Silniki | Automatyka | Energia | Transmisja & Dystrybucja | Powtfoki

Przetwornica czestotliwosci

CFW500 V4.1X

Instrukcja Programowania

N HEEE
HRCHE






=

Instrukcja Programowania



Podsumowanie rewizji

=

Ponizsze informacje opisujg przeglady dokonane w niniejszej instrukcji.

Wersja |Weryfikacja Opis

V4.0X R0OO Pierwsze wydanie
Dodano nowy parametr: P0459

V4.1X RO1 Uwolnienie kontroli HSRM i VVW PM dla ramki A
Obstuga ciggtosci odczytu/zapisu Modbus nawet w przypadku nieprawidtowych adresow w sekwencii
Ogodlna aktualizacja
Zmiana w bicie 10 parametru PO397

V41X R02 Dodano nowe opisy konfiguracji rampy rozruchowej w sterowniku VVW PM

Dofunkciji,LoadUser 1”i,Load User 2” dodano nowe zachowanie, umozliwiajace wykorzystanie pojedynczego
wejscia cyfrowego (DIx) do wyboru uzytkownikéw 1 i 2 na podstawie zastosowanego poziomu logicznego




JmE Podsumowanie

SZYBKI DOSTEP DO PARAMETROW, ALARMOW, BLEDOW |

KONFIGURACUI ......ciiiiecciiiinsssssss s nssss s s s sssss s ss s s nmmssssssssnnmsssssss snnmnnsnns 0-1
SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW RAPP.......cccoouneenrmresneannns 0-28
1 INSTRUK.CJA BEZPIECZEN’STWAIIIlllIlllIIlllIIllIIllIIIllIIllllllllllllllllllllllllll 1-1
1.1 OSTRZEZENIA DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA W NINIEJSZEJ INSTRUKCJI ......oovnnrernnnnnns 1-1
1.2 OSTRZEZENIA BEZPIECZENSTWA ZAWARTE W PRODUKCIE.......cceueurereererererssasassesesesesssasanas 1-1
1.3 ZALECENIA WSTEPNE .......ccocoiiiiiiumnsrrnssssssrnsssssssssnsssss s ensssss s s e s ssmss s asssssmss s ensssnsnsnesssannnnnnsssnnnnnnns 1-2

2 INFORMAGCUE OGOLNE .....ccoeveeiersmrssssesssssssssssssssssssssssssssssssssasssssansansanes 2-1
2.1 NA TEMAT INSTRUKGCUI ....cuuuueemmmmminniinisssssssssssmmssssssssissssssssssssssmssssssssssssssssassnnssnsssssssssssssssssssnnnnnnsnns 2-1
2.2 TERMINOLOGIA | DEFINICUE ......coiiiiiiiiiissssssnsmmmssssssssssssssssssnnssmssssssssssssssssassnnnsmsssnsssssssssssssssnnnnnnsnns 2-1
2.2.1 Uzyte terminy i defiNiCje ....cciuiiiismmmmmmmmmmmsmsmmmmsnnnnnsnnmnmnmsssssssssssssssssssssssss s s s s snsnsnsnsnnnsnsnssssssssass 2-1

2.2.2 Reprezentacja NUMEIYCZNaA. .cuuuussssrsrsssmsmsmmmmmnmnnnnnnnnnnnsnssssssssssssssssssssssnsmnmsmsmssnsnsnnnnnnnsnsnsssssssss 2-3

2.2.3 Symbole opisujgce WIaSCIWOSCi Parametrow .........cccuiiiissmmmemmennninsssssssssssmmsssssssssesssssssssnns 2-3

2.3 KOMPATYBILNOSC OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO..........cocummssnsmmmmmmsnnmmmssssssssssssnnnnnnsnns 2-3

3 PRZEDSTAWIENIE CFW500 ......ccccuiiimmmeimmmesninsssssssmssssssnssssssnsssssnnnsssnns 3-1
4 HMI | PODSTAWOWE PROGRAMOWANIE.........cccciiimmecesrrnnnccnssnens 4-1
4.1 SEGMENT LOKALNY HMI ... eiieemms s sssss s s s s n s s ssmmm s s s s n e s smmmmmnnnns 4-1
4.1.1 Korzystanie z interfejsu HMI do obstugi falownika...........cccuiiimmmmmmmninninnninsseeeeesesns e 4-1

4.1.2 Wskazania na wyswietlaczu HMI..............co i 4-2

4.2 ALFANUMERYCZNY HMLI.....uueueeiiiiiiiiiiiiisssmmmssss s ssssssssssssmssss s s s sssssasssssssssmssssssnssnssssssssnmnnnnsnns 4-3
4.2.1 Korzystanie z alfanumerycznego interfejsu HMI ...........cooo i 4-3

4.3 TRYBY PRACY HIMI ... irsisssisssmmmss s e s mms s s s s s r s n s mmmmmm s n e s e e e e e nan s nmmmnnnnnns 4-5

5 PODSTAWOWE INSTRUKCJE DOTYCZACE PROGRAMOWANIA |

USTAWIEN ......ooceiieeeirsccesrrsesssrsnmssssrnmnssssnnmssssnnmsssssnmsssssnmnssssnnnssssnnmnssennnn 5-1
5.1 STRUKTURA PARAMETROW......cooiuiimiucemiacsnsssssssssssssssssssssassssssssssssasssssssssssssssssssssssssssssssssssans 5-1
5.2 PARAMETRY WYBRANE PRZEZ MENU HMI............. o icccmrrirececssssssssccssnn s s e s sess s ssssmmmmmnnnns 5-1
L0 0 o 11 | 5-2
5.4 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEM .......ccccciiiiieeccmemniiiiicsssssssssssssmsssssssseesssssssssnnssmssssssssssssssssassnnnnnnsnns 5-7
5.5 USTAWIENIE WSKAZAN WYSWIETLACZA W TRYBIE MONITOROWANIA .......c.cccocemrmcnemsncaenns 5-10
5.6 WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA.........cccceevurueee. 5-10
5.7 SYTUACJE DLA STATUSU KONFIGURAGCUI ......ccccriiimimmmmmnmnnnnnnnnnnsssssssssssssssssssssssssssssssssssssnsnsnnnnns 5-11
5.8 JEDNOSTKI INZYNIERYJNE SOFTPLC .....ccocemiuccmincacmssssessssssssssssssssssssssssssssassssssssssssssssssssasnns 5-11

6 IDENTYFIKACJA MODELU FALOWNIKA | AKCESORIOW ................. 6-1
6.1 DANE INWERTERA .......cciiiiiiecccmmiiiiiiessssssssssssmasssss s s s sesssss s sssssmmssssssessessssssassnnnmmnsnnsssssessssssansnnnnnnnnns 6-1

7 POLECENIE LOGICZNE | ODNIESIENIE PREDKOSCI ........cccceeeiienae 7-1
7.1 WYBOR POLECENIA LOGICZNEGO | ODNIESIENIA PREDKOSCL.......ccocvererenenrarsrssssesssesesesesens 7-1
7.2 ODNIESIENIE PREDKOSCI .....occeieecsesesssssssssssssssssssssssssssssssasasassssssssssssssssssssssssssasssssssssnsnsnssssssens 7-8

7.2.1 Referencyjne ograniczenia PredkOSCi ....cccuiemmrmmmssmnmimmssssssmmsssssssssmsssssssesssssssssssssssnssssnssss 7-9
7.2.2 Kopia zapasowa odniesienia PredkOSCi ....cuuueerrrmsssssmmmssssssmmmssssmssmmsssssssssssssnnsssssssnnnnsas 7-10
7.2.3 Parametry odniesienia PredkOSCi .....cuuuermimmissmmmmmmssssssnmmmsssmssnsssssssssssssssssssssssssssssssssssnsnnsas 7-10
7.2.4 Odniesienie za pomoca potencjometru elekironicznego ..........cccervsssmmrsmsssensnmssssnnnnnnas 7-13
7.2.5 Wejscie analogowe Alx i wejscie czestotliwosci Fl ........cccccvmiivmmmmmnsssmnnmmnsssmssnnmssessnnns 7-13

7.2.6 13-bitowa wartos$¢ zadana predkOSCi .....cccurmmrrmiissmmmmmisssssnmnsssssssrsssssss s s s ssmmnnneas 7-14



Podsumowanie JmE

7.3 SLOWO STERUJACE | STATUS FALOWNIKA ......cooiiemmnsmrnssmsssssmssssssssssssssssssssssssmsssssssssssasssssnsnss 7-14
7.3.1 Sterowanie za pomocg WejSE HMI  .......eoiiiiiiimrininsnrrnnsess s s mmnnn s 7-18
7.3.2 Sterowanie za pomocg WejSC CYfrOWYCh  .....cceviriiiemmrmmissmmsnnsssssssssssssssss s ssmns s ssmmnnneas 7-18

8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM.......cccccmmmmmmmmnnsssssnnnnnnnnnns 8=1

9 STEROWANIE SKALARNE V/F ... ieireeiineesreessseessesessssmssssmssssnnsssnnnnes 9-1
9.1 PARAMETRYZACJA V/F STEROWANIE SKALARNE..........coiicceeerrerrsmmerressmmns s essssmme s eessssmsesesssnnnes 9-3
9.2 ROZRUCH W TRYBIE V/F ... cccceiiescsmceriessssmsssesssssmsssessssssssessssnmsssesssssssssesssnmsssessssnmsssesssnnesensssnnes 9-8
9.3 OGRANICZENIE NAPIECIA OBWODU POSREDNIEGO | PRADU WYJSCIOWEGO .........ccoueuee 9-9

9.3.1 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez "Przytrzymanie Rampy"

0 T 0 T 0 N 11T o 9-9

9.3.2 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez "Rampe Przyspieszania"

0 T 0 T I 11 o 9-9

9.3.3 Ograniczenie pradu wyjsciowego przez "Przytrzymanie rampy" P0150 = 2 lub 3......... 9-12

9.3.4 Typ ograniczenia pradu "Rampa zwalniajgca" PO150 = 0 lub 1.....ccccimmmmmmmmmmmemceececnnnnnnnns 9-12
9.4 OSZCZEDNOSC ENERGII .....cceurerarereraseseseseseesessssasssssssasssssessssssssessssssssasssassssssssssssessssasssasasasans 9-13

10 KONTROLA VVW ......cciecciicerimesnrnesssnmssssmssssnssssnmsssnmssssnnsssnnsssnnnssnnnnss 10-1
10.1 PARAMETRYZACJA STEROWANIA VVW ......eeeicccceccrrrsssmmssrssssmmsssessssmmssessssmmsssessssmmsssesssnmnnnees 10-3
10.2 ROZRUCH W TRYBIE VVW .......ceiiiiimmcrresssmmssssssmmsssessssmmssesssssmsssesssmmsssessanmnssesssammnssesssnmnnnees 10-5

11 KONTROLA VVW PM.........cicciiiimccesssnnsscssss s s snm s s s s s s nnmmssssss s nnnas 11-1
11.1 USTAWIENIE PARAMETRU KONTROLA VVW PM....ccoiiiiimmrrisssmmesnsssssmssssssssnsssssssssmmsssssssmssssas 11-3
11.2 URUCHOMIENIE W TRYBIE VVW PM .....ccoiiiicimmrinssmmesnsssssmmssssssssmssssssssmssssssssnmssssssssmmsssssssnmsssnas 11-4

B T I 107/ o TN 1 11-7
11.3.2 Przewodnik rozwigzywania problemow ... 11-10
11.4 KKONFIGURACJA PARAMETROW RAMPY ROZRUCHOWEJ PM VVW. .......corururneeeesnsnns 11-11

12 KONTROLA VVW HSRM ... recrnirmcccsssn s s s s s nnmsss e e 12-1
12.1 USTAWIENIE PARAMETROW STEROWANIA VVW HSRM ......cccceurmrerarncsesenesesssssssssssssssssssssaes 12-1
12.2 URUCHOMIENIE W TRYBIE PM VVW HSRM.........cccccmmimnnmmnnmnsssnmnnnnssssssssnssssssssssssssmssssssssnsssnnas 12-2

13 KONTROLA WEKTOROW ......ccouiiiiiimmeesninnsessssssnssnsssssssssnssssssssssnnnas 13-1
13.1 STEROWANIE BEZCZUJNIKOWE | Z ENKODEREM ........cciiiimmmnninsssemnnnnsssnssssssssmssssssssssssnnas 13-1
13.2 I/F MODE (SENSORLESS) .....ccttiiismmmriissnmnnmmsssnmssmssssssssssssssssssssssnssssssssnnsssssssnnssssssssnnnssssssnnnnnsss 13-5
13.3 SAMOSTROUENIE ......cooiiiiiiemmiiiismnnsiissmmsssisssssss s sssssssss e s ssmms s e s smmns s eassamnn s sesssnnnnsnnssannnnsesssnnnnnsss 13-5
13.4 KONTROLA MOMENTU OBROTOWEGO ......ccocttrmsssmmmnmmssssnnssmssssnsssmssssnssssssssnnnnssssssnnsssssssnnnnnnas 13-6
13.5 OPTYMALNE HAMOWANIE .......ccooottiiiummnnnissnnnsnnssssnnsssssssnnsssssssnnssssssssnnsssssssnnnssssssannnnnssssnnnnnsas 13-8
13.6 DANE SILNIKA ...cooiiiiiimnriiisnmssmasssssssisssssmssssassssssssssssssssessssnnsssasssnssssesssannns sasssnnnnsssssannnnnssssnnnnnsss 13-9

13.6.1 Regulacja parametréow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika......... 13-12
13.7 KONTROLA WEKTOROW .....cccoeeuiururnssssssssssssssssssessssssssssssssssssssssssssssessssssssassssssssnsssnsssnsssssasaes 13-14
0 T =Y T F= o gl oYY o o L= o 13-14
13.7.2 Regulator Pradu .......ccccccccccecmmmssiinissiiisssssssssm s s s sssmsssms s s s s a e s s s smmmmmnsnn s nnennnnnas 13-16
13.7.3 Regulator strumienia ......ccceeeeeeecememsssses s ssssssssssssssssssssssssssssssssssesneesnssnnnnnnnns 13-16
13.7.4 Kontrola WejSCIia/WYJSCia ....ccccmiiiiiiiiiiiiissscscmmmsnnrinssssssssssssssssmsssssssssssssssssssmnsmmssnsssnssnssnas 13-18
TR RS- 4 Lo X 4o =Y 13-19
13.7.6 Ograniczenie momentu ObrotoOWego........cccrrriismmmrmmsssmnsmssssssnsrssssssnssssssssssssssssnssssssssas 13-23
13.7.7 Nadzoér nad rzeczywista predkos$cia Silnika .....cccerrisssmmnimssssssssmmssssssmmmssssssesssssssssnnnes 13-24
13.7.8 Regulator obwodu posSredniego ........cccuiiermmmmmmmmmriniisisssssssssssmmssnnrsssessssssssssmnsmmssnssssssssssas 13-25

13.8 URUCHOMIENIE W TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA | Z ENKODEREM ......... 13-27



JmE Podsumowanie

14 FUNKCJE WSPOLNE DLA WSZYSTKICH TRYBOW STEROWANIA......
..................................................................................................................... 14-1
14.1 RAMPY ....ooeecececucrsasssasasssssesssssesesessssssssasasasasasssssssssesesssssessssasasasansssnssssesssessssssssssasanansnsnsnsnensseneneas 14-1
14.2 TRYB USPIENIA ........ooeeeereeeeeceeesessssssssasasssssssssssssssssssssssasasasasssssnsnssssssessssssssasasassnssnsnenensssseneas 14-4
14.3 FLYING START / RIDE-THROUGH V/F LUB VVW .....c.coeeeururererererereessssssssssssssasassssssssssnensnsssssanes 14-5
14.3.1 Funkcja Flying Start ......ccccccccmmmmmiiiiniississssssssssnnssssssssssssssssssssssss s sesssssssssssssmsssssssssesssssssnsnns 14-6

14.3.2 Funkcja Ride-Through ........eeeeeeeeeeeeiniisisisssssmsmsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnssssssssssnnnss 14-6

14.4 LOT STARTOWY / PRZEJAZD DO STEROWANIA WEKTOROWEGO ......ceovmrmrererereerereseseseaens 14-6
14.4.1 Wektor Flying Start........ccccccmmmmmminiiiiiisissssssssssnnsissssssssssssssssssssss s sesssssssssssssmssssssnssesssssssnsnns 14-6
14.4.1.1 P0202 = B....eoveerercrcsessssasssssssssssesssssessssssasssassssssssssssssssssssssssasassssssnsssssnsssssssssssasasasans 14-6

14.4.1.2 P0202 = 4 ...ucecrercrcrcrcassssssssssssssssssssssssssssssssassssssssssssssssssssssssasassssssnsssssnsssssssssssssasanans 14-9

14.4.2 Wektor Ride-Through ......eeeeeeeesisisssssssssinnssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssess s ssssssnnnnns 14-9

14.5 HAMOWANIE PRADEM STALYM ......cvuimreieeessssesesesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasns 14-12
14.6 UNIKNIETA CZESTOTLIWOSC......cucureccurerecsaseseeasassssssssaessssssesssssssssssssssessssssasesssassnsssssaseneas 14-14
14.7 TRYB POZAROWY........ccreererererssssassssesesesssssssassssssesesssssssssassssesessssssssasassssssessnssssssasassssssensnssssaes 14-15
15 CYFROWE | ANALOGOWE WEJSCIA 1 WYJSCIA......ccomcireirmannans 15-1
15.1 WEJSCIA ANALOGOWE .......commreraiacscscsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasssssssssssnns 15-1
15.2 WYJUSCIA ANALOGOWE .....ccemmreraiscscsesessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssassssssssssnns 15-6
15.3 CZESTOTLIWOSC WEJSCIOWA.......cocrurerermeessseesssessssssssasasassssssssssssssssssssssssssasssssssssssnsnsssssasas 15-9
15.4 CZESTOTLIWOSC WYUJSCIOWA.......ceererereeeesesesessssssssassssssssssssssssssssssssssssassssssssssssssnssssessases 15-11
15.5 WEJSCIA CYFROWE ......cciimminissssscsesssssssssssssssssssssssssssssssssssessasssssssssssssssssssssssssssssssssnsasnssnns 15-13
15.6 WYUSCIA CYFROWE.......coceeiememsesasscscsesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnssnns 15-22
16 STEROWNIK PID ....cciieiieeiieeiieensssismsssns s sesssms s sns s sns s sssssnsssnssnnsssnssnnnns 16-1
16.1 OPISY I DEFINICUE ....cveeveeeeeeeessscssssssssasasssssssssssessssssssssssssasasasssssnsssssssssssssssssasassssssnsnsnsnensssseneas 16-1
16.2 URUCHOMIENIE .......oeeeeerereeeeresessscssssssssasassssssssssssssssssssssssssssasassssssssssssssssssssssssssassssssnsnsnensnssssensas 16-3
16.3 TRYB USPIENIA Z PID ......coeeeeerercressssssasassssssssssssssssssssssssssasasassssssssssssssssssssssssssasssssssnsnsssnsssssssas 16-7
16.4 EKRAN TRYBU MONITOROWANIA .......coeereeeeecresessssssssasasassssssssssssssssssssssssasasssssssnsnsnsnsssssasas 16-7
16.5 PARAMETR PID .......covueurereeeeesessesssssssssssasassssssssssssssssssssssssssasasassssssnsssssssssssssssssssasasssssnsnsnenssssensas 16-7
16.6 POMOGC AKADEMICKA ......coereerenersssasarasassssssssssssessssssssasasasassssnsssssssssssssssssssasssssssssnsnsnssesessasns 16-12

17 HAMOWANIE REOSTATYCZNE...........coosnmmmmmmmmmmmnnsssssssnssssssnnnnsssssssnns 17=1

18 USTERKI | ALARMY ...iiieeeeeeeiissns s s s s nnsssss s s s s s mmmmm s s 18-1
18.1 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZECIAZENIEM (FO072 | AO046)......cccceurerereerererererases 18-1
18.2 ZABEZPIECZENIE PRZED PRZECIAZENIEM IGBTS (FO048 | AO047) ....cccoerererererarseereresesesases 18-4
18.3 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM (FOO78) ....cetrusssmmsrrmsssnmmsssssssnmmsnssssnnnnnnas 18-5
18.4 ZABEZPIECZENIE PRZED PRZEGRZANIEM IGBTS (FO051 | A00S50) .......cersssmesmssmersssansrssaneeass 18-6
18.5 ZABEZPIECZENIE NADPRADOWE (FOO70 | FOO74) ...ceteussmmsermsssnmmssssssnmsssmsssnnmsssssssnsnsnssssnnnnnnss 18-8
18.6 NADZOR NAPIECIA LACZA (FOO21 | FO022) ......coeerererrsrnrarasasssesesesesssesessssssssasasasasssssesenesssessases 18-8
18.7 BLAD KOMUNIKACJI MODULU WTYKOWEGO (FO031)....ccrusmmrssanersssnsmsssnsrsssnsssssnsssssasssssanness 18-8
18.8 BLAD SAMOSTROJENIA TRYBU STEROWANIA (FOO33) ....ccoocurusamersssmsmsssnsrsssnsssssnsssssasssssnnsess 18-8
18.9 ZDALNY ALARM BLEDU KOMUNIKACJI HMI (AO700) ......cerusumersssnsrsssnsmsssnsssssnsssssnsssssasssssannenss 18-8
18.10 BLAD ZDALNEJ KOMUNIKACUJI HMI (FO700) ......cc0musmmmmsamsmsssmsmsssnsmsssnsmsssnsssssnsssssnsssssasssssnnsess 18-8
18.11 BLAD IDENTYFIKACJI SPRZETU ZASILANIA (FO084) .....cccoriismmerrmssmmssrmsssnmmssmssssnmsssssssnssnns 18-8
18.12 BLAD PROCESORA (FOOB80) ......cseumerrssssnmsersssssnmssrsssssnssssssssnmsssssssnsssessssnssssssssnnnsssssssnnnsnssssnnnnnnss 18-9
18.13 NIEZGODNA WERSJA OPROGRAMOWANIA GEOWNEGO (FO151) ...curureeurareseesrsseessssaseneas 18-9
18.14 WEWNETRZNE ZABEZPIECZENIE PRZED PRZEGRZANIEM (A0152 | FO153)....ccceerisumeeenns 18-9
18.15 BLAD PREDKOSCI WENTYLATORA (FO179)....ceereeueurararararassseseseesesesessssssssasasasassssenenesesensaees 18-9
18.16 BLAD IMPULSOWEGO SPRZEZENIA ZWROTNEGO (FO182)......ccccreeursmsmssssnseseseseesessssssanes 18-9
18.17 HISTORIA BELEDOW .......c.coeccrcacncaceasasasasssssesssesesesessssssssssasasassssssnsnsssssssssssssssasasasassssnsnssnssensases 18-9

18.18 AUTOMATYCZNY RESET BLEDU ........coiiiiiiemmrrinissnmssrnssssss s snssssss s sssssssss s snsssssss sessssssss snssssnnes 18-12



Podsumowanie JmE

19 PARAMETRY ODCZYTU ...ciiccceiiiirmmmmessssnnnnsssssssssssnsssssssssnsnssssssssnnnns 19-1
20 KOMUNIKAGCUA ... ieciiiscesnsnsssssrsnssssssmms s s s s ms s s s nmsssssnnnssssnnmssssnnnnns 20-1
20.1 INTERFEJS SZEREGOWY USB, RS-232 | RS-485........cccecemmmmmmrmniisnssssssssssssmsssssmsssssssssssssmmsssssnns 20-1
20.2 BLUETOOTH ....oicccceircsssscerressssmssresssssssssessssssesesssssmsssesssssssssessssnssseessssmsssessssnnsseesssannsnensssnnnnnesssnn 20-4
20.3 CAN - INTERFEJS CANOPEN / DEVICENET .......cccirirrsecereesssssseresssssmsssessssssssesssssmsssesssssssssesssen 20-5
20.4 INTERFEJS PROFIBUS DP .......ceoeiiiciceceriessssscersessssmssesssssssessessssssssesssssmsssessssnmssesssssmsssessssnnsssesssen 20-6
20.5 KOMUNIKAGCUJA BACNET ......ccoooceierrsecerresssssseseessssmsssesssssmsssessssssssesssssmsssessssnseseessssnsssessssnnseesssnn 20-7
20.6 KOMUNIKACUJA SYMBINET ......cooiiiiiscerressssserrsssssmssrssssssssssessssssssesssssmsssessssnssseessssnsssessssansssesssnn 20-7
20.7 INTERFEJS ETHERNET ....oooiiocceresrsecesressssssesssssssmsssesssssssssessssmsssesssssmsssessssnmsseesssmssnensssnnnssenssnn 20-8
20.8 POLECENIA | STATUS KOMUNIKACUL .......ccccerrenrsmmerressssmmssessssmsssessssnmsssessssmssssssssnmsnsesssanmnnsens 20-11
P20 ST L o I . 21-1
21.1 APLIKACJA REZYDENTA - RAPP ... s rersmsssssssssse s eessssss s s esssssms s sesssssseseessssmsssensssnmansenssnn 21-3

P2 [0 T T oo g T T 1T 3 - 21-4

21.1.2 ZerWany PASEK ...cceeecummmmrrriiriisssssssssmnnnmssnsssssssssssssssmssssssnnssassasssassasamnnsnns s s s eanaanssassannnnnnnnanes 21-5

21.1.3 Alarm konserwacji filtra.......ccccuuiirrrmmmmnnrnrinssisss s e 21-7

21.1.4 Wewnetrzny kontroler Pid - PIDINt ........ccoiiiiimmmminsesssmnnsesssnnsssssssssssssss s ssssssssssssssssnas 21-8

21.1.5 Tryb USPI€Nia PID .....cooooiiiiiiiiiiisisesnsemsens s sssssssssss s s s s s ssssmmsssssss s esssnssssssnnnmmnnnsnnns 21-15

21.1.6 Zewnetrzny sterownik PID .......ccccciiiiiemiriniimssinsssssss s s s ssmss s s sssmss s snssamsssnnas 21-18

21.1.7 Funkcje RAPP Status [0gIiCZNY ......cccceeiiiimiiiisisssssmsmmmsnnsnnsssssssssssssmmssssssssssssssssssssssmmssnssnns 21-24

21.1.8 Sekwencja uruchamiania dla wewnetrznego PID............cccuiimmmmmmmmnmniinnsssssssssmmssnnnnn 21-25
21.1.8.1 Uruchomienie (Wewnetrzny PID) .......ccuuceerermmsssmsmemmsssssssmmssssnssssssssssssssssssnssssnnssas 21-25

21.1.9 Sekwencja uruchamiania dla zewnetrznego PID..........cccccmmnmmmmmmnssmmssmmssssssmnsssssnns 21-26
21.1.9.1 Uruchomienie (zewnetrzny PID) ........ccuremrrmmsssmssmmssssssssmmsssssssssssssssssssssssnssssssssas 21-26

22 BEZPIECZENSTWO FUNKCJONALNE .......cccocrmrmrrrereesesesnsasansesenes 22-1



JI'I_'IE Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

SZYBKI DOSTEP DO PARAMETROW, ALARMOW, BLEDOW I a
. Ustawienie Ustawienia PP
Parametry Opis Regulowany Zakres e el Wiasciwosci Grupy Strona
P0000 | Dostegp do 0 do 9999 0 5-2
parametrow
P0001 | Predkosc¢ odniesienia | 0 do 65535 ro CZYTAJ | 19-1
P0002 | Predkos¢ wyjsciowa | O do 65535 ro CZYTAJ | 19-1
(silnik)
P0003 | Prad silnika 0,0 do 400,0 A ro CZYTAJ | 19-1
P0004 | Napiecie obwodu 0-2000V ro CZYTAJ | 19-2
posredniego (Ud)
P0005 | Czestotliwosc 0,0 do 500,0 Hz ro CZYTAJ | 19-2
wyjsciowa (silnik)
P0006 | Status falownika 0 = Gotowosé ro CZYTAJ | 19-2
1 =Tryb pracy
2 = Zbyt niskie napiecie
3 = Usterka
4 = Samostrojenie
5 = Konfiguracja
6 = Hamowanie pragdem
statym
7 =8TO
8 = Tryb pozarowy
9 = Zarezerwowane
10 = Tryb uspienia
P0007 | Napiecie wyjsciowe 0-2000V ro CZYTAJ | 19-4
P0009 | Moment obrotowy -1000,0 do 1000,0 % ro CZYTAJ | 19-4
silnika
P0010 | Moc wyjsciowa 0,0 do 6553,5 kW ro CZYTAJ | 19-5
P0011 | Wspdtczynnik mocy -1,00 do 1,00 ro CZYTAJ | 19-5
P0012 | DI8 do DI1 Status Bit 0 = DI ro CZYTAJ, [15-14
Bit 1 = DI2 I/O
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
P0013 | DO5 do DO1 Status | Bit 0 = DO1 ro CZYTAJ, |15-28
Bit 1 = DO2 I/O
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
P0014 | Wartos¢ AOT 0,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-6
I/O
P0015 | Wartos¢ AO2 0,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-6
I/O
P0016 | Wartos¢ FO w % 0,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, [15-12
I/O
P0017 | FO Wartos$¢ w Hz 0 do 20000 Hz ro CZYTAJ, |[15-12
I/O
P0018 | Wartos¢ Al -100,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-1
I/O
P0019 | Wartos¢ Al2 -100,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-1
I/O
P0020 | Wartos¢ AI3 -100,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-1
I/O
P0021 | FI Warto$c w % -100,0 do 100,0 % ro CZYTAJ, | 15-9
I/O
P0022 | Fl Wartos¢ w Hz 0 do 20000 Hz ro CZYTAJ, [15-10
I/O
P0023 | Gtéwna wersja 0,00 do 655,35 ro CZYTAJ 6-1
oprogramowania
P0024 | Dodatkowa wersja 0,00 do 655,35 ro CZYTAJ 6-1
oprogramowania
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji
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Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

wtyczki

P0027 | Konfiguracja modutu

0 = Bez wtyczki

1 = CFW500-10S

2 = CFW500-10D

3 = CFW500-I0AD

4 = CFW500-I0R

5 = CFW500-CUSB

6 = CFW500-CCAN

7 = CFW500-CRS232

8 = CFW500-CPDP

9 = CFW500-CRS485

10 = CFW500-ENC

11 = CFW500-CETH
CFW500-CEMB-TCP
CFW500-CEPN-IO

12 = CFW500-ENC2

13 = CFW500-I0SP

14 = CFW500-ENCA

15 = CFW500-CRS485P

16 = CFW500-CETH2

17 = CFW500-I0RP

ro

CZYTAJ

6-1

P0028 | Modut funkgiji
bezpieczenstwa

0 = Zworka STO
1 = CFW500-SFY2

ro

CZYTAJ

22-1

0-2 | CFW500
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0029

Konfiguracja sprzetu
zasilajgcego

0 = Niezidentyfikowany
1=200-240V/16 A
2=200-240V /2,6 A
3=200-240V/4,3A

4 =200-240V/7,0A
5=200-240V /9,6 A
6=380-480V/1,0A

7 =3880-480V/16A
8=380-480V /2,6 A
9=380-480V/4,3A
10=380-480V /6,1 A
11=200-240V/7,3A
12 =200-240V /10,0 A
13 =200-240V /16,0 A
14 =380-480V /2,6 A
15=380-480V /4,3 A
16 =380-480V/6,5A
17 =380-480V /10,0 A
18 =200-240V /24,0 A
19=380-480V /14,0 A
20 =380-480V /16,0 A
21 =500-600V /1,7 A
22 =500-600V/3,0A
23 =500-600V /4,3 A
24 =500-600V/7,0A
25 =500-600V /10,0 A
26 =500-600V /12,0 A
27 =200-240V /28,0 A
28 =200-240V /33,0 A
29 =380-480V /24,0 A
30=380-480V/31,0A
31132 = Zarezerwowane
33=200-240V /47,0 A
34 =200-240V/

56 A(HD) / 70 A(ND)

35 =380-480V/

39 A(HD) / 45 A(ND)

36 = 380-480V/

49 AHD) / 58,5 A(ND)
37 do 48 = Zarezerwowane
49 = 380-480 V /

64 AHD) / 77 A(ND)

50 = 380-480 V /

73 A(HD) / 88 A(ND)

51 =380-480V /

88 A(HD) / 105 A(ND)

52 =380-480V/

115 A(HD) / 142 A(ND)
53 = 380-480V/

142 A(HD) / 180 A(ND)
54 = 380-480V/

190 A(HD) / 211 A(ND)
55 =200-240V/

64 AHD) / 77 A(ND)

56 =200-240V /

75 A(HD) / 88 A(ND)

57 =200-240V/

88 A(HD) / 105 A(ND)

58 =200-240V /

115 A(HD) / 145 A(ND)
59 =200-240V /

145 A(HD) / 180 A(ND)
60 = 200-240V /

190 A(HD) / 211 A(ND)

Zgodnie z
modelem
falownika

ro

CZYTAJ

6-2

P0030

Temperatura modutu

-20 do 150 °C

CZYTAJ

19-6

P0034

Temperatura
wewnetrzna.

-20do 150 °C

CZYTAJ

19-6

P0036

Int. Predkosc
wentylatora

0 do 15000 obr.

CZYTAJ

19-7

P0037

Przecigzenie silnika
Ixt

0do 100 %

CZYTAJ

18-2

P0038

Predkos¢ enkodera

0 do 65535 obr.

CZYTAJ

19-7

CFW500 | 0-3



Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji

TED

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona

P0039 | Liczba Impulséw 0 do 40000 ro CZYTAJ | 19-7
Enkodera

P0040 | Zmienna Procesowa | 0,0 do 3000,0 ro CZYTAJ | 16-7
PID

P0041 | Wartos¢ zadana PID | 0,0 do 3000,0 ro CZYTAJ | 16-8

P0042 | Powered Time 0 do 65535 h ro CZYTAJ | 19-8

P0043 | Czas Witaczony 0,0 do 6553,5 h ro CZYTAJ | 19-8

P0044 | Energia wyjsciowa 0 do 65535 kWh ro CZYTAJ | 19-8
w kWh

P0047 | Stan KONFIG 0 do 999 ro CZYTAJ | 19-9

P0048 | Obecny alarm 0 do 999 ro CZYTAJ | 18-9

P0049 | Obecny btad 0 do 999 ro CZYTAJ | 18-9

P0050 | Ostatni btad 0 do 999 ro CZYTAJ |[18-10

P0051 | Prad Ostatniego 0,0 do 400,0 A ro CZYTAJ |[18-10
Btedu

P0052 | Ostatni btad tacza DC | 0 - 2000 V ro CZYTAJ |[18-10

P0053 | Czestotliwosc 0,0 do 500,0 Hz ro CZYTAJ |18-11
ostatniego btedu

P0054 | Temperatura -20do 150 °C ro CZYTAJ |18-11
ostatniego btedu

P0055 | Status logiczny 0000h do FFFFh ro CZYTAJ |[18-11
ostatniego btedu

P0060 | Drugi btad 0 do 999 ro CZYTAJ |[18-10

P0061 | Prad drugiego btedu | 0,0 do 400,0 A ro CZYTAJ |[18-10

P0062 | Drugi btad tgcza DC | 0 - 2000 V ro CZYTAJ |[18-10

P0063 | Czestotliwose 0,0 do 500,0 Hz ro CZYTAJ |[18-11
drugiego bfedu

P0064 | Drugi btad -20 do 150 °C ro CZYTAJ |[18-11
temperatury

P0065 | Status logiczny 0000h do FFFFh ro CZYTAJ |18-11
drugiego bfedu

P0070 | Trzeci btad 0 do 999 ro CZYTAJ |[18-10

P0071 | Prad trzeciego btedu | 0,0 do 400,0 A ro CZYTAJ |[18-10

P0072 | Trzeci btad tacza DC | 0 - 2000 V ro CZYTAJ |18-10

P0073 | Czestotliwose 0,0 do 500,0 Hz ro CZYTAJ |[18-11
trzeciego btedu

P0074 | Trzeci btad -20 do 150 °C ro CZYTAJ |[18-11
temperatury

P0075 | Stan logiczny 0000h do FFFFh ro CZYTAJ |[18-11
trzeciego btedu

P0080 | Fire Mode 1- Usterka | O do 999 0 ro CZYTAJ |[18-12

P0081 | Fire Mode 2- Usterka | O do 999 0 ro CZYTAJ |[18-12

P0082 | Fire Mode 3 Usterka | O do 999 0 ro CZYTAJ |[18-12

P0083 | Biezacy FO070 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ [18-12

P0084 | Biezacy 2- FOO70 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ [18-12

P0085 | Biezacy 3 FOO70 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ |[18-12

P0086 | Biezacy FOO73 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ |[18-12

P0087 | Biezacy 2' FOO73 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ |[18-12

P0088 | Biezacy 3 FOO73 0,0 do 6553,5 A ro, VW HSRM | CZYTAJ |[18-12

P0100 | Czas przyspieszenia | 0,1 do 999,0 s 10,0s PODSTA- | 14-1

WOWY
P0101 | Czas zwalniania 0,1do999,0 s 10,0s PODSTA- | 14-1
WOWY

P0102 | Czas przyspieszenia | 0,1 do 999,0 s 10,0s 14-2

P0103 | Czas Zwalniania 2 0,1do999,0s 100s 14-2

P0104 | Rampa S 0 = Nieaktywny 0 cfg 14-2

1 = Aktywny

0-4 | CFW500
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0105 | Wybdr 1:/2-Rampa | 0 = 1- Rampa 2 l/O 14-3
1 =2 Rampa
2 =DIx
3 = Szeregowy/USB
4 = Zarezerwowane
5 = CO/DN/PB/Eth
6 = SoftPLC
P0106 | 3 Czas Rampy 0,1 do 999,0 s 50s 14-3
P0108 | Czas SS1-t 0do 999 s sy 22-1
P0109 | SS1-t Czas 0do 999 s ro, sy 22-2
potwierdzenia
P0120 | Predkos¢ Ref. Kopia | O = Nieaktywny 1 7-10
zapasowa 1 = Aktywny
2 = Kopia zapasowa przez
PO121
P0121 | Odniesienie przez 0,0 do 500,0 Hz 3,0Hz 7-10
HMI
P0122 | Odnosnik JOG -500,0 do 500,0 Hz 5,0 Hz 7-11
P0124 | Ref. Multispeed 1 -500,0 do 500,0 Hz 3,0Hz 7-11
P0125 | Ref. Multispeed 2 -500,0 do 500,0 Hz 10,0 (5,0) Hz 7-11
P0126 | Ref. Multispeed 3 -500,0 do 500,0 Hz 20,0 (10,0) H 7-11
P0127 | Ref. Multispeed 4 -500,0 do 500,0 Hz 30,0 (20,0) H 7-11
P0128 | Ref. Multispeed 5 -500,0 do 500,0 Hz 40,0 (30,0) H 7-11
P0129 | Ref. Multispeed 6 -500,0 do 500,0 Hz 50,0 (40,0) H 7-11
P0130 | Ref. Multispeed 7 -500,0 do 500,0 Hz 60,0 (50,0) H 7-11
P0131 | Ref. Multispeed 8 -500,0 do 500,0 Hz 66,0 (55,0) H. 7-12
P0132 | Maksymalny poziom | O do 100 % 10 % cfg PODSTA- | 7-9
przekroczenia WOWY
predkosci
P0133 | Predkos¢ minimalna | 0,0 do 500,0 Hz 3,0 Hz PODSTA- | 7-9
WOWY
P0134 | Predkos¢ 0,0 do 500,0 Hz 66,0 (565,0) Hz PODSTA- | 7-9
maksymalna WOWY
P0135 | Maksymalny prad 0,0 do 400,0 A Zgodnie z V/f, WW, WW | PODSTA- | 9-13
wyjsciowy modelem PM, VW HSRM | WOWY,
falownika i SILNIK
zastosowaniem
P0136 | Reczne zwigkszenie | 0,0 do 30,0 % Wedtug V/A, WW PM, | PODSTA- | 9-4
momentu model VWW HSRM WOWY,
obrotowego przetwornicy SILNIK
P0137 | Automatyczne 0,0 do 30,0 % 0,0 % V/f SILNIK 9-6
zwigkszenie
momentu
obrotowego
P0138 | Kompensacja -10,0 do 10,0 % 0,0 % V/f SILNIK 9-6
poslizgu
P0139 | Filtr pradu 0 do 9999 ms 50 ms V/f, WW 8-2
wyjsciowego
P0140 | Slip Com. Filtr 0 do 9999 ms 500 ms VWW 8-2
P0142 | Maksymalne napiecie | 0,0 do 100,0 % 100,0 % cfg, V/f, WW 9-4
wyjsciowe PM, VWWW HSRM
P0143 | Posrednie napiecie 0,0 do 100,0 % 66,7 % cfg, V/f, WW 9-4
wyjsciowe PM, VWW HSRM
P0144 | Minimalne Napiecie 0,0 do 100,0 % 33,3 % cfg, V/f, WW 9-4
Wyjsciowe PM, VWW HSRM
P0145 | Czestotliwos¢ 0,0 do 500,0 Hz 60,0 (50,0) Hz cfg, V/f, WW 9-5
poczatkowa PM, VWW HSRM
ostfabienia pola
P0146 | Czestotliwosé 0,0 do 500,0 Hz 40,0 (33,3) Hz cfg, V/f, WW 9-5
posrednia PM, VWW HSRM
P0147 | Niska czestotliwosc 0,0 do 500,0 Hz 20,0 (16,7) Hz cfg, V/f, WW 9-5
PM, VWW HSRM

CFW500 | 0-5
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0148 | Dziatanie V/f 0 = Standardowe V/f 0 cfg, V/f 9-5
1 = Soft-Starter (napiecie)
P0150 | Typ DC V/f Link 0 =hold_Ud i decel_LC 0 cfg, V/f, WW SILNIK | 9-10
Regulator 1 =accel_Udidecel_LC
2 =hold_Ud i hold_LC
3 =accel_Udihold_LC
P0151 | Regulacjafagcza DC. | 339 - 1200 V 400 V (P0296 = 0) V/f, VWW, VWWW 9-10
Poziom 800 V (P0296 = 1) PM, VW HSRM
800 V (P0296 = 2)
800 V (P0296 = 3)
800 V (P0296 = 4)
1000 V (P0296 =
5) 1000 V (P0296
=6)
1000 V (P0296
=7)
P0152 | Regulacjafagcza DC. | 0,00 do 9,99 1,50 V/f, VWW, WW 9-11
Prop. Zysk PM, VWW HSRM
P0153 | Poziom hamowania 339 - 1200 V 375V (P0296 = 0) 17-1
reostatycznego 750 V (P0296 = 1)
750 V (P0296 = 2)
750 V (P0296 = 3)
750 V (P0296 = 4)
950 V (P0296 = 5)
950 V (P0296 = 6)
950 V (P0296 = 7)
P0156 | Prad przecigzenia 0,0 do 400,0 A 1,1l om 18-1
100 %
P0157 | Prad przecigzenia 0,0 do 400,0 A 1,0l om 18-1
50 %
P0158 | Prad przecigzenia 0,0 do 400,0 A 0,8Xlom 18-1
20 %
P0161 | Wzmocnienie 0,0 do 63,9 7,0 Wektor 13-14
proporcjonalne
predkosci
P0162 | Wzmocnienie 0,000 do 9,999 0,005 Wektor 13-14
catkowe predkosci
P0165 | Filtr predkosci 0,012 do 1,000 s 0,012s Wektor 13-15
P0166 | WWzmocnienie 0,00 do 7,99 0,00 Wektor 13-15
roznicowe predkosci
P0167 | Biezace wzmocnienie | 0,00 do 1,99 0,50 Wektor 13-16
proporcjonalne
P0168 | Biezace wzmocnienie | 0,000 do 1,999 0,010 Wektor 13-16
catkowe
P0169 | Prgd maksymalny + 0,0 do 350,0 % 125,0 % Wektor PODSTA- | 13-23
moment obrotowy WOWY
P0170 | Prad maksymalny - 0,0 do 350,0 % 125,0 % Wektor PODSTA- [ 13-23
moment obrotowy WOWY
PO175 | Wzmocnienie 0,0do 31,9 2,0 Wektor 13-16
proporcjonalne
strumienia
P0176 | Catkowite 0,000 do 9,999 0,020 Wektor 13-16
wzmocnienie
strumienia
P0177 | Konf. nasycenia 0,0 do 20,0 % 10,0 % cfg, WW PM, | PODSTA- | 11-6
stabilizatora pradu. VWW HSRM WOWY

0-6 | CFW500
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0178 | Strumien 0,0 do 150,0 % 100,0 % 13-17
znamionowy
P0179 | Nadmierna 100,0 do 110,0 % 100,0 % 9-7
modulacja
P0181 | Tryb magnetyzaciji 0 = Ogolne wigczenie 0 cfg, Wektor 13-17
1 = Start / Stop
P0182 | Predkosc¢ aktywacji 0 do 180 obr. 30 obr. Sless SILNIK |13-18
wejscia/wyjscia
P0183 | Prad w trybie I/f 15,0 do 300,0 % 120,0 % Sless SILNIK  |13-19
P0184 | Tryb regulacii 0 = ze stratami 1 cfg, Wektor SILNIK | 13-25
obwodu posredniego | 1 = Bez strat
2 = Wiacz/wytacz DIx
P0185 | Poziom regulacji 339 - 1000 V 400 V (P0296= 0) Wektor 13-26
tacza DC 800 V (P0296 = 1)
800 V (P0296 = 2)
800 V (P0296 = 3)
800 V (P0296 = 4)
1000 V (P0296 =
5) 1000 V (P0296
=6) 1000 V
(P0296 = 7)
P0186 | Wzmocnienie 0,0 do 63,9 18,0 Wektor 13-26
proporcjonalne tacza
DC
P0187 | Integralne 0,000 do 9,999 0,002 Wektor 13-26
wzmocnienie fgcza
DC
P0188 | Wzmocnienie 0,000 do 7,999 0,200 Wektor 13-17
proporcjonalne
napiecia
P0189 | Integralne 0,000 do 7,999 0,001 Wektor 13-17
wzmocnienie
napiecia
P0190 | Maksymalne napiecie | O - 600 V P0400 Wektor 13-18
wyjsciowe
P0193 | Dzien tygodnia 0 = niedziela 0 HMI 5-2
1 = poniedziatek
2 = wtorek
3 = sroda
4 = czwartek
5 = pigtek
6 = sobota
P0194 | Dzien 01 do 31 01 HMI 5-2
P0195 | Miesiac 01 do 12 01 HMI 5-2
P0196 | Rok 00 do 99 20 HMI 5-2
P0197 | Godzina 00 do 23 00 HMI 5-3
P0198 | Protokot 00 do 59 00 HMI 5-3
P0199 | Sekundy 00 do 59 00 HMI 5-3
P0200 | Hasto 0 = Nieaktywny 0 HMI 5-3
1 = Aktywny
1 do 9999 = nowe hasto
P0201 | Jezyk 0 = Portugués 0 HMI 5-4
1 = English
2 = Espanol
P0202 | Rodzaj kontroli 0=V/A 0 cfg ROZRUCH | 8-1
112 = nieuzywane
3 = Bezczujnikowe
sterowanie wektorowe
4 = Sterowanie wektorowe z
czujnikiem
5=WW
617 = Nieuzywane
8 = WW PM
9 = Zarezerwowane
10 = WW HSRM
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Parametry Opis Regulowany Zakres l;::,arv;;i?‘: Uli?/tt?(::::illfa Witasciwosci Grupy Strona
P0203 | Funkcja specjalna 0 = Brak 0 cfg 16-8
Sel. 1 =PID przez Al
2 =PID przez AI3
3 =PID przez FI
P0204 | Wczytywanie/ 012 = Nieuzywane 0 cfg 5-7
zapisywanie 3 = Reset PO043
parametrow 4 = Reset P0044
5 = Weczytanie ustawien dla
standardu WEG 60 Hz
6 = Wczytanie ustawien dla
standardu WEG 50 Hz
7 = Wczytanie parametrow
dla uzytkownika nr 1
8 = Wczytanie parametrow
dla uzytkownika nr 2
9 = Zapisanie parametréw
dla uzytkownika nr 1
10 = Zapisanie parametrow
dla uzytkownika nr 2
11 = Wczytanie domysinych
ustawien dla SoftPLC
12 do 15 = Zarezerwowane
P0205 | Gtdwny parametr 0 do 1500 2 HMI 5-4
wyswietlacza
P0206 | Parametr 0 do 1500 1 HMI 5-4
wyswietlacza
pomocniczego
P0207 | Parametr dla paska 0 do 1500 3 HMI 5-4
P0208 | Skala odniesienia 1 do 65535 600 (500) HMI 5-5
P0209 | Ref. inz. Jednostka 0 = Brak 31 = MPa 13 HMI 5-5
1=V 32 =mwc
2=A 33 = mca
3 =obr. 34 = gal
4=s 35=1
5=ms 36=w
6=N 37 =ft
7=m 38 =m;y
8 =Nm 39 =ft,
9=mA 40 = gal/s
10=% 41 = gal/
11=°C min
12=CV 42 = gal/h
13=Hz 43 =1/s
14 =HP 44 =1/min
15=h 45 =1/h
16 =W 46 =m/s
17 = kW 47 =m/
18 = kWh min
19=H 48 =m/h
20 = P0510 49 =ft/s
21 =P0512 50 = ft/
22 = P0514 min
23 =P0516 51 =1ft/h
24 = min 52 =m?d/s
25 ="°F 53 =md/
26 = bar min
27 = mbar 54 =md/h
28 = psi 55 = ft¥/s
29 = Pa 56 = ft¥/
30 = kPa min
57 =ft3/h
58 =K
P0210 | Ref. Formularz 0 = wxyz 1 HMI 5-6
wskazania 1 =wxy.z
2 =wx.yz
3 = wW.xyz
P0213 | Wspdtczynnik skali 1 do 65535 Zgodnie z HMI 5-6
stupka modelem
falownika

0-8 | CFW500



=]

Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0215

Wybdr zdalnego
interfejsu HMI

0 = Segment
1 = Alfanumeryczny

cfg

HMI

5-6

P0216

Podswietlenie HMI

0 =WVYt.
1 =Wk

HMI

5-7

P0217

Czestotliwosc trybu
uspienia

0,0 do 500,0 Hz

cfg

14-4

P0218

Czas trybu uspienia

0do 999 s

14-5

P0220

Zrédto wyboru LOC/
REM

0 = Zawsze lokalnie

1 = Zawsze zdalnie

2 = Przycisk na panelu HMI
(LOC)

3 = Przycisk na panelu HMI
(REM)

4 =DlIx

5 = Serial/USB (LOC)

6 = Serial/USB (REM)

7 = Nieuzywany

8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/PB/Eth (LOC)
10 = CO/DN/PB/Eth (REM)
11 = SoftPLC

cfg

170

7-5

P0221

LOC Reference Sel.

0 = Klawisze HMI
1=AN

2=A2

3=AI3

4 =Fl

5=A1 +Al2>0
6=A1+AI2
7=EPR

8 = Multispeed

9 = Szeregowy/USB
10 = Nieuzywany

11 = CO/DN/PB/Eth
12 = SoftPLC

13 = Nieuzywany
14=A1>0
15=A2>0
16=A3>0
17=FI>0

cfg

170

7-5

P0222

REM Referencyjny
Sel.

Zobacz opcje w P0221

cfg

170

7-5

P0223

LOC Rotation Sel.

0 = zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

1 = Przeciwnie do ruchu
wskazéwek zegara

2 = Przycisk HMI (FWD)

3 = Klawisze HMI (REV)

4 = DIx

5 = Serial/USB (FWD)

6 = Serial/USB (REV)

7 i 8 = Nieuzywane

9 = CO/DN/PB/Eth (FWD)
10 = CO/DN/PB/Eth (REV)
11 = Nieuzywany

12 = SoftPLC

cfg

170

7-6

P0224

LOC Run/Stop Sel.

0 = Klawisze HMI

1 =DlIx

2 = Szeregowy/USB
3 = Nieuzywany

4 = CO/DN/PB/Eth
5 = SoftPLC

cfg

170

7-7

P0225

Wybdr LOC JOG

0 = Wylacz

1 = Klawisze HMI

2 =DlIx

3 = Szeregowy/USB
4 = Nieuzywany

5 = CO/DN/PB/Eth
6 = SoftPLC

cfg

1/0

7-8

P0226

Wybdr rotacji REM

Zobacz opcje w P0223

cfg

170

7-6
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0227 | Wybdr REM Run/ 0 = Klawisze HMI 1 cfg 1/0 7-7
Stop 1 =DIx
2 = Szeregowy/USB
3 = Nieuzywany
4 = CO/DN/PB/Eth
5 = SoftPLC
P0228 | Wybdr REM JOG Zobacz opcje w P0225 2 cfg 1/0 7-8
P0229 | Wybdr trybu 0 = Rampa do zatrzymania 0 cfg 1/0 7-18
zatrzymania 1 = Zatrzymanie wybiegiem
2 = Szybkie zatrzymanie
P0230 | Martwa strefa (Sl) 0 = Nieaktywny 0 cfg I/0 15-2
1 = Aktywny
P0231 | Funkcja sygnatu Al1 0 = Refer. predkosci. 0 cfg 1/0O 15-3
1 = Nieuzywany
2 = Maksymalny moment
obrotowy
3 = Strumieri znamionowy V/f
4 =PTC
56 = Nieuzywane
7 = Uzyj SoftPLC
8 = Funkcja 1 Zastosowanie
9 = Funkcja 2 Zastosowanie
10 = Funkcja 3 Zastosowanie
11 = Funkcja 4 Zastosowanie
12 = Funkcja 5 Zastosowanie
13 = Funkcja 6 Zastosowanie
14 = Funkcja 7 Zastosowanie
15 = Funkcja 8 Zastosowanie
16 = PIDInt Fback 1
17 = PIDInt Fback 2
18 = PIDExt Fback
P0232 | \Wzmocnienie wejscia | 0,000 do 9,999 1,000 1/0 15-4
Al
P0233 | Sygnat wejsciowy Al1 | 0=0do 10V /20 mA 0 1/0 15-5
1=4-20mA
2=10V/20mAdo 0
3=20do 4 mA
P0234 | Przesuniecie wejscia | -100,0 do 100,0 % 0,0 % I/0 15-4
Al
P0235 | Filtr wejsciowy Al 0,00 do 16,00 s 0,00 s 1/O 15-4
P0236 | Funkcja sygnatu Al2 | Zobacz opcje w P0231 0 cfg 1/0 15-3
P0237 | \Wzmocnienie wejscia | 0,000 do 9,999 1,000 1/0 15-4
Al2
P0238 | Sygnat wejsciowy Al2 | Zobacz opcje w P0233 0 1/0O 15-5
P0239 | Przesuniecie wejscia | -100,0 do 100,0 % 0,0 % 1/0 15-4
Al2
P0240 | Filtr wejsciowy Al2 0,00 do 16,00 s 0,00s 1/0 15-4
P0241 | Funkcja sygnatu Al3 Wszystkie opcje P0231 z 0 cfg 1/0 15-3
wyjatkiem 4 = PTC
P0242 | \Wzmocnienie wejscia | 0,000 do 9,999 1,000 1/0 15-4
A3
P0243 | Sygnat wejsciowy AI3 | 0 =0do 10V /20 mA 0 1/0 15-5
1=4-20mA
2=10V/20mAdo 0
3=20do4 mA
4=-10do+10V
P0244 | Przesuniecie wejscia | -100,0 do 100,0 % 0,0 % /0 15-4
A3
P0245 | Filtr wejsciowy Al3 0,00 do 16,00 s 0,00 s I/0 15-4
P0246 | FI Wejscie we Freq. 0 = Nieaktywny 0 1/0 15-10
1 = Aktywny
2 = impuls zliczania DI2
P0247 | FI Wzmocnienie 0,000 do 9,999 1,000 1/0 15-10
wejsciowe
P0248 | FI Minimalne wejscie | 10 do 20000 Hz 10 Hz 1/0 15-10
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Parametry Opis Regulowany Zakres llj:::)arv;;r:‘f UUi?/tt?(:\I::iI:a Wiasciwosci Grupy Strona
P0249 | Przesuniecie Wejscia | -100,0 do 100,0 % 0,0 % I/0 15-10
F
P0250 | Fl Maksymalne 10 do 20000 Hz 10000 Hz I/0 15-11
Wejscie
P0251 | Funkcja wyjscia AO1 | O = Refer. predkosci. 2 I/O 15-7
1 = Nieuzywany
2 = Predkosc¢ rzeczywista
3 = Referencyjny prad
momentu obrotowego
4 = Moment obrotowy
5 = Prad wyjsciowy
6 = Process Var.
7 = Aktywny prad
8 = Moc wyjsciowa
9 = Wartosc zadana PID
10 = Moment obrotowy > 0
11 = Moment obrotowy
silnika
12 = SoftPLC
13 do 15 = Nieuzywane
16 = Ixt silnika
17 = Nieuzywany
18 = Wartosc¢ PO696
19 = Wartosc¢ P0697
20 = Wartos¢ P0698
21= Zastosowanie funkgji nr 1
22 = Zastosowanie funkcji nr 2
23 = Zastosowanie funkcji nr 3
24 = Zastosowanie funkcji nr 4
25 = Zastosowanie funkcji nr 5
26 = Zastosowanie funkcji nr 6
27 = Zastosowanie funkcji nr 7
28 = Zastosowanie funkcji nr 8
29 = Wyjscie PIDExt
P0252 | \WWzmocnienie wyjscia | 0,000 do 9,999 1,000 I/O 15-8
AO1
P0253 | Sygnat wyjsciowy 0=0do 10V 0 I/0 15-8
AO1 1=0-20mA
2=4-20mA
3=10do0OV
4 =20do 0mA
5=20do 4 mA
P0254 | Funkcja wyjscia AO2 | Zobacz opcje w P0251 5 l/O 15-7
P0255 | Wzmocnienie wyjscia | 0,000 do 9,999 1,000 I/O 15-8
AO2
P0256 | Sygnat wyjsciowy Zobacz opcje w P0253 0 I/O 15-8
AO2
P0257 | FO Funkcja wyjscia Zobacz opcje w P0251 15 I/O 15-12
P0258 | Wzmocnienie Wyjscia | 0,000 do 9,999 1,000 I/O 15-13
FO
P0259 | FO Minimalna moc 10 do 20000 Hz 10 Hz I/O 15-13
wyjsciowa
P0260 | FO Maksymalna moc | 10 do 20000 Hz 10000 Hz I/0 15-13
wyjsciowa
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Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0263

Funkcja wejscia DI1

0 = Nieuzywany

1 = Start/Stop

2 = Gotowosc¢

3 = Szybkie zatrzymanie

4 = Start do przodu

5 = Start do tylu

6 = Start

7 = Stop

8 = kierunek obrotu zgodnie
z ruchem wskazowek
zegara.

9 = LOC/REM

10 =JOG

11 = Przyspiesz E.P.

12 = Zwolnij E.P.

13 = Multispeed

14 = 2- Rampa

15 do 17 = Nieuzywane

18 = Brak alarmu zewn.

19 = Brak usterki zewn.

20 = Reset

21 = SoftPLC

22 = PID Man./Auto

23 = Nieuzywany

24 = Wytgcz Flying Start

25 = Regulator obwodu
posredniego

26 = Lock Prog.

27 = Wczytanie ustawien dla
uzytkownika nr 1

28 = Wczytanie ustawien dla
uzytkownika nr 2

29 =PTC

30i 31 = Nieuzywane

32 = 2 Wielobiegowa rampa
33 =2 Rampa E.P. Ac.

34 =2 Rampa E.P. De.

35 =2 Rampa FWD Run

36 = 2 Rampa Rev Run

37 =Turn ON / Ac. E.P.

38 = De. E.P. / Wytacz

39 = Zastosowanie funkcji nr 1
40 = Zastosowanie funkcji nr 2
41 = Zastosowanie funkcji nr 3
42 = Zastosowanie funkcji nr 4
43 = Zastosowanie funkcji nr 5
44 = Zastosowanie funkcji nr 6
45 = Zastosowanie funkcji nr 7
46 = Zastosowanie funkcji nr 8
47 = Aut/Man PIDInt

48 = Aut/Man PIDExt

49 = Nieuzywany

50 = Tryb ognia

51 = Run/S. On-Lock

52 = FWDRun On-Lock

53 = RevRun On-Lock

1

cfg

I/0

15-15

P0264

Funkcja wejscia DI2

Wszystkie opcje P0263 z
wyjatkiem 29 = PTC

cfg

I/0

15-15

P0265

Funkcja wejscia DI3

Zobacz opcje w P0263

cfg

1/0

15-15

P0266

Funkcja wejscia D14

Zobacz opcje w P0263

—
o

cfg

1/0

15-15

P0267

Funkcja wejscia DI5

Zobacz opcje w P0263

cfg

I/0

15-15

P0268

Funkcja wejscia DI6

Zobacz opcje w P0263

cfg

I/0

15-15

P0269

Funkcja wejscia DI7

Zobacz opcje w P0263

cfg

1/0

15-15

P0270

Funkcja wejscia DI8

Zobacz opcje w P0263

o |o|o o

cfg

1/0

15-15
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Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0271

Sygnat DlIs

= (DI1...DI8) NPN
=DI1 PNP

= (DI1...DI8) PNP

0

cfg

170

15-14

P0275

Funkcja Wyjscia DO1

0 = Nieuzywany

1=F>Fx

2=F>Fx

3=F<Fx

4=F=F

5 = Nieuzywany

6=1Is>Ix

7=ls<Ix

8 = Moment obrotowy > Tx
9 = Moment obrotowy < Tx
10 = Tryb zdalny

11 = Tryb pracy

12 = Gotowos¢

13 = Brak btedu

14 = Nie FO070

15 = Nieuzywany

16 = Nie F0021/22

17 = Nieuzywany

18 = Nie FO072

19 =4-20 mA OK

20 = Wartos¢ P0695

21 = Kierunek zgodny z
ruchem wskazoéwek zegara
22 = Proc. V. > VPx

23 = Proc. V. < VPx

24 = Ride-Through

25 = tadowanie wstepne OK
26 = z usterka

27 = Nieuzywany

28 = SoftPLC

29 do 34 = Nieuzywane

35 = Brak alarmu

36 = Brak btedu/alarmu

37 = Zastosowanie funkgji nr 1
38 = Zastosowanie funkgji nr 2
39 = Zastosowanie funkgji nr 3
40 = Zastosowanie funkgji nr 4
41 = Zastosowanie funkgji nr 5
42 = Zastosowanie funkgji nr 6
43 = Zastosowanie funkgji nr 7
44 = Zastosowanie funkgji nr 8
45 = F/A Suchobieg (pompa)
46 = F/A Zerwany pasek

47 = F/A Filter Man.

48 = Tryb uspienia MP
4950 = Zarezerwowane

51 = Tryb pozarowy ,Fire
Mode”

52 = Przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara

13

170

15-23

P0276

Funkcja Wyjscia DO2

Zobacz opcje w P0275

I/O

15-23

P0277

Funkcja Wyjscia DO3

Zobacz opcje w P0275

1/O

15-23

P0278

Funkcja Wyjscia DO4

Zobacz opcje w P0275

I/0

15-23

P0279

Funkcija Wyjscia DO5

Zobacz opcje w P0275

o oo N

I/0

15-23

P0287

Histereza Fx

0,0 do 10,0 Hz

0,5 Hz

I/0

15-24

P0288

Predkos¢ Fx

0,0 do 500,0 Hz

3,0Hz

I/O

15-24

P0290

Prad Ix

0,0 do 400,0 A

1,0l pom

I/O

15-25

P0293

Moment obrotowy Tx

0 do 200 %

100 %

I/O

15-25
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0295 | Inv. Prad 0,0 do 200,0 A Zgodnie z ro CZYTAJ 6-2
znamionowy modelem
falownika
P0296 | Napiecie 0=200-240V Zgodnie z cfg 6-3
znamionowe linii 1=380V modelem
2=400-415V falownika
3=440-460V
4 =480V
5=500-525V
6=550-575V
7 =600V
P0297 | Czestotliwosc 2000 do 15000 Hz 5000 Hz cfg 6-3
przetaczania
P0298 | Charakterystyka 0 = Niska obciazalnos¢ (ND) 0 cfg 6-4
aplikaciji 1 = Duza obcigzalnos¢ (HD)
P0299 | Czas rozpoczecia 0,0do 15,0s 00s V/f, WW, 14-12
hamowania WW PM, WW
HSRM, Sless
P0300 | Czas hamowaniapo | 0,0do 150s 0,0s V/f, VW, 14-13
zatrzymaniu WW PM, WW
HSRM, Sless
P0301 | Czestotliwose 0,0 do 500,0 Hz 3,0Hz V/A, VW, 14-14
poczatkowa WW PM, WW
HSRM, Sless
P0302 | Napiecie hamowania | 0,0 do 100,0 % 20,0 % V/f, VW, 14-14
DC VWW PM,
WW HSRM
P0303 | Pomin czestotliwos¢ | 0,0 do 500,0 Hz 20,0 Hz 14-15
1
P0304 | Pomin czestotliwosé | 0,0 do 500,0 Hz 30,0 Hz 14-15
2
P0306 | Skip Band 0,0 do 25,0 Hz 0,0 Hz 14-15
P0308 | Adres urzagdzeniaw | 1 do 247 1 SIEC 20-2
sieci
P0310 | Szybkosc¢ transmisji 0 = 9600 bitéw/s 1 SIEC 20-2
Szeregowej 1=19200 bitéw/s
2 = 38400 bitow/s
P0311 | Konfiguracja bajtow 0 = 8 bitow, nie, 1 1 SIEC 20-2
szeregowych. 1 = 8 bitéw, parzyste, 1
2 = 8 bitdw, nieparzyste, 1
3 = 8 bitdw, nie, 2
4 = 8 bitdw, parzyste, 2
5 = 8 bitdw, nieparzyste, 2
P0312 | Protokdt szeregowy 0=HMI(1) 2 cfg SIEC 20-3
1)@ 1 =SymbiNet (1)
2 = Modbus RTU (1)
3 = BACnet (1)
4 = Zarezerwowane
5 = Gtéwny RTU (1)
6 = HMI (1) + Modbus RTU (2)
7 = Modbus RTU (2)
8 = HMI (1) + BACnet (2)
9 = BACnet (2)
10 do 11 = Zarezerwowane
12 = HMI (1) / RTU Master (2)
13 = RTU Master (2)
14 = HMI(1) / SymbiNet (2)
15 = SymbiNet (2)
P0313 | Komunikacja. 0 = Nieaktywny 1 SIEC 20-3
Dziatanie btedu 1 = Zatrzymanie rampy
2 = Ogdlne wytaczenie
3 = Przejdz do LOC
4 = LOC Keep Enab
5 = Przyczyna btedu
P0314 | Serial Watchdog 0,0d0999,0's 00s SIEC 20-4
P0316 | Interfejs szeregowy. 0 = Nieaktywny ro SIEC 20-4
Status 1 = Aktywny
2 = Btad Watchdog
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0317 | Wstepne 0 = Nie 0 cfg ROZRUCH | 5-8
uruchomienie napedu | 1 = Tak
P0318 | Wczytanie plugindw 0 = Nieaktywny cfg 5-9
1 = Aktywne Przesytanie
P0319 | Kopiowanie funkcji 0 = Wylacz 0 cfg HMI 5-9
Alpha HMI 1 = Falownik -> HMI
2 = HMI -> Falownik
P0320 | Flying Start/Ride- 0 = Nieaktywny 0 cfg 14-5
Through 1 = Lotny start (FS)
2=FS/RT
3 = Ride-Through (RT)
P0321 | Utrata zasilaniatacza | 178 - 770V 252V (P0296 = 0) Wektor 14-11
DC 436V (P0296 = 1)
436V (P0296 = 2)
436 V (P0296 = 3)
436V (P0296 = 4)
659 V (P0296 = 5)
659 V (P0296 = 6)
659 V (P0296 = 7)
P0322 | DC Link Ride- 178 -770V 243V (P0296 = 0) Wektor 14-11
Through 420V (P0296 = 1)
420V (P0296 = 2)
420V (P0296 = 3)
420V (P0296 = 4)
636 V (P0296 = 5)
636 V (P0296 = 6)
636 V (P0296 = 7)
P0323 | Napiecie DC Linkpo | 178 -770V 267 V (P0296 = 0) Wektor 14-11
powrocie zasilania 461V (P0296 = 1)
461V (P0296 = 2)
461 V (P0296 = 3)
461V (P0296 = 4)
698 V (P0296 = 5)
698 V (P0296 = 6)
698 V (P0296 = 7)
P0325 | Ride-Through - 0,0 do 63,9 22,8 Wektor 14-12
wzmocnienie cztonu
P
P0326 | Ride-Through - 0,000 do 9,999 0,128 Wektor 14-12
wzmocnienie czionu |
P0327 | FS I/f Rampa 0,000 do 1,000 0,070 Sless 14-7
Pradowa
P0328 | Filtr Flying Start 0,000 do 1,000 0,085 Sless 14-8
P0329 | FS Rampa 2,0 do 50,0 6,0 Sless 14-8
czestotliwosci I/f
P0331 | Rampa napiecia 0,2do 60,0s 2,0s V/f, VWW 14-5
P0339 | Napiecie wyjsciowe 0 = Nieaktywny 0 cfg 9-7
V/f Komp. 1 = Aktywny
P0340 | Czas 0do255s Os 18-13
automatycznego
resetowania
P0343 | Maska bfedow/ Bit 0 = FOO74 008Fh cfg 18-5
alarmow Bit 1 = FO048
Bit 2 = FOO78
Bit 3 = FOO79
Bit 4 = FOO76
Bit 5 =F0179
Bit 6 = Zarezerwowany
Bit 7 = FO700/A0700
Bit 8 do 15 = Zarezerwowane
P0345 | Priorytet HMI Stop 0 = Wylacz 0 7-7
1 =Wiacz
P0349 | Poziom alarmu Ixt 70 do 100 85 % cfg 18-2
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Witasciwosci Grupy Strona
P0352 | Konfiguracja 0 = Zawsze wytgczone 4 cfg 18-3
wentylatora radiatora | 1 = Zawsze wigczony
2 = Kontrola 60 °C
3 = Kontrola 70 °C
4 = Kontrola 60 °C RUN
5 = Kontrola 70 °C RUN
6 = Sterowanie RUN+60 s
P0357 | Czas zaniku fazy 0do60s Zgodnie z 18-4
zasilania modelem
P0360 | Histereza predkosci 0,0 do 100,0 % 10,0 % Wektor 13-24
P0361 | Czas z predkoscia 0,0d0999,0 s 00s Wektor 13-25
inng niz referencyjna
P0372 | Bezczujnikowy 0,0 do 90,0 % 40,0 % Sless 14-14
poziom hamowania
pradem statym
P0397 | Konfiguracja Bit 0 = Regen. Slip Comp. OE6BF cfg 8-2
sterowania Bit 1 = Kompensacja czasu
martwego.
Bit 2 = Stabilizacja lo
Bit 3 = czerwony. P0297
przed AO050
Bit 4 = Zarezerwowane
Bit 5 = Kompensacja Ud do
WW PM
Bit 6 = Polecenie zbocza
STO/SS1-t
Bit 7 = Polecenie Fault Edge
Bit 8 = Tryb pozarowy DIx
Bit 9 = MTPA VWW PM/HSRM
Bit 10 = Zarezerwowane
Bit 11 = FO076 VWW HSRM
Bity 12 i 13 = Zarezerwowane
Bit 15 = IGBT BR
P0398 | Wspdtczynnik 1,00 do 1,50 1,00 cfg SILNIK, | 10-3
serwisowy silnika ROZRUCH
P0399 | Sprawnosc 50,0 do 99,9 % 75,0 % cfg, VWVW SILNIK, | 10-4
znamionowa silnika ROZRUCH
P0400 | Napiecie 200 - 600 V 200 - 240V cfg SILNIK, |13-10
znamionowe silnika (P0296 = 0) ROZRUCH
380V (P0296 = 1)
400 - 415V
(PO296 = 2)
440 - 460 V
(P0O296 = 3)
480V (P0296 = 4)
500 - 525V
(PO296 = 5)
550 - 575V
(P0296 = 6)
600 V (P0296 = 7)
P0401 | Prad znamionowy 0,0 do 400,0 A 1,0l om cfg SILNIK, |13-10
silnika ROZRUCH
P0402 | Obroty znamionowe | O do 30000 obr. 1710 (1425) obr. cfg SILNIK, | 13-11
silnika ROZRUCH
P0403 | Czestotliwose 0 do 500 Hz 60 (50) Hz cfg SILNIK, | 13-11
znamionowa silnika ROZRUCH
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Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona

P0404 | Moc znamionowa 0=0,16 KM (0,12 kW) Wedtug cfg SILNIK, | 13-11
silnika 1=0,25 KM (0,19 kW) model ROZRUCH

2 =0,33 KM (0,25 kW) przetwornicy
3=0,50 KM (0,37 kW)

4 =0,75 KM (0,55 kW)
5=1,00 KM (0,75 kW)

6 =1,50 KM (1,10 kW)

7 =2,00 KM (1,50 kW)

8 = 3,00 KM (2,20 kW)

9 =4,00 KM (3,00 kW)

10 =5,00 KM (3,70 kW)

11 =5,50 KM (4,00 kW)

12 =6,00 KM (4,50 kW)

13 =7,50 KM (5,50 kW)

14 =10,00 KM (7,50 kW)
15 =12,50 KM (9,00 kW)
16 = 15,00 KM (11,00 kW
17 =20,00 KM (15,00 kW
18 = 25,00 KM (18,50 kW
19 = 30,00 KM (22,00 kW
20 = 40,00 KM (30,00 kW,
21 =50,00 KM (37,00 kW,
22 = 60,00 KM (45,00 kW,
23 = 75,00 KM (55,00 kW)
24 =100,00 KM (75,00 kW)
25 =125,00 KM (93,75 kW)
26 = 150,00 KM (112,50
kW)

27 =175,00 KM (131,25
KW)

P0405 | Rozdzielczos¢ 100 do 9999 1024 cfg SILNIK, | 13-11
enkodera (ilos¢ ROZRUCH
impulsow)

P0406 | Wentylacja silnika 0 = Samowentylacja 0 cfg SILNIK, |13-12

1 = Oddzielna wentylacja ROZRUCH
P0407 | Wspdiczynnik mocy | 0,50 do 0,99 0,80 cfg, V/f, WW, SILNIK, | 10-4
znamionowej silnika VWW PM, ROZRUCH
VWW HSRM
P0408 | Autotuning 0 = Nie 0 cfg, WWW, ROZRUCH | 10-4
1 = Autotuning bez obrotu Wektor
2 = Uruchom dla |,
3 =Uruchomdla T,
4 = Estymacja T,
P0409 | Rezystancja stojana | 0,01 do 99,99 Q Wedtug cfg, V/f, WWW, SILNIK, | 10-4
model Wektor ROZRUCH
przetwornicy
P0410 | Prad magnesowania | 0,0 do 400,0 A 0,0A Wektor SILNIK, | 13-21
ROZRUCH

P0411 | Indukcyjnos¢ uptywu | 0,00 do 99,99 0,00 cfg, Wektor SILNIK, | 13-21
ROZRUCH

P0412 | T, Stata Czasowa 0,000 do 9,999 s 0,000 s Wektor SILNIK, | 13-21
ROZRUCH

P0413 | T, Stata Czasowa 0,00 do 99,99 s 0,00 s Wektor SILNIK, | 13-22
ROZRUCH

P0431 | Liczba biegunow 2do24 6 cfg, WWW PM, |ROZRUCH | 11-3

VWW HSRM

P0435 | Stata 0 do 6000 0 cfg, WW PM, |ROZRUCH | 11-4
elektromotoryczna VWW HSRM
Ke

P0445 | Zysk z korekty MTPA | 0,00 do 4,00 0,50 VWW PM, SILNIK | 11-6

VWW HSRM

P0446 | MTPA Wzmocnienie | 0,00 do 5,00 0,50 WW PM, SILNIK | 11-7
proporcjonalne VWW HSRM

P0447 | MTPA Catkowite 0,000 do 30,000 0,5 VWW PM, SILNIK | 11-7
wzmocnienie VWW HSRM

P0448 | Stabilizator pradu 0,00 do 30,00 1,5 VWW PM, SILNIK | 11-7

VWW HSRM

CFW500 | 0-17



Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres e |l Wiasciwosci Grupy Strona
P0449 | Prad I/f 0,0 do 200,0 % 100,0 % cfg, VWW PM, SILNIK | 11-8
VWW HSRM
P0450 | Czas przed startem 0,0do15,0s 2,0s cfg, VWWW PM, SILNIK 11-8
VWW HSRM
P0451 | Predkosc rampy 0,0 do 100,0 % 8,0 % WW PM, SILNIK | 11-8
startowej VWW HSRM
P0452 | Filtr pradu DQ 1 do 10000 1ms VWW PM, SILNIK | 11-9
VWW HSRM
P0453 | Czas rampy startowej | 0 do 999,0 s 3,0s VWW PM, SILNIK 11-9
VWW HSRM
P0454 | MTPA Minimalne 0,0 do 100,0 % 70,0 % VWW PM, SILNIK | 11-9
napiecie VWW HSRM
P0455 | Prgd hamowania DC | 0,0 do 200,0 % 20,0 % cfg, VWW PM, SILNIK  [11-10
WW HSRM
P0456 | \Wzmocnienie 0,00 do 1,99 0,15 WW PM, SILNIK  |11-10
proporcjonalne I/f VWW HSRM
P0457 | Wzmocnienie 0,000 do 1,999 0,001 WW PM, SILNIK  [11-10
catkowe I/f VWW HSRM
P0458 | Predkosc przejscia 0,0 do 100,0 % 30,0 % VWW PM, SILNIK | 11-11
trybu I/ VWW HSRM
P0459 | Predkosc aktywacji 0,0 do 100,0 % 0,0 % WW PM, WW | SILNIK | 11-11
trybu I/f HSRM
P0470 | Biezacy poziom 100,0 do 250,0 % 150,0 % cfg, SILNIK 12-1
FOO073 VWW HSRM
P0471 | Stata czasowa FO073 | O do 1000 ms Oms cfg, SILNIK | 12-1
WW HSRM
P0510 | SoftPLC Inz. 0 = Brak 31 =MPa 10 HMI, SPLC | 5-11
Jednostka 1 1=V 32 =mwc
2=A 33 =mca
3 =obr. 34 = gal
4=s 35=1
5=ms 36=w
6=N 37 =ft
7=m 38=m?
8 =Nm 39 =ft®
9=mA 40 = gal/s
10=% 41 = gal/
11=°C min
12=CV 42 = gal/h
13=Hz 43 =1/s
14 =HP 44 =|/min
15=h 45 =I/h
16=W 46 =m/s
17 = kW 47 =m/
18 = kWh min
19=H 48 =m/h
20 = P0510 49 =ft/s
21 =P0512 50 = ft/
22 =P0514 min
23 =P0516 51 =ft/h
24 =min 52 =md/s
25 ="°F 53 =md/
26 = bar min
27 = mbar 54 = md/h
28 = psi 55 = ft¥/s
29 = Pa 56 = ft&/
30 = kPa min
57 =ft3/h
58 =K
P0511 | Punkt Dziesietny 0 = wxyz 1 HMI, SPLC| 5-12
SoftPLC Inz. 1 =wxy.z
Jednostka 1 2 = wx.yz
3 =w.xyz
P0512 | SoftPLC Inz. Zobacz opcje w P0510 10 HMI, SPLC| 5-12
Jednostka 2

0-18 | CFW500




=]

Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0513 | Punkt Dziesietny Zobacz opcje w P0511 1 HMI, SPLC| 5-13
SoftPLC Inz.
Jednostka 2
P0514 | SoftPLC Inz. Zobacz opcje w P0O510 13 HMI, SPLC| 5-13
Jednostka 3
P0515 | Punkt Dziesietny Zobacz opcje w P0511 1 HMI, SPLC| 5-14
SoftPLC Inz.
Jednostka 3
P0516 | SoftPLC Inz. Zobacz opcje w P0510 13 HMI, SPLC| 5-14
Jednostka 4
P0517 | Punkt Dziesietny Zobacz opcje w PO511 1 HMI, SPLC| 5-15
SoftPLC Inz.
Jednostka 4
P0520 | Wzmocnienie 0,000 do 9,999 1,000 16-8
proporcjonalne PID
P0521 | Wzmocnienie 0,000 do 9,999 0,430 16-8
catkowite PID
P0522 | \Wzmocnienie 0,000 do 9,999 0,000 16-8
réznicowe PID
P0525 | Wartos¢ zadana PID | 0,0 do 100,0 % 0,0 % 16-9
przez HMI
P0526 | Filtr wartosci 0 do 9999 ms 50 ms 16-9
zadanych PID
P0527 | Typ dziatania PID 0 = Bezposredni 0 16-10
1 = Odwrdcony
P0528 | Zmienna procesowa | 10 do 30000 1000 HMI 16-10
Wspodtczynnik skali
P0529 | Formularz wskazania | O = wxyz 1 HMI 16-10
zmiennej procesowej | 1= wxy.z
2 =wx.yz
3 = w.xyz
P0533 | X Warto$¢ zmiennej 0,0 do 100,0 % 90,0 % I/O 16-11
procesowe;j
P0535 | Wake Up Band 0,0 do 100,0 % 0,0 % I/0 16-11
P0536 | P0O525 Ustawienie 0 = Nieaktywny 0 cfg 16-12
automatyczne 1 = Aktywny
P0580 | Konfiguracja trybu 0 = Nieaktywny 0 cfg 14-16
pozarowego 1 = Aktywny
2 = Aktywny / P0134
3 = Aktywny / P0581
4 = Aktywny / Wytaczenie
gen.
P0581 | Wartos¢ zadana PID | 0 do 100,0 % 100,0 % 14-17
trybu pozarowego
P0582 | Konfiguracja 0 = Ograniczony 0 cfg HVAC [14-17
automatycznego 1 = Bez ograniczen
resetowania
P0588 | Maksymalny 0do 85 % 0% V/f SILNIK, | 9-14
poziom momentu SIEC
obrotowego
P0589 | Poziom minimalnego | 8 do 40 % 40 % V/f SILNIK, 9-15
stosowanego SIEC
napiecia
P0590 | Minimalny poziom 360 do 18000 obr. 600 obr. V/f SILNIK, 9-15
predkosci SIEC
P0591 | Histereza dla 0do 30 % 10 % V/f SILNIK, | 9-15
maksymalnego SIEC
poziomu momentu
obrotowego
P0613 | Wersja -32768 do 32767 Zgodnie z wersjg ro CZYTAJ 6-5
oprogramowania oprogramowania
P0639 | Poziom podnapiecia | 50,0 do 100,0 % 100,0 % cfg 6-3
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Parametry Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy Strona

P0680 | Status logiczny

0000h do FFFFh

Bit 0 = STO

Bit 1 = Polecenie startu

Bit 2 = Tryb pozarowy

Bit 3 = Zarezerwowane

Bit 4 = Szybkie zatrzymanie
Bit 5 = 2 Rampa

Bit 6 = Status konfiguracji
Bit 7 = Alarm

Bit 8 = W trybie pracy
(naped dziata)

Bit 9 = Wtaczone

Bit 10 = zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

Bit 11 = JOG

Bit 12 = Zdalny

Bit 13 = Spadek napiecia
Bit 14 = Automatyczny (PID)
Bit 15 = Btad

ro

CZYTAJ, | 7-14

SIEC

P0681 | Predkosc przy 13

bitach

-32768 do 32767

ro

CZYTAJ, [20-11

SIEC

P0682 | Sterowanie

szeregowe/USB

0000h do FFFFh

Bit O = Start/Stop

Bit 1 = Gotowos¢

Bit 2 = Bieg zgodnie z
ruchem wskazoéwek zegara
Bit 3 = JOG wiaczony

Bit 4 = Tryb zdalny

Bit 5 = 2 Rampa

Bit 6 = Szybkie zatrzymanie
Bit 7 = Reset btedu

Bit 8 do 12 = zarezerwowany
Bit 13 = wewnetrzny PID
Bit 14 = Zewnetrzny PID
Bit 15 = Zarezerwowany

ro

SIEC 7-16

P0683 | Serial/USB Speed

Ref.

