygnalizuje alarm przecigzenia silnika (A046). Lub gdy parametr osiggnie wartos¢
100,0 % wystgpi btad "Przecigzenie silnika”(F072).

Rysunek 10.2 na stronie 10-5 pokazuje czas zadziatania przecigzenia w funkcji pradu wyjsciowego (P003)
znormalizowanego w stosunku do pradu przecigzenia (P156, P157 lub P158).

Na przyktad, dla statego przetozenia z przecigzeniem 150 % btagd FO072 wystgpi po 60 sekundach. Z drugiej
strony, dla wartosci pradu wyjsciowego ponizej P156, P157 lub P158 w zalezno$ci od czestotliwosci wyjsciowej,
btad FO072 nie wystepuje. Dla wartosci wspétczynnika powyzej 150 % czas zadziatania btedu jest krotszy niz
60 s.
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Rysunek 10.2: Aktywacja przecigzenia silnika

NOTATKA!

@ W celu zapewnienia wiekszej ochrony w przypadku odigczenia zasilania falownika, funkcja
ta utrzymuje informacje dotyczace obrazu termicznego silnika w obszarze pamieci nieulotnej
falownika. W ten sposéb, po wigczeniu zasilania falownika, funkcja uzyje zapisanej wartosci obrazu
termicznego do wykonaé nowg ocene przecigzenia.

P156 - Predkos¢ znamionowa Prad przecigzeniowy

P157 - Prad przecigzenia 50 % Predkosé

P158 - Prad przeciazenia 20 % Predkosé

Regulowany 0,1do 2,0 X lhom Ustawienie 1,2 X lhom
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla prad przecigzenia silnika (Ixt - FO72). Prad przecigzenia silnika to warto$¢ pradu (P156, P157 lub P158),
na podstawie ktérej falownik zrozumie, ze silnik pracuje w stanie przecigzenia.

W przypadku silnikéw samowentylowanych prad przecigzenia zalezy od predkosci obrotowej silnika. Dlatego
dla predkosci ponizej 20 % predkosci znamionowej prad przecigzenia wynosi P158, podczas gdy dla predkosci
od 20 % do 50 % prad przecigzenia wynosi P157, a powyzej 50 % wynosi P156.

Im wieksza réznica miedzy pradem silnika a prgdem przecigzenia (P156, P157 lub P158), tym szybsze
zadziatanie btedu F072.

Zaleca sie, aby parametr P156 (prad przecigzenia silnika przy predkosci znamionowej) byt ustawiony na wartos¢
10 % powyzej uzywanego prgdu znamionowego silnika (P401).

Aby wylgczy¢ funkcje przecigzenia silnika, wystarczy ustawié parametry P156 do P158 na wartosci réwne lub
wyzsze od dwukrotnosci prgdu znamionowego falownika P295.
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11 CZYTAJ

Nalezy podkresli¢, ze wszystkie parametry tej grupy moga by¢ wyswietlane tylko na wyswietlaczu HMI i nie
mogqg by¢ zmieniane przez uzytkownika.

P001 - Predkos¢ odniesienia

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Prezentuje, niezaleznie od zrodta pochodzenia, warto$¢ zadang predkosci w jednostce i skali zdefiniowanej dla
wartosci zadanej przez P208, P209 i P210. Petna skala i jednostka odniesienia w ustawieniach fabrycznych to
60,0 Hz dla P204 = 5i 50,0 Hz dla P204 = 6.

P002 - Predkos¢ wyjsciowa (silnik)

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje predko$¢ narzucong na wyjscie falownika w tej samej skali zdefiniowanej dla P001. W tym parametrze
kompensacje czestotliwosci wyjsciowej nie sg wyswietlane. Aby je wyswietli¢, nalezy uzy¢ P005.

Jest to wyjatek od innych parametréw odczytu. Mozna go uzy¢ do modyfikacji wartosci zadanej predkosci
(P121), gdy P221 lub P222 = 0.

P003 - Prad silnika

Regulowany 0,0 do 40,0 A Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje prad wyj$ciowy falownika w amperach RMS (ramiona).

P004 - Napiecie obwodu posredniego

Regulowany 0do 828 V Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje napiecie pradu statego obwodu posredniego w (V).
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P005 - Czestotliwos¢ wyjsciowa (silnik)

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje rzeczywistg czestotliwos¢ natychmiast przytozong do silnika w hercach (Hz).

P006 - Status falownika

Regulowany 0 = Gotowos¢ Ustawienie
Zakres 1 = Bieg Fabryczne
2 = Zbyt niskie napiecie
3 = Usterka

4 = Autotuning
5 = Konfiguracja
6 = Hamowanie prgdem statym
7 = Rezerwacja
8 = Tryb ognia
Wiasciwosci: ro
Opis:
Wskazuje jeden z mozliwych stanéw falownika. W Tabelg 11.1 na stronie 11-3 zawiera opis kazdego stanu, jak
réwniez wskazanie na HMI.
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Tabela 11.1: Status falownika - PO06

P006 Status HMI Opis

o
0 Ready '— d H Wskazuje, ze falownik jest gotowy do wigczenia

1 Run B 5 88 wz| | Wskazuje, ze falownik jest wigczony

Wskazuje, ze napiecie w falowniku jest zbyt niskie do
2 Sub U pracy (zbyt niskie napiecie) i nie przyjmie polecenia
. wigczenia
L I I

Wskazuje, ze falownik jest w stanie btedu. Kod

3 Usterka btedu bedzie miga¢

R
co
1=

F Wskazuje, ze falownik ma niezgodne

programowanie parametréw. Po nacisnieciu
przycisku @ bedzie wyswietlana strzatka do
momentu skorygowania nieprawidtowego
ustawienia, jak pokazano na rysunek. Sytuacje

- stanu CONFIG przedstawiono w Tabela 11.3 na
P B B Ha stronie 11-5
4

4 Samostrojenie H t WskaZUJg, zg falownik wykonuje procedure
U samostrojenia

5 Konfiguracja

H ; o Wskazuje, ze falownik stosuje hamowanie pragdem
6 amowanie statym podczas uruchamiania i/lub zatrzymywania
pradem statym C r silnika
7 Rezerwacja - -
’ Wskazuje, ze falownik znajduje sie w trybie
8 Fire Mode o pozarowym. Po naciénieciu przycisku @ litera
v A’bedzie nadal miga¢, wskazujgc stan

P007 - Napiecie wyjsciowe

Regulowany 0do 480V Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje napiecie sieciowe na wyjsciu falownika w woltach (V).
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P009 - Moment obrotowy silnika

Regulowany -200,0 do 200,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wilasciwosci: ro, VVW

Opis:

Wskazuje moment obrotowy rozwijany przez silnik w stosunku do znamionowego momentu obrotowego.

P030 - Temperatura modutu

Regulowany -200,0 do 200,0 °C Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje temperature modutu zasilania w stopniach Celsjusza (°C). Wartos¢ ta jest stale poréwnywana z
wartoscig btedu przekroczenia temperatury i wartoscig wyzwolenia alarmu modutu zasilania F051 i A050,
zgodnie z Tabelg 11.2 na stronie 11-4.

Tabela 11.2: Poziomy zadziatania modutu zasilania w przypadku przekroczenia temperatury

Linia | Rozmiar obudowy Poziom A050 Poziom F051 Wigczenie vilentylatora Wytaczenie \.Nentylatora
Poziom Poziom

200V A 90 °C (194 °F) 100 °C (212 °F) 70 °C (158 °F) 60 °C (140 °F)

200 V B 116 °C (241 °F) | 126 °C (258 °F) 90 °C (194 °F) 80 °C (176 °F)

400 V A, BorazC 100 °C (212 °F) | 110 °C (230 °F) 60 °C (140 °F) 50 °C (122 °F)

Oprécz wskazania alarmu A050, zabezpieczenie przed przegrzaniem stopniowo zmniejsza czestotliwosc
przetgczania do 2,5 kHz. Te charakterystyke zabezpieczenia przed przegrzaniem mozna wytaczyé w
parametrze konfiguracji sterowania P397.

NOTATKA!

@ Domysine ustawienie P397 spetnia wiekszo$¢ potrzeb aplikacji falownika. Dlatego nalezy unikaé
modyfikowania jego zawartosci bez znajomosci zwigzanych z tym konsekwencji. W razie
watpliwosci przed zmiang ustawienia P397 nalezy skontaktowac sie z dziatem pomocy technicznej
firmy WEG.

P045 - Czas wigczenia wentylatora

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktére wentylator radiatora pozostawat podigczony. Wartosé ta jest
utrzymywana nawet po odigczeniu falownika.

P047 - Status KONF

Regulowany 0 do 33 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro
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Opis:
Wskazuje sytuacje zrodiowa trybu CONFIG. Tabelg 11.3 na stronie 11-5 opisuje stan CONFIG.

Tabela 11.3: Sytuacje dla statusu CONFIG
P047 Stan

0 Poza statusem CONFIG. HMI i parametry PO06 i P680 nie mogg wskazywa¢ ConF

1 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (4 = Bieg do przodu)

2 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (5 = Bieg wsteczny)

3 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (6 = Start)

4 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (7 = Stop)

5 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (8 = Kierunek obrotu)

6 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (9 = LOC/REM)

7 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (11 = Przyspiesz E.P.).

8 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (12 = Zwalnianie E.P.).

9 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (14 = 2- Rampa)

10 Rezerwacja

11 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (24 = wytgczenie funkcji Flying Start)

12 Dwa lub wiecej DIx (P263...P270) zaprogramowane dla (26 = programowanie wytgczone)

13 Rezerwacja

14 Rezerwacja

15 DIx (P263...P270) zaprogramowany na (4 = Bieg do przodu) bez DIx (P263...P270) zaprogramowanego na (5 = Bieg do
tytu) lub odwrotnie

16 Dix (P263...P270) zaprogramowany na (6 = Start) bez DIx (P263...P270) zaprogramowanego na (7 = Stop) lub odwrotnie

17 P221 lub P222 zaprogramowane na (8 = Multispeed) bez DIx (P263...P270) zaprogramowanego na (13 = Multispeed) lub
odwrotnie

18 P221 lub P222 zaprogramowane dla (7 = E.P.) bez DIx (P263...P270) zaprogramowanego dla (11 = Przyspiesz E.P.) lub
odwrotnie

19 P224 zaprogramowany dla (1 = DIx) LUB P227 zaprogramowany dla (1 = DIx) bez DIx (P263...P270) zaprogramowany dla
(1 = Run/Stop) ORAZ bez DIx (P263...P270) zaprogramowany dla (2 = Ogodlne wigczenie) ORAZ bez DIx (P263...P270)
zaprogramowany dla (3 = Quick Stop) ORAZ bez DIx (P263...P270) zaprogramowany dla (4 = Bieg do przodu) ORAZ bez
DIx (P263...P270) zaprogramowany dla (6 = Start)

20 Rezerwacja

21 P221 lub P222 zaprogramowane dla (8 = Multispeed) z DI1 (P263) AND DI2 (P264) OR DI1 (P263) AND DI5 (P267) OR
DI1 (P263) AND DI6 (P268) OR DI2 (P264) AND DI5 (P267) OR DI2 (P264) AND DI6 (P268) OR DI5 (P267) AND DI6
(P268) zaprogramowane dla (13 = Multispeed)

22 Minimalna czestotliwos$¢ referencyjna (P133) wieksza niz maksymalna czestotliwos¢ referencyjna (P134)

23 do 28 | Rezerwacja

29 Dwa lub wiecej DIx (P263...270) zaprogramowane na (49 = Wigcz tryb pozarowy) LUB dwa lub wiecej DOx (P275...P278)
zaprogramowane na (45 = Wigcz tryb pozarowy) LUB P580 zaprogramowane na 1, 2 lub 4 (Wigcz tryb pozarowy) bez
DIx zaprogramowanych na (49 = Wigcz tryb pozarowy) LUB DIx zaprogramowane na (49 = Wigcz tryb pozarowy) LUB
DOx zaprogramowane na (45 = Wiacz tryb pozarowy) i P580 zaprogramowane na (0 = Wytgcz tryb pozarowy) lub (3 =
Zarezerwowane)

30 do 32 | Rezerwacja
33 Parametryzacja w konflikcie z kompensacjg magistrali DC. Energy Saver aktywny (P588 warto$¢ inna niz zero), Aktywna

kontrola VVW (P202 = 5), Funkcje Ride-Through lub Flying Start sg wigczone (P320 warto$¢ inna niz zero).
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P680 - Status logiczny

Regulowany
Zakres

Wilasciwosci:

Ustawienie
Fabryczne

0 do FFFF (hexa)

Bit 0 = Rezerwacja

Bit 1 = Uruchom polecenie
Bit 2 = Tryb ognia

Bit 3 do 4 = Rezerwacja

Bit 5 = 2. rampa

Bit 6 = Konfiguracja. Tryb
Bit 7 = Alarm

Bit 8 = Bieganie

Bit 9 = Wigczone

Bit 10 = Do przodu
Bit 11 = JOG

Bit 12 = Zdalny

Bit 13 = Podnapiecie
Bit 14 = Rezerwacja
Bit 15 = Usterka

ro

Opis:

Stowo stanu falownika jest unikalne dla wszystkich zrédet i moze by¢ dostepne tylko do odczytu. Wskazuje ono
wszystkie istotne stany pracy i tryby falownika. Funkcja kazdego bitu P680 jest opisana w Tabelg 11.4 na stronie

11-6.
Tabela 11.4: Stowo statusu P680
BIT Funkcja Opis
0 Rezerwacja -
1 Uruchom polecenie 5 N'E? by'to pf)lecema R,un
1: Pojawito sie polecenie Uruchom
2 Tryb ognia 0: Funkcja trybu PozaroweQQ nieaktywna
1: Aktywna funkcja trybu pozarowego
3oraz4 | Rezerwacja -
5 2l Rampa 0: 1- rampa przyspieszania i zwalniania przez P100 i P101
P 1: 2 rampa przyspieszania i zwalniania przez P102 i P103
0: falownik pracujgcy w normalnych warunkach
6 Konfiguracja. Status | 1: falownik w stanie konfiguracji. Wskazuje specjalny stan, w ktérym falownik nie moze zosta¢
odblokowany, poniewaz ma niezgodnos¢ parametryzaciji
0: falownik nie jest w stanie alarmu
7 Alarm o .
1: falownik jest w stanie alarmu
8 Eesenie 0: silnik j(T:-st zatrz.ymany . R .
1: falownik pracuje zgodnie z odniesieniem i poleceniem
9 Wigczone 0: falown!k !est catkow!c!e wytaczony' o
1: falownik jest catkowicie wigczony i gotowy do obracania silnika
10 Do przodu 0: s!ln!k pracu!e w k!erunku rewersu
1: silnik pracuje w kierunku do przodu
0: Funkcja JOG nieaktywna
1 JOG
1: Funkcja JOG aktywna
0: falownik w trybie lokalnym
12 Zdal
ainy 1: falownik w trybie zdalnym
13 Zbyt niskie napiecie | O Prak podnapiecia
4 P 1: z podnapigciem
14 Rezerwacja =
15 Usterka 0: falownik nie jest w stanie btedu
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P681 - Predkos¢ 13-bitowa

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres [-32768 do 32767] Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Okresla 13-bitowg wartos¢ zadang predkosci. 13-bitowa wartos¢ zadana czestotliwosci jest skalg opartg na
predkosci znamionowej silnika (P402) lub na czestotliwosci znamionowej silnika (P403). W falowniku parametr
P403 jest przyjmowany jako podstawa do okreslenia wartosci zadanej czestotliwosci.

