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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

SZYBKIE ODNIESIENIE DO PARAMETROW, BLEDOW | ALARMOW

q Ustawienie Ustawienia &t
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci | Grupy Pag.
P0000 | Dostep Do Parametrow 0 do 9999 0 - - 5-3
P0001 | Predkos¢ Odniesienia 0 do 18000 obr./min - RO 09 18-1
P0002 | Predkos¢ Silnika 0 do 18000 obr./min - RO 09 18-1
P0003 | Prad Silnika 0,0 do 4500,0 A - RO 09 |18-2
P0004 | Napiecie Obwodu 0 do 2000 V - RO 09 [18-2
Posredniego (U,)
P0005 | Czestotliwose Silnika 0,0 do 599,0 Hz - RO 09 18-2
P0006 | Status VFD 0 = Gotowos¢ - RO 09 |18-3
1 =Tryb pracy
2 = Zbyt niskie Napiecie
3 = Usterka
4 = Samostrojenie
5 = Konfiguracja
6 = Hamowanie Pradem
Stalym
7 =STO
8 = Tryb Pozarowy
P0007 | Napiecie Silnika 0 do 2000 V - RO 09 18-3
P0009 | Moment Obrotowy Silnika -1000,0 do 1000,0 % - RO 09 18-4
P0010 | Moc Wyjsciowa 0,0 do 65583,5 kW - RO 09 185
P0011 | Wyjscie Cos Phi 0,00 do 1,00 - RO 09 18-5
P0012 | DI8 do DI1 Status Bit 0 = DI - RO 09, 40 | 18-6
Bit 1 = DI2
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 09, 41 | 18-6
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
P0014 | Wartos¢ AO1 0,00 do 100,00 % - RO 09, 39 | 18-6
P0015 | Wartos¢c AO2 0,00 do 100,00 % - RO 09, 39 | 18-6
P0016 | Wartos¢ AO3 -100,00 do 100,00 % - RO 09, 39 | 18-6
P0017 | Wartos¢ AO4 -100,00 do 100,00 % - RO 09, 39 | 18-6
P0018 | Wartos¢ Al -100,00 do 100,00 % - RO 09, 38, | 18-6
95
P0019 | Wartos¢ Al2 -100,00 do 100,00 % - RO 09, 38, | 18-6
95
P0020 | Wartosc Al3 -100,00 do 100,00 % - RO 09, 38, | 18-6
95
P0021 Wartosc Al4 -100,00 do 100,00 % - RO 09éé38, 18-6
P0023 | Wersja Oprogramowania 0,00 do 655,35 - RO 09, 42 | 18-6
P0025 | DI16 do DI9 Status Bit 0 = DI9 RO 09, 40 | 20-2
Bit 1 =DI10
Bit 2 = DI11
Bit 3 =DI12
Bit 4 =DI13
Bit 5 =DI14
Bit 6 = DI15
Bit 7 =DI16
P0026 | DO13 do DO6 Status Bit 0 = DO6 RO 09, 41 | 20-2
Bit 1 = DO7
Bit 2 = DO8
Bit 3 = DO9
Bit 4 = DO10
Bit 5 = DO11
Bit 6 = DO12
Bit 7 =DO13
P0027 | Konfiguracja Akcesoriow. 1 | 0000h do FFFFh - RO 09, 42 | 18-6
P0028 | Konfiguracja Akcesoridow. 2 | 0000h do FFFFh - RO 09, 42 | 18-6
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Parametr Funkcja Regulowany Zakres g:t;r‘;'éiﬁf Uliﬁig\iﬁ:iilfa Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0029 | Konfiguracja Sprzetu Bit 0 do 5 = Prad Znamionowy - RO 09, 42 | 18-6
Zasilajgcego Bit 61 7 = Napiecie Znamionowe
Bit 8 = Filtr EMC
Bit 9 = Przekaznik
Bezpieczenstwa
Bit 10 = (0) 24 VV/ (1) kacze DC
Bit 11 = Sprzet Specjalny DC
Bit 12 = Przecigzenia. Hamo-
wanie IGBT
Bit 13 = Specjalny
Bit 14 i 15 = Zarezerwowane
P0030 |IGBT Temperatura U -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-6
P0031 | IGBT Temperatura V -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-6
P0032 | IGBT Temperatura W -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-6
P0033 | Temperatura Prostownika -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-7
P0034 | Wewnetrzna Temperatura -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-7
Powietrza.
P0035 | Kontrola Temperatury -20,0 do 150,0 °C - RO 09, 45 | 18-7
Powietrza.
P0036 | Predkosc¢ Radiatora Wen- 0 do 15000 obr./min - RO 09 18-7
tylatora
P0037 | Status Przecigzenia Silnika | 0 do 100 % - RO 09 18-8
P0038 | Predkosc¢ Enkodera 0 do 65535 obr./min - RO 09 18-8
P0039 | Liczba Impulséw Enkodera | O do 40000 - RO 09 18-8
P0040 | Zmienna Procesowa PID 0,0 do 100,0 % - RO 09, 46 | 18-8
P0041 | Wartos¢ Zadana PID 0,0 do 100,0 % - RO 09, 46 | 18-8
P0042 | Time Powered 0 do 65535 h - RO 09 18-9
P0043 | Czas Wiaczony 0,0 do 6553,5 h - RO 09 18-9
P0044 | Energia Wyjsciowa W Kwh | 0 do 65535 kWh - RO 09 18-9
P0045 | Czas Wigczenia Wentylatora | O do 65535 h - RO 09 1810
P0048 | Obecny Alarm 0 do 999 - RO 09 1810
P0049 | Obecny Btad 0 do 999 - RO 09 |1810
P0050 | Ostatnia Usterka 0 do 999 - RO 08 1812
P0051 | Ostatnia Usterka Dzier// 00/00do31/12 - RO 08 1812
Miesiac
P0052 | Ostatni Rok Wystapienia 00 do 99 - RO 08 1813
Wady
P0053 | Czas Ostatniej Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 1814
P0054 | Druga Usterka 0 do 999 - RO 08 1812
P0055 | Drugi Lot. Dzieri/Miesiac 00/00do31/12 - RO 08 1812
P0056 | Drugi Rok Wystapienia 00 do 99 - RO 08 1813
Wady
P0057 | Czas Drugiego Btedu 00:00 do 23:59 - RO 08 | 1814
P0058 | Trzeci Usterka 0 do 999 - RO 08 |1812
P0059 | Trzecia Usterka Dzier/ 00/00do31/12 - RO 08 1812
Miesiac
P0060 | Trzeci Rok Porazki 00 do 99 - RO 08 1813
P0061 | Trzeci Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 1814
P0062 | Czwarty Btad 0 do 999 - RO 08 |1812
P0063 | Czwarty Lot. Dzien/Miesiac | 00 /00 do 31/12 - RO 08 1812
P0064 | Czwarty Rok Awarii 00 do 99 - RO 08 |1813
P0065 | Czwarty Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 1814
P0066 | Pigty Btad 0 do 999 - RO 08 | 1812
P0067 | Piaty Btad Dzieri/Miesiac 00/00do31/12 - RO 08 1813
P0068 | Pigty Rok Awarii 00 do 99 - RO 08 | 1813
P0069 | Pigty Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 1814
P0070 | Szosty Btad 0 do 999 - RO 08 | 1812
P0071 | Szosty Btad Dzieri/Miesiagc | 00/ 00 do 31/ 12 - RO 08 |1813
P0072 | Szdsty Rok Awarii 00 do 99 - RO 08 1813
P0073 | Szdsty Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 | 1814
P0074 | Siodmy Btad 0 do 999 - RO 08 |1812
P0075 | Seventh Filtr Dzieri/Miesigc | 00 /00 do 31/ 12 - RO 08 1813
P0076 | Siodmy Rok Awarii 00 do 99 - RO 08 |1813
P0077 | Siodmy Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 | 1814
P0078 | Osmy Biad 0 do 999 - RO 08 | 1812
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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

: Ustawienie Ustawienia P
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0079 | Eighth Filtr Dzier\/Miesiac 00/00do 31/12 - RO 08 | 1813
P0080 | Osmy Rok Usterki 00 do 99 - RO 08 1813
P0081 | Osmy Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 1814
P0082 | Dziewiaty Btad 0 do 999 - RO 08 |1812
P0083 | Dziewiaty Btad Dzieri/ 00/00do31/12 - RO 08 1813
Miesiac
P0084 | Dziewiaty Rok Usterki 00 do 99 - RO 08 1813
P0085 | Dziewigty Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 | 1814
P0086 | Dziesiaty Bfad 0 do 999 - RO 08 |1812
P0087 | Dziesigta Usterka Dzier// 00/00do31/12 - RO 08 | 1813
Miesiac
P0088 | Dziesigty Rok Usterki 00 do 99 - RO 08 1813
P0089 | Dziesigty Czas Awarii 00:00 do 23:59 - RO 08 | 1814
P0090 | Prad Przy Ostatnim Btedzie | 0,0 do 4000,0 A - RO 08 1814
P0091 | kacze Dc Przy Ostatniej 0 do 2000 V - RO 08 1814
Usterce
P0092 | Predkos¢ Przy Ostatnim 0 do 18000 obr./min - RO 08 1815
Btedzie
P0093 | Odniesienie Ostatnia Usterka | 0 do 18000 obr./min - RO 08 1815
P0094 | Czestotliwos¢ Ostatni Btad | 0,0 do 599,0 Hz - RO 08 1815
P0095 | Napiecie Silnika. Ostatnia 0 do 2000 V - RO 08 1815
Usterka
P0096 | Dix Status Ostatni Btad Bit 0 = DI - RO 08 |1816
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 =Dl4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
P0097 | Status Dox Ostatni Btad Bit 0 = DO1 - RO 08 1816
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
P0100 | Czas Przyspieszenia 0,0 do 999,0 s 20,0s - 04, 20 | 14-1
P0101 | Czas Zwalniania 0,0d0999,0 s 20,0's - 04,20 | 14-1
P0102 | Czas Przyspieszenia 2 0,0 do 999,0 s 20,0s - 20 14-1
P0103 | Czas Zwalniania 2 0,0do 999,0 s 20,0s - 20 14-1
P0104 |Rampa$S 0=WYL 0=WYL - 20 | 14-2
1=50%
2 =100 %
P0105 | 1sY/2" Ramp Select. 0 =1 Rampa 2 =DIx CFG 20 14-3
1 =2 Rampa
2 =DIx
3 = Szeregowy/USB
4 = Anybus-CC
5 = CANOpen/DeviceNet
6 = SoftPLC
7 = PLC11
P0120 | Predkosc Odniesienie Kopia | 0 = WYL 1=Wk - 21 14-3
Zapasowa 1=Wk
P0121 | Odniesienie Do Klawiatury 0 do 18000 obr./min 90 obr./min - 21 14-4
P0122 | Odnosnik JOG/JOG+ 0 do 18000 obr./min 150 (125) obr./min - 21 14-5
P0123 | JOG- odniesienie 0 do 18000 obr./min 150 (125) obr./min VWW/PM 21 14-5
PM Wektor
P0124 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 90 (75) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 1
P0125 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 300 (250) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 2
P0126 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 600 (500) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 3
P0127 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 900 (750) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 4
P0128 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 1200 (1000) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 5
P0129 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 1500 (1250) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 6
P0130 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 1800 (1500) obr./min - 21,36 | 14-7
Predkosci 7
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: Ustawienie Ustawienia e et
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci = Grupy Pag.
P0131 | Odniesienie Do Wielu 0 do 18000 obr./min 1650 (1375) obr./min - 21,36 | 14-8
Predkosci 8
P0132 | Maks. Poziom Przekroczenia | O do 100 % 10 % CFG 22,45 | 14-5
Predkosci
P0133 | Predkosc Minimalna 0 do 18000 obr./min 90 (75) obr./min - 04,22 | 14-6
P0134 | Predkos¢ Maksymalna 0 do 18000 obr./min 1800 (1500) obr./min - 04,22 | 14-6
P0135 | Maks. Prad Wyjsciowy 0,2 do 2Xl. ;10 1,5 X loomo V/FVWW | 04,26 | 9-9
VWW/PM
P0136 | Reczne Zwigkszenie 0do9 W zaleznosci od V/FWW/PM | 04, 23, | 9-2
Momentu Obrotowego modelu falownika 28
P0137 | Autom. Zwigkszenie 0,00 do 1,00 0,00 V/FVWW/PM | 23 9-3
Momentu Obrotowego
P0138 | Kompensacja Poslizgu -10,0 do 10,0 % 0,0 % V/F 23 9-4
P0139 | Filtr Pradu Wyjsciowego 0,0do 16,0 s 0,2s V/F VWWW 23,25 | 9-5
P0140 | Czas Oczekiwania Przy 0,0do 10,0 s 0,0s V/F VWWW 23,25 | 9-5
Starcie
P0141 | Predkos¢ Spoczynkowa 0 do 300 obr./min 90 obr./min V/F VWWW 23,25 | 9-6
Przy Starcie
P0142 | Maks. Napiecie Wyjsciowe | 0,0 do 100,0 % 100,0 % CFG Adj 24,25 | 9-7
WW/PM
P0143 | Interm. Napiecie Wyjsciowe | 0,0 do 100,0 % 50,0 % CFG Adj 24,25 | 9-7
WW/PM
P0144 | 3 Hz Napiecie Wyjsciowe 0,0 do 100,0 % 8,0 % CFG Adj 24,25 | 9-7
WW/PM
P0145 | Predkosc¢ Ostabiania Pola 0 do 18000 obr./min 1800 obr./min CFG Adj 24,25 | 9-7
VWW/PM
P0146 | Predkosc¢ Posrednia 0 do 18000 obr./min 900 obr./min CFG Adj 24,25 | 9-7
VWW/PM
P0150 | DC Regul. Typ V/f 0 = Podtrzymanie rampy 0 = Podtrzymanie CFG V/F 27 9-13
1 = Przyspieszenie rampy. Rampy VWW VWW/
PM
P0151 | DC Regul. Poziom V/f 339 do 400 V 400 V (P0296 = 0) V/F VWWW 27 |9-13
585 do 800 V 800 V (P0296 = 1) WW/PM
585 do 800 V 800 V (P0296 = 2)
585 do 800 V 800 V (P0296 = 3)
585 do 800 V 800 V (P0296 = 4)
809 do 1000 V 1000 V (P0296 = 5)
809 do 1000 V 1000 V (P0296 = 6)
924 do 1200 V 1000 V (P0296 = 7)
924 do 1200 V 1200 V (P0296 = 8)
P0152 | Regulacja tacza DC. P Gain | 0,00 do 9,99 1,50 V/F VWW 27 | 9-14
VWW/PM
P0153 | Przecigzenia Poziom Hamo- | 339 do 400 V 375V (P0296 = 0) - 28 16-1
wania 585 do 800 V 618 V (P0296 = 1)
585 do 800 V 675V (P0296 = 2)
585 do 800 V 748 V (P0296 = 3)
585 do 800 V 780V (P0296 = 4)
809 do 1000 V 893 V (P0296 = 5)
809 do 1000 V 972 V (P0296 = 6)
924 do 1200 V 972 V (P0296 = 7)
924 do 1200 V 1174V (P0296 = 8)
P0154 | Przeciazenia Rezystor 0,0 do 500,0 omow 0,0 ohm - 28 16-2
Hamowania
P0155 | Przecigzenia B. Odpornos¢. | 0,02 do 650,00 kW 2,60 kW - 28 16-3
Zasilanie
P0156 | Przeciazenie Biezaca 0,1do 1,5 Xl ,omnp 1,05 X |gman - 45 17-4
Predkos¢ 100 %
P0157 | Przecigzenie Prad 50 % 0,1 do 1,5 X lomno 0,9 X | omno - 45 17-4
Predkos¢
P0158 | Przecigzenie Prad 5 % 0,1 do 1,5 X lomno 0,65 X loomno - 45 17-4
Predkos¢
P0159 | Klasa Termiczna Silnika 0 =Klasa 5 1 =Klasa 10 CFG V/F 45 17-5
1 =Klasa 10 VWW WW/
2 =Klasa 15 PM Wektor
3 =Klasa 20
4 = Klasa 25
5 =Klasa 30
6 = Klasa 35
7 = Klasa 40
8 = Klasa 45
P0160 | Regulacja Predkosci. 0 = Niska 0 = Niska CFG PM 90
Konfiguracja 1 = Nasycony Wektor 117
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Ustawienie

Ustawienia

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci = Grupy Pag.
P0161 | Predkos¢ Proporcjonalna 0,0 do 63,9 7,0 PM Wektor 90 117
Wzmocnienie
P0162 | Wzmocnienie Catkowe 0,000 do 9,999 0,005 PM Wektor 90 117
Predkosci
P0163 | Przesuniecie Odniesienia -999 do 999 0 PM Wektor 90 11-18
Lokalny
P0164 | Przesuniecie Odniesienia -999 do 999 0 PM Wektor 90 11-18
Zdalny
P0165 | Filtr Predkosci 0,012 do 1,000 s 0,012s WW/PM 28,90 | 11-19
PM Wektor
P0166 | Roznica Predkosci. Wzmoc- | 0,00 do 7,99 0,00 PM Wektor 90 11-19
nienie
P0167 | Prad Proporcjonalny 0,00 do 1,99 0,50 Wektor 91 11-19
Wzmocnienie
P0168 | Biezace Wzmocnienie 0,000 do 1,999 0,010 Wektor 91 120
Catkowe
P0169 | Maks. + Prad Momentu 0,0 do 350,0 % 125,0 % PM Wektor 95 11-29
Obrotowego
P0170 | Maks. - Prad Momentu 0,0 do 350,0 % 125,0 % PM Wektor 95 11-29
Obrotowego.
P0171 | + Prad Momentu Obrotowe- | 0,0 do 350,0 % 125,0 % Wektor 95 1130
go Przy Nmax
P0172 | - Prad Momentu Obrotowe- | 0,0 do 350,0 % 125,0 % Wektor 95 | 110
go Przy Nmax
P0173 | Maks. Typ Krzywej Momentu | 0 = Rampa 0 = Rampa Wektor 95 11-31
Obrotowego 1 = Krok
P0174 | Minimalny Prad Momentu 0,0 do 350,0 % 30,0 % Sless 95 1212
Obrotowego
P0175 | Flux Proporcjonalny Wzmoc- | 0,0 do 31,9 2,0 Wektor 92 1120
nienie
P0176 | Catkowite Wzmocnienie 0,000 do 9,999 0,020 Wektor 92 1120
Strumienia
P0177 | Minimalny Strumien 0do 120 % 30 % Sless 92 121
P0178 | Strumiert Znamionowy 0do 120 % 100 % Wektor 92 121
P0180 |Ig* Po I/F 0 do 350 % 10 % Sless 93 11-23
P0181 | Tryb Magnetyzaciji 0 = Ogdlne Wtgczenie 0 = Ogdlne Enkoder 92 121
1 = Start/Stop Wiaczenie CFG
P0182 | Predkosc Dla I/F Activ. 0 do 300 obr./min 18 obr./min Sless 93 1-23
P0183 | Prad W Trybie I/F 0do9 1 Sless 93 11-24
P0184 | Regulacja kacza DC. Tryb 0 = Ze Stratami 1 =Bez Strat CFG PM 96 | 11-31
1 =Bez Strat Wektor
2 = Enab/Disab DIx
P0185 | Regulacja kacza Dc. Poziom | 339 do 400 V 400 V (P0296=0) PM Wektor 96 -
585 do 800 V 800 V (P0296=1)
585 do 800 V 800 V (P0296=2)
585 do 800 V 800 V (P0296=3)
585 do 800 V 800 V (P0296=4)
809 do 1000 V 1000 V (P0296=5)
809 do 1000 V 1000 V (P0296=6)
924 do 1200 V 1000 V (P0296=7)
924 do 1200 V 1200 V (P0296=38)
P0186 | DC Link Prop. Wzmocnienie | 0,0 do 63,9 18,0 PM, Wektor 96 132
P0187 | Integralne Wzmocnienie 0,000 do 9,999 0,002 PM, Wektor 96 1-33
tacza DC
P0188 | Voltage Proport. Wzmoc- 0,000 do 7,999 0,200 Wektor 92 12
nienie
P0189 | Integralne Wzmocnienie 0,000 do 7,999 0,001 Wektor 92 12
Napiecia
P0190 | Maksymalne Napiecie 0 do 690 V 220V (P0296=0) PM, Wektor 92 122
Wyjsciowe 0do 690V 380V (P0296=1)
0do 690V 400 V (P0296=2)
0do 690V 440V (P0296=3)
0do 690V 480V (P0296=4)
0do 690V 525V (P0296=5)
0do 690V 575V (P0296=6)
0do 690V 600 V (P0296=7)
0 do 690 V 690 V (P0296=8)
P0191 | Wyszukiwanie Zera Kodera | 0= WYL 0=WYL V/F VWWW 00 14-24
1=Wt VWW/
PM Wektor
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Ustawienie

Ustawienia

Parametrow

1 = Nieuzywany

2 = Reset P0045

3 = Reset P0043

4 = Reset P0044

5 = Obcigzenie 60 Hz

6 = Obcigzenie 50 Hz

7 = Wczytanie Parametréw
Dla Uzytkownika Nr 1

8 = Wczytanie Parametréow
Dla Uzytkownika Nr 2

9 = Wczytanie Parametrow
Dla Uzytkownika Nr 3

10 = Zapisanie Parametrow
Dla Uzytkownika Nr 1

11 = Zapisanie Parametrow
Dla Uzytkownika Nr 2

12 = Zapisz Uzytkownika 3

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0192 | Wyszukiwanie Zera Enkode- | 0 = WYL 0=WYL ROV/FWW | 00 |1424
ra Stanu 1 = Zakoriczono Wektor
P0193 | Dzien Tygodnia 0 = Niedziela 0 = Niedziela - 30 5-4
1 = Poniedziatek
2 = Wtorek
3 = Sroda
4 = Czwartek
5 = Pigtek
6 = Sobota
P0194 | Dzien 01 do 31 01 - 30 5-4
P0195 | Miesiac 01do12 01 - 30 5-4
P0196 | Rok 00 do 99 06 - 30 5-4
P0197 | Godzina 00 do 23 00 - 30 5-4
P0198 | Protokot 00 do 59 00 - 30 5-4
P0199 | Sekundy 00 do 59 00 - 30 5-4
P0200 | Hasto 0=WYL 1=Wk - 30 5-5
1=Wt
2 = Przepustka Zmiany.
P0201 | Jezyk 0 = English 1 = Portugués - 02 5-5
1 = Portugués
2 = Espanol
3 = Deutsch
4 = Frangais
P0202 | Rodzaj Kontroli 0=V/f60Hz 0=V/f60Hz CFG 05, 28, | 9-6
1=V/f50Hz 24, 25,
2 = Regulacja V/f 90, 91,
3 = Bezczujnikowe Sterowa- 92, 93,
nie Wektorowe 94, 95,
4 = Enkoder 96
5=WW
6 = Enkoder PM
7 = PM Bez Czujnikow
8 =VWW PM
P0203 | Wybodr Funkciji Specjalnej 0 = Brak 0 = Brak CFG 46 | 210
1 = Regulator PID
P0204 | Wczytywanie / Zapisywanie | O = Nieuzywany 0 = Nieuzywany CFG 06 7-1
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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0205

Whbér Parametru Odczytu 1

0 = Nie Wybrano

1 = Referencja Predkosci. #
2 = Predkos¢ Silnika #

3 = Prad Silnika #

4 = Napiecie Obwodu
Posredniego #

5 = Czestotliwos¢ Sinika. #
6 = Napiecie Silnika #

7 = Moment Obrotowy
Silnika #

8 = Moc Wyjsciowa #

9 = Zmienna Procesu #

10 = Wartos¢ Zadana Pid #
11 = Referencja Predkosci. -
12 = Predkos¢ Silnika -

13 = Prad Silnika -

14 = Napiecie Obwodu
Posredniego -

15 = Czestotliwosc¢ Silnika -
16 = Napiecie Silnika -

17 = Moment Obrotowy
Silnika -

18 = Moc Wyjsciowa -

19 = Zmienna Procesu -
20 = Wartos¢ Zadana PID -
21 = SoftPLC P1010#

22 = SoftPLC P1011#

23 = SoftPLC P1012#

24 = SoftPLC P1013#

25 = SoftPLC P1014#

26 = SoftPLC P1015#

27 = SoftPLC P1016#

28 = SoftPLC P1017#

29 = SoftPLC P1018#

30 = SoftPLC P1019#

31 =PLC11 P1300 #

32 =PLC11 P1301 #

33 =PLC11 P1302 #

34 =PLC11 P1303 #

35 =PLC11 P1304 #

36 = PLC11 P1305 #

37 =PLC11 P1306 #

38 =PLC11 P1307 #

39 = PLC11 P1308 #

40 = PLC11 P1309 #

2 = Predkos¢
Silnika #

30

5-6

P0206

Whbor Parametru Odczytu 2

Zobacz Opcje W P0205

3 = Prad Silnika #

30

5-6

P0207

Whbdr Parametru Odczytu 3

Zobacz Opcje W P0205

5 = Czestotliwosc
Silnika. #

30

5-6

P0208

Odniesienie Wspodtczynnik
Skali

1 do 18000

1800 (1500)

30

5-7

P0209

Odniesienie inz. Jednostka 1

32 do 127

114

30

5-8

P0210

Odniesienie inz. Jednostka 2

32 do 127

112

30

5-8

P0211

Odniesienie inz. Jednostka 3

32 do 127

109

30

5-8

P0212

Odniesienie Punkt Dziesietny

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

0 = wxyz

30

5-7

P0213

Odczyt petnej skali 1

0,0 do 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-8

P0214

Odczyt petnej skali 2

0,0 do 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-8

P0215

Odczyt petnej skali 3

0,0 do 200,0 %

100,0 %

CFG

30

5-8

P0216

Kontrast wyswietlacza HMI

0 do 37

27

30

5-9

P0217

Whytaczenie predkosci
zerowej

0=Wvyt
1 =Wk (N*IN)
2 = Wi (N¥)

0=WYt

CFG

35, 46

1410

P0218

Wytaczenie predkosci zero-
wej Out

0 = Odniesienie lub Predkos¢
1 = Odniesienie

0 = Odniesienie lub

Predkogé

35, 46

1410

P0219

Czas zerowej predkosci

0do 999 s

Os

35, 46

1411
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0220

Wybdér LOC/REM Src

0 = Zawsze LOC

1 = Zawsze REM

2 = LR Key LOC

3 = Klucz LR REM

4 = DIx

5 = Serial/USB LOC
6 = Serial/USB REM
7 = Anybus-CC LOC
8 = Anybus-CC REM
9 = LOKALIZACJA CO/DN/DP
10 = CO/DN/DP REM
11 = SoftPLC LOC
12 = SoftPLC REM
13=PLC11 LOC

14 = PLC11 REM

2 = LR Key LOC

CFG

31, 32,
110

1530

P0221

Wybor referencji LOC

0 = Klawiatura
1=AN1

2 =A2

3=AI38

4 =Al4
5=SumaAls >0

6 = Suma SI
7=EPR

8 = Multispeed

9 = Szeregowy/USB
10 = Anybus-CC

11 = CANop/DNet/DP
12 = SoftPLC

13 = PLC11

0 = Klawiatura

CFG

31, 36,
37, 38,
110

P0222

Wybdr Odniesienia
Predkosci

Zobacz opcje w P0221

1=AN1

CFG

32, 36,
37, 38,
110

1531

P0223

Wybdr DO PRZODU/DO
TYEU

0 = Zawsze do przodu
1 = Zawsze REV

2 = FR Key FWD

3 =FR Key REV

4 =DlIx

5 = Serial/USB FWD

6 = Serial/USB REV

7 = Anybus-CC FWD
8 = Anybus-CC REV

9 = CO/DN/DP FWD
10 = CO/DN/DP REV
11 = Biegunowosc¢ Al4
12 = SoftPLC FWD

13 = SoftPLC REV

14 = Biegunowosc¢ Al2
15 =PLC11 FWD

16 =PLC11 REV

2 = FR Key FWD

CFG

31, 33,
110

1532

P0224

Wybér Uruchomienia /
Zatrzymania

0 = klucze 1,0

1 =DlIx

2 = Szeregowy/USB
3 = Anybus-CC

4 = CANop/DNet/DP
5 = SoftPLC

6 =PLC11

0 = Kklucze I,0

CFG

31, 33,
110

15633

P0225

Wyboér LOC JOG

0 = Wytacz

1 = przycisk JOG

2 =DIx

3 = Szeregowy/USB
4 = Anybus-CC

5 = CANop/DNet/DP
6 = SoftPLC

7 =PLC11

1 = przycisk JOG

CFG

31,
110

1633

P0226

Wybdr DO PRZODU / DO
TYEU

Zobacz opcje w P0223

4 =DIx

CFG

32, 33,
110

1532

P0227

Wybdér Uruchomienia /
Zatrzymania

Zobacz opcje w P0224

1=DIx

CFG

32, 33,
110

1633

P0228

Wybsr REM JOG

Zobacz opcje w P0225

2 =DlIx

CFG

32,
110

1533

P0229

Wybdr trybu zatrzymania

0 = Rampa Do Zatrzymania
1 = Zatrzymanie Wybiegiem
2 = Szybkie Zatrzymanie

3 = Zatrzymanie Rampy lg=0
4 = Szybkie Zatrzymanie
Ig=0

0 = Rampa do
zatrzymania

CFG

31, 32,
33, 34

1533

P0230

Martwa strefa (Sl)

0=WYL
1=Wk

0=WYt

38

16-2
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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

q Ustawienie Ustawienia et
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0231 | Funkcja sygnatu Al 0 = Refer. Predkosci. 0 = Refer. CFG 38,95 | 15-3
1 = N* Ramp Odniesienie Predkosci.
2 = Maks. Prad Momentu
Obrotowego
3 = Zmienna Procesu
4 =Ptc
5 = Nieuzywany
6 = Nieuzywany
7 = Uzycie Plc
P0232 | Wzmocnienie Al1 0,000 do 9,999 1,000 - 38,95 | 15-4
P0233 | Typ sygnatu Al1 0=0do10V/20 mA 0=0do10V/ CFG 38,95 | 15-6
1=4do20 mA 20 mA
2=10V/20mA do 0
3=20do4 mA
P0234 | Przesuniecie Al -100,00 do 100,00 % 0,00 % - 38,95 | 15-4
P0235 | Filtr Al 0,00 do 16,00 s 0,00 s - 38,95 | 15-4
P0236 | Funkcja sygnatu Al2 Zobacz opcje w P0231 0 = Refer. CFG 38,95 | 15-8
Predkosci.
P0237 | Wzmocnienie Al2 0,000 do 9,999 1,000 - 38,95 | 15-4
P0238 | Typ sygnatu Al2 0=0do 10V/20 mA 0=0do10V/ CFG 38,95 | 15-6
1=4do20 mA 20 mA
2=10V/20mA do 0
3=20do4 mA
4=-10do+10V
P0239 | Przesuniecie Al2 -100,00 do 100,00 % 0,00 % - 38,95 | 15-4
P0240 | Filtr AI2 0,00 do 16,00 s 0,00 s - 38,95 | 15-4
P0241 | Funkcja sygnatu A3 0 = Refer. Predkosci. 0 = Refer. CFG 38,95 | 15-3
1 = Brak Ramp Odniesienie Predkosci.
2 = Maksymalny Prad
Znamionowy
3 = Zmienna Procesu
4 = Ptc
5 = Nieuzywany
6 = Nieuzywany
7 = Uzycie Plc
P0242 | Wzmocnienie Al3 0,000 do 9,999 1,000 - 38,95 | 15-4
P0243 | Typ sygnatu AI3 0=0do 10V/20 mA 0=0do10V/ CFG 38,95 | 15-6
1=4do20 mA 20 mA
2=10V/20mA do 0
3=20do4 mA
P0244 | Przesuniecie AI3 -100,00 do 100,00 % 0,00 % - 38,95 | 156-4
P0245 | Filtr AI3 0,00 do 16,00 s 0,00 s - 38,95 | 15-4
P0246 | Funkcja sygnatu Al4 0 = Refer. predkosci. 0 = Refer. CFG 38,95 | 156-3
1 = N* Ramp Odniesienie Predkosci.
2 = Maks. Prgd momentu
obrotowego
3 = Zmienna procesu
4 = Nieuzywany
5 = Nieuzywany
6 = Nieuzywany
7 = Uzycie PLC
P0247 | Wzmocnienie Al4 0,000 do 9,999 1,000 - 38,95 | 15-4
P0248 | Typ sygnafu Al4 0=0do 10V/20 mA 0=0do10V/ CFG 38,95 | 15-6
1=4do20 mA 20 mA
2=10V/20mA do 0O
3=20do4mA
4=-10do+10V
P0249 | Przesuniecie Al4 -100,00 do 100,00 % 0,00 % - 38,95 | 15-4
P0250 | Filtr Al4 0,00 do 16,00 s 0,00 s - 38,95 | 156-5
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0251

Funkcja AO1

0 = Refer. Predkosci.

1 = Total Odniesienie

2 = Predkos$¢ Rzeczywista
3 = Prad Momentu
Obrotowego Odniesienie
4 = Prgd Momentu
Obrotowego

5 = Prad Wyjsciowy

6 = Process Var.

7 = Aktywny Prad

8 = Moc Wyjsciowa

9 = Wartos¢ zadana PID
10 = Prad Momentu
Obrotowego > 0

11 = Moment Obrotowy
Silnika

12 = SoftPLC

13=PTC

14 = Energ Sav Flux

15 = Nieuzywany

16 = Ixt Silnika

17 = Predkos$¢ Enkodera
18 = Wartos¢ PO696

19 = Wartos¢ P0697

20 = Wartos¢ P0698

21 = Wartos¢ P0699

22 =PLC11

23 = |d* Prad

2 = Predkos¢
Rzeczywista

39

15-8

P0252

Wzmocnienie AO1

0,000 do 9,999

1,000

39

15-9

P0253

Typ sygnatu AO1

0=0do10V/20mA
1=4do20mA
2=10V/20mAdo 0
3=20do 4 mA

0=0do10V/
20 mA

CFG

39

1511

P0254

Funkcja AO2

Zobacz Opcje W P0251

5 = Prad
Wyjsciowy

39

15-8

P0255

Wzmochnienie AO2

0,000 do 9,999

1,000

39

156-9

P0256

Typ sygnatu AO2

0=0do10V/20mA
1=4do20mA
2=10V/20mAdo 0O
3=20do 4 mA

0=0do10V/
20 mA

CFG

39

1511
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Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci  Grupy  Pag.

P0257

Funkcja AO3

0 = Refer. Predkosci.

1 = Total Odniesienie
2 = Predkos¢ Rzeczywista
3 = Odniesienie Pradu
Momentu Obrotowego
4 = Prad Momentu
Obrotowego

5 = Prad Wyjsciowy

6 = Process Var.

7 = Aktywny Prad

8 = Moc Wyjsciowa

9 = Wartos$¢ zadana PID
10 = Prad Momentu
Obrotowego > 0

11 = Moment Obrotowy
Silnika

12 = SoftPLC

13 = Nieuzywany

14 = Energy Sav Flux
15 = Nieuzywany

16 = Ixt Silnika

17 = Predkos¢ Enkodera
18 = Wartosc¢ PO696
19 = Wartos¢ PO697
20 = Wartos¢ P0698
21 = Wartos¢ P0O699
22 = Nieuzywany

23 = |d* Prad

24 = |g* Prad

25 = Prad Id

26 =Prad lq

27 = Prad Isa

28 = Prad Isb

29 = Prad Idg

30 = Imr* Prad

31 =Prad Imr

32 = Napiecie Ud

33 = Napiecie Ug

34 = Kat Strumienia
35 = Usal_rec

36 = Wyjscie Ixt

37 = Predkos¢ Wirnika
38 = Kat Phi

39 = Usd_rec

40 = UsQ_rec

41 = Flux_a1

42 = Flux_b1

43 = Predkos¢ Stojana
44 = Poslizg

45 = Strumien Odniesienia
46 = Strumien Rzeczywisty
47 =Igen = Reg_ud
48 = Nieuzywany

49 = kgczna Biezaca
Wartosé

50="Pradls

51 = lactive

52 =sR

53 =TR

54 = PfeR

55 = Pfe

56 = Pgap

57 =TL

58 = Fslip

59 =m_nc

60 = m_AST

61 =m_

62 = m_LINIA

63 = m_BOOST

64 = SINPHI

65 = SINPHI120

66 =1Ib

67 =Ic

68 =To

69 = MOD_|

70 = ZERO_V

71 = Wartos¢ PO676

2 = Predkos¢
Rzeczywista

- 39 |15-8

P0258

Wzmocnienie AO3

0,000 do 9,999

1,000

- 39 | 159

CFW-11 | O-11




n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Parametr Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0259 | Typ sygnatu AO3

0 do 20 mA
4 do 20 mA
=20do 0 mA
3=20do4 mA
4=0do10V

5=10do 0V

6=-10do +10V

0
1

4=0do 10V

CFG

39

1511

P0260 | Funkcja AO4

Zobacz Opcje W P0257

5 =Prad
Wyjsciowy

39

156-8

P0261 | Wzmocnienie AO4

0,000 do 9,999

1,000

39

15-9

P0262 | Typ sygnatu AO4

0=0do20mA
1 =4do20 mA
2=20do0mA
3=20do4 mA
4=0do10V

5=10do0V

6=-10do +10V

4=0do 10V

CFG

39

1511

P0263 | Funkcja DI1

0 = Nieuzywany

1 = Uruchom / Zatrzymaj

2 = Gotowos¢

3 = Szybkie Zatrzymanie

4 = Bieg FWD

5=REV Run

6 = 3-Wire Start

7 = 3-Wire Stop

8 = Do Przodu / Do Tylu

9 = Lokalny / Zdalny
10=J0OG

11 = Zwigkszenie EP

12 = Zmniejszenie EP

13 = Nieuzywany

14 = Rampa 2

15 = Predkos¢ / Moment
obrotowy

16 = JOG+

17 = JOG-

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

21 = Uzycie PLC

22 = Reczny/Automatyczny
23 = Nieuzywany

24 = \Wytgczalne Flystart

25 = Regulacja tacza DC.

26 = Programowanie
Wytaczone

27 = Zataduj Uzytkownika 1/2
28 = Wczytanie Ustawien Dla
Uzytkownika Nr 3

29 = Czasomierz DO2

30 = Timer DO3

31 = Funkcja $ledzenia

32 = Tryb pozarowy ,Fire
Mode”

1 = Uruchom /
Zatrzymaj

CFG

20, 31,
32, 33,
34, 37,
40, 44,
46

1513

P0264 | Funkcja DI2

Zobacz Opcje W P0263

8 = Do Przodu /
Do Tytu

CFG

20, 31,
32, 38,
34, 37,
40, 44,
46

1513

P0265 | Funkcja DI3

Zobacz Opcje W P0263

0 = Nieuzywany

CFG

20, 31,
32, 38,
34, 37,
40, 44,
45, 46

1513
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: Ustawienie Ustawienia P
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0266 | Funkcja DI4 0 = Nieuzywany 0 = Nieuzywany CFG 20, 31, | 1513
1 = Start/Stop 32, 33,
2 = Gotowos¢ 34, 36,
3 = Szybkie Zatrzymanie 37, 40,
4 = Bieg FWD 44, 45,
5 =REV Run 46
6 = 3-Wire Start
7 = 3-Wire Stop
8 = FWD/REV
9 = LOC/REM
10=J0OG
11 = Zwigkszenie EP
12 = Zmniejszenie EP
13 = Multispeed
14 = Rampa 2
15 = Predkos¢/Moment
Obrotowy
16 = JOG+
17 = JOG-
18 = No Ext. Alarm
19 = No Ext. Usterka
20 = Reset
21 = Uzycie PLC
22 = Reczny/Auto
23 = Nieuzywany
24 = Wytaczalne FlyStart
25 = Regulacja tacza DC.
26 = Programowanie
Wytaczone
27 = Zataduj uzytkownika 1/2
28 = Wczytanie ustawien dla
uzytkownika nr 3
29 = Czasomierz DO2
30 = Timer DO3
31 = Funkcja Sledzenia
32 = Tryb Pozarowy ,Fire
Mode”
P0267 | Funkcja DI5 Zobacz Opcje w P0266 10 =JOG CFG 20, 31, | 1513
32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0268 | Funkcja DI6 Zobacz Opcje w P0266 14 = Rampa 2 CFG 20, 31, | 1513
32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0269 | Funkcja DI7 Zobacz Opcje w P0263 0 = Nieuzywany CFG 20, 31, | 1513
32, 33,
34, 37,
40, 44,
45, 46
P0270 | Funkcja DI8 Zobacz Opcja w P0263 0 = Nieuzywany CFG 20, 31, | 1513
32, 33,
34, 37,
40, 44,
45, 46
P0273 ||, Filter 0,00 do 9,99 s 0,00 s CFG, PM, | 41,90 | 1520
Wektor
P0274 ||, DOx Hysteresis 0,00 do 9,99 % 2,00 % CFG, PM, | 41,90 | 1521
Wektor
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1 =N*">Nx

2 =N > Nx

3=N<Ny

4=N=N*

5 = Predkos¢ zerowa
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 FO70

15 = Nie FO71

16 = Nie FO06/21/22

17 = Nie FO51/54/57

18 = Nie FO72

19 = 4-20 mA OK

20 = Wartos¢ P0695

21 = Do przodu

22 = Proces V. > PVx

23 = Proces V. < PVy

24 = Ride-Through

25 = kadowanie wstepne OK
26 = Usterka

27 = Time Enab > Hx

28 = SoftPLC

29 = Nieuzywany

30 = N>Nx i Nt>Nx
31=F>Fx(1)
32=F>Fx(2

33=STO

34 = Brak F160

35 = Brak alarmu

36 = Brak btedu/alarmu
37 =PLC11

38 = Brak btedu IOE

39 = Brak alarmu IOE

40 = Brak kabla IOE

41 = Brak A/Cable IOE

42 = Brak F/kabla IOE

43 = Moment obrotowy +/-
44 = Moment obrotowy -/+
45 =Tryb pozarowy ,Fire
Mode”

; Ustawienie Ustawienia e
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0275 | Funkcja DO1 (RL1) 0 = Nieuzywany 13 = Brak btedu CFG 41 1521

0-14 | CFW-11
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Ustawienie Ustawienia

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika

Wiasciwosci  Grupy  Pag.

P0276 | Funkcja DO2 (RL2) 0 = Nieuzywany 2 =N > Nx CFG 41 1521
1=N*">Nx

2 =N>Nx

3=N<Ny

4=N=N*

5 = Predkosc¢ zerowa
6=Is>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 FO70

15 = Nie FO71

16 = Nie FO06/21/22

17 = Nie FO51/54/57

18 = Nie FO72

19 = 4-20 mA OK

20 = Wartos¢ P0695

21 = Do przodu

22 = Proces V. > PVx

23 = Proces V. < PVy

24 = Ride-Through

25 = kadowanie wstepne OK
26 = Usterka

27 = Time Enab > Hx

28 = SoftPLC

29 = Timer

30 = N>Nx i Nt>Nx

31 =F>Fx(1)
32=F>Fx(2)

33 =S8TO

34 = Brak F160

35 = Brak alarmu

36 = Brak btedu/alarmu
37 =PLC11

38 = Brak btedu IOE

39 = Brak alarmu IOE

40 = Brak kabla IOE

41 = Brak A/Cable IOE

42 = Brak F/kabla IOE

43 = Moment obrotowy +/-
44 = Moment obrotowy -/+
45 =Tryb pozarowy ,Fire
Mode”

P0277 | Funkcja DOS (RL3) Zobacz opcje w P0276 1 =N*">Nx CFG 41 1521
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Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0278

Funkcja DO4

0 = Nieuzywany
1=N*">Nx

2 =N>Nx

3=N<Ny

4=N=N*

5 = Predkosc¢ zerowa
6=Is>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 FO70

15 = Nie FO71

16 = Nie FO06/21/22

17 = Nie FO51/54/57

18 = Nie FO72

19 = 4-20 mA OK

20 = Wartos¢ P0695

21 = Do przodu

22 = Proces V. > PVx

23 = Proces V. < PVy

24 = Ride-Through

25 = kadowanie wstepne OK
26 = Usterka

27 = Time Enab > Hx

28 = SoftPLC

29 = Nieuzywany

30 = N>Nx/Nt>Nx
31=F>Fx(1)
32=F>Fx(2)

33=STO

34 = Brak F160

35 = Brak alarmu

36 = Brak btedu/alarmu
37 do 42 = Nieuzywane
43 = Moment obrotowy +/-
44 = moment obrotowy -/+
45 = ,Fire Mode”

0 = Nieuzywany

CFG

41

1521

P0279

Funkcja Do5

Zobacz opcje w P0278

0 = Nieuzywany

41

1521

P0281

Czestotliwosé Fx

0,0 do 300,0 Hz

4,0 Hz

41

1527

P0282

Histereza Fx

0,0 do 15,0 Hz

2,0 Hz

41

1527

P0283

Czas Witgczenia Do2

0,0 do 300,0 s

0,0s

41

1528

P0284

Czas Wytaczenia Do2

0,0 do 300,0 s

0,0s

41

1528

P0285

Czas Wtaczenia Do3

0,0 do 300,0 s

0,0s

41

1528

P0286

Czas Wytaczenia Do3

0,0 do 300,0 s

0,0s

41

1528

P0287

Histereza Nx/Ny

0 do 900 obr./min

18 (15) obr./min

41

1528

P0288

Predkos¢ Nx

0 do 18000 obr./min

120 (100) obr./min

41

1528

P0289

Predkos¢ Ny

0 do 18000 obr./min

1800 (1500)
obr./min

41

1528

P0290

Prad Ix

0do 2 X |

110 X Inom—ND

41

1529

P0291

Strefa Zerowej Predkosci

0 do 18000 obr./min

18 (15) obr./min

35, 41,
46

1529

P0292

N = N* Pasmo

0 do 18000 obr./min

18 (15) obr./min

41

1529

P0293

Moment Obrotowy Tx

0 do 200 %

100 %

41

1529

P0294

Czas Hx

0 do 6553 h

4320 h

41

1530
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Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci  Grupy  Pag.

P0295

ND/HD VFD Prad
Znamionowy

36A/36A
5A/5A
6A/5A
7A/55A
TA/TA
10A/8A
10A/10A
13A/11A

1356 A/11A
=16 A/13A
10=17A/13,6A
11=24A/19A
12=24A/20A
13=28A/24 A
14=31A/25A
156=835A/28A
16=38A/33A
17=45A/36 A
18=45A/38A
19=54A/45A
20=585A/47 A
21=70A/56 A
22=705A/61A
23=86A/70A

24 =88A/73A
25=105A/86 A

26 =427 A/ 340 A
27 =470A /380 A
28 =811 A/ 646 A
20=893 A/ 722 A
30=1217 A/ 969 A
31 =1340A/1083 A
32=1622 A/ 1292 A
33=1786 A/ 1444 A
34 =2028 A/ 1615 A
35 =2232 A/1805 A
36=2A/2A

37 =640A/515A
38=1216 A/ 979 A
39 =1824 A/ 1468 A
40=2432 A/ 1957 A
41 =3040 A/ 2446 A
42 =600A/515A
43 =1140A/979 A
44 =1710 A/ 1468 A
45 =2280 A/ 1957 A
46 = 2850 A/ 2446 A
47 =105A/88 A

48 =142 A/ 115 A
49=180A/142 A
50=211A/180 A
51=242A/211A
52 =812 A/242 A
53=370A/312A
54 =477 A/ 370 A
55 =515 A/ 477 A
56 =601 A/515 A
57 =720 A/ 560 A
58=29A/27A
50=42A/38A
60=7A/65A

OCoOoO~NOoOO~WN O

RO

09, 42 | 6-8
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Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

61=85A/T7TA
62=10A/9A
63=11A/9A
64=12A/10A
65=15A/13A
66=17A/17A
67 =20A/17A
68=22A/19A
69=24A/21A
70=27A/22A
71=30A/24A
72=32A/27 A
73=35A/30A
74=44A/36A
75=46 A/39A
76=53A/44 A
77 =54A/46 A
78=063A/53A
79=73A/61A
80=80A/66A
81=100A/85A
82=107A/90A
83=108 A/95A
84=125A/107 A
85=130A/108 A
86=150A/122 A
87 =147 A/ 127 A
88=170A/150 A
89 =195A/165A
90=216 A/ 180 A
91 =289 A/240A
92 =259 A/225A
93=315A/289 A
94 =312 A/ 259 A
95=365A/315A
96 =365A/312 A
97 =435 A/ 357 A
98 =427 A/ 365 A
99 =472 A/ 418 A
100=700A/515A

101 =1330 A/ 979 A

102 =1995 A/ 1468 A
103 = 2660 A/ 1957 A
104 = 3325 A/ 2446 A

1056 =795A/637 A
106 =877 A/715A

107 =1062 A/ 855 A
108 =1141 A/ 943 A

109 =584 A/ 504 A
110=478 A/410A
111 =625A/540 A
112 =518 A/ 447 A
113 =758 A/ 614 A
114 =628 A/ 518 A
116 =804 A/ 682 A
116 =703 A/ 594 A
117 =760 A/ 600 A
118 =760 A/ 560 A
119=226 A/ 180 A

P0296

Napiecie Znamionowe Linii

0=200-240V
1=380V
2=400-415V
3=440-460V
4 =480V
5="500-525V
6=550-575V
7 =600V
8 =660 - 690 V

Zgodnie z
Modelem
Falownika

CFG

42

6-10

P0297

Czestotliwosc Przetaczania

1,25 kHz
2,5 kHz
5,0 kHz
10,0 kHz
2,0 kHz

~ArWON—=O
L I T ||

W Zaleznosci od
Modelu Falownika

CFG

42

6-11

P0298

Charakterystyka Aplikacii

0 = Normalna Praca
1 = Heavy Duty

0 = Normalna
Praca

CFG

42

6-11

P0299

Czas Rozpoczecia Hamowania
Pradem Stalym

0,0do 15,0s

0,0s

V/F VWW
Sless VWW/
PM

47

1420
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: Ustawienie Ustawienia P
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0300 | Czas Zatrzymania Hamowania | 0,0 do 15,0 s 0,0s V/F VWW 47 1420
Pradem Statym Sless VWW/
PM
P0301 | Predkos¢ Hamowania 0 do 450 obr./min 30 obr./min V/F VWWW 47 1422
Pradem Statym Sless VWW/
PM
P0302 | Napiecie Hamowania 0,0 do 10,0 % 2,0% V/F VWWW 47 1422
Pradem Stalym VWW/PM
P0303 | Pomin Predkosc 1 0 do 18000 obr./min 600 obr./min 48 14-23
P0304 | Skip Speed 2 0 do 18000 obr./min 900 obr./min 48 14-23
P0305 | Skip Speed 3 0 do 18000 obr./min 1200 obr./min 48 1423
P0306 | Loc Zachowaj Wigczone 0 do 750 obr./min 0 obr./min 48 1423
P0308 | Adres Urzadzenia W Sieci 1 do 247 1 CFG 118 | 19-1
P0310 | Szybkosc¢ Transmisji Szere- | 0 = 9600 bitdw/s 0 = 9600 bitéw/s CFG 113 | 19-1
gowej 1 = 19200 bitéw/s
2 = 38400 bitow/s
3 = 57600 bitéw/s
P0311 | Konfiguracja Bajtow Szere- | 0 = 8 bitow, nie, 1 3 = 8 bitdw, nie, 2 CFG 113 | 19-1
gowych. 1 = 8 bitéw, parzyste,1
2 = 8 bitéw, nieparzyste, 1
3 = 8 bitdw, nie, 2
4 = 8 bitéw, parzyste,2
5 = 8 bitdw, nieparzyste, 2
P0312 | Protokdt Szeregowy 1=TP 2 = Modbus RTU CFG 113 | 19-1
2 = Modbus RTU
P0313 | Comm. Dziatanie Btedu 0=WYL 1 = Zatrzymanie - 111 1 19-5
1 = Zatrzymanie Rampy Rampy
2 = Ogdlna
Niepetnosprawnosc.
3 = Przejdz do LOC
4 = LOC Utrzymaj Wigczenie
5 = Przyczyna Btedu
P0314 | Serial Watchdog 0,0d0999,0 s 0,0s CFG 118 | 19-1
P0316 | Interfejs Szeregowy. Status | 0 = WYL - RO 09, 19-1
1=Wt 113
2 = Btad Watchdog
P0317 | Zorientowany Rozruch 0 = Nie 0 = Nie CFG 02 7-3
1 =Tak
P0318 | Funkcja Kopiowania 0=WYL 0=WYL CFG 06 7-3
Memcard 1 =VFD - MemCard
2 = MemCard — VFD
P0319 | Funkcja Kopiowania HMI 0=WYL 0=WYL CFG 06 7-4
1=VFD — HMI
2 = HMI - VFD
P0320 | Flystart / Ride-Through 0=WYL 0=WYL CFG 44 12418
1 = Flying start
2=FS/RT
3 = Ride-Through
P0321 | Utrata Zasilania kacza DC 178 -282V 252 V (P0296 = 0) PM Wektor 44 1418
308 do 616 V 436 V (P0296 = 1)
308 do 616 V 459 V (P0296 = 2)
308 do 616 V 505 V (P0296 = 3)
308 do 616 V 551V (P0296 = 4)
425 do 737 V 602 V (P0296 = 5)
425 do 737 V 660 V (P0296 = 6)
486 do 885V 689 V (P0296 = 7)
486 do 885V 792 V (P0O296 = 8)
P0322 | kacze DC Ride-Through 178 -282V 245V (P0296 = 0) PM Wektor 44 1418
308 do 616 V 423V (P0296 = 1)
308 do 616 V 446V (P0296 = 2)
308 do 616 V 490 V (P0296 = 3)
308 do 616 V 535V (P0296 = 4)
425 do 737 V 585V (P0296 = 5)
425 do 737 V 640 V (P0O296 = 6)
486 do 885V 668 V (P0296 = 7)
486 do 885V 768 V (P0296 = 8)
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; Ustawienie Ustawienia e
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0323 | Powrdt Zasilania kacza Dc | 178 - 282 V 267 V (P0296 = 0) PM Wektor 44 11418
308 do 616 V 462 V (P0296 = 1)
308 do 616 V 486 V (P0296 = 2)
308 do 616 V 535 V (P0296 = 3)
308 do 616 V 583 V (P0296 = 4)
425do 737V 638 V (P0296 = 5)
425do 737V 699 V (P0296 = 6)
486 do 885V 729V (P0296 = 7)
486 do 885 V 838 V (P0296 = 8)
P0325 | Ride-Through - Wzmocnienie | 0,0 do 63,9 22,8 PM Wektor 44 1419
Cztonu P
P0326 | Ride-Through - Wzmocnienie | 0,000 do 9,999 0,128 PM Wektor 44 14-19
Cztonu |
P0327 | Prad Rampy F.s. I/F 0,000 do 1,000 s 0,070 Sless 44 1413
P0328 | Filtr Flying Start 0,000 do 1,000 0,012 Sless 44 11413
P0329 | Rampa Czestotliwosci I/F 2,0 do 50,0 6,0 Sless 44 1413
F.s.
P0331 | Rampa Napiecia 0,2 do 60,0 s 20s V/F VWWW 44 14-15
VVW/PM
P0332 | Czas Martwy 0,1do10,0s 1,0s V/F WW 44 1416
VWW/PM
P0333 | Wspdtczynnik Opadania -10,0 do 10,0 % 0,0 % Wektor 90 1-33
P0334 | Filtr Droop 0,0do 16,0 s 0,2s Wektor 90 1-#4
P0340 | Czas Automatycznego 0 do 3600 s Os 45 17-9
Resetowania
P0341 | V/F Outp. Volt. Komp. 0=WYL 0=WYL CFG V/f 23 17-9
1=Wk
P0342 | Odcigzenie Silnika. Prad 0=WYt 0=WYt CFG 45 1710
Konf 1=Wt
P0343 | Konfiguracja Zwarcia 0=WYL 1=Wk CFG 45 17410
Doziemnego. 1=Wt
P0344 | Aktualny Limit. Konf. 0 = Podtrzymanie - FL Wk. 3 = Zwalnianie - FL CFG V/F 26 9-9
1 = Zwalnianie. - FL ON WYL VWW WW/
2 = Przytrzymanie - FLWYL. PM
3 = Zwalnianie - FL WYL,
P0348 | Konf. Przecigzenia Silnika. 0=WYL 1 = Btgd/Alarm CFG 45 1711
1 = Btad/Alarm
2 = Usterka
3 =Alarm
P0349 | Poziom Alarmu Ixt 70 do 100 85 % CFG 45 | 1711
P0350 | Konf. Przecigzenia Igbt. 0=F w/SFrd. 1=F/A w/SF rd. CFG 45 | 1712
1 =F/A w/SF rd.
2 =F, bez SF rd.
3 =F/A, bez SF rd.
P0351 | Przegrzanie Silnika. Konf. 0=WYL 1 = Btad/Alarm CFG 45 1713
1 = Btgd/Alarm
2 = Usterka
3 = Alarm
P0352 | Konfiguracja Sterowania 0 = HS-OFF, Int-WYL 2 = HS-CT, Int-CT CFG 45 1714
Wentylatorem. 1 =HS-ON, Int-ON
2 = HS-CT, Int-CT
3 =HS-CT, Int-WYt
4 = HS-CT, Int-ON
5 =HS-ON, Int-WYL
6 = HS-ON, Int-CT
7 = HS-OFF, Int-ON
8 = HS-OFF, Int-CT
9 = HS-CT, Int-CT *
10 = HS-CT, Int-WYL.*
11 = HS-CT, Int-ON *
12 = HS-ON, Int-CT *
13 = HS-OFF, Int-CT*
P0353 | Igbts / Przegrzanie Powietr- | 0 = HS-F/A, Air-F/A 0 = HS-F/A, Air- CFG 45 | 17-15
za CFG 1 =HS-F/A, Air-F -F/A
2 = HS-F, Air-F/A
3 = HS-F, Air-F
4 = HS-F/A, A-F/A*
5 =HS-F/A, Air-F *
6 = HS-F, Air-F/A*
7 =HS-F, Air-F *
P0354 | Konfiguracja Predkosci 0 = Alarm 1 = Usterka CFG 45 | 17-16
Wentylatora. 1 = Usterka
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; Ustawienie Ustawienia o
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0355 | F185 Konfiguracja Btedow |0 = WYL 1=Wt 45 | 1717
1=Wk
P0356 |Rekompensata Za Martwy |0 = WYL 1=Wt CFG 45 1717
Czas. 1=Wk
P0357 | Czas Zaniku Fazy Linii 0do60s 3s - 45 1717
P0358 | Konfiguracja Btedu Enko- 0 = Wyt 3 = Wszystkie Enc PM 45 17-18
dera. 1 =F067 Wk.
2 = F065, FOB6 Wk.
3 = Wszystkie
P0359 | Stabilizacja Pradu Silnika. 0=WYL 0=WYL V/F VWW 45 1718
1=Wk VWW/PM
P0360 | Temp. Unbal. Konfiguracja |0 = Usterka/Alarm 0 = Btagd/Alarm Ramka H i 45 1718
1 = Usterka CFG
P0362 | Czas Awarii Zatrzymania 0do 999 s 20s 20, 45 | 1719
Silnika
P0372 | DC-Braking Curr Sless 0,0 do 90,0 % 40,0 % Sless 47 1422
P0373 | Czujnik Typu PTC1 0 =PTC Simple 1 =PTC Triple CFG 45 1722
1 =PTC Triple
P0374 | Czujnik 1 F/A Konf. 0=WYL 1 =Usterka/Al./ CFG 45 | 1721
1 = Usterka/Al./Kab. Kab.
2 = Usterka/Kabel
3 = Alarm/kabel
4 = Btgd/Alarm
5 = Usterka
6 = Alarm
7 = Kabel alarmowy
P0375 | Temperament. Czujnik F/A 1 | -20 do 200 °C 130 °C 45 1722
P0376 | Czujnik typu PTC2 0 = PTC Simple 1 =PTC Triple CFG 45 |172
1 =PTC Triple
P0377 | Czujnik 2 F/A Conf. Zobacz opcje w P0374 1 = Usterka/Al./ CFG 45 1721
Kab.
P0378 | Temperament. Czujnik F/A 2 | -20 do 200 °C 130 °C 45 1722
P0379 | Czujnik typu PTC3 0 = PTC Simple 1 =PTC Triple CFG 45 | 172
1 =PTC Triple
P0380 | Czujnik 3 F/A Conf. Zobacz opcje w P0374 1 = Usterka/Al./ CFG 45 | 1721
Kab.
P0381 | Temperament. Czujnik F/A 3 | -20 do 200 °C 130 °C 45 1722
P0382 | Czujnik typu PTC4 0 = PTC Simple 1 =PTC Triple CFG 45 1722
1 =PTC Triple
P0383 | Czujnik 4 F/A Conf. 0=WYL 1 = Usterka/Al./ CFG 45 | 1721
1 = Usterka/Al./Kab. Kab.
2 = Usterka/Kabel
3 = Alarm/kabel
4 = Btgd/Alarm
5 = Usterka
6 = Alarm
7 = Kabel alarmowy
P0384 | Temperament. Czujnik F/A 4 | -20 do 200 °C 130 °C 45 1722
P0385 | Czujnik typu PTC5 0 = PTC Simple 1 =PTC Triple CFG 45 1722
1 =PTC Triple
P0386 | Czujnik 5 F/A Conf. Zobacz opcje w P0383 1 = Usterka/Al./ CFG 45 1721
Kab.
P0387 | Temperament. Czujnik F/A 5 | -20 do 200 °C 130 °C 45 1722
P0388 | Czujnik Temperatury 1 -20 do 200 °C RO 09, 45 | 1723
P0389 | Czujnik Temperatury 2 -20 do 200 °C RO 09, 45 | 1723
P0390 | Czujnik Temperatury 3 -20 do 200 °C RO 09, 45 | 1723
P0391 | Czujnik Temperatury 4 -20 do 200 °C RO 09, 45 | 1723
P0392 | Czujnik Temperatury 5 -20 do 200 °C RO 09, 45 | 17-3
P0393 | Najwyzsza Temperatura. -20 do 200 °C RO 09, 45 | 17-23
Sens.
P0394 | Alarm kablowy Temper. -20 do 200 °C -20 °C 45 1723
P0397 | Odszkodowanie za poslizg. |0 =WYk 1 = Wk Motoriza- CFG VWW 25 10-3
Regen. 1 = Wk Motorizacja / Rege- cja / Regeneracja
neracja
2 = Wigczony silnik
3 = Regeneracja
P0398 | Wspdtczynnik Serwisowy 1,00 do 1,50 1,00 CFG 05, 43, | 10-3
Silnika 94
P0399 | Znamionowa Wydajnosé 50,0 do 99,9 % 67,0 % CFG WW | 05, 43, | 11-10
Silnika. 94
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P0400