-32768 do 32767

ro

SIEC

P0684 | Kontrola CO/DN/

PB/Eth

0000h do FFFFh

Bit 0 = Uruchom/Zatrzymaj
Bit 1 = Ogdlne wiaczenie
Bit 2 = Bieg do przodu

Bit 3 = JOG wigczony

Bit 4 = Zdalny

Bit 5 = 2 Rampa

Bit 6 = Szybkie zatrzymanie
Bit 7 = Reset btedu
Bit8do 156 =
Zarezerwowane

ro

SIEC

P0685 | CO/DN/PB/Eth

Predkosc¢ odniesienia

-32768 do 32767

ro

SIEC 20-5
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Parametry

Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0690

Status logiczny 2

Bit O = Zasilanie (stan wysoki
tranzystorow IGBT)

Bit 1 = kadowanie wstepne
OK

Bit 2 = Zarezerwowane

Bit 3 = Aktywny tryb I/F (bez
czujnika)

Bit 4 = Redukcja
czestotliwosci wyjsciowej Fs
Bit 5 = Tryb uspienia

Bit 6 = Rampa hamowania
Bit 7 = Rampa
przyspieszenia

Bit 8 = Blokada rampy
(Frozen Ramp)

Bit 9 = Setpoint OK

Bit 10 = Regulacja

obwodu posredniego lub
ograniczenie pradu

Bit 11 = Konfiguracja w 50
Hz

Bit 12 = Ride-Through

Bit 13 = Flying Start

Bit 14 = hamowanie prgdem
statym

Bit 15 = Impulsy PWM

ro

CZYTAJ,
SIEC

7-15

P0695

Wartos¢ DOx

Bit 0 = DO
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5

HMI ro

SIEC

20-12

P0696

Wartos¢ AOx 1

-32768 do 32767

HMI ro

SIEC

20-12

P0697

Wartos¢ AOx 2

-32768 do 32767

HMI ro

SIEC

20-12

P0698

Wartos¢ AOx 3

-32768 do 32767

HMI ro

SIEC

20-12

P0700

Protokdt CAN

1 = CANopen
2 = DeviceNet
3 = Zarezerwowane

SIEC

20-5

P0701

Adres CAN

0do 127

63

SIEC

20-5

P0702

Szybkos¢ transmisii
CAN

0 =1 Mb/s/Auto

1 = Zarezerwowane/Auto
2 =500 Kb/s

3 =250 Kb/s

4 =125 Kb/s

5 =100 Kb/s/Auto

6 = 50 Kb/s/Auto

7 = 20 Kb/s/Auto

8 = 10 Kb/s/Auto

SIEC

20-5

P0703

Reset wytgczonej
magjistrali

0 = Recznie
1 = Automatyczny

SIEC

20-5

P0705

Status kontrolera
CAN

0 = Wylacz

1 = Auto-baud

2 = CAN Enabled

3 = Ostrzezenie

4 = Btad pasywny

5 = Wylgczona magistrala
6 = Brak zasilania magistrali

SIEC

20-5

P0706

Telegramy CAN RX

0 do 65535

SIEC

20-5

P0707

Telegramy CAN TX

0 do 65535

SIEC

20-5

P0708

Licznik wytaczen
magistrali

0 do 65535

SIEC

20-5

P0709

Utracone
wiadomosci CAN

0 do 65535

SIEC

20-5
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Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres e |l Wiasciwosci Grupy Strona
P0710 | Instancje We/Wy 0 = ODVA Basic 2W 0 SIEC 20-5
sieci DeviceNet 1 = ODVA Extend 2W
2 = Producent. Spec.2W
3 = Producent. Spec.3W
4 = Producent. Spec.4W
5 = Producent. Spec.5W
6 = Producent. Spec.6W
P0711 | Odczyt sieci 0do 1199 0 SIEC 20-5
DeviceNet #3
P0712 | Odczyt sieci 0do 1199 0 SIEC 20-5
DeviceNet #4
P0713 | Odczyt sieci 0do 1199 0 SIEC 20-5
DeviceNet #5
P0714 | Odczyt sieci 0do 1199 0 SIEC 20-5
DeviceNet #6
P0715 | Zapis w sieci 0do 1199 0 SIEC 20-5
DeviceNet #3
P0716 | Zapis w sieci 0do 1199 0 SIEC | 20-5
DeviceNet #4
P0717 | Zapis w sieci 0 do 1199 0 SIEC 20-6
DeviceNet #5
P0718 | Zapis w sieci 0 do 1199 0 SIEC 20-6
DeviceNet #6
P0719 | Stan sieci DeviceNet | 0 = Offline ro SIEC 20-6
1 = OnLine, Not Conn.
2 = Pofaczenie internetowe
3 = Limit czasu potaczenia
4 = Awaria sieci
5 = Auto-Baud
P0720 | Status DNet Master 0 = Uruchom ro SIEC 20-6
1 = Bezczynnosc
P0721 | CANopen Com. 0 = Wyfgczone ro SIEC 20-6
Status 1 = Zarezerwowane
2 = Komunikacja. Wtaczone
3 = Error Control. Wiacz
4 = Btad ochrony
5 = Btad rytmu serca
P0722 | Status wezla 0 = Wylaczone ro SIEC | 20-6
CANopen 1 = Inicjalizacja
2 = Zatrzymany
3 = Operacyjny
4 = Przedoperacyjny
P0740 | Profibus Com. Status | O = Wytagczone ro SIEC 20-6
1 = Btad dostepu
2 = Offline
3 = Konfiguracja. Btad
4 = Btad parametru
5 = Wyczysc tryb
6 = Online
P0741 | Profil danych Profibus | O = PROFIdrive 1 SIEC 20-6
1 = Producent
P0742 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #3
P0743 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #4
P0744 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #5
P0745 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #6
P0746 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #7
P0747 | Odczyt magistrali 0do 1199 0 SIEC | 20-6
Profious #8
P0750 | Zapis na magistrali 0 do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #3
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Ustawienie
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Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0751 | Zapis na magistrali 0 do 1199 0 SIEC 20-6
Profibus #4
P0752 | Profibus Writing #5 0do 1199 0 SIEC 20-6
P0753 | Profibus Writing #6 0do 1199 0 SIEC 20-6
P0754 | Profibus Writing #7 0do 1199 0 SIEC 20-6
P0755 | Profibus Writing #8 0do 1199 0 SIEC 20-6
P0760 | BACnet Dev Inst Hi 0do 419 0 SIEC 20-7
P0761 | BACnet Dev Inst Lo 0 do 9999 0 SIEC 20-7
P0762 | Maksymalna Liczba | 0 do 127 127 SIEC 20-7
Urzadzen Gtéwnych
P0763 | MS/TP Maks. ramka | 1 do 65535 1 SIEC 20-7
informacyjna
P0764 | Transmisja 0 = Wylaczenie zasilania 0 SIEC 20-7
wiadomosci I-AM 1 = Nieprzerwane zasilanie
P0765 | Token RX Qtde 0 do 65535 ro SIEC 20-7
P0766 | Liczba rejestrow do | O do 36 0 ro SIEC 20-7
wystania
P0767 | Status grup 0do 15 0 ro SIEC 20-7
P0768 | Grupal: Adres 0do 63 0 SIEC | 20-7
zrodtowy
P0769 | Grupal: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-7
Zrodtowy
P0770 | Grupal: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-7
miejsc docelowych
P0771 | Grupal: Zarejestruj 0do6 1 SIEC 20-7
ilos¢
P0772 | Grupa2: Adres 0do 63 0 SIEC 20-7
Zrédtowy
P0773 | Grupa2: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-7
zrodtowy
P0774 | Grupa2: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-7
miejsc docelowych
P0775 | Grupa2: Zarejestruj 0do6 1 SIEC 20-7
ilos¢
P0776 | Grupa3: Adres 0do 63 0 SIEC 20-7
Zrodtowy
P0777 | Grupa3: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-8
Zrédtowy
P0778 | Grupa3: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-8
miejsc docelowych
P0779 | Grupa3: Zarejestruj 0do6 1 SIEC 20-8
ilog¢
P0780 | Grupa 4: Adres 0do 63 0 SIEC 20-8
zrodtowy
P0781 | Grupa4: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-8
zrodtowy
P0782 | Grupa4: Rejestr 0 do 65535 0 SIEC 20-8
miejsc docelowych
P0783 | Grupa4: Zarejestruj 0do6 1 SIEC 20-8
ilos¢
P0796 | Wyzszy dozwolony 0do 63 63 SIEC 20-8
adres
P0797 | Liczba otrzymanych 0 do 65535 0 SIEC 20-8
tokendw
P0798 | Nastepny wykryty 0do 63 0 SIEC 20-8
adres
P0799 | Eth: Wtacza protokoty | 0 do 1 (hexa) 0 cfg NET
Bit 0 = serwer WWW
P0800 | Eth: Identyfikacja 0 = Nie zidentyfikowano ro CZYTAJ, | 20-9
modutu 1 = Modbus TCP SIEC
2 = EtherNet/IP
3 = PROFINET IO
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Parametry Opis Regulowany Zakres e |l Wiasciwosci Grupy Strona
P0801 | Eth: Status 0 = Konfiguracja ro CZYT) AJ, 20-9
komunikacii 1 = Inicjacja SIEC

2 = Oczekiwanie na
komunikacje
3=IDLE
4 = Aktywny strumien
danych
5 = Btad
6 = Zarezerwowane
7 = Wyjatek
8 = Btad dostepu
P0803 | Eth: Szybkosé 0 = Auto 0 SIEC 20-9
transmig;ji 1 =10 Mbit, potdupleks
2 =10 Mbit, petny dupleks
3 =100 Mbit, pétdupleks
4 =100 Mbit, petny dupleks
P0806 | Eth: Limit czasu 0,0 do 65,5 0,0 cfg SIEC 20-9
Modbus TCP
P0810 | Eth: Konfiguracja 0 = Parametry 1 cfg SIEC 20-9
adresu IP 1=DHCP
2 =DCP
P0811 | Eth: Adres IP 1 0 do 255 192 cfg SIEC 20-9
P0812 | Eth: Adres IP 2 0 do 255 168 cfg SIEC 20-9
P0813 | Eth: Adres IP 3 0 do 255 0 cfg SIEC 20-9
P0814 | Eth: Adres IP 4 0 do 255 14 cfg SIEC 20-9
P0815 | Eth: Podsie¢ CIDR 1 do 31 24 cfg SIEC 20-9
P0816 | Eth: Bramka 1 0 do 255 0 cfg SIEC 20-10
P0817 | Eth: Gateway 2 0 do 255 0 cfg SIEC  |20-10
P0818 | Eth: Gateway 3 0 do 255 0 cfg SIEC 20-10
P0819 | Eth: Gateway 4 0 do 255 0 cfg SIEC  |20-10
P0820 | Eth: Czytaj Stowo #3 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0821 | Eth: Czytaj Stowo #4 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0822 | Eth: Czytaj Stowo #5 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0823 | Eth: Czytaj Stowo #6 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0824 | Eth: Czytaj Stowo #7 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0825 | Eth: Czytaj Stowo #8 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0826 | Eth: Czytaj Stowo #9 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0827 | Eth: Czytaj Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#10
P0828 | Eth: Czytaj Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#11
P0829 | Eth: Czytaj Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#12
P0830 | Eth: Czytaj Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#13
P0831 | Eth: Czytaj Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#14
P0835 | Eth: Napisz Stowo #3 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0836 | Eth: Napisz Stowo #4 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0837 | Eth: Napisz Stowo #5 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0838 | Eth: Napisz Stowo #6 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0839 | Eth: Napisz Stowo #7 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0840 | Eth: Napisz Stowo #8 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0841 | Eth: Napisz Stowo #9 | 0 do 9999 0 SIEC 20-10
P0842 | Eth: Napisz Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#10
P0843 | Eth: Napisz Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-10
#11
P0844 | Eth: Napisz Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-11
#12
P0845 | Eth: Napisz Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-11
#13
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P0846 | Eth: Napisz Stowo 0 do 9999 0 SIEC 20-11
#14
P0849 | Eth: Aktualizacja 0 = Normalne dziatanie 0 SIEC 20-9
konfiguraciji 1 = Aktualizacja konfiguraciji
P0856 | Eth: Rzeczywisty 0 do 255 ro CZYT) AJ, 20-11
adres IP. 1 SIEC
P0857 | Eth: Rzeczywisty 0 do 255 ro CZYT, AJ, 20-11
adres IP. 2 SIEC
P0858 | Eth: Rzeczywisty 0 do 255 ro CZYTAJ, |20-11
adres IP. 3 SIEC
P0859 | Eth: Rzeczywisty 0 do 255 ro CZYTAJ, |20-11
adres IP. 4 SIEC
P0860 | MBTCP: Stan 0 = Wytgczone ro CZYTAJ, |20-11
tacznosci 1 = Brak Potaczenia SIEC
2 = Potgczony
3 = Btad przekroczenia limitu
czasu
P0863 | MBTCP: Aktywne Odo4 ro CZYTAJ, 20-11
potaczenia SIEC
P0865 | MBTCP: Port TCP 0 do 9999 502 cfg SIEC 20-11
P0869 | EIP: Master State 0 = Uruchom ro CZYTAJ, |20-11
1 = Bezczynnosc SIEC
P0870 | EIP: Stan tacznosci 0 = Wyfgczone ro CZYT, AJ, |20-11
1 = Brak Pofaczenia SIEC
2 = Potgczony
3 = Limit czasu potgczenia
we/wy
4 = Zduplikowany adres IP
P0871 | EIP: Profil danych 0 do 3 = Zarezerwowane 8 cfg SIEC 20-11
4 =120/170: CIP Basic
Speed + 1/0
5=121/171: Rozszerzona
predkos¢ CIP + We/Wy
6 do 7 = Zarezerwowane
8 = 100/150: Manufac.
Predkosc¢ + wejscia/wyjscia
9 do 10 = Zarezerwowane
P0886 | EIP: Topologia DLR 0 = Liniowy ro CZYTAJ, |20-11
1 = Pierscien SIEC
P0887 | EIP: Stan DLR 0 = Stan bezczynnosci ro CZYT) AJ, 20-11
1 = Stan Normalny SIEC
2 = Stan bfedu
P0889 | Eth: Stan interfejsu 0 do 3 (heksa) ro CZYTA\J, 20-11
Bit 0 = tacze 1 SIEC
Bit 1 =1acze 2
P0890 | Eth: Kontrola 0 do 3F (hex) 9 SIEC 20-11
interfejsu Bit 0 = Automatyczne
negocjowanie tgcza 1
Bit 1 = kacze Speed Link 1
Bit 2 = Wymuszony dupleks
Link 1
Bit 3 = Automatyczne
negocjowanie tgcza 2
Bit 4 = Speed Link 2
Bit 5 = Wymuszony dupleks
Link 2
P0918 | Adres Profibus 1do 126 1 SIEC 20-6
P0922 | Teleg. Profibus Sel. 2 = Standardowy telegram 1 2 SIEC 20-6
3 = Telegram 103
4 = Telegram 104
5 = Telegram 105
6 = Telegram 106
7 = Telegram 107
8 = Telegram 108
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji

=

Parametry Opis

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Strona

P0963
Profibus

Szybkos¢ transmisji

0 = 9,6 kbit/s
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 = Zarezerwowane
11 = 45,45 kbit/s

ro

SIEC

20-7

P0967 | Stowo sterujace 1

Bit 0 = Uruchom

Bit 1 = Brak zatrzymania
wybiegiem

Bit 2 = Brak szybkiego
zatrzymania

Bit 3 = Gotowos¢ operacyjna
Bit 4 = Wigczenie generatora
rampy

Bit 5 = Zarezerwowany

Bit 6 = Aktywowanie
Setpointu

Bit 7 = Potwierdzenie btedu
Bit 8 = Aktywny JOG 1

Bit 9 = Zarezerwowany

Bit 10 = Sterowanie przez
PLC

Bit 11 do 15 =
Zarezerwowany

ro

SIEC

20-7

P0968 | Stowo statusu 1

Bit 0 = Gotowosc do
uruchomienia

Bit 1 = Gotowos¢ do pracy
Bit 2 = Tryb operacyjny
wigczony

Bit 3 = Aktywny btad

Bit 4 = Zatrzymanie
wybiegiem nieaktywne

Bit 5 = Szybkie zatrzymanie
nieaktywne

Bit 6 = Zablokowanie
wigczenia

Bit 7 = Aktywne ostrzezenie
Bit 8 = Zarezerwowane

Bit 9 = zadane sterowanie
Bit 10 do 15 =
Zarezerwowany

ro

SIEC

20-7

P0990 | Nazwa lokalna

Bluetooth

0 do 9999

Falownik
szeregowy
Liczba

SIEC

20-4

P0991

Numer PIN Bluetooth

0 do 9999

1234

SIEC

20-5

P1000 | Status SoftPLC

0 = Brak aplikacji.

1 = Instalowanie aplikagiji.
2 = Niekompatybilnos¢
aplikacji

3 = Aplikacja zatrzymana
4 = Aplikacja uruchomiona

0

ro

SPLC

21-1

P1001

Polecenie SoftPLC

0 = Zatrzymaj program
1 = Uruchom program
2 = Zatrzymaj program
3 = Zatrzymaj program
4 = Zatrzymaj program
5 = Usun program

cfg

SPLC

P1002 | Czas cyklu

skanowania

0 do 65535 ms

ro

SPLC

P1003 | Wybdr aplikacji

SoftPLC

0 = Uzytkownik
1 =RApp

cfg

SPLC

P1004 | Dziatanie dla

SoftPLC

niedziatajacej aplikacji

0 = Nieaktywny
1 = Generuj alarm
2 = Generuj btad

SPLC

P1008 | Biad opdznienia

-9999 do 9999

ro, Enc

SPLC

21-2

P1009 | Przyrost pozycii

0,0 do 6553,5

10,0

Enc

SPLC

21-2
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Ustawienie

Ustawienia

Parametry Opis Regulowany Zakres el Wiasciwosci Grupy Strona
P1010 | SoftPLC Parametr 1 -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1011 | SoftPLC Parametr 2 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1012 | SoftPLC Parametr 3 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1013 | SoftPLC Parametr 4 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1014 | SoftPLC Parametr 5 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1015 | SoftPLC Parametr 6 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1016 | SoftPLC Parametr 7 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1017 | SoftPLC Parametr 8 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1018 | SoftPLC Parametr 9 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1019 | SoftPLC Parametr 10 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1020 | SoftPLC Parametr 11 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1021 | SoftPLC Parametr 12 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1022 | SoftPLC Parametr 13 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1023 | SoftPLC Parametr 14 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1024 | SoftPLC Parametr 15 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1025 | SoftPLC Parametr 16 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1026 | SoftPLC Parametr 17 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1027 | SoftPLC Parametr 18 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1028 | SoftPLC Parametr 19 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1029 | SoftPLC Parametr 20 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1030 | SoftPLC Parametr 21 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1031 | SoftPLC Parametr 22 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1032 | SoftPLC Parametr 23 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1033 | SoftPLC Parametr 24 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1034 | SoftPLC Parametr 25 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1035 | SoftPLC Parametr 26 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1036 | SoftPLC Parametr 27 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1037 | SoftPLC Parametr 28 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1038 | SoftPLC Parametr 29 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1039 | SoftPLC Parametr 30 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1040 | SoftPLC Parametr 31 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1041 | SoftPLC Parametr 32 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1042 | SoftPLC Parametr 33 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1043 | SoftPLC Parametr 34 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1044 | SoftPLC Parametr 35 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1045 | SoftPLC Parametr 36 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1046 | SoftPLC Parametr 37 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1047 | SoftPLC Parametr 38 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1048 | SoftPLC Parametr 39 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1049 | SoftPLC Parametr 40 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1050 | SoftPLC Parametr 41 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1051 | SoftPLC Parametr 42 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1052 | SoftPLC Parametr 43 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1053 | SoftPLC Parametr 44 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1054 | SoftPLC Parametr 45 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1055 | SoftPLC Parametr 46 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1056 | SoftPLC Parametr 47 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1057 | SoftPLC Parametr 48 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1058 | SoftPLC Parametr 49 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3
P1059 | SoftPLC Parametr 50 | -32768 do 32767 0 SPLC 21-3

ro = parametr tylko do odczytu.
HMI ro = parametr HMI tylko do odczytu.
V/f = Parametr dostepny w trybie V/f.

cfg = Parametr konfiguracji, warto$¢ mozna zmienic¢ tylko przy zatrzymanym silniku.

VWW = Parametr dostepny w trybie VVW.
VWW PM = Parametr dostepny w trybie VVW PM.

Wektor = Parametr dostepny w trybie wektorowym bez czujnikdw.

Sless = Parametr dostepny tylko w trybie bezczujnikowym.

Enc = Parametr dostepny tylko w trybie wektorowym z enkoderem.

sy = Parametr dostepny tylko wtedy, gdy modut funkcji bezpieczenstwa jest w trybie programowania.
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji

n SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW RAPP

Regulowany Fabryka Ustawienia

EELIER Opis Zasieg Ustawienia Uzytkownika

Wiasciwosci, Grupy | Strona

P1010 Wersja Rapp 0,00 do 9,99 Zalezy od wersiji HMI ro SPLC 21-4
RApp

P1011 Automatyczna (-32768 do 32767) 0 SPLC 21-9
wartos¢ zadana
regulatora PIDInt

P1012 Reczna 0,0 do 100,0 % 0,0 % SPLC 21-9
wartos¢ zadana
regulatora PIDInt

P1013 Zmienna (-32768 do 32767) HMI ro SPLC 21-9
procesowa
sterownika PIDInt

P1014 | Kontroler 0 = Wyfacz PID 0 cfg SPLC 21-9
PIDInt Kontrola 1 = Tryb bezposredni
dziatania 2 = Tryb odwrotny

P1015 Tryb dziatania 0do5 0 SPLC 21-10
kontrolera PIDInt

P1016 Czas 0,10 do 60,00 s 0,10s SPLC 21-11
probkowania
sterownika PIDInt

P1017 \Wzmocnienie 0,000 do 32,767 1,000 SPLC 21-11
proporcjonalne
sterownika PIDInt

P1018 Wzmocnienie 0,000 do 32,767 0,430 SPLC 21-11
catkowe
regulatora PIDInt

P1019 Wzmocnienie 0,000 do 32,767 0,000 SPLC 21-11
pochodnej
regulatora PIDInt

P1020 Konfiguracja 0do2 0 cfg SPLC 21-12
zmienngj
Procesowe;
sterownika PIDInt

P1021 Minimalny (-32768 do 32767) 0 SPLC 21-12
poziom zmiennej
procesowej

sterownika PIDInt

P1022 Maksymalny (-32768 do 32767) 1,000 SPLC 21-12
poziom zmiennej
procesowe;j

sterownika PIDInt

P1023 | Konf. alarmu 0 = Wytgez 0 SPLC | 21-13
sprzezenia 1 =Wigcz alarm

zwrotnego 2 = Wiacz usterke
PIDInt.

P1024 Warto$¢ alarmu | (-32768 do 32767) 50 SPLC 21-13
niskiego poziomu
zmiennej
procesowej
sterownika PIDInt

P1025 Czas alarmu 0,00 do 650,00 s 5,00s SPLC 21-14
niskiego poziomu
zmienngj
procesowej
sterownika PIDInt

P1026 Warto$¢ alarmu | (-32768 do 32767) 900 SPLC 21-14
wysokiego
poziomu
zmiennej
procesowej
sterownika PIDInt
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Parametry

Opis

Regulowany
Zasieg

Fabryka
Ustawienia

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy | Strona

P1027

Czas alarmu
wysokiego
poziomu
zmiennej
procesowej
sterownika PIDInt

0,00 do 650,00 s

5,00s

SPLC 21-14

P1028

Predkosé
trybu uspienia
kontrolera PIDInt

0 do 18000

350

SPLC 21-156

P1029

Czas trybu
uspienia
sterownika PIDInt

0,00 do 650,00 s

5,00s

SPLC 21-15

P1030

PIDInt
Odchylenie
procentowe
wybudzenia
sterownika

0,0 do 100,0 %

5,0 %

SPLC 21-16

P1031

PIDInt Czas
wybudzenia
kontrolera

0,00 do 650,00 s

10,00 s

SPLC 21-16

P1032

Funkcje RApp
Status logiczny

0000h do FFFFh

HMI ro

SPLC 21-24

P1033

Konfiguracja
wykrywania
suchej pompy

0 = Wylgcz
1 =Wigcz alarm
2 = Wigcz usterke

SPLC 21-4

P1034

Predkos¢
wykrywania
pompy suchej

0 do 18000

400

SPLC 21-5

P1035

Moment
obrotowy do
wykrywania
pompy suchej

0,0 do 350,0 %

20,0 %

SPLC 21-5

P1036

Czas wykrywania
pompy na sucho

0,00 do 650,00 s

20,00s

SPLC 21-5

P1037

Konfiguracja
wykrywania
zerwanego
paska

0 = Wylacz
1 =Wigcz alarm
2 = Wigcz usterke

SPLC 21-6

P1038

Predkosc¢
wykrywania
zerwanego
paska

0 do 18000

400

SPLC 21-6

P1039

Wykrywanie
zerwanego
paska Moment
obrotowy silnika

0,0 do 350,0 %

20,0 %

SPLC 21-6

P1040

Czas wykrywania
zerwanego
paska

0,00 do 650,00 s

20,00 s

SPLC 21-7

P1041

Konfiguracja
alarmu
konserwadiji filtra

0 = Wylgcz
1 = Wigcz alarm
2 = Wigcz usterke

SPLC 21-7

P1042

Czas alarmu
konserwaciji filtra

0 do 32000 h

5000 h

SPLC 21-7

P1043

Czas dziatania
alarmu
konserwaciji filtra

0 do 32000 h

SPLC 21-8

P1044

Automatyczna
wartos¢ zadana
zewnetrznego
regulatora PID

(-32768 do 32767)

SPLC 21-18

P1045

Reczna
wartos¢ zadana
zewnetrznego
regulatora PID

0,0 do 100,0 %

0,0 %

SPLC 21-19

P1046

Zmienna
procesowa
zewnetrznego
regulatora PID

(-32768 do 32767)

ro

SPLC 21-19
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguracji

Regulowany Fabryka Ustawienia

Zasieg Ustawienia Uzytkownika LIRS B e

Parametry Opis

P1047 | Zewnetrzny 0 = Wytacz PID 0 SPLC | 21-19
regulator PID 1 = Tryb bezposredni
Action Controller | 2 = Tryb odwrotny

P1048 Tryb pracy 0dob 0 SPLC 21-20
zewngtrznego
sterownika PID

P1049 Czas 0,10 do 60,00 s 0,10s SPLC 21-21
probkowania
zewnetrznego
sterownika PID

P1050 Wzmocnienie 0,000 do 32.767 1,000 SPLC 21-21
proporcjonalne
zewnetrznego
regulatora PID

P1051 \Wzmocnienie 0,000 do 32.767 0,430 SPLC 21-21
catkowe
zewnetrznego
sterownika PID

P1052 Wzmocnienie 0,000 do 32.767 0,000 SPLC 21-21
pochodne;j

zewnetrznego
regulatora PID

P1053 Minimalny (-32768 do 32767) 0 SPLC 21-21
poziom
sprzezenia
zwrotnego
zewngetrznego
sterownika PID

P1054 Maksymalny (-32768 do 32767) 1000 SPLC 21-22
poziom zmiennej
procesowej
zewnetrznego
sterownika PID

P1055 | Konfiguracja 0 = Wylacz 0 SPLC | 21-22
alarmow dla 1 =Wigcz alarm
zmiennych 2 = Wiacz usterke
procesowych
zewnetrznego
sterownika PID

P1056 Wartos¢ alarmu | (-32768 do 32767) 2 SPLC 21-23
niskiego poziomu
zmiennej
procesowej
zewnetrznego
sterownika PID

P1057 Czas alarmu 0,00 do 650,00 s 5,00 s SPLC 21-23
niskiego poziomu
zmienngj
procesowe;j
zewnetrznego
sterownika PID

P1058 Wartos¢ alarmu | (-32768 do 32767) 900 SPLC 21-23
wysokiego
poziomu
zmienngj
procesowej
zewnetrznego
sterownika PID

P1059 Czas alarmu 0,00 do 650,00 s 5,00 s SPLC 21-24
wysokiego
poziomu
zmiennej
procesowej
zewnetrznego
sterownika PID

ro = parametr tylko do odczytu.
HMI ro = parametr HMI tylko do odczytu.
cfg = Parametr konfiguracii, warto$¢ mozna zmienic tylko przy zatrzymanym silniku.
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Szybki dostep do parametréw, alarmoéw, btedow i konfiguraciji

Usterka / Alarm

Opis

Mozliwe przyczyny

A0046
Przecigzenie silnika

Alarm przecigzenia silnika.

Ustawienia PO156, PO157 i PO158 sa zbyt niskie dla uzywanego
silnika.

B Przecigzenie watu silnika.

A0047 Alarm przecigzenia zasilacza z = Prad przetezeniowy na wyjsciu falownika.

Przeciagzenie IGBT tranzystorami IGBT.

A0050 Alarm nadmiernej temperatury z czujnika = Wysoka temperatura otoczenia wokét falownika (> 50 °C) i wysoki
Przekroczenie temperatury modutu zasilania (NTC). prad wyjsciowy.

temperatury modutu
zasilania

Zablokowany lub uszkodzony wentylator.
Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw powietrza.

A0090 Alarm zewnetrzny poprzez DIx (opcja m Przewody na wejsciach DI1 do DI8 sg otwarte lub maja staby styk.
Alarm zewnetrzny "Brak alarmu zewnetrznego" w P0O26x).
A0098 Wskazuje to na przerwanie samostrojenia. | ® Wskazuje, ze naped jest wytaczony przez DIx, gdy uruchomiony
Przerwanie jest autotuning (P0408).
samostrojenia
A0128 Alarm wskazujgcy btad komunikacji B Sprawd? instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub btad/staby
Limit czasu odbioru szeregowej. Wskazuje, ze urzadzenie kontakt na potaczeniach z siecig, uziemienie.
telegramu przestato odbiera¢ wazne telegramy = Upewnij sig, ze urzadzenie gtéwne zawsze wysyta telegramy do
szeregowe przez okres dtuzszy niz urzadzenia w czasie krétszym niz ustawienie w PO314.
ustawiony w P0O314. B Whytacz te funkcje, ustawiajgc P0O314 = 0.
A0133 Wskazuije, ze interfejs CAN nie ma B Zmierz, czy miedzy stykami 1 i 5 ztacza interfejsu CAN wystepuje
Brak zasilania na zasilania miedzy pinami 1 i 5 ztacza. napiecie w dozwolonym zakresie.
interfejsie CAN m SprawdZ, czy przewody zasilajace nie sg Zle podtaczone lub
odwrécone.
B SprawdZz, czy nie wystepuja problemy ze stykami na kablu lub
ztgczu interfejsu CAN.
A0134 Wykryto btad wytaczenia magistrali w B Sprawdz, czy nie ma zwarcia na kablu transmisyjnym obwodu CAN.
Autobus wytaczony interfejsie CAN. m Sprawdz, czy kable nie sa Zle podtgczone lub odwrdcone.
m Sprawd?, czy wszystkie urzadzenia sieciowe uzywaja tej samej
szybkosci transmigji.
m Sprawd?, czy rezystory terminujace o odpowiedniej wartosci

zostaty zainstalowane tylko na koricu gtdwnej magistrali.

m SprawdZ, czy sie¢ CAN zostata prawidtowo zainstalowana.

A0135 Kontrola btedu komunikacji CANopen m SprawdZ czas wymiany wiadomosci ustawiony na urzgdzeniu
Ochrona wezta / wykryfa bfad komunikacji przy uzyciu gtéwnym i podrzednym. Aby zapobiec problemom zwigzanym z
~Heartbeat” mechanizmu ochrony. opdZnieniami transmisji i zliczaniem czasu, zaleca sig, aby wartosci
ustawione dla wykrywania bteddéw przez urzadzenie slave byty
wielokrotnosciami czaséw ustawionych dla wymiany komunikatéw
na urzadzeniu master.
®m Sprawd?, czy urzgdzenie nadrzedne wysyta telegramy ochrony
w ustawionym czasie.
®m Sprawdz problemy w komunikacii, ktére moga powodowac brak
telegramow lub opdZnienia transmisii.
A0136 Alarm wskazuje, ze urzadzenie nadrzedne | ® Ustaw przetgcznik sterujacy praca mastera na Run lub odpowiedni
Idle Master sieci DeviceNet znajduje sie w trybie bit w stowie konfiguracyjnym oprogramowania mastera. Jesli
bezczynnosci. potrzebne sa dodatkowe informacje, nalezy zapoznac¢ sie z
dokumentacjg uzywanego urzgdzenia nadrzednego.
A0137 Alarm wskazujacy na przekroczenie B Sprawdz status gtdwnego urzadzenia sieciowego.
Limit czasu limitu czasu jednego lub wigcej potaczen B Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub btad/staby styk
potaczenia DeviceNet | DeviceNet. na potaczeniach z siecia.
A0138 Wskazuije, ze falownik otrzymat polecenie | ® Sprawdz status sieciowego urzadzenia nadrzednego, upewniajac
Interfejs Profibus od mastera sieci Profibus DP, aby przejs¢ sig, ze jest w trybie pracy.
DP w trybie do trybu wyczyszczenia.
WYCZySzCzonym
A0139 Wskazuje na przerwanie komunikacji m SprawdZ, czy urzadzenie gtéwne sieci jest poprawnie

Offline Profibus DP
Interfejs

pomiedzy Profibus DP-Master i
falownikiem. Interfejs komunikacyjny
Profibus DP przeszedt w stan offline.

skonfigurowane i dziata prawidtowo.

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

Sprawdz, czy kable nie sa Zle podtaczone lub odwrdcone.
SprawdZz, czy rezystory terminujace o odpowiedniej wartosci
zostaty zainstalowane tylko na koricu gtéwnej magistrali.

B SprawdZ ogdlnie instalacje sieciowa - okablowanie, uziemienie.

A0140
Btad dostepu do
modutu Profibus DP

Wskazuje btad w dostepie do danych
modutu komunikacyjnego Profibus DP.

SprawdZz, czy modut Profibus DP jest prawidtowo zamontowany.
Btedy sprzetowe spowodowane na przyktad niewtasciwg obstuga
lub instalacja akcesorium moga powodowac ten btad. Jesli to
mozliwe, nalezy przeprowadzi¢ testy, wymieniajac akcesorium
komunikacyjne.
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A0147
EtherNet/IP Offline

Wskazuje awarie cyklicznej komunikacii
danych z urzgdzeniem nadrzednym
EtherNet/IP. Wystepuije, gdy z jakiegos
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej
komunikacji miedzy urzgdzeniem gtdwnym
a produktem, komunikacja ta zostaje
przerwana.

Ten bfad dotyczy tylko akcesorium
CFW500-CETH2.

Sprawdz status gtdwnego urzadzenia sieciowego.
Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub uszkodzony
styk na potaczeniach sieciowych.

A0148
Btad dostepu do
interfejsu Ethernet

Wskazuje btad w wymianie danych miedzy
przetwornica czestotliwosci CFW500 a
modutem Ethernet.

Sprawdz, czy modut Ethernet jest prawidtowo podtaczony do
produktu.

Sprawdz, czy wersja oprogramowania sprzetowego urzadzenia
obstuguje akcesorium Ethernet.

Btedy sprzetowe spowodowane niewfasciwg obstuga lub instalacja
akcesoriow moga powodowac ten btad. Jesli to mozliwe, przetestuj
go, wymieniajac modut komunikacyjny.

A0149
Ethernet Offline

W przypadku PROFINET IO lub EtherNet/
IP wskazuje na btad w cyklicznej
komunikacji danych z urzadzeniem
nadrzednym. Wystepuje, gdy z jakiegos
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej
komunikacji miedzy urzadzeniem gtownym
a produktem, komunikacja ta zostaje
przerwana.

Akcesoria CFW500-CEPN-IO i CFW500-
CETH-IP.

Jedli jest to Modbus TCP, oznacza

to, ze urzadzenie przestato odbierac¢
wazne telegramy przez okres diuzszy niz
ustawiony w PO806.

Zliczanie czasu rozpoczyna sie po
odebraniu pierwszego waznego
telegramu.

Akcesoria CFW500-CETH2 i CFW500-
CEMB-TCP.

Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub usterke/staby
kontakt na potaczeniach z siecig, uziemienie.

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

Upewnij sig, ze klient Modbus TCP zawsze wysyfa telegramy do
urzgdzenia w czasie krotszym niz ustawienie w PO806.

Whytacz te funkcje w PO806.

A0152
Wysoka temperatura
wewnetrzna

Wysoka temperatura wewnetrzna

Wysoka temperatura otoczenia wokdt falownika (>50 °C).
Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw powietrza.

A0160
Aktywny stan
bezpieczny

Wskazuje uzytkownikowi, ze modut funkcji
bezpieczenstwa wigczyt bezpieczny stan
falownika (bezpieczny moment obrotowy
wytaczony).

Aktywacja sygnatow wejsciowych STO.
Sygnaty wejsciowe STO nie zostaty zainstalowane.
Sygnaty wejsciowe STO odtaczone od zasilania.

A0161
Aktywne taktowanie
SS1-t

Wskazuje uzytkownikowi, ze modut funkcji
bezpieczenstwa wykonuje synchronizacje
czasowa funkcji bezpieczenstwa SS1-t.

Aktywacja sygnatow wejsciowych STO z programowaniem funkcji
bezpieczenstwa SS1-t.

A0162

Modut funkciji
bezpieczenstwa w
trybie programowania

Wskazuje uzytkownikowi, ze modut funkciji
bezpieczenstwa znajduje sie w trybie
programowania funkcji bezpieczeristwa.

Aktywacja przetacznikow DIP programowania modutu.

A0163

Analogowy sygnat wejsciowy Alx przy 4

Sygnat pradowy na wejsciu analogowym Alx przerwany lub zerowy.

Sygnat btedu Alx do 20 mA lub 20 do 4 mA jest ponizej Btad w parametryzacji wejscia analogowego Alx.

4..20 mA 2 mA.

A0168 Réznica miedzy predkoscia referencyjna Falownik z ograniczeniem momentu obrotowego.

Zbyt wysoki btad a predkoscia efektywna wieksza niz

predkosci ustawienie w PO360.

A0181 Alarm nieprawidtowej wartosci zegara. Konieczne jest ustawienie daty i godziny w parametrach od P0194
Nieprawidtowa do P0199.

wartos¢ zegara

Bateria klawiatury jest roztadowana, uszkodzona lub nie zostata
zainstalowana.

A0211 Wskazuije, ze naped jest w trybie Fire Wejscie cyfrowe zaprogramowane do aktywacii trybu pozarowego
Praca w trybie Mode. jest aktywne.

pozarowym

A0700 Brak komunikacji ze zdalnym interfejsem Sprawdz, czy interfejs komunikacyjny z HMI jest prawidtowo

Usterka zdalnej
komunikacji HMI

HMI, ale nie ma polecenia predkosci lub
odniesienia dla tego Zrodta.

skonfigurowany w parametrze P0312.
Kabel HMI odtaczony.

A0702
Falownik wytaczony

Ten bfad wystepuje, gdy aktywny jest blok
ruchu SoftPLC (blok REF), a polecenie
Ogdlne wigczenie jest wytaczone.

Sprawdz, czy polecenie Ogolne wiaczenie napedu jest aktywne.
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A0704
Dwa ruchy. Wiaczony

Wystepuije, gdy 2 lub wiecej blokdw ruchu
SoftPLC (REF Block) jest witaczonych w
tym samym czasie.

Sprawdz logike programu uzytkownika.

Program DIx do
automatycznego /
recznego wyboru
wewnetrznego
regulatora PID

nie zostato zaprogramowane do
automatycznego / recznego wyboru
wewnetrznego regulatora PID.

A0706 Ten btad wystepuije, gdy blok ruchu B Sprawdz programowanie referencji w trybie lokalnym i/lub zdalnym
Refer. Nie Progr. SoftPLC jest wigczony, a odniesienie (PO221 i P0O222).
SPLC predkosci nie jest zaprogramowane dla
SoftPLC.
A0708 Aplikacja SoftPLC nie jest uruchomiona. m Aplikacja SoftPLC zatrzymana (P1001 = 0 i P1000 = 3).
Aplikacja SPLC m Stan SoftPLC przedstawia niekompatybilng aplikacje z wersja
zatrzymana oprogramowania uktadowego CFW500.
A0750 Alarm wskazujacy, ze wejscie analogowe | ® Parametr P0231 lub P0236 nie zostat zaprogramowany dla 16
Program Alx dla nie zostato zaprogramowane dla zmiennej lub 17.
zmiennej procesowej | procesowej wewnetrznego regulatora PID.
Wewnetrzny regulator
PID
A0752 Alarm wskazujacy, ze wejscie cyfrowe m Parametr P0263 lub P0264 lub P0265 lub PO266 nie zostat

zaprogramowany dla 47.

A0754

Program LOCAL
Referencja (P0221)
dla SoftPLC

Alarm wskazujacy pochodzenie wartosci
zadanej predkosci w trybie LOKALNYM
nie zostat zaprogramowany dla SoftPLC.

Wewnetrzny regulator PID jest wtgczony (P1014 w 1 lub 2) i
przetwornica czestotliwosci CFW500 uruchamia silnik w trybie
LOKALNYM, a parametr P0221 nie jest zaprogramowany na 12.

A0756
Program REMOTE
Referencja (P0222)

Alarm wskazujacy pochodzenie wartosci
zadanej predkosci w trybie REMOTE nie
zostat zaprogramowany dla SoftPLC.

Wewnetrzny regulator PID jest wiaczony (P1014 w 1 lub 2), a
przetwornica czestotliwosci CFW500 uruchamia silnik w trybie
ZDALNYM, a parametr P0222 nie jest zaprogramowany na 12.

techniczna 4 (P0516)
dla Hz lub obr/min

dla SoftPLC

A0758 Alarm wskazujacy, ze parametr jednostki m Parametr PO516 nie zostat zaprogramowany dla 13 (Hz) lub 3
Program posredni technicznej predkosci silnika nie zostat (obr./min).

Jednostka zaprogramowany na Hz lub obr.

Wysoki poziom
zmiennej procesowe;j

wewnetrznego regulatora PID ma wysoka
wartosc.

A0760 Alarm wskazujacy, ze zmienna procesowa | B Parametr P1023 jest zaprogramowany na 1 i wartos¢ zmiennej
Niski poziom wewnetrznego regulatora PID ma niska procesowej wewnetrznego regulatora PID pozostata ponizej
zmiennej procesowej | wartosc. wartosci zaprogramowanej w P1024 przez czas zaprogramowany
wewnetrznego w P1025.

regulatora PID

A0762 Alarm wskazujacy, ze zmienna procesowa | ® Parametr P1023 zostat zaprogramowany na 1, a wartos¢ zmiennej

procesowej wewnetrznego regulatora PID pozostata powyzej
wartosci zaprogramowanej w P1026 przez czas zaprogramowany

czestotliwosci w
trybie uspienia

trybie usgpienia.

wewnetrznego w P1027.

regulatora PID

A0764 Alarm wskazujgcy, ze przetwornica m Wewnetrzny regulator PID jest wtaczony i pracuje w trybie
Przetwornica czestotliwosci CFW500 znajduje sie w automatycznym, a predkos¢ silnika pozostaje ponizej

predkosci zaprogramowanej w parametrze P1028 przez czas
zaprogramowany w parametrze P1029.

A0766
Wykryto suchobieg

Alarm wskazujacy, ze dla pompy
napedzanej przez przetwornice
czestotliwosci CFW500 wykryto stan
pompy suchej.

Parametr P1033 jest zaprogramowany na 1 i pompa napedzana
przez przetwornice czestotliwosci CFW500 pracuje z
predkoscia wyzsza niz zaprogramowana w parametrze
P1034, a moment obrotowy silnika pozostaje ponizej
wartosci zaprogramowanej w parametrze P1035 przez czas
zaprogramowany w parametrze P1036.

A0768
Wykryto uszkodzony
pasek

Alarm informujgcy o wykryciu zerwanego
paska w silniku napedzanym przez
przetwornice czestotliwosci CFW500.

Parametr P1037 jest zaprogramowany na 1 i silnik napedzany
przez przetwornice czestotliwosci CFW500 pracuje z predkoscia
wyzszg niz zaprogramowana w P1038, a moment obrotowy silnika
pozostaje ponizej wartosci zaprogramowanej w P1039 przez czas
zaprogramowany w P1040.

A0770
Konserwacja Filtra

Alarm wskazujacy na koniecznosc
wymiany filtra systemu.

Parametr P1041 jest zaprogramowany na 1, a czas pracy
silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci
CFW500 wyswietlany w parametrze P1043 przekracza wartosc
zaprogramowang w parametrze P1042.

A0780

Program Alx dla
zZmiennej procesowej
zewnetrznego
regulatora PID

Alarm wskazujacy, ze wejscie analogowe
nie zostato zaprogramowane dla zmiennej
procesowej zewnetrznego regulatora PID.

Parametr PO231 lub P0236 nie zostat zaprogramowany dla 18.
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A0782 Alarm wskazujacy, ze wejscie cyfrowe m Parametr P0263 lub P0264 lub P0265 lub PO266 nie zostat
Program DIx do nie zostato zaprogramowane do zaprogramowany dla 48.
automatycznego / automatycznego / recznego wyboru
recznego wyboru zewnetrznego regulatora PID.
zewnetrznego
regulatora PID
A0784 Alarm wskazujacy, ze wyjscie analogowe | B Parametr P0251 lub P0254 nie zostat zaprogramowany dla 29.
Program AOx nie zostato zaprogramowane dla wyjscia
dla wyjscia zewnetrznego regulatora PID.
zewnetrznego
kontrolera PID
A0786 Alarm wskazujacy, ze zmienna procesowa | B Parametr P1055 zostat zaprogramowany na 1, a wartos¢ zmiennej
Niski poziom zewnetrznego regulatora PID ma niska procesowej zewnetrznego regulatora PID pozostata ponizej
zmiennej procesowej | wartosc. wartosci zaprogramowanej w P1056 przez czas zaprogramowany
zewnetrznego w P1057.
regulatora PID
A0788 Alarm wskazujacy, ze zmienna procesowa | ® Parametr P1055 jest zaprogramowany na 1 i wartos¢ zmiennej
Wysoki poziom zewnetrznego regulatora PID ma wysoka procesowej zewnetrznego regulatora PID pozostata powyzej
Zmienna procesowa | wartosé. wartosci zaprogramowanej w P1058 przez czas zaprogramowany
zewnetrznego w P1059.
regulatora PID
Regulator
F0006 Brak rownowagi zasilania lub bfad zaniku | ®  Zanik fazy na wejsciu falownika.
Brak rownowagi fazy. m  Usterka w obwodzie tadowania wstepnego.
Strata fazy na linii Notatka:
- Jedli silnik nie jest obciazony lub
obcigzenie watu jest niewielkie, usterka
ta moze nie wystapic.
- Czas zadziatania ustawiony w P0357.
P0357=0 wytgcza btad.
F0021 Btad podnapigcia w obwodzie posrednim. | ®  Nieprawidiowe napiecie zasilania; sprawdzic, czy dane na etykiecie
Podnapiecie na taczu falownika sg zgodne z zasilaniem i parametrem P0296.
DC m Zbyt niskie napiecie zasilania, wytwarzajace napigcie na fagczu DC
ponizej wartosci minimalnej (w PO004):
Ud < 200 Vdc w 200-240 Vac (P0296 = 0).
Ud < 360 Vdc w 380-480 Vac (P0296 = 1, 2, 3 lub 4).
Ud < 500 Vdc w 500-600 Vac (P0296 = 5, 6 lub 7).
= Btad fazy na wejsciu.
m Usterka w obwodzie tadowania wstepnego.
F0022 Btad przepiecia w obwodzie posrednim. m  Nieprawidtowe napiecie zasilania; sprawdzic¢, czy dane na etykiecie
Przepiecie na taczu falownika sg zgodne z zasilaniem i parametrem P0296.
DC ® Napiecie zasilania jest zbyt wysokie, wytwarzajgc napiecie nataczu
DC powyzej wartosci maksymalnej (w PO004):
Ud > 410 Vdc przy 200-240 Vac (P0296 = 0).
Ud > 810 Vdc w 380-480 Vac (P0296 = 1, 2, 3 lub 4).
Ud > 1000 Vdc w 500-600 Vac (P0296 = 5, 6 lub 7).
B Bezwtadnosc¢ tadunku jest zbyt duza lub rampa zwalniania jest
zbyt szybka.
m_Ustawienie PO151, PO153 lub PO185 jest zbyt wysokie.
F0031 Gtéwny sterownik nie moze skonfigurowacé | ®  Modut wtyczki jest uszkodzony.
Btad komunikacii potaczenia komunikacyjnego z modutem = Modut plug-in nie jest prawidtowo podtaczony.
z modutem plug-in. m Problem z identyfikacja modutu wtykowego; patrz PO027 w celu
wtykowym uzyskania dalszych informacii.
F0033 Btad ustawienia rezystancji stojana P0409. | m Wartos¢ rezystancji stojana w P0409 nie jest zgodna z moca
Btad samostrojenia falownika.
m Btad potgczenia silnika; wytgcz zasilanie i sprawdz skrzynke

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

zaciskowag silnika oraz potaczenia z zaciskami silnika.

F0048 Usterka przecigzenia zasilacza z m Przetezenie wyjscia falownika (> 1,5 X | omp)-

Przecigzenie tranzystorami IGBT (3 s W 2 X |.oip)-

tranzystorow IGBT

FO0051 Btad nadmiernej temperatury zmierzony m Wysoka temperatura otoczenia wokot falownika (> 50 °C) i wysoki
IGBT na czujniku temperatury zasilacza. prad wyjsciowy.

Nadmierna m  Zablokowany lub uszkodzony wentylator.

temperatura = Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw powietrza.
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F0068 Btad nadmiernej temperatury mierzony na | ® Przecigzenie watu silnika.
Nadmierna czujniku temperatury silnika (Triple PTC) za | ® Cykl obciazenia jest zbyt wysoki (duza liczba uruchomien i
temperatura silnika posrednictwem dedykowanego obwodu zatrzyman na minute).
(dedykowane w schemacie zasilania. m Wysoka temperatura otoczenia wokoét silnika.
wejscie) = Staby styk lub zwarcie (3 k9 < RPTC < 0 k1).
= Termistor silnika nie jest zainstalowany.
= Wat silnika jest zablokowany.
F0070 Nadmierny prad lub zwarcie na wyjsciu, m Zwarcie miedzy dwiema fazami silnika.
Przecigzenie DC Link lub rezystorze hamowania. B Zwarcie przewodow taczacych rezystora hamowania
pradowe/zwarcie reostatycznego.
= Modut IGBT w stanie zwarcia lub uszkodzony.
B Rozpoczecie od zbyt krétkiej rampy przyspieszenia.
m  Start z obracajgcym sie silnikiem bez funkcji Flying Start.
F0072 Btad przeciazenia silnika (60 s w 1,5 x m  Ustawienie PO156, PO157 i PO158 jest zbyt niskie w stosunku do

Przeciazenie Silnika

P0401).

pradu roboczego silnika.
Przeciazenie watu silnika.

F0073
Obwdd nadpradowy/
zwarciowy HSRM

Informuje uzytkownika o wystgpieniu
przetezenia/zwarcia przekraczajacego
prad szczytowy uzywanego silnika HSRM.
Poziom btedu jest zgodny z réwnaniem:
J2 x PO401 x P0470 x PO471

Zwarcie miedzy dwiema fazami silnika.

Zwarcie przewodow taczacych hamowania dynamicznego.
Zwarcie lub uszkodzenie modutu IGBT.

Rozpoczecie od zbyt krotkiej rampy przyspieszenia.
Uruchomienie z obracajacym sie silnikiem bez funkcji latajacego
startu.

F0074
Usterka Uziemienia

Usterka przetezenia doziemnego.
Notatka: Mozna go wytaczy¢, ustawiajac
bit O parametru PO343 na 0.

Zwarcie do masy w jednej lub kilku fazach wyjsciowych.
Zbyt duza pojemnos¢ kabla silnika, powodujgca szczytowe
wartosci pradu na wyjsciu.

F0076
Btad Potaczenia
Silnika

Ten btad wskazuje, ze silnik ma zanik fazy,

niezrownowazony prad fazowy lub jest

odfgczony.

Zabezpieczenie to bedzie dziata¢ tylko w

nastepujacych warunkach roboczych:

1. Falownik wtgczony.

2. Predkos¢ wyjsciowa > 10 %
czestotliwosci znamionowej silnika.

3. Prad wyjsciowy > 20 % pradu
znamionowego silnika.

Btad okablowania lub potaczenia silnika.
Utrata potaczenia silnika z napedem lub uszkodzony przewdd.

FO078
Przekroczenie
Temperatury Silnika

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

Przecigzenie watu silnika.
Cykl obciagzenia jest zbyt wysoki (duza liczba uruchomien i
zatrzyman na minute).

wejscie cyfrowe DIx. = Wysoka temperatura otoczenia wokot silnika.
m  Staby kontakt lub zwarcie.
= Termistor silnika nie jest zainstalowany.
= Wat silnika jest zablokowany.
F0079 Btad braku sygnatéw enkodera. m  Przerwane okablowanie miedzy enkoderem a enkoderem interfejsu
Usterka sygnatu akcesoriow.
enkodera m  Uszkodzony koder.
F0080 Btad zwigzany z algorytmem nadzoru m Hatas elektryczny.
Bfad procesora gtdwnego CPU falownika. m Btfad oprogramowania sprzetowego falownika.
(Watchdog)
F0081 Btad aktualizacji oprogramowania m Sprawdz, czy skonfigurowano interfejs szeregowy 1.
Aktualizacja sprzetowego urzadzenia. m Sprawdz, czy port szeregowy WPS i interfejs szeregowy falownika
Oprogramowania 1 sg skonfigurowane: [38400 bps, 8 bitdw, parzystosc, 2 stop].
m Sprawdz problemy w komunikacii, ktére moga powodowac brak
telegramow lub opdZnienia transmisji.
m Sprawd?z, czy wersja wtyczki jest wieksza lub réwna 1.03.
F0083 Aktywny poziom PWM ustawiony = Wymiana sprzetu zasilajgcego na model z aktywnym poziomem
Identyfikacja sprzetu | wczesniej na falowniku nie pasuje do PWM innym niz w poprzednim modelu.

nie powiodta sie

zidentyfikowanego sprzetu.

Konieczne jest przestanie domysinych
ustawien fabrycznych po zmianie sprzetu
zasilajacego.

Staby styk w potgczeniach miedzy gtéwnym sterownikiem a
zasilaczem.
Usterka w obwodach wewnetrznych falownika.

F0084
Identyfikacja sprzetu

Btad zwigzany z algorytmem
automatycznej identyfikacji zasilacza

Staby styk w potaczeniu miedzy gtdownym sterownikiem a
zasilaczem.

zasilajacego nie falownika. Sprzet niezgodny z wersjg oprogramowania sprzetowego.
powiodta sie Usterka wewnetrznych obwoddw falownika.
F0085 Btad inicjalizacji modutu plug-in. Usterka modutu wtyczki.

Modut plug-in nie
uruchamia sie

Staby styk na potaczeniach modutu wtykowego z falownikiem.
Modut wtykowy bez oprogramowania sprzetowego.
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Usterka / Alarm Opis Mozliwe przyczyny
F0086 Btad zwigzany z algorytmem m Staby styk na potaczeniach miedzy falownikiem a modutem funkciji
ldentyfikacja modutu | automatycznej identyfikacji modutu funkcji bezpieczenstwa.
nie powiodta sie bezpieczenstwa. m Gdy modut funkcji bezpieczenstwa nie jest uzywany, brakuje
ztgcza zworek STO.
m Usterka falownika lub obwoddw wewnetrznych modutu funkciji
bezpieczenstwa.
F0087 Btad zwigzany z pomiarem przesuniecia m Hatas elektryczny.
Btad przesunigcia pradu lu. ® Wewnetrzne kable falownika odtgczone.
pradu lu = Usterka w obwodach wewnetrznych falownika.
F0088 Btad zwigzany z pomiarem przesuniecia m Hatas elektryczny.
lv Btad przesuniecia pradu Iv. m Wewnetrzne kable falownika odtaczone.
pradu m  Usterka w obwodach wewnetrznych falownika.
F0089 Bfad zwigzany z pomiarem przesuniecia m Hafas elektryczny.
Btad przesuniecia pradu Iw. m Wewnetrzne kable falownika odtgczone.
pradu Iw m  Usterka w obwodach wewnetrznych falownika.
F0091 Usterka zewnetrzna przez DIx ("Brak m Przewody na wejsciach DI1 do DI8 sg otwarte lub maja staby styk.
Usterka Zewnetrzna usterki zewnetrznej" w P0O26Xx).
FO100 Btad ten pojawia sie, gdy wystepuja m  Uszkodzona ptyta sterowania.
Btad EEPROM problemy podczas uruchamiania m Btad oprogramowania sprzetowego falownika.
parametréow w obszarach pamieci RAM i m Usterka wewnetrznych obwoddw falownika.
EEPROM.
FO101 Btad ten wystepuje, gdy czas odpowiedzi | ® Uszkodzona ptyta sterowania.
Btad DataFlash odczytu lub zapisu DataFlash zostanie m Btad oprogramowania sprzetowego falownika.
przekroczony. m  Usterka wewnetrznych obwoddw falownika.
F0150 Btad nadmiernej predkosci. m  Nieprawidtowe ustawienia P0161 i/lub PO162.
Nadpredkos¢ Silnika | Jest on aktywowany, gdy rzeczywista m Problem z obcigzeniem typu wciggnik.
predkosc przekracza warto$é P0134 x
(100 % + P0O132) przez ponad 20 ms.
FO153 Wewnetrzne powietrze falownika w P0034 | m Wysoka temperatura otoczenia wokot falownika (>50 °C).
Wewnetrzna jest powyzej 85 °C. m Radiator jest zbyt brudny, co uniemozliwia przeptyw powietrza.
nadmierna
temperatura
FO158 Wersja gldwnego oprogramowania m Pusta pamie¢ na module wtykowym (15t uruchomienie).
Incomp. Gtéwna sprzetowego rézni sie od wersji m Btad kopii zapasowej danych podczas wytaczania zasilania.
wersja Sw oprogramowania wtyczki. m Wersja parametréw skopiowana z MMF do CFW500 nie
jest kompatybilna z aktualng wersjg produktu. Aby uzyskacé
wiecej informacji, patrz Sekcja 2.3 KOMPATYBILNOSC
OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO na stronie 2-3.
FO0160 Informuje uzytkownika, ze modut funkciji m  Nieprawidtowa instalacja sygnatow wejsciowych STO.
Modut funkgiji bezpieczenstwa przeszedt w stan btedu. B Rozbieznosc miedzy sygnatami wejsciowymi STO wigkszaniz 1 s.
bezpieczenstwa w m Przefaczniki DIP programowania modutu funkcji bezpieczenstwa
stanie btedu (S2) aktywne w stanie roboczym.
m Nieprawidtowe zaprogramowanie funkcji bezpieczenistwa lub

m  Uszkodzony obwdd elektroniczny modutu funkcji bezpieczenstwa.

przekroczenie limitu czasu programowania (2 min).

FO161
Usterka komunikaciji

Informuje uzytkownika, ze falownik
utracit tacznos¢ z modutem funkciji

m Staby kontakt miedzy modutem funkcji bezpieczenstwa a

sterownikiem falownika.

modutu funkcji bezpieczenstwa. m Uszkodzenie w obwodzie elektronicznym modutu sterowania
bezpieczenstwa falownika lub modutu funkcji bezpieczenstwa.
F0162 Nieprawidtowa konfiguracja modutu STO z | ® Zmiana napigcia falownika.
Sprzet falownikiem 600 V. ® Zdejmij modut STO.
Niezgodnos¢
FO0169 Rdznica miedzy predkoscia referencyjng a m |nwerter w trybie ograniczenia momentu obrotowego przez zbyt
Zbyt wysoki btad predkoscig efektywna wigksza niz ustawienie dtugi czas.
predkosci w P0O360 przez czas diuzszy niz PO361.
F0179 Wentylator wewnetrzny z predkoscia m Awaria wewnetrznego wentylatora.
Niska predkosé (PO036) ponizej 2/3 znamionowej m Sprawdz, czy wentylator jest prawidtowo podtaczony.
wentylatora predkosci wentylatora. m Wentylator jest zatkany brudem.
FO182 Btad obwodu impulsowego sprzezenia m Btad identyfikacji sprzetu; poréwnaj P0295 i P0296 z etykieta
Btad impulsowego zwrotnego napiecia wyjsciowego. identyfikacyjng falownika.
Sprzezenia Uwaga: moze by¢ wytaczony w PO397. m Btad obwodu sprzezenia zwrotnego impulsu wewnetrznego
Zwrotnego falownika.
F0228 Wskazuje btad w komunikacji szeregowej. | ® Bfad obwodu wejsciowego impulsowego sprzezenia zwrotnego.
Czas Oczekiwania na | Wskazuje, ze urzadzenie przestato B Sprawdz? instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub btad/staby
Odbidr Telegramu odbiera¢ wazne telegramy szeregowe kontakt na potaczeniach z siecig, uziemienie.

przez okres dtuzszy niz ustawiony w m Upewnij sig, ze urzadzenie gtéwne zawsze wysyta telegramy do

P0O314. urzgdzenia w czasie krotszym niz ustawienie w P0314.

m Wytacz te funkcje w PO314.
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Usterka / Alarm Opis Mozliwe przyczyny
F0233 Ten btad wskazuje, ze interfejs CAN nie B Zmierz, czy miedzy stykami 1 i 5 ztgcza interfejsu CAN wystepuje
Brak zasilania w ma zasilania miedzy pinami 1 i 5 ztacza. napiecie w dozwolonym zakresie.
interfejsie CAN B Sprawdz, czy przewody zasilajace nie sg zle podtaczone lub
odwrdcone.
B Sprawdz, czy nie wystepuja problemy ze stykami na kablu lub
ztgczu interfejsu CAN.
F0234 Wykryto btad wytaczenia magistrali w B Sprawdz, czy nie ma zwarcia na kablu transmisyjnym obwodu CAN.
Bus Off interfejsie CAN. B Sprawdz, czy kable nie sg Zle podtaczone lub odwrdcone.
B Sprawdz, czy wszystkie urzadzenia sieciowe uzywajg tej samej
szybkosci transmisiji.
m Sprawdz, czy rezystory terminujgce maja prawidtowe wartosci i
zostaty zainstalowane tylko na koricu gtownej magistrali.
B Sprawdz, czy sie¢ CAN zostata prawidtowo zainstalowana.
F0235 Kontrola btedu komunikacji CANopen ® Sprawdz czas wymiany wiadomosci ustawiony na urzadzeniu
Ochrona wezta / wykryta bfad komunikacji przy uzyciu gtéwnym i podrzednym. Aby zapobiec problemom zwigzanym z
,Heartbeat” mechanizmu ochrony. opdznieniami transmisji i zliczaniem czasu, zaleca sig, aby wartosci
ustawione dla wykrywania btedéw przez urzgdzenie slave byty
wielokrotnosciami czaséw ustawionych dla wymiany komunikatow
na urzadzeniu master.
B SprawdZz, czy urzadzenie nadrzedne wysyfa telegramy ochrony
w ustawionym czasie.
B Sprawdz problemy w komunikacji, ktére moga powodowac brak
telegramow lub opdznienia transmisji.
F0236 Bfad wskazuje, ze urzadzenie nadrzedne m  Ustaw przetgcznik sterujgcy praca mastera na Run lub odpowiedni
Bezczynny Master sieci DeviceNet znajduje sie w trybie bit w stowie konfiguracyjnym oprogramowania mastera. Jesli
bezczynnosci. potrzebne sa dodatkowe informacje, nalezy zapoznac¢ sie z
dokumentacjg uzywanego urzadzenia nadrzednego.
F0237 Bfad wskazujacy, ze jedno lub wiecej m Sprawdz status gtéwnego urzadzenia sieciowego.
Limit Czasu potaczen DeviceNet przekroczyto limit B Sprawd?z instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub btad/staby styk
Potaczenia DeviceNet | czasu. na potgczeniach z siecig.
F0238 Wskazuije, ze falownik otrzymat polecenie | ® Sprawdz status sieciowego urzadzenia nadrzednego, upewniajac
Interfejs Profibus od mastera sieci Profibus DP, aby przejs¢ sig, ze jest w trybie pracy.
DP w Trybie do trybu wyczyszczenia.
Wyczyszczonym
F0239 Wskazuje na przerwanie komunikacji m SprawdZ, czy urzadzenie gtéwne sieci jest poprawnie
Interfejs Profibus DP | pomiedzy Profibus DP-Master i skonfigurowane i dziata prawidtowo.
Offline falownikiem. Interfejs komunikacyjny m Sprawd?, czy nie ma zwarcia lub stabego styku na kablach
Profibus DP przeszedt w stan offline. komunikacyjnych.
B SprawdZ, czy kable nie sg Zle podtaczone lub odwrécone.
B SprawdZz, czy rezystory terminujace o odpowiedniej wartosci

B SprawdZ ogdlnie instalacje sieciowa - okablowanie, uziemienie.

zostaty zainstalowane tylko na koricu gtéwnej magistrali.

F0240 Wskazuje btad w dostepie do danych m SprawdZ, czy modut Profibus DP jest prawidtowo zamontowany.

Btad dostepu do modutu komunikacyjnego Profibus DP. = Btedy sprzetowe spowodowane na przyktad niewtasciwg obstuga

modutu Profibus DP lub instalacjg akcesoriow moga powodowac te usterke. Jesli to
mozliwe, nalezy przeprowadzi¢ testy, wymieniajac akcesorium
komunikacyjne.

F0247 Wskazuje awarie cyklicznej komunikacii B SprawdZ status gtdwnego urzadzenia sieciowego.

EtherNet/IP Offline

danych z urzgdzeniem nadrzednym
EtherNet/IP. Wystepuije, gdy z jakiegos
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej
komunikacji miedzy urzadzeniem gtdwnym
a produktem, komunikacja ta zostaje
przerwana. Ten bfad dotyczy tylko
akcesorium CFW500-CETH2.

Sprawdz instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub uszkodzony
styk na potaczeniach sieciowych.

F0248
Btad dostepu do
interfejsu Ethernet

Wskazuje btad w wymianie danych miedzy
przetwornicg czestotliwosci CFW500 a
modutem Ethernet.

Sprawdz, czy modut Ethernet jest prawidtowo podtgczony do
produktu.

Sprawdz, czy wersja oprogramowania sprzetowego urzadzenia
obstuguje akcesorium Ethernet.

Btedy sprzetowe spowodowane niewtasciwa obstuga lub instalacja
akcesoriow mogg powodowac ten btad. Jesli to mozliwe, przetestuj

go, wymieniajac modut komunikacyjny.
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Usterka zdalnej
komunikacji HMI

Usterka / Alarm Opis Mozliwe przyczyny
F0249 W przypadku PROFINET IO lub EtherNet/ Sprawd? instalacje sieciowa, uszkodzony kabel lub usterke/staby
Ethernet w trybie IP wskazuje na btgd w cyklicznej kontakt na potgczeniach z siecig, uziemienie.
off-line komunikacji danych z urzadzeniem Sprawdz, czy urzgdzenie gtdéwne sieci jest poprawnie
nadrzednym. Wystepuje, gdy z jakiegos skonfigurowane i dziata prawidtowo.
powodu, po rozpoczeciu cyklicznej Upewnij sig, Ze Klient Modbus TCP zawsze wysyta telegramy do
komunikacji migdzy urzadzeniem gtéwnym urzadzenia w czasie krétszym niz ustawienie w POS06.
a produktem, komunikacja ta zostaje Wytacz te funkcje w POSOS.
przerwana.
Akcesoria CFW500-CEPN-IO i CFW500-
CETH-IP.
Jegdli jest to Modbus TCP, oznacza
to, ze urzadzenie przestato odbierac
wazne telegramy przez okres dtuzszy niz
ustawiony w P0806.
Zliczanie czasu rozpoczyna sie po
odebraniu pierwszego waznego
telegramu. Akcesoria CFW500-CETHZ2 i
CFW500-CEMB-TCP.
FO0700 Brak komunikacji ze zdalnym interfejsem Sprawdz, czy interfejs komunikacyjny z HMI jest prawidtowo

HMI, ale istnieje polecenie predkosci lub
odniesienie dla tego zrddta.

skonfigurowany w parametrze P0312.
Kabel HMI odtaczony.

Nielegalne pobieranie
SPLC

FO0709 Aplikacja SoftPLC nie jest uruchomiona. Aplikacja SoftPLC zatrzymana (P1001 = 0 i P1000 = 3).

Aplikacja SPLC Stan SoftPLC przedstawia niekompatybilng aplikacje z wersja
zatrzymana oprogramowania uktadowego CFW500.

FO710 Rozmiar programu uzytkownika SoftPLC Uktad logiczny zaimplementowany w WPS/WLP jest zbyt duzy (>
Rozmiar SoftPLC przekroczyt maksymalng pojemnosc¢ 8 kb). Sprawdz rozmiar projektu.

Zastosowanie pamieci.

FO711 Znaleziono btad w programie uzytkownika Program uzytkownika SoftPLC zapisany w pamieci flash jest
Btad w aplikaciji SoftPLC. uszkodzony.

SoftPLC Limit czasu podczas wykonywania cyklu skanowania SoftPLC.
FO712 Btad ten wystepuje podczas proby taduje aplikacje uzytkownika, gdy rezydent jest uruchomiony -

zatadowania aplikacji uzytkownika, gdy
rezydent jest uruchomiony.

Po wystgpieniu FO712 wybdr aplikacii
SoftPLC zmienia sie z rezydentnego na
uzytkownika - P1003 z 1 na 0.

P1000 =4 iP1003 = 1.

Wysoki poziom
zZmiennej procesowej

FO761 Btad wskazujacy, ze zmiennos$¢ procesu Parametr P1023 jest zaprogramowany na 2 i warto$¢ zmiennosci
Niski poziom wewnetrznego regulatora PID ma niska procesu wewnetrznego regulatora PID pozostata ponizej wartosci
zmiennej procesowej | wartosc. zaprogramowanej w P1024 przez czas zaprogramowany
wewnetrznego w P1025.

regulatora PID

F0763 Btad wskazujacy, ze zmiennosc¢ procesu Parametr P1023 jest zaprogramowany na 2 i warto$¢ zmiennosci

gtéwnego regulatora PID ma wysoka
wartosc.

procesu wewnetrznego regulatora PID pozostata powyzej
wartosci zaprogramowanej w P1026 przez czas zaprogramowany

Wykryto uszkodzony
pasek

wewnetrznego w P1027.

regulatora PID

F0767 Btad wskazujacy, ze dla pompy Parametr P1033 jest zaprogramowany na 2 i pompa napedzana

Wykryto suchg napedzanej przez przetwornice przez przetwornice czestotliwosci CFW500 pracuje z

pompe czestotliwosci CFW500 wykryto stan predkoscia wyzsza niz zaprogramowana w parametrze

pompy suche;. P1034, a moment obrotowy silnika pozostaje ponizej

wartosci zaprogramowanej w parametrze P1035 przez czas
zaprogramowany w parametrze P1036.

F0769 Btad wskazujacy stan zerwanego paska Parametr P1037 jest zaprogramowany na 2 i silnik napedzany

dla silnika napedzanego przez
przetwornice czestotliwosci CFW500.

przez przetwornice czestotliwosci CFW500 pracuje z predkoscia
Wyzsza niz zaprogramowana w P1038, a moment obrotowy silnika
pozostaje ponizej wartosci zaprogramowanej w P1039 przez czas
zaprogramowany w P1040.

FO771
Konserwacja Filtra

Usterka wskazujgca na koniecznos¢
wymiany filtra systemowego.

Parametr P1041 jest zaprogramowany na wartos¢ 2, a czas
pracy silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci
CFW500 wyswietlany w parametrze P1043 przekracza wartosc
zaprogramowana w parametrze P1042.

Wysoki poziom
zZmiennej procesowej
zewnetrznego
regulatora PID

F0787 Btad wskazujacy, ze sprzezenie zwrotne Parametr P1055 jest zaprogramowany na 2 i warto$¢ zmiennosci
Niski poziom zewnetrznego regulatora PID ma niska procesu zewnetrznego regulatora PID pozostata ponizej warto$ci
zmiennej procesowej | wartodd. zaprogramowanej w P1056 przez czas zaprogramowany
zewnetrznego w P1057.

regulatora PID

F0789 Btad wskazujacy, ze sprzezenie zwrotne Parametr P1055 jest zaprogramowany na 2 i warto$é zmiennosci

zewnetrznego regulatora PID ma wysoka
wartosc.

procesu zewnetrznego regulatora PID pozostata powyzej wartosci
zaprogramowanej w P1058 przez czas zaprogramowany w P1059.
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Tabela 0.1: Sytuacje dla statusu CONFIG

P0047 Sytuacja pochodzenia statusu CONFIG

0 Poza stanem CONFIG, HMI, PO006 i PO680 nie moga wskazywac CONF

1 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane do pracy w przod (4)

2 Dwa lub wigcej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla biegu wstecznego (5)

3 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla Start (6)

4 Dwa lub wigcej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla Stop (7)

5 Dwa lub wiecej DIx (P0268...P0270) ustawione na Kierunek lub Obrat (8). DI ustawiony na kierunek obrotéw z biegiem do przodu
(4) lub biegiem wstecznym (5) DI, jednoczesnie

6 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla LOC/REM (9)

7 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla przyspieszenia E.P. (11)

8 Dwa lub wigcej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla opdZnienia E.P. (12)

9 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla 2: Rampa (14)

10 Dwa lub wigcej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla PID Man./Auto (22)

11 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla wytaczenia funkgiji Flying Start (24)

12 Dwa lub wigcej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane do programowania blokady (26)

13 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla Load User 1 (27)

14 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla Load User 2 (28)

15 DIx (P0263...PQ270) zaprogramowany dla biegu do przodu (4) bez Dix (P0263...P0270) zaprogramowanego dla biegu wstecznego
(5) lub odwrotnie

16 Dix (P0263...P0270) zaprogramowany dla Start (6) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla Stop (7) lub odwrotnie

17 Referencja (PO221 lub P0222) zaprogramowana dla Multispeed (8) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla Multispeed
(13) lub odwrotnie

18 Referencja (P0221 Iub_P0222) zaprogramowana dlapotencjometru elektronicznego (7) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego
na 11 = przyspieszenie E.P lub odwrotnie
Polecenie Run/Stop (P0224 lub P0227) zaprogramowane dla DIx (1) bez DIx (P0263..P0270) zaprogramowanego dla (1 = Run/

19 Stop) i bez DIx (P0263..P0270) zaprogramowanego dla Ogdlne wiaczenie (2) i bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla Quick
Stop (3) i bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla Forward Run (4) i bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla Start (6)

20 Wejscie cyfrowe DI2 (P0264) zaprogramowane dla PTC (29) lub wejscie analogowe Al3 (P0241) zaprogramowane dla PTC (4)

21 P0203 zaprogramowany dla PID przez Al1 (1) i odniesienie (P0221 lub P0222) zaprogramowane dla Al (1)

22 P02083 zaprogramowany dla PID przez AI3 (2) i odniesienie (P0221 lub P0222) zaprogramowane dla Al3 (3)

23 P0203 zaprogramowany dla PID przez Fl (3) i odniesienie (P0221 lub P0222) zaprogramowane dla Fl (4)

24 P02083 zaprogramowany dla PID przez Al3 (2), a modut wtykowy nie ma Al3

25 Referencja (P0221 lub P0222) zaprogramowana dla Al2 (2) lub Al3 (3), a modut wtykowy nie ma Al2 i Al3

26 P0312 zaprogramowany dla zdalnego HMI (0, 6, 8, 12 lub 14) bez podtaczonego HMI

27 Zta konfiguracja krzywej V/f (P0142 do PO147 powoduje skok napiecia na wyjsciu)

28 Trwa autotuning (P0408)

29 Aktywny Flying Start lub Ride-Through z funkcja wytaczania DC

30 Zorientowany start-up jest aktywny

3i Sterowanie wektorowe jest aktywne, gdy jeden z parametréw silnika (P0409, P0410, PO411, P0412 lub P0413) wynosi zero

32 Dwa lub wiecej DIx zaprogramowanych dla Multispeed MS2 (DI1, DI2, DI5 i DI6) lub MS1 (DI3 i DI7) lub MSO (DI4 i DI8)

33 PO104 zaprogramowany dla rampy S i wartos¢ zadana (P0221 lub P0222) zaprogramowana dla wejscia analogowego lub
czestotliwosciowego

34 Funkcja Flying Start nie zostata zaimplementowana dla sterowania VVW PM i VW HSRM

35 Funkcja Ride-Through nie zostata wdrozona dla kontroli VWW PM i VWW HSRM

36 Oszczednos¢ energii nie zostata zaimplementowana dla sterowania VVW PM i VW HSRM

38 Liczba biegunéw silnika ustawiona na liczbe nieparzysta lub zero
"Tryb pozarowy" skonfigurowany bez wejscia cyfrowego skonfigurowanego dla "Aktywuj tryb pozarowy"
Wiecej niz jedno wejscie cyfrowe skonfigurowane dla "Aktywuj tryb pozarowy"

39 Wiecej niz jedno wyjscie cyfrowe skonfigurowane dla "Aktywny tryb pozarowy"
Wejscie cyfrowe skonfigurowane dla "Fire Mode" z wytaczong funkcja "Fire Mode"
Wyjscie cyfrowe skonfigurowane dla "Fire Mode" z wylgczona funkcija "Fire Mode"

40 Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla wyboru JOG (10)

41 Alx (P0231, P0236 lub P0241) zaprogramowany dla znamionowego strumienia U/f (3) ze sterowaniem innym niz U/f (P0202 = 0)
Dwa lub wiecej Alx (P0231, P0236 lub P0241) zaprogramowane dla strumienia znamionowego V/f (3)
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1 INSTRUKCJA BEZPIECZENSTWA

Niniejsza instrukcja zawiera informacije niezbedne do prawidtowej konfiguraciji przetwornicy czestotliwosci CFW500.

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

1.1 OSTRZEZENIA DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA W NINIEJSZEJ INSTRUKCJI

NIEBEZPIECZENSTWO!
Procedury zalecane w tym ostrzezeniu majg na celu ochrone uzytkownika przed $smiercig, powaznymi

obrazeniami i znacznymi szkodami materialnymi.

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

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

1.2 OSTRZEZENIA BEZPIECZENSTWA ZAWARTE W PRODUKCIE

Ponizsze symbole sg umieszczone na produkcie jako ostrzezenie dotyczace bezpieczenstwa:

Wystepuja wysokie napiecia.

& Elementy wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne.

Nie dotykac.

Obowigzkowe podfgczenie do uziemienia ochronnego (PE).

Potaczenie ekranu z ziemig.

& Gorgca powierzchnia.

CFW500 | 1-1



Instrukcja bezpieczenstwa JI'I—'IE

1.3 ZALECENIA WSTEPNE

NIEBEZPIECZENSTWO!

Tylko wykwalifikowany personel, zaznajomiony z falownikiem CFW500 i powigzanym sprzetem, moze
planowac lub wykonywac instalacje, rozruch, obstuge i konserwacije tego urzadzenia.

Personel musi przestrzegac instrukciji bezpieczenstwa opisanych w niniejszym podreczniku i/lub
okreslonych przez lokalne normy.

Nieprzestrzeganie instrukcji bezpieczerstwa moze spowodowac $mierc i/lub uszkodzenie sprzetu.

WSKAZOWKA!

Dla celéw ninigjszej instrukcji wykwalifikowany personel to taki, ktory zostat przeszkolony, aby byc¢

w stanie:

1. CFW500 nalezy instalowac, uziemiac¢, wigczac i obstugiwac zgodnie z niniejsza instrukcija i
obowigzujgcymi procedurami bezpieczenstwa.

2. Sprzet ochronny nalezy stosowac zgodnie z odpowiednimi normami.

3. Udziel pierwszej pomocy.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Przed dotknieciem jakiegokolwiek elementu elektrycznego zwigzanego z falownikiem nalezy zawsze
odfgczy¢ zasilanie.

Wiele komponentdw moze pozostac obcigzonych wysokim napieciem i/lub poruszac sie (wentylatory),
nawet po odtgczeniu lub wytaczeniu wejscia zasilania AC. Odczekacé co najmniej dziesie¢ minut, aby
zagwarantowac catkowite roztadowanie kondensatorow. Zawsze podtgczaj rame urzgdzenia do
uziemienia ochronnego (PE) w odpowiednim punkcie.

UWAGA!

Ptytki elektroniczne zawierajg komponenty wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne. Nie nalezy
dotyka¢ bezposrednio czesci sktadowych lub zlgczy. W razie potrzeby nalezy najpierw dotknac
uziemionej metalowej ramy lub uzy¢ odpowiedniego paska uziemiajgcego.

Nie nalezy przeprowadzac¢ zadnych testéw przytozonego potencjatu na falowniku!
W razie potrzeby prosimy o kontakt z WEG.

WSKAZOWKA!

Przetwornice czestotliwosci moga zaktdcac prace innych urzadzen elektronicznych. W celu
zminimalizowania tych skutkoéw nalezy przestrzega¢ zalecent zawartych w rozdziale 3 Instalacja i
podtgczenie instrukgji obstugi CFW500.

Przed instalacjg lub obstuga falownika przeczytaj w catosci instrukcje obstugi CFW500, dostepna do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net .
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2 INFORMACJE OGOLNE
2.1 NA TEMAT INSTRUKCJI

Ninigjsza instrukcja zawiera informacije niezbedne do konfiguracji wszystkich funkciji i parametréow przetwornicy
czestotliwosci CFW500. Ninigjsza instrukcja musi by¢ uzywana razem z instrukcja obstugi CFW500.

Tekst zawiera dodatkowe informacje upraszczajgce uzytkowanie i programowanie CFW500 w niektérych
zastosowaniach.

2.2 TERMINOLOGIA | DEFINICJE
2.2.1 Uzyte terminy i definicje

lom-no: Prad znamionowy falownika dla normalnej pracy (ND).
"Przeciazenie: 1,1 X | gonp / 1 min.

Heavy duty (HD): obcigzenie falownika, ktdre okresla maksymalne wartosci pradu dla pracy ciagtej | oo |
przecigzenie 150 % przez 1 minute. Jest on wybierany przez ustawienie P0298 (Application) = 1 (Heavy Duty (HD)).
Powinien by¢ uzywany do napedzania silnikdw, ktére w aplikacji podlegaja wysokim momentom przecigzeniowym
w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego, podczas pracy ze statg predkoscia, przy starcie, przy
przyspieszaniu lub przy zwalnianiu.

lom-no: Prad znamionowy falownika do pracy pod duzym obcigzeniem (HD).
"Przeciazenie: 1,5 X | gpp / 1 min.

Prostownik: obwdd wejsciowy falownika, ktory przeksztatca wejsciowe napiecie przemienne w napiecie stafe.
Tworza go diody o duzej mocy.

IGBT: tranzystor bipolarny z izolowang bramka - podstawowy element mostka wyjsciowego falownika. Dziata jako
przetacznik elektroniczny w trybach nasycenia (przetacznik zamkniety) i odciecia (przetacznik otwarty).

DC Link: obwdd posredni falownika; napiecie pradu statego uzyskane przez prostowanie napiecia zmiennego
zasilania lub zasilania zewnetrznego; zasila wyjsciowy mostek falownika z tranzystorami IGBT.

Obwdd wstepnego tadowania: taduje kondensatory obwodu posredniego ograniczonym pradem, unikajac
skokow pradu podczas rozruchu falownika.

Hamujacy IGBT: dziata jako przetgcznik wigczajgcy rezystor hamujgcy. Jest on kontrolowany przez poziom DC Link.

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

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

HMI: interfejs cztowiek-maszyna; urzadzenie umozliwiajace sterowanie silnikiem, przegladanie i zmiane parametrow
falownika. Posiada przyciski do sterowania silnikiem, przyciski nawigacyjne i graficzny wyswietlacz LCD.

PE: protective earth.
PWM: modulacja szerokosci impulsu - modulacja szerokosci impulsu; napiecie impulsowe zasilajace silnik.

Czestotliwosé przetaczania: Czestotliwosc¢ przetaczania tranzystorow IGBT mostka falownika, zwykle wyrazana
w kHz.

Nsync: predkos¢ synchroniczna silnika w obrotach na minute.
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Ogdlne wiaczenie: po aktywaciji przyspiesza silnik poprzez rampe przyspieszenia i Run/Stop = Run. Po wytaczeniu
impulsy PWM zostang natychmiast zablokowane. Moze by¢ sterowany przez wejscie cyfrowe ustawione dla tej
funkciji, sieci komunikacyjne lub SoftPLC.

Run/Stop: funkcja falownika, ktéra po aktywacji (run) przyspiesza silnik za pomoca rampy przyspieszenia do
predkosci odniesienia, a po dezaktywacji (stop) zwalnia silnik za pomoca rampy zwalniania. Moze by¢ sterowany
przez wejscie cyfrowe ustawione dla tej funkciji, sieci komunikacyjne lub SoftPLC.

Radiator: metalowa czes¢ zaprojektowana do rozpraszania ciepta wytwarzanego przez pdtprzewodniki mocy.
Amp, A: ampere.

°C: celsius degrees.

°F: fahrenheit degree.

CA: prad zmienny.

DC: prad staty.

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

hp: horse power = 746 Wat (jednostka miary mocy, zwykle uzywana do okreslenia mocy mechanicznej silnikdw
elektrycznych).

Fmin: minimalna czestotliwos¢ lub predkos¢ (PO133).
Fmax: maksymalna czestotliwos¢ lub predkosc (P0134).
Dix: wejscie cyfrowe "x".

Alx: wejscie analogowe "x".

AOx: wyjscie analogowe "x".

DOx: wyjscie cyfrowe "X".

lo: output current.

lu: prad na fazie u (RMS).

lv: prad na fazie v (RMS).

lw: prad na fazie w (RMS).

la: wyjsciowy prad aktywny (RMS).

Hz: hertz.

kHz: kiloherc = 1000 hercow.

mA: miliamper = 0,001 ampera.

min: minute.

ms: milisekunda = 0,001 sekundy.

Nm: niutonometr; jednostka momentu obrotowego.

wartos¢ skuteczna: srednia kwadratowa; warto$é skuteczna.
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rpm: obroty na minute; jednostka miary obrotéw.
s: second.

V: volts.

Q: ohms.

CO/DN/PB/Eth: Interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub EtherNet.

2.2.2 Reprezentacja numeryczna

Liczby dziesietne sg reprezentowane za pomoca cyfr bez przyrostka. Liczby szesnastkowe sg przedstawiane za
pomoca litery "h" po liczbie.

2.2.3 Symbole opisujace wlasciwosci parametrow

ro Parametr tylko do odczytu.

HMI ro Parametr HMI tylko do odczytu.

cfg Parametr, ktéry mozna zmienic tylko przy zatrzymanym silniku.

V/f Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybie V/f: P0202 = 0.
VVW Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybie VVW: P0O202 = 5.

VVW PM  Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybie VWVW PM: P0202 = 8.
Wektor Parametr widoczny w interfejsie HMI tylko w trybie wektorowym: P0202 = 3 lub 4.

Sless Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybie bez czujnika: P0202 = 3.
Enc Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybie wektora z enkoderem: P0202 = 4.
sy Parametr dostepny tylko wtedy, gdy modut funkciji bezpieczenstwa jest w trybie programowania.

2.3 KOMPATYBILNOSC OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO

Funkcja zgodnosci oprogramowania sprzetowego zostata dodana w wersji 3.5X. Ta funkcja generuje zgodnoscé
miedzy réoznymi wersjami produktu. Teraz, po aktualizacji produktu do nowszej wersji, parametryzacja nie powraca
do wartosci domysinych. Istniejace parametry zachowujg swoje wartosci, a nowe sg tadowane z odpowiednimi
wartosciami domysinymi.

Zgodnos¢ dotyczy tylko kompatybilnych wersji oprogramowania, zgodnie ze zdefiniowanym formatem "Vx.yz". W
standardowych wersjach produktu, w ktérych cyfra "x" jest mniejsza niz 10, tylko cyfra "x" musi by¢ taka sama,

niezaleznie od "y" i "z". Wersje specjalne, w ktdrych wartosé "x" jest wieksza niz 10, nie sg kompatybilne.

Na przyktad: Standardowa wersja 3.0z bedzie kompatybilna z wersjami 3.1z, 3.2z, 3.3z az do 3.9z; ta sama zasada
dotyczy kolejnych standardowych wersiji.

Specjalna wersja 13.00 i inne powyzej 10,00 sg kompatybilne tylko ze soba.