Tak wiec 13-bitowa wartos¢ czestotliwodci ma zakres 16 bitdw z sygnatem, czyli od -32768 do 32767; jednak
czestotliwosé znamionowa w P403 jest rownowazna wartosci 8192. Dlatego maksymalna warto$¢ w zakresie
32767 odpowiada czterokrotnosci P403:

= P681 = 0000h (0 dziesietnie) — predkos¢ silnika = 0;
= P681 = 2000h (8192 dziesietnie) — predkosc silnika = czestotliwos¢ znamionowa.

P690 - Stan logiczny 2

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 do 1 = Rezerwacja Fabryczne

Bit 2 = Rozszerzone napiecie obwodu posredniego

Bit 3 = Oszczedzanie energii

Bit 4 = Redukcja Fs

Bit 5 = Rezerwacja

Bit 6 = Rampa zwalniajgca

Bit 7 = Rampa przyspieszajaca

Bit 8 = Rampa zamrazajgca

Bit 9 = Warto$¢ zadana Ok

Bit 10 = Regulacja DC Link

Bit 11 = Konfiguracja 50 Hz

Bit 12 = Ride-Through

Bit 13 = Latajgcy Start

Bit 14 = Hamowanie prgdem statym

Bit 15 = Impuls PWM

Wiasciwosci: ro
Opis:

Wskazuje stan sygnalizacji dla funkcji zaimplementowanych w falowniku. Funkcja kazdego bitu P0O690 jest
opisana w Tabelg 11.5 na stronie 11-8.
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Tabela 11.5: Stowo statusu P690
BIT Funkcja Opis
0do1 Rezerwacja -
2 ROz3Zorzoneinapiocialobyadu|posredniens 0: Rozszerzone napigcie ObV\{Od.U pos’rednieg? w st?nie nieaktywnym
1: Rozszerzone aktywne napigcie obwodu posredniego
3 Oszezednost energii 0: Oszczedzanie energl! w tryble" nieaktywnym
1: Aktywne oszczedzanie energii
4 Redukdja Fs 0: Redukcja czestc.)tllwosm W.ijC’IO.\NeJ .rTlejaktyyvna
1: Aktywna redukcja czestotliwosci wyjsciowej
5 Rezerwacja -
6 Rampa zwalniaiaca 0: Brak opo6znienia
B 12 1: Przyspieszenie falownika
7 Rampa przyspieszajgca 0: Brak opoznienia
pa przysp 12 1: Przyspieszenie falownika
0: Rampa dziatajgca w normalnych warunkach
8 Zamarznigta rampa 1: Sciezka rampy jest zamrozona przez jakie$ zrédto polecen lub funkcje
wewnetrzng
9 Setpoint OK 0: Czestotl!wo§? wyjfc!owa nle' osiggneta jes:z'cze \{valttos'm odniesienia
1: Czestotliwos¢ wyjsciowa osiggneta wartos¢ odniesienia
10 Regulacja DG Link 0: Regulacja tacza F)C nleaktywn’a .
1: Aktywna regulacja obwodu posredniego
) . 0: Domysine ustawienie fabryczne: 60 Hz (P204 = 5)
1 Konfi 50 H
onriguracja z 1: Domysine ustawienie fabryczne to 50 Hz (P204 = 6)
. 0: Brak wykonania funkcji Ride-Through
12 Ride-Th h
1ae-Throtg 1: Wykonywanie Ride-Through
. 0: Brak realizacji Flying Start
1 L
3 atajacy Start 1: Wykonywanie Flying Start
. 0: Przerwanie DC nieaktywne
14 H tat
amowanie pradem statym 1: Przerwanie DC aktywne
15 Impulsy PWM 2: Impulsy napigcia PWM na wyjsciu wylgczone
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12 KOMUNIKACJA

W celu wymiany informacji za posrednictwem sieci komunikacyjnej, przetwornica czestotliwosci posiada kilka
standardowych protokotéw komunikacyjnych, takich jak Modbus (RTU i TCP), CANopen, DeviceNet, Profibus
DP i Ethernet IP.

Dalsze szczegdty dotyczace konfiguracji falownika do pracy w tych protokotach mozna znalez¢ w instrukcji
obstugi falownika do komunikacji z zagdang siecia.

12.1 POLECENIA | STAN KOMUNIKACJI

Ponizej przedstawiono parametry zwigzane ze stanami i poleceniami poprzez sieci komunikacyjne dostepne
dla przetwornicy czestotliwosci.

P313 - Action for Communic. Biad

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie 1
Zakres 1 = Rampa Stop Fabryczne

2 = Ogolne wytaczenie

3 = Przejdz do LOC

4 = .OC Keep Enab.

5 = Przyczyna Btad

Opis:
Umozliwia wybér akcji, ktéra ma zosta¢ wykonana przez urzgdzenie, jesli jest ono sterowane przez siec€ i
zostanie wykryty btgd komunikacji.

Nastepujgce zdarzenia sg uwazane za btedy komunikacji:
= Alarm A128/btad F228: Limit czasu komunikacji szeregowej.

Dziatania opisane w tym parametrze sg wykonywane za pomocg automatycznego zapisu wybranych dziatan
w odpowiednich bitach stéw sterujgcych interfejsu. Dlatego, aby polecenia byly skuteczne, konieczne jest
zaprogramowanie urzgdzenia do sterowania za posrednictwem uzywanego interfejsu sieciowego (z wyjatkiem
opcji Causes a Fault”, ktéra blokuje urzgdzenie, nawet jesli nie jest ono sterowane przez siec).
Programowanie to odbywa sie za pomocg parametrow P220 do P228.

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 = Wigczenie rampy Fabryczne

Bit 1 = Ogdlne wtaczenie

Bit 2 = Bieg do przodu

Bit 3 = Wigczenie JOG

Bit 4 = Zdalny

Bit 5 = 2. rampa

Bit 6 = Rezerwacja

Bit 7 = Usterka Reset

Bit 8 do 15 = Rezerwacja

Wiasciwosci: ro
Opis:

Zapewnia kontrole nad interfejsami komunikacyjnymi. Stowo sterujgce falownika dla okreslonego zrédta jest
dostepne do odczytu i zapisu, ale dostep tylko do odczytu jest dozwolony dla innych zrédet. Falownik posiada
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wspolne stowo dla kazdego interfejsu, ktére jest definiowane przez funkcje jego bitéw oddzielnie zgodnie z
Tabelg 12.1 na stronie 12-2. Wartos¢ P682 jest podawana w systemie szesnastkowym.

Tabela 12.1: Stowo statusu P682/P684

BIT Funkcja Opis
. 0: zatrzymuije silnik przez rampe zwalniania
0 Wk
aczenie rampy 1: obraca silnik zgodnie z rampg przyspieszenia, az do osiggniecia wartosci zadanej predkosci
1 Ogéine wiaczenie 0: ca’fkow!c!e wytgcza fallownlk, pr.zerywaJ.q.c 'za?suanle S|In.|ke.1.
1: catkowicie odblokowuje falownik, umozliwiajgc prace silnika
2 Bieg do przodu 0: obraca s!ln!k w k!erunku przeciwnym .do.sygna’fu odniesienia (wsteczny)
1: obraca silnik w kierunku sygnatu odniesienia (do przodu)
0: wytgczenie funkcji JOG
) Wiacz JOG
cz 1: wigczenie funkcji JOG
0: falownik przechodzi w tryb lokalny
4 Zdal
dalny 1: falownik przechodzi w tryb zdalny
5 2 rampa 0: rampa przyspieszania i zwalniania przez P100 i P101
’ ¢ 1: rampa przyspieszania i zwalniania przez P102 i P103
6 Rezerwacja -
0: brak funkgc;ji
7 Usterka Reset
sterka Rese 1: jesli jest w stanie btedu, zresetuj btgd
8do 15 | Rezerwacja -

P683 - Referencja predkosci szeregowej/USB

P685 - CO/DN/DP/ETH Speed Ref

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres [-32768 do 32767] Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Umozliwia programowanie wartosci zadanej predkosci silnika wylgcznie za posrednictwem interfejsow
komunikacyjnych. W przypadku innych zrédet (HMI itp.) zachowuje sie jak parametr tylko do odczytu.

Aby umozliwi¢ korzystanie z wartosci zadanej zapisanej w tym parametrze, produkt musi zostac
zaprogramowany do korzystania z wartosci zadanej predkosci za posrednictwem sieci komunikacyjnej.
Programowanie odbywa sie za pomocg parametréw P221 i P222.

Stowo to wykorzystuje 13-bitowg rozdzielczo$¢ z sygnatem do reprezentowania czestotliwosci znamionowej
silnika (P403):

= P683 = 0000h (0 dziesietnie) — wartos¢ zadana predkosci = 0.

P683 = 2000h (8192 dziesietnie) — warto$¢ zadana predkosci = czestotliwos¢ znamionowa (P403).
= P685 = 0000h (0 dziesietnie) — wartos¢ zadana predkosci = 0.

P685 = 2000h (8192 dziesietnie) — warto$¢ zadana predkosci = czestotliwos¢ znamionowa (P403).

Parametr ten akceptuje réwniez wartosci ujemne w celu odwrécenia kierunku predkosci silnika. Kierunek
predkosci odniesienia zalezy jednak réwniez od ustawienia stowa sterujgcego - P682/P684 bit 2:

m Bit 2 = 1 oraz P683/P685 > 0: odniesienie dla kierunku do przodu
® Bit 2 = 1 oraz P683/P685 < 0: odniesienie dla kierunku wstecznego
m Bit 2 = 0 oraz P683/P685 > 0: odniesienie dla kierunku wstecznego
m Bit 2 = 0 oraz P683/P685 < 0: odniesienie dla kierunku do przodu

12.2 SERIAL

Ponizej przedstawiono parametry przetwornicy czestotliwosci, ktére sg bezposrednio zwigzane z komunikacjg
Modbus RTU.
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P308 - Adres urzadzenia w sieci

Regulowany 1 do 247 Ustawienie 1
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

P310 - Szybkos$¢ transmisji szeregowej

Regulowany 0 = 9600 bits/s Ustawienie 1
Zakres 1 = 19200 bits/s Fabryczne

2 = 38400 bits/s

3 = 57600 bits/s

4 = 76800 bits/s

Wiasciwosci: cfg

P311 - Konfiguracja bajtow szeregowych.

Regulowany 0 = 8 bitdw, nie, 1 Ustawienie 1
Zakres 1 = 8 bitéw, parzyste,1 Fabryczne

2 = 8 bitéw, nieparzyste, 1

3 = 8 bitéw, nie, 2

4 = 8 bitéw, parzyste,2

5 = 8 bitéw, nieparzyste, 2
Wiasciwosci: cfg

P312 - Protokét szeregowy

Regulowany 0 do 1 = Rezerwacja Ustawienie 2
Zakres 2 = Modbus RTU Slave Fabryczne
3 = BACnet

4 = Rezerwacja
5 = ModBus RTU Master

Wiasciwosci: cfg

P314 - Serial Watchdog

Regulowany 0,0 do 999,0 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

P316 - Interfejs szeregowy. Status

Regulowany 0 = Nieaktywny Ustawienie
Zakres 1 = Aktywny Fabryczne
2 = Bfad Watchdog
Wiasciwosci: ro
Opis:

Parametry te sg uzywane do konfiguracji i obstugi interfejséw szeregowych. Opis Szczegodtowe informacje
mozna znalez¢ w instrukcji obstugi Modbus RTU, dostepnej do pobrania na stronie internetowe;j:

CFWB300 | 12-3



i

KOMUNIKACJA

www.weg.net.
12.3 BLUETOOTH
Ponizej przedstawiono parametry konfiguracji i obstugi interfejsu Bluetooth. W celu poprawnej konfiguracji tego

interfejsu konieczne jest prawidtowe skonfigurowanie parametrow interfejsu Bluetooth. Sekcja 12.2 SERIAL na
stronie 12-2.

P770 - Nazwa urzadzenia Blueooth

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie Numer seryjny
Zakres Fabryczne przetwornicy
czestotliwosci

Opis:
Okresla urzadzenie bluetooth z przyjazng nazwa w sieci. Nazwa ta jest ograniczona do czterech cyfr dostepnych
na wyswietlaczu falownika.

Domysing warto$cig tego parametru sg cztery ostatnie cyfry numeru seryjnego falownika.

NOTATKA!
Parametr P770 jest dostepny tylko po podtgczeniu akcesorium Bluetooth.

P771 - Hasto Bluetooth PIN

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 1234
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla hasto parzysto$ci bluetooth. To hasto jest ograniczone do czterech cyfr dostepnych na wyswietlaczu
falownika. Zaleca sig, aby uzytkownik zmienit to hasto.

NOTATKA!
Parametr P771 jest dostepny tylko po podtaczeniu akcesorium Bluetooth.