Napiecie Znamionowe
Silnika

0-690V
0-690V
0-690V
0-690V
0-690V
0-690V
0-690V
0-690V
0-690V

220 V (P0296 = 0)
440V (P0296 = 1)
440 V (P0296 = 2)
440V _3)
440V = 4)
575 V (P0296 = 5)
575 V (P0296 = 6)
575V (P0296 = 7)
690 V (P0296 = 8)

CFG

05, 43,
94

10-4

P0401

Prad Znamionowy Silnika

0do 1,3x| o

1 YOXInom-ND

CFG

05, 43,
94

10-4

P0402

Predkos¢ Znamionowa
Silnika

0 do 18000 obr./min

1750 (1458)
obr./min

CFG

05, 43,
94

10-4

P0403

Czestotliwos¢ Znamionowa
Silnika

0 do 300 Hz

60 (50) Hz

CFG

05, 43,
94

10-4

P0404

Moc Znamionowa Silnika

14 =15 KM 11 kW

15 =20 KM 15 kW

16 = 25 KM 18,5 kW

17 = 30 KM 22 kW

18 = 40 KM 30 kW

19 = 50 KM 37 kW

20 = 60 KM 45 kW

21 =75 KM 55 kW

22 =100 KM 75 kW

23 =125 KM 90 kW

24 =150 KM 110 kW
25 =175 KM 130 kW
26 = 180 KM 132 kW
27 =200 KM 150 kW
28 = 220 KM 160 kW
29 = 250 KM 185 kW
30 =270 KM 200 kW
31 =300 KM 220 kW
32 = 350 KM 260 kW
33 = 380 KM 280 kW
34 = 400 KM 300 kW
35 = 430 KM 315 kW
36 = 440 KM 330 kW
37 =450 KM 335 kW
38 = 475 KM 355 kW
39 = 500 KM 375 kW
40 = 540 KM 400 kW
41 =600 KM 450 kW
42 = 620 KM 460 kW
43 = 670 KM 500 kW
44 =700 KM 525 kW
45 = 760 KM 570 kW
46 = 800 KM 600 kW
47 = 850 KM 630 kW
48 = 900 KM 670 kW
49 = 1000 KM 736 kW
50 = 1100 KM 810 kW
51 = 1250 KM 920 kW
52 = 1400 KM 1030 kW
53 = 1500 KM 1110 kW
54 = 1600 KM 1180 kW
55 = 1800 KM 1330 kW
56 = 2000 KM 1480 kW
57 = 2300 KM 1700 kW
58 = 2500 KM 1840 kW
59 = 2900 KM 2140 kW
60 = 3400 KM 2500 kW

Motor

max-ND

CFG

05, 43,
94

10-4

P0405

Liczba Impulséw Enkodera

100 do 9999 ppr

1024 ppr

CFG

05, 43,
94

113
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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

: Ustawienie Ustawienia P
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0406 | Wentylacja Silnika 0 = Samowentylacja. 0 = Samowen- CFG 05, 43, | 11-14
1 = Oddzielna Wentylacja. tylacja. 94
2 = Optymalny Strumien
3 = Ext. Ochrona
P0407 | Moc Znamionowa Silnika 0,50 do 0,99 0,68 CFG V/F | 05,483, | 11-14
Fac VVW Wektor 94
P0408 | Run Self-Tuning 0 =Nie 0 = Nie CFG VWW | 05, 43, | 11-14
1 = Autotuning bez Obrotu Wektor 94
2 = Uruchom dia |,
3 =Uruchomdia T,
4 = Estymacja T,
P0409 | Rezystancja Stojana 0,000 do 9,999 Omdw 0,000 om CFGWW |05, 43, | 11-14
PM Wektor 94
P0410 | Prad Magnesowania 0 do 1,25Xl oo limag ND V/FWW | 05, 43, | 11-14
Wektor 94
P0411 | Indukcyjno$c¢ Uptywu 0,00 do 99,99 mH 0,00 mH CFG Wektor | 05, 43, | 11-14
94
P0412 | T, Stata Czasowa 0,000 do 9,999 s 0,000 s Wektor 05, 43, | 11-14
94
P0413 | T, Stata Czasowa 0,00 do 99,99 s 0,00 s Wektor 05, 43, | 11-14
94
P0414 | Czas magnesowania 0,000 do 9,999 s 0,000 s Wektor 43 11-15
P0428 | Typ regulatora predkosci 0 = Akademicki 0 = Akademicki CFG PM 90 12-9
1 = Réwnolegle
P0430 | Typ PM 0 = Standard 0 = Standard CFG PM 05, 43, | 12-7
1 = Wieza chtodnicza 94
P0431 | Numer bieguna 2do 24 6 CFG 05, 43, | 12-7
WW/PMPM | 94
P0433 | L, Inductance 0,00 do 100,00 mH 0,00 mH CFG 05, 43, | 12-7
Wmagnet 94
P0434 | L, Inductance 0,00 do 100,00 mH 0,00 mH CFG 05, 43, | 12-7
Wmagnet 94
P0435 | K, Staty 0,0 do 600,0 100,0 CFG 05, 43, | 12-8
Wmagnet 94
P0438 | I, Prop. Gain 0,00 do 1,99 0,80 PM 91 12-9
P0439 ||, Integral Gain 0,000 do 1,999 0,005 PM 91 1210
P0440 | |, Prop. Gain 0,00 do 1,99 0,50 PM 91 12-9
P0441 ||, Integral Gain 0,000 do 1,999 0,005 PM 91 1210
P0442 | Indukeyjnosé L, - CT 0,0 do 400,0 mH 0,0 mH CFG, PM_CT | 05, 43, | 12-8
94
P0443 | Indukcyjnosc L, - CT 0,0 do 400,0 mH 0,0 mH CFG, PM_CT | 05, 43, | 12-8
94
P0444 | K, Stata-CT 0 do 3000 100 CFG, PM_CT | 05, 43, | 12-8
WW/PM 94
P0445 | MTPA Odniesienie Staty 0,00 do 4,00 0,50 WW/PM 55 13-4
P0446 | MTPA Proporcjonalny Wz- | 0 do 500 100 VWW/PM 55 13-4
mocnienie
P0447 | MTPA Int. Wzmocnienie 0 do 500 12 VWW/PM 55 13-4
P0448 | Dostrajanie ttumienia 0 do 30000 450 VWW/PM 55 13-5
P0449 | Regulator bezczujnikowy (1) = wl\:(t 0=WYL CFG PM 92 | 1211
P0450 | Sless Proporcjonalny Wz- 0,000 do 2,000 0,000 PM 92 12-11
mocnienie
P0451 | Ttumienie predkosci 0,0 do 100,0 % 5,0 % VWW/PM 28 | 13-5
poczatkowej
P0452 | Filtr pradu DQ 1 do 1000 ms 1ms VWW/PM 55 13-5
P0454 | MTPA Min. Napiecie 0,0 do 100,0 % 100,0 % VWW/PM 55 13-6
P0455 | Przesuniecie Cte K, -150,0 do 150,0 V/obr./min 0V / obr./min VWW/PM | 05, 28, | 13-6
43
P0456 | Inicjalizacja VVW PM 0=1ID - OFF, I/F - Cfg 1=1I1D-Wk., I/F - CFG 28 | 13-6
1=1D- Wk, I/F - WYL, WYL VWW/PM
2=1ID - ON, I/F - Cfg
P0461 | F169 Temporization 0do60s Os CFG 45 1719
P0462 | I/f Prad VWW/PM 0,0 do 150,0 % 100,0 % VWW PM 28 | 13-7
P0463 | I/f Mag. Czas VVW/PM 0,0do15,0s 0,0s WW PM 28 | 13-7
P0520 | Wzmocnienie proporcjonal- | 0,000 do 7,999 1,000 46 2-10
ne PID
P0521 | Wzmocnienie catkowite PID | 0,000 do 7,999 0,043 46 | 210
P0522 | Wzmocnienie Réznicowe PID | 0,000 do 3,499 0,000 46 | 211
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy

Pag.

P0523

Czas rampy PID

0,0 do 999,0 s

3,0s

46

2011

P0524

PID Feedback Sel.

0 = A1 (P0O231
1 =Al2 (PO236
2 = A3 (P0241
3 = Al4 (P0246

1 = A2 (P0236)

CFG

38, 46

212

P0525

Wartos¢ zadana PID z
klawiatury

0,0 do 100,0 %

0,0 %

46

212

P0527

Typ dziatania PID

0 = Bezposredni
1 = Odwrécony

0 = Bezposredni

46

212

P0528

Proces V. Wspdtczynnik skali

1 do 9999

1000

46

2213

P0529

Proces V. Punkt dziesietny

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

1 =wxy.z

46

2213

P0530

Proces V. Eng. Jednostka 1

32 do 127

37

46

214

P0531

Proces V. Eng. Jednostka 2

32 do 127

32

46

214

P0532

Proces V. Eng. Jednostka 3

32 do 127

32

46

214

P0533

Wartos¢ PVx

0,0 do 100,0 %

90,0 %

46

214

P0534

Wartos¢ PVy

0,0 do 100,0 %

10,0 %

46

214

P0535

Wake Up Band

0do 100 %

0%

35, 46

2215

P0536

P0525 Autom. Ustawienia

0=WYL
1=Wk

1=Wk

46

2215

P0538

Histereza PVx/PVy

0,0do 5,0 %

1,0 %

46

22-15

P0550

Zrédto Sygnatu Wyzwalania

0 = Nie Wybrano

1 = Referencja Predkosci.
2 = Predkosc Silnika

3 = Prad silnika

4 = Napiecie Obwodu
Posredniego.

5 = Czestotliwos¢ Silnika.
6 = Napiecie Silnika

7 = Moment Obrotowy Silnika
8 = Zmienna Procesu

9 = Wartos¢ Zadana PID
10 =Al1

11 =A2

12 =AI38

13=Al4

0 = Nie Wybrano

52

21-1

P0551

Poziom Wyzwalania

-100,0 do 340,0 %

0,0 %

52

21-2

P0552

Warunek Wyzwolenia

0 = P0550* = PO551
1 =P0550* <>P0551
2 = P0550* > P0551
3 = P0550* < PO551
4 = Alarm

5 = Usterka

6 = DIx

5 = Usterka

52

21-3

P0553

Okres Pobierania Probek
Sladowych

1 do 65535

1

52

21-3

P0554

Sledzenie Przed
Wyzwoleniem

0 do 100 %

0%

52

21-4

P0559

Slad Maks. Pamied

0 do 100 %

0%

52

21-4

P0560

Slad dostepny. Pamiec¢

0do 100 %

RO

52

21-5

P0561

Kanat Sledzenia 1 (CH1)

0 = Nie wybrano

1 = Referencja Predkosci.
2 = Predkosc Silnika

3 = Prad Silnika

4 =Napiecie Obwodu
Posredniego.

5 = Czestotliwos¢ Silnika.
6 = Napigcie Silnika

7 = Moment Obrotowy Silnika
8 = Zmienna Procesu

9 = Wartos¢ Zadana PID
10 = Al

11 =AI2

12 =AI38

13=Al4

1 = Referencja
Predkosci.

52

21-6

P0562

Kanat Sledzenia 2 (CH2)

Zobacz Opcje W P0561

2 = Predkos¢
Silnika

52

21-6

P0563

Sledzenie Kanatu 3 (CH3)

Zobacz Opcje W P0561

3 = Prad Silnika

52

21-6

P0564

Trace Channel 4 (CH4)

Zobacz Opcje W P0O561

0 = Nie Wybrano

52

21-6

P0571

Funkcja Start Trace

0=WYt
1=Wt

0=WYL

52

21-6

P0572

Trace Trig. Dzierl / Miesiac

00/00do31/12

RO

09, 62

21-7

0-24 | CFW-11




Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

Ustawienie

Ustawienia

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci = Grupy Pag.
P0573 | Trace Trig. Rok 00 do 99 RO 09, 52 | 21-7
P0574 | Trace Trig. Czas 00:00 do 23:59 RO 09, 52 | 21-7
P0575 | Trace Trig. Sekundy 00 do 59 RO 09, 52 | 21-7
P0576 | Status Funkcji Sledzenia 0=WYL - RO 09,52 | 21-7

1 = Oczekiwanie
2 = Wyzwalacz
3 = Zakoniczono
P0579 | Referencyjna Predkosc 0 do 18000 obr./min 1800 obr./min - - 54 14-27
Trybu Pozarowego (1500 obr./min)
P0580 | Konfiguracja Trybu 0=WYL 0=WYL CFG 54 14-28
Pozarowego. 1=Wt
2 =Wkt /P0579
3 =Wt/ P0581
4 =Wt
P0581 | Wartos¢ Zadana Pid Trybu | 0,0 do 100,0 % 0,0 % - 46,54 | 1428
Pozarowego
P0586 | Konfiguracja Oszczedzania |0 = WYk 0=WYL Wektor V/F 53 14-30
Energii. 1=Wk
P0587 | Odniesienie Cos Phi 0,50 do 1,00 0,9 * P0407 Wektor V/F 53 1430
P0588 | Oszczedzanie Energii. 0do 100 % 60 % Wektor V/F 53 1430
Maksymalny Moment
Obrotowy
P0589 | Oszczedzanie Energii. Min. | 40 do 80 40 % Wektor V/F 53 | 1431
Volt
P0590 | Oszczedzanie Energii. Min. | 0 do 18000 obr./min 600 (525) obr./min Wektor V/F 53 14-31
Sp
P0591 | Energy Sav Histeresis 0do 30 % 10 % Wektor V/F 53 14-31
P0600 | Aktualizacja Oprogramowa- |0 = WYL 0=WYt CFG 06 7-6
nia Sprzetowego 1 =VFD -> MemCard
2 = MemCard -> VFD
P0613 | Wersja Oprogramowania -32768 do 32767 RO 09 1810
Sprzetowego
P0614 | Wersja PLD -32768 do 32767 RO 09 | 1811
P0662 | Szczytowy Wzmacniacz 0 do 100 % 30 % WW/PM PM | 05, 55, | 12-14
Detekciji. 94
P0678 | Enc. Spin Check 0 do 200 obr./min 0 obr./min PM 45 1720
P0680 | Status Logiczny Bit 0 = STO - RO 09, |19-5
Bit 1 = Nieuzywany 111
Bit 2 = Tryb Pozarowy
Bit 3 = Nieuzywany
Bit 4 = Quick Stop ON
Bit 5 = 2 Rampa
Bit 6 = Konfiguracja. Tryb
Bit 7 = Alarm
Bit 8 = W trybie Pracy (naped
dziata)
Bit 9 = Witaczone
Bit 10 = Forward
Bit 11 = JOG
Bit 12 = Zdalny
Bit 13 = Podnapiecie
Bit 14 = Automatyczny (PID)
Bit 15 = Btad
P0681 | Predkos¢ w 13 bitach -32768 do 32767 RO 09, |19-5
111
P0682 | Szeregowe/USB Bit 0 = Wtaczenie Rampy - RO 09, | 191
Bit 1 = Gotowos¢ 111
Bit 2 = Bieg do Przodu
Bit 3 = JOG Wigczony
Bit 4 = Tryb Zdalny
Bit 5 = 2 Rampa
Bit 6 = Szybkie Zatrzymanie
Bit 7 = Reset Btedu
Bit 8....15 = Zarezerwowany
P0683 | Referencja Predkosci -32768 do 32767 RO 09, | 191
Szeregowej / USB 111
P0684 | Kontrola CO/DN/DP Zobacz Opcje w P0682 RO 09, 19-4
111
P0685 | CO/DN/DP Speed Ref -32768 do 32767 RO 09, |19-1

111
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

Ustawienie

Ustawienia

ceNet #6

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0686 | Sterowanie Anybus-CC Zobacz opcje w P0682 RO 09, |19-2
111
P0687 | Anybus-CC Speed -32768 do 32767 RO 09, |19-2
Odniesienie 111
P0692 | Status trybu pracy Bit 0 = Orient. Uruchomienie RO 09, |19-5
Bit 1 = Nieuzywany 111
Bit 2 = Samostrojenie
Bit 3 = Automatyczne Prowa-
dzenie P318
Bit 4 = Funkcja Kopiowania
Bit 5 = Kopiowanie MMF
Bit 6 = Przeprogramowanie.
Inv.
Bit 7 = Zasilanie Pomocnicze
24\
Bit 8 = Incomp. Param.
Bit 9....15 = Incomp. Kod
P0695 | Wartos¢ DOx Bit 0 = DO1 - RO 09, |19-5
Bit 1 = DO2 111
Bit 2 = DOS3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
P0696 | Wartos¢ AOx 1 -32768 do 32767 RO 09, |19-5
111
P0697 | Wartos¢ AOx 2 -32768 do 32767 RO 09, |19-5
111
P0698 | Wartos¢ AOx 3 -32768 do 32767 RO 09, |19-5
111
P0699 | Wartos¢ AOx 4 -32768 do 32767 RO 09, |19-5
111
P0700 | Protokdt CAN 1 = CANopen 2 = DeviceNet CFG 112 | 19-1
2 = DeviceNet
P0701 | Adres CAN 0do 127 63 CFG 112 | 19-1
P0702 | Szybkos¢ transmisji CAN 0 =1 Mb/s/Auto 0 =1 Mb/s/Auto CFG 112 | 19-1
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
P0703 | Reset wytgczonej magistrali | O = Recznie 1 = Automatyczny CFG 112 | 191
1 = Automatyczny
P0705 | Status kontrolera CAN 0 = Wytgczone - RO 09, |19-2
1 = Auto-baud 112
2 = CAN Enabled
3 = Ostrzezenie
4 = Btad pasywny
5 = Wytgczona magistrala
6 = Brak zasilania magistrali
P0706 | Telegramy RX CAN 0 do 65535 RO 09, |19-2
112
P0707 | Telegramy TX CAN 0 do 65535 RO 09, |19-2
112
P0708 | Licznik wylgczen magistrali | 0 do 65535 RO 09, |19-2
112
P0709 | Utracone wiadomosci CAN | 0 do 65535 RO 09, |19-2
112
P0710 | Wystapienia DNet I/O 0 = ODVA Basic 2 W 0 = ODVA Basic 112 | 19-2
1 = ODVA Extend 2 W 2W
2 = Producent. Spec. 2 W
3 = Producent. Spec. 3 W
4 = Producent. Spec. 4 W
5 = Producent. Spec. 5 W
6 = Producent. Spec. 6 W
P0711 | Stowo Odczytu Sieci Devi- | -1 do 1499 -1 112 1 19-2
ceNet #3
P0712 | Stowo Odczytu Sieci Devi- -1 do 1499 -1 112 | 19-2
ceNet #4
P0713 | Stowo Odczytu Sieci Devi- | -1 do 1499 -1 112 1192
ceNet #5
P0714 | Stowo Odczytu Sieci Devi- -1 do 1499 -1 112 | 19-2
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Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

Parametr

Funkcja

Regulowany Zakres

Ustawienie
Fabryczne

Ustawienia
Uzytkownika

Wiasciwosci

Grupy  Pag.

P0715

Stowo Zapisu Sieci
DeviceNet #3

-1 do 1499

-1

112 1192

P0716

Stowo Zapisu Sieci
DeviceNet #4

-1 do 1499

112 1192

P0717

Stowo Zapisu Sieci
DeviceNet #5

-1do 1499

112 1192

P0718

Stowo Zapisu Sieci
DeviceNet #6

-1 do 1499

112 | 19-2

P0719

Stan sieci DNet

0 = Wytgczony

1 = OnLine, NotConn
2 = OnLine, Conn

3 = Conn. Limit czasu
4 = Awaria sieci

5 = Auto-Baud

RO

09, |19-2
112

P0720

Status DNet Master

0 = Tryb pracy
1 = Bezczynnosc

RO

09, |19-2
112

PO721

CANopen Comm. Status

0 = Wytgczone

1 = Zarezerwowane

2 = Komunikacja. Wiaczone
3 = ErrorCtrl. Enab

4 = Bfad ochrony

5 = Btad rytmu serca

RO

09, [19-2
112

P0722

Stan wezta CANopen

0 = Wytgczone
1 = Inicjalizacja
2 = Zatrzymany
3 = Operacyjny
4 = Przed operacja

RO

09, |19-2
112

P0723

Identyfikacja Anybus

0 = Wytgczone

1 =RS8232

2 = RS422

3 =USB

4 = Serwer szeregowy
5 = Bluetooth

6 = Zigbee

7 = Zarezerwowane
8 = Zarezerwowane
9 = Zarezerwowane
10 = RS485

11 = Zarezerwowane
12 = Zarezerwowane
18 = Zarezerwowane
14 = Zarezerwowane
15 = Zarezerwowane
16 = Profibus DP

17 = DeviceNet

18 = CANopen

19 = EtherNet/IP

20 =tgcze DC

21 = Modbus TCP
22 = Modbus RTU
23 = PROFINET 10
24 = PROFINET S2
25 = EtherCAT

RO

09, |19-2
114

P0724

Anybus Comm. Status

0 = Wytgczone

1 = Nieobstugiwane
2 = Btad dostepu

3 = Wyfgczony

4 = Online

RO

09, |19-2
114

P0725

Adres Anybus

0 do 255

0

CFG

114 | 19-2

P0726

Szybkos¢ Transmisji Anybus

0do3

0

CFG

114 [19-2

PO727

Stowa We/Wy Anybus

1 = Elastyczny

2 =2 stfowa

3 = 3 stowa

4 = 4 stowa

5 =5 stéw

6 = 6 stow

7 =7 stow

8 = 8 stéw

9 = Ptytka PLC11

2 =2 stowa

114 [19-3

P0728

Odczytane Stowo Anybus #3

0 do 1499

114 193

P0729

Odczytane Stowo Anybus #4

0 do 1499

114 [19-3

P0730

Odczytane Stowo Anybus #5

0 do 1499

114 [19-3

P0731

Odczytane Stowo Anybus #6

0 do 1499

114 [19-3

P0732

Odczytane Stowo Anybus #7

0 do 1499

114 [19-3

P0733

Odczytane Stowo Anybus #8

0 do 1499

[elieoleolioleolie]

114 [19-3
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n Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach

: Ustawienie Ustawienia N
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0734 | Stowo Zapisu Anybus #3 0 do 1499 0 114 | 19-8
P0735 | Stowo Zapisu Anybus #4 0 do 1499 0 114 | 19-3
P0736 | Stowo Zapisu Anybus #5 0 do 1499 0 114 | 19-3
P0737 | Stowo Zapisu Anybus #6 0 do 1499 0 114 | 19-3
P0738 | Stowo Zapisu Anybus #7 0 do 1499 0 114 | 19-3
P0739 | Stowo Zapisu Anybus #8 0 do 1499 0 114 |19-3
P0740 | Komunikacja Profibus Status | 0 = Wytaczone RO 09, |19-4
1 = Bfad dostepu 115
2 = Wytgczony
3 = Konfiguracja. Btad
4 = Param. Bfad
5 = Wyczys¢ tryb
6 = Online
P0741 | Profil Danych Profibus 0 = PROFIdrive 1 = Producent CFG 115 | 19-4
1 = Producent
P0742 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #3
P0743 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 194
Profibus #4
P0744 | Stowo Odczytu Magistrali 0do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #5
P0745 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 194
Profibus #6
P0746 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #7
P0747 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #8
P0748 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #9
P0749 | Stowo Odczytu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 194
Profibus #10
P0750 | Stowo Zapisu Profibus #3 0 do 1199 0 115 | 19-4
P0751 | Stowo Zapisu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #4
P0752 | Stowo Zapisu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #5
P0753 | Stowo Zapisu Profibus #6 0 do 1199 0 115 | 194
P0754 | Stowo Zapisu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 194
Profibus #7
P0755 | Stowo Zapisu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 19-4
Profibus #8
P0756 | Stowo Zapisu Magistrali 0 do 1199 0 115 | 194
Profibus #9
P0757 | Profibus Napisz stowo #10 | 0 do 1199 0 115 | 19-4
P0760 | Wyjscie PROFIdrive | 0 do 16384 RO 114, |19-4
115
P0761 | PROFIdrive Active P 0 do 16384 RO 114, |19-4
115
P0762 | PROFIdrive Torque Val -16535 do 16384 RO 114, |19-4
115
P0763 | PROFIdrive SW NAMUR 0 do 65535 RO 114, |19-5
115
P0790 | BACnet Dev. Inst. Czes¢ 0do 419 0 CFG 113 | 19-1
P0791 | BACnet Dev. Inst. Lo 0 do 9999 0 CFG 113 | 19-1
P0792 | Maks. Liczba mistrzow 0 do 127 127 CFG 118 | 19-1
P0793 | MS/TP Maks. ramka infor- 1 do 65535 1 CFG 113 | 191
macyjna
P0794 | Transmisja wiadomosci I-AM | 0 = Wytaczenie zasilania 0 = Wytgczenie 118 | 191
1 = Ciggly zasilania
P0795 | llos¢ tokendw RX 0 do 65535 RO 09, |19-1
113
P0799 | Opdznienie aktualizacji WE | 0,0 do 999,0 s 0,0s 111 | 19-5
/WY
P0800 | Temp. U-B1/IGBT U1 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 17-20
P0801 | Temp. V-B1/IGBT V1 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 1720
P0802 | Temp. W-B1/IGBT W1 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 1720
P0803 | Temp. U-B2/IGBT U2 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 17-20
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: Ustawienie Ustawienia P
Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0804 | Temp. V-B2/IGBT V2 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 17-20
P0805 | Temp. W-B2/IGBT W2 -20,0 do 150,0 °C - Ramka H RO | 09, 45 | 17-20
P0815 | Prad U-B1/IGBT U1 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0816 | Prad V-B1/IGBT V1 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0817 | Prad W-B1/IGBT W1 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0818 | Prad U-B2/IGBT U2 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0819 | Prad V-B2/IGBT V2 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0820 | Biezacy W-B2/IGBT W2 -1000,0 do 1000,0 A - RamkaHRO| 09 | 1817
P0835 | Faza R Rect 1 Temper -20,0 do 150,0 °C Ramka HRO | 09, 45 | 4543
P0836 | Faza S Rect 1 Temper -20,0 do 150,0 °C Ramka HRO | 09, 45 | 4543
P0837 | Faza T Rect 1 Temper -20,0 do 150,0 °C Ramka HRO | 09, 45 | 4545
P0840 | Status Anybus 0 = Konfiguracja - RO 09, |49.3
1 =Init 114
2 = Czekaj na polecenie
3 = Bezczynnos¢
4 = Dane aktywne
5 = Btad
6 = Zarezerwowane
7 = Wyjatek
8 = Btad dostepu
P0841 | Eth: Szybkos¢ transmisii 0 = Auto 0 = Auto CFG 114 493
1 =10 Mb/s, potowa
2 =10 Mb/s, petny
3 =100 Mb/s, potowa
4 =100 Mb/s, petny
P0842 | Eth: Limit czasu Modbus- 0,0 do 65,5 0,0 114 | 493
TCP
P0843 | Eth: Konfiguracja adresu IP | 0 = Parametry 1 =DHCP CFG 114 | 493
1 =DHCP
2 =DCP
3 = Konfiguracja IP
P0844 | Eth:Adres IP 1 0 do 255 192 CFG 114 | 493
P0845 | Eth:Adres IP 2 0 do 255 168 CFG 114 | 493
P0846 | Eth:Adres IP 3 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0847 | Eth:Adres IP 4 0 do 255 10 CFG 114 493
P0848 | Podsie¢ Eth:CIDR 1 do 31 24 CFG 114 493
P0849 | Eth: Bramka 1 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0850 | Eth: Bramka 2 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0851 | Eth: Bramka 3 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0852 | Eth: Bramka 4 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0853 | Nazwa stacii 0 do 255 0 CFG 114 | 493
P0854 | Tryb zgodnosci 0 = Modbus WEG 0 = Modbus WEG CFG 114 | 494
1 = Modbus Anybus
P0918 | Adres Profibus 1do 126 1 115 | 19-5
P0922 | Telegram Profibus Sel. 1 =Std. Teleg. 1 1 = Std. Teleg. 1 CFG 115 | 19-5
2 = Telegram 100
3 = Telegram 101
4 = Telegram 102
5 = Telegram 103
6 = Telegram 104
7 = Telegram 105
8 = Telegram 106
9 = Telegram 107
P0944 | Licznik komunikatow o 0 do 65535 RO 09, |[19-5
btedach 115
P0947 | Numer btedu 0 do 65535 RO 09, |19-5
115
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Ustawienie

Ustawienia

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Fabryczne Uzytkownika Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P0963 | Szybkosc transmisji Profibus | 0 = 9,6 kbit/s RO 09, |19-5
1=19,2 kbit/s 115
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
P0964 | Identyfikator Jednostki 0 do 65535 RO 09, 19-5
Napedowe;j. 115
P0965 | Identyfikator Profilu Liczba 0 do 65535 RO 09, 19-5
115
P0967 | Stowo sterujace 1 Bit 0 = Uruchom RO 09, |19-5
Bit 1 = Brak zatrzymania 115
wybiegiem
Bit 2 = Brak szybkiego zatr-
zymania
Bit 3 = Enable Oper.
Bit 4 = Wigcz rampe
Bit 5 = Zarezerwowany
Bit 6 = Enable Setpt.
Bit 7 = Fault Ack.
Bit 8 = Jog 1
Bit 9 = Zarezerwowany
Bit 10 = Sterowanie przez
PLC
Bit 11...15 = Zarezerwowany
P0968 | Stowo statusu 1 Bit 0 = Gotowy do wigczenia RO 09, |[19-5
Bit 1 = Gotowy do pracy 115
Bit 2 = Operacja. Wiaczone
Bit 3 = Aktywny btad
Bit 4 = Cst.Stop NotAct.
Bit 5 = Qck.Stop NotAct.
Bit 6 = blokada wtgczenia
Bit 7 = Ostrzezenie
Bit 8 = Zarezerwowane
Bit 9 = Sterowanie przez PLC
Bit 10...15 = Zarezerwowany
P1000 | Status SoftPLC 0 = Brak aplikacji - RO 09, 50 | 20-1
1 = Zainstaluj. Aplikacja.
2 = Niekompatybilnos¢ apli-
kacji Aplikacja.
3 = Aplikacja. Zatrzymany
4 = Aplikacja. Bieganie
P1001 | Polecenie SoftPLC 0 = Zatrzymaj program 0 = Zatrzymaj 50 20-1
1 = Uruchom program program
2 = Usun program
P1002 | Czas cyklu skanowania 0 do 65535 ms RO 09, 50 | 20-1
P1004 | Monitorowanie SoftPLC 0 = Wytgczone 0 = Wytgczone 50 | 20-1
1 = Alarm A708
2 = Btad F709
P1010 | SoftPLC Parametr 1 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1011 | SoftPLC Parametr 2 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1012 | SoftPLC Parametr 3 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1013 | SoftPLC Parametr 4 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1014 | SoftPLC Parametr 5 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1015 | SoftPLC Parametr 6 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1016 | SoftPLC Parametr 7 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1017 | SoftPLC Parametr 8 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1018 | SoftPLC Parametr 9 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1019 | SoftPLC Parametr 10 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1020 | SoftPLC Parametr 11 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1021 | SoftPLC Parametr 12 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1022 | SoftPLC Parametr 13 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1023 | SoftPLC Parametr 14 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1024 | SoftPLC Parametr 15 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1025 | SoftPLC Parametr 16 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1026 | SoftPLC Parametr 17 -32768 do 32767 0 50 | 20-1

0-30 | CFW-11




Skrocona Informacja o Parametrach, Usterkach i Alarmach a

Parametr Funkcja Regulowany Zakres Lli:tbar‘;' (i;':‘i: Uui?/tti‘g\ils:iifa Wiasciwosci  Grupy  Pag.
P1027 | SoftPLC Parametr 18 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1028 | SoftPLC Parametr 19 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1029 | SoftPLC Parametr 20 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1030 | SoftPLC Parametr 21 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1031 | SoftPLC Parametr 22 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1032 | SoftPLC Parametr 23 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1033 | SoftPLC Parametr 24 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1034 | SoftPLC Parametr 25 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1035 | SoftPLC Parametr 26 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1036 | SoftPLC Parametr 27 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1037 | SoftPLC Parametr 28 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1038 | SoftPLC Parametr 29 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1039 | SoftPLC Parametr 30 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1040 | SoftPLC Parametr 31 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1041 | SoftPLC Parametr 32 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1042 | SoftPLC Parametr 33 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1043 | SoftPLC Parametr 34 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1044 | SoftPLC Parametr 35 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1045 | SoftPLC Parametr 36 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1046 | SoftPLC Parametr 37 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1047 | SoftPLC Parametr 38 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1048 | SoftPLC Parametr 39 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1049 | SoftPLC Parametr 40 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1050 | SoftPLC Parametr 41 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1051 | SoftPLC Parametr 42 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1052 | SoftPLC Parametr 43 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1053 | SoftPLC Parametr 44 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1054 | SoftPLC Parametr 45 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1055 | SoftPLC Parametr 46 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1056 | SoftPLC Parametr 47 -32768 do 32767 0 50 |20-1
P1057 | SoftPLC Parametr 48 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1058 | SoftPLC Parametr 49 -32768 do 32767 0 50 | 20-1
P1059 | SoftPLC Parametr 50 -32768 do 32767 0 50 | 20-1

Wskazowki:

(1) Dostepne poprzez zorientowane uruchomienie.

RO = Parametr tylko do odczytu przez HMI.

rw = Parametr odczytu/zapisu.

CFG = Parametr konfiguracji, warto$¢ mozna zaprogramowac tylko przy zatrzymanym silniku.
V/f = Dostepne po wybraniu trybu sterowania V/f.

Adj = Dostepne po wybraniu regulowanego trybu sterowania U/f.

VVW = Dostepne po wybraniu trybu sterowania VVW.

VVW/PM = Dostepne, gdy wybrany jest tryb sterowania VVW PM.

Wektor = Dostepne po wybraniu trybu sterowania wektorowego.

Sless = Dostepne, gdy wybrany jest tryb sterowania bezczujnikowego.

Enkoder = Dostepne, gdy wybrano sterowanie wektorowe z enkoderem.

Ramka H = Parametr dostepny dla ramki H.

PM = Parametr dostgpny do sterowania silnikami z magnesami trwatymi.

PM_CT = Parametr dostepny tylko do sterowania silnikami z magnesami trwatymi - wieza chtodnicza.

Wmagnet = Parametr dostepny tylko do sterowania silnikami z magnesami trwatymi - Wmagnet.
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Usterka/Alarm

Opis

Mozliwe Przyczyny

F006 ™
Brak réwnowa-
gi lub utrata fazy

Zbyt wysokie napiecie sieciowe lub brak fazy
w zasilaczu wejsciowym.
Wskazdéwka:

Brak fazy na wejsciu zasilania falownika.
M Nieréwnowaga napiecia wejsciowego > 5 %.
Dla rozmiaru ramy E:

Usterka DB IGBT

hamowania.

wejsciowej - Jedli silnik jest nieobcigzony lub pracuje ze Zanik fazy na L3/R lub L3/S moze powodowac FO21 lub F185.
zmniejszonym obcigzeniem, btad ten moze M Zanik fazy na L3/T spowoduje wystgpienie btedu FO06.
nie wystapic. Dla ram o rozmiarach F i G:
- Opdznienie btedu jest ustawiane w para- Btad obwodu tadowania wstepnego.
metrze PO357.
P0357 = 0 wytgcza btad.
A010 @ Alarm wysokiej temperatury zostat wykryty | Temperatura otaczajgcego powietrza jest zbyt wysoka (>50 °C) i
Prostownik wysoko- |przez czujniki temperatury NTC umieszczo- prad wyjsciowy jest zbyt wysoki.
temperaturowy ne w modutach prostownika. Zablokowany lub uszkodzony wentylator.
- Mozna go wytaczy¢, ustawiajgc P0353 = |M Radiator falownika jest catkowicie pokryty kurzem.
2 lub 3.
FO11 @ Usterka nadmiernej temperatury zostata M Temperatura otaczajacego powietrza jest zbyt wysoka (>50 °C) i
Nadmierna tempera- |wykryta przez czujniki temperatury NTC prad wyjsciowy jest zbyt wysoki.
tura prostownika umieszczone w modutach prostownika. Zablokowany lub uszkodzony wentylator.
M Radiator falownika jest catkowicie pokryty kurzem.
F020 Bfad podnapiecia w zasilaczu 24 Vdc. M Napiecie zasilania sterowania 24 Vdc ponizej minimalnej wartosci
Podnapiecie w zasila- 22,8 Vdc.
czu 24 Vdc
FO021 Wystagpit stan podnapiecia szyny DC. Napiecie wejsciowe jest zbyt niskie i napiecie szyny DC spadfo
Podnapiecie szyny ponizej minimalnej dozwolonej wartosci (monitoruj wartos¢ w
DC parametrze P0004):
Ud < 223V - Dla tréjfazowego napigcia wejsciowego 200-240 V.
Ud < 170 V - Dla jednofazowego napiecia wejsciowego 200-240 V
(modele CFW11XXXXS2 lub CFW11XXXXB2) (P0296 = 0).
Ud < 385V - Dla napiecia wejsciowego 380 V (P0296 = 1).
Ud < 405 V - Dla napiecia wejsciowego 400-415 V (P0296 = 2).
Ud < 446 V - Dla napiecia wejéciowego 440-460 V (P0296 = 3).
Ud < 487 V - Dla napiecia wejsciowego 480 V (P0296 = 4).
Ud < 530 V - Napiecie zasilania 500-525 V (P0296 = 5).
Ud < 580 V - Napiecie zasilania 550-575 V (P0296 = 6).
Ud < 605 V - Napiecie zasilania 600 V (P0296 = 7).
Ud < 696 V - Napiecie zasilania 660-690 V (P0296 = 8).
M Zanik fazy w zasilaczu wejsciowym.
Awaria obwodu tadowania wstepnego.
Parametr PO296 zostat ustawiony na wartos¢ powyzej napiecia
znamionowego zasilacza.
F022 Wystapito przepiecie szyny DC. Napiecie wejsciowe jest zbyt wysokie, a napiecie szyny DC
Przepiecie szyny DC przekroczyto maksymalng dozwolona wartos¢:
Ud > 400 V - Dla modeli z wejsciem 220-230 V (P0296 = 0).
Ud > 800 V - Dla modeli z wejsciem 380-480 V (P0296 = 1, 2, 3
lub 4).
Ud > 1000 V - Dla modeli z wejsciem 500-600 V (P0296 = 5, 6i 7).
Ud > 1200 V - Dla 660-690 V (P0296 = 8).
M Bezwtadno$¢ napedzanego obcigzenia jest zbyt duza lub czas
zwalniania jest zbyt krotki.
Nieprawidtowe ustawienia parametrow PO151, PO153 lub P0185.
F028 Btad przekroczenia czasu zatrzymania M Silnik ciagniety przez obciazenie.
Przekroczony czas  |silnika. Sterowanie bezczujnikowe z nieprawidtowa orientacja.
zatrzymania silnika
F030 2 Desaturacja IGBT wystagpita w module M Zwarcie migdzy fazami silnika U i V lub U i W.
Usterka modutu zasilania U.
zasilania U
F034 (12 Desaturacja IGBT wystagpita w module Zwarcie miedzy fazami silnika Vi U lub Vi W.
Usterka modutu zasilania V.
zasilania V
F038 (12 Desaturacja IGBT wystagpita w module mocy Zwarcie miedzy fazami silnika Wi U lub W i V.
Usterka modutu W.
zasilania W
F042 @ Nastgpita desaturacja IGBT dynamicznego |M Zwarcie migdzy przewodami potaczeniowymi rezystora hamowania

dynamicznego.
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Usterka/Alarm

Opis

Mozliwe Przyczyny

A046
Wysokie obcigzenie
silnika

Obciazenie jest zbyt duze dla uzywanego
silnika.

Wskazéwka:

Mozna go wytaczyc, ustawiajgc PO348 = 0
lub 2.

]

Ustawienia PO156, PO157 i PO158 sg zbyt niskie dla uzywanego
silnika.
Obciazenie watu silnika jest nadmierne.

A047
Alarm przecigzenia
IGBT

Wystagpit alarm przecigzenia tranzystoréw
IGBT.

Wskazéwka:

Mozna go wytaczyé, ustawiajac PO350 = 0
lub 2.

Prad wyjsciowy falownika jest zbyt wysoki.

F048 M
Btad przecigzenia
IGBT

Wystapit btad przeciazenia tranzystorow
IGBT.

Prad wyjsciowy falownika jest zbyt wysoki.

A050 Alarm wysokiej temperatury zostat M Temperatura otaczajgcego powietrza jest zbyt wysoka (>50 °C), a
IGBT Wysoka wykryty przez czujniki temperatury NTC prad wyjsciowy jest zbyt wysoki.
temperatura U umieszczone na tranzystorach IGBT. M Zablokowany lub uszkodzony wentylator.
Wskazéwka: M Bardzo brudny radiator.
Mozna go wytaczyc, ustawiajgc PO353 = 2
lub 3.
F051 ™ Btad wysokiej temperatury zostat
Nadmierna wykryty przez czujniki temperatury NTC
temperatura IGBT U |umieszczone na tranzystorach IGBT.
A053 11 Alarm wysokiej temperatury mierzonej na
Wysoka temperatura |czujnikach temperatury (NTC) tranzystoréow
na tranzystorach IGBT.
IGBT V Wskazéwka:
Mozna go wytaczy¢, ustawiajgc PO353 = 2
lub 3.
F054 Usterka nadmiernej temperatury mierzonej
Nadmierna na czujnikach temperatury (NTC)
temperatura na tranzystorow IGBT.
tranzystorach IGBT V
A056 1 Alarm wysokiej temperatury mierzonej na
Wysoka temperatura |czujnikach temperatury (NTC) tranzystoréw
IGBT W IGBT.
Wskazéwka:
Mozna go wytaczyc, ustawiajgc PO353 = 2
lub 3.
FO57 Usterka nadmiernej temperatury mierzonej
Nadmierna na czujnikach temperatury (NTC)
temperatura na tranzystorow IGBT.
tranzystorach IGBT
wW
F062 (4 Btad nieréwnowagi temperatury modutu Rdéznica temperatur pomiedzy modutami IGBT tej samej fazy (U, V,
Brak réwnowagi zasilania. W) wynosita ponad 15 °C.
termicznej Rdznica temperatur pomiedzy modutami IGBT réznych faz (U iV, U
i W, Vi W) wynosita ponad 20 °C.

M Rdznica temperatur pomiedzy modutami prostownika réznych faz
(RiS,RiT, SiT) wynosita ponad 20 °C.

F065 Sprzezenie zwrotne uzyskane za pomoca  |M Przerwane okablowanie miedzy enkoderem a akcesorium interfejsu
Btad sygnatu enkodera nie odpowiada zadanej predkosci. enkodera.
enkodera (SW) Btad mozna wytaczy¢ za pomoca parametru Enkoder jest uszkodzony.

P0358. M Sprzezenie enkodera z silnikiem jest uszkodzone.

Falownik pracuje w ograniczeniu momentu obrotowego (w
przypadku, gdy aplikacja musi pracowac w takim stanie, btad ten
nalezy wytaczy¢ za pomoca parametru PO358).

F066 Sprzezenie zwrotne uzyskane za pomoca Przerwane okablowanie miedzy enkoderem a akcesorium interfejsu
Btad sygnatu enkodera nie odpowiada zadanej predkosci. enkodera.
enkodera (SW) Btad mozna wytgczy¢ za pomoca parametru Enkoder jest uszkodzony.
P0358. Sprzezenie enkodera z silnikiem jest uszkodzone.
Falownik pracuje w ograniczeniu momentu obrotowego (w

przypadku, gdy aplikacja musi pracowac w takim stanie, btad ten
nalezy wytaczy¢ za pomoca parametru PO358).
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Usterka/Alarm Opis Mozliwe Przyczyny
F067 Btad zwigzany z relacjg faz sygnatow Wyjsciowe kable silnika U, V, W sg odwrocone.
Nieprawidtowe enkodera, jesli P0202 = 41 P0408 =0, 2, 3 |M Kanaly A i B enkodera sg odwrécone.
okablowanie lub 4. Enkoder nie zostat prawidtowo zamontowany.
enkodera/silnika Wskazéwka: Silnik z zablokowanym wirnikiem lub ciggnacy przy starcie.
- Nie jest moZzliwe zresetowanie tego btedu
(gdy P0O408>1).
- W takim przypadku nalezy wytaczy¢
zasilacz, rozwigzac problem, a nastepnie
wigczy¢ go ponownie.
- Gdy P0408 = 0, mozliwe jest zresetowanie
tego btedu. Btad ten mozna wytaczy¢ za
pomoca parametru PO358.
W takim przypadku mozliwe jest
zresetowanie tego btedu.
FO70 @ Wykryto przetezenie lub zwarcie na wyjsciu, Zwarcie miedzy dwiema fazami silnika.
Przecigzenie w szynie DC lub na rezystorze hamowania. M Zwarcie miedzy przewodami potaczeniowymi rezystora hamowania
pradowe / zwarcie dynamicznego.
Moduty IGBT sa zwarte.
FO71 Prad wyjéciowy falownika byt zbyt wysoki | Nadmierna bezwladnosé¢ obciazenia lub zbyt krotki czas
Przetezenie wyjscia  |przez zbyt diugi czas. przyspieszania.
M Ustawienia P0O135 lub P0O169, PO170, PO171 i PO172 sg zbyt
wysokie.
FO72 Zadziatato zabezpieczenie silnika przed Ustawienia PO156, PO157 i PO158 sg zbyt niskie dla uzywanego
Przecigzenie silnika  |przecigzeniem. silnika.
Wskazéwka: M Obcigzenie watu silnika jest nadmierne.
Mozna go wytaczyé, ustawiajac PO348 = 0
lub 3.
FO74 Usterka uziemienia wystapita albo w kablu Zwarcie okablowania w jednej lub kilku fazach wyjsciowych.
Uziemienie miedzy falownikiem a silnikiem, albo w Pojemnos¢ kabla silnika jest zbyt duza, co powoduje szczytowe
samym silniku. wartosci pradu na wyjsciu. 3
Wskazéwka:
Mozna go wytgczyé, ustawiajgc P0343 = 0.
FO76 Btad niezréownowazenia pradu silnika. Luzne potaczenie lub przerwane okablowanie miedzy silnikiem a
Nieréwnowaga pradu |Wskazéwka: potaczeniem falownika.
silnika Mozna go wytaczyé, ustawiajgc P0342 = 0. |M Sterowanie wektorowe z nieprawidtowa orientacja.
Sterowanie wektorowe z odwréconym enkoderem, okablowaniem
enkodera lub potgczeniem silnika enkodera.
FO77 Zadziatato zabezpieczenie przed M Nadmierna bezwladnos¢ obciazenia lub zbyt krotki czas
Przeciazenie przecigzeniem rezystora hamowania zwalniania.
rezystora DB dynamicznego. M Obcigzenie watu silnika jest nadmierne.
M Nieprawidtowe ustawienia parametréow P0154 i PO155.
F078 Usterka zwigzana z czujnikiem temperatury Nadmierne obcigzenie watu silnika.
Nadmierna PTC zainstalowanym w silniku. Nadmierny cykl pracy (zbyt wiele uruchomiery/zatrzyman na minute).
temperatura silnika  |Wskazéwka: M Wysoka temperatura otoczenia wokét silnika.
- Mozna go wytaczyc, ustawiajgc PO351 = Luzne potaczenie lub zwarcie (rezystancja < 100 Q) w okablowaniu
0lub 3. podtaczonym do termistora silnika.
- Wymagane jest ustawienie wejscia/wyjscia M Termistor silnika nie jest zainstalowany.
analogowego na funkcje PTC. Zablokowany wat silnika.
FO79 Brak sygnatéw enkodera. M Przerwane okablowanie migdzy interfejsem enkodera.
Btad sygnatu enko-  |Usterke mozna wytaczy¢ za pomocg Uszkodzony koder.
dera przetacznikdw na karcie ENC1, ENC2. Uszkodzone lub Zle zainstalowane akcesorium enkodera w
produkcie, a sterowanie skonfigurowane dla wektora z enkoderem.
F080 Btad watchdoga mikrokontrolera. Hatas elektryczny.
Watchdog CPU
FO081 Wykonanie zmiany w jezyku HMI nie VI Hatas elektryczny lub awaria zasilania falownika podczas zmiany
Btad uszkodzonego |powiodto sig. jezyka.
jezyka Wskazéwka:
- Po tym bfedzie jezyk mimowolnie zmienia
sie na angielski.
F082 Btad podczas kopiowania parametrow. M Proba skopiowania parametréw klawiatury do falownika z inng
Btad funkciji wersjg oprogramowania sprzetowego.
kopiowania
F084 Btad autodiagnostyki. M Wada w obwodzie wewnetrznym falownika.
Btad autodiagnozy
A088 Wskazuje problem z komunikacja miedzy Luzne potaczenie kabla klawiatury.
Utracona klawiaturg a ptyta sterowania. Hatas elektryczny w instalaciji.
komunikacja
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Usterka/Alarm

Opis

Mozliwe Przyczyny

A090
Alarm zewnetrzny

Alarm zewnetrzny poprzez wejscie cyfrowe.
Wskazéwka:

Wymagane jest ustawienie wejscia
cyfrowego na ,Brak alarmu zewnetrznego”.

Okablowanie nie zostato podtaczone do wejscia cyfrowego (DI1 do
DI8) ustawionego na ,Brak alarmu zewnetrznego”.

F091 Usterka zewnetrzna przez wejscie cyfrowe. Okablowanie nie zostato podtaczone do wejscia cyfrowego (DI1 do
Usterka zewnetrzna |Wskazéwka: DI8) ustawionego na ,Brak usterki zewnetrznej”.

Wymagane jest ustawienie wejscia

cyfrowego na ,Brak btedu zewnetrznego”.
F098 Btad zwigzany z identyfikacja pozycji M Obracanie sig walu silnika podczas procedury identyfikacji pozycji
Btad identyfikatora  |poczatkowej w sterowaniu silnikiem PM. poczatkowej.
PM Ustawienie P0O662 zbyt niskie dla silnika.
F099 Obwdd pomiaru pradu mierzy nieprawidtowa Wada w obwodzie wewnetrznym falownika.

Nieprawidtowe
przesuniecie pradu

wartos¢ pradu zerowego.

A110 Alarm zwigzany z czujnikiem temperatury M Nadmierne obcigzenie walu silnika.
Wysoka temperatura |PTC zainstalowanym w silniku. Nadmierny cykl pracy (zbyt wiele uruchomier/zatrzyman na minute).
silnika Wskazéwka: Zbyt wysoka temperatura otaczajacego powietrza.

- Mozna go wytaczy¢, ustawiajgc P0351 = |M LuZne potaczenie lub zwarcie (rezystancja < 100 Q) w okablowaniu

O lub 2. podtgczonym do termistora silnika.

- Wymagane jest ustawienie wejscia/wyjscia Termistor silnika nie jest zainstalowany.

analogowego na funkcje PTC. M Zablokowany wat silnika.

A128 Wskazuje, ze falownik przestat odbierac¢ Sprawdz okablowanie i instalacje uziemiajaca.
Limit czasu dla wazne komunikaty w okreslonym przedziale M Upewnij sig, ze falownik wystat nowy komunikat w przedziale czasu
komunikaciji czasu. ustawionym na P0314.
Szeregowe; Wskazéwka:

Mozna go wytaczy¢, ustawiajac P0314 =

0,0s.
A129 Alarm wskazujacy przerwanie komunikacji  |M PLC wszedt w stan bezczynnosci.
Anybus jest Anybus-CC. M Btad programowania. Zestaw master i slave z rézna liczbg stow we/
Wytaczony Wy.