Wersja V3.50 jest pierwszg, ktdra posiada te kompatybilnos¢, bedac kompatybilng z wersjami 2.0X, 2.2X, 3.2x i
3.3X, poprzednie wersje nie sg ze sobg kompatybilne.

WSKAZOWKA!
Jesli produkt zostanie obnizony, rejestrujgc wersje, ktorej cyfra "x" lub "y" jest mniejsza niz biezgca
wersja, wszystkie parametry powréca do domysinych wartosci fabrycznych. Niezgodnos¢ z funkcja.
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3 PRZEDSTAWIENIE CFW500

Przetwornica czestotliwosci CFW500 to wysokowydajny produkt, ktéry umozliwia sterowanie predkoscia i
momentem obrotowym tréjfazowych silnikdw indukcyjnych i silnikéw z magnesami trwatymi. Ten produkt oferuje
do pieciu opcji sterowania silnikiem: Sterowanie skalarne U/f, sterowanie VVW, sterowanie wektorowe z czujnikiem i
bezczujnikowe sterowanie wektorowe dla silnikdw indukcyjnych oraz sterowanie VVW PM dla silnikdw z magnesami
trwatymi.

W sterowaniu wektorowym dziatanie jest zoptymalizowane pod katem uzywanego silnika, zapewniajac lepsza
wydajnos¢ pod wzgledem kontroli predkosci i momentu obrotowego. Funkcja "Self-Tuning", dostepna dla sterowania
wektorowego, umozliwia automatyczne ustawianie parametréw sterowania i regulatorow na podstawie identyfikacii
parametréw silnika.

Sterowanie VVW (Voltage Vector WEG) oferuje wydajnos¢ i precyzje pomiedzy sterowaniem skalarnym V/f a
sterowaniem wektorowym; jednoczesnie dodaje solidnos¢ i prostote do napedzania silnikéw bez czujnikow
predkosci. Funkcja samostrojenia jest rowniez dostepna w sterowniku VVW.

Sterowanie skalarne (V/f) jest zalecane do prostszych zastosowan, takich jak dziatanie wiekszosci pomp i
wentylatorow. W takich przypadkach mozliwe jest zmniejszenie strat silnika poprzez dostosowanie parametréw
krzywej U/f w celu przyblizenia krzywej kwadratowej zaleznosci U/f, co skutkuje oszczednoscia energii. Tryb V/f
jest uzywany, gdy wiecej niz jeden silnik jest aktywowany przez falownik jednoczesnie (aplikacje wielosilnikowe).
Dodatkowo, funkcja oszczedzania energii moze by¢ obstugiwana w tym typie sterowania, dzieki czemu CFW500
minimalizuje moc zuzywana przez silnik. W zaleznosci od obszaru dziatania, redukcja ta moze by¢ dos¢ znaczaca
w przypadku obcigzen kwadratowych oraz przy zmiennych predkosciach i momentach obrotowych.

Sterowanie VWVW PM (Voltage Vector WEG for PM) dla silnikéw z magnesami trwatymi jest zalecane do prostych
aplikacji o powolnej dynamice, takich jak napedy pomp, wentylatoréw i sprezarek. W tym sterowaniu mozliwe
jest zmniejszenie strat poprzez regulacje "Maksymalnego momentu obrotowego na amper" (MPTA). Ustawienie
to znacznie zwieksza wspotczynnik mocy lub wydajnos¢ silnikdw PM przy zmianach obcigzenia i/lub predkosci.

Przetwornica czestotliwosci CFW500 posiada réwniez funkcje PLC (programowalny sterownik logiczny) dzieki
zintegrowanej funkcji SoftPLC. Wiecej informacji na temat programowania tych funkcji na CFW500 mozna znalez¢
w podreczniku SoftPLC CFW500.

Gtéwne komponenty CFW500 mozna zobaczy¢ na schemacie blokowym Rysunek 3.1 na stronie 3-2 i Rysunek
3.2 na stronie 3-3. Projekt mechaniczny zostat opracowany w celu uproszczenia podtgczenia i konserwacji, a
takze zapewnienia bezpieczenstwa produktu.

Opracowany w celu spetnienia gtéwnych wymagan technologicznych rynku, CFW500 ma modutowy interfejs
wtykowy, ktéry dostosowuije sie do aplikacii. Jak pokazano w punkcie 4 Rysunek 3.2 na stronie 3-3, modut wtykowy
umozliwia CFW500 spetnienie wymagan prostych aplikacji, a takze aplikacji z interfejsami o wysokiej wydajnosci.

Wszystkie modele interfejsow CFW500 sg wyposazone w komunikacje w fizycznym medium RS-485 z Modbus
RTU i zasobami do przesytania danych za posrednictwem karty pamieci.

CFW500 obstuguje protokoty w sieciach komunikacyjnych Modbus RTU, CANopen, DeviceNet, Profibus-DP,
EtherNet, BACNet i SymbiNet.

CFW500 jest zgodny z normg IEC 61800-5-2 z funkcjami bezpieczenstwa STO i SS1-t za posrednictwem modutu
wtykowego CFW500-SFY?2.
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(*) Liczba wejs¢ i wyjs¢ analogowych i cyfrowych moze sie rozni¢ w zaleznosci od uzywanej wtyczki. Wigcej informaciji mozna znalez¢ w instrukgji instalacji,

konfiguraciji i obstugi akcesorium z uzywanym modutem wtykowym.

Rysunek 3.1: Schemat blokowy CFW500
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1 - wspornik mocujacy (do montazu powierzchniowego)
2 - wspornik mocujacy (do montazu na szynie Din)

3 - wentylator ze wspornikiem mocujacym

4 - modut wtykowy

5 - HMI

6 - przednia oktadka

Rysunek 3.2: Gtowne elementy CFW500
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HMI i podstawowe programowanie

4 HMI | PODSTAWOWE PROGRAMOWANIE

Wraz z wydaniem wersji 3.5X mozliwe jest korzystanie z alfanumerycznego zdalnego interfejsu HMI z segmentowym
lokalnym interfejsem HMI w falowniku. Ten interfejs HMI ma te same tryby, menu i nawigacje co lokalny interfejs
HMI, ale wyswietla informacje jako teksty, wiec zmiany sg odzwierciedlane w obu interfejsach HMI.

WSKAZOWKA!
Obstugiwany jest rowniez oryginalny interfejs Segment Remote HMI.

4.1 SEGMENT LOKALNY HMI

4.1.1 Korzystanie z interfejsu HMI do obstugi falownika

Za pomoca interfejsu HMI mozna przegladac i ustawia¢ wszystkie parametry. HMI oferuje dwa tryby pracy:
monitorowanie i parametryzacije. Funkcije przyciskow i aktywnych pdl na wyswietlaczu HMI réznig sie w zaleznosci
od trybu pracy. Tryb ustawien sktada sie z trzech poziomow.

N 4 N

- W trybie monitorowania: nacisnij ten przycisk, aby
przejs$¢ do trybu ustawien.

- W trybie ustawien, poziom 1: nacisnij ten przycisk,
aby wybrac zadang grupe parametréw - wyswietli
sie wybrana grupa parametrow.

- W trybie ustawien, poziom 2: nacisnij ten przycisk,
aby wyswietli¢ parametr - pokazuje zawarto$é
parametru do modyfikacji.

- W trybie ustawien poziom 3: nacisnij ten przycisk,
aby zapisa¢ nowa zawartos¢ parametru - powrdci
do poziomu 2 trybu ustawien.

/— W trybie ustawier), poziom 1:
nacisnij ten przycisk, aby powrdcic
do trybu monitorowania.

- W trybie ustawien poziom 2: nacisnij
ten przycisk, aby powrdcié¢ do
poziomu 1 trybu ustawien.

- W trybie ustawien poziom 3: nacisnij
ten przycisk, aby anulowac nowa
wartos¢ (nowa wartos¢ nie zostanie
zapisana) i powrdéci¢ do poziomu 2

_ trybu ustawien.

J

-~
- W trybie monitorowania: nacisnij ten

przycisk, aby zwiekszy¢ predkosé. - W trybie monitorowania: nacisnij ten przycisk, aby
- W trybie ustawien poziom 1: zmniejszy¢ predkosc.
nacisnij ten przycisk, aby przejs¢ do - W trybie ustawien poziom 1: nacisnij ten przycisk,
poprzednigj grupy. aby przejs¢ do nastepnej grupy.
- W trybie ustawien poziom 2: - W trybie ustawien poziom 2: nacisnij ten przycisk,
nacisnij ten przycisk, aby przej$¢ do aby wyswietli¢ poprzedni parametr.
nastepnego parametru. - W trybie ustawien, poziom 3: nacisnij ten przycisk,
- W trybie ustawien, poziom 3: q aby zmniejszy¢ zawartos¢ parametru. P,
nacisnij ten przycisk, aby zwiekszy¢
zawartos¢ parametru.
- J o . ) P
Nacisnij ten przycisk, aby przyspieszy¢ silnik w
~ czasie okreslonym przez rampe przyspieszenia.
Nacisnij ten przycisk, aby okreslié Aktywny, gdy:
kierunek obrotéw silnika. P0224 = 0 w LOC lub
Aktywny, gdy: P0227 = 0 w REM.
P0223 = 2 lub 3 w LOG i/lub E =
P0226 = 2 lub 3 w REM.
- / - . I :
Nacisnij ten przycisk, aby zwolni¢ silnik w czasie
-~ — : ~ okreslonym przez rampe zwalniania.
Nacisnij ten przycisk, aby przetaczac Aktywny, gdy:
migdzy trybem LOKALNYM i P0224 = 0 w LOC lub
ZDALNYM. Aktywny, gdy: | P0227 =0 w REM. )
_ P0220 = 2 lub 3. P,

Nacisnij ten przycisk, aby przyspieszyc silnik do predkosci ustawionej w PO122 w czasie
okreslonym przez rampe przyspieszenia. Predkos¢ silnika jest utrzymywana, gdy przycisk jest
wcisniety. Po zwolnieniu przycisku silnik zwalnia w czasie okreslonym przez rampe zwalniania, az
do zatrzymania.

Ta funkcja jest aktywna, gdy spetione sg wszystkie ponizsze warunki:

1. Run/Stop = Zatrzymaj.

2. Ogolne wigczenie = Aktywne.

3. P0225 =1 w LOC i/lub P0228 = 1 w REM.

Rysunek 4.1: Klawisze interfejsu HMI
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4.1.2 Wskazania na wyswietlaczu HMI

Informacje wyswietlane na wyswietlaczu LCD HMI sa podzielone na szes¢ pdl: menu, status, wyswietlacz
dodatkowy, jednostka, wyswietlacz gtowny i wykres stupkowy. Pola te sg zdefiniowane w Rysunek 4.2 na stronie
4-2. Wyswietlacze gtéwny i pomocniczy umozliwiajg naprzemienne ustawianie ostrosci w celu przewijania numeru
parametru lub wartosci parametru zgodnie odpowiednio z poziomami 2 i 3 trybu parametryzaciji.

Stan przetwornicy

4+ Wyswietlacz
Menu (do wyboru pomocniczy
grup parametrow) - w
danym momencie |
wyswietlana jest

tylko jedna grupa

parametréw wartosci gltéwnego

wyswietlacza)
Pasek do
monitorowania
| zmiennej
Gtowny
wyswietlacz

Rysunek 4.2: Obszary wyswietlania

Grupy parametréow dostepne w polu Menu:

= PARAM: wszystkie parametry.

m READ: parametry tylko do odczytu.

= MODIF: parametry zmodyfikowane w stosunku do domysinych ustawien fabrycznych.
= BASIC: parametry dla podstawowej aplikacji.

m MOTOR: parametry zwigzane ze sterowaniem silnikiem.

m 1/O: parametry zwigzane z cyfrowymi i analogowymi wejsciami i wyjsciami.

= NET: parametry zwigzane z sieciami komunikacyjnymi.

= HMI: parametry do konfiguracji HMI.

m SPLC: parametry zwigzane z SoftPLC.

m  STARTUP: parametry dla zorientowanego start-up.

Stan falownika:

= LOC: zrédto polecen lub odniesienia lokalne.
= REM: Zrodio polecen lub zdalne referencje.
m 5 : kierunek obrotu za pomocag strzatek.

= CONF: Aktywny status KONFIG.

= SUB: podnapiecie.

= RUN: obracanie silnika.
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4.2 ALFANUMERYCZNY HMI

4.2.1 Korzystanie z alfanumerycznego interfejsu HMI

Za pomoca klawiatury alfanumerycznej (HMI) mozna sterowac¢ falownikiem, wizualizowad i regulowacé wszystkie
parametry. Prezentuje sposdb nawigacji podobny do tego uzywanego w telefonach komdrkowych, z opcjami
dostepu do parametréw sekwencyjnie lub za pomoca grup (menu).

Ten interfejs HMI wspdtpracuije z lokalnym interfejsem HMI segmentu w falowniku, wiec forma nawigaciji i informacje
sg takie same w obu przypadkach.

"Lewy przycisk ekranowy": Funkcja
zdefiniowana przez tekst bezposrednio
powyzej na wyswietlaczu.

Prawy przycisk ekranowy: Funkcja
zdefiniowana przez tekst bezposrednio
powyzej na wyswietlaczu.

1. Zwieksza zawartos¢ parametru.
2. Zwigksza predkosc.

3. Wybiera poprzednia grupe z listy
grup parametrow.

1. Zmniejsza zawartos¢ parametru.
2. Zmniejsza predkoscé.

3. Wybiera nastepna grupe

Lista grup parametrow.

Kontroluje kierunek predkosci silnika.
Aktywny, gdy:

P0223 =2 lub 3w LOC i/ lub
P0226 = 2 lub 3 w REM.

Przyspiesza silnik zgodnie z rampa
przyspieszenia.

Aktywny, gdy:

P0224 = 0 w LOC lub

P0227 = 0 w REM.

Wybor miedzy opcja LOKALNY lub

Zwalnia silnik zgodnie z rampa

ZDALNY sytuacja. zwalniania, az do zatrzymania.
Aktywny, gdy: Aktywny, gdy:
P0220 =2 lub 3. P0224 = 0 w LOC lub
P0227 = 0 w REM. )
Przyspiesza silnik zgodnie z rampa przyspieszenia do 3
predkosci zdefiniowanej w PO122.
Utrzymuije silnik na tej predkosci tak dtugo, jak jest
nacisniety.
Po zwolnieniu zwalnia silnik zgodnie z rampa zwalniania az
do zatrzymania.
Aktywny po spetnieniu wszystkich ponizszych warunkdéw:
1. Run/Stop = Zatrzyma.
2. Ogdlne wtgczenie = Aktywne.
3. P0225 =1 w LOC i/lub P0228 = 1 w REM.
Rysunek 4.3: Klawisze interfejsu HMI
Bateria:

Przewidywana zywotnosc¢ baterii wynosi okoto 10 lat. Aby jg zdja¢, nalezy obréci¢ pokrywe znajdujgcg sie z tytu
klawiatury (HMI). W razie potrzeby wymien baterie na inng typu CR2032.

@ WSKAZOWKA!
Bateria jest potrzebna tylko do funkcji zwigzanych z zegarem. W przypadku roztadowania akumulatora
lub nie jest zainstalowany w klawiaturze (HMI), czas zegara staje sie nieprawidtowy i pojawia sie alarm
A0181 - "Nieprawidtowy czas zegara" wartos¢ zegara" bedzie wskazywana za kazdym razem, gdy
falownik jest zasilany.
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®

Pokrywa Nacisnij pokrywe i obréc ja Zdejmij pokrywe
umozliwiajgca dostep w kierunku przeciwnym do
do akumulatora ruchu wskazdéwek zegara

Wyjmij baterie za pomoca HMI bez akumulatora Zainstaluj
Srubokreta umieszczonego nowa baterie,
po prawej stronie umieszczajac ja
najpierw po lewej

stronie

Nacisnij akumulator, Zatoz pokrywe z
aby go wfozy¢ powrotem i obréé
Jja zgodnie z ruchem
wskazoéwek zegara

Rysunek 4.4: Wymiana baterii HMI

WSKAZOWKA!
Po zakonczeniu okresu uzytkowania baterii nie nalezy wyrzucac ich do pojemnika na odpady, lecz
skorzystac¢ z punktu utylizacji baterii.
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4.3 TRYBY PRACY HMI

Tryb monitorowania umozliwia uzytkownikowi wyswietlanie do trzech zmiennych na wyswietlaczu gtéwnym,
wyswietlaczu dodatkowym i wykresie stupkowym. Takie pola wyswietlacza sg zdefiniowane w Rysunek 4.2 na
stronie 4-2.

Przy uzyciu alfanumerycznego zdalnego interfejsu HMI informacije te sa wyswietlane na gtéwnym wyswietlaczu

jako Rysunek 5.2 na stronie 5-10.

Tryb ustawien sktada sie z trzech poziomdéw:

Poziom 1 umozliwia uzytkownikowi wybdr pozycji menu w celu kierowania przegladaniem parametrow.

Poziom 2 umozliwia przeglagdanie parametréw grupy wybranej przez Poziom 1.

Poziom 3 z kolei umozliwia modyfikacje parametru wybranego w Poziom 2. Na koncu tego poziomu zmodyfikowana
wartos¢ zostanie zapisana lub nie, jesli zostanie nacisniety odpowiednio klawisz ENTER Ilub ESC.

Rysunek 4.5 na stronie 4-5 ilustruje podstawowe przegladanie trybdw pracy interfejsu HMI.

Tryb monitorowania

m Jest to poczatkowy stan HMI po wigczeniu zasilania i ekranu inicjalizaciji,
z domysInymi wartosciami fabrycznymi

B Menu pola nie jest aktywne w tym trybie

B Pola wyswietlacza gtéwnego, wyswietlacza pomocniczego HMI i paska
monitorowania wskazuja wartosci trzech parametréw predefiniowanych
przez P0205, P0206 i P0207

= W trybie monitorowania nacisniecie przycisku ENTER/MENU powoduje
przejscie do trybu ustawien

LOC CONF

Tryb ustawien

Poziom 1:

= Jest to pierwszy poziom trybu ustawien. Mozliwe jest wybranie grupy
parametrow za pomoca klawiszy 4 | @&

m Pola: wyswietlacz gtéwny, wyswietlacz pomocniczy, wykres stupkowy
do monitorowania zmiennej i jednostek pomiarowych nie sg wyswietlane
na tym poziomie

= Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do poziomu 2 trybu ustawien
- wybdr parametréw

= Nacisnij przycisk BACK/ESC aby powrdci¢ do trybu monitorowania

PARAM LOC CONF

~

50 100

Poziom 2:

= Numer parametru jest wyswietlany na wyswietlaczu gtdwnym, a jego
zawartos¢ na wyswietlaczu dodatkowym

m Uzyj przyciskow 4 | @ | aby znalez¢ zadany parametr

= Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do poziomu 3 trybu ustawien
- modyfikacja zawartosci parametru

= Nacisnij przycisk BACK/ESC aby powrdécic¢ do poziomu 1 trybu ustawien

PARAM LOC CONF

PO

1NN
1y
nn
nuu .

100

Poziom 3:

B Zawartos¢ parametru jest wyswietlana na wyswietlaczu gféwnym, a numer
parametru jest wyswietlany na wyswietlaczu dodatkowym

m Uzyj przyciskéw @ i W do skonfigurowania nowej wartosci dla
wybranego parametru

= Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby potwierdzi¢ modyfikacje (zapisac¢
nowa wartosé) lub BACK/ESC aby anulowac¢ modyfikacje (nie zapisac¢
nowej wartosci). W obu przypadkach HMI powraca do poziomu 2 trybu
ustawien

PARAM LOC

<2

co
C&s

Monitorowanie

BACK

ESC

\ 4

ENTER
MENU

Parametryzacja

Poziom 1

BACK
ESC

A

A

ENTER
MENU

Parametryzacja

Poziom 2

BACK
ESC

A A

\

ENTER
MENU

Parametryzacja

Poziom 3

Rysunek 4.5: Tryby pracy HMI

WSKAZOWKA!

©

Gdy falownik znajduje sie w stanie usterki, gtéwny wyswietlacz wskazuje numer usterki w formacie
Fxxxx. Przegladanie jest dozwolone po nacisnieciu przycisku ESC, a wskazanie Fxxxx przechodzi
do wyswietlacza pomocniczego do momentu zresetowania btedu.

WSKAZOWKA!

©

Gdy falownik znajduje sie w stanie alarmu, gtéwny wyswietlacz wskazuje numer alarmu w formacie
Axxxx. Przeglagdanie jest dozwolone po nacisnieciu dowolnego przycisku, a wskazanie Axxxx
przechodzi do wyswietlacza pomocniczego do momentu rozwigzania sytuacji powodujgcej alarm.
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5 PODSTAWOWE INSTRUKCJE DOTYCZACE PROGRAMOWANIA |
USTAWIEN

5.1 STRUKTURA PARAMETROW

W celu uproszczenia procesu parametryzacii, parametry CFW500 zostaly podzielone na dziesie¢ grup, ktdre mozna
indywidualnie wybiera¢ w obszarze Menu na wyswietlaczu HMI. Nacisniecie przycisku Enter/Menu na panelu HMI w
trybie monitorowania powoduje przejscie do poziomu 1 trybu ustawien. W tym trybie mozliwe jest wybranie zadanej
grupy parametréw poprzez przegladanie za pomoca przyciskow "em" i "&»". Aby uzyskaé wiecej informacji na
temat korzystania z interfejsu HMI, patrz Rozdziat 4 HMI | PODSTAWOWE PROGRAMOWANIE na stronie 4-1.

@ WSKAZOWKA!
Falownik jest dostarczany z fabryki z czestotliwoscia (tryb V/f 50/60 Hz) i napieciem dostosowanymi
do rynku.
Przywrdécenie ustawien fabrycznych moze zmieni¢ zawartos¢ parametréw zwigzanych z czestotliwoscia
zgodnie z P0204. W szczegdtowym opisie niektdre parametry maja wartosci w nawiasach, co oznacza
wartos¢ domysing dla pracy z czestotliwoscig 50 Hz; wartos¢ bez nawiasdw jest wartoscig domysing
dla pracy z czestotliwoscig 60 Hz.

5.2 PARAMETRY WYBRANE PRZEZ MENU HMI

Na pierwszym poziomie trybu ustawien wybierz grupe, aby przegladac kolejne poziomy zgodnie z ponizsza tabelg.

Tabela 5.1: Grupa parametrow dostepna przez MENU HMI

Grupa Zawarte parametry
PARAM Wszystkie parametry.

Parametry tylko do odczytu:

PO001, PO002, POO0S3, PO004, PO005, PO006, PO007, PO00Y, PO010, PO011, PO012, PO013, PO014, PO015, POO16,
P0017, PO018, PO019, P0020, PO021, PO022, P0023, P0024, P0027, P0028, P0029, PO030, P0034, P0O036, PO037,
P0038, PO039, P0040, P0041, P0042, P0O043, PO044, PO047, P0048, P0049, PO050, PO051, PO052, PO053, PO054,
P0055, PO0B0, PO061, PO062, PO0BS, PO0B4, PO06B5, POO70, POO71, PO072, PO073, PO074, PO075, PO0O8O, PO08T,
P0082, PO083, P0084, P0085, PO086, PO087, PO088, P0295, P0613, PO680, P0O681, POB90, P0692, PO765, PO766,
PO767, PO797, PO798, PO800, P0O801, P0856, P0857, P0858, P0859, P0860, P0863, P0869, P0870, P0884, P0885,
P0886, P0887, PO889

MODIF Tylko parametry, ktérych zawartos¢ rozni sie od ustawien fabrycznych

Parametry dla prostej aplikacji: rampy, minimalna i maksymalna predkos¢, maksymalny prad i zwiekszenie
BASIC momentu obrotowego:
P0100, PO101, PO132, PO133, P0134, P0135, PO136, PO169, PO170, PO177

Parametr zwigzany z kontrola danych silnika:

P0135, P0136, PO137, PO138, PO150, P0O182, P0O183, P0O184, P0398, PO399, PO400, PO401, P0O402, P0O403, P0404,
MOTOR P0405, PO406, PO407, PO409, PO410, PO411, PO412, P0413, P0431, P0435, P0445, P0446, P0447, P0448, P0449,
P0450, PO451, P0452, P0453, P0454, P0455, P0456, P0457, P0458, P0459, P0O470, P0O471, P0588, P0589, P0590,
P0591

Grupy zwiazane z cyfrowymi i analogowymi wejsciami i wyjsciami:

P0012, PO013, POO14, PO015, POO16, POO17, PO018, PO019, PO020, PO021, PO022, P0O105, P0220, P0221, P0222,
P0223, P0224, P0225, P0226, P0227, P0228, P0229, P0230, P0231, P0232, P0233, P0234, P0235, P0236, P0237,
P0238, P0239, P0240, P0241, P0242, P0243, P0244, P0245, P0246, P0247, P0248, P0249, P0250, P0251, P0252,
P02583, P0254, P0255, P0256, P0257, P0258, P0259, P0260, P0263, P0264, P0265, P0266, P0267, P0268, P0O269,
P0270, PO271, PO275, P0276, P0277, P0278, P0279, P0287, P0288, P0290, P0293, P0318, P0345, P0533, P0535

Parametr zwigzany z sieciami komunikacyjnymi:

P0O308, PO310, PO311, PO312, PO313, PO314, PO316, PO680, PO681, PO682, PO683, PO684, PO685, PO690, PO692,
P0693, PO695, PO696, POB97, PO698, PO700, PO701, PO702, PO703, PO705, PO706, PO707, PO708, PO709, PO710,
PO711, PO712, PO713, PO714, PO715, PO716, PO717, PO718, PO719, P0O720, PO721, P0O722, PO740, PO741, PO742,
PO743, PO744, PO745, PO746, PO747, PO750, PO751, PO752, PO753, PO754, PO755, PO760, PO761, PO762, PO763,
NET PO764, PO765, PO766, PO767, PO768, PO769, PO770, PO771, PO772, PO773, PO774, PO775, PO776, PO777, PO778,
PO779, PO780, PO781, PO782, PO783, PO796, PO797, PO798, PO800, PO801, PO803, PO805, PO806, P0O810, PO811,
P0812, PO813, P0814, P0815, PO816, PO817, P0818, P0819, P0820, P0821, P0822, P0823, P0824, P0825, P0826,
P0827, P0828, P0829, P0830, P0O831, P0835, P0836, P0837, P0O838, P0839, P0840, P0841, P0842, P0843, P0844,
P0845, P0846, P0849, P0856, PO857, PO858, P0859, PO860, PO863, PO865, PO869, PO870, PO871, P0884, PO885,
P0886, PO887, PO889, PO890, P0918, P0922, PO963, P0967, PO968, PO990, PO991

Parametr stuzacy do konfiguracji interfejsu HMI:

READ

1/0

HMI P0193, P0194, P0O195, P0O196, PO197, PO198, P0O199, P0200, P0201, P0205, P0206, P0207, P0208, P0209, P0210,
P0213, P0215, P0216, P0319, P0510, PO511, P0512, P0513, P0514, P0O515, P0516, P0517, P0528, P0529
SPLC Parametr zwiazany z funkcja SoftPLC:

P0510, PO511, P0O512, P0O513, P1000, P1001, P1002, P1004, P1008, P1009, P1010...P1059

Parametr umozliwiajacy przejscie do trybu VVW - Zorientowany start-up:
STARTUP P0202, P0296, P0298, P0317, P0398, P0399, P0400, P0401, P0402, P0403, P0404, PO405, P0O406, P0407, P0408,
P0409, P0410, PO411, P0412, P0413, P0431, P0435
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@ WSKAZOWKA!

Oprocz wybranej grupy w polu menu interfejsu HMI, widok parametréw na interfejsie HMI zalezy od
zainstalowanego sprzetu i trybu pracy CFW500. Dlatego nalezy sprawdzi¢ podtgczony modut plug-
in i aktywny tryb sterowania. Na przyktad, jesli modut plug-in posiada tylko wejscie analogowe Al1,
parametry zwigzane z innymi wejsciami analogowymi nie sg wyswietlane. To samo dotyczy parametréw
zwigzanych wytacznie z réznymi trybami sterowania silnikiem.

5.3 HMI

W grupie HMI znajduja sie parametry zwigzane z wyswietlaniem informaciji na wyswietlaczu, podswietleniem i
hastem HMI. Ponizej znajduje sie szczegdtowy opis mozliwych ustawien parametrow.

P0000 - Dostep do parametrow

Regulowany 0 do 9999 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:
Hasto wprowadzone w celu odblokowania dostepu do parametréw. Po zapisaniu hasta w P0O200, dostep do
parametrow jest mozliwy tylko wtedy, gdy hasto jest ustawione w PO00O0.

Po ustawieniu PO000 z wartoscig hasta, PO0O00 wyswietli "1" lub "0", ukrywajac ustawiong wartos¢ hasta. Gdzie
"1" zwalnia dostep do parametréw, a "0" blokuje dostep do parametrow.

WSKAZOWKA!
Dostep do parametréw i PO0QO jest kasowany wraz z wytlgczeniem zasilania falownika.

P0193 - Dzien tygodnia

Regulowany 0 = niedziela Fabryka 0
Zakres: 1 = poniedziatek Ustawienia:

2 = wtorek

3 = $roda

4 = czwartek

5 = pigtek

6 = sobota
Regulowany 01 do 31 Fabryka 01
Zakres: Ustawienia:

P0195 - Miesiac

Regulowany 01 do 12 Fabryka 01
Zakres: Ustawienia:
P0196 - Rok

Regulowany 00 do 99 Fabryka 20
Zakres: Ustawienia:
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P0197 - Godzina

Regulowany 00 do 23 Fabryka 00
Zakres: Ustawienia:

P0198 - Protokot

P0199 - Sekundy

Regulowany 00 do 59 Fabryka 00
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Dostep do grup  HMI
poprzez HMI:

Opis:

Parametry te ustawiajg date i godzine alfanumerycznego zdalnego interfejsu HMI w czasie rzeczywistym. Wazne
jest, aby skonfigurowac je z prawidtowg datg i godzing, aby funkcje SOFTPLC dziataty z rzeczywistymi informacjami
0 dacie i godzinie.

Dostep do parametrow ustawiania daty i godziny mozna uzyskac za posrednictwem menu "ALL PARAMETERS"
lub "HMI". Po potwierdzeniu zmian przez uzytkownika, zegar czasu rzeczywistego na alfanumerycznym zdalnym
interfejsie HMI zostanie wyregulowany. Ustawienie to mozna potwierdzi¢ za pomoca zegara bezposrednio na
ekranie HMI.

@ WSKAZOWKA!
Parametry te sg widoczne po skonfigurowaniu zdalnego alfanumerycznego interfejsu HMI (PO215 = 1).

@ WSKAZOWKA!
Zegar czasu rzeczywistego dziata tylko z alfanumerycznym zdalnym interfejsem HMI podtaczonym
do produktu. W przypadku rozigczenia parametry zachowujg ostatnig odczytang wartosc.

P0200 - Hasto

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
1 do 9999 = nowe hasto
Wiasciwosci:
Dostep do grup ‘ HMI
poprzez HMI:
Opis:

Umozliwia aktywacje hasta (poprzez wprowadzenie nowej wartosci) lub jego wytgczenie. Aby uzyskaé wiece;
informacji na temat korzystania z tego parametru, patrz Tabela 5.2 na stronie 5-4.

CFW500 | 5-3




=

Podstawowe instrukcje dotyczace programowania i ustawien

Tabela 5.2: Wymagana procedura dla kazdego rodzaju dziatania

Akcja Procedura

Ustaw P0200 z zadang wartoscia dla hasta (PO200 = hasto)

Aktywuj hasto . Po tej procedurze nowe hasto jest aktywne, a wartosé P0O200 jest automatycznie ustawiana na 1 (hasto aktywne) ®

. Ustawienie biezacej wartosci hasta (PO000 = hasto)

Zmiana hasta . Ustaw zadang wartos$¢ dla nowego hasta w P0200 (P0200 = nowe hasto)

. Ustawienie biezacej wartosci hasta (PO000 = hasto)
. Ustawienie nieaktywnego hasta (P0200 = 0)
. Po tej procedurze hasto jest wylaczone @

Wytacz hasto

Wylacz hasto . Aktywacja domysInych ustawien fabrycznych za pomoca P0204

1.

2

1

2

3. Po tej procedurze nowe hasto jest aktywne, a wartos¢ P0200 jest automatycznie ustawiana na 1 (hasto aktywne) ®
]

2

3

1

2

. Po tej procedurze hasto jest wytaczone @

Wskazdwki:
(1) Umozliwia zmiane zawartosci parametréw tylko wtedy, gdy POOQO jest réwne wartosci hasta.
(2) Dozwolona jest zmiana zawarto$ci parametréw, a PO0O0O jest niedostepny.

P0201 - Jezyk

Regulowany 0 = Portugués Fabryka 00
Zasieg: 1 = English Ustawienia:
2 = Espanol

Wiasciwosci:
Dostep do grup | HMI
poprzez HMI:

Opis:
Okresla jezyk, w ktérym informacje bedg prezentowane na alfanumerycznym pilocie HMI.

Dostep do tego parametru mozna uzyskac¢ poprzez menu "ALL PARAMETERS" lub "HMI". Po potwierdzeniu
zmiany przez uzytkownika, teksty HMI zmienig sie na jezyk wybrany przez uzytkownika.

WSKAZOWKA!
Ten parametr jest widoczny, gdy skonfigurowany jest zdalny alfanumeryczny interfejs HMI (P0215 = 1).

P0205 - Wybor parametrow wyswietlacza gtéwnego

P0206 - Wybor parametru wyswietlacza dodatkowego

P0207 - Wybor parametrow wykresu stupkowego

Regulowany 0 do 1500 Fabryka P0205 = 2
Zasieg: Ustawienia: P0206 = 1
P0207 =3

Wiasciwosci:
Dostep do grup  HMI
poprzez HMI:

Opis:

Parametry te okreslajg, ktdre parametry sg wyswietlane na wyswietlaczu HMI w trybie monitorowania.
Wiecej szczegdtow na temat tego programowania mozna znalez¢ w Sekcja 5.5 USTAWIENIE WSKAZAN
WYSWIETLACZA W TRYBIE MONITOROWANIA na stronie 5-10.
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P0208 - Skala odniesienia

Regulowany 1 do 65535 Fabryka 600 (500)
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Dostep do grup | HMI
poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr umozliwia regulacje skali parametréw predkosci zadanej PO001 i predkosci wyjsciowej (silnika)
P0002 dla punktu czestotliwosci znamionowej silnika podanego przez P0403. W ten sposdb mozna dostosowac
wskazanie PO001 i PO002 dla dowolnej skali, takiej jak na przyktad czestotliwos¢ wyjsciowa (Hz), predkosc
obrotowa silnika (obr./min) lub wartos¢ procentowa (%).

Wraz z jednostka w P0209 i miejscami dziesietnymi w P0210, znamionowa wartos¢ zadana (P0208) definiuje
wskazanie predkosci obrotowej na interfejsie HMI falownika. Zgodnie z domysinymi ustawieniami fabrycznymi
tych parametrow, wstepnie ustawiona skala na falowniku to "Hz" z miejscem dziesietnym (60,0 Hz lub 50,0 Hz).
Z drugiej strony, ustawiajgc P0208 = 1800 lub 1500, P0209 = 3 P0210 = 0, definiowana jest skala w "obr/min"
bez miejsc dziesietnych (1800 obr/min lub 1500 obr/min).

P0209 - Referencyjna jednostka techniczna

poprzez HMI:

Regulowany 0 = Brak 30 = kPa Fabryka 13

Zasieg: 1=V 31 =MPa Ustawienia:
2=A 32 = mwc
3 = obr. 33 =mca
4=s 34 = gal
5=ms o=
6=N 36=w
7=m 37 =ft
8 =Nm 38=m?
9=mA 39 =ft8
10=% 40 = gal/s
11=°C 41 = gal/min
12=CV 42 = gal/h
13=Hz 43 =1/s
14 =HP 44 =|/min
15=h 45 =1/h
16=W 46 = m/s
17 = kW 47 = m/min
18 = kWh 48 = m/h
19=H 49 = ft/s
20 = PO510 50 = ft/min
21 =P0512 51 =ft/h
22 = P0514 52 =m?d/s
23 = P0516 53 = m3/min
24 = min 54 = m3/h
25 =°F 55 =ft3/s
26 = bar 56 = ft3/min
27 = mbar 57 = ft8/h
28 = psi 58 =K
29 = Pa

Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI
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Opis:
Ten parametr wybiera jednostke inzynieryjng, ktéra bedzie prezentowana w parametrach PO001 i PO002.

P0210 - Formularz wskazania referencyjnego

Regulowany 0 = wxyz Fabryka 1
Zasieg: 1=wxy.z Ustawienia:
2 = WX.yz
3 = W.xyz
Wiasciwosci:
Dostep do grup | HMI
poprzez HMI:
Opis:

Ten parametr umozliwia ustawienie formy wskazania parametréw P0O001 i PO002.

P0213 - Wspodtczynnik skali wykresu stupkowego

Regulowany 1 do 65535 Fabryka Zgodnie z

Zasieg: Ustawienia: modelem
falownika

Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI ‘

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr konfiguruje petng skale (100%) wykresu stupkowego w celu wskazania parametru wybranego
przez P0207.

@ WSKAZOWKA!
Wykres stupkowy zwykle wskazuje wartos¢ zdefiniowang przez P0207 i P0210; jednak w niektorych
szczegolnych sytuacjach, takich jak tadowanie parametrow, przesytanie danych i samostrojenie,
funkcja wykresu stupkowego jest zmieniana w celu pokazania postepu tych operacii.

P0215 - Wybor zdalnego interfejsu HMI

Regulowany 0 = Segment Fabryka 0
Zasieg: 1 = Alfanumeryczny Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Dostep do grup | HMI

poprzez HMI:

Opis:

Okresla, z ktdrego zdalnego interfejsu HMI chce korzystac¢ uzytkownik. HMI segmentowy bez tekstéw (0) lub
HMI alfanumeryczny z tekstami (1).

WSKAZOWKA!
Zaleca sie skonfigurowanie parametru PO312 dla dowolnej opcji Remote HMI (O, 6, 12 lub 14) przed
zmiang tego parametru.
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P0216 - Podswietlenie wyswietlacza HMI

Regulowany 0 =WYt. Fabryka 1
Zasieg: 1 =Wt Ustawienia:
Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI

poprzez HMI:

Opis:

Funkcja tego parametru jest wtaczanie lub wytgczanie podswietlenia wyswietlacza HMI.

@ WSKAZOWKA!
Gdy zdalny interfejs HMI jest podtaczony i aktywowany przez PO312, podswietlenie lokalnego
interfejsu HMI CFW500 zostaje wytaczone, a parametr P0216 zaczyna sterowac zdalnym interfejsem
HMI.

@ WSKAZOWKA!
Ta funkcja nie jest dostepna dla alfanumerycznego zdalnego interfejsu HMI.

5.4 PARAMETRY KOPIl ZAPASOWEJ

Funkcje CFW500 BACKUP umozliwiajg zapisanie zawartosci biezgcych parametréw falownika w okreslonej pamieci
(EEPROM) lub nadpisanie biezacych parametrow zawartoscig okreslonej pamieci.

P0204 - Wczytywanie/zapisywanie parametrow

Regulowany 02 = Nieuzywane Fabryka 0
Zasieg: 3 = Reset P0043 Ustawienia:

4 = Reset P0044

5 = Wczytanie ustawien dla

standardu WEG 60 Hz

6 = Wczytanie ustawien dla

standardu WEG 50 Hz

7 = Wczytanie parametrow

dla uzytkownika nr 1

8 = Wczytanie parametrow

dla uzytkownika nr 2

9 = Zapisanie parametrow

dla uzytkownika nr 1

10 = Zapisanie parametrow

dla uzytkownika nr 2

11 = Wczytanie domysinych

ustawien dla SoftPLC

12 do 15 = Zarezerwowane

Wiasciwosci: cfg
Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:

Umozliwia zapisanie aktualnych parametrow falownika w pamieci nieulotnej (EEPROM) modutu sterujgcego lub
odwrotnie, zatadowanie parametrow z zawartoscig tego obszaru. Tabela 5.3 na stronie 5-8 opisuje dziatania
wykonywane przez kazda opcje.
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Tabela 5.3: Opcja parametru P0204

P0204 Akcja
0i2 Nieuzywany: Brak dziafania
) Reset P0043: Resetuje licznik aktywowanego czasu
4 Reset P0044: Resetuje licznik kWh
® Zataduj WEG 60 Hz: taduje domysine parametry falownika z ustawieniami fabrycznymi dla 60 Hz
6 Zataduj WEG 50 Hz: taduje domysine parametry falownika z ustawieniami fabrycznymi dla 50 Hz
7 Zataduj uzytkownika 1: przenosi zawartos¢ pamieci parametrow 1 do parametrow pradu falownika
8 Zataduj uzytkownika 2: przenosi zawartos¢ pamieci parametrow 2 do parametrow pradu falownika
9 Uzytkownik oszczedzajacy 1: przenosi biezagca zawartos¢ parametrow do pamieci parametrow 1
10 Uzytkownik oszczedzajacy 2: przenosi biezaca zawartos¢ parametréw do pamieci parametrow 2
11 Zataduj domysiny SoftPLC: taduje domysIne ustawienia fabryczne parametréow SoftPLC (P1010 do P1059)
12 do 15 Rezerwacja

Aby zatadowad parametry uzytkownika 1 i/lub uzytkownika 2 do obszaru roboczego CFW500 (P0204 = 7 lub
8), konieczne jest wczesniejsze zapisanie tych obszardw.

Operacja tadowania jednej z tych pamieci (P0204 = 7 lub 8) moze by¢ réwniez wykonana za pomocg wejs¢
cyfrowych (DIx). Aby uzyskac¢ wiecej informacji dotyczacych tego programowania, patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA
CYFROWE na stronie 15-13.

WSKAZOWKA!
Gdy P0204 =5 lub 6, parametry P0O296 (Napiecie znamionowe), P0297 (Czestotliwose przetaczania)
i PO308 (Adres szeregowy) nie sa zmieniane na domysine ustawienia fabryczne.

P0317 - Wstepne uruchomienie napedu

Regulowany 0 = Nie Fabryka 0
Zasieg: 1=Tak Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Dostep do grup ROZRUCH

poprzez HMI:

Opis:

Gdy wartos¢ tego parametru zostanie zmieniona na "1", uruchomiona zostanie procedura Zorientowany start-
up. CFW500 przechodzi w stan "CONF", ktory jest wskazywany na interfejsie HMI. W aplikacji Zorientowany
start-up uzytkownik ma dostep do waznych parametréw konfiguracyjnych CFW500 i silnika dla typu sterowania,
ktory ma by¢ uzywany w aplikacji. Wiecej informacji na temat korzystania z tego parametru mozna znalez¢ w
ponizszych sekcjach:

Sekcja 9.2 ROZRUCH W TRYBIE V/F na stronie 9-8.

Sekcja 10.2 ROZRUCH W TRYBIE VWW na stronie 10-5.

Sekcja 11.2 URUCHOMIENIE W TRYBIE VWW PM na stronie 11-4.

Sekcja 13.8 URUCHOMIENIE W TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA | Z ENKODEREM na stronie
13-27.
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P0318 - Wczytanie plugindw

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 00
Zasieg: 1 = Aktywne Przesytanie Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Dostep do grup | PARAM

poprzez HMI:

Opis:

Umozliwia uzytkownikowi wywotanie przesytania danych z modutu wtyczki do falownika. Dzieki tej funkcji

uzytkownik moze przesyta¢ wszystkie dane, program SoftPLC i zestaw parametréw z jednego falownika do
drugiego bez modutu CFW500-MMF.

WSKAZOWKA!

m Za kazdym razem, gdy zmieniany jest parametr, dane modutu plugin zostang zmienione po
wytaczeniu falownika. W zwigzku z tym, aby przeprowadzi¢ kolejne transfery danych miedzy
falownikami, wystarczy zmienic¢ parametr PO318, unikajac w ten sposob uszkodzenia danych.

= Nastepne tadowanie zostanie wykonane z najnowszymi danymi falownika.

m Zasady zgodnosci wersji oprogramowania sprzetowego sa takie same jak w przypadku CFW500-
MMF, Sekcja 2.3 KOMPATYBILNOSC OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO na stronie 2-3.

P0319 - Kopiowanie funkcji Alpha HMI

Regulowany 0 = Wytacz Fabryka 0
Zasieg: 1 = Falownik -> HMI Ustawienia:
2 = HMI -> Falownik
Wiasciwosci:
Dostep do grup | HMI
poprzez HMI:
Opis:

Funkcja Copy Alphanumeric HMI stuzy do przenoszenia zawartosci parametrow i uzytkownikéw 1§ 2 z jednego
falownika do drugiego.

Zasada zgodno$ci wersji oprogramowania sprzetowego jest opisana w Sekcja 2.3 KOMPATYBILNOSC
OPROGRAMOWANIA SPRZETOWEGO na stronie 2-3.

Jesli wersje nie sg kompatybilne, podczas programowania P0319 = 2 na interfejsie HMI zostanie wyswietlony
nastepujacy komunikat: "Niezgodna wersja oprogramowania". Po usunieciu komunikatu z HMI, zawartosc
P0319 powraca do zera.

P0319 Akcja
0 Wytacz: brak dziatania
1 Falownik -> HMI: przenosi aktualng zawartos¢ parametréw falownika i uzytkownikéw 1 i 2 do alfanumerycznej pamieci
HMI ™
> HMI -> Falownik: przenosi zawartos¢ alfanumerycznej pamieci HMI do biezgcych parametréw falownika i do
uzytkownikéw 1 i 2. Po zakoriczeniu transferu falownik jest resetowany ™

(1) Zawartos¢ P0319 powraca do zera.

@ WSKAZOWKA!
Podczas gdy interfejs HMI wykonuje procedure odczytu lub zapisu, jego obstuga nie bedzie mozliwa.

@ WSKAZOWKA!

Funkcja Copy Alphanumeric HMI przenosi aktualng zawarto$¢ parametrow falownika oprocz
uzytkownika 1 i 2, nie kopiujac aplikacji SoftPLC.

CFW500 | 5-9




Podstawowe instrukcje dotyczace programowania i ustawien JI'I—'IE

5.5 USTAWIENIE WSKAZAN WYSWIETLACZA W TRYBIE MONITOROWANIA

Po kazdym witgczeniu zasilania falownika wyswietlacz HMI przechodzi do trybu monitorowania. Aby uprosci¢ odczyt
parametréw falownika, wyswietlacz zostat zaprojektowany tak, aby pokazywac trzy parametry jednoczesnie, wedtug
uznania uzytkownika. Dwa z tych parametrow (wyswietlacz gtowny i wyswietlacz dodatkowy) sa wyswietlane jako
liczby, a drugi parametr jako wykres stupkowy. Wybor tych parametréow odbywa sie za pomocag P0205, P0206 i
P0207, jak pokazano na Rysunek 5.1 na stronie 5-10.

Wyswietlacz pomocniczy (wybrany przez
Stan praoy falownika P0206) przedstawia zawartos¢ parametru
(xxxxx), numer parametru (Pxxxx), wskazanie
btedu (Fxxx) lub alarmu (Axxx)

PARAM LOC CONF

2 0088 g
Menu Wypér grupy RUN Jednostka techniczna dla gtéwnego
parametrow MOTOR wyswietlacza (wybierana przez P0209)

0 o .

NET ' ‘-

HMI L] L] L] (]

SPLC

Wyswietlacz gtéwny (wybrany przez P0205)
przedstawia zawartos¢ parametru (Xxxxx),
numer parametru (Pxxxx), wskazanie btedu
Wykres stupkowy do monitorowania (Fxxx) lub alarmu (Axxx)

parametrow (wybrany przez P0207)

Rysunek 5.1: Ekran inicjalizacji i wyswietlania pol

Korzystajac z alfanumerycznego interfejsu HMI, tryb monitorowania wykorzystuje rowniez parametry P0205, P0206
i P0O207. Informacie te sg wyswietlane zgodnie z rysunkiem.

5.6 WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA

Za kazdym razem, gdy falownik jest zasilany, wyswietlacz przechodzi do trybu monitorowania. Aby utatwi¢ odczyt
gtédwnych parametréw silnika, wyswietlacz klawiatury (HMI) mozna skonfigurowac tak, aby wyswietlat je w 3 réznych
trybach.

Zawartosc¢ 3 parametrow w formie liczbowej:

Wybdér parametréw za pomocg P0205, P0206 i P0207. Tryb ten mozna zobaczy¢ na Rysunek 5.2 na stronie 5-10.

Loc./Rem. Wskazania
- LOC: Sytuacja lokalna.
- REM: Zdalna sytuacja. Wskazanie predkosci ]

Wskazanie kierunku

predkosci silnika. silnika w obr.
Wskazania
falownika:
- Bieg (Fees oo o9 P0205, PQZO6 |,P0207: wybor
- Gotowy = parametrow, ktére beda
- Konfiguracja E -2 Hz < wyswietlane w trybie monitorowania.
- Samostrojenie . Z.8 giyz >
- Ostatni btgd: FXXX T P0208 do P0210: jednostka
- Ostatni alarm: B2:5T inzynieryjna dla wskazania
AXXX predkosai.
- Hamowanie
pradem statym
- STO

(Funkcja lewego j [ Funkcja prawego )
przycisku ekranowego. przycisku ekranowego.

Dostosowane w:

Wskazanie czasu.
P0197, P0O198 i PO199.

Rysunek 5.2: Ekran trybu monitorowania przy ustawieniach fabrycznych
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5.7 SYTUACJE DLA STATUSU KONFIGURACJI

Status CONFIG jest wskazywany przez status HMI "CONF", a takze w parametrach PO006 i PO680. Taki stan
wskazuje, ze CFW500 nie moze witgczy¢ wyjsciowych impulséw PWM, poniewaz konfiguracja falownika jest
nieprawidtowa lub niekompletna.

Tabela 0.1 na stronie 0-39 pokazuje sytuacje stanu CONFIG, w ktdrych uzytkownik moze zidentyfikowac stan
poczatkowy za pomocg parametru PO047.

5.8 JEDNOSTKI INZYNIERYJNE SOFTPLC

Ta grupa parametréw umozliwia uzytkownikowi skonfigurowanie jednostki inzynieryjnej do wyswietlania na interfejsie
HMI parametrow uzytkownika modutu SoftPLC.

P0510 - SoftPLC Engineering Unit 1

Regulowany 0 = Brak 30 = kPa Fabryka 10
Zasieg: 1=V 31 = MPa Ustawienia:

2=A 32 = mwc

3 =obr. 33 =mca

4=s 34 = gal

5=ms o=

6=N 36=w

7=m 7 =1

8 =Nm 38=m?

9=mA 39 = ft8

10=% 40 = gal/s
11=°C 41 = gal/min
12=CV 42 = gal/h
13=Hz 43 =1/s

14 = HP 44 = |/min
15=h 45 =|/h
16=W 46 = m/s
17 = kW 47 = m/min
18 =kWh 48 =m/h
19=H 49 = ft/s

Wiasciwosci:

Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:

20 = P0510
21 =P0512
22 =P0514
23 =P0516
24 = min
2% = °IF

26 = bar
27 = mbar
28 = psi

29 = Pa

50 = ft/min
51 =ft/h

52 =m%/s
53 = m¥min
54 = mh
55 = ft¥/s
56 = ft%min
57 =ft¥/h
58 =K

HMI, SPLC

Ten parametr wybiera jednostke inzynieryjng, ktdéra bedzie wyswietlana na HMI, tzn. kazdy parametr uzytkownika
SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostkg inzynieryjna 1, bedzie wyswietlany w tym formacie.

WSKAZOWKA!
Opcije urzadzen powyzej 19 musza by¢ uzywane tylko z alfanumerycznym zdalnym interfejsem HMI.
W lokalnym interfejsie HMI segmentu opcije te dziatajg jak zadna jednostka.
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P0511 - Punkt dziesietny SoftPLC Engineering Unit 1

Regulowany
Zasieg:

Wiasciwosci:
Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:

0 = wxyz 2 = WX.yz
1=wxyz 3=wxyz
HMI, SPLC

Fabryka 1
Ustawienia:

Ten parametr wybiera kropke dziesietng, ktéra bedzie wyswietlana na interfejsie HMI, tzn. kazdy parametr
uzytkownika SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostkg inzynieryjna 1, bedzie wyswietlany w tym formacie.

P0512 - SoftPLC Engineering Unit 2

Regulowany
Zasieg:

Wiasciwosci:

Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:

0 = Brak 29 = Pa
1=V 30 = kPa
2=A 31 =MPa
3 = obr. 32 = mwc
4=s 33 = mca
5=ms 34 = gal
6=N =
7=m 36 =w
8 =Nm 37 =ft
9=mA 38=m?3
10=% 39 =ft8
11=°C 40 = gal/s
12 =CV 41 = gal/min
13=Hz 42 = gal/h
14 = HP 43 =1/s
15=h 44 =|/min
16=W 45 =1/h
17 = kW 46 = m/s
18 = kWh 47 = m/min
19=H 48 = m/h
20=P0510 49 =ft/s
21 =P0512 50 = ft/min
22 =P0514 51 =ft/h
23 =P0516 52 =m?%s
24 = min 53 = m¥min
25 =°IF 54 = m%h
26 = bar 55 = ft%/s
27 = mbar 56 = ft3/min
28 = psi 57 = ft3/h
58 =K
HMI, SPLC

Fabryka 1
Ustawienia:

Ten parametr wybiera jednostke inzynieryjna, ktdra bedzie wyswietlana na HMI, tzn. kazdy parametr uzytkownika
SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostka inzynieryjna 2, bedzie wyswietlany w tym formacie.
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Podstawowe instrukcje dotyczace programowania i ustawien

P0513 - Punkt dziesietny SoftPLC Engineering Unit 2

Regulowany O=wxyz 2=wxyz Fabryka
Zasieg: 1=wxy.z 3=w.xyz Ustawienia:
Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI, SPLC

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr wybiera kropke dziesietng, ktdra bedzie wyswietlana na interfejsie HMI, tzn. kazdy parametr
uzytkownika SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostka inzynieryjng 2, bedzie wyswietlany w tym formacie.

@ WSKAZOWKA!
Jednostki inzynieryjne 1 i 2 mozna ustawic¢ za pomocg parametréow opisanych powyzej lub w oknie
"Ustawienia parametrow uzytkownika SoftPLC" w programie WPS/WLP.

P0514 - SoftPLC Engineering Unit 3

Regulowany 0 = Brak 30 = kPa Fabryka 13

Zasieg: 1=V 31 = MPa Ustawienia:
2=A 32 = mwc
3 = obr. 33 =mca
4=s 34 = gal
5=ms =
6=N 36=w
7=m 37 = ft
8 =Nm 38=m?
9=mA 39 = ft®
10=% 40 = gal/s
11=°C 41 = gal/min
12 =CV 42 = gal/h
13 =Hz 43 =1/s
14 =HP 44 =1/min
15=h 45 =I/h
16 =W 46 =m/s
17 = KW 47 = m/min
18 = kWh 48 = m/h
19=H 49 = ft/s
20 =P0510 50 = ft/min
21 =P0512 51 =ft/h
22 =P0514 52 =m?%s
23 =P0516 53 = m*min
24 = min 54 = mé/h
255 = °F b5 = ft¥/s
26 = bar 56 = ft%min
27 = mbar 57 = ft¥/h
28 = psi 58 =K
29 = Pa

Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI, SPLC

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr wybiera jednostke inzynieryjna, ktéra bedzie wyswietlana na HMI, tzn. kazdy parametr uzytkownika
SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostka inzynieryjna 3, bedzie wyswietlany w tym formacie.
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P0515 - Punkt dziesietny SoftPLC Engineering Unit 3

Regulowany 0=wxyz 2=wxyz Fabryka 1
Zasieg: 1=wxy.z 3=w.xyz Ustawienia:
Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI, SPLC

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr wybiera kropke dziesietng, ktéra bedzie wyswietlana na interfejsie HMI, tzn. kazdy parametr
uzytkownika SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostkg inzynieryjna 3, bedzie wyswietlany w tym formacie.

@ WSKAZOWKA!
Jednostki inzynieryjne 1 i 2 mozna ustawic¢ za pomocg parametrow opisanych powyzej lub w oknie
"Ustawienia parametrow uzytkownika SoftPLC" w programie WPS/WLP.

P0516 - SoftPLC Engineering Unit 4

Regulowany 0 = Brak 30 = kPa Fabryka 13

Zasieg: 1=V 31 =MPa Ustawienia:
2=A 32 = mwc
3 = obr. 33 = mca
4=s 34 = gal
5=ms o=
6=N 36=w
7=m 37 =ft
8 =Nm 38=m?
9=mA 39 =ft8
10=% 40 = gal/s
11=°C 41 = gal/min
12 =CV 42 = gal/h
13=Hz 43 =1/s
14 =HP 44 =1/min
15=h 45 =1/h
16 =W 46 = m/s
17 = kW 47 = m/min
18 = kWh 48 = m/h
19=H 49 = ft/s
20 =P0510 50 = ft/min
21 =P0512 51 =ft/h
22 =P0514 52 =m%s
23 =P0516 53 = m¥min
24 = min 54 = m®%h
25 = 55 =ft%/s
26 = bar 56 = ft3/min
27 = mbar 57 = ft3/h
28 = psi 58 =K
29 =Pa

Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI, SPLC

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr wybiera jednostke inzynieryjna, ktdra bedzie wyswietlana na HMI, tzn. kazdy parametr uzytkownika
SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostka inzynieryjng 4, bedzie wyswietlany w tym formacie.
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Podstawowe instrukcje dotyczace programowania i ustawien

P0517 - Punkt dziesietny SoftPLC Engineering Unit 4

Regulowany 0 = wxyz 2 = WX.yz Fabryka 1
Zasieg: 1=wxy.z 3 = w.xyz Ustawienia:
Wiasciwosci:

Dostep do grup | HMI, SPLC

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr wybiera kropke dziesietng, ktdra bedzie wyswietlana na interfejsie HMI, tzn. kazdy parametr
uzytkownika SoftPLC, ktdry jest powigzany z jednostka inzynieryjng 4, bedzie wyswietlany w tym formacie.

@ WSKAZOWKA!
Jednostki inzynieryjne 1 i 2 mozna ustawic¢ za pomocg parametrow opisanych powyzej lub w oknie
"Ustawienia parametrow uzytkownika SoftPLC" w programie WPS/WLP.
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6 IDENTYFIKACJA MODELU FALOWNIKA | AKCESORIOW

Aby sprawdzi¢ model falownika, nalezy sprawdzi¢ kod na etykiecie identyfikacyjnej produktu. Falownik posiada
dwie etykiety identyfikacyjne: petng z boku falownika i skrécong pod panelem HMI.

Po sprawdzeniu kodu identyfikacyjnego modelu falownika nalezy go zinterpretowac, aby zrozumiec jego znaczenie.
Patrz Rozdziat 2 Informacje ogdlne w instrukcji obstugi CFW500.

Ponizej znajduja sie parametry zwigzane z modelem falownika, ktére zmieniajg sie w zaleznosci od modelu i wersji
falownika. Parametry te musza by¢ zgodne z danymi odczytanymi na etykiecie identyfikacyjnej produktu.

6.1 DANE INWERTERA

P0023 - Wersja oprogramowania gidwnego
P0024 - Wersja oprogramowania dodatkowego

Regulowany 0,00 do 655.35 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Dostep do grup CZYTAJ

poprzez HMI:

Opis:

Parametry te wskazuja wersje oprogramowania mikroprocesora: gtéwng, na plycie sterujacej CFW500 i
dodatkowag, na module wtykowym. Dane te sg przechowywane w pamieci EEPROM znajdujacej sie na ptycie
sterowania.

WSKAZOWKA!
Parametr PO613 pokazuje rowniez numer kontrolny gtdwnej wersji oprogramowania.

P0027 - Konfiguracja modutu wtyczki

Regulowany Odo17 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Dostep do grup ‘ CZYTAJ

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr identyfikuje wtyczke podtaczong do modutu sterujgcego. Tabela 6.1 na stronie 6-2 przedstawia
interfejsy dostepne dla CFW500.
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Tabela 6.1: Identyfikacja modutdw wtykowych CFW500

Nazwa Opis P0027
Brak podfaczonego modutu plug-in 0

CFW500-10S Standardowy modut wtykowy (I/O Standard) 1

CFW500-10D Modut wtykowy z dodatkowymi wejsciami i wyjsciami cyfrowymi (Digital I/O) 2
CFW500-I0AD Modut wtykowy z dodatkowymi wejsciami i wyjsciami analogowymi i cyfrowymi (Analogowe i 3

cyfrowe wejscia/wyjscia)

CFW500-10R Modut wtykowy z dodatkowymi przekaznikowymi wyjsciami cyfrowymi (I/O Relay) 4
CFW500-CUSB Modut wtykowy z dodatkowym portem komunikacyjnym USB )
CFW500-CCAN Modut wtykowy z dodatkowym portem komunikacyjnym CAN 6
CFW500-CRS232 Modut wtykowy z dodatkowym portem komunikacyjnym RS-232 7
CFW500-CPDP Modut wtykowy z komunikacja PROFIBUS 8
CFW500-CRS485 Modut wtykowy z dodatkowym portem komunikacyjnym RS-485 9

CFW500-ENC Modut wtykowy z wejsciem enkodera ENC 10

CFW500-CETH-IP
CFW500-CEMB-TCP | Modut wtykowy z komunikacja EtherNet 11

CFW500-CEPN-IO
CFW500-ENC2 Modut wtykowy z wejsciem enkodera ENC2 12
CFW500-10SP Standardowy modut wtykowy PNP (/O Standard) 18
CFW500-ENC1 Modut wtykowy z wejsciem enkodera ENC1 14
CFW500-CRS485P | Modut wtykowy z wejsciami/wyjsciami PNP i dodatkowym portem komunikacyjnym RS-485 15
CFW500-CETH2 Dwuportowy modut wtykowy z komunikacja Modbus TCP i EtherNet/IP 16
CFW500-I0RP Modut wtykowy PNP z dodatkowymi cyfrowymi wyjsciami przekaznikowymi (/O Relay) 17

P0029 - Konfiguracja sprzetu zasilajacego

Regulowany 0 do 255 Fabryka Wedtug

Zasieg: Ustawienia:  do falownika
model

Wiasciwosci: ro

Dostep do grup | CZYTAJ

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr identyfikuje model falownika poprzez rozréznienie znamionowego napiecia i pradu zasilania.

Wartos¢ w P0029 wskazuje automatyczng identyfikacje sprzetu mocy falownika i okresla parametry pradu i
napiecia w zaleznosci od identyfikacji modelu. Z drugiej strony, ta czynnosc¢ jest wykonywana tylko w momencie
zatadowania domysinych ustawien fabrycznych (P0204 = 5 lub 6).

WSKAZOWKA!
Szczegdtowa charakterystyka kazdej konfiguracii sprzgtowej CFW500 jest opisana w instrukgji obstugi
CFW500, jak rowniez zwigzek z P0029 w Rozdziat 2 INFORMACJE OGOLNE na stronie 2-1.

P0295 - Prad znamionowy falownika

Regulowany 0,0 do 200,0 A Fabryka Zgodnie z

Zasieg: Ustawienia: modelem
falownika

Wiasciwosci: ro

Dostep do grup CZYTAJ

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuje prad znamionowy falownika. Wiecej informacji mozna znalez¢ w skréconej instrukgii
obstugi parametréw lub instrukgiji obstugi CFW500 dostepnej do pobrania pod adresem www.weg.net.
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P0296 - Napiecie znamionowe linii

Regulowany 0 =200 - 240V Fabryka Zgodnie z
Zasieg: 1=380V Ustawienia: modelem
2 =400 - 415V falownika
3 =440 - 460 V
4 =480V
5=500 - 525V
6=550-575V
7 =600V
Wiasciwosci: cfg
Dostep do grup
poprzez HMI:
Opis:

Ten parametr konfiguruje znamionowe napiecie zasilania falownika. Wiecej informacji mozna znalez¢ w skrécone;
instrukcji obstugi parametréw lub instrukcji obstugi CFW500 dostepnej do pobrania pod adresem www.weg.
net.

P0639 - Poziom podnapiecia

Regulowany 50,0 do 100,0 % Fabryka 100,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: cfg
Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:
Parametr ten umozliwia regulacje poziomu podnapiecia falownika / FO021 zgodnie z jego wartoscig domysina,
jak pokazano w Tabela 18.3 na stronie 18-8.

P0297 - Czestotliwos¢ przetaczania

Regulowany 2000 do 15000 Hz Fabryka 5000 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: cfg
Dostep do grup
poprzez HMI:

Opis:
Za pomoca tego parametru mozna zdefiniowac czestotliwos¢ przetgczania IGBT falownika.

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

Zmniejszenie czestotliwosci przetaczania zmniejsza efekty zwigzane z niestabilnoscia silnika, ktdra wystepuje

w niektorych warunkach zastosowania. Poza tym zmnigjsza prad uptywowy, zapobiegajgc aktywaciji bteddw
FOQ74 (zwarcie doziemne) lub FOO70 (przetezenie lub zwarcie wyjscia).
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@ WSKAZOWKA!

Maksymalna wartos¢ czestotliwosci przetgczania dla bezczujnikowego sterowania wektorowego
(P0202 = 3) wynosi 8 kHz.
Maksymalna wartos¢ czestotliwosci przetgczania dla bezczujnikowego sterowania wektorowego z
enkoderem (P0202 = 4) wynosi 10 kHz.
Maksymalna wartos¢ czestotliwosci przetgczania dla sterowania VVW PM (P0202 = 8) wynosi 8 kHz.
Wartosci P0297 ustawione powyzej tych wartosci maksymalnych sg wewnetrznie ograniczane przez
oprogramowanie sprzetowe falownika.

UWAGA!

m Jesli dane pradu wyjsciowego w funkcji czestotliwosci przetaczania réznig sie od standardowych,
nalezy zapoznac sie z tabelg B.4 dostepna w Dodatku B - Dane techniczne w instrukgji obstugi
CFW500.

P0298 - Aplikacja

Regulowany 0 = Niska obcigzalnos¢ (ND) Fabryka 0
Zasieg: 1 = Duza obcigzalnos¢ (HD) Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg
Dostep do grup
poprzez HMI:
Opis:

Ustaw zawartosc¢ tego parametru zgodnie z aplikacja.

= Reguta Normal Duty (ND) okresla maksymalny prad dla pracy ciagtej (I,,m.no) | Przeciazenie 110 % w ciagu
1 minuty. Nalezy go uzywac do napedzania silnikow, ktére nie podlegaja w tym zastosowaniu wysokim
momentom obrotowym w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego, podczas pracy w trybie
statym, podczas rozruchu, przyspieszania lub zwalniania.

= Reguta Heavy Duty (HD) okresla maksymalny prad dla pracy ciagtej (|,,m.1o) | Przeciazenie 150 % w ciagu 1
minuty. Musi by¢ uzywany do napedzania silnikéw, ktore w tym zastosowaniu podlegajg wysokim momentom
przecigzeniowym w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego, podczas pracy ze stafg predkoscia,
podczas rozruchu, przyspieszania lub zwalniania.

WartosSci |omno i lhemto S8 Przedstawione w P0295. Wiecej informagji na temat tych schematow dziatania mozna
znalez¢ w instrukcji CFW500.

@ WSKAZOWKA!
Po zmianie parametru P0298 automatycznie zmieniany jest rowniez parametr pragdu znamionowego
P0295.

@ WSKAZOWKA!
Ustawienie aplikacji w P0298 wptywa na domysing wartosc¢ fabryczng (P0204) parametréw P0O135,
P0156, PO157, PO158, P0213, P0290 i PO401.

@ WSKAZOWKA!

Jesli model CFW500 nie posiada opcji "Normal Duty (ND)", algorytm wgrywania domysinych ustawien
fabrycznych (P0204) automatycznie ustawi "Heavy Duty (HD)". Aby sprawdzi¢, ktére modele maja
taka opcje, nalezy zapoznac sie z instrukcjg obstugi CFW500 lub parametrem PO029 w Skréconym
opisie parametrow, alarmow, bteddw i ustawien w niniejszej instrukgji.
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P0613 - Wersja oprogramowania

Regulowany 0 do 65535 Fabryka Zgodnie z wersja
Zasieg: Ustawienia: oprogramowania
Wiasciwosci: ro

Dostep do grup CZYTAJ

poprzez HMI:

Opis:

Ten parametr jest licznikiem wskazujgcym wersje oprogramowania. Jest on generowany automatycznie przez
urzadzenie, ktére wygenerowato oprogramowanie uktadowe.
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7 POLECENIE LOGICZNE | ODNIESIENIE PREDKOSCI

Naped silnika elektrycznego podtaczonego do falownika zalezy od komendy logicznej i wartosci zadanej zdefiniowane;
przez jedno z kilku mozliwych zrédet, takich jak: Przyciski HMI, wejscia cyfrowe (DIx), wejscia analogowe (Alx),
interfejs szeregowy/USB, interfejs CANopen, interfejs DeviceNet, SoftPLC itp.

Polecenie przez HMI jest ograniczone do zestawu funkcji wstepnie zdefiniowanych dla przyciskow zgodnie z Rozdziat
4 HMI | PODSTAWOWE PROGRAMOWANIE na stronie 4-1, podobnie jak w przypadku wejs¢ cyfrowych (DIx),
z funkcjami zaimplementowanymi w parametrach od P0263 do P0270.

Z drugiej strony, polecenia za posrednictwem interfejséw cyfrowych, takich jak sie¢ komunikacyjna i SoftPLC,
dziatajg bezposrednio na stowo sterujgce falownika za pomoca odpowiednio parametréw sterowania i znacznikéw
systemowych SoftPLC.

Z kolei wartos¢ zadana predkosci jest przetwarzana wewnagtrz CFW500 w 16 bitach z sygnatem (-32768 do
+32767) dla zakresu od -500,0 Hz do +500,0 Hz. Z drugiej strony, wspdtczynnik jednostki, zakres i rozdzielczos¢
odniesienia zalezg od uzywanego zrodta, jak opisano w Sekcja 7.2 ODNIESIENIE PREDKOSCI na stronie 7-8.

7.1 WYBOR POLECENIA LOGICZNEGO | ODNIESIENIA PREDKOSCI

Polecenie falownika i zrédto odniesienia sg definiowane przez parametry falownika dla dwdch réznych sytuacii:
Lokalny i Zdalny, ktére moga by¢ dynamicznie przetgczane podczas pracy falownika. Tak wiec, dla okreslonej
parametryzacji, falownik ma dwa zestawy dla polecenia i odniesienia, zgodnie ze schematem blokowym Rysunek
7.1 na stronie 7-2.

Parametr P0220 okresla zrédto polecen dla sytuacii lokalnych i zdalnych.

Parametry P0223, P0224 i P0225 definiujg polecenia w sytuacji Local; parametry P0226, P0227 i P0228 definiujg
polecenia w sytuacji Remote, a parametr PO105 okresla zrodto wyboru pomiedzy 1-i2- Rampa. Ta struktura wyboru
zrodta polecen jest pokazana na Rysunek 7.2 na stronie 7-3, gdzie parametr PO312 okresla zrédto komunikacji
szeregowej dla modutdéw wtykowych z dwoma portami.

Parametry P0221 i P0222 definiujg wartos¢ zadang predkosci w sytuacjach Local i Remote.

Ta struktura wyboru zrodta odniesienia jest pokazana na Rysunek 7.3 na stronie 7-4, gdzie parametr P0312
kieruje zrodto komunikacji szeregowej do modutéw wtykowych z dwoma portami.
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P0220 - Wyboér lokalny/zdalny

Regulowany 0 = Zawsze lokalnie Fabryka 2
Zasieg: 1 = Zawsze zdalnie Ustawienia:

2 = Przycisk na panelu HMI (LOC)

3 = Przycisk na panelu HMI (REM)

4 = Wejscie cyfrowe (DIx)

5 = Serial/USB (LOC)

6 = Serial/USB (REM)

7 = Nieuzywany

8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/PB/Eth (LOC)

10 = CO/DN/PB/Eth (REM)

11 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O ‘
przez HMI:
Opis:

Okresla zrédto pochodzenia polecenia, ktdére wybierze miedzy sytuacija lokalng a sytuacijg zdalng, gdzie:
m LOC: oznacza domysIng sytuacje lokalna.

= REM: oznacza domysing sytuacije zdalna.

= DIx: zgodnie z funkcjg zaprogramowang dla wejscia cyfrowego w P0263 do P0270.

= CO/DN/PB/Eth: Interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub EtherNet.

P0221 - Wybor referenciji predkosci - Sytuacja LOKALNA

P0222 - Wybor odniesienia predkosci - sytuacja zdalna

Regulowany 0 = Klawisze HMI Fabryka P0221 =0
Zasieg: 1=ANH1 Ustawienia: P0222 =1
2 =A2
3=AI3

4 = Wejscie czestotliwosci (Fl)
5=Al1 + Al2 > 0 (suma Als > 0)
6 = Al1 + Al2 (suma Al)

7 =E.P.

8 = Multispeed

9 = Szeregowy/USB

10 = Nieuzywany

11 = CO/DN/PB/Eth

12 = SoftPLC

13 = Nieuzywany
14=A1>0

15=A12>0

16=AI3>0

17=FI>0

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
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Opis:
Parametry te definiujg zrodto pochodzenia dla wartosci zadanej predkosci w sytuacji lokalnej i zdalnej. Kilka
uwag na temat opcji tego parametru:

= Alx: odnosi sie do analogowego sygnatu wejsciowego zgodnie z Sekcja 15.1 WEJSCIA ANALOGOWE na
stronie 15-1.

®  HMI: warto$¢ zadana ustawiona przez klucze #m i @ zawarte w parametrze P0121.

= E.P.: potenciometr elektroniczny; patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie 15-13.

= Multispeed: patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie 15-13.

= Gdy P0203 = 1, wartos¢ ustawiona w P0221 i P0222 staje sie wartoscig zadang PID i nie jest juz wartoscig
zadang predkosci. Wartos¢ zadana PID jest wyswietlana w PO040 i zapisywana w P0525, gdy zrédtem sg
przyciski HMI.

= Alx > 0: uiemne wartosci odniesienia Alx sg zerowane.

= CO/DN/PB/Eth: Interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub EtherNet.

P0223 - Wybor kierunku obrotéw - sytuacja lokalna

P0226 - Wybor kierunku obrotéw - sytuacja ZDALNA

Regulowany 0 = zgodnie z ruchem wskazowek zegara Fabryka P0223 =2
Zasieg: 1 = Przeciwnie do ruchu wskazoéwek zegara Ustawienia: P0226 =4

2 = Przycisk HMI (FWD)

3 = Klucz HMI (REV)

4 = DIx

5 = Serial/USB (FWD)

6 = Serial/USB (REV)

7 = Nieuzywany

8 = Nieuzywany

9 = CO/DN/PB/Eth (FWD)

10 = CO/DN/PB/Eth (REV)

11 = Nieuzywany

12 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O ‘
przez HMI:
Opis:

Parametry te definiujg zrodio pochodzenia dla polecenia "Kierunek obrotu" w sytuacii lokalnej i zdalnej, gdzie:
m H: oznacza domysine ustawienie zgodnie z ruchem wskazdwek zegara przy witaczaniu falownika.

= AH: oznacza domysine ustawienie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazdéwek zegara po witgczeniu
zasilania falownika.

= DIx: patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie 15-13.

= Opcja polaryzacji Al3 (11) definiuje kierunek obrotéw przeciwny do ruchu wskazéwek zegara, jesli przywotywane
wejs’cje analogowe obstugiwane przez wzmocnienie i przesuniecie daje sygnat ujemny zgodnie z Sekcja 15.1
WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-1.

= CO/DN/PB/Eth: Interfejs CANopen, DeviceNet, Profibus DP lub EtherNet.
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@ WSKAZOWKA!
Sygnat referencyjny predkosci poprzez wejscia analogowe, sieci komunikacyjne lub SoftPLC definiuje
rowniez kierunek obrotow, tzn. ujemny sygnat referencyjny oznacza przeciwny kierunek obrotow w
stosunku do kierunku zdefiniowanego przez polecenia zrodtowe w P0223 lub P0226.

P0224 - Wybor pracy/zatrzymania - Sytuacja LOKALNA
P0227 - Wybor pracy/zatrzymania - sytuacja zdalna

Regulowany 0 = Klawisze HMI Fabryka P0224 =0
Zasieg: 1 =DIx Ustawienia: P0227 =1
2 = Szeregowy/USB
3 = Nieuzywany
4 = CO/DN/PB/Eth
5 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu | 1/O
przez HMI:
Opis:

Parametry te definiuja zrédto pochodzenia polecenia "Uruchom/Zatrzymaj" w sytuacii lokalnej i zdalnej. Polecenie
to odpowiada funkcjom zaimplementowanym w dowolnym zrédle polecen umozliwiajgcym wigczenie ruchu
silnika, tj. Ogdlne wtgczenie, Wiaczenie rampy, Bieg do przodu, Bieg wsteczny, Wiacz, Wytacz, JOG itp.

P0345 - Priorytet HMI Stop

Regulowany 0 = Wylgcz Fabryka 0
Zasieg: 1 =Wigcz Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu ‘ I/0

przez HMI:

Opis:

Funkcja priorytetowego zatrzymania HMI polega na skonfigurowaniu polecen falownika w taki sposdb,

aby przycisk HMI miat pierwszenstwo wytgczenia falownika przed jakimkolwiek innym zrodtem polecen
zaprogramowanym w P0224 i P0227. Tryb zatrzymania jest zdefiniowany w P0229.

Tak wiec, ustawienie PO345 rowne 1 spowoduije, ze HMI 0 klucz "zatrzyma" silnik niezaleznie od typu zrodta,
ktore aktywuje "Run/Stop" polecenie.

Gdy parametr PO345 jest ustawiony na 1, priorytetowe zatrzymanie przez HMI jest aktywne, a gdy falownik jest

wigczony i priorytetowe zatrzymanie zostanie wykonane za pomocg przycisku HMI @ , falownik powrdci do
stanu "RUN" tylko wtedy, gdy pierwotne zrédto polecenia "Run/Stop" zostanie ponownie wyzwolone. W takim
przypadku konieczne bedzie wykrycie nowego "polecenia Run/Stop" w celu ponownego wigczenia silnika.

Domyslna wartos¢ parametru P0O345 = 0 oznacza, ze funkcja HMI Priority Stop jest wytaczona.
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P0225 - Wybor JOG - sytuacja lokalna

P0228 - Wybér JOG - sytuacja REMOTE

Regulowany 0 = Wytacz Fabryka P0225 = 1
Zasieg: 1 = Klawisze HMI Ustawienia: P0228 =2
2 =DIx
3 = Szeregowy/USB
4 = Nieuzywany
5 = CO/DN/PB/Eth
6 = SoftPLC
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
Opis:

Parametry te definiujg zrodto pochodzenia dla funkcji JOG w sytuacji lokalnej i zdalnej. Funkcja JOG oznacza
polecenie Run/Stop dodane do wartosci zadanej zdefiniowanej przez P0122; patrz Pozycja 7.2.3 Parametry
odniesienia predkosci na stronie 7-10.

7.2 ODNIESIENIE PREDKOSCI

Warto$¢ zadana predkosci jest wartoscig podawanag na wejscie modutu rampy przyspieszenia (PO001) w celu
sterowania czestotliwoscig podawang na wyjscie falownika (P0002) i w konsekwencji predkoscia obrotowg watu
silnika.

Wewnatrz CPU, falownik uzywa 16-bitowych zmiennych ze znakiem do przetwarzania referenciji predkosci. Poza
tym, petna skala czestotliwosci referencyjnej, wyjsciowej i powigzanych zmiennych jest zdefiniowana na 500,0
Hz. Z drugiej strony, w zaleznosci od zrodta, skala ta jest wygodnie modyfikowana z uwzglednieniem interfejsu z
uzytkownikiem poprzez standaryzacje lub wymagania aplikaciji.

Ogodlnie rzecz biorgc, odniesienia cyfrowe sg definiowane przez parametry takie jak: Przyciski HMI (PO121),
Multispeed (PO124 do P0131), E.P. i JOG majg skale od 0,0 do 500,0 Hz z rozdzielczoscig 0,1 Hz. Z drugiej
strony, odniesienie predkosci poprzez wejscie analogowe wykorzystuje 16-bitowg wewnetrzng skale z sygnatem
o petngj skali w 500,0 Hz.

Odniesieniem predkosci przez HMI moze by¢ przycisk JOG lub potencjometr elektroniczny przyciskow "am" i "
w" w parametrze PO121.

Z drugiej strony, w wejsciach cyfrowych (DIx) odniesienie jest definiowane zgodnie z funkcjg wstepnie zdefiniowanag
dla P0263 do P0270.

Odniesienie predkosci poprzez wejscia analogowe i wejscie czestotliwosci jest zgodne z parametrami sygnatu,
wzmochnienia i offsetu P0230 do P0250. Petna skala wartosci zadanej jest zawsze okreslana przez PO134, co
oznacza, ze maksymalna wartos¢ w Alx jest rownowazna wartosci zadanej predkosci rownej P0134.

Odniesienia cyfrowe Serial/USB, CANopen, DeviceNet, Profibus DP, Ethernet i SoftPLC dziatajg na znormalizowane;
skali zwanej "predkoscig 13-bitowg", gdzie wartos¢ 8192 (2'9) jest rownowazna predkosci znamionowej silnika
wedtug P0403." Dostep do tych referencji uzyskuje sie odpowiednio za pomoca parametrow PO683, POB85 |
znacznika systemowego SoftPLC.

Odniesienia cyfrowe maja jednak inng skale i parametry odniesienia predkosci w zakresie od 0,0 do 500,0 Hz,

zgodnie z wczesniejszymi opisami. Wartos¢ czestotliwosci na wejsciu rampy (P0O001) jest zawsze ograniczona
przez P0133 i P0O134.
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Tabela 7.1: Podsumowanie skal i rozdzielczosci odniesieri predkosci

Odniesienie Petna skala Rozdzielczosé
Wejscia analogowe (Alx) - P0134 do P0134 10 bitéw lub (PO134 / 1024)
Sieci komunikacyjne i SoftPLC -500,0 Hz do 500,0 Hz Predkos¢ 13 bitow (P0403 / 8192)
Parametry HMI -500,0 Hz do 500,0 Hz 0,1 Hz

7.2.1 Referencyjne ograniczenia predkosci

Chociaz parametry regulacji wartosci zadanej maja szeroki zakres wartosci (od O do 500,0 Hz), wartos¢ zastosowana
do rampy jest ograniczona przez PO133 i P0134. Dlatego wartosci w module poza tym zakresem nie beda miaty
wptywu na wartos¢ odniesienia.

P0132 - Poziom maksymalnej nadmiernej predkosci

Regulowany 0 do 100 % Fabryka 10 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY

przez HMI:

Opis:

Ten parametr ustawia najwyzsza dozwolong predkosc¢ pracy silnika i musi by¢ regulowany jako wartosé
procentowa maksymalnego limitu predkosci (P0134).

Gdy rzeczywista predkos¢ przekracza wartos¢ P0134 + P0132 dtuzej niz 20 ms, CFW500 wytaczy impulsy
PWM i zasygnalizuje btad (FO150).

Aby wytaczy¢ te funkcje, nalezy ustawi¢ P0O132 = 100 %.

P0133 - Minimalna predkos¢ odniesienia

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 3,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

WSKAZOWKA!
W przypadku sterowania VVW PM wartos¢ P0133 po ukierunkowanym rozruchu wynosi 10% predkosci
silnika synchronicznego w Hz.

P0134 - Predkosé maksymalna odniesienia

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 66,0 (55,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY

przez HMI:

Opis:
Limity dla wartosci zadanej predkosci falownika. Limity te majg zastosowanie do kazdego zrdodta odniesienia,
nawet w przypadku 13-bitowego odniesienia predkosci.
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7.2.2 Kopia zapasowa odniesienia predkosci

P0120 - Kopia zapasowa referenciji predkosci

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 1
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
2 = Kopia zapasowa przez P0121
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:
Opis:

Ten parametr okresla dziatanie funkcji rezerwowej wartosci zadanej predkosci pomiedzy opcjami aktywnag
(PO120 = 1), nieaktywna (P0120 = 0) i przez PO121 (P0120 = 2). Ta funkcja z kolei okresla forme tworzenia kopii
zapasowych cyfrowych odniesien i zrédet: HMI (PO121), potencjometr elektroniczny (E.P.), Serial/USB (PO683),
CANopen/DeviceNet/Profibus DP/Ethernet (P0685), SoftPLC (P0687) i PID Setpoint (P0525) zgodnie z Tabela
7.2 na stronie 7-10.

Tabela 7.2: Opcje parametru PO120

P0120 Referencyjne wartosci poczatkowe przy wtaczaniu lub wytaczaniu zasilania
0 Wartos¢ P0133
1 Ostatnia skorygowana wartosc
2 Warto$c¢ PO121

Jesli P0120 = Nieaktywny, falownik nie zapisze wartosci zadanej predkosci, gdy jest ona wytgczona. Tak wiec,
gdy falownik zostanie ponownie wigczony, warto$¢ zadana predkosci stanie sie minimalng wartoscig graniczng
predkosci (PO133).

Jesli PO120 = Aktywny, wartos¢ ustawiona w referenciji nie zostanie utracona, gdy falownik zostanie wytgczony
lub odtgczony od zasilania.

Jesli P0120 = Backup przez P0121, referencyjna warto$¢ poczatkowa jest ustalana przez PO121 przy wtgczaniu
lub rozruchu falownika.

7.2.3 Parametry odniesienia predkosci

P0121 - Referencja predkosci przez HMI

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 3,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Parametr PO121 zapisuje warto$¢ zadang predkosci poprzez HMI (P0221 = O lub P0222 = 0). Gdy przyciski "am
""" sg aktywne, a HMI znajduije sie w trybie monitorowania, wartos¢ P0121 jest zwigkszana i wyswietlana na
gtdwnym wyswietlaczu HMI. Ponadto PO121 jest uzywany jako wejscie dla funkcji kopii zapasowej odniesienia.

WSKAZOWKA!
Maksymalna wartos¢ ustawienia parametru P0O121 przez HMI jest ograniczona przez P0134.
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P0122 - Referencja predkosci dla JOG

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 50Hz
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Podczas polecenia JOG silnik przyspiesza do wartosci zdefiniowanej w PO122, zgodnie z rampa przyspieszenia
ustawiong zgodnie z PO105. Polecenie to moze by¢ aktywowane przez dowolne zrodto, zgodnie z Sekcja 7.1
WYBOR POLECENIA LOGICZNEGO | ODNIESIENIA PREDKOSCI na stronie 7-1. Wartodci ujemne okreslajg
kierunek obrotow przeciwny do kierunku okreslonego przez stowo sterujgce falownika.