12.4 BACNET

Ponizej przedstawiono parametry konfiguracji i obstugi komunikacji BACnet. Szczegdétowy opis znajduje sie w
podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

P760 - BACnet Dev Inst Hi

Regulowany 0 do 419 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P761 - BACnet Dev Inst Lo

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne
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P762 - Maksymalna liczba urzadzen gtéwnych
Regulowany 0 do 127 Ustawienie 127
Zakres Fabryczne
P763 - MS/TP Maks. ramka informacyjna
Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie 1
Zakres Fabryczne

P764 - Transmisja wiadomosci I-AM

Regulowany 0 = Zwiekszanie mocy Ustawienie 0
Zakres 1 = Ciagty Fabryczne

P765 - llos¢ tokenow RX

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Zapewnia dostep do konfiguracji i obstugi interfejsu BACnet. Szczegdtowy opis mozna znalez¢ w sekcji
Podrecznik komunikacji BACnet, dostepny do pobrania na stronie: www.weg.net.

12.5 CANOPEN | DEVICENET

Ponizej przedstawiono parametry konfiguracji i obstugi interfejsu CAN. Szczegétowy opis znajduje sie w
podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

P700 - Protokot CAN

Regulowany 1 = CANopen Ustawienie 2
Zakres 2 = DeviceNet Fabryczne

P701 - Adres CAN

Regulowany 0 do 127 Ustawienie 63
Zakres Fabryczne m
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P702 - Szybkos¢ transmisji CAN

Regulowany 0 = 1 Mb/s/Auto Ustawienie 0
Zakres 1 = Zarezerwowane/Auto Fabryczne

2 =500 Kbps

3 = 250 Kbps

4 =125 Kbps

5 =100 Kb/s/Auto
6 = 50 Kb/s/Auto
7 = 20 Kb/s/Auto
8 = 10 Kb/s/Auto

P703 - Reset wytagczonej magistrali

Regulowany 0 = Recznego Ustawienie 1
Zakres 1 = Automatyczny Fabryczne

P705 - Status kontrolera CAN

Regulowany 0 = Wytaczony Ustawienie
Zakres 1 = Auto-baud Fabryczne
2 = CAN Aktywny
3 = Ostrzezenie
4 = Btad Pasywny
5 = Autobus wytgczony
6 = Brak zasilania magistrali

Wilasciwosci: ro

P706 - Telegramy RX CAN

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P707 - Telegramy TX CAN

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P708 - Licznik wytaczen magistrali

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro
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P709 - Utracone wiadomosci CAN

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P710 - Instancje We/Wy sieci DeviceNet

Regulowany 0 = ODVA Basic 2W Ustawienie 0
Zakres 1 = ODVA Extend 2W Fabryczne

2 = Manuf.Spec.2W

3 = Manuf.Spec.3W

4 = Manuf.Spec.4W

5 = Manuf.Spec.5W

6 = Manuf.Spec.6W

P711 - Odczytane stowo #3 sieci DeviceNet

P712 - Stowo odczytu sieci DeviceNet #4

P713 - Stowo odczytu sieci DeviceNet #5

P714 - Stowo odczytu sieci DeviceNet #6

Regulowany 0 do 1199 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P715 - Stowo zapisu #3 sieci DeviceNet

P716 - Stowo zapisu #4 sieci DeviceNet

P717 - Stowo zapisu #5 sieci DeviceNet

P718 - Stowo zapisu sieci #6

Regulowany 0do 1199 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P719 - Stan sieci DeviceNet

Regulowany 0 = Offline Ustawienie
Zakres 1 = OnLine, Not Conn Fabryczne
2 = OnLine, Connect.
3 = Limit czasu potgczenia
4 = Awaria tgcza
5 = Auto-Baud

Wiasciwosci: ro
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P720 - Status urzadzenia nadrzednego DeviceNet

Regulowany 0 = Bieg Ustawienie
Zakres 1 = Bezczynnosé Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P721 - CANopen Comm. Status

Regulowany 0 = Wytagczony Ustawienie
Zakres 1 = Rezerwacja Fabryczne
2 = Komunikacja. Wigczona
3 = Error Ctrl. Wigcz
4 = Btad ochrony
5 = Btad rytmu serca

Wilasciwosci: ro

P722 - Status wezta CANopen

Regulowany 0 = Wytagczony Ustawienie
Zakres 1 = Inicjalizacja Fabryczne
2 = Zatrzymany
3 = Operacyjny
4 = Przedoperacyjny
Wiasciwosci: ro
Opis:
Zapewnia dostep do konfiguracji i obstugi interfejsu CAN. Szczegoétowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi.
Instrukcja komunikacji CANopen lub DeviceNet dostepna do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

12.6 PROFIBUS DP

Ponizej przedstawiono parametry konfiguracji i obstugi interfejsu Profibus. Szczegdtowy opis znajduje sie w
podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

P740 - Profibus Comm. Status

Regulowany 0 = Wytgczony Ustawienie
Zakres 1 = Btad dostepu Fabryczne
2 = Offline

3 = Konfiguracja. Btad

4 = Param. Bfad

5 = Wyczysé tryb

6 = Online
Wiasciwosci: ro

P742 - Stowo odczytu magistrali Profibus #3

P743 - Stowo odczytu magistrali Profibus #4
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P744 - Stowo odczytu magistrali Profibus #5

P745 - Stowo odczytu magistrali Profibus #6

Regulowany 0 do 1199 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P746 - Stowo zapisu Profibus#3

P747 - Stowo zapisu magistrali Profibus#4

P748 - Stowo zapisu magistrali Profibus#5

P749 - Stowo zapisu Profibus#6

Regulowany 0 do 1199 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P750 - Adres Profibus

Regulowany 1 do 126 Ustawienie 1
Zakres Fabryczne

P751 - Profibus Teleg. Sel.

Regulowany 1 = Std. Teleg. 1 Ustawienie 1
Zakres 2 = Telegram 100 Fabryczne

3 = Telegram 101

4 = Telegram 102

5 = Telegram 103

P754 - Szybkos¢ transmisji Profibus

Regulowany 0 = 9,6 kbit/s Ustawienie 0
Zakres 1 =19,2 kbit/s Fabryczne

2 = 93,75 kbit/s

3 =187,5 kbit/s

4 = 500 kbit/s

5 = Nie wykryto

6 = 1500 kbit/s

7 = 3000 kbit/s

8 = 6000 kbit/s

9 = 12000 kbit/s

10 = Rezerwacja

11 = 45,45 kbit/s

Opis:
Zapewnia dostep do konfiguracji i obstugi interfejsu Profibus. Szczegétowy opis mozna znalez¢ w sekgc;ji
Instrukcja komunikacji CANopen lub DeviceNet dostepna do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.
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12.7 ETHERNET

Ponizej przedstawiono parametry konfiguracji i obstugi interfejsu Ethernet. Szczegoétowy opis znajduje sie w
podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

P798 - Prosze wiaczy¢ protokoty

Regulowany 0 do 1 (hexa) Ustawienie 0
Zakres Bit 0 = Serwer internetowy Fabryczne
Opis:

Umozliwia wigczanie i wylgczanie funkcjonalnosci niektorych protokotow, ograniczajac ekspozycje falownika
przez sie¢. Szczegodtowy opis znajduje sie w podreczniku komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego
interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

P850 - Konfiguracja adresu IP

Regulowany 0 = Parametry Ustawienie 1
Zakres 1 =DHCP Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla sposob ustawienia adresu IP dla akcesorium. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku
komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu. Podreczniki te sg dostepne do pobrania na
stronie internetowej: www.weg.net.

P851 - Adres IP 1

P852 - Adres IP 2

P853 - Adres IP 3

P854 - Adres IP 4

Regulowany 0 do 255 Ustawienie 192
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg
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P855 - Podsie¢ CIDR

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

P856 - Bramka 1

P857 - Gateway 2

P858 - Gateway 3

P859 - Gateway 4

Regulowany
Zakres

Wiasciwosci:

0 = Rezerwacja
1=128.0.0.0
2=192.0.0.0
3=224.0.0.0

4 =240.0.0.0
5=248.0.0.0

6 =252.0.0.0

7 =254.0.0.0

8 =255.0.0.0

9 =255.128.0.0

10 = 255.192.0.0

11 = 255.224.0.0

12 = 255.240.0.0

13 = 255.248.0.0

14 = 255.252.0.0

15 = 255.254.0.0

16 = 255.255.0.0

17 = 255.255.128.0
18 = 255.255.192.0
19 = 255.255.224.0
20 = 255.255.240.0
21 = 255.255.248.0
22 = 255.255.252.0
23 = 255.255.254.0
24 = 255.255.255.0
25 = 255.255.255.128
26 = 255.255.255.192
27 = 255.255.255.224
28 = 255.255.255.240
29 = 255.255.255.248
30 = 255.255.255.252
31 = 255.255.255.254

cfg

0 do 255

cfg

Ustawienie 2
Fabryczne

Ustawienie 0
Fabryczne

4
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P860 - MBTCP: Status komunikacji

Regulowany 0 = Wytaczony Ustawienie
Zakres 1 = Brak potgczenia Fabryczne
2 = Potgczony
3 = Btad przekroczenia limitu czasu

Wiasciwosci: ro

P863 - MBTCP: Aktywne potaczenia

Regulowany 0do 4 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P865 - MBTCP: port TCP

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 502
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

P868 - MBTCP: Limit czasu

Regulowany 0,0 do 999,9 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

P869 - EIP: Status giéwny

Regulowany 0 = Bieg Ustawienie
Zakres 1 = Bezczynnos¢é Fabryczne
Wiasciwosci: ro

P870 - EIP: Status komunikacji

Regulowany 0 = Wytagczony Ustawienie
Zakres 1 = Brak potgczenia Fabryczne
2 = Potgczony
3 = Limit czasu w potaczeniu we/wy
4 = Rezerwacja

Wiasciwosci: ro

12-12 | CFW300



=

KOMUNIKACJA

P871 - EIP: Profil danych

Regulowany 0 do 3 = Rezerwacja Ustawienie 8
Zakres 4 = 120/170: CIP Basic Speed + I/O Fabryczne
5=121/171: CIP Extended Speed + I/O
6 do 7 = Rezerwacja
8 = 100/150: Manufac. Predkos¢ + We/Wy
9 do 10 = Rezerwacja

Wiasciwosci: cfg

P872 - Ethernet Odczytane stowo #3

P873 - Ethernet Odczytane stowo #4

P874 - Ethernet Odczytane stowo #5

P875 - Ethernet Read Word #6

P876 - Ethernet Read Word #7

P877 - Odczytane stowo Ethernet #8

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P880 - Ethernet Stowo zapisu #3

P881 - Ethernet Stowo zapisu #4

P882 - Ethernet Stowo zapisu #5

P883 - Ethernet Stowo zapisu #6

P884 - Ethernet Stowo zapisu #7

P885 - Ethernet Stowo zapisu #8

Regulowany 0 do 9999 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne

P889 - Status interfejsu Ethernet

Regulowany 0 do 3 (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 = Link 1 Fabryczne
Bit 1 = Link 2
Wiasciwosci: ro
Opis:

Zapewnia dostep do konfiguraciji i obstugi interfejsu Ethernet. Szczegdtowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi
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interfejsu Ethernet. Komunikacja Ethernet, dostepna do pobrania na stronie: www.weg.net.
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13 SOFTPLC

Funkcja SoftPLC umozliwia falownikowi przejecie funkcji PLC (programowalnego sterownika logicznego).
Wiecej informacji na temat programowania tych funkcji w falowniku mozna znalezé w menu
"Pomoc.°programowania WPS.

13.1 POLECENIE | STATUS

Ponizej znajdujag sie parametry zwigzane z poleceniami i stanami SoftPLC.

P900 - Status SoftPLC

Regulowany 0 = Brak aplikac;ji Ustawienie
Zakres 1 = Instalowanie aplikac;ji Fabryczne
2 = Niezgodnos¢. Zastosowanie
3 = Aplikacja zatrzymana
4 = Dziatajgca aplikacja
Wiasciwosci: ro
Opis:
Wskazuje stan, w jakim znajduje sie SoftPLC. Jesli nie ma zainstalowanej aplikacji, parametry od P910 do P959
nie bedg wyswietlane na HMI.

Jesli ten parametr przedstawia opcje 2 = Incompat. App., oznacza to, ze program uzytkownika zatadowany do
SoftPLC nie jest kompatybilny z wersjg oprogramowania sprzetowego falownika.

W takim przypadku konieczne jest, aby uzytkownik ponownie skompilowat projekt na WPS, biorgc pod uwage
nowg wersje falownika i ponownie pobrat plik.

P901 - Polecenie SoftPLC

Regulowany 0 = Zatrzymaj aplikacje Ustawienie 0
Zakres 1 = Uruchom aplikacje Fabryczne
Opis:

Umozliwia zatrzymanie lub uruchomienie zainstalowanej aplikacji, ale w tym celu silnik musi by¢ wytgczony.

P902 - Czas cyklu skanowania

Regulowany 0,000 do 9,999 s Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje czas skanowania aplikacji. Im wieksza aplikacja, tym dtuzszy czas skanowania.

P903 - SoftPLC Appl.

Regulowany 0 = Uzytkownik Ustawienie 1
Zakres 1 = Kontroler PID Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:
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Tabela 13.1: Opis opcji parametru P903
P903 Opis

0 Definiuje, ze aplikacja, ktéra bedzie uruchamiana na SoftPLC, to ta zatadowana przez uzytkownika za pomoca narzedzia do
programowania drabinkowego

1 Okresla, ze aplikacja, ktéra bedzie dziata¢ na SoftPLC jest regulator PID

Konfiguruje aplikacje do wykonania, zgodnie z Tabelg 13.1 na stronie 13-2.

UWAGA!
A Zaleca sie wczytanie ustawienia fabrycznego (P204 = 5 lub 6) po naprzemiennym korzystaniu z
aplikacji uzytkownika i aplikacji sterownika PID.

P904 - Dzialanie dla niedziatajacej aplikacji SoftPLC

Regulowany 0 = Wytaczony Ustawienie 0
Zakres 1 = Przyczyna alarmu (A708) Fabryczne
2 = Przyczyna Btad (F709)

Opis:
Okresla, jakie dziatanie zostanie podjete przez produkt w przypadku wykrycia stanu SoftPLC not running, i moze
wygenerowac alarm A708 (1), btgd F709 (2) lub zadne z poprzednich dziatan, pozostajac nieaktywnym (0).