M Komunikacja z urzadzeniem nadrzednym zostata utracona
(uszkodzony kabel, odtaczone ztgcze itp.).

A130 Alarm wskazujacy bfad dostepu do modutu Uszkodzony, nierozpoznany lub nieprawidtowo zainstalowany

Btad dostepu do
magistrali Anybus

komunikacyjnego Anybus-CC.

modut Anybus-CC.
Konflikt z kartg opcji WEG.

A133
CAN Nie zasilany

Alarm wskazujacy, ze zasilanie nie zostato
podtaczone do kontrolera CAN.

Uszkodzony lub luzny kabel.
Zasilanie jest wytaczone.

A134
Autobus wytaczony

Interfejs CAN falownika wszedt w stan
wytaczenia magistrali.

Nieprawidfowa predkosc¢ transmisji komunikagii.
Dwa wezty skonfigurowane z tym samym adresem w sieci.
Nieprawidtowe potaczenie kablowe (odwrécone sygnaty).

NN REE IR E ®

A135 Alarm wskazujacy na bfad komunikacii. Problemy z komunikacja.

Btad komunikacii Nieprawidtowa konfiguracja/ustawienia urzadzenia gtéwnego.

CANopen Nieprawidtowa konfiguracja obiektéw komunikacyjnych.

A136 Urzadzenie gtdwne sieci przeszto w stan PLC w trybie IDLE.

Idle Master bezczynnosci. M Bit rejestru polecen PLC ustawiony na zero (0).

A137 Limit czasu potfaczenia I/0 - Alarm M Jedno lub wigcej przydzielonych potaczen we/wy przeszio w stan

Limit czasu komunikacji DeviceNet. limitu czasu.

potaczenia DNet

A138 © Wskazuije, ze falownik otrzymat polecenie od Zweryfikuj stan urzadzenia gtdwnego sieci, upewniajac sie, ze jest

Interfejs Profibus mastera sieci Profibus DP, aby przejs¢ do ono w trybie wykonywania (Run).

DP w trybie trybu wyczyszczenia. M Wiecej informacji mozna znalez¢ w podreczniku komunikacii

WYCzyszCzonym Profibus DP.

A139 ©® Wskazuje on na przerwanie komunikacji M Sprawdz, czy urzadzenie gldwne sieci jest prawidiowo

Interfejs wytaczony  |pomiedzy Profibus DP-Master i falownikiem. skonfigurowane i czy dziata normalnie.

Profibus DP M Ogdlna weryfikacja instalacji sieciowej - prowadzenie kabli,
uziemienie.

M Wiecej informacji mozna znalezé w podreczniku komunikacii

Profibus DP.

A1400 Wskazuje btad w dostepie do danych M Sprawdz, czy modut Profibus DP jest prawidiowo zamontowany w

Btad dostepu do modutu komunikacyjnego Profibus DP. gniezdzie 3.

modutu Profibus DP M Wiecej informacji mozna znalezé w podreczniku komunikacii
Profibus DP.

F150 Btad nadmiernej predkosci. M Nieprawidiowe ustawienia PO161 i/lub PO162.

Nadmierna predkos¢ |Jest on aktywowany, gdy rzeczywista M Problem z obcigzeniem typu wciagnik.

silnika

predkos¢ przekracza wartos$é P0134 x
(100% + P0132) przez ponad 20 ms.
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Usterka/Alarm Opis Mozliwe Przyczyny
F151 Btad modutu pamieci FLASH (MMF-03). Uszkodzony modut pamieci FLASH.
Usterka modutu M SprawdZ podtgczenie modutu pamieci FLASH.
pamieci FLASH
A152 Alarm wskazujacy, ze temperatura powietrza M Zbyt wysoka temperatura otaczajagcego powietrza (>50 °C) i
Wysoka temperatura |wewnetrznego jest zbyt wysoka. nadmierny prad wyjsciowy.
powietrza Wskazéwka: M Wadliwy wentylator wewnetrzny (jesli jest zainstalowany).
wewnetrznego Mozna go wytaczyc, ustawiajgc P0353 =1 |Dla ram o rozmiarach E, F i G:
lub 3. M Wysoka temperatura (> 45 °C) wewnatrz obudowy.
F153 Btad nadmiernej temperatury powietrza
Nadmierna wewnetrznego.
temperatura
powietrza
wewnetrznego
A155 (1 Tylko 1 czujnik wskazuje temperature ponizej M Temperatura otaczajgcego powietrza < -30 °C.
Zanizona -30 °C.
temperatura
F156 Btad zbyt niskiej temperatury (ponizej -30 Temperatura otaczajacego powietrza < -30 °C.
Zanizona °C) w tranzystorach IGBT lub prostowniku
temperatura zmierzony przez czujniki temperatury.
F160 Btad przekaznika zatrzymania Jeden z przekaznikdw jest uszkodzony lub jego cewka nie jest
Przekazniki bezpieczenstwa. zasilana napieciem +24 V.
zatrzymania
bezpieczenstwa
F161 M Patrz instrukcja programowania modutu PLC11-01.
Limit czasu
PLC11CFW-11
A162
Niekompatybilne
oprogramowanie
sprzetowe
sterownika PLC
A163 Wskazuje, ze wartos¢ zadana pradu Al Uszkodzony kabel Al1.
Wykrywanie (4-20 mA lub 20-4 mA) jest poza zakresem Zty styk na potaczeniu sygnatu z listwg zaciskowa.
przerwania Al od 4 do 20 mA.
A164 Wskazuje, ze wartos¢ zadana pradu Al2 Uszkodzony kabel Al2.
Wykrywanie (4-20 mA lub 20-4 mA) jest poza zakresem Zly styk na potaczeniu sygnatu z listwg zaciskowa.
przerwania Al2 od 4 do 20 mA.
A165 Wskazuje, ze wartos¢ zadana pradu Al3 Uszkodzony kabel Al3.
Wykrywanie (4-20 mA lub 20-4 mA) jest poza zakresem Zty styk na potaczeniu sygnatu z listwa zaciskowa.
przerwania Al3 od 4 do 20 mA.
A166 Wskazuje, ze wartos¢ zadana pradu Al4 M Uszkodzony kabel Al4.
Wykrywanie (4-20 mA lub 20-4 mA) jest poza zakresem Zty styk na potgczeniu sygnatu z listwg zaciskowa.
przerwania Al4 od 4 do 20 mA.
F167 Sprzezenie zwrotne uzyskane za pomoca Obracanie sie watu silnika podczas procedury identyfikacji pozycji
Usterka obrotéw PM |enkodera nie jest zgodne z nakazanym poczatkowej.
kierunkiem obrotow. Ustawienie PO662 zbyt wysokie dla silnika.
Wskazéwka:
Mozna go wytgczy¢, ustawiajgc PO678 = 0.
F168 Btad nadpragdowy wyjscia podczas M Obracanie sie watu silnika podczas procedury identyfikacji pozycii
PM ID Prad procedury identyfikacji pozycii startowej. poczatkowe;.
przetezeniowy Ustawienie P0662 zbyt wysokie dla silnika.
F169 Btad zwigzany z problemem na poczatku Kontrola VWW PM z utratg orientaciji.
Awaria rozruchu obrotéw silnika podczas korzystania ze M Nieprawidtowe ustawienie PO144.
silnika przy sterowania VVW PM. Ustawienie P0O461 z niskg wartoscig.
sterowaniu VWW PM  |Wskazéwki: Mozna go wytaczy¢, ustawiajac
P0461 = 0.
F174 ® Btad predkosci lewego wentylatora M Brud na fopatkach i w tozyskach wentylatora.
Btad predkosci radiatora. M Wadliwy wentylator.
lewego wentylatora M Wadliwe potgczenie zasilania wentylatora.
F175® Btad predkosci wentylatora centralnego
Usterka predkosci radiatora.
Srodkowego
wentylatora
F176 ©® Btad predkosci obrotowej prawego
Usterka prawej wentylatora radiatora.
predkosci
wentylatora
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Usterka/Alarm Opis Mozliwe Przyczyny
A177 Alarm wymiany wentylatora (P0045 > 50000 Osiaggnieto maksymalng liczbe godzin pracy wentylatora radiatora.
Wymiana wentylatora |godzin).
Wskazéwka:
Funkcje te mozna wytaczy¢, ustawiajac
P0354 = 0.
A178 Ten alarm wskazuje na problem z M Brud na topatkach i w tozyskach wentylatora.
Alarm predkosci wentylatorem radiatora. M Wadliwy wentylator.
wentylatora radiatora M Wadliwe potgczenie zasilania wentylatora.
F179 Ten btad wskazuje na problem z wentylato- Brud na fopatkach i w fozyskach wentylatora.
Btad predkosci wen- |rem radiatora. M Wadliwy wentylator.
tylatora radiatora Wskazéwka: M Wadliwe potgczenie zasilania wentylatora.
Funkcje te mozna wytaczy¢, ustawiajac
P0354 = 0.
A181 Alarm nieprawidtowej wartosci zegara. M Konieczne jest ustawienie daty i godziny w parametrach od P0194
Nieprawidtowa do P0199.
wartos¢ zegara M Bateria klawiatury jest roztadowana, uszkodzona lub nie zostata
zainstalowana.
F182 Wskazuje bfad sprzezenia zwrotnego M Brak podtaczonego silnika Iub silnik podtgczony do wyjscia
Btad impulsowego  |impulsow wyjsciowych. falownika jest zbyt maty.
sprzezenia MoZliwa usterka w obwodach wewnetrznych falownika.
zwrotnego Mozliwe rozwigzania:
Zresetuj falownik i sprobuj ponownie.
Ustaw P0356 = 0 i sprobuj ponownie.
F183 Nadmierna temperatura zwigzana z M Zbyt wysoka temperatura otaczajacego powietrza.
Przeciazenie IGBT + |zabezpieczeniem przed przecigzeniem Praca z czestotliwosciami < 10 Hz przy przeciazeniu.
temperatura tranzystoréw IGBT.
F185 @ Wskazuje btad stycznika tadowania M Usterka stycznika tadowania wstepnego (dotyczy tylko rozmiaru
Usterka akumulatora |wstepnego. ramy E).
tadowania Otwarty bezpiecznik polecen.
wstepnego M Utrata fazy na wejsciu L1/R lub L2/S (dotyczy tylko ramki o rozmiarze
).
Falownik o rozmiarze ramy E zasilany przez DC Link. W tych
modelach nalezy ustawi¢ PO355 = 0, co wyfacza te usterke.
M Awaria fazy na jednym z wejsciowych mostkéw prostowniczych w
modelach o rozmiarze ramy H.
F186© Wskazuje btad temperatury czujnika 1. Wysoka temperatura silnika.
Btad temperatury
czujnika 1
F187 @ Wskazuje btad temperatury czujnika 2.
Btad temperatury
czujnika 2
F188 © Wskazuje btad temperatury czujnika 3.
Btad temperatury
czujnika 3
F189@ Wskazuje btad temperatury czujnika 4.
Btad temperatury
czujnika 4
F190 @ Wskazuje btad temperatury czujnika 5.
Btad temperatury
czujnika 5
A191@ Wskazuje alarm temperatury na czujniku 1. Wysoka temperatura silnika.
Alarm temperatury Problem w okablowaniu taczacym czujnik z IOE 01 (02 lub 03).
czujnika 1
A1920 Wskazuje alarm temperatury czujnika 2.
Alarm temperatury
czujnika 2
A193 @ Wskazuje alarm temperatury na czujniku 3.
Czujnik 3 Alarm
temperatury
A194 @ Wskazuje alarm temperatury na czujniku 4.
Czujnik 4 Alarm
temperatury
A195©@ Wskazuje alarm temperatury na czujniku 5.
Czujnik 5 Alarm
temperatury
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Usterka/Alarm

Opis

Mozliwe Przyczyny

A196©@
Alarm kabla czujnika
1

Alarm kabla czujnika 1.

A197©
Alarm kabla czujnika
2

Alarm kabla czujnika 2.

A198 @
Alarm kabla czujnika
3

Alarm kabla czujnika 3.

A199©
Czujnik 4 Alarm
kablowy

Alarm kabla czujnika 4.

A200©@
Czujnik 5 Alarm
kablowy

Alarm kabla czujnika 5.

Zwarcie czujnika temperatury.

A211
Tryb pozarowy Tryb
testowy

Wiaczona funkcja trybu pozarowego i POOOO
=193.

Alarm wskazujacy, ze tryb testowy funkcji Fire Mode jest wtaczony.

F228

Limit czasu
komunikacji
szeregowej

M Patrz instrukcja obstugi komunikacji szeregowej RS-232 / RS-485.

F229
Anybus Wytgczony

F230
Btad dostepu do
magistrali Anybus

M Patrz podrecznik komunikacji Anybus-CC.

F233
Awaria zasilania
magistrali CAN

F234
Autobus wytaczony

&

Patrz podrecznik komunikacji CANopen i/lub podrecznik komunikacji DeviceNet.

F235
Btad komunikaciji
CANopen

M Patrz podrecznik komunikacji CANopen.

F236
Master Idle

F237
Limit czasu
potaczenia DeviceNet

&

Patrz podrecznik komunikacji DeviceNet.

F238©®

Interfejs Profibus
DP w trybie
WYCZySZCzonym

F2396®
Interfejs wytaczony
Profibus DP

F240©
Btad dostepu do
modutu Profibus DP

M Patrz podrecznik komunikacji Profious DP.

F416 04 Usterka zwigzana z brakiem réwnowagi IGBT tej samej fazy wykazywaty asymetrie pradowa powyzej 15 %.

IGBT Curr. Imb. pradowej na tranzystorach IGBT.

Usterka

A417 04 Alarm nieréwnowagi temperatury modutu Rdznica temperatur pomiedzy modutami IGBT tej samej fazy (U, V,

Brak rownowagi zasilania. W) wynosita ponad 10 °C.

termicznej M Roznica temperatur pomiedzy modutami IGBT réznych faz (U iV,
Ui W, ViW)wynosita ponad 10 °C. Rdznica temperatur pomiedzy
modutami prostownika réznych faz (Ri S, Ri T, Si T) wynosita
ponad 10 °C.

F418 (4 Usterka nadmiernej temperatury powietrza |M Temperatura powietrza wewnatrz ptyty sterowania przekracza 85

Przegrzanie wewnetrznego na ptycie sterowania. °C.

sterowania

powietrzem.
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Usterka/Alarm Opis Mozliwe Przyczyny

A419 (4 Alarm nadmiernej temperatury powietrza Gdy temperatura powietrza wewnatrz ptyty sterowania przekracza

Alarm wysokiej wewnetrznego na plycie sterowania. 70 °C.

temperatury

powietrza

sterujacego

F421 Btad zwigzany z ograniczeniem Czestotliwosc wyjsciowa falownika wieksza niz 599 Hz.

Przekroczona czestotliwosci wyjsciowej przy 599 Hz.

maksymalna Wystepuije, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa

czestotliwosé przekracza 599 Hz przez 3 s.

wyjsciowa

A700019 Alarm lub btad zwigzany z odtaczeniem HMI. Blok funkeyjny RTC zostat aktywowany w aplikacji, a interfejs HMI

Qdtaczony interfejs jest odtaczony od falownika.

HMI

F701 00

Odtgczony interfejs

HMI

A702 (10 Alarm wskazujacy, ze polecenie General Polecenie SoftPLC Run/Stop jest rowne Run lub blok ruchu zostat

Falownik wytaczony |Enable nie jest aktywne. wigczony, podczas gdy falownik jest ogdlnie wytaczony.

A704 (10 Witaczono dwa ruchy. Wystepuje, gdy dwa lub wiecej blokdw ruchu jest wigczonych

Witaczone dwa ruchy jednoczesnie.

A706 19 Referencja predkosci nie zostata Wystepuje, gdy blok ruchu zostat aktywowany, a odniesienie

Referencja zaprogramowana dla SoftPLC. predkosci nie zostato skonfigurowane dla SoftPLC (sprawdz P0221

predkosci nie zostata i PO222).

zaprogramowana dla

SoftPLC

A708 Aplikacja SoftPLC nie jest uruchomiona. M Bez aplikacji SoftPLC (P1000 = 0 i P1004 = 1).

Aplikacja SoftPLC M Aplikacja SoftPLC jest zatrzymana (P1001 = 0i P1000 = 3).

zatrzymana Status SoftPLC wskazuje aplikacje niekompatybilng z wersja
oprogramowania sprzetowego CFW11.

F709 Aplikacja SoftPLC nie jest uruchomiona. Bez aplikacji SoftPLC (P1000 = 0i P1004 = 2)

Aplikacja SoftPLC M Aplikacja SoftPLC jest zatrzymana (P1001 = 0 i P1000 = 3).

zatrzymana Status SoftPLC wskazuje aplikacje niekompatybilng z wersja
oprogramowania sprzetowego CFW11.

F711 Wykonanie SoftPLC nie powiodto sie. Niekompatybilna aplikacja.

Wykonanie SoftPLC Przesytanie aplikacji nie powiodto sie.

nie powiodto sie M Program wygenerowany przy uzyciu starej wersji WLP.

Modele, w ktorych mogg one wystapic:

(1) Wszystkie modele od rozmiaru ramy A do G.

(2) CFW110086T2, CFW110105T2, CFW110045T4, CFW110058T4, CFW110070T4 i CFW110088T4,

CFW110022T5, CFW110027T5, CFW110032T5, CFW110044T5, inne modele tylko w rozmiarze ramy H.

(3) Wszystkie modele o rozmiarze ramy D i E.

(4) Wszystkie modele ram w rozmiarach A, Bi C.

(5) Z modutem Profibus DB podtgczonym do gniazda 3 (XC43).

(6) CFW110370T4, CFW110477T4, CFW11XXXXT6 w rozmiarze ramy F i wszystkie modele w rozmiarze

ramy G.

(7) Wszystkie modele o rozmiarze ramy G.

(8) Wszystkie modele ram w rozmiarach E i H.

(9) Z modutami IOE-01 (02 lub 03) podtaczonymi do gniazda 1 (XC41).

(10) Wszystkie modele z aplikacjg SoftPLC.

(11) Wszystkie modele o rozmiarze ramy F, G i H.

(12) Wszystkie modele ram o rozmiarach D, E, F, G i H.

(13) Dtugie kable silnika (o dtugosci ponad 100 metréow) (328,08 stop) bedg miaty wysokg pojemnosé
uptywowa wzgledem masy. Obieg praddow uptywowych przez te pojemnosci moze aktywowac
zabezpieczenie ziemnozwarciowe po wtgczeniu falownika, a w konsekwencji wystgpienie btedu FO74.

(14) Wszystkie modele ramy H.

NOTATKA!
Zakres od PO750 do PO799 jest przeznaczony dla bteddw i alarméw uzytkownika aplikacji SoftPLC.
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Instrukcja Bezpieczenstwa

1 INSTRUKCJA BEZPIECZENSTWA

Niniejsza instrukcja zawiera informacje niezbedne do prawidtowego uzytkowania przetwornicy czestotliwosci
CFW-11.

Zostat on opracowany do uzytku przez wykwalifikowany personel posiadajgcy odpowiednie przeszkolenie
lub kwalifikacje techniczne do obstugi tego typu urzadzen.

1.1 OSTRZEZENIA DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA W NINIEJSZEJ INSTRUKCJI

W niniejszej instrukciji zastosowano nastepujace ostrzezenia dotyczace bezpieczenstwa:

- N
NIEBEZPIECZENSTWO!
Procedury zalecane w niniejszym ostrzezeniu majg na celu ochrone uzytkownika przed smiercia,
powaznymi obrazeniami i znacznymi szkodami materialnymi. )
e B\
UWAGA!
Procedury zalecane w tym ostrzezeniu majg na celu unikniecie szkéd materialnych.
N J
e N
ﬁ: NOTATKA!
Informacije wymienione w niniejszym ostrzezeniu sa wazne dla prawidtowego zrozumienia i dobrego
dziatania produktu.
N J

1.2 OSTRZEZENIA DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA NA PRODUKCIE

Do produktu dofgczone sa nastepujgce symbole, ktdre stuzg jako wskazdwki dotyczace bezpieczenstwa:

Elementy wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne.
Nie dotykac.

@ Wysokie napigcia.

_ 1 ) Obowigzkowe podtgczenie do uziemienia ochronnego (PE).

Potaczenie ekranu z ziemia.

& Gorgca powierzchnia.
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Instrukcja Bezpieczenstwa

1.3 ZALECENIA WSTEPNE

( NIEBEZPIECZENSTWO! A
Tylko wykwalifikowany personel zaznajomiony z przemiennikiem czestotliwosci CFW-11 i
powigzanym sprzetem powinien planowac lub wdraza¢ instalacje, uruchomienie i pdzniejsza
konserwacje tego sprzetu.
Personel ten musi przestrzegac¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa zawartych w ninigjszej
instrukciji i/lub okreslonych w lokalnych przepisach.
Niezastosowanie sie do tych instrukcji moze spowodowac zagrozenie zycia i/lub uszkodzenie
L sprzetu. )
s B\
f NOTATKA!
Dla celdw niniejszej instrukcji wykwalifikowany personel to osoby przeszkolone w zakresie:
1. CFW-11 nalezy instalowad, uziemiac¢, podtgczac do zasilania i obstugiwac zgodnie z niniejszg
instrukcja i obowigzujacymi procedurami bezpieczenstwa.
2. Uzywaj sprzetu ochronnego zgodnie z ustalonymi standardami.
L 3. Udzielanie pierwszej pomocy. )
s . B\
NIEBEZPIECZENSTWO!
Przed dotknieciem jakiegokolwiek elementu elektrycznego zwigzanego z falownikiem nalezy
zawsze odtgczy¢ zasilanie wejsciowe.
Wiele komponentéw moze pozosta¢ natadowanych wysokim napieciem lub pozosta¢ w ruchu
(wentylatory) nawet po odtaczeniu lub wytgczeniu zasilania AC.
Przed przystapieniem do obstugi urzadzenia nalezy odczekac co najmniej 10 minut, aby zapewnic
catkowite roztadowanie kondensatordw.
Zawsze podtgczaj rame urzadzenia do uziemienia ochronnego (PE) w odpowiednim punkcie
L potaczenia. )
s B\
UWAGA!
& Ptytki elektroniczne posiadajg elementy wrazliwe na wytadowania elektrostatyczne. Nie dotykac
bezposrednio elementdw ani ztgczy. W razie potrzeby dotknij uziemionej metalowej ramy przed
L lub uzyj odpowiedniego uziemionego paska na nadgarstek. )
4 2

Nie przeprowadzaj zadnych testow z wysokim potencjatem za pomoca falownika!
Jesli jest to konieczne, nalezy skonsultowa¢ sie z WEG.
N J

4 N

f NOTATKA!
Przetwornica czestotliwosci moze zaktdcac prace innego sprzetu elektronicznego. Aby ograniczy¢
te skutki, nalezy podja¢ srodki ostroznosci zalecane w rozdziale 3 - Instalacja i potaczenia,
instrukciji obstugi.

f NOTATKA!
Przed instalacjg lub uzywaniem przetwornicy nalez przeczyta¢ w catosci instrukcje obstugi.
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2 INFORMACJE OGOLNE
2.1 O TYM PODRECZNIKU

Niniejsza instrukcja zawiera informacje niezbedne do konfiguracji wszystkich funkcji i parametréw przetwornicy
czestotliwosci CFW-11. Niniejsza instrukcja musi by¢ uzywana razem z instrukcjg obstugi CFW-11.

% Tekst ma na celu dostarczenie dodatkowych informacji utatwiajgcych korzystanie i programowanie CFW-
11 w okreslonych aplikacjach.

2.2 TERMINOLOGIA | DEFINICJE
2.2.1 Terminy i definicje uzywane w podreczniku

Normalny cykl pracy (ND): Jest to rezim pracy falownika, ktéry okresla maksymalng wartos¢ pradu dla
pracy ciagtej |\ i Przeciazenia 110 % w ciggu 1 minuty. Jest on wybierany przez zaprogramowanie P0298
(Zastosowanie) = O (Normal Duty - ND). Nalezy go uzywac do napedzania silnikdw, ktdre nie podlegajg w tym
zastosowaniu wysokim momentom obrotowym w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego,
podczas pracy w trybie statym, podczas rozruchu, przyspieszania lub zwalniania.

| : Prad znamionowy falownika dla normalnego trybu przecigzenia (ND = Normal Duty).

nom-ND"

Przecigzenie: 1,1 x 1 /1 min.

Ciezki cykl pracy (HD): Jest to rezim pracy falownika, ktory okresla maksymalng wartos¢ pradu dla pracy
ciagtej | ..o | Przeciazenia 150 % w ciaggu 1 minuty. Jest on wybierany poprzez zaprogramowanie P0298
(Application) = 1 (Heavy Duty (HD)). Musi by¢ uzywany do napedzania silnikow, ktére w tym zastosowaniu
podlegaja wysokim momentom przeciazeniowym w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego,
podczas pracy ze statg predkoscia, podczas rozruchu, przyspieszania lub zwalniania.

| : Prad znamionowy falownika do uzytku w trybie duzego przecigzenia (HD = Heavy Duty).

nom-HD"

Przecigzenie: 1,5 x| /1 min.

Prostownik: Obwdd wejsciowy falownika, ktéry przeksztatca wejsciowe napiecie AC na DC. Jest tworzony
przez diody mocy.

Obwodd wstepnego tadowania: taduje kondensatory DC Link ograniczonym pradem, unikajac w ten
sposob szczytdw pradu podczas zasilania falownika.

tacze DC: Jest to obwdd posredni falownika, z napieciem i pradem statym, uzyskanym z prostowania
napiecia zasilania AC lub z zewnetrznego zrodta; zasila wyjsciowy mostek falownika IGBT.

Ramie U, Vi W: Jest to zestaw dwdch tranzystoréw IGBT faz U, Vi W na wyjsciu falownika.

IGBT: ,Insulated Gate Bipolar Transistor”. Jest to podstawowy element wyjsciowego mostka falownika. Dziata
jak przetacznik elektroniczny w trybach nasycenia (przetacznik zamkniety) i odciecia (przetacznik otwarty).
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Hamowanie IGBT: Dziata jako przefgcznik aktywujgcy rezystor hamowania. Jest on sterowany przez poziom
DC Link.

PTC: Jest to rezystor, ktdrego wartosc¢ rezystanciji w omach wzrasta proporcjonalnie do wzrostu temperatury;
jest on uzywany jako czujnik temperatury w silnikach.

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

Keypad (HMI): Interfejs cztowiek-maszyna; Jest to urzgdzenie, ktdre umozliwia sterowanie silnikiem,
wizualizacje i modyfikacje parametrow falownika. Posiada przyciski do sterowania silnikiem, przyciski
nawigacyjne i graficzny wyswietlacz LCD.

MMF (modut pamigci flash): Jest to pamieC nieulotna, ktéra mozna zapisywac i kasowac elektrycznie.
Pamie¢ RAM: Pamie¢ o dostepie swobodnym (lotna).

USB: ,Universal Serial Bus”; jest to rodzaj potaczenia w perspektywie koncepciji ,Plug and Play”.

PE: ,Protective Earth”.

Filtr RFI: ,Radio Frequency Interference Filter”. Jest to filtr, ktéry zapobiega zakidéceniom w zakresie
czestotliwosci radiowych.

PWM: ,Pulse Width Modulation”. Jest to napiecie pulsujace, ktore zasila silnik.

Czestotliwos¢ przetgczania: Jest to czestotliwosé komutacji mostkéw IGBT falownika, okreslana zwykle
w kHz.

Ogodlne wiaczenie: Po aktywacji przyspiesza silnik z rampg przyspieszenia pod warunkiem, ze Run/
Stop=Run. Po dezaktywacji impulsy PWM sg natychmiast blokowane. Mozna nim sterowa¢ za pomoca
wejscia cyfrowego zaprogramowanego dla tej funkcji lub szeregowo.

Uruchom / Zatrzymaj: Funkcja falownika, ktéra po aktywacji (Run) przyspiesza silnik z rampa przyspieszenia
az do osiggniecia wartosci zadanej predkosci, a po dezaktywaciji (Stop) zwalnia silnik z rampa zwalniania az
do zatrzymania. Mozna nim sterowac za pomoca wejscia cyfrowego zaprogramowanego dla tej funkcji lub
szeregowo. Klawisze HMI @ i Q dziatajg w podobny sposob:

@ = Run, Q = Stop.

Radiator: Jest to metalowa czes¢ przeznaczona do rozpraszania ciepta generowanego przez potprzewodniki
mocy.

Amp, A: Amper.

°C: Stopnie Celsjusza.
AC: Prad zmienny.
DC: Prad staty.

CFM: ,Cubic Feet per Minute”; jest to jednostka pomiaru przeptywu.
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hp: ,Horse Power” = 746 W (jednostka pomiaru mocy, zwykle uzywana do wskazania mocy mechaniczne;
silnikdw elektrycznych).

Hz: Hertz.

I/s: litry na sekunde.

kg: kilogram = 1000 gramow.

kHz: kiloherc = 1000 Hz.

mA: miliamper = 0,001 ampera.

min: minuta.

ms: milisekunda = 0,001 sekundy.

Nm: niutonometr; jednostka pomiaru momentu obrotowego.
rms: ,Root Mean Square”; wartos¢ skuteczna.

rpm: obroty na minute: jednostka pomiaru predkosci.
s: drugi.

V: volt.

Q: ohm.

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 opisu witasciwosci parametru

RO Parametr tylko do odczytu.

CFG  Parametr, ktéry mozna zmieni¢ tylko przy zatrzymanym silniku.

V/f Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybie V/f: P0202 = 0, 1 lub 2.
Adj Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybie regulacji U/f: P0202 = 2.

Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybach wektorowych z enkoderem lub
bezczujnikowych: P0202 = 3 lub 4.

VVW  Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybie VVW: P0202 = 5.
Sless Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybie bez czujnika wektorowego: P0202 = 3.
Enkoder Parametr widoczny na klawiaturze (HMI) tylko w trybie wektora z enkoderem: P0202 = 4.
PM Parametr widoczny na interfejsie HMI tylko w trybach sterowania wektorowego PM P0202 =6 lub 7.

Wektor
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3 INFORMACJE O CFW-11

CFW-11 to wysokowydajny przemiennik czestotliwosci, ktdry umozliwia sterowanie predkoscig i momentem
obrotowym tréjfazowych silnikéw indukeyjnych AC. Gtdwna cecha tego produktu jest technologia ,Vectrue”,
ktéra ma nastepujgce zalety:

Sterowanie skalarne (V/f), VWW lub sterowanie wektorowe programowalne w tym samym produkcie.

Sterowanie wektorowe mozna zaprogramowac jako ,bezczujnikowe” (co oznacza, ze standardowe silniki
nie wymagajg enkodera) lub sterowanie wektorowe z enkoderem silnika.

~Bezczujnikowe” sterowanie wektorowe zapewnia wysoki moment obrotowy i szybka reakcje, nawet
przy bardzo niskich predkosciach lub podczas rozruchu.

Funkcja ,Optymalne hamowanie” dla sterowania wektorowego umozliwia kontrolowane hamowanie
silnika, eliminujac w niektdrych zastosowaniach rezystor hamuijacy.

Funkcja sterowania wektorowego ,Samodostrajanie” umozliwia automatyczne ustawianie regulatoréw i
parametrow sterowania na podstawie identyfikaciji (rdwniez automatycznej) parametréw silnika i obcigzenia.
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@ = Potfaczenie obwodu posredniego

"""" Wy @ @ = Podtgczenie rezystora hamowania dynamicznego
®A n@ A
tado-
Zasilanie N $ JKl J ? » Silnik
1 * ‘ "
, Bank kon- - ) v
Trzyfazowy densatoréw T Falownik p
prostownik — IGBT @
PE N . Filtr RFI , =
DC LINK !
Informacje
zwrotne:
- napiecie
- Pradowe
... __MoC____ _
KONTROLA
PC
et
Oprogramowanie SuperDrive USB Zasilacze dla erl]?::rr]o::tlelrlg\ts;fﬁjes% miedzy zasila
G2 Oprogramowanie WLP
Akcesoria
| Rozszerzenie |
\ wejsc/wyjsé |
Interfejs HMI _(Gniazdo 1 - biate) |
(zdainy) [ Interfeis enkodera |
Wejscia cyfrowe | (Gniazdo 2 - z¢tte) |
(D1 do DI6) co11 oo :
e
COMM 1 ‘
| |
P*VTa e | (Gniazdo 3 - zielone) !
. sterujgca o |
Wejscia z32-bito-|
agﬂogglvzve =) wympro-|,. | COMM2 |
AITiAR) cesorem ® | (Anybus) (gniazdo 4) !
L,RISC” e B
Modut Wyijscia
pamieci | e——> iBO— analogowe
FLASH (AO1iAO2)
(gniazdo 5) | Wyjscia cyfrowe
%% DO1 (RL1) do
DO3 (RL3)

® = Interfejs cztowiek-maszyna
Rysunek 3.1: Schemat blokowy CFW-11
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A - Wsporniki montazowe
(do montazu powierzchniowego)

B - Radiator

C - Goérna pokrywa

D - Wentylator ze wspornikiem mocujacym

E - Modut COMM 2 (Anybus)

F - Modut karty akcesoriow

G - Modut pamieci FLASH

H - Przednia pokrywa

| - Klawiatura (HMI)

Rysunek 3.2: Gtdwne podzespoly CFW-11

Ztacze USB

(2) piobaLED USB
OFF.: bez potgczenia USB
Wiaczony/migajacy: Komunikacja USB aktywna

@ Dioda LED stanu
Zielony: Normalna praca bez btedu lub alarmu
Z6tty: W stanie alarmu
Miga na czerwono: W stanie btedu

CSFENI= T vacrmm svaeran

] o@o o@o [=]

Rysunek 3.3: Diody LED i zigcze USB
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4 KEYPAD (HMI)

4.1 KEYPAD (HMI)

Za pomoca klawiatury (HMI) mozna sterowac falownikiem, wizualizowac i regulowac wszystkie parametry.
Prezentuje sposob nawigacji podobny do tego uzywanego w telefonach komaérkowych, z opcjami dostepu

do parametréw sekwencyjnie lub za pomoca grup (menu).

t Lewy ,soft key”: Funkcja zdefiniowana
przez tekst bezposrednio powyzej na
wyswietlaczu.

P
Prawy ,Soft Key”: Funkcja zdefiniowana przez
tekst bezposrednio powyzej na wyswietlaczu.

1. Zmniejsza zawartos¢ parametru.

2. Zmniejsza predkosc.

3. Wybiera nastepna grupe z listy grup
parametrow.

1. Zwieksza zawartos¢ parametru.

2. Zwieksza predkosc.

3. Wybiera poprzednia grupe z listy grup
parametrow.

’Przyspiesza silnik zgodnie z rampa
przyspieszenia.

Aktywny, gdy:

P0224 =0 w LOC lub

P0227 = 0 w REM.

Kontroluje kierunek predkosci silnika.
Aktywny, gdy:

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

Zwalnia silnik zgodnie z rampa zwalniania, az
do zatrzymania.

Aktywny, gdy:

P0224 = 0w LOC lub

P0227 = 0 w REM.

Wybiera pomiedzy sytuacja LOKALNA lub
ZDALNA.

Aktywny, gdy:

P0220 =2 lub 3.

Przyspiesza silnik zgodnie z rampa przyspieszenia do
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 warunkéw:
1. Uruchom/Zatrzymaj = Zatrzymaj.

2. Ogdlne wtaczenie = Aktywne.

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

Rysunek 4.1: Klawisze interfejsu HMI

Bateria:
Przewidywana zywotnos¢ baterii wynosi okoto 10 lat. Aby jg zdjac, nalezy obréci¢ pokrywe znajdujgca sie
z tytu kKlawiatury (HMI). W razie potrzeby wymien baterie na inng typu CR2032.

NOTATKA!
Bateria jest potrzebna tylko do funkcji zwigzanych z zegarem. W przypadku, gdy bateria jest
roztadowana lub nie jest zainstalowana w klawiaturze (HMI), czas zegara staje sie nieprawidtowy,
a alarm A181 - ,Invalid clock value” bedzie sygnalizowany przy kazdym zasilaniu falownika.
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Pokrywa umotliwiajgca dostep  Nacisnij pokrywe i obré¢ jg w kierunku Zdejmij pokrywe
do akumulatora przeciwnym do ruchu wskazéwek
zegara

Wyjmij baterie za pomocq HMI bez akumulatora Zainstaluj nowq baterig, umieszczajqc jg
Srubokreta umieszczonego po najpierw po lewej stronie
prawej stronie

Nacisnij akumulator, aby go wtozyé Zatéz pokrywe z powrotem i obréé jg zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara
Rysunek 4.2: 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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5 PODTAWOKE INSTRUKCJE PROGRAMOWANIA

5.1 STRUKTURA PARAMETRU

Po nacisnieciu prawego ,Soft Key” w trybie monitorowania (,Menu”) na wyswietlaczu pojawig sie pierwsze
4 grupy parametrow. Przyktad struktury grupy parametréw przedstawiono w Tabela 5.1 na stronie 5-1.
Liczba i nazwy grup moga ulec zmianie w zaleznosci od uzywanej wersji oprogramowania.

NOTATKA!
Falownik opuszcza fabryke z jezykiem klawiatury (HMI), czestotliwoscia (tryb V/f 50/60 Hz) i
napieciem dostosowanymi do rynku.

Przywrdcenie domysinych ustawien fabrycznych moze zmieni¢ zawarto$¢ parametrow zwigzanych
z czestotliwosciag (50 Hz/60 Hz). W szczegdtowym opisie niektdre parametry zawierajg wartosci
w nawiasach, ktore nalezy dostosowac w falowniku w celu korzystania z czestotliwosci 50 Hz.

Tabela 5.1: Struktura grup parametrow CFW-11

Poziom 0

Poziom 1

Poziom 2

Poziom 3

Monitorowanie

00 | WSZYSTKIE PARAMETRY

01 GRUPY PARAMETROW

Rampy

Referencie Predkosci

QOgraniczenia Predkosci

Sterowanie U/f

Dostosuj. Krzywa V/f

Kontrola VVW

Ograniczenie Prgdu U/F.

V/f DC Ograniczenie Napiecia

Sterowanie VVW PM

Kontrola wektorow

Reg

Regulator pradu

Regulator strumienia

Kontrola wejscia/wyjscia

Autotuning

Limit momentu obrotowego

Regulator obwodu posredniego |

HMI

Polecenie Lokalne

Polecenie Zdalne

Polecenie 3-Wire

Komunikacja Podczas Jazdy do
Przodu / Do Tytu.

Logika Zerowej Predkosci

Wiele Predkosci

Elektr. Potentiom.

Wejscia Analogowe

Wyjscia Analogowe

Wejscia Cyfrowe

Wyjscia Cyfrowe

Dane Falownika

Dane Silnika

FlyStart/RideThru

Zabezpieczenia

Regulator PID

Hamowanie Pragdem Statym

Skip Speed

Komunikacja

110

Konfiguracja Lokalna / Rem.

Status / Polecenia

112

CANopen / DeviceNet

113

Szeregowy RS232/485

114

Anybus

115

Profibus DP

50

SoftPLC

PLC

52

Funkcja Sledzenia

53

Oszczednosé Energii

54

Tryb Ognia

55

Hamowanie Dynamiczne

02

ZORIENTOWANY START-UP

03

ZMIENIONE PARAMETRY

04

PODSTAWOWA APLIKACJA

05

SAMOSTROJENIE

06

PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ

07

KONFIGURACJA WEJSCIA /
WYJSCIA

Wejscia Analogowe

Wyjscia Analogowe

Wejscia Cyfrowe

Wyjscia Cyfrowe

08

HISTORIA BEEDOW

09

PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU.
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5.2 GRUPY DOSTEPNE W MENU OPCJI W TRYBIE MONITOROWANIA

W trybie monitorowania dostep do grup opcji ,Menu” mozna uzyskac, naciskajac prawy ,soft key”.

Tabela 5.2: Grupy parametrdw dostepne w menu opcji trybu monitorowania

Grupa Zawarte parametry lub grupy

00 WSZYSTKIE PARAMETRY Wszystkie parametry

01 GRUPY PARAMETROW Dostep do grup podzielonych wedtug funkcji

02 ZORIENTOWANY START-UP Parametr umozliwiajacy przejscie do trybu ,Zorientowane uruchomienie”

03 ZMIENIONE PARAMETRY Tylko parametry, ktorych zawartos¢ rézni sie od ustawien fabrycznych
Parametry dla prostych aplikacji: rampy, minimalna i maksymalna predkosc,

04 | PODSTANOWA APLIKACA e o s G GV 1 s 5 Ui e
wowych parametréw aplikacii

05 SAMOSTROJENIE Parametr dostepu (P0408) i szacowane parametry

06 PARAMETRY KOPI ZAPASOWE. Paralme.try zwigzane z funkcjami klopiowalmialparametréw popr.zez modut
pamieci FLASH, klawiature (HMI) i aktualizacje oprogramowania

o7 KONFIGURACJA WEJSCIA/WYJSCIA Grupy zwigzane z wejsciami i wyjsciami cyfrowymi i analogowymi

08 HISTORIA BLEDOW Parametry z informacjami o 10 ostatnich btedach

09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU. Parametry uzywane tylko do odczytu
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5.3 USTAWIENIE HASLA W P0000

P0000 - Dostep Do Parametrow

Regulowany Zakres: 0 do 9999 Ustawienie O
Fabryczne:
Wiasciwosci:

Dostep do grup 00 WSZYSTKIE PARAMETRY
za posrednictwem

interfejsu HMI:

Aby mdc zmieni¢ zawartos¢ parametrow, konieczne jest prawidtowe ustawienie hasta w P0000, jak wskazano
ponizej. W przeciwnym razie zawartos¢ parametréow moze by¢ tylko wizualizowana.

Mozliwe jest dostosowanie hasta za pomocg P0200. Patrz opis tego parametru w Sekcja 5.4 HMI [30] na stronie
5-4, niniejszej instrukcii.

Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza
- Tryb monitorowania. - Gdy pojawi sie numer 5,
o ) Ready cLOC Brpem o , Ready  cLOC Erpm
- Nacisnij , Menu” (prawy 8 rem nacisnij ,Save”. .
3 oo oo’ o’
Lprzycisk ekranowy”). 5.8 A F UUUU
1 o 5 Access to Parameters
8,8 H=
15 4% =31 Feturn | 15:4% Savne
- Grupa ,00 ALL 1l .
N EET SLloc R Jesli ustawienie zostato
PARAMETERS” jest juz BB ALL PARAME TERS wykonane prawidiowo, na
wybrana. Bl PARAME TER GROLUPS . L
2 o i 82 ORIEMTED START-LP wyswietlaczu pojawi sig
- Nacisnij ,Select”. 83 CHAMGED PARAME TERS .Access to Parameters ] e
6 Spesd Reference
Return | 15:45 | Select P0000: 5”. PEEE : 98 T
Parametr ,Access to - Nacisnij ,Return” (lewy Return | 15:45 | Select
Parameters P0000: 0” jest eadg C L aren przycisk ekranowy)
3 Juz wybrany. Speed Reference - Prasa ,Return”
- Nacignij ,Select”. PEEA1 : S8 e Ready clLOC Brem
G5 ALL PARAME TERS
Return | 15:45 | Select 81 PARAME TER GROUFPS
7 B2 ORIEMTED START-UP
- Aby ustawic haslo, 832 CHANGED PARAME TERS
naciskaj % azna Reail:‘ = f ':_OC aren Return | 15:45 [Select
3 o’ o' o’ o'
4 wyswietlaczu pojawi sig F ki - Wyswietlacz powrdci do
X FAccess to Parameters
liczba 5 . ) Ready CcLoC B
. trybu monitorowania. 5 e
Rt 15:45 | =
2T alie 8 B . B le
B,E H=
1% 4% 5 =3 1]

Rysunek 5.1: Sekwencja zezwalania na zmiany parametrow przez PO000
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5.4 HMI [30]

W grupie ,,30 HMI” znajdujg sie parametry zwigzane z prezentacjg informacji na wyswietlaczu klawiatury
(HMI). Ponizej znajduije sie szczegdtowy opis mozliwych ustawien tych parametréw.

P0193 - Dzien Tygodnia

Regulowany 0 = Niedziela Ustawienie O
Zakres: 1 = Poniedziatek Fabryczne:

2 = Wtorek

3 = Sroda

4 = Czwartek

5 = Pigtek

6 = Sobota
P0194 - Dzien
Regulowany 01 do 31 Ustawienie 01
Zakres: Fabryczne:

P0195 - Miesiac

Regulowany 01 do 12 Ustawienie 01
Zakres: Fabryczne:
P0196 - Rok

Regulowany 00 do 99 Ustawienie 06
Zakres: Fabryczne:

P0197 - Godzina

Regulowany 00 do 23 Ustawienie 00
Zakres: Fabryczne:

P0198 - Protokot

P0199 - Sekundy

Regulowany Zakres: 00 do 59 Ustawienie P0198 = 00
Fabryczne: P0199 = 00

Wiasciwosci:

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: \_{ 30 HMI ‘

Opis:
Parametry te ustawiajg date i godzine zegara czasu rzeczywistego CFW-11. Wazne jest, aby skonfigurowac je
z prawidtowa datg i godzing, aby rejestr bteddw i alarméw zawierat rzeczywiste informacije o dacie i godzinie.
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P0200 - Hasto

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1=Wt Fabryczne:
2 = Zmien Hasto

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 02 ZORIENTOWANY START-UP

posrednictwem interfejsu HMI:

Umozliwia zmiane hasta i/lub ustawienie jego statusu, skonfigurowanie go jako aktywnego lub nieaktywnego.
Aby uzyskac wiecej informacji na temat kazdej opciji, patrz Tabela 5.3 na stronie 5-5 opisana dale;.

Tabela 5.3: Opcje dla parametru P0200
P0200 Rodzaj Dziatania
0 (Nieaktywny) Umozliwia zmiane parametrow poprzez HMI niezaleznie od POO00

Zezwala na zmiane parametrow przez HMI tylko wtedy, gdy zawartosc
PO000 jest réwna hastu

2 (Zmienione hasto) Otwiera okno umozliwiajgce zmiane hasta

1 (Aktywny)

Gdy wybrana jest opcja 2d (Zmien hasto), falownik otwiera okno do zmiany hasta, umozliwiajgc wybranie dla
niego nowej wartosci.

P0201 - Jezyk

Regulowany Zakres: 0 =English Ustawienie 1
1= POFtUgUGS Fabryczne:
2 = Espanol
3 = Deutsche
4 = Francais
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 02 ZORIENTOWANY START-UP

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Okresla jezyk, w ktérym informacije beda prezentowane na klawiaturze (HMI).

NOTATKA!

Ten parametr mozna zmienic tylko poprzez ukierunkowane uruchomienie.
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P0205 - Wybor Parametru Odczytu 1

P0206 - Wybor Parametru Odczytu 2

P0207 - Wybor Parametru Odczytu 3

Regulowany Zakres: 0 = Nie Wybrano Ustawienie P0205 =2
1 = Referencja Predkosci # Fabryczne: P0206 = 3
2= Pr@dkoéé Silnika # P0207 =5

3 = Prad Silnika #
4 = Napiecie Obwodu Posredniego #
5 = Czestotliwos¢ Silnika #
6 = Napiecie Silnika #
7 = Moment Obrotowy Silnika #
8 = Moc Wyjsciowa #
9 = Zmienna Procesowa #
10 = Wartos¢ Zadana Pid #
11 = Referencja Predkosci -
12 = Predkosc Silnika -
13 = Prad Silnika -
14 = Napiecie Obwodu Posredniego -
15 = Czestotliwos¢ Silnika -
16 = Napiecie Silnika -
17 = Moment Obrotowy Silnika -
18 = Moc Wyjsciowa -
19 = Zmienna Procesowa -
20 = Wartos¢ Zadana Pid -
21 = SoftPLC P1010#
22 = SoftPLC P1011#
23 = SoftPLC P1012#
24 = SoftPLC P1013#
25 = SoftPLC P1014#
26 = SoftPLC P1015#
27 = SoftPLC P1016#
28 = SoftPLC P1017#
29 = SoftPLC P1018#
30 = SoftPLC P1019#
31 =PLC11 P1300 #
32 =PLC11 P1301 #
33 =PLC11 P1302 #
34 =PLC11 P1303 #
35 =PLC11 P1304 #
36 =PLC11 P1305 #
37 =PLC11 P1306 #
38 =PLC11 P1307 #
39 =PLC11 P1308 #
40 = PLC11 P1309 #

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem ] 30 HMI

interfejsu HMI:

Opis:

Parametry te okreslaja, ktdre zmienne i w jaki sposdb beda wyswietlane na wyswietlaczu klawiatury (HMI) w
trybie monitorowania.

Opcje z symbolem "#" na koncu wskazujg, ze zmienna bedzie wyswietlana w bezwzglednych wartosciach
liczbowych. Opcje zakonczone symbolem "-" konfigurujg zmienng do wyswietlania jako wykres stupkowy w

wartosciach procentowych. Wiecej szczegdtéw na temat tego programowania mozna znalez¢ w Sekcja 5.6
WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA na stronie 5-10.
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P0208 - Referencyjny Wspoétczynnik Skali

Regulowany 1 do 18000 Ustawienie 1800

Zakres: Fabryczne: (1500)

P0212 - Referencyjny Punkt Dziesietny

Regulowany Zakres: 0 = wxyz Ustawienie 0O
1=wxy.z Fabryczne:
2 = WX.yz 5
3 = wW.xyz

Wrasciwosci:
Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: l_‘ 30 HMI ‘

Opis:

Okreslajg one, w jaki sposob wartos¢ zadana predkosci (PO001) i predkos¢ silnika (PO002) bedg prezentowane,
gdy silnik pracuje z predkoscig synchroniczna.

W celu wskazania wartosci w obr./min, P0208 nalezy wyregulowac przy predkosci synchronicznej silnika
zgodnie z Tabela 5.4 na stronie 5-7:

Tabela 5.4: Wartos¢ zadana predkosci synchronicznej w obr./min

Czestotliwosé Liczba Biegunéw Silnika Predkos$¢ Synchroniczna w Obr./min
2 3000
1500
1000
750
3600
1800
1200
900

50 Hz

60 Hz

QOO0 |O|~

Aby wskazac wartosci w innych jednostkach, nalezy uzy¢ nastepujgcych wzoréw:

Predkosc x P0208
P0O002 =
Predkosc synchroniczna x (10)7%212
PO00T = F,?e,ferencja X 'P0208
Predkosc synchroniczna x (10)7%1
Gadzie,

Referencja = Referencja predkosci, w obr/minm.

Predkosc¢ = rzeczywista predkos¢ w obr./min

Predkos¢ synchroniczna = 120 x czestotliwosé znamionowa silnika (P0403)/liczba biegundw.

Liczba biegundw = 120 x PO403 / Predkos¢ znamionowa silnika (P0402) i moze by¢ réwna 2, 4, 6, 8 lub 10.

Przykfad:

Jesli predkosc¢ = predkosc¢ synchroniczna = 1800,
P0208 = 900,
P0212 = 1 (wxy.z), wtedy

1800 x 900

PO002 = 300 x (10)

=90,0
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P0209 - Referencyjna Jednostka Inzynieryjna 1

P0210 - Referencyjna Jednostka Inzynieryjna 2

P0211 - Referencyjna Jednostka Inzynieryjna 3

Regulowany Zakres: 32 do 127 Ustawienie P0209 = 114 (r)
Fabryczne: P0210 =112 (p)

- P0211 = 109 (m)
5 Wiasciwosci:

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: l_‘ 30 HMI ‘

Opis:

Parametry te stuzg do dostosowania jednostki zmiennej, ktérg chcemy wskaza¢ w parametrach PO001 i PO002.
Znaki ,yom” mozna zastgpi¢ znakami wybranymi przez uzytkownika, na przyktad L/s (dtugosc/sekunde), CFM
(stopy szescienne na minute) itp.

Referencyjna jednostka inzynieryjna sktada sie z 3 znakdw: P0O209 definiuje skrajny lewy znak, P0210 srodkowy
znak, a P0211 skrajny prawy znak.

Dostepne znaki odpowiadajg kodom ASCIl od 32 do 127.

Przyktady:
A B .. Y, Z a b .,y z 0 1, ., 9 # 8§ % ( ) * +
- Aby wskazad ,L/s”: - Aby wskazac¢ ,CFM”:
P0209 = ,L" (76) P0209 = ,C” (67)
P0210 = ,/” (47) P0210 = ,F” (70)
P0211 = ,s” (115) P0211 = ,M” (77)

P0213 - Odczyt Petnej Skali Parametr 1
P0214 - Odczyt Petnej Skali Parametr 2

P0215 - Odczyt Petnej Skali Parametr 3

Regulowany Zakres: 0,0 do 200,0 % Ustawienie 100,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: l_‘ 30 HMI ‘

Opis:

Parametry te konfigurujg petng skale zmiennych odczytu 1, 2 i 3 (wybranych za pomocag P0205, P0206 i P0207),
gdy zostaty one zaprogramowane do wyswietlania jako wykresy stupkowe.
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P0216 - Kontrast Wyswietlacza Hmi

Regulowany Zakres: 0 do 37 Ustawienie 27
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: \_{ 30 HMI ‘

Opis:
Umozliwia ustawienie poziomu kontrastu wyswietlacza klawiatury (HMI). Wyzsze wartosci konfigurujg wyzszy
poziom kontrastu.

5.5 USTAWIENIE DATY | GODZINY

Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza
- Tryb monitorowania. Ready GLoc Brem - Parametr ,Day P0194”
- Nacisnij ,Menu” (prawy {5 I = jest juz wybrany.
1 przycisk ekranowy). .8 A - Wrazie potrzeby
B8 H= ustaw P0194 zgodnie
| 16:18 [ Meru z aktualnym dniem.
S 00 ALL Dlatego nacisnij
- Grupa
pa,, Ready C Lo BT ,Select”.
PARAMETERS” est juz B8 ALL PARAME TERS : o
81 PARAME TER GROUPS 6 | - Dozmiany zawartosci
2 wybrana. B2 ORIEMTED START-LF PO194 % lub ;
B3 CHAMGED PARAME TERS T |
v‘\ w Return | 16:18 ([Sslect
~ Return | 16:18 [S=lect )
- Posteptj w ten
- Wybrana jest Readu  CLOC B sam sposob, aby
grupa ,01 GRUPY BE ALL PARAME TERS dostosowac parametry
. 51 PARAMETER GROUFS "
» od ,Month P0195” do
3 PARAMETROW". €2 ORIENTED START-UP Seconds P0199”
» ) n .
- Prasa ,Select”. B3 CHAMNGED PARAME TERS econds
Return | 16:18 [Select - Po zakoriczeniu pomiaru
Feady c LoC B
- . P0199 zegar czasu :
- Na wyswietlaczu pojawi Minutes
) . rzeczywistego zostanie 141
sie nowa lista grup, Reachy cLoC BT 7
Z wybrana grupa ,20 56 Ramps wyregulowany.
B 21 Speed References - Nacisnij ,Return” (lew .
4 Ramps’. 22 Speedlinits . :( ) (lewy Return | 18:11 [Select
. rzycisk ekrano
- Naciskaj q\/ do 23 V/Ff Control przy! wy)
momentu wybrania SR || AEelE SRS - Prasa ,Return”. Ready  CLOC Brem
» 27 Vo Do Wolt.Limit.
grupy ,30 HMI". 8 28 Dunamic Braking
- Wybrana jest grupa ,,30 Feady  CLOC Brem tor“ Contirol
HMI”." 27 Vs DCWolt.Limit.
o ) 28 Dunamic Bral ing Feturn | 18:11 [Select
5 - Nagi$nij ,Select”. 29 Wek+tor Control
- Prasa ,Return”. Fesdu  CLOC T
Return | 16:18 [Select 88 ALL PARAMETERS
51 PARAME TER GROJFS
9 82 ORIEMTED START-UP
B3 CHAMNGED PARAME TERS
Feturn | 18:11 [Select
- Wyswietlacz powrdci do Readu cLoC Brem
trybu monitorowania. B rem
10 B.8 @[
E,8 H=
12:44 =i

Rysunek 5.2: Dostosowanie daty i godziny
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5.6 WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA

Za kazdym razem, gdy falownik jest zasilany, wyswietlacz przechodzi do trybu monitorowania. Aby utatwic

odczyt gtownych parametrow silnika, wyswietlacz klawiatury (HMI) mozna skonfigurowac tak, aby wyswietlat
je w 3 rdznych trybach.

Zawartos¢ 3 parametrow w formie liczbowej:
Wybér parametréw za pomocag P0205, P0206 i P0207. Tryb ten mozna zobaczy¢ na Rysunek 5.3 na stronie

5-10.
Wskazanie Loc./Rem . —
- LOC: Sytuacja lokalna. | | Wskazanie predkosci
Wskazanie Kierunku - REM: Zdalna sytuacja. oprotowej silnika w obr./
PSR min
predkosai silnika.
Wskazania falownika: h Parametry monitorowania:
-Bie - Predkos¢ obrotowa silnika w obr./min.
9 » Fom \Cloc  dgEeren ) - Prad silnika w amperach;
- Gotowos¢ 1288 e - Czestotliwosé wyjsciowa w Hz (domysinie).
- Konfiguracja 1.@ &
- Samostrojenie E-EIJ e Hz P0205, P0206 i P0207: wybdr parametrow
- Ostatni blad: FXXX * = wyswietlanych w trybie monitorowania.