P0124 - Multispeed Referencyjna 1

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 3,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0125 - Multispeed Referencyjna 2

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 10,0 (5,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0126 - Multispeed Referencyjna 3

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 20,0 (10,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0127 - Multispeed Referencyjna 4

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 30,0 (20,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0128 - Multispeed Referencyjna 5

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 40,0 (30,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0129 - Multispeed Referencyjna 6

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 50,0 (40,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0130 - Multispeed Referencyjna 7

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 60,0 (50,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:
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P0131 - Multispeed Referencyjna 8

Regulowany -500,0 do 500,0 Hz Fabryka 66,0 (55,0) Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opisy:

Za pomocg kombinacji maksymalnie trzech wejsé cyfrowych wybierany jest jeden z osmiu poziomdw tworzacych
warto$é zadana Multispeed. Przeczytaj opis wejscia cyfrowego w Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie
15-13, a takze wybdr odniesienia w Sekcja 7.1 WYBOR POLECENIA LOGICZNEGO | ODNIESIENIA PREDKOSCI
na stronie 7-1. Wartosci ujemne okreslajg kierunek obrotéw przeciwny do zdefiniowanego przez stowo komendy
falownika (Bit 2 w P0682 i P0684).

Rysunek 7.4 na stronie 7-12 i Tabela 7.3 na stronie 7-13 pokazuje dziatanie Multispeed, biorgc pod uwage
wejscia cyfrowe zaprogramowane dla NPN w P0271. Chociaz najbardziej odpowiednie wejscie cyfrowe mozna
zaprogramowac¢ w DI1, DI2, DI5 lub DI6, dozwolona jest tylko jedna z tych opcji; w przeciwnym razie stan
konfiguracji (CONF), zgodnie z Sekcja 5.7 SYTUACJE DLA STATUSU KONFIGURACJI na stronie 5-11, jest
aktywowany w celu wskazania niezgodnosci parametryzagiji.

A

L, P0131
Czestotliwose

wyjsciowa

«..Rampa
: przyspieszenia

PO124
: Czas
+ Aktywny
DH Iub DI2 ____ 5 5 E : P Nieaktywny
DI5UbDI6 | : : : ; L Aktywny
DI3 lub DI7 | Nioakiywny
e Aktywny
DI4 lub DI8 :_Nieaktywny

Rysunek 7.4: Wykres dziatania funkcji Multispeed
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Tabela 7.3: Multispeed predkosci

8 Predkosci
4 Predkosci
2 Predkosci
DI lub DI2 lub DI5 lub DI6 DI3 lub DI7 DI4 lub DI8 Predkos¢ odniesienia
Otwarty Otwarty Otwarty PO124
Otwarty Otwarty oV P0125
Otwarty oV Otwarty P0126
Otwarty oV oV PO127
oV Otwarty Otwarty P0128
oV Otwarty oV P0129
oV oV Otwarty PO130
oV oV oV PO131

7.2.4 Odniesienie za pomoca potencjometru elektronicznego

Funkcja potencjometru elektronicznego (E.P.) umozliwia ustawienie wartosci zadanej predkosci za pomocag dwaoch
wejs¢ cyfrowych (jednego do jej zwiekszania i drugiego do jej zmniejszania).

Aby witgczy¢ te funkcije, nalezy najpierw skonfigurowac odniesienie predkosci poprzez E.P., ustawiajgc P0221 =
7 i/lub P0222 = 7. Po wigczeniu tej funkcji wystarczy zaprogramowac dwa wejscia cyfrowe (od P0263 do P0270)
w pozycjach 11 lub 33 (przyspieszanie E.P.) i 12 lub 34 (zwalnianie E.P.).

Rysunek 7.5 na stronie 7-13 pokazuje dziatanie funkcji E.P. przy uzyciu DI3 jako E.P. przyspieszania (P0265
= 11), DI4 jako E.P. zwalniania (P0266 = 12) i DI1 jako Run/Stop (P0263 = 1). W tym przyktadzie resetowanie
odniesienia odbywa sie przy wytgczonym falowniku i aktywacji wejs¢ E.P. przyspieszania i zwalniania. Ponadto
mozna monitorowac dziatanie wejs¢ indywidualnie, a takze dziatanie rezerwy odniesienia (P0120 = 1), gdy polecenie
Run/Stop jest otwierane i zamykane ponownie.

o DIx - Przyspieszenie
> Odniesienie
| DIx - Zwolnij
] 8 Reset
Wiaczanie (RUN) —
P0133
Czestotliwosé l
wyjsciowa R
Aktywn Czas
Dix - :
Przyspieszenie Nieaktywny
Reset < Aktywny! ' Czas
Dix - Zwolnij Nieaktywny
Aktywny Czas
Uruchom/Zatrzymaj Nigaktywny R
Czas

Rysunek 7.5: Wykres dziafania funkcji E.P.

7.2.5 Wejscie analogowe Alx i wejscie czestotliwosci Fl

Zachowanie wejécia analogowego i wejscia czestotliwosci opisano szczegdtowo w Sekcja 15.1 WEJSCIA
ANALOGOWE na stronie 15-1. W ten sposob, po odpowiedniej obrdbce sygnatu, jest on podawany na wejscie
rampy zgodnie z wyborem odniesienia opisanym w Sekcja 7.1 WYBOR POLECENIA LOGICZNEGO | ODNIESIENIA
PREDKOSCI na stronie 7-1.
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7.2.6 13-bitowa wartos¢ zadana predkosci

13-bitowa wartos¢ zadana predkosci jest skalg opartg na predkosci synchronicznej silnika lub czestotliwosci
znamionowej silnika (P0403). W CFW500 parametr PO403 jest przyjmowany jako podstawa do okreslenia wartosci
zadanej predkosci. Tak wiec 13-bitowa wartos¢ predkosci ma zakres 16 bitdw z sygnatem, czyli od -32768 do
32767; jednak czestotliwosé znamionowa w P0403 jest rdwnowazna wartosci 8192. Dlatego maksymalna wartos¢
w zakresie 32767 odpowiada czterokrotnosci wartosci PO403.

13-bitowa wartos¢ zadana predkosci jest uzywana w parametrach P0681, P0683, P0685 i znacznikach
systemowych dla SoftPLC, ktdre sg zwigzane z interfejsami z sieciami komunikacyjnymi i funkcjg SoftPLC produktu.

7.3 SLOWO STERUJACE | STATUS FALOWNIKA

Stowo sterujgce falownika to zestaw bitdéw okreslajacych polecenia odbierane przez falownik z zewnetrznego zrddta.
Z drugiej strony, stowo statusu jest kolejnym zestawem bitéw, ktdre definiuja status falownika. W ten sposdb stowa
sterujgce i statusowe tworzg interfejs do wymiany informacji miedzy falownikiem a modutem zewnetrznym, takim
jak sie¢ komunikacyjna lub sterownik.

P0680 - Status logiczny

Regulowany 0000h do FFFFh Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ, SIEC

przez HMI:

Opis:

Stowo stanu falownika jest unikalne dla wszystkich zrodet i moze by¢ dostepne tylko do odczytu. Wskazuje on
wszystkie istotne stany i tryby pracy falownika. Funkcja kazdego bitu PO680 jest opisana w Tabela 7.4 na stronie
7-15.
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Tabela 7.4: Stowo statusu

Bit Funkcja Opis
0 Wy’ra(Egz(Zani)leefnZgrientu 0: Funkcja STO nieaktywna (falownik dziata)
obrotowedo (STO) 1: Aktywna funkcja STO (falownik zablokowany A0160)
’ Uruchom polecenic 0: Nie byto polecenia Uruchom
P 1: Byto polecenie Uruchom
. 0: Tryb pozarowy nieaktywny
2 Tryb ognia 1: Aktywny tryb ognia
3 Rezerwacja
. 0: Quick Stop nieaktywny
4 Quick Stop 1: Quick Stop aktywny
5 5 Rampa 0: 1- Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug PO100 i PO101
P 1: 2 Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug P0102 i PO103
0: Falownik dziatajgacy w normalnych warunkach
6 Konfiguracja. Status | 1: Falownik w stanie konfiguracji. Wskazuje specjalny stan, w ktérym falownik nie moze zostaé
odblokowany, poniewaz ma niezgodnos¢ parametryzacii
0: Falownik nie jest w stanie alarmu
7 Alarm o :
1: Falownik jest w stanie alarmu
8 Bieganie 0: Silnik jest zatrzymany
9 1: Silnik pracuje zgodnie z wartoscig zadang i poleceniem
0: Falownik jest catkowicie wytaczony
¢ HEI) 1: Falownik jest catkowicie wtaczony i gotowy do obrécenia silnika
10 Zgodnie z ruchem 0: Silnik obraca sie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara
wskazoéwek zegara 1: Silnik obraca sie zgodnie z ruchem wskazowek zegara
0: Funkcja JOG nieaktywna
n JOG 1: Funkcja JOG aktywna
0: Falownik w trybie lokalnym
12 Zdalny 1: Falownik w trybie zdalnym
o 0: Brak podnapiecia
19 PeEEeiEe 1: Z podnapieciem
0: W trybie recznym (funkcja PID)
14 Automatyczny 1: W trybie automatycznym (funkcja PID)
15 Usterka 0: Falownik nie jest w stanie awarii
1: Jakis btad zarejestrowany przez falownik

P0690 - Status logiczny 2

Regulowany 0000h do FFFFh Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ, SIEC

przez HMI:

Opis:

Parametr PO690 przedstawia inne bity sygnalizacyjne dla funkcji zaimplementowanych wytacznie w CFW500.
Funkcja kazdego bitu PO690 jest opisana w Tabela 7.5 na stronie 7-16.
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Tabela 7.5: Stowo statusu

Bit Funkcja Opis
0 Zasilanie (stan wysoki | 0: IGBT zasilacza aktywny z wysokim poziomem logicznym
tranzystorow IGBT) | 1: IGBT zasilacza aktywny z wysokim poziomem logicznym
1 ¥ adowanie wstepne Ok 0: Wstepne fadowanie kondensatoréw obwodu posredniego nie zostato zakoriczone
ep 1: Wstepne tadowanie kondensatorow obwodu posredniego zakonczone (OK)
2 Rezerwacja
- 0: Tryb I/F bezczujnikowego sterowania wektorowego Nieaktywny
& o Ui {22 e iy 1: Tryb I/F bezczujnikowego sterowania wektorowego aktywny
Redukcja | . L
L 0: Redukcja czestotliwosci wyjsciowej nieaktywna
4 czestotliwosci ’ MO STNS .
. ; 1: Aktywna redukcja czestotliwosci wyjsciowej
wyjsciowej Fs
o 0: Tryb uspienia nieaktywny
e 1o UeEE e 1: Aktywny tryb uspienia
6 Rampa hamowania 0: Brak opoznienia
1: Falownik zwalnia
7 Rampa 0: Brak przyspieszenia
przyspieszenia 1: Przyspieszenie falownika
8 Blokada rampy 0: Rampa dziatajaca w normalnych warunkach
(Frozen Ramp) 1: Sciezka rampy jest zamrozona przez jakies zrodto polecen lub funkcje wewnetrzna
) 0: Czestotliwos¢ wyjsciowa nie osiagneta jeszcze wartosci odniesienia
9 Setpoint OK i NV . P o
1: Czestotliwosc wyjsciowa osiggnefa wartos¢ odniesienia
Regglacp obwodu 0: Regulacja obwodu posredniego lub nieaktywne ograniczenie pradu
10 posredniego lub 1: Aktywna regulacja obwodu posredniego lub ograniczenie pradu (P0150)
ograniczenie pradu
11 Konfiguracja w 0: Domysine ustawienie fabryczne: 60 Hz (P0204 = 5)
50 Hz 1: Domysline obcigzenie fabryczne 50 Hz (P0204 = 6)
. 0: Brak wykonania funkcji Ride-Through
12 Ride-Through 1: Wykonywanie Ride-Through
) 0: Brak realizacji Flying Start
= Lailgoy St 1: Wykonywanie Flying Start
14 Hamowanie pradem | 0: Przerwanie DC nieaktywne
statym 1: Przerwanie DC aktywne
15 Impulsy PWM 0: Impulsy napigcia PWM na Wy!slc!u wytaczone
1: Impulsy napiecia PWM na wyjsciu wtaczone

P0682 - Sterowanie szeregowe

Regulowany

Zasieg:

Wtasciwosci: ro

Grupy Dostepu

0000h do FFFFh

Fabryka
Ustawienia:

SIEC

przez HMI:

Opis:

Stowo sterujgce falownika dla okreslonego zrodta jest dostepne do odczytu i zapisu, ale dostep tylko do odczytu
jest dozwolony dla innych Zrédet. Falownik ma wspdlne stowo dla interfejsu, ktore jest definiowane przez funkcje
jego bitow oddzielnie zgodnie z Tabela 7.6 na stronie 7-17.
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Tabela 7.6: Stowo kontrolne

Bit Funkcja Opis
0 Uruchom/Zatrzymaij 0: Zatrzymulg .S".n'k przez rampe zwalniania _ _ _ S o _ B
1: Obraca; silnikiem zgodnie z rampa przyspieszenia, az do osiagniecia wartosci zadanej predkosci
. . 0: Catkowicie wytacza falownik, przerywajac zasilanie silnika.
! Olgilie izl 1: Catkowicie odblokowac falownik, umozliwiajac prace silnika
Bieg zgodnie z 0: Uruchomic silnik w kierunku przeciwnym do sygnatu odniesienia (przeciwnie do ruchu wskazéwek
2 ruchem wskazéwek zegara)
zegara 1: Uruchom silnik w kierunku sygnatu referencyjnego (zgodnie z ruchem wskazowek zegara)
0: Wytaczenie funkcji JOG
g O sy 1: Wigcz funkcje JOG
0: Falownik przechodzi w tryb lokalny
4 Tryb zdalny 1: Falownik przechodzi w tryb zdalny
5 5 Rampa 0: Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug PO100 i PO101
P 1: Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug P0102 i PO103
. 0: Wytaczanie funkcji Quick Stop
6 Quick Stop 1: Wiacz szybkie zatrzymanie
0: Brak funkgiji
7 Siessi ool 1: Jesli w stanie btedu, zresetuj btad
8do 12 Rezerwacja
13 Wewnetrzny PID Sl el
1: Recznego
14 Zewnetrzny PIp | 9 Automatyczny
1: Recznego
15 Rezerwacja

Sterowanie CANopen/DeviceNet/Profibus DP/Ethernet

P0684 -

Regulowany 0000h do FFFFh
Zasieg:

Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  SIEC

Fabryka
Ustawienia:

przez HMI:

Opis:

Stowo sterujgce falownika dla okreslonego zrodta jest dostepne do odczytu i zapisu, ale dla innych zrédet
dozwolony jest tylko dostep do odczytu." Falownik ma wspdine stowo dla interfejsu, ktére jest definiowane przez
funkcije jego bitéw oddzielnie zgodnie z Tabela 7.7 na stronie 7-17.,

Tabela 7.7: Stowo kontrolne

Bit Funkcja Opis
0 Uruchom/Zatrzymaj 0 Zatrzymu!e Sll|n.lk przez rampg zwalnlanla. o o N . N
1: Uruchamia silnik zgodnie z rampa przyspieszenia, az do osiggniecia wartosci zadanej predkosci.
] Ogdine wiaczenie 0: Ca’rkow!o!e wyfacza falowmk, przgrngjao zasﬂamg §|In|ka
1: Catkowicie wiacza falownik, umozliwiajac prace silnika
. 0: Obraca silnik w kierunku przeciwnym do sygnatu odniesienia (wsteczny)
2 Spin Forward 1: Obraca silnik w kierunku sygnatu odniesienia (do przodu)
0: Wytacza funkcje JOG
9 ez JUE 1: Wigcza funkcje JOG
4 Zdaln 0: Falownik przechodzi do trybu lokalnego
Y 1: Falownik przechodzi do trybu zdalnego
5 2 Rampa 0: Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug PO100 i PO101
P 1: Rampa przyspieszania i zwalniania wedtug P0O102 i PO103
) 0: Wyfacza funkcje Quick Stop
6 Quick Stop 1: Wigcza funkcje szybkiego zatrzymania
0: Nieuzywany
! REEstin EEl 1: Jesli w stanie btedu, resetuje btad
8do 15 Rezerwacja
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P0229 - Wybor trybu zatrzymania

Regulowany 0 = Rampa do zatrzymania Fabryka 0
Zasieg: 1 = Zatrzymanie wybiegiem Ustawienia:
2 = Szybkie zatrzymanie
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
Opis:

Ten parametr definiuje tryb zatrzymania silnika, gdy falownik otrzyma polecenie "Stop". Tabela 7.8 na stronie
7-18 opisuje opcje tego parametru.

Tabela 7.8: Wybdr trybu zatrzymania

P0229 Opis
0 Falownik zastosuje rampe zatrzymania zaprogramowang w P0101 i/lub PO103.
1 Silnik bedzie pracowat swobodnie az do zatrzymania
2 Falownik zastosuje rampe zatrzymania zaprogramowang w P0O106
WSKAZOWKA!

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

WSKAZOWKA!

Ten parametr jest stosowany do wszystkich zrodet polecen falownika, ale zostat utworzony w celu
umozliwienia polecenia za posrednictwem interfejsu HMI, aby méc wytaczy¢ silnik przez bezwtadnosé
zamiast rampy zwalniania. W ten sposdb, gdy P0229 = 1, bit O stowa sterujgcego (Ramp Enable)
ma funkcje podobng do bitu 1 (Ogdlne wigczenie). W ten sam sposdb, funkcje wejsé cyfrowych,
takie jak: Run/Stop, Bieg do przodu/do tytu i Polecenie z trzema przewodami wytgczaja silnik przez
bezwtadnos¢ w tym stanie P0229.

7.3.1 Sterowanie za pomoca wejs¢ HMI
W przeciwienstwie do interfejséw sieciowych i SoftPLC, polecenia HMI nie majg bezposredniego dostepu do stowa

sterujgcego falownika, ze wzgledu na ograniczenia funkcji kluczowych i zachowania HMI. Zachowanie HMI opisano
w Rozdziat 4 HMI | PODSTAWOWE PROGRAMOWANIE na stronie 4-1.

7.3.2 Sterowanie za pomoca wejs¢ cyfrowych

W przeciwienstwie do interfejsow sieciowych i SoftPLC, wejscia cyfrowe nie majg bezposredniego dostepu do
stowa sterujgcego falownika, poniewaz istnieje kilka funkcji dla DIx, ktére sg definiowane przez aplikacje.

Takie/funkoje wejéé cyfrowych sa szczegdtowo opisane w Rozdziat 15 CYFROWE | ANALOGOWE WEJSCIA |
WYJSCIA na stronie 15-1.
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8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM

Falownik zasila silnik zmiennym napieciem, pradem i czestotliwoscig, zapewniajgc kontrole predkosci silnika.
Wartosci stosowane do silnika sg zgodne ze strategia sterowania, ktéra zalezy od wybranego typu sterowania
silnikiem i ustawien parametréw falownika.

Wybdér 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 wydajnoscia. Dodatkowo, wtasciwa konfiguracja wybranych parametrow
trybu sterowania jest niezbedna do osiggniecia maksymalnej wydajnosci.

CFW500 jest wyposazony w cztery tryby sterowania tréjfazowym silnikiem indukcyjnym:
m Sterowanie skalarne V/f: do podstawowych zastosowan bez sterowania predkoscia wyjsciowa.

= VVW Kontrolla: do zastosowan wymagajacych Sredniej wydajnosci w kontroli predkosci wyjsciowej bez
uzycia czujnika predkosci.

= Kontrolla VVW PM: do wysokowydajnych zastosowan w regulacji predkosci wyjsciowej bez czujnika predkosci

m Bezczujnikowe sterowanie wektorowe: do wysokowydajnych zastosowan w regulaciji predkosci wyjsciowej
bez czujnika predkosci.

m Sterowanie wektorowe z enkoderem: do zastosowan o bardzo wysokiej wydajnosci w regulacji predkosci
wyjsciowej z odpornoscig na sterowanie przy zerowej predkosci za pomoca czujnika predkosci.

W Rozdziat 9 STEROWANIE SKALARNE V/F na stronie 9-1, Rozdziat 10 KONTROLA VWW na stronie 10-1,
Rozdziat 11 KONTROLA WW PM na stronie 11-1 i Rozdziat 13 KONTROLA WEKTOROW na stronie 13-1 Kazdy
z tych rodzajéw sterowania, powigzane parametry i wskazéwki dotyczace korzystania z kazdego z tych trybdw
sg szczegotowo opisane.

P0202 - Typ sterowania

Regulowany 0=V/f Fabryka 0
Zasieg: 1 = Brak funkcji Ustawienia:

2 = Brak funkcji

3 = Bezczujnikowe sterowanie wektorowe

4 = Sterowanie wektorowe z czujnikiem

5=WW
617 = Nieuzywane
8 = WW PM
9 = Zarezerwowane
10 = WW HSRM
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  ROZRUCH
przez HMI:
Opis:

Ten parametr wybiera rodzaj sterowania trojfazowym silnikiem indukcyjnym lub tréjfazowym  silnikiem z
magnesami trwatymi.
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P0139 - Filtr pradu wyjsciowego

Regulowany 0 do 9999 ms Fabryka 50 ms
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: V/f, VWW

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Stata czasowa filtra dla catkowitego i aktywnego pradu wyjsciowego. Nalezy uwzglednic¢ czas reakgji filtra rowny
trzykrotnosci statej czasowej ustawionej w parametrze P0O139 (50 ms).

P0140 - Filtr kompensaciji poslizgu

Regulowany 0 do 9999 ms Fabryka 500 ms
Zasieg: Ustawienia:

Wtasciwosci: VVW
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Stata czasowa filtra do kompensacji poslizgu w czestotliwosci wyjsciowej. Nalezy uwzglednic czas reakgii filtra
rowny trzykrotnosci statej czasowej ustawionej w parametrze P0140 (500 ms).

P0397 - Konfiguracja sterowania

Regulowany Bit O = Regen. Slip Comp. Fabryka OEGF
Zasieg: Bit 1 = Kompensacja czasu martwego. Ustawienia:

Bit 2 = Stabilizacja lo

Bit 3 = czerwony. P0297 przed A0050

Bit 4 = Zarezerwowane

Bit 5 = Kompensacja Ud do VWW PM

Bit 6 = Polecenie zbocza STO/SS1-t

Bit 7 = Polecenie Fault Edge

Bit 8 = Tryb pozarowy DIx

Bit 9 = MTPA VWW PM/HSRM

Bit 10 = Zarezerwowane

Bit 11 = FO076 VVW HSRM

Bity 12 i 13 = Zarezerwowane

Bit 15 = IGBT BR
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:
Opis:

Ten parametr konfiguracyjny jest wprowadzany w postaci szesnastkowej, a kazdy bit ma swoje znaczenie
zgodnie z ponizszym opisem.

= Kompensacja poslizgu podczas regeneracji (Bit 0)

Regeneracja to tryb pracy falownika, ktdry wystepuje, gdy strumiert mocy przechodzi z silnika do falownika. Bit
0 parametru P0397 (ustawiony na 0) umozliwia wytgczenie kompensaciji poslizgu w tej sytuacji. Opcja ta jest
szczegolnie przydatna, gdy konieczna jest kompensacja podczas zwalniania silnika.
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= Kompensacja czasu martwego (Bit 1)

Czas martwy to przedziat czasu wprowadzony do PWM niezbedny do komutacji mostka falownika. Z drugiej
strony, czas martwy generuje znieksztalcenia napiecia przytozonego do silnika, co moze powodowac
zmniejszenie momentu obrotowego przy niskich predkosciach i oscylacje pradu w silnikach o mocy powyzej
5 KM pracujacych bez obcigzenia. W ten sposdb kompensacja czasu martwego mierzy szerokosé impulsu
napiecia na wyjsciu i kompensuje znieksztatcenia wprowadzone przez czas martwy.

Bit 1 parametru PO397 (ustawiony na 0) umozliwia dezaktywacje tej kompensacji. Funkcja ta jest przydatna,
gdy wystepuje problem zwigzany z wewnetrznym obwodem falownika dla impulsowego sprzezenia zwrotnego,
powodujac btad FO182. W ten sposdb kompensacja i usterka zostajg wylgczone, podczas gdy przyczyna
problemu nie moze zostac¢ rozwigzana.

= Stabilizacja pradu wyjsciowego (Bit 2)

Wysokowydajne silniki 0 mocy powyzej 5 KM dziatajg na granicy stabilnosci i moga stac sie niestabilne, gdy
sg napedzane przez przetwornice czestotliwosci i podczas pracy bez obcigzenia. Dlatego w tej sytuacji moze
wystgpi¢ rezonans pradu wyjsciowego, ktdry moze osiggnac poziom przetezenia FOO70. Bit 2 parametru PO397
(ustawiony na 1) aktywuije algorytm regulacji pradu wyjsciowego w petli zamknietej, ktdry probuje skompensowac
oscylacje pradu rezonansowego, poprawiajgc wydajnos¢ w sytuacjach niskiego obcigzenia / braku obcigzenia.
Ta sytuacja obcigzenia wystepuje tylko w trybach sterowania V/fi VVW, w ktérych falownik jest zrodtem napiecia.

®  Zmniejszenie wartosci P0297 w alarmie A0050 (bit 3)
Bit 3 parametru P0397 steruje dziataniem zabezpieczenia przed przegrzaniem, patrz Sekcja 18.4
ZABEZPIECZENIE PRZED PRZEGRZANIEM IGBTS (FO051 | AO050) na stronie 18-6.

UWAGA!

A Domysine ustawienie PO397 spetia wigkszos¢ potrzeb aplikacii falownika.
Dlatego nalezy unika¢ modyfikowania jego zawartosci bez znajomosci zwigzanych z tym konsekwencii.
Jesli nie masz pewnosci, skontaktuj sie z pomoca techniczng WEG przed zmiang P0397.

= Kompensacja Ud dla VVW PM (bit 5)

Bit 5 parametru P0397 wtgcza kompensacije DC-Link (PO004) w odniesieniu do napiecia znamionowego silnika
(P0O400). Taka kompensacja koryguje napiecia odniesienia dla generowania PWM.

= Narastajace zbocze po komendzie zatrzymania przez STO/SS1-t (bit 6)

Bit 6 parametru PO397 kontroluje funkcje, ktdéra okresla, czy falownik pracuje po komendzie zatrzymania poprzez
STO/SS1-t. Jesli funkcja ta jest wigczona, w zrédle polecen skonfigurowanym dla funkcji Run/Stop wymagane
bedzie zbocze narastajgce - P0224 i PO227.

Domysinie funkcja ta jest wtgczona.

= Narastajace zbocze po poleceniu zatrzymania przez reset btedu (bit 7)

Bit 7 w PO397 kontroluje funkcje, ktdra okresla, czy falownik pracuje po komendzie zatrzymania poprzez reset
btedu. Jesli funkcja ta jest wtgczona, w zrddle polecen skonfigurowanym dla funkcji Run/Stop wymagane bedzie
zbocze narastajgce - P0224 i P0227.

Domysinie funkcja ta jest wytaczona.

= Tryb pozarowy DIx (bit 8)

Bit 8 parametru P0397 kontroluje funkcje, ktdra odwraca poziom aktywaciji DI ustawionego na tryb pozarowy.
Innymi stowy, jesli jest aktywny niski, mozliwe jest odwrdcenie go do aktywnego wysokiego za pomoca tego bitu.

Domysinie funkcja ta jest wytaczona.

= MTPA VVW PM/HSRM (bit 9)
Bit 9 parametru PO397 wigcza MTPA dla elementéw sterujgcych VWW PM/HSRM.

Domysinie funkcja ta jest wtgczona.
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= F0076 VVW HSRM (bit 11)

Bit 11 parametru PO397 steruje funkcja identyfikacji btedu fazy (FOO76) dla sterowania VVW HSRM (P0202 = 10).
Innymi stowy, umozliwia monitorowanie awarii fazy (FOO76) niezaleznie od maski bteddw P0343 tylko dla sterowania
VWW HSRM.

Domysinie funkcja ta jest wiaczona.

= Wymuszona aktywacja tranzystora IGBT hamowania (bit 15)
Bit 15 parametru PO397 steruje aktywacja tranzystora IGBT odpowiedzialnego za przetgczanie rezystora hamujgcego.

Gdy bit ten ma wartos¢ 1, rezystor hamujgcy pozostaje wigczony tak dtugo, jak dtugo falownik jest wiaczony i nie

wystepuje zadna usterka. Gdy bit ten ma wartosc¢ 0, rezystor hamujgcy jest wigczany automatycznie w zaleznosci
od napiecia w obwodzie posrednim (DC Link) oraz wartosci ustawionej w parametrze PO153.
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9 STEROWANIE SKALARNE V/F

Jest to klasyczna metoda sterowania tréjfazowymi silnikami indukcyjnymi, oparta na krzywej zaleznosci czestotliwosci
wyjsciowej i napiecia. Falownik dziata jako zrédto o zmiennej czestotliwosci i napieciu, generujac kombinacje napiecia
i czestotliwosci zgodnie ze skonfigurowanag krzywa. Mozliwe jest dostosowanie tej krzywej do standardowych
silnikéw 50 Hz, 60 Hz lub silnikdw specjalnych.

Zgodnie ze schematem blokowym Rysunek 9.1 na stronie 9-2, warto$¢ zadana predkosci f* jest ograniczana
przez P0133 i P0134 i podawana na wejscie bloku "V/f krzywa", gdzie uzyskuje sie amplitude napiecia wyjsciowego
i czgstotliwosc narzucong na silnik. Aby uzyskac wiecej informacii na temat odniesienia predkosci, patrz Rozdziat
7 POLECENIE LOGICZNE | ODNIESIENIE PREDKOSCI na stronie 7-1.

Poprzez monitorowanie catkowitego i aktywnego pradu wyjsciowego oraz napiecia DC Link, kompensatory i
regulatory sg implantowane, aby pomoc w ochronie i wydajnosci sterowania U/f. Dziatanie i parametryzacja tych
blokdw sg szczegdtowo opisane w Sekcja 9.3 OGRANICZENIE NAPIECIA OBWODU POSREDNIEGO | PRADU
WYJSCIOWEGO na stronie 9-9.

Zaletg sterowania V/f jest jego prostota i potrzeba niewielu ustawien. Uruchomienie jest szybkie i proste, zwykle
wymaga niewielkich lub zadnych modyfikacji. Ponadto, w przypadkach, w ktérych aplikacja pozwala na odpowiednie
dostosowanie krzywej V/f, oszczedzasz energie.

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

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

m  Oszczednos¢ energii w napedzie obcigzen z kwadratowg zaleznoscig momentu obrotowego od predkosci.
m  Prad znamionowy silnika nizszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.

m Do celdw testowych falownik jest wtaczany bez silnika lub z matym silnikiem bez obcigzenia.

= Aplikacje, w ktérych obcigzenie podtaczone do falownika nie jest tréjfazowym silnikiem indukcyjnym.

m  Oszczednosc energi.
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Rysunek 9.1: Schemat blokowy sterowania skala V/f
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9.1 PARAMETRYZACJA V/F STEROWANIE SKALARNE

Sterowanie skalarne jest domysinym trybem sterowania fabrycznego falownika ze wzgledu na jego popularnosc i
fakt, ze spetia on wymagania wiekszosci zastosowan na rynku. Parametr PO202 umozliwia jednak wybdr innych
opcji trybu sterowania, zgodnie z Rozdziat 8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM na stronie 8-1.

Krzywa U/f jest w pemi regulowana w pieciu réznych punktach, jak pokazano na Rysunek 9.2 na stronie 9-3,
chociaz domysine ustawienia fabryczne definiujg wstepnie ustawiong krzywa dla silnikéw 50 Hz lub 60 Hz, zgodnie
z opcjami PO204. W tym formacie punkt P, definiuje amplitude przytozona przy 0 Hz, podczas gdy P, definiuje
amplitude znamionowa i czestotliwos¢ oraz poczatek ostabienia pola. Punkty posrednie P, i P, umozliwiajg ustawienie
krzywej dla nieliniowej zaleznosci miedzy momentem obrotowym a predkosciag, na przyktad w wentylatorach, w
ktérych moment obrotowy obcigzenia jest kwadratowy w stosunku do predkosci. Obszar ostabienia pola jest
okreslony miedzy P, i P,, gdzie amplituda jest utrzymywana na poziomie 100 %.

Wyjscie Y
napiecie
(%)
PO142 |- oo
F]
PO143 |----m-mmmmmmmme e i !
| P2 : '
PO144 fmnmmnmms-- ; ! :
P, i i :
PO136 £ i 5 i ;
PO147 P0146 PO145 PO134 Czestotiiwosé
wyjsciowa (Hz)

Rysunek 9.2: Krzywa V/f

Domysine ustawienia fabryczne CFW500 definiujg liniowa zaleznos¢ momentu obrotowego od predkosci, naktadajac
sie na punkty P1, P2 i P3 przy 50 Hz lub 60 Hz; patrz opis P0204. W ten sposob krzywa V/f jest linig prostg F
zdefiniowana tylko przez dwa punkty, PO136, ktdry jest statg lub napieciem w 0 Hz i znamionowym punktem pracy
czestotliwosci i napiecia (50 Hz lub 60 Hz i 100 % maksymalnego napiecia wyjsciowego).

The points P [P0136, 0 Hz], P,[P0144, PO147], P,[P0143, PO146], P,[P0142, PO145]i P,[100 %, PO134] mozna
wyregulowac tak, aby zaleznos¢ napiecia i czestotliwosci natozona na wyjscie byta zblizona do idealnej krzywe;j
dla obcigzenia. Dlatego w przypadku obcigzen, w ktérych zachowanie momentu obrotowego jest kwadratowe
w stosunku do predkosci, takich jak pompy odsrodkowe i wentylatory, punkty krzywej mozna dostosowac, aby
uzyskac oszczednosc¢ energii.

@ WSKAZOWKA!
Krzywa kwadratowg V/f mozna przyblizy¢ przez: PO136 = 0; P0144 = 11,1 % i P0143 = 44,4 %.

@ WSKAZOWKA!
Jedli P0147 = P0146 lub PO146 = P0145 lub krzywa V/f daje segment o nachyleniu (szybkosci)
powyzej 10 % / Hz, aktywowany jest stan CONFIG (CONF).

@ WSKAZOWKA!
Przy czestotliwosciach ponizej 0,1 Hz impulsy wyjsciowe PWM sg odcinane, z wyjatkiem sytuacii,
gdy falownik pracuje w trybie hamowania prgdem statym.
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P0136 - Reczne zwigekszanie momentu obrotowego

Regulowany 0,0 do 30,0 % Fabryka Zgodnie z

Zasieg: Ustawienia: modelem
falownika

Wiasciwosci: V/f, WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | PODSTAWOWY, SILNIK

przez HMI:

Opis:

Parametr ten dziata przy niskich predkosciach, tj. w zakresie od 0 Hz do P0147, zwiekszajac napiecie wyjsciowe
falownika w celu skompensowania spadku napiecia rezystancji stojana silnika, aby utrzymac staty moment
obrotowy.

Optymalnym ustawieniem jest najmniejsza wartos¢ P0136, ktéra umozliwia zadowalajgce uruchomienie
silnika. Wartos¢ wieksza niz konieczna nadmiernie zwiekszy prad silnika przy niskich predkosciach, co moze
doprowadzi¢ falownik do stanu btedu (FO048, FO051 lub FOO70) lub stanu alarmowego (A0046, A0047 lub
A0050), a takze do przegrzania silnika." Rysunek 9.3 na stronie 9-4 przedstawia obszar aktywacji funkcji
Torque Boost migdzy punktami P i P,.

Wyjscie 4
napiecie
(%)
POT42 |- o e e mmmm e e e e e
2
PO143 f=mmmmmmm e e e ' '
1P, i H
PO144 fonnmmm- o ; : :
Py H : H
P0136 P : : : :
P0147 P0O146 PO145 P0O134 Czestotli;vos’é
wyjsciowa (Hz)

Rysunek 9.3: Region zwigkszenia momentu obrotowego

P0142 - Maksymalne napiecie wyjsciowe

P0143 - Posrednie napiecie wyjsciowe

P0144 - Minimalne napiecie wyjsciowe

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka P0142 = 100,0 %

Zasieg: Ustawienia: P0143 = 66,7 %
P0144 = 33,3 %

Wiasciwosci: cfg, V/f, WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametry te umozliwiajg regulacje krzywej U/f falownika wraz z jego parami porzadkowymi P0O145, PO146 i
P0147.
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@ WSKAZOWKA!

W trybie skalarnym U/f parametr PO178 umozliwia regulacje napiecia na wyjsciu falownika po
zdefiniowaniu krzywej U/f. Moze to by¢ przydatne w aplikacjach wymagajacych kompensaciji napiecia
wyjsciowego lub ostabienia pola. W trybie sterowania VVW zachowanie P0178 zmienia sie i definiuje
tylko przeptyw znamionowy, ktdry jest powigzany z intensywnoscig strumienia magnetycznego
przytozonego do silnika.

P0145 - Czestotliwosé poczatkowa ostabienia pola

P0146 - Posrednia czestotliwos¢ wyjsciowa

P0147 - Niska czestotliwosé wyjsciowa

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka P0145 = 60,0 (50,0) Hz

Zasieg: Ustawienia: P0146 = 40,0 (33,3) Hz
P0147 = 20,0 (16,7) Hz

Wiasciwosci: cfg, V/f, WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametry te umozliwiajg regulacje krzywej U/f falownika wraz z jego parami porzadkowymi PO142, PO143 i
P0144.

Krzywa U/f jest dostosowywana automatycznie w zastosowaniach, w ktdrych napiecie znamionowe silnika jest
nizsze niz napiecie zasilania, na przyktad w przypadku zasilania 440 V z silnikiem 380 V.

Regulacja krzywej U/f jest konieczna, gdy pozadana jest aproksymacja kwadratowa w celu oszczedzania
energii w pompach odsrodkowych i wentylatorach lub w zastosowaniach specjalnych: gdy miedzy falownikiem
a silnikiem uzywany jest transformator lub falownik jest uzywany jako zrédto zasilania.

P0148 - Dziatanie V/f

Regulowany 0 = Standardowe V/f Fabryka 0
Zasieg: 1 = Soft-Starter (napiecie) Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, V/f

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametr P0148 definiuje wyjscie sterowania V / f. Gdy ustawiona jest wartos¢ 1, falownik dziata jako Soft-Starter,
tzn. zmienia tylko napiecie wyjsciowe podczas ramp do statej czestotliwosci wyjsciowej zgodnie z wejsciem
referencyjnym (PO001).

@ WSKAZOWKA!
Parametr P0148 pozwala na wykorzystanie falownika jako zrddta napiecia sinusoidalnego o statej
czestotliwosci do zasilania transformatordw, filtrow i innych obwoddw elektrycznych o z gory okreslone;
statej czestotliwosci.
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P0137 - Automatyczne zwiekszanie momentu obrotowego

Regulowany 0,0 do 30,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/f

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Automatyczne zwiekszanie momentu obrotowego kompensuje spadek napiecia rezystancji stojana z
powodu aktywnego prgdu. Spojrz na Rysunek 9.1 na stronie 9-2, gdzie zmienna m, ., odpowiada dziataniu
automatycznego zwiekszania momentu obrotowego na wskaznik modulacji zdefiniowany przez krzywa V/f.

P0137 dziata podobnie do PO136, ale ustawiona wartosc¢ jest stosowana proporcjonalnie do aktywnego pradu
wyjsciowego w stosunku do pragdu maksymalnego (2xP0295).

Kryteria ustawien dla PO137 sg takie same jak dla PO136, tzn. nalezy ustawic jak najnizsza wartos¢ dla rozruchu
silnika i pracy przy niskich czestotliwosciach, poniewaz wartosci powyzej tych wartosci zwiekszajg straty,
nagrzewanie i przecigzenie silnika i falownika.

Schemat blokowy Rysunek 9.4 na stronie 9-6 pokazuje automatyczne dziatanie kompensacyjne IxR
odpowiedzialne za wzrost napiecia na wyjsciu rampy zgodnie ze wzrostem pradu czynnego.

PO00O7

Napiecie
Referencia xR +' przy?oezone
predkosci P0136 do silnika
+

Aktywny I xR
prad —_—) —_— Automatyczny

wyjsciowy PO137

PO139

Rysunek 9.4: Schemat blokowy automatycznego zwigkszania momentu obrotowego

P0138 - Kompensacja poslizgu

Regulowany -10,0 do 10,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/f

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Parametr P0138 jest uzywany w funkcji kompensacji poslizgu silnika, gdy jest ustawiony na wartosci dodatnie.
W tym przypadku kompensuje spadek predkosci spowodowany przytozeniem obcigzenia do watu, a w
konsekwencji poslizg. W ten sposéb zwieksza czestotliwosé wyjsciowa (Af), biorgc pod uwage wzrost pradu
czynnego silnika, jak pokazano na Rysunek 9.5 na stronie 9-7. W Rysunek 9.1 na stronie 9-2 kompensacja

ta jest reprezentowana przez zmienng fs“p.
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Ustawienie w PO138 umozliwia regulacje z dobra doktadnoscig kompensacji poslizgu poprzez przesuniecie
punktu pracy na krzywej V/f, jak pokazano na Rysunek 9.5 na stronie 9-7. Po ustawieniu PO138 falownik jest
w stanie utrzymywac statg predkos¢ nawet przy zmianach obcigzenia.

Wartosci ujemne sa uzywane w specjalnych zastosowaniach, w ktdrych chce sie zmniejszy¢ predkosé
wyjsciowa, biorgc pod uwage wzrost pradu silnika.

Na przyktad: rozktad obcigzenia w silnikach napedzanych rownolegle.

Wyjscie
napiecie (%)
PO142
P0143
PO144 5
H |
: I
1] ]
: |
H |
i i !
] 1 ]
P0136 : ; :
<5 : ! R
PO145 PO134  Czestotlwosé
PO146 wyjsciowa (Hz)
PO147

Rysunek 9.5: Kompensacja poslizgu w punkcie pracy standardowej krzywej U/f

P0339 - Kompensacja napiecia wyjsciowego V/f

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Ten parametr aktywuje kompensacje napiecia wyjsciowego dla sterowania U/f, gdy falownik ma zasilanie
powyzej wartosci znamionowej. Zapewnia to, ze wartoS¢ napiecia przytozonego do silnika bedzie wartoscig
zZnamionowa.

Np.: P0O296 = 380 V, P0400 = 380 V i napiecie zasilania falownika 380 V + 15 % = 437 V. W tym przypadku, z
aktywng kompensacjg (PO339 = 1) i dla pracy falownika przy 60 Hz (predkos¢ synchroniczna), wartos¢ napiecia
przytozona do silnika wynosi 380 V. W przypadku, gdy kompensacja nie jest aktywna (P0O339 = 0), wartos¢
napiecia przytozona do silnika wynosi 437 V.

P0179 - Nadmierna modulacja

Regulowany 100,0 do 110 % Fabryka 100,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Opis:

Ten parametr umozliwia zwiekszenie napiecia wyjsciowego dziatajgcego przy nadmodulagii.
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UWAGA!

m Domysine ustawienie PO179 spetnia wiekszos¢ wymagan aplikacji falownika. Dlatego nalezy unikac
modyfikowania jego zawartosci bez znajomosci zwigzanych z tym konsekwencji. Jesli nie masz
pewnosci, skontaktuj sie z pomocg techniczng przed zmiang PO179.

9.2 ROZRUCH W TRYBIE V/F

WSKAZOWKA!
Przed instalacja, wigczeniem zasilania lub uruchomieniem falownika nalezy przeczyta¢ rozdziat 3
Instalacja i podtgczanie w instrukciji obstugi falownika CFW500.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, wtgczania i uruchamiania.

1. Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 Instalacja i podtgczenie instrukcji obstugi CFW500, wykonujgc
wszystkie potgczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotuj i wigcz falownik zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna instrukcji obstugi CFW500.

3. Zataduj domysine ustawienia fabryczne z P0204 = 5 (60 Hz) lub P0204 = 6 (50 Hz), zgodnie z wejsciowa
czestotliwoscig znamionowag (zasilanie) uzywanego falownika.

4. Uzyj "Zorientowany start-up" z P0O317 = 1, aby skonfigurowac gtéwne parametry trybu V/f (P0202 = 0). Instrukcja
obstugi CFW500 pokazuje sekwencje ekrandw "Zorientowany start-up" sterowania skalarnego V/f.

5. Po "Zorientowanym uruchomieniu" ustaw napiecie znamionowe linii (P0296) i wartosci znamionowe wspotczynnika
serwisowego silnika (P0398), napiecia (P0400), pradu (P0401), czestotliwosci (PO403), predkosci (P0402) i
mocy (P0404). Oprdcz tych parametrow, PO406 definiuje typ wentylacii silnika dla automatycznych ustawien
P0O156, PO157 i PO158.

6. Parametr PO407 umozliwia ustgvyienie wspotczynnika mocy silnika uzywanego w funkcji oszczedzania energii;
patrz Sekcja 9.4 OSZCZEDNOSC ENERGII na stronie 9-13.

7. Ustawienie parametru P0O408 = 1 aktywuje samostrojenie rezystancji stojana silnika w P0409. Prawidtowe

ustawienie P0409 moze poprawi¢ moment hamowania DC; patrz Sekcja 14.5 HAMOWANIE PRADEM STALYM
na stronie 14-12.

8. Aby ustawi¢ krzywg U/f inng niz domysina, nalezy ustawi¢ krzywa U/f za pomocg parametréw od P0136 do
P0147.

9. Ustawianie okreslonych parametréw i funkcji dla aplikacji: Programowanie cyfrowych i analogowych wejsc i
wyjs¢, przyciskow HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikacii.

Aby uzyskac wiecej informacji na temat samostrojenia parametru P0409, patrz Pozycja 13.7.5 Samostrojenie na
stronie 13-19 niniejszej instrukgii.

Dla aplikaciji:

m Proste aplikacje, ktére moga korzystac z fabrycznego programowania wejs¢ i wyjs¢ analogowych i cyfrowych,
korzystajg z menu HMI "BASIC".

= Aplikacje, ktére wymagaja tylko analogowych i cyfrowych wejs¢ i wyjs¢ z programowaniem innym niz domysine
ustawienia fabryczne, uzywajg menu HMI "I/O".

m Aplikacie wymagajace funkcji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Rheostatic Braking itp.
umozliwiajg dostep i modyfikacje parametréw tych funkcji w menu HMI "PARAM".
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9.3 OGRANICZENIE NAPIECIA OBWODU POSREDNIEGO | PRADU WYJSCIOWEGO

Ograniczenie napiecia obwodu posredniego i pradu wyjsciowego to funkcje zabezpieczajace falownika, ktdre
dziatajg na sterowanie rampa zgodnie z opcjami PO150, majac na celu ograniczenie wzrostu napiecia obwodu
posredniego i pradu wyjsciowego. W ten sposdb podazanie za wartoscig zadang przez rampe jest blokowane, a
3 rampag (P0106) dla P0O133 lub P0O134.

Gdy napiecie DC Link jest zbyt wysokie, falownik moze zatrzymac (wstrzymad) rampe zwalniania lub zwiekszy¢
predkos¢ wyjsciowa w celu ograniczenia tego napiecia. Z drugiej strony, gdy prad wyjsciowy jest zbyt wysoki,
falownik moze zwolni¢ lub zatrzymac (wstrzymac) rampe przyspieszenia w celu zmniejszenia tego pradu. Dziatania
te zapobiegaja wystgpieniu odpowiednio bteddéw FO022 i FO070.

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

Istnieja dwa tryby ograniczania napiecia DC Link podczas hamowania silnika: "Przytrzymanie rampy" (PO150 =
O lub 2) i "Accelerate Ramp" (PO150 = 1 lub 3). Oba aktywujg ograniczenie momentu hamowania i mocy, aby
zapobiec wytgczeniu falownika przez przepiecie (FO022). Sytuacija ta czesto wystepuje, gdy obcigzenie o wysokim
momencie bezwtadnosci jest zwalniane lub gdy zaprogramowany jest krotki czas zwalniania.

WSKAZOWKA!
Funkcje ochrony falownika wykorzystuja 3 rampe zdefiniowang przez PO106 dla przyspieszania i
zwalniania.

9.3.1 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez "Przytrzymanie Rampy"
P0150 =0 lub 2

m Dziata tylko podczas zwalniania.

m Zadziatanie: gdy napiecie DC Link osiggnie poziom ustawiony w P0151, do bloku "ramp" ustawiane jest polecenie,
ktére hamuje zmiane predkosci silnika zgodnie z Rysunek 9.1 na stronie 9-2 i Rysunek 10.1 na stronie 10-2.

m Zaleca sie stosowanie w napedach obcigzen o wysokim momencie bezwtadnosci wzgledem watu silnika lub
obcigzent wymagajgacych krétkich ramp zwalniania.

9.3.2 Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przez "Rampe Przyspieszania"
P0150 =1 Ilub 3

m Dziata w kazdej sytuaciji, niezaleznie od stanu predkosci silnika: przyspieszania, zwalniania lub statej predkosci.

= Uruchamianie: napiecie obwodu posredniego jest mierzone (PO004) i pordwnywane z wartoscig ustawiong w
P0151; réznica miedzy tymi sygnatami (btad) jest mnozona przez wzmocnienie proporcjonalne (P0152); wynik jest
nastepnie dodawany do wyjscia rampy, zgodnie z Rysunek 9.8 na stronie 9-12 i Rysunek 9.10 na stronie 9-13.

m Zaleca sie stosowanie w napedach obcigzen wymagajacych momentéw hamowania przy statej predkosci
na wyjsciu falownika. Na przyktad naped tadunkdéw za pomocg watu mimosrodowego, jak w pompach z
ttoczyskiem ssgacym; innym zastosowaniem jest przenoszenie tadunkdw z wywazeniem, jak w przypadku
przektadni w suwnicach.

WSKAZOWKA!

W przypadku korzystania z hamowania reostatycznego, funkcja "Przytrzymanie rampy" lub "Accelerate
Ramp" wytaczona przez ustawienie PO151 na wartos¢ wiekszg niz poziom btedu FO022 (patrz Tabela
18.3 na stronie 18-8).
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P0150 - Typ regulatora obwodu posredniego DC

Regulowany 0 =hold_Ud i decel_LC

Zasieg: 1 =accel_Ud i decel_LC
2 =hold_Ud i hold_LC
3 =accel_Udihold_LC

Fabryka 0
Ustawienia:

Wiasciwosci: cfg, V/f, VWW
Grupy Dostepu  SILNIK
przez HMI:

Opis:

P0150 konfiguruje zachowanie rampy dla funkcji ograniczania napiecia i prgdu obwodu posredniego. W
takich przypadkach rampa ignoruje odniesienie i podejmuije akcje przyspieszania (accel), zwalniania (decel) lub
zatrzymania (hold) normalnej Sciezki rampy. Dzieje sie tak z powodu limitu wstepnie zdefiniowanego w PO151 i
P0135 odpowiednio dla ograniczenia obwodu DC (Ud) i ograniczenia pradu (LC).

P0151 - Poziom regulacji obwodu posredniego

Regulowany 339 - 1200 V Fabryka 400V (P0296 = 0)
Zasieg: Ustawienia: 800 V (P0296 = 1)
800 V (P0296 = 2)
800 V (P0296 = 3)
800 V (P0296 = 4)
1000 V (P0296 = 5)
1000 V (P0296 = 6)
1000 V (P0296 = 7)

Wiasciwosci: V/t, VWW, VWWW PM, VWW HSRM
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Poziom napiecia do aktywacji regulacji napiecia obwodu posredniego, ktdry musi by¢ zgodny z napieciem
zasilania. Chociaz zakres regulacji PO151 jest szeroki (339 do 1200 V), tylko wartosci zdefiniowane przez
zakres aktywaciji w Tabela 9.1 na stronie 9-10 sa skuteczne, to znaczy wartosci ponizej zakresu aktywaciji sg
ograniczone wewnetrznie podczas wykonywania funkciji, a wartosci powyzej sg blokowane przez btgd FO022.

WSKAZOWKA!
Poziom regulacji obwodu posredniego DC dla sterowania VWW PM jest wykonywany przez zatrzymanie
rampy, gdy silnik zwalnia.

Tabela 9.1: Zakres regulacji aktywacji tacza DC

Napiecie wejsciowe

Znamionowe facze DC

Zakres aktywacji PO151

Domysline ustawienia
f

200 - 240 Vac 339 Vdc 340 do 410 Vdc 400 Vdc
380 - 480 Vac 678 Vdc 680 do 810 Vdc 800 Vdc
500 - 600 Vac 846 Vdc 850 do 1000 Vdc 1000 Vdc
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P0152 - Wzmocnienie proporcjonalne do regulatora napiecia obwodu posredniego DC

Regulowany 0,00 do 9,99 Fabryka 1,50
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/f, WW, VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Wzmocnienie proporcjonalne do regulatora napiecia DC Link.

Gdy opcja P0O150 ma wartos¢ 1 lub 3, wartos¢ P0152 jest mnozona przez "btad" napiecia obwodu
posredniego, czyli btad = biezgce napiecie obwodu posredniego - PO151. Wynik jest bezposrednio dodawany
do czestotliwosci wyjsciowej falownika w Hz. Zasdb ten jest zwykle uzywany do zapobiegania przepieciom w
aplikacjach z obcigzeniami mimosrodowymi.

Rysunek 9.6 na stronie 9-11 do Rysunek 9.9 na stronie 9-12 przedstawia schematy blokowe i przyktadowe
wykresy.

Rampa
PO100-P0O104

Czestotliwosé

Odniesienie
PO001 I

Rysunek 9.6: Schemat blokowy ograniczenia napiecia obwodu posredniego - Przytrzymanie Rampy

U, 4 Napiecie obwodu posredniego FOO22-
(P0004) <+— Przepiecie
P0151 Y Y~ N <—Regulacja facza
U, oceniany = DC
» Czas

4
Czestotliwosc
wyjsciowa

» Czas

Rysunek 9.7: Przyktadowy wykres ograniczenia napiecia obwodu posredniego - Przytrzymanie rampy
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Rampa
P0100-P0O104

Odniesienie
PO001

Czestotliwosc

wyjsciowa »| Po0O2 |

P0152 x btad

Rysunek 9.8: Schemat blokowy ograniczenia napigcia obwodu posredniego - Rampa Przyspieszania

U4# Napiecie obwodu posredniego FO022-
(P9004) <«—Przepiecie
PO151 2. : : <4—Regulacja tgcza
U, oceniany = DC
» Czas

A
Czestotliwosé
wyjsciowa

» Czas

Rysunek 9.9: Przyktadowy wykres ograniczenia napiecia obwodu posredniego - rampa przyspieszania

Podobnie jak w przypadku regulacji napiecia obwodu posredniego, regulacja pradu wyjsciowego réwniez ma
dwa tryby pracy: "Przytrzymanie rampy" (PO150 = 2 lub 3) i "Rampa zwalniajgca" (PO150 = O lub 1). Oba aktywuja
ograniczenie momentu obrotowego i mocy dostarczanej do silnika, aby zapobiec wytaczeniu falownika przez
przetezenie (FOO70). Sytuacja ta czesto wystepuje, gdy przyspieszane jest obcigzenie o wysokim momencie
bezwtadnosci lub gdy zaprogramowany jest krétki czas przyspieszania.

9.3.3 Ograniczenie pradu wyjsciowego przez "Przytrzymanie rampy" P0150 = 2 lub 3

Zapobiega to zapadnieciu sie silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym podczas przyspieszania
lub zwalniania.

Uruchamianie: jesli prad silnika przekroczy wartos¢ ustawiong w P0O135 podczas przyspieszania lub zwalniania,
predkos¢ nie bedzie zwiekszana (przyspieszanie) lub zmniejszana (zwalnianie)." Gdy prad silnika osiggnie
wartos¢ ponizej PO135, silnik ponownie przyspiesza lub zwalnia. Patrz Rysunek 9.10 na stronie 9-13.

Ma on szybsze dziatanie niz tryb "Rampa zwalniajgca”.

Dziata w trybach motoryzacji i regeneracii.

9.3.4 Typ ograniczenia pradu "Rampa zwalniajaca" P0150 = 0 lub 1

Zapobiega to zapadnieciu sie silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym przy przyspieszaniu lub
stafej predkosci.

Uruchamianie: jesli prad silnika przekroczy wartosé¢ ustawiong w P0135, dla wejscia rampy predkosci zostanie
wymuszona wartosé zerowa, wymuszajac zwolnienie silnika. Gdy prad silnika osiggnie wartos¢ ponizej P0135,
silnik ponownie przyspieszy. Spdjrz na Rysunek 9.10 na stronie 9-13.
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P0135 - Maksymalny prad wyjsciowy

Regulowany 0,0 do 400,0 A Fabryka Zgodnie z

Zasieg: Ustawienia: modelem
falownika i
zastosowaniem

Wiasciwosci: V/f, VWWW, VWWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY, SILNIK ‘

przez HMI:

Opis:

Poziom pradu do aktywacji ograniczenia pradu dla trybdw Przytrzymanie rampy i Rampa zwalniajaca, zgodnie
z Rysunek 9.10 na stronie 9-13, odpowiednio.

@ WSKAZOWKA!

W przypadku sterowania VVW PM i VWW HSRM ograniczenie pradu wyjsciowego dziata w trybie
Przytrzymanie rampy, jesli silnik przyspiesza. Jesli silnik jest ograniczony pradowo i nie przyspiesza,
predkos¢ silnika zmniejsza sie zgodnie z wielkoscia obcigzenia.

W przypadku sterowania VVW PM i VWWW HSRM wartos¢ ograniczenia pradu silnika po ukierunkowanym
rozruchu wynosi 1,5 x P0401.

Prad 1 Prad
silnika silnika
P0135 PO135 N
t(s) ts)
F 3
Czestotliwosc 1 Zwalnianie
wyjéciowa rampy (P0101) |
Przyspieszenie f»
rampy
(PO100) . .
Przyspieszenie 1(s) Opdznienie  1(s)

(a) "Przytrzymanie rampy"

A
Prad
silnika

P0135

4 P
Czestotliwosé : §
wyjsciowa ZwalnN

rampy (P0O106)

t(s)
(b) "Opoznienie rampy"
Rysunek 9.10: (a) i (b) Tryby aktywacji ograniczenia pradu przez P0O135

9.4 0SZCZEDNOSC ENERGII

Sprawnos¢ maszyny definiuje sie jako stosunek wyjsciowej mocy mechanicznej do wejsciowej mocy elektryczne;.
Nalezy pamietac, ze moc mechaniczna jest iloczynem momentu obrotowego i predkosci wirnika, a wejsciowa moc
elektryczna jest suma wyjsciowej mocy mechanicznej i strat silnika.
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W przypadku tréjfazowego silnika indukcyjnego optymalna sprawnosc¢ osiagana jest przy 3% obcigzenia
znamionowego. W obszarze ponizej tego punktu funkcja oszczedzania energii ma najlepsza wydajnosc.

Funkcja oszczedzania energii dziata bezposrednio na napiecie przytozone na wyijsciu falownika; w ten sposob
stosunek strumienia dostarczanego do silnika jest zmieniany w celu zmniejszenia strat silnika i zwiekszenia
wydajnosci, a w konsekwencji zmnigjszenia zuzycia i hatasu.

Funkcja jest aktywna, gdy obcigzenie jest ponizej wartosci maksymalnej (P0588), a predkosc jest powyzej wartosci
minimalnej (P0590). Ponadto, aby zapobiec zgasnieciu silnika, przytozone napiecie jest ograniczone do minimalnej
dopuszczalnej wartosci (P0589). Grupa parametrow przedstawiona w sekwenciji definiuje te i inne cechy niezbedne
dla funkcji oszczedzania energii.

P0407 - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika

Regulowany 0,50 do 0,99 Fabryka 0,80
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, V/f, WW, VWWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustawienie znamionowego wspotczynnika mocy silnika.

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

Wskazowki:

Biorac pod uwage dane z tabliczki znamionowe; silnika i w przypadku zastosowarn ze statym momentem obrotowym,
optymalng sprawnosc¢ silnika uzyskuje sie zwykle przy aktywnej funkcji oszczedzania energii. W niektorych
przypadkach prad wyjsciowy moze wzrosnac, a nastepnie konieczne jest stopniowe zmniejszanie wartosci tego
parametru do punktu, w ktérym wartos¢ pragdu pozostanie rowna lub nizsza od wartosci pradu uzyskanej przy
wyfgczonej funkciji.

Aby uzyskac informacje dotyczace aktywacji PO407 w trybie sterowania VVW, patrz Sekcja 10.1 PARAMETRYZACJA
STEROWANIA VWW na stronie 10-3.

P0588 - Poziom maksymalnego momentu obrotowego

Regulowany 0do 85 % Fabryka 0%
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/t

Grupy Dostepu  SILNIK, SIEC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje wartoS¢ momentu obrotowego aktywujacego dziatanie funkcji oszczedzania energii.
Ustawienie tego parametru na zero (P0588 = 0) wytacza te funkcije.

Zaleca sie ustawienie tego parametru na 60 %, ale nalezy go ustawic¢ zgodnie z wymaganiami aplikacii.

9-14 | CFW500



=

Sterowanie skalarne V/f

P0589 - Poziom minimalnego przytozonego napiecia

Regulowany 8 do 40 % Fabryka 40 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/f

Grupy Dostepu  SILNIK, SIEC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje minimalng wartos¢ napiecia, ktdra zostanie przytozona do silnika, gdy funkcja oszczedzania
energii jest aktywna. Ta minimalna warto$¢ odnosi sie do napiecia narzuconego przez krzywa V/f dla okreslonej
predkosci.

P0590 - Poziom predkosci minimalnej

Regulowany 360 do 18000 obr. Fabryka 600 obr.
Zasieg: Ustawienia: 525 obr.
Wiasciwosci: V/f

Grupy Dostepu  SILNIK, SIEC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje minimalng wartos¢ predkosci, przy ktdrej funkcja oszczedzania energii pozostanie aktywna.

Histereza dla minimalnego poziomu predkosci wynosi 2 Hz lub 60 obr/min dla silnikdw 4-biegunowych.

P0591 - Histereza dla maksymalnego poziomu momentu obrotowego

Regulowany 0 do 30 % Fabryka 10 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: V/f

Grupy Dostepu  SILNIK, SIEC

przez HMI:

Opis:

Histereza uzywana do aktywacji i dezaktywacji funkcji oszczedzania energii.

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

WSKAZOWKA!
Nie jest mozliwe ustawienie tych parametréw, gdy silnik sie obraca.
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10 KONTROLA VVW

Tryb sterowania VVW (Voltage Vector WEG) wykorzystuje metode sterowania o znacznie wyzszej wydajnosci niz
sterowanie V/f ze wzgledu na szacowanie momentu obcigzenia i kontrole strumienia magnetycznego w szczelinie
powietrznej, zgodnie ze schematem Rysunek 12.1 na stronie 12-3. W tej strategii sterowania uwzgledniane sg
straty, sprawnosg, poslizg znamionowy i wspétczynnik mocy silnika w celu poprawy wydajnosci sterowania.

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

Mierzac tylko prad wyjsciowy, sterowanie VVW natychmiast uzyskuje moment obrotowy silnika i poslizg. W
ten sposdb VWW dziata w kompensaciji napiecia wyjsciowego i kompensacji poslizgu. Dlatego tez dziatanie
sterownika VVW zastepuije klasyczne funkcje V/f w PO137 i PO138, ale z modelem obliczeniowym znacznie bardzie;
wyrafinowanym i doktadnym, spetniajgcym kilka warunkéw obcigzenia lub punktdw pracy aplikacii.

Aby uzyskac¢ dobra regulacje predkosci w trybie pracy ciggtej z dobrym dziataniem sterowania VVW, niezbedne

jest ustawienie parametrow w zakresie od PO399 do P0407 oraz rezystanciji stojana w P0409. Parametry te mozna
tatwo uzyskac na tabliczce znamionowej silnika i w procedurze samostrojenia aktywowanej przez P0408.
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Rysunek 10.1: Schemat blokowy sterowania \VWVW
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10.1 PARAMETRYZACJA STEROWANIA VVW

Tryb sterowania VVW jest wybierany przez parametr P0202, wybdr trybu sterowania, jak opisano w Rozdziat 8
DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM na stronie 8-1.

W przeciwienstwie do sterowania skalarnego V/f, sterowanie VVW wymaga szeregu danych z tabliczki znamionowe;
silnika i samostrojenia do prawidtowego dziatania. Ponadto zaleca sig, aby napedzany silnik pasowat do falownika,
tzn. moc silnika i falownika byta jak najbardziej zblizona.

Proces ustawiania sterowania VVW jest uproszczony dzieki menu HMI "ROZRUCH", w ktérym wybierane sa
odpowiednie parametry do konfiguracji VVW w celu przegladania HMI.

Ponizej opisano parametry umozliwiajgce konfiguracje ustawien sterowania VVW. Dane te mozna tatwo uzyskac
na standardowych tabliczkach znamionowych silnikow WEG, jednak w starszych silnikach lub silnikach innych
producentdw dane te moga nie by¢ tatwo dostepne. W takich przypadkach zaleca sie najpierw skontaktowac z
producentem silnika, zmierzy¢ lub obliczy¢ zgdany parametr. W takich przypadkach zaleca sie najpierw skontaktowac
sie z producentem silnika, zmierzy¢ lub obliczy¢ zgdany parametr, a nawet sporzadzi¢ liste z danymi silnika WEG
odpowiadajgcego silnikowi uzywanemu w aplikacji w zaktadzie WEG.

WSKAZOWKA!
Prawidtowe ustawienie parametréw ma bezposredni wptyw na wydajnosc¢ sterowania VVW.

P0178 - Strumien znamionowy

Regulowany 0,0 do 150,0 % Fabryka 100,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Okresla pozadany strumien w szczelinie powietrznej silnika w procentach (%) strumienia znamionowego.
Ogdlnie rzecz biorac, nie jest konieczna modyfikacja wartosci PO178 ze standardowej wartosci 100 %. Jednak
w niektorych szczegdinych sytuacjach mozna uzy¢ wartosci nieco wyzszych w celu zwigkszenia momentu
obrotowego lub nizszych w celu zmnigjszenia zuzycia energii.

@ WSKAZOWKA!
Wytacznie w trybie sterowania skalarnego U/f, parametr PO178 umozliwia regulacje napiecia
wyjsciowego po zdefiniowaniu krzywej U/f. Moze to by¢ przydatne do kompensacji napiecia
wyjsciowego lub ostabiania pola.

P0398 - Wspoétczynnik serwisowy silnika

Regulowany 1,00 do 1,50 Fabryka 1,00
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

CFW500 | 10-3



=]

Kontrola VVW

Opis:
Jest to zdolnos¢ do ciggtego przeciagzania, tj. rezerwa mocy, ktéra daje silnikowi mozliwos¢ wytrzymania pracy
w niekorzystnych warunkach.

Ustaw jg zgodnie z wartoscig podang na tabliczce znamionowej silnika.

Whplywa to na zabezpieczenie silnika przed przecigzeniem.

P0399 - Sprawnos¢ znamionowa silnika

Regulowany 50,0 do 99,9 % Fabryka 75,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VW

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ten parametr jest wazny dla precyzyjnego dziatania sterowania VVW. Nieprawidtowa konfiguracja spowoduje
nieprawidtowe obliczenie kompensacji poslizgu, zmniejszajac wydajnos¢ kontroli predkosci.

P0400 - Napiecie znamionowe silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 13.6 DANE SILNIKA na stronie 13-9.

P0407 - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika

Regulowany 0,50 do 0,99 Fabryka 0,80
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, V/f, WWW, WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustawienia parametrow P0398, P0399, P0400, P0401, P0402, P0403, P0404 i PO407 musza by¢ zgodne z
danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika, z uwzglednieniem napiecia silnika.

P0408 - Autotuning
P0409 - Rezystancja stojana

Parametry funkcji samodostrajania. Patrz Pozycja 13.7.5 Samostrojenie na stronie 13-19.
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10.2 ROZRUCH W TRYBIE VVW

WSKAZOWKA!
Przed instalacja, wigczeniem zasilania lub uruchomieniem falownika nalezy przeczyta¢ rozdziat 3
Instalacja i podtgczanie w instrukcji obstugi falownika CFW500.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, wtgczania i uruchamiania.

1.

Zainstaluj falownik zgodnie z rozdziatem 3 Instalacja i podfgczanie instrukcji obstugi CFW500, wykonujac
wszystkie potgczenia zasilania i sterowania.

Przygotuj i wigcz falownik zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna instrukcji obstugi CFW500.

Zataduj prawidtowe ustawienia fabryczne w P0204 w oparciu o czestotliwosé znamionowa silnika (ustaw P0204
= 5 dla silnikdw 60 Hz i P0204 = 6 dla silnikdw 50 Hz).

Zaprogramuj cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia, przyciski HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikaciji.

Aktywacja sterowania VVW: Uzyskaj dostep do parametru P0317 i aktywuj "Zorientowany start-up", ustawiajgc
go na 1. Parametr ten jest tatwiej dostepny w menu "ROZRUCH" interfejsu HMI.

Parametryzacja sterowania VVW: przegladajgc menu "ROZRUCH", ustaw parametry P0202 = 5, P0398,
P0399, P0400, P0401, P0402, PO403, PO404 i PO407 zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej silnika.
Jesli niektdre z tych danych nie sg dostepne, nalezy wprowadzi¢ przyblizong wartos¢ na podstawie obliczen
lub podobienstwa do standardowego silnika WEG.

Samostrojenie sterowania VVW: Samostrojenie jest aktywowane przez ustawienie P0O408 = 1. W tym procesie
falownik przyktada prad staty do silnika, aby zmierzy¢ rezystancje stojana, podczas gdy wykres stupkowy HMI
pokazuje postep samostrojenia. Proces samostrojenia mozna przerwa¢ w dowolnym momencie, naciskajac
przycisk @

Koniec samostrojenia: po zakonczeniu samostrojenia interfejs HMI powraca do menu przegladania, pasek
ponownie wyswietla parametr zaprogramowany przez P0207, a zmierzona rezystancja stojana jest zapisywana
w P0409. Z drugiej strony, jesli samostrojenie nie powiedzie sig, falownik zasygnalizuje btad. Najczestszym
btedem w tym przypadku jest FO033, ktory wskazuje na btad w szacowanej rezystanciji stojana. Patrz Rozdziat
18 USTERKI I ALARMY na stronie 18-1.

Dla aplikaciji:

Aby skorzysta¢ z fabrycznego programowania wejsc i wyjs¢ analogowych i cyfrowych, nalezy uzy¢ menu
HMI "BASIC".

W celu zaprogramowania wejsc i wyjsc¢ analogowych i cyfrowych w sposéb inny niz domysiny nalezy skorzystac
z menu HMI "I/O".

W przypadku funkcji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Rheostatic Braking itp. nalezy uzyskac¢
dostep i zmodyfikowac parametry tych funkcji w menu HMI "PARAM". Aby uzyskac wigcej informacii na temat
menu HMI, patrz Rozdziat 5 PODSTAWOWE INSTRUKCJE DOTYCZACE PROGRAMOWANIA | USTAWIEN
na stronie 5-1.

Aby uzyskac lepsza wizualizacje rozruchu w trybie VVW, sprawdz Rysunek 10.2 na stronie 10-7, ponizej:
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Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF 30 PARAM LOC CONF
n:-
(NAN]
. o ™ 2 . © w

® Tryb monitorowania
= Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do 1 poziomu
trybu programowania

® Wybrana zostanie grupa PARAM naciskaj przycisk 4= lub
W az wybrana zostanie grupa STARTUP

LOC CONF

~

LOC CONF

9“3!

STARTUF

= W razie potrzeby zmodyfikowac¢ zawartos¢ parametru

"P0402 - Predkos¢ znamionowa silnika" lub nacisng¢
przycisk MW dla nastepnego parametru

3 STARTUP o » 100 4 STARTUF 10
= Nastepnie wybierany jest parametr "P0317 - Zorientowany
m  Gdy wektor STARTUP nacisnij przycisk ENTER/MENU start-up" i nalezy nacisna¢ przycisk ENTER/MENU aby
przej$¢ do zawartosci parametru
LOC CONF LOC CONF
~ PO3IN
] P ] 8 n 8
5 v 6 u
STARTUI’n » 10 sTARTI.IP
B Zmien parametr P0O317 na "1 - Tak", za pomoca 4% . Nao|snac E.NTER/M,ENU |,za pomocg przyciskow A
K i W ustawi¢ wartosc 5, ktdra aktywuje tryb sterowania
ucza
VW
LOC CONF LOC CONF
5 P“E“E
7 8 u
STARTUP . " 100 STARTUF
= Nacisnij ENTER/MENU aby zapisa¢ modyfikacje P0202 m  Nacisnij przycisk 43 , aby kontynuowac uruchamianie VVW
LOC CONF Loc conr 1mnn
wu
395 P“ 398
STARTUP STARTIJP
9 10
m W razie potrzeby zmieri "P0296 - Napiecie znamionowe W ra.2|e potr_ze_by “zm|en P0398. ) Wspollczynnlk
A . . serwisowy silnika" parametr. Ta zmiana wptynie na prad
linii®.Ta zmiana wptynie na parametry PO151, PO153, i czas dziatania zabezpieczenia przecigzeniowego silnika
P0185, P0321, P0322, P0323 i PO400 lub naciénij przycisk Z1al: oezp przeciaz 9
P lub nacisnij przycisk M | aby przejs¢ do nastepnego
M | aby wyswietli¢ nastepny parametr
parametru
LOC CONF -.S n L:f CONF 888
P“399 PO400
1 1 STARTUF 12 SrARTuP o
= W razie potrzeby zmodyflkowac zawartos¢ parametru m W razie potrzeby zmodyfikowac¢ zawartos¢ parametru
"P0399 - Sprawnos¢ znamionowa silnika" lub nacisng¢ "P0400 - Napiecie znamionowe silnika" lub nacisng¢
przycisk MW dla nastepnego parametru przycisk MW dla nastepnego parametru
LOC CONF LOC CONF
~ L‘g ~
P n 4_, n l P n L’ n 3
13 STARTUP 14
100 STARTUF
m W razie potrzeby zmodyfikowac¢ zawarto$¢ parametru m W razie potrzeby zmodyflkowao zawartos¢ parametru
"P0401 - Prad znamionowy silnika" lub nacisna¢ "P0403 - Czestotliwosé znamionowa silnika" lub
przycisk M dla nastepnego parametru nacisna¢ przycisk M dla nastepnego parametru
LOC CONF ] -' ] n LOC CONF
1y
aun P nun
POY0 w—:
15 16 STARTUP

m W razie potrzeby zmodyfikuj zawarto$¢ parametru "P0404
- Moc znamionowa silnika" lub nacisnij przycisk 4 w
celu wybrania nastepnego parametru
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Krok

Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu

Krok

Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu

17

LOC CONF

n
~ u
PO4O6

W razie potrzeby zmien parametr "P0406 - Wentylacja
silnika lub nacisnij przycisk MW dla nastepnego parametru

LOC CONF

~ 080

PO40

s 00

m W razie potrzeby zmodyfikuj zawarto$¢ parametru "P0407
- Wspétczynnik mocy znamionowej silnika" lub nacignij
przycisk MW dla nastepnego parametru

19

LOC CONF

n
~ u
PO408

W tym momencie interfejs HMI pokazuje opcje wykonania
dostrajania. Gdy tylko jest to mozliwe, nalezy wykonac
autotuning. Aby aktywowac¢ samodostrajanie, zmien
wartos¢ P0408 na "1"

Klawiatura pokaze "CONF" i "RUN" status jednoczesnie
podczas autotuningu. Status "RUN" jest automatycznie
wytgczany, a parametr PO408 jest automatycznie ustawiany
z powrotem na zero

Nacisnij przycisk M dla nastepnego parametru

20

LOC CONF
~

STARTUP . 100

®  Aby wyjs¢ z menu STARTUP wystarczy nacisna¢ BACK/
ESC

21

Loc

~ 30
nn-
vy

[ 50 100

Za pomoca przyciskow 4 | @ wybierz zadane menu lub
nacisnij BACK/ESC ponownie, aby powrdcié bezposrednio
do trybu monitorowania HMI

Rysunek 10.2: Uruchomienie trybu VWW
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11 KONTROLA VVW PM

Tryb sterowania VVW PM (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) wykorzystuje metode sterowania opartg
na technice sterowania wektorowego zorientowanego napieciowo dla silnikdw z magnesami trwatymi z dobrg
wydajnoscig dla systemdw o powolnej dynamice. To sterowanie jest przyjazne dla uzytkownika i zapewnia wysoka
wydajnosc¢ - zmniejszajgc straty i oszczedzajac energie - dzieki Sledzeniu maksymalnego momentu obrotowego
na amper i utrzymywaniu stabilnosci pradu, zgodnie ze schematem Rysunek 11.1 na stronie 11-2. Dlatego tez
strategia ta eliminuje dwa problemy zwigzane z silnikami synchronicznymi z magnesami trwatymi:

= Niestabilnos¢ z oscylacyjnymi reakcjami ich zmiennych elektrycznych lub utrata synchronizmu po zmianach
obcigzenia i/lub odniesienia predkosci.

= Zbyt duzy prad dla danego obcigzenia.

W tej strategii sterowania nie jest wymagane samostrojenie, jednak aby uzyskac¢ dobra regulacje, dane z tabliczki
znamionowej silnika musza zosta¢ wprowadzone do Zorientowany start-up.

Ten typ sterowania jest idealny do zastosowan o s$redniegj i duzej predkosci, ktdre nie wymagaja szybkiej reakcji
dynamicznej, koncentrujac sie na wydajnosci energetycznej, takiej jak naped:

= Fani.
= Pompy.
m  Sprezarki.

Z drugiegj strony, VWVW PM nie jest zalecany do zastosowar wymagajacych szybkiej reakcji dynamicznej lub precyzyjnej
kontroli momentu obrotowego, koncentrujgcych sie na wydajnosci dynamicznej, takich jak:

= Dynamometry.
m  Obstuga tadunkéw (np. suwnice, podnosniki, windy).

= Aplikacje wymagajace wydajnosci podobnej do serwomotordéw, takie jak maszyny CNC i obrabiarki (wymagane
pozycjonowanie i wysoka dynamika).

WSKAZOWKA!
Prad znamionowy silnika musi by¢ wyzszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.
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Schemat blokowy sterowania VWW PM

Rysunek 11.1
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11.1 USTAWIENIE PARAMETRU KONTROLA VVW PM

Tryb sterowania VVW PM jest wybierany za pomoca parametru P0202, wybor trybu sterowania, jak opisano w
Rozdziat 8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM na stronie 8-1.

Sterownik VVW PM do prawidtowego dziatania wymaga jedynie danych z tabliczki znamionowej silnika. Ponadto
zaleca sig, aby napedzany silnik pasowat do falownika, tzn. moc silnika i falownika powinna by¢ jak najbardziej
zblizona.

Ustawienie sterowania VVW PM jest uproszczone dzieki menu HMI STARTUP, w ktérym wybiera sie odpowiednie
parametry konfiguracji VVW PM w celu nawigaciji po interfejsie HMI.

W tym migjscu opisano konfiguracije i ustawienia parametréw sterowania VVW PM. Informacje te mozna znalez¢
na tabliczce znamionowej silnika WEG.

P0398 - Wspotczynnik serwisowy silnika
P0400 - Napiecie znamionowe silnika
P0401 - Prad znamionowy silnika

P0402 - Predkos¢é znamionowa silnika
P0404 - Moc znamionowa silnika

P0406 - Chtodzenie silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 13.6 DANE SILNIKA na stronie 13-9.

P0407 - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 10.1 PARAMETRYZACJA STEROWANIA VWW na stronie 10-3.

P0431 - Liczba biegunéw

Regulowany 2do 24 Fabryka 6
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu  ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustawia liczbe biegunow silnika.

@ WSKAZOWKA!
Jedli ten parametr jest ustawiony na zero lub liczbe nieparzysta, naped pozostanie w konfiguracii.
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P0435 - Stata elektromotoryczna Ke

Regulowany v Fabryka 0
Zasieg: 0o 6000 gy Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu  ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustawia indukowane przez magnes napiecie RMS linii jako funkcje predkosci silnika. Na przyktad:

P0435 =100 ﬁ. Dlatego tez, jesli silnik pracuje z predkoscig 1000 obr/min, napiecie indukowane przez silnik
wyniesie 100 V.

\
kRPM

P0400

Jesli P0435 = 0, rozwazany wspoétczynnik .
P0402

bedzie wynosit 1000 x

11.2 URUCHOMIENIE W TRYBIE VVW PM

WSKAZOWKA!
Przed instalacja, wigczeniem zasilania lub uruchomieniem falownika nalezy przeczyta¢ rozdziat 3
Instalacja i podtgczanie w instrukciji obstugi falownika CFW500.

Kolejnos¢ instalacji, kontroli, podfgczenia do zasilania i uruchomienia:

1. Zainstaluj falownik zgodnie z rozdziatem 3 Instalacja i podtaczenie instrukcji obstugi, wykonujac wszystkie
pofaczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotowac naped i podtgczy¢ falownik do zasilania zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna w instrukcii
obstugi.

3. Zataduj domysine ustawienia fabryczne P0204 = 5.

4. Ustawianie parametrow i specyficznych funkcji dla aplikaciji: ustawianie cyfrowych i analogowych wejsé i wyjsc,
przyciskdw HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikaciji.

5. Aktywacja sterowania VVW PM: Przejdz do parametru PO317 i aktywuj "Zorientowany start-up", ustawiajac go
na 1. Dostep do tego parametru jest fatwiejszy poprzez menu HMI "ROZRUCH".

6. Ustawienie parametrow sterowania VVW: poruszajgc sie po menu ROZRUCH, ustaw parametry P0202,
P0296, P0398, PO400, P0401, PO431, P0402, P0435, P0404, PO406 i PO407 zgodnie z danymi na tabliczce
znamionowej silnika.

Dla aplikaciji:

= Jesli wymagane sg tylko analogowe i cyfrowe wejscia i wyjscia z programowaniem innym niz domysine
ustawienia fabryczne, nalezy uzy¢ menu HMI 1/0.

= Ktére wymagajg dostosowania funkgcji, takich jak stabilizator pradu, ustawienie MTPA, dostep i modyfikacja
parametrow tych funkcji za posrednictwem menu HMIMOTOR. Aby uzyskac wigcej informacii na temat menu HMI,
patrz Rozdziat 5 PODSTAWOWE INSTRUKCJE DOTYCZACE PROGRAMOWANIA | USTAWIEN na stronie 5-1.

WSKAZOWKA!
W przypadku bfedu przeciazenia falownika podczas rozruchu, parametr PO136 - Man. Torque Boost
moze zostac zredukowany do wartosci bliskich lub nizszych niz 1,0 %.
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Aby uzyskac lepszy widok rozruchu w trybie VVW PM, patrz Rysunek 13.1 na stronie 13-21:

Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF 38 PARAM LOC CONF
nn-
Uy
1 o © w0 2 . ® -
Tryb monitorowania m Wybrana zostanie grupa PARAM naciskaj przycisk 4
Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do 1 lub W az wybrana zostanie grupa STARTUP
poziomu trybu programowania
LOC CONF LOC CONF n
~ ~ o
P ] 3 19
(N} (]
8 STARTUP, o o 4 STARTUP, © -
Gdy wektor STARTUP nacisnij przycisk ENTER/ Nastepnie wybierany jest parametru "P0317 -
MENU Zorientowany start-up" i nalezy nacisnac¢ przycisk
ENTER/MENU aby przejs¢ do zawartosci parametru
LOC CONF n ] -. LOC CONF n
~ Pug (] o
n n 8 ] Lj
5 u 6 uLu
STARTUP A 0 100 STARTUP o 0 100
Zmien parametr P0317 na "1 - Tak" za pomoca Nacisng¢ ENTER/MENU i za pomoca przyciskow 4 i
przycisku M WP ustawic wartosc 5, ktéra aktywuije tryb sterowania VVW
LOC CONF n n LOC CONF
~  P020¢ - g
8 02l¢d
uLu
7 STARTUP o - Py 8 STARTUP > = -
Nacisnij ENTER/MENU aby zapisa¢ modyfikacje Nacisnij przycisk @ | aby kontynuowac uruchamianie
P0202 VVW
LOC CONF LOC CONF
- 3 - W00
0398
PU296 PE
STARTUPU . - STARTUPD » 10
9 W razie potrzeby zmier "P0296 - Napiecie| 10 W razie potrzeby zmien "P0398 - Wspétczynnik
znamionowe linii. Ta zmiana wptynie na P0151, serwisowy silnika" parametru. Ta zmiana wptynie na
P0153, P0185, P0321, P0322, P0323 i P0400 lub prad i czas dziatania zabezpieczenia przecigzeniowego
nacisnij przycisk 4 dla nastepnego parametru silnika lub nacisnij przycisk 4 dla nastepnego parametru
- 380 - y <
nunn ., Pl‘l ni
P u L‘ vy u L‘ ul
11 STARTUP | w i 12 STARTUP, 0 100
W razie potrzeby zmodyfikuj zawartos¢ parametru W razie potrzeby zmodyfikowa¢ zawarto$¢ parametru
"P0400 - Napiecie znamionowe silnika"lub "P0401 - Prad znamionowy silnika" lub nacisng¢
nacisnij przycisk @& | aby uzyskac¢ dostep do przycisk MW dla nastepnego parametru
nastepnego parametru
LOC CONF LOC CONF ] -' ] n
~ 5 ~ 1y
n 3 | P aun 8
PO4Y3 1 it
1 3 STARTUP . " 100 1 4 STARTUP . " 100
W razie potrzeby zmodyfikuj zawarto$¢ parametru W razie potrzeby zmodyfikowaé zawarto$é parametru
"P0431 - Liczba biegunéw silnika" lub nacisnij "P0402 - Predkos¢ znamionowa silnika" lub nacisna¢
przycisk MW , aby uzyska¢ dostep do nastepnego przycisk MW dla nastepnego parametru
parametru
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Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF LOC CONF
- 0 - 5
nul 5 P nun
P04 3 uquy
.1 5 STARTUPD - (08 .1 6 STARTUPD o -

m W razie potrzeby zmodyfikowac zawartos¢ parametru m W razie potrzeby zmient parametr "P0404 - Moc
"P0435 - Stata elektromotoryczna" lub nacisna¢ znamionowa silnika" lub nacisnij przycisk 4 | aby
przycisk M dla nastepnego parametru uzyskac nastepny parametru

LOC CONF n LOC CONF n n
~ u ~ U.8U
nun 5 P nuna
P (X L‘U o L, U
17 STARTUP, o oo 18 STARTUP M 100

m W razie potrzeby zmodyfikowaé zawartos¢ "P0406 m W razie potrzeby zmient zawartos¢ parametru "P0407 -
- Wentylacja silnika" nacisna¢ przycisk = dla Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika" lub nacisnij
nastepnego parametru przycisk M dla nastepnego parametru

LOC CONF Loc 38
N«
19 STARTUP 20 U.U

m Aby wyjs¢ z menu STARTUP wystarczy nacisnac B Za pomocg przyciskow MW | ¥ wybierz zadane menu
BACK/ESC lub nacisnij BACK/ESC ponownie, aby powrdcié

bezposrednio do trybu monitorowania HMI

Rysunek 11.2: Uruchomienie VVW PM

11.3 PARAMETRY DO USTAWIENIA STEROWANIA VVW HSRM

P0177 - Ustawienie nasycenia stabilizatora pradu

Regulowany 0,0 do 20,0 % Fabryka 10,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY
przez HMI:

Opis:

Ustawia poziom nasycenia wyjscia stabilizatora pradu dla sterowania. Poziom ten jest wartoscig procentowag
wyjsciowej rampy odniesienia predkosci silnika.