13.2 UZYTKOWNIK

Zobacz ponizej parametry uzytkownika SoftPLC.
P910 - SoftPLC Parametr 1
P911 - SoftPLC Parametr 2
P912 - SoftPLC Parametr 3
P913 - SoftPLC Parametr 4
P914 - SoftPLC Parametr 5
P915 - SoftPLC Parametr 6
P916 - SoftPLC Parametr 7
P917 - SoftPLC Parametr 8
P918 - SoftPLC Parametr 9
P919 - SoftPLC Parametr 10
P920 - SoftPLC Parametr 11

P921 - SoftPLC Parametr 12
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P922 - SoftPLC Parametr 13

P923 - SoftPLC Parametr 14

P924 - SoftPLC Parametr 15

P925 - SoftPLC Parametr 16

P926 - SoftPLC Parametr 17

P927 - SoftPLC Parametr 18

P928 - SoftPLC Parametr 19

P929 - SoftPLC Parametr 20

P930 - SoftPLC Parametr 21

P931 - SoftPLC Parametr 22

P932 - SoftPLC Parametr 23

P933 - SoftPLC Parametr 24

P934 - SoftPLC Parametr 25

P935 - SoftPLC Parametr 26

P936 - SoftPLC Parametr 27

P937 - SoftPLC Parametr 28

P938 - SoftPLC Parametr 29

P939 - SoftPLC Parametr 30

P940 - SoftPLC Parametr 31

P941 - SoftPLC Parametr 32

P942 - SoftPLC Parametr 33

P943 - SoftPLC Parametr 34

P944 - SoftPLC Parametr 35

P945 - SoftPLC Parametr 36
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P946 - SoftPLC Parametr 37

P947 - SoftPLC Parametr 38

P948 - SoftPLC Parametr 39

P949 - SoftPLC Parametr 40

P950 - SoftPLC Parametr 41

P951 - SoftPLC Parametr 42

P952 - SoftPLC Parametr 43

P953 - SoftPLC Parametr 44

P954 - SoftPLC Parametr 45

P955 - SoftPLC Parametr 46

P956 - SoftPLC Parametr 47

P957 - SoftPLC Parametr 48

P958 - SoftPLC Parametr 49

P959 - SoftPLC Parametr 50

Regulowany -9999 do 9999 Ustawienie 0
Zakres Fabryczne
Opis:

Sg to parametry, ktorych uzycie jest zdefiniowane przez funkcje SoftPLC.

NOTATKA!
Parametry od P910 do P959 moga by¢ wyswietlane tylko wtedy, gdy zainstalowana jest aplikacja.
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14 APLIKACJE

Korzystajgc z funkcji SoftPLC falownika, mozliwe jest opracowanie aplikacji (lub funkcji) w jezyku drabinkowym
i wigczy¢ go do oprogramowania falownika.

Parametr P903 umozliwia wybor aplikacji i zatadowanie jej do obszaru wykonawczego SoftPLC falownika.

Przetwornica czestotliwosci ma juz zaimplantowang nastepujgcg aplikacje:

= Kontroler PID.

141 KONTROLER PID

Aplikacja regulatora PID moze by¢ uzywana do sterowania procesem w petli zamknietej. Aplikacja ta dodaje
regulator proporcjonalny, catkujgcy i pochodny natozony na zwykitg kontrole predkosci przetwornicy
czestotliwosci z opcjami wyboru:

= Zrédto wartoéci zadanej sterowania.

= Zrédto zmiennej procesowe;.

= Tryb pracy w trybie recznym lub automatycznym.

= Alarmy wedtug niskiego lub wysokiego poziomu zmiennej procesowe;j.

= Konfiguracja dziatania sterowania w trybie bezposrednim lub odwrotnym.

= Ustawienie warunkow aktywacji trybu uspienia i wybudzenia.

Zasadniczo aplikacja sterownika PID poréwnuje warto$¢ zadang sterowania ze zmienng procesowsq i steruje
predkoscig silnika, prébujgc wyeliminowac wszelkie btedy, aby utrzymac¢ zmienng procesowg rowng wartosci
zadanej sterowania wymaganej przez uzytkownika. Ustawienie wzmocnien P, | i D okre$la predkos$¢, z jakg
falownik zareaguje, aby wyeliminowac ten btgd. Zobacz ponizszy schemat blokowy regulatora PID.

Warto$¢ zadana Filtr dla warto$ci zadanej | Control | Regulator | Tryb dziatania |

ImTTe T T sterowania sterowania | action via } PID | przez 1

— 1
! 2: ; — o Po2s | | P99 Predkos¢
[T U B N 4 | R
roPO—N ! P911 v S PO17 | A ! referencyjna
| P912—N Ol T ; " ; 0,0% (P133) do
| OP9I3— i VN | (SO | J | 100,0% (P134)
IOP914—\— | i Balaiie | Po18 !
L pets T Poss P931,P932 — -
: Wybor poprzez P933, P934
| I

Zmienna procesowa

| 1
! All — !
; Al2 — ! P916
:AI’I -A2 — :
1 1
1 1
1 1

Selection
via P921

P922, P923

Rysunek 14.1: Schemat blokowy regulatora PID

Przyktady zastosowania regulatora PID:

= Kontrola przeptywu lub cisnienia w systemie rur.

= Temperatura pieca lub piekarnika. m

m Dozowanie chemikaliow do zbiornikow.

Ponizszy przykfad definiuje terminy uzywane przez aplikacje regulatora PID.
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Pompa elektryczna uzywana w systemie pompowania wody, w ktérym ciSnienie musi by¢ kontrolowane na
rurze wyjsciowej pompy. Przetwornik ci$nienia jest zainstalowany na rurze i dostarcza analogowy sygnat
zwrotny do falownika proporcjonalny do cisnienia wody. Sygnat ten nazywany jest zmienng procesowg i
mozna go wyswietli¢ w parametrze P916. Wartos¢ zadana sterowania jest programowana w falowniku za
posrednictwem interfejsu  HMI (P911), wejscia analogowego (Al1 lub AlI2), funkcji potencjometru
elektronicznego (DI3 i DI4) lub logicznej kombinacji wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4 zgodnie ze zrédtem wartosci
zadanej sterowania zdefiniowanym w parametrze P920. Warto$¢ zadana sterowania to ci$nienie wody, ktore
pompa musi wytworzy¢ niezaleznie od zmian zapotrzebowania na wyjsciu pompy w dowolnym momencie.

Aby umozliwi¢ dziatanie aplikacji regulatora PID, nalezy zaprogramowac¢ warto$¢ zadang predkoéci dla funkcji
SoftPLC, tj. parametr P221 lub P222 w 12 = SoftPLC, i wybra¢ dziatanie regulatora PID w P928 dla dziatania
bezposredniego (=1) lub odwrotnego (=2), umozliwiajgc w ten sposodb dziatanie PID. W przeciwnym razie pojawi
sie komunikat alarmowy .A790: Zrédto odniesienia predkosci (P221 lub P222) nie zaprogramowane dla SoftPLC
(12)’zostanie wygenerowany.

Funkcje, ktére mozna zaprogramowaé w wejsciach i wyjsciach analogowych i cyfrowych, przedstawiono w
Tabela 14.1 na stronie 14-2.

Tabela 14.1: Funkcje i programowanie analogowych i cyfrowych wej$¢ i wyj$é
Wejscia analogowe Al1 (P231) i Al2 (P236)

Warto$¢ zadana sterowania =16
Zmienna procesowa =17
Wyjscia analogowe AO1 (P251) i AO2 (P254)
Warto$¢ zadana sterowania =29
Zmienna procesowa =30
Wejscia cyfrowe DI2 (P264) do DI4 (P266)
Reczny / automatyczny PID (DI2) =51
Polecenie zwigkszenia wartosci zadanej (PE) (DI3) =52
Polecenie zmniejszenia wartosci zadanej (PE) (DI4) =53
1- DI warto$ci zadanej sterowania (DI3) =54
2 DI warto$ci zadanej sterowania (D14) =55
Wyjscia cyfrowe DO1 (P275) do DO4 (P278)
Zmienna procesowa hiskiego poziomu (A760/F761) =46

Zmienna procesowa wysokiego poziomu (A762/F763) | =47

Zrédto wartosci zadanej regulatora PID jest zdefiniowane w parametrze P920 i moze to by¢ poprzez parametr
P911, ktéry moze by¢ zmieniany poprzez HMI (lub sieci komunikacyjne); poprzez wejscie analogowe Al1 lub
Al2, bedace parametrem P231 (Al1) lub P236 (Al2) uprzednio zaprogramowanym na 16 = Control Setpoint,
tak aby byto ono wigczone do pracy; poprzez potencjometr elektroniczny (EP) poprzez polecenia zwigkszania
i zmniejszania na wejSciach cyfrowych DI3 i DI4, bedgce parametrem P265 (DI3) uprzednio
zaprogramowanym na 51 = Increase Setpoint Command (EP) i P266 (DI4) na 52 = Decrease Setpoint
Command (EP); poprzez logiczng kombinacje wejs¢ cyfrowych, z wyborem do czterech wartosci zadanych
sterowania, przy czym parametr P265 (DI3) zostat wczesniej zaprogramowany na 53 = 1- DI dla wartosci
zadanej sterowania, a P266 (DI4) na 54 = 2 DI dla wartosci zadanej sterowania.

Wartos¢ biezgcej wartosci zadanej regulatora PID (P911) moze by¢ wskazywana przez wyjscie analogowe AO1
lub AO2, przy czym konieczne jest zaprogramowanie P251 (AO1) lub P254 (AO2) na 29 = Control Setpoint.
Zmienna petna skala wynosi 100,0 % i odpowiada 10 V lub 20 mA.

Zrédto zmiennej procesowej regulatora PID jest zdefiniowane w parametrze P921 i moze to byé wejscie
analogowe Al1 i/lub Al2, przy czym parametr P231 (Al1) i/lub P236 (Al2) musi by¢é wczeéniej zaprogramowany
na 17 = zmienna procesowa.

Warto$¢ zmiennej procesowej regulatora PID (P916) moze by¢ wskazywana przez wyjscie analogowe AO1 lub
AO2, przy czym konieczne jest zaprogramowanie P251 (AO1) lub P254 (AO2) na 30 = Zmienna procesowa.
Petna skala zmiennej wynosi 100,0 % i odpowiada 10 V lub 20 mA.

Tryb pracy regulatora PID jest zdefiniowany w parametrze P929, ktéry moze by¢ reczny, zawsze
automatyczny lub poprzez polecenie Manual/Automatic (Reczny/Automatyczny) poprzez wejscie cyfrowe DI2,
a nastepnie parametr P264 (DI2) wczesniej zaprogramowany na 50 = Man/Auto PID Selection (Wybér PID
Reczny/Automatyczny). Wejscie cyfrowe DI2 zaprogramowane na PID w trybie recznym/automatycznym jest
aktywne, gdy znajduje sie na poziomie logicznym "1”, wskazujgc polecenie automatyczne, i nieaktywne na
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poziomie logicznym 0", wskazujgc polecenie reczne.

Wyjscia cyfrowe DO1 do DO4 mogg by¢ zaprogramowane do wskazywania stanéw alarmowych/awaryjnych
dla niskiego lub wysokiego poziomu zmiennej procesowej (PV), pod warunkiem, ze jeden z odpowiednich
parametréw (P275 do P278) musi by¢ zaprogramowany na 46 = niski poziom zmiennej procesowej

(odpowiednik PV<PVy) lub 47 = wysoki poziom zmiennej procesowej (odpowiednik PV>PVx).

14.1.1 Uruchomienie

Ponizej przedstawiono kroki wymagane do uruchomienia aplikacji regulatora PID.

NOTATKA!

@ Aby aplikacja regulatora PID dziatata prawidtowo, nalezy sprawdzi¢, czy falownik jest prawidtowo
skonfigurowany do napedzania silnika z zadang predkoscig. W tym celu nalezy sprawdzi¢
nastepujgce ustawienia:
= Rampy przyspieszania i zwalniania (P100 do P101).
= Ograniczenie pradu (P135) dla trybéw sterowania V/fi VVW.
= Zwiekszenie momentu obrotowego (P136 i P137) i kompensacja poslizgu (P138), jesli w trybie

sterowania U/f.

Konfiguracja aplikacji sterownika PID Aplikacja regulatora PID zostanie skonfigurowana zgodnie z

przyktadem pokazanym ponizej, gdzie:

= Przetwornica czestotliwosci zostanie skonfigurowana do pracy w trybie lokalnym.

= Wejscie cyfrowe DI1 bedzie uzywane dla polecenia Run/Stop w trybie lokalnym.

= Wejscie cyfrowe DI2 bedzie uzywane do wyboru PID na Reczny/Automatyczny.

® Zmienna procesowa regulatora PID (PV) zostanie podigczona do wejscia analogowego Al1 w skali 4-20 mA,
gdzie 4 mA jest réwne 0 bar, a 20 mA jest réwne 4,0 bar.

= Wartos¢ zadana sterowania regulatora PID (SP) bedzie dostepna za posrednictwem interfejsu HMI (przyciski).