- Ostatni alarm: AXXX
- Hamowanie prgdem statym
-STO

P0208 do P0212: Jednostka inzynieryjna dla
wskazania predkosci.

[Funkcja lewego ,soft key".] [ Funkcja prawego ,soft key”-]

Dostosowane w:
P0197, PO198 i PO199.

Wskazanie czasu. ’

Rysunek 5.3: Ekran trybu monitorowania przy ustawieniach fabrycznych

Zawartos¢ 3 parametréw w formie wykresu stupkowego:
Wybdr parametréw poprzez P0205, PO206 i/lub P0207. Wartosci przedstawiono w procentach za pomocag
poziomych stupkéw. Ten tryb zostat zilustrowany na Rysunek 5.4 na stronie 5-10.

Parametry monitorowania:

- Predkos¢ obrotowa silnika w obr./min.

- Prad silnika w amperach.

- Czestotliwosc wyjsciowa w Hz (domysinie).

((Rum cLOC 12E8rE™

P0205, P0206 i PO207: wybdr parametrow wyswietlanych w trybie
monitorowania.

P0208 do P0212: Jednostka inzynieryjna dla wskazania predkosci.

Rysunek 5.4: Ekran trybu monitorowania z wykresami stupkowymi

Aby skonfigurowac tryb monitorowania wykresu stupkowego, nalezy uzyskac dostep do parametréw P0205,
P0206 i/lub P0207 i wybra¢ opcje zakonczone symbolem "-" (wartosci w zakresie od 11 do 20). W ten
sposob odpowiednia zmienna jest skonfigurowana do wyswietlania jako wykres stupkowy.

Rysunek 5.5 na stronie 5-11, przedstawiony obok, ilustruje procedure modyfikacji wyswietlania jednej
zmiennej do trybu wykresu.
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Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza
- Tryb monitorowania. Feaciy cLoC BT - Naciskaj az Reacy CLoc Brem
ignt » -
- Nacisnij ,Menu” (prawy B rem do wybrania opdfi "[11] F'E!;-.'B'f'
1 przycisk ekranowy) a,8 A 8 Speed Refer. - Read Paramster Sel. 1
E,8 H= Naciéni Save” [B11] Speed Refer. —
- Nacisnij ,Save”.
| 15218 [ Menu I Return | 16:18 | Sauve
N N m
Grupa ,00 ALL Fosdo  cLOC Fe— Prasa ,,Return”. Resdy  CLOC ElrE
PARAMETERS” jest juz B8 ALL PARAME TERS Lamgusge
" 81 PARAMETER GROUPS
2 wybrana > 82 ORIEMTED START-LUP 9
83 CHANGED PARAME TERS : .
Return | 16:18 (Select Return | 16:18 [S=slect
- Wybrana jest Reach CLOC BT - Prasa ,Return”. Ready cLoc BT
grupa ,01 GRUPY 88 ALL PARAMETERS 27 WeF DS Wolt. Limit.
- Gl PARAME TER GROUFS 28 Dunamic Braking
3 PARAMETROW”. B2 ORIEMTED START-UP 10 29 Wektor Contraol
- Prasa ,Select” 832 CHAMGED PARAME TERS ZE HM I
Return | 16:18 [Select Return | 16:18 [Select
- Na wyswietlaczu pojawi - Prasa ,Return”. Readu cLoC Brem
sie nowa lista grup, B8E ALL PARAME TERS
Gl GRUFY PARAME TRLW
z wybrang grupg , 20 S — 11 B2 ORIEMTED START-LP
4 Ramps”. 23 Spoed L imite @2 CHAMGED PARAME TERS
- Naciskaj w\\/ do 23 \WF Control Return | 16:18 [Select
momentu wybrania Retornl[RresITOM|SSTSCE - Wyswietlacz powrdci do | (Readu ¢ LOC Brem
grupy ,30 HMI”. trybu monitorowania z Tl e
- Wybrana jest grupa ,30 | (Reada  CLOC Erie 12 | predkoscia wskazywana H,8 A
HMI”." 27 WoF DO Wolt. Limit. przez wykres stupkowy. = , 8 H=
e N 28 Dynamic Braking 16:418 MeTriu
5 - Nacisnij ,Select”. 29 Wektor Control
Return | 16:18 [Select
- Parametr ,Day P0194”
o =]
jest juz wybrany. el
- Naciskaj v[\ az
6 : o~
do wybrania ,Read
Parameter Sel. 1 Return | 16:18 |Select
P0205”.
- The ,Read Parameter
) Read =]
Sel. 1 P0205” jest =add  CLOE ren
Languages
. wybrany. PEZ2E1 : English
- Nacisnij ,Select”.
Return | 16:18 [Select

Rysunek 5.5: Monitorowanie z konfiguracja wykresu stupkowego

Aby powrdcié do standardowego trybu monitorowania (numerycznego), wystarczy wybra¢ opcje zakoriczone
znakiem "#" (wartosci od 1 do 10) w parametrach P0205, PO206 i/lub P0207.

Zawartos¢ parametru P0205 w postaci liczbowej z wigkszymi znakami:

Zaprogramuj parametry odczytu (P0206 i P0207) na zero (nieaktywne) i P0205 jako wartos¢ numeryczng
(jledna opcja zakoriczona "#"). W ten sposob P0205 zaczyna by¢ wyswietlany wiekszymi znakami. Rysunek
5.6 na stronie 5-11 ilustruje ten tryb monitorowania.

Fum cLoC

1 =8

1g@8rem |

Zawartos¢ parametru P0205, z wigkszymi znakami.
Parametry PO206 i PO207 musza by¢ zaprogramowane
na 0.

Rysunek 5.6: Przykiad ekranu w trybie monitorowania z zaprogramowanym P0O205 z wigkszymi znakami

CFW-11 | 5-11



Podstawowe Instrukcje Programowania

5.7 NIEZGODNOSC MIEDZY PARAMETRAMI
Jesli wystapi ktérakolwiek z ponizszych kombinaciji, CFW-11 przejdzie do stanu ,Konfiguracja”.
1) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (4 = FWD Run).
2) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (5 = REV Run).
3) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (6 = 3-Wire Start).
4) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (7 = 3-Wire Stop).
5) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (8 = FWD/REV).
6) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (9 = LOC/REM).
7) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (11 = Zwiekszenie E.P.).
8) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (12 = Zmniejsz E.P).
9) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (14 = Ramp 2).
10) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (15 = Predkos¢/Moment obrotowy).
11) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (22 = Reczny/Automatyczny).
12) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (24 = wytaczenie funkciji Flying Start).
13) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (25 = DC Link Regulator).
14) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) (26 = programowanie wytgczone).
15) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (27 = Zataduj uzytkownika 1/2).
16) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (28 = Zataduj uzytkownika 3).
17) Dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) zaprogramowane dla (29 = DO2 Timer).
18) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (30 = DO3 Timer).

19) DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (4 = FWD Run) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego
dla (5 = REV Run).

20) DIx (P0O268...P0270) zaprogramowany dla (5 = REV Run) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego
dla (4 = FWD Run).

21) DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (6 = 3-Wire Start) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego
dla (7 = 3-Wire Stop).

22) DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (7 = 3-Wire Stop) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego
dla (6 = 3-Wire Start).

23) P0221 lub P0222 zaprogramowane dla (8 = Multispeed) bez DIx (P0266...P0268) zaprogramowanego
dla (18 = Multispeed).

24) P0221 lub P0222 nie zaprogramowane dla (8 = Multispeed) z DIx (P0266...P0268) zaprogramowanym
dla (18 = Multispeed).

25) [P0221 lub P0222 zaprogramowany dla (7 = E.P.)] ORAZ [bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla
(11 = Zwiekszenie E.P.) LUB bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla (12 = Zmniejszenie E.P))].

26) [P0221 i P0222 nie zaprogramowane dla (7 = E.P.)] ORAZ [z DIx (P0263...P0270) zaprogramowanym dla
(11 = Zwiekszenie E.P.) LUB z DIx (P0263...P0270) zaprogramowanym dla (12 = Zmniejszenie E.P))].
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27) [P0202 zaprogramowany dla (0 = V/f 60Hz) LUB (1 = V/f 50Hz) LUB (2 = Regulowane V/f) LUB (5 =
VWW) LUB (8 = VWW PM)] AND [P0231 = 1(No Ramp Odniesienie) LUB P0231 = 2 (Max.Torque Cur)
LUB P0236 = 1 (No Ramp Odniesienie) LUB P0236 = 2 (Max.Torque Cur) LUB P0241 = 1 (No Ramp
Odniesienie) LUB P0241 = 2 (Max.Torque Cur) LUB P0246 = 1 (No Ramp Odniesienie) LUB P0246 =
2 (Max.Torque Cur)].

28) [P0202 zaprogramowany dla (0 = V/f 60Hz) LUB (1 = V/f 50Hz) LUB (2 = Regulowane V/f) LUB (5 = VWVW)
LUB (8 = VWW PM)] ORAZ [DIx (P0263...P0270) zaprogramowany na (16 = JOG+) LUB (17 = JOG-).

29) P0203 zaprogramowany dla (1 = Regulator PID) ORAZ P0217 dla (1 = Wiaczony) ORAZ [P0224
zaprogramowany dla (0 = @ @ Klawisze) LUB P0227 zaprogramowany dla (0 = @ @ Klawisze)].

30) DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (29 = czasomierz DO2) bez DO2 (P0276) zaprogramowanego
dla (29 = czasomierz).

31) DO2 (P0276) zaprogramowany dla (29 = Timer) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla (29 =
DO2 Timer).

32) DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (30 = Timer DO3) bez DO3 (P0277) zaprogramowanego dla
(29 = Timer).

33) DO3 (P0277) zaprogramowany dla (29 = Timer) bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla (30 =
DOS Timer).

34) [P0224 zaprogramowany dla (1 = DIx) LUB P0227 zaprogramowany dla (1 = DIx)] ORAZ [bez DIx (P0263...
P0270) zaprogramowanego dla (1 = Run/Stop) ORAZ bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowanego dla
(2 = General Enable) ORAZ bez Dix (P0263....P0270) zaprogramowany dla (3 = Fast Stop) ORAZ bez DIx
(P0263...P0270) zaprogramowany dla (4 = FWD Run) ORAZ bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowany
dla (5 = REV Run) ORAZ bez DIx (P0263...P0270) zaprogramowany dla (6 = 3-Wire Start) ORAZ bez
(PO263...P0270) zaprogramowany dla (7 = 3-Wire Stop)].

35) P0202 se do 3 (bez czujnika), 4 (enkoder), 6 (PM z enkoderem) lub 7 (PM bez czujnika) i P0297 = 0 (1,25
kHz).

36) P0202 ustawiony na 7 (PM Sensorless) i P0297 = 3 (10 kHz).

37) P0297 zaprogramowany dla:
- 83 w ramkach B, C i P0296 wyregulowane miedzy 500 V a 600 V.
- 3w ramce D i PO296 ustawiony miedzy 500 V a 690 V.
-1, 2 lub 3w ramkach E, F lub G i P0296 ustawiony miedzy 500 V a 690 V.
- 3 wramkach F, G i P0296 ustawione miedzy 380 V a 480 V.
- 2 lub 3 w ramkach H lub P0296 ponizej 4 dla modeli od 500 V do 690 V.

38) P0586 zaprogramowany na 1 (aktywna funkcja oszczedzania energii) i PO406 = 2 (optymalny przeptyw).

39) Zaprogramowano dwa lub wiecej DIx (P0263...P0270) dla (32 = tryb pozarowy).

40) P0580 = O i bez DIx zaprogramowanego dla (32 = tryb pozarowy).
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6 IDENTYFIKACJA MODELU FALOWNIKA | AKCESORIOW

Aby zidentyfikowaé¢ model falownika, nalezy sprawdzi¢ kod znajdujgcy sie na etykietach identyfikacyjnych
produktu: petny, znajdujacy sie z boku falownika, lub skrécony, znajdujacy sie pod klawiaturg (HMI). Ponizsze
rysunki przedstawiajg przyktady tych etykiet.

m o E

Model CFW11 ——p-yo0 . BRCFW110242T4SZ ,
Numer czesci WEG —— - MAT. 11270533 MAX. TA 45°C(113°F) - Maksymalna temperatura otoczenia

) OP_1234567880 SERIALE: 1234567890 <—— Numer seryjny
Masa netto falownika ~————»-FESGIWEIGHT. 130kg (287Ib) 20 L<—— Data produkcji (dzier-miesigc-rok)
LINE OUTPUT
Wejsciowe dane znamionowe (napiecie, KHEA DA Wyjsciowe dane znamionowe (napiecie, liczba
Iiczt_Ja_fazl, prady ;namionovve dla pracy z o |FE-480V 0-REDE faz, prady znamionowe dla trybu normalnego
przecigzeniem ND i HD oraz czestotliwosc) 13~ 3~ przecigzenia (ND) i trybu duzego przecigzenia
Specyfikacje pradowe dla pracy z nor- —| [ 110} {2424 U2 (HD), prady przecigzeniowe dla 1 mini3 s
. oL 80s/3s 2664 /3834 WOSC
malnym rezimem przecigzenia (ND) ¥ T T oraz zakres czestotliwosci)
60s/3s 3TA 4228
Hz 50/60Hz 0-300Hz

Specyfikacje pradowe dla pracy w trybie
FABRICADO NO BRASIL

duzego przecigzenia (HD) HECHO EN BRASIL
MADE IN BRAZIL

[H us
LISTED c € EH [
IND. CONT. EQ.
2599

(a) Etykieta identyfikacyjna z boku falownika dla modeli w szafce (CFW-11)

mEu 1094171851649

Model CFW11M 3L 1oD. URi1-01 REV. C 20 L <«—— Data produkciji (dzien-miesigc-rok)
Numer czesci WEG ———+ MAT: 11317218 yax 14 do°c (104°F)4—— Maksymalna temperatura otoczenia
) CP.. 1234567830 SERIAL#: 1234587880 <«—— Numer seryjny
Masa netto falownika ————pp  PESOMEIGHT: 171 kg (377 Ib)
Wejsciowe dane znamionowe (napiecie, » LINKDC EEALEAAT < Wyjsciowe dane znamionowe (napiecie, liczba
liczba faz, prady znamionowe dla pracy z 74850 00 0-0,71'VDC faz, prady znamionowe dla trybu normalnego
przecigzeniem ND i HD oraz czestotliwosd) xmE | A e 2~ przecigzenia (ND) i trybu duzego przeciazenia
Specyfikacje pradowe dia pracy z nor- —— T age | @74 T (HD), prady przecigzeniowe dla 1 mini 3 s
malnym rezimem przeciazenia (ND) N LA 7T B o oL o oraz zakres czgstotliwosci)
A (ND) 480 :2[; =
Specyfikacje pradowe dla pracy w trybie :Astzﬁ EE] ::ga: :gz—
duzego przecigzenia (HD) iz 50760 A 0-300 H

# FABRICADO NO BRASIL
£ HECHO EN ERASIL
MADE IN BRAZIL

G@US c€
@@=

(b) Etykieta identyfikacyjna CFW-11M, ktdra jest przymocowana wewnatrz panelu, w ktdrym zainstalowany jest falownik

89

-

Model CFW11 ——{» BRCFW110242T45Z Data produkcji
. (03 odpowiada tygodniowi,
Numer czesci WEG ——» 11270533 O3H <— aH rokowi)

Numer seryjny

SERIAL#: 1234567980 <

(c) Etykieta identyfikacyjna pod klawiaturg (HMI)
Rysunek 6.1: (a) do (c) - Etykiety identyfikacyjne

Po zweryfikowaniu kodu identyfikacyjnego modelu falownika nalezy go zinterpretowac, aby zrozumiec¢ jego
znaczenie. Zapoznaj sie z tabelg zamieszczong w sekcji 2,4 - Etykiety identyfikacyjne CFW-11 w instrukcji
obstugi CFW-11 oraz w sekciji 2,6 - Jak okresli¢ model CFW-11M (Smart Code) w instrukcji obstugi CFW-11M.
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6.1 DANE FALOWNIKA [42]

W tej grupie znajdujg sie parametry zwigzane z informacjami i charakterystykg falownika, takie jak model
falownika, akcesoria identyfikowane przez obwdd sterowania, wersja oprogramowania, czestotliwosé
przetgczania itp.

P0023 - Wersja Oprogramowania

Regulowany Zakres: 0,00 do 655,35 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za posrednictwem | 01 GRUPY PARAMETROW |

interfejsu HMI: ‘—‘ 42 Dane falownika ‘

Opis:

Wskazuje wersje oprogramowania zawartg w pamieci FLASH mikrokontrolera znajdujgcego sie na ptycie
sterowania.

P0027 - Konfiguracja Akcesoriow 1

P0028 - Konfiguracja Akcesoriow 2

Regulowany Zakres: 0000h do FFFFh Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: l_‘ 42 Dane falownika ‘

Opis:
Parametry te identyfikujg za pomocg kodu szesnastkowego akcesoria zainstalowane w module sterujgcym.
W przypadku akcesoriow zainstalowanych w gniazdach 1 i 2 kod identyfikacyjny jest podawany w parametrze

P0027. W przypadku modutéw podtgczonych do gniazd 3, 4 lub 5, kod zostanie wyswietlony za pomoca
parametru PO028.

Tabela 6.1 na stronie 6-3 przedstawia kody wyswietlane w tych parametrach, dotyczace gtéwnych akcesoriow
CFW-11.
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Tabela 6.1: Kody identyfikacyjne akcesoriow CFW-11

Kod identyfikacyjny

Nazwa Opis Slot P0027 P0028

Modut z 2 14-bitowymi wejsciami analogowymi, 2 wejsciami cyfrowymi,
I0A-01 2 14-bitowymi wyjsciami analogowymi napigciowymi lub pradowymi, 2 1 FD-- ----
wyjsciami cyfrowymi z otwartym kolektorem

Modut z 2 izolowanymi wejsciami analogowymi, 2 wejsciami cyfrowymi, 2 izo-

|IOB-01 lowanymi wyjsciami analogowymi napieciowymi lub pragdowymi, 2 wyjsciami 1 FA-- ----
cyfrowymi z otwartym kolektorem
I0C-01 Modut z 8 izolowanymi wejsciami cyfrowymi i 4 wyjsciami przekaznikowymi 1 C1--
10C-02 Cl\)/tlev%Lrjt’r yz k80 :Z%g\:/anym wejsciami cyfrowymi i 8 wyjsciami cyfrowymi typu y C5--
I0C-03 Modut z 8 izolowanymi wejsciami cyfrowymi i 7 wyjsciami cyfrowymi 500 mA 1 C6 ----
IOE-01 Modut przetwornika temperatury PTC 1 25--
IOE-02 Modut przetwornika temperatury PT110 1 23--
|IOE-03 Modut przetwornika temperatury KTY84 1 2f==
ENG-01 g/%i:ifgﬁigggénkrementalnego 5 do 12 Vdc, 100 kHz, z repeaterem o L
ENC-02 Modut enkodera inkrementalnego 5 do 12 Vdc, 100 kHz --C2
RS-485-01 Modut komunikagji szeregowej RS-485 ---- CE--
RS-232-01 Modut komunikacji szeregowej RS-232C CC--
Modut komunikagji szeregowej RS-232C z kluczami do programowania
RS-232:02 mikrokontrolera PJamiec I?LASIJ-| Pres o CC--
CAN/RS-485-01 | Modut interfejsu CAN i RS-485 CA--
CAN-01 Modut interfejsu CAN CD--
PLC11 Modut PLC 1, ----

PROFIBUS DP-01 | Modut interfejsu Profibus DP
PROFIBUS DP-05 | Modut interfejsu Profibus-DP
DEVICENET-05 | Modut interfejsu DeviceNet

ETHERNET IP-05 | Modut interfejsu Ethernet
RS-232-05 Modut interfejsu RS-232
RS-485-05 Modut interfejsu RS-485

MMF-03 Modut pamieci FLASH

ORI OINOW| W WWIN N
w

W przypadku modutéw komunikacyjnych Anybus-CC (gniazdo 4), modutu PLC11 i modutu pamieci FLASH, kod
identyfikacyjny P028 bedzie zalezat od kombinacji tych akcesoridw, jak przedstawiono w Tabela 6.2 na stronie
6-3.

Tabela 6.2: Utworzenie dwdch pierwszych kodéw dla parametru P0028

Bity

7 6 5 | 4 3 2 1 0

]
O D
on £ z Moduty Anybus-CC
=] o < 01 = Aktywny modut 0 0 0 0
8 3T 10 = Modut pasywny
> o)

=

2" Kod Szesnastkowy 15t Kod Szesnastkowy

™ Bit 7: wskazuje obecnosé modutu PLC (0 = bez modutu PLC, 1 = z modutem PLC).
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@ Bit 6: wskazuje obecnos¢ modutu pamieci FLASH (0 = bez modutu pamieci, 1 = z modutem pamieci).
@ Bity 5 i 4: wskazujg obecnos¢ modutdw Anybus-CC w nastepujacy sposob.

Tabela 6.3: Typy modutdw

Bity
5 4 Typ modutu Nazwa
0 1 Aktywny PROFIBUS DP-05, DEVICENET-05, ETHERNET IP-05
1 0 Pasywny RS-232-05, RS-485-05

Bity 3, 2, 110 sg ustalone na 0000 i zawsze tworza kod ,0” w systemie szesnastkowym.

Przyktad: W przypadku falownika wyposazonego w moduty I0A-01, ENC-02, RS-485-01, PROFIBUS DP-05 i
modut pamieci FLASH, kod szesnastkowy przedstawiony w parametrach P0027 i P0028 to odpowiednio FDC2 i

B CES50 (Tabela 6.4 na stronie 6-4).

Tabela 6.4: Przyktad dwdch pierwszych znakdw kodu pokazanego w P0028 dia PROFIBUS DP-05 i modutu pamieci FLASH

7 6 5 4 3 2 1 0
0 1 0 1 0 0 0 0
5 0

P0029 - Konfiguracja Sprzetu Zasilajacego

Regulowany Zakres: Bit O do 5 = Prgd znamionowy Ustawienie
Bit 6 i 7 = Napiecie znamionowe Fabryczne:
Bit 8 = Filtr EMC

Bit 9 = Przekaznik bezpieczenstwa

Bit 10 = (0)24V/(1)DC Link

Bit 11 = Sprzet specjalny DC

Bit 12 = Dynamiczny Hamowanie IGBT

Bit 13 = Specjalny

Bit 14 i 15 = Zarezerwowane
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: \_{ 42 Dane falownika ‘

Opis:

Podobnie jak parametry PO027 i P0028, parametr P0O029 identyfikuje model falownika i obecne akcesoria.
Kodowanie jest tworzone przez kombinacje cyfr binarnych i prezentowane na klawiaturze (HMI) w formacie
szesnastkowym.

Bity sktadajgce sie na kod sa wyjasnione w Tabela 6.5 na stronie 6-4.

Tabela 6.5: Sktadnia kodu parametru P0029

Bity
15 | 14 | 13 12 11 10 | 9 7 | 6 5 | 4 | 3 | 2 | 1 | o0
> © .
3 _E E - Napiecie
Z hamo- c | £&|
) o SR c 00 =200...240 V
1 1 0 waniem 0 g o § 15 01 = 380...480 V Pradowe
& X 3 £
GBT 7 [8e| £ | 10-500..600V
Nl NS 11 = 660...690 V
4 Kod Szesnastkowy 39 Kod Szesnastkowy 2" Kod Szesnastkowy 15t Kod Szesnastkowy

Bity 15, 14 i 13: sg ustalone na 110.
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Bit 12: wskazuje obecnos¢ IGBT hamowania dynamicznego (0 = z IGBT hamowania, 1 = bez IGBT hamowania).

Bit 11: wskazuje, czy falownik jest wyposazony w ,specjalny sprzet DC” (opcjonalny) (1 = CFW11 ze specjalnym
sprzetem DC, 0 = dla innych modeli falownikdw).

Bit 10: wskazuje, czy falownik posiada konwerter DC/DC do odbioru zewnetrznego zasilania elektroniki 24 V
(0 = z konwerterem DC/DC, 1 = bez konwertera DC/DC 24 V).

Bit 9: wskazuje obecnos¢ przekaznika bezpieczenstwa (O = bez przekaznika bezpieczenstwa, 1 = z przekaznikiem
bezpieczenstwa).

Bit 8: wskazuje, czy falownik jest wyposazony w filtr przeciwzaktdéceniowy RFI (O = bez filtra RFI, 1 = z filtrem RFI).

Bity 7 i 6: wskazujg napiecie zasilania falownika (00 = 200...240 V, 01 = 380/480 V).

Bity 5, 4, 3, 2, 11 0: wraz z bitami wskazania napiecia (7 i 6) wskazujg prad znamionowy falownika (ND). Tabela
6.6 na stronie 6-5 przedstawia kombinacje dostepne dla tych bitow.

Tabela 6.6: Biezaca kodyfikacja dla parametru PO029

. . Bity Bity
Rozmiar obudowy Napigcie 7 6 Pradowe 5 2 3 2 1 0
2 A* 0 0 0 0 0 0
6 A* 0 0 0 0 0 1
7 A 0 0 0 0 1 0
A 10A 0 0 0 0 1 1
7A 0 0 0 1 0 0
10A 0 0 0 1 0 1
13 A 0 0 0 1 1 0
16 A 0 0 0 1 1 1
24 A 0 0 1 0 0 0
B 200... 240 V 0 0 28 A 0 0 1 0 0 1
33,5 A 0 0 1 0 1 0
45 A 0 0 1 1 0 0
C 54 A 0 0 1 1 0 1
70 A 0 0 1 1 1 0
D 86 A 0 1 0 0 0 0
105 A 0 1 0 0 0 1
180 A 0 1 0 0 1 0
E 211 A 0 1 0 0 1 1
142 A 0 1 0 1 0 0
3,6 A 0 0 0 0 0 0
5A 0 0 0 0 0 1
A 7A 0 0 0 0 1 0
10 A 0 0 0 1 0 0
13,5 A 0 0 0 1 0 1
17 A 0 0 1 0 0 0
B 24 A 0 0 0 1 1 0
31A 0 0 0 1 1 1
38 A 0 0 0 0 1 1
C 45 A 0 0 1 0 1 0
58,5 A 0 0 1 0 1 1
D 70,5 A 0 0 1 1 0 0
88 A 0 0 1 1 0 1
105 A 0 1 0 0 0 0
142 A 0 1 0 0 0 1
E 380... 480 V 0 1 180 A 0 1 0 0 1 0
211 A 0 1 0 0 1 1
226 A 0 1 0 1 0 0
242 A 1 1 0 0 0 0
F 312 A 1 1 0 0 0 1
370 A 1 1 0 0 1 0
477 A 1 1 0 0 1 1
515 A 1 1 1 0 0 0
760 A 1 1 0 1 1 1
G 601 A 1 1 1 0 0 1
720 A 1 1 1 0 1 0
760 A 1 1 1 0 1 1
795 A 1 1 1 1 0 0
H 877 A 1 1 1 1 0 1
1062 A 1 1 1 1 1 0
1141 A 1 1 1 1 1 1
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Bity Bity

Rozmiar obudowy Napiecie Pradowe

2,9A
4,2 A
7A
8,5 A
11A
15 A
20 A
24 A
30 A
35 A
46 A
54 A
73 A
660... 690 V 1 1 100 A
108 A
130 A
147 A
F 195 A
259 A
259 A
312 A
365 A
427 A
478 A
518 A
628 A
703 A

—|a|a|alo|lo|lololo|lo|lo|lo|lolo|w|w|w|olo|o|lo|lo|o|lo|o|lo|lo|la
olo|lo|lo|a|=|a|a|alala|aa|lala|a|a|lolo|lo|lo|o|o|o|o|o|ols
o|lo|lo|lo|=|=|=|a|a|lo|lo|o|o|o|o|o|o|=|=|o|lo|o|o|o|o|o|o|w
o|lo|o|lo|-|o|lo|o|o|=|=|=|~|o|lo|o|o|o|o|=|a|=|=|o|lo|o|o|m
—|=|o|lolo|=w|=|o|lo|=|=|o|lo|=|=|na|o|olo|=|=|o|lo=|=|o|o|=
—lo|=|olo|=|o|=|o|=|o|=|o|=|=|o|=|=a|o|=|o|=|o|=|o|=|o|le

* Modele z zasilaniem jednofazowym/tréjfazowym.

Przyktad: Dla CFW-11 10V, 380...480 V, z filtrem przeciwzakidceniowym RFI, bez przekaznika bezpieczenstwa
i bez zewnetrznego zasilania 24 V, kod szesnastkowy wyswietlany na klawiaturze (HMI) dla parametru P0O029 to

Cb544 (patrz Tabela 6.7 na stronie 6-7).

Tabela 6.7: Przyktad kodu w P0029 dla okreslonego modelu falownika
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

1 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 0 0 1 0 0
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P0295 - Prad Znamionowy Nd/Hd Vfd

Regulowany Zakres:

6-8 | CFW-11

36A/36A
5A/5A
6A/5A

©CO~NDAWN = O
W
\‘
>
~
\‘
>

12=24A/20A
13=28A/24A
14=31A/25A
15=3356A/28A
16=38A/33A
17=45A/36 A
18=45A/38A
19=54A/45A
20=585A/47 A
21=70A/56 A
22=705A/61A
23=86A/70A

24 =88A/73A
25=106A/86 A

26 =427 A/ 340 A
27 =470 A/ 380 A
28=811A/646 A
29=893A/T722 A
30=1217 A/ 969 A
31 =1340A/1083 A
32 =1622 A/ 1292 A
33=1786 A/ 1444 A
34 =2028 A/ 1615 A
35 =2232 A/ 1805 A
36=2A/2A

37 =640A/515A
38=1216 A/ 979 A
39 =1824 A/ 1468 A
40 = 2432 A/ 1957 A
41 =3040 A/ 2446 A
42 =600 A/515 A
43=1140A/979 A
44 =1710 A/ 1468 A
45 =2280 A/ 1957 A
46 = 2850 A/ 2446 A
47 =105A/88 A

48 =142 A/ 1156 A
49 =180A/142 A
50=211A/180 A
51=242A/211 A
52 =312 A/ 242 A
53=370A/312 A
54 =477 A/ 370 A
55 =515 A/ 477 A
56 =601 A/515A
57 =720 A/ 560 A
58=29A/2,7A
50=42A/38A
60=7A/65A
61=85A/7A
62=10A/9A

Ustawienie
Fabryczne:
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63=11A/9A
64=12A/10A
65=15A/13A
66=17A/17A

67 =20A/17 A
68=22A/19A
69=24A/21A
70=27A/22 A
71=30A/24 A
72=32A/27 A
73=35A/30A
74=44A/36A
75=46A/39A

76 =53 A/44 A

77 =54A/46 A

78 =63 A/53 A
79=73A/61A
80=80A/66A
81=100A/85A
82 =107 A/90 A
83=108 A/95A
84 =125 A/107 A
85=130A/108 A
86 =150A/122 A
87 =147 A/ 127 A
88=170A/150 A
89=195A/165A
90=216 A/180 A
91 =289 A/240 A
92 =259 A/ 225 A
983 =315A/289 A
94 =312 A/ 259 A
95 =365A/315A
96 =365A/312 A
97 =435 A/ 357 A
98 =428 A/ 355 A
99 =472 A/ 388 A
100 =700A /515 A
101 = 1330 A/ 979 A
102 = 1995 A/ 1468 A
103 = 2660 A/ 1957 A
104 = 3325 A/ 2446 A
105 =795 A/ 637 A
106 =877 A/ 715 A
107 = 1062 A/ 855 A
108 = 1186 A/ 943 A
109 =584 A/ 504 A
110=478 A/ 410 A
111 =625A/540 A
112 =518 A/ 447 A
1183 =758 A/ 614 A
114 =628 A/ 518 A
115 =804 A/ 682 A
116 =703 A/ 594 A
117 =760 A/ 600 A
118 =760 A/ 560 A
119=226 A/ 180 A

Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za posrednictwem ‘ 01 GRUPY PARAMETROW
interfejsu HMI: u 42 Dane falownika
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Opis:

Ten parametr przedstawia pragd znamionowy falownika dla trybu normalnego przeciazenia (ND) i trybu duzego
przecigzenia (HD). Tryb pracy falownika, jesli jest to ND lub HD, jest definiowany przez zawartos¢ P0298.

P0296 - Napiecie Znamionowe Linii

Regulowany Zakres: 0=200...240V

1=380V

2=400/415V
3=440/460V

4 =480V

5=500/525V
6=550/575V

7 =600V

8 =660 /690 V

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

\—{ 42 Dane falownika

Ustawienie zgodne z napieciem zasilania falownika.

Ustawienie
Fabryczne:

Zgodnie z
modelem
falownika

Regulowany zakres zalezy od modelu falownika, zgodnie z Tabela 6.8 na stronie 6-10, ktdéra przedstawia

réwniez domysing wartosé fabryczna.

~
f NOTATKA!
W przypadku regulacji za pomoca klawiatury (HMI) parametr ten moze automatycznie zmieniac
nastepujace parametry: PO151, P0153, P0185, PO190, P0321, P0322, P0323 i PO400. )
N
f NOTATKA!
Po zmianie PO296 = 5, 6 lub 7 na P0296 = 8 lub odwrotnie, nastepujace parametry moga
zosta¢ zmienione automatycznie: P0029, P0135, P0O156, PO157, PO158, P0290, P0295,
P0297, PO401 i PO410. )

Tabela 6.8: Ustawienie PO296 zgodnie z modelem falownika CFW-11

Model Przetwornicy Regulowany zakres Ustawienie Fabryczne
200-240 V 0 =200...240 V 0
1=380V
2=400/415V
380-480 v 3 =440/ 460V 8
4 =480V
5=500/525V
500-600 V 6=550/575V 6
7 =600V
660-690 V 8 =660/690V 8
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P0297 - Czestotliwos¢ Przetaczania

Regulowany Zakres: 0=1,25kHz Ustawienie Zgodnie z
1=2,5kHz Fabryczne: modelem
2 =5,0kHz falownika
3=10,0 kHz
4 =2,0kHz

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za posrednictwem | 01 GRUPY PARAMETROW |

interfejsu HMI: \—{ 42 Dane falownika ‘

Opis:

Dozwolony prad dla czestotliwosci przetaczania innych niz domysine mozna znalez¢ w tabelach dostepnych w a
rozdziale 8 - Specyfikacje techniczne, instrukcji obstugi CFW-11.

Czestotliwosé przetgczania falownika mozna dostosowac do potrzeb aplikagii.

Wyzsze czestotliwosci przetgczania oznaczajg nizszy hatas akustyczny silnika, jednak wybdr czestotliwosci
przetgczania skutkuje kompromisem miedzy hatasem akustycznym silnika, stratami w IGBT falownika i
maksymalnymi dopuszczalnymi prgdami.

Zmniejszenie czestotliwosci przefgczania zmnigjsza efekty zwigzane z niestabilnoscig silnika, ktére wystepuja
w okreslonych warunkach zastosowania. Zmniejsza rowniez prad uptywowy, co pozwala unikngé aktywacii
usterek FO74 (Usterka uziemienia) lub FO70 (Przetezenie/zwarcie wyjscia).

Wskazéwki: Opcja 0 (1,25 kHz) jest dozwolona tylko dla sterowania V/f, VWW lub VWW PM (P0202 =0, 1, 2, 5 lub 8).

f NOTATKA!
W przypadku, gdy wybrana opcja jest niedozwolona, HMI wyswietli komunikat: ,P0297 i P0296
Niezgodne”, a status falownika zmieni sie na: ,Config”, a PO006 = Konfiguracja. Niezgodnosci

miedzy parametrami P0296 i P0297 przedstawiono w opgcji 37 w Sekcja 5.7 NIEZGODNOSC
MIEDZY PARAMETRAMI na stronie 5-12 niniejszej instrukciji.

P0298 - Aplikacja

Regulowany Zakres: 0 = Normalne obcigzenie (ND) Ustawienie O
1 = Duza obcigzalnos¢ (HD) Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za posrednictwem ‘ 01 GRUPY PARAMETROW ‘

interfejsu HMI: \—{ 42 Dane falownika ‘

Opis:

Ustaw zawartosc¢ tego parametru zgodnie z aplikacja.

Regufa Normal Duty (ND) okresla maksymalny prad dla pracy ciagtej (I, ) i Przeciazenie 110 % w ciggu 1
minuty. Nalezy go uzywac do napedzania silnikdw, ktdre 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.

Regufa Heavy Duty (HD) okresla maksymalny prad dla pracy ciagtej (. ,,,) | Przecigzenie 150 % w ciggu 1
minuty. Musi by¢ uzywany do napedzania silnikow, ktére w tym zastosowaniu podlegaja wysokim momentom
przecigzeniowym w stosunku do ich znamionowego momentu obrotowego, podczas pracy ze statg predkoscia,
podczas rozruchu, przyspieszania lub zwalniania.

Wartosci lomno | lnom-np S8 Przedstawione w P0295. Wiecej informacji na temat tych trybdw pracy mozna znalez¢
w instrukcji obstugi CFW-11, rozdziat 8 - Dane techniczne.
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7 URUCHAMIANIE | USTAWIENIA

Aby uruchomic kilka typdw elementdw sterujgcych, zaczynajac od ustawien fabrycznych, nalezy zapoznac
sie z ponizszymi sekcjami:

- Sekcja 9.5 URUCHOMIENIE W TRYBIE STEROWANIA U/F na stronie 9-15.

- Sekcja 10.3 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA VWW na stronie 10-5.

- Sekcja 11.9 URUCHOMIENIE W TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA | Z ENKODEREM na
stronie 11-35.

- Sekcja 12.8 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA WEKTOROWEGO PM na stronie 12-14.

- Sekcja 13.6 URUCHOMIENIE W TRYBIE VWVW PM na stronie 13-8.

Aby uzy¢ wczesniej wezytanych parametrow, patrz Sekcja 7.1 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ [06] na
stronie 7-1, opisana dalej.

7.1 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ [06]

Funkcje CFW-11 BACKUP umozliwiajg zapisanie zawartosci biezgcych parametréw falownika w okreslonej
pamieci lub odwrotnie (nadpisanie zawartosci biezgcych parametréw zawartoscig pamieci). Ponadto dostepna
jest funkcja aktualizacji oprogramowania za pomocg modutu pamieci FLASH.

P0204 - Wczytywanie/Zapisywanie Parametrow

Regulowany Zakres: 0 = Nieuzywany Ustawienie O
1 = Nieuzywany Fabryczne:
2 = Reset P0045
3 = Reset PO043
4 = Reset P0044
5 = Obcigzenie 60 Hz
6 = Obcigzenie 50 Hz
7 = Wczytanie Parametrow Dla Uzytkownika Nr 1
8 = Wczytanie Parametrow Dla Uzytkownika Nr 2
9 = Wczytanie Parametrow Dla Uzytkownika Nr 3
10 = Zapisanie Parametrow Dla Uzytkownika Nr 1
11 = Zapisanie Parametrow Dla Uzytkownika Nr 2
12 = Zapisz Uzytkownika 3

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 06 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ
posrednictwem interfejsu HMI:
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Opis:

Umozliwia zapisanie rzeczywistych parametrow falownika w obszarze pamieci EEPROM modutu sterujgcego
lub odwrotnie, zatadowanie zawartosci tego obszaru do parametrow. Umozliwia takze resetowanie licznikow

czasu wigczenia (P0043), kWh (P0044) i czasu wigczenia wentylatora (PO045). Tabela 7.1 na stronie 7-2 opisuje

dziatania wykonywane przez kazdg opcje.

Tabela 7.1: Parametr P0204 opcje

P0204

Dziatanie

0,1

Nieuzywany: Brak dziatania

2

Reset P0045: resetuje wigczony licznik godzin pracy wentylatora

Reset P0043: resetuje wigczony licznik godzin

Reset P0044: resetuje licznik KWh

Zataduj 60 Hz: taduje ustawienia fabryczne 60 Hz do parametréw falownika

Zataduj 50 Hz: faduje ustawienia fabryczne 50 Hz do parametréw falownika

Zataduj uzytkownika 1: taduje parametry uzytkownika 1 do biezacych parametréow falownika

(N O~ W

Zataduj uzytkownika 2: taduje parametry uzytkownika 2 do biezacych parametréw falownika

Zataduj uzytkownika 3: taduje parametry uzytkownika 3 do biezacych parametréw falownika

Zapisz uzytkownika 1: zapisuje biezace parametry falownika w pamieci parametréw User 1

11

Zapisz uzytkownika 2: zapisuje biezace parametry falownika w pamieci parametrow User 2

12

Zapisz uzytkownika 3: zapisuje biezace parametry falownika w pamieci parametrow User 3

Aby zatadowac parametry z User 1, User 2 i/lub User 3 do obszaru roboczego CFW-11 (P0204 = 7, 8 lub 9),

Pamie¢
uzytkownika
1
Aktualne o
parametry Ustawienie
N falownika Fabryczne
P2
XSl
4
Pamigc 0‘29[)( Pamie¢
uzytkownika < uzytkownika
3 2

Rysunek 7.1: Transfer parametrow

konieczne jest wczesniejsze zapisanie tych obszardow.

Operacja fadowania jednej z tych pamieci moze by¢ réwniez wykonywana za posrednictwem wejs¢ cyfrowych
(DIx). Patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12, aby uzyskac wiecej informaciji na temat tego

programowania (P0204 = 10, 11 lub 12).

NOTATKA!

Gdy P0204 = 5 lub 6, parametry P0201 (Jezyk), P0295 (Prad znamionowy), P0296 (Napiecie
znamionowe linii), P0297 (Czestotliwos¢ przetaczania), PO308 (Adres szeregowy), P0352
(Konfiguracja sterowania wentylatorem) i PO359 (Stabilizacja pradu silnika) nie zostang zmienione

przez ustawienia fabryczne.
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P0317 - Zorientowane Uruchomienie

Regulowany Zakres: 0 = Nie Ustawienie O
1=Tak Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 02 ZORIENTOWANY START-UP

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Gdy wartos¢ tego parametru zostanie zmieniona na ,, 17, rozpocznie sie procedura uruchamiania zorientowanego.
CFW11 przechodzi w stan ,CONF”, ktéry jest wskazywany na interfejsie HMI. W ramach Zorientowanego
Uruchomienia uzytkownik ma dostep do waznych parametréw konfiguracyjnych CFW11 i silnika dla typu
sterowania, ktéry ma by¢ uzywany w aplikacji. Wiecej informacji na temat korzystania z tego parametru mozna
znalez¢ w ponizszych sekcjach:

- Sekcja 10.3 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA VWW na stronie 10-5.

- Sekcja 11.9 URUCHOMIENIE W TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA | Z ENKODEREM na
stronie 11-35.

- Sekcja 12.8 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA WEKTOROWEGO PM na stronie 12-14.

- Sekcja 13.6 URUCHOMIENIE W TRYBIE VWW PM na stronie 13-8.

P0318 - Funkcja Kopiowania Memcard

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1 =VFD - MemCard Fabryczne:
2 = MemCard — VFD

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 06 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Funkcja ta umozliwia zapisanie zawartosci parametrow zapisu falownika w module pamieci FLASH (MMF) lub
odwrotnie i moze by¢ uzywana do przenoszenia zawartosci parametréw z jednego falownika do drugiego.

Tabela 7.2: Opcje parametru PO318

P0318 Dziatanie
0 Nieaktywny: brak dziatania
1 Falownik - MemCard: przesyta zawartosS¢ parametrow pradu inwertera do MMF

MemCard — Falownik: przesyta zawartos¢ parametrow zapisanych w MMF do ptyty sterujacej falownika

2 Po zakonczeniu przesytania nastepuije reset falownika. Zawarto$¢ P0O318 powraca do 0

Po zapisaniu parametréw jednego falownika w module pamieci FLASH, moZliwe jest przekazanie ich do innego
falownika za pomocg tej funkcji. Jesli jednak falowniki sg réznymi modelami lub majg niekompatybilne wersje
oprogramowania, klawiatura (HMI) wyswietli komunikat ,,Flash Mem. Module with invalid parameters” i nie zezwoli
na kopiowanie.
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4 N
ﬁ: NOTATKA!
Wazne dla PO318 = 1.
Podczas pracy falownika zmodyfikowane parametry sa zapisywane w module pamieci FLASH,

niezaleznie od polecenia uzytkownika. Gwarantuje to, ze MMF zawsze bedzie posiadat
zaktualizowang kopie parametrow falownika.

f NOTATKA!
Wazne dla PO318 = 1.

Gdy falownik jest zasilany i modut pamieci jest obecny, aktualna zawarto$¢ parametrow jest
poréwnywana z zawartoscig parametrow zapisanych w MMF, a w przypadku rozbieznosci na
klawiaturze (HMI) wyswietla sie komunikat ,Flash Mem.Module with different parameters” (Modut
pamieci flash z innymi parametrami). Po 3 sekundach komunikat ten zostaje zastgpiony menu
parametru P0318. Uzytkownik ma mozliwos¢ nadpisania zawartosci modutu pamieci (wybierajac
P0318 = 1) lub nadpisania parametrow falownika (wybierajac P0318 = 2), a nawet zignorowania

L komunikatu poprzez zaprogramowanie P0318 = 0. )

4 M\

ﬁ: NOTATKA!
W przypadku korzystania z karty komunikacii sieciowej, funkcji SoftPLC lub karty PLC11 zaleca
sie ustawienie parametru PO318 = 0.x

\ J
P0319 - Funkcja Kopiowania Hmi
Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 0
1 =VFD — HMI Fabryczne:
2 =HMI — VFD
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 06 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Funkcja kopiowania interfejsu HMI jest podobna do poprzedniegj i stuzy réwniez do przesytania zawartosci
parametréw z jednego falownika do drugiego (innych). Falowniki majg te sama wersje oprogramowania. Jesli
wersje sg rozne, po zaprogramowaniu P0319 = 2, HMI wyswietli komunikat ,Incompatible software version”
przez 3 sekundy. Po usunieciu komunikatu z HMI, zawartos¢ PO319 powraca do zera.

Tabela 7.3: Parametr PO319 opcje

P0319 Dziatanie

0 Nieaktywny: brak dziatania

Falownik — HMI: przenosi parametry pradu falownika i zawartos¢ pamieci uzytkownika 1, 2 i 3 do pamigci nieulotnej (EE-

! PROM) klawiatury (HMI). Parametry pradu falownika pozostajg niezmienione ™

HMI — Falownik: przenosi zawartos¢ nieulotnej pamieci klawiatury (HMI) (EEPROM) do biezacych parametréw falownika i

2 do pamieci uzytkownika 1, 2 i 3. Po zakoriczeniu transferu nastepuje reset falownika ™

(1) Zawartos¢ P0O319 powraca do zera.

4 M\

f NOTATKA!

W przypadku, gdy klawiatura (HMI) zostata wczesniej zatadowana parametrami z wersiji ,,innej”
niz wersja falownika, do ktérego probujemy skopiowac parametry, operacja nie zostanie
wykonana, a klawiatura (HMI) wskaze btad FO82 (Copy Function Fault). Jako ,rozne” wersje
rozumie sig te, ktdre réznig sie cyframi X" i ,y", przy zatozeniu, ze numery wersji oprogramowania

sg opisane jako Vx.yz.
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Przyktad: Wersja V1,60 — (x = 1, y = 6 i z = 0) wczesniej zapisane w klawiaturze (HMI)

M Wersja falownika: V1,75 > (x'=1,y' =71z ' =5)
P0319 =2 — F082 [(y =6) —> (y' = 7)]

M Wersja falownika: V1,62 > (x'=1,y' =6iz'=2)
P0319 =2 — normalna kopia [y =6) = (y' =) i [x=1) = (X' = 1)]

Aby skopiowac parametry z jednego falownika do drugiego, nalezy postepowac w nastepujacy sposob:
1. Podtacz klawiature (HMI) do falownika, z ktérego chcesz skopiowac parametry (falownik A).
2. Ustaw P0319 = 1 (VFD — HMI), aby przesta¢ parametry z falownika A do klawiatury (HMI).

3. Nacisnij prawy ,Soft Key” ,Save”. P0319 powraca automatycznie do 0 (nieaktywne), gdy tylko przeniesienie
zostanie zakonczony.

4. Odfgcz klawiature (HMI) od falownika.
5. Podtacz te sama klawiature (HMI) do falownika, do ktérego chcesz przenies¢ parametry (falownik B).

6. Ustawi¢ P0319 = 2 (HMI — VFD), aby przesta¢ zawartos¢ nieulotnej pamieci klawiatury (HMI) (EEPROM
z parametrami falownika A) do falownika B.

7. Nacisnij prawy ,Soft Key” ,Save”. Gdy wartos¢ PO319 powrdci do 0, przesytanie parametrow zostanie
zakonczone.

Od tego momentu falowniki A i B beda miaty parametry o tej samej zawartosci.
Wskazoéwki:
M W przypadku, gdy falowniki A i B nie sa tego samego modelu, sprawdz wartosci P0296 (napiecie
znamionowe linii) i PO297 (czestotliwos¢ przetaczania) w falowniku B.

M Jesli falowniki A i B napedzajg rézne silniki, sprawdz parametry silnika falownika B.

8. Aby skopiowac¢ zawartos¢ parametrow falownika A do innych falownikéw, nalezy powtdrzy¢ opisane
wczesniej procedury od 5 do 7.

FALOWNIK FALOWNIK
A B
Parametry Parametry
X
PNV o H HMI > INV
¥
EEPROM EEPROM
HMI HMI

Rysunek 7.2: Kopiowanie parametrow z ,Inwertera A” do ,,Inwertera B”

NOTATKA!

Dopoki klawiatura (HMI) wykonuje procedure odczytu lub zapisu, jej obstuga nie bedzie mozliwa.
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P0600 - Aktualizacja Oprogramowania Sprzetowego

Regulowany Zakres: 0 = Nieaktywny Ustawienie 0
1 = Inwerter -> Karta pamieci Fabryczne:
2 = Karta pamieci -> Falownik

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za 06 PARAMETRY KOPII ZAPASOWEJ

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Funkcja ta umozliwia zapisanie oprogramowania sprzetowego falownika w module pamieci Flash (MMF) lub
zatadowanie oprogramowania sprzetowego MMF do falownika.

Tabela 7.4: Opcje parametru PO600

P0600

Opis Dziatania

0

Nieaktywny: brak dziatania

1

Inverter -> MemCard: zapisuje oprogramowanie sprzetowe falownika w MMF. Po rozpoczeciu tego procesu
falownik przejdzie do konfiguracji, a po zakonczeniu parametr PO600 automatycznie powrdci do 0

MemCard -> Inverter: taduje oprogramowanie sprzetowe MMF do falownika. Po uruchomieniu procesu
falownik przejdzie do konfiguraciji i wyswietli komunikat ,,Aktualizacja oprogramowania uktadowego; nie wytaczaj
falownika”, a nastepnie kolejny komunikat ,HMI zasygnalizuje utrate komunikagcji”. Po zakonczeniu falownik
wznawia komunikacje, a wartos¢ PO600 automatycznie powraca do 0
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Dostepne Typy Sterowania

8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA
8.1 RODZAJE KONTROLI

Falownik zasila silnik zmiennym napieciem, pradem i czestotliwoscig, za pomoca ktérych uzyskuje sie
kontrole predkosci silnika. Wartosci stosowane do silnika sg zgodne ze strategig sterowania, ktéra zalezy
od wybranego typu sterowania i ustawier parametrow falownika.

Wybierz typ sterowania w zaleznosci od wymagan statycznych i dynamicznych, momentu obrotowego i
predkosci napedzanego obcigzenia.

Tryby sterowania i ich gtdwne cechy:
M V/f: sterowanie skalarne; jest to najprostszy tryb sterowania, poprzez narzucone napiecie/czestotliwosé;

z regulacjg predkosci w petli otwartej lub z kompensacja poslizgu (programowalng); umozliwia prace
wielosilnikowa.

M VVW: Wektor napiecia WEG; umozliwia statyczng kontrole predkosci, dokfadniejsza niz tryb U/f;
automatycznie dostosowuie sie do zmian linii, a takze do zmian obcigzenia, jednak nie zapewnia szybkie;
reakcji dynamicznej.

M Wektor bezczujnikowy: jest to sterowanie polowe; bez czujnika predkosci silnika; moze napedzac
dowolny standardowy silnik; zakres regulacji predkosci 1:100; statyczna precyzja regulacji predkosci
0,5 % predkosci znamionowej; wysoka dynamika sterowania.

M Wektor z enkoderem: Jest to sterowanie polowe; wymaga enkodera silnika i modutu interfejsu enkodera
falownika (ENC1 lub ENC2); regulacja predkosci do 0 obr / min; statyczna precyzja regulaciji predkosci
0,01 % predkosci znamionowej; wysoka statyczna i dynamiczna wydajnos¢ sterowania predkoscig i
momentem obrotowym.

M Wektor z enkoderem dla silnika PMSM: Wymaga on enkodera inkrementalnego w silniku i modutu
interfejsu enkodera (ENC1, ENC2 lub PLC11) w falowniku.

M Wektor bezczujnikowy dla silnika PMSM: Bez czujnika predkosci na silniku; Zakres regulaciji predkosci
1:100.

M VVW dla silnika PMSM: (Voltage Wektor WEG for Permanent Magnet) wykorzystuje metode sterowania
opartg na technice sterowania wektorowego zorientowanego napieciowo dla silnikdw z magnesami
trwatymi z dobrg wydajnoscig dla systemdéw o powolnej dynamice.

Wszystkie te tryby sterowania zostaty szczegdtowo opisane w Rozdziat 9 SCALAR CONTROL (V/F) na
stronie 9-1, Rozdziat 10 KONTROLA VWW na stronie 10-1, Rozdziat 11 KONTROLA WEKTOROW na
stronie 11-1, Rozdziat 12 KONTROLA WEKTOROW PM na stronie 12-1 i Rozdziat 13 STEROWANIE V/F
DLA SILNIKOW SYNCHRONICZNYCH Z MAGNESAMI TRWALYMI (VWWW PM) na stronie 13-1, powigzane
parametry i kierunki dotyczgce korzystania z kazdego z tych trybdw.
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Sterowanie skalarne (V/f)

9 SCALAR CONTROL (V/F)

Skfada sie z prostego sterowania opartego na krzywej taczacej napiecie wyjsciowe i czestotliwosc. Falownik
dziata jako zrédto napiecia, generujgc wartosci czestotliwosci i napiecia zgodnie z tg krzywa. Mozliwe jest
dostosowanie tej krzywej do standardowych silnikéw 50 Hz lub 60 Hz lub do silnikéw specjalnych za pomoca
regulowanej krzywej U/f. Patrz schemat blokowy na stronie Rysunek 9.1 na stronie 9-1.

Zaletg sterowania V/f jest to, ze ze wzgledu na swojg prostote wymaga tylko kilku ustawierl. Uruchamianie
jest szybkie i proste, a ustawienia fabryczne wymagajg zazwyczaj niewielu modyfikacji lub nie wymagaja

ich wcale.
P0202 = Typ sterowania
y P0202=01Iub 1 =V/A
A
PWM
P0136
v -~ PWM
Catkowite odniesienie J > w
T Predkos¢
(Patrz Rysunek 15.9 v APOZO2 =2 = Regulowane V/f
na stronie 15-35) pot4ol . ¢ JK
I
PO143F - == i
I
] I
PO144 | : ~
PO146  PO145
Predkos¢
Vv
T T Odniesienie |, = Prad wyjsciowy
i Vv Transf. < PS
P0137 P0138
Automatyczny moment
obrotowy
WZMOCNIENIE
o .. |Kompensacja l
Predkos¢ Predkos¢ posglizgu Aktywny

[ P0139

Rysunek 9.1: Schemat blokowy sterowania U/f

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

M Praca kilku silnikéw z tym samym falownikiem (praca wielosilnikowa).

M Prad znamionowy silnika jest mniejszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.

M Falownik jest, do celow testowych, wtgczony bez silnika lub z matym silnikiem i bez obcigzenia.

Sterowanie skalarne moze by¢ rowniez uzywane w aplikacjach, ktére nie wymagaja szybkiej reakciji
dynamicznej ani dokfadnosci regulacji predkosci, a takze nie wymagaja wysokiego momentu rozruchowego
(btad predkosci jest funkcjg poslizgu silnika, a poprzez zaprogramowanie parametru P0138 - Kompensacja
poslizgu - mozliwe jest uzyskanie doktadnosci okoto 1% przy predkosci znamionowej przy zmianie obcigzenia).
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9.1 STEROWANIE V/F [23]

P0136 - Reczne Zwiekszanie Momentu Obrotowego

Regulowany Zakres: 0do9 Ustawienie Zgodnie z
Fabryczne: modelem
falownika
Wiasciwosci: V/f i VWWW PM
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |

Opis:

Dziata przy niskich predkosciach, zwiekszajgc napiecie wyjsciowe falownika w celu skompensowania spadku
napiecia na rezystanciji stojana silnika, w celu utrzymania statego momentu obrotowego.