P0445 - Wzmochnienie regulacji MTPA

Regulowany 0,00 do 4,00 Fabryka 0,50
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: WW PM, WWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK
przez HMI:

Opis:

Parametr ten mozna ustawi¢, sprawdzajac obliczony wspoétczynnik mocy (PO011) i prad wyjsciowy silnika
(PO003). W zaleznosci od zastosowania mozna uzyskac ustawienie redukcji biernej, zwiekszajac wspotczynnik
mocy silnika i zmniejszajgc prad wyjsciowy.
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P0446 - Proporcjonalne wzmochnienie regulatora MTPA

Regulowany 0,00 do 5,00 Fabryka 0,50
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu ‘ SILNIK ‘

przez HMI:

P0447 - Catkowite wzmocnienie regulatora MTPA

Regulowany 0,000 do 0,500 Fabryka 0,5
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Parametry te sg uzyskiwane w celu dynamicznej regulacji napiecia wyjsciowego silnika przy zmianach obcigzenia.

Jesli P0446 = 0, sterowanie MTPA zostanie wytaczone.

WSKAZOWKA!
Zasadniczo parametry te nie wymagaja ponownej regulacii.
Bit 9 = 1 stowa sterujgcego P0397 witgcza funkcje MTPA.

P0448 - Biezace ustawienie stabilizatora

Regulowany 0,00 do 30,00 Fabryka 1,5
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Wzmocnienie to eliminuje niestabilnos¢ z oscylacyjnymi reakcjami praddw i predkosci, a takze utrate
synchronizmu po zmianach obcigzenia i/lub predkosci odniesienia.

11.3.1 Tryb I/F

Praca w niskim zakresie predkosci moze powodowac niestabilnos¢. W tym zakresie napiecie wyjsciowe silnika jest
réwniez bardzo niskie, co utrudnia synchronizacje podczas uruchamiania silnika ze wzgledu na zmiany obcigzenia
i wyrdwnanie poczatkowej pozycji silnika HSRM.

Aby utrzymac stabilng prace falownika w tym zakresie, tryb sterowania MTPA jest automatycznie zmieniany na
sterowanie w trybie I/F, ktdre jest sterowaniem skalarnym z narzuconym pradem. Dlatego sterowanie jest regulowane
za pomoca ustawionej przez uzytkownika wartosci zadanej pradu.

Parametr P0458 okresla procent predkosci, przy ktdrej podczas rozruchu nastepuje przejscie z trybu I/f do

sterowania MTPA. Parametr P0459 ustala maksymalna predkos¢, przy ktdrej sterowanie I/f pozostaje wigczone,
a parametr P0449 ustala warto$¢ pradu, ktéra ma by¢ podawana do silnika.
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Warunki wykonania trybu I/f:
m Jesli P0458 = 0 %, falownik zawsze aktywuje sterowanie MTPA, tzn. funkcja I/f jest wytaczona.

m Jesli P0453 = 0,0 s, czas wykonania I/f bedzie zgodny z czasem rampy przyspieszania (PO100).

P0449 - Prad I/f

Regulowany 0,0 do 200,0 % Fabryka 100,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Okresdla prad przytozony do silnika, gdy falownik znajduje sie w trybie I/f. Wartos¢ pradu jest ustawiana przez
wartos¢ procentowa pradu znamionowego silnika (P0401).

P0450 - Czas przed uruchomieniem

Regulowany 0,0do 15,0s Fabryka 2,0s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Czas wstepnego rozruchu silnika poprawia jego zachowanie podczas rozruchu, zwitaszcza gdy silnik jest
poddawany wysokiemu poziomowi obcigzenia. Zanim silnik przyspieszy, prad staty jest naktadany na cewki
stojana. Biezacy poziom jest ustawiony w P0449.

@ WSKAZOWKA!
Gdy hamowanie pradem statym jest aktywowane, czas przedstartowy jest wytaczony (P0450).

@ WSKAZOWKA!
Czas przed uruchomieniem (P0450) musi by¢ uwzgledniony w catkowitym czasie wymaganym do
osiggniecia predkosci odniesienia.

P0451 - Predkos¢ rampy rozruchowej

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 8,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Okresla wartos¢ procentowag predkosci dla aktywacji rampy pomocniczej. Jesli P0451 = 0,0 %, pomocnicza
rampa rozruchowa nie wystapi.
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WSKAZOWKA!
Gdy I/f jest wigczone, P0458 definiuje procent predkosci przejscia z trybu I/f do trybu MTPA. Jesli
P0458 i P0459 = 0,0 %, tryb I/f jest wytaczony.

P0452 - Filtr pradu DQ

Regulowany 1 do 10000 ms Fabryka 1 ms
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje stata czasowa filtra prgdu DQ.

P0453 - Czas rampy rozruchowej

Regulowany 0 do 999,0 s Fabryka 3,0s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu  SILNIK

przez HMI:

Opis:

Gdy wartos¢ P0453 jest rozna od 0,0 s, pomocnicza rampa zostanie wigczona i pozostanie tak dtugo, jak jej
predkosc¢ bedzie nizsza niz wartos¢ procentowa predkosci uruchamiania rampy ustawiona w P0451.

Funkcja ta jest przydatna w warunkach, w ktérych czas rozruchu przy niskiej predkosci musi by¢ szybszy lub
wolniejszy w stosunku do czasu rampy przyspieszenia ustawionego w P0100, aby zapewni¢ obstuge warunkow
obcigzenia narzuconych podczas uruchamiania silnika.

WSKAZOWKA!
Gdy I/f jest wigczone, a predkosc silnika jest nizsza niz predkos¢ ustawiona w P0458, tryb I/f zostanie
wigczony.

P0454 - Procent minimalnego napiecia MTPA

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 70,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Ten parametr ustawia minimalng wartos$¢ napiecia wyjsciowego silnika, proporcjonalng do krzywej U/f.
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P0455 - Prad hamowania DC

Regulowany 0,0 do 200,0 % Fabryka 20,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VWW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK
przez HMI:

Opis:

Ten parametr ustawia prad DC podawany do silnika podczas hamowania.

Nalezy ja ustawiac stopniowo, zwiekszajgc wartos¢ P0455, ktéra waha sie od 0 do 200 % pradu znamionowego
silnika (PO401), az do osiggniecia zgdanego momentu hamowania.

P0456 - Wzmocnienie proporcjonalne I/f

Regulowany 0,00 do 1,99 Fabryka 0,15
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, WW HSRM

Grupy Dostepu ‘ SILNIK ‘

przez HMI:

P0457 - Wzmocnienie catkowe I/f

Regulowany 0,000 do 1,999 Fabryka 0,001
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK
przez HMI:

Opis:

Parametry te sa wykorzystywane do regulacji pradu I/f.

11.3.2 Przewodnik rozwigzywania problemow

Tabela 11.1: Przewodnik rozwigzywania problemdw

Problem Opis Przewodnik rozwiazywania problemoéw
Rozruch silnika m Prad wyjsciowy silnika jest w przyblizeniu rowny | m Jesli I/f jest wylgczone, stopniowo zmniejszaj
Z wigczonym maksymalnemu pradowi wyjsciowemu silnika (P0135) reczne zwiekszanie momentu obrotowego
ograniczeniem pradu | B Predkosc silnika (PO002) nie osigga predkosci odniesienia (P0O136)

(PO0OOT) B Zwiekszy¢ czas pomocniczej rampy rozruchu
P0453
Rozruch silnika z = Silnik nie zsynchronizuje sie, czego konsekwencja sa | ® Jesli I/f jest wytaczone, stopniowo zwigkszaj
wibracjami (utrata wibracje uktadu potaczonego z silnikiem reczne zwiekszanie momentu obrotowego
synchronizmu) ® Moze wystgpi¢ FO073 (VVW HSRM) lub FOO70 (inne typy (PO136)
sterowania)
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P0458 - Predkosé przejscia trybu I/f

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 30,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Okresla procentowa predkosg, przy ktérej nastepuije przejscie z trybu I/f do sterowania MTPA na poczatku.

P0459 - Predkos¢ aktywaciji trybu I/f

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: WW PM, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Ten parametr okresla maksymalng wartosé predkosci, dla ktorej sterowanie I/f pozostanie wigczone. Tryb
sterowania I/f pozostanie aktywny, dopdki wartos¢ zadana predkosci bedzie nizsza od wartosci ustawionej w tym
parametrze. Podstawowa wartoscig poréwnawczg jest predkosé znamionowa silnika okreslona w parametrze
P0134 — Maksymalna wartos¢ zadana predkosci.

11.4 KKONFIGURACJA PARAMETROW RAMPY ROZRUCHOWEJ PM VVW

W trybie sterowania VVW PM uruchomienie silnika stanowi kluczowy etap sterowania ruchem silnika, poniewaz
stabilizator pradu zaczyna dziata¢ dopiero wtedy, gdy silnik juz pracuje. W ten sposéb silnik uruchamia sie przy
wytgczonym stabilizatorze, a dziatanie trybu I/F ma kluczowe znaczenie dla uruchomienia — wymusza on prad w
petli zamknietej, ktéry wyrdwnuje bieguny magnetyczne wirnika i stojana, a poziom tego prgdu mozna regulowacd
za pomocg parametru P0449.

Celem uruchomienia w trybie I/F jest praca silnika do momentu, gdy zacznie dziata¢ stabilizator pradu, co zapewnia
synchronizacje. Zmiana czestotliwosci tego pradu powoduije ruch watu silnika, co pozwala stabilizatorowi rozpoczaé
dziatanie, dzieki czemu uktad sterowania MTPA moze nastepnie przejac tryb I/F i osiggnac¢ gtowny cel, jakim jest
efektywnosc energetyczna.

Czynniki obcigzenia dodatkowo utrudniajg uruchomienie stabilizatora podczas rozruchu; sg to:

m  Duze obcigzenie przy niskich predkosciach.

= Obcigzenia oscylacyjne spowodowane bezwtadnoscig i niewywazeniem (uruchamianie wentylatora).

= Wysokie wymagania dynamiczne napedu z gwattownymi zmianami predkosci.

m  Zaczynamy przy wigczonym silniku.

Aby zapewni¢ ptynny i wydajny przebieg fazy rozruchu, uktad sterowania silnikiem VVW PM wykorzystuje specjalng,
trzyetapowa sekwencyjng krzywa rozruchu, ktéra wyglada nastepujaco:

1. Wyréwnanie - Zastosowanie wtrysku pradu statego w interfejsie (P0449) w celu wyréwnania biegunow silnika.
Ten okres poczatkowy jest okreslony przez kod P0450.

2. Rampa rozruchowa - Zwigksza biezgca czestotliwos¢ wirysku I/F (P0449) zgodnie z parametrami PO451 i PO453.

3. Przejscie z trybu I/F do trybu MTPA - Przejscie z trybu I/F do trybu MTPA zgodnie z PO458 i P0459. P0458
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okresla punkt predkosci przejsciowej; przejscie to moze réwniez nastgpic, jesli predkos¢ wyjsciowa osiggnie punkt
odniesienia, tj. jesli wartos¢ zadana predkosci jest wieksza niz P0451 i mniejsza niz P0458 (P0459 = 0). P0459
okresla poziom aktywaciji interfejsu (I/F), tzn. jesli predkos¢ wyjsciowa jest mniejsza niz wartos¢ P0459, interfejs
(I/F) zostanie aktywowany niezaleznie od osiggniecia wartosci zadanej lub wartosci P0458.

Rysunek 11.3 na stronie 11-12 przedstawia rampe rozruchowa, gdy predkos¢ zadana jest mnigjsza niz P0451.
Pierwszy etap nazywa sie fazg wyréwnywania i polega na podaniu do silnika pradu statego o poziomie P0449
przez czas okreslony w parametrze P0450. W drugim etapie sekwencji silnik pracuje zgodnie z kontrolowang
charakterystykg przyspieszenia okreslong przez stosunek P0451/P0453. W tym konkretnym przypadku, gdy
wartos¢ zadana predkosci jest mnigjsza niz P0451, trzeci stopien nigdy nie zostaje uruchomiony, a uktad sterowania
pozostaje przez caty czas w trybie I/F.

Prad [%] A
Predko$é [%]

Sterowanie I/F

100 % In
P0449 —|= -
30 % nominalnych obrotow
P0458 4 = -
o ] .
P45 . | _ 8 % nominalnych obrotéw

Ref. predkosci < P0451 (8 %)

/

»

P0450 o=l

2s

Rysunek 11.3: VWW PM - rampa rozruchowa dla wartosci odniesienia predkosci ponizej PO451

Rysunek 11.4 na stronie 11-12 przedstawia trzeci stopien, jednak wartosé¢ zadana predkosci jest nizsza niz w
punkcie przejscia P0458. Nalezy pamietac, ze po osiagnieciu predkosci okreslonej przez parametr PO453 przebieg
przyspieszania jest resetowany przez standardowy przebieg przyspieszania PO100 lub P0O102 falownika. Nakfadanie
pradu I/F przez parametr P0449 konczy sie, gdy czestotliwosé wyjsciowa osiggnie wartos¢ zadang okreslong
przez parametr PO001 (lub PO690.Bit9 — wartos¢ zadana OK), co oznacza zakonczenie rampy.

Prad [%)] A
Predkosé [%]

Sterowanie I/F

100 % In
P0449 7|~
30 % nominalnych
obrotéw
PO458 f =t === === ==——d - - - - —————— -
8 % nominalnych P0451 (8 %) < Ref. predkosci < P0458 (30 %)
obrotow
0 e

I I
I poaso 'poass
2s 3s

Czas [s]

Rysunek 11.4: VWW PM - rampa startowa do ustalania predkosci referencyjnej miedzy kodami PO451 a P0458
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Rysunek 11.5 na stronie 11-13 przedstawia przypadek, w ktérym predkos¢ wylotowa osigga poziom przejsciowy
okreslony przez parametr P0458, co powoduje przejscie do trybu MTPA podczas rampy przyspieszenia.

Prad [%] A
Sterowanie I/F .
Predkosc¢ [%)] Ref. predkosci > P0458 (30 %)
100 % In
P0449 =|= =
30 % nominalnych obrotéw
0 Y
8 % nominalnych
Po451 | _ _|obrotéw
|
|
|
|
: >
|

| Czas [g]
P0450 P0453

2s 3s

Rysunek 11.5: VWW PM — rampa rozruchowa dla wartosci odniesienia predkosci powyzej P0458

Gdy falownik zatrzymuije sie, a predkos¢ spadnie ponizej wartosci P0451, tryb I/F zostaje ponownie wiaczony, aby
zapobiec utracie synchronizacji w tym zakresie niskich predkosci, jak pokazano na Rysunek 11.6 na stronie 11-13.

Prad [%] A Sterowanie I/F
el [o)
Predkosé [%] Ref. predkosci > P0451 (8 %)
100 % In
PO449 m|m = m e e e e e e e e e e -
8 % nominalnych obrotéw
PO45] =|= = = = = = =
»
Czas [g]

Rysunek 11.6: VWW PM — rampa hamowania przy wartosci zadanej predkosci powyzej PO458

Gdy wystepujg duze obcigzenia przy niskich predkosciach, a nawet gdy sytuacja ta dotyczy rowniez wysokich
predkosci, jedng ze strategii jest rezygnacja z wydajnosci zapewnianej przez tryb MTPA na rzecz wymuszonej pracy
w trybie I/F, co pozwala zwiekszy¢ niezawodnos¢ i zapewnic synchronizacje. W tym celu utworzono parametr PO459
jako poziom, ponizej ktdrego tryb I/F jest wigczany przymusowo, niezaleznie od tego, czy falownik sie uruchamia,
zatrzymuje, czy tez podaza za predkoscia zadang. Na Rysunek 11.7 na stronie 11-14 przedstawiono zachowanie
trybu I/F, gdy parametr P0O459 ma wartos¢ rowng 50 % predkosci znamionowej silnika. Nalezy pamietac, ze gdy
predkos¢ obrotowa silnika jest nizsza od wartosci P0459, wigcza sie tryb I/F. W zastosowaniach, w ktérych silnik
pracuje z wysokim i statym momentem obrotowym, mozna ustawi¢ parametr PO459 na 100 %, co pozwala na
statg prace w trybie I/F.

CFW500 | 11-13



Kontrolla VWW PM [LEq
Prad [%] 5 Sterowanie I/F Sterowanie I/F
Predkosé [%)]
100 % In
P0449-
50 % nominalnych —
obrotéw Ref.yprg%gsa
PO459 | ~|- =2 >PO4S9
30 % nominalnych
P0458 obrotéow
I
n%m ch
P0451 |- {OPrORW__
1
1
1
1
1 »
1

'
1 I

'P0450'P0453 Czasls]
2s 3s

Rysunek 11.7: Uruchamianie i zatrzymywanie VWW PM dla kodu P0459 = 50 %
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12 KONTROLA VVW HSRM

Tryb sterowania VVW HSRM (Voltage Vector WEG dla hybrydowego silnika synchronicznego reluktancyjnego)
wykorzystuje te sama strategie co tryb VVW PM, ale z dodatkowym zabezpieczeniem przed nadpragdowym
zwarciem silnika (FOO73). Bardziej szczegdtowe informacje mozna znalez¢ w Rozdziat 11 KONTROLA VVW PM
na stronie 11-1.

12.1 USTAWIENIE PARAMETROW STEROWANIA VVW HSRM

Tryb sterowania VVW HSRM jest wybierany za pomoca parametru P0202, wybodr trybu sterowania, jak opisano
w Rozdziat 8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA SILNIKIEM na stronie 8-1.

Sterownik VWVW HSRM do prawidiowego dziatania wymaga jedynie danych z tabliczki znamionowe;j silnika. Ponadto
zaleca sie, aby napedzany silnik pasowat do falownika, tzn. moc silnika i falownika byta jak najbardziej zblizona.
Ustawienie sterowania VVW HSRM jest uproszczone dzieki menu HMI STARTUP, w ktérym wybiera sie odpowiednie
parametry konfiguracji VWW HSRM w celu nawigacji po interfejsie HMI. W tym miejscu opisano konfiguracje i
parametry ustawien sterowania VVW HSRM. Informacje te mozna znalez¢ na tabliczce znamionowe;j silnika WEG.

P0458 - Predkos¢ przejscia miedzy trybami I/f

P0459 - Predkos¢ aktywaciji trybu I/f

Wiecej informaciji mozna znalezé¢ w Sekcja 11.4 KKONFIGURACJA PARAMETROW RAMPY ROZRUCHOWEJ
PM VVW na stronie 11-11.

P0470 - Biezacy poziom F0073

Regulowany 100,0 do 250,0 % Fabryka 150,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VWW HSRM

Grupy Dostepu  SILNIK

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje poziom aktywacji FOO73 w odniesieniu do wartosci szczytowej pradu znamionowego
silnika (/2 x P0401).

P0471 - Stata czasowa F0073

Regulowany 0 do 1000 ms Fabryka 0Oms
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg, VWW HSRM

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje statg czasowg aktywacji FOO73.
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12.2 URUCHOMIENIE W TRYBIE PM VVW HSRM

Kolejnos¢ instalacji, kontroli, podfgczenia do zasilania i uruchomienia:

1.

Zainstaluj falownik zgodnie z Rozdziatem 3 - Instalacja i podtgczenie w instrukciji obstugi, wykonujac wszystkie
pofaczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotowac naped i podtgczy¢ falownik do zasilania zgodnie z Sekcja 3.2 Instalacja elektryczna w instrukcii
obstugi.

3. Zataduj domysine ustawienia fabryczne w P0204 = 5.

4. Ustaw okreslone parametry i funkcje dla aplikacji, zaprogramuj cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia, przyciski
HMI itp. zgodnie z wymaganiami aplikacji.

5. Aktywacja kontroli VWVW HSRM: Przejdz do parametru P0O317 i aktywuj "Zorientowany start-up", ustawiajac go
na 1. Dostep do tego parametru jest fatwiejszy poprzez menu HMI "ROZRUCH".

6. Ustawienie parametrow sterowania VVW HSRM: przegladajac menu STARTUP, ustaw parametry P0202 = 10,
P0296, P0398, PO400, P0401, PO431, P0402, P0435, P0404, PO406 i PO407 zgodnie z danymi na tabliczce
znamionowej silnika.

Dla aplikacii:

W celu zaprogramowania wejs¢ i wyjs¢ analogowych i cyfrowych w sposéb inny niz domysiny nalezy skorzystac
z menu HMI "I/O".

Wymagajgce regulaciji funkgciji, takich jak Stabilizator pradu, regulacja MTPA, dostep i modyfikacja parametrow
tych funkciji za posrednictwem menu SILNIK interfejsu HMI. Aby uzyskac wigcej informacji na temat menu HMI,
patrz Rozdziat 5 PODSTAWOWE INSTRUKCJE DOTYCZACE PROGRAMOWANIA I USTAWIEN na stronie 5-1.

Aby uzyskac lepszy widok rozruchu w trybie PM HSRM, patrz Rysunek 12.1 na stronie 12-3 ponize;:

Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF 30 PARAM LOC CONF
nn-
vy
1 o © w0 2 . ® w
® Tryb monitorowania m Wybrana zostanie grupa PARAM naciskaj przyciski 4
m Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do lub W az wybierzesz grupe STARTUP

pierwszego poziomu trybu programowania

LOC CONF LOC CONF

n
~ ~ (K]
P n 3 17
(X [
3 STARTUP | . o 4 STARTUP,, 0 100
m Gdy wektor STARTUP nacisnij przycisk ENTER/ m "P0317 - Zorientowany start-up" parametr jest wybrany;
MENU nacisnij ENTER/MENU aby uzyskac dostep do zawartosci
parametru
LOC CONF n ] -’ LOC CONF n
~ PU3 ] ~ o
n P ] 8 n 8
5 u 6 uLu
STARTUP . » 100 STARTUP N ® 10
B Zmien zawartos¢ parametru P0O317 na "1 - Tak", = Nacisngé ENTER/MENU i za pomoca przyciskow 4 i
uzywajac MW przycisku WP ustawic wartosc 5, ktéra aktywuije tryb sterowania VVW
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Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF LOC CONF
pgege 10
nn e LJ
v U
7 STARTUI’n - Py 8 STARTI.IP
®  Nacisnij ENTER/MENU aby zapisa¢ zmiane P0202 ® Nacisnij przycisk 4 | aby kontynuowaé uruchamianie
VVW
LOC CONF Loc conF "nmn
wu
pnegg P“BBB
STARTUP STARTIJF
9 m W razie potrzeby zmien zawartos¢ "P0296 - 10 W razie potrzeby zmier zawartosc "P0398 - Wspotczynnik
Napiecie znamionowe linii". Ta zmiana wptynie na serwisowy silnika"
P0151, PO153, PO185, P0321, P0322, P0323 i P0O400 Zmiana ta wptynie na biezaca wartos¢ i czas zadziatania
lub nacisnij przycisk ™ dla nastepnego parametru . funkgiji przeciazenia silnika lub nacisnij przycisk 4 , aby
przejs$¢ do nastepnego parametru
- 388 43
P 1) L‘ P N L, n l
11 STARTUP | i 12 STARTUP, 10

m W razie potrzeby zmieni¢ zawartos¢ "P0400 - W razie potrzeby zmier zawartos¢ parametru "P0401 -
Napiecie znamionowe silnika" lub nacisnac¢ Prad znamionowy silnika" lub nacisnij przycisk 4 dla
przycisk M dla nastepnego parametru nastepnego parametru

LOC CONF LOC CONF '
i
P“qa P“qﬂe
13 STARTUP | 14 STARTUP |

m W razie potrzeby zmien zawartos¢ parametru "P0431 W razie potrzeby zmienic¢ zawartosc parametru "P0402 -
- Silnik Liczba biegunéw" lub nacignij przycisk 4 Predkos¢ znamionowa silnika" lub nacisna¢ przycisk
dla nastepnego parametru M dla nastepnego parametru

LOC CONF LOC CONF
n 5 P n
P "l J "f U "f
15 STARTUP 16 STARTUP

m W razie potrzeby zmieni¢ zawartos¢ "P0435 - Stata W razie potrzeby zmieni¢ zawartos¢ "P0404 - Moc
elektromotoryczna"lub nacisnac przycisk 4 dla znamionowa silnika"lub nacisng¢ przycisk 4= dla
nastepnego parametru. nastepnego parametru.

LOC CONF LOC CONF 8
nun 6 P n
P "fu "f i
17 STARTUP | 18 STARTUP,

m W razie potrzeby zmieni¢ zawartos¢ "P0406 - W razie potrzeby zmieni¢ zawartos¢ parametru "P0407
Chtodzenie silnika" lub nacisna¢ przycisk 4 dla - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika" lub
nastepnego parametru nacisnac przycisk M dla nastepnego parametru

LOC CONF Loc
% ~ 30
00
19 20 vy
STARTUI’n » 10 . o .

® Aby wyjs¢ z menu STARTUP wystarczy nacisng¢ Uzyj przyciskéw 4 i W aby wybra¢ zadane menu lub
BACK/ESC nacisnij przycisk BACK/ESC aby powrdci¢ bezposrednio

do trybu monitorowania HMI

Rysunek 12.1: Uruchomienie trybu VWVW HSRM
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13 KONTROLA WEKTOROW

Polega ona na typie sterowania opartym na rozdzieleniu pradu silnika na dwa sktadniki:
= Strumien wytwarzajgcy prad |, (zorientowany ze strumieniem elektromagnetycznym silnika).
= Prad wytwarzajgcy moment obrotowy |, (prostopadle do wektora strumienia silnika).

Prad |, jest zwigzany ze strumieniem elektromagnetycznym silnika, podczas gdy prad Iqg jest bezposrednio zwigzany
z momentem obrotowym wytwarzanym na wale silnika. Dzigki tej strategii uzyskuje sie tzw. odsprzezenie, tj. mozna
niezaleznie sterowac strumieniem i momentem obrotowym silnika, sterujgc odpowiednio pradami | i, .

Poniewaz prady te sa reprezentowane przez wektory, ktdre obracajg sie z predkoscia synchroniczng, gdy sa
obserwowane ze stacjonarnego punktu odniesienia, transformacja odniesienia jest wykonywana w taki sposob,
ze sg one zmieniane na synchroniczny punkt odniesienia. W odniesieniu synchronicznym wartosci te stajg sie
wartosciami pradu statego proporcjonalnymi do odpowiednich amplitud wektorowych. To znacznie upraszcza
obwdd sterowania.

Gdy wektor |, jest wyrdwnany ze strumieniem silnika, mozna powiedzie¢, ze sterowanie wektorowe jest zorientowane.
Dlatego konieczne jest prawidtowe dostosowanie parametrow silnika. Niektére z tych parametrow musza by¢
zaprogramowane na podstawie danych z tabliczki znamionowej silnika, a inne uzyskane automatycznie poprzez
samostrojenie lub z arkusza danych silnika dostarczonego przez producenta.

Rysunek 13.3 na stronie 13-4 przedstawia schemat blokowy sterowania wektorowego z enkoderem, a Rysunek
18.1 na stronie 13-2 dla bezczujnikowego sterowania wektorowego. Informacje o predkosci, a takze o prgdach
mierzonych przez falownik, zostana wykorzystane do uzyskania prawidtowej orientacji wektora. W przypadku
sterowania wektorowego z enkoderem predkosc¢ jest uzyskiwana bezposrednio z sygnatu enkodera, podczas
gdy w przypadku sterowania wektorowego bez czujnikdw istnieje algorytm, ktéry szacuje predkos¢ na podstawie
praddw i napie¢ wyjsciowych.

Sterowanie wektorowe mierzy prad, oddziela czesci strumienia i momentu obrotowego i przeksztatca te zmienne
na odniesienie synchroniczne. Sterowanie silnikiem odbywa sie poprzez narzucenie zgdanych praddw i poréwnanie
ich z wartosciami rzeczywistymi.

13.1 STEROWANIE BEZCZUJNIKOWE | Z ENKODEREM

Bezczujnikowe sterowanie wektorowe jest zalecane do wiekszosci zastosowan, poniewaz umozliwia prace w
zakresie zmian predkosci 1:100, kontrole predkosci z doktadnoscig 0,5% predkosci znamionowej, wysoki moment
rozruchowy i szybka reakcje dynamiczna.

Kolejng zaletg tego typu sterowania jest wieksza odpornosé na nagte zmiany napiecia linii i obciazenia, co pozwala
unikna¢ niepotrzebnych wytaczen nadpradowych.

Ustawienia niezbedne do prawidtowego dziatania bezczujnikowego sterowania wektorowego sg wykonywane
automatycznie. Dlatego uzywany silnik musi by¢ podtaczony do falownika CFW500.

Sterowanie wektorowe z enkoderem na silniku ma te same zalety, co wspomniane wczesniej sterowanie
bezczujnikowe, z nastepujgcymi dodatkowymi korzysSciami:

= Kontrola predkosci i momentu obrotowego do O (zera) obr.

m Precyzja 0,01% w regulacji predkosci (jesli uzywane sg odniesienia cyfrowe, na przykfad za posrednictwem
HMI, Profibus DP, DeviceNet itp.)

Wiecej informaciji na temat instalacji i podtgczania enkodera inkrementalnego mozna znalez¢ w instrukciji obstugi
CFW500.

WSKAZOWKA!
Prad znamionowy silnika musi by¢ wyzszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.
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Rysunek 13.1: Schemat blokowy bezczujnikowego sterowania wektorowego
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(a) CFW500-ENC

(b) CFW500-ENC2
Rysunek 13.2: (a) i (b) Modut wtykowy do odczytu enkodera
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Rysunek 13.3: Schemat blokowy sterowania wektorem z enkoderem
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13.2 I/F MODE (SENSORLESS)

WSKAZOWKA!
Jest on aktywowany automatycznie przy niskich predkosciach, jesli PO182 > 3 i gdy tryb sterowania
to Bezczujnikowy wektor (P0202 = 3).

Praca przy niskich predkosciach moze by¢ niestabilna. W tym obszarze napiecie pracy silnika jest rdwniez bardzo
niskie i trudno jest je doktadnie zmierzyc.

Aby utrzymac stabilng prace falownika w tym obszarze, nastepuje automatyczna komutacja z trybu bezczujnikowego
do tzw. trybu I/f, ktdry jest sterowaniem skalarnym z narzuconym pradem. Sterowanie skalarne z narzuconym
pradem oznacza sterowanie prgdem ze statg wartoscig odniesienia, regulowang w parametrze i kontrolujgca tylko
czestotliwosé w otwartej petli.

Parametr P0182 definiuje predkos¢, ponizej ktdrej nastepuje przejscie do trybu I/f, a parametr PO183 definiuje
wartos¢ pradu, ktéry ma by¢ przytozony do silnika.

Minimalna predkos¢ zalecana do pracy w trybie wektorowym bezczujnikowym wynosi 18 obr/min dla silnikdéw

IV-biegunowych 60 Hz i 15 obr/min dla silnikow IV-biegunowych 50 Hz. Jesli P0182 < 3 obr/min, falownik bedzie
zawsze pracowat w trybie Wektor bez czujnikéw, tzn. funkcja I/f bedzie wytaczona.

13.3 SAMOSTROJENIE

Niektére parametry silnika, ktére nie sa dostepne na tabliczce znamionowe;j silnika, sg niezbedne do dziatania
funkcji bezczujnikowej wektor lub wektor z kontrolg enkodera sg szacowane:

= Rezystancja stojana.

®  Indukcyjnos¢ uptywu strumienia silnika.

= Stata czasowa wirnika T.

= Znamionowy prad magnesujgcy silnika.

= Mechaniczna stata czasowa silnika i napedzanego obcigzenia.

Parametry te sg szacowane poprzez zastosowanie napiec i pragddéw do silnika.

Parametry zwigzane z regulatorami uzywanymi przez sterowanie wektorowe, a takze inne parametry sterowania, sg
regulowane automatycznie w zaleznosci od parametréw silnika oszacowanych za pomoca procedury samostrojenia.

Najlepsze wyniki samostrojenia uzyskuje sie przy wstepnie rozgrzanym silniku.

Parametr P0408 steruje procedurg samostrojenia. W zaleznosci od wybranej opcji niektdre parametry mozna
uzyskac z tabel obowigzujgcych dla silnikow WEG.

W opcji P0408 = 1 (Brak obrotdw) silnik pozostaje zatrzymany podczas samostrojenia. Wartosé pradu magnesujacego
(P0O410) jest uzyskiwana z tabeli, waznej dla silnikdw WEG do 12 biegundw.

W opcji P0408 = 2 (Uruchom dla | ) wartos¢ P0410 jest szacowana przy obracajgcym sig silniku i odtgczonym
obcigzeniu od watu silnika.

W opcji P0408 = 3 (Uruchom dla T,,) wartos¢ P0413 (Stata czasowa mechanika - T,) jest szacowana z silnikiem
obracanie. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obciazeniu sprzezonym z silnikiem.
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@ WSKAZOWKA!

Za kazdym razem, gdy P0408 = 1 lub 2, parametr PO413 (Stata czasowa mechaniki - T,) zostanie
dostosowany do wartosci zblizonej do statej czasowej mechaniki wirnika silnika." Dlatego bezwtadnosc
wirnika silnika (tabela
dane obowigzujgce dla silnikdw WEG), napiecie i prad znamionowy falownika sg brane pod uwage.
P0408 = 2 (Uruchom dla |,) w wektorze z trybem enkodera (P0202 = 4): Po zakonczeniu procedury
samostrojenia, podiacz obcigzenie do silnika i ustaw P0408 = 4 (oszacowanie T,,)). W takim przypadku
wartos¢ P0413 zostanie oszacowana z uwzglednieniem réwniez napedzanego obcigzenia.
Jedliopcja PO408 = 2 (Uruchom dla |,) jest wykonywana z obcigzeniem sprzezonym z silnikiem, moze
zosta¢ oszacowana nieprawidtowa wartos¢ P0410 (1.,). Spowoduje to btad oszacowania dla PO412
(stata czasowa wirnika - T) i dla PO413 (stata czasowa mechanika - T,). Btad przetezenia (FO070)
moze rowniez wystgpi¢ podczas pracy falownika.

Notatka: Termin "obcigzenie" obejmuje wszystko, co moze by¢ potaczone z watem silnika, na przyktad
skrzynie biegow, tarcze bezwtadnosciows itp.

W opcji P0408 = 4 (Szacowanie T,) procedura samostrojenia szacuje tylko wartos¢ P0413 (Stata
czasowa mechaniki - T,) przy obracajgcym sie silniku. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obcigzeniu
sprzezonym z silnikiem.

Podczas wykonywania, procedura samostrojenia moze zosta¢ anulowana poprzez nacisniecie
przycisku é , pod warunkiem, ze wszystkie wartosci P0409 do P0413 sg rozne od zera.

Aby uzyskac wiecej informaciji na temat parametréw samostrojenia, patrz Pozycja 13.7.5 Samostrojenie na stronie
13-19 w niniejszej instrukcii.

Alternatywy dla pozyskiwania parametrow silnika:
Zamiast uruchamia¢ autotuning, mozliwe jest uzyskanie wartosci dla P0409 do P0412 w nastepujgcy sposoéb:

m Z arkusza danych testowych silnika, ktéry moze by¢ dostarczony przez jego producenta. Patrz Pozycja 13.6.1
Regulacja parametrow PO409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 13-12 ninigjszej instrukciji.

m  Recznie, kopiujac zawartos¢ parametréw z innego falownika CFW500, ktéry wykorzystuje identyczny silnik.

13.4 KONTROLA MOMENTU OBROTOWEGO

W trybach sterowania wektorowego bez czujnika lub z enkoderem mozliwe jest uzycie falownika w trybie sterowania
momentem obrotowym zamiast uzywania go w trybie sterowania predkoscig. W takim przypadku regulator
predkosci musi by¢ nasycony, a narzucona warto$¢ momentu obrotowego jest okreslona przez limity momentu
obrotowego w PO169/P0170.

Wydajnos¢ kontroli momentu obrotowego:

Sterowanie wektorowe z enkoderem:

Zakres regulacji momentu obrotowego: 10 % do 180 %.
Doktadnosc: + 5 % znamionowego momentu obrotowego.

Bezczujnikowe sterowanie wektorowe:

Zakres regulacji momentu obrotowego: 20 % do 180 %.
Doktadnosc: + 10 % znamionowego momentu obrotowego.
Minimalna czestotliwosé pracy: 3 Hz.

Gdy regulator predkosci jest dodatnio nasycony, tj. kierunek predkosci do przodu zdefiniowany w P0223/P0226,
wartos¢ ograniczenia pragdu momentu obrotowego jest regulowana w P0169. Gdy regulator predkosci jest nasycony
ujemnie, tj. odwrotny kierunek predkosci, wartos$¢ ograniczenia pradu momentu obrotowego jest regulowana w
PO170.
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Zgodnie z réwnaniami wyjasnionymi w P0O009 - Moment obrotowy silnika na stronie 19-4, obliczenie momentu
obrotowego na wale silnika mozna przedstawic¢ za pomoca ponizszego rownania jako funkcji P0169/P0170.

Moment obrotowy na wale silnika (T;..) W % jest okreslony wzorem:

(*) Ponizsze rownanie musi by¢ uzyte dla momentu obrotowego "+". Zastgpi¢ PO169 przez PO170 dla "-" momentu
obrotowego.

Touw(%) = PO169 x k

Gdzie wspotczynnik k jest zdefiniowany przez:

m  Obszar statego strumienia (staty moment obrotowy i predkos$¢ mniejsza lub réwna predkosci synchronicznej):
k=1

m  Obszar ostabienia pola (obszar statej mocy; wyzszy niz predkos¢ synchroniczna):

_ Nope  PO190
P0002 ~ PO400

Ktore N jest predkosciag synchroniczng silnika w RPM.

synchronizacja J

@ WSKAZOWKA!
W przypadku sterowania momentem obrotowym w trybie wektorowym bez czujnika (P0202 = 3)

nalezy przestrzegac:

= Limity momentu obrotowego (P0169/P0170) musza by¢ wyzsze niz 30 %, aby zapewnic rozruch
silnika. Po uruchomieniu i przy silniku obracajgcym sie z czestotliwoscia powyzej 3 Hz mozna je
w razie potrzeby zmniejszy¢ do wartosci ponizej 30 %.

= W przypadku aplikacji sterowania momentem obrotowym z czestotliwosciami do 0 Hz, nalezy uzy¢
wektora z trybem sterowania enkodera (P0202 = 4).

@ WSKAZOWKA!
Prad znamionowy silnika musi by¢ réwnowazny prgdowi znamionowemu CFW500, aby moment
obrotowy kontrola ma najlepsza mozliwa dokfadnosc.

Ustawienia kontroli momentu obrotowego:
Ograniczenie momentu obrotowego:

1. Zapomoca parametrow PO169, PO170 (za posrednictwem klawiatury (HMI), magistrali szeregowej lub polowej).
Patrz Pozycja 13.7.6 Ograniczenie momentu obrotowego na stronie 13-23.

2. Poprzez wejscia analogowe Al1 lub Al2. Patrz Sekcja 15.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-1, opcja 2
(maksymalny prad momentu obrotowego).

Referencja predkosci:
3. Ustaw predkosc¢ referencyjng o 10 % lub wiecej wyzsza niz predkosc robocza. Zapewnia to, ze wyjscie

regulatora predkosci pozostaje nasycone przy maksymalnej wartosci dozwolonej przez regulacie limitu momentu
obrotowego.
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@ WSKAZOWKA!

Ograniczenie momentu obrotowego za pomoca nasyconego regulatora predkosci ma réwniez funkcije
ochronng (ograniczajaca). Na przyktad: w przypadku nawijarki, gdy nawijany materiat hamuije, regulator
wychodzi ze stanu nasycenia i zaczyna kontrolowac predkosc silnika, ktéra bedzie utrzymywana na
poziomie wartosci zadanej predkosci.

13.5 OPTYMALNE HAMOWANIE

@ WSKAZOWKA!
Aktywowane tylko w trybie Wektor with Encoder (P0202 = 3 lub 4), gdy P0O184 = 0, P0185 jest
mniejsze niz wartos¢ standardowa i P0404 < 23 (75 CV).

@ WSKAZOWKA!
Wystgpienie optymalnego hamowania moze spowodowac uszkodzenie silnika:
m  Zwiekszenie poziomu wibracji.
= Wzrost hatasu akustycznego.
= Wzrost temperatury.
Zweryfikuj wptyw tych efektow w aplikacji przed uzyciem optymalnego hamowania.

Jest to funkgcja, ktéra wspomaga hamowanie sterowane silnikiem, eliminujgc w wielu przypadkach potrzebe
stosowania dodatkowego IGBT hamujgcego i rezystora hamujgcego.

Optymalne hamowanie umozliwia hamowanie silnika z wyzszym momentem obrotowym niz ten uzyskiwany
tradycyjnymi metodami, takimi jak na przyktad hamowanie przez wtrysk pradu statego (hamowanie prgdem statym).
W przypadku hamowania prgdem statym, tylko straty w wirniku silnika sg wykorzystywane do rozproszenia energii
zZmagazynowanej jako bezwiadnos$c obcigzenia mechanicznego, odrzucajac catkowite straty tarcia. Z drugiej strony w
przypadku optymalnego hamowania wykorzystywane sg catkowite straty w silniku, a takze catkowite straty falownika.
Mozliwe jest uzyskanie momentu hamowania okoto 5 razy wiekszego niz w przypadku hamowania prgdem statym.

Na Rysunek 13.4 na stronie 13-9 przedstawiono krzywg moment x predkosc¢ typowego IV-biegunowego silnika o
mocy 10 KM/7,5 kW. Moment hamowania uzyskany przy predkosci znamionowej, dla falownika z ograniczeniem
momentu obrotowego (PO169 i PO170) ustawionym na wartos¢ réwng momentowi znamionowemu silnika, jest
dostarczany przez punkt TB1 na Rysunek 13.4 na stronie 13-9. Wartos¢ TB1 jest funkcjg sprawnosci silnika i jest
definiowana przez nastepujgce wyrazenie, z pominieciem strat na scieranie:

TB1=11_
n

Gdzie:
1 = sprawnosc¢ silnika.

W przypadku Rysunek 13.4 na stronie 13-9 sprawnosc¢ silnika dla obcigzenia znamionowego wynosi n = 0,84 (lub
84 %), co daje TB1 = 0,19 lub 19 % momentu znamionowego silnika.

Moment hamowania, poczawszy od punktu TB1, zmienia sie w odwrotnym stosunku do predkosci (1/N). Przy
niskich predkosciach moment hamowania osigga limit momentu obrotowego falownika. W przypadku Rysunek
13.4 na stronie 13-9 moment obrotowy osigga ograniczenie momentu obrotowego (100 %), gdy predkos¢ jest
mniejsza niz okoto 20 % predkosci znamionowe;.

Mozliwe jest zwiekszenie momentu hamowania poprzez zwiekszenie ograniczenia pragdu falownika podczas
optymalnego hamowania (P0169 - moment w kierunku do przodu lub PO170 - do tytu).

Generalnie mniejsze silniki maja nizszg sprawnos¢, poniewaz powoduja wieksze straty. W zwigzku z tym uzyskuje
sie stosunkowo wyzszy moment hamowania w poréwnaniu z wiekszymi silnikami.

Przyktady: 1 KM/0,75 kW, IV bieguny: n = 0,76, co daje TB1 = 0,32.
20 KM/15,0 kW, IV bieguny: 1 = 0,86, co daje TB1 = 0,16.
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nom

1.0

TB1

0

0 0.2 1.0 20 N

(a) Moment obrotowy generowany przez silnik podczas normalnej pracy, napedzany przez falownik w "trybie silnika" (moment
obrotowy odporny na obciazenie)

(b) Moment hamowania generowany przez optymalne wykorzystanie hamowania

(c) Moment hamowania generowany przez hamulec DC

Rysunek 13.4: Krzywa T x N dla optymalnego hamowania z typowym silnikiem o mocy 10 KM/7,5 kW, napedzanym przez falownik z mo-
mentem obrotowym ustawionym na wartos¢ rowna znamionowemu momentowi obrotowemu silnika.

Aby korzystaé z funkcji Optimal Braking:

1. Aktywuj optymalne hamowanie, ustawiajgc P0184 = O (Tryb regulacji obwodu posredniego = ze stratami) i
ustaw poziom regulacji obwodu posredniego w P0O185, jak przedstawiono w Pozycja 13.7.8 Regulator obwodu
posredniego na stronie 13-25, z P0202 = 3 lub 4.

2. Aby wiaczy¢ lub wytaczy¢ funkcje Optimal Braking za pomoca wejscia cyfrowego, nalezy ustawic jedno z wejs¢
(DIx) na "DC Link Regulation". (P0263...P0270 = 25 i P0184 = 2).
Wyniki:
DIx = Aktywny: Optymalne hamowanie jest aktywne, co odpowiada P0184 = 0.
DIx = Nieaktywny: Funkcja Optimal Braking jest nieaktywna.

13.6 DANE SILNIKA

W tej grupie znajduja sie parametry ustawien uzywanych danych silnika. Dostosuj je zgodnie z danymi na tabliczce
znamionowej silnika (PO398 do P0407), z wyjatkiem P0405, i za pomocg procedury samostrojenia lub danych
istniejgcych w arkuszu danych silnika (pozostate parametry). W trybie sterowania wektorowego parametry PO399
i PO407 nie sg uzywane.
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P0399 - Sprawnos¢ znamionowa silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 10.1 PARAMETRYZACJA STEROWANIA VWW na stronie 10-3.

P0400 - Napiecie znamionowe silnika

Regulowany 200 - 600 V Ustawienie 220 - 240V (P0296 = 0)
Zakres: Fabryczne: 380V (P0296 = 1)
400 - 415 V (P0296 = 2)
440 - 460 V (P0296 = 3)
480 V (P0296 = 4)
500 - 525 V (P0296 = 5)
550 - 575V (P0296 = 6)
600 V (P0296 = 7)

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH
przez HMI:

Opis:

Ustawi¢ zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej silnika i okablowaniem silnika w skrzynce przytagczeniows;.

Wartos¢ ta nie moze by¢ wyzsza niz napiecie znamionowe ustawione w parametrze P0296 (Napiecie
znamionowe linii).

WSKAZOWKA!
Aby zweryfikowac nowe ustawienie P0400 z Zorientowanej procedury uruchamiania, konieczne jest
przetgczenie zasilania falownika.

Tabela 13.1: Domysine ustawienie PO400 zgodnie ze zidentyfikowanym modelem falownika

P0296 P0145 (Hz) P0400 (V)
o 50,0 230
60,0 220
1,2,3 50,0 400
lub 4 60,0 380
50,0 525
5,61ub7 500 =

Aby uzy,skaé wigcej informacji na temat identyfikacji modelu, patrz SZYBKI DOSTEP DO PARAMETROW,
ALARMOW, BEEDOW | KONFIGURACJI na stronie 0-1 lub instrukcja obstugi CFW500 dostepna do pobrania
na stronie internetowej: www.weg.net.

P0401 - Prad znamionowy silnika

Regulowany 0,0 do 400,0 A Ustawienie 1,0 X | .o
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika, biorac pod uwage napiecie silnika.

W procedurze Guided Start-Up wartos¢ ustawiona w P0401 automatycznie modyfikuje parametry zwigzane z
zabezpieczeniem przecigzeniowym silnika, zgodnie z Tabela 13.2 na stronie 13-12.
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P0402 - Predkosé znamionowa silnika

Regulowany 0 do 30000 obr. Ustawienie 1750 obr.

Zakres: Fabryczne: (1425 obr./
min)

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.
W przypadku sterownikéw V/f i VWW ustawienie wynosi od O do 30000 obr.

W przypadku sterowania wektorowego ustawienie wynosi od 0 do 7200 obr.

P0403 - Czestotliwosé znamionowa silnika

Regulowany 0 do 500 Hz Ustawienie 60 Hz
Zakres: Fabryczne: (50) Hz
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustaw ja zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.
W przypadku regulatoréow V/f i VWW zakres ustawien wynosi do 500 Hz.

W przypadku sterowania wektorowego zakres ustawien wynosi od 30 Hz do 120 Hz.

P0404 - Moc znamionowa silnika

Regulowany 0 do 2? (patrz SZYBKI DOSTEP DO PARAMETROW, Ustawienie Zgodnie z

Zakres: ALARMOW, BEEDOW | KONFIGURACJI na stronie 0-1) Fabryczne: modelem
falownika

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH ‘

przez HMI:

Opis:

Ustaw ja zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.

P0405 - Rozdzielczos¢ enkodera (ilos¢ impulsow)

Regulowany 100 do 9999 ppr Ustawienie 1024 ppr
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:
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Opis:
Ustawia liczbe impulséw na obrét (ppr) uzywanego enkodera inkrementalnego.

P0406 - Wentylacja silnika

Regulowany 0 = Samowentylacja Ustawienie 0
Zakres: 1 = Oddzielna wentylacja Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Podczas Zorientowanej procedury rozruchu wartos¢ ustawiona w P0406 automatycznie zmienia parametry
zwigzane z przecigzeniem silnika w nastepujacy sposdb:

Tabela 13.2: Modyfikacja zabezpieczenia silnika przed przecigzeniem w funkcji PO406

P0406 P0156 (Prad przeciazenia 100 %)| P0157 (Prad przeciazenia 50 %) | P0158 (Prad przeciazenia 20 %)
0 1,1 x P0401 1,0 x P0401 0,8 x P0401
1 1,1 x PO401 1,1 x PO401 1,1 x PO401

P0407 - Wspodtczynnik mocy znamionowej silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 10.1 PARAMETRYZACJA STEROWANIA VWW na stronie 10-3.

P0408 - Uruchom samostrojenie
P0409 - Rezystancja stojana silnika (Rs)

P0410 - Prad magnesowania silnika (1 )

P0411 - Indukcyjnos¢ uptywu strumienia silnika (cls)

P0412 - Stata Lr/Rr (stata czasowa wirnika - T))
P0413 - T, Stata (mechaniczna stata czasowa)

Parametry funkcji samodostrajania. Patrz Pozycja 13.7.5 Samostrojenie na stronie 13-19.

13.6.1 Regulacja parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika

Bedac w posiadaniu danych obwodu rdwnowaznego silnika, mozliwe jest obliczenie wartosci do zaprogramowania
w parametrach od PO409 do P0412, zamiast korzystania z autotuningu w celu ich uzyskania.

Dane wejsciowe:
Arkusz danych silnika:

V, = napiecie testowe w celu uzyskania parametrow silnika w woltach.
f, = czestotliwo$¢ testowa w celu uzyskania parametrow silnika w Hz.
R, = rezystancja stojana silnika na fazg, w omach.

R, = rezystancja wirnika silnika na faze, w omach.

X, = reaktancja indukcyjna stojana, w omach.

X, = reaktancja indukcyjna wirnika, w omach.

X., = reaktancja indukcyjna magnesowania, w omach.

I, = prad silnika bez obcigzenia.
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o = predkosc¢ katowa.

®=2X1Xxf

R, =R,
| =I,x 0,95
X, + X, x X )/ (X, + X )]
ols =
®
T X, +X.)
' oxR,

1. W przypadku silnikdw, ktére umozliwiajg dwa rodzaje potaczen (Y / A lub YY / AA):
m  Gdy silnik jest podtaczony w trybie Y lub YY:

P0409 = R,

P0411=cls

m  Gdy silnik jest podtaczony w A lub AA:
PO409 = R,
3

PO411 :CE
3

2. W przypadku silnikow, ktore umozliwiajg trzy rodzaje potaczen (YY / AA / A):

» Jedli nakarcie katalogowej podane jest potgczenie w uktadzie YY lub AA, a silnik jest podtgczony w uktadzie YY:
P0409 = R,
P0411=cls

= Jedli na karcie katalogowej podane jest podtaczenie w YY lub AA, a silnik jest podfgczony w AA:
P0O409 = R,
3

po411 =28
3

= Jedlina kfrﬂi:? katalogowej podane jest podtgczenie w YY lub AA, a silnik jest podtaczony w A:
P0409 = 2 :

o411 = 2% 018

= Jedli w karcie katalogowej uwzgledniono potgczenie w A, a silnik jest podtgczony w YY:
P0409 = R,
4

poa11 =28
4

= Jesli w karcie katalogowej uwzgledniono podtaczenie w A, a silnik jest podtaczony w AA:
P0O409 = R,
12

PO411 :ﬁ
12

= Jesli w karcie katalogowej uwzgledniono podfgczenie w A, a silnik jest podtgczony w A:
P0409 :E
3

po411 =28
3
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Niezaleznie od typu potaczenia zastosowanego w silniku i typu potaczenia wskazanego w arkuszu danych, parametry
P0410 i PO412 sa zdefiniowane jako:

P0410 =1
PO412=T,
W przypadku warunkéw niewymienionych powyzej nalezy skontaktowac sie z WEG.

13.7 KONTROLA WEKTOROW

13.7.1 Regulator predkosci

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem predkosci CFW500.

P0161 - Wzmocnienie proporcjonalne regulatora predkosci

Regulowany 0,0 do 63,9 Ustawienie 7,0
Zakres: Fabryczne:

P0162 - Wzmocnienie catkowe regulatora predkosci

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,005
Zakres: Fabryczne:

Wtasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Wzmocnienia regulatora predkosci sg obliczane automatycznie w funkcji parametru PO413 (stata T ).

Wzrosty te mozna jednak regulowac recznie w celu zoptymalizowania dynamicznej reakcji predkosci, ktéra staje
sie szybsza wraz z ich wzrostem. Jesli jednak predkosc¢ zaczyna oscylowac, nalezy je zmnigjszyc.

Ogdlnie mozna powiedzie¢, ze wzmocnienie proporcjonalne (PO161) stabilizuje nagte zmiany predkosci lub
wartosci zadanej, podczas gdy wzmocnienie catkowe (P0162) koryguje btad miedzy wartoscia zadang a
predkoscia, a takze poprawia reakcje momentu obrotowego przy niskich predkosciach.

Procedura recznej optymalizaciji regulatora predkosci:

1. Wybierz czas przyspieszania (PO100) i/lub zwalniania (PO101) w zaleznosci od zastosowania.

2. Ustaw wartos¢ zadana predkosci na 75 % wartosci maksymalnej.

3. Skonfiguruj wyjscie analogowe (AOx) dla predkosci rzeczywistej, programujac P0251 lub P0254 w 2.

4. Wytgcz rampe predkosci (Run/Stop = Stop) i poczekaj, az silnik sie zatrzyma.

5. Wiacz rampe predkosci (Run/Stop = Run). Obserwowac za pomoca oscyloskopu sygnat predkosci silnika na
wybranym wyjsciu analogowym.

6. Sprawdz, ktdra z opcji na Rysunek 13.5 na stronie 13-15 najlepiej reprezentuje obserwowany sygnat.
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N(V) N(V) N(V)
| I > >
t(s) t(s) t(s)
(a) Niskie wzmocnienie (b) Zoptymalizowany regulator (c) Wysokie wzmocnienie catkujace
catkujace (P0162) i/lub Wysokie predkosci (P0162) i/lub niskie wzmocnienie
wzmochienie proporcjonalne proporcjonalne (P0161)

(PO161)
Rysunek 13.5: (a) do (c) Typy odpowiedzi regulatorow predkosci

7. Dostosuj PO161 i PO162 zgodnie z typem odpowiedzi przedstawionym na Rysunek 13.5 na stronie 13-15.
(@) Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne (P0O161) i/lub zwieksz wzmocnienie catkujgce (PO162).

(b) Regulator predkosci jest zoptymalizowany.
(c) Zwieksz wzmocnienie proporcjonalne (P0O161) i/lub zmniejsz wzmocnienie catkujgce (PO162).

P0O165 - Filtr predkosci

Regulowany 0,012 do 1,000 s Ustawienie 0,012 s
Zakres: Fabryczne:

Wtasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Dostosowuije statg czasows filtra predkosci. Patrz Rysunek 13.1 na stronie 13-2 lub Rysunek 13.3 na stronie
13-4.

WSKAZOWKA!
Zasadniczo nie nalezy zmienia¢ tego parametru. Wzrost jego wartosci spowalnia reakcje systemu.

P0166 - Wzmocnienie réznicowe regulatora predkosci

Regulowany 0,00 do 7,99 Ustawienie 0,00
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Dziatanie roznicowe moze zminimalizowac¢ wptyw zastosowania lub usuniecia obcigzenia na predkos¢ obrotowa
silnika. Odniesienie na Rysunek 13.1 na stronie 13-2 lub Rysunek 13.3 na stronie 13-4.

Tabela 13.3: Dzialanie wzmocnienia réznicowego w regulatorze predkosci

P0166 Roéznicowe uruchamianie wzmocnienia
0,00 Nieaktywny
0,01 do 7,99 Aktywny
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13.7.2 Regulator pradu

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem pragdu CFW500.

P0167 - Wzmocnienie proporcjonalne regulatora pradu

Regulowany 0,00 do 1,99 Ustawienie 0,50
Zakres: Fabryczne:

P0168 - Catkowite wzmocnienie regulatora pradu

Regulowany 0,000 do 1,999 Ustawienie 0,010
Zakres: Fabryczne:

Wtasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametry PO167 i PO168 sa regulowane automatycznie jako funkcja parametrow P0O411 i P0409.

WSKAZOWKA!
Nie nalezy zmienia¢ wartosci tych parametrow.

13.7.3 Regulator strumienia

Nastepnie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem strumienia CFW500.

P0175 - Wzmochnienie proporcjonalne regulatora strumienia

Regulowany 0,0 do 31,9 Ustawienie 2,0
Zakres: Fabryczne:

P0176 - Catkowite wzmochienie regulatora strumienia

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,020
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametry te sg regulowane automatycznie w funkcji parametru P0O412. Ogdlnie rzecz biorgc, automatyczne
ustawienie jest wystarczajace i ponowna regulacija nie jest konieczna.

Wzmocnienia te musza by¢ regulowane recznie tylko wtedy, gdy sygnat pradu strumienia (Id*) jest niestabilny
(oscyluje) i zagraza dziataniu systemu.

WSKAZOWKA!
W przypadku przyrostéw w P0175 > 12,0 prad strumienia (Id*) moze stac sie niestabilny.
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P0178 - Strumien znamionowy

Regulowany 0,0 do 150,0 % Ustawienie 100,0 %
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametr PO178 jest wartoscig zadang strumienia, a maksymalna wartos¢ pradu strumienia (magnesowania)
wynosi 150 %.

WSKAZOWKA!
Ten parametr nie moze by¢ modyfikowany.

P0181 - Tryb magnetyzacji

Regulowany 0 = Ogdlne witaczenie Ustawienie O
Zakres: 1 = Uruchom/Zatrzymaj Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg, Wektor
Grupy Dostepu
przez HMI:
Opis:
Tabela 13.4: Tryb magnesowania
P0181 Akcja
0 = Ogodlne . . . G
wlaczenie Stosuje prad magnesujacy po wiaczeniu opcji Ogodlne = Wk.
1 = Uruchom/ Stosuje prad magnesujacy po Uruchom/Zatrzymaj =
Zatrzymaj Uruchom

W trybach bezczujnikowego sterowania wektorowego i enkodera prad magnesujacy jest stale aktywny. W celu
wytaczenia go, gdy silnik jest zatrzymany, mozna uzy¢ wejscia cyfrowego zaprogramowanego dla funkcji General
Enabling. Istnieje réwniez mozliwos$é zaprogramowania trybu "uspienia”. Patrz Sekcja 14.2 TRYB USPIENIA na
stronie 14-4. Oprécz tego mozna ustawi¢ opdznienie wytaczenia pragdu magnesujacego, programujgc P0218
wiekszy od zera.

P0188 - Proporcjonalne wzmocnienie regulatora maksymalnego napiecia wyjsciowego

P0189 - Catkowite wzmocnienie regulatora maksymalnego napiecia wyjsciowego

Regulowany 0,000 do 7,999 Ustawienie P0188 = 0,200
Zakres: Fabryczne: P0189 = 0,001
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu

przez HMI:
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Opis:

Parametry te regulujg maksymalne wzmocnienie regulatora napiecia wyjsciowego. Ogdlnie rzecz biorac,
ustawienia fabryczne sg odpowiednie dla wiekszosci zastosowan. Patrz Rysunek 13.1 na stronie 13-2 lub
Rysunek 13.3 na stronie 13-4.

P0190 - Maksymalne napigecie wyjsciowe

Regulowany 0-600V Ustawienie 220V (P0296 = 0)

Zakres: Fabryczne: 380V (P0296 = 1)
380V (P0296 = 2)
380V (P0296 = 3)
380V (P0296 = 4)
575V (P0296 = 5)
575V (P0296 = 6)
575V (P0296 = 7)

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Ten parametr okresla warto$¢ maksymalnego napiecia wyjsciowego. Jego standardowa wartosc jest okreslona
w warunkach nominalnego napiecia zasilania.

Napiecie odniesienia uzywane w regulatorze "Maksymalne napiecie wyjsciowe" (patrz Rysunek 13.1 na stronie
13-2 lub Rysunek 13.3 na stronie 13-4) jest wprost proporcjonalne do napiecia zasilania.

Jesli napiecie to wzrosnie, napiecie wyjsciowe bedzie mogto wzrosng¢ do wartosci ustawionej w parametrze
P0400 - Napiecie znamionowe silnika.

Jesli napiecie zasilania spadnie, maksymalne napiecie wyjsciowe spadnie proporcjonalnie.

13.7.4 Kontrola wejscia/wyjscia

P0182 - Aktywacja kontroli predkosci

Regulowany 0 do 180 obr. Ustawienie 30 obr.
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu  SILNIK

przez HMI:

Opis:

Okresla predkosc przejscia z trybu do bezczujnikowego sterowania wektorowego i odwrotnie.

Minimalna zalecana predkos¢ dla dziatania bezczujnikowego sterowania wektorowego wynosi 18 obr.
czestotliwosé znamionowa 60 Hz i 4 bieguny oraz 15 obr/min dla silnikdw z 4 biegunami o czestotliwosci
znamionowej 50 Hz.

WSKAZOWKA!
W przypadku P0O182 < 3 obr/min funkcja zostanie wytaczona, a falownik pozostanie zawsze w trybie
wektorowym bez czujnika.
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P0183 - Prad w trybie I/f

Regulowany 15,0 do 300,0 % Ustawienie 120,0 %
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu | SILNIK

przez HMI:

Opis:

Okresdla prad, ktory ma by¢ podawany do silnika, gdy falownik pracuje w trybie I/f, czyli z predkoscig obrotowg
silnika ponizej wartosci zdefiniowanej przez parametr P0182. Wartos¢ prgdu magnesujacego jest podawana w
procentach prgdu znamionowego silnika w P0410.

13.7.5 Samostrojenie

W tej grupie znajduja sie parametry, ktdre sa zwigzane z silnikiem i moga by¢ oszacowane przez falownik podczas
procedury samostrojenia.

P0408 - Autotuning

Regulowany 0 = Nie Ustawienie O
Zakres: 1 = Autotuning bez obrotu Fabryczne:

2 = Uruchom dlal |

3 =Uruchomdla T

4 =Estymacja T

Wiasciwosci: cfg, VWW, Wektor
Grupy Dostepu | ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Zmieniajgc ustawienie fabryczne na jedna z 4 dostepnych opcji, mozna oszacowac¢ wartos¢ parametrow
zwigzanych z uzywanym silnikiem. Wiecej szczegdtow na temat kazdej opcji znajduje sie w nastepnym opisie.

Tabela 13.5: Opcje samostrojenia

P0408 Samostrojenie Typ sterowania Parametr Szacunkowy
0 Nie - -
1 Autotuning bez obrotu | Wektor bezczujnikowy, z enkoderem lub VVW
2 Uruchom dla | Wektor bez czujnika lub z enkoderem P0409, P0410, PO411,
m I P0412 i P0413
3 Uruchom dla T, Wektor z enkoderem
4 Estymacja T, Wektor z enkoderem P0413

P0408 = 1 - Brak obrotéw: silnik stoi nieruchomo podczas samostrojenia. Wartos¢ P0410 jest uzyskiwana z
tabeli, waznej dla silnikdw WEG do 12 biegundw.

WSKAZOWKA!
Dlatego wartos¢ P0410 musi by¢ réwna zero przed zainicjowaniem samostrojenia. Jesli P0410 = 0,
autotuning zachowa istniejaca wartosc.

Wskazéwki: W przypadku korzystania z silnika innej marki PO410 musi zosta¢ ustawiony na odpowiednig
wartos¢ (prad silnika bez obcigzenia) przed zainicjowaniem samostrojenia.

P0408 = 2 - Uruchom dla Im: wartos¢ P0410 jest szacowana przy obracajgcym sie silniku. Musi on by¢
wykonywany bez obcigzenia sprzezonego z silnikiem. P0409, PO411 do P0413 sg szacowane przy zatrzymanym
silniku.
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UWAGA!

& Jesli opcja P0408 = 2 (Uruchom dla | ) jest wykonywana z obcigzeniem sprzgzonym z silnikiem,
moze zostac¢ oszacowana nieprawidtowa wartos¢ P0410 (Im). Spowoduje to btad oszacowania dla
P0412 (Stata czasowa wirnika - T) i dla PO413 (Stata czasowa mechanika - T ). Blgd przetezenia
(FOO70) moze rowniez wystgpi¢ podczas pracy falownika.

Wskazéwki: Termin "obcigzenie" obejmuje wszystko, co moze by¢ potaczone z watem silnika, na przyktad
skrzynie biegdéw, tarcze bezwtadnosciows itp.

P0408 = 3 - Uruchom dla T,,: szacowana jest wartos¢ P04 13 (stata czasowa mechaniki - T,,,), przy obracajgcym
sie silniku. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obcigzeniu sprzezonym z silnikiem. PO409 do P0412 sg szacowane
przy nieruchomym silniku, a P0O410 jest szacowany w taki sam sposob, jak w przypadku P0408 = 1.

P0408 = 4 - Estymacija T,,: szacuje tylko wartos¢ P0413 (stata czasowa mechaniki - T,.), przy obracajacym sig
silniku. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obcigzeniu sprzezonym z silnikiem.

WSKAZOWKI!

m Za kazdym razem, gdy PO408 = 1 lub 2:
Parametr P0413 (stata czasowa mechanika - T,,) zostanie ustawiony na wartos¢ zblizong do state;
czasowej mechanika silnika. W zwigzku z tym brana jest pod uwage bezwtadnosé wirnika silnika
(dane z tabeli obowigzujgce dla silnikéw WEG), napiecie znamionowe falownika i prad znamionowy.

= Tryb wektorowy z enkoderem (P0202 = 4):
W przypadku uzycia P0408 = 2 (Uruchom dla |,,), po zakonczeniu procedury samostrojenia nalezy
podtaczy¢ obcigzenie do silnika i ustawi¢ P0408 = 4 (Oszacowanie T,) w celu oszacowania
wartosci P0413. W tym przypadku P0413 uwzgledni rdwniez napedzane obcigzenie.

= Tryb VWWW - wektor napiecia WEG (P0202 = 5):
W procedurze samostrojenia sterowania VVW uzyskana zostanie tylko wartosc¢ rezystancii stojana
(P0O409). Dlatego samodostrajanie bedzie zawsze wykonywane bez obracania silnika.

m Lepsze wyniki samostrojenia uzyskuje sie przy rozgrzanym silniku.

P0409 - Rezystancja stojana silnika (Rs)

Regulowany 0,01 do 99,99 Q Ustawienie Wedtug

Zakres: Fabryczne: model
falownika

Wiasciwosci: cfg, V/f, VWW, Wektor

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Jest to wartos¢ oszacowana przez autotuning.

@ WSKAZOWKA!

Ustawienie PO409 okresla wartos¢ integralnego wzmocnienia regulatora pragdu PO168. Parametr
P0168 jest przeliczany za kazdym razem, gdy zawartos¢ P0409 jest modyfikowana za pomoca
klawiatury (HMI).

Jesli szacowana wartosc¢ 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
FO0383.
Wartos¢ parametru P0409 wptywa na napiecie hamowania DC w P0302, to znaczy okresla wartos¢
napiecia narzucanego przez falownik podczas hamowania DC, tak aby osiggna¢ zadany prad na
wyjsciu.
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P0410 - Prad magnesowania silnika (1 )

Regulowany 0,0 do 400,0 A Ustawienie 0,0A
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Jest to wartos¢ pradu magnesowania silnika.

Moze by¢ oszacowany przez procedure samostrojenia, gdy P0408 = 2 (Uruchom dla |.) lub uzyskany z
wewnetrznej tabeli opartej na standardowych silnikach WEG, gdy PO408 = 1 (Brak rotacji).

Gdy standardowy silnik WEG nie jest uzywany i nie jest mozliwe uruchomienie samostrojenia z P0408 = 2
(Uruchom dla |,,), nalezy ustawi¢ PO410 na wartos¢ réwna pradowi bez obcigzenia silnika przed zainicjowaniem
samostrojenia.”

W przypadku P0202 = 5 (tryb wektorowy z enkoderem) wartos¢ P0O410 okresla strumien silnika, dlatego
nalezy ja odpowiednio wyregulowad. Jesli jest on niski, siinik bedzie pracowat ze zmniejszonym strumieniem w
poréwnaniu ze stanem znamionowym, co w konsekwencji spowoduje zmnigjszenie jego momentu obrotowego.

P0411 - Indukcyjnos¢ uptywu strumienia silnika (cls)

Regulowany 0,00 do 99,99 mH Ustawienie 0,00 mH
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg, Wektor

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Jest to wartos¢ oszacowana przez autotuning.

Ustawienie PO411 okresla proporcjonalne wzmocnienie regulatora pradu.

WSKAZOWKA!
W przypadku regulacji za pomoca klawiatury (HMI) parametr ten moze automatycznie zmienic
parametr PO167.

P0412 - Stata Lr/Rr (stata czasowa wirnika - T))

Regulowany 0,000 do 9,999 s Ustawienie 0,000 s
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:
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Opis:
Ustawienie P0412 okresla przyrosty regulatora strumienia (PO175 i PO176).

Wartos¢ tego parametru wptywa na doktadnos¢ predkosci w bezczujnikowym sterowaniu wektorowym.

Zazwyczaj samostrojenie odbywa sie przy zimnym silniku. W zaleznosci od silnika, wartos¢ P0412 moze zmieniad
sie mniej lub bardziej wraz z temperaturag silnika. Tak wiec, dla bezczujnikowego sterowania wektorowego i
normalnej pracy z cieptym silnikiem, PO412 musi by¢ wyregulowany, az predkosc silnika z obcigzeniem (mierzona
na wale silnika za pomoca tachometru) pozostanie réwna predkosci wskazywanej na klawiaturze (HMI) (PO0O01).

Regulacje nalezy przeprowadzi¢ przy potowie predkosci znamionowej.
W przypadku P0202 = 5 (wektor z enkoderem), jesli P04 12 jest nieprawidtowy, silnik straci moment obrotowy. W

zwigzku z tym nalezy wyregulowac¢ P0412 tak, aby przy potowie predkosci znamionowej i stabilnym obcigzeniu
prad silnika (PO003) pozostawat na najnizszym mozliwym poziomie.

W trybie bezczujnikowego sterowania wektorowego wzmocnienie PO175, zapewniane przez samostrojenie,
bedzie ograniczone w zakresie: 3,0 < PO175 < 8,0.

Tabela 13.6: Typowe wartosci statej wirnika (Tr ) dla silnikow WEG

- T.(s)
Moc silnika " . -
(hp) 7 (KW) Liczba biegunéw
2 (50 Hz / 60 Hz) 4 (50 Hz / 60 Hz) 6 (50 Hz / 60 Hz) 8 (50 Hz / 60 Hz)
2/1,5 0,19/0,14 0,13/0,14 0,1/0,1 0,07 /0,07
5/8,7 0,29/0,29 0,18/0,12 0,14 /0,14 0,14 /0,11
10/7,5 0,36/0,38 0,32/0,25 0,21/0,15 0,13/0,14
15/ 11 0,52 /0,36 0,30/0,25 0,20/0,22 0,28 /0,22
20/15 0,49/0,51 0,27 /0,29 0,38/0,2 0,21/0,24
30/ 22 0,70/0,55 0,37 /0,34 0,35/0,37 0,37 /0,38
50/ 37 0,9/0,84 0,55/0,54 0,62 /0,57 0,31/0,32
100/ 75 1,64 /1,08 1,32 /0,69 0,84 /0,64 0,70/0,56
150/110 1,33/1,74 1,05/ 1,01 0,71/0,67 0,72 /0,67
200/ 150 1,5/1,92 1,0/0,95 1,3/0,65 0,8/1,03
WSKAZOWKA!

©

W przypadku regulacji za pomoca klawiatury (HMI) parametr ten moze automatycznie zmieniac
nastepujgce parametry: PO175, PO176, PO327 i PO328.

P0413 - T, Stata (mechaniczna stata czasowa)

Regulowany 0,00 do 99,99 s Ustawienie 0,00s
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu  SILNIK, ROZRUCH

przez HMI:

Opis:

Ustawienie PO413 okresla przyrosty regulatora predkosci (PO161 i PO162).
Gdy P0408 = 1 lub 2, nalezy tego przestrzegac:

= Jesli PO413 = 0, stata czasowa T, zostanie uzyskana w funkcji bezwtadnosci zaprogramowanego silnika
(wartosc¢ w tabeli).

= Jesli P0413 > 0, warto$¢ P0413 nie zostanie zmieniona przez autotuning.
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Bezczujnikowe sterowanie wektorowe (P0202 = 3):

m  Gdy wartos¢ P0413 uzyskana w wyniku samostrojenia zapewnia nieodpowiednie przyrosty regulatora
predkosci (P0161 i P0O162), mozna je zmienic¢, ustawiajgc P0413 za pomoca klawiatury (HMI).

= Wzmocnienie PO161 zapewniane przez samostrojenie lub zmiane P0413 bedzie ograniczone do zakresu:
6,0 < P0161 < 9,0.

= Wartos¢ PO162 zmienia sie w zaleznosci od wartosci PO161.

= W przypadku koniecznosci jeszcze wiekszego zwiekszenia tych przyrostéw, nalezy je wyregulowac
bezposrednio na PO161 i PO162.

Notatka: Wartosci P0161 > 12,0 moga powodowac niestabilnos¢ (oscylacje) pradu momentu obrotowego (Ig)
i predkosci silnika.

Sterowanie wektorowe z enkoderem (P0202 = 4):
= Wartos¢ P0413 jest szacowana przez samostrojenie, gdy P0O408 = 3 lub 4.

m Procedura pomiaru polega na przyspieszeniu silnika do 50% predkosci znamionowej, stosujac krok pradu
réwny pradowi znamionowemu silnika.

= W przypadku, gdy nie jest mozliwe przestanie obcigzenia do tego typu zadania, wyreguluj PO413 za pomoca
klawiatury (HMI), patrz Pozycja 13.7.1 Regulator predkosci na stronie 13-14.

13.7.6 Ograniczenie momentu obrotowego

Parametry umieszczone w tej grupie definiujg wartosci ograniczenia momentu obrotowego.

P0169 - Maksymalny prad momentu obrotowego "+"

P0170 - Maksymalny prad momentu obrotowego "-"

Regulowany 0,0 do 350,0 % Ustawienie 125,0 %
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY

przez HMI:

Opis:

Parametry te ograniczajg wartos¢ sktadowej pradu silnika, ktdéra wytwarza moment obrotowy "+" (P0O169) lub
"-" (P0O170). Regulacja jest wyrazona jako warto$¢ procentowa "Znamionowego prgdu momentu obrotowego”,
zgodnie z ponizszymi obliczeniami.

W przypadku zaprogramowania dowolnego wejscia analogowego (Alx) dla opcji 2 (Maksymalny prgd momentu
obrotowego), P0169 i PO170 staja sie nieaktywne, a ograniczenie pradu zostanie okreslone przez Alx. W tym
przypadku wartos¢ ograniczenia moze by¢ monitorowana w parametrze odpowiadajgcym zaprogramowanemu
Alx (PO018 lub PO019).

Jesli wartos¢ P0169 lub PO170 jest zbyt niska, moment obrotowy silnika moze by¢ niewystarczajgcy do

napedzania obcigzenia. Jesli wartos¢ ustawiona w parametrach jest zbyt wysoka, moze wystgpi¢ przecigzenie
lub btad nadpragdowy.
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W warunkach ograniczenia momentu obrotowego prad silnika mozna obliczy¢ przez:

_ | P04012{P0410P2 78" Znami b
nom_toraue™ | " - =00 (Znamionowy moment obrotowy)
X

2 2
/ PO169” x | om toraue P0O178
lsini = ( 160 lorg } + 630410 X—‘1 0 j

Maksymalny moment obrotowy rozwijany przez silnik jest okreslony przez:

TSlLNlK (%) = PO1 69 X k
Gdzie wspodtczynnik k jest zdefiniowany przez:
m  Obszar statego strumienia (staty moment obrotowy i predkos¢ mnigjsza lub rowna predkosci synchronicznej):

k=1
= Obszar ostabienia pola (obszar statej mocy; wyzszy niz predkosé synchroniczna):

_ Ngw  PO190
PO002 ~ P0400

Ktore N jest predkoscig synchroniczng silnika w RPM.

synchronizacja

WSKAZOWKA!
Maksymalna wartos¢ ustawienia dla tych parametréw jest wewnetrznie ograniczona do 1,8 x P0295
(HD).

(*) W przypadku, gdy ograniczenie pradu momentu obrotowego jest dostarczane przez wejscie analogowe, zastgp
P0O169 lub PO1 70,przez P0018 lub PO019 zgodnie z zaprogramowanym Alx. Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz
Sekcja 15.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-1.

13.7.7 Nadz6r nad rzeczywista predkoscia silnika

W niektdrych zastosowaniach przetwornica czestotliwosci nie moze pracowac¢ z ograniczeniem momentu
obrotowego, co oznacza, ze rzeczywista predkosc silnika nie moze znacznie réznic sie od predkosci zadanej. W
przypadku pracy w tym stanie przetwornica czestotliwosci wykryje to i wygeneruije alarm (AO168) lub btad (FO169).

Dla tego typu aplikacji zdefiniowana jest maksymalna dopuszczalna wartos¢ histerezy predkosci dla normalnych
warunkow pracy (PO360). W przypadku, gdy wartos¢ réznicy miedzy predkoscia rzeczywista a predkoscia
odniesienia jest wigksza niz ta histereza, wykryty zostanie stan alarmowy Rzeczywista predkos¢ silnika rézna od
predkosci odniesienia (A0168). Jesli alarm ten utrzymuije sie przez pewien czas (P0361), wygenerowany zostanie
stan btedu Rzeczywista predkos¢ silnika rézni sie od predkosci odniesienia (FO169).

P0360 - Histereza predkosci

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie 10,0 %
Zakres: Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu

przez HMI:
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Opis:

Ten parametr definiuje wartos¢ procentowa predkosci synchronicznej silnika, ktéra bedzie histerezg predkosci
w celu wykrycia, ze rzeczywista predkos¢ silnika rézni sie od wartosci zadanej predkosci i wygenerowania
alarmu A0168. Wartos¢ 0,0 % wytacza alarm AO168 i usterke FO169.

P0361 - Czas z predkoscia r6zna od referencyjnej

Regulowany 0,0do0 999,0 s Ustawienie 0,0s
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje czas, przez jaki stan Rzeczywista predkos¢ silnika rézni sie od predkosci odniesienia
(A0168) musi pozostac aktywny, aby wygenerowac btad Rzeczywista predkos¢ silnika rézni sie od predkosci
odniesienia (FO169). Wartos¢ 0,0 s wyfacza tylko btad FO169.

13.7.8 Regulator obwodu posredniego

Do zwalniania obcigzen o duzej bezwtadnosci lub z krétkimi czasami zwalniania, CFW500 ma dostepny DC Link
Funkcja regulacji, ktéra pozwala unikng¢ wytgczenia falownika przez przepiecie w obwodzie posrednim (F0022).

P0184 - Tryb regulacji obwodu posredniego

Regulowany 0 = ze stratami Fabryka 1
Zasieg: 1 = Bez strat Ustawienia:

2 = Wigcz/wytacz DIx
Wiasciwosci: cfg, Wektor

Grupy Dostepu | SILNIK
przez HMI:

Opis:
Wigcza lub wytgcza funkcje Optimal Braking (Sekcja 13.5 OPTYMALNE HAMOWANIE na stronie 13-8) w
regulaciji napiecia DC, zgodnie z nastepng tabela.

Tabela 13.7: Tryby regulacji facza DC

P0184 Akcja
0 = ze stratami Funkcja optymalnego hamowania jest aktywna zgodnie z opisem w punkcie PO185. Zapewnia to
(Optymalne hamowanie) minimalny mozliwy czas zwalniania bez uzycia hamowania dynamicznego lub regeneracyjnego

Automatyczna kontrola rampy zwalniania. Funkcja Optimal Braking (Optymalne hamowanie) jest

nieaktywna. Rampa zwalniania jest automatycznie regulowana w celu utrzymania DC Link ponizej

poziomu ustawionego w P0185 Procedura ta pozwala unikna¢ btedu przepiecia na DC Link (FO022)

Moze by¢ réwniez uzywany z obcigzeniami mimosrodowymi

= DIx = 24 V: Hamowanie uruchamia sie zgodnie z opisem dla P0184 = 1

= DIx = 0 V: Funkcja Hamowanie bez strat pozostaje nieaktywna. Napigcie obwodu posredniego
bedzie kontrolowane przez parametr PO153 (hamowanie dynamiczne)

1 = Bez strat

2 = Wigczanie/wytaczanie
przez DIx
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P0185 - Poziom regulacji napiecia obwodu posredniego

Regulowany 339 - 1000 V Ustawienie 400 V (P0296 = 0)
Zakres: Fabryczne: 800 V (P0296 = 1)
800 V (P0296 = 2)
800 V (P0296 = 3)

800 V (P0296 = 4)

1000 V (P0296 = 5)
1000 V (P0296 = 6)
1000 V (P0296 = 7)

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Ten parametr okresla poziom regulacji napiecia obwodu posredniego podczas hamowania. Podczas hamowania
czas rampy zwalniania jest automatycznie wydtuzany, co pozwala unikna¢ btedu przepiecia (F0022). Ustawienie
regulacji DC Link mozna wykona¢ na dwa sposoby:

1. Ze stratami (Optymalne hamowanie) - ustaw P0184 = 0.
P0404 < 20 (60 KM): w ten sposdb strumien pradu jest modulowany w taki sposob, aby zwiekszy¢ straty silnika,
zwiekszajgc moment rozruchowy. Lepsze dziatanie mozna uzyskac stosujac silniki 0 mniejszej sprawnosci
(mate silniki).

2. Bez strat - ustaw P0184 = 1. Aktywuije tylko regulacje napiecia DC Link.

WSKAZOWKA!
Ustawienie fabryczne dla PO185 jest ustawione na maksimum, co wytacza regulacje napiecia obwodu
posredniego. Aby go aktywowac, nalezy ustawi¢ P0O185 zgodnie z Tabela 13.8 na stronie 13-26.

Tabela 13.8: Zalecane poziomy regulacji napiecia obwodu posredniego

P’zet\}"’”"'ca 200..240V| 380V  400/415V 440/460V ~ 480V | 500/525V  550/575V | 600V
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7
PO185 375V 618V 675V 748V 780V 893V 972V 972V

P0186 - Wzmocnienie proporcjonalne regulacji napiecia obwodu posredniego DC

Regulowany 0,0 do 63,9 Ustawienie 18,0
Zakres: Fabryczne:

P0187 - Catkowite wzmocnienie regulacji napiecia obwodu posredniego

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,002
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
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Parametry te reguluja wzmocnienie regulatora napiecia DC Link.

Zazwyczaj ustawienia fabryczne sg odpowiednie dla wiekszosci zastosowant i nie ma potrzeby ich
dostosowywania.

13.8 URUCHOMIENIEW TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA1ZENKODEREM

WSKAZOWKA!
Przed instalacjg, zasilaniem lub obstuga falownika nalezy przeczytac catg instrukcje obstugi CFW500.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, zasilania i rozruchu:

1. Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 - Instalacja i podfgczenie, instrukcji obstugi CFW500, podtgczajac
wszystkie potgczenia zasilania i sterowania.

2. Przygotuj falownik i podtacz zasilanie: zgodnie z Sekcja 5.1 - Przygotowanie do uruchomienia, instrukgiji
obstugi CFW500.

3. Dostosuj falownik do pracy z linia aplikacyjna i silnikiem: za pomocg dostepu do menu "ROZRUCH"
P0317 i zmien jego zawartos¢ na 1, co spowoduije, ze falownik zainicjuje procedure "Zorientowany start-up".

Procedura "Zorientowany start-up" przedstawia na klawiaturze (HMI) gtéwne parametry w logicznej sekwencii.
Ustawienie tych parametrow przygotowuje falownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem. Zweryfikuj sekwencje
krok po kroku w Rysunek 13.6 na stronie 13-29.

Ustawienie parametrow przedstawionych w tym trybie pracy powoduje automatyczng modyfikacje zawartosci
innych parametréw falownika i/lub zmiennych wewnetrznych, jak wskazano na Rysunek 13.6 na stronie 13-29. W
ten sposob uzyskuije sie stabilng prace obwodu sterujgcego z odpowiednimi wartosciami, aby uzyskac najlepsza
wydajnos¢ silnika.

Podczas procedury "Zorientowany start-up" status "Konfig" (Konfiguracja) bedzie wskazywany na klawiaturze (HMI).
Parametry zwiazane z silnikiem:

m  Zaprogramuj zawartos¢ parametréw od P0O398, PO400 do PO406 bezposrednio z danymi z tabliczki znamionowej
silnika.