4-20 mA Cisnienie

ngoi

Przetwornik
0-4 bar

DI1 - uruchom / zatrzymaj
DI2 - reczny / automatyczny PID

DI1 PE|L1|L2|L3
DI2
Falownik
GND zestotliwosci
Al1(mA) czg
GND
PE|U|V W
Tarcza
—. ........................ . .'—

Rysunek 14.2: Przyktad zastosowania regulatora PID

Proces
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Tabela 14.2: Sekwencja programowania aplikacji requlatora PID
. . . Wskazanie na
Seq. Dziatanie / Wynik Display
1 Wybiera aplikacje regulatora PID w funkcji SoftPLC falownika P903 =1
2 Umozliwia wykonanie aplikacji regulatora PID P901 =1
Wybiera dziatanie sterowania regulatora PID, umozliwiajgc w ten sposob jego dziatanie i przesytanie,
3 w tym momencie, domysinego ustawienia aplikacji (ktére jest wskazane ponizej) do przetwornicy | P928 =1
czestotliwosci. 1 = Bezposredni
4 Czas przyspieszania w sekundach P100=2.5s
5 Czas zwalniania w sekundach P101=25s
6 Minimalna czestotliwos¢ P133 =40.0 Hz
7 Maksymalna czestotliwos¢ P134 =60.0 Hz
8 Wybiera pararpet_r g_h’)wnegg wyswietlacza HMI do wyswietlania wartosci zmiennej procesowej regulatora P205 = 916
PID. To ustawienie jest opcjonalne
9 _\/Vybiera_ parametr wykresu stupkowego HMI, aby wyswietli¢ aktualny stan silnika predkos¢. To ustawienie P207 = 002
jest opcjonalne
10 Petna skala odniesienia predkosci P208 = 600
11 Jednostka inzynieryjna odniesienia predkosci P209 =3
12 Formularz wskazania odniesienia predkosci P210 =1
13 Petna skala wykresu stupkowego HMI P213 =600
14 Wybér zrédta LOC/REM. 0 = Zawsze lokalne P220=0
15 Wybodr odniesienia w trybie lokalnym. 12 = SoftPLC P221 =12
16 Wybér polecenia uruchomienia/zatrzymania w trybie lokalnym. 1 = DIx P224 =1
17 Funkcja sygnatu Al1. 17 = Zmienna procesowa (PV) P231 =17
18 Wzmocnienie Al1 P232 = 1.000
19 Sygnat Al1.0=0do 10 V /20 mA P233=0
20 Przesuniecie Al1 P234 = 0.00 %
21 Filtr Al1 P235=0.25s
22 Wejscie cyfrowe DI1 stuzy do wydawania polecen uruchomienia lub zatrzymania silnika. 1 = | P263 =1
uruchom/zatrzymaj
23 Wejscie cyfrowe DI2 stuzy do ustawiania PID na Automatyczny lub Reczny. 50 = PID Man / Auto P264 =50
24 :Jednostka inzynieryjna_ SoftPLC. 0 = brak. Czujnik zmiennej procesowej jest w barach i zmienna ta nie P510 =0
jest dostepna w falowniku.
25 Forma wskazania jednostki inzynierskiej SoftPLC. 2 = wx.yz P511 =2
26 Wybiera tryb pracy regulatora PID. 2 = reczny/automatyczny przez DI2 P929 =2
27 Wybiera tryb automatycznego ustawiania wartosci zadanej regulacji. 0 = P911 nieaktywny i P918 | P930=0
nieaktywny
28 Warto$¢ zadana regulatora PID zostanie ustawiona za posrednictwem interfejsu HMI. 0 = przez HMI P920 =0
29 Zmienna procesu PID bedzie odczytywana przez wejscie analogowe Al1. 1 = przez Al1 P921 =1
30 Zakres czujnika_1 podlqc_zonego' d_o we_js'_cia an'alogoweg_o_AH Wynosi gd_ 0 do_fl._O bar. Zaprogramuj ten P922 = 0.00
parametr dla minimalnej wartosci czujnika, ktéra jest minimalng wartoscig wejscia analogowego 4 mA
Zakres czujnika podfgczonego do wejscia analogowego Al1 wynosi od 0 do 4.0 bar. Zaprogramuj ten
31 parametr dla maksymalnej warto$ci czujnika, ktéra jest maksymalng warto$cig wejscia analogowego 20 | P923 =4.00
mA
32 Ustawienie wartosci zadanej sterowania przez HMI P911 = 2.00
33 Filtr wartosci zadanych sterowania P935=0.150 s
34 Okres prébkowania regulatora PID P934 =0.100 s
35 Wzmochnienie proporcjonalne regulatora PID P931=1.00
36 Catkowite wzmocnienie regulatora PID P932 =5.00
37 Wzmocnienie pochodnej regulatora PID P933 =0.00

Parametry P931, P932, P933 i P934 nalezy ustawiC¢ zgodnie z reakcjg kontrolowanego procesu. Zobacz
ponizsze sugestie dotyczace poczatkowych wartosci czasu probkowania i ustawienia wzmocnienia dla
regulatora PID zgodnie z kontrolowanym procesem.

Tabela 14.3: Sugestie dotyczgce ustawieri wzmocnienia regulatora PID

llogé Czas prébkowania Zyski
P934 Proporcjonalny P931 | Integralny P932
Cisnienie w uktadzie pneumatycznym 0.10s 1.00 5.00
Przeptyw w uktadzie pneumatycznym 0.10s 1.00 5.00
Cisnienie w uktadzie hydraulicznym 0.10s 1.00 5.00
Przeptyw w uktadzie hydraulicznym 0.10s 1.00 5.00
Temperatura 0.50 s 2.00 0.50
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Uruchomienie Sprawdz stan aplikacji regulatora PID w parametrze P900. Warto$¢ réwna 4 oznacza, ze
aplikacja juz dziata. Warto$¢ rowna 3 oznacza, ze aplikacja jest zatrzymana; dlatego konieczna jest zmiana
wartosci polecenia dla SoftPLC w parametrze P901 na 1 (wykonaj aplikacje). Warto$¢ rézna od 3 lub 4
oznacza, ze aplikacja nie moze zosta¢ uruchomiona. Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji SoftPLC
falownika.

1. Obstuga reczna (DI2 otwarty): utrzymujac DI2 w pozycji otwartej (recznie), sprawdzi¢ wskazanie
zmiennej procesowej na HMI (P916) w oparciu o zewnetrzny pomiar sygnatu czujnika (przetwornika) na
wejsciu analogowym Al1.

Nastepnie nalezy zmieni¢ reczng warto$¢ zadang regulatora PID (P918), az do osiggniecia zadanej
wartosci zmiennej procesowej. Sprawdz, czy warto$¢ zadana sterowania (P911) jest ustawiona na te
wartosé, a nastepnie przetgcz regulator PID w tryb automatyczny.

NOTATKA!

@ Regulator PID rozpoczyna regulacje predkosci dopiero wtedy, gdy silnik osiggnie minimalng
predkosé zaprogramowang w P133, poniewaz zostat skonfigurowany do pracy w zakresie od
0,0 do 100,0 %, gdzie 0,0 % odpowiada minimalnej predkosci zaprogramowanej w P133, a
100,0 % odpowiada maksymalnej predkosci zaprogramowanej w P134.

2. Praca automatyczna (DI2 zamkniety): zamkng¢ DI2 i wykona¢ dynamiczng regulacje regulatora PID,
tj. przyrostéw proporcjonalnego (P931), catkujgcego (P932) i pochodnego (P933), sprawdzajgc, czy
regulacja jest wykonywana prawidtowo. Aby to zrobi¢, wystarczy poréwnaé wartos¢ zadang sterowania i
zZmienng procesowgq i sprawdzi¢, czy wartosci sg zblizone. Nalezy réwniez sprawdzi¢, jak szybko silnik
reaguje na oscylacje zmiennej procesowe;j.

Wazne jest, aby podkresli¢, ze ustawienie wzmocnienia regulatora PID jest krokiem, ktéry wymaga pewnej
procedury préb i btedéw, aby osiggng¢ pozgdany czas reakc;ji. Jesli system reaguje szybko i oscyluje blisko
wartosci zadanej sterowania, wzmocnienie proporcjonalne jest zbyt wysokie. Jesli system reaguje powoli i
osiggniecie wartosci zadanej sterowania zajmuje duzo czasu, wzmocnienie proporcjonalne jest zbyt niskie
i nalezy je zwiekszy¢. W przypadku, gdy zmienna procesowa nie osiggnie wymaganej wartosci (wartosé
zadana sterowania), nalezy ustawi¢ wzmocnienie catkowe.

14.1.2 Akademicki kontroler PID

Regulator PID zaimplementowany w falowniku jest regulatorem akademickim. Ponizej przedstawiono rownania
charakteryzujgce akademicki regulator PID, ktéry stanowi podstawe algorytmu tej funkciji.

Funkcja transferu w dziedzinie czestotliwo$ci akademickiego regulatora PID wynosi:

1
u(s) = Ky xe(s) x |1+ -+ Ty

Zastepujgc integrator suma, a pochodng przyrostowym ilorazem, otrzymujemy przyblizenie dla dyskretne
(rekurencyjne) réwnanie transferu przedstawione ponizej:

y(k) = i(k — 1) + K, | (1 + KiTa + Ka/To)e(k) — (Ka/Ta)E(k —1)| x 10

Gdzie:

y(k): biezgca wartos¢ wyjsciowa regulatora PID; moze wahac sie od 0,0 do 100,0 %.

i(k-1): wartosc¢ catki w poprzednim stanie regulatora PID.

Kp: Wzmocnienie proporcjonalne = P931.

Ki: Wzmocnienie catkowe = P932 =[1/T; (s)].

Kq4: Wzmocnienie roznicowe = P933 = [Tq4 (s)].

Ta: okres prébkowania regulatora PID = P934.

e(k): obecny bfad, wynoszacy [SP(k) - PV(k)] dla dziatania bezposredniego i [PV(k)] - SP(k)] dla dziatania m
odwrotnego.

e(k-1): poprzedni btad, wynoszacy [SP(k-1) - PV(k-1)] dla dziatania bezposredniego i [PV(k-1)] - SP(k-1)] dla
dziatania odwrotnego.

SP: biezgca warto$¢ zadana sterowania regulatora PID.
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PV: zmienna procesowa regulatora PID, odczytywana przez wejscia analogowe (Al1 i Al2).

14.1.3 Parametry

Ponizej znajduje sie opis parametrow zwigzanych z aplikacjg regulatora PID.

P910 - Wersja aplikacji sterownika PID

Regulowany 0,00 do 90,00 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje wersje oprogramowania aplikacji regulatora PID opracowang dla Funkcja SoftPLC przetwornicy
czestotliwosci.

P911 - Wartos¢ zadana sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 2,00
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢ zadang w trybie automatycznym dla regulatora PID w jednostce inzynierskiej, gdy zrédito
wartosci zadanej sterowania jest zaprogramowane na HMI lub sieci komunikacyjne (P920 = 0). Gdy zrédto
wartosci zadanej regulacji jest zaprogramowane na inne zrodto (P920 # 0), parametr ten pokaze aktualng
wartos¢ zadang w trybie automatycznym dla regulatora PID.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla inzynierii SoftPLC (P510 i
P511).

P912 - Wartos¢ zadana sterowania 1

P913 - Wartos¢ zadana sterowania 2

P914 - Wartos¢ zadana sterowania 3

P915 - Wartos¢ zadana sterowania 4

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 2,00
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla warto$¢ zadang w trybie automatycznym regulatora PID w jednostce inzynierskiej, gdy zrédto wartosci
zadanej regulacji jest zaprogramowane na logiczng kombinacje wej$¢ cyfrowych DI3 i DI4 (P950 = 4, 5 lub 6)
zgodnie z Tabelg 14.6 na stronie 14-10.

NOTATKA!
Parametry te bedg wy$wietlane zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510i P511).

14-6 | CFW300



[weq APLIKACJE

P916 - Zmienna procesu sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje warto$¢ zmiennej procesowej regulatora PID zgodnie ze zrédiem zdefiniowanym w P921 i skalg
zdefiniowang w P922 i P923.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510 i P511).

Konwersja wartosci odczytanej przez wejscie analogowe w procentach na wartos¢ zmiennej procesowej
wyswietlanej w P916 zgodnie ze skalg odbywa sie za pomocg nastepujgcego wzoru:

P916 = [Wartos¢ Al( %) x (P923 - P922)] + P922

P917 - Wyjscie regulatora PID

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: ro

Opis:

Wskazuje, w procentach (%), wartos¢ wyjscia regulatora PID, gdzie 0,0 % odpowiada minimalnej predkosci
silnika (P133), a 100,0 % odpowiada maksymalnej predkosci silnika (P134).

P918 - Wartos¢ zadana regulatora PID w trybie recznym

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 0,0 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢ wyjscia regulatora PID, gdy jest on w trybie recznym, to znaczy, gdy regulator PID dziata w
trybie recznym, wartos¢ zdefiniowana jako reczna wartos¢ zadana jest przesytana bezposrednio do wyjscia
regulatora PID.

P919 - Status logiczny kontrolera PID

Regulowany 0 do FFFF (hexa) Ustawienie
Zakres Bit 0 = Aktywny tryb uspienia (A750) Fabryczne
Bit 1 = PID w trybie recznym (0) / automatycznym (1)
Bit 2 = Niski poziom PV (A760)
Bit 3 = Niski poziom PV (F761)
Bit 4 = Wysoki poziom PV (A762)
Bit 5 = Wysoki poziom PV (F763)
Bit 6 do 15 = Rezerwacja
Wiasciwosci: ro
Opis:
Zapewnia dostep do monitorowania stanu logicznego aplikacji sterownika PID. Kazdy bit reprezentuje stan.
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Tabela 14.4: Opis stanu logicznego aplikacji regulatora PID
Bits 15 (14 [13 12 [ 11 [10 9 [8[7 |6 5 4 3 2 1 0
Proces Proces Proces Proces Regulator PID
Funkcia Rezerwacia Zmienna Wysoka | Zmienna Wysoka | Zmienna Niska | Zmienna Niska | w trybie recznym Tryb u$pienia
: ? Poziom Poziom Poziom Poziom lub Aktywny (A750)
(F763) (A762) (F761) (A760) automatycznym
Bity Wartosci
Bit 0 0: Falownik nie znajduje si¢ w stanie alarmowym
Tryb uspienia aktywny (A750) 1: Wskazuje, ze regulator PID znajduje sie w trybie uspienia (A750)
Bit 1 0: Regulator PID dziatajgcy w trybie recznym

Sterownik PID w trybie recznym lub automatycznym

1: Regulator PID dziatajgcy w trybie automatycznym

Bit 2
Niski poziom zmiennej procesu sterowania (A760)

0: Falownik nie znajduje sie w stanie alarmowym

1: Wskazuje, ze zmienna procesu sterowania (P916) jest na niskim
poziomie (A760)

Bit 3
Btad niskiego poziomu zmiennej procesu sterowania (F761)

0: Falownik nie jest w stanie bfedu

1: Oznacza to, ze falownik wytaczyt silnik z powodu niskiego poziomu
zmiennej sterujgcej (F761)

Bit 4
Zmienna procesu sterowania wysokiego poziomu (A762)

0: Falownik nie znajduje sie w stanie alarmowym

1: Wskazuje, ze zmienna procesu sterowania (P916) jest na wysokim
poziomie (A762)

Bit 5
Btad wysokiego poziomu zmiennej procesu sterowania (F763)

0: Falownik nie jest w stanie bfedu

1: Oznacza to, ze falownik wytgczyt silnik z powodu wysokiego
poziomu zmiennej procesu sterowania (F763)

Bit 6

. Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 7 .

. Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 8 .

) Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 9 .

i Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 10 .

. Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 11 .

) Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 12 .

. Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 13 j

. Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 14 .

) Rezerwacja
Rezerwacja
Bit 15 .

) Rezerwacja
Rezerwacja
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P920 - Wybor zrodta wartosci zadanej sterowania

Regulowany 0 = Warto$¢ zadana sterowania za posrednictwem Ustawienie 0
Zakres interfejsu HMI lub sieci komunikacyjnej (P911) Fabryczne

1 = Wartos¢ zadana sterowania przez wejscie

analogowe Al1

2 = Wartos¢ zadana sterowania przez wejscie

analogowe Al2

3 = Sterowanie wartoscia zadang za pomoca

potencjometru elektronicznego (EP)

4 = Dwie wartosci zadane przez wejscie cyfrowe DI3

(P912i P913)

5 = Trzy wartosci zadane poprzez wejscia cyfrowe

DI3 i DI4 (P912, P913 i P914)

6 = Cztery wartosci zadane poprzez wejscia cyfrowe

DI3 i DI4 (P912, P913, P914 i P915)

Wiasciwosci: cfg
Opis:

Konfiguruje zrédto wartosci zadanej sterowania w trybie automatycznym regulatora PID.

Tabela 14.5: Opis zrédta warto$ci zadanej sterowania

P920 Opis
Okresla, ze zrodtem wartosci zadanej sterowania w trybie automatycznym regulatora PID bedzie wartos¢ zaprogramowana
0 w parametrze P911 za posrednictwem interfejsu HMI przetwornicy czestotliwosci lub zapisana za posrednictwem sieci

komunikacyjnych

1 Okresla, ze zrodtem wartos$ci zadanej sterowania w trybie automatycznym regulatora PID bedzie warto$¢ odczytana przez
wejsécie analogowe Al1. Warto$¢ jest konwertowana zgodnie z jednostkg inzynieryjng 1 i wyswietlana w parametrze P911

2 Okresla, ze zrodtem wartosci zadanej sterowania w trybie automatycznym regulatora PID bedzie warto$¢ odczytana przez
wejscie analogowe Al2. Wartosci sg przeliczane zgodnie z jednostkg inzynieryjng 1 i wySwietlane w parametrze P911.

Okresla, ze zrédtem wartosci zadanej sterowania w trybie automatycznym regulatora PID bedzie warto$¢ zdefiniowana za

3 pomoca funkcji potencjometru elektronicznego poprzez polecenia Zwigeksz warto$¢ zadang (DI3) i Zmniejsz warto$¢ zadang
(DI4). Wartosc¢ licznika jest zapisywana w parametrze P911
4 Okresla on, ze w trybie automatycznym regulatora PID beda dostepne dwie wartosci zadane regulacji wybrane za pomocg

logicznej kombinacji wejscia cyfrowego DI3. Wybrana warto$¢ zadana regulacji jest wyswietlana w parametrze P911

5 Okresla on, ze w trybie automatycznym regulatora PID dostepne beda trzy wartosci zadane regulacji, wybierane za pomocg
logicznej kombinacji wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4. Wybrana wartos$¢ zadana regulacji jest wyswietlana w parametrze P911

6 Okresla on, ze w trybie automatycznym regulatora PID beda dostepne cztery wartosci zadane regulacji wybierane za pomocg
logicznej kombinacji wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4. Wybrana warto$¢ zadana regulacji jest wyswietlana w parametrze P911

Gdy warto$¢ zadana sterowania odbywa sie za pomocg funkcji potencjometru elektronicznego (EP) (P920 = 3),
wartos¢ zadana sterowania regulatora PID jest regulowana za pomoca wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4, przy czym
DI3 stuzy do jej zwiekszania, a D14 do jej zmniejszania.

Rysunek 14.3 na stronie 14-10 przedstawia dziatanie funkcji EP: gdy wejscie cyfrowe DI3 jest aktywowane,
wartos¢ zadana sterowania (P911) jest zwiekszana, a gdy wejscie cyfrowe D14 jest aktywowane, warto$¢ zadana
sterowania (P911) jest zmniejszana. W przypadku, gdy oba wejscia cyfrowe sg aktywowane w tym samym
czasie, wartos¢ pozostaje taka sama.
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DI3 - wzrost SP

O

Ranipa dla wartosci zadanej ——-R$11 - (warto$¢ zadana sterowania)

Dl4 - spadek SP
O

2z . —\

P911 - (warto$¢ zadana sterowania) .
v
Aktywn Czas
DI3 - wzrost SP Njeaktywny .
L4
Aktywn! Czas
Dl4 - spadek SP Nieaktywiy >
Czas

Sen
Silnik pracuje (RUN) (A750) R
v
Czas

Rysunek 14.3: Schemat blokowy regulatora PID

Gdy warto$¢ zadana sterowania odbywa sie poprzez logiczng kombinacje wej$¢ cyfrowych DI3 i DI4 (P920 =4,
5 lub 6), nalezy uzy¢ ponizszej tabeli prawdy, aby uzyska¢ warto$¢ zadang sterowania regulatora PID w trybie
automatycznym.

Tabela 14.6: Tabela prawdy dla warto$ci zadanej sterowania poprzez logiczng kombinacje wej$¢ cyfrowych DI3 i DI4
P912 - Kontrola P913 - Kontrola P914 - Kontrola P915 - Kontrola
Wartos¢ zadana1 | Wartos¢ zadana2 @ Wartos¢ zadana 3 | Wartos¢ zadana 4
Wejscie cyfrowe DI3 0 1 0 1
Wejscie cyfrowe DI4 0 0 1 1

P921 - Wyboér zrédta zmiennych procesu sterowania

Regulowany 1 = Sterowanie zmienng procesowg poprzez wejscie Ustawienie 1
Zakres analogowe Al1 Fabryczne
2 = Sterowanie zmienng procesowag poprzez wejscie
analogowe Al2
3 = Sterowanie zmienng procesowg poprzez réznice
miedzy wejSciem analogowym Al1 i Al2
Wiasciwosci: cfg
Opis:
Konfiguruje zrédto zmiennej procesu regulatora PID.

Tabela 14.7: Opis zrédta zmiennej procesowej regulatora PID

P921 Opis
1 Okresla, ze zrédtem zmiennej sterujgcej bedzie warto$¢ odczytana przez Al1 i wyswietlona w parametrze P916
2 Definiuje on, ze zrédtem zmiennej sterujgcej bedzie warto$¢ odczytana przez Al2 i wyswietlona w parametrze
3 Definiuje on, ze zrédtem zmiennej sterujgcej bedzie warto$¢ odczytana przez Al1 minus warto$¢ odczytana przez Al2
czyli réznica miedzy Al1 i Al2, wysSwietlana w parametrze P916

P922 - Minimalny poziom czujnika zmiennej procesu sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 0,00
Zakres Fabryczne
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Opis:
Okresla minimalng warto$¢ czujnika podtgczonego do wejscia analogowego skonfigurowang dla zmiennej
procesowej regulatora PID zgodnie z jej jednostkg techniczng.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510i P511).

P923 - Maksymalny poziom czujnika zmiennej procesu sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 4,00
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla maksymalng warto$¢ czujnika podtgczonego do wejscia analogowego skonfigurowang dla zmiennej
procesowej regulatora PID zgodnie z jej jednostkg techniczna.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510 i P511).

P924 - Wartos¢ alarmu niskiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 1,00
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢, ponizej ktérej zostanie wygenerowany alarm niskiego poziomu dla zmiennej procesu
sterowania (A760).

NOTATKA!
Ustawienie wartosci "0”"wytgcza alarm niskiego poziomu i btad dla zmiennej procesu sterowania.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510 i P511).

P925 - Czas btedu niskiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania

Regulowany 0,0 do 999,9 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla, jak dtugo powinien utrzymywac sie stan alarmu niskiego poziomu tak, aby zmienna procesu sterowania
(A760) wygeneruje btad "F761: Btad niskiego poziomu zmiennej procesu sterowania”.

NOTATKA!
Ustawienie wartosci "0,0 s”wytacza btad niskiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania.
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P926 - Wartos¢ alarmu wysokiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 3,50
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢, powyzej kiorej zostanie wygenerowany alarm wysokiego poziomu dla zmiennej procesu
sterowania (A762).

NOTATKA!
Ustawienie wartosci "0"wytgcza alarm wysokiego poziomu i btgd dla zmiennej procesu sterowania.

NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510i P511).

P927 - Czas btedu wysokiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania

Regulowany 0,0 do 999,9 s Ustawienie 0,0s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla, jak dlugo powinien utrzymywac sie stan alarmu wysokiego poziomu aby zmienna procesu sterowania
(A762) wygenerowata btgd "F763: Usterka wysokiego poziomu zmiennej procesu sterowania”.

NOTATKA!
Ustawienie wartosci "0,0 s"wytgcza btgd wysokiego poziomu dla zmiennej procesu sterowania.

P928 - Wybor akcji kontrolnej sterownika PID

Regulowany 0 = Wytaczenie kontrolera PID Ustawienie 0
Zakres 1 = Wiacz kontroler PID w trybie bezposrednim Fabryczne
2 = Wiaczenie regulatora PID w trybie wstecznym
Wiasciwosci: cfg
Opis:

Umozliwia wtaczenie regulatora PID i definiuje sposdb dziatania sterowania.

Tabela 14.8: Opis dziatania regulatora PID
P928 Opis
0 Okresla, ze regulator PID bedzie wytgczony
Okresla, ze regulator PID bedzie wigczony, a regulacja lub dziatanie kontrolne bedzie w trybie bezposrednim. Innymi stowy,
btad bedzie réwny wartosci zadanej regulacji (P911) minus warto$¢ zmiennej procesu regulacji (P916)
Okresla, ze regulator PID bedzie wigczony, a regulacja lub dziatanie kontrolne bedzie w trybie odwrotnym. Innymi stowy, btad
bedzie wartoscig zmiennej procesu sterowania (P916) minus warto$¢ zadana sterowania (P911)
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(przy uruchomionej aplikacji), zatadowane zostang nastepujgce parametry zwigzane z aplikacjg
regulatora PID: P100, P101, P133, P134, P205, P207, P208, P209, P210, P213, P220, P221,
P224, P231, P232, P233, P234, P235, P263, P264, P510, P511, P911, P912, P913, P914, P915,
P918, P920, P921, P922, P923, P924, P925, P926, P927, P929, P930, P931, P932, P933, P934,
P935, P936, P937, P938, P939.

NOTATKA!

Dziatanie kontrolne regulatora PID musi by¢é wybrane dla trybu bezposredniego, gdy konieczne
jest zwiekszenie wyjscia regulatora PID w celu zwiekszenia wartosci zmiennej procesowej. Np:
Pompa napedzana przez falownik i napetniajgca zbiornik. Aby poziom w zbiorniku (zmienna
procesowa) wzrdst, konieczne jest zwiekszenie przeptywu, co osigga sie poprzez zwiekszenie
predkosci silnika.

Dziatanie kontrolne regulatora PID musi by¢ wybrane dla trybu odwrotnego, gdy konieczne
jest zmniejszenie wyjscia regulatora PID w celu zwiekszenia wartosci zmiennej procesowej.
Np: Wentylator napedzany falownikiem chiodzgcy wieze chtodniczg. Gdy pozgdany jest wzrost
temperatury (zmienna procesowa), konieczne jest zmniejszenie wentylacji poprzez zmniejszenie
predkosci obrotowe;j silnika.

T
NOTATKA!
Po wigczeniu regulatora PID, czyli zmianie zawarto$ci parametru P928 z 0 na 1 lub 2

P929 - Tryb pracy sterownika PID

Regulowany 0 = Recznego Ustawienie 2
Zakres 1 = Automatyczny Fabryczne
2 = Wybdér sterowania recznego (0) Iub
automatycznego (1) za pomocg wejscia cyfrowego
DI2
Opis:

Konfiguruje tryb pracy regulatora PID falownika.

Tabela 14.9: Opis trybu pracy regulatora PID

P929 Opis
Okresla, ze regulator PID bedzie zawsze dziatat w trybie recznym. Innymi stowy, zmienna procesowa nie bedzie sterowana
0 zgodnie z wartoscig zadang sterowania wymagang przez uzytkownika, a wartoscig wyjsciowa regulatora PID bedzie warto$¢

zadana w trybie recznym zaprogramowana w parametrze P918

Okresla, ze regulator PID bedzie dziatat w trybie automatycznym, tzn. zmienna procesowa bedzie sterowana zgodnie z
1 wartoscig zadang sterowania wymagang przez uzytkownika, a warto$¢ wyjsciowa regulatora PID bedzie zachowywac¢ sie
zgodnie z ustawieniami zdefiniowanymi przez uzytkownika.

Okresla on, ze regulator PID bedzie mogt dziata¢ w trybie recznym lub automatycznym w zaleznosci od stanu wejscia
2 cyfrowego DI2. Innymi stowy, jesli wejscie cyfrowe jest na poziomie logicznym "0, regulator PID bedzie dziatat w trybie
recznym; jesli wejscie cyfrowe jest na poziomie logicznym ”1”, regulator PID bedzie dziatat w trybie automatycznym

NOTATKA!

@ Zmiana trybu pracy na inny przy pracujgcym silniku moze powodowaé zaktdécenia w sterowaniu
systemem. Mozna to zoptymalizowa¢ zgodnie z trybem automatycznej regulacji wartosci zadanej
regulatora PID zdefiniowanym w parametrze P930 wraz z charakterystykg transferu bumpless
Z trybu recznego do trybu automatycznego bloku PID funkcji SoftPLC. Bumpless transfer to po
prostu przejscie z trybu recznego do trybu automatycznego bez powodowania zmian na wyjsciu
regulatora PID. Innymi stowy, gdy nastepuje przejscie z trybu recznego do trybu automatycznego,
warto$¢ wyjsciowa regulatora PID w trybie recznym jest uzywana do uruchomienia integralnej
czesci regulatora PID w trybie automatycznym. Gwarantuje to, ze wyjscie rozpocznie sie od tej
wartosci.
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P930 - Automatyczna regulacja wartosci zadanej regulatora PID

Regulowany 0 = P911 nieaktywny i P918 nieaktywny Ustawienie 0
Zakres 1 = P911 aktywny i P918 nieaktywny Fabryczne

2 = P911 nieaktywny i P918 aktywny

3 = P911 aktywny i P918 aktywny

Opis:

Konfiguruje warto$¢ zadang regulatora PID przy przejsciu do trybu pracy regulatora PID. Ten parametr okresla,
czy wartos¢ zadana regulatora PID w trybie automatycznym (P911) i/lub w trybie recznym (P918) zostanie
automatycznie zmieniona lub dostosowana, gdy zmieni sie tryb pracy regulatora PID.