Optymalnym ustawieniem jest najnizsza wartos¢ P0136, ktdra umozliwia zadowalajace uruchomienie silnika.
Wartosci wyzsze niz konieczne zwieksza prad silnika przy niskich predkosciach, co moze doprowadzi¢ falownik
do btedu (FO48, FO51, FO71, FO72, FO78 lub F183) lub alarmu (A046, A047, A0S0 lub A110).

Napiecie wyjsciowe
A

Nominal

1/2 Nominal

P0136=0

» Predkosc

N N

nom/2 nom

Rysunek 9.2: Wptyw P0O136 na krzywa V/f (P0202=0 lub 1)

NOTATKA!

Dla ramek wiekszych niz ramka C, standardowa wartosciag jest 0. Dla innych standardowa
wartoscig jest 1.
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Sterowanie skalarne (V/f)

P0137 - Automatyczne Zwiekszanie Momentu Obrotowego

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

Wiasciwosci: V/fi VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |

Opis:

Automatyczna kompensacja momentu obrotowego kompensuje spadek napiecia na rezystancji stojana w funkcji
pradu czynnego silnika.

Kryteria regulacji parametru PO137 sg takie same jak w przypadku parametru PO136.

+ .
Predkosc¢ odniesienia P|OX1 :;6 —> ®—I—> przﬁgfﬁ'ee do
+

silnika
P0O137
Aktywnyprad | — »| Automatyczny
wyjsciowy xR
PO139
Rysunek 9.3: Schemat blokowy funkcji Torque Boost

Napiecie wyjsciowe
4

Nominal

1/2 Nominal

Strefa kompen-
sacji

» Predkosé

N

nom/2 nom

Rysunek 9.4: Wplyw P0137 na kizywa V/f (P0202 = 0...2)
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Sterowanie Skalarne (V/f)

P0138 - Kompensacja Poslizgu

Regulowany Zakres: -10,0 do +10,0 % Ustawienie 0,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |

Opis:

Parametr PO138 jest uzywany w funkcji kompensacji poslizgu silnika, gdy jest ustawiony na wartosci dodatnie. W
tym przypadku kompensuje spadek predkosci spowodowany przytozeniem obcigzenia do watu silnika. Zwieksza
czestotliwos¢ wyjsciowa w funkcji wzrostu pragdu czynnego silnika.

Ustawienie P0138 umozliwia precyzyjna regulacje kompensaciji poslizgu. Po ustawieniu PO138 falownik bedzie
utrzymywat statg predkosc¢ nawet przy zmianach obcigzenia, automatycznie dostosowujac napiecie i czestotliwosc.
Wartosci ujemne sg uzywane w specjalnych zastosowaniach, w ktérych chce sie zmniejszy¢ predkoscé wyjsciowa
w funkcji wzrostu pradu silnika.

Np.: Rozktad obcigzenia w silnikach pracujgcych rownolegle.

Catkowite odniesienie +‘ <§ i)
(Patrz Rysunek 9.1 na stronie Predkosd

9-1) +
Aktywny K . AF
> - 5 ompensacja
prad poslizgu
wyjsciowy
P0139 P0138

Rysunek 9.5: Schemat blokowy kompensacji poslizgu

A Napiecie wyjsciowe
\Y

nom peeereer e e e e e e = = -

(funkcja
: obcigzenia
0 T AFE Y sinka)

P Predkosé

nom

Rysunek 9.6: Krzywa U/f zkompensacjq poslizgu
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Sterowanie skalarne (V/f)

e B\
% Do regulacji parametru P0138 w celu kompensaciji poslizgu silnika:

1) Uruchom silnik bez obcigzenia przy okoto potowie predkosci robocze;.

2) Zmierzy¢ predkosc obrotowa silnika lub urzadzenia za pomoca tachometru.

3) Przytozy¢ obcigzenie znamionowe do urzadzenia.
L 4) Zwieksz zawartos¢ P0O138, az predkos¢ osiagnie wartos¢ zmierzong wczesniej bez obcigzenia.

N
NOTATKA!

L Nie uzywane, jesli P0202 = 8 (sterowanie VVW PM). )

P0139 - Filtr Pradu Wyjsciowego (Aktywny)

Regulowany Zakres: 0,0do 16,0's
Wiasciwosci: V/f | VWW
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f

Opis:
Ustawia statg czasowag aktywnego filtra pradu.

Ustawienie 0,2s
Fabryczne:

Jest uzywany w funkcjach automatycznego zwiekszania momentu obrotowego i kompensacji poslizgu. Patrz
Rysunek 9.3 na stronie 9-3.
Ustawia czas reakcji kompensacii poslizgu i automatycznego zwiekszania momentu obrotowego. Patrz Rysunek
9.3 na stronie 9-3 i Rysunek 9.5 na stronie 9-4.

P0140 - Czas Oczekiwania Przy Starcie

Regulowany 0,0do 10,0s
Zakres:

Ustawienie 0,0s
Fabryczne:
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Sterowanie Skalarne (V/f)

P0141 - Predkos¢ Spoczynkowa Przy Starcie

Regulowany Zakres: 0 do 300 obr./min Ustawienie 90 obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i VWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |

Opis:

P0140 ustawia czas, w ktorym predkos¢ jest utrzymywana na statym poziomie podczas przyspieszania. Patrz
Rysunek 9.7 na stronie 9-6.

P0141 ustawia krok predkosci podczas przyspieszania. Patrz Rysunek 9.7 na stronie 9-6.

Za pomocg tych parametrow mozna wprowadzi¢ krok predkosci podczas przyspieszania, pomagajac w
uruchamianiu obcigzen o wysokim momencie obrotowym.

A Predkosc

PO141 -+

v

P0140 Czas

Rysunek 9.7: Profil predkosci przyspieszania jako funkcja PO140 i PO141

NOTATKA!
Czas zakwaterowania zostanie uznany za zerowy, gdy aktywna jest funkcja Flying Start
(PO320 =1 lub 2).

P0202 - Typ Sterowania

Regulowany Zakres: 0=V/f60 Hz Ustawienie O
1=V/f50Hz Fabryczne:
2 = Regulacja V/f
3 = Bezczujnikowe sterowanie wektorowe
4 = Enkoder
5 = WW (wektor napiecia WEG)
6 = Enkoder PM
7 = PM bez czujnikdw

8 = WW PM
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |
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Sterowanie skalarne (V/f)

Opis:

Aby uzyskac przeglad typdw sterowania, a takze orientacje w celu wybrania najbardziej odpowiedniego typu
dla aplikacji, patrz Rozdziat 8 DOSTEPNE TYPY STEROWANIA na stronie 8-1.

Dla trybu V/f nalezy wybra¢ P0202 = 0, 1 lub 2:

% Ustawienie parametru P0202 dla trybu V/f:

M P0202 = 0 dla silnikéw o czestotliwosci znamionowej = 60 Hz.
M P0202 = 1 dla silnikéw o czestotliwosci znamionowej = 50 Hz.

Wskazowki:

M Prawidtowe ustawienie PO400 zapewnia zastosowanie prawidtowego stosunku U/f na wyjsciu, w
przypadku silnikdw 50 Hz lub 60 Hz o napieciu innym niz napiecie wejsciowe falownika.

M P0202 = 2: dla silnikéw specjalnych o czestotliwosci znamionowej innej niz 50 Hz lub 60 Hz lub
do regulaciji specjalnych profili krzywej U/f. Przyktad: aproksymacja kwadratowej krzywej V/f w celu
oszczedzania energii w obcigzeniach o zmiennym momencie obrotowym, takich jak pompy wiréwkowe
i wentylatory.

9.2 REGULOWANA KRZYWA V/F [24]
P0142 - Maksymalne Napiecie Wyjsciowe
P0143 - Posrednie Napiecie Wyjsciowe

P0144 - Napiecie Wyjsciowe 3 Hz

Regulowany 0,0 do 100,0 % Ustawienie P0142 = 100,0 %
Zakres: Fabryczne: P0143 = 50,0 %
P0144 =8,0 %

P0145 - Ostabienie Predkosci Pola

P0146 - Predkosc¢ Posrednia

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie P0145 = 1800 obr./min
Fabryczne: P0146 = 900 obr./min

Wiasciwosci: Adj, CFG i VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 24 Dostosuj. Krzywa V/f |

Opis:
Funkcja ta umozliwia regulacje krzywej taczacej napiecie wyjsciowe i czestotliwos¢ za pomocg parametrow, jak
pokazano na Rysunek 9.8 na stronie 9-8, w trybie V/1.

Jest to konieczne, gdy uzywany silnik ma czestotliwos¢ znamionowa inng niz 50 Hz lub 60 Hz, lub gdy pozadana
jest kwadratowa krzywa U/f w celu oszczedzania energii podczas pracy pomp wirdwkowych i wentylatoréw,
a nawet w zastosowaniach specjalnych, takich jak na przyktad, gdy transformator jest uzywany na wyjsciu
falownika, miedzy nim a silnikiem.
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Sterowanie Skalarne (V/f)

Funkcja jest aktywowana przy

P0202 = 2 (V/f Adjustable) i 8 (VWW PM).

Ustawienie fabryczne P0144 (8,0%) jest odpowiednie dla standardowych silnikéw o czestotliwosci znamionowej
60 Hz. W przypadku korzystania z silnika o czestotliwosci znamionowej (ustawionej w PO403) innej niz 60 Hz,

wartos¢ domysina dla PO144

moze stac¢ sie nieodpowiednia, powodujgc trudnosci w uruchomieniu silnika.

Dobrym przyblizeniem dla ustawienia P0O144 jest wzor:

3

PO144 =

Jesli konieczne jest zwiekszenie momentu rozruchowego, nalezy stopniowo zwigkszac¢ wartos¢ P0144.

Napiecie
wyjsciowe o ) .
A Napiecie znamionowe linii
TOO 90 J-eemmmem e
PO142
{|P0202=21ub 8
P0143
PO144
 Predkosé /
: : i czestotliwose
: i : ; ¢
0,1 Hz 3Hz P0O146 P0O145 P0O134
Rysunek 9.8: Krzywa V/f w funkcji od PO142 do PO146
NOTATKA!

W przypadku zmiany typu sterowania poprzez modyfikacje parametru P0202, wartos¢ P0144
zostanie ustawiona na:

a. 4,0 %, gdy typ

sterowania silnikiem zostat zmieniony na sterowanie VVW/PM (P0202 = 8)

b. 8,0 %, gdy typ sterowania silnikiem zostat zmieniony na Regulowane sterowanie U/f (P0202 = 8)
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9.3 OGRANICZENIE PRADU V/F [26]

P0135 - Maksymalny Prad Wyjsciowy

Regulowany Zakres: 0,2do2xl .o Ustawienie 1,5x1 .-
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, WW i VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 26 Ograniczenie pradu V/f |

P0344 - Konfiguracja Ograniczenia Pradu

Regulowany Zakres: 0 = podtrzymanie -FL. ON Ustawienie 3
1 = Zwalnianie. -FL ON Fabryczne:
2 = Przytrzymaj -FL WYL
3 = Zwalnianie. -FL OFF

Wiasciwosci: V/f, CFG, WW i WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 26 Ograniczenie pradu V/f | a
Opis:

Jest to ograniczenie pradu dla sterowania U/f z trybem uruchamiania zdefiniowanym przez P0344 (patrz Tabela
9.1 na stronie 9-9) i ograniczenie pradu zdefiniowane przez P0135.

NOTATKA!
W przypadku sterowania VVW PM, niezaleznie od opcji P0344, wykonywang funkcjg bedzie
Hold - LR ON (P0344 = 0).

Tabela 9.1: Biezgca konfiguracja ograniczenri
P0344 Funkcja Opis
Ograniczenie pradu zgodnie z Rysunek 9.9 na stronie

Ograniczenie pradu typu ,Ramp Hold”
Aktywne szybkie ograniczenie pradu 9-11 (a)
Szybkie ograniczenie pradu przy wartosci 1,9 x |- aktywny
Ograniczenie pradu typu ”Ramp Deceleration” Ograniozenie pradu zgodnie z RySUI’]ek 9.9 na stronie
1 = Zwalnianie. - FL Wk. (Zwalnianie rampy) 9-11 (b)
Aktywne szybkie ograniczenie pradu

0 = Podtrzymanie - FL Wk.

Szybkie ograniczenie pradu przy wartosci 1,9 x |- aktywny

Ograniczenie pradu typu ,Ramp Hold” Ograniczenie pradu zgodnie z Rysunek 9.9 na stronie
Nieaktywne szybkie ograniczenie pradu 9-11 (a)

o Ograniczenie pradu typu ,Ramp Deceleration” | ograniczenie pradu zgodnie z Rysunek 9.9 na stronie
3 = Zwalnianie - FL WYkL. (Zwalnianie rampy)

Nieaktywne szybkie ograniczenie pradu 9-11 (o)

2 = Przytrzymanie - FL WYL.

Ograniczenie pradu typu ,,Ramp Hold”:

M Zapobiega zgasnieciu silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym przy przyspieszaniu lub
zwalnianiu.

M Dziatanie: jesli prad silnika przekroczy wartos¢ ustawiong w PO135 podczas przyspieszania lub zwalniania,
predkos¢ nie bedzie juz zwigkszana (przyspieszanie) lub zmniejszana (zwalnianie). Gdy prad silnika osiggnie

wartos¢ ponizej P0O135, silnik ponownie przyspieszy lub zwolni. Patrz Rysunek 9.9 na stronie 9-11 (a).

M Dziata szybciej niz tryb ,Ramp Deceleration”.
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Sterowanie Skalarne (V/f)

M Dziata w trybach napedu i hamowania.
Ograniczenie pradu typu ,,Ramp Deceleration”:

M Zapobiega zgasnieciu silnika podczas przecigzenia momentem obrotowym przy przyspieszaniu lub przy
statej predkosci.

M Dziatanie: jesli prad silnika przekroczy wartosé ustawiong w PO135, wejscie rampy predkosci zostanie
ustawione na zero, wymuszajgc zwolnienie. Gdy prad silnika osiggnie wartos¢ ponizej P0O135, silnik
ponownie przyspieszy. Patrz Rysunek 9.9 na stronie 9-11 (b).

Szybkie ograniczenie pradu:

M Zmniejsza napiecie wyjsciowe falownika natychmiast, gdy prad silnika osiggnie wartos¢ 1,9 x1 .
Prad silnika
4

Prad silnika
A
PO135 }------ [ X froee) NG PO135 |-+ [ X froveee) o

h

»Czas

»Czas
Predkosé Predkos¢ 4
A
: Zwalnianie
- przez rampe
Przyspieszenie (PO101)
przez rampe (PO100)
»(Czas » Czas

Podczas przyspieszania Podczas zwalniania

(a) ,Przytrzymanie rampy”
Prad silnika

P0O135

Czas

Predkosc¢

Zuaapoprzor™~"

rampe PO101

Czas
(b) ,,Op6znienie rampy”
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Rysunek 9.9: (a) i (b) - Ograniczenie pradu poprzez tryby pracy P0135
9.4 OGRANICZENIE NAPIECIA V/F DC [27]
Falownik posiada dwie funkcje ograniczania napiecia obwodu posredniego podczas hamowania silnika.

Ograniczajg one moment hamowania i moc, zapobiegajgc w ten sposdb wyzwoleniu falownika przez
przepiecie (F022).

Przepiecie na tgczu DC wystepuje czesciej, gdy napedzane jest obcigzenie o duzej bezwtadnosci lub gdy
zaprogramowany jest krotki czas zwalniania.

NOTATKA!

Podczas korzystania z hamowania dynamicznego funkcja ,Ramp Hold” lub ,,Ramp Acceleration”
musi by¢ wytgczona. Patrz opis P0151.

W trybie V/f istniejg dwa rodzaje funkcji ograniczajgcych napiecie obwodu posredniego:

1 - ,Ramp Hold”:

Jest skuteczny tylko podczas zwalniania.

Praca: Gdy napiecie obwodu posredniego osiggnie poziom ustawiony w parametrze P0151, do bloku ,ramp”
wysytane jest polecenie, ktdre blokuje zmiany predkosci silnika (,ramp hold”). Patrz Rysunek 9.10 na stronie
9-11 i Rysunek 9.11 na stronie 9-12.

Dzieki tej funkcji uzyskuje sie zoptymalizowany czas zwalniania (minimalny mozliwy) dla napedzanego
obcigzenia.

Stosowanie jest zalecane w przypadku obcigzen o wysokim momencie bezwtadnosci wzgledem watu silnika
lub obcigzen o sredniej bezwtadnosci, ktdre wymagajg krétkich ramp zwalniania.

+ Blad Btad < O: Podtrzymanie
tacze DC rampy = nieaktywne
Napiecie (Ud) Btad > O: Przytrzymanie

rampy = aktywne

- T Przytrzymanie rampy

Wejscie———Ppp| i i ———- Wyjscie

Rampa przyspieszania/zwalniania

P0O151

Rysunek 9.10: Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przy uzyciu schematu blokowego funkcji Ramp Hold
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h
tacze DC Napiecie (PO004)

<+— F022 - Przepiecie

P0O151 2 : 3 <— Regulacja DC Link
Nominalne U, i : : :

»

» Czas

Predkos¢
wyjsciowa

» Czas

Rysunek 9.11: Przykfad ograniczenia napigcia obwodu posredniego dziatajacego z funkcjg Ramp Hold

2 - Przyspieszenie rampy:

Jest skuteczny w kazdej sytuacii, niezaleznie od stanu predkosci silnika, przyspieszania, zwalniania lub przy
statej predkosci.

Dziatanie: napiecie obwodu posredniego jest pordwnywane z wartoscig ustawiong w PO151, réznica miedzy
tymi sygnatami jest mnozona przez wzmocnienie proporcjonalne (P0152), a wynik jest dodawany do wyjscia
rampy. Patrz Rysunek 9.12 na stronie 9-12 i Rysunek 9.13 na stronie 9-13.

Podobnie jak w przypadku funkcji Ramp Hold, funkcja ta pozwala réwniez uzyskac zoptymalizowany czas
zwalniania (minimalny mozliwy) dla napedzanego obcigzenia.

Zaleca sie stosowanie w przypadku obcigzen wymagajgcych momentu hamujgcego przy statej predkosci.
Przykfad: napedzanie tadunkéw za pomocag watéw mimosrodowych, takich jak istniejgce w podnosnikach
do pomp.

P0O152

Napieci + i
apiecie fgcza R _ > » Predkosc
DC (U)) - g . -

Wyjscie rampy
P0151

Rysunek 9.12: Ograniczenie napiecia obwodu posredniego przy uzyciu schematu blokowego funkcji Ramp Hold
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Napiecie tacza DC (P0O004) <«— F022-Overvoltage

POTS1 r p . <4— Regulacja DC Link
Nominalne U, i ; : :

» Czas

A
Predkos¢ wyjsciowa

» Czas

Rysunek 9.13: Przyktad ograniczenia napigecia obwodu posredniego dziatajacego z funkcjg Ramp Acceleration

P0150 - Typ Regulatora Pradu Statego (V/F)

Regulowany Zakres: 0 = Podtrzymanie rampy Ustawienie O

1 = Przyspieszenie rampy Fabryczne:
Wiasciwosci: V/t, CFG, VWWW i WW PM a
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 27 \//f DC Volt. Limit. |

Opis:
Wybiera typ funkcji ograniczenia napiecia obwodu posredniego w trybie V/f.

P0151 - Poziom Dziatania Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego (V/F)

Regulowany Zakres: 339 do 400 V (P0296 = 0) Ustawienie 400V
585 do 800 V (P0296 = 1) Fabryczne: 800V
585 do 800 V (P0296 = 2) 800 V
585 do 800 V (P0296 = 3) 800V
585 do 800 V (P0296 = 4) 800 V
809 do 1000 V (P0296 = 5 1000 V

)

809 do 1000 V (P0296 = 6) 1000 V
)
)

924 do 1200 V (P0296 = 7 1000 V
924 do 1200 V (P0296 = 8 1200 V
Wiasciwosci: V/f, VW i WW PM
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 27 \//f DC Volt. Limit. |
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Opis:
Jest to poziom aktywacji funkcji ograniczenia napiecia obwodu posredniego dla trybu U/f.

( % Ustawienie wartosci PO151:

a) Ustawienie fabryczne P0O151 pozostawia nieaktywng funkcje ograniczenia napiecia obwodu
posredniego dla trybu V/f. Aby go aktywowac, nalezy zmniejszy¢ wartos¢ PO151 zgodnie z sugestig

w Tabela 9.2 na stronie 9-14.

Tabela 9.2: Zalecane poziomy aktywacji dla regulacji obwodu posredniego

Przetwornica
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
PO151 375V 618 V 675V 748V 780V 893V 972V 972V 1174V

220/230V | 380V | 400/415V | 440/460V | 480V | 500/525V 550/575V | 600V | 660/690 V

b) W przypadku, gdy przepiecie obwodu posredniego (FO022) nadal wystepuje podczas zwalniania,
nalezy stopniowo zmniejsza¢ wartos¢ PO151 lub zwiekszac czas rampy zwalniania (PO101 i/lub
P0O1083).

c) Jedli linia zasilajgca jest stale na poziomie napiecia, ktory skutkuje napieciem obwodu posredniego
wyzszym niz ustawienie PO151, nie bedzie mozliwe zwolnienie silnika. W takim przypadku nalezy
zmniejszy¢ napiecie sieciowe lub zwiekszy¢ wartos¢ ustawienia PO151.

d) Jesli nawet przy zastosowaniu powyzszych procedur nie jest mozliwe zwolnienie silnika w
wymaganym czasie, nalezy uzy¢ hamowania dynamicznego (patrz Rozdziat 16 DYNAMICZNE
HAMOWANIE na stronie 16-1).

P0152 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Napiecia Obwodu Posredniego Dc

Regulowany Zakres: 0,00 do 9,99 Ustawienie 1,50
Fabryczne:

Wiasciwosci: v/, WW i VWWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 27 \V/f DC Volt. Limit. |

Opis:

Okresla proporcjonalne wzmochienie regulatora napiecia obwodu posredniego (patrz Rysunek 9.12 na stronie
9-12).

P0152 mnozy btad napiecia obwodu posredniego, tj. btad = rzeczywiste napiecie obwodu posredniego - (P0151)
i jest zwykle uzywany do zapobiegania przepieciom w aplikacjach z obcigzeniami mimosrodowymi.
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9.5 URUCHOMIENIE W TRYBIE STEROWANIA U/F

NOTATKA!

Przed instalacja, zasilaniem lub obstuga falownika nalezy przeczytac¢ catg instrukcje obstugi
CFW-11.,

Sekwencja instalacji, weryfikaciji, zasilania i rozruchu:

a) Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 - Instalacja i podtaczenie instrukcji obstugi CFW-11,
podiaczajac wszystkie potaczenia zasilania i sterowania.

b) Przygotuj falownik i podfacz zasilanie: zgodnie z rozdziatem 5,1 - Przygotowanie do uruchomienia,
instrukcji obstugi CFW-11.

c) Ustaw hasto P0O000 = 5: zgodnie z Sekcja 5.3 USTAWIENIE HASEA W PO000 na stronie 5-3niniejszej
instrukcii.

d) Dostosujfalownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem: Wykonaj procedure zorientowanego rozruchu
zgodnie z punktem 5,2,2 - Zorientowany rozruch w instrukcji obstugi CFW-11. Patrz Sekcja 11.7 DANE
SILNIKA [43] na stronie 11-10niniejszej instrukcii.

e) Ustawianie okreslonych parametrow i funkcji dla aplikacji: Programowanie cyfrowych i analogowych a
wejsc i wyjse, przyciskow HMI itp. zgodnie z potrzebami aplikacii.

% Do zastosowan:

- Sg to proste, ktdre moga korzystac z programowania ustawien fabrycznych dla cyfrowych i analogowych
wejsc i wyjse, uzyj menu ,Basic Application”. Patrz punkt 5,2,3 - Ustawianie podstawowych parametrow
aplikacji w instrukcji obstugi CFW-11.

- Aby zaprogramowac tylko cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia w sposoéb inny niz fabryczny, nalezy
uzy¢ menu ,I/O Configuration” (Konfiguracja wejsé/wyjsé).

- Aby uzyskac dostep do funkcji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Dynamic Braking
itp. i zmodyfikowac ich parametry, nalezy skorzysta¢ z menu ,Parameter Groups”.
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10 KONTROLA VVW

Tryb sterowania VWW (Voltage Wektor WEG) wykorzystuje metode sterowania o wydajnosci posrednie;
miedzy V/f i Sensorless Wektor. Patrz Rysunek 10.1 na stronie 10-2 schemat blokowy.

Gtéwng zaletg w pordwnaniu ze sterowaniem U/f jest lepsza regulacja predkosci z wyzszym momentem
obrotowym przy niskich predkosciach (czestotliwosci ponizej 5 Hz), co pozwala na znaczng poprawe
wydajnosci falownika w trybie statym. W poréwnaniu do Sensorless Wektor, ustawienia sg prostsze i tatwigjsze.

Sterowanie VVW wykorzystuje pomiar pradu stojana, wartos¢ rezystanciji stojana (ktérg mozna uzyskac za
pomoca procedury samostrojenia) i dane z tabliczki znamionowej silnika indukcyjnego do automatycznego
oszacowania momentu obrotowego, kompensacji napiecia wyjsciowego i w konsekwencji kompensacii
poslizgu, zastepujac funkcje parametrow P0137 i PO138.

Aby uzyskac dobra regulacje predkosci w trybie statym, czestotliwos¢ poslizgu jest obliczana na podstawie
szacowanego momentu obrotowego obcigzenia, ktéry uwzglednia istniejace dane silnika.
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Rysunek 10.1: Schemat blokowy sterowania VWVW
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10.1 VVW CONTROL [25]

Grupa parametrow [25] - VVW Control - zawiera tylko 5 parametrow zwigzanych z tg funkcja: PO139, PO140,
P0O141, PO202 i PO397.

Poniewaz jednak parametry P0139, P0140, PO141 i PO202 zostaty juz przedstawione w Sekcja 9.1
STEROWANIE V/F [23] na stronie 9-2, w nastepnej kolejnosci opisany zostanie tylko parametr PO397.

P0397 - Kompensacja Poslizgu

Regulowany Zakres: 0 = Nieaktywny Ustawienie 1
1 = Aktywna motoryzacja/regeneracja Fabryczne:
2 = Aktywna motoryzacja
3 = Aktywna regeneracja

Wiasciwosci: CFG i VWWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 25 Kontrola VW |

Opis:
Wigcza lub wytacza kompensacje poslizgu podczas napedu i/lub regeneracji w trybie sterowania VVW. Patrz
parametr PO138 w Sekcja 9.1 STEROWANIE V/F [23] na stronie 9-2, aby uzyskac¢ wiecej informaciji na temat

kompensaciji poslizgu.

10.2 DANE SILNIKA [43]

W tej grupie znajdujg sie parametry ustawien danych silnika. Nalezy je wyregulowac zgodnie z danymi na
tabliczce znamionowej silnika (PO398 do P0406, z wyjatkiem P0405) i za pomoca funkcji autotuningu lub
na podstawie danych z karty katalogowej silnika (inne parametry).

W tej sekcji zostang przedstawione tylko parametry PO399 i P0407, pozostate sg przedstawione w Sekcja
11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10.

P0398 - Wspotczynnik Serwisowy Silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10.

P0399 - Sprawnos¢ Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 50,0 do 99,9 % Ustawienie 67,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i VWWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane sinika |

Opis:
Ustawia on sprawnos¢ znamionowsg silnika.

Ten parametr jest wazny dla precyzyjnego dziatania sterowania VVW. Niedoktadne ustawienie powoduje
nieprawidtowe obliczenie kompensacji poslizgu, a w konsekwencji niedoktadng kontrole predkosci.
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P0400 - Napiecie Znamionowe Silnika

P0401 - Prad Znamionowy Silnika

P0402 - Predkos¢ Znamionowa Silnika
P0403 - Czestotliwosé Znamionowa Silnika
P0404 - Moc Znamionowa Silnika

P0406 - Wentylacja Silnika
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10.

P0407 - Wspoétczynnik Mocy Znamionowej Silnika

Regulowany Zakres: 0,50 do 0,99 Ustawienie 0,68
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i WW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Jest to ustawienie wspodtczynnika mocy silnika, zgodnie z danymi na tabliczce znamionowe; silnika (cos @).

Ten parametr jest wazny dla dziatania sterowania VVW. Niedoktadne ustawienie spowoduje nieprawidtowe
obliczenie kompensaciji poslizgu.

Wartos¢ domysina tego parametru jest dostosowywana automatycznie po zmianie parametru P0404.

Sugerowana wartos¢ dotyczy tréjfazowych, IV-biegunowych silnikéw WEG. W przypadku innych typdw silnikdw
ustawienie nalezy wykonac recznie.

P0408- Samostrojenie Podczas Pracy

P0409 - Rezystancja Stojana Silnika (Rs)

P0410 - Prad Magnesujacy Silnika (I )

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Pozycja 11.8.5 Samostrojenie [05] i [94] na stronie 11-24.
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10.3 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA VWW

NOTA!
Przed instalacjg, zasilaniem lub obstuga falownika nalezy przeczyta¢ catg instrukcje obstugi
CFW-11.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, zasilania i rozruchu:

a) Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 - Instalacja i podtgczenie, instrukcji obstugi CFW-11,
podtgczajgc wszystkie potgczenia zasilania i sterowania.

b) Przygotuj falownik i podtgcz zasilanie: zgodnie z rozdziatem 5,1 - Przygotowanie do uruchomienia,
instrukcji obstugi CFW-11.

c) Ustaw hasto P0000 = 5: zgodnie z Sekcja 5.3 USTAWIENIE HASEA W P0O000 na stronie 5-3 niniejsze;
instrukciji.

d) Dostosuj falownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem: za pomoca dostepu do menu ,Oriented Start-
up” P0317 i zmien jego zawartos¢ na 1, co spowoduije, ze falownik zainicjuje procedure ,,Oriented Start-up”.

Procedura ,Zorientowane uruchomienie” przedstawia na klawiaturze (HMI) gtéwne parametry w logicznej
sekwenciji. Ustawienie tych parametrow przygotowuje falownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem. Sprawdz

sekwencje krok po kroku na Rysunek 10.2 na stronie 10-7.

Ustawienie parametréw przedstawionych w tym trybie pracy powoduje automatyczna modyfikacje zawartosci
innych parametrow falownika i/lub zmiennych wewnetrznych, jak wskazano na Rysunek 10.2 na stronie

10-7. W ten sposob uzyskuje sie stabilng prace obwodu sterujgcego z odpowiednimi wartosciami, aby
uzyskac najlepsza wydajnos¢ silnika.

Podczas procedury ,Oriented Start-up” status ,Config” (Konfiguracja) bedzie wskazywany w lewej gornej
czesci klawiatury (HMI).

4 . . N
% Parametry zwigzane z silnikiem:

- Zaprogramuj zawartos¢ parametrow od P0398 do P0407 bezposrednio z danymi z tabliczki
znamionowej silnika. Patrz Sekcja 11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10.

- Opcje ustawien parametru P0409:

| - Automatycznie przez falownik, wykonujgc procedure samostrojenia wybrang w P0408.

Il - Z arkusza danych testowych silnika, dostarczonego przez producenta. Patrz Pozycja 11.7.1
Regulacja parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15w
niniejszej instrukcii.

Il - Reczne kopiowanie zawartosci parametrow innego CFW-11, ktéry obstuguje identyczny silnik.

e) Ustawianie okreslonych parametrow i funkgji dla aplikacji: Programowanie cyfrowych i analogowych
wejs¢ i wyjse, przyciskow HMI itp. zgodnie z potrzebami aplikacii.

( % Do zastosowan: A
- Sg to proste, ktére moga korzysta¢ z programowania ustawiert fabrycznych dla cyfrowych
i analogowych wejscé i wyjscé, uzyj menu ,Basic Application”. Patrz punkt 5,2,3 - Ustawianie
podstawowych parametrow aplikacji w instrukcji obstugi CFW-11.
- Aby zaprogramowac tylko cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia w sposob inny niz fabryczny, nalezy
uzy¢ menu ,,I/O Configuration” (Konfiguracja wejs¢/wyjsé).
- Aby uzyskac dostep do funkgiji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Dynamic Braking

L itp. i zmodyfikowac ich parametry, nalezy skorzysta¢ z menu ,Parameter Groups”. )
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Rysunek 10.2: Uruchamianie zorientowane na tryb VVW
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11 KONTROLA WEKTOROW

Polega ona na typie sterowania opartym na rozdzieleniu pragdu silnika na dwa sktadniki:
M Strumien wytwarzajgcy prad |, (zorientowany ze strumieniem elektromagnetycznym silnika).
M Prad wytwarzajgcy moment obrotowy Iq (prostopadle do wektora strumienia silnika).

Prad |, jest zwigzany ze strumieniem elektromagnetycznym silnika, podczas gdy prad | jest bezposrednio
zwigzany z momentem obrotowym wytwarzanym na wale silnika. Dzieki tej strategii uzyskuje sie tzw.
odsprzezenie, tj. mozna niezaleznie sterowac strumieniem i momentem obrotowym silnika, sterujac
odpowiednio pradami |, i |q .

Poniewaz prady te sg reprezentowane przez wektory, ktdre obracajg sie z predkoscia synchroniczng, gdy
sg obserwowane ze stacjonarnego punktu odniesienia, transformacja odniesienia jest wykonywana w taki
Sposob, ze sa one zmieniane na synchroniczny punkt odniesienia. W odniesieniu synchronicznym wartosci
te stajg sie wartosciami pradu statego proporcjonalnymi do odpowiednich amplitud wektorowych. Upraszcza
to znacznie obwdd sterowania.

Gdy wektor |, jest wyrownany ze strumieniem silnika, mozna powiedzie¢, ze sterowanie wektorowe jest
zorientowane. Dlatego konieczne jest prawidtowe dostosowanie parametrow silnika. Niektore z tych
parametrow muszg by¢ zaprogramowane na podstawie danych z tabliczki znamionowej silnika, a inne
uzyskane automatycznie poprzez samostrojenie lub z arkusza danych silnika dostarczonego przez producenta.

Rysunek 11.2 na stronie 11-4 przedstawia schemat blokowy sterowania wektorowego z enkoderem oraz
Rysunek 11.1 na stronie 11-2 do bezczujnikowego sterowania wektorowego. Informacje o predkosci, a
takze o prgdach mierzonych przez falownik, zostang wykorzystane do uzyskania prawidtowej orientacii
wektora. W przypadku sterowania wektorowego z enkoderem predkosc jest uzyskiwana bezposrednio z
sygnatu enkodera, podczas gdy w przypadku sterowania wektorowego bez czujnikdw istnieje algorytm,
ktory szacuje predkosé na podstawie praddw i napiec 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 pordwnanie ich z wartosciami rzeczywistymi.

Zaleca sie, aby prad silnika byt wiekszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.

11.1 STEROWANIE BEZCZUJNIKOWE | Z ENKODEREM

Bezczujnikowa regulacja wektorowa jest zalecana do wiekszosci zastosowan, poniewaz umozliwia prace
w zakresie zmian predkosci 1:100, doktadnos¢ regulacji predkosci 0,5% predkosci znamionowej, wysoki
moment rozruchowy i szybka reakcje dynamiczna.

Kolejng zaleta tego typu sterowania jest wieksza odpornos¢ na nagte zmiany napiecia linii i obcigzenia, co
pozwala unikng¢ niepotrzebnych wytgczen nadprgdowych.

Ustawienia niezbedne do prawidtowego dziatania bezczujnikowego sterowania wektorowego sg wykonywane
automatycznie. Dlatego uzywany silnik musi by¢ podtaczony do falownika CFW-11.
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Rysunek 11.1: Schemat blokowy bezczujnikowego sterowania wektorowego
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Sterowanie wektorowe z enkoderem ma te same zalety, co opisane wczesniej sterowanie bezczujnikowe,
z nastepujgcymi dodatkowymi korzysciami:

M Kontrola momentu obrotowego i predkosci do O (zero) obr/min.
M Doktadnos¢ regulacii predkosci 0,01 % (jesli uzywana jest 14-bitowa analogowa warto$¢ zadana

predkosci za posrednictwem opcjonalnej karty I0A-01 lub jesli uzywane sg cyfrowe wartosci
zadane, na przyktad za posrednictwem klawiatury (HMI), Profibus DP, DeviceNet itp.).

Sterowanie wektorowe z enkoderem wymaga akcesoriow do interfejsu enkodera inkrementalnego ENC-01

lub ENC-02. Wiecej informaciji na temat instalacji i podtaczania mozna znalez¢ w instrukcji obstugi opcjonalneg;
karty.
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Rysunek 11.2: Schemat blokowy sterowania wektorem z enkoderem
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11.2 I/F MODE (SENSORLESS)

NOTATKA!
Jest on aktywowany automatycznie przy niskich predkosciach, jesli P0182 > 3 i gdy tryb
sterowania to Bezczujnikowy wektor (P0202 = 3).

Praca przy niskich predkosciach moze by¢ niestabilna. W tym obszarze napiecie pracy silnika jest rowniez
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 pragdem. Sterowanie
skalarne z narzuconym pradem oznacza sterowanie prgdem ze statg wartoscia odniesienia, regulowang w

parametrze i kontrolujgca tylko czestotliwos¢ w otwartej petli.

Parametr PO182 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 silnikow
IV-biegunowych 60 Hz i 15 obr/min dla silnikdw IV-biegunowych 50 Hz. Jesli PO182 < 3 obr/min, falownik

bedzie zawsze pracowat w trybie Wektor bez czujnikdw, tzn. funkcja I/f bedzie wytgczona.

11.3 SAMOSTROJENIE

Niektore parametry silnika, ktore nie sg dostepne na tabliczce znamionowe; silnika, niezbedne do dziatania
bezczujnikowego sterowania wektorowego lub wektorowego z enkoderem, sg szacowane: rezystancja
stojana, indukcyjnos¢ uptywu strumienia silnika, stata czasowa wirnika T , znamionowy prad magnesujgcy
silnika oraz mechaniczna stata czasowa silnika i napedzanego obcigzenia. Parametry te sg szacowane przy

zastosowaniu napiec¢ i prgdéw 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 uzyskuije 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 obrotéw) silnik pozostaje zatrzymany podczas samostrojenia. Wartosé pradu
magnesujacego (P0410) jest uzyskiwana z tabeli, waznej dla silnikéw WEG do 12 biegundw.

W opcji P0408 = 2 (Biegnij dia | ) wartos¢ P0410 jest szacowana przy obracajgcym sie silniku i obcigzeniu
odtgczonym od watu silnika.

W opcji P0408 = 3 (Biegnij dla T ) warto$¢ P0413 (Stata czasowa mechaniczna - T_) jest szacowana przy
obracajgcym sie silniku. Nalezy to zrobi¢, najlepiej z obcigzeniem sprzezonym z silnikiem.
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-

NOTATKA!

Zakazdymrazem, gdy PO408 = 1 lub 2, parametr P04 13 (Stata czasowa mechaniki - T_) zostanie
dostosowany do wartosci zblizonej do statej czasowej mechaniki wirnika silnika." W zwigzku z
tym brana jest pod uwage bezwtadnosc¢ wirnika silnika (dane z tabeli obowigzujace dla silnikéw
WEG), napiecie znamionowe falownika i prad znamionowy.

P0408 = 2 (Uruchom dla | ) w wektorze z trybem enkodera (P0202 = 4): Po zakonczeniu
procedury samostrojenia, podtgcz obcigzenie do silnika i ustaw PO408 = 4 (oszacowanie T ). W
takim przypadku wartos¢ P0413 zostanie oszacowana z uwzglednieniem rowniez napedzanego
obcigzenia.

Jesli opcja P0408 = 2 (Uruchom dla | ) jest wykonywana z obcigzeniem sprzezonym z silnikiem,
moze zostac oszacowana nieprawidtowa wartos¢ P0410 (I ). Spowoduije to bigd oszacowania dla
P0412 (stafa czasowa wirnika - Tr) i dla PO413 (stata czasowa mechanika - T ). Btad przetezenia
(FO71) moze rowniez wystgpic¢ podczas pracy falownika.

Wskazoéwka: Termin ,,obciazenie” obejmuje wszystko, co moze by¢ sprzezone z watem silnika,
na przyktad przektadnie, tarcze bezwtadnosciowsy itp.

W opciji P0408 = 4 (Szacowanie T, ) procedura samostrojenia szacuije tylko wartos¢ P04 13 (Stata
czasowa mechaniki - T_) przy obracajgcym sie silniku. Nalezy to zrobic najlepiej przy obcigzeniu
sprzezonym z silnikiem.

Podczas wykonywania, procedura samostrojenia moze zosta¢ anulowana poprzez nacisniecie
przycisku Q , pod warunkiem, ze wszystkie warto$ci P0409 do P0413 sg rozne od zera.

J/

Aby uzyskac wiecej informaciji na temat parametréw samostrojenia, patrz Pozycja 11.8.5 Samostrojenie [05] i [94]
na stronie 11-24 w niniejszej instrukciji.

Vs

-

%

Alternatywy dla pozyskiwania parametréow silnika:

Zamiast uruchamia¢ autotuning, mozliwe jest uzyskanie wartosci dla P0409 do P0412 w nastepujacy
Sposob:

- Z arkusza danych testowych silnika, ktéry moze by¢ dostarczony przez jego producenta Patrz Pozycja
11.7.1 Regulacja parametrow PO409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15.

- Recznie, kopiujac zawartos¢ parametréw z innego falownika CFW-11, ktoéry wykorzystuje identyczny
silnik.

J

11.4 OPTYMALNY STRUMIEN DLA BEZCZUJNIKOWEGO STEROWANIA
WEKTOROWEGO

|

NOTATKA!
Funkcja aktywna tylko w trybie Wektor bez czujnika (P0202 = 3), jesli PO406 = 2.

|

Funkcja Optimal Flux moze by¢ uzywana do napedzania niektorych typdw silnikdw WEG (*) umozliwiajgc prace
przy niskiej predkosci ze znamionowym momentem obrotowym bez potrzeby wymuszonej wentylacii silnika.
Zakres czestotliwosci pracy wynosi 12:1, tj. od 5 Hz do 60 Hz dla silnikéw o czestotliwosci znamionowej
60 Hz oraz od 4,2 Hz do 50 Hz dla Silniki o czestotliwosci znamionowej 50 Hz.

-

NOTATKA!
(*) Silniki WEG, ktére moga by¢ uzywane z funkcjg Optimal Flux: Nema Premium Efficiency, Nema
High Efficiency, IEC Premium Efficiency, IEC Top Premium Efficiency i ,High Performance Plus”.
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Gdy ta funkcja jest aktywna, strumien silnika jest kontrolowany w taki sposéb, aby zmniejszy¢ straty
elektryczne przy niskich predkosciach. Strumien ten zalezy od filtrowanego pradu momentu obrotowego

(P0O009). Funkcja Optimal Flux jest zbedna w silnikach z niezalezng wentylacja.

11.5 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 wartos¢ momentu obrotowego jest okreslona przez
limity momentu obrotowego w P0O169/P0170.

Wydajnos¢ kontroli momentu obrotowego:

Sterowanie wektorowe z enkoderem:
Zakres regulacji momentu obrotowego: 10 % do 180 %.
Dokfadnosc: = 5 % znamionowego momentu obrotowego.

Bezczujnikowe sterowanie wektorowe:
Zakres regulacji momentu obrotowego: 20 % do 180 %.
Dokfadnosc: = 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 prgdu momentu obrotowego jest regulowana w P0169. Gdy regulator predkosci
jest nasycony ujemnie, tj. odwrotny kierunek predkosci, wartos¢ ograniczenia pradu momentu obrotowego
jest regulowana w P0O170.

Moment obrotowy na wale silnika (T

i) W % jest okreslony wzorem:
(*) Dla momentu obrotowego "+" nalezy zastosowac¢ wzor opisany ponizej. W przypadku momentu 11

obrotowego "-" zastgpi¢ PO169 przez PO170.

P0407 x0169"
100

T .= x 100
(P0401) 2 - [ PO410 x PO178|*
100
4 N

@: NOTATKA!
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 obracajacym sie z czestotliwoscig powyzej 3 Hz
mozna je w razie potrzeby zmnigjszy¢ do wartosci ponizej 30 %.

- W przypadku aplikacji sterowania momentem obrotowym z czestotliwosciami do 0 Hz, nalezy
uzy¢ wektora z trybem sterowania enkodera (P0202 = 4).

- W typie sterowania wektorowego z enkoderem ustawic¢ regulator predkosci na tryb ,nasycony”
(PO160 = 1), oprécz utrzymywania regulatora w stanie nasycenia.

f NOTATKA!
Prad znamionowy silnika musi by¢ rownowazny prgdowi znamionowemu CFW-11, aby kontrola
momentu obrotowego miata najlepsza mozliwag doktadnosc.
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s B\
% Ustawienia kontroli momentu obrotowego:
Ograniczenie momentu obrotowego:
1. Zapomocg parametrow P0O169, P0O170 (za posrednictwem klawiatury (HMI), magistrali szeregowe;
lub polowej). Patrz Pozycja 11.8.6 Ograniczenie momentu obrotowego [95] na stronie 11-29.
2. Poprzez wejscia analogowe Al1, Al2, A3 lub Al4. Patrz Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] 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 regulacje
limitu momentu obrotowego.
N J
e B\
ﬁ: NOTATKA!
Ograniczenie momentu obrotowego za pomoca nasyconego regulatora predkosci ma rowniez
funkcje ochronng (ograniczajaca). Na przykiad: w przypadku nawijarki, gdy nawijany materiat
hamuije, regulator wychodzi ze stanu nasycenia i zaczyna kontrolowac predkos¢ silnika, ktdra
bedzie utrzymywana na poziomie wartosci zadanej predkosci.
N J
11.6 OPTYMALNE HAMOWANIE
s B\
f NOTATKA!
Aktywowane tylko w trybie Wektor with Encoder (P0202 = 3 lub 4), gdy P0184 = 0, PO185 jest
L mniejsze niz wartos¢ standardowa i P0404 < 21 (75 CV). )
s B\
f NOTATKA!
Wystgpienie optymalnego hamowania moze spowodowac uszkodzenie silnika:
- Zwiekszenie poziomu wibraciji.
- Wzrost hatasu akustycznego.
- Wzrost temperatury.
Zweryfikuj wptyw tych efektéw w aplikacji przed uzyciem optymalnego hamowania.
N J

Jest to funkcja, ktéra wspomaga hamowanie sterowane silnikiem, eliminujac w wielu przypadkach potrzebe
stosowania dodatkowego IGBT hamujgcego i rezystora hamujacego.

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 zmagazynowanej jako bezwtadnosé obcigzenia mechanicznego, odrzucajgc 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 11.3 na stronie 11-9 przedstawiono krzywg moment x predkos¢ typowego silnika V-
biegunowego o mocy 10 KM/7,5 kW. Moment hamowania uzyskany przy predkosci znamionowej, dla
falownika z ograniczeniem momentu obrotowego (P0169 i PO170) ustawionym na wartos¢ réwng momentowi
znamionowemu silnika, jest dostarczany przez punkt TB1 na Rysunek 11.3 na stronie 11-9. Wartos¢ TB1 jest
funkcja sprawnosci silnika i jest definiowana przez nastepujgce wyrazenie, z pominieciem strat na Scieranie:
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TB1 =11
n

Gdzie:
1 = sprawnosc¢ silnika

W przypadku Rysunek 11.3 na stronie 11-9 sprawnos¢ silnika dla obcigzenia znamionowego wynosi n =
0,84 (lub 84 %), co daje TB1 = 0,19 lub 19 % znamionowego momentu obrotowego 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 11.3 na stronie 11-9 moment obrotowy osigga ograniczenie momentu obrotowego (100 %), gdy
predkos¢ jest mnigjsza niz okoto 20 % predkosci znamionowe;.

Mozliwe jest zwiekszenie momentu hamowania poprzez zwiekszenie ograniczenia pradu falownika podczas
optymalnego hamowania (P0169) - moment w kierunku do przodu lub P0170 - do tytu).

Generalnie mniejsze silniki majg nizszg sprawnosc, poniewaz powodujg wieksze straty. W zwigzku z tym
uzyskuije sie stosunkowo wyzszy moment hamowania w poroéwnaniu z wiekszymi silnikami.

Przykfady: 1 KM/0,75 kW, IV bieguny: n = 0,76, co daje TB1 = 0,32.
20 KM/15,0 kW, IV bieguny: n = 0,86, co daje TB1 = 0,16.

.
1,0
(a)
] —
0 i : N
o 02 1,0 20 Ny,

Rysunek 11.3: Krzywa T x N dla optymalnego hamowania z typowym silnikiem o mocy 10 KM/7,5 kW napedzanym przez
falownik z momentem obrotowym ustawionym na wartos¢ rowng momentowi znamionowemu silnika

(a) Moment obrotowy generowany przez silnik podczas normalnej pracy, napedzany przez falownik w ,trybie
silnika” (moment obrotowy odporny na obcigzenie).

(b) Moment hamowania generowany przez optymalne wykorzystanie hamowania.

(c) Moment hamowania generowany przez zastosowanie hamowania prgdem statym.
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. B\
% Aby korzystac¢ z funkcji Optimal Braking:
(@) Aktywowac optymalne hamowanie, ustawiajgc P0184 = O (tryb regulacji obwodu posredniego = ze
stratami) i ustawi¢ poziom regulacji obwodu posredniego w P0185, jak przedstawiono w Pozycja 11.8.7
Regulator kgcza DC [96] na stronie 11-31, przy P0202 = 3 lub 4 i PO404 mnigjszym niz 21 (75 KM).
(b) Aby wtaczy¢ lub wytaczy¢ optymalne hamowanie za pomoca wejscia cyfrowego, nalezy ustawic
jedno z wejs¢ (DIx) na ,DC Link Regulacja”. (P0263...P0270 = 25 i P0184 = 2).
Wyniki:
DIx = 24 V (zamkniety): Optymalne hamowanie jest aktywne, co odpowiada P0O184 = 0.
DIx = 0 V (otwarty): Funkcja Optymalne hamowanie jest nieaktywna.
N J

11.7 DANE SILNIKA [43]

W tej grupie znajduja sie parametry ustawien uzywanych danych silnika. Dostosuj je zgodnie z danymi na
tabliczce znamionowe;j silnika (PO398 do P0406), z wyjatkiem P0405, i za pomoca procedury samostrojenia
lub danych istniejgcych w arkuszu danych silnika (pozostate parametry). W trybie sterowania wektorowego

parametry PO399 i PO407 nie sg uzywane.

P0398 - Wspoétczynnik Serwisowy Silnika

Regulowany Zakres: 1,00 do 1,50 Ustawienie 1,00
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:

Jest to zdolnos¢ do ciggtego przecigzania, tj. rezerwa mocy, ktéra daje silnikowi mozliwos¢ wytrzymania pracy
w niekorzystnych warunkach.

Ustaw jg zgodnie z wartoscig podang na tabliczce znamionowej silnika.

Wptywa to na zabezpieczenie silnika przed przeciazeniem.

P0399 - Sprawnos¢ Znamionowa Silnika

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 10.2 DANE SILNIKA [43] na stronie 10-3.

P0400 - Napiecie Znamionowe Silnika

P0296 = 0)

P0296 = 1, 2, 3 lub 4)
P0296 = 5 lub 6)
P0296 = 7 lub 8)

Regulowany Zakres: 0-690V Ustawienie 220V
Fabryczne: 440V

575V

690 V

e e e

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za 01 ) GRUPY
posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW

|—| 43 Dane silnika
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Opis:
Ustawi¢ zgodnie z danymi na tabliczce znamionowe;j silnika i okablowaniem silnika w skrzynce przytaczeniowe;.

Wartosc ta nie moze by¢ wyzsza niz napiecie znamionowe ustawione w parametrze P0296 (Napiecie znamionowe
linii).

NOTATKA!
Aby zweryfikowac nowe ustawienie PO400 z Zorientowanej procedury rozruchu, konieczne jest
przetaczenie zasilania falownika.

P0401 - Prad Znamionowy Silnika

Regulowany Zakres: Odo1,3xl_ o Ustawienie 1,0xl o
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOérednictWem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika, biorgc pod uwage napiecie silnika.

W procedurze Guided Start-up wartos¢ ustawiona w P0401 automatycznie modyfikuje parametry zwigzane z
zabezpieczeniem przecigzeniowym silnika, zgodnie z Tabela 11.2 na stronie 11-14.

P0402 - Predkos¢é Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1750 obr./min
Fabryczne: (1458 obr./min)

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane siinika |

Opis:
Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.

W przypadku sterownikdw V/f i VWW ustawienie wynosi od O do 18000 obr./min.

W przypadku sterowania wektorowego ustawienie wynosi od 0O do 7200 obr./min.
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P0403 - Czestotliwosé Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 300 Hz Ustawienie 60 Hz
Fabryczne: (50 Hz)

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.

W przypadku regulatoréw V/f i VWW zakres ustawiert wynosi do 300 Hz.

W przypadku sterowania wektorowego zakres ustawieri wynosi od 30 Hz do 120 Hz.

P0404 - Moc Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 60 (patrz Tabela 11.1 na stronie 11-13)  Ustawienie Silnika__ -
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Ustaw jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.
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Tabela 11.1: P0404 (Moc znamionowa silnika) ustawienie

Moc znamionowa Moc znamionowa
U silnika (KM) AL silnika (KM)

0 0,33 31 300,0
1 0,50 32 350,0
2 0,75 33 380,0
3 1,0 34 400,0
4 1,5 35 430,0
5 2,0 36 440,0
6 3,0 37 450,0
7 4,0 38 475,0
8 5,0 39 500,0
9 5/ 40 540,0
10 6,0 41 600,0
11 7,5 42 620,0
12 10,0 43 670,0
13 12,5 44 700,0
14 15,0 45 760,0
15 20,0 46 800,0
16 25,0 a7 850,0
17 30,0 48 900,0
18 40,0 49 1000,0
19 50,0 50 1100,0
20 60,0 51 1250,0
21 75,0 52 1400,0
22 100,0 53 1500,0
23 125,0 54 1600,0
24 150,0 55 1800,0
25 175,0 56 2000,0
26 180,0 57 2300,0
27 200,0 58 2500,0
28 220,0 59 2900,0
29 250,0 60 3400,0
30 270,0 - -

NOTATKA!

W przypadku regulacji za pomoca klawiatury (HMI) parametr ten moze automatycznie zmienic
parametr P0329. Patrz Pozycja 14.7.2 Wektor Flying Start na stronie 14-12.

P0405 - Liczba Impulsow Enkodera

Regulowany Zakres: 100 do 9999 ppr Ustawienie 1024 ppr
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Ustawia liczbe impulsow na obrot (ppr) uzywanego enkodera inkrementalnego.
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P0406 - Wentylacja Silnika

Regulowany Zakres: 0 = Samowentylacja Ustawienie O
1 = Oddzielna wentylacja Fabryczne:
2 = Optymalny strumien
3 = Rozszerzona ochrona

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Podczas Zorientowanej procedury rozruchu wartos¢ ustawiona w P0406 automatycznie zmienia parametry
zwigzane z przecigzeniem silnika w nastepujacy sposdb:

Tabela 11.2: Modyfikacja zabezpieczenia silnika przed przecigzeniem w funkcji PO406

P0406 P0156 (Przeciazenie Curr. 100 %) P0157 (Przeciazenie Curr. 50 %) | P0158 (Nadwyzka Pradu 5 %)
0 1,05 x P0401 0,9 x P0401 0,65 x P0401
1 1,05 x P0401 1,05 x P0401 1,05 x P0401
2 1,05 x P0401 1,0 x PO401 1,0 x PO401
3 0,98 x P0401 0,9 x P0401 0,55 x P0401

UWAGA!
Patrz Sekcja 11.4 OPTYMALNY STRUMIEN DLA BEZCZUJNIKOWEGO STEROWANIA

WEKTOROWEGO na stronie 11-6, aby uzyskac wiecej informacji na temat korzystania z opcji
P0406 = 2 (Optymalny strumien).

P0407 - Wspoétczynnik Mocy Znamionowej Silnika
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 10.2 DANE SILNIKA [43] na stronie 10-3.

P0408 - Uruchom Samostrojenie

P0409 - Rezystancja Stojana Silnika (Rs)

P0410 - Prad Magnesujacy Silnika (I,

P0411 - Indukcyjnos¢ Uptywu Strumienia Silnika (Zls)

P0412 - Stata Lr/Rr (Stata Czasowa Wirnika - T,)

P0413 - T,, Stata (Mechaniczna Stata Czasowa)

Parametry funkciji samodostrajania. Patrz Pozycja 11.8.5 Samostrojenie [05] i [94] na stronie 11-24.
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P0414 - Czas Magnesowania Silnika

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 s Ustawienie 0,000 s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: 43 Dane silnika |

Opis:

Ten parametr umozliwia ustawienie czasu magnesowania silnika innego niz 2 x P0412, a nastepnie jest to
czas, ktory falownik bierze pod uwage, aby wskazac, ze silnik jest ogdlnie wigczony (lub namagnesowany) po
otrzymaniu polecenia ogdlnego zezwolenia.

NOTATKA!
Wartos¢ 0,000 s wytgcza uzycie tego parametru, a falownik bierze pod uwage czas 2 x P0412
(Stata czasowa wirnika silnika), aby wskazac, ze silnik jest ogdlnie witgczony.