= Opcje ustawien parametréow od P0O409 do P0412:
- Automatycznie, z falownikiem wykonujgcym procedure samostrojenia wybrang w jednej z opcji PO408.
- Z arkusza danych silnika dostarczonego przez jego producenta. Patrz procedura w Pozycja 13.6.1 Regulacja
parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 13-12 ninigjszej instrukgii.
- Reczne skopiowanie zawartosci parametrow z innego falownika CFW500, ktéry wykorzystuje identyczny silnik.

4. Ustawianie okreslonych parametréw i funkcji dla aplikacji: ustawianie cyfrowych i analogowych wejsc i
wyjs¢, przyciskow HMI itp. zgodnie z potrzebami aplikacii.

Dla aplikaciji:

m  Sagto proste, ktdére moga korzystac z ustawien fabrycznych programowania dla cyfrowych i analogowych wejsé
i wyjs¢, uzyj menu "BASIC". Patrz Pozycja 5.2.2 - Podstawowe menu aplikacji w instrukcji obstugi CFW500.

= Abywymagac tylko cyfrowych i analogowych wejs¢ i wyjs¢ z programowaniem innym niz ustawienia fabryczne,
uzyj menu "l/O".

m  Aby uzyska¢ dostep do funkcji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Dynamic Braking itp. i
zmodyfikowac ich parametry, nalezy skorzysta¢ z menu "PARAM",
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[0Eq

Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF 3 U PARAM LOC CONF
nnN-
Uy
1 o » 10 2 . © -
= Tryb monitorowania m Wybrana zostanie grupa PARAM naciskaj przycisk 4
= Nacisnij przycisk ENTER/MENU aby przejs¢ do 1 lub W az wybrana zostanie grupa STARTUP
poziomu trybu programowania
LOC CONF LOC CONF
3 STARTUP . 100 4 STARTUP
m Gdy wektor STARTUP nacisnij przycisk ENTER/MENU = Nastepnie wybierany jest parametr "P0317 - Zorientowany
start-up" i naciskany jest przycisk ENTER/MENU w celu
przejscia do zawartosci parametru
LOC CONF LOC CONF
~ PO3IN
n P n 8 n L:l
5 u 6 u
STARTI.IPD = . STARTI.IP
B Zmien parametr PO317 na "1 - Tak", za pomoca 4 = NacisnijENTER/MENU i za pomoca przyciskéwn " 4
klucza ustaw wartos¢ ustaw wartos¢ na 3 dla bezczujnikowego
sterowania wektorowego lub 4 dla sterowania wektorowego
z enkoderem
LOC CONF LOC CONF
] p o¢c "c"
J
7 STARTUP, I 00 8 STARTUP
= Nacisnij ENTER/MENU aby zapisa¢ modyfikacje P0202 = Nacisnij przycisk 4 | aby kontynuowac’ uruchamianie
Wektor
Li:: CONF -.S n L:f CONF 888
EEE) PO400
STARTUP STARTUP, 100
9 |m W razie potrzeby zmodyﬂkowac zawartos¢ parametru 10 |m W razie potrzeby zmodyfikowac¢ zawartos¢ parametru
"P0399 - Sprawnos¢ znamionowa silnika" lub "P0400 - Napiecie znamionowe silnika" lub nacisng¢
nacisnac przycisk MW dla nastepnego parametru przycisk M dla nastepnego parametru
LOC CONF LOC CONF
P n L, n l P n L’ n 3
11 STARTUP | 10 12 STARTUP |
= W razie potrzeby zmodyfikowac zawartos¢ parametru = W razie potrzeby zmodyﬂkowac zawartos¢ parametru
"P0401 - Prad znamionowy silnika" lub nacisng¢ "P0403 - Czestotliwos¢ znamionowa silnika" lub
przycisk MW dla nastepnego parametru nacisnac przycisk M dla nastepnego parametru
LOC CONF ] -' ' LOC CONF
1y
aun P n
POHE L:UL:
13 STARTUP | 14 STARTUP,

m W razie potrzeby zmodyﬂkowac zawartos¢ parametru
"P0402 - Predkos¢ znamionowa silnika" lub nacisnac
przycisk MW dla nastepnego parametru

m W razie potrzeby zmodyfikuj zawartos¢ parametru "P0404
- Moc znamionowa silnika"lub nacisnij przycisk 4 w
celu wybrania nastepnego parametru
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automatycznie powraca do "0", jak réwniez "RUN" i
"CONF" status sg kasowane

= Nacisnij przycisk M dla nastepnego parametru

= Wynikiem samostrojenia sa wartosci parametréow P0409,
P0410, P0411, PO412 i PO413

Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu Krok Dziatanie/wskazanie na wyswietlaczu
LOC CONF LOC CONF
- 104 - 08o
n ﬂS P nuna
eth et
15 STARTUP o . 16 STARTUP, ™ 100
m W razie potrzeby zmien "P0405 - Liczba impulséw m W razie potrzeby zmodyfikuj zawartos¢ parametru "P0407
enkodera" zgodnie z modelem enkodera lub nacisnij - Wspoétczynnik mocy znamionowej silnika"l ub
przycisk M dla nastepnego parametru nacisnij przycisk @ dla nastepnego parametru
LOC CONF LOC CONF
~ 8 ™ RUN PBL‘GB
aun 8 |
PO4T '
17 STARTUP, o . 18 STARTUPp=emmmmm 100
= Wtym momencie interfejs HMI pokazuje opcje wykonania m Podczas samostrojenia interfejs HMI bedzie jednoczesnie
samostrojenia. Gdy tylko jest to mozliwe, nalezy wykonac wskazywat stan "RUN" i CONF" . A pasek wskazuje
autotuning. Aby aktywowac autotuning, zmien wartosc postep operaciji
P0408 na "1"
LOC CONF N LOC CONF
~ o ~
aun 8
PO
STARTUP, . 10 STARTUP 5 100
- ® Po zakonczeniu samostrojenia wartos¢ P0408 o m Aby wyjs¢ zmenu STARTUP wystarczy nacisnag¢ BACK/

ESC

21

Loc

~ 30
nn-
Uy

B Za pomoca przyciskéw 4 i W wybierz zgdane menu
lub nacisnij BACK/ESC ponownie, aby powrdcié
bezposrednio do trybu monitorowania HMI

Rysunek 13.6: Uruchomienie zorientowane na tryb wektorowy
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14 FUNKCJE WSPOLNE DLA WSZYSTKICH TRYBOW STEROWANIA

W tym rozdziale opisano funkcje, ktére maja wptyw na wydajnos¢ sterownika dla wszystkich trybdw sterowania
falownikiem.

14.1 RAMPY

Funkcje rampy falownika pozwalaja silnikowi przyspieszac lub zwalnia¢ szybciej lub wolniej. Sg one regulowane
przez parametry okreslajgce czas przyspieszania od zera do predkosci maksymalnej (P0134) oraz czas zwalniania
od predkosci maksymalnej do zera.

W CFW500 zaimplementowano trzy rampy o réznych funkcjach:

= 1 Rampa - standard dla wiekszosci funkcji.

= 2 Rampa - moze by¢ aktywowana przez uzytkownika, zgodnie z wymaganiami napedu, za pomoca stowa
rozkazu falownika lub wejscia cyfrowego.

= 3 Rampa - jest uzywany do funkcji ochrony falownika, takich jak: Ograniczenie pradu, sterowanie taczem DG,
szybkie zatrzymanie i bezpieczenstwo funkcjonalne. 3- Rampa ma pierwszenstwo przed innymi rampami.

WSKAZOWKA!
Ustawienie zbyt krétkiego czasu rampy moze spowodowacd przetezenie na wyjsciu (FO070),
podnapiecie (FO021) lub przepiecie (FO022) DC Link.

P0100 - Czas przyspieszania

Regulowany 0,1 do 999,0 s Fabryka 10,0 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  PODSTAWOWY
przez HMI:

Opis:
Czas przyspieszania od zera do predkosci maksymalnej (P0134).

WSKAZOWKA!
Domysina wartos¢ fabryczna jest zmieniana na 20,0 s dla rozmiaréw ramek F i G.

P0101 - Czas zwalniania

Regulowany 0,1 do 999,0 s Fabryka 10,0s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu  PODSTAWOWY |

przez HMI:

Opis:
Czas zwalniania od predkosci maksymalnej (P0134) do zera.

WSKAZOWKA!
Domyslna wartos¢ fabryczna jest zmieniana na 20,0 s dla rozmiardw ramek F i G.
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P0102 - Czas przyspieszania 2 Rampa

Regulowany 0,1 do 999,0 s Fabryka 10,0 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Czas przyspieszania od zera do predkosci maksymalnej (PO134), gdy aktywna jest rampa 2' .

WSKAZOWKA!
Domysina wartos¢ fabryczna jest zmieniana na 20,0 s dla rozmiardw ramek F i G.

P0103 - Czas zwalniania 2 Rampa

Regulowany 0,1 do 999,0 s Fabryka 10,0 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Czas zwalniania od predkosci maksymalnej (P0134) do zera, gdy aktywna jest rampa 2- .

WSKAZOWKA!
Domysina wartos¢ fabryczna jest zmieniana na 20,0 s dla rozmiaréw ramek F i G.

P0104 - S Ramp

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametr ten pozwala na to, aby rampy przyspieszania i zwalniania falownika miaty nieliniowy profil, podobny
do litery "S", majgcy na celu zmniejszenie wstrzagsdw mechanicznych na obcigzeniu, jak pokazano na Rysunek
14.1 na stronie 14-3.
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A
Czestotliwose
wyjsciowa
Liniowy
rampa
Rampa S
Czas przyspieszania Czas zwalniania
(PO100/P0102) (PO101/P0103)

Rysunek 14.1: S lub rampa liniowa

@ WSKAZOWKA!
Stan CONFIG (CONF) jest aktywowany, gdy P0104 jest zaprogramowany na rampe S, a wartos¢
zadana (P0221 lub P0222) jest zaprogramowana na wejscie analogowe lub wejscie czestotliwosci.

P0105 - 1- / 2 Wybo6r rampy

Regulowany 0 =1-Rampa Fabryka 2
Zasieg: 1 =2 Rampa Ustawienia:
2 =DIx

3 = Szeregowy/USB
4 = Zarezerwowane
5 = CO/DN/PB/Eth

6 = SoftPLC
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
Opis:

Okresla zrédto pochodzenia polecenia do aktywacji 2: Rampa.

Wskazowki: Parametr PO680 (stan logiczny) wskazuje, czy rampa 2- jest aktywna, czy nie. Wiecej informacji na
temat tego parametru mozna znalez¢ w Sekcja 7.3 SEOWO STERUJACE | STATUS FALOWNIKA na stronie
7-14.

WSKAZOWKA!
Nieaktywny stan dowolnego ze zrédet aktywuje 1- Rampa. To samo dzieje sie w opcji 2 (DIX) i gdy
nie ma zaprogramowanego wejscia cyfrowego dla 2- Rampa.

P0106 - Czas 3 Rampa

Regulowany 0,1 do999,0 s Fabryka 50s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Czas przyspieszania od zera do predkosci maksymalnej (P0134) lub zwalniania od predkosci maksymalnej
(P0O134) do zera, gdy aktywna jest funkcja 3- Rampa.
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@ WSKAZOWKA!
Przetwornica czestotliwosci wykorzystuje 3- Rampa do zwalniania silnika, gdy wymagana jest funkcja
bezpieczenstwa SS1-t. Dlatego w przypadku korzystania z SS1-t nalezy modyfikowac ten parametr
tylko podczas konfiguracji CFW500-SFY2.

@ WSKAZOWKA!
Domysina wartosé fabryczna jest zmieniana na 20,0 s dla ramek F i G.

14.2 TRYB USPIENIA

Tryb uspienia umozliwia falownikowi wytgczenie silnika, gdy wartos¢ zadana predkosci jest ponizej wartosci
zaprogramowanej w P0217 przez okres zdefiniowany przez P0218. W ten sposéb sama wartos¢ zadana predkosci
jest w stanie wytaczy¢ silnik, zmniejszajac zuzycie energii. Poza tym, do napedzania silnika nie jest potrzebne
polecenie cyfrowe, co oznacza, ze odniesienie dziata rowniez jako polecenie logiczne.

Gdy regulator PID jest aktywny, warunek dla trybu uspienia jest zwiekszany przez P0535, oprdécz parametrow P0217
i P0218. Ten warunek dodaje kryterium minimalnego odchylenia zmiennej procesowej w stosunku do wartosci
zadanej (btedu), zapewniajgc, ze PID utrzymuje kontrole zmiennej procesowej w trybie uspienia. Aby uzyskac wiecej
informacii, patrz Sekcja 16.3 TRYB USPIENIA Z PID na stronie 16-7.

Tryb uspienia jest sygnalizowany w PO006 réwnym 10.

NIEBEZPIECZENSTWO!
W trybie uspienia silnik moze obracac sie w dowolnym momencie, biorac pod uwage warunki procesu.

Jesli chcesz obstugiwac silnik lub wykonywac jakiekolwiek czynnosci konserwacyjne, wytacz zasilanie

falownika.
P0217 - Czestotliwos¢ uspienia
Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 0,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametr P0217 definiuje wartos¢ odniesienia czestotliwosci, poniewaz ponizej tej wartosci falownik moze
przejs¢ w tryb uspienia, w zaleznosci rowniez od P0218 i PO535.

Tryb uspienia wytgcza falownik w momentach, w ktérych czestotliwosé odniesienia jest nizsza niz P0217.
Nastgpi to po uptywie czasu ustawionego w P0218.

Jesli wartos¢ zadana czestotliwosci ponownie przekroczy P0217, falownik automatycznie wyjdzie z trybu

uspienia. Jesli jednak falownik znajduije sie w trybie PID w trybie automatycznym, oprécz poprzedniego warunku,
jesli btad w PID jest wyzszy niz wartos¢ zaprogramowana w P0535, falownik rowniez wyjdzie z trybu uspienia.

14-4 | CFW500



=]

Funkcje wspolne dla wszystkich trybow sterowania

P0218 - Czas uspienia

Regulowany 0do 999 s Fabryka Os
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Parametr P0218 okresla przedziat czasu, w ktérym warunki trybu uspienia okreslone przez P0217 i P0535
musza pozostac stabilne. Zapobiega to chwilowym zakidceniom i oscylacjom, ktdre nieprawidtowo aktywujg
stan uspienia.

14.3 FLYING START / RIDE-THROUGH V/F LUB VVW

Funkcja Flying Start umozliwia napedzanie silnika, ktéry obraca sie swobodnie, przyspieszajgc go od obrotu, w
ktérym sie znajduje. Funkcja Ride-Through umozliwia przywrdcenie pracy falownika bez blokowania przez zbyt
niskie napiecie w przypadku chwilowego spadku napiecia zasilania.

Obie funkcje majg jako zatozenie specjalny przypadek, w ktérym silnik obraca sie w tym samym kierunku i z

predkoscig zblizong do wartosci zadanej predkosci, a zatem natychmiastowe podanie na wyjscie wartosci zadanej
predkosci i zwiekszenie napiecia wyjsciowego w rampie, poslizg i moment rozruchowy sa zminimalizowane.

P0320 - Latajacy start (FS) / przejazd (RT)

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0

Zasieg: 1 = Lotny start (FS) Ustawienia:
2=FS/RT
3 = Ride-Through (RT)

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametr PO320 wybiera uzycie funkcji Flying Start i Ride-Through. Wiecej szczegdtéw w kolejnych sekcjach.

WSKAZOWKA!
Funkcje niedostepne w sterownikach VVWPM i HSRM.

P0331 - Rampa napiecia dla FS i RT

Regulowany 0,2 do 60,0 s Fabryka 20s
Zasieg: Ustawienia:

Wtasciwosci: V/f, VWW

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Parametr ten okresla czas narastania napiecia wyjsciowego podczas wykonywania funkcji Flying Start i Ride-
Through.
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14.3.1 Funkcja Flying Start

Aby aktywowac te funkcje, wystarczy zaprogramowac PO320 na 1 lub 2; w ten sposob falownik narzuci na poczatku
statg czestotliwos¢, zdefiniowang przez wartos¢ zadana predkosci i zastosuje rampe napiecia zdefiniowang w
parametrze P0331. W ten sposdb zmnigjsza sie prad rozruchowy. Z drugiej strony, jesli silnik jest w stanie spoczynku,
wartos¢ zadana predkosci i rzeczywista predkos¢ silnika sg bardzo rézne lub kierunek obrotdw jest odwrdcony;
wynik w takich przypadkach moze by¢ gorszy niz w przypadku konwencjonalnego rozruchu bez Flying Start.

Funkcja Flying Start jest stosowana w przypadku obcigzen o duzej bezwtadnosci lub systemdéw wymagajgcych
rozruchu przy obracajgcym sie silniku. Ponadto funkcja ta moze by¢ dynamicznie dezaktywowana za pomoca
wejscia cyfrowego P0263 do PO270 zaprogramowanego na "24 = Disable Flying Start". W ten sposdb uzytkownik
moze aktywowac funkcje w dogodny sposob, w zaleznosci od zastosowania.

14.3.2 Funkcja Ride-Through

Funkcja Ride-Through wytaczy impulsy wyjsciowe falownika (IGBT), gdy tylko napiecie zasilania osiggnie wartos¢
ponizej wartosci podnapiecia. Btad spowodowany zbyt niskim napieciem (FO021) nie wystgpi, a napiecie DC Link
bedzie powoli spada¢ do momentu powrotu napiecia zasilania. Jesli powrdt napiecia zasilania trwa zbyt dtugo
(ponad 2 sekundy), falownik moze wskaza¢ FO021 (zbyt niskie napiecie na obwodzie posrednim). Jesli napiecie
zasilania powrdci wezesniej, falownik ponownie wigczy impulsy, natychmiast narzucajac odniesienie predkosci (jak
w funkciji Flying Start) i wykonujac rampe napiecia z czasem zdefiniowanym przez parametr PO331. Patrz Rysunek
14.2 na stronie 14-6.

Linia
powrotna Napigcie obwodu
posredniego

--------- teceeeeeeeeeeefleee e eeee. Poziom FO021

. : Wiaczone
—je—— Impulsy
wyjsciowe

P0O331

Napiecie
wyjsciowe

Wytaczony __________________ oV

Czestotliwosc
wyjsciowa

Rysunek 14.2: Aktywacja funkcji Ride-Through

Funkcja Ride-Through umozliwia odzyskanie falownika bez blokowania przez zbyt niskie napiecie FO021 w przypadku
chwilowych spadkdw zasilania. Przedziat czasowy akceptowany podczas usterki wynosi maksymalnie dwie sekundy.

14.4 LOT STARTOWY / PRZEJAZD DO STEROWANIA WEKTOROWEGO

14.4.1 Wektor Flying Start
14.4.1.1 P0202 = 3

Zachowanie funkciji Flying Start (FS) w trybie bezczujnikowym podczas przyspieszania i ponownego przyspieszania
moze mozna zrozumie¢ na podstawie Rysunek 14.3 na stronie 14-9.

Rysunek 14.3 na stronie 14-9 pokazuje zachowanie wartosci zadanej predkosci, gdy funkcja FS jest uruchomiona
z zatrzymanym watem silnika i matg wartoscig P0329 (niezoptymalizowang).

Analiza dziatania:

1. Stosowana jest czestotliwosé odpowiadajgca regulacji P0134, w przyblizeniu z prgdem znamionowym silnika
(kontrola I/).
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N

Czestotliwos¢ jest redukowana do zera za pomoca rampy podanej przez: P0329 x P0412.

3. Jesli predkos¢ nie zostanie znaleziona podczas tego skanowania czestotliwosci, rozpocznie sie nowe skanowanie
w przeciwnym kierunku predkosci, w ktorym czestotliwos¢ przechodzi od -P0134 do zera. Po tym drugim
skanowaniu FS zostaje zakonczony, a tryb sterowania zmienia sie na bezczujnikowy wektorowy.

Rysunek 14.3 na stronie 14-9 pokazuje odniesienie predkosci, gdy funkcja FS jest inicjowana z watem silnika juz
pracujgcym w zadanym kierunku lub z zatrzymanym watem i juz zoptymalizowanym P0329."

Analiza dziatania:

1. Zastosowana zostanie czestotliwos¢ odpowiadajaca regulacji P0O134, w przyblizeniu z pragdem znamionowym
silnika.

2. Czestotliwosc jest zmniejszana za pomoca rampy okreslonej przez: P0329 x P0412 az do osiggniecia predkosci
silnika.

3. W tym momencie tryb sterowania zmienia sie na bezczujnikowy wektorowy.

@ WSKAZOWKA!
Aby predkos¢ silnika zostata znaleziona w pierwszym skanowaniu, wykonaj nastepujgce czynnosci
z ustawieniem P0329 sposob:
1. Zwieksz wartos¢ P0329 w krokach co 1,0.
2. Wigczy¢ falownik i obserwowac ruch watu silnika podczas procesu FS.
3. Jesli wat obraca sie w obu kierunkach, zatrzymaj silnik i powtdrz kroki 1 i 2.

@ WSKAZOWKA!
Uzywane parametry to PO327 do P0329, a nieuzywane to P0O182, PO331 i PO332.

@ WSKAZOWKA!
Gdy aktywowane jest polecenie zezwolenia ogolnego, namagnesowanie silnika nie nastagpi.

@ WSKAZOWKA!
Dla lepszej wydajnosci funkcji zalecana jest aktywacja hamowania bez strat ustawiajgc parametr
P0185 zgodnie z Tabela 13.8 na stronie 13-26.

P0327 - FS I/f Rampa pradowa

Regulowany 0,000 do 1,000 s Ustawienie 0,070 s
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Okresla czas zmiany pradu I/f od O do poziomu uzywanego w przemiataniu czestotliwosci (f). Jest on okreslony
przez: P0327 = P0412/8.
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P0328 - Filtr Flying Start

Regulowany 0,000 do 1,000 s Ustawienie 0,085 s
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Ustala on czas trwania stanu, ktéry wskazuje, ze predkos¢ silnika zostata znaleziona. Jest ona definiowana
przez: P0328 = (P0412/8 + 0,015 s).

P0329 - Rampa czestotliwosci FS I/f

Regulowany 2,0 do 50,0 Ustawienie 6,0
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Definiuje on szybkos$¢ zmian czestotliwosci wykorzystywang w wyszukiwaniu predkosci silnika.

Wspdtczynnik zmiany czestotliwosci jest okreslany przez (P0329 x P0412).
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Ogdlne wigczenie (z Run/Stop = ON) lub Run/Stop (z Ogdlne wiaczenie = ON)

()
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Rysunek 14.3: (a) do (d) Wptyw P0O327 i PO329 podczas Flying Start (P0202 = 4)

W celu chwilowej dezaktywagji funkeji Flying Start mozna zaprogramowac jedno z wejsc cyfrowych PO263 do
P0270 jako 24 (Disab. FlyStart). Patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie 15-13.

14.4.1.2 P0202 = 4

W czasie, gdy silnik jest namagnesowany, nastepuije identyfikacja predkosci silnika. Po zakoriczeniu namagnesowania
silnik bedzie pracowat od tej predkosci, az do osiggniecia predkosci zadanej wskazanej w PO001.

Parametry P0327 do P0329, PO331 i PO332 nie sg uzywane.

14.4.2 Wektor Ride-Through

W odrdznieniu od trybow V/f i VWW, w trybie wektorowym funkcja Ride-Through prébuje regulowac napiecie
obwodu posredniego podczas awarii linii. Energia niezbedna do utrzymania pracy agregatu jest uzyskiwana z energii
kinetycznej silnika (bezwtadnosci) poprzez jego opdznienie. W ten sposob przy powrocie linii silnik jest ponownie
przyspieszany do predkosci okreslonej przez odniesienie.

Po awarii linii (t0) napiecie obwodu posredniego (Ud) zaczyna spadac¢ w tempie zaleznym od stanu obcigzenia silnika,

0siggajac poziom podnapiecia (t2), jesli funkcja Ride-Through nie dziata. Typowy czas niezbedny do wystgpienia
tego zjawiska przy obcigzeniu znamionowym wynosi od 5 do 15 ms.
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Przy aktywnej funkcji Ride-Through, zanik linii jest wykrywany, gdy napiecie Ud osiggnie wartos¢ ponizej wartosci "DC
Link Power Loss" (t1), zdefiniowanej w parametrze PO321. Falownik natychmiast inicjuje kontrolowane zwalnianie
silnika, odzyskujac energie do obwodu posredniego, aby utrzymac prace silnika z napieciem Ud regulowanym na
wartos¢ "DC Link Ride-Through" (P0322).

W przypadku, gdy linia nie powrdci, agregat pozostaje w tym stanie najdtuzej jak to mozliwe (zalezy od

bilans energetyczny) do momentu wystgpienia zbyt niskiego napiecia (FO021 w t5). Jesli linia powrdci przed
wystgpieniem podnapiecia (t3), falownik wykryje swoj powrdt, gdy napiecie Ud osiggnie poziom "DC Link Power
Back" (t4), zdefiniowany na poziomie parametr PO323. Nastepnie silnik jest ponownie przyspieszany, zgodnie z
ustawiong rampg, od rzeczywistej wartosci predkosci do wartosci okreslonej przez wartos¢ zadang predkosci
(PO001) (patrz Rysunek 14.4 na stronie 14-10).

AU,
i KK,
Nominalna R
Powrdt(P0323) b = = = LN e e e e e e e e e e e e e - - - -
Utrata (P0321) |~ = = = L
Ride-Through (P0322) f= = = = L :
Lo .
I : I
: M,
Podnapiecie (75 %)  fr==== :— —:— L T == FO021
I : ....... : I : .
I | : | |
I | : |
1 [ >
Ldl
10 t1 t2 t3 t4 15

Rysunek 14.4: Aktywacja funkcji Ride-Through w trybie wektorowym

t0 - utrata sygnatu na linii.

t1 - wykrywanie zaniku linii.

t2 - zadziatanie podnapieciowe (FO021 bez funkciji Ride-Through).
t3 - powrdt linii.

t4 - wykrywanie powrotu linii.

t5 - aktywacja podnapieciowa (FO021 z funkcjg Ride-Through).

Jesli napiecie sieciowe wytwarza napiecie Ud pomiedzy wartosciami ustawionymi w P0322 i P0323, moze wystapic
usterka FO150, nalezy ponownie ustawi¢ wartosci P0321, P0322 i P0323.

@ WSKAZOWKA!
Wszystkie komponenty napedu muszg by¢ zwymiarowane tak, aby wytrzymac przejsciowe warunki
aplikaciji.

@ WSKAZOWKA!
Aktywacja funkciji Ride-Through nastepuije, gdy napiecie zasilania jest nizsze niz wartos¢ (P0321/1.35).
Ud =Vac x 1,35
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P0321 - Utrata zasilania tacza DC

Regulowany 178 - 770V Ustawienie 252V (P0296 = 0)
Zakres: Fabryczne: 436V (P0296 = 1)
436V (P0296 = 2)
436V (P0296 = 3)
436V (P0296 = 4)
659 V (P0296 = 5)
659 V (P0296 = 6)
659 V (P0296 = 7)

P0322 - DC Link Ride-Through

Regulowany 178 - 770V Ustawienie 243V (P0296 = 0)
Zakres: Fabryczne: 420V (P0296 = 1)

420V (P0296 = 2)
420V (P0296 = 3)
420V (P0296 = 4)
636 V (P0296 = 5)
636 V (P0296 = 6)
636 V (P0296 = 7)

P0323 - Napiecie DC Link po powrocie zasilania

Regulowany 178 - 770V Ustawienie 267 V (P0296 = 0)
Zakres: Fabryczne: 461V (P0296 = 1)
461 V (P0296 = 2)
461 V (P0296 = 3)
461 V (P0296 = 4)
698 V (P0296 = 5)
698 V (P0296 = 6)
698 V (P0296 = 7)

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
P0321 - definiuje poziom napiecia U, , przy ktdérym zostanie wykryta utrata lini.

P0322 - definiuje poziom napiecia U, , ktory falownik bedzie probowat regulowac, aby silnik nadal dziatat.

P0323 - okresla poziom napiecia U, , przy ktorym falownik rozpozna powrdt linii i od ktdrego silnik musi zostac
ponownie przyspieszony.

WSKAZOWKA!
Parametry te wspdtpracujg z parametrami P0325 i PO326 dla funkcji Ride-Through w sterowaniu
wektorowym.
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P0325 - Ride-Through - wzmocnienie czionu P

Regulowany 0,0 do 63,9 Ustawienie 22,8
Zakres: Fabryczne:

P0326 - Ride-Through - wzmocnienie czionu |

Regulowany 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,128
Zakres: Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametry te konfigurujg wektorowy kontroler Pl Ride-Through, ktdry jest odpowiedzialny za utrzymywanie
napiecia DC Link na poziomie ustawionym w P0322.

Regulator R.T.

U, Ride-Through
(PO322)

Wejscie schematu
b blokowego
Rysunek 13.1 na
stronie 13-2 i Rysunek
.‘ 13.3 na stronie 13-4

P0325, PO326

Ug

Rysunek 14.5: Sterownik Pl typu Ride-Through

Zazwyczaj ustawienia fabryczne dla P0325 i PO326 sg odpowiednie dla wiekszosci zastosowan. Nie nalezy
zmienia¢ tych parametréw.

14.5 HAMOWANIE PRADEM STALYM

Hamowanie pradem statym umozliwia zatrzymanie silnika poprzez przytozenie do niego pradu statego. Prad
przytozony do DC Braking jest proporcjonalny do momentu hamowania i moze by¢ ustawiony w PO302. Jest on
ustawiany w procentach (%) pradu znamionowego falownika, biorgc pod uwage silnik o mocy zgodnej z falownikiem.

P0299 - Czas hamowania pradem statym przy starcie

Regulowany 0,0do 15,0 s Fabryka 0,0s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: V/f, WW, VWW PM, VWW HSRM, Sless
Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Czas trwania hamowania pradem statym przy starcie.
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Wirysk pradu
statego przy
starcie

Czestotliwosé

wyJsciowa Cz asr
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t
statym Bieg
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Rysunek 14.6: Uruchamianie hamowania pradem statym przy starcie

P0300 - Czas hamowania pradem statym przy zatrzymaniu

Regulowany 0,0do 15,0 s Fabryka 0,0s
Zasieg: Ustawienia:

Wrtasciwosci: V/f, VWW, WWW PM, VWW HSRM, Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
DC Czas trwania hamowania na przystanku. Rysunek 14.7 na stronie 14-13 przedstawia zachowanie podczas
hamowania na przystanku.

Wstrzykiwanie
/ pradu statego
Czestotliwosé !
wyjsciowa ! |P0300J
i :
1 | N
' Czas
1
1
=
Aktywny i
DIx -
Uruchom/
Zatrzymaj
Nieaktywny

Rysunek 14.7: Uruchamianie hamowania pradem statym

Podczas procesu hamowania, jesli falownik jest wigczony, hamowanie zostanie przerwane, a falownik rozpocznie
normalng prace.

UWAGA!
Hamowanie pradem statym moze by¢ kontynuowane nawet po zatrzymaniu silnika. Nalezy zachowac
ostroznos¢ przy wymiarowaniu termicznym silnika dla krétkotrwatego hamowania cyklicznego.
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P0301 - Czestotliwosé rozpoczecia hamowania pradem statym po zatrzymaniu

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 3,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: V/f, VWWW, WW PM, VWW HSRM, Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla punkt poczatkowy do zastosowania hamowania DC przy zatrzymaniu, gdy falownik jest
wytaczony przez rampe, zgodnie z Rysunek 14.7 na stronie 14-13.

P0302 - Napiecie przytozone do uktadu hamulcowego DC

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 20,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: V/A, WW, VWW PM, VWWW HSRM

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Ten parametr ustawia napiecie DC (moment hamowania DC) przytozone do silnika podczas hamowania.

Ustawienie nalezy wykonac¢ poprzez stopniowe zwigkszanie wartosci PO302, ktéra waha sie od 0,0 do 100,0 %
zZnamionowego napiecia hamowania, az do uzyskania zgdanego momentu hamowania.

Parametr PO409 ma bezposredni wptyw na moment hamowania, poniewaz wartos¢ 100 % w P0302 wskazuje
zrédto napiecia na silniku, ktére skutkuje pradem znamionowym falownika podanym przez P0295.

WSKAZOWKA!
Zbyt wysoka wartos¢ w parametrze PO302 moze spowodowac usterki nadpradowe falownika, a
nawet uszkodzenie podfgczonego silnika przez nadmiar prgdu w uzwojeniach.

P0372 - Prad hamowania DC dla bezczujnika

Regulowany 0,0 do 90,0 % Fabryka 40,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: Sless

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Ten parametr reguluje poziom pradu (moment hamowania DC) przytozony do silnika podczas hamowania.

Zaprogramowany poziom pradu jest wartoscig procentowag prgdu znamionowego falownika.

Ten parametr dziata tylko w trybie sterowania wektorowego bez czujnikdw.

14.6 UNIKNIETA CZESTOTLIWOSC

Ta funkcja falownika zapobiega statej pracy silnika przy wartosciach czestotliwosci, przy ktérych na przyktad uktad
mechaniczny wchodzi w rezonans (powodujac nadmierne wibracje lub hatas).
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P0303 - Pomin czestotliwos¢ 1

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 20,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0304 - Pomin czestotliwos¢ 2

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka 30,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0306 - Pomin Zespot

Regulowany 0,0 do 25,0 Hz Fabryka 0,0 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Uruchamianie tych parametrow odbywa sie w sposob przedstawiony na Rysunek 14.8 na stronie 14-15 ponize;j.

Przejscie przez unikane pasmo czestotliwosci (2xP0306) odbywa sie poprzez rampe przyspieszania/zwalniania.

A
Czestotliwosc
wyjsciowa
2xP0306 =
PO304 [-------5-temsiieree 43 2 x P0306
PO303 [-xummrenss »
Q 3 Odniesienie
[0] ™D
o o
a a

Rysunek 14.8: Aktywacja uniknigtej czestotliwosci

14.7 TRYB POZAROWY

Funkcja "Fire Mode" sprawia, ze falownik kontynuuje napedzanie silnika nawet w niekorzystnych warunkach, blokujac
wszystkie btedy z wyjgtkiem FO070, FO074 i FO022. Funkcja "Fire Mode" jest wybierana poprzez wtaczenie wejscia
cyfrowego (DIx) uprzednio ustawionego na "Fire Mode" z aktywnym poziomem logicznym, NPN lub PNP, zgodnie
z konfiguracjg P0271. Jesli konieczne jest odwrdcenie logiki napedu DIx, mozna uzy¢ bitu 8 ustawien sterowania
P0397. Gdy CFW500 wykryje wejscie w "Trybie pozarowym", alarm "A0211" wytgczy sie i bedzie miat priorytet
na gtdwnym wyswietlaczu HMI. Stan trybu pracy Fire Mode bedzie rowniez aktualizowany w parametrze PO006.
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NIEBEZPIECZENSTWO!
m Nalezy zauwazy¢, ze falownik jest tylko jednym z elementow systemu HVAC i mozna go

skonfigurowac pod katem réznych funkeji, w tym funkcji "Fire Mode" .

= W zwigzku z tym petne dziatanie "trybu pozarowego" funkcji zalezy od doktadnosci projektu i
wspolnej wydajnosci komponentdw systemu.

m Systemy wentylacyjne, ktére dziatajg w zastosowaniach zwigzanych z bezpieczeristwem zycia,
muszg zostac zatwierdzone przez straz pozarng i/lub inny wtasciwy organ publiczny.

= Nieprzerwanie pracy falownika, gdy jest on skonfigurowany do pracy w funkcji "Tryb pozarowy", ma
krytyczne znaczenie i musi by¢ brane pod uwage przy przygotowywaniu planéw bezpieczerstwa
w Srodowiskach, w ktdrych sg one instalowane, poniewaz moze dojs¢ do uszkodzenia samego
falownika i innych komponentow systemu HVAC, srodowiska, w ktérym jest on zainstalowany,
oraz ludzi, co grozi Smiercia.

m Dziatanie w funkcji "Fire Mode" moze w pewnych okolicznosciach spowodowac pozar, poniewaz
urzgdzenia zabezpieczajace zostang wytgczone.

= Tylko personel techniczny i bezpieczenstwa musi bra¢ pod uwage konfiguracije sprzetu dla ""trybu
pozarowego" funkcii.

m  WEG zdecydowanie zaleca przestrzeganie powyzszych zalecen i procedur przed uzyciem falownika
w funkcji "Fire Mode" , i nie bedzie ponosi¢ odpowiedzialnosci wobec uzytkownika koricowego
lub osdb trzecich za jakiekolwiek straty lub szkody poniesione bezposrednio lub posrednio w
wyniku zaprogramowania i dziatania falownika w trybie "Fire Mode" , biorgc pod uwage krytyczne
i specjalne zastosowanie tej funkcii.

@ WSKAZOWKA!

Gdy uzytkownik aktywuje funkcje "Fire Mode" przyjmuje do wiadomosci, ze funkcje ochronne

falownika sg wytaczone, co moze spowodowac uszkodzenie samego falownika, podtgczonych do
niego komponentdéw, srodowiska, w ktérym jest zainstalowany, oraz osdb przebywajgcych w takim
Srodowisku; w zwigzku z tym uzytkownik ponosi petng odpowiedzialnos¢ za ryzyko wynikajace z
takiego stanu pracy. Dziatanie z zaprogramowana funkcjg "Fire Mode" uniewaznia gwarancje na
produkt. Praca w tym stanie jest rejestrowana wewnetrznie przez falownik i musi zostac zatwierdzona
przez odpowiednio wykwalifikowanego specjaliste ds. inzynierii i bezpieczerstwa pracy.
Jesli uzytkownik nacisnie przycisk ESC, komunikat ten zostanie przeniesiony z wyswietlacza
gldwnego na wyswietlacz pomocniczy, a tryb pracy wyswietlany w parametrze PO006 pozostanie
niezmieniony. MoZliwe jest réwniez monitorowanie tego stanu przez wyjscie cyfrowe ustawione na
""Tryb pozarowy"". Podczas pracy w trybie "Fire Mode" wszystkie polecenia STOP sg ignorowane
(nawet Ogdlne wigczenie). Kilka bteddw (uznanych za krytyczne), ktére moga uszkodzi¢ przemiennik,
nie zostanie wytgczonych, ale moze by¢ automatycznie resetowanych w nieskoriczonos¢ (ustaw
ten warunek w parametrze P0582): Przepiecie w obwodzie posrednim (FO022), przetezenie/zwarcie
(FOO70Q) i zwarcie doziemne (FOO74).

P0580 - Konfiguracja "Tryb pozarowy"

Regulowany 0 = Wytagczone ("Tryb pozarowy" nieaktywny) Fabryka 0
Zasieg: 1 = Wigczone (utrzymuje wartos¢ zadang predkosci/PID) Ustawienia:

2 = Wigczone (ustaw wartos¢ zadang predkosci na maksymalng

[PO134])

3 = Wigczone (ustaw wartos¢ zadang PID na wartos¢
zaprogramowang w P0581)
4 = Wigczone (ogdlne wytgczenie, silnik bedzie wybiegat do

zatrzymania)
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:
Opis:

Ten parametr okresla sposdb dziatania funkcji Fire Mode w przetwornicy czestotliwosci.
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Funkcje wspolne dla wszystkich trybow sterowania

Tabela 14.1: Opcje dla parametru PO580

P0580 Opis
0 Funkcja trybu pozarowego jest nieaktywna
1 Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy jest wiaczony, wyswietlacz

HMI pokaze "A0211", ale wartos$¢ zadana predkosci lub PID nie zmieni sie. Silnik bedzie obracat sie zgodnie
z wartoscig zadang predkosci lub wartoscia zadang zdefiniowana przez PID

2 Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy jest wtaczony, wyswietlacz
HMI pokaze "A0211", a odniesienie predkosci zostanie automatycznie ustawione na warto$¢ maksymalng
(PO134). Silnik przyspieszy do tego nowego punktu odniesienia

3 Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy jest wigczony, wyswietlacz HMI
pokaze "A0211", a wartos¢ zadana PID zostanie automatycznie ustawiona na wartos¢ P0581. Silnik bedzie
obracac¢ sie zgodnie z wartoscig zadana zdefiniowana przez PID dla tej nowej wartosci zadanej

4 Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na Fire Mode jest wtaczony, wyswietlacz HMI
pokaze "A0211", ale impulsy wyjsciowe beda wytaczone. Silnik wybiegnie do zatrzymania

P0581 - Wartos¢ zadana PID trybu pozarowego

Regulowany 0 do 100,0 % Fabryka 100,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Definiuje wartos¢ zadanag, ktéra ma by¢ uzywana przez PID, gdy wigczony jest "Fire Mode" i P0580 = 3. Ta wartos¢
procentowa jest wymuszana na wejsciu wartosci zadanej PID. W ten sposdéb zaréwno "PID oprogramowania
sprzetowego falownika" i "Resident App - RApp internal PID"" sg wstepnie ustawione w trybie Fire Mode.

P0582 - Automatyczne resetowanie trybu pozarowego

Regulowany 0 = Ograniczony Fabryka 0
Zasieg: 1 = Bez ograniczen Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje sposdb dziatania "automatycznego resetowania” bteddw krytycznych, gdy falownik znajduje
sie w trybie "Fire Mode" na falowniku. Usterki uznane za krytyczne to: Przepiecie w tagczu DC (FO0022), przetezenie/

zwarcie (FOO70) i usterka uziemienia (FOO74).
Tabela 14.2: Opcje dla parametru PO582
P0582 Opis
0 Ograniczony. Auto-reset dziata zgodnie z definicjg w parametrze PO340

Bez ograniczen. Automatyczny reset nastepuje po 1 s od wykrycia awarii krytycznej, niezaleznie od wartosci
ustawionej w P0340

1
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15 CYFROWE | ANALOGOWE WEJSCIA | WYJSCIA

W tej sekcji przedstawiono parametry konfiguracji wejs¢ i wyjs¢ CFW500. Ta konfiguracja zalezy od modutu

wtykowego, zgodnie z Tabela 15.1 na stronie 15-1.

Tabela 15.1: Konfiguracje wejsc/wyjs¢ CFW500

Funkcje

DI Al ENC AO DOR | DOT |USB| CAN RS-232 RS-485|Profibus EtherNet 18(;] 3 ZS:C Modut wiykowy

4 1 1 1 1 - - 1 - - 1 1 CFW500-10S

8 1 1 1 4 - - 1 - - 1 1 CFW500-10D

6 3 2 1 3 - - 1 - - 1 1 CFW500-I0AD

5 1 1 4 1 - - 1 - - 1 1 CFW500-I0R

4 1 1 1 1 - - 1 - - 1 1 CFW500-I0SP

4 2 1 2 1 - - 2 - - 1 1 CFW500-CRS485P

4 1 1 1 1 1 - 1 - - 1 1 CFW500-CUSB

2 1 1 1 1 - 1 - 1 - - 1 1 CFW500-CCAN

2 1 1 1 1 - - 1 1 - - - 1 CFW500-CRS232

4 2 1 2 1 - - 2 - - 1 1 CFW500-CRS485

2 1 1 1 1 - - 1 1 - 1 CFW500-CPDP
CFW500-CETH-IP

2 1 1 1 1 - - 1 - 1 1 CFW500-CEMB-TCP
CFW500-CEPN-IO

5 1 1 1 3 1 - - 1 - - 1 CFW500 - ENC

7 - 1 - 3 1 - - 1 - - - 1 CFW500 - ENC2

5 1 1 4 1 - - 1 - 1 1 CFW500-I0R-B-PNP

2 9 - o 1 - - 1 - 2 - - CFW500-CETH2

DI - wejscie cyfrowe DOR - przekaznikowe wyjscie cyfrowe Al - wejscie analogowe AO - wyjscie analogowe

DOT - tranzystorowe wyjscie cyfrowe

©

WSKAZOWKA!
CFW500 HMI pokazuje tylko
podtgczonym do produktu.

parametry zwigzane z zasobami dostepnymi w module plug-in

©

WSKAZOWKA!
Funkcjonalne wejscia bezpieczenstwa modutu funkcji bezpieczenstwa CFW500-SFY2 opisano w
instrukciji bezpieczenstwa.

15.1 WEJSCIA ANALOGOWE

Dzigki wejsciom analogowym mozliwe jest na przyktad uzycie zewnetrznej wartosci zadanej predkosci lub
podtaczenie czujnika do pomiaru temperatury (PTC). Szczegdty dotyczace tych konfiguracji opisano w ponizszych

parametrach.

P0018 - Wartos¢ wejscia analogowego Al1
P0019 - Wartosc¢ wejscia analogowego Al2
P0020 - Wartos¢ wejscia analogowego Al3

Regulowany
Zasieg:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

-100,0 do 100,0 %

ro

CZYTAJ, I/0

Fabryka

Ustawienia:
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Opis:
Te parametry tylko do odczytu wskazujg wartos¢ wejs¢ analogowych Al1, Al2 i AI3 w procentach petnej skali.

Podane wartosci sg wartosciami uzyskanymi po wykonaniu przesuniecia i pomnozeniu przez wzmochienie.
Sprawdz opis parametrow od P0230 do P0245.

P0230 - Martwa strefa wejs¢ analogowych

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  1/O ‘

przez HMI:

Opis:

Ten parametr dziata tylko dla wejs¢ analogowych (Alx) zaprogramowanych jako odniesienie czestotliwosci i
okresla, czy strefa martwa na tych wejsciach jest aktywna (1) lub nieaktywna (0).

Jesli parametr jest skonfigurowany jako Nieaktywny (P0230 = 0), sygnat na wejsciach analogowych bedzie
uruchamiany na czestotliwosci odniesienia od punktu minimalnego (OV /0 mA /4 mAlub 10V /20 mA) i bedzie
bezposrednio powigzany z minimalng predkoscig ustawiong w P0133. Sprawdz Rysunek 15.1 na stronie 15-2.

Jesli parametr jest ustawiony jako Aktywny (P0230 = 1), sygnat na wejsciach analogowych bedzie miat martwa
strefe, w ktdrej wartos¢ zadana czestotliwosci pozostaje na poziomie Minimalnej predkosci (PO133), nawet przy
zmianach sygnatu wejsciowego.Sprawdz Rysunek 15.1 na stronie 15-2.

A Odniesienie A Odniesienie

P0134 P0O134

P0133 P0O133

0 *» Sygnat Alx 0—= :—p Sygnat Alx
Ottt 10V
Ot 20 mA
AMA. 20 mA
TO Ve 0
20 MA. oot 0
20 MA. 4 mA
(a) Nieaktywna strefa (b) Aktywna strefa
martwa martwa

Rysunek 15.1: (a) i (b) Uruchamianie wejsc¢ analogowych z nieaktywna strefa martwa i aktywna strefg martwg

W przypadku wejs¢ analogowych Al3 ustawionych na -10V do +10 V (P0243 = 4), bedziemy mieli krzywe podobne
do Rysunek 15.1 na stronie 15-2; z wyjatkiem tego, ze gdy Al3 jest ujemne, kierunek obrotu bedzie odwrotny.
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P0231 - Funkcja sygnatu Al1

P0236 - Funkcja sygnatu Al2

P0241 - Funkcja sygnatu Al3

Regulowany 0 = Referencja predkosci Fabryka 0
Zasieg: 1 = Nieuzywany Ustawienia:

2 = Maksymalny moment obrotowy

3 = Strumien znamionowy V/f

4 =PTC

516 = Nieuzywane

7 = Korzystanie z SoftPLC

8 = Funkcja 1 aplikaciji

9 = Funkcja 2 aplikacii

10 = Funkcja 3 aplikaciji

11 = Funkcja 4 aplikacii

12 = Funkcja 5 aplikacii

13 = Funkcja 6 aplikaciji

14 = Funkcja 7 aplikacii

15 = Funkcja 8 aplikaciji

16 = PIDInt Fback 1

17 = PIDInt Fback 2

18 = PIDExt Fback

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:

Parametry te definiujg funkcje wejscia analogowego.

Gdy wybrana jest opcja 0 (odniesienie predkosci), wejscia analogowe moga zapewnic¢ odniesienie dla silnika,
z zastrzezeniem okreslonych limitow (P0133 i PO134) i dziatania ramp (PO100 do P0O103). Jednak w tym celu
konieczne jest rowniez skonfigurowanie parametrow P0221 i/lub P0222 poprzez wybranie uzycia zgdanego
wejscia analogowego. Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz opis tych parametrow w Rozdziat 7 POLECENIE
LOGICZNE | ODNIESIENIE PREDKOSCI na stronie 7-1.

Opcja 3 (strumien znamionowy V/f) konfiguruje wejscie, ktére ma by¢ uzywane jako ustawienie strumienia
znamionowego dla sterowania V/f (P0202 = 0) w podobny sposoéb jak P0178; jednak od 0,0 do 100,0 % (P0O018,
P0019 lub P0020), a nie od 0,0 do 150,0 % (P0O178). Aby uzyskac wiecej informacii, patrz opis parametru w
Rozdziat 10 KONTROLA VWW na stronie 10-1.

Opcja 4 (PTC) konfiguruje wejscie do monitorowania temperatury silnika za pomoca odczytu czujnika typu
PTC, jesli jest on zainstalowany na silniku. Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat tej funkcji, patrz Sekcja 18.3
ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM (FOO78) na stronie 18-5.

@ WSKAZOWKA!
Al3 nie mozna ustawic¢ za pomocg funkcji PTC, poniewaz jest to dwubiegunowe wejscie analogowe.
Dlatego tez, jesli wejscie Al3 jest ustawione na PTC (P0241 = 4), falownik przechodzi w stan
konfiguracji (KONF).

Opcja 7 (SoftPLC) konfiguruje wejscie, ktdre ma by¢ uzywane podczas programowania w obszarze pamieci
zarezerwowanym dla funkcji SoftPLC. Wiecej informacji mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika SoftPLC.

Opcje 16 i 17 (aplikacja rezydentna) konfiguruje wejscie uzywane przez aplikacje rezydentng RApp (P1003
=1), patrz Pozycja 21.1.4 Wewnetrzny kontroler Pid - PIDInt na stronie 21-8.

Opcja 18 (aplikacja rezydentna) konfiguruje wejscie, ktére ma by¢ uzywane przez aplikacje rezydentng RApp
(P1003 =1), patrz Pozycja 21.1.5 Tryb uspienia PID na stronie 21-15.
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P0232 - Wzmocnienie wejscia Al1

P0237 - Wzmocnhienie wejscia Al2

P0242 - Wzmocnienie wejscia Al3

Regulowany

Zasieg:

0,000 do 9,999

P0234 - Przesuniecie wejscia Al1

P0239 - Przesunigcie wejscia Al2

Fabryka

Ustawienia:

1,000

P0244 - Przesuniecie wejscia Al3

Regulowany

Zasieg:

P0235 - Filtr wejsciowy Al1

-100,0 do 100,0 %

Fabryka

Ustawienia:

0,0 %

P0240 - Filtr wej$ciowy Al2

P0245 - Filtr wej$ciowy Al3

Regulowany

Zasieg:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O

przez HMI:

Opis:

0,00 do 16,00 s

Fabryka

Ustawienia:

0,00s

Kazde wejscie analogowe falownika jest zdefiniowane przez kroki obliczania sygnatu, OFFSET, wzmocnienia,
filtra, funkcji i wartosci Alx, jak pokazano na Rysunek 15.2 na stronie 15-4:

15-4 | CFW500

Wejscie
Al1(*)
Al2(*)
AI3(*)
A J
Sygnat
Al1 - P0233
Al2 - P0238
Al3 - P0243
OFFSET
Al1 — P0234
Al2 — P0239
Al3 — P0244

Zysk
Al1 - P0232
Al2 — P0237
Al3 — P0242

(*) Zaciski sterujgce dostepne w module wtykowym.

Al1 - P0018
Al2 - P0O019
AI3 - P0020

Filtr

Y

Funkcja
Al - P0231
Al2 - P0236
Al3 - P0241

Al1 - P0235
Al2 - P0240
AlI3 - P0245

¥

Wartos¢ Alx
(wewnetrzny)

Rysunek 15.2: Schemat blokowy wejs¢ analogowych - Alx
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P0233 - Sygnat wejsciowy Al1

P0238 - Sygnat wejsciowy Al2

Regulowany 0=0do 10V /20 mA Fabryka 0
Zasieg: 1=4-20mA Ustawienia:
2=10V/20mA do 0
3=20do4 mA

P0243 - Sygnat wejsciowy Al3

Regulowany 0=0do 10V /20 mA Fabryka 0
Zasieg: 1=4-20mA Ustawienia:
2=10V/20mA do 0O
3=20do 4 mA
4=-10do +10V
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O ‘
przez HMI:
Opis:

Parametry te konfigurujg typ sygnatu (prad lub napiecie), ktory bedzie odczytywany na kazdym wejsciu analogowym,
a takze zakres jego zmian. Nalezy pamietac, ze tylko Al3 ma opcje 4 (-10 V do +10 V). W opcjach 2 i 3 parametrow
odniesienie jest odwrocone, to znaczy mamy maksymalng predkos¢ z minimalnym sygnatem w Alx.

W module wtykowym CFW500 przetacznik DIP S1:1 w pozycji ON konfiguruje wejscie Al1 dla sygnatu
pradowego. W innych przypadkach nalezy zapoznac¢ sie z instrukcjg instalacji, konfiguraciji i obstugi uzywane;j
wtyczki. Tabela 15.2 na stronie 15-5 ponizej podsumowuje konfiguracije i rdwnanie wejs¢ analogowych.

Tabela 15.2: Konfiguracja i rdwnanie Alx

P0233, Przetacznik . . -
Sygnat P0238 P0243 DIP Rownanie Alx(%)
0-10V 0 0 wye | Al :(A1'5‘<VV) X (100 %) + PRZESUNIECIE) x WZMOCNIENIE
Alx(mA) o
0 =0mA 0 9 ON A = (23T x (100 %) + PRZESUNIECIE) x WZMOCNIENIE
420 mA 1 1 oN Alx = (((AIX(mA) -4 mA)) x (100 %) + PRZESUNIECIE)X WZMOCNIENIE
BmA
10- 0V 5 5 Wyb. | Alx=1009%- (’?g‘(\\//) x (100 %) + PRZESUNIECIE)X WZMOCNIENIE
20-0mA | 2 2 ON Alx = 100 % - (’;'z)‘(mﬁ) x (100 %) + PRZESUNIECIE)X WZMOCNIENIE
m
_ 1
20 - 4 mA 3 3 ON Alx = 100 % - ((W) x (100 %) + PRZESUNIECIE)X WZMOCNIENIE
m 0
-10do Alx = [ AXV) 5 (100 9%) + PRZESUNIECIE }x WZMOCNIENIE
- 4 WYE. 5oy b
+10V

Na przyktad: Alx =5V, PRZESUNIECIE = -70,0 %, Zysk = 1,000, z sygnatem od 0 do 10V, czyli Alx;,; = 0 i Alxg = 10.

AlX(%) = (% x (100 %) + (70 %)) x 1=-20,0%

Inny przyktad: Alx = 12 mA, PRZESUNIECIE = -80,0 %, Zysk = 1,000, z sygnatem od 4 do 20 mA, czyli Alx, =
4 AlXFE =16.

Alx(%) :(% x (100 %) + (-80 %)) x1=-30,0%
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Alx' = -80,0 % oznacza, ze silnik bedzie obracat sie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazowek zegara z
wartoscig odniesienia w module rowng 30,0 % wartosci P0134, jesli funkcja sygnatu Alx to "Speed Reference".

W przypadku parametrow filtra (P0235, P0240 i P0245) ustawiona wartos$¢ odpowiada statej czasowej uzywanej

do filtrowania odczytanego sygnatu wejsciowego. Dlatego czas reakcji filtra jest okoto trzy razy dtuzszy od wartosci
tej statej czasowej.

15.2 WYJSCIA ANALOGOWE

Wyjscia analogowe (AOx) sa konfigurowane za pomoca trzech typdw parametréw: funkcji, wzmocnienia i sygnatu,
zgodnie ze schematem blokowym Rysunek 15.3 na stronie 15-6.

Standardowy modut wtyczki CFW500-I0S ma tylko wyjscie analogowe AO1, ale wtyczka CFW500-I0AD zapewnia
jeszcze jedno wyjscie analogowe AO2.

Funkcja AO1 - P0014

AO1 - P0251 AO2 - P0015
AO2 - P0254

PO001
PO002

PO003 Zysk Sygnat
P0040 AO1 - P0252 AO1 - P0253

POO11 AO2 - P0255 _
o041 AO2 - P0256

P0O009
SoftPLC
PO037
P0696 Wartos¢ AOx

P0O697 AO1(*)
P0698 AO2(*)

h J
A

(*) Zaciski sterujgce dostepne w module wtykowym.

Rysunek 15.3: Schemat blokowy wyjs¢ analogowych - AOx

P0014 - Wartos¢ wyjscia analogowego AO1

P0015 - Wartos¢ wyjscia analogowego AO2

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ, I/0

przez HMI:

Opis:

Te parametry tylko do odczytu wskazuja wartos¢ wyjs¢ analogowych AO1 i AO2 w procentach petnej skali.
Podane wartosci sg wartosciami uzyskanymi po pomnozeniu przez wzmochienie. Sprawdz opis parametrow
od P0251 do P0256.
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P0251 - Funkcja wyjscia AO1
P0254 - Funkcja wyjscia AO2

Regulowany
Zasieg:

Wtasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

0 = Referencja predkosci

1 = Nieuzywany

2 = Predkos¢ rzeczywista

3 = Referencyjny prad momentu obrotowego
4 = Moment obrotowy

5 = Prad wyjsciowy

6 = Zmienna procesowa

7 = Aktywny prad

8 = Moc wyjsciowa

9 = Wartos¢ zadana PID

10 = Moment obrotowy >0

11 = Moment obrotowy silnika

12 = SoftPLC
13 do 15 = Nieuzywane
16 = Ixt silnika

17 = Nieuzywany

18 = Wartos¢ PO696

19 = Wartos¢ PO697

20 = Wartos¢ P0698

21= Zastosowanie funkcji nr 1
22 = Zastosowanie funkcji nr 2
23 = Zastosowanie funkcji nr 3
24 = Zastosowanie funkcji nr 4
25 = Zastosowanie funkcji nr 5
26 = Zastosowanie funkcji nr 6
27 = Zastosowanie funkcji nr 7
28 = Zastosowanie funkcji nr 8
29 = Wyjscie PIDExt

l/0

Fabryka
Ustawienia:

P0251 =2
P0254 =5

Parametry te ustawiajg funkcje wyjscia analogowego, zgodnie z funkcjag i skalg przedstawiong w Tabela 15.3
na stronie 15-7.

Tabela 15.3: Petna skala wyjs¢ analogowych

Funkcja Opis Petna skala
0 Wartos¢ zadana predkosci na wejsciu rampy PO001 P0134
2 Predkos¢ efektywna na wyjsciu falownika (PO005) P0134
3 Moment obrotowy Prad odniesienia P0169(+) lub PO170(-)
4 Moment obrotowy P0O169(+) lub PO170(-)
5 Catkowity prad wyjsciowy w RMS 2xP0295
6 Zmienna procesowa PID P0528
7 Prad czynny 2xP0295
8 Moc wyjsciowa 1,5 x /3 x P0295 x P0296
9 Wartos¢ zadana PID P0528
10 Moment obrotowy > 0 P0169(+) lub PO170(-)
11 Moment obrotowy silnika w stosunku do znamionowego momentu obrotowego 200 %
12 Skala SoftPLC dla wyjscia analogowego 32767
16 Ixt przeciazenie silnika (PO037) 100 %
18 Wartos¢ PO696 dla wyjscia analogowego AOx 32767
19 Wartos¢ PO697 dla wyjscia analogowego AOx 32767
20 Wartos¢ P0698 dla wyjscia analogowego AOx 32767
21 do 28 Wartosc¢ zdefiniowana przez aplikacje SoftPLC na WPS/WLP 32767
29 Wartosc zdefiniowana przez Pozycija 21.1.6 Zewnetrzny sterownik PID na stronie 21-18 32767
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P0252 - Wzmochnienie wyjscia AO1

P0255 - Wzmocnienie wyjscia AO2

Regulowany 0,000 do 9,999 Fabryka 1,000
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:
Okresla wzmocnienie wyjscia analogowego zgodnie z rownaniem Tabela 15.3 na stronie 15-7.

P0253 - Sygnat wyjsciowy AO1

P0256 - Sygnat wyjsciowy AO2

Regulowany 0=0do 10V Fabryka 0
Zasieg: 1=0-20mA Ustawienia:
2=4-20mA
3=10do 0V
4 =20do 0 mA
5=20do4 mA
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
Opis:

Parametry te konfigurujg, czy analogowy sygnat wyjsciowy bedzie prgdowy czy napieciowy z bezposrednim lub
odwrotnym odniesieniem. Oprdcz ustawienia tych parametrow konieczne jest rdwniez ustawienie przetgcznikdw
DIP. W standardowym module wtykowym CSP500 przetacznik DIP S1:2 w pozycji ON konfiguruje wyjscie
analogowe w postaci napiecia. W pozostatych przypadkach nalezy zapoznac¢ sie z instrukcjg instalagji,
konfiguraciji i obstugi uzywanej wtyczki.

Tabela 15.4 na stronie 15-8 ponizej podsumowuje konfiguracje i rdwnanie wyjs¢ analogowych, gdzie zaleznosé
miedzy funkcja wyjscia analogowego a petna skalg jest zdefiniowana przez P0251, zgodnie z Tabela 15.3 na
stronie 15-7.

Tabela 15.4: Charakterystyczna konfiguracja i rownania AOx

Sygnat P0253 P0256 Prze[')?;z“'k Réwnanie
1
0-10V 0 0 ON AOx:(LNKCJA xWZMOCNIENIE)x 10V
Skala 0
1
0-20mA 1 1 WYE. AOX = (LNKCJA X WZMOCNIENIE) X 20 A
Skala 0
1
4-20mA 5 > WYE. AOX = (Mx WZMOCNIENIE)X 16 MA + 4 mA
Skala 0
1
10-0V 3 3 ON AOx =10V - (MXWZMOCNIENIE)MOV
Skala 0
1
20 -0 mA 4 4 WYE. AOX = 20 mA - (Mx WZMOCNIENIE)X 20 mA
Skala 0
1
20 -4 mA 5 5 WYL, AOX = 20 mA - (7FU’S\‘E?JA X WZMOCNIENIE)X 16 mA
ala 0
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15.3 CZESTOTLIWOSC WEJSCIOWA

Wejscie czestotliwosciowe skifada sie z szybkiego wejscia cyfrowego zdolnego do konwersiji czestotliwosci impulséw
na wejsciu na sygnat proporcjonalny o rozdzielczosci 10 bitéw. Po konwersji sygnat ten jest wykorzystywany jako
sygnat analogowy do odniesienia predkosci, zmiennej procesowej, uzycia SoftPLC itp.

Zgodnie ze schematem blokowym Rysunek 15.4 na stronie 15-9, sygnat w czestotliwosci jest konwertowany na
wielkos¢ cyfrowg w 10 bitach za pomoca bloku "calc. Hz/%", gdzie parametry P0248 i PO250 definiujg pasmo
czestotliwosci sygnatu wejsciowego, podczas gdy parametr P0022 wskazuje czestotliwosé impulséw w Hz. Na
tym etapie konwers;ji sygnat czestotliwosci jest traktowany podobnie do zwyktego wejscia analogowego; poréwnaj
z Rysunek 15.2 na stronie 15-4.

WSKAZOWKA!
Sygnat wejsciowy czestotliwosci na DI2 musi by¢ NPN niezaleznie od ustawienia w P0271 i nie moze
przekraczad limitu 20 kHz.

Sygnat Fl
(NPN)
DI2(%)
» Fl(Hz) - PO022
Fl(Hz)
* FI(%) — PO021
Calc. Hz / %
(Hz)
P0250
P0248
100 (%)
FI(%) Filtr
9" B Funkcja
é P0245 FI — P0246
A 4
OFFSET Wartosc Fl
FI — P0249 (wewnetrzna)

(*) Zacisk sterujgcy dostepny w module wtykowym.

Rysunek 15.4: Schemat blokowy wejscia czestotliwosci - Fl (DI2)

Wejscie cyfrowe DI2 jest wstepnie zdefiniowane do wprowadzania czestotliwosci z mozliwoscig pracy w szerokim
zakresie od 10 do 20,000 Hz.

Filtr wejsciowy czestotliwosci jest taki sam jak filtr uzywany dla wejscia Al3, tj. parametr P0245.

P0021 - Wartos¢ wejscia czestotliwosci Fl w %

Regulowany -100,0 do 100,0 % Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu ‘ CZYTAJ, I/0O

przez HMI:

Opis:

Ten parametr tylko do odczytu wskazuje wartos¢ wejscia czestotliwosci w procentach petnej skali.

Podane wartosci sg wartosciami uzyskanymi po wykonaniu przesuniecia i pomnozeniu przez wzmaocnienie.
Sprawdz opis parametrow od P0247 do P0250.
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P0022 - Wartosé czestotliwosci wejsciowej Fl w Hz

Regulowany 0 do 20000 Hz Fabryka
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: ro
Grupy Dostepu | CZYTAJ, I/0
przez HMI:

Opis:
Wartos¢ w hercach czestotliwosci wejsciowej FI.

WSKAZOWKA!
Dziatanie parametrow P0021 i PO022, a takze wejscia czestotliwosci, zalezy od aktywacji parametru
P0246.

P0246 - Wejscie czestotliwosci Fl

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
2 = impuls zliczania DI2
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:
Opis:

Gdy wartos¢ tego parametru wynosi "1", aktywowane jest wejscie czestotliwosci, przez co funkcja wejscia
cyfrowego DI2 w P0264 jest ignorowana, a wartos¢ bitu "1" parametru P0O012 jest utrzymywana na poziomie "0".
Z drugiej strony, gdy ustawiona jest wartos¢ "0", wejscie czestotliwosci jest nieaktywne, utrzymujgc parametry
P0021 i PO022 w zerze.

W pozycji "2" impulsy zliczajace z wejscia cyfrowego 2 sg dostepne w znaczniku do wewnetrznego uzytku
Softple, a parametry P0021 i P0022 sg utrzymywane na poziomie zerowym. Maksymalna czestotliwosé
dozwolona w tej opcji wynosi 250 Hz.

P0247 - Wzmocnienie wejsciowe w czestotliwosci Fl

Regulowany 0,000 do 9,999 Fabryka 1,000
Zasieg: Ustawienia:

P0248 - Minimalna czestotliwos¢ wejsciowa Fl

Regulowany 10 do 20000 Hz Fabryka 10 Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0249 - Przesunigcie wejscia w czestotliwosci FlI

Regulowany -100,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
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P0250 - Maksymalna czestotliwos¢ wejsciowa Fl

Regulowany 10 do 20000 Hz Fabryka 10000 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:
Parametry te definiujg zachowanie czestotliwosci wejsciowej zgodnie z réwnaniem:

Fi = ((P025o —po24s )~ (100 %) + P0249 ) x P0247

Parametry P0248 i P0250 okreslajg zakres dziatania wejscia czestotliwosci (Fl), podczas gdy parametry P0249
i P0247 okreslajg odpowiednio przesuniecie i wzmocnienie. Na przyktad FI = 5000 Hz, P0248 = 10 Hz, P0250
= 10000 Hz, P0249 = -70,0 % i P0247 = 1,000, a zatem:

_(( 2000-10'y %) - 70 - 9
FI = ((10000_10)0x(100 %) - 70 % ) x 1,000 = 20,05 %

Wartos¢ Fl = -20,05 % oznacza, ze silnik bedzie obracat sie w przeciwnym kierunku z odniesieniem w module
rownym 20,0 % wartosci PO134.

Gdy P0246 = 1, wejscie cyfrowe DI2 jest wstepnie zdefiniowane dla wejscia czestotliwosciowego, niezaleznie
od wartosci P0264, z mozliwoscig pracy w pasmie od 10 do 20,000 Hz przy 10 Vpp.

Stata czasowa filtra cyfrowego dla wejscia czestotliwosci jest wspoétdzielona z wejsciem analogowym Al3
poprzez parametr P0245.

15.4 CZESTOTLIWOSC WYJSCIOWA

Podobnie jak wejscie czestotliwosci jest zaimplementowane w wejsciu cyfrowym DI2, wyjscie czestotliwosci jest
ustalone na tranzystorowym wyjsciu cyfrowym DO2.

Konfiguracja i zasoby dostepne na wyjsciu czestotliwosci sa zasadniczo takie same, jak w przypadku wyjs¢
analogowych, jak pokazano na Rysunek 15.5 na stronie 15-11.

Funkcja
FO - PO257

PO001
PO002
P0O003
P0040 Calc. Hz / %
POO11 (%)
PO041 100 FO(Hz) Warto$é FO
P0O009

SoftPLC
PO037
P0696 ¥ o
POGY7 P0259 “P0260 (Hz)

i DO2()

-

h 4
FO(H2) - POO17

Zysk
FO - P0258 FO(%) - PO016

(*) Zacisk sterujacy dostepny w module wtykowym.
Rysunek 15.5: Schemat blokowy wyjscia w czestotliwosci FO (DO2)
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P0016 - Wartos¢ wyjsciowa czestotliwosci FO w %

Regulowany 0,0 do 100,0 %

Zasieg:

Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ, I/0
przez HMI:

Opis:

Fabryka
Ustawienia:

Wartos¢ procentowa czestotliwosci wyjsciowej FO. Warto$¢ ta jest podawana w odniesieniu do zakresu

okreslonego przez P0259 i P0260.

P0017 - Wartos¢ wyjsciowa czestotliwosci FO w Hz

Regulowany 0 do 20000 Hz
Zasieg:

Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ, I/O
przez HMI:

Opis:

Wartos¢ w hercach czestotliwosci wyjsciowej FO.

P0257 - Funkcja wyjscia czestotliwosci FO

Regulowany 0 = Referencja predkosci

Zasieg: 1 = Nieuzywany
2 = Predkos¢ rzeczywista
314 = Nieuzywane
5 = Prad wyjsciowy
6 = Zmienna procesowa
7 = Aktywny prad
8 = Nieuzywany
9 = Wartos¢ zadana PID
10 = Nieuzywany
11 = Moment obrotowy silnika
12 = SoftPLC
131 14 = Nieuzywane
15 = Wytacz FO
16 = Ixt silnika
17 = Nieuzywany
18 = Wartos¢ PO696
19 = Wartosé PO697
20 = Wartos¢ P0698
21 = Funkcja 1 aplikacji
22 = Funkcja 2 aplikacii
23 = Funkcja 3 aplikaciji
24 = Funkcja 4 aplikacii
25 = Funkcja 5 aplikaciji
26 = Funkcja 6 aplikaciji
27 = Funkcja 7 aplikacii
28 = Funkcja 8 aplikaciji

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:
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Ten parametr ustawia funkcje wyjscia czestotliwosci podobnie do ustawient wyjs¢ analogowych, takich jak
funkcja i skala obecne w Tabela 15.5 na stronie 15-13.

Funkcja tranzystorowego wyjscia cyfrowego DO2 jest definiowana przez P0276, gdy funkcja wyjscia
czestotliwosci jest nieaktywna, tzn. P0257 = 15. Jednak kazda inna opcja P0257 i wyjscie cyfrowe DO2 staje
sie wyjsciem czestotliwosci, ignorujac funkcje wyjscia cyfrowego ustawiong w P0276.

Tabela 15.5: Petna skala wyjscia czestotliwosci

Funkcja Opis Petna skala
0 Wartos¢ zadana predkosci na wejsciu rampy (PO001) P0134
2 Rzeczywista predkos¢ na wyjsciu falownika (PO002) PO134
5 Catkowity prad wyjsciowy w RMS 2xP0295
6 Zmienna procesowa PID P0528
7 Prad czynny 2xP0295
9 Wartos¢ zadana PID P0528
11 Moment obrotowy silnika w stosunku do momentu 200,0 %
Znamionowego
12 Skala SoftPLC dla wyjscia czestotliwosci 32767
15 Nieaktywne wyjscie czestotliwosci - DO2 jest wyjsciem -
cyfrowym
16 Przecigzenie silnika Ixt (PO037) 100 %
18 Wartos¢ P0696 dla wyjscia analogowego AOx 32767
19 Wartosc¢ P0697 dla wyjscia analogowego AOx 32767
20 Wartosc¢ PO698 dla wyjscia analogowego AOx 32767
21 do 28 Wartos¢ zdefiniowana Aplikacja SoftPLC na WPS/WLP 32767

P0258 - Wzmocnienie czestotliwosci wyjsciowej FO

Regulowany 0,000 do 9,999 Fabryka 1,000
Zasieg: Ustawienia:

P0259 - Minimalna czestotliwosé wyjsciowa FO

Regulowany 10 do 20000 Hz Fabryka 10 Hz
Zasieg: Ustawienia:

P0260 - Maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa FO

Regulowany 10 do 20000 Hz Fabryka 10000 Hz
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:
Wzmocnienie, wartosci minimalne i maksymalne dla czestotliwosci wyjsciowej FO.

15.5 WEJSCIA CYFROWE

Aby korzysta¢ z wejs¢ cyfrowych, CFW500 posiada do osmiu portéw, w zaleznosci od modutu wtykowego
podtgczonego do produktu. Sprawdz Tabela 15.1 na stronie 15-1.

Ponizej opisano parametry wejs¢ cyfrowych.
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P0271 - Cyfrowy sygnat wejsciowy

Regulowany 0 = (DI1...DI8) NPN Fabryka 0
Zasieg: 1=(DI1) - PNP Ustawienia:
2 = (DI1...DI2) - PNP
3 = (DI1...DI3) - PNP
4 = (DI1...DI4) - PNP
5 =(DI1...DI5) - PNP
6 = (DI1...DIB) - PNP
7 = (DI1...DI7) - PNP
8 = (DI1...DI8) - PNP
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu ‘ I/0 ‘
przez HMI:
Opis:

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

P0012 - Status wejs¢é cyfrowych DI8 do DI1

Regulowany Bit 0 = DIt Fabryka
Zasieg: Bit 1 = DI2 Ustawienia:
Bit 2 = DI3
Bit 3 = Dl4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Wiasciwosci: ro
Grupy Dostepu  CZYTAJ, I/0O
przez HMI:
Opis:

Zapomoca tego parametru mozna wyswietlic¢ stan wejs¢ cyfrowych produktu, zgodnie z podtagczonym modutem
wtykowym. Patrz parametr PO027 w Sekcja 6.1 DANE INWERTERA na stronie 6-1.

Wartos¢ P0012 jest wskazywana w systemie szesnastkowym, gdzie kazdy bit liczby wskazuje stan wejscia
cyfrowego, tzn. jesli bit, ma wartos¢ "0", DI1 jest nieaktywne; jesli bit, ma wartos¢ "1", DI1 jest aktywne i tak
dalej, az do DI8. Ponadto okreslenie DIx aktywnego lub nieaktywnego uwzglednia typ sygnatu w DIx zdefiniowany
przez PO271.

Aktywacja DIx zalezy od sygnatu na wejsciu cyfrowym i od PO271, zgodnie z Tabela 15.6 na stronie 15-14, w
ktorej wymieniono parametry PO271, napiecie progowe aktywacji "V;,", napiecie progowe dezaktywaciji "V "
oraz wskazanie stanu DIx w parametrze PO012.

Tabela 15.6: Wartosci PO012 dla x od 1 do 8

Ustawienie w P0271 Napiecie progowe w DIx P0012
VTL >9V Bitq =0

Dhx = NPN Vi< 5V Bit: = 1

Vo< 17V Bite.s =0

Dix = PNP Vi > 20 V Blit,s = 1
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WSKAZOWKA!
Parametr PO012 wymaga od uzytkownika znajomosci konwersji pomiedzy binarnym i szesnastkowym
systemem liczbowym.

P0263 - Funkcja wejscia cyfrowego DI1
P0264 - Funkcja wejscia cyfrowego DI2
P0265 - Funkcja wejscia cyfrowego DI3
P0266 - Funkcja wejscia cyfrowego DI4
P0267 - Funkcja wejscia cyfrowego DI5
P0268 - Funkcja wejscia cyfrowego DI6

P0269 - Funkcja wejscia cyfrowego DI7

P0270 - Funkcja wejscia cyfrowego DI8

Regulowany 0 do 53 Fabryka P0263 = 1

Zasieg: Ustawienia: P0264 =38
P0265 = 20
P0266 = 10
P0267 =0
P0268 =0
P0269 =0
P0270=0

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  1/O ‘

przez HMI:

Opis:

Parametry te umoZzliwiajg konfiguracje funkcji wejscia cyfrowego, zgodnie z regulowanym zakresem wymienionym
w Tabela 15.7 na stronie 15-16.
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Tabela 15.7: Funkcje wejscia cyfrowego

Wartos¢ Opis Uzaleznienie
0 Nieuzywany -
1 Start/Stop P0224 = 1 lub P0227 = 1
2 Gotowos¢ P0224 =1 lub P0227 = 1
8 Polecenie szybkiego zatrzymania P0224 =1 |lub P0227 =1
4 Start do przodu (P0O224 = 11 P0223 = 4) lub
(P0227 = 11 P0226 = 4)
5 Start do tytu P0224 =1 lub P0227 = 1
6 Polecenie uruchomienia trzech przewoddw P0224 =1 lub P0227 =1
7 Polecenie zatrzymania trzech przewodow P0224 =1 lub P0227 = 1
8 Kierunek obrotu zgodny z ruchem wskazéwek zegara P0223 = 4 lub P0226 = 4
9 Wybdr lokalny/zdalny P0220 = 4
10 Polecenie JOG P0225 = 2 lub P0228 = 2
11 Elektroniczny Potencjometr: Accelerate E.P. P0221 = 7 lub P0222 = 7
12 Elektroniczny Potencjometr: Decelerate E.P P0221 = 7 lub P0222 = 7
13 Odniesienie do wielu predkosci P0221 = 8 lub P0222 = 8
14 2- Wybodr rampy PO105 =2
15do 17 Nieuzywany -
18 Brak alarmu zewngtrznego -
19 Brak usterki zewnetrznej -
20 Reset btedu Aktywny btad
21 Korzystanie z SoftPLC Program uzytkownika SoftPLC
22 PID Reczny/Automatyczny P0203 =1 lub 2
23 Nieuzywany =
24 Wytacz Flying Start P0320 =1 lub 3
25 Regulacja tacza DC =
26 Programowanie zamkow -
27 Weczytanie ustawien dla uzytkownika nr 1 Falownik wytaczony
28 Woczytanie ustawien dla uzytkownika nr 2 Falownik wytagczony
29 PTC - czujnik termiczny silnika -
3031 Nieuzywany -
32 Referencja wielu predkosci 2 Rampa P0221 = 8 lub P0222 = 8iP0105 = 2
33 Elektroniczny Potencjometr: Przyspiesz E.P. z 2- Rampa P0221 =7 lub P0222 = 7 i PO105 = 2
34 Elektroniczny Potencjometr: Zwolnij E.P. z 2- Rampa P0221 =7 lub P0222 = 7 i PO105 = 2
35 Komenda biegu do przodu z 2:- Rampa P0224 =1 lub P0O227 = 1iP0105 =2
36 Polecenie biegu wstecznego z 2 Rampa P0224 =1 lub P0O227 = 1iP0105 = 2
37 Przyspieszenie zasilania / wigczenie 2823? - ; :EB gggg; _ ;
38 Zwalnianie zasilania / wytaczanie Eggg? _ ; :33 Eggg; - ;
39 Zastosowanie funkgcji nr 1 -
40 Zastosowanie funkgcji nr 2 -
41 Zastosowanie funkcji nr 3 -
42 Zastosowanie funkcji nr 4 -
43 Zastosowanie funkcji nr 5 -
44 Zastosowanie funkgcji nr 6 -
45 Zastosowanie funkcji nr 7 -
46 Zastosowanie funkciji nr 8 -
47 Wewnetrzny PID Praca automatyczna/reczna P1003 i zobacz Sekcja 21.1 APLIKACJA
REZYDENTA - RAPP na stronie 21-3
48 Zewnetrzny PID Praca automatyczna/reczna P1008 i zobacz Sekcja 21.1 APLIKACJA
REZYDENTA - RAPP na stronie 21-3
49 Nieuzywany -
50 Tryb pozarowy ,Fire Mode” Patrz Sekcja 14.7 TRYB POZAROWY na
stronie 14-15
51 Uruchamianie/zatrzymywanie z blokada po wiaczeniu -
zasilania
52 Bieg do przodu z blokada po wtaczeniu zasilania =
53 Bieg wsteczny z blokada po wiaczeniu zasilania -
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a) RUN/STOP

Wigcza lub wytgcza obroty silnika poprzez rampe przyspieszania i zwalniania.

Rampa przyspieszenia h Rampa
1\ Zwalniajgca
Wyjscie :
czestotliwose :
: Czas
Aktywny
Dix  Nieaktywny o
Czas

Rysunek 15.6: Przyktad funkcji Run/Stop

b) WEACZENIE OGOLNE

Wiacza obroty silnika poprzez rampe przyspieszenia i wytacza je poprzez natychmiastowe odciecie impulsow;
silnik zatrzymuje sie bezwtadnie.

Rampa Silnik pracuje
przyspieszenia swobodnie

Czestotliwosé
wyjsciowa

v

' : Czas

Aktywny

DIx Nieaktywny

\ 4

Czas
Rysunek 15.7: Przyktad funkcji Ogdine wigczenie

¢) QUICK STOP

Gdy nieaktywny, wytacza falownik przez 3- Rampa przez P0O106.

P0106 - Rampa

Czestotliwosé zwalniania
wyjsciowa
Czas
Aktywny
DIx - Szybki Stop Nieaktywny o
Czas

Rysunek 15.8: Przykiad funkcji szybkiego zatrzymania
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d) BIEG DO PRZODU/BIEG WSTECZNY

Polecenie to jest potgczeniem funkciji Run/Stop z funkcija Kierunek rotacii.

Aktywny
DIx - Do przodu Nieaktywn

>
Czas

Aktywny

DIx - Rewers ! |_|Nieakt;}wn R
: P i Czas

Zgodnie z
ruchem ! .

wskazowek Przeciwnie do ) >
ruchu ' Czas
zegara wskazowek *
zegara

Rysunek 15.9: Przykiad funkcji przewijania do przodu/ przewijania do tytu

Czestotliwosé
wyjsciowa Y

e) TRZYPRZEWODOWY START / STOP

Funkcja ta prébuje odtworzy¢ aktywacije tréjprzewodowego rozruchu bezposredniego ze stykiem podtrzymujacym,
gdzie impuls w DIx-Start umozliwia obrét silnika, podczas gdy DIx-Stop jest aktywny.

Aktywny
DIx - Start ieaktywn .

Czas

\Aktywny :
DIx - Stop iNieaktywny R
. : Czas

Czestotliwosc
wyjsciowa : -
Czas

Rysunek 15.10: Przyktad trojprzewodowej funkcji Start / Stop

@ WSKAZOWKA!
Wszystkie wejscia cyfrowe ustawione dla Ogoéine wigczenie, szybkie zatrzymanie, bieg do przodu/
bieg wsteczny i start/stop muszg znajdowac sie w stanie "Aktywny" , aby falownik mogt wtaczy¢
obroty silnika.

f) KIERUNEK OBROTU

Jesli DIx jest nieaktywny, kierunek obrotu jest zgodny z ruchem wskazéwek zegara; w przeciwnym razie kierunek
obrotu bedzie przeciwny do ruchu wskazéwek zegara.
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Zgodnie
z ruchem

Czestotliwosé wskazdwek
wyjsciowa zegara
E Czas
H Przeciwnie do
. ruchu wskazowek
: zegara
Aktywny
DIx Nieaktywny
Czas

Rysunek 15.11: Przyktad funkcji kierunku obrotu

g) LOKALNIE / ZDALNIE
Jesli DIx jest nieaktywny, wybierane jest polecenie lokalne; w przeciwnym razie wybierane jest polecenie zdalne.
h) JOG

Polecenie JOG jest potgczeniem polecenia Run / Stop z wartoscig zadang predkosci poprzez parametr P0O122.

JOG czestotliwose (P0122)

Rampa
Czestotliwose przyspieszen N — Rampa
wyjsciowa : i L. ; Zwalniajgca .
' : ; : Czas
Aktywny
DIx - H ' )
Uruchom/ i : Nieaktywny
Zatrzymaj H Cras
Aktywny
Dix - JOG Nieaktywny
Czas
Dix - Aktywny
Ogolne witaczenie Nieaktywny
Czas

Rysunek 15.12: Przyktad funkcji JOG
i) POTENCJOMETR ELEKTRONICZNY (E.P.)
Funkcja E.P. umozliwia ustawienie predkosci za pomocg wejs¢ cyfrowych zaprogramowanych dla funkgciji
Przyspieszanie E.P. i Zwalnianie E.P. Podstawowa zasada dziatania tej funkciji jest podobna do regulacji glosnosci
i natezenia dzwieku w urzadzeniach elektronicznych.
Na dziatanie funkcji E.P. wptywa réwniez zachowanie parametru P0120, tzn. jesli PO120 = 0, wartoscig poczatkowa
odniesienia E.P. bedzie PO133; jesli PO120 = 1, wartoscia poczatkowa bedzie ostatnia wartos¢ odniesienia przed

wytgczeniem falownika, a jesli P0O120 = 2, wartoscig poczatkowa bedzie odniesienie za pomoca przyciskow P0121.

Ponadto, odniesienie E.P. mozna zresetowac poprzez aktywacije obu wejs¢ Przyspieszanie E.P. i Zwalnianie E.P.,
gdy falownik jest wytgczony.
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DIx - Przyspieszenie
o ySp!

Rampa — Odniesienie
DIx - Zwolnij
O
| & Reset
Wiaczanie (RUN) —|
P0O133
Czestotliwosc l
wyjsciowa H i ; )
Altyanyi i Czas
DIx - Przyspieszenie NieaktyWny
H : : Cza

< Aktywny § #as

DIx - Zwolnij Nieaktywny
Aktywny Czas
DIx - Uruchom/Zatrzymaj Nieaktywny .
Czas

Rysunek 15.13: Przyktad funkcji potencjometru elektronicznego (E.P)
j) MULTISPEED

Odniesienie Multispeed, jak opisano w Pozycja 7.2.3 Parametry odniesienia predkosci na stronie 7-10, umozliwia
wybor jednego z o$miu pozioméw odniesienia wstepnie zdefiniowanych w parametrach od P0124 do P0131
za pomoca kombinacji maksymalnie trzech wejs¢ cyfrowych. Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz Rozdziat 7
POLECENIE LOGICZNE | ODNIESIENIE PREDKOSCI na stronie 7-1.

k) 2- RAMPA

Jesli DIx jest nieaktywny, falownik uzywa domysinej rampy przez PO100 i PO101; w przeciwnym razie uzyje rampy
2 przez P0O102 i PO103.