Tabela 14.10: Opis automatycznej regulacji wartosci zadanej regulatora PID

P930 Opis
Okresla on, ze przy przejsciu trybu pracy regulatora PID z recznego na automatyczny, warto$¢ zadana regulacji (P911)
0 nie zostanie przestana z aktualng wartoscig zmiennej procesu regulacji (P916), a przy przejsciu trybu pracy regulatora PID

z automatycznego na reczny, warto$¢ zadana regulatora PID w trybie recznym (P918) nie zostanie przestana z aktualng
wartoscig predkosci silnika (P002)

Okresla, ze przy przejsciu z trybu recznego na automatyczny warto$¢ zadana regulatora PID (P911) zostanie przestana wraz
1 z aktualng warto$cig zmiennej procesu sterowania (P916), a przy przejsciu z trybu automatycznego na reczny warto$¢ zadana
regulatora PID w trybie recznym (P918) nie zostanie przestana wraz z aktualng wartoscig predkosci silnika (P002)

Okresla, ze przy przejsciu trybu pracy regulatora PID z recznego na automatyczny, wartos¢ zadana regulacji (P911) nie
> zostanie zatadowana z aktualng wartoscig zmiennej procesu regulacji (P916), a przy przejsciu trybu pracy regulatora PID z
automatycznego na reczny, warto$¢ zadana regulatora PID w trybie recznym (P918) zostanie zatadowana z aktualng wartoscig
predkosci silnika (P002)

Okresla on, ze przy przejsciu trybu pracy regulatora PID z recznego na automatyczny, warto$¢ zadana regulacji (P911)
3 zostanie zatadowana z aktualng wartoscig zmiennej procesu regulacji (P916), a przy przejsciu trybu pracy regulatora PID z
automatycznego na reczny, warto$¢ zadana regulatora PID w trybie recznym (P918) zostanie zatadowana z aktualng wartoscig
predkosci silnika (P002)

NOTATKA!

Regulacja wartosci zadanej sterowania w trybie automatycznym jest wazna tylko wtedy, gdy
zrodtem wartosci zadanej sterowania jest interfejs HMI lub sie¢ komunikacyjna (P920 = 0) lub
funkcja potencjometru elektronicznego (P920 = 3). W przypadku innych zrédet wartosci zadanej
sterowania automatyczna regulacja nie jest wykonywana.

P931 - Wzmocnienie Proporcjonalne

P932 - Wzmochnienie catkowite

P933 - Zysk z instrumentow pochodnych

Regulowany 0,00 do 99,99 Ustawienie 1,00
Zakres Fabryczne
Opis:

Definiuje wzmocnienia regulatora PID i musi by¢ ustawione zgodnie z wielkoscig lub procesem, ktory jest
kontrolowany.

NOTATKA!
Tabela 14.3 na stronie 14-4 sugeruje ustawienie warto$ci wzmocnien zgodnie z procesem, ktéry
ma by¢ kontrolowany przez regulator PID.
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P934 - Okres préobkowania regulatora PID

Regulowany 0,050 do 9,999 s Ustawienie 0,100 s
Zakres Fabryczne
Wiasciwosci: cfg

Opis:

Okresla czas probkowania regulatora PID.

NOTATKA!
Tabela 14.3 na stronie 14-4 sugeruje ustawienie wartosci czasu prébkowania zgodnie z procesem,
ktéry ma by¢ kontrolowany przez regulator PID.

P935 - Filtr wartosci zadanej regulatora PID

Regulowany 0,000 do 9,999 s Ustawienie 0,150 s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla statg czasowa filtru 1. rzedu, ktéry ma by¢ zastosowany do wartosci zadanej sterowania regulatora PID,
i ma na celu zmniejszenie naglych zmian warto$ci zadanej sterowania regulatora PID.

14.1.4 Tryb uspienia

Ta grupa parametrow umozliwia uzytkownikowi ustawienie warunkéw dziatania trybu uspienia.

Tryb uspienia to kontrolowany stan systemu, w ktérym zapotrzebowanie na sterowanie wynosi zero lub prawie
zero, a w tym momencie silnik napedzany przez przetwornice czestotliwosci moze zosta¢ wytgczony. Zapobiega
to pracy silnika z niskg predkoscig, co ma niewielki lub Zaden wptyw na sterowany system. Nawet jeéli silnik
jest pozornie wytgczony, zmienna procesowa jest nadal monitorowana, aby w razie potrzeby sterowany system
mogt ponownie uruchomi¢ silnik zgodnie z warunkami trybu wybudzania.

Wake Up Mode wtgcza silnik, gdy réznica miedzy zmienng procesu sterowania a wartoscig zadang sterowania
jest wieksza niz pewna zaprogramowana wartos¢.

NOTATKA!
Tryb uspienia dziata tylko wtedy, gdy regulator PID jest wigczony i pracuje w trybie automatycznym.

ZAGROZENIE!

A Gdy falownik znajduje sie w trybie uspienia, silnik moze obraca¢ sie w dowolnym momencie ze
wzgledu na warunki procesu. Jesli chcesz obstugiwac silnik lub wykonywag jakiekolwiek czynnosci
konserwacyjne, wylgcz zasilanie falownika.

P936 - Odchylenie zmiennej procesu sterowania do wybudzenia

Regulowany -99,99 do 99,99 Ustawienie 0,30
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢, ktéra ma zostac¢ odjeta (bezposredni PID) lub dodana (odwrotny PID) do wartosci zadanej
sterowania w celu uruchomienia silnika i powrotu do sterowania systemem. Wartosc¢ ta jest porébwnywana ze
zmienng procesu sterowania, a jesli wartos¢ zmiennej procesu sterowania jest mniejsza (bezposredni PID) lub
wieksza (odwrotny PID) od tej wartosci, wigczany jest stan wybudzenia.
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NOTATKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej
SoftPLC (P510 i P511).

P937 - Czas sie obudzi¢

Regulowany 0,0do 999,9 s Ustawienie 5,0s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czas, przez jaki aktywny stan trybu wybudzenia powinien pozosta¢, aby uruchomi¢ silnik i sterowaé
systemem. Zmienna procesu sterowania musi pozosta¢ mniejsza (bezposredni PID) lub wieksza (odwrotny
PID) niz odchylenie zdefiniowane w P936 przez czas ustawiony w P937, aby silnik zostat uruchomiony i jego
predkosé byta kontrolowana. W przypadku, gdy stan wybudzenia (P937) pozostaje nieaktywny przez pewien
czas, timer jest resetowany i licznik czasu jest uruchamiany ponownie.

NOTATKA!

@ Jesli podczas zasilania falownika aktywne jest polecenie Run/Stopi aktywny jest warunek
Wake Up, czas zaprogramowany w P937 nie bedzie odliczany, a silnik zostanie uruchomiony
natychmiast.

P938 - Predkosé¢ silnika do aktywacji trybu uspienia

Regulowany 0,0 do 400,0 Hz Ustawienie 0,0 Hz
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla wartos¢ predkosci silnika, ponizej ktérej silnik zostanie wytaczony i przejdzie w tryb uspienia.

NOTATKA!
Ustawienie wartosci 0,0 Hz"wylgcza tryb u$pienia; oznacza to, ze silnik bedzie wtgczany lub
wytgczany zgodnie ze stanem polecenia Run/Stop”.

P939 - Czas aktywacji trybu uspienia

Regulowany 0,0 do 999,9 s Ustawienie 10,0 s
Zakres Fabryczne
Opis:

Okresla czas, przez jaki predkosc silnika powinna pozostawac¢ ponizej wartosci ustawionej w P938, aby silnik
zostat wyltgczony i przeszedt w tryb uspienia.

NOTATKA!
Komunikat alarmowy .A750: Aktywny tryb uspienia’zostanie wyswietlony na interfejsie HMI
przetwornicy czestotliwosci, ostrzegajac, ze silnik znajduje sie w trybie uspienia.

Rysunek 14.4 na stronie 14-17 przedstawia analize dziatania regulatora PID zaprogramowanego z dziataniem
sterujgcym w trybie bezposrednim i skonfigurowanego dla trybu uspienia.
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POLECENIA - WEJSCIA CYFROWE )
DI1 - uruchom/zatrzymaj :

ZMIENNA PROCESOWA

6: 7 8:9:

P911 - warto$¢ zadana sterowar e _
PP36 - odchylenie zmiennej procesawej do:wybudzenia

—

P937 - czas sie obudzi¢

PREDKOSC SILNIKA (Hz)
P134 - maksymalna predkos$¢ odniesieni

§P939; - czas aktywagiji
‘trybu: u$pienia

P938 - predkos¢ silnika, aby aktywowac tryb uspienia

P133 - minimalna predkos$¢ odniesienia

Rysunek 14.4: Dziatanie regulatora PID z wtgczonym trybem u$pienia

. Komenda Run/Stop poprzez wejscie cyfrowe DI1 umozliwia uruchomienie silnika. Poniewaz stan
wybudzenia byt nie zostanie wykryty, pozostanie w trybie uspienia, a silnik pozostanie zatrzymany.

. Zmienna procesowa zaczyna spadacC i staje sie mniejsza niz odchylenie zmiennej procesowej
zaprogramowany do wybudzenia (P936); w tym momencie rozpoczyna sie odliczanie czasu do
wybudzenia (P937).

. Zmienna procesowa pozostaje mniejsza niz odchylenie zmiennej procesowej do wybudzenia (P936), a
czas do wybudzenia (P937) uptywa; w tym momencie polecenie uruchomienia silnika i sterowania
systemem za pomocg jego funkcji wykonywana jest zmiana predkosci.

. Falownik przyspiesza silnik do predkosci minimalnej (P133). Nastepnie wigczany jest regulator PID i
zaczyna kontrolowaé predkosé¢ silnika.

. Nastepnie mozliwe jest sterowanie zmienng procesowg tak, aby osiggneta warto$¢ zadang sterowania
wymagang przez uzytkownika. Do W tym celu wyjscie regulatora PID jest zwiekszane, dzigki czemu
predkosé¢ obrotowa silnika wzrasta az do osiggniecia wartosci zadanej. stabilizacja.

. Warto$¢ zmiennej procesowej pozostaje powyzej wymaganej wartosci zadanej sterowania z powodu
spadku zapotrzebowania, i predko$¢ silnika zaczyna spadac.

. Wartos¢ predkosci silnika spada ponizej wartosci uspienia (P938); licznik czasu do aktywaciji trybu uspienia
(P939) zaczyna sie.

. Predkos¢ silnika pozostaje ponizej wartosci uspienia (P938), a czas aktywacji trybu uspienia (P939)
uptywa; w tym momencie wykonywane jest polecenie wylgczenia silnika.

. Silnik zostaje spowolniony do 0 Hz i pozostaje zatrzymany; w tym momencie regulator PID przechodzi w
tryb tryb uspienia.
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15 PRZYKLADY APLIKACJI

W tym rozdziale przedstawiono typowe przyktady zastosowan.

15.1 APLIKACJE WEJSC ANALOGOWYCH

W tej sekcji przedstawiono niektore aplikacje wykorzystujgce wejscia analogowe. Rysunek 15.1 na stronie 15-1
przedstawia niektére mozliwe potgczenia. Opisane tutaj aplikacje wymagajg zatadowania ustawien fabrycznych
(P204 = 5 lub 6) w celu poprawnego wykonania.

Falownik
czestotliwosci

Falownik
czestotliwosci

Falownik
czestotliwosci

Alx (V)
lub
Alx (mMA)  GND

L—]

Przetwornik
Napiegcie lub prad

10 Vv AlX (V) GND

|

Potencjometr zewnetrzny

—r—

Potencjometr elektroniczny
plugin
Rysunek 15.1: Potgczenia dla wej$¢ analogowych

Wyniki dla réwnan przedstawionych w Sekcji 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1 sg wy$wietlane na
P018 lub P020 w zaleznosci od dostepnosci wejs¢ analogowych z falownika. Odczyty te moga by¢ uzywane
dla opcji podanych przez P231 lub P236 lub P241.

W przypadku, gdy funkcja odniesienia predkosci jest wybrana przez P231 lub P236 lub P241 = 0, odniesienie
to bedzie procentem maksymalnej czestotliwosci (P134).
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15.1.1 Aplikacja 1 - predkosé nominalna

Ten przyktad opisuje aplikacje, w ktérej analogowy sygnat wejsciowy odpowiada czestotliwosci referencyjne;.
Catkowity skok sygnatu analogowego reprezentuje polecenie uruchomienia silnika od jego minimalnej do
maksymalnej czestotliwosci, jak przedstawiono na Rysunek 15.2 na stronie 15-2. Tabela 15.1 na stronie 15-2
pokazuje parametry zwigzane z prawidtowym ustawieniem.

Wymagania:

= Motor: 1 HP, 220 V, 2.9 A, 1725 rpm, 60 Hz
= Min. Czestotliwosé = 0 Hz
» Maks. Czestotliwosé = 60 Hz

Programowania:

Tabela 15.1: Parametry dla aplikacji 1

Wejscie analogowe Al Al2 Potencjometr Wartos¢
Min. Czestotliwos¢ P133 0.0 Hz
Maks. Czestotliwos¢ P134 60.0 Hz
Maks. Napigcie wyjsciowe P142 100.0 %
Interm. Napigcie wyjsciowe P143 50.0 %
Stabe pole. Czestotliwos¢. P145 60.0 Hz
Czestotliwos$¢ posrednia. P146 30.0 Hz
Zrédto wyboru P220 0
Zrédto odniesienia P221 =1 P221 =2 P221=3 Wedtug aplikacji*
Wybér rotacji. P223 0
Funkcja sygnatu P231 P236 P241 0
Wzmocnienie P232 P237 P242 1.000
Sygnat wejsciowy P233 P238 - Wedtug aplikacji**
Przesuniecie P234 P239 P244 0%

(*) Zapoznaj sig Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.
(**) Dla Alx patrz Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1, dla potencjometru ten parametr nie jest dostepny.