11.7.1 Regulacja parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika

Bedac w posiadaniu danych obwodu rownowaznego silnika, mozliwe jest obliczenie wartosci do
zaprogramowania w parametrach od P0409 do P0412, zamiast korzystania z autotuningu w celu ich
uzyskania.

Dane wejsciowe:

Arkusz danych silnika:

V., = Napigcie nominalne podane w danych silnika, w woltach;
f = Czestotliwos¢ nominalna podana w danych 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;

|, = prad silnika bez obcigzenia;

o = predkos¢ katowa.

®=2XTXf
R, =R,
| =l,%0,95

X, + X, x X )/ (X, + X )]
cls =

o)
X, +X.)
T wXx R,
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1.

&

W przypadku silnikdw, ktére umozliwiajg dwa rodzaje potaczen (Y / A lub YY / AA):
Gdy silnik jest podtaczony w trybie Y lub YY:

P409 = R,
P411=cls
Gdy silnik jest podtgczony w A lub AA:
P409 = R,
3
patt =S
3

W przypadku silnikdw, ktére umozliwiaja trzy rodzaje potgczen (YY / AA / A):

m Jesli na karcie katalogowej podane jest potgczenie w uktadzie YY lub AA, a silnik jest podfgczony w

]

&

&

]

=

uktadzie YY:
P409 = R,
P411=cls

Jesli na karcie katalogowej podane jest podtaczenie w YY lub AA, a silnik jest podtgczony w AA:
P409 = R,
3

pat1 =S
3

Jesli na karcie katalogowej podane jest podtaczenie w YY lub AA, a silnik jest podtaczony w A:
4xR
P409 = S

P411 :4XG|S

Jesli w karcie katalogowej uwzgledniono potgczenie w A, a silnik jest podtaczony w YY:

P409 = R,
4
Pat1 =%
4
Jesli w karcie katalogowej uwzgledniono podtgczenie w A, a silnik jest poditgczony w AA:
P409 = Ry
12
pat1 =%
12
Jesli w karcie katalogowej uwzgledniono podtgczenie w A, a silnik jest podtgczony w A:
P409 = R,
3
patt =
3

Niezaleznie od typu potgczenia zastosowanego w silniku i typu potaczenia wskazanego w arkuszu danych,
parametry P410 i P412 sg zdefiniowane jako:

P410=I_
P412=T

W przypadku warunkéw niewymienionych powyzej nalezy skontaktowac sie z WEG.
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11.8 KONTROLA WEKTORA [29]
11.8.1 Regulator predkosci [90]

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem predkosci CFW-11.

P0160 - Konfiguracja Regulatora Predkosci

Regulowany Zakres: 0 = Niska Ustawienie O
1 = Nasycony Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:

Ustaw P0160 = 1 w aplikacjach, w ktdrych pozadany jest stabilny moment obrotowy, jak w procesie nawijania
materiatu; w takich przypadkach wartos¢ zadana predkosci jest zawsze utrzymywana na poziomie wyzszym niz
wartos¢ sprzezenia zwrotnego predkosci, co ma na celu nasycenie regulatora predkosci, czyli utrzymanie jego
wyjscia na poziomie rownym wartosci ustawionej w P0O169 lub P0O170 podczas procesu.

Jedlijest on uzywany do sterowania predkoscig, moze wystapi¢ FO022, nawet jesli aktywna jest regulacja napiecia
obwodu posredniego (PO185 < wartos¢ domysina ).

P0161 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Predkosci

Regulowany 0,0 do 63,9 Ustawienie 7,0
Zakres: Fabryczne:

P0162 - Wzmocnienie Catkowe Regulatora Predkosci

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,005
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Wzmocnienia regulatora predkosci sg obliczane automatycznie w funkcji parametru PO413 (stata T ). Gdy
P0413 zostanie zmieniony, parametry PO161 i PO162 zostang proporcjonalnie zmienione.

Wzmocnienia te mozna jednak regulowac recznie, aby zoptymalizowac dynamiczng reakcje predkosci.
Wzmocnienie proporcjonalne (PO161) stabilizuje nagte zmiany predkosci lub wartosci zadanej, podczas gdy

wzmocnienie catkowe (PO162) koryguje btad miedzy wartoscig zadang a predkoscia, a takze poprawia reakcje
momentu obrotowego przy niskich predkosciach.
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Procedura recznej optymalizacji regulatora predkosci:

1. Wybierz czas przyspieszania (P0O100) i/lub zwalniania (PO101) w zaleznosci od zastosowania.

2. Ustaw wartos¢ zadang predkosci na 75 % wartosci maksymalne;.

3. Skonfiguruj wyjscie analogowe (AOX) dla predkosci rzeczywistej, programujgc P0251, P0254, P0257 lub
P0260 w 2.

4. Wytgcz rampe predkosci (Uruchom/Zatrzymaj = Zatrzymayj) i poczekaj, az silnik sie zatrzyma.

5. Wigcz rampe predkosci (Uruchom/Zatrzymaj = Uruchom). Obserwowac za pomocg oscyloskopu sygnat
predkosci silnika na wybranym wyjsciu analogowym.

6. Zweryfikuj, ktdra z opcji Rysunek 11.4 na stronie 11-18 najlepiej reprezentuje obserwowany sygnat.

N(V) N(V) N(V)

A A A

! t t | t

oV
BV
=V

)

(c) Wysokie wzmocnienie catkowe
(b) Ozoptymalizowany (PO162) i/lub mate wzmocnienie
regulator predkosci. proporcjonalne (PO161).

(@) Mate wzmocnienie catkowe
(P0O162) i/lub duze wzmocnienie
proporcjonalne (PO161).

Rysunek 11.4: Typy odpowiedzi regulatorow predkosci

7. Dostosuj PO161 i PO162 zgodnie z typem odpowiedzi przedstawionym na Rysunek 11.4 na stronie 11-18.

a) Zmniejsz wzmochienie proporcjonalne (PO161) i/lub zwieksz wzmocnienie catkujgce (P0162).
b) Regulator predkosci jest zoptymalizowany.
c) Zwiekszy¢ wzmocnienie proporcjonalne i/lub zmniejszy¢ wzmocnienie catkujace.

W trybie bezczujnikowego sterowania wektorowego maksymalne typowe wartosci wzmochnienia proporcjonalnego
P0161 nie moga by¢ wieksze niz 9,0. Jesli tak sie stanie, mozna zaobserwowac dziwne zachowanie silnika, takie
jak: silnik pozostaje nieruchomy lub obraca sie z niskg predkoscig, chociaz prad wyjsciowy jest rézny od zera.
Zaleca sie zmniejszenie wartosci ustawionej w PO161, az zachowanie silnika bedzie prawidtowe.

P0163 - Lokalne Przesuniecie Odniesienia

P0164 - Przesuniecie Zdalnego Odniesienia

Regulowany Zakres: -999 do 999 Ustawienie O
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |
|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Przesuniecie wejscia analogowego Alx moze by¢ czasami regulowane. Wartos¢ 999 odpowiada wartosci
0,1219 pu. Patrz Rysunek 15.9 na stronie 15-35.
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P0O165 - Filtr Predkosci

Regulowany Zakres: 0,012 do 1,000 s Ustawienie 0,012 s
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |
|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Ustawia stalg czasows filtra predkosci silnika mierzong przez enkoder, gdy P0202 = 4, lub szacowang, gdy
P0202 = 3. Patrz Rysunek 11.1 na stronie 11-2 lub Rysunek 11.2 na stronie 11-4.

NOTATKA!

Zasadniczo nie nalezy zmienia¢ tego parametru. Wzrost jego wartosci spowalnia reakcje systemu.

P0166 - Wzmocnienie R6znicowe Regulatora Predkosci

Regulowany Zakres: 0,00 do 7,99 Ustawienie 0,00
Fabryczne:
Wiasciwosci: PM i Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Dziatanie réznicowe pomaga zminimalizowa¢ wahania predkosci silnika generowane przez nagte zmiany
obcigzenia. Patrz Rysunek 11.1 na stronie 11-2 lub Rysunek 11.2 na stronie 11-4.

Tabela 11.3: Dziatanie wzmocnienia roznicowego w regulatorze predkosci

P0166 Uruchamianie wzmocnienia réznicowego
0,00 Nieaktywny
0,01 do 7,99 Aktywny

11.8.2 Regulator pradu [91]

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem pradu CFW-11.

P0167 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Pradu

Regulowany 0,00 do 1,99 Ustawienie 0,50
Zakres: Fabryczne:
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P0168 - Catkowite Wzmocnienie Regulatora Pradu

Regulowany Zakres: 0,000 do 1,999 Ustawienie 0,010
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |
|—| 91 Regulator prgdu |

Opis:
Parametry PO167 i PO168 sg regulowane automatycznie jako funkcja odpowiednio parametrow P0411 i PO409.

f NOTATKA!
Zazwyczaj parametry te nie wymagajg dalszej regulacji. Jednakze, gdy ustawienie PO296 jest
wyzsze niz ustawienie PO400 lub gdy napiecie DC magistrali jest kontrolowane przez AFE (Active
Front End), moze wystgpic¢ niestabilnos¢ pradu.

11.8.3 Regulator strumienia [92]

Nastepnie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem strumienia CFW-11.

P0175 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Strumienia

Regulowany 0,0 do 31,9 Ustawienie 2,0
Zakres: Fabryczne:

P0176 - Catkowite Wzmocnienie Regulatora Strumienia

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,020
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |
|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:
Parametry te sg regulowane automatycznie w funkcji parametru P0412. Ogdlnie rzecz biorgce, automatyczne
ustawienie jest wystarczajgce i ponowna regulacja nie jest konieczna.

Wzmocnienia te musza by¢ regulowane recznie tylko wtedy, gdy sygnat pradu strumienia (Id*) jest niestabilny
(oscyluje) i zagraza dziataniu systemu.

NOTATKA!
W przypadku przyrostow w PO175 > 12,0 prad strumienia (Id*) moze stac sie niestabilny.
Wskazéwka:

(Id*) jest obserwowane na wyjsciach analogowych AOS i/lub AO4, poprzez ustawienie P0257 = 22 i/lub PO260 = 22.
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P0177 - Minimalny Strumien

Ustawienie 30 %

Fabryczne:

Regulowany Zakres: 0 do 120 %
Wiasciwosci: Sless
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

|—| 29 Kontrola wektoréow |
|—| 92 Regulator strumienia |

Minimalna wartos$¢ pradu na wyjsciu regulatora dla sterowania bezczujnikowego.

Wartos¢ parametru PO177 jest ignorowana, gdy funkcja oszczedzania energii jest wigczona.

[ NOTATKA!

—

P0178 - Strumien Znamionowy

Regulowany 0 do 120 %
Zakres:

Opis:

Ustawienie 100 %
Fabryczne:

Parametr PO178 to wartos$¢ zadana strumienia.

NOTATKA!

Tego parametru nie woln

)

0 zmieniad.

—

P0181 - Tryb Magnetyzacji

Regulowany Zakres: 0 = Ogdlne wigczenie

1 = Start/Stop
Wiasciwosci: CFG i Enkoder
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

|—| 29 Kontrola wektorow |
|—| 92 Regulator strumienia |

Tabela 11.4: Tryb magnetyzacji

Ustawienie 0
Fabryczne:

P0181

Dziatanie

0 = Ogdlne wtaczenie

Stosuje prad magnesujacy po wiaczeniu opcji Ogoline = Wk.

1 = Start/Stop

Stosuje prad magnesujacy po Uruchom/Zatrzymaj = Uruchom

W trybie bezczujnikowego sterowania wektorowego prad magnesujacy jest stale aktywny. W celu wytaczenia
go, gdy silnik jest zatrzymany, mozna uzy¢ wejscia cyfrowego zaprogramowanego dla funkcji General Enabling.

Istnieje réwniez mozliwo$é zaprogramowania P0217 w 1 (aktywny). Patrz Sekcja 14.6 LOGIKA PREDKOSCI
ZEROWEJ [35] na stronie 14-10. Oprécz tego mozna ustawi¢ opdznienie wytgczenia pradu magnesujgcego,

programujac P0219 wiekszy od zera.
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P0188 - Proporcjonalne Wzmocnienie Regulatora Maksymalnego Napiecia Wyjsciowego

P0189 - Catkowite Wzmocnienie Regulatora Maksymalnego Napiecia Wyjsciowego

Regulowany Zakres: 0,000 do 7,999 Ustawienie P0188 = 0,200
Fabryczne: P0189 = 0,001

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:

Parametry te regulujg maksymalne wzmocnienie regulatora napiecia wyjsciowego. Ogdlnie rzecz biorgc,
ustawienia fabryczne sa odpowiednie dla wigkszosci zastosowan. Patrz Rysunek 11.1 na stronie 11-2 lub
Rysunek 11.2 na stronie 11-4.

P0190 - Maksymalne Napiecie Wyjsciowe

Regulowany Zakres: 0-690V Ustawienie P0296.
Fabryczne: Ustawienie

automatyczne
podczas procedury
uruchamiania
zorientowanego:
P0400.

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:
Ten parametr okresla wartos¢ maksymalnego napiecia wyjsciowego. Jego standardowa wartosc jest okreslona
w warunkach nominalnego napiecia zasilania.

,Napiecie odniesienia uzywane w regulatorze ,Maksymalne napiecie wyjsciowe” (patrz Rysunek 11.1 na stronie
11-2 lub Rysunek 11.2 na stronie 11-4) jest wprost proporcjonalne do napiecia zasilania.

Jesli napiecie to wzrosnie, napiecie wyjsciowe bedzie mogto wzrosng¢ do wartosci ustawionej w parametrze
P0400 - Nominalne napiecie silnika.

Jesli napiecie zasilania spadnie, maksymalne napiecie wyjsciowe spadnie proporcjonalnie.
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11.8.4 I/f Control [93]

P0180 - Iq* Po I/F

Regulowany Zakres: 0 do 350 % Ustawienie 10 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
L 93 Control /¢ |

Opis:
Umozliwia ustawienie przesuniecia w zmiennegj referencyjnej pradu momentu obrotowego (Ig*) regulatora
predkosci w pierwszym wykonaniu tego regulatora po przejsciu z trybu I/f do wektora bezczujnikowego.

P0182 - Predkos¢ Uruchamiania Sterowania We/Wy

Regulowany Zakres: 0 do 300 obr./min Ustawienie 18 obr./min
Fabryczne:
Wiasciwosci: Sless
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |
|—| 93 Kontrola wejscia/wyjscia |

Opis:
Okresla predkos¢ przejscia z trybu I/f do bezczujnikowego sterowania wektorowego i odwrotnie.
Minimalna zalecana predkosc¢ dla dziatania bezczujnikowego sterowania wektorowego wynosi 18 obr/min dla

silnikdw o czestotliwosci znamionowej 60 Hz i 4 biegunéw oraz 15 obr/min dla silnikdw 4 biegunowych o
czestotliwosci znamionowej 50 Hz.

NOTATKA!
W przypadku P0182 < 3 obr/min funkcja I/f zostanie wytgczona, a falownik pozostanie zawsze
w trybie wektorowym bez czujnika.

CFW-11 | 11-23



Kontrola Wektorow

P0183 - Prad W Trybie I/F

Regulowany Zakres: 0do9 Ustawienie 1
Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
|—| 93 Kontrola wejscia/wyjscia |

Opis:
Okresla prad, ktéry ma by¢ przytozony do silnika, gdy falownik pracuje w trybie I/f, tj. z predkoscia silnika ponizej
wartosci zdefiniowanej przez P0O182.

Tabela 11.5: Prqd przytozony w ftrybie I/f
P0183 Prad w Trybie I/f Jako Warto$é Procentowa P0410 (1)
100 %
120 %
140 %
160 %
180 %
200 %
220 %
240 %
260 %
280 %

o

OClo(N|oO|O|~|wWw|IN| =

11.8.5 Samostrojenie [05] i [94]

W tej grupie znajduja sie parametry, ktdre sa zwigzane z silnikiem i moga by¢ oszacowane przez falownik
podczas procedury samostrojenia.

P0408 - Uruchom Samostrojenie

Regulowany Zakres: 0 = Nie Ustawienie 0
1 = Autotuning bez obrotu Fabryczne:
2 = Uruchom dlal |
3 =Uruchomdla T _
4 =Estymacja T

Wiasciwosci: CFG, Wektor i VWW
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw | lub

|—| 94 Samostrojenie |

NOTATKA!
Polecenia poprzez sie¢ komunikacyjng, SoftPLC i PLC11 pozostajg nieaktywne podczas
samostrojenia.

Opis:
Zmieniajgc ustawienie fabryczne na jedng z 4 dostepnych opcji, mozna oszacowacé wartosé¢ parametrow
zwigzanych z uzywanym silnikiem. Wiecej szczegdtow na temat kazdej opciji znajduje sie w nastepnym opisie.

11-24 | CFW-11



Kontrola Wektorow

Tabela 11.6: Opcje samostrojenia

P0408 Autotuning Typ sterowania Parametry szacunkowe
0 Nie - -
] Brak rotacji Wektor bezczujnikowy, z enkoderem lub
VWW P0409, P0410, PO411,
2 Uruchom dla | | Wektor bez czujnika lub z enkoderem P0412 i P0413
3 Uruchom dla T, Wektor z enkoderem
4 Szacunkowy T, Wektor z enkoderem P0413

P0408 = 1 - Brak obrotoéw: Silnik pozostaje nieruchomy podczas samostrojenia. Wartos¢ P0410 jest
uzyskiwana z tabeli, waznej dla silnikéw WEG do 12 biegundw.

NOTATKA!

Dlatego wartos¢ P0410 musi by¢ rowna zero przed zainicjowaniem samostrojenia. Jesli P0410=0,
procedura samostrojenia zachowa istniejgca wartosc.

Wskazdéwka: W przypadku korzystania z silnika innej marki PO410 musi zosta¢ ustawiony na odpowiednia
wartos¢ (prad silnika bez obcigzenia) przed zainicjowaniem samostrojenia."

P0408 = 2 Uruchom dla |_: Wartos¢ PO410 jest szacowana przy obracajgcym sig silniku. Musi on byc
wykonywany bez obcigzenia sprzezonego z silnikiem. P0409, P0411 do P0413 sg szacowane przy
zatrzymanym silniku.

UWAGA!
& Jedli opcja PO408 = 2 (Biegaj dla |,) jest wykonywana z obcigzeniem sprzezonym z silnikiem, moze
zosta¢ oszacowana nieprawidtowa wartos¢ P0410 (1..). Spowoduije to btad oszacowania dla P0412 -
(stata czasowa wirnika - T) i dla PO413 (stata czasowa mechanika - T,). Btad przetezenia (FO71)
moze rowniez wystgpi¢ podczas pracy falownika.

Wskazdwka: termin ,obcigzenie” obejmuje wszystko, co moze by¢ sprzezone z watem silnika, na przyktad
przektadnie, tarcze bezwtadnosciowy itp.

P0408 = 3 Uruchom dla T,,: wartos¢ P0413 (stata czasowa mechaniki - T,,) jest szacowana przy obracajacym
sie silniku. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obciazeniu sprzezonym z silnikiem. PO409 do P0412 sg szacowane
przy nieruchomym silniku, a PO410 jest szacowany w taki sam sposob, jak w przypadku P0408 = 1.

P0408 = 4 - Oszacowanie T,,: szacuje tylko wartos¢ P0413 (stata czasowa mechaniki - T,,), przy obracajacym
sie silniku. Nalezy to zrobi¢ najlepiej przy obcigzeniu sprzezonym z silnikiem.

f NOTATKA!
M Za kazdym razem, gdy P0408 = 1 lub 2:

Parametr P0413 (Stata czasowa mechanika - Tm) zostanie ustawiony na wartos¢ zblizong do
statej czasowej mechanika silnika. W zwigzku z tym brana jest pod uwage bezwtadnosc wirnika
silnika (dane z tabeli obowigzujace dla silnikéw WEG), napiecie znamionowe falownika i prad
zZnamionowy.

M Tryb wektorowy z enkoderem (P0202 = 4):
W przypadku uzycia PO408 = 2 (Uruchom dlal ), po zakonczeniu procedury samostrojenia nalezy
poditgczy¢ obcigzenie do silnika i ustawi¢ P0408 = 4 (Oszacowanie T,) w celu oszacowania
wartosci P0413. W tym przypadku P0413 uwzgledni rowniez napedzane obcigzenie.

M Tryb VWW - Wektor napiecia WEG (P0202 = 5):
W procedurze samostrojenia sterowania VVW uzyskana zostanie tylko wartosé rezystanciji stojana
(PO409). Dlatego samodostrajanie bedzie zawsze wykonywane bez obracania silnika.

M Lepsze wyniki samostrojenia uzyskuije sie, gdy silnik jest ciepty.
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P0409 - Rezystancja Stojana Silnika (Rs)

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 omdéw Ustawienie 0,000 om
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, Wektor i VWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw L lub
|—{ 94 Samostrojenie—|

Opis:

Wartos¢ szacunkowa i automatycznie dostosowywana przez samostrojenie (Sekcja 11.3 SAMOSTROJENIE
na stronie 11-5). Ten parametr mozna réwniez uzyska¢ z arkusza danych silnika (Pozycja 11.7.1 Regulacja
parametréw P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15).

f NOTATKA!
Ustawienie P0409 okresla wartos¢ integralnego wzmocnienia regulatora prgdu P0168. Parametr
P0168 jest przeliczany za kazdym razem, gdy zawartos¢ P0O409 jest modyfikowana za pomoca
klawiatury (HMI).

P0410 - Prad Magnesujacy Silnika (1 )

Regulowany Zakres: 0do1,25x1_ . o Ustawienie | -
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VWW i wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw L lub

|—| 94 Samostrojenie—|

Opis:

Jest to wartos¢ pradu magnesowania silnika, ktdra jest automatycznie regulowana przez samostrojenie (Sekcja
11.3 SAMOSTROJENIE na stronie 11-5). Jego wartos¢ mozna rowniez uzyska¢ w arkuszu danych silnika
(Pozycja 11.7.1 Regulacja parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15).

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¢ réwng pragdowi bez obcigzenia silnika przed zainicjowaniem
samostrojenia.”

W przypadku P0202 = 4 (tryb wektorowy z enkoderem) wartos¢ P0410 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 konsekwenciji spowoduje zmnigjszenie jego momentu obrotowego.
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P0411 - Indukcyjnosé Uptywu Strumienia Silnika (Zls)

Regulowany Zakres: 0,00 do 99,99 mH Ustawienie 0,00 mH
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw L lub

|—| 94 Samostrojenie—|

Opis:

Wartos¢ jest automatycznie dostosowywana przez samostrojenie (Sekcja 11.3 SAMOSTROJENIE na stronie
11-5). Ten parametr mozna réwniez obliczy¢ na podstawie arkusza danych silnika (Pozycja 11.7.1 Regulacja
parametréw P0409 do P0O412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15).

NOTATKA!
W przypadku regulacji za pomocg klawiatury (HMI) parametr ten automatycznie zmieni parametr
PO167.
P0412 - Stata LR/RR (Stata Czasowa Wirnika - T)
Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 s Ustawienie 0,000 s
Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 SELF-TUNING

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektorow L lub
|—{ 94 Samostrojenie—|

Opis:
Ten parametr jest automatycznie dostosowywany podczas samostrojenia.

Ten parametr mozna réwniez obliczy¢ na podstawie arkusza danych silnika (Pozycja 11.7.1 Regulacja
parametrow P0409 do PO412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15).

Ustawienie P0412 okresla przyrosty regulatora strumienia (P0175 i PO176).

Wartos¢ tego parametru wptywa na dokfadnos¢ predkosci w bezczujnikowym sterowaniu wektorowym. Moze
to réwniez wpltywacé na moment obrotowy silnika na wektorze z enkoderem.

Zazwyczaj samostrojenie odbywa sie przy zimnym silniku. W zaleznosci od silnika, wartos¢ P0412 moze zmieniac
sie mnigj lub bardziej wraz z temperaturg silnika. Tak wiec, dla bezczujnikowego sterowania wektorowego i
normalnej pracy z cieptym silnikiem, P0412 musi by¢ wyregulowany, az predkosc silnika z obcigzeniem (mierzona
na wale silnika za pomoca tachometru) pozostanie réwna predkosci wskazywanej na klawiaturze (HMI) (PO001).

Regulacje nalezy przeprowadzi¢ przy potowie predkosci znamionowe;.

W przypadku P0202 = 4 (wektor z enkoderem), jesli P04 12 jest nieprawidtowy, silnik straci moment obrotowy. W
zwigzku z tym nalezy wyregulowacé P0412 tak, aby przy potowie predkosci znamionowe;j 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=<P0175 < 8,0.
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Tabela 11.7: Typowe wartosci statej wirnika (T,) dla silnikow WEG

T, (s)
Moc Silnika (KM) / (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
5/3,7 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 1,6/1,92 1,0/0,95 1,3/0,65 0,8/1,03
300/ 220 1,5/2,97 1,96 /2,97 1,33/ 1,30 0,9/1,0
350 /250 1,4/1,8 1,86/ 1,85 1,3/1,563 0,9/1,0
500/ 375 1,36/1,7 1,9/1,87 1,2/1,3 09/1,0

f NOTATKA!
W przypadku regulacji za pomoca klawiatury (HMI) parametr ten moze automatycznie zmieniac
nastepujgce parametry: PO175, P0O176, P0327 i P0328. W przypadku silnikdw wiekszych niz
500 CV nalezy skontaktowac sie z WEG.

P0413 - T, Stata (Mechaniczna Stata Czasowa)

Regulowany Zakres: 0,00 do 99,99 s Ustawienie 0,00 s
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 SELF-TUNING

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw L lub
|—| 94 Samostrojenie—|

Opis:
Ten parametr jest automatycznie dostosowywany podczas samostrojenia. Ustawienie P0413 okresla przyrosty
regulatora predkosci (PO161 i PO162).

Gdy P0408 = 1 lub 2, nalezy tego przestrzega¢:

& JesliPO413 =0, stata czasowa T zostanie uzyskana w funkgji bezwtadnosci zaprogramowanego silnika
(wartos¢ w tabeli).

m Jesli P0413 > 0, wartos¢ P0413 nie zostanie zmieniona przez autotuning.
Bezczujnikowe sterowanie wektorowe (P0202 = 3):

M Gdy wartos¢ P0413 uzyskana w wyniku samostrojenia zapewnia nieodpowiednie przyrosty regulatora
predkosci (PO161 i PO162), mozna je zmieni¢, ustawiajac P0413 za pomoca klawiatury (HMI).

B Wzmocnienie PO161 zapewniane przez samostrojenie lub zmiane PO413 bedzie ograniczone do zakresu:
6,0 < P0161 < 9,0.

m Wartosé¢ P0162 zmienia sie w zaleznosci od wartosci PO161.

m W przypadku koniecznosci jeszcze wiekszego zwiekszenia tych przyrostow, nalezy je wyregulowac
bezposrednio na PO161 i PO162.
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Wskazéwka: Wartosci PO161>12,0 moga powodowad, ze pragd momentu obrotowego (Iq) i predkos¢ silnika
beda niestabilne (oscylujgce).

Sterowanie wektorowe z enkoderem (P0202 = 4):
Na tym etapie procedury obcigzenie moze byc¢ sprzezone z watem silnika.
Wartos¢ P0413 jest szacowana przez samostrojenie, gdy P0408 = 3 lub 4.

Procedura pomiaru polega na przyspieszeniu silnika do 50 % predkosci znamionowej, stosujgc krok pradu
rowny pragdowi znamionowemu silnika.

Gdy nie jest mozliwe oszacowanie P0413 za pomocg funkciji samostrojenia (w zastosowaniach dzwigdw, kontroli
potfozenia i innych), wyreguluj P0413 za pomoca klawiatury (HMI). Consult Pozycja 11.8.1 Regulator predkosci
[90] na stronie 11-17.

11.8.6 Ograniczenie momentu obrotowego [95]

Parametry umieszczone w tej grupie definiujg wartosci ograniczenia momentu obrotowego.

P0169 - Maksymalny Prad Momentu Obrotowego "+"

P0170 - Maksymaliny Prad Momentu Obrotowego "-"

Regulowany Zakres: 0,0 do 350,0 % Ustawienie 125,0 %
Fabryczne:
Wiasciwosci: PM i Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_* 29 Kontrola wektoréw |
L 95 Torque CurrLimit |

Opis:
Parametry te ograniczajg sktadowa pradu silnika, ktéra wytwarza moment obrotowy "+" (P0169) lub "-" (PO170).
Regulacja jest wyrazona jako wartos¢ procentowa znamionowego momentu obrotowego silnika.

Dodatni moment obrotowy wystepuije, gdy silnik napedza obcigzenie w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek
zegara lub obcigzenie napedza silnik w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara. Ujemny moment
obrotowy wystepuije, gdy silnik napedza obcigzenie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazdwek zegara lub
obcigzenie napedza silnik w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara.

Jesdli wartos¢ P0169 lub P0O170 jest zbyt niska, moment obrotowy silnika moze by¢ niewystarczajacy do
aktywacji obcigzenia. Jesli wartos¢ ustawiona w parametrach jest zbyt wysoka, moze wystgpi¢ przecigzenie
lub btad nadprgdowy.

W przypadku zaprogramowania dowolnego wejscia analogowego (Alx) dla opcji 2 (Maksymalny prgd momentu
obrotowego), P0169 i PO170 stajg sie nieaktywne, a ograniczenie pradu zostanie okreslone przez Alx. W tym
przypadku wartos¢ ograniczenia moze by¢ monitorowana w parametrze odpowiadajacym zaprogramowanemu
Alx (PO018 ... PO021).

NOTATKA!
Maksymalna wartos¢, jaka moga przyja¢ te parametry, jest wewnetrznie ograniczona do 1,8 x
P0295 (HD).
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W warunkach ograniczenia momentu obrotowego prad silnika mozna obliczy¢ przez:

2
L= / (PO769 lub PO170% ,D0401j +(P0410) 2
Silnik 700

Maksymalny moment obrotowy rozwijany przez silnik jest okreslony przez:

P0O401 x PO169" lub PO170
100

TS/ﬂI (o/):
e / (PO4O7)2—[PO47OXPO7763 2
100

(*) W przypadku, gdy ograniczenie pradu jest dostarczane przez wejscie analogowe, zastap P0169 lub PO170
przez P0O018, PO019, PO020 lub PO021, zgodnie z zaprogramowanym Alx. Aby uzyskac wiecej informacji, patrz

Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] na stronie 15-1.

x 100

W przypadku zastosowan kontroli momentu obrotowego niektdre zalecenia dotyczgce regulacji PO169 i P0O170
podano w Sekcja 11.5 KONTROLA MOMENTU OBROTOWEGO na stronie 11-7.

P0171 - Maksymaliny "+" Prad Momentu Obrotowego Przy Maksymalnej Predkosci

P0172 - Maksymalny "-" Prad Momentu Obrotowego Przy Maksymalnej Predkosci

Regulowany Zakres: 0,0 do 350,0 % Ustawienie 125,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

L fo5 Maksymalny pradu
momentu obrotowego

Opis:
Ograniczenie pragdu momentu obrotowego w funkgji predkosci:

QOgraniczenie pradu momentu obrotowego
A

P0O170/P0169 PO173 = 0

P0O172/P0171

PO173=1 |

.
Ll

Predko$¢ synchroniczna x P0190 P0134
P0400

Rysunek 11.5: Krzywa aktywacji ograniczenia momentu obrotowego przy maksymalnej predkosci

Ta funkcja pozostaje nieaktywna, gdy zawartos¢ PO171/P0172 jest wyzsza lub rdwna zawartosci PO169/P0170.

P0171 i PO172 dziatajg rdwniez podczas optymalnego hamowania, ograniczajgc maksymalny prad wyjsciowy.
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P0173 - Typ Krzywej Maksymalnego Momentu Obrotowego

Regulowany Zakres: 0 = Rampa Ustawienie O
1 = Krok Fabryczne:
Wiasciwosci: Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
]

95 Maksymalny prad
momentu obrotowego

Opis:
Okresla, w jaki sposob bedzie aktywowana krzywa ograniczenia momentu obrotowego w obszarze ostabienia
pola. Patrz Rysunek 11.5 na stronie 11-30.

11.8.7 Regulator kacza DC [96]

Do zwalniania obcigzen o duzej bezwtadnosci z krétkimi czasami zwalniania, CFW-11 posiada funkcije
regulacji obwodu posredniego DC, ktdra zapobiega wytaczeniu falownika przez przepiecie w obwodzie
posrednim DC (F022).

P0184 - Tryb Regulacji acza DC

Regulowany Zakres: 0 = ze stratami Ustawienie 1
1 = Bez strat Fabryczne:
2 = Wiacz/wytgcz DIx

Wiasciwosci: CFG, PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |

|—| 96 Regulator obwodu posredniego

Opis:
Wigcza lub wytgcza funkcje Optimal Braking (Sekcja 11.6 OPTYMALNE HAMOWANIE na stronie 11-8) w
regulacji napiecia DC, zgodnie z nastepna tabela.

Tabela 11.8: Tryby regulacji obwodu posredniego

P0184 Dziatanie

Funkcja optymalnego hamowania jest aktywna zgodnie z opisem w punkcie PO185.
Zapewnia to minimalny mozliwy czas zwalniania bez uzycia hamowania dynamicznego lub
regeneracyjnego

Automatyczna kontrola rampy zwalniania. Funkcja Optimal Braking (Optymalne hamowanie)
jest nieaktywna. Rampa zwalniania jest regulowana automatycznie w celu utrzymania tagcza DC
ponizej poziomu ustawionego w P0185. Procedura ta pozwala unikna¢ btedu przepiecia na
taczu DC (FO22). Moze byc¢ réwniez uzywany z obcigzeniami mimosrodowymi

M DIx = 24 V: Hamowanie uruchamia sie zgodnie z opisem dla P0184 = 1

2 = Wigczanie/wytaczanie przez DIx DIx = 0 V: Funkcja Hamowanie bez strat pozostaje nieaktywna. Napiecie obwodu
posredniego bedzie kontrolowane przez parametr P0153 (hamowanie dynamiczne)

0 = ze stratami
(Optymalne hamowanie)

1 = Bez strat
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P0185 - Poziom Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego

Regulowany Zakres: 339 do 400 V Ustawienie P0296 = 0: 400 V
585 do 800 V Fabryczne: P0296 = 1: 800 V
585 do 800 V P0296 = 2: 800 V
585 do 800 V P0296 = 3: 800 V
585 do 800 V P0296 = 4: 800 V

809 do 1000 V
809 do 1000 V
924 do 1200 V
924 do 1200 V

P0296 = 5: 1000 V
P0296 = 6: 1000 V
P0296 = 7: 1000 V
P0296 = 8: 1200 V

Wiasciwosci: Wektor
Dostep do grup za 01 ) GRUPY
posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW

|—| 29 Kontrola wektorow
|—| 96 Regulator tfgcza DC

Opis:

Ten parametr okresla poziom regulacji napiecia obwodu posredniego podczas hamowania. Podczas hamowania
czas rampy zwalniania jest automatycznie wydtuzany, co pozwala unikng¢ btedu przepiecia (F022). Ustawienie
regulacji obwodu posredniego mozna wykonac na dwa sposoby:

1. Z utrata (optymalna przerwa) - ustaw P0184 = 0.
1,1 -P0404 < 20 (60 hp): W ten sposob strumien pradu jest modulowany w taki sposdb, aby zwiekszy¢
straty silnika, zwiekszajac moment przerwania. Lepsze dziatanie mozna uzyskac stosujgc silniki o
mniejszej sprawnosci (mate silniki).
1,2 - PO404 > 20 (60 hp): strumien pradu zostanie zwiekszony do maksymalnej wartosci zdefiniowanej
na P0169 lub PO170, gdy predkos¢ zostanie zmnigjszona. Moment przerwania w obszarze pola
ostabienia jest niewielki.

2. Bez strat - ustaw P0184 = 1. Aktywuije tylko regulacje napiecia obwodu posredniego.

NOTATKA!

Ustawienie fabryczne dla PO185 jest ustawione na maksimum, co wytgcza regulacje napiecia
obwodu posredniego. Aby ja aktywowac, ustaw P0185 zgodnie z Tabela 11.9 na stronie 11-32.

Tabela 11.9: Zalecane poziomy regulacji napiecia obwodu posredniego

Przetwornica V,, 200..240V 380V | 400/415V | 440/460V | 480V | 500/525V A 550/575V 600V 660 /690 V
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
P0185 375V 618V 675V 748 V 780 V 893 V 972V 972V 1174V

P0186 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego DC

Regulowany
Zakres:
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P0187 - Catkowite Wzmocnienie Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,002
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |

|—| 96 Regulator obwodu posredniego

Opis:
Parametry te regulujg wzmocnienie regulatora napiecia obwodu posredniego.

Zazwyczaj ustawienia fabryczne sg odpowiednie dla wiekszosci zastosowant i nie ma potrzeby ich
dostosowywania.

11.8.8 Funkcja DROOP [90]

Funkcja DROORP jest uzywana w aplikacjach dystrybuciji obcigzenia, w ktérych dwa lub wiecej zestawow
falownik/silnik uruchamia obcigzenie, ktére mechanicznie taczy silniki i w ktérych dopuszczalne sg niewielkie
wahania predkosci miedzy silnikami.

W celu zastosowania funkcji DROOP zaleca sig, aby uzywane zestawy (silniki/przetwornice) byty réwnowazne
i wykazywaty podobne odpowiedzi dynamiczne.

Funkcja ta dziata jako regulator predkosci w metodzie sterowania w petli otwartej, zmniejszajac predkosc
wyjsciowa falownika wraz ze wzrostem momentu obrotowego silnika.

P0333 - Wspotczynnik Droop

Regulowany Zakres: -10,0 % do 10,0 % Ustawienie 0
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |

|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Predkos¢ kroku wytwarzana przez DROOP jest okreslana przez P0O333, dostosowujgc wartosci mnigjsze od
zera, tj. od -10,0\% do -0,1 %.

Wartosci PO333 wieksze od zera zwiekszajg predkos¢ wyjscia falownika wraz ze wzrostem pragdu momentu

obrotowego.
Whptyw P0O333 na wartos¢ zadang predkosci pokazano na ponizszym rysunku.
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Predkos¢ Predkos¢
silnika silnika Aktg\ggggspa(()jek
Nieaktywny Opad ( >0) } A '
100 % fmpe—p—— — et ey opadad
P L Aopaes 100% e
| } opadac Nieaktywny spadek
Aktywny Opad
(PO333 < 0)
! Moment Moment
100 % obrotowy 100 %  obrotowy
(a) PO333 <0 (b) PO333 > 0

Rysunek 11.6: (a) i (b) - llustracja dziatania funkcji DROOP

P0334 - Filtr Droop

Regulowany Zakres: 0,0do 16,0 s Ustawienie 0,2
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 90 Regulator predkosci |

Opis:
Czas reakgcji funkciji opadac jest regulowany za pomoca parametru P0334, ktéry definiuje staty czas zastosowany
do filtra uzywanego w pradzie momentu obrotowego.

Wartos¢ DROOP w obr/min mozna uzyskac¢ za pomoca nastepujgcych rownan:

iqf x PO333 x L0295

OPADANIE = 0401

x 0,1 [rom]

Gdy n,; > Nrated, powyzsze rownanie nalezy pomnozy¢ przez wspotczynnik korekcji wspodtczynnika; zatem
wartos¢ skorygowanego DROOP jest dana przez:

n
OPADANIE. = " x OPADANIE
"= Pogon * from]

Gdzie:

N, - Wartos¢ zadana predkosci catkowitej

igf - prad momentu obrotowego (ig) filtrowany zgodnie z ustawieniem P0334
P0333 - wspdtczynnik DROOP (%)

P0295 - prad znamionowy HD falownika

P0401 - prad znamionowy silnika

P0402 - predkos¢ znamionowa silnika w obr./min

Przyblizone obliczenie pragdu momentu obrotowego (iq) jest okreslone przez:

P0009 X POAGTZ - POATE:
P0O295

iq=
Na potrzeby obliczen DROOP wartosc¢ igf mozna uznac za réwna wartosci ig okreslonej w powyzszym wyrazeniu.

Whptyw funkcji DROOP na okreslenie predkosci mozna sprawdzi¢ na Rysunek 15.9 na stronie 15-35.
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ﬁ: NOTATKA!
Ustawienie wspodtczynnika DROOP (P0333) zalezy od dynamiki kazdej aplikacji i powinno by¢

ustawione podczas pracy/instalacji pod obcigzeniem. Empiryczna metoda definiowania wartosci

P0333 bytaby nastepujaca:

1. Ustaw wartos¢ P0333 na zero i pozostaw wartos¢ P0334 w ustawieniach fabrycznych.

2. Uruchomi¢ system z obcigzeniem i monitorowac prady wyjsciowe falownikdw.

3. Zmodyfikuj wartos¢ P0333, ustawiajac jg na wartosci ujemne, az wartosci pradu wyjsciowego
falownikéw bedag podobne.

4. Jesli konieczne jest, aby reakcja DROOP na zmiany predkosci i obcigzenia byta wolniejsza,
nalezy zwiekszy¢ wartos¢ P0334.

11.9 URUCHOMIENIEW TRYBACH WEKTOROWYCH BEZ CZUJNIKA|ZENKODEREM

NOTATKA!

Przed instalacjg, zasilaniem lub obstuga falownika nalezy przeczytac catg instrukcje obstugi CFW-11.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, zasilania i rozruchu:

a) Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 - Instalacja i podtgczenie instrukcji obstugi CFW-11,
podtaczajgc wszystkie potgczenia zasilania i sterowania.

b) Przygotuj falownik i podiacz zasilanie: zgodnie z rozdziatem 5,1 - Przygotowanie do uruchomienia,
instrukcji obstugi CFW-11.

c) Ustaw hasto P0000 = 5: zgodnie z Sekcja 5.3 USTAWIENIE HASEA W P0O00O na stronie 5-3 niniejszej
instrukcii.
d) Dostosuj falownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem: za pomoca dostepu do menu ,Oriented
Start-up” P0317 i zmien jego zawartos¢ na 1, co spowoduije, ze falownik zainicjuje procedure ,Oriented
Start-up”.
Procedura ,Zorientowane uruchomienie” przedstawia na klawiaturze (HMI) gtdwne parametry w logicznej
sekwencji. Ustawienie tych parametrow przygotowuje falownik do pracy z linig aplikacyjng i silnikiem. Zweryfikuj
sekwencje krok po kroku na Rysunek 11.6 na stronie 11-34.

Ustawienie parametrow przedstawionych w tym trybie pracy powoduje automatyczng modyfikacje zawartosci

innych parametréw falownika i/lub zmiennych wewnetrznych, jak wskazano na Rysunek 11.6 na stronie 11-34.
W ten sposob uzyskuje sie stabilng prace obwodu sterujgcego z odpowiednimi wartosciami, aby uzyskac

najlepszg wydajnosc silnika.

Podczas procedury ,,Oriented Start-up” status ,,Config” (Konfiguracja) bedzie wskazywany w lewej gornej czesci
klawiatury (HMI).
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e . - M
% Parametry zwigzane z silnikiem:

M Zaprogramuj zawartos¢ parametrow od PO398, P0400 do P0406 bezposrednio z danymi z tabliczki
znamionowej silnika.

M Opcje ustawien parametrow od P0409 do P0412:

- Automatycznie, z falownikiem wykonujgcym procedure samostrojenia wybrang w jednej z opcji

P0408.

- Z arkusza danych silnika dostarczonego przez jego producenta. Patrz procedura w Pozycja 11.7.1
Regulacja parametrow P0409 do P0412 na podstawie arkusza danych silnika na stronie 11-15
niniejszej instrukcii.

- Reczne skopiowanie zawartosci parametréw z innego falownika CFW-11, ktéry wykorzystuje

identyczny silnik.
N J

e) Ustawianie okreslonych parametréw i funkcji dla aplikacji: Ustawianie cyfrowych i analogowych wejsé
i wyjs¢, przyciskow HMI itp. zgodnie z potrzebami aplikacii.

e i B
% Do zastosowan:

M Sa to proste, ktére moga korzysta¢ z programowania ustawien fabrycznych dla cyfrowych i
analogowych wejs¢ i wyjs¢, uzyj menu [04] ,,Aplikacja podstawowa”. Patrz punkt 5,2,3 - Ustawianie
podstawowych parametrow aplikacji w instrukcji obstugi CFW-11.

M Jesli wymagane sa tylko cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia z programowaniem innym niz
ustawienia fabryczne, nalezy uzy¢ menu [07] ,I/O Configuration”.

M W przypadku funkciji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Dynamic Braking itp. dostep
i modyfikacja parametréw tych funkcji odbywa sie za pomocag menu [01] ,Parameter Groups”.
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Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza Sek. Dziatanie / rezultat Wskazanie wyswietlacza
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Rysunek 11.7: Uruchomienie zorientowane na tryb wektorowy
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12 KONTROLA WEKTOROW PM
12.1 SILNIKI SYNCHRONICZNE Z MAGNESAMI TRWALYMI (PMSM)

Silniki synchroniczne z magnesami trwatymi to silniki pradu przemiennego z tréjfazowym uzwojeniem stojana,
podobnym do silnika indukcyjnego, i wirnikiem z magnesami trwatymi. PMSM do zastosowan przemystowych
maja sinusoidalne CEMF i prad zasilajgcy, dzieki czemu rozwijany moment obrotowy jest ptynny. CFW-11 jest
przygotowany do napedzania silnikdw liniowych Wmagnet, ktdre majg konstrukcje z biegunami dodatnimi
(magnesy wewnetrzne).

Silniki z pfaskim biegunem (magnesy powierzchniowe) i silniki innych producentéw moga by¢ uzywane po
konsultacii.

Gtéwne cechy linii silnikdw Wmagnet:
M Indukcyjnosc Lq wieksza niz Ld, ze wzgledu na zasolenia wirnika, ktére generujg moment reluktancyjny.

M Zakres ostabienia pola: szeroki ([1...2] x predko$é nominalna).
M Wieksza ochrona magneséw przed sitg odsrodkowa.

M Wyzsza sprawnosé niz w silniku indukcyjnym (nie wystepuje RI? straty w wirniku, co pozwala na
wyzszy wzrost temperatury, mniejsza objetos¢ i mnigjszg wage. W pordwnaniu do réwnowaznego
silnika indukcyjnego, objetos¢ silnika Wmagnet moze by¢ nawet o 47% mniejsza, co skutkuje wysokim
stosunkiem objetosci do momentu obrotowego i redukcja masy o 36%. Dla identycznego stosunku
momentu obrotowego do mocy, poprzez zmnigjszenie rozmiaru ramy, system wentylacji jest rowniez
zmniejszony.

Silniki Wmagnet moga by¢ stosowane tam, gdzie wymagana jest zmienna predkos¢ przy statym momencie
obrotowym i wysokiej sprawnosci, na przyktad w sprezarkach, wentylatorach wyciggowych, pompach
i przenosnikach. Moga by¢ réwniez stosowane w windach, gdzie precyzyjne sterowanie przy niskich
predkosciach, ptynny moment obrotowy, niskie wibracije i niski poziom hatasu maja fundamentalne znaczenie.

12.2 BEZCZUJNIKOWE STEROWANIE PM | PM Z ENKODEREM

Sterowanie wektorowe opracowane do napedzania linii silnikow Wmagnet ma strukture bardzo podobna
do tej stosowanej w silnikach indukcyjnych. Patrz Rysunek 12.1 na stronie 12-2 and Rysunek 12.2 na
stronie 12-3.

W obszarze statego momentu obrotowego sterowanie okresla biezgcy id odniesienia odpowiedni dla
danego silnika. Dlatego moment reluktancyjny jest dodawany do momentu obrotowego wytwarzanego przez
magnesy, a silnik przyspiesza z maksymalnym stosunkiem N.m/A i szybka reakcjg dynamiczng. Powyzej
predkosci nominalnej, sterowanie stosuje ostabienie pola poprzez kontrole reakcji twornika, dzieki czemu
silnik przyspiesza z nominalnym napieciem i statg moca.
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12.2.1 PM Bez Czujnika - P0202 = 7

Bezczujnikowe sterowanie PM wykorzystuje dwie metody szacowania pozycji wirnika, metoda dla niskich
predkosci wstrzykuje sygnat o czestotliwosci +1 kHz, co powoduje wzrost hatasu akustycznego, a metoda
dla wyzszych predkosci opiera sie na napieciach i prgdach wyjsciowych. Umozliwia sterowanie momentem
obrotowym i predkoscig do O (zera) obr/min; z zakresem predkosci 1:1000 i szybka reakcjg dynamiczna.
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Rysunek 12.1: Schemat blokowy bezczujnikowego sterowania wektorowego PM (P0202 = 7)
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12.2.2 PM z Enkoderem - P0202 =6

PM ze sterowaniem enkoderowym oferuje zalety opisane dla sterowania bezczujnikowego, a takze
dokfadnosc¢ sterowania predkoscig wynoszaca 0,01 % (przy uzyciu 14-bitowego analogowego odniesienia
za posrednictwem I0A-01 lub cyfrowych odniesien za posrednictwem HMI, Profibus DP, DeviceNet).

Do pofaczenia z enkoderem inkrementalnym wymagane jest akcesorium ENC-01 lub ENC-02.
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Rysunek 12.2: Schemat blokowy PM ze sterowaniem wektorowym enkodera (PO202 = 6)
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12.2.3 Zmodyfikowane funkcje

Prawie wszystkie funkcje przedstawione w tej instrukcji pozostajg aktywne, gdy opcje 6 lub 7 sg
zaprogramowane w P0202. Funkcje, ktore nie sg juz aktywne lub ktore zostaty zmodyfikowane, opisano w

Sekcja 12.3 PROGRAMOWANIE PODSTAWOWYCH INSTRUKCJI - NIEZGODNOSC MIEDZY PARAMETRAMI
na stronie 12-4 do Sekcja 12.9 USTERKI | ALARMY na stronie 12-19.

Ani nieaktywne funkcje (np. uruchomienie samostrojenia - P0408), ani parametry zwigzane z tymi funkcjami
(np. kontrola I/f - P0O182 i PO183) nie sg wizualizowane na interfejsie HMI.

12.3 PROGRAMOWANIE PODSTAWOWYCH INSTRUKCJI - NIEZGODNOSC MIEDZY
PARAMETRAMI

Patrz Sekcja 5.7 NIEZGODNOSC MIEDZY PARAMETRAMI na stronie 5-12.

12.4 IDENTYFIKACJA MODELU FALOWNIKA | AKCESORIOW

P0297 - Czestotliwos¢ Przetaczania

Regulowany Zakres: 0=1,25kHz Ustawienie Zgodnie z
1=2,5kHz Fabryczne: modelem
2 =5,0kHz falownika
3=10,0 kHz
4 =2kHz

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 42 Dane falownika |

Opis:
Dozwolony prad dla czestotliwosci przetgczania innych niz domysine mozna znalez¢ w tabelach dostepnych w
rozdziale 8 - Dane techniczne, instrukcji obstugi CFW-11.

Czestotliwos¢ przetgczania falownika mozna dostosowac do potrzeb aplikacii.
Wyzsze czestotliwosci przefaczania oznaczajg nizszy hatas akustyczny silnika, jednak wybor czestotliwosci
przetgczania skutkuje kompromisem miedzy hatasem akustycznym silnika, stratami w IGBT falownika i

maksymalnymi dopuszczalnymi prgdami.

Zmniejszenie czestotliwosci przetaczania zmniejsza prad uptywowy, co pozwala unikna¢ aktywaciji usterek FO74
(zwarcie doziemne) lub FO70 (przetezenie/zwarcie wyjscia).

Wskazéwki: Opcja 0 (1,25 kHz) jest dozwolona tylko dla trybéw sterowania V/f, VWW i VWW PM (P0202 = 0,

1,2, 5lub 8).
Opcja 3 (10 kHz) nie jest dozwolona w trybie sterowania PM (P0202 = 7).
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12.5 KONTROLA MOMENTU OBROTOWEGO

Mozliwe jest wykorzystanie falownika do sterowania momentem obrotowym silnika w trybie wektorowym.
Jedna z konfiguracji polega na utrzymaniu nasycenia regulatora predkosci, a druga na wyborze miedzy
kontrolg momentu obrotowego i predkosci za pomoca wejscia cyfrowego.

Zakres regulacji momentu obrotowego: 10 % do 180 %.
Dokfadnosc: = 5 % znamionowego momentu obrotowego.

Gdy regulator predkosci jest nasycony dodatnio lub ujemnie, wéwczas odpowiednio PO169 i PO170
ograniczajg prad momentu obrotowego.

Moment obrotowy, w procentach, na wale silnika (wyswietlany na PO009) jest okreslony przez:
lg* x PO401

|HD
Gdzie lg* (w woltach) jest wartoscig odczytang na wyjsciach analogowych AO1... AO4.

silnik =

% Ustawienia kontroli momentu obrotowego:

Ograniczenie momentu obrotowego:

1. Poprzez parametry P0169, PO170 (klawiatura (HMI), Serial lub Fieldbus). Patrz Pozycja 11.8.6
Ograniczenie momentu obrotowego [95] na stronie 11-29.

2. Poprzez wejscia analogowe Al1, A2, A3 lub Al4. Patrz Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] na
stronie 15-1, opcja 2 (maksymalny prad momentu obrotowego).

Referencja predkosci:

3. Ustaw predkosc referencyjng o 10 % lub wiecej wyzszg niz predkosc robocza. Zapewnia to, ze
wyjscie regulatora predkosci pozostaje nasycone przy maksymalnej wartosci dozwolonej przez
regulacje limitu momentu obrotowego.

- J
4 , N
gﬁ: WSKAZOWKA!
Prad znamionowy silnika musi by¢ rownowazny pradowi znamionowemu falownika, aby
L sterowanie miato najlepsza mozliwag doktadnosa. )
e , p\
ﬁ: WSKAZOWKA!
Regulator momentu obrotowego z nasyconym regulatorem predkosci ma funkcje zabezpieczajaca
(ograniczajgcg predkosé silnika bez powodowania usterki). Na przyktad w przypadku nawijarki,
gdy nawijany materiat hamuije, regulator wychodzi ze stanu nasycenia i zaczyna kontrolowac
predkos¢ silnika, ktéra bedzie utrzymywana na poziomie wartosci zadanej predkosci. )
-
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12.6 DANE SILNIKA [43] | SAMOSTROJENIE [05] | [94]

W tej grupie znajduja sie parametry ustawien danych silnika. Nalezy je wyregulowacé zgodnie z danymi na
tabliczce znamionowej silnika, z wyjatkiem P0405.

P0398 - Wspotczynnik Serwisowy Silnika

P0400 - Napiecie Znamionowe Silnika

P0401 - Prad Znamionowy Silnika

P0402 - Predkos¢é Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1750 obr./min
Fabryczne: (1458 obr./min)

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Dostosu;j jg zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej uzywanego silnika.
W przypadku sterowania silnikiem PM zakres regulacji wynosi od 0 do 18000 obr./min

P0403 - Czestotliwosé Znamionowa Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 300 Hz Ustawienie 60 Hz
Fabryczne: (50 Hz)

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Jest on automatycznie dostosowywany do wyrazenia:
P0402 x P0431

P0403 = =2 -—=""[Hz]

P0404 - Moc Znamionowa Silnika

P0405 - Liczba Impulséw Enkodera

P0408 - Uruchom Samostrojenie
Funkcija jest nieaktywna.
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P0409 - Rezystancja Stojana Silnika (Rs)

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 omow Ustawienie 0,000 om
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, PM, Wektor i VWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | lub | 05 DOSTRAJANIE |

posrednictwem interfejsu HMI: |—| 29 Kontrola wektoréw | |—| 94 Samostrojenie |

Opis:

Wartosc¢ uzyskana z arkusza danych silnika. Jesliinformacije te nie sg dostepne, nalezy uzy¢ ustawien fabrycznych.

P0430 - Typ PM

Regulowany Zakres: 0 = Ustawienie fabryczne Ustawienie O
1 = Wieza chtodnicza Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
W przypadku parametryzacji dla standardowego silnika Wmagnet (P0430 = 0), parametryzacja P0433, P0434 i
P0435 bedzie dozwolona. Gdy P0430 = 1, parametryzacja P0442, P0O443 i PO444 bedzie dozwolona.

Ustawienie 6

P0431 - Liczba Biegunéw Silnika

Regulowany Zakres: 2 do 24

Fabryczne:
Wiasciwosci: CFG, PM i VWWW PM
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Ustawia liczbe biegundw silnika.

P0433 - Indukcyjnosé Lq

P0434 - Indukcyjnosé Ld

Regulowany Zakres: 0 do 100,00 mH Ustawienie 0,00 mH
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |
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P0442 - Indukcyjnosé Lq - CT

P0443 - Indukcyjnos¢ Lq - CT

Regulowany Zakres: 0,0 do 400,0 mH Ustawienie 0,0 mH
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

Opis:
Wyreguluj je zgodnie z danymi na tabliczce znamionowej silnika. Jesli te informacije nie sg dostepne, nalezy
zachowac wartos¢ domysina.

Widok parametrow P0433, P0434, P0442 i PO443 bedzie zalezat od wartosci ustawionej w P0430.