JAktywny
DIx - Uruchom/Zatrzymaj Nieaktywny
: Czas
Aktywny
DIx - 2 Rampa Nieaktywny
E Czas
PO102 _: PO1
- 0103
100 PO101
Czestotliwose A &~
wyjsciowa _
Czas

Rysunek 15.14: Przykiad funkcji 2- Rampa
) BRAK ALARMU ZEWNETRZNEGO

Jesli DIx jest nieaktywny, falownik aktywuje alarm zewnetrzny A0090.
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m) BRAK USTERKI ZEWNETRZNEJ

Jesli DIx jest nieaktywny, falownik aktywuje zewnetrzny btad FO091. W tym przypadku impulsy PWM sg natychmiast
wytgczane.

n) RESET BLEDU

Gdy falownik znajdzie sie w stanie bfedu i stan zrddta btedu nie jest juz aktywny, stan btedu zostanie zresetowany
w przejsciu DIx zaprogramowanego dla tej funkciji.

0) UZYWANIE SoftPLC

Tylko status wejscia cyfrowego DIx w P0O012 jest uzywany dla funkcji SoftPLC.

p) MAN/AUTO PID

Umozliwia wybdr wartosci zadanej predkosci falownika, gdy funkcja PID jest aktywna (P0203 = 1, 2 lub 3) pomiedzy
wartoscig zadang zdefiniowang przez P0221/P0222 (tryb reczny - DIx nieaktywny) a wartoscig zadang zdefiniowang
przez wyjscie regulatora PID (tryb automatyczny - DIx aktywny). Aby uzyskac¢ wiecej informacii, patrz Rozdziat 16
STEROWNIK PID na stronie 16-1.

q) WYrACZ START LOTU

Umozliwia DIx, gdy jest aktywny, wytgczenie dziatania funkcji Flying Start ustawionej w parametrze P0320 = 1 lub
2. Gdy DlIx jest nieaktywny, funkcja Flying Start ponownie dziata normalnie. Patrz Sekcja 14.3 FLYING START /
RIDE-THROUGH V/F lub VWW na stronie 14-5.

r) LOCK PROG

Gdy wejscie DlIx jest aktywne, parametry nie moga by¢ zmieniane, niezaleznie od wartosci ustawionych w POO0O0O
i P0O200. Gdy wejscie DIx jest nieaktywne, modyfikacja parametréw bedzie zaleze¢ od wartosci ustawionych w
PO000 i PO200.

s) ZALADUJ UZYTKOWNIKA 1

Ta funkcja umozliwia wybdr pamieci uzytkownika 1, proces podobny do P0204 = 7, z tg rdznica, ze uzytkownik
jest tadowany z przejscia w DIx zaprogramowanym dla tej funkciji.

Uwaga: Jesli nie skonfigurowano zadnego wejscia cyfrowego z funkcjg ,Load User 27, wejscie cyfrowe
skonfigurowane jako ,Load User 1” petni role przetgcznika miedzy tymi dwoma uzytkownikami. Poziom wysoki
wybiera uzytkownika 1, a poziom niski — uzytkownika 2.

t) ZALADUJ UZYTKOWNIKA 2

Ta funkcja umozliwia wybdr pamieci uzytkownika 2, proces podobny do P0204 = 8, z tg rdznicg, ze uzytkownik
jest tadowany z przejscia w DIx zaprogramowanym dla tej funkciji.

Parametry <
falownika <
Aktywny
DIx
~ Uzytkownik 1 Nieaktywny
P0204 =9 P0263 do P0270 = 27
Aktywny
DIx
PO204 = 10 ™ ikownik 2 | Nieaktvwny

P0263 do P0270 = 28

Rysunek 15.15: Schemat blokowy funkcji uzytkownika 1 i uzytkownika 2
Uwaga: Jesli nie skonfigurowano zadnego wejscia cyfrowego z funkcja ,Load User 17, wejscie cyfrowe

skonfigurowane jako ,Load User 2” petni role przetacznika miedzy tymi dwoma uzytkownikami. Poziom wysoki
wybiera uzytkownika 2, a poziom niski — uzytkownika 1.
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u) PTC

Wejscia cyfrowe DIx moga odczytywac rezystancje potréjnego termistora zgodnie z wartosciami rezystancii
okreslonymi w normach DIN 44081 i 44082, a takze IEC 34-11-2. Aby to zrobi¢, wystarczy podtgczy¢ potrojny
termistor miedzy wejsciem DIx a GND (0 V), oprdcz zaprogramowania okreslonego Dix dla PTC (29).

Termistor PTC moze by¢ uzywany w dowolnym DIx, z wyjatkiem DI2, ktéry ma inny obwdd wejsciowy dla wejscia
czestotliwosci. Dlatego tez, jesli wejscie DI2 jest zaprogramowane dla PTC (P0264 = 29), falownik przechodzi w
stan konfiguracji (CONF).

@ WSKAZOWKA!
Wejscie PTC przez wejscie cyfrowe DIx nie wykrywa zwar¢ w termistorze, ale ten zaséb jest dostepny
przez wejscie analogowe. Patrz Sekcja 18.3 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM
(FOO78) na stronie 18-5.

v) WIELOPREDKOSCIOWY, ELEKTRONICZNY POTENCJOMETR, BIEG DO PRZODU/BIEG WSTECZNY Z 2\°
RAMP

taczy w sobie funkcje Multispeed, E.P. i Bieg do przodu/Bieg wsteczny z 2- Ramp w tym samym wejsciu cyfrowym
DIx.

w) PRZYSPIESZANIE pompki elektrycznej - WEACZANIE / ZMNIEJSZANIE pompki elektrycznej - WYEACZANIE

Skfada sie z funkcji potencjometru elektronicznego z mozliwoscig wigczenia falownika za pomocg impulsu przy
starcie i impulsu zatrzymania, gdy predkos¢ wyjsciowa jest minimalna (P0133).

P0O134
(Fmax)
PO133 l PO133
i
Czestotliwosé H | i
wyjsciowa ! ! ! HEH >
| | | [ L
1 ! 1 [ Czas
1 I I [
1 1 1 [
Puis Awwny |1 L
Dlx - Przyspieszenie/ Wigcz ! i ! b
Wigczenie ieaktywny! | ! b R
| T T T T L
i i Lo | b Czas
1 | 1 1 1 [
Aktywny
Dix - Zwolnij/ Puls
Wytacz Nieaktywny Wylacz R
Czas

Rysunek 15.16: Przyktad wigczenia przyspieszania / wylgczenia zwalniania
x) RUN/STOP, DO PRZODU | DO TYtU Z BLOKADA PO WEACZENIU ZASILANIA

Majag one takie same cechy jak funkcje opisane w pozycjach a) RUN/STOP na stronie 15-17 i d) BIEG DO PRZODU/
BIEG WSTECZNY na stronie 15-18. Blokada przy wigczaniu odnosi sie do stanu DI podczas wigczania napedu.
Jedli falownik jest zasilany z juz wigczonymi DI, polecenia te nie bedg miaty zadnego efektu. Aby odblokowac,
konieczne jest wylgczenie DIx i ponowne wiaczenie go aktywnym zboczem narastajgcym. Jest to blokada aktywnego
polecenia podczas wtgczania zasilania.

15.6 WYJSCIA CYFROWE

CFW500 moze obstugiwac do pieciu wyjs¢ cyfrowych zgodnie z wybranym modutem wtykowym interfejsu; patrz
Tabela 15.1 na stronie 15-1.
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Wyjscie cyfrowe DO1 jest zawsze przekaznikowe, podczas gdy DO2 jest zawsze tranzystorowe; pozostate wyjscia
moga by¢ przekaznikowe lub tranzystorowe w zaleznosci od modutu wtykowego. Z drugiej strony, konfiguracja
parametréw wyjscia cyfrowego nie wprowadza rozrdznienia w tym aspekcie, jak szczegdétowo opisano ponizej.
Poza tym, tranzystorowe wyjscia cyfrowe sg zawsze NPN, czyli z otwartym kolektorem (sink).

P0013 - Status wyjscia cyfrowego DO5 do DO1

Regulowany Bit 0 = DO1 Fabryka
Zasieg: Bit 1 = DO2 Ustawienia:
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
Wiasciwosci: ro
Grupy Dostepu  CZYTAJ, I/0O
przez HMI:
Opis:

Za pomoca tego parametru mozna wyswietlic stan wyjscia cyfrowego CFW500.

Wartos¢ P0013 jest wskazywana w systemie szesnastkowym, gdzie kazdy bit wskazuje stan wyjscia cyfrowego,
tzn. jesli bit, ma wartos¢ "0", DO1 jest nieaktywne; jesli bit, ma wartos¢ "1", DO1 jest aktywne, i tak dalej az do
DO5. Dlatego DOx aktywny (1) oznacza zamknigety tranzystor lub przekaznik, nieaktywny (0) oznacza otwarty
tranzystor lub przekaznik.

WSKAZOWKA!
Parametr PO013 wymaga od uzytkownika znajomosci konwersji pomiedzy binarnym i szesnastkowym
systemem liczbowym.

P0275 - Funkcja wyjscia DO1
P0276 - Funkcja wyjscia DO2
P0277 - Funkcja wyjscia DO3
P0278 - Funkcja wyjscia DO4

P0279 - Funkcja wyjscia DO5

Regulowany 0 do 52 Fabryka P0275 =13

Zasieg: Ustawienia: P0276 =2
P0277 =0
P0278 =0
P0279 =0

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | 1/O

przez HMI:

Opis:

Parametry te definiujg funkcje wyjscia cyfrowego DOX, zgodnie z Tabela 15.8 na stronie 15-23.

Tabela 15.8: Funkcje wyjscia cyfrowego

Wartosé Funkcja Opis
0 Nieuzywany Wyjscie cyfrowe nieaktywne
1 F* > Fx Aktywne, gdy wartos¢ zadana predkosci F* (PO001) jest wieksza niz Fx (P0288)
2 F > Fx Aktywne, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa F (PO002) jest wieksza niz Fx (P0288)
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=

Wartosé Funkcja Opis
8 F < Fx Aktywne, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa F (PO002) jest mniejsza niz Fx (P0288)
4 F=F Aktyw?e, jesli czestotliwosc¢ wyjsciowa F (P0002) jest rowna wartosci zadanej F* (PO001) (koniec
rampy
5 Nieuzywany Wyjscie cyfrowe nieaktywne
6 Is > Ix Aktywne, jesli prad wyjsciowy wynosi (PO003) > Ix (P0290)
7 Is < Ix Aktywne, jesli prad wyjsciowy wynosi (PO003) < Ix (P0290)
8 Moment obrotowy > Tx Aktywne, jesli moment obrotowy silnika T (PO009) > Tx (P0293)

9 Moment obrotowy < Tx

Aktywne, jesli moment obrotowy silnika T (PO009) < Tx (P0293)

10 Tryb zdalny

Aktywne, jesli polecenie jest stanem zdalnym (REM)

11 Tryb pracy

Aktywne, jesli silnik pracuje (aktywne impulsy wyjsciowe PWM) Status RUN

12 Gotowos¢

Aktywne, jesli falownik jest gotowy do wigczenia

s} Brak winy

Aktywny, jesli falownik nie ma usterki

14 Nr FO070

Aktywne, jesli falownik nie ma btedu przetezenia (FO070)

15 Nieuzywany

Wyjscie cyfrowe nieaktywne

16 Nr F0021/22

Aktywne, jesli falownik nie ma btedu przepiecia lub podnapiecia (FO022 lub FO021).

17 Nieuzywany

Wyjscie cyfrowe nieaktywne

18 Nr FO072

Aktywne, jesli falownik nie ma btedu przecigzenia silnika (FO072)

19 4-20 mA OK

Aktywne, jesli Alx jest ustawione na 4 do 20 mA (P0233 i/lub P0238 i/lub P0243 rdwne 1 lub 3) i
Alx < 2 mA

20 Warto$¢ P0695

Stan bitéw od 0 do 4 parametru PO695 aktywuje odpowiednio wyjscia cyfrowe DO1 do DO5

Zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

Aktywne, jesli kierunek obrotow falownika jest zgodny z ruchem wskazowek zegara

22 Proc. V. > VPx

Aktywne, jesli zmienna procesowa (P0040) > VPx (P0533)

23 Proc. V. < VPx

Aktywne, jesli zmienna procesowa (P0040) < VPx (P0533)

24 Ride-Through

Aktywne, jesli falownik wykonuje funkcje Ride-Through.

25 tadowanie wstepne OK

Aktywne, jesli przekaznik wstepnego tadowania kondensatorow DC Link zostat juz aktywowany.

26 Z usterka

Aktywne, jesli falownik ma usterke

27 Nieuzywany

Wyjscie cyfrowe nieaktywne

Aktywuje wyjscie DOx zgodnie z obszarem pamieci SoftPLC. Przeczytaj podrecznik uzytkownika

28 SoftPLC SOftPLC
29 do 34 | Nieuzywany Wyjscie cyfrowe nieaktywne
35 Brak alarmu Aktywne, gdy falownik nie ma alarmu

36 Brak btedu i alarmu

Aktywne, gdy falownik nie ma alarmu ani usterki.

37 Zastosowanie funkgciji nr 1

38 Zastosowanie funkcji nr 2
39 Zastosowanie funkgciji nr 3
40 Zastosowanie funkcji nr 4
41 Zastosowanie funkcji nr 5
42 Zastosowanie funkcji nr 6
43 Zastosowanie funkgcji nr 7
44 Zastosowanie funkcji nr 8

45 F/A Suchobieg (pompa)

Aktywny, jesli Btad/Alarm jest wigczony przez Pozycja 21.1.1 Pompa sucha na stronie 21-4 funkcja

46 F/A Zerwany pasek

Aktywny, jesli btad/alarm jest wiaczony przez Pozycja 21.1.2 Zerwany pasek na stronie 21-5 Funkcja

47 F/A Filter Man.

Aktywne, jesli btad/alarm jest wiaczony przez Pozycja 21.1.3 Alarm konserwadiji filtra na stronie 21-7
funkcja

48 Tryb uspienia MP

Aktywny, gdy Pozycja 21.1.5 Tryb uspienia PID na stronie 21-15 Funkcja uspienia napedu

wskazéwek zegara

49150 | Rezerwacja
51 Tryb pozarowy ,Fire Aktywny, gdy wtaczony jest tryb pozarowy Sekcja 14.7 TRYB POZAROWY na stronie 14-15 Funkcja
Mode” jest wigczona
52 Przeciwnie do ruchu Aktywne, jesli kierunek obrotéw falownika jest przeciwny do ruchu wskazéwek zegara

P0287 - Histereza Fx

Regulowany
Zasieg:

0,0 do 10,0 Hz

Fabryka 0,5 Hz

Ustawienia:

P0288 - Predkos¢ Fx

Regulowany
Zasieg:

Wiasciwosci:

0,0 do 500,0 Hz

Fabryka
Ustawienia:

3,0 Hz

Grupy Dostepu  1/O

przez HMI:

15-24 | CFW500



=]

Cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia

Opis:

Parametry te ustawiajg histereze i poziom aktywacji sygnatu czestotliwosci wyjsciowej Fx i wejscia rampy F*
przekaznikowych wyjs¢ cyfrowych. W ten sposdb poziomy komutacji przekaznika to "P0288 + P0287" i "P0288
- P0287".

P0290 - Prad Ix

Regulowany 0,0 do 200,0 A Fabryka 1,0xl
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

nom

Opis:
Poziom pradu do aktywacji wyjscia przekaznikowego w funkcjach Is>Ix (6) i Is<Ix (7). Uruchamianie odbywa

sie na zasadzie histerezy z gornym poziomem w P0290 i dolnym o: P0290 - 0,05xP0295, co oznacza, ze
réwnowazng wartoscig jest amper dla 5 % wartosci P0295 ponizej PO290.

P0293 - Moment obrotowy Tx

Regulowany 0 do 200% Fabryka 100 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu  1/O

przez HMI:

Opis:

Procentowy poziom momentu obrotowego do aktywaciji wyjscia przekaznikowego w funkcjach Torque > Tx
(8) i Torque < Tx (9). Uruchamianie odbywa sie na zasadzie histerezy z gdrnym poziomem w P0293 i dolnym
0: P0293 - 5 %. Ta wartos¢ procentowa jest zwigzana ze znamionowym momentem obrotowym silnika
dopasowanym do mocy falownika.
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16 STEROWNIK PID
16.1 OPISY | DEFINICJE

CFW500 posiada funkcje regulatora PID, ktéra moze by¢ uzywana do sterowania procesem w zamknietej petli.
Funkcija ta petni role regulatora proporcjonalnego, catkujgcego i réznicowego, ktory zastepuje regularng kontrole
predkosci falownika. Rysunek 16.1 na stronie 16-2 przedstawia schemat regulatora PID.

Sterowanie procesem odbywa sie poprzez zmiane predkosci silnika, utrzymujac warto$¢ zmiennej procesowe;
(tej, ktdra cheesz kontrolowad) na zadanej wartosci, ktdra jest ustawiona na wejsciu odniesienia (wartos¢ zadana).

Przykfady zastosowan:

= Kontrola przeptywu lub cisnienia w rurociggu.

= Temperatura pieca lub piekarnika.

= Dozowanie chemikalidw w zbiornikach.

Ponizszy przyktad definiuje pojecia uzywane przez regulator PID:

Pompa elektryczna w systemie pompowania wody, w ktérym cisnienie musi by¢ kontrolowane na rurze wylotowej
pompy. Przetwornik cisnienia jest zainstalowany na rurze i dostarcza analogowy sygnat zwrotny do CFW500, ktéry
jest proporcjonalny do cisnienia wody. Sygnat ten nazywany jest zmienng procesowg i mozna go wyswietlic w
parametrze P0040. Wartos¢ zadana jest programowana na CFW500 poprzez HMI (P0525) lub poprzez referencje

predko$ci zgodnie z Sekcja 7.2 ODNIESIENIE PREDKOSCI na stronie 7-8. Warto$é zadana to zadana wartosé
ci$nienia wody niezaleznie od zmian zapotrzebowania na moc wyjsciowa systemu.

WSKAZOWKA!
Gdy wartos¢ zadana jest zdefiniowana przez wartos¢ zadang predkosci, jednostka wejsciowa w Hz
jest konwertowana na réwnowazng wartos¢ procentowg P0134.

CFW500 poréwna wartos¢ zadang (SP) ze zmienna procesowa (VP) i bedzie sterowac predkoscia silnika tak, aby
zniwelowac btad i utrzymac zmienng procesowa rowng wartosci zadanej. Ustawienie wzmocnien P, |i D okresla
zachowanie falownika w celu wyeliminowania tego btedu.

Skala dziatania zmiennej wejsciowej regulatora PID: zmienna procesowa (PO040) i wartos¢ zadana (PO041) sa
zdefiniowane przez P0528 i P0529. Z drugiej strony, PID dziata wewnetrznie ze skalg procentowg od 0,0 do
100,0 % zgodnie z P0525 i PO533. Patrz Rysunek 16.1 na stronie 16-2.

Zaréwno wartos¢ zadana (P0041), jak i zmienna procesowa (P0040) moga by¢ wskazywane przez wyjscie analogowe
AO1 lub AO2 i konieczne jest ustawienie P0251 lub P0254 odpowiednio na 9 lub 6. Petna skala podana przez
P0528 odpowiada 10 V lub 20 mA na odpowiednim wyjsciu AOX.

Zrédtem sprzezenia zwrotnego PID lub VP moga by¢ wejécia analogowe (P0203 = 1 dla Al1 lub P0203 = 2 dla
Al3) lub wejscie czestotliwosci FI (P0203 = 3). W przypadku, gdy wybrane odniesienie dla wartosci zadanej jest
tym samym wejsciem, ktdre jest uzywane jako sprzezenie zwrotne PID, falownik aktywuje Stan konfiguracji. Aby
uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 5.7 SYTUACJE DLA STATUSU KONFIGURACJI na stronie 5-11.

Gdy kontroler PID jest aktywny (P0203) i w trybie automatycznym (DIx i Bit 14 P0680), CFW500 HMI, w trybie
monitorowania, zwiekszy wartos¢ P0525 na gtownym wyswietlaczu za pomoca klawiszy am i w». Wskazanie
P0525 bedzie zaleze¢ od pasma i ksztattu zgodnie z P0528 i P0529. Z drugiegj strony, jesli w trybie recznym, HMI
zwiekszy wartos¢ PO121 w Hz.

Polecenie Manual / Automatic jest wykonywane przez jedno z wejs¢ cyfrowych DI1 do DI8, a wartos¢ 22 = Manual
/ Automatic PID musi by¢ ustawiona w jednym z odpowiednich parametrow (P0263 do P0270). W przypadku
zaprogramowania wiecej niz jednego DIx dla tej funkgiji, falownik aktywuje Stan Konfiguracji (Sekcja 5.7 SYTUACJE
DLA STATUSU KONFIGURACJI na stronie 5-11). Jesli nie ustawiono zadnego wejscia cyfrowego, regulator PID
bedzie dziatat tylko w trybie automatycznym.

Jesli wejscie zaprogramowane z funkcjg Manual / Automatic jest aktywne, PID bedzie dziata¢ w trybie automatycznym,
ale jesli jest nieaktywny, PID bedzie dziatat w trybie recznym. W tym ostatnim przypadku regulator PID jest odtaczony,
a wejscie rampy staje sie bezposrednio wartoscia zadang (praca w trybie obejscia).
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Rysunek 16.1: Schemat blokowy regulatora PID
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16.2 URUCHOMIENIE

Przed szczegdtowym opisaniem parametrow zwigzanych z tg funkcja, ponizej przedstawiamy wskazdéwki dotyczace
uruchomienia regulatora PID.

@ WSKAZOWKA!

Aby funkcja PID dziatata prawidtowo, konieczne jest sprawdzenie, czy falownik jest prawidtowo
skonfigurowany do napedzania silnika z zadang predkoscia. W tym celu nalezy sprawdzi¢ nastepujace
ustawienia:

m  Zwiekszenie momentu obrotowego (P0136 i PO137) i kompensacija poslizgu (P0138), jesli w trybie
sterowania V/f (P0202 = 0).

= Jedli autotuning zostat wykonany w trybie sterowania VVW (P0202 = 5).

m Rampy przyspieszania i zwalniania (P0100 do PO103) oraz ograniczenie pradu (PO135).

m  Zwykle sterowanie skalarne zdefiniowane w domysinych ustawieniach fabrycznych (P0204 = 5 lub 6)
i przy PO100 =P0101 = 1,0 s spemia wymagania wiekszosci aplikacji zwigzanych z regulatorem PID.

Konfiguracja sterownika PID

1. Wiacz PID:
Do dziatania aplikacji regulatora PID konieczne jest ustawienie parametru P0203 # 0.
2. Zdefiniuj sprzezenie zwrotne PID:

Sprzezenie zwrotne PID (pomiar zmiennej procesowej) odbywa sie za posrednictwem wejscia analogowego
Al1 (P0O203 = 1), Al2 (P0203 = 2) lub wejscia czestotliwosci Fl (P0203 = 3).

3. Zdefiniuj parametry odczytu ekranu monitorowania HMI:
Tryb monitorowania interfejsu HMI CFW500 mozna skonfigurowac tak, aby wyswietlat zmienne sterujgce
regulatora PID w postaci liczbowej. W ponizszym przykfadzie pokazano sprzezenie zwrotne PID lub zmienng
procesowa, wartos¢ zadang PID i predkos¢ silnika.
Przyktad:
a. Gléwny parametr wyswietlacza pokazujgcy zmienng procesowa:
m Zaprogramuj P0205 na 40, co odpowiada parametrowi PO040 (PID Process Variable).
= Program P0209 w 10 (%).
® Program P0210 w 1 (wxy.z) - forma wskazania zmiennych PID).
b. Drugi parametr wyswietlacza pokazujgcy wartos¢ zadang PID:
m Zaprogramuj P0206 w 41, co odpowiada parametrowi PO041 (PID Setpoint Variable).
c. Parametr stupkowy pokazujgcy predkos¢ silnika:
m Ustaw P0207 na 2, co odpowiada parametrowi PO002 falownika CFW500.
m Zaprogramuj P0213 zgodnie z PO134 (jesli P0134 = 66,0 Hz, do P0210 = 660).
4. Ustaw odniesienie (wartos¢ zadana):
Wartos¢ zadana jest definiowana podobnie do wartosci zadanej predkosci zgodnie z Sekcja 7.2 ODNIESIENIE

PREDKOSCI na stronie 7-8, ale zamiast stosowagé warto$é bezposrednio do wejscia rampy, jest ona stosowana
do wejscia PID zgodnie z Rysunek 16.1 na stronie 16-2.
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Wewnetrzna skala dziatania PID jest definiowana w procentach od 0,0 do 100,0 %, a takze odniesienie PID za
pomoca przyciskdw w P0525 i za pomoca wejscia analogowego. Inne zrddta, ktdrych odniesienia sg w innej
skali, takie jak odniesienia predkosci, takie jak Multispeed i 13-bitowe odniesienie, sg konwertowane do tej
skali przed przetworzeniem PID. To samo dotyczy parametréw P0040 i PO041, ktdrych skala jest definiowana
przez P0528 i PO529.

5. Zdefiniuj wejscie cyfrowe dla polecenia Reczny / Automatyczny:

Aby wykonac polecenie Manual / Automatic w regulatorze PID, konieczne jest okreslenie, ktdre wejscie cyfrowe
wykona to polecenie. W tym celu nalezy zaprogramowac jeden z parametréw P0263 do PO270 w 22,

Sugestia: zaprogramuj P0265 w 22 dla wejscia cyfrowego DI3, aby wykona¢ polecenie Manual / Automatic.
6. Zdefiniuj typ dziatania regulatora PID:

Dziatanie sterowania musi by¢ bezposrednie (P0527 = 0), gdy konieczne jest zwigkszenie predkosci silnika w
celu zwiekszenia zmiennej procesowej. W przeciwnym razie nalezy wybrac opcje odwrotng (P0527 = 1).

Przyktady:

a. Bezposrednio: Pompa napedzana przez falownik napetia zbiornik, a PID kontroluje jej poziom. Aby poziom
(zmienna procesowa) wzrdst, konieczne jest zwiekszenie przeptywu, co osigga sie poprzez zwiekszenie
predkosci silnika.

b. Rewers: Wentylator napedzany falownikiem chtodzacy wieze chtodnicza z PID kontrolujgcym jego temperature.
Jesli pozadany jest wzrost temperatury (zmienna procesowa), konieczne jest zmniejszenie wentylacji poprzez
zmniejszenie predkosci obrotowe; silnika.

7. Dostosuj skale sprzezenia zwrotnego PID:

Przetwornik (czujnik), ktéry ma by¢ uzywany do sprzezenia zwrotnego zmiennej procesowej, musi mie¢ petnag
skale co najmniej 1,1 razy wieksza od najwyzszej wartosci, ktérg chcesz kontrolowac.

Przykfad: jesli chcesz kontrolowac cisnienie w 20 barach, nalezy wybrac¢ czujnik o pemej skali co najmniej 22
bardw (1,1 x 20).

Po zdefiniowaniu czujnika nalezy wybra¢ typ sygnatu, ktéry ma by¢ odczytywany na wejsciu (pradowy lub
napieciowy) i ustawic przetgcznik odpowiadajgcy dokonanemu wyborowi.

W tej sekwencji zatozymy, ze sygnat czujnika waha sie od 4 do 20 mA (konfiguracja PO233 = 1 i przeftgcznik
S1.1 =0ON).

Aby manipulowane wartosci miaty fizyczne znaczenie, skala zdefiniowana przez P0528 i P0529 musi by¢
ustawiona zgodnie z maksymalng wartoscig odczytu czujnika w tej samej skali i jednostce. Na przyktad, dla
czujnika cisnienia od 0 do 4 bardéw, P0528 i P0529 moga ustawic¢ skale na 4,00 (odpowiednio 400 i 2) lub 4,000
(odpowiednio 4000 3). W ten sposob wskazania wartosci zadanej (P0O041) i VP (PO040) beda zgodne z aplikacija.
Poza tym, wzmocnienie i offset sprzezenia zwrotnego réowniez wptywajg na skale zmiennych wejsciowych
PID, gdy zostang zmienione z domysinych i musza by¢ wziete pod uwage, ale zaleca sie stosowanie wartosci
domysinych (wzmocnienie jednostkowe i offset zerowy).

Chociaz P0528 i P0529 definiujg skale do wskazania zmiennych bedacych przedmiotem zainteresowania
regulatora PID, obliczenia opieraja sie na skali P0525 (0,0 do 100,0 %). Dlatego parametry progowe pordownania
wyjscia przekaznikowego VPx (P0533) i pasma budzenia (P0535) dziatajg w wartosciach procentowych petne;
skali czujnika, czyli 50,0% odpowiada 2,00 barom cisnienia na wyjsciu.

8. Ograniczenia predkosci:
Ustaw P0133i P0134 w zakresie roboczym zgdanym dla odchylenia wyjscia PID miedzy 0 a 100,0 %. Podobnie
jak w przypadku wejs¢ analogowych, pasmo sygnatu wyjsciowego PID mozna dostosowac do tych limitdw bez

strefy martwej za pomoca parametru P0230; patrz Sekcja 15.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-1.
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Uruchomienie

Tryb monitorowania HMI upraszcza dziatanie PID, gdy warto$¢ zadana PID jest zdefiniowana za pomoca przyciskow
w P0525, poniewaz, podobnie jak w przypadku P0121, P0525 jest zwiekszany, podczas gdy P0041 jest wyswietlany
na gtdwnym wyswietlaczu, gdy nacisniete sg przyciski #m i @ . W ten sposdb, w trybie monitorowania, mozliwe
jest zwiekszenie zaréwno P0121, gdy PID jest w trybie recznym, jak i P0525, gdy PID jest w trybie automatycznym.

1. Tryb reczny (DIx reczny/automatyczny nieaktywny):

Utrzymujac DIx nieaktywny (Manual), sprawdz wskazanie zmiennej procesowej na HMI (P0040) w oparciu
0 zewnetrzny pomiar sygnatu sprzezenia zwrotnego (przetwornika) w Al1. Nastepnie, gdy HMI jest w trybie
monitorowania, zmieniaj wartos¢ zadana predkosci za pomoca przyciskéw am i w (P0121), az do osiggniecia
zadanej wartosci zmiennej procesowej. Dopiero wtedy przejdz do trybu automatycznego.

@ WSKAZOWKA!
Jesli wartos¢ zadana jest zdefiniowana przez P0525, falownik automatycznie ustawi P0525 na wartosé
chwilowg P0O040, gdy tryb zostanie zmieniony z Recznego na Automatyczny (poniewaz PO536 = 1).
W tym przypadku komutacja z trybu recznego do automatycznego jest ptynna (nie wystepuja nagte
zmiany predkosci).

2. Praca automatyczna (aktywny DIx reczny/automatyczny):

Przy aktywnym DIx (Automatyczny) wykonaj dynamiczne ustawienie regulatora PID, tj. wzmocnienia
proporcjonalnego (P0520), catkujacego (P0521) i réznicowego (P0522), sprawdzajgc, czy regulacja jest
wykonywana prawidtowo, a odpowiedz jest zadowalajgca. Aby to zrobi¢, wystarczy porownac¢ wartos¢ zadang
i zmienng procesowa i sprawdzi¢, czy wartosci sg zblizone. Nalezy rowniez sprawdzi¢ dynamiczng reakcje
silnika na zmiany zmiennej procesowe;.

Wazne jest, aby podkreslic, ze ustawienie wzmocnien PID jest krokiem, ktory wymaga pewnych prob i bteddw,
aby osiggnac¢ pozadany czas reakcji. Jesli system reaguje szybko i oscyluje blisko wartosci zadanej, oznacza
to, ze wzmocnienie proporcjonalne jest zbyt wysokie. Jesli system reaguje powoli i osiggniecie wartosci zadanej
zajmuje duzo czasu, wzmochienie proporcjonalne jest zbyt niskie i nalezy je zwiekszyé. W przypadku, gdy
zmienna procesowa nie osiggnie wymaganej wartosci (wartosci zadanej), nalezy wyregulowa¢ wzmocnienie
catkujgce.

Jako podsumowanie tej sekwencii, ponizej przedstawiono schemat potgczent w celu uzycia regulatora PID, a
takze ustawienia parametrow uzytych w tym przyktadzie.
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Rysunek 16.2: Przykiad zastosowania regulatora CFW500 PID

Tabela 16.1: Ustawienie parametrow dla przedstawionego przyktadu

Parametry Opis
P0203 = 1 Witacza regulator PID poprzez wejscie Al1 (sprzezenie zwrotne)
P0205 = 40 Wybdr parametru wyswietlacza gfdwnego (zmienna procesowa)
P0206 = 41 Wybdr parametru wyswietlacza pomocniczego (wartos¢ zadana PID)
P0207 = 2 Wybor parametru paska (predkosc silnika)
P0208 = 660 Referencyjny wspotczynnik skali
P0209 = 0 Referencyjna jednostka inzynieryjna: brak
P0213 = 660 Petna skala stupkowa
P0210 =1 Formularz wskazania referencyjnego: wxy.z
P0220 = 1 Wybodr zrodta LOC/REM: dziatanie w trybie zdalnym
P0222 =0 Wybor referenciji REM: HMI
P0226 =0 Wybor zdalnego kierunku obrotéw: zgodnie z ruchem wskazowek
zegara
P0228 =0 Wybdr zdalnego zrodta JOG: nieaktywne
P0232 = 1,000 \Wzmocnienie wejscia Al
P0233 = 1 Sygnat wejsciowy Al1: 4 do 20 mA
P0234 = 0,00 % Przesuniecie wejscia Al1
P0235=0,15s Filtr wejsciowy Al
P0230 = 1 Strefa martwa (aktywna)
P0536 = 1 P0525 ustawienie automatyczne: aktywne
P0227 =1 Wybor zdalnego uruchomienia/zatrzymania (DIx)
P0263 = 1 Funkcja wejécia DI1: Uruchom/Zatrzymayj
P0265 = 22 Funkcija wejscia DI3: PID Reczny/Automatyczny
P0266 = 2 Funkcja wejscia DI4: Ogdlne wiaczenie
P0527 =0 Dziatanie regulatora PID: bezposrednie
P0528 = 250 Skala wskazan PID VP
P0529 = 1 Formularz wskazania PID VP
P0525 = 20,0 Wartos¢ zadana PID
P0536 = 1 P0525 ustawienie automatyczne: aktywne
P0520 = 1,000 \Wzmocnienie proporcjonalne PID
P0521 = 0,430 \Wzmocnienie catkowe PID
P0522 = 0,000 \Wzmocnienie réznicowe PID
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16.3 TRYB USPIENIA Z PID

Tryb uspienia jest przydatnym narzedziem do oszczedzania energii, gdy uzywany jest regulator PID. W wielu
aplikacjach z regulatorem PID energia jest marnowana poprzez utrzymywanie minimalnej predkosci obrotowe;
silnika, gdy na przyktad cisnienie lub poziom w zbiorniku stale rosnie.

Aby wtgczy¢ tryb uspienia, wystarczy zaprogramowac czestotliwose uspienia w parametrze P0O217 w nastepujacy
sposob: PO133<P0217<P0134. Poza tym, parametr PO218 definiuje przedziat czasu, w ktorym warunki wejsciowe
w trybie uspienia, przez P0217 i P0535, muszg pozostac stabilne. Zobacz szczegdtowy opis P0535 ponize;.

NIEBEZPIECZENSTWO!
W trybie uspienia silnik moze obracac sie w dowolnym momencie, biorac pod uwage warunki procesu.

Jesli chcesz obstugiwac silnik lub wykonywac jakiekolwiek czynnosci konserwacyjne, wytacz zasilanie
falownika.

Aby uzyskaé wiecej informacji na temat konfiguracji stanu uspienia, patrz Sekcja 14.2 TRYB USPIENIA na stronie
14-4,

16.4 EKRAN TRYBU MONITOROWANIA

Gdy uzywany jest regulator PID, ekran trybu monitorowania mozna skonfigurowac¢ tak, aby wyswietlat gtdwne
zmienne numerycznie z jednostkami inzynieryjnymi lub bez nich.

Jeden przyktad HMI z takg konfiguracjg mozna zaobserwowac na Rysunek 16.3 na stronie 16-7, gdzie pokazano:
zmienng procesowa, wartos¢ zadang, zarowno bez jednostki inzynierskiej (z odniesieniem przy 25.0 baréw) i
predkos¢ silnika na pasku monitorowania zmiennej, zgodnie z parametryzacja przedstawiong w Tabela 16.1 na
stronie 16-6. Wiecej informacji mozna znalez¢ w Sekcja 5.3 HMI na stronie 5-2.

Na ekranie Rysunek 16.3 na stronie 16-7 obserwowana jest wartos¢ zadana 20,0 bardéw na wyswietlaczu
pomocniczym, zmienna procesowa réwniez na poziomie 20,0 bardw na wyswietlaczu gtdwnym i predkosc

wyjsciowa na poziomie 80% na pasku.
REM Ei’lﬂ
~ RUN UL

JNnnN
LUy

Rysunek 16.3: Przyktad interfejsu HMI w trybie monitorowania do korzystania z regulatora PID

16.5 PARAMETR PID

Ponizej opisano szczegdtowo parametry zwigzane z regulatorem PID.

P0040 - Zmienna procesowa PID

Regulowany 0,0 do 3000,0 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:
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Opis:

Parametr tylko do odczytu, ktéry przedstawia w formacie (wxy.z), zdefiniowanym przez P0529 i bez jednostki
inzynierskiej, wartos¢ zmiennej procesowej lub sprzezenia zwrotnego regulatora PID zgodnie ze skalg
zdefiniowang w P0528.

P0041 - Wartos¢ zadana PID

Regulowany 0,0 do 3000,0 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Parametr tylko do odczytu, ktéry przedstawia w formacie (wxy.z), zdefiniowanym przez P0529 i bez jednostki
inzynierskiej, wartos¢ zadang (odniesienie) regulatora PID zgodnie ze skalg zdefiniowang w P0528.

P0203 - Wybor funkcji specjalnej

Regulowany 0 = Brak Fabryka 0
Zasieg: 1 = PID przez Al1 Ustawienia:
2 = PID przez AI3
3 = PID przez Fl
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:
Opis:

Wigcza funkcje specjalng PID Controller, gdy ustawiono P0203 = 0. Ponadto po witgczeniu funkcji PID mozna
wybrac¢ wejscie sprzezenia zwrotnego (pomiar zmiennej procesowej) sterownika. Sprzezenie zwrotne PID moze
by¢ realizowane przez wejscie analogowe (P0203 = 1 dla Al1 lub P0203 = 2 dla Al3) lub wejscie czestotliwosci
FI (PO203 = 3).

P0520 - Wzmocnienie proporcjonalne PID

P0521 - Catkowite wzmocnienie PID

P0522 - Wzmocnienie roznicowe PID

Regulowany 0,000 do 9,999 Fabryka P0520 = 1,000

Zasieg: Ustawienia: P0521 = 0,430
P0522 = 0,000

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametry te definiujg proporcjonalne, catkowite i roznicowe wzmocnienia funkcji regulatora PID i muszg by¢
ustawione zgodnie z aplikacjg, ktora jest kontrolowana.

Kilka przyktadéw ustawien poczatkowych dla niektdrych aplikacji przedstawiono w Tabela 16.2 na stronie 16-9.
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Tabela 16.2: Sugestia dotyczaca ustawiania przyrostow regulatora PID
Zyski
Wielkosé Proporcjonalny Integralny Roéznica

P0520 P0521 P0522
Cisnienie w uktadzie pneumatycznym 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie pneumatycznym 1,000 0,370 0,000
Cisnienie w uktadzie hydraulicznym 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie hydraulicznym 1,000 0,370 0,000
Temperatura 2,000 0,040 0,000
Poziom 1,000 Przeczytaj nastepng 0,000

notatke

@ WSKAZOWKA!

W przypadku kontroli poziomu, ustawienie integralnego wzmocnienia bedzie zaleze¢ od czasu
potrzebnego zbiornikowi na przejscie od minimalnego dopuszczalnego poziomu do pozadanego
poziomu w nastepujacych warunkach:

m W przypadku dziatania bezposredniego czas musi by¢ mierzony przy maksymalnym przeptywie
wejsciowym i minimalnym przeptywie wyjsciowym.

m W przypadku dziatania odwrotnego czas musi by¢ mierzony przy minimalnym przeptywie
wejsciowym i maksymalnym przeptywie wyjsciowym.

Ponizej przedstawiono formute obliczania wartosci poczatkowej P0521 z uwzglednieniem czasu reakcji systemu:
P0521 =0,5/1,

Gdzie: t = czas (w sekundach).

P0525 - Wartos¢ zadana PID przez HMI

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Ten parametr umozliwia ustawienie wartosci zadanej regulatora PID za pomoca przyciskow HMI, jesli P0221 =0
lub P0222 = Qi jesli dziata on w trybie automatycznym. Wartos¢ 100,0% jest rownowazna pemej skali wskazania
w P0040 i PO041 podanej przez P0528.

W przypadku pracy w trybie recznym, odniesienie przez HMI jest ustawiane w parametrze PO121.

Wartos¢ P0525 jest utrzymywana w ostatniej ustawionej wartosci (kopia zapasowa) nawet podczas wytgczania
lub wytgczania falownika, gdy P0536 = 1 (Aktywny).

P0526 - Filtr wartosci zadanych PID

Regulowany 0 do 9999 ms Fabryka 50 ms
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Ten parametr ustawia statg czasowg filtra wartosci zadanej regulatora PID. Ma on na celu ttumienie nagtych
zmian wartosci zadanej PID.
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P0527 - Typ akcji PID

Regulowany 0 = Bezposredni Fabryka 0
Zasieg: 1 = Odwrdcony Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Typ dziatania PID musi by¢ wybrany jako "bezposredni”, gdy konieczne jest zwiekszenie predkosci silnika w celu
zwigkszenia zmiennej procesowej. W przeciwnym razie wybierz opcije "Odwrdc".

Tabela 16.3: Wybor dziatania PID

Predkos¢ silnika (P0002) Zmienna procesowa (P0040) P0527
Jwiek ) Zwiekszenia 0 (Bezposrednio)
wigkszenia Spadek 1 (Rewers)

Ta cecha rézni sie w zaleznosci od typu procesu, ale czesciej stosowane jest bezposrednie sprzezenie zwrotne.

W procesach kontroli temperatury lub poziomu ustawienie rodzaju dziatania bedzie zaleze¢ od konfiguracji. Na
przyktad: w przypadku kontroli poziomu, jesli falownik dziata na silnik, ktdry usuwa ciecz ze zbiornika, dziatanie
bedzie odwrotne, poniewaz gdy poziom wzrosnie, falownik bedzie musiat zwiekszy¢ predkosé silnika, aby go
obnizy¢. W przypadku, gdy falownik dziata na silnik, ktéry napetnia zbiornik, dziatanie bedzie bezposrednie.

P0528 - Wspoétczynnik skali zmiennej procesowej

Regulowany 10 do 30000 Fabryka 1000
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  HMI
przez HMI:

Opis:

Okresla sposob prezentacji sprzezenia zwrotnego PID lub zmiennej procesowej w P0040, a takze wartosci
zadanej PID w P0041. Dlatego sprzezenie zwrotne PID lub petna skala zmiennej procesowej, ktdéra odpowiada
100,0% w P0525, na wejsciu analogowym (Al1 lub AI3) lub na wejsciu czestotliwosci (FI) uzywanym jako
sprzezenie zwrotne regulatora PID, jest wskazywana w P0040 i PO041 w skali okreslonej przez P0528 i P0529.

Przyktad: przetwornik cisnienia dziata przy 4-20 mA dla zakresu od 0 do 25 bardw; ustawienie parametru P0528
na 250 i P0529 na 1.

16
. P0529 - Formularz wskazania zmiennej procesowej

Regulowany 0 = wxyz Fabryka 1
Zasieg: 1=wxy.z Ustawienia:
2 = WX.yz
3 = W.Xyz
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | HMI
przez HMI:
Opis:

Ten parametr umozliwia ustawienie formy wskazania zmiennej procesowej PID (P0040) i wartosci zadanej PID
(PO041).
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P0533 - Wartos¢ zmiennej procesu X

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 90,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O ‘
przez HMI:

Opis:
Parametry te sg uzywane w funkcjach wyjéé cyfrowych (patrz Sekcja 15.6 WYJSCIA CYFROWE na stronie 15-22)

w celu sygnalizacji/alarmu. Aby to zrobic, nalezy zaprogramowac funkcije wyjscia cyfrowego (P0275...P0279) na
22 = zmienna procesowa > VPx lub na 23 = zmienna procesowa < VPX.

P0535 - Wake Up Band

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  1/O
przez HMI:

Opis:
Jest to btgd zmiennej procesowej w odniesieniu do wartosci zadanej PID w celu wejscia i wyjscia z trybu
uspienia. Wartos¢ P0535 jest wyrazona w % petnej skali (P0528), podobnie jak skala P0525, tzn:

PO041 - PO0O40

Blad = 55508

. 100 %

Parametr PO535 zapewnia, ze oprécz warunkow okreslonych przez P0217 i P0218, btad regulatora PID znajduje
sie w dopuszczalnym zakresie wokot wartosci zadanej, aby umozliwi¢ falownikowi przejscie w tryb uspienia
(wytaczenie silnika), jak pokazano na Rysunek 16.4 na stronie 16-11.

ry

VP(%)

VP-odwrdcony

Wartos¢ . )
VP-bezposredni

zadana

0 t, Czas

Rysunek 16.4: Pasmo wartosci zadanej OK zdefiniowane przez P0535

Zgodnie z Rysunek 16.4 na stronie 16-11, warunek narzucony przez P0535 zalezy od typu dziatania PID:
bezposredniego lub odwrotnego. Dlatego, jesli PID jest bezposredni (P0527 = 0), btad musi by¢ mniejszy niz
P0535, aby falownik przeszedt w tryb uspienia (wartos¢ zadana ok). Z drugiej strony, jesli PID jest odwrdcony
(P0O527 = 1), btad musi by¢ wiekszy niz -P0535, aby falownik przeszedt w tryb uspienia.

Parametr PO535 dziata razem z parametrami PO217 i PO218. Zgodnie z Rysunek 16.4 na stronie 16-11, od t,

tryb uspienia moze wystapic, jesli spetnione sa inne warunki. Wigcej informacji na temat trybu uspienia mozna
znalezé w Sekcja 14.2 TRYB USPIENIA na stronie 14-4.
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P0536 - P0525 Ustawienie automatyczne

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Aktywny Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Jesli wartos¢ zadana regulatora PID jest ustawiona za posrednictwem interfejsu HMI (P0221/P0222 = 0) i
P0536 = 1, przy zmianie z trybu recznego na automatyczny, wartos¢ zmiennej procesowej (P0O040) zostanie
przeliczona na % z P0528 i zatadowana do P0525. W ten sposob zapobiega sie oscylacjom PID przy zmianie
z trybu recznego na automatyczny.

Tabela 16.4: Konfiguracja PO536

P0536 Funkcja
0 Nieaktywny (nie kopiuje wartosci PO040 w P0525)
1 Aktywny (kopiuje wartosé PO040 w P0525)

16.6 POMOC AKADEMICKA

Regulator PID zaimplementowany w CFW500 jest typu akademickiego. Ponizej przedstawiono réwnania
charakteryzujace akademicki PID, ktory jest podstawag algorytmu tej funkcii.

Funkcja transferu w dziedzinie czestotliwosci akademickiego regulatora PID wynosi:
y(s) =Kpxes)x[1+1+sTd]sTi

Zastepujac integrator sumg, a pochodng przyrostowym ilorazem, otrzymujemy przyblizenie dla dyskretnego
(rekurencyjnego) rownania transferu przedstawionego ponizej:

y(K) = y(k-1) + Kp[(1 + Ki.Ta + Kd/Ta).e(k) - (Kd/Ta).e(k-1)]
Gdzie:

y(k): aktualne wyjscie PID, moze zmienia¢ sie od 0,0 do 100,0 %.

y(k-1): Poprzednie wyjscie PID.

Kp (wzmocnienie proporcjonalne): Kp = P0520.

Ki (wzmocnienie catkowe): Ki = P0521 x 100 = [1/Ti x 100Q].

Kd (wzmocnienie réznicowe): Kd = P0522 x 100 = [Td x 100Q].

Ta = 0,05 s (okres prébkowania regulatora PID).

e(k): obecny btad [SP*(k) - X(K)].

e(k-1): poprzedni btad [SP*(k-1) - X(k-1)].

SP*: wartos¢ zadana (odniesienie), moze zmienia¢ sie od 0,0 do 100,0%.
X: zmienna procesowa (lub sprzezenie zwrotne) odczytywana przez jedno z wejsé analogowych, zgodnie z wyborem
P0203, i moze wahac sie od 0,0 do 100,0 %.
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17 HAMOWANIE REOSTATYCZNE

Moment hamowania, ktéry mozna uzyskac poprzez zastosowanie przetwornic czestotliwosci, bez reostatycznych
rezystoréw hamujgcych, waha sie od 10 % do 35 % momentu znamionowego silnika.

W celu uzyskania wyzszych momentéw hamowania stosuje sie rezystory do hamowania reostatycznego. W tym
przypadku zregenerowana energia jest rozpraszana w rezystorze zamontowanym poza falownikiem.

Ten rodzaj hamowania jest stosowany w przypadkach, gdy wymagane sg krotkie czasy zwalniania lub gdy
napedzane sg fadunki o duzej bezwtadnosci.

Funkcja hamowania reostatycznego moze by¢ uzywana tylko wtedy, gdy rezystor hamujgcy jest podtaczony do
falownika i gdy parametry z nim zwigzane sg prawidtowo ustawione.

P0153 - Poziom hamowania reostatycznego

Regulowany 339 - 1200 V Fabryka 375V (P0296 = 0)

Zasieg: Ustawienia: 750V (P0296 = 1)
750V (P0296 = 2)
750V (P0296 = 3)
750V (P0296 = 4)
750V (P0296 = 5)
950 V (P0296 = 6)
950 V (P0296 = 7)

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametr P0153 definiuje poziom napiecia do aktywacji hamowania IGBT i musi by¢ zgodny z zasilaczem.

Jesli PO153 jest ustawiony blisko poziomu aktywacji przepiecia (FO022), moze to nastgpi¢ zanim rezystor
hamowania bedzie w stanie rozproszy¢ zregenerowang energie silnika. Z drugiej strony, jesli poziom jest zbyt
niski niz przepiecie, funkcja ogranicza aktywacje do maksymalnie 15 % poziomu przepiecia.

W ten sposdb zapewnia sie, ze rezystor hamowania nie zadziata w znamionowym zakresie roboczym obwodu
posredniego; patrz Tabela 17.1 na stronie 17-1. Dlatego tez, chociaz P0153 ma szerokie pasmo ustawien (339
do 1200 V), tylko wartosci zdefiniowane przez pasmo uruchamiania w Tabela 17.1 na stronie 17-1 sg skuteczne,
to znaczy wartosci ponizej pasma uruchamiania sg wewnetrznie ograniczone w wykonywaniu funkcji, a wartosci
powyzej naturalnie dezaktywuja funkcje.

Tabela 17.1: Wartos¢ aktywacji hamowania reostatycznego

o : P0153 Pasmo Domysine
Napiecie wejsciowe |Znamionowe tacze DC L ustawienia
uruchamiania
fabryczne P0153
200 - 240 Vac 339 Vdc 349 do 410 Vdc 375 Vdc
380 - 480 Vac 678 Vdc 688 do 810 Vdc 750 Vdc
500 - 600 Vac 846 Vdc 850 do 1000 Vdc 950 Vdc

Rysunek 17.1 na stronie 17-2 przedstawia przyktad typowego uruchomienia hamowania reostatycznego, na
ktérym mozna zaobserwowac hipotetyczne ksztatty fali napiecia na rezystorze hamujacym i napiecia na obwodzie
posrednim. Tak wiec, gdy hamujacy IGBT taczy Link z zewnetrznym rezystorem, napiecie DC Link spada ponizej
wartosci ustawionej przez PO153, utrzymujgc poziom ponizej btedu FO022.
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4 Napiecie obwodu posredniego (U,)
 (20004) <«— F0022 - Przepiecie
P0153 2 4+— Reostatyczny
Uy oceniany i Uruchamianie
hamowania
» Czas
F 3 I
Uq i Us
Napiecie rezystora
hamowania (BR) » Czas

Rysunek 17.1: Krzywa aktywacji hamowania reostatycznego
Kroki w celu wigczenia hamowania reostatycznego:

m  Przy wylaczonym zasilaniu falownika podtgcz rezystor hamujacy (patrz instrukcja obstugi CFW500, Pozycja
3.2 Instalacja elektryczna).

=  Ustawienie PO151 na wartos¢ maksymalng: 410 V (P0296 = 0), 810 V (P0296 = 1, 2, 3 lub 4) lub 1200 V (P0296
=4, 5lub 7), w zaleznosci od sytuaciji, aby zapobiec uruchomieniu regulacji napiecia obwodu posredniego
przed hamowaniem reostatycznym.

NIEBEZPIECZENSTWO!
Przed przystapieniem do wykonywania potgczen elektrycznych nalezy upewnic sie, ze falownik jest

WYEACZONY i odtgczony, a takze doktadnie zapoznac sie z instrukcjami instalacji zawartymi w
instrukciji obstugi urzadzenia CFW500.
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18 USTERKI | ALARMY

Struktura wykrywania problemow w falowniku opiera sie na sygnalizacji bteddw i alarmow.
W przypadku btedu nastgpi zablokowanie IGBT i zatrzymanie silnika przez bezwtadnosc¢.

Alarm dziata jako ostrzezenie dla uzytkownika o krytycznych warunkach pracy, ktére moga spowodowac awarie,
jesli sytuacja nie zostanie skorygowana.

Patrz Rozdziat 6 Rozwigzywanie problemow i konserwacja w instrukcji obstugi CFWS500 oraz Rozdziat SZYBKI
DOSTEP DO PARAMETROW, ALARMOW, BEEDOW | KONFIGURACJI na stronie 0-1 zawarty w niniejszej
instrukciji, aby uzyskac wiecej informacji na temat usterek i alarmaéw.

18.1 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZECIAZENIEM (FO072 | A0046)

Zabezpieczenie silnika przed przecigzeniem opiera sie na wykorzystaniu krzywych symulujgcych nagrzewanie i
chtodzenie silnika w przypadku przecigzenia. Kody btedu i alarmu zabezpieczenia przecigzeniowego silnika to
odpowiednio FOO72 i AO046.

Przecigzenie silnika jest podawane z uwzglednieniem wartosci referencyjnej In x FS (prad znamionowy silnika
pomnozony przez wspotczynnik obcigzenia), ktdra jest maksymalng wartosciag, przy ktdrej zabezpieczenie
przecigzeniowe nie moze zadziata¢, poniewaz silnik moze pracowac w sposob ciagty przy tej wartosci pradu bez
uszkodzen.

Aby jednak zabezpieczenie to zadziatato prawidtowo, szacowany jest nadzdr temperatury uzwojenia (co odpowiada
czasowi nagrzewania i chtodzenia silnika).

Ten nadzdér temperatury uzwojenia jest przyblizany przez funkcje o nazwie Ixt, ktéra catkuje wartos¢ pradu
wyjsciowego z poziomu uprzednio zdefiniowanego przez P0O156, P0O157 i PO158. Gdy skumulowana wartos¢
osiggnie limit, sygnalizowany jest alarm i/lub btad.

W celu zapewnienia wigkszej ochrony w przypadku ponownego uruchomienia, funkcja ta zachowuje wartos¢

zintegrowana przez funkcje Ixt w nieulotnej pamieci falownika. Tak wiec, po zatgczeniu zasilania, funkcja uzyje
wartosci Ixt zapisanej w tej pamieci do przeprowadzenia nowej oceny przecigzenia.

P0156 - Prad przeciazenia przy predkosci znamionowej

P0157 - Prad przeciazenia 50 % predkosci znamionowej

P0158 - Prad przeciazenia 20 % predkosci znamionowej

Regulowany 0,0 do 400,0 A Fabryka PO156 = 1,1 x 1

Zasieg: Ustawienia: P0157 =1,0x1
P0O158 =0,8 x 1 _

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:

Parametry te definiuja prad przecigzenia silnika (Ixt - FOO72). Prad przecigzenia silnika to wartos¢ pradu (P0156,
P0157 i PO158), na podstawie ktdrej falownik zrozumie, ze silnik pracuje w stanie przecigzenia.

W przypadku silnikdw samowentylowanych przecigzenie zalezy od predkosci obrotowej silnika. Dlatego dla
predkosci ponizej 20 % predkosci znamionowej prad przecigzenia do P0158, podczas gdy dla predkosci od
20 % do 50 % prad przecigzenia to PO157, a powyzej 50 % to PO156.

Im wieksza réznica miedzy pradem silnika a pradem przecigzenia (P0O156, P0157 lub P0158), tym szybsza
aktywacja btedu FO072.
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Zaleca sie ustawienie parametru PO156 (prad przecigzenia silnika przy predkosci znamionowej) na wartos¢ o
10 % wyzszg od uzywanego pradu znamionowego silnika (P0401).

W celu dezaktywaciji funkcji przecigzenia silnika wystarczy ustawi¢ parametry PO156 do PO158 na wartosci
réwne lub wyzsze od dwukrotnosci pradu znamionowego falownika P0295.

Rysunek 18.1 na stronie 18-3 przedstawia czas zadziatania przeciazenia z uwzglednieniem znormalizowanego
pradu wyjsciowego w stosunku do pradu przecigzenia (P0156, P0157 lub P0158), tj. dla statego pradu
wyjsciowego przy 150 % przecigzenia usterka FOO72 wystepuje w ciggu 60 sekund. Z drugiej strony, dla
wartosci pradu wyjsciowego ponizej PO156, PO157 lub PO158, zgodnie z czestotliwoscia wyjsciowa, usterka
FOO72 nie wystepuje. Natomiast dla wartosci powyzej 150 % P0156, PO157 lub P0158 czas aktywacii usterki
wynosi ponizej 60 s.

P0349 - Poziom dla alarmu Ixt

Regulowany 70 do 100 Fabryka 85 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla poziom aktywaciji alarmu zabezpieczenia silnika przed przecigzeniem (A0046, gdy PO037

> P0349). Parametr jest wyrazony w procentach wartosci granicznej integratora przecigzenia, przy ktorej
wystepuje btad FOO72. Dlatego ustawienie PO349 na 100 % powoduje, ze alarm przecigzenia jest nieaktywny.

WSKAZOWKA!
Ten parametr ustawia rowniez poziom zadziatania alarmu zabezpieczenia przed przecigzeniem IGBT
(A0047), ktory zostanie wyzwolony, gdy poziom przecigzenia IGBT przekroczy warto$¢ ustawionag

w P0349.
P0037 - Przeciazenie silnika Ixt
Regulowany 0 do 100 % Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro
Grupy Dostepu | CZYTAJ
przez HMI:

Opis:
Ten parametr wskazuje aktualny procent przecigzenia silnika lub poziom integratora przecigzenia. Gdy parametr

ten osiggnie wartos¢ P0349, falownik zasygnalizuje alarm przeciazenia silnika (A0046). Gdy wartos¢ parametru
osiagnie 100 %, pojawi sie btad przecigzenia silnika (FO072).
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Prad wyjsciowy / prad przeciazenia

0,5

Czas(s)

Rysunek 18.1: Aktywacja przeciazenia silnika

P0352 - Konfiguracja wentylatora radiatora

Regulowany 0 = Zawsze wytaczone Fabryka 4
Zasieg: 1 = Zawsze witgczony Ustawienia:

2 = Kontrola 60 °C

3 = Kontrola 70 °C

4 = Kontrola 60 °C RUN

5 = Kontrola 70 °C RUN

6 = Sterowanie RUN+60 s

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:

Ustawia zachowanie wentylatora dla radiatora zasilacza. Opcja "Control 60 °C" oznacza, ze wentylator wiaczy
sie, gdy temperatura zasilacza (P0O030) osiggnie 60 °C, a wylaczy sie, gdy temperatura spadnie ponizej 10
°C tej wartosci. Opcja "Control 60 °C RUN" bedzie dziata¢ w ten sam sposob, ale wentylator wigczy sie tylko
wtedy, gdy falownik bedzie w stanie RUN. Wreszcie, jesli wybrano opcje "Control RUN+60 s" wentylator wigcza
sie wraz ze stanem "RUN" niezaleznie od temperatury modutu zasilania i wylacza sie szesc¢dziesigt sekund po
wytaczeniu stanu RUN, niezaleznie od temperatury modutu zasilania i wytgcza sie szescdziesigt sekund po
wytaczeniu stanu RUN.

WSKAZOWKA!
Parametr ten powinien by¢ zmieniany wytacznie pod nadzorem wykwalifikowanych specjalistow WEG,
poniewaz moze to spowodowacd przegrzanie i powazne uszkodzenie falownika.
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P0357 - Czas zaniku fazy zasilania

Regulowany 0do60s Ustawienie Zgodnie z
Zasieg: Fabryczne: modelem
Opis:

Ustawia czas wskazywania zaniku fazy zasilania (FOO06).
Jesli PO357 = 0, funkcja jest wytgczona.

WSKAZOWKA!
Ustawienie fabryczne tego parametru dla ramek A i B wynosi O.
Jegli falownik ma zasilanie jednofazowe, konieczne jest ustawienie PO357 = 0, aby wytaczy¢ btad FO006.

18.2 ZABEZPIECZENIE PRZED PRZECIAZENIEM IGBTS (F0048 | A0047)

Zabezpieczenie przed przecigzeniem IGBT CFW500 wykorzystuje ten sam format zabezpieczenia silnika. Konstrukcija
zostata jednak zmieniona w taki sposob, ze usterka FO048 wystepuje w ciggu trzech sekund dla 200 % przecigzenia
dla duzych obcigzen (HD) (P0298 = 1), w odniesieniu do pradu znamionowego falownika (P0295), jak pokazano
na Rysunek 18.2 na stronie 18-4. Z drugiej strony, przecigzenie IGBT (FO048) nie jest aktywowane dla poziomdw
ponizej 150 % pradu znamionowego falownika (P0295).

W trybie normalnej pracy (ND) usterka FO048 wystepuije po okoto 4 sekundach dla 150 % przeciazenia, jak pokazano
na Rysunek 18.3 na stronie 18-53. Podobnie, btad nie wystgpi dla wartosci pradu ponizej 110 % obcigzenia
znamionowego falownika.

Przed uruchomieniem btedu FO048 falownik moze zasygnalizowacé alarm A0047, gdy poziom przeciazenia
tranzystorow IGBT przekroczy wartos¢ zaprogramowana w P0349.

Zabezpieczenie przed przecigzeniem tranzystorow IGBT mozna wytaczy¢ za pomocg parametru P0343.
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Rysunek 18.2: Aktywacja przecigzenia tranzystorow IGBT (Heavy Duty - HD)
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Rysunek 18.3: Aktywacja przecigzenia tranzystorow IGBT (normalna praca - ND)

P0343 - Maska btedéw i alarméw

Regulowany Bit 0 = FOO74 Fabryka 008Fh
Zasieg: Bit 1 = FO048 Ustawienia:

Bit 2 = FO078

Bit 3 = FO079

Bit 4 = FO076

Bit 5= FO179

Bit 6 = Zarezerwowany
Bit 7 = FO700/A0700
Bit 8 do 15 = Zarezerwowane

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Parametr PO343 umozliwia dezaktywacje niektérych bteddw i alarméw specyficznych dla falownika. Za pomoca

maski bitowej tworzona jest liczba binarna, w ktérej "Bit" odpowiadajacy "0" wytacza odpowiednig usterke lub
alarm. Nalezy pamietac¢, ze numeryczna reprezentacja P0343 jest szesnastkowa.

UWAGA!
& Wytgczenie zabezpieczen przed zwarciem doziemnym lub przecigzeniem moze spowodowad
uszkodzenie falownika. Nalezy to robi¢ wytgcznie zgodnie ze wskazdwkami technicznymi WEG.

18.3 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM (F0078)

Funkcja ta chroni silnik przed przegrzaniem poprzez wskazanie btedu FOO78.

Silnik wymaga czujnika temperatury typu potréjnego PTC. Odczyt czujnika moze odbywac sie na dwa rézne
sposoby: poprzez wejscie analogowe lub wejscie cyfrowe.

Do odczytu PTC przez wejscie analogowe konieczne jest skonfigurowanie go do wejscia prgdowego i wybranie
opcji "4 = PTC" w P0231 lub P0236. Podtacz PTC miedzy zrédtem +10 Vdc a wejsciem analogowym, a takze
zamknij mikroprzetgcznik konfiguracji Alx w pozyciji "mA".
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Wejscie analogowe odczytuje rezystancje PTC i porownuie ja z wartosciami granicznymi dla usterki. Gdy wartosci
te zostang przekroczone, sygnalizowany jest btad FOO78, jak pokazano w Tabela 18.1 na stronie 18-6.

UWAGA!
PTC musi mie¢ wzmocniong izolacje elektryczng do 1000 V.

Tabela 18.1: Poziom zadzialania bfedu FOO78 PTC przez wejscie analogowe

Odpornos¢ PTC Alx SEGITEE
temperatura
RPTC <50Q V\N > 9,1 V FO078
50 Q < Rerc < 3,9 kQ 9,1V>Vn>13V Standardowy
Rerec > 3,9 kQ Vn< 1,3V FOO78

WSKAZOWKA!
Aby funkcja ta dziatata prawidtowo, wazne jest utrzymywanie wzmocnienia i przesuniecia wejsé

analogowych na standardowych wartosciach.

W przypadku PTC za posrednictwem wejscia cyfrowego konieczne jest ustawienie opcji 29 (PTC) w programowaniu
DIx w P0263 do P0270 i podfgczenie PTC do odpowiedniego wejscia cyfrowego i do GND. Poziomy rezystancii
potréjnego PTC sa takie same jak poziomy rezystancji wejscia analogowego w Tabela 18.1 na stronie 18-6, ale
zwarcie PTC (Rerc < 50 Q) nie moze zostaC wykryte, a zatem jest postrzegane jako normalne dziatanie. Tylko

przypadek Rprc > 3,9 kQ aktywuje btad FOO78.

WSKAZOWKA!
DI2 jest jedynym, ktéry nie moze by¢ uzywany jako wejscie PTC, poniewaz ma obwdd wejsciowy

dedykowany do wejscia czestotliwosci (FI).

Rysunek 18.4 na stronie 18-6 przedstawia podtgczenie PTC do zaciskéw falownika dla obu sytuacii: przez wejscie
analogowe (a) i przez wejscie cyfrowe (b).

f s )
: : b +10V

\ L/ & Alx (DIP SWITCH = mA)

S— g .

(a) Potaczenie pEez wejscie |
analogowe

(b) Potaczenie pr_zez wejscie .
cyfrowe :

Rysunek 18.4: (a) i (b) Podfaczenie PTC do CFW500
18.4 ZABEZPIECZENIE PRZED PRZEGRZANIEM IGBTS (FO051 | A0O050)

Temperatura modutu zasilania jest monitorowana i wskazywana w parametrze PO0O30 w stopniach Celsjusza.
Wartos¢ ta jest stale poréwnywana z wartoscig wyzwolenia alarmu usterki i przekroczenia temperatury modutu
zasilania FO051 i AO050 zgodnie z Tabela 18.2 na stronie 18-7. Poziom aktywacji alarmu AOO50 jest ustalony na

5 °C ponizej poziomu btedu FO051.
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Tabela 18.2: FO051 poziomy zadziatania nadmiernej temperatury modutu zasilania

F0051 Poziom Model P0029
90 °C 1
90 °C 2
90 °C 3
105 °C 4
123 °C 5
108 °C 6
108 °C 7
108 °C 8
108 °C 9
120 °C 10
105 °C 11
115 °C 12
115 °C 13
108 °C 14
108 °C 15
105 °C 16
110°C 17
120 °C 18
110°C 19
110°C 20
110°C 21
110 °C 22
110°C 23
110°C 24
110°C 25
110 °C 26
110°C 27
HekE 28
110°C 29
110 °C 30
110°C 33
11050 34
105 °C 35
105 °C 36
100 °C 49
100 °C 50
100 °C 51
110°C 52
110°C 53
110°C 54
100 °C 55
100 °C 56
100 °C 57
110°C 58
110°C 59
110°C 60

Oprocz wyzwalania alarmu A0050, zabezpieczenie przed przegrzaniem automatycznie zmniejsza czestotliwosc
przetaczania (P0297) do 2000 Hz, gdy temperatura (PO030) osiggnie 80 % poziomu FO051, a prad wyjsciowy
(PO003) jest powyzej pradu znamionowego (P0295). Te charakterystyke zabezpieczenia przed przegrzaniem mozna

wytaczy¢ w parametrze konfiguracji sterowania PO397.

UWAGA!

Nieprawidtowa zmiana wartosci PO397 moze spowodowac uszkodzenie falownika. Nalezy to robic¢
wytacznie zgodnie ze wskazdwkami technicznymi WEG.
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18.5 ZABEZPIECZENIE NADPRADOWE (F0070 | FOO74)

Zabezpieczenia ziemnozwarciowe i nadpragdowe dziatajg bardzo szybko za pomoca sprzetu, aby natychmiast
odcig¢ impulsy wyjsciowe PWM, gdy prad wyjsciowy jest wysoki.

Btad FO070 odpowiada przetezeniu miedzy fazami wyjsciowymi, podczas gdy btad FOO74 wskazuje przetezenie
miedzy faza a uziemieniem (PE).

Poziom pradu ochrony zalezy od uzywanego modutu mocy, wiec ochrona jest skuteczna, ale wartos¢ ta znacznie
przekracza znamionowy prad roboczy falownika (P0295).

18.6 NADZOR NAPIECIA LACZA (F0021 | F0022)

Napiecie DC Link jest stale poréwnywane z wartosciami maksymalnymi i minimalnymi zgodnie z zasilaniem falownika,
jak pokazano w Tabela 18.3 na stronie 18-8.

Tabela 18.3: Poziomy aktywacji nadzoru napiecia obwodu posredniego DC

Dostawa Poziom F0021 Poziom F0022
200 - 240 Vac 200 Vdc 410 Vdc
380 - 480 Vac 360 Vdc 810 Vdc
500 - 600 Vac 500 Vdc 1000 Vdc

18.7 BLAD KOMUNIKACJI MODULU WTYKOWEGO (F0031)
Wystepuije, gdy falownik wykryje podfaczony modut plug-in, ale nie moze sie z nim skomunikowac.
18.8 BLAD SAMOSTROJENIA TRYBU STEROWANIA (F0033)

Po zakoriczeniu procesu samostrojenia w trybie VWVW (P0408 = 1), jesli szacowana rezystancja stojana silnika
(P0O4009) jest zbyt wysoka dla uzywanego falownika, falownik wskaze btgd FO033. Poza tym, reczna modyfikacja
P0409 moze réwniez powodowac btad FOO33.

18.9 ZDALNY ALARM BLEDU KOMUNIKACJI HMI (A0700)

Po podtgczeniu zdalnego interfejsu HMI do zaciskow CFW500 z parametrem P0312 ustawionym na zdalny interfejs
HMI, aktywowany jest nadzér komunikaciji z HMI, dzieki czemu alarm AO700 jest aktywowany za kazdym razem,
gdy to potgczenie komunikacyjne zostanie przerwane.

18.10 BLAD ZDALNEJ KOMUNIKACJI HMI (FO700)

Warunek btedu FO700 jest taki sam jak w przypadku alarmu A0700, ale konieczne jest, aby interfejs HMI byt zrédtem
polecenia lub odniesienia (opcja HMI Keys) w parametrach od P0220 do P0228.

18.11 BLAD IDENTYFIKACJI SPRZETU ZASILANIA (FO084)

Przed rozpoczeciem fadowania ustawien fabrycznych (P0204 = 5 lub 6) falownik identyfikuje sprzet zasilajacy w
celu uzyskania informaciji o napieciu, pradzie i wyzwalaniu modutu mocy, a takze weryfikuje podstawowe obwody
sterowania falownika.

Btad FO084 wskazuje, ze podczas identyfikacji sprzetu wystapit btad: nieistnigjacy model falownika, luzny kabel
potgczeniowy lub uszkodzony obwdd wewnetrzny.

WSKAZOWKA!
W przypadku wystgpienia tego btedu nalezy skontaktowac sie z firmg WEG.
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18.12 BLAD PROCESORA (F0080)

Wykonanie oprogramowania uktadowego falownika jest monitorowane na kilku poziomach wewnetrznej struktury
oprogramowania ukfadowego. Gdy podczas wykonywania zostanie wykryty jakis btad wewnetrzny, falownik
wskaze FO080.

WSKAZOWKA!
W przypadku wystgpienia tego btedu nalezy skontaktowac sie z firmg WEG.

18.13 NIEZGODNA WERSJA OPROGRAMOWANIA GLOWNEGO (F0151)

Gdy falownik jest zasilany, gtdwna wersja oprogramowania przechowywana w obszarze nieulotnym (EEPROM) jest
poréwnywana z wersjg przechowywang w dodatkowej pamieci Flash mikrokontrolera (modut wtykowy). Poréwnanie
to ma na celu sprawdzenie integralnosci i zgodnosci przechowywanych danych. Dane te sg przechowywane w
celu umozliwienia kopiowania konfiguracji parametrow (standardowy uzytkownik) miedzy falownikami za pomoca
CFW500-MMF i przy odtaczonym napieciu falownika. Jesli wersje nie sg kompatybilne, wystgpi btad FO151.

Wiecej informacji na temat mozliwych przyczyn wystgpienia btedu FO151 mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
akcesoriow CFW500-MMF.

18.14 WEWNETRZNE ZABEZPIECZENIE PRZED PRZEGRZANIEM (A0152 | FO153)

Temperatura wewnetrzna jest monitorowana i wskazywana w parametrze PO034 w stopniach Celsjusza. Wartos¢
tajest stale porownywana z wartoscig btedu przekroczenia temperatury i wartoscig wyzwolenia alarmu temperatury
wewnetrznej A0152 i FO153. Poziom wyzwolenia dla alarmu A0152 wynosi 80 °C, a poziom wyzwolenia dla btedu
FO153 wynosi 85 °C.

18.15 BLAD PREDKOSCI WENTYLATORA (F0179)

Btad ten wystepuje, gdy predkos¢ wewnetrznego wentylatora odczytana w modelach IP66 spada ponizej 2/3
predkosci znamionowej. Uzytkownik powinien sprawdzi¢, czy wentylator jest prawidtowo podtgczony i czy nie jest
zatkany brudem. W przypadku wystgpienia tego btedu nalezy skontaktowac sie z firmg WEG.

18.16 BLAD IMPULSOWEGO SPRZEZENIA ZWROTNEGO (F0182)

Gdy kompensacja czasu martwego jest aktywna w P0397 (patrz Rozdziat 8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA
SILNIKIEM na stronie 8-1), a obwdd impulsowego sprzezenia zwrotnego jest uszkodzony, wystgpi usterka FO182.

WSKAZOWKA!
W przypadku wystgpienia tego btedu nalezy skontaktowac sie z firmg WEG.

18.17 HISTORIA BLEDOW

Falownik jest w stanie przechowywac zestaw danych dotyczacych trzech ostatnich bteddw, takich jak: numer
btedu, prad (PO003), napiecie DC Link (PO004), czestotliwos¢ wyjsciowa (PO005), temperatura modutu mocy
(PO030) i stan logiczny (POG80).

18
P0048 - Obecny alarm .

P0049 - Obecny btad

Regulowany 0 do 999 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ

przez HMI:
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Opis:
Wskazujg one numer alarmu (P0048) lub usterki (P0049), ktéra moze wystepowac w falowniku.

P0050 - Ostatnia usterka
P0O060 - Drugi btad

P0070 - Trzecia usterka

Regulowany 0 do 999 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazujg one numer btedu, ktéry wystgpit.
P0051 - Ostatni bfad pradu wyjsciowego

P0061 - Drugi btad pradu wyjsciowego

P0071 - Trzeci btad pradu wyjsciowego

Regulowany 0,0 do 400,0 A Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuja one prad wyjsciowy w momencie wystgpienia usterki.
P0052 - Ostatni btad tacza DC

P0062 - Drugi btad tacza DC

P0072 - Trzecia usterka tacza DC

Regulowany 0 - 2000V Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazujg one napiecie obwodu posredniego w momencie wystgpienia usterki.
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P0053 - Ostatni btad czestotliwosci wyjsciowej

P0063 - Drugi btad czestotliwosci wyjsciowej

P0073 - Trzeci btad czestotliwosci wyjsciowej

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazujg one czestotliwos¢ wyjsciowa w momencie wystgpienia btedu.

P0054 - Temperatura w IGBT Ostatnia usterka

P0064 - Temperatura w IGBT Drugi btad

P0074 - Temperatura w trzeciej usterce tranzystorow IGBT

Regulowany -20 do 150 °C Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Parametry te wskazuja temperature IGBT w momencie wystgpienia usterki.

P0055 - Status logiczny ostatniego btedu

P0065 - Status logiczny drugiego btedu

P0075 - Status logiczny trzeciej usterki

Regulowany 0000h do FFFFh Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Rejestruje stan logiczny falownika PO680 w momencie wystgpienia btedu. Patrz Sekcja 7.3 SLOWO STERUJACE
| STATUS FALOWNIKA na stronie 7-14.
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18.18 AUTOMATYCZNY RESET BLEDU

Funkcja ta umozliwia falownikowi wykonanie automatycznego resetowania usterki za pomoca ustawienia P0340.

WSKAZOWKA!
Automatyczne resetowanie zostanie zablokowane, jesli ten sam btad wystapi trzy razy z rzedu w
ciggu 30 sekund po zresetowaniu.

P0080 - Ostatnia usterka w "Trybie pozarowym"

P0081 - Drugi btad w ""trybie pozrowym"

P0082 - Trzecia usterka w "Trybie pozarowym"

Regulowany 0 do 9999 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Parametry te wskazuja trzy ostatnie usterki, ktore wystapity w falowniku, gdy aktywny byt "Tryb pozarowy".

P0O083 - Biezacy F0070
P0084 - 2: Aktualny FO070
PO085 - 3 Aktualny FO070
P0086 - Biezacy FO073
P0087 - 2- Aktualny FO073

P0O088 - 3- Aktualny FO073

Regulowany 0,0 do 6553,5 A Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro, VVW HSRM

Grupy Dostepu ‘ CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Parametry do uzytku wewnetrznego. W razie potrzeby prosimy o kontakt z WEG.
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P0340 - Czas automatycznego resetowania

Regulowany 0do 255 s Fabryka O0s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu

przez HMI:

Opis:
Okresla odstep czasu po wystgpieniu btedu w celu aktywacji automatycznego resetowania falownika. Jesli
wartos¢ P0340 wynosi zero, funkcja automatycznego resetowania usterki jest wytaczona.

WSKAZOWKA!
Funkcja automatycznego resetowania zostanie zablokowana, jesli ten sam numer usterki zostanie
powtdrzony kolejno trzy razy w odstepach 30-sekundowych.
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19 PARAMETRY ODCZYTU

Aby uprosci¢ widok gtéwnych zmiennych odczytu falownika, mozna uzyskac bezposredni dostep do menu READ
- "Parametry odczytu" interfejsu HMI CFW500.

Nalezy podkreslic, ze wszystkie parametry tej grupy moga by¢ wyswietlane tylko na wyswietlaczu HMI i nie moga
by¢ zmieniane przez uzytkownika.

P0001 - Referencja predkosci

Regulowany 0 do 65535 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Ten parametr przedstawia, niezaleznie od Zrodta pochodzenia, wartos¢ zadang predkosci w jednostce i
skali zdefiniowanej dla wartosci zadanej przez P0208, P0209 i P0213. Petna skala i jednostka odniesienia w
ustawieniach fabrycznych wynoszg 66,0 Hz dla P0204 = 5 i 55,0 Hz dla PO204 = 6.

P0002 - Predkos¢ wyjsciowa (silnik)

Regulowany 0 do 65535 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Parametr PO002 wskazuje predkosc narzucong na wyjscie falownika w tej samej skali zdefiniowanej dla PO001.
W tym parametrze kompensacje czestotliwosci wyjsciowej nie sg wyswietlane. Aby odczyta¢ skompensowane
wyjscie, uzyj PO005.

P0003 - Prad silnika

Regulowany 0,0 do 400,0 A Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ ‘

przez HMI:

Opis:

Wskazuje prad wyjsciowy falownika w amperach RMS (ramiona).
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P0004 - Napiecie obwodu posredniego (Ud)

Regulowany 0 - 2000V Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ ‘

przez HMI:

Opis:

Wskazuje napiecie na tgczu DC w woltach (V).

P0005 - Czestotliwos¢ wyjsciowa (silnik)

Regulowany 0,0 do 500,0 Hz Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Rzeczywista czestotliwos¢ natychmiast przytozona do silnika w hercach (Hz).

P0006 - Status falownika

Regulowany Zgodnie z Tabela 19.1 na stronie 19-3 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje jeden z osmiu mozliwych stanéw falownika. W Tabela 19.1 na stronie 19-3 przedstawiono opis
kazdego stanu, a takze wskazanie na interfejsie HMI.
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Tabela 19.1: Status falownika - PO006

P0006 Status HMI Opis
Loc 38
0 Gotowos¢ NN- Wskazuje, ze falownik jest gotowy do wiaczenia
vy
Loc
™ RUN 38
1 Tryb pracy 3 He Wskazuije, ze falownik jest wtaczony
.U
" sue 0
~ v Wskazuje, ze napigcie w falowniku jest zbyt niskie do
2 Zbyt niskie napiecie IE pracy (zbyt niskie napiecie) i nie przyjmie polecenia
(AN wigczenia
Loc 38
3 Usterka F nn Wskazuije, ze falownik znajduje sie w stanie bfedu
Uy
LOC CONF PGL’SB
™ RUN
4 Samostrojenie | WSKaZUJe., ze falownik wykonuje procedure
] samostrojenia
SI‘AI‘(TUPD—-I--m 00
LOC CONF
~ 38 Wskazuije, ze falownik ma niekompatybilne
. ' e programowanie parametréw. Patrz Sekcja 5.7
5 Konfiguracja 8 8 SYTUACJE DLA STATUSU KONFIGURACUI na stronie
: 5-11
Lf: RUN 38
Hamowanie pradem M- Wskazuije, ze falownik stosuje hamowanie pradem
6 o
statym oy statym w celu zatrzymania silnika
Loc 3“ ) ) ) o .
~ RN I Wskazuje uzytkownikowi, ze modut funkgji
7 STO H niIicn bezpieczenstwa odblokowat stan bezpieczny dla
U oy falownika (A0160)
- 30
. iy ' Wskazuije, ze falownik znajduje sie w trybie
8 Tryb ognia R n " ,' pozarowym (A0211)
u
9 Rezerwacja
- 30
ST . '.., Wskazuje, ze falownik jest w trybie uspienia zgodnie z
10 Tryb uspienia 8 8 P0217, P0218 | P0535
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P0007 - Napiecie wyjsciowe

Regulowany 0 - 2000 V Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje napiecie sieciowe na wyjsciu falownika w woltach (V).

P0009 - Moment obrotowy silnika

Regulowany -1000,0 do 1000,0 % Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje moment obrotowy rozwijany przez silnik w stosunku do znamionowego momentu obrotowego.

W przypadku sterowania wektorowego (P0202 = 3 lub P0202 = 4), przyblizone obliczenie momentu obrotowego
moze by¢ podane przez:

Moment obrotowy silnika (PO009) wyrazony w procentach w warunkach pracy ciagtej jest okreslony przez:

2
orque= \F)OOSZ - E)OAJ 0x '%58] (prad momentu obrotowego w stanie roboczym)

~ | Po4012-[Poa10x PO178Y i
nom_torque™ - X400 (znamionowy moment obrotowy)

|
P0O009 = Tgu(%) = 100 x 25— xk

nom_tordue
Gdzie wspodtczynnik k jest zdefiniowany przez:

m obszar statego strumienia (staty moment obrotowy i predkos¢ mniejsza lub rdwna predkosci synchronicznej):
k=1

m obszar ostabienia pola (obszar statej mocy; wyzszy niz predkos¢ synchroniczna):

_ Ny PO190
P0002 * P0400

Ktore N jest predkoscig synchronicznag silnika w RPM.

synchronizacja

19-4 | CFW500



=

Parametry odczytu

P0010 - Moc wyjsciowa

Regulowany 0,0 do 6553,5 kW Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje moc elektryczng na wyjsciu falownika. Moc ta jest okreslana za pomoca wzoru:
P0O010 = 1,732 x PO0O03 x PO007 x POO11.

Gdzie: 1,732 = V3.,
P0003 to zmierzony prad wyjsciowy.
P0007 to referencyjne napiecie wyjsciowe (lub szacowane).

P0011 to wartos¢ cosinusa [(kat wektorowy napiecia wyjsciowego odniesienia) - (kat wektorowy mierzonego
pradu wyjsciowego)].

P0011 - Wspétczynnik mocy

Regulowany -1,00 do 1,00 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

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

P0012 - Status wejscia cyfrowego

Patrz Sekcja 15.5 WEJSCIA CYFROWE na stronie 15-13.

P0013 - Status wyjscia cyfrowego

Patrz Sekcja 15.6 WYJSCIA CYFROWE na stronie 15-22.

P0014 - Wartosci wyjscia analogowego AO1

P0015 - Wartosci wyjscia analogowego AO2

Patrz Sekcja 15.2 WYJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-6.

P0016 - Wartos¢ wyjsciowa czestotliwosci FO w %

P0017 - Wartos¢ wyjsciowa czestotliwosci FO w Hz

Patrz Sekcja 15.4 CZESTOTLIWOSC WYJSCIOWA na stronie 15-11.
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P0018 - Wartos¢ wejscia analogowego Al1

P0019 - Wartos¢ wejscia analogowego Al2

P0020 - Wartos¢ wejscia analogowego Al3

Patrz Sekcja 15.1 WEJSCIA ANALOGOWE na stronie 15-1.

P0021 - Wartos¢ wejsciowa czestotliwosci FIl w %

P0022 - Wartos¢ wejsciowa czestotliwosci Fl w Hz

Patrz Sekcja 15.3 CZESTOTLIWOSC WEJSCIOWA na stronie 15-9.