Przyktad:

Czestotliwosc
wyjsciowa

P134 (60 Hz) Dla Al1 prosze ustawi¢ 0-10 V (P233 = 0) i wejécie analogowe

5V:

PO18( %) = (% x (100,0%) + 0,0% > x 1,000 = 50,0 %

Czestotliwos$¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 50,0 % x 60,0 Hz = 30.0 Hz

P133 (0 Hz)

Sygnat Alx

Rysunek 15.2: Wynik dla aplikacji 1
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15.1.2 Aplikacja 2 - nadmierna predkosé

Ten przyktad opisuje aplikacje, w ktérej analogowy sygnat wejsciowy odpowiada czestotliwosci referencyjne;.
Catkowity skok sygnatu analogowego reprezentuje polecenie uruchomienia silnika od jego minimalnej do
maksymalnej czestotliwosci, jak przedstawiono na Rysunek 15.3 na stronie 15-3. W tym przyktadzie
maksymalna predkos¢ jest wieksza od predkosci nominalnej (lub od predkosci w polu). Tabela 15.2 na stronie
15-3 pokazuje parametry zwigzane z prawidtowym ustawieniem.

Wymagania:

= Motor: 1 HP, 220V, 2.9 A, 1725 rpm, 60 Hz
= Min. Czestotliwos¢ = 0 Hz
= Maks. Czestotliwos¢ = 80 Hz

Programowania:

Tabela 15.2: Parametry dla aplikacji 2

Wejscie analogowe Al1 Al2 Potencjometr Wartos¢
Min. Czestotliwos¢ P133 0.0 Hz
Maks. Czestotliwos¢ P134 80.0 Hz
Maks. Napiecie wyjsciowe P142 100.0 %
Interm. Napiecie wyjsciowe P143 50.0 %
Stabe pole. Czestotliwos¢. P145 60.0 Hz
Czestotliwos¢ posrednia. P146 30.0 Hz
Zrédio wyboru P220 0
Zrédto odniesienia P221 =1 P221=2 P221=3 Wedtug aplikacji*
Wybor rotacji. P223 0
Funkcja sygnatu P231 P236 P241 0
Wzmochnienie P232 P237 P242 1.000
Sygnat wejsciowy P233 P238 - Wedtug aplikacji**
Przesuniecie P234 P239 P244 0%

(*) Zapoznaj sig Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.
(**) Dla Alx patrz Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1 , dla potencjometru ten parametr nie jest dostepny.

Przyktad:

Czestotliwosé
wyjsciowa

P134 (80 Hz) Dla Al1 prosze ustawi¢ 0-10 V (P233 = 0) i wejscie analogowe

5V:

5V

P0O18(%) = <—10 v

x (100,0%) + 0,0 % ) x 1,000 = 50,0 %

Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 50,0 % x 80,0 Hz = 40.0 Hz

P133 (0 Hz)

Sygnat Alx

Rysunek 15.3: Wynik dla aplikacji 2
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15.1.3 Aplikacja 3 - Przewijanie do przodu/do tytu przy uzyciu wejscia analogowego

Ten przyktad opisuje aplikacje, w ktérej analogowy sygnat wejsciowy odpowiada czestotliwosci referencyjne;.
Catkowity skok sygnatu analogowego reprezentuje polecenie uruchomienia silnika od jego minimalnej do
maksymalnej czestotliwosci, odwracajgc kierunek obrotéw, jak przedstawiono na Rysunek 15.4 na stronie
15-4. Tabela 15.3 na stronie 15-4 pokazuje parametry zwigzane z prawidlowym ustawieniem.

Wymagania:

= Motor: 1 HP, 220 V, 2.9 A, 1725 rpm, 60 Hz
= Min. Czestotliwosé = -60 Hz (Wstecz)
» Maks. Czestotliwosé = 60 Hz

Programowania:

Tabela 15.3: Parametry dla aplikacji 3

Wejscie analogowe A1 Al2 Potencjometr Wartos¢
Min. Czestotliwos¢ P133 0.0 Hz
Maks. Czestotliwosé P134 60.0 Hz
Maks. Napiecie wyjsciowe P142 100.0 %
Interm. Napigcie wyjsciowe P143 50.0 %
Stabe pole. Czestotliwos¢. P145 60.0 Hz
Czestotliwos¢ posrednia. P146 30.0 Hz
Zrédto wyboru P220 0
Zrédto odniesienia P221 =1 P221 =2 P221=3 Wedtug aplikacji*
Wybor rotacji. P223 0
Funkcja sygnatu P231 P236 P241 0
Wzmochnienie P232 P237 P242 2.000
Sygnat wejsciowy P233 P238 - Wedtug aplikacji**
Przesuniecie P234 P239 P244 -50.0 %

(*) Zapoznaj sig¢ Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.
(**) Dla Alx patrz Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1, dla potencjometru ten parametr nie jest dostepny.

Przyktad:

Czestotliwosé

wyjéciowa
Dla Al1 ustaw 0-10 V (P233 = 0):
P134 (60 Hz) Wejscie analogowe 10 V:
P018 (%) = (M x (100,0 %) + (-50,0 %) ) x 2,000 = 100,0 %
Do przodu 10V
Czestotliwos$¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 100,0 % x 60,0 Hz = 60,0 Hz
P133 (0 Hz) Wejscie analogowe 5 V:
Rewers P018 (%) = (% x (100,0 %) + (-50,0 %) ) x 2,000 = 0,0%
Czestotliwos$¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 0,0 % x 60,0 Hz = 0,0 Hz
- P134 (60 Hz) Sygnat Alx
Wejscie analogowe 0 V:
P018 (%) = (% x (100,0 %) + (-50,0 %) ) x 2,000 =-100,0 %

Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = -100,0 % x 60,0 Hz = -60,0 Hz

Rysunek 15.4: Wynik dla aplikacji 3
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15.1.4 Aplikacja 4 - Wejscie analogowe ze strefg martwa

W tym przyktadzie wyjscie pozostaje na poziomie 0 Hz przez pierwsze 2,5 V sygnatu analogowego. Obrét silnika
(do tytu) nastepuije tylko wtedy, gdy parametr Dead Zone jest wytgczony (P230 = 0), jak pokazano na Rysunek
15.5 na stronie 15-5. Tabela 15.4 na stronie 15-5 pokazuje parametry zwigzane z prawidtowym ustawieniem.

Wymagania:

= Motor: 1 HP, 220V, 2.9 A, 1725 rpm, 60 Hz
= Min. Czestotliwos¢ = 0 Hz
» Maks. Czestotliwos¢ = 45 Hz

Programowania:
Tabela 15.4: Parametry dla aplikacji 4
Wejscie analogowe Al1 Al2 Potencjometr Wartos¢
Min. Czestotliwos¢ P133 0.0 Hz
Maks. Czestotliwosé P134 60.0 Hz
Maks. Napiecie wyjsciowe P142 100.0 %
Interm. Napiecie wyjsciowe P143 50.0 %
Stabe pole. Czestotliwosé. P145 60.0 Hz
Czestotliwos¢ posrednia. P146 30.0 Hz
Zrédto wyboru P220 0
Zrédto odniesienia P221 =1 pP221 =2 P221=3 Wedtug aplikacji*
Wybor rotacji. P223 0
Funkcja sygnatu P231 P236 P241 0
Wzmocnienie P232 P237 P242 1.000
Sygnat wejsciowy P233 P238 - Wedtug aplikacji**
Przesuniecie P234 P239 P244 -25.0%
Martwa strefa** P230 1

(*) Zapoznaj sig Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.
(**) Dla Alx patrz Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1, dla potencjometru ten parametr nie jest dostepny.

Przyktad:

Wyjscie
Czestotliwosc
P134 (60 Hz) + Dla Al1 ustaw 0-10 V (P233 = 0):
Wejscie analogowe 10 V:
45 Hz P018 (%) = <% x (100,0 %) + (-25,0 %) ) x 1,000 = 75,0 %
Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 75,0 % x 60,0 Hz = 45.0 Hz
Do przodu
Wejscie analogowe 2,5 V:
0, = 2’5 V 0, 0, = 0,
P018 (%) = 0V X (100,0%) + (-25,0%) ) x 1,000 = 0,0 %
P133 (0 Hz) Sygnat Alx  Czestotliwo$é wyjsciowa. = P018 x P134 = 0,0% x 60,0 Hz = 0,0 Hz
Rewers
Wejscie analogowe 0 V:
-15 Hz oV
P018 (%) = (10—\/ x (100,0 %) + (-25,0 %) ) x 1,000 = -25,0 %

Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = -25,0 % x 60,0 Hz = -15,0 Hz

Rysunek 15.5: Wynik dla aplikacji 4
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15.1.5 Aplikacja 5 - Odwrotne odniesienie z wejSciem analogowym

Ten przyktad opisuje aplikacje, w ktérej analogowy sygnat wejsciowy odpowiada czestotliwosci referencyjne;.
Catkowity skok sygnatu analogowego reprezentuje polecenie uruchomienia silnika od jego minimalnej do
maksymalnej czestotliwosci, jak przedstawiono na Rysunek 15.6 na stronie 15-6. Tutaj wejscie analogowe jest
odwrécone w poréwnaniu do aplikacji 1. Tabela 15.5 na stronie 15-6 pokazuje parametry zwigzane z
prawidtowym ustawieniem.

Wymagania:

= Motor: 1 HP, 220V, 2.9 A, 1725 rpm, 60 Hz
= Min. Czestotliwosé = 0 Hz
= Maks. Czestotliwosé = 60 Hz

Programowania:

Tabela 15.5: Parametry dla aplikacji 5

Wejscie analogowe All Al2 Potencjometr Wartos¢
Min. Czestotliwosé P133 0.0 Hz
Maks. Czestotliwos¢ P134 60.0 Hz
Maks. Napigcie wyjsciowe P142 100.0 %
Interm. Napigcie wyjsciowe P143 50.0 %
Stabe pole. Czestotliwosé. P145 60.0 Hz
Czestotliwos¢ posrednia. P146 30.0 Hz
Zrédto wyboru P220 0
Zrédto odniesienia P221 =1 P221=2 P221=3 Wedtug aplikacji*
Wybér rotacji. P223=0 P223 =0 P223 =1 Wedtug aplikacji
Funkcja sygnatu P231 P236 P241 0
Wzmochnienie P232 pP237 P242 1.000
Sygnat wejsciowy P233 P238 - 2
Przesuniecie P234=0% | P239=0% | P244=-100.0% | Wedtug aplikacji**

(*) Zapoznaj sig Rozdziat 7 POLECENIA | ODNIESIENIA na stronie 7-1.
(**) Dla Alx patrz Sekcja 9.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 9-1, dla potencjometru ten parametr nie jest dostepny.

Przyktad:
Czestotliwosé
wyjsciowa
Dla Al1 prosze ustawi¢ 10-0 V (P233 = 2) i wejscie analogowe 7,5 V:
P134 (60 Hz)
75V
P018 (%) = 100,0 % - 0V (100,0%) + 0,0% | x 1,000 = 25,0%
Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = 25,0 % x 60,0 Hz = 15,0 Hz
W przypadku potencjometru z wejsciem analogowym 7,5 V jeden
potrzebny jest P244 = -100,0 % i P223 = 1:
75V
P018 (%) = ETa x (-100,0%) + 0,0% | x 1,000 = -25,0%
P133 (0 Hz) Sygnat Alx

Czestotliwos¢ wyjsciowa. = P018 x P134 = -25,0% x 60,0 Hz = -15,0 Hz

Rysunek 15.6: Wynik dla aplikacji 5
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15.2 APLIKACJA REGULATORA PID

Ten przykiad opisuje aplikacje sterujgcg procesem w zamknietej petli (regulator PID), jak przedstawiono na
Rysunek 15.7 na stronie 15-7. Tabela 15.6 na stronie 15-7 pokazuje parametry zwigzane z prawidtowym
ustawieniem.

Wymagania:

Przetwornica czestotliwosci zostanie skonfigurowana do pracy w trybie lokalnym.

Wejscie cyfrowe DI1 bedzie uzywane dla polecenia Run/Stop w trybie lokalnym.

Wejscie cyfrowe DI2 bedzie uzywane do wyboru PID na Reczny/Automatyczny.

Zmienna procesowa regulatora PID (PV) zostanie podtgczona do wejscia analogowego Al1 w skali 4-20
mA, gdzie 4 mA jest réwne 0 bar (P922), a 20 mA jest rowne 4,0 bar (P923).

Wartos¢ zadana sterowania regulatora PID (SP) bedzie dostepna za posrednictwem interfejsu HMI
(przyciski).

Przyktad:

4-20mAT
Cisnienie

Przetwornik
0-4 bar

DI1 - uruchom / zatrzymaj
DI2 - reczny / automatyczny PID

gPEoi

DI PE(L1|L2|L3
DI2
Falownik
GND lWosci i
AT (mA) czestotliwosci
GND

Proces

PE|U|V |W

Tarcza

Rysunek 15.7: Przyktad zastosowania regulatora PID

Programowania:

Tabela 15.6: Sekwencja programowania aplikacji requlatora PID

Sekwencja = Ustawienia Dziatanie / Wynik

P903 1 = Kontroler PID Wybiera aplikacje regulatora PID w funkcji SoftPLC falownika

P901 1 = Uruchom aplikacje | Umozliwia wykonanie aplikacji regulatora PID

P928 1 = Bezposredni Wybiera dziatanie kontrolne regulatora PID, umozliwiajgc w ten sposéb jego dziatanie i
przesytanie, w tym momencie domysine ustawienie aplikacji*

P133 40.0 Hz Minimalna czestotliwo$¢

P134 60.0 Hz Maksymalna czestotliwo$¢

P233 1=4-20mA Wybér funkcji sygnatu Al1

P911 2.00 Ustawienie warto$ci zadanej sterowania przez HMI

P931 1.00 Wzmocnienie proporcjonalne regulatora PID

P932 5.00 Catkowite wzmocnienie regulatora PID

P933 0.00 Wzmocnienie pochodnej regulatora PID

(*) Zapoznaj sie Tabela 14.2 na stronie 14-4.
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