NOTATKA!
Uzycie wartosci domysinej powoduije:
1. Zwieksza to prad wyjsciowy, poniewaz silnik w takich warunkach nie wytwarza momentu
reluktancyjnego. Wzrost pradu wyjsciowego moze spowodowac wzrost temperatury silnika.
2. Zapobiega to pracy silnika w obszarze ostabienia pola.

P0435 - Stata Ke

Regulowany Zakres: 0 do 600,0 Ustawienie 100,0 V/obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFGiPM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 43 Dane silnika |

P0444 - Stata K, - CT

Regulowany Zakres: 0 do 3000 V/obr./min Ustawienie 100 V/obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, PM i WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_‘ 43 Dane silnika |

Opis:

Wartosci uzyskane z danych na tabliczce znamionowej silnika. Widok parametrow P0435 i P0444 bedzie zalezat
od wartosci ustawionej w P0O430.

J

NOTATKA!
Jesli informacje te nie sg dostepne, mozna je uzyskac za pomocg ponizszej procedury:
1. Uruchom silnik bez obcigzenia, ustawiajac P0121 = 1000 obr./min
2. Po osiggnieciu ustawionej predkosci odczytaj wartos¢ PO007.
3. Wylgcz falownik i ustaw P0435 lub P0444 (w zaleznosci od wartosci ustawionej w P0430)
z wartoscig odczytang w PO007.

.
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Uwaga: ke jest statg generowanego napiecia. Jest to charakterystyka silnika, ktéra okresla wartos¢ skutecznag
napiecia linii indukowanego przez magnes w funkcji predkosci silnika. Stosowana jednostka inzynieryjng jest
V/obr./min (V/1000 obr./min). Na przyktad: P0444 = 100V/obr./min. Dlatego tez, jesli siinik obraca sie z predkoscia
1000 obr./min, napiecie indukowane w silniku wyniesie 100 V.

Gdy typem uzywanego sterowania jest VVW PM, jesli parametr P0444 jest ustawiony na O, rozwazany stosunek
V/obr./min bedzie wynosit 1000 x P0400 / P0402. Stosunek V/obr./min bedzie wynosit 1000 x P0400 / P0402.

12.7 KONTROLA WEKTORA PM [29]
12.7.1 Regulator predkosci [90]

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem predkosci CFW-11.

P0160 - Konfiguracja Regulatora Predkosci

P0161 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Predkosci

P0162 - Wzmocnienie Catkowe Regulatora Predkosci

P0163 - Lokalne Przesunigcie Odniesienia

P0164 - Przesuniecie Zdalnego Odniesienia

P0165 - Filtr Predkosci

P0166 - Wzmocnienie Ré6znicowe Regulatora Predkosci

P0428 - Typ Regulatora Predkosci

Regulowany Zakres: 0 = Akademicki Ustawienie O
1 = Réwnolegle Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 PM Kontrola wektordw |

Opis:
Ten parametr okresla typ regulatora predkosci, ktory ma by¢ uzywany. Aby uzyskac wiecej informaciji na temat
konfiguracji regulatora, patrz Pozycja 11.8.1 Regulator predkosci [90] na stronie 11-17.

12.7.2 Regulator pradu [91]

W tej grupie przedstawiono parametry zwigzane z regulatorem pradu CFW-11.

P0438 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Pradu Iq

P0440 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Pradu Id

Regulowany 0,00 do 1,99 Ustawienie = P0438 = 0,80
Zakres: Fabryczne: P0440 = 0,50
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P0439 - Catkowite Wzmocnienie Regulatora Pradu Iq

P0441 - Wzmocnienie Catkowe Regulatora Pradu Id

Regulowany Zakres: 0 do 1,999 Ustawienie P0439 = 0,005
Fabryczne: P0441 = 0,005

Wiasciwosci: PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_* 29 Kontrola wektoréw |
|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:
Parametry P0438, P0439, P0440 i PO441 sg automatycznie ustawiane jako funkcja parametru P0402.

12.7.3 Regulator strumienia [92]

P0190 - Maksymalne Napiecie Wyjsciowe

Regulowany Zakres: 0do 690V Ustawienie P0296.
Fabryczne: Ustawienie

automatyczne
podczas procedury
uruchamiania
zorientowanego:
P0400

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:

Ten parametr okresla wartos¢ maksymalnego napiecia wyjsciowego. Jego wartos¢ domysina jest zdefiniowana
dla nominalnego napiecia zasilania.

Napiecie odniesienia uzywane w regulatorze ,Maksymalnego napiecia wyjsciowego” jest wprost proporcjonalne
do napiecia zasilania.

Jesli napiecie zasilania wzrosnie, napiecie wyjsciowe moze wzrosng¢ do wartosci ustawionej w parametrze
P0400 - Nominalne napiecie silnika.

Jesli napiecie zasilania spadnie, napiecie wyjsciowe spadnie w tej samej proporcii.

4 M\

Uﬁ: NOTATKA!
Gdy P0202 = 6 lub 7, podczas procedury zorientowanego rozruchu parametr PO190 zostanie
ustawiony na 0,95 x P0400.

o J

4 N
Uﬁ: NOTATKA!

L Parametry od PO175 do PO189 sg nieaktywne. )
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P0449 - Regulator Bezczujnikowy

Regulowany Zakres: 0 = Wytacz Ustawienie O
1 =Wigcz Fabryczne:

Wiasciwosci: PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektordw |

|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:

Ten parametr umozliwia wigczenie dziatania kompensatora w petli estymaciji sterowania bezczujnikowego PM.
W niektorych przypadkach lub warunkach pracy silnika PM wtgczenie kompensaciji moze zwiekszy¢ prad silnika
lub spowodowac usterki podczas pracy.

P0450 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulatora Bezczujnikowego

Regulowany Zakres: 0,000 do 2,000 Ustawienie 0,000
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 92 Regulator strumienia |

Opis:

Parametr zostanie automatycznie ustawiony, gdy regulator bezczujnikowy jest aktywny (P0449 = 1) i zostanie
zdefiniowany jako funkcja parametru P0409. Ogdlinie rzecz biorgc, automatyczne ustawienie jest wystarczajace,
a ponowna regulacja nie jest konieczna.

Zwiekszenie wartosci tego parametru moze powodowac oscylacje pradu lub btedy w dziataniu.

[ NOTATKA! ]

12.7.4 Ograniczenie momentu obrotowego [95]

P0169 - Maksymainy Prad Momentu Obrotowego "+"

P0170 - Maksymaliny Prad Momentu Obrotowego "-"

Regulowany Zakres: 0,0 do 350,0 % Ustawienie 125,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

L] 95 Maksymalny prad
momentu obrotowego
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Opis:
Parametry te ograniczajg wartos¢ sktadowej pradu silnika, ktéra wytwarza dodatni moment obrotowy (P0169)

i uiemny moment obrotowy (PO170). Ustawienie jest wyrazone w procentach prgdu znamionowego silnika
(P0O401).

W przypadku, gdy dowolne wejscie analogowe (Alx) jest zaprogramowane dla opcji 2 (maksymalny prad momentu
obrotowego), PO169 i PO170 staja sie nieaktywne, a ograniczenie pradu bedzie podawane przez Alx. W takim
przypadku wartos¢ ograniczenia moze by¢ monitorowana w parametrze odpowiadajacym zaprogramowanemu
Alx (PO018 ... P0O021).

W warunkach ograniczenia momentu obrotowego prad silnika mozna obliczy¢ przez:

_ PO169 lub PO170" X PO401
silnik 700

Maksymalny moment obrotowy rozwijany przez silnik jest okreslony przez:
T oo %) = PO169 lub POT70

(*) Jesli ograniczenie pradu jest dostarczane przez wejscie analogowe, zastgp PO169 lub P0170 przez P0018,
P0019, P0020 lub P0021, zgodnie z zaprogramowanym Alx. Aby uzyskac¢ wiecej informacii, patrz Pozycja
15.1.1 Wejscia analogowe [38] na stronie 15-1.

NOTATKA!
Parametry PO171, PO172 i PO173 sa nieaktywne.
P0174 - Minimalny Moment Obrotowy
Regulowany Zakres: 0,0 do 350,0 % Ustawienie 30,0 %
Fabryczne:
Wiasciwosci: Sless
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |
|—| 95 Torque Curr.Limit |

Opis:

Ten parametr okresla minimalng wartos¢ ograniczert momentu obrotowego + (P0169) i momentu obrotowego -
(P0O170) dla sterowania bezczujnikowego. Wartosci PO169 i PO170 mniejsze niz P0174 sg ignorowane, a w takich
przypadkach prawidtowa wartos¢ maksymalnego pradu momentu obrotowego jest definiowana przez wartosé
P0174 (wazna dla zmiany parametrow P0169 / P0O170 za posrednictwem interfejsu HMI).

NOTATKA!
Ten parametr nie ma wptywu, gdy sterowanie momentem obrotowym odbywa sie za
posrednictwem wejs¢ analogowych.
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12.7.5 Regulator obwodu posredniego [96]

Do zwalniania obcigzen o duzej bezwtadnosci z krétkimi czasami zwalniania, CFW-11 posiada funkcije
regulacji obwodu posredniego, ktéra pozwala unikng¢ wyzwolenia falownika przez przepiecie obwodu
posredniego (FO22).

P0184 - Tryb Regulacji Obwodu Posredniego

Regulowany Zakres: 0 = ze stratami Ustawienie 1
1 = Bez strat Fabryczne:
2 = Wigczanie/wytgczanie przez DIx

Wiasciwosci: CFG i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw |

|—| 96 Regulator obwodu posredniego

Opis:
Wigcza lub wytgcza funkcje Bez strat regulatora obwodu posredniego, zgodnie z nastepna tabela.

Tabela 12.1: Tryby regulacji obwodu posredniego

P0184 Dziatanie
0 = ze stratami
(Hamowanie optyczne)

NIEAKTYWNY. Jesli jest uzywany, podczas redukcji predkosci moze wystgpi¢ FO22 (przepiecie)

Automatyczna kontrola rampy zwalniania. Hamowanie optyczne jest nieaktywne. Rampa zwalniania

jest regulowana automatycznie w celu utrzymania tgcza DC ponizej poziomu ustawionego w P0185

Procedura ta pozwala unikng¢ btedu przepiecia na taczu DC (F022). Moze by¢ rowniez uzywany z

obcigzeniami mimosrodowymi

DIx = 24 V: Hamowanie uruchamia sie zgodnie z opisem dla P0184 = 1

DiIx = 0 V: Funkcja Hamowanie bez strat pozostaje nieaktywna. Napiecie obwodu posredniego
bedzie kontrolowane przez parametr P0153 (hamowanie dynamiczne)

1 = Bez strat

2 = Wigczanie / wytaczanie przez
DIx

P0185 - Poziom Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego

P0186 - Wzmocnienie Proporcjonalne Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego DC

P0187 - Catkowite Wzmocnienie Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego
12.7.6 Flying Start/Ride-Through [44]

P0321 - Utrata Zasilania kacza DC

P0322 - Przejazd kacza DC

P0323 - Powroét Zasilania Lacza DC

P0325 - Przejazdowe Wzmocnienie Proporcjonalne

P0326 - Wzmocnienie Catkowe Podczas Jazdy

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,128
Fabryczne:

Wiasciwosci: PM i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOérednictWem interfejsu HMI: |_| 44 FlyStart/R|deThrU
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Opis:
Parametry te konfigurujg kontroler Pl Ride-Through w trybie wektorowym, ktory jest odpowiedzialny za
utrzymywanie napiecia obwodu posredniego na poziomie ustawionym w parametrze PO322.

Regulator R.T

U. Ride-Through
(Pdoslzz o E |, Rysunek 12.1 na stronie
) 12-2i

Rysunek 12.2 na stronie
12-3

P0325, PO326

Rysunek 12.3: Sterownik Pl typu Ride-Through

Zazwyczaj ustawienia fabryczne dla P0325 i PO326 sg odpowiednie dla wiekszosci zastosowan. Nie nalezy
zmienia¢ tych parametrow.

12.7.7 Hamowanie pradem statym [47]
12.7.8 Wyszukiwanie pozycji zerowej enkodera
Funkcje te sa nieaktywne.

12.7.9 Automatyczna regulacja [05] i [94]

P0662 - Szczytowa Amplituda Detekcji

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie 30 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 29 Kontrola wektoréw | lub

|—| 94 Samostrojenie |

Opis:
Ten parametr definiuje amplitude napiecia szczytowego stosowanego podczas wykrywania pozycji poczatkowe;.

12.8 URUCHOMIENIE TRYBU STEROWANIA WEKTOROWEGO PM

NOTATKA!

Przed instalacjg, wigczeniem zasilania lub obstugg falownika nalezy przeczyta¢ catg instrukcije
obstugi CFW-11.

Kolejnos¢ instalacji, weryfikacji i uruchomienia:

a) Zainstaluj falownik zgodnie z instrukcja obstugi CFW-11 Rozdziat 3 - Instalacja i podtgczenie - okablowanie
wszystkich potgczen zasilania i sterowania.

b) Przygotuj uktad napedowy i wtgcz falownik zgodnie z instrukcja obstugi CFW-11, rozdziat 5,1 -
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Przygotowanie do uruchomienia.

¢) Ustaw hasto PO000 = 5, zgodnie z Sekcja 5.3 USTAWIENIE HASEA W PO000 na stronie 5-3, w ninigjszej
instrukcii.

d) Uzyskaj dostep do P0317 i zmien jego zawartos¢ na 1, aby zainicjowac procedure ,Oriented Start-up”.
Dostosuj falownik do pracy z linia i silnikiem aplikacji.

Procedura Oriented Start-up [2] przedstawia gtéwne parametry w logicznej sekwenciji na interfejsie HMI.
Programowanie tych parametréw przygotowuje falownik do pracy z linig aplikacyjna i silnikiem. Spojrz na
sekwencje w Rysunek 12.4 na stronie 12-18.

Programowanie parametrow przedstawionych w grupie [2] powoduje automatyczna modyfikacje zawartosci

innych parametrow falownika lub zmiennych wewnetrznych, jak pokazano na Rysunek 12.4 na stronie 12-18,
co skutkuje stabilng praca sterowania, z wartosciami odpowiednimi do uzyskania najlepszej wydajnosci silnika.

Podczas procedury ,Oriented Start-up” status ,,Config” (Konfiguracija) jest wskazywany w lewej gornej czesci
wyswietlacza HMI.

% Parametry zwigzane z silnikiem:
Zaprogramuj parametry P0398, P0O400 ... P0435 bezposrednio z danymi z tabliczki znamionowe;
silnika.

e) Dostosowanie okreslonych parametrow i funkciji, cyfrowych i analogowych wejs¢ i wyjsc, przyciskow
HMI, zgodnie z potrzebami aplikaciji.

% For applications:
- Sg to proste parametry, ktére umozliwiajg korzystanie z cyfrowych i analogowych wejs¢ i wyjs¢ z
ich ustawieniami fabrycznymi oraz korzystanie z grupy parametrow Basic Application [04], patrz

punkt 5,2,3 - Ustawianie podstawowych parametrow aplikacji w instrukcji obstugi CFW-11.

- Aby zaprogramowac wejscia i wyjscia cyfrowe i analogowe w sposéb inny niz fabryczny, nalezy
uzy¢ menu ,I/O Configuration” [07].

- Aby korzystac z funkgiji takich jak hamowanie dynamiczne [28] i Ride-Through [44], nalezy uzyskac
do nich dostep za posrednictwem grupy parametrow menu Parameter Groups [01].

f) Test dziatania:

1. Ustaw warto$¢ zadang predkosci (P0121) na predkos¢ znamionowa (P0402) i uruchom silnik bez
obcigzenia;

2. Gdy silnik pracuje z predkoscig znamionowg (P0402), powoli zwiekszaj obcigzenie az do osiggniecia
pradu znamionowego (P0401).

Jesli podczas wykonywania krokéw 1 lub 2 wystgpi ktérakolwiek z usterek lub objawdw wymienionych
ponizej, sprobuj ja wyeliminowac, stosujgc procedury opisane dla kazdej sytuacji. Jesli istnieje wiecej niz
jedna procedura, przetestuj kazdg z nich osobno i w przedstawionej kolejnosci:

- FO98 przed rozpoczeciem rampy przyspieszenia
1) Zwigksz wartos¢ PO662 w krokach co 2 % do maksymalnie 35 %.

- F167 lub F168 przed rozpoczeciem rampy przyspieszania
1) Zmniejsz wartos¢ P0662 w krokach co 2 % do minimum 10 %.

- FO71 na poczatku rampy przyspieszania

1. Zwiekszy¢ czas rampy przyspieszenia (PO100 lub PO102).

2. Zwiekszy¢ wzmocnienie proporcjonalne regulatora predkosci (PO161) w krokach co 1,0, maksymalnie
do 20,0.
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3. Zwieksz wzmocnienie proporcjonalne regulatora pradu ig (P0438) w krokach co 0,10 do maksymalnie
1,50.

4. Sprawdz ustawienie P0435.

Cofnij kroki 2 i 3.

6. Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne regulatora predkosci (PO161) w krokach co 1,0 do minimum 4,0.

o

- FO71 na koicu rampy przyspieszania:

1. Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne regulatora pradu id (P0440) w krokach co 0,1 do minimum 0,2.
2. Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne regulatora predkosci (PO161) w krokach co 1,0 do minimum 4,0.
3. Cofnij kroki 1 2.

4. Zwieksz wzmocnienie proporcjonalne regulatora pradu id (P0440) w krokach co 0,1 do maksymalnie
0,8.

Zmnigjsz 0 5 % standardowg warto$¢ maksymalnego napiecia wyjsciowego (P0190).

Zmniejsz 0 5 % wartos¢ zadang predkosci (PO121).

7. Zmniejsz obcigzenie.

o O

- Przepiecie szyny DC (F022)
1. Wyreguluj PO185 zgodnie z sugestig w Tabela 11.9 na stronie 11-32.

- Nadmierna predkos¢ silnika (F150)
1. Wyreguluj przyrosty regulatora predkosci zgodnie z opisem w Pozycja 11.8.1 Regulator predkosci [90]

na stronie 11-17.
2. Zwieksz wzmocnienie proporcjonalne iq (P0438) w krokach co 0,10 do maksymalnie 1,50.

- Oscylacja predkosci

1. Postepuj zgodnie z procedurg optymalizacji regulatora predkosci, opisang w Pozycja 11.8.1 Regulator
predkosci [90] na stronie 11-17.

- Wibracje silnika (zazwyczaj wystepuja, gdy P0202 = 7)

1. Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne id (P0440) w krokach co 0,05 do minimum 0,2.

2. Zmniejsz proporcjonalne wzmocnienie iq (P0438) w krokach co 0,05 do minimum 0,5.

3. Zmniejsz wzmocnienie proporcjonalne predkosci (P0161) w krokach co 1,0 do minimum 4.

- Silnik nie przyspiesza (PM z enkoderem)

- Sprawdz, czy oznaczenie kabli siinika jest zgodne z zaciskami zasilania U/T1, V/T2 i W/T3 falownika. W
przeciwnym razie nalezy ponownie wykonac potaczenia.

- Wat silnika obraca sie w niewtasciwym kierunku (bezczujnikowy PM)

- Sprawdz, czy oznaczenie kabli silnika jest zgodne z zaciskami zasilania U/T1, V/T2 i W/T3 falownika. W
przeciwnym razie nalezy ponownie wykonac potgczenia.

- Predkos¢ efektywna silnika (P0002) jest ograniczona ponizej predkosci maksymalnej (P0134)
Parametr PO134 jest automatycznie ograniczany przez:

P0134 = Ud,,, x 636 / P0435.

P0296 220/230 V 380V..480V | 500 V...600 V 660/690 V
Ud,. 400V 800 V 1000 V 1200 V
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Rysunek 12.4: Uruchamianie zorientowane na tryb wektorowy PM
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12.9 USTERKI | ALARMY

Gdy tryb sterowania to PM z enkoderem (P0202 = 6), reset btedu bedzie akceptowany tylko przy zatrzymanym
silniku. Z wyjatkiem resetu FO79 (btad enkodera), ktéry moze wystapic¢ przy poruszajgcym sie wale silnika;
silnik musi jednak zostac¢ zatrzymany, aby unikng¢ problemoéw z dziataniem po resecie btedu.

12.10 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU [09]

P0009 - Moment Obrotowy Silnika

Regulowany Zakres: -1000,0 do 1000,0 % Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za 09 PARAMETRY TYLKO DO

posrednictwem interfejsu HMI: | ODCZYTU

Opis:

Wskazuje moment obrotowy rozwijany przez silnik, jako procent pradu znamionowego silnika (P0401).
Korzystajgc z wyjscia analogowego AO1 lub AO2 (moduf), AO3 lub AO4 zaprogramowanego do wyswietlania
wartosci zadanej pragdu momentu obrotowego (Ig*), moment obrotowy silnika mozna obliczy¢ za pomoca
nastepujacego wzoru:

T oo = Ug* x P0O401 x 20 [%]} /1,

Gdzie:

Ig* w (woltach).

|, to prad HD falownika (P0295).

12.11 OGRANICZENIA PREDKOSCI

P0134 - Limit Odniesienia Predkosci Maksymailnej

% Parametry zwigzane z silnikiem:
Maksymalna dozwolona predkos¢ jest automatycznie ustawiana na wartosé okreslong przez:

PO134 =Ud,, X636 /P0435.

limit

Tabela 12.2: Maksymalne napigcie obwodu posredniego

P0296 220/240 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V
Uda. 400 V 800 V 1000 V 1200 V
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13 STEROWANIE V/F DLA SILNIKOW SYNCHRONICZNYCH Z MAGNESAMI
TRWALYMI (VWW PM)

Tryb sterowania VVW PM (Voltage Wektor WEG for Permanent Magnet) wykorzystuje metode sterowania
opartg na technice sterowania wektorowego zorientowanego napieciowo dla silnikéw z magnesami trwatymi
z dobrg wydajnoscig dla systemdw o powolnej dynamice. Sterowanie to jest przyjazne dla uzytkownika i
zapewnia wysokag wydajnos¢, zmniejszajac straty i oszczedzajac energie, dzieki Sledzeniu maksymalnego
momentu obrotowego na amper i utrzymywaniu stabilnosci pradu, zgodnie ze schematem blokowym
pokazanym ponizej na Rysunek 13.1 na stronie 13-1.

Zasilanie

Regulacja DC Link U. PO004 —+
|t d ’:\
3 Przytrzymanie rampy Przyspieszenie rampy | T MTPA ! ‘ ‘
1 U, [P0150=0 PO150=1 i ] - P0454
‘ f . R I 1 N
| P0O152 . N :
P0O151 . / ! Po445 | t Kierunek !
! Po151 Y4 poTeT Y ! obrotu ;
Lo e ! P0446 # 0 T !
Przytrzymaj Vikiz i odulacja i
ywa V/f wektora y
pot4ot S22 PWM
POT00-POT04 PO143 ! PO444]-L \POA5T <o ] Przest 4'0_“<
PO134--- - PO144 i f,P0002 GSWI\QAO .
— I PO136! ;
1
. kat, D )
Zero sekstant oul l|o
P0448 = 0 lub i v '
PO451>f, 3 PO448 PO452 | ! 1 Q
! Wzmocnienie : lig da [
P0735 " 1 : wy
Ograniczenie : I
radu T o A
\?v;}s’ciowego Stabilizator pradu
i,PO003 i i
= Obliczanie i bl

Rysunek 13.1: Schemat blokowy sterowania VWW PM
Dlatego tez strategia ta eliminuje dwa problemy zwigzane z silnikami synchronicznymi z magnesami trwatymi:

M Niestabilnos¢ z oscylacyjnymi reakcjami ich zmiennych elektrycznych lub utrata synchronizmu po zmianach
obcigzenia i/lub odniesienia predkosci.

M Nadmierny prad dla obcigzenia.

W tej strategii sterowania nie jest wymagane samostrojenie, jednak aby uzyskac¢ dobrg regulacje, dane z
tabliczki znamionowej silnika muszg by¢ wprowadzone do zorientowanego START-UP. Ten typ sterowania
jest idealny do zastosowan o sredniej i duzej predkosci, ktére nie wymagajg szybkiej reakcji dynamicznej,
koncentrujac sie na efektywnosci energetycznej, takiej jak naped:

M Fani.

M Pompy.
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M Sprezarki.

Z drugiej strony, VVW PM nie jest zalecany do zastosowart wymagajgcych szybkiej reakcji dynamicznej
lub precyzyjnej kontroli momentu obrotowego, koncentrujgcych sie na wydajnosci dynamicznej, takich jak:

M Dynamometry.

M Obstuga tadunkdéw (np. suwnice, podnosniki, windy).

M Zastosowania wymagajace wydajnosci podobnej do serwomotordw, takie jak maszyny CNC i obrabiarki
(wymagane pozycjonowanie i wysoka dynamika).

SR

NOTATKA! ]

Prad znamionowy silnika musi by¢ wyzszy niz 1/3 pradu znamionowego falownika.

Tryb sterowania VVW PM jest wybierany za pomoca parametrow P0202= 8. Sterowanie to wymaga jedynie
danych z tabliczki znamionowej silnika do prawidtowego dziatania. Ponadto zaleca sig, aby napedzany silnik
pasowat do falownika, tzn. moc silnika i falownika byta jak najbardziej zblizona.

Ustawienie sterowania VVW PM jest uproszczone dzieki menu HMI START-UP, w ktérym wybiera sig
odpowiednie parametry konfiguracji VVW PM w celu nawigacji po interfejsie HMI.

13.1 DANE SILNIKA [43] | SAMOSTROJENIE [05] LUB [94]

W tym migjscu opisano konfiguracje i ustawienia parametréw sterowania VVW PM. Informacje te mozna
znalez¢ na tabliczce znamionowej silnika WEG.

P0398 - Wspdtczynnik Serwisowy Silnika
P0400 - Napiecie Znamionowe Silnika
P0401 - Prad Znamionowy Silnika

P0402 - Predkos¢ Znamionowa Silnika

Opis:
Aby uzyskac wiecej informacii, patrz Sekcja 12.6 DANE SILNIKA [43] | SAMOSTROJENIE [05] | [94] na stronie
12-6.
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13.2 REGULOWANA KRZYWA V/F [24]

P0142 - Maksymalne Napiecie Wyjsciowe

P0143 - Posrednie Napiecie Wyjsciowe

P0144 - Napiecie Wyjsciowe 3 Hz
P0145 - Ostabienie Predkosci Pola
P0146 - Predkos¢ Posrednia

Opis:
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 9.2 REGULOWANA KRZYWA V/F [24] na stronie 9-7.

13.3 OGRANICZENIE PRADU V/F [26]

P0135 - Maksymalny Prad Wyjsciowy
P0344 - Konfiguracja Ograniczenia Pradu

Opis:
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 9.3 OGRANICZENIE PRADU V/F [26] na stronie 9-9.

W przypadku sterowania VWW PM, niezaleznie od opcji P0344, wykonywang funkcja bedzie Hold - LR ON
(P0344 = 0).

13.4 OGRANICZENIE NAPIECIA V/F DC [27]

P0150 - Typ Regulatora Pradu Statego (V/F)

P0151 - Poziom Dziatania Regulacji Napiecia Obwodu Posredniego (V/F)

P0152 - Wzmocnienie proporcjonalne regulatora napiecia obwodu posredniego DC

Opis:
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 9.4 OGRANICZENIE NAPIECIA V/F DC [27] na stronie 9-11.
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13.5 PARAMETRY USTAWIANIA STEROWANIA VWW PM

P0445 - Przyrost Regulacji MTPA

Regulowany Zakres: 0,00 do 4,00 Ustawienie 0,50
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:

Parametr ten mozna ustawi¢, sprawdzajgc obliczony wspoétczynnik mocy (PO011) i prad wyjsciowy silnika
(PO003). W zaleznosci od zastosowania mozna uzyskac¢ ustawienie redukcji biernej, zwiekszajgc wspdtczynnik
mocy silnika i zmniejszajac prad wyjsciowy.

P0446 - Proporcjonalne Wzmocnienie Regulatora MTPA

Regulowany Zakres: 0 do 500 Ustawienie 100
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

P0447 - Catkowite Wzmocnienie Regulatora MTPA

Regulowany Zakres: 0 do 500 Ustawienie 12
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:
Parametry te sg uzyskiwane w celu dynamicznej regulacji napiecia wyjsciowego silnika przy zmianach obcigzenia.
Jesli P0446 = 0, sterowanie MTPA zostanie wytaczone.

NOTATKA!

W wiekszosci przypadkow parametry te nie wymagajg ustawien.
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P0448 - Regulacja Stabilizatora Pradu

Regulowany Zakres: 0 do 3000 Ustawienie 450
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

p0érednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:
Wzmocnienie to eliminuje niestabilnos¢ z oscylacyjnymi reakcjami praddw i predkosci, a takze utrate synchronizmu
po zmianach obcigzenia i/lub predkosci odniesienia.

P0451 - Poczatkowa predkosé ttumienia

Regulowany Zakres: 0,0 do 100,0 % Ustawienie 5,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 28 WW PM Control |

Opis:
Dziatanie tego parametru bedzie zaleze¢ od wartosci ustawionej w parametrze P0456 (Identyfikacja pozycji
poczatkowej i pradu I/F - VWW/PM).

Gdy P0456 = 1, parametr P0451 okresla wartos¢ procentowg predkosci znamionowej silnika do aktywacii
stabilizacji pradu silnika i sterowania MTPA. Jesli wartos¢ PO002 jest wieksza niz P0451 x P0402, stabilizacja
silnika i kontrola MTPA zostang witgczone.

Gdy wartos¢ P0456 jest rozna od 1, parametr PO451 okresla wartos¢ procentowa predkosci znamionowej
silnika, przy ktdrej nastgpi przejscie z trybu I/f do sterowania MTPA lub odwrotnie. Jesli PO451 = 0 %, falownik
bedzie zawsze pracowat w trybie MTPA, tzn. funkcja I/f bedzie wytaczona. Stabilizacja pradu silnika bedzie
zawsze aktywna.

P0452 - Stata Czasowa Biezacego Filtra Dolnoprzepustowego - DQ

Regulowany Zakres: 1 do 1000 ms Ustawienie 1 ms
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:

Stata czasowa filtra zastosowanego do odczytu pradu uzywanego w stabilizatorze pradu.
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P0454 - Procent minimalnego napiecia MTPA

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

Wiasciwosci: CFG, VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Kontrola |

Opis:

Ten parametr definiuje minimalng wartos¢ napiecia, ktéra zostanie przytozona do silnika, gdy funkcja MTPA jest
aktywna. Ta minimalna wartosc jest wartoscia procentowa stosunku P0435 x N . x1000.

Np.:

Jesli P0435 =120 V/ obr./min, N
przez: (P0O454/100)*(PO435*N

wor/min = 900 0br./min i P0454 = 50,0 %, minimalne napiecie (V) bedzie okreslone
/1000 = 54 V. Gdzie, Nrpm to predkos¢ silnika w obrotach na minute.

obr./min:

P0455 - Przesuniecie Statej Ke

Regulowany Zakres: -150,0 do 150,0 V / obr./min Ustawienie 0
Fabryczne:
Wiasciwosci: VWW PM
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | | 05 DOSTRAJANIE
pOéredniCtWem interfejsu HMI: ': 28 WW PM Kontrola lub
43 Dane silnika

Opis:

Ten parametr umozliwia zmiane statej Ke, zdefiniowanej przez parametr P0444, uzywanej przez sterowanie VVW/
PM przy pracujgcym silniku, co pozwala okresli¢ najlepsze ustawienie w celu uzyskania najnizszego pradu silnika.

P0456 - Identyfikacja Pozycji Poczatkowej | Pradu WE/WY - VWW/PM

Regulowany Zakres: 0 =1ID - OFF, I/F - Cfg Ustawienie 1
1=1ID-Wk., I/F - WYL. Fabryczne:
2 =1ID - ON, I/F - Cfg

Wiasciwosci: CFG, WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:

Umozliwia wigczenie lub wytaczenie funkgiji identyfikacji pozycji wyjsciowej (ID) i funkcji wejscia/wyjscia
(I7F).

Ustawiajgc P0456 na opcje O, identyfikacja pozyciji wyjsciowej zostanie wytgczona, a funkcja I/f moze
zostaé wigczona, jesli P0451 ma wartosc¢ rézng od O.

Ustawiajgc P0456 na opcje 1, identyfikacja pozycji wyjsciowej zostanie wtgczona, a funkcja I/f zostanie

wytgczona (niezaleznie od wartosci P0451). W tym przypadku sygnat wysokiej czestotliwosci zostanie
zastosowany na poczatku przyspieszania silnika.
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Ustawiajgc P0456 na opcje 2, identyfikacja pozycji wyjsciowej zostanie wtgczona, a funkcja I/f moze zostac
wigczona, jesli P0451 jest rézny od 0.

Zmiana tego parametru modyfikuje wartos¢ parametru PO451.

gﬁyﬁb NOTATKA!
Jesli funkcja I/f jest uzywana bez okreslenia pozyciji poczatkowej (P0456 = 0), moze wystapic
ruch watu z powodu wyréwnania magnesu spowodowanego przytozeniem pradu statego do
silnika.

P0462 - Prad I/f - VWW/PM

Regulowany Zakres: 0,0 do 150,0 % Ustawienie 100,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 WWW PM Control |

Opis:

Okresla prad, ktéry ma by¢ podawany do silnika, gdy falownik pracuje w trybie I/f, czyli z predkoscig obrotowa
silnika ponizej wartosci zdefiniowanej przez parametr P0451. Wartos¢ pradu jest podawana jako procent pradu
wyjsciowego silnika w P0401.

P0463 - Czas Wykonania Trybu I/F - Vvw/Pm

Regulowany Zakres: 0,0do 15,0 s Ustawienie 0,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci: WW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 VWW PM Control |

Opis:
Gdy parametr P0463 ma wartos¢ inng niz 0,0 s, prad ustawiony za pomoca parametru P0462 zostanie
zastosowany przez czas ustawiony w parametrze PO463 przed wykonaniem rampy przyspieszenia.

Gdy P0463 jest ustawiony na 0,0 s, prad ustawiony w P0462 zostanie zastosowany podczas przyspieszania
do predkosci ustawionej w P0451.

Czas wykonywania trybu I/f pozostanie tak dtugo, jak wartos¢ zadana predkosci bedzie nizsza niz wartosé
procentowa predkosci uruchamiania I/f Control, zdefiniowana przez parametr P0451. Dlatego tez, jesli predkosé
silnika jest wieksza niz P0O451, tryb I/f zostanie wytaczony.

Ta funkcja I/f jest przydatna w warunkach, w ktdrych czas rozruchu przy niskiej predkosci musi by¢ szybszy lub

wolnigjszy w stosunku do czasu rampy przyspieszenia (PO100), aby wytrzymac warunki obcigzenia podczas
rozruchu silnika.
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P0662 - Szczytowa Amplituda Detekcji

Opis:
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Pozycja 12.7.9 Automatyczna regulacja [05] i [94] na stronie 12-14.

13.6 URUCHOMIENIE W TRYBIE VVW PM

NOTATKA!
Przed instalacjg, zasilaniem lub obstugg falownika nalezy przeczyta¢ cafg instrukcje obstugi
CFW-11.

Sekwencja instalacji, weryfikacji, zasilania i rozruchu:

a) Zainstaluj falownik: zgodnie z rozdziatem 3 - Instalacja i podtaczenie instrukcji obstugi CFW-11,
podfaczajgc wszystkie potaczenia zasilania i sterowania.

b) Przygotuj falownik i podtacz zasilanie: zgodnie z sekcjg 5,1 - Przygotowanie do uruchomienia, instrukgii
obstugi CFW-11.

c) Zmien hasto P0000 = 5: zgodnie z sekcja 5,3 USTAWIANIE HASEA W P0O0QO.

d) Zataduj ustawienie fabryczne w P0204 = 5 i powtdrz poprzedni krok, aby ustawic¢ hasto.

e) Ustawi¢ falownik do pracy z linig i silnikiem aplikacji poprzez menu ,Oriented Startup”, uzyskujac
dostep do P0317 i zmieniajac jego zawartos¢ na 1, co spowoduje uruchomienie przez falownik procedury
,Oriented Startup”.

Procedura ,Oriented Start-up” wyswietla gtéwne parametry na interfejsie HMI w logicznej sekwengciji.
Ustawienie tych parametrow przygotowuje falownik do pracy z linig i silnikiem aplikacji. Sprawdz sekwencje

krok po kroku na Pozycja Rysunek 13.2: Zorientowane uruchomienie trybu VVW PM na stronie 13-11.

Podczas procedury ,,Oriented Start-up” status ,Config” (Konfiguracja) bedzie wskazywany w lewym gérnym
rogu interfejsu HMI.

f) Ustawianie okreslonych parametrow i funkciji dla aplikacji: zaprogramuj cyfrowe i analogowe wejscia
i wyjscia, przyciski HMI itp. zgodnie z potrzebami aplikaciji.

Dla aplikaciji:

™ Sa to proste, ktdre mogg korzystac z programowania ustawien fabrycznych dla cyfrowych i
analogowych wejs¢ i wyjs¢, uzyj menu ,Basic Application”. Patrz punkt 5,2,3 - Ustawianie
podstawowych parametrow aplikacji w instrukcji obstugi CFW-11.

™ Aby zaprogramowac tylko cyfrowe i analogowe wejscia i wyjscia w sposob inny niz fabryczny,
nalezy uzy¢ menu ,I/O Configuration” (Konfiguracja wejs¢/wyjsc).

™ Aby uzyskac dostep do funkgiji takich jak Flying Start, Ride-Through, DC Braking, Dynamic
Braking itp. i zmodyfikowac ich parametry, nalezy skorzysta¢ z menu ,Parameter Groups”.
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g) Kontrola dziatania: Jesli jakakolwiek usterka lub objaw wymieniony ponizej wystgpi podczas pracy
silnika, sprébuj go wyeliminowac, stosujac procedury opisane dla kazdej sytuacji." Jesli istnieje wiecej niz
jedna procedura, przetestuj kazdg sugestie osobno i w przedstawionej kolejnosci:

- FO98 przed rozpoczeciem rampy przyspieszania
1) Zwigksz wartos¢ P0662 w krokach co 2 % do maksymalnie 35 %.

- F168 przed rozpoczeciem rampy przyspieszania
1) Zmniejsz wartos¢ P0662 w krokach co 2 % do minimum 10 %.

- F169 podczas rampy przyspieszania
1) Zmienia¢ wartos¢ P0144 w krokach co 1 %, poczatkowo zmniejszajgc do minimum 2 %, a jesli
usterka nie ustapi, zwiekszy¢ jg do maksimum 12 %.
2) Zwieksz wartos¢ P0461 w krokach co 1 s.

- FO71 na poczatku rampy przyspieszania
1) Zmieniaj wartos¢ PO144 w krokach co 1 %, poczatkowo zmnigjszajgc do minimum 2 %, a jesli
usterka nie ustapi, zwieksz jg maksymalnie do 10 %.
2) Zwiekszy¢ czas rampy przyspieszenia (PO100 lub PO102).
3) Sprawdz ustawienie P0435.
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Aby uzyskac lepszy widok rozruchu w trybie PM VWW, patrz Rysunek 13.2 na stronie 13-11 ponizej:
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Rysunek 13.2: Zorientowane uruchomienie trybu VWVW PM
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14 FUNKCJE WSPOLNE DLA WSZYSTKICH TRYBOW STEROWANIA

W tej sekcji opisano funkcje wspolne dla wszystkich trybdéw sterowania falownika CFW-11 (V/f, VWW,
Sensorless, Encoder PM i VWW PM).

14.1 RAMPS [20]

Funkcje RAMPS falownika umozliwiajg silnikowi przyspieszanie i zwalnianie w szybszy lub wolniejszy sposob.

P0100 - Czas Przyspieszania

P0101 - Czas Zwalniania

Regulowany Zakres: 0,0do 999,0 s Ustawienie 20,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 20 Rampy |

Opis:
Parametry te definiujg czas przyspieszania (PO100) liniowo od O do predkosci maksymalnej (zdefiniowanej w
P0134) i zwalniania (P0101) liniowo od predkosci maksymalnej do O.

Wskazéwki: Ustawienie 0,0 s oznacza, ze rampa jest wytaczona.

P0102 - Czas Przyspieszania 2

P0103 - Czas Zwalniania 2

Regulowany Zakres: 0,0d0 999,0 s Ustawienie 20,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 20 Rampy |

Opis:

Parametry te umozliwiaja skonfigurowanie drugiej rampy dla przyspieszania (P0102) lub zwalniania (P0103)
silnika, ktdra jest aktywowana za pomocg zewnetrznego polecenia cyfrowego (zdefiniowanego przez PO105).
Gdy polecenie to zostanie aktywowane, falownik ignoruje czasy pierwszej rampy (PO100 lub PO101) i zaczyna
przestrzegac wartosci ustawionej przy drugiej rampie (patrz przyktad dla polecenia zewnetrznego poprzez DIx

pokazany dalej na Rysunek 14.1 na stronie 14-2).
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24V
DIx - otwarty
Tryb pracy/Zatrzymaj : Czas
24V

2" ramp DIx otwarty

: Czas

P0102 \‘ 45)301 03
PO100‘ KPO1O1

Predkos¢ i o
silnika 6zas

Rysunek 14.1: Uruchamianie drugiej rampy

W tym przyktadzie komutacja do 2. rampy (PO102 lub PO103) odbywa sie za pomoca jednego z wejs¢ cyfrowych
od DI1 do DI8, pod warunkiem, ze zostato ono zaprogramowane dla funkcji 2. rampy (patrz Pozycja 15.1.3
Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12, aby uzyskac¢ wiecej informacii).

Wskazéwki: Ustawienie 0,0 s oznacza, ze rampa jest wytaczona.

P0104 - S Ramp

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1=50% Fabryczne:
2=100 %

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 20 Rampy |

Opis:

Ten parametr pozwala, aby rampy przyspieszania i zwalniania miaty nieliniowy profil, podobny do litery ,S”, jak
pokazano na Rysunek 14.2 na stronie 14-2 nastepne;.

A Predkos¢
Liniowy
50 % Rampy S
100% Rampy S
: ; t(s)
Czas przyspieszania Czas Zwalniania
(PO100/P0102) (P0O101/P0103)

Rysunek 14.2: S lub rampa liniowa

Rampa S redukuje wstrzgsy mechaniczne podczas przyspieszania/zwalniania.
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P0105 - Wybor 1. 1 2. Rampy

Regulowany Zakres: 0 =1 Rampa Ustawienie 2
1 =2 Rampa Fabryczne:
2 =DlIx
3 = Szeregowy/USB
4 = Anybus-CC
5 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP
6 = SoftPLC
7 = PLC11
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 20 Rampy |

Opis:
Okresla zrodto polecenia, ktdre bedzie wybiera¢ miedzy Rampy 1 i Rampy 2.
Wskazdwki:

,Rampy 1” oznacza, ze rampy przyspieszania i zwalniania sg zgodne z wartosciami zaprogramowanymi
w PO100 i PO101.

m ,Rampy2” oznacza, ze rampy przyspieszania i zwalniania sg zgodne z wartosciami zaprogramowanymi
w P0102 i PO103.

Mozliwe jest monitorowanie zestawu ramp uzywanych w okreslonym momencie w parametrze PO680
(Stan logiczny).

14.2 REFERENCJE PREDKOSCI [21]

Ta grupa parametrow umozliwia ustalenie wartosci referencyjnych dla predkosci silnika i funkcji JOG,
JOG+ i JOG-. MoZliwe jest rowniez okreslenie, czy warto$¢ zadana bedzie utrzymywana, gdy falownik jest
wyfgczony lub wytgczony. Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Rysunek 15.9 na stronie 15-35 i Rysunek
15.10 na stronie 15-36.

P0120 - Kopia Zapasowa Referencji Predkosci

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1=Wk Fabryczne:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednlctwem IntGFijsu HMI: |_| 2 OdﬂieSieﬂia do pr@dkOS'CI |

Opis:
Ten parametr okresla, czy funkcja tworzenia kopii zapasowej wartosci zadanej predkosci jest aktywna czy
nieaktywna.

Jedli PO120 = Off, nieaktywny, wéwczas falownik nie zapisze wartosci zadanej predkosci, gdy jest ona
wyfgczona. Tak wiec, gdy falownik zostanie ponownie wiaczony, wartos¢ zadana predkosci przyjmie wartosc
minimalnego ograniczenia predkosci (PO133).

Ta funkcja kopii zapasowej ma zastosowanie do odniesien za posrednictwem klawiatury (HMI), E.P., Serial/USB,
Anybus-CC, CANopen/DeviceNet i PID Setpoint.
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P0121 - Odniesienie Do Klawiatury

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 90 obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 21 Odniesienia do predkos'ol |

Opis:
Kiedy 4 i Klawisze HMI sg aktywne (P0221 lub P0222 = 0), parametr ten ustawia wartos¢ odniesienia
predkosci silnika.

Wartos¢ parametru PO121 zostanie zachowana z ostatnig ustawiong wartoscia, gdy falownik jest wytgczony
lub wytaczony, pod warunkiem, ze parametr PO120 jest skonfigurowany jako Aktywny (1). W tym przypadku
wartos¢ P0121 jest zapisywana w pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan zbyt niskiego napiecia na taczu
DC.

P0122 - Referencja Predkosci Jog

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 150 obr./min
Fabryczne: (125 obr./min)

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednlctwem |nterfe]su HMI: |_| 2 OdnieSienia do predkos'CI |
Opis:

Podczas komendy JOG silnik przyspiesza do wartosci zdefiniowanej w P0122 zgodnie z ustawiong rampg
przyspieszenia.

Zrédto polecenia JOG jest zdefiniowane w parametrach P0225 (sytuacja lokalna) lub P0228 (sytuacja zdalna).

Jesli zrédto polecenia JOG zostato zdefiniowane dla wejs¢ cyfrowych (DI1 do DI8), jedno z tych wejs¢ musi zostaé
zaprogramowane w sposob przedstawiony w Tabela 14.1 na stronie 14-4.

Tabela 14.1: Polecenie JOG poprzez wybdr wejscia cyfrowego

Wejscie Cyfrowe Parametry
DI P0263 = 10 (JOG)
DI2 P0264 = 10 (JOG)
DI3 P0265 = 10 (JOG)
Dl4 P0266 = 10 (JOG)
DI5 P0267 =10 (JOG)
DI6 P0268 = 10 (JOG)
DI7 P0269 = 10 (JOG)
DI8 P0270 = 10 (JOG)

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Rysunek 15.6 na stronie 15-19 (h).
Kierunek predkosci jest definiowany przez parametry P0223 lub P0226.
Polecenie JOG dziata tylko przy zatrzymanym silniku.

W przypadku JOG+ nalezy zapoznac sie z ponizszym opisem.
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P0122 - Jog + Referencja Predkosci
P0123 - Jog - Referencja Predkosci

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min
Wiasciwosci: PM i Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 21 Odniesienia do predkosci |

Opis:

Ustawienie 150 obr./min
Fabryczne: (125 obr./min)

Polecenia JOG+ lub JOG- sg zawsze wykonywane za posrednictwem wejs¢ cyfrowych.

Jedno wejscie DIx musi by¢ zaprogramowane dla JOG+, a drugie dla JOG-, jak przedstawiono w Tabela 14.2

na stronie 14-5 nastepnej:

Tabela 14.2: \Wybor polecert JOG+ i JOG- za posrednictwem wejs¢ cyfrowych

" Funkcja
Wejscie cyfrowe JOG + JOG -
D P0263 = 16 P0263 =17
DI2 P0264 = 16 P0264 =17
DI3 P0265 = 16 P0265 =17
DI4 P0266 = 16 P0266 = 17
DI5 P0267 =16 P0267 =17
DI6 P0268 = 16 P0268 =17
DI7 P0269 = 16 P0269 =17
DI8 P0270 = 16 P0270 =17

Podczas polecen JOG+ lub JOG- wartosci P0122 i P0O123 sg odpowiednio dodawane lub odejmowane od
wartosci zadanej predkosci w celu wygenerowania catkowitej wartosci zadanej (patrz Rysunek 15.9 na stronie

15-39).

Informacje na temat opcji JOG znajduja sie w poprzednim opisie parametrow.

14.3 OGRANICZENIA PREDKOSCI [22]

Parametry tej grupy stuzg jako ograniczenia predkosci silnika.

P0132 - Poziom Maksymalnej Nadmiernej Predkosci

Regulowany Zakres: 0 do 100 %
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 22 Ograniczenia predkosci |

Opis:

Ustawienie 10 %
Fabryczne:

Ten parametr ustawia najwyzszg dozwolong predkos¢ pracy sinika i musi by¢ regulowany jako wartosé
procentowa maksymalnego limitu predkosci (PO134).

Gdy rzeczywista predkosc przekroczy wartos¢ P0134 + P0132 diuzej niz 20 ms, CFW-11 wytaczy impulsy

PWM i zasygnalizuje btad (F150).

Aby wyfgczy¢ te funkcije, nalezy ustawi¢ PO132 = 100 %.
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P0133 - Limit Odniesienia Predkosci Minimalnej

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 90 obr./min
Zakres: Fabryczne: (75 obr./min)

P0134 - Limit Odniesienia Predkosci Maksymalnej

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1800 obr./min
Fabryczne: (1500 obr./min)

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 22 Ograniczenia predkosci |

Opis:

Definiujg one maksymalne/minimalne wartosci odniesienia predkosci silnika, gdy falownik jest wigczony. Sg
one wazne dla kazdego typu sygnatu referencyjnego. Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje na temat aktywacii
P0133, patrz parametr P0O230 (Martwa strefa wejs¢ analogowych).

4 N

glﬁ? NOTATKA!

Maksymalna predkos¢ uwzgledniana przez falownik jest ograniczona do wartosci okreslonej
przez 3,4 x P0402. PO134 jest zawsze limitem odniesienia maksymalnej predkosci, nawet jesli
wartos¢ skonfigurowana w P0O133 jest wieksza niz wartos¢ P0134. Oprécz tego ograniczenia
istnieje réwniez btad F421, ktdéry ogranicza parametr PO134 tak, aby nie przekraczat wartosci
odpowiadajgcej czestotliwosci wyjsciowej odpowiadajacej 599,0 Hz.

E’kredkos’c’ wyjsciowa Predkos¢ wyjsciowa

P0134 P0O134

P0133 P0O133

Predkos¢ odniesienia

10V Predkosc¢ odniesienia
D > 0 S
+10V

-P0O133

-P0134
v
(a) - Ograniczenia predkosci przy nieaktywnej ,strefie martwej” (P0230 = 0)

, Predkosé wyisciowa 4 Predkosc wyjsciowa
P0134 PO134
P0133 P0133
-10V . Predkos¢ Predkosc
’ 410y Odniesienia 0 = > odniesienia
-P0O133
-PO134

(b) - Ograniczenia predkosci z uwzglednieniem aktywnej ,martwej strefy” (P0230 = 1)
Rysunek 14.3: (a) i (b) - Ograniczenia predkosci z uwzglednieniem ,martwej strefy” nieaktywnej (PO230 = 0) i aktywnej (P0O230 = 1)
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14.4 MULTISPEED [36]

Funkcja MULTISPEED jest uzywana, gdy chcemy mie¢ do 8 predefiniowanych statych predkosci, ktdre sg
sterowane przez wejscia cyfrowe (DI4, DI5 i DI6).

P0124 - Multispeed Referencyjna 1

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 90 obr./min
Zakres: Fabryczne: (75 obr./min)

P0125 - Multispeed Referencyjna 2

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 300 obr./min
Zakres: Fabryczne: (250 obr./min)

P0126 - Multispeed Referencyjna 3

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 600 obr./min
Zakres: Fabryczne: (500 obr./min)

P0127 - Multispeed Referencyjna 4

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 900 obr./min
Zakres: Fabryczne: (750 obr./min)

P0128 - Multispeed Referencyjna 5

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1200 obr./min
Zakres: Fabryczne: (1000 obr./min)
P0129 - Multispeed Referencyjna 6

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1500 obr./min
Zakres: Fabryczne: (1250 obr./min)

P0130 - Multispeed Referencyjna 7

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1800 obr./min
Zakres: Fabryczne: (1500 obr./min)
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P0131 - Multispeed Referencyjna 8

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1650 obr./min
Fabryczne: (1375 obr./min)

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 36 Multispeed |

Opis:

Zaletg Multispeed jest stabilnos¢ predefiniowanych statych referenciji oraz odpornos¢ na zaktdcenia elektryczne
(izolowane wejscia cyfrowe DIXx).

Aby aktywowac funkcje Multispeed, nalezy skonfigurowac parametr P0221 = 8 i/lub P0222 = 8 (Wybor
odniesienia).

Aby uzy¢ tylko 2 lub 4 predkosci, mozna uzy¢ dowolnej kombinacji wejs¢ DI4, DI5 i DI6. Zweryfikuj parametry
Speed Reference zgodnie z uzywanymi DI.

Wejscie(a) zaprogramowane dla innej(ych) funkcji nalezy traktowac jako 0V, jak przedstawiono w Tabela 14.4 na
stronie 14-8.

Tabela 14.3: Wybdr funkcji wielu predkosci za pomocq wejs¢ cyfrowych

Wiaczony Dix Programowania
Dl4 P0266 = 13
DI5 P0267 =13
DI6 P0268 = 13

Tabela 14.4: Referencja multispeed

8 Predkosci
4 Predkosci
2 Predkosci
DI6 DI5 Dl4 Predkos$é Odniesienia
oV oV oV P0124
oV (AY 24V P0125
oV 24V oV P0126
oV 24V 24V PO127
24V oV oV P0128
24V oV 24V P0129
24V 24V oV P0130
24V 24V 24V P0O131
Predkos¢ wyjsciowa
A
P0130

1 PO131

Rampa przyspieszajaca

PO124 _
ip Czas
; i : + + : + 24V

D6 ———— ————— 0V (otwarty)
1 T

OIS i 1 B 1 L b OV (otwarty)
i i i i : 24V

D4 —I I | | L 0V (otwarty)

Rysunek 14.4: Multispeed
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14.5 POTENCJOMETR ELEKTRONICZNY [37]

Funkcja ELEKTRONICZNEGO POTENCJOMETRU (E.P.) umozliwia regulacje wartosci zadanej predkosci za
pomoca 2 wejs¢ cyfrowych (jedno do jej zwiekszania, a drugie do zmniejszania).

Aby wigczy¢ te funkcje, wartos¢ zadana predkosci obrotowej musi by¢ najpierw skonfigurowana na E.P.,
poprzez ustawienie P0221 = 7 i/lub P0222 = 7. Po wigczeniu tej funkcji konieczne jest jedynie zaprogramowanie
dwdch wejse cyfrowych (P0263 do P0270) w pozycjach 11 (Zwiekszenie E.P.) i 12 (Zmniejszenie E.P.).

Dziatanie tej funkcji mozna zaobserwowac na nastepnym rysunku. Wazne jest, aby podkresli¢, ze zwiekszenie
wartosci zadanej predkosci odbywa sie poprzez podanie 24 V na wejscia cyfrowe, podczas gdy zmniejszenie

odbywa sie poprzez podanie O V.

Aby zresetowad warto$é zadana, nalezy podac 24 V na wejscie ,ZWIEKSZYC” i 0 V na wejécie ,ZMNIEJSZENIE”,
jednoczesnie, gdy falownik CFW-11 jest wytgczony.

OZwiekszyé
Wejscia S¢ odniesieni
i By , Przyspieszenie » Predkosc odniesienia
Zmniejszenie Opdznienie
O
L | & Resetuj

Wigczanie —
Predkosc
minimalna
Predkosé }
wyjéciowa .
Czas
Wzrost Dix 24V otwart >
Resetuyj < oay Czas
Spadek DIx >
Czas
24V
DIx Uruchom/ otwarty N
Zatrzymaj Cras

Rysunek 14.5: Funkcja potencjometru elektronicznego (E.P.)
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14.6 LOGIKA PREDKOSCI ZEROWEJ [35]

Funkcja ta umozliwia skonfigurowanie predkosci, przy ktérej falownik przejdzie w stan zatrzymania (wytaczy
sie).

Zaleca sie korzystanie z tej funkgji, gdy polecenia Uruchom/Zatrzymaj, Direction of Rotation, LOC/REM i
JOG sg generowane przez klawiature (HMI) lub wejscia cyfrowe (DIXx).

P0217 - Wytaczenie Predkosci Zerowej

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1=Wk. (N*iN) Fabryczne:
2 = Wk (N¥)

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 35 LoglKa predKOS'CI ZerOWej |

Opis:
Gdy jest wigczony (N* i N), wytacza falownik, gdy wartos¢ zadana predkosci (N*) i predkosc rzeczywista (N)
stang sie nizsze niz wartos¢ ustawiona w parametrze P0291 + 1 % predkosci znamionowej silnika (histereza).

Gdy jest wiaczony (N¥), wytacza falownik, gdy wartos¢ zadana predkosci (N*) staje sie nizsza niz wartos¢
ustawiona w parametrze P0291 + 1 % predkosci znamionowe; silnika (histereza).

Falownik zostanie ponownie odblokowany, gdy spetniony zostanie jeden z warunkdéw zdefiniowanych przez
parametr PO218.