P0023 - Wersja oprogramowania gtéwnego
P0024 - Wersja oprogramowania dodatkowego

P0027 - Konfiguracja modutu wtyczki

P0029 - Konfiguracja sprzetu zasilajacego

Patrz Sekcja 6.1 DANE INWERTERA na stronie 6-1.

P0030 - Temperatura modutu zasilania

Regulowany -20 do 150 °C Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Temperatura w °C mierzona wewnagtrz modutu zasilania przez wewnetrzny NTC.

P0034 - Temperatura wewnetrzna.

Regulowany -20 do 150 °C Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuje temperature wewnetrzng w stopniach Celsjusza.

Pomocne jest monitorowanie temperatury gtéwnych komponentéw, aby zapobiec przegrzaniu.
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P0036 - Wewnetrzny Predkos¢ wentylatora

Regulowany 0 do 15000 obr. Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Ten parametr umozliwia monitorowanie predkosci wewnetrznego wentylatora w modelach IP66.

P0037 - Przeciazenie silnika Ixt

Patrz Sekcja 18.1 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZECIAZENIEM (FO072 | A0046) na stronie 18-1.

P0038 - Predkos¢ enkodera

Regulowany 0 do 65535 obr. Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje rzeczywista predkos¢ enkodera w obrotach na minute (rpm) przez filtr 0,5 sekundy.

P0039 - Licznik impulséw enkodera

Regulowany 0 do 40000 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuije zliczanie impulséw enkodera. Zliczanie mozna zwiekszy¢ z 0 do 40000 (obrét godzinowy)
lub zmniejszy¢ z 40000 do 0 (obrdt w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara).

P0040 - Zmienna procesowa PID

P0041 - Wartos¢ zadana PID

Patrz Sekcja 16.5 PARAMETR PID na stronie 16-7.
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P0042 - Czas zasilania

Regulowany 0 do 65535 h Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktdre falownik pozostawat zasilany.

Wartosc¢ ta jest utrzymywana nawet po odtaczeniu zasilania od falownika.

P0043 - Czas wiaczenia

Regulowany 0,0 do 6553,5 h Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu  CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktore falownik pozostawat wtgczony.
Wskazuje do 6553,5 godzin, a nastepnie wraca do zera.
Ustawienie P0204 = 3 powoduje wyzerowanie wartosci parametru P0043.

Wartos¢ ta jest utrzymywana nawet po odtgczeniu zasilania od falownika.

P0044 - Energia wyjsciowa w kWh

Regulowany 0 do 65535 kWh Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Wskazuje energie zuzywang przez siinik.
Wskazuje do 65535 kWh, a nastepnie wraca do zera.
Ustawienie P0204 = 4 powoduje wyzerowanie wartosci parametru P0044.

Wartosc¢ ta jest utrzymywana nawet po odtaczeniu zasilania od falownika.

WSKAZOWKA!
Wartos¢ wskazana w tym parametrze jest obliczana posrednio i nie moze by¢ uzywana do pomiaru
zuzycia energii.
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P0047 - Status CONFIG

Regulowany 0 do 999 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu ‘ CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuje sytuacje poczatkowa trybu CONFIG. Patrz Sekcja 5.7 SYTUACJE DLA STATUSU
KONFIGURACJI na stronie 5-11.

Parametry odczytu w zakresie od P0048 do PO075 sg wyszczegdlnione w Sekcja 18.17 HISTORIA BLEDOW
na stronie 18-9.

Parametry odczytu P0295 i P0296 sg wyszczegdlnione w Sekcja 6.1 DANE INWERTERA na stronie 6-1.

Parametry odczytu P0680 i POB90 sg wyszczegdlinione w Sekcja 7.3 SEOWO STERUJACE | STATUS
FALOWNIKA na stronie 7-14.
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20 KOMUNIKACJA

W celu wymiany informacji za posrednictwem sieci komunikacyjnej, CFW500 posiada kilka standardowych
protokotéw komunikacyjnych, takich jak Modbus, BACnet, CANopen i DeviceNet.

Dalsze szczegoty dotyczace konfiguracii falownika do pracy w tych protokotach mozna znalez¢ w instrukciji obstugi
CFW500 do komunikaciji z wybrang siecia. Ponizej wymieniono parametry zwigzane z komunikacja.

20.1 INTERFEJS SZEREGOWY USB, RS-232 | RS-485

W zaleznosci od zainstalowanego modutu wtykowego, CFW500 posiada do dwdch jednoczesnych interfejsow
szeregowych; jednak tylko jeden z nich moze by¢ zrodtem polecen lub odniesien; drugi jest nieaktywny lub zdalny
HMI zgodnie z wyborem PO312.

Jeden z tych interfejsdw, oznaczony jako Serial (1), jest standardowym interfejsem CFW500 i jest obecny we
wszystkich modutach wtykowych poprzez zaciski standardowego portu RS-485. Z drugiej strony interfejs szeregowy
(2) jest obecny tylko w modutach wtykowych CFW500-CUSB, CFW500-CRS232 | CFW500-CRS485, jak pokazano
na ponizszych rysunkach:

hJ

|§||j||gnj|

1 3 5 7 9 11 13 156 17 19 291 23
QOO

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24

NN N N N N N £
(vl Aw e i wiviw i il

Rysunek 20.2: Modut wtykowy CFW500-CRS232

Rysunek 20.3: Modut wtykowy CFW500-CUSB Rysunek 20.4: Modut wtykowy CFW500-CRS485
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@ WSKAZOWKA!
Modut wtykowy CFW500-10S ma tylko interfejs szeregowy (1) przez port RS-485 na zaciskach 14 (A-)
i 16 (B+4), patrz Rysunek 20.1 na stronie 20-1. Zobacz takze, GND485 na zacisku 18 jest odizolowany
od GND na zaciskach 17 i 4.

@ WSKAZOWKA!
Modut wtykowy CFW500-CRS232 ma interfejs szeregowy (1) przez port RS-485 na zaciskach 10
(A-) 112 (B+), a takze interfejs szeregowy (2) przez port RS-232 na standardowym ztagczu DB9, patrz
Rysunek 20.2 na stronie 20-1.

@ WSKAZOWKA!
Modut wtykowy CFW500-CUSB ma interfejs szeregowy (1) przez port RS-485 na zaciskach 12 (A1-)
i 14 (B14), a takze interfejs szeregowy (2) przez port USB na standardowym ztgczu mini USB (mini
B), patrz Rysunek 20.3 na stronie 20-1.

@ WSKAZOWKA!
Modut wtykowy CFW500-CRS485 ma interfejs szeregowy (1) przez port RS-485 na zaciskach 12 (A-)
i 14 (B+), a takze interfejs szeregowy (2) przez inny port RS-485 na zaciskach 20 (A2+) i 22 (B2+),
patrz Rysunek 20.4 na stronie 20-1. Zobacz takze, GND1 na zacisku 16 i GND2 na zacisku 24 sg
odizolowane od siebie i od GND na zacisku 4."

Parametry od PO308 do PO316 wraz z PO682 i PO683 charakteryzujg interfejs szeregowy, ktory jest aktywny dla
polecen i/lub referencii.

P0308 - Adres urzadzenia w sieci

Regulowany 1 do 247 Fabryka 1
Zasieg: Ustawienia:

P0310 - Szybkos¢ transmisji szeregowej

Regulowany 0 = 9600 bitéw/s Fabryka 1
Zasieg: 1 =19200 bitow/s Ustawienia:
2 = 38400 bitow/s

P0311 - Konfiguracja bajtow interfejsu szeregowego

Regulowany 0 = 8 bitéw, nie, 1 Fabryka 1
Zasieg: 1 = 8 bitdw, parzyste, 1 Ustawienia:

2 = 8 bitéw, nieparzyste, 1

3 = 8 bitow, nie, 2

4 = 8 bitéw, parzyste, 2

5 = 8 bitéw, nieparzyste, 2

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu  SIEC
przez HMI:

Opis:
Szczegdtowy opis znajduije sie w instrukeji obstugi Modbus RTU, dostepnej do pobrania na stronie internetowe;:
www.wegd.net.
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P0312 - Protokét interfejsu szeregowego (1)(2)

Regulowany 0 =HMI (1) Fabryka 2
Zasieg: 1 = SymbiNet (1) Ustawienia:

2 = Modbus RTU (1)

3 = BACnet (1)

4 = Zarezerwowane

5 = Gtéwny RTU (1)

6 = HMI (1) + Modbus RTU (2)

7 = Modbus RTU (2)

8 = HMI (1) + BACnet (2)

9 = BACnet (2)

10 do 11 = Zarezerwowane

12 = HMI (1) / RTU Master (2)

13 = RTU Master (2)

14 = HMI(1) / SymbiNet (2)

15 = SymbiNet (2)

Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu  SIEC ‘
przez HMI:

Opis:

P0312 definiuje typ protokotu dla (1) i (2) interfejséw szeregowych przetwornicy czestotliwosci; patrz takze
Rozdziat 20 KOMUNIKACJA na stronie 20-1. W zaleznosci od zainstalowanego modutu plug-in, CFW500 moze
posiada¢ do dwach interfejséw szeregowych, ale tylko jeden z nich jest dostepny dla polecen i referencii.
Drugi interfejs pozostaje nieaktywny lub jako interfejs dla CFW500-HMIR, w ktérym protokdt jest wstepnie
zdefiniowany bez parametryzacji i do uzytku wewnetrznego, z wytgczeniem zdalnego interfejsu HMI falownika."

P0313 - Dziatanie dla btedu komunikacji

Regulowany 0 = Wytgczone Fabryka 1
Zasieg: 1 = Zatrzymaj sie przy rampie Ustawienia:
2 = Wytgcz Ogoine
3 = Przejdz do LOC
4 = Wiaczenie Utrzymania LOC
5 = Przyczyna btedu
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  SIEC
przez HMI:

Opis:

Umozliwia wybranie akgji, ktéra musi zosta¢ wykonana przez urzgdzenie w przypadku, gdy jest ono sterowane
przez siec i zostanie wykryty btad komunikacii.

Dziatania opisane w tym parametrze sg wykonywane poprzez automatyczny zapis odpowiednich bitéw w
parametrze kontrolnym interfejsu sieciowego, ktdry odpowiada wykrytej usterce. W zwigzku z tym, aby polecenia
odniosty skutek, urzadzenie musi by¢ ustawione na sterowanie przez uzywany interfejs sieciowy (z wyjatkiem
opcji "Cause a Fault", ktéra blokuje urzadzenie, nawet jesli nie jest ono sterowane przez siec). Ustawienie to
odbywa sie za pomoca parametrow od P0220 do P0228.
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Tabela 20.1: Opcje parametru PO313
Wskazania Opis
0 = Wytgczone Nie sg podejmowane zadne dziatania; urzadzenie pozostaje w biezagcym stanie.

1 = Zatrzymaj sie przy rampie Wykonywane jest polecenie rampy do zatrzymania, a silnik zatrzymuije sig zgodnie z ustawiong

rampg zwalniania
2 = Wytgcz Ogoine Urzadzenie jest wytaczone, a silnik zatrzymuije sie.
3 = Przejdz do LOC Urzadzenie przechodzi w tryb lokalny

Urzadzenie jest przetaczane w tryb lokalny, ale polecenia aktywaciji i odniesienie predkosci
odebrane przez sie¢ sa utrzymywane w trybie lokalnym, o ile urzadzenie jest ustawione na
4 = Wiaczenie Utrzymania LOC uzywanie w trybie lokalnym polecen za posrednictwem interfejsu HMI lub 3-przewodowego
Start/Stop oraz odniesienia predkosci za posrednictwem interfejsu HMI lub potencjometru
elektronicznego.

Zamiast alarmu, btad komunikacji powoduje usterke sprzetu i konieczne jest zresetowanie
usterek sprzetu, aby powrdcic do normalnej pracy

5 = Przyczyna btedu

P0314 - Szeregowy Watchdog
P0316 - Status interfejsu szeregowego

P0682 - Stowo sterujace przez port szeregowy / USB

P0683 - Referencja predkosci przez port szeregowy / USB

Opis:
Parametr konfiguraciji i obstugi interfejséw szeregowych RS-232 i RS-485. Szczegdtowy opis znajduje sie w
podreczniku uzytkownika Modbus RTU, dostepnym do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

20.2 BLUETOOTH

Ponizej przedstawiono parametry ustawien i obstugi interfejsu Bluetooth. Dla prawidtowej konfiguraciji tego interfejsu
konieczne jest ustawienie parametrow P0308 = 1, PO310 = 1, PO311 = 11 P0312 = 2.

WSKAZOWKA!

Interfejs Bluetooth moze by¢ uzywany tylko z wtyczka Serial Interface 1. Po podtaczeniu modutu nie
jest mozliwe korzystanie z wtykowego interfejsu szeregowego 1 z innymi protokotami komunikacyjnymi,
a zdalny interfejs HMI nie moze byc¢ rowniez uzywany razem z interfejsem Bluetooth.

P0990 - Nazwa lokalna Bluetooth

Regulowany 0 do 999 Fabryka Numer seryjny
Zasieg: Ustawienia: falownika

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  SIEC
przez HMI:

Opis:

Ten parametr przypisuje przyjazng nazwe do urzadzenia Bluetooth w sieci. Nazwa jest kombinacja nazwy
produktu i czterech cyfr PO990 - na przyktad: "CFW500_0001". Domysing wartoscig tego parametru sa cztery
ostatnie cyfry numeru seryjnego falownika.

CFW500 | 20-4



=]

Komunikacja

P0991 - PIN parzystosci Bluetooth

Regulowany 0 do 999 Fabryka 1234
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  SIEC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje kod PIN parzystosci Bluetooth. Ten kod PIN jest ograniczony do czterech cyfr dostepnych
na wyswietlaczu falownika. Zaleca sie, aby uzytkownik zmienit ten kod PIN.

WSKAZOWKA!
Podczas wprowadzania kodu PIN w aplikacji, wartosci "00" muszg by¢ dodane przed wartoscia
parametru, na przyktad: 001234.

20.3 CAN - INTERFEJS CANOPEN / DEVICENET
P0684 - Stowo sterujace przez CANopen/DeviceNet
P0685 - Referencja predkosci przez CANopen/DeviceNet
P0700 - Protoké6t CAN
P0701 - Adres CAN
P0702 - Szybkos¢ transmisji CAN
P0703 - Reset wylaczenia magistrali
P0O705 - Status sterownika CAN
P0O706 - Licznik odebranych telegraméw CAN

P0707 - Licznik wystanych telegraméw CAN

P0708 - Licznik btedéw wytaczenia magistrali

P0709 - Licznik utraconych komunikatow CAN
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P0710 - Instancje We/WYy sieci DeviceNet
P0711 - Odczyt sieci DeviceNet #3
P0712 - Odczyt sieci DeviceNet #4
P0713 - Odczyt sieci DeviceNet #5
P0714 - Odczyt sieci DeviceNet #6
P0715 - Zapis w sieci DeviceNet #3

P0716 - Zapis w sieci DeviceNet #4
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P0717 - Zapis w sieci DeviceNet #5
P0718 - Zapis w sieci DeviceNet #6
P0719 - Status sieci DeviceNet

P0720 - Status urzadzenia gitéwnego DeviceNet

P0721 - Status komunikacji CANopen

P0722 - Status wezta CANopen

Opis:
Parametry do konfiguracii i obstugi interfejsu CAN. Szczegdtowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi komunikacii

CANopen lub instrukcji obstugi komunikacji DeviceNet, dostepnej do pobrania na stronie internetowej: www.
weg.net.

20.4 INTERFEJS PROFIBUS DP

P0740 - Profibus Com. Status

P0742 - Odczyt magistrali Profibus #3

P0741 - Profil danych Profibus

P0743 - Odczyt magistrali Profibus #4

P0744 - Odczyt magistrali Profibus #5
P0745 - Odczyt magistrali Profibus #6
P0746 - Odczyt magistrali Profibus #7

P0747 - Odczyt magistrali Profibus #8

P0750 - Zapis magistrali Profibus #3

P0751 - Zapis magistrali Profibus #4

P0752 - Zapis magistrali Profibus #5

P0753 - Zapis magistrali Profibus #6

P0754 - Zapis magistrali Profibus #7

P0755 - Zapis magistrali Profibus #8
P0918 - Adres Profibus

P0922 - Profibus Teleg. Sel.
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P0963 - Szybkos¢ transmisji magistrali Profibus

P0967 - Stowo sterujace 1
P0968 - Stowo statusu 1

Opis:

Parametry do konfiguracji i obstugi interfejsu Profibus DP. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku
komunikacji Profibus, podreczniku uzytkownika, dostepnym do pobrania na stronie internetowej: www.weg.
net.

20.5 KOMUNIKACJA BACNET

P0760 - Wystapienie urzadzenia BACNET - wysoka czesé

P0761 - Wystapienie urzadzenia BACNET - niski poziom czesci

P0762 - Maksymalny numer gtéwny
P0763 - Maksymalna liczba ramek MS/TP
P0764 - Skrzynia biegéw I-AM

P0765 - Liczba odebranych tokenow

Parametry do konfiguracji i obstugi komunikacji BACnet. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku uzytkownika
BACnet, dostepnym do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

20.6 KOMUNIKACJA SYMBINET
P0766 - Liczba rejestrow do wystania
P0767 - Status grup
P0768 - Group1: Adres zrédtowy
P0769 - Group1: Rejestr zrodiowy
P0770 - Group1: Rejestr miejsc docelowych
P0771 - Grupa1i: Zarejestruj ilos¢

P0772 - Grupa2: Adres zrodiowy

P0773 - Grupa2: Rejestr zréodtowy

P0774 - Grupa2: Rejestr miejsc docelowych

P0775 - Grupa2: Zarejestruj ilos¢
P0776 - Grupa3: Adres zrodiowy
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P0777 - Grupa3: Rejestr zrodtowy

P0778 - Grupa3: Rejestr miejsc docelowych

P0779 - Grupa3: Zarejestruj ilos¢

P0780 - Grupa4: Adres zrodiowy

P0781 - Grupa4: Rejestr zrodiowy

P0798 - nastepny wykryty adres

Parametry te sg przeznaczone do konfiguraciji i obstugi komunikacji SymbiNet i sg uzywane wytacznie w aplikacii
WEG Pump Genius. Szczegdtowy opis znajduje sie w Podreczniku aplikacji Pump Genius, dostepnym do pobrania
na stronie internetowej: www.weg.net.

20.7 INTERFEJS ETHERNET

W zaleznosci od zainstalowanego modutu wtykowego, CFW500 ma do dwdch jednoczesnych interfejséw Ethernet.
W przypadku akcesoridow jednoportowych obstugiwane sa nastepujace protokoty: Modbus TCP (CFW500-CEMB-
TCP), EtherNet/IP (CFW500-CETH-IP) lub PROFINET 10 (CFW500-CEPN-IO), jak pokazano na Rysunek 20.5 na
stronie 20-8. W przypadku 2-portowego akcesorium (CFW500-CETH2) obstugiwane sa nastepujace protokoty:
Modbus TCP i/lub EtherNet/IP, jak pokazano na Rysunek 20.6 na stronie 20-9. Jesli chodzi o obstugiwane topologie,
w akcesoriach jednoportowych jest to gwiazda, a w akcesoriach 2-portowych gwiazda, taricuch lub pierscien.

HEEHAE

1/8|56(7[9/11

Rysunek 20.5: CFW500-CEMB-TCP / CFW500-CETH-IP / CFW500-CEPN-IO Modut wtykowy
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10 12 14 18 18 20 22 24

Rysunek 20.6: Modut wtykowy CFW500-CETHZ2

@ WSKAZOWKA!
Akcesorium CFW500-CETH2 jest kompatybilne tylko z wersjami CFW500 3.9X i nowszymi.

@ WSKAZOWKA!
Opcja DCP (P0810 = 2) nie jest uzywana w akcesorium CFW500-CETH2.

Nastepujace parametry sg obstugiwane tylko dla jednoportowego akcesorium Ethernet.

P0849 - Eth: Ustawienia aktualizacji

Opis:
Szczegdtowy opis znajduije sie w instrukcji obstugi Ethernet CFW500 (10003256298), dostepnej do pobrania na
stronie internetowej: www.weg.net.

Ponizsze parametry sg obstugiwane zaréwno dla jednoportowych, jak i 2-portowych akcesoriow Ethernet.



=]

Komunikacja

P0816 - Eth: Bramka 1

P0817 - Eth: Gateway 2
P0818 - Eth: Gateway 3
P0819 - Eth: Gateway 4
P0820 - Eth: Czytaj Stowo #3
P0821 - Eth: Czytaj Stowo #4
P0822 - Eth: Czytaj Stowo #5
P0823 - Eth: Czytaj Stowo #6
P0824 - Eth: Czytaj Stowo #7
P0825 - Eth: Czytaj Stowo #8
P0826 - Eth: Czytaj Stowo #9
P0827 - Eth: Czytaj Stowo #10
P0828 - Eth: Czytaj Stowo #11

P0829 - Eth: Czytaj Stowo #12

P0830 - Eth: Czytaj Stowo #13
P0831 - Eth: Czytaj Stowo #14
P0835 - Eth: Napisz stowo #3
P0836 - Eth: Napisz stowo #4
P0837 - Eth: Napisz stowo #5
P0838 - Eth: Napisz stowo #6
P0839 - Eth: Napisz stowo #7
P0840 - Eth: Napisz stowo #8
P0841 - Eth: Napisz stowo #9
P0842 - Eth: Napisz stowo #10

P0843 - Eth: Napisz stowo #11

CFW500 | 20-10



=

Komunikacja

P0844 - Eth: Napisz stowo #12

P0845 - Eth: Napisz stowo #13

P0846 - Eth: Napisz stowo #14

Opis:
Szczegdtowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi Ethernet CFW500 (10003256298) lub Ethernet CFW500/
MW500 G2 (10011171848), dostepnej do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

Nastepujace parametry sg obstugiwane tylko dla 2-portowego akcesorium Ethernet.
P0856 - Eth: Rzeczywisty adres IP Dodaj 1
P0857 - Eth: Rzeczywisty adres IP Dodaj 2
P0858 - Eth: Rzeczywisty adres IP Dodaj 3
P0859 - Eth: Rzeczywisty adres IP Dodaj 4
P0860 - MBTCP: Stan tacznosci

P0863 - MBTCP: Aktywne potaczenia
P0865 - MBTCP: Port TCP

P0869 - EIP: Master State

P0870 - EIP: Stan facznosci

P0871 - EIP: Profil danych

P0886 - EIP: Topologia DLR

P0887 - EIP: Stan DLR

P0889 - EIP: Stan interfejsu

P0890 - EIP: Kontrola interfejsu

Opis:
Szczegdtowy opis znajduje sie w instrukcji obstugi CFW500/MW500 G2 Ethernet (10011171860), dostepnej do
pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.

20.8 POLECENIA | STATUS KOMUNIKACJI

P0721 - Status komunikacji CANopen

P0722 - Status wezta CANopen

P0681 - Predkos¢ przy 13 bitach
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P0695 - Wartos¢ DOx
P0696 - Wartos¢ AOx 1

P0697 - Wartos¢ AOx 2

P0698 - Wartos¢ AOx 3

Opis:

Parametry uzywane do monitorowaniaisterowaniafalownikiem CFW500 zapomocainterfejséw komunikacyjnych.
Szczegotowy opis znajduje sie w instrukcji komunikacji (uzytkownika) w zaleznosci od uzywanego interfejsu,
dostepnej do pobrania na stronie internetowej: www.weg.net.
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21 SOFTPLC

Funkcja SoftPLC umozliwia falownikowi przejecie funkcji PLC (programowalnego sterownika logicznego). Wiecej
informacji na temat programowania tych funkcji w CFW500 mozna znalez¢ w podreczniku CFW500 SoftPLC.
Ponizej opisano parametry zwigzane z SoftPLC.

WSKAZOWKA!
Od wersji V3.50 SoftPLC jest przechowywany w wewnetrznej pamieci falownika, dzieki czemu modut
plugin mozna zmieni¢, zachowujac program aplikacji w falowniku.

P1000 - Status SoftPLC

Regulowany 0 = Brak aplikacji. Fabryka 0
Zasieg: 1 = Instalowanie aplikaciji. Ustawienia:

2 = niezgodnos¢. Aplikacja.

3 = Aplikacja. Zatrzymany

4 = Aplikacja. Bieganie

Wiasciwosci: ro
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:

Umozliwia uzytkownikowi wyswietlenie stanu, w jakim znajduje sie SoftPLC. Jesli nie zainstalowano zadnych
aplikacji, parametry od P1001 do P1059 nie beda wyswietlane na interfejsie HMI.

Jesli ten parametr przedstawia opcje 2 = Incompat. App., 0znacza to, ze program uzytkownika zatadowany do
sterownika SoftPLC nie jest zgodny z wersjg oprogramowania sprzetowego CFW500.

W takim przypadku konieczne jest, aby uzytkownik przekompilowat projekt na WPS/WLP, biorac pod uwage
nowa wersje CFW500 i ponownie pobrat plik. Jesli nie jest to mozliwe, przestanie tej aplikacji mozna wykonac
za pomoca WPS/WLP, pod warunkiem, ze hasto aplikaciji jest znane Iub nie jest wigczone.

P1001 - Polecenie dla SoftPLC

Regulowany 0 = Zatrzymaj program Fabryka 0
Zasieg: 1 = Uruchom program Ustawienia:

2 = Zatrzymaj program

3 = Zatrzymaj program

4 = Zatrzymaj program

5 = Usun program

Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:

Ten parametr umozliwia zatrzymanie, uruchomienie lub wytaczenie zainstalowanej aplikaciji, ale w tym celu silnik
musi by¢ wytgczony.

@ WSKAZOWKA!
W przypadku usuniecia aplikacji (P1001 = 5) podczas korzystania z trybu bezczujnikowego lub
wektorowego z enkoderem, naped wymusi reset.

@ WSKAZOWKA!
Jesli aplikacja zostanie usunieta (P1001 = 5), zostanie ona rowniez natychmiast usunigta z akcesoriow.
Dlatego nie jest mozliwe przywrdcenie go za pomoca opcji PO318 = 1.

CFW500 | 21-1



=

SoftPLC

P1002 - Czas cyklu skanowania

Regulowany 0 do 65535 ms Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr ustawia czas skanowania aplikacji. Im wieksza aplikacja, tym dtuzszy czas skanowania.

P1004 - Akcja dla niedziatajacej aplikacji SoftPLC

Regulowany 0 = Nieaktywny Fabryka 0
Zasieg: 1 = Wygeneruj alarm Ustawienia:
2 = Wygeneruj btad
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Okresla, jakie dziatanie zostanie podjete przez produkt w przypadku wykrycia stanu SoftPLC not running, i moze
wygenerowac alarm A0708 (1), btad FO709 (2) lub zadne z poprzednich dziatan, pozostajgc nieaktywnym (O).

P1008 - Btad op6znienia

Regulowany -9999 do 9999 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro, Enc

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr informuje o réznicy, w impulsach enkodera, miedzy pozycja odniesienia a pozycja efektywna.

P1009 - Wzmocnienie pozycji

Regulowany 0,0 do 6553,5 Fabryka 10,0

Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: Enc

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Wzmocnienie regulatora potozenia funkcji SoftPLC przetwornicy czestotliwosci CFW500.
WSKAZOWKA!
Uruchamia sie tylko wtedy, gdy aktywny jest blok "Stop" funkcji SoftPLC przetwornicy czestotliwosci
CFW500.
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P1010 do P1059 - Parametry SoftPLC

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Sa to parametry, ktérych uzycie jest zdefiniowane przez funkcje SoftPLC.

@ WSKAZOWKA!
Parametry od P1010 do P1019 mozna wyswietla¢ w trybie monitorowania (patrz Sekcja 5.5
USTAWIENIE WSKAZAN WYSWIETLACZA W TRYBIE MONITOROWANIA na stronie 5-10).

@ WSKAZOWKA!
Wiecej informaciji na temat korzystania z funkcji SoftPLC mozna znalez¢ w podreczniku CFW500
SoftPLC.

21.1 APLIKACJA REZYDENTA - RAPP

Aplikacja rezydentna (Rapp) jest nowa funkcjg CFW500 od wers;ji V3.50. Jest to program aplikacyjny dla SoftPLC,
rezydujgcy w pamieci ROM gtéwnego oprogramowania uktadowego. W ten sposob uzytkownik moze go zatadowac
i uruchomic zamiast aplikacji programu uzytkownika.

Parametr P1003 wigcza RApp, gdy jest ustawiony, aplikacja rezydentna jest tadowana z wewnetrznej pamieci
ROM do wykonywalnej pamieci SoftPLC. Wszystkie parametry sterowania SoftPLC bedg dziata¢ tak samo jak
program uzytkownika SoftPLC.

P1003 - Wybor aplikacji SoftPLC

Regulowany 0 = Uzytkownik Fabryka 0
Zasieg: 1 =RApp Ustawienia:
Wiasciwosci: cfg

Grupy Dostepu ‘ SPLC

przez HMI:

Opis:

Umozliwia uzytkownikowi wybranie aplikacji RApp rezydujacej w falowniku.

Tabela 21.1: Opis opcji parametru P1003

P1003 Opis
Okresla, ze aplikacja, ktéra ma by¢ wykonywana na SoftPLC, jest aplikacja wgrana przez
0 uzytkownika za pomoca narzedzia do programowania "WPS/WLP" lub modutu pamieci flash
"CFW500-MMF"
1 Okresla ona, ze aplikacja, ktéra ma by¢ wykonywana na SoftPLC jest RApp
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P1010 - Wersja aplikacji RApp

Regulowany 0,00 do 9,99 Fabryka Zalezy od
Zasieg: Ustawienia:  wersji RApp
Wiasciwosci: HMI ro

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Wskazuje wersje aplikacji rezydentnej (Rapp) w falowniku.

Wbudowany w CFW500 RApp posiada nastepujace funkcje:

Pompa sucha.

Zerwany pasek.

Alarm konserwagiji filtra.
Wewnetrzny regulator PID.
Tryb uspienia Wewnetrzny PID.
Zewnetrzny regulator PID.

21.1.1 Pompa sucha
Ta grupa parametrow umozliwia uzytkownikowi skonfigurowanie wykrywania pracy pompy na sucho.

Wykrywanie suchej pompy ma na celu unikniecie sytuacji, w ktorej pompa napedzana przez przetwornice
czestotliwosci pracuje w prozni, tj. bez pompowanej cieczy. Odbywa sie to poprzez wykrywanie predkosci pracy
w potgczeniu z momentem obrotowym silnika.

P1033 - Konfiguracja wykrywania pompy suchej

Regulowany 0 = Wytacz Fabryka 0
Zasieg: 1 = Wigcz Alarm Ustawienia:
2 = Wiacz btad
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla sposdb dziatania funkcji wykrywania pompy suchej w przetwornicy czestotliwosci.

Tabela 21.2: Opis konfiguracji wykrywania pompy suchej
P1033 Opis
0 To definivje, ze nie zostanie wykonane wykrywanie suchej pompy

Okresla, ze wykrywanie suchej pompy bedzie wtaczone i wygeneruje tylko komunikat alarmowy
"A0766: Wykryto sucha pompe", tzn. przetwornica czestotliwosci bedzie nadal sterowac silnikiem

Okresla, ze wykrywanie suchej pompy bedzie wigczone i wygeneruje komunikat alarmowy
2 A0766: Wykryto sucha pompe" podczas zwalniania silnika i btgd "FO767: Wykryto sucha pompeg"
w przetwornicy czestotliwosci po zatrzymaniu silnika
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P1034 - Predkosé wykrywania pompy suchej

Regulowany 0 do 18000 Fabryka 400
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje predkosé, powyzej ktérej mozliwe bedzie pordwnanie rzeczywistego momentu
obrotowego silnika z momentem obrotowym silnika dla wykrywania pompy suchej ustawionym w P1035.

WSKAZOWKA!

Ten parametr moze by¢ wyswietlany w Hz lub obr/min, zgodnie z wyborem w parametrach posrednie;
jednostki inzynieryjnej 4 (P0516 i P0517):

= Ustaw P0516 na 13 (Hz) i PO517 na 1 (wxy.z), aby wyswietla¢ w Hz.

= Ustaw P0516 na 3 (rpm) i PO517 na 0 (wxyz), aby wyswietla¢ w rpm.

P1035 - Moment obrotowy do wykrywania pompy suchej

Regulowany 0,0 do 350,0 % Fabryka 20,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla moment obrotowy silnika, ponizej ktdrego zostanie wykryty stan pompy suchej.

P1036 - Czas wykrywania suchej pompy

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 20,00 s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje interwat czasowy wymagany przy aktywnym stanie pompy suchej do wygenerowania
alarmu (A0766) lub btedu (FO767) przez pompe sucha.

21.1.2 Zerwany pasek
Ta grupa parametrow pozwala uzytkownikowi skonfigurowac¢ wykrywanie zerwania tasmy.
Wykrywanie zerwanego paska ma na celu unikniecie sytuaciji, w ktérej silnik napedzany przez przetwornice

czestotliwosci pracuje na pusto, tj. w przypadku problemu mechanicznego miedzy silnikiem a obcigzeniem, nadal
dziata. Odbywa sie to poprzez wykrywanie predkosci pracy w potgczeniu z momentem obrotowym silnika.
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P1037 - Konfiguracja wykrywania zerwanego paska

Regulowany 0 = Wyfacz Fabryka 0
Zasieg: 1 =Wigcz Alarm Ustawienia:
2 = Wiacz btad
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Ten parametr okresla sposdb dziatania funkcji wykrywania pompy suchej w przetwornicy czestotliwosci.

Tabela 21.3: Opis konfiguracji wykrywania pompy suchej

P1037 Opis
0 To definiuje, ze nie zostanie wykonane wykrywanie suchej pompy

Okresla, ze wykrywanie suchej pompy bedzie wtaczone i wygeneruje tylko komunikat alarmowy
"A0766: Wykryto suchg pompeg", tzn. przetwornica czestotliwosci bedzie nadal sterowac silnikiem

Okresla, ze wykrywanie suchej pompy bedzie wtaczone i wygeneruje komunikat alarmowy
2 A0766: Wykryto suchg pompe" podczas zwalniania silnika i btad "FO767: Wykryto sucha pompe"
w przetwornicy czestotliwosci po zatrzymaniu silnika

P1038 - Predkos¢ wykrywania zerwanego paska

Regulowany 0 do 18000 Fabryka 400
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje predkosé, powyzej ktérej mozliwe bedzie pordwnanie rzeczywistego momentu
obrotowego silnika z momentem obrotowym silnika dla wykrywania zerwanego paska ustawionym w P1039.

WSKAZOWKA!

Ten parametr moze by¢ wyswietlany w Hz lub obr/min, zgodnie z wyborem w parametrach posrednie;
jednostki inzynieryjnej 4 (P0516 i P0O517):

m Ustaw PO516 na 13 (Hz) i PO517 na 1 (wxy.z), aby wyswietla¢ w Hz.

m Ustaw P0O516 na 3 (rpm) i P0517 na 0 (wxyz), aby wyswietla¢ w rpm.

P1039 - Moment obrotowy silnika wykrywania zerwanego paska

Regulowany 0,0 do 350,0 % Fabryka 20,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢ momentu obrotowego silnika, ponizej ktdrej zostanie wykryty stan zerwanego
paska.
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P1040 - Czas wykrywania zerwanego paska

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 20,00 s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje interwat czasowy wymagany przy aktywnym stanie zerwanego pasa do wygenerowania
alarmu (AQ768) lub btedu (FO769) przez zerwany pas.

21.1.3 Alarm konserwaciji filtra
Ta grupa parametrow pozwala uzytkownikowi skonfigurowac dziatanie alarmu konserwadii filtra.

Alarm konserwadiji filtra ma na celu powiadomienie uzytkownika o koniecznosci wymiany systemu filtrow. Posiada
funkcje konserwaciji zapobiegawczej w systemie filtracji.

P1041 - Konfiguracja alarmu konserwaciji filtra

Regulowany 0 = Wylgcz Fabryka 0
Zasieg: 1 =Wtgcz Alarm Ustawienia:
2 = Wigcz bfad
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla sposdb dziatania funkcji alarmu konserwacii filtra w przetwornicy czestotliwosci.

Tabela 21.4: Opis konfiguracji alarmu konserwaciji filtra

P1041 Opis

Definiuje to, ze nie bedzie liczony czas pracy w celu wymiany systemu filtrow. Resetuje réwniez
czas dziatania alarmu konserwacii filtra w parametrze P1043

Okresla liczenie czasu pracy dla alarmu konserwagiji filtra, ktdry zostanie wigczony i wygeneruje
1 tylko komunikat alarmowy "A0770: Konserwacja filtra", tzn. przetwornica czestotliwosci bedzie
nadal sterowac silnikiem

Okresla liczenie czasu pracy dla alarmu konserwacii filtra, ktéry zostanie wtgczony i wygeneruje
2 komunikat alarmowy "A0770: Konserwacja filtra" podczas zwalniania silnika i usterki "FO771:
Konserwagcja filtra"" w przetwornicy czestotliwosci po zatrzymaniu silnika

P1042 - Czas alarmu konserwaciji filtra

Regulowany 0 do 32000 h Fabryka 5000 h
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje czas pracy silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci wymagany do zmiany
systemu filtrow. Wartos¢ ta jest poréwnywana z czasem pracy (P1043) w celu wygenerowania alarmu (A0770)
lub btedu (FO771) z powodu konserwacii filtra.
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P1043 - Czas dziatania alarmu konserwac;ji filtra

Regulowany 0 do 32000 h Fabryka 400
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr wskazuje czas pracy silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci.

WSKAZOWKA!
m Ustaw P1041 na "0", aby zresetowac czas dziatania alarmu konserwagiji filtra.

21.1.4 Wewnetrzny kontroler Pid - PIDInt

Ta grupa parametrow pozwala uzytkownikowi skonfigurowac dziatanie wewnetrznego regulatora PID, tak zwanego
PIDInt.

Regulator PIDInt musi by¢ uzywany do sterowania predkoscia silnika, podczas gdy zewnetrzny regulator PID musi
by¢ uzywany do sterowania sygnatem zewnetrznym poprzez wyjscie analogowe.

Sterowanie predkosciag silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci odbywa sie poprzez poréwnanie
zmiennej sterowania procesem (sprzezenie zwrotne) z wymagang automatyczng wartoscig zadana.

Regulator PIDInt bedzie dziatat w zakresie od 0,0 do 100,0 %, co 0,0 % odpowiada minimalnej predkosci
zaprogramowanej w P0133, a 100,0 % odpowiada maksymalnej predkosci zaprogramowanej w P0134.

Sterowanie zmienng procesowag polega na tym, ze regulator PIDInt przyjmuje jako zwrot (sprzezenie zwrotne) swoje
dziatanie sterujgce porownywane z wartoscig zadang wymagang do wygenerowania btedu sterowania.

To samo jest odczytywane przez wejscie analogowe, wiec nalezy skonfigurowac, ktére z wejs¢ analogowych stuzy
jako sprzezenie zwrotne dla kontrolera PIDInt.

Przyjeto strukture "akademickg" dla regulatora PIDInt, ktdra jest zgodna z nastepujgcym réwnaniem:
u(k) = uK-1) + Kp - [(1 + Ki - Ts + (Kd/Ts)) - e(k) - (Kd/Ts)) - e(k-1)]

gdzie:

u(k) = wyjscie regulatora PIDInt.

u(K-1) = Wyjscie w ostatnim momencie.

Kp = wzmocnienie proporcjonalne.

Ki = wzmocnienie catkowite.

Kd = wzmocnienie pochodne;.

Ts = czas probkowania.

e(k) = Btad w aktualnej chwili (wartos¢ zadana - sprzezenie zwrotne).

e(k-1) = Btad w ostatniej chwili.
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P1011 - Automatyczna wartos¢ zadana sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 0

Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje wartos¢ zadanag regulatora PIDInt w jednostkach inzynierskich w trybie automatycznym.
WSKAZOWKA!
Ten parametr jest wyswietlany jako wybdr w parametrach posrednigj jednostki inzynieryjnej 1 (P0O510
i PO511).

P1012 - Reczna wartos¢ zadana sterownika PIDInt

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla warto$¢ zadang regulatora PIDInt w trybie recznym.

P1013 - Zmienna procesowa sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka

Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: HMI ro

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuje rzeczywistg wartos¢ zmiennej procesowej regulatora PIDInt w jednostce inzynierskiej.
WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 1 (PO510
i PO511).

P1014 - Kontrola dziatania kontrolera PIDInt

Regulowany 0 = Wytgcz PID Fabryka 0
Zasieg: 1 = Tryb Bezposredni Ustawienia:
2 = Tryb wsteczny
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Ten parametr okresla sposob kontroli dziatania lub regulacji regulatora PIDInt.
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Tabela 21.5: Opis konfiguracji alarmu konserwaciji filtra

P1014 Opis
0 Okresla kontroler PIDInt, ktory zostanie wytaczony do dziatania
1 Okresla kontrole dziatania regulatora PIDInt lub regulacje, ktéra bedzie wtaczona w trybie
bezposrednim
5 Okresla kontrole dziatania regulatora PIDInt lub regulacje, ktdra bedzie wtgczona w trybie odwro-
tnym
WSKAZOWKA!

W sytuacjach, w ktdrych w celu zwiekszenia wartosci zmiennej procesowej konieczne jest zwiekszenie
wyjscia regulatora PID, dziatanie regulacyjne regulatora PID musi by¢ ustawione na tryb bezposredni.
Np.: Pompa napedzana falownikiem i napetniajgca zbiornik. Aby poziom w zbiorniku (zmienna
procesowa) wzrdst, konieczne jest zwigkszenie przeptywu, co osigga sie poprzez zwiekszenie predkosci
silnika. W sytuacjach, w ktérych w celu zwiekszenia wartosci zmiennej procesowej konieczne jest
zmniejszenie wyjscia regulatora PID, dziatanie regulacyjne regulatora PID musi by¢ ustawione na tryb
odwrotny. Np.: Wentylator napedzany przez falownik chtodzi wieze chtodnicza. Gdy pozadany jest
wzrost temperatury (zmienna procesowa), konieczne jest zmniejszenie wentylacji poprzez zmniejszenie
predkosci silnika.

P1015 - Tryb dziatania kontrolera PIDInt

Regulowany 0 = Zawsze automatycznie Fabryka 0

Zasieg:

1 = Zawsze Recznie Ustawienia:
2 = Automatyczny lub reczny wybodr poprzez DIx i

przejscie bez bumpless

3 = Automatyczny lub reczny wybor przez siec i przejscie

bez bumpless

4 = Automatyczny lub reczny wybodr poprzez DIx i

przejscie z bumpless

5 = Automatyczny lub reczny wybor przez siec i przejscie

z bumpless

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:

Ten parametr okresla sposob dziatania regulatora PIDInt.

Tabela 21.6: Opis trybu dziatania kontrolera PIDInt

P1015

Opis

Okresla, ze kontroler PIDInt bedzie dziatat zawsze w trybie automatycznym

Okresla, ze kontroler PIDInt bedzie dziatat zawsze w trybie recznym

Okresla, ze wejscie cyfrowe DIx zaprogramowane na tryb automatyczny / reczny wybierze tryb pracy regulatora PIDInt
w trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla ono réwniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z
recznego na automatyczny bedzie odbywato sie bez uzycia funkcji bumpless

Okresla on, ze bit 13 szeregowego stowa sterujgcego (P0682) wybierze tryb pracy regulatora PIDInt jako automatyczny
(0) lub reczny (1). Okresla ono rowniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z recznego na automatyczny
bedzie odbywato sie bez uzycia funkcji bumpless

Okresla, ze wejscie cyfrowe DIx zaprogramowane na tryb automatyczny / reczny wybierze tryb pracy regulatora PIDInt w
trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla rowniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z recznego
na automatyczny odbywa sie za pomoca funkcji bumpless

Okresla on, ze bit 13 szeregowego stowa sterujacego (P0682) wybierze tryb pracy regulatora PIDInt jako automatyczny
(0) lub reczny (1). Okresla rowniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z recznego na automatyczny
odbywa sie za pomoca funkcji bumpless
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@ WSKAZOWKA!

Transfer Bumpless polega na przejsciu z trybu recznego do automatycznego lub z automatycznego
do recznego bez powodowania zmian na wyjsciu regulatora PID. Gdy nastepuje przejscie z trybu
recznego do automatycznego, wartos¢ wyjsciowa w trybie recznym jest uzywana do uruchomienia
czesci catkujgcej regulatora PID. Gwarantuje to, ze wyjscie rozpocznie sie od tej wartosci. Po przejsciu
Z trybu automatycznego do trybu recznego wartos¢ wyjsciowa w trybie automatycznym jest uzywana
jako wartos¢ zadana w trybie recznym.

P1016 - Czas probkowania sterownika PIDInt

Regulowany 0,10 do 60,00 s Fabryka 0,10s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla czas probkowania regulatora PIDInt.

P1017 - Wzmocnienie proporcjonalne regulatora PIDInt

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 1,000
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla czas prébkowania regulatora PIDInt.

P1018 - Wzmocnienie catkowe regulatora PIDInt

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 0,430
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wzmocnienie catkowe regulatora PIDInt.

P1019 - Wzmocnienie pochodnej regulatora PIDInt

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 0,000
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje wzmocnienie pochodnej regulatora PIDInt.
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P1020 - Konfiguracja zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany 0 = Suma sprzezen zwrotnych 1 2 Fabryka 0
Zasieg: = F}éinioa miedzy sprzezeniami zwrotnymi 1 i 2 Ustawienia:
2 = Srednia wartos¢ sprzezenia zwrotnego 1 2
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Ten parametr definiuje niektore funkcje wejs¢ analogowych wybranych dla sprzezenia zwrotnego 1 i 2 regulatora
PIDInt.

Tabela 21.7: Konfiguracja zmiennej procesowej sterownika PIDInt

P1020 Opis
0 Okresla on, ze zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie suma sprzezen zwrotnych 1i 2
1 Okresla on, ze zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie réznicg sprzezer zwrotnych 12
2 Okresla on, ze zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie srednig sprzezen zwrotnych 1i 2

P1021 - Minimalny poziom zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla minimalng wartos¢ analogowego czujnika wejsciowego skonfigurowanego dla zmienne;
procesowej regulatora PIDInt zgodnie z jego jednostka techniczna.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 1 (P0510
i PO511).

P1022 - Maksymalny poziom zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 1000
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla maksymalng wartos¢ analogowego czujnika wejsciowego skonfigurowanego dla zmienng;
procesowej regulatora PIDInt zgodnie z jego jednostka techniczna.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 1 (P0510
i PO511).
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Poprzez minimalne i maksymalne poziomy czujnika zmiennej procesowej oraz wartosé wejscia analogowego (wejsé
analogowych) Aix, otrzymujemy réwnanie krzywej do konwersji zmiennej procesowej regulatora PIDInt.

P1013 [(P1022 - P1021) x (AIX)] + P1021

Gdzie:

P1013 = Zmienna procesowa sterownika PIDInt.

P1021 = Minimalny poziom zmiennej procesowej regulatora PIDInt.
P1020 = Maksymalny poziom zmiennej procesowej regulatora PIDInt.

AIX = Wartos¢ wejscia analogowego (wejs¢ analogowych) zgodnie z P1026.

P1023 - Konf. alarmu sprzezenia zwrotnego PIDInt.

Regulowany 0 = Wylgcz Fabryka 0
Zasieg: 1 =Wigcz Alarm Ustawienia:
2 = Wigcz biad
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje sposdb obstugi standw alarmowych niskiego i wysokiego poziomu dla zmienng;
procesowej regulatora PIDInt.

Tabela 21.8: Konfiguracja alarmdw dla sterownika PIDInt

P1023 Opis
0 Okresla on, ze alarmy niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej regulatora PIDInt beda wytaczone
Definiuje on, ze alarmy dla niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej regulatora PIDInt zostang wigczone i
9 wygenerowany zostanie tylko komunikat odpowiedniego alarmu, podczas gdy regulator PIDInt pozostanie aktywny

i bedzie sterowat silnikiem napedzanym przez przetwornice czestotliwosci

Definiuje on, ze alarmy dla niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej regulatora PIDInt zostang wigczone,
2 a na przetwornicy czestotliwosci zostanie wygenerowany bfad. Komunikat odpowiedniego alarmu zostanie
wygenerowany podczas zwalniania silnika, a odpowiedni btad po wytgczeniu silnika

P1024 - Wartos¢ alarmu niskiego poziomu zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 50
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢, ponizej ktdrej zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie uwazana za niski
poziom zgodnie z jej jednostka inzynieryjna.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 1 (P0510
i PO511).
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P1025 - Czas alarmu niskiego poziomu zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 5,00 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:

Parametr ten definiuje czas, w ktdrym zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie znajdowac sie na niskim
poziomie, co spowoduje wyswietlenie komunikatu alarmowego "AQ0760: Zostanie wygenerowany alarm niskiego
poziomu zmiennej procesowej regulatora PIDInt". Przy P1023 zaprogramowanym na 2, btad "FO761: Btad
niskiego poziomu zmiennej procesowej sterownika wewnetrznego" zostanie wygenerowany po tym, jak silnik
napedzany przez przetwornice czestotliwosci zwolni i przestanie sie obracac.

WSKAZOWKA!
Wartos¢ ustawiona na 0,00 s wytgcza wykrywanie alarmu.

P1026 - Wartos¢ alarmu wysokiego poziomu zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 900
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢, powyzej ktdrej zmienna procesowa regulatora PIDInt bedzie uwazana za wysoki
poziom zgodnie z jej jednostka inzynieryjna.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 1 (P0510
i PO511).

P1027 - Czas dla alarmu wysokiego poziomu zmiennej procesowej sterownika PIDInt

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 5,00 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje czas, w ktdrym zmienna procesowa regulatora PIDInt znajduje sie na wysokim poziomie,
tak ze komunikat alarmowy "A0762: Zostanie wygenerowany alarm wysokiego poziomu zmiennej procesowe;
regulatora PIDInt". Przy P1023 zaprogramowanym na 2, btad "FO763: Btad wysokiego poziomu zmiennej
procesowej sterownika wewnetrznego" zostanie wygenerowany po tym, jak silnik napedzany przez przetwornice
czestotliwosci zwolni i przestanie sie obracac.

WSKAZOWKA!
Wartos¢ ustawiona na 0,00 s wytgcza wykrywanie alarmu.
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21.1.5 Tryb uspienia PID
Ta grupa parametrow pozwala uzytkownikowi skonfigurowac dziatanie trybu uspienia dla sterownika PIDInt.

Tryb uspienia jest stanem sterowanego systemu, w ktérym zadanie sterowania jest zerowe lub prawie zerowe i
moze w tym momencie zatrzymac silnik napedzany przez przetwornice czestotliwosci; zapobiega to dalszej pracy
silnika z niska predkoscig, co pomaga w niewielkim stopniu lub nie pomaga w ogdle sterowanemu systemowi."
Zmienna procesowa jest jednak nadal monitorowana, aby w razie potrzeby (osiggniecia poziomu ponizej wymaganej
wartosci zadanej) sterowany system maogt ponownie uruchomi¢ silnik (tryb wybudzania).

WSKAZOWKA!
Tryb uspienia dziata tylko wtedy, gdy kontroler PIDInt jest wigczony i pracuje w trybie automatycznym.

P1028 - Predkosé trybu uspienia kontrolera PID

Regulowany 0 do 18000 Fabryka 350
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje predkosc silnika, ponizej ktdrej kontrola predkosci bedzie uznawana za niska, aktywujgc
tym samym tryb uspienia.

@ WSKAZOWKA!
Ten parametr moze byc¢ wyswietlany w Hz lub obr/min, zgodnie z wyborem w parametrach posrednie;
jednostki inzynieryjnej 4 (P0516 i P0517):
= Ustaw P0516 na 13 (Hz) i PO517 na 1 (wxy.z), aby wyswietla¢ w Hz.
= Ustaw P0516 na 3 (rpm) i PO517 na 0 (wxyz), aby wyswietla¢ w rpm.

@ WSKAZOWKA!
Wartos¢ ustawiona na O wytgcza tryb uspienia.

P1029 - Czas trybu uspienia kontrolera PIDInt

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 5,00 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje czas, w ktérym predkosc silnika w niskich warunkach dla kontrolowanego systemu jest
w trybie uspienia, zostanie wygenerowany komunikat alarmowy AQ764: Tryb uspienia aktywny".
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P1030 - Odchylenie procentowe wybudzenia sterownika PIDInt

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 5,0 %
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC ‘
przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje procentowa réznice (odchylenie) miedzy zmienng sterujgca (sprzezenie zwrotne) a
automatyczng wartoscig zadang regulatora PIDInt wymagang do ponownego uruchomienia (wybudzenia)
kontrolowanego systemu. Gdy réznica miedzy zmienng sterujgca a automatyczng wartoscig zadang regulatora
PIDInt jest wieksza niz zaprogramowana wartos¢ procentowa, aktywowany zostanie stan wybudzenia.

P1031 - Czas budzenia kontrolera PIDInt

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 10,00 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje czas z zaprogramowanym aktywnym stanem wybudzenia, aby przetwornica czestotliwosci
ponownie uruchomita silnik.

Ponizej przedstawiono schemat dziatania silnika napedzanego przez przetwornice czestotliwosci w trybie
uspienia i wybudzenia.
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P1027 - Predkos¢ do
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: : trybu budzenia
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P1029 - Czas do aktywacj
tryls udpienia :

Rysunek 21.1: Schemat dziatania funkcji uspienia i wybudzenia

Ponizej przedstawiono analize zidentyfikowanych momentéw:

1.

Regulator PID kontroluje predkos¢ silnika i zaczyna jg zmniejszac. Predkosc silnika jest ponizej wartosci aktywacii
trybu uspienia (P1027) i rozpoczyna sie odliczanie czasu do aktywadcii trybu uspienia (P1029).

Silnik pozostaje z predkoscig nizsza niz zaprogramowana (P1027) i uptywa czas aktywacii trybu uspienia (P1029).
Nastepnie aktywowany jest tryb uspienia.

Polecenie zatrzymania silnika jest wykonywane; system pozostaje wtgczony i nadal monitoruje zmienng

procesowa.

Rdznica miedzy zmienng procesowg a automatyczng wartoscig zadang regulatora PIDInt jest wigksza niz
wartos¢ ustawiona do aktywaciji trybu wybudzania (P1030) i rozpoczyna sie odliczanie czasu do aktywacii trybu

wybudzania (P1031).

Rdznica miedzy zmienng procesowa a automatyczng wartoscig zadang regulatora PIDInt pozostaje wigksza niz
zaprogramowana wartos¢ (P1030) i uptywa czas aktywacii trybu wybudzania (P1031); Nastepnie aktywowany

jest tryb wybudzania.

Wydawane jest polecenie uruchomienia silnika, a system ponownie steruje zmienng procesowa zgodnie z logikg

sterowania.
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21.1.6 Zewnetrzny sterownik PID

Ta grupa parametrow pozwala uzytkownikowi skonfigurowac dziatanie zewnetrznego regulatora PID.
Zewnetrzny regulator PID umozliwia sterowanie zewnetrznym sitownikiem do przetwornicy czestotliwosci za
posrednictwem wyjscia analogowego poprzez poréwnanie sterowania zmienng procesowa (sprzezenie zwrotne)

Z wymagang wartoscig zadana.

Zmienna procesowa to ta, ktdrej regulator PID uzywa jako informacji zwrotnej o swoich dziataniach kontrolnych
poréwnywanych z wymagang wartoscig zadana sterowania, generujgc w ten sposob btad sterowania.

Jest on odczytywany przez wejscie analogowe, dlatego konieczne bedzie skonfigurowanie, ktére wejscie analogowe
bedzie sprzezeniem zwrotnym dla zewnetrznego regulatora PID.

Przyjeto strukture "akademicka" dla zewnetrznego regulatora PID, ktdry jest zgodny z nastepujacym réownaniem:
uk) =ik-1) + Kp - [(1 + Ki - Ts + (Kd/Ts)) - e(k) - (Kd/Ts)) - e(k-1)].

gdzie:

u(k) = Wyjscie zewnetrznego regulatora PID.

i(k-1) = czes¢ catkowita poprzedniej chwili.

Kp = wzmocnienie proporcjonalne.

Ki = Catkowite wzmocnienie.

Kd = wzmocnienie pochodne;.

Ts = Czas probkowania.

e(k) = Btad w rzeczywistym momencie (wartos$¢ zadana sterowania - zmienna procesowa).

e(k-1) = Btad w poprzednim momencie.

P1044 - Automatyczna wartos¢ zadana zewnetrznego regulatora PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢ zadang zewnetrznego regulatora PID w jednostkach inzynieryjnych w trybie
automatycznym.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej 2 (P0512
i P0O513).
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P1045 - Reczna wartos¢ zadana zewnetrznego regulatora PID

Regulowany 0,0 do 100,0 % Fabryka 0,0 %
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢ zadang zewnetrznego regulatora PID w trybie recznym.

P1046 - Zmienna procesowa zewnetrznego sterownika PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr pokazuje rzeczywistg warto$¢ zmiennej procesowej wewnetrznego regulatora PID w jednostce
inzynierskie;.

WSKAZOWKA!
Ten parametr jest wyswietlany jako wybdr w parametrach posredniej jednostki inzynieryjnej 2
(P0O512 i P0513).

P1047 - Kontrola dziatania zewnetrznego regulatora PID

Regulowany 0 = Wytgcz PID Fabryka 0
Zasieg: 1 = Tryb Bezposredni Ustawienia:
2 = Tryb wsteczny
Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Ten parametr okresla sposob kontroli dziatania lub regulacji zewnetrznego regulatora PID.

Tabela 21.9: Opis kontroli dziatania zewnetrznego regulatora PID

P1047 Opis
0 Okresla, ze zewnetrzny regulator PID 1 bedzie wytaczony do dziatania
1 Okresla kontrole dziatania zewnetrznego regulatora PID 1 lub regulacje, ktéra bedzie wtaczona w
trybie bezposrednim
2 Okresla kontrole dziatania zewnetrznego regulatora PID 1 lub regulacje, ktdra bedzie wigczona w
trybie odwrotnym
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WSKAZOWKA!

W sytuacjach, gdy w celu zwigkszenia wartosci zmiennej procesowej konieczne jest zwiekszenie
wyjscia regulatora PID, dziatanie sterujgce zewnetrznego regulatora PID musi by¢ ustawione na
tryb bezposredni. Np.: Zawdr zainstalowany na wejsciu wody do zbiornika. Aby poziom w zbiorniku
(zmienna procesowa) wzrost, konieczne jest zwiekszenie przeptywu, co uzyskuje sie poprzez
otwarcie zaworu. W sytuacjach, gdy w celu zwigkszenia wartosci zmiennej procesowej konieczne
jest zmnigjszenie wyjscia regulatora PID, dziatanie sterujgce zewnetrznego regulatora PID musi by¢
ustawione na tryb odwrotny. Np.: Zawdr zainstalowany na wyjsciu wody ze zbiornika. Aby poziom
w zbiorniku (zmienna procesowa) wzrést, konieczne jest zmniejszenie przeptywu, co osigga sie
poprzez zamkniecie zaworu.

P1048 - Tryb pracy zewnetrznego regulatora PID

Regulowany 0 = Zawsze automatycznie Fabryka 0

Zasieg:

1 = Zawsze Recznie Ustawienia:
2 = Automatyczny lub reczny wybdr poprzez DIX i

przejscie bez bumpless

3 = Automatyczny lub reczny wybor przez siec i przejscie

bez bumpless

4 = Automatyczny lub reczny wybdr poprzez DIX i

przejscie z bumpless

5 = Automatyczny lub reczny wybor przez siec i przejscie

z bumpless

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu  SPLC
przez HMI:

Opis:

Ten parametr okresla sposdb dziatania zewnetrznego regulatora PID.

Tabela 21.10: Opis trybu pracy zewnetrznego regulatora PID

P1048 Opis

0 Okresla on, ze zewnetrzny regulator PID bedzie dziatat zawsze w trybie automatycznym

1 Okresla on, ze zewnetrzny regulator PID bedzie dziatat zawsze w trybie recznym

2 Definiuje wejscie cyfrowe DIx zaprogramowane na tryb automatyczny / reczny, ktére wybierze tryb pracy zewnetrznego
regulatora PID w trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla ono rowniez, ze przejscie z trybu automatycznego na
reczny lub z recznego na automatyczny bedzie odbywato sie bez uzycia funkciji bumpless

8 Definiuje on bit 14 szeregowego stowa sterujgcego (P0682), kidre wybiera tryb pracy zewnetrznego regulatora PID w
trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla ono réwniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z
recznego na automatyczny bedzie odbywato sie bez uzycia funkcji bumpless

4 Definiuje wejscie cyfrowe DIx zaprogramowane na tryb automatyczny / reczny, ktére wybierze tryb pracy zewnetrznego
regulatora PID w trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla rowniez, ze przejscie z trybu automatycznego na
reczny lub z recznego na automatyczny odbywa sie za pomoca funkgcji bumpless

5 Definiuje on bit 14 szeregowego stowa sterujgcego (P0682), ktdre wybiera tryb pracy zewnetrznego regulatora PID w

trybie automatycznym (0) lub recznym (1). Okresla réwniez, ze przejscie z trybu automatycznego na reczny lub z recznego
na automatyczny odbywa sie za pomoca funkgiji bumpless

WSKAZOWKA!

Transfer Bumpless polega na przejsciu z trybu recznego do automatycznego lub z automatycznego
do recznego bez powodowania zmian na wyjsciu zewnetrznego regulatora PID.

Gdy nastepuije przejscie z trybu recznego do automatycznego, wartos¢ wyjsciowa w trybie recznym
jest uzywana do uruchomienia czesci catkujgcej zewnetrznego regulatora PID.

Gwarantuje to, ze wyjscie rozpocznie sie od tej wartosci. Gdy nastepuje przejscie z trybu
automatycznego do recznego, wartosé wyjsciowa w trybie automatycznym jest uzywana jako wartosc
zadana w trybie recznym.
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P1049 - Czas prébkowania zewnetrznego sterownika PID

Regulowany 0,10 do 60,00 s Fabryka 0,10 s
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr okresla czas probkowania zewnetrznego regulatora PID.

P1050 - Wzmocnienie proporcjonalne zewnetrznego regulatora PID

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 1,000
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje proporcjonalne wzmocnienie zewnetrznego regulatora PID.

P1051 - Zewnetrzne wzmochnienie catkowe regulatora PID

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 0,430
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci:
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wzmocnienie catkowe zewnetrznego regulatora PID.

P1052 - Zewnetrzne wzmocnienie pochodnej regulatora PID

Regulowany 0,000 do 32,767 Fabryka 0,000
Zasieg: Ustawienia:
Wriasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje wzmocnienie pochodnej zewnetrznego regulatora PID.

P1053 - Minimalny poziom sprzezenia zwrotnego zewnetrznego regulatora PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 0
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje minimalng wartos¢ analogowego czujnika wejsciowego sprzezenia zwrotnego
zewnetrznego regulatora PID 1 do konwersji na jednostke inzynierska.
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WSKAZOWKA!
Ten parametr jest wyswietlany jako wybodr w parametrach posredniej jednostki inzynieryjnej 2 (P0512
i PO513).

P1054 - Maksymalny poziom zmiennej procesowej zewnetrznego sterownika PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 1000
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje maksymalng wartos¢ analogowego czujnika wejsciowego skonfigurowanego do
sprzezenia zwrotnego zewnetrznego regulatora PID zgodnie z jego jednostka techniczna.

WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametréw dla jednostki inzynieryjnej 2 (P0512
i P0513).

Poprzez minimalne i maksymalne poziomy czujnika zmiennej procesowej oraz wartos¢ wejscia analogowego Aix,
otrzymujemy réwnanie krzywej do konwersji zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID:

P1046 [(P1054 - P1053) x (AIX)] + P1053

Gdzie:

P1046 = Zmienna procesowa zewnetrznego sterownika PID.

P1053 = Minimalny poziom zmiennej procesowej zewnetrznego sterownika PID.
P1054 = Maksymalny poziom zmiennej procesowej zewnetrznego sterownika PID.

AIX = Wartos¢ wejscia analogowego Al1 lub Al2.

P1055 - Konfiguracja alarmoéw dla zmiennych procesowych zewnetrznego sterownika

PID

Regulowany 0 = Wytacz Fabryka 0
Zasieg: 1 = Wiacz Alarm Ustawienia:
2 = Wiacz btad
Wiasciwosci: cfg
Grupy Dostepu | SPLC
przez HMI:
Opis:

Ten parametr definiuje sposodb obstugi standw alarmowych niskiego i wysokiego poziomu dla zmienneg;
procesowej zewnetrznego regulatora PID.
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Tabela 21.11: Konfiguracja alarmow dla zewnetrznego regulatora PID
P1055 Opis
0 Okresla, ze alarmy niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID beda wytaczone
1 Okresla on, ze alarmy niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID zostang wigczone

i wygenerowany zostanie tylko komunikat odpowiedniego alarmu, podczas gdy zewnetrzny regulator PID pozostanie
aktywny i bedzie sterowat silnikiem napedzanym przez przetwornice czestotliwosci
2 Definiuje on, ze alarmy dla niskiego i wysokiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID zostang
wigczone, a na przetwornicy czestotliwosci zostanie wygenerowany btad. Komunikat odpowiedniego alarmu zostanie
wygenerowany podczas zwalniania silnika, a odpowiedni btad po wytaczeniu silnika

P1056 - Wartosé alarmu niskiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego

sterownika PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 2
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢, ponizej ktdrej zmienna procesowa zewnetrznego regulatora PID bedzie uwazana
za niski poziom zgodnie z jej jednostka techniczna.

@ WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej 2 (P0512
i PO513).

P1057 - Czas alarmu niskiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego

sterownika PID

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 5,00 s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje czas z niskim poziomem zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID, tak
aby komunikat alarmowy "A0786: Wygenerowany zostanie alarm niskiego poziomu zmiennej procesowej
zewnetrznego regulatora PID" . Przy P1055 zaprogramowanym na 2, btad "FO787: Btad niskiego poziomu
zmiennej procesowej zewnetrznego sterownika"" zostanie wygenerowany po tym, jak siinik napedzany przez
przetwornice czestotliwosci zwolni i przestanie sie obracac.

WSKAZOWKA!
Wartos¢ ustawiona na 0,00 s wytgcza wykrywanie alarmu.

P1058 - Wartos¢ alarmu wysokiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego

sterownika PID

Regulowany -32768 do 32767 Fabryka 900
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:
Ten parametr definiuje wartos¢, powyzej ktdrej zmienna procesowa zewnetrznego regulatora PID bedzie
uwazana za wysoki poziom zgodnie z jej jednostkg inzynieryjna.
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WSKAZOWKA!
Ten parametr bedzie wyswietlany zgodnie z wyborem parametrow dla jednostki inzynieryjnej 2 (P0512
i P0513).

P1059 - Czas dla alarmu wysokiego poziomu zmiennej procesowej zewnetrznego

sterownika PID

Regulowany 0,00 do 650,00 s Fabryka 5,00 s
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci:

Grupy Dostepu  SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr definiuje czas z wysokim poziomem zmiennej procesowej zewnetrznego regulatora PID, tak
aby komunikat alarmowy "A0788: Zostanie wygenerowany alarm wysokiego poziomu zmiennej procesowej
zewnetrznego regulatora PID". Przy P1055 zaprogramowanym na 2, btad "FO789: Btad wysokiego poziomu
zmiennej procesowej sterownika zewnetrznego" zostanie wygenerowany po tym, jak silnik napedzany przez
przetwornice czestotliwosci zwolni i przestanie sig obracac.

WSKAZOWKA!
Wartos¢ 0,00 s wytacza wykrywanie alarmu.

21.1.7 Funkcje RApp Status logiczny

Ta grupa parametréw umozliwia uzytkownikowi monitorowanie stanu funkcji RApp.

P1032 - Status logiczny funkcji Rapp

Regulowany 0000h do FFFFh Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: HMI ro

Grupy Dostepu | SPLC

przez HMI:

Opis:

Ten parametr umozliwia uzytkownikowi monitorowanie stanu logicznego funkciji RApp. Kazdy bit reprezentuje
okreslony status.

Tabela 21.12: Opis stanu logicznego 1 poprzez sieci komunikacyjne (P1032)

Bity | 15do9 8 7 6 5 4 3 0do2

Funkcja | Rezer- Zewnetrzny PID w trybie Tryb PIDInt w trybie Filtr Zerwany | Pompa | Rezerwacja

wacja | automatycznym /recznym | uspienia | automatycznym / recznym/ | konserwacja | pasek sucha

Bity Wartosci
Bit 0 do 2 Rezerwacja
Bit 3 Pompa sucha 0: Stan pompy suchej nie zostat wykryty
1: Wykryto stan pompy suchej
Bit 4 Uszkodzony pasek 0: Uszkodzenie paska nie zostato wykryte
1: Wykryto stan uszkodzonego paska
Bit 5 Konserwacja filtra 0: Alarm konserwacii filtra nie zostat wykryty
1: Wykryto alarm konserwacii filtra
Bit 6 PIDInt w trybie automatycznym / recznym 0: Wskazuje, ze regulator PIDInt jest w trybie automatycznym
1: Wskazuje, ze regulator PIDInt jest w trybie recznym
Bit 7 Tryb uspienia 0: Falownik nie znajduje sie w trybie uspienia
1: Falownik pracuje w trybie uspienia
Bit 8 Zewnetrzny PID w trybie automatycznym / recznym | 0: Wskazuje, ze zewnetrzny regulator PID jest w trybie automatycznym
1: Wskazuje, ze zewnetrzny regulator PID jest w trybie recznym
Bity od 9 do 15 Rezerwacja
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21.1.8 Sekwencja uruchamiania dla wewnetrznego PID

21.1.8.1 Uruchomienie (wewnetrzny PID)

Ponizej przedstawiono kroki wymagane do uruchomienia funkcji wewnetrznego regulatora PID aplikacji Resident.

WSKAZOWKA!

Aby aplikacja regulatora PID dziatata prawidtowo, konieczne jest sprawdzenie, czy falownik jest

prawidtowo skonfigurowany do napedzania silnika z zgdang predkoscia. W tym celu nalezy sprawdzic¢

nastepujgce ustawienia:

m Rampy przyspieszania i zwalniania (PO100 do P0O103).

m Ograniczenie pradu (P0O135) dla trybdw sterowania V/f i VVW oraz ograniczenie momentu
obrotowego (PO169 / P0O170) dla trybdw sterowania wektorowego.

m  Zwiekszenie momentu obrotowego (P0136 i P0137) i kompensacja poslizgu (P0138), jesli w trybie
sterowania U/f.

= Uruchom procedure samostrojenia w trybie wektorowym.

©

Aplikacja wewnetrznego regulatora PID zostanie skonfigurowana zgodnie z ponizszym przyktadem:

Przetwornica czestotliwosci CFW500 zostanie skonfigurowana do pracy w trybie zdalnym.
Wejscie cyfrowe DI1 bedzie uzywane dla polecenia Run/Stop w trybie zdalnym.
Wejscie cyfrowe DI3 bedzie uzywane do wyboru wewnetrznego PID na Reczny (0) / Automatyczny (1).

Wewnetrzna zmienna procesowa regulatora PID (PV) zostanie podtaczona do wejscia analogowego Al1 w skali
4-20 mA, gdzie 4 mA jest réwne O bar, a 20 mA jest rowne 10,00 bar.

Wewnetrzna wartos¢ zadana sterowania regulatora PID (SP) bedzie dostepna za posrednictwem interfejsu HMI
(przyciski).

Tabela 21.13: Sekwencja programowania wewnetrznego regulatora PID

Sek. Dziatanie / Wynik Wskazanie na
wyswietlaczu
1 START-UP Group. Aktywuje procedure zorientowanego uruchamiania CFW500 P0O317 =1
zgodnie z Pozycja 5.2.1 - Menu zorientowanego uruchamiania w instrukcji obstugi
CFW500
2 BASIC Group. Konfiguruje czas przyspieszenia w sekundach w podstawowej PO100=2,5s
procedurze aplikacji CFW500 zgodnie z Pozycja 5.2.2 - Podstawowe menu
aplikacji w instrukcji obstugi CFW500
3 Czas zwalniania w sekundach P0O101 =2,5s
4 Minimalna predkos¢ silnika w Hz P0133 = 40,0 Hz
5 Maksymalna predkosc¢ silnika w Hz P0134 = 60,0 Hz
6 SPLC Group. taduje aplikacje rezydentna dla funkgji SoftPLC CFW500 P1003 =1
7 HMI Group. Wybiera parametr gtéwnego wyswietlacza HMI do wyswietlania P0205 = 1013
wartosci zmiennej procesowej wewnetrznego regulatora PID. To ustawienie jest
opcjonalne
8 Wybiera parametr wyswietlacza pomocniczego HMI do wyswietlania wartosci P0206 = 1011
nastawy sterowania wewnetrznego regulatora PID. To ustawienie jest opcjonalne
9 Wybiera parametr wykresu stupkowego HMI do wyswietlania wartosci aktualnej P0207 = 0002
predkosci silnika. To ustawienie jest opcjonalne
10 Petna skala wykresu stupkowego HMI P0213 = 600
11 1/0 Group. Wybodr Zrédta LOC/REM. 3 = Klawisz LR (REM). Wybierz tryb zdalny P0220 = 3
za pomoca przycisku LOC/REM do obstugi funkcji wewnetrznego regulatora PID
12 Wybdr numeru referencyjnego w trybie zdalnym. 12 = SoftPLC P0222 =12
8 Wybdr polecenia uruchomienia/zatrzymania w trybie zdalnym. 1 = DIx P0227 =1
14 Funkcja sygnatu Al1. 16 = Wewnetrzne sprzezenie zwrotne PID 1 P0231 =16
15 Wzmocnienie All P0232 = 1,000
16 Sygnat Al1. 1 =4 do 20 mA. Ustaw przetacznik S1.1 w pozycji ON P0233 = 1
17 Przesuniecie Al P0234 = 0,00 %
18 Filtr Al1 P0235=0,25s
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19 DI jest uzywany do polecenia uruchomienia lub zatrzymania silnika. 1 = Uruchom/ P0263 = 1
Zatrzymaj
20 DI3 stuzy do ustawiania PID na reczny lub automatyczny. 47 = Wewnetrzny PID P0265 = 47
Man / Auto
21 SPLC Group. SoftPLC 1 Jednostka inzynieryjna. O = brak. Czujnik zmiennej P0510=0
procesowe;j jest w barach i zmienna ta nie jest dostepna w interfejsie HMI.
Jesli uzywany jest alfanumeryczny zdalny interfejs HMI (P0215 = 1), mozliwe jest
zaprogramowanie P0209 na 26, aby wyswietlic jednostke paska na zdalnym
interfejsie HMI
22 Forma wskazania jednostki inzynieryjnej SoftPLC 1. 2 = wx.yz P0O511 =2
23 Wybiera dziatanie kontrolne wewnetrznego regulatora PID, umozliwiajagc w ten P1014 =1
sposob jego dziatanie 1 = Bezposrednie
24 Wybiera tryb pracy wewnetrznego regulatora PID. 4 = reczny/automatyczny przez P1015=4
Dl'i z funkcja bumpless
25 Wewnetrzna konfiguracja zmiennej procesu PID. O = Suma sprzezenia zwrotnego P1020 =0
1i2
26 Zakres czujnika podtagczonego do Al1 wynosi od 0 do 10,00 bar. Zaprogramuj P1021 = 0,00
ten parametr dla minimalnej wartosci czujnika, ktéra jest maksymalng wartoscia
wejscia analogowego 4 mA.
27 Zakres czujnika podtaczonego do Al1 wynosi od O do 10,00 bar. Zaprogramuj P1022 = 10,00
ten parametr dla maksymalnej wartosci czujnika, ktdra jest maksymalng wartoscia
wejscia analogowego 20 mA.
28 Ustawienie wartosci zadanej automatycznego sterowania przez HMI P1011 = 4,00
29 Ustawienie wartosci zadanej sterowania recznego za pomocg interfejsu HMI P1012 =0,0 %
30 Okres probkowania wewnetrznego regulatora PID P1016=0,10s
3i Wzmocnienie proporcjonalne wewnetrznego regulatora PID P1017 = 1,000
32 Catkowite wzmocnienie wewnetrznego regulatora PID P1018 = 0,430
33 Wzmocnienie pochodnej wewnetrznego regulatora PID P1019 = 0,000
34 Umozliwia wykonanie aplikacji CFW500 Resident P1001 =1

Parametry P1016, P1017, P1018 i P1019 musza by¢ ustawione zgodnie z reakcjg kontrolowanego procesu.

Ponizej znajdujg sie sugestie dotyczace poczatkowych wartosci czasu probkowania i ustawiert wzmocnienia dla
wewnetrznego regulatora PID w zaleznosci od kontrolowanego procesu.

Tabela 21.14: Sugestie dotyczace ustawieri wzmocnienia wewnetrznego regulatora PID

Wielkosé P1017 (Ts)t P1018 (Kp) P1018 (Ki) P1019 (Kd)
Cisnienie w ukfadzie pneumatycznym 0,10s 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie pneumatycznym 0,10 s 1,000 0,370 0,000
Cisnienie w uktadzie hydraulicznym 0,10s 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie hydraulicznym 0,10 s 1,000 0,370 0,000
Temperatura 0,50 s 2,000 0,040 0,005

21.1.9 Sekwencja uruchamiania dla zewnetrznego PID

21.1.9.1 Uruchomienie (zewnetrzny PID)

Ponizej przedstawiono kroki wymagane do uruchomienia funkcji zewnetrznego regulatora PID aplikacji Resident.

WSKAZOWKA!

Wyijscie zewnetrznego regulatora PID jest wyjsciem analogowym, dlatego tryb pracy przetwornicy

czestotliwosci CFW500 nie zaktdca jego dziatania.

Aplikacja zewnetrznego regulatora PID zostanie skonfigurowana zgodnie z przyktadem pokazanym ponizej:

= Wejscie cyfrowe DI4 bedzie uzywane do wyboru zewnetrznego PID na Reczny (0) / Automatyczny (1).

= Zmienna procesowa zewnetrznego regulatora PID (PV) zostanie podtaczona do wejscia analogowego Al2 w

skali 0-10 V, gdzie O V jest rowne 0,0 %, a 10 V jest rdwne 100,0 %.

m Wartos¢ zadana sterowania zewnetrznego regulatora PID (SP) bedzie dostepna za posrednictwem interfejsu
HMI (przyciski).
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Tabela 21.15: Sekwencja programowania zewnetrznego regulatora PID

Sek. Dziatanie / Wynik Wskazanie na
wyswietlaczu
1 SPLC Group. taduje aplikacje rezydentna dla funkgji SoftPLC CFW500 P1003 =1
2 HMI Group. Wybiera parametr gtéwnego wyswietlacza HMI do wyswietlania P0205 = 1046
wartosci zmiennej procesowej zewnetrznego sterownika PID. To ustawienie jest
opcjonalne
3 Wybiera parametr wyswietlacza pomocniczego HMI do wyswietlania wartosci P0206 = 1044
nastawy sterowania zewnetrznego regulatora PID. To ustawienie jest opcjonalne
4 Wybiera parametr wykresu stupkowego HMI do wyswietlania wartosci wyjscia P0207 = 0014
analogowego AO1. To ustawienie jest opcjonalne
5 Wspdtczynnik skali gtownego wyswietlacza HMI P0208 = 1000
6 Jednostka inzynieryjna gtdwnego wyswietlacza HMI. 10 = % P0209 = 10
7 Forma wskazania gtownego wyswietlacza HMI. 1 = wxy.z P0210 =1
8 Petna skala wykresu stupkowego HMI P0213 = 1000
9 Funkcja sygnatu Al2. 18 = Zewnetrzne sprzezenie zwrotne PID P0236 = 18
10 Wzmocnienie Al2 P0237 = 1,000
11 Sygnat Al2. 0 = 0 do 10 V. Ustaw przefacznik S2.1 w pozycji OFF P0238 =0
12 Przesuniecie Al2 P0239 = 0,00 %
13 Filtr Al2 P0240 =0,25s
14 Dl4 stuzy do ustawiania PID na reczny lub automatyczny. 48 = Zewnetrzny PID P0266 = 48
Man / Auto
15 SPLC Group. SoftPLC 2 Jednostka inzynieryjna. 10 = %. Czujnik zmiennej P0512 =10
procesowej jest w %.
16 Forma wskazania jednostki inzynieryjnej SoftPLC 1. 1 = wxy.z PO511 =1
17 Wybiera dziatanie kontrolne zewnetrznego regulatora PID, umozliwiajac w ten P1047 =1
sposdb jego dziatanie. 1 = Bezposredni
18 Wybiera tryb pracy zewnetrznego regulatora PID. 4 = reczny/automatyczny przez P1048 =4
Dl i z funkcja bumpless
19 Zakres czujnika podtgczonego do Al2 wynosi od 0 do 100,0%. Zaprogramuij P1053 =0,0
ten parametr dla minimalnej wartosci czujnika, ktora jest maksymalng wartoscig
wejscia analogowego 4 mA.
20 Zakres czujnika podtaczonego do Al2 wynosi od 0 do 100,0%. Zaprogramuj ten P1054 = 100.0
parametr dla maksymalnej wartosci czujnika, ktdra jest maksymalng wartoscia
wejscia analogowego 20 mA.
21 Ustawienie wartosci zadanej automatycznego sterowania przez HMI P1044 = 85.0
22 Ustawienie wartosci zadanej sterowania recznego za pomoca interfejsu HMI P1045 =0,0 %
23 Okres probkowania zewnetrznego regulatora PID P1049=0,10s
24 \Wzmocnienie proporcjonalne zewnetrznego regulatora PID P1050 = 1,000
25 Catkowite wzmocnienie zewnetrznego regulatora PID P1051 = 0,430
26 Wzmocnienie pochodnej zewngtrznego regulatora PID P1052 = 0,000
27 UmoZliwia wykonanie aplikacji CFW500 Resident P1001 =1

Parametry P1049, P1050, P1051 i P1052 musza by¢ ustawione zgodnie z reakcjg kontrolowanego procesu.
Ponizej znajdujg sie sugestie dotyczace poczatkowych wartosci czasu prébkowania i ustawier wzmocnienia dla

zewnetrznego regulatora PID w zaleznosci od kontrolowanego procesu.

Tabela 21.16: Sugestie dotyczgce ustawiern wzmocnienia zewnetrznego regulatora PID

Wielkosé P1049 (Ts) P1050 (Kp) P1051 (Ki) P1052 (Kd)
Cisnienie w uktadzie pneumatycznym 0,10s 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie pneumatycznym 0,10 s 1,000 0,370 0,000
Cisnienie w uktadzie hydraulicznym 0,10s 1,000 0,430 0,000
Przeptyw w uktadzie hydraulicznym 0,10 s 1,000 0,370 0,000
Temperatura 0,50 s 2,000 0,040 0,005
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22 BEZPIECZENSTWO FUNKCJONALNE

WSKAZOWKA!

Wiecej informaciji na temat funkcji bezpieczenstwa CFW500 mozna znalez¢ w instrukcji bezpieczeristwa
CFW500-SFY2.

Falownik CFW500 moze by¢ wyposazony w modut funkcji bezpieczenstwa CFW500-SFY2, ktdry jest montowany
na gorze falownika, zgodnie z opisem w instrukcji bezpieczenstwa CFW500-SFY2. Modut ten obejmuje nastepujace
funkcje bezpieczeristwa zgodnie z norma IEC 61800-5-2:
= STO - Bezpieczne wytgczenie momentu obrotowego.

= SS1-t - Bezpieczne zatrzymanie 1 sterowane czasowo.

Ponizej znajduje sie opis parametrow CFW500 zwigzanych z bezpieczenstwem funkcjonalnym.

P0028 - Modut funkcji bezpieczenstwa

Regulowany 0 = Zworka STO Fabryka
Zasieg: 1 = CFW500-SFY2 Ustawienia:
Wiasciwosci: ro

Grupy Dostepu | CZYTAJ

przez HMI:

Opis:

Identyfikuje modut funkciji bezpieczenstwa podtgczony do przetwornicy czestotliwosci, zgodnie z Tabela 22.1
na stronie 22-1.

Tabela 22.1: Identyfikacja modutu funkcji bezpieczeristwa

Nazwa Opis P0028
Ztgcze zworek STO Przetwornica czestotliwosci bez zabezpieczenia 0
funkcjonalnego
. Przetwornica czestotliwosci jest wyposazona w modut
Ctet-ayz funkcji bezpieczenstwa zdolny do wykonywania STO i SS1-t !

@ WSKAZOWKA!
W gdrnej czesci przetwornicy czestotliwosci nalezy zainstalowac ztgcze zworek STO lub CFW500-

SFY2. W przeciwnym razie podczas wiaczania przetwornica czestotliwosci wyswietli komunikat
btedu "FO086".

P0108 - Czas SS1-t

Regulowany 0 do 999 s Fabryka
Zasieg: Ustawienia:
Wiasciwosci: sy

Grupy Dostepu

przez HMI:
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Opis:

Okresla czas opdznienia funkcji bezpieczenstwa SS1-t, ktdry ma zosta¢ zaprogramowany w module funkciji
bezpieczenstwa. Jesli wartos¢ czasu opdznienia wynosi 0 sekund, modut funkcji bezpieczenstwa jest
zaprogramowany z funkcja bezpieczenstwa STO.

@ WSKAZOWKA!
Parametr PO108 jest widoczny tylko w interfejsie HMI i dlatego mozna go modyfikowac tylko wtedy,
gdy modut funkciji bezpieczenstwa znajduje sie w trybie programowania.

@ WSKAZOWKA!
P0108 musi by¢ ustawiony na czas rowny lub wiekszy niz PO106. W przeciwnym razie stan wytgczenia
momentu obrotowego zostanie osiggniety przed catkowitym zatrzymaniem obcigzenia.

P0109 - Potwierdzenie czasu SS1-t

Regulowany 0 do 999 s Fabryka
Zasieg: Ustawienia:

Wiasciwosci: ro, sy

Grupy Dostepu
przez HMI:

Opis:
Podczas procedury programowania modutu funkcji bezpieczenstwa wskazuje rzeczywistg wartos¢ czasu
opdznienia zaprogramowanego w module funkcji bezpieczenstwa w celu potwierdzenia przez uzytkownika.

WSKAZOWKA!
P0109 jest widoczny tylko w interfejsie HMI i dlatego mozna uzyskac do niego dostep tylko wtedy,
gdy modut funkciji bezpieczenstwa znajduje sie w trybie programowania.
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