NIEBEZPIECZENSTWO!
Nalezy zachowac ostroznos¢ zblizajgc sie do silnika, gdy jest on wytaczony. Moze powrdcié do

dziatania w dowolnym momencie ze wzgledu na warunki procesu. W przypadku wykonywania
jakichkolwiek czynnosci konserwacyjnych nalezy odtgczy¢ zasilanie od falownika.

P0218 - Warunek Pozostawienia Wytaczonej Predkosci Zerowej

Regulowany Zakres: 0 = Referencja lub Predkos¢ Ustawienie 0O
1 = odniesienie Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 35 Logika predkosci zerowej |

Opis:

Okresla, czy warunkiem wytgczenia predkosci zerowej bedzie tylko wartos¢ zadana predkosci, czy takze
predkos¢ rzeczywista.

Tabela 14.5: Warunek pozostawienia wytgczenia N = 0

(P(§,29|271§ 1) Falownik Opuszcza Stan Wytaczenia Przez N = 0
0 PO00T (N*) > PO291 lub
P0002 (N) > P0291
1 PO001 (N*) > P0O291
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Gdy regulator PID jest aktywny (PO203 = 1) i w trybie automatycznym, aby falownik opuscit stan wytgczenia,
oprocz warunku zaprogramowanego w P0218, konieczne jest rowniez, aby btad PID (rdznica miedzy wartoscia
zadang a zmienng procesowa) byt wyzszy niz wartos$¢ zaprogramowana w P0535." Aby uzyskac wiecej informacii,

patrz Sekcja 22.6 PARAMETRY na stronie 22-9.

P0219 - Czas Zerowej Predkosci

Regulowany Zakres: 0 do 999 s Ustawienie Os
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 35 Logika predkosci zerowej |

Opis:
Okresla, czy funkcja wytaczenia predkosci zerowej bedzie synchronizowana czasowo.

Jesli P0219 = 0, funkcja dziata bez pomiaru czasu.

Jesli P0219 > 0, funkcja zostanie skonfigurowana z pomiarem czasu, a zliczanie czasu ustawionego w tym
parametrze zostanie zainicjowane, gdy wartos¢ zadana predkosci i rzeczywista predkos¢ silnika stang sie
nizsze niz wartos¢ ustawiona w P0291. Gdy zliczanie osiagnie czas zdefiniowany w P0219, falownik zostanie
wytaczony. Jesli podczas odliczania czasu ktérykolwiek z warunkéw powodujacych wytgczenie predkosci
zerowej przestanie by¢ spetniony, wowczas odliczanie czasu zostanie zresetowane, a falownik bedzie nadal
odblokowany.

P0291 - Strefa Zerowej Predkosci

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Pozycja 15.1.4 Wyjscia cyfrowe / przekazniki [41] na stronie 15-20.
14.7 FLYING START/RIDE-THROUGH [44]

Funkcja FLYING START umozliwia uruchomienie silnika, ktéry obraca sie swobodnie, przyspieszajac go od
predkosci, w ktdrej sie znajduije.

Druga funkcja, RIDE-THROUGH, umozliwia przywrdcenie falownika do pracy bez wytaczania go przez zbyt
niskie napiecie, gdy wystapi awaria napiecia zasilania.

Poniewaz funkcje te dziatajg w rézny sposob w zaleznosci od uzywanego trybu sterowania (V/f, VVW lub
Wektor), zostang one opisane szczegotowo dla kazdego z trybdw.

P0320 - Flying Start/Ride-Through

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1 = Flying Start Fabryczne:
2 = Flying Start / Ride-Through
3 = Ride-Through

Wiasciwosci: CFG i PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOérednictWem interfejsu HMI: |_| 44 FlyStart/R|deThrU |

Opis:
Parametr PO320 wybiera funkcje Flying Start i Ride-Through. Wiecej szczegdtow w kolejnych sekcjach.
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14.7.1 V/f Flying Start i VWW

W trybie V/f i VWW falownik narzuca na poczatku stalg czestotliwose, zdefiniowang przez wartosé zadang
predkosci i stosuje rampe napiecia zdefiniowang w parametrze P0O331. Funkcja Flying Start zostanie
aktywowana po uptywie czasu ustawionego w P0332 (aby umozliwi¢ rozmagnesowanie silnika), za kazdym
razem, gdy zostanie wydane polecenie ,Run”.

14.7.2 Wektor Flying Start

14.7.2.1 P0202 = 3 (Bez Czujnika)

Zachowanie funkcji Flying Start (FS) w trybie bezczujnikowym podczas przyspieszania i ponownego
przyspieszania mozna zrozumie¢ na podstawie Rysunek 14.6 na stronie 14-14.

Rysunek 14.6 na stronie 14-14 (b) pokazuje zachowanie odniesienia predkosci, gdy funkcja FS jest
uruchomiona z zatrzymanym watem silnika i matg wartoscig P0329 (niezoptymalizowang).

Analiza dziatania:

1. Czestotliwosé rowna regulacji PO134 jest stosowana z pragdem réwnym 0,9xP0401 (kontrola I/1).

2. Czestotliwosc jest redukowana do zera za pomoca rampy podanej przez: P0O329 x P0412.

3. Jesli predkosc nie zostanie znaleziona podczas tego skanowania czestotliwosci, zainicjowane zostanie
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 14.6 na stronie 14-14 (c) pokazuje odniesienie predkosci, gdy funkcja FS jest inicjowana z watem
silnika juz pracujgcym w zgdanym kierunku lub z zatrzymanym watem i juz zoptymalizowanym P0O329.

Analiza dziatania:

1. Czestotliwos¢ rowna regulacji PO134 jest stosowana z prgdem réwnym 0,9 x PO401 (kontrola I/1).

2. Czestotliwos¢ 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.

4 N
Hﬁb NOTATKA!
Aby predkos¢ silnika zostata znaleziona w pierwszym skanowaniu, nalezy wykonac ustawienie
P0329 w nastepujacy sposdb:
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 2.
- J
4 N
NOTATKA!
L iﬁb Uzywane parametry to P0327 do P0329. )
e B\
NOTATKA!
L ﬁ: Gdy aktywowane jest polecenie zezwolenia ogdlnego, namagnesowanie silnika nie nastgpi. )
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NOTATKA!
Dla lepszego dziatania funkcji zaleca sie aktywacje hamowania bez strat poprzez ustawienie

parametru PO185 zgodnie z Tabela 11.9 na stronie 11-32.

P0327 - F.s. Pradu Rampa I/F

Regulowany 0,000 do 1,000 s Ustawienie 0,070s
Zakres: Fabryczne:
Opis:

Okresla czas zmiany pradu I/fz 0 do (0,9 x PO401) na poczatku skanowania czestotliwosci (f), aby zminimalizowacd
generowanie standw nieustalonych w silniku. Wartosc fabryczna rézni sie w zaleznosci od silnika i jest definiowana
przez:

PO327 = P0412/8

P0328 - Filtr Flying Start

Regulowany 0,000 do 1,000 s Ustawienie 0,085 s
Zakres: Fabryczne:
Opis:

Okresla on czas, ktéry pozwala na wyeliminowanie standw nieustalonych generowanych przez maszyne
podczas identyfikacji predkosci silnika.

Wartos¢ fabryczna rdzni sie w zaleznosci od silnika i jest definiowana przez:

P0328 = (P0412/8 + 0,015 )

P0329 - Rampa Czestotliwosci I/F F.s.

Regulowany Zakres: 2,0 do 50,0 Ustawienie 6,0

Fabryczne:
Sless
| 01 GRUPY PARAMETROW |
L 44 FiyStart/RideThru |

Wiasciwosci:

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Definiuje on szybkos¢ zmian czestotliwosci wykorzystywang w wyszukiwaniu predkosci silnika.

Fabryczna wartos¢ P0329 przedstawiona w ponizszej tabeli umozliwia dziatanie funkcji i musi zostac
zoptymalizowana; zwykle ostateczna ustawiona wartos¢ jest wieksza niz wartos¢ sugerowana.

Tabela 14.6: Wartos¢ P0329 w funkcji P0404

P0404 Odo 11 12,13 14,15 16, 17 18,19, 20 21,22
P0329 6,0 7,0 8,0 9,0 10,0 11,0
P0404 23, 24 25, 26 27,28 29, 30 31, 32 33, 34
P0329 12,0 13,0 14,0 15,0 16,0 17,0
P0404 35, 36 37, 38 39 do 60 = = =
P0329 18,0 19,0 20,0 - - -
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Wspdtczynnik zmiany czestotliwosci jest okreslany przez (P0329 x P0412).

Ogdlne wigczenie (z opcja Uruchom/Zatrzymaj = wigczona) lub Uruchom/
Zatrzymaj (z opcja Ogdlne wigczenie = wigczona)

(a) A
+24V
' czas
1
®) . : : i ; Wektor
1 1
N A : : :
1PO134 o !
! . P0O001
! P0O329xP0412 |
| o
1 1
1 1
1 1 .
Eﬁ:ﬁi czas
' 1s
14xP0412
]
]
1
1
1
|
1
© ! ) I/f ] Wektor
1 1
: N A X ! !
| PO134 ' !
| I
!
:
1
E : | -
HE | ' czas
4xP0412  1s | !
| I
1 1
(d) | |
1 1
PO003 ,Po327 |
| |
1
1
]
]
]

I czas

Rysunek 14.6: (a) do (d) - Wptyw P0327 i PO329 podczas Flying Start (P0202 = 3)

% Jesli zachodzi potrzeba chwilowej dezaktywaciji funkcji Flying Start, mozna zaprogramowac jedno z
wejs¢ cyfrowych P0O263 do P0270 jako 24 (Wytaczalne FlyStart). Patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe
[40] na stronie 15-12.

14.7.2.2 P0202 = 4 (Enkoder)
W czasie, gdy silnik jest namagnesowany, nastepuje 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.
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14.7.3 V/f, VWW i Ride-Through

Funkcja Ride-Through w trybie V/f lub VVW wytgcza impulsy wyjsciowe (IGBT) falownika, gdy tylko napiecie
wejsciowe osiggnie wartos¢ ponizej poziomu podnapiecia. Btad zbyt niskiego napiecia (FO21) nie wystapi,
a napiecie obwodu posredniego bedzie powoli spada¢ do momentu powrotu napiecia sieciowego.

Jesli powrdt linii trwa zbyt diugo (ponad 2 sekundy), falownik moze wskaza¢ FO21 (podnapiecie obwodu
posredniego). Jesli napiecie sieciowe powrdci przed awarig, falownik ponownie wtgczy impulsy, narzucajac
natychmiastowe odniesienie predkosci (jak w funkcji Flying Start) i stosujac rampe napiecia z czasem
zdefiniowanym przez PO331. Patrz Rysunek 14.7 na stronie 14-15.

Zwroty linii ¢
Napiecie obwodu

posredniego

Napiecie obwodu
posredniego

1
. ; Poziom F021
T T T T T Poziom FO21 '
' | : :
X H H 1 Wigczone
PoP0332 1. vone — ——— Impulsy wyjsciowe
—p Impulsy wyjsciowe
Wytaczony E E
! P0331 —§ P0332 : Czas ustawiony w P0332
' Napiecie wyjSciowe — :
1P0331T
—>;
L}

Napiecie wyjsciowe

Wytaczony

Predkos¢ wyjsciowa (P0O002)

Predkos¢ wyjsciowa (P0O002)

__________________ 0 obr./min

——————————————— 0 obr./min

(a) z linig powracajgcg przed czasem ustawionym w P0332 (b) z linig powracajgcg po czasie ustawionym w PO332,
ale przed 2 s (dla PO332 < 1 s), lub przed 2 x PO332
(dla PO332 > 1 s)

Rysunek 14.7: (a) i (b) - Uruchamianie przelotowe w trybie U/f

Aktywacja funkcji Ride-Through moze byc¢ wizualizowana na wyjsciach DO1/RL1, DO2/RL2, DO3/RL3, DO4
i/lub DO5 (P0275 do P0279), pod warunkiem, ze zostaty one zaprogramowane w ,24 = Ride-Through”.

P0331 - Rampa Napiecia

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

Wiasciwosci: V/f i VWWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 44 FlyStart/RideThru |

Opis:
Ten parametr okresla czas niezbedny do osiggniecia przez napiecie wyjsciowe wartosci znamionowe;.

Jest on uzywany przez funkcje Flying Start, a takze przez funkcje Ride-Through (zaréwno w trybie V/1, jak i VVW),
wraz z parametrem P0O332.
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P0332 - Czas Martwy

Regulowany Zakres: 0,1do10,0s Ustawienie 1,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i VWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 44 FlyStart/R|deThrU |

Opis:

Parametr PO332 ustawia minimalny czas, przez ktoéry falownik bedzie czekat na ponowne wtgczenie silnika, co
jest konieczne do rozmagnesowania silnika.

W przypadku funkcji Ride-Through czas jest liczony od momentu zejscia z linii. Jednak w przypadku uruchomienia
funkgji Flying Start zliczanie rozpoczyna sie po wydaniu polecenia ,Uruchom/Zatrzymaj = Uruchom”.

Aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie, czas ten nalezy ustawic¢ na dwukrotnosc statej wirnika silnika (patrz Tabela
11.7 na stronie 11-28 w Pozycja 11.8.5 Samostrojenie [05] i [94] na stronie 11-24).

14.7.4 Wektor Ride-Through

W przeciwienstwie do trybu V/f i VWW, w trybie wektorowym funkcja Ride-Through prébuje regulowac
napiecie obwodu posredniego podczas awarii linii, bez przerywania lub przechowywania btedéw. Energia
niezbedna do utrzymania pracy falownika jest uzyskiwana z energii kinetycznej silnika (bezwtadnosci) poprzez
jego zwalnianie. W ten sposob przy powrocie linii silnik jest ponownie przyspieszany do predkosci okreslone;
przez odniesienie.

Po awarrii linii (t0) napiecie obwodu posredniego (U ) zaczyna spadac w tempie zaleznym od stanu obcigzenia
silnika, osiagajac poziom podnapieciowy (t2), jesli funkcja Ride-Through nie dziata. Typowy czas niezbedny
do wystgpienia tego zjawiska przy obcigzeniu znamionowym wynosi od 5 do 15 ms.

Przy aktywnej funkcji Ride-Through, zanik linii jest wykrywany, gdy napiecie U, osiggnie wartos¢ ponizej
wartosci ,DC Link Power Loss” (t1), zdefiniowanej w parametrze P0321. Falownik natychmiast inicjuje
kontrolowane zwalnianie silnika, odzyskujac energie do obwodu posredniego, aby utrzymac prace silnika z
napigciem U regulowanym na poziomie ,DC Link Ride-Through” (P0322).

Jedli linia nie powrdci, wystgpi btgd podnapiecia - FO21 (przy t5). Jesli linia powrdci przed wystgpieniem
podnapiecia (t3), falownik wykryje jej powrdt, gdy napiecie Ud osiggnie poziom ,DC Link Power Back” (t4),
zdefiniowany w parametrze P0323. Silnik przyspieszy ponownie, zgodnie z ustawiong rampa, od rzeczywiste;
wartosci predkosci do wartosci okreslonej przez wartos¢ zadang predkosci (PO001) (patrz Rysunek 14.8
na stronie 14-17).
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Nominalny
Powrdét (PO323)

Utrata (P0321)
Ride-Through (P0322)

Podnapiecie (75 %)

Rysunek 14.8: Aktywacja funkcji Ride-Through w trybie wektorowym

m tO - Utrata tacza.

= t1 - Wykrywanie zaniku linii.

M t2 - Aktywacja podnapiecia (FO21 bez funkcji Ride-Through).
M t3 - Powrdt linii.

E t4 - Wykrywanie powrotu linii.

M t5 - Aktywacja podnapiecia (FO21 z funkcjg Ride-Through).

Jesli napigcie sieciowe wytwarza napiecie U, migdzy wartosciami ustawionymi w P0322 i P0O323, moze
wystgpi¢ usterka FO150, nalezy ponownie ustawi¢ wartosci P0321, P0322 i P0323.

N
f NOTATKA!
Gdy aktywowana jest jedna z funkgiji, Ride-Through lub Flying Start, parametr PO357 (Line Phase 14
Loss Time) jest ignorowany, niezaleznie od ustawionego czasu. )
N
@: NOTATKA!
Srodki ostroznosci zwigzane z aplikacja:
B Wszystkie komponenty uktadu napedowego muszg by¢ zwymiarowane tak, aby wytrzymac
przejsciowe warunki aplikaciji. )
N
f NOTATKA!
Aktywacja funkcji Ride-Through nastepuje, gdy napiecie zasilania jest nizsze niz wartos¢ (P0321
/1,35).
U,=VAC x 1,35
J
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P0321 - Utrata Zasilania Lacza DC

Regulowany
Zakres:

178 - 282V

308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
425do 737V
425 do 737 V
486 do 885 V
486 do 885 V

P0322 - kacza DC Ride-Throught

Ustawienie
Fabryczne:

252 V (P0296 = 0)
436 V (P0296 = 1)
459 V (P0296 = 2)
505 V (P0296 = 3)
551 V (P0296 = 4)
602 V (P0296 = 5)
660 V (P0296 = 6)
689 V (P0296 = 7)
792 V (P0296 = 8)

Regulowany
Zakres:

178 - 282V

308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
425 do 737 V
425do 737 V
486 do 885V
486 do 885V

Ustawienie 245V (P0296 =0

Fabryczne:

( )
423V (P0296 = 1)
446 V (P0296 = 2)
490V (P0296 = 3)
535 V (P0296 = 4)
585 V (P0296 = 5)
640 V (P0296 = 6)
668V (P0296 = 7)
768 V (P0296 = 8)

P0323 - Powroét Zasilania kacza DC

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

178 - 282 V

308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
308 do 616 V
425 do 737 V
425 do 737 V
486 do 885V
486 do 885 V

Wektor

| 01 GRUPY PARAMETROW

L 44 FiyStart/RideThru

Ustawienie
Fabryczne:

- P0321 - definiuje poziom napiecia U, przy ktérym zostanie wykryta utrata linii.

267 V (P0296 = 0)
462 V (P0296 = 1)
486 V (P0296 = 2)
535 V (P0296 = 3)
583 V (P0296 = 4)
638 V (P0296 = 5)
699 V (P0296 = 6)
729 V (P0296 = 7)
838 V (P0296 = 8)

- P0322 - definiuje poziom napiecia U, ktory falownik bedzie starat sie regulowac, aby silnik nadal dziatat.

- P0328 - okresla poziom napiecia U, , przy ktorym falownik rozpozna powrdt linii i od ktorego silnik musi zostac
ponownie przyspieszony.

NOTATKA!
Parametry te wspodtpracuja z parametrami PO325 i P0326 dla funkcji Ride-Through w sterowaniu
wektorowym.
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P0325 - Ride-Through Proporcjonalne wzmocnienie

Regulowany 0,0 do 63,9 Ustawienie 22,8
Zakres: Fabryczne:

P0326 - Ride-Through Zintegrowane wzmochienie

Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 0,128
Fabryczne:

Wiasciwosci: Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOérEdnithem interfejsu HMI: |_| 44 FIyStart/RldeThru |

Opis:

Parametry te konfiguruja kontroler Pl Ride-Through w trybie wektorowym, ktéry jest odpowiedzialny za
utrzymywanie napiecia obwodu posredniego na poziomie ustawionym w parametrze P0322.

Regulator temperatury

U, Ride-Th h
(Pdo3|22e) roug p Patrz Rysunek 11.1 na stronie 11-2 lub
_ Rysunek 11.2 na stronie 11-4.

P0325, PO326

Ud

Rysunek 14.9: Sterownik Pl typu Ride-Through

Zazwyczaj ustawienia fabryczne dla P0O325 i PO326 sg odpowiednie dla wigkszosci zastosowan. Nie nalezy
zmieniac tych parametrow.

14.8 HAMOWANIE PRADEM STALYM [47]

4 M\

f NOTATKA!
Przerwa DC przy starcie i/lub zatrzymaniu nie bedzie aktywna, jesli P0202 = 4 (Wektor z
trybem enkodera).

gﬁ? NOTATKA!
Hamowanie pragdem statym przy rozruchu nie dziata, gdy aktywna jest funkcja Flying Start
(PO320 =1 lub 2).

DC BRAKING polega na zastosowaniu pragdu statego do silnika, umozliwiajac jego szybkie zatrzymanie.

Tabela 14.7: Parametry zwigzane z hamowaniem pradem statym

Tryb Sterowania Hamowanie Pradem Statym Przy Rozruchu Hamowanie Pradem Statym Podczas Zatrzymywania
Skalar V/f P0299 i PO302 P0O300, PO301 i PO302
VWW P0299 i PO302 P0O300, PO301 i PO302
Bezczujnikowy wektor P0299 i PO372 P0300, PO301 i PO372
WW PM P0299 i PO302 P0O300, PO301 i PO302
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P0299 - Czas Rozpoczecia Hamowania Pradem Statym

Regulowany Zakres: 0,0do 150 Ustawienie 0,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VW, Sless i VW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 47 Hamowanie pradem stafym |

Opis:
Ten parametr ustawia czas hamowania prgdem statym przy rozruchu.

Witrysk pradu statego przy rozruchu

Predkosc silnika

»

L
Czas

P0299 P0302/P0372
(V/, VWW, VW PM) /

Hamowanie prgdem ——j-- W,
statym | (oezczujnikowy)

»

Czas'
Bieg

Zatrzymania

Rysunek 14.10: Hamowanie pradem statym przy rozruchu

P0300 - Czas Zatrzymania Hamowania Pradem Statym

Regulowany Zakres: 0,0do 15,0 s Ustawienie 0,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VW, Sless i VW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 47 Hamowanie pradem stalym |

Opis:
Ten parametr ustawia czas hamowania prgdem statym przy zatrzymaniu.

Rysunek 14.11 na stronie 14-21 przedstawia dziatanie hamowania prgdem statym poprzez wytgczenie rampy
(patrz PO301).

(a) V/f skalar i VW PM

Predkos¢ silnika

1
1
1
1
1
1
1
i
i N |‘ _ Czas
1
1
1
1
1
1
1
1

CZAS SMIERCI
+24
DIx - Uruchom/
Zatrzymaj
Otwarty
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(b) VWW i wektor bezczujnikowy

Predkosc¢ silnika

Wirysk pradu

tatego
/ S

+24 V

DIx - Uruchom/

Zatrzymaj

Otwarty

Czas

Rysunek 14.11: (a) i (b) - hamowanie pradem stalym przy wytaczaniu rampy (poprzez wytgczenie rampy)

Rysunek 14.12 na stronie 14-21 przedstawia dziatanie hamowania prgdem statym poprzez ogdline wytgczenie.

Warunek ten dziata tylko w trybie skalarnym V/f.

Predkos¢ silnika Fﬂ’|
_______ 1
: >
i Czas : Czas
: martwy
+24 V
DIx - ogdine
zezwolenie
Otwarty

Rysunek 14.12: Hamowanie pradem statym poprzez ogoine wylaczenie - tryb V/f

W trybie sterowania skalarnego V/f wystepuje ,czas martwy” (silnik obraca sie swobodnie) przed rozpoczeciem
hamowania prgdem statym. Czas ten jest niezbedny do rozmagnesowania silnika i jest proporcjonalny do jego

predkosci.

Podczas hamowania DC falownik wskazuje stan ,DCbreak” w lewym gérnym rogu klawiatury (HMI).

Podczas procesu hamowania, jesli falownik jest wiaczony, hamowanie zostanie przerwane, a falownik bedzie

dziatat normalnie.

ATTENTION!
Hamowanie pradem statym moze by¢ nadal aktywne po zatrzymaniu silnika. W przypadku
krotkotrwatego hamowania cyklicznego nalezy zachowac ostroznosé przy doborze parametrow

termicznych silnika.
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P0301 - Predkosé Hamowania Pradem Statym

Regulowany Zakres: 0 do 450 obr./min Ustawienie 30 obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VWW, Sless i VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 47 Hamowanie pradem stafym |

Opis:

Ten parametr okresla punkt poczatkowy hamowania prgdem statym podczas zatrzymywania. Refer to the
Rysunek 14.11 na stronie 14-21 (a) and (b).

P0302 - Napiecie Hamowania Dc

Regulowany Zakres: 0,0 do 10,0 % Ustawienie 2,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, WW i VWW PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 47 Hamowanie pradem stalym |

Opis:

Ten parametr reguluje napiecie DC (moment hamowania) przytozone do silnika podczas hamowania.

Regulacji nalezy dokonac poprzez stopniowe zwiekszanie wartosci PO302, ktéra waha sie od 0 do 10% napiecia
znamionowego, az do uzyskania pozgdanego hamowania.

Ten parametr dziata tylko w trybach sterowania skalarnego V/f, VWVW i VWW PM.

P0372 - Prad Hamowania Dc Dla Bezczujnika

Regulowany Zakres: 0,0 do 90,0 % Ustawienie 40,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: Sless

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 47 Hamowanie pradem statym |

Opis:

Ten parametr reguluje poziom pradu (moment hamowania DC) przytozony do silnika podczas hamowania.
Zaprogramowany poziom pradu jest wartoscig procentowg pradu znamionowego falownika.

Ten parametr dziata tylko w trybie sterowania wektorowego bez czujnikow.
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14.9 PREDKOSC POMIJANIA [48]

Parametry tej grupy zapobiegajg statej pracy silnika przy wartosciach predkosci, przy ktorych np. uktad
mechaniczny wchodzi w rezonans (powodujgc nadmierne wibracje lub hatas).

P0303 - Pomin Predkos¢ 1

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 600 obr./min
Zakres: Fabryczne:

P0304 - Pomin Predkos¢ 2

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 900 obr./min
Zakres: Fabryczne:

P0305 - Pomin Predkosé¢ 3

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1200 obr./min
Zakres: Fabryczne:

P0306 - Pomin Zespot

Regulowany Zakres: 0 do 750 obr./min Ustawienie 0 obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 48 Predkosé pomijania |

Opis:

Uruchamianie tych parametréow odbywa sie w sposdb przedstawiony na Rysunek 14.13 na stronie 14-23
nastepne;.

Przejscie przez unikany zakres predkosci (2 x PO306) odbywa sie za pomoca ramp przyspieszania/zwalniania.
Funkcja nie dziata prawidtowo, jesli dwa pasma ,Skip Speed” naktadaja sie na siebie.

NOTATKA!
Todniesienia predkosci, ktére nie przechodzg przez rampe predkosci, jak JOG+, JOG-, P0231, P0236,
P0241 lub P0246 = 1, nie sg brane pod uwage.

Predkos¢ silnika
A

POB0S |- eeeeeeeee e »

2xP0306 [ :
PO304 [--memrmemenmnieeann /2 2 x PO306

P0303 |.......... »

» Predkos¢ odniesienia

P0303
POBOA |+-mmrmeeesmmnneeeaes
P0305

Rysunek 14.13: Krzywa aktywacji ,Przejdz do predkosci”
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14.10 WYSZUKIWANIE ZERA ENKODERA

Funkcja wyszukiwania zera probuje zsynchronizowac zliczanie minimalne lub maksymalne wizualizowane
w parametrze P0O039. Licznik impulséw enkodera, z impulsem zerowym enkodera.

Funkcja jest aktywowana przez ustawienie P0191 = 1. Zostanie ona wykonana tylko raz, przy wystgpieniu
pierwszego impulsu zerowego po aktywacji funkcii.

Wsrdd wykonanych czynnosci sg: parametr PO039 zostaje zredukowany do zera (lub dopasowany do
wartosci 4 x P0405), a parametr PO192 zaczyna wskazywac¢ P0192 = Ukoriczone.

P0191 - Wyszukiwanie Zera Enkodera

Regulowany Zakres: 0 =WYkL Ustawienie 0O
1=Wkt Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VWW i wektor

Dostep do grup za | 00 WSZYSTKIE PARAMETRY

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Podczas inicjalizacji falownika parametr P0191 zaczyna sie od zera. Ustawienie na jeden aktywuje dziatanie
funkciji wyszukiwania zera, podczas gdy parametr PO192 pozostaje na zero (Nieaktywny).

P0192 - Wyszukiwanie Zera Enkodera Stanu

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1 = Zakonczono Fabryczne:

Wiasciwosci: RO V/f, VWW i wektor

Dostep do grup za | 00 WSZYSTKIE PARAMETRY

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Podczas inicjalizacji falownika parametr ten zaczyna sie od zera.

Gdy wartos¢ zostanie zmieniona na 1 (Zakoriczone), oznacza to, ze funkcja wyszukiwania zera zostata wykonana
i funkcja ta powraca do stanu Nieaktywna, chociaz wartos¢ PO191 jest nadal rowna jeden (Aktywna).
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14.11 TRYB POZAROWY

4 M\

NIEBEZPIECZENSTWO!
®m Nalezy zauwazy¢, ze CFW11 jest tylko jednym z elementéw systemu HVAC i mozna go

skonfigurowac pod katem réznych funkcji, w tym funkgji , Tryb pozarowy”.

m ,Tak wiec petne dziatanie funkcji , Tryb pozarowy” zalezy od doktadnosci projektu i wspoinej
wydajnosci komponentow systemu.

M ,Systemy wentylacyjne, ktdre dziatajg w zastosowaniach zwigzanych z bezpieczenstwem zycia,
muszg by¢ zatwierdzone przez straz pozarng i/lub inny wiasciwy organ publiczny.

m  ,Nieprzerwanie pracy CFW11, gdy jest skonfigurowany do pracy w funkciji , Tryb pozarowy”, ma
krytyczne znaczenie i musi by¢ uwzglednione podczas przygotowywania planéw bezpieczenstwa w
Srodowiskach, w ktorych sg instalowane, poniewaz moze dojs¢ do uszkodzenia samego CFW11 i
innych elementéw systemu HVAC, srodowiska, w ktdrym jest zainstalowany, oraz ludzi z ryzykiem
Smierci. Dziatanie w funkcji ,Fire Mode” moze w pewnych okolicznosciach spowodowac pozar,
poniewaz urzadzenia zabezpieczajgce zostang wytaczone.

@ Tylko personel z obszaréw inzynierii i bezpieczenstwa musi bra¢ pod uwage konfiguracje
sprzetu dla funkgiji ,, Tryb pozarowy” WEG zdecydowanie zaleca przestrzeganie powyzszych
ostrzezen i procedur przed uzyciem CFW11 w funkc;ji ,,Tryb pozarowy”, a WEG nie bedzie
ponosi¢ odpowiedzialno$ci wobec uzytkownika koncowego lub stron trzecich za jakiekolwiek
straty lub szkody bezposrednio lub posrednio poniesione w wyniku programowania i dziatania
CFW11 w trybie ,, Tryb pozarowy”, biorgc pod uwage krytyczne i specjalne zastosowanie tej
funkciji.

f NOTATKA!
Gdy uzytkownik aktywuije funkcije , Tryb pozarowy”, przyjmuje do wiadomosci, ze funkcje ochronne

CFW11 sa wylgczone, co moze spowodowac uszkodzenie samego CFW11, podtgczonych
do niego komponentdw, srodowiska, w ktdrym jest zainstalowany i osob znajdujgcych sie w
takim Srodowisku; dlatego uzytkownik ponosi petng odpowiedzialnos¢ za ryzyko wynikajgce
z takich warunkéw pracy. Dziatanie z zaprogramowang funkcja ,Fire Mode” uniewaznia
gwarancje na produkt. Dziatanie w takim stanie musi zostac¢ zatwierdzone przez odpowiednio
wykwalifikowanego specjaliste z dziedziny inzynierii i bezpieczenstwa pracy, poniewaz taka
procedura znacznie zwigksza ryzyko operacyjne.

N J

Funkcja ,Fire Mode” ma na celu sprawienie, aby przetwornica czestotliwosci kontynuowata napedzanie
silnika nawet w niekorzystnych warunkach, hamujgc wiekszos¢ bteddw generowanych przez przetwornice
czestotliwosci w celu ochrony siebie lub silnika. , Tryb pozarowy” jest wybierany poprzez aktywacje wejscia
cyfrowego uprzednio ustawionego na ,Tryb pozarowy” z poziomem logicznym ,0” (O V) na zaciskach
wejsciowych. Gdy przemiennik wejdzie w tryb ,Fire Mode”, w lewym gérnym rogu wyswietlacza na panelu
HMI (klawiaturze) pojawi sie wskazanie ,Fire”, a status trybu pracy zostanie zaktualizowany w parametrze
P0006. Mozliwe jest rdwniez monitorowanie tego stanu za pomoca wyjscia cyfrowego ustawionego na , Tryb
pozarowy”. Podczas pracy w trybie ,Fire Mode” wszystkie polecenia STOP sg ignorowane (nawet General
Enable), z wyjatkiem przekaznikdw zatrzymania bezpieczenstwa (wejscia).

Kilka bteddw (uwazanych za krytyczne), ktére moga uszkodzi¢ dysk, nie zostanie wytaczonych; zamiast
tego beda one traktowane w specjalny sposdb.

Gdy wystapi btad krytyczny, nie zostanie on wyswietlony na interfejsie HMI; falownik wytaczy jedynie impulsy
PWM, odczeka jedng sekunde i wykona autoreset. Jesli jakakolwiek krytyczna awaria wystapi kolejno 10
razy w odstepie 1-minutowym, z interwatem liczonym od pierwszej awarii, 11. awaria zostanie wyswietlona
na interfejsie HMI, a automatyczny restart nie nastgpi.
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Usterka przekaznika zatrzymania bezpieczenstwa (FO160) nie jest zgodna z tym wzorcem. W takim przypadku
za kazdym razem, gdy wystgpi btad, zostanie on wyswietlony na interfejsie HMI, a czas automatycznego
resetowania jest ustawiony w parametrze P0340, ograniczony do jednej sekundy, nawet gdy P0340 jest
ustawiony na 0. llos¢ autoresetow w tym przypadku jest nieograniczona.

Wszystkie inne btedy napedu beda ignorowane, gdy wigczona jest funkcja trybu pozarowego.

Aby podsumowac to specjalne zachowanie resetowania usterki, Tabela 14.8 na stronie 14-26 przedstawia
liste wszystkich usterek i alarméw falownika wraz z ich odpowiednim zachowaniem, gdy aktywowana jest
funkcja trybu pozarowego.

Tabela 14.8: Usterki i alarmy, gdy aktywna jest funkcja trybu pozarowego

Alarmy / Usterki Zachowanie

Alarmy Wszystkie wigczone

Usterki: F022, F030, F034, FO038, | PWM jest wytaczony z automatycznym resetem usta-
F042, FO70, FO71, FO74 i F182 lonym na 1 s i ograniczonym do 10 kolejnych bteddw.

PWM jest wytaczony z automatycznym resetem zgod-

Usterka F160 nie z PO340 (najmniejsza wartosé 1 s) bez limitu ko-
lejnych bteddw
Inne usterki Wszyscy niepetnosprawni

Aby zapobiec utracie gwarancji na naped podczas uruchamiania funkcji trybu pozarowego, nalezy uzy¢
trybu testowego. Tryb ten pozwala na petne przetestowanie funkcji trybu pozarowego, tak jak zostata ona
zaprojektowana, bez wytgczania jakichkolwiek usterek.

Aby uruchomic ten tryb, nalezy ustawi¢ warto$¢ POO00 na 193. W trybie testowym przemiennik wyswietli
alarm A211.

14.11.1 ZALECENIA OGOLNE

Opisano liste zalecert majgcych na celu zmaksymalizowanie funkcjonalnosci funkcji trybu pozarowego.
Punkty sa nastepujace:

m Tryb testowy funkgiji trybu pozarowego musi by¢ uzywany do testéw dziatania bez utraty gwarancji na
naped.

Wiacz, skonfiguruj i przetestuj funkcje Flying Start (FS) zgodnie z uzywang metoda sterowania,
umozliwiajgc, po wytaczeniu napedu, ponowne sterowanie silnikiem, ktory nadal jest w ruchu.

M Zwieksz wartos¢ ograniczenia prgdu momentu obrotowego zgodnie z konfiguracjg opisang w instrukcji
programowania w zaleznosci od uzywanej metody sterowania. Pozwala to unikng¢ potencjalnych
problemdw spowodowanych ograniczeniem momentu obrotowego.

M Wigczyc regulacje napiecia obwodu posredniego zgodnie z konfiguracjg opisang w instrukcji programowania
w zaleznosci od uzywanej metody sterowania. Moze to zapobiec niepotrzebnym postojom.
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14.11.2 USTAWIANIE TRYBU OGNIA W GORE KROK PO KROKU

Wykonaj ponizsze kroki, aby skonfigurowac funkcije trybu pozarowego. Kroki 2, 3, 9i 10 mozna pominac,
jesli nie chcesz uruchamiac trybu testowego funkgji trybu pozarowego.

1. Ustaw PO000 na 5 (lub biezace hasto).

2. Ustaw P0200 na O.

3. Ustaw warto$¢ PO0O00 na 193.

4. Ustaw wejscie cyfrowe DIx na (32 - Tryb pozarowy).

5. Ustaw parametry trybu pozarowego (od PO579 do P0581).

6. Ustaw P0340.

7. Ustaw P0320 (1 = flying start or 2 = flying start / ride through). (opcjonalnie)
8. Wykonaj testy z funkcjg trybu ognia, w tym flying start operacja. (opcjonalnie)
9. Ustaw P0200 na 1.

10. Usun 193 z parametru PO0QO.

P0579 - Referencja Predkosci Trybu Pozarowego

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1800 obr./min

Fabryczne: (1500 obr./min)
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: H 54 Tryb ognia }

Opis:
Okresla odniesienie predkosci uzywane przez tryb pozarowy, gdy P0580 = 2.
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P0580 - Konfiguracja Trybu Pozarowego

Regulowany Zakres: 0 = Wyfgczone (, Tryb pozarowy” nieaktywny) Ustawienie 0
1 = Wigczone (utrzymuje wartos¢ zadana predkosci / Fabryczne:
PID)
2 = Wigczone (ustaw odniesienie predkosci na wartosé
[PO579))
3 = Wiaczone (ustaw wartos¢ zadang PID na wartosé
zaprogramowang w P0581)
4 = Wigczone (wytacza wyjscie; silnik zatrzyma sie)

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW ‘
posrednictwem interfejsu HMI: \7} 54 Tryb ognia \
Opis:

Ten parametr okresla sposob dziatania funkciji Fire Mode w przetwornicy czestotliwosci CFW11.

Tabela 14.9: Opis konfiguracji trybu pozarowego

P0580 Opis

0 Funkcja trybu pozarowego jest nieaktywna
Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy jest otwarty (OV), ,Fire” zosta-
nie wyswietlony na HMI, ale wartos¢ zadana predkosci lub PID nie zmieni sie.
Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy zostanie otwarty (0V), na HMI
2 pojawi sie komunikat ,Fire”, a warto$¢ zadana predkosci zostanie automatycznie ustawiona na wartosé
P0579.
Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy zostanie otwarty (0V), na HMI
pojawi sie komunikat ,Fire”, a wartos¢ zadana PID zostanie automatycznie ustawiona na wartos¢ P0581.
Funkcja trybu pozarowego jest aktywna. Gdy DIx ustawiony na tryb pozarowy jest otwarty (0 V), na interfejsie
HMI zostanie wyswietlony komunikat ,Fire”, a wyjscie zostanie wytaczone. Silnik wybiegnie do zatrzymania

P0581 - Wartos¢ Zadana PID Trybu Pozarowego

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

Wiasciwosci:

Dostep do grup za ‘ 01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: H 54 Tryb ognia }

Opis:

Okresla wartos¢ zadang uzywang przez tryb pozarowy, gdy PID jest wigczony, a P0580 = 3.
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14.12 OSZCZEDNOSC ENERGII

NOTATKA!

Funkcja oszczedzania energii nie jest stosowana do sterowania silnikami PM (P0202 = 6, 7 i 8).

Sprawnos¢ silnika indukcyjnego definiuje sie jako stosunek wyjsciowej mocy mechanicznej do mocy
wejsciowej. Z definicji moc mechaniczna jest iloczynem momentu obrotowego na wale silnika i predkosci
wirnika. Wejsciowa moc elektryczna jest sumg wyjsciowej mocy mechanicznej i catkowitych strat silnika.
Dlatego sprawnos¢ mozna poprawic poprzez zmniejszenie wejsciowej mocy elekirycznej przy jednoczesnym
zmniejszeniu catkowitych strat silnika.

Optymalizacja wydajnosci jest powigzana z redukgja strat silnika. Silniki indukcyjne sg zwykle przystosowane
do pracy ze statym napieciem i czestotliwoscig oraz zoptymalizowang sprawnoscia wynoszacg okoto 75%
obcigzenia znamionowego. Tak wiec, gdy silnik pracuje z obcigzeniem ponizej 75%, jego sprawnosc jest
zagrozona. W zwigzku z tym skutecznym sposobem na uzyskanie optymalnej wydajnosci silnika w przypadku
niskich obcigzen jest zastosowanie odpowiedniej metody sterowania w celu dostosowania wartosci napiecia
lub czestotliwosci silnika.

Funkcja oszczedzania energii zmniejsza straty silnika podczas pracy z obcigzeniem znacznie ponizej
obcigzenia znamionowego. Sprawnoscé jest zwiekszana poprzez zmnigjszenie strumienia silnika, ktory jest
utrzymywany w stanie nasycenia dla kazdej wartosci obcigzenia.

Funkcja jest aktywna, gdy przytozone obcigzenie jest mniejsze niz wartos¢ ustawiona w P0588, a efektywna
predkosé silnika jest wyzsza niz wartos¢ ustawiona w P0589. Ponadto, aby unikng¢ zgasniecia silnika,
przytozone napiecie jest ograniczone do minimalnej dopuszczalnej wartosci PO590.

P0407 - Wspodtczynnik Mocy Znamionowej Silnika

Regulowany Zakres: 0,50 do 0,99 Ustawienie 0,68

Fabryczne:
Wiasciwosci: cfg, V/f, VWW

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu 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 znamionowej silnika.

Wskazéwki: Biorgc pod uwage dane z tabliczki znamionowej silnika i w przypadku zastosowan ze statym
momentem obrotowym, optymalng sprawnos¢ 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¢ pradu pozostanie réwna lub nizsza od
wartosci pradu uzyskanej przy wytaczonej funkgiji.

Aby uzyskac informacje dotyczgce aktywacji PO407 w trybie sterowania VVW, patrz Sekcja 10.2 DANE SILNIKA
[43] na stronie 10-3.
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P0586 - Konfiguracja Funkcji Oszczedzania Energii

Regulowany Zakres: 0=WYtL Ustawienie 0O
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za |01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Oszczednosé energii |

Opis:
Ten parametr wigcza funkcje oszczedzania energii.

NOTATKA!
Funkcja oszczedzania energii nie moze by¢ uzywana jednoczesnie z funkcja optymalnego
strumienia. Jesli oba sg aktywowane, falownik przechodzi w stan ,Konfiguracja”.

P0587 - Oszczednos¢ Energii Cos Phi

Regulowany Zakres: 0,5 do 1,00 Ustawienie 0,9 * P0407
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Oszczednosé energii |

Opis:

Ten parametr definiuje cos @ odniesienia dla funkcji oszczedzania energii.

Jest on regulowany automatycznie zgodnie z parametrem P0407. Przyjmuje wartos¢ 0,9 x P0407 po kazdej
zmianie P0407. W razie potrzeby wartos¢ PO587 mozna recznie ustawi¢ na zgdang wartosc.

Aby zapewni¢ prawidiowe dziatanie funkcji oszczedzania energii, znamionowy wspoétczynnik mocy silnika
(P0O407) musi by¢ ustawiony zgodnie z tabliczkg znamionowg silnika.

P0588 - Oszczedzanie Energii Maksymalny Prad Momentu Obrotowego

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie 60 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za posrednictwem | 01 GRUPY PARAMETROW |

interfejsu HMI: |—| 45 Oszczednosé energii |

Opis:

Ten parametr definiuje wartos¢ momentu obrotowego, ktéra wigcza lub wytacza funkcje oszczedzania energii.
Funkcja oszczedzania energii jest wigczona przy momencie obrotowym mniejszym niz PO588.
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P0589 - Minimalne Napiecie Lub Strumien Oszczedzania Energii

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

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Oszczednosé energii |

Opis:

Ten parametr ustawia minimalng wartos¢ napiecia dla sterowania skalarnego lub sterowania strumieniem dla
sterowania wektorowego, ktora moze by¢ zastosowana do silnika, gdy aktywna jest funkcja oszczedzania
energii.

Wartos¢ procentowa ustawiona w P0589 odpowiada napieciu uzyskanemu z krzywej V/F dla danej predkosci.
Np.: Jesli P0589 = 40 %, P0400 = 400 V, P0403 = 60 Hz i czestotliwosc¢ wyjsciowa 30 Hz. Napiecie uzyskane
z krzywej V/F wynosi 400 x (30/60) = 200 V. W tym przypadku minimalne napiecie, ktére mozna przytozy¢ do
silnika wynosi 40 % x 200 = 80 V.

Wplyw parametru P0589 na strumien dla sterowania wektorowego mozna zaobserwowac¢ na wyjsciach
analogowych AO1 do AO4 opcja 14 (Flux EconEnerg).

NOTATKA!
W niektérych przypadkach, na przyktad przy sterowaniu bezczujnikowym przy niskiej predkosci,
konieczne jest zwiekszenie wartosci parametru PO589 w celu ograniczenia minimalnej wartosci
strumienia do wiekszej wartosci, aby zapobiec zgasnieciu silnika.

P0590 - Minimalna Predkos¢é Oszczedzania Energii

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 600 (525) obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Oszczednosé energii |

Opis:

Ten parametr definiuje minimalng wartos¢ predkosci, przy ktorej funkcja oszczedzania energii pozostanie
aktywna. Oznacza to, ze dla predkosci wiekszych niz PO590 aktywowana jest funkcja oszczedzania energii.

Histereza dla minimalnego poziomu predkosci wynosi 2 Hz.

P0591 - Histereza Dla Maksymalnego Poziomu Momentu Obrotowego

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

Wiasciwosci: V/f i wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Oszczednosé energi |

Opis:

Ten parametr ustawia histereze dla maksymalnego pradu momentu obrotowego (P0588), aby wigczy¢ lub
wytgczy¢ funkcje oszczedzania energii. Jesli PO588 = 60 % i P0591 = 10 %, funkcja oszczedzania energii jest
aktywowana, gdy moment obrotowy obcigzenia jest mnigjszy niz 60 % i zostanie wytgczona tylko wtedy, gdy
moment obrotowy obcigzenia jest wiekszy niz 70 %.
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15 CYFROWE | ANALOGOWE WEJSCIA | WYJSCIA

W tej sekcji przedstawiono parametry konfiguracji wejsé i wyjs¢ CFW-11, a takze parametry sterowania

falownikiem w sytuacji lokalnej lub zdalne;.

15.1 KONFIGURACJA 1/0 [07]

15.1.1 Wejscia analogowe [38]

W standardowej konfiguracji CFW11 dostepne sg dwa wejscia analogowe (Al1 i Al2), a dwa kolejne mozna
dodac za pomoca akcesoriow (AI3 i Al4). Wejscie Al4 jest dostepne w modutach IOA-01 lub IOB-01; wejscie
Al3 jest dostepne tylko w module I0B-01.

NOTATKA!

Parametry powigzane z wejsciami analogowymi Al3 i Al4 beda wyswietlane na interfejsie HMI
tylko wtedy, gdy modut IOA-01 lub IOB-01 jest podtgczony do gniazda 1 (XC41).

Dzieki tym wejsciom mozliwe jest na przykiad uzycie zewnetrznej wartosci zadanej predkosci lub podtaczenie
czujnika do pomiaru temperatury (PTC). Szczegdty dotyczace tych konfiguracji opisano w ponizszych

parametrach.

P0018 - Wartos¢ Al1

P0019 - Wartos¢ Al2

P0020 - Wartosc¢ Al3

P0021 - Wartos¢ Al4

Regulowany Zakres:
Wiasciwosci:

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

-100,00 do 100,00 %

RO

07 KONFIGURACJA lub
WEJSCIA / WYJSCIA

|—| 38 Wejscia analogowe

Ustawienie
Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

|—| 38 Wejscia analogowe |

Te parametry tylko do odczytu wskazujg wartos¢ wejs¢ analogowych Al1 do Al4 jako procent petnej skali.
Podane wartosci sg wartosciami uzyskanymi po wykonaniu przesuniecia i pomnozeniu przez wzmaocnienie.
Patrz opis parametréow od P0230 do P0250.
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P0230 - Martwa Strefa Wejscia Analogowego

Regulowany Zakres:
Wiasciwosci:

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0=WYL
1=Wk

07 KONFIGURACJA
WEJSCIA / WYJSCIA

lub

Ustawienie 0
Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

|—| 38 Wejsciaanalogowe |

|—| 38 Wejscia analogowe

Ten parametr dziata tylko dla wejs¢ analogowych (Alx) zaprogramowanych jako odniesienie predkosci i okresla,

czy strefa martwa na tych wejsciach jest wtgczona (1) lub wytgczona (0).

Jesli parametr jest skonfigurowany jako Off (P0230 = 0), sygnat na wejsciu analogowym bedzie dziatat na Speed
Reference poczawszy od wartosci minimalnej (O V /0 mA / 4 mA lub 10 V / 20 mA) i bedzie bezposrednio

zwigzany z minimalna predkoscig zaprogramowana w P0133. Patrz Rysunek 15.1 na stronie 15-2 (a).

Jesli parametr jest skonfigurowany jako Wiaczony (P0230 = 1), sygnat na wejsciach analogowych bedzie miat
strefe martwa, w ktdrej wartos¢ zadana predkosci pozostaje w wartosci minimalnej (P0133), nawet przy zmianie

sygnatu wejsciowego. Patrz Rysunek 15.1 na stronie 15-2 (b).

4 Odniesienie

P0134

PO133

P0134

PO133

4 Odniesienie

0 » Sygnat Alx 0 » Sygnat Alx
Ouvvvinniinnn A0V g e, 10V
O 20 mA O 20 MA
AMA. 20 mA LMoo 20 mA
TO Vi 0 TON e 0
20 MA. i 0 DO MA. o 0
20 MA. i 4 mA 20 MA oo 4 mA

(a) - Aktywacja wejscia analogowego z wytqczong

strefq martwg
Rysunek 15.1: (a) i (b) - Uruchamianie wejscia analogowego

(b) - Aktywacja wejscia analogowego z wtqczonq

strefq martwqg

W przypadku, gdy wejscia analogowe Al2 i Al4 sg zaprogramowane na -10 V do +10 V (P0238 i P0248
skonfigurowane na 4), beda wystepowac krzywe identyczne z tymi z Rysunek 15.1 na stronie 15-2 powyzej;

tylko gdy Al2 lub Al4 jest ujemne, kierunek predkosci zostanie odwrécony.
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P0231 - Funkcja Sygnatu Al1
P0236 - Funkcja Sygnatu Al2

P0241 - Funkcja Sygnatu AI3

Regulowany 0 = Referencja predkosci Ustawienie O
Zakres: 1 = N* Bez rampy Fabryczne:

2 = Maksymalny moment obrotowy

3 = Zmienna procesowa

4 =PTC

5 = Nieuzywany
6 = Nieuzywany
7 = Uzycie PLC

P0246 - Funkcja Sygnatu Al4

Regulowany Zakres: 0 = Referencja predkosci Ustawienie 0O
1 = N* Bez rampy Fabryczne:
2 = Maksymalny moment obrotowy
3 = Zmienna procesowa
4 = Nieuzywany
5 = Nieuzywany
6 = Nieuzywany
7 = Uzycie PLC
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA WEJSCIA /| lub | 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WYJSCIA

|—| 38 Wejscia analogowe | |—| 38 Wejscia analogowe

Opis:
Funkcje wejs¢ analogowych sg zdefiniowane w tych parametrach.

Gdy wybrana jest opcja O (odniesienie predkosci), wejscia analogowe mogag dostarczac odniesienie dla silnika, z
zastrzezeniem okreslonych limitéw (P0133 i PO134) i dziatania rampy (PO100 do P0103). Dlatego konieczne jest
réwniez skonfigurowanie parametrow P0221 i/lub P0222, wybierajac uzycie zgdanego wejscia analogowego

(Wiecej szczegdtdw mozna znalez¢ w opisie tych parametréow w sekcji Sekcja 15.2 POLECENIE LOKALNE |
ZDALNE na stronie 15-30 oraz do Rysunek 15.9 na stronie 15-35 w niniejszej instrukcji).

Opcja 1 (No Ramp Reference - wazna tylko dla trybu wektorowego) jest zwykle uzywana jako dodatkowy

sygnat referencyjny, na przyktad w aplikacjach wykorzystujacych tancerke (patrz Rysunek 15.9 na stronie 15-35,
opcja bez rampy przyspieszania i zwalniania).

Opcja 2 (Maksymalny prad momentu obrotowego) umozliwia sterowanie ograniczeniem prgdu momentu
obrotowego do przodu i do tytu za pomocg wybranego wejscia analogowego. W tym przypadku P0169 i P0O170
nie sg uzywane.

Regulacja wykonana na wejsciu analogowym Al1, A2, AI3 lub Al4 moze by¢ monitorowana za pomocag
parametrow odpowiednio PO018, PO019, PO020 lub PO021, Wartos¢ prezentowana w tym parametrze bedzie
maksymalnym prgdem momentu obrotowego wyrazonym jako procent pradu znamionowego silnika (PO401).
Zakres wskazan bedzie wynosit od 0 do 200 %. Gdy wejscie analogowe jest rowne 10 V (maksymalnie),
odpowiedni parametr monitorowania pokaze 200 %, a wartos¢ maksymalnego pradu momentu obrotowego
do przodu i do tytu wyniesie 200 %.
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Aby wyrazenia okreslajgce catkowity prad i maksymalny moment obrotowy rozwijany przez silnik (Sekcja 11.5
KONTROLA MOMENTU OBROTOWEGO na stronie 11-7 i Pozycja 11.8.6 Ograniczenie momentu obrotowego
[95] na stronie 11-29) pozostajg wazne, zamien P0169, PO170 na PO018 do P0021.

Opcja 3 (Zmienna procesowa) definiuje wejscie analogowe jako sygnat sprzezenia zwrotnego regulatora PID
(np.: czujnik cisnienia, temperatury itp.). Dlatego konieczne jest rowniez skonfigurowanie parametru P0524 (PID

Feedback Selection).

Gdy wejscie analogowe osiggnie maksymalny limit (PO018 do P0021 wskazujace 100 %), zmienna procesowa
rowniez osiggnie maksymalng wartos¢ (100 %).

Opcja 4 (PTC - niedostepna dla wejscia Al4) konfiguruje wejscie do monitorowania temperatury silnika za
pomoca czujnika typu PTC, gdy jest on obecny w silniku. Dlatego konieczne jest réwniez skonfigurowanie
jednego wyjscia analogowego (AQ) jako zrédta pradu do zasilania PTC. Wiecej szczegdtdw dotyczacych tej
funkcji opisano w Sekcja 17.2 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM na stronie 17-2.

Opcja 7 (uzycie PLC) konfiguruje sygnat na wejsciu, ktéry ma by¢ uzywany przez ptytke PLC11.
P0232 - Wzmochnienie Al1
P0237 - Wzmochnienie Al2
P0242 - Wzmochnienie Al3

P0247 - Wzmocnienie Al4

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

P0234 - Przesuniecie Al1
P0239 - Przesuniecie Al2

P0244 - Przesuniecie Al3
P0249 - Przesuniecie Al4

Regulowany -100,00 do 100,00 % Ustawienie 0,00 %
Zakres: Fabryczne:

P0235 - Filtr Al1

P0240 - Filtr Al2

P0245 - Filtr AI3

15-4 | CFW-11



Cyfrowe i Analogowe Wejscia i Wyjscia

P0250 - Filtr Al4

Regulowany Zakres: 0,00 do 16,00 s Ustawienie 0,00 s
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 38 Wejscia analogowe | |—| 38 Wejscia analogowe
Opis:
Al1” - P0018
Al1 - P0232 A'Q: - PO019
A2 - P0237 AIS” - P0020
A3 - P0242 Al4” - PO021
Al - P0231 Al4 - Po247

AI2 - P0236 .
AI3 - po241 O ZYSK o
Al4 - P0246 ¥ X

FILTR A1 - PO235

AI2 - PO240
OFFSET Al - P0234 AI3 - P0245
AI2 - P0239 Al4 - PO250

AI3 - P0244

Al4 - P0249

Rysunek 15.2: Schemat blokowy wejscia analogowego

Wewnetrzna wartos¢ Alx jest wynikiem nastepujgcego rownania:

Al :(A,X  OFFSET x10 \/J % Zysk

Na przyktad: Alx =5V, OFFSET=-70% i Zysk = 1,000:

A =[5+ (70 y1ov | x1=—2Vv

Alx' = -2 V oznacza, ze silnik bedzie obracat sie w odwrotnym kierunku z wartoscig zadang w module rowng 2
V, pod warunkiem, ze funkcja Alx to ,Speed Reference”. W przypadku funkcji Alx ,Maksymalny prad momentu
obrotowego” wartosci ujemne sg obcinane do 0,0 %.

W przypadku parametrow filtra (P0235, P0240, P0245 i P0250) ustawiona wartos¢ odpowiada statej RC
uzywanej do filtrowania sygnatu odczytywanego na wejsciu.
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P0233 - Typ Sygnatu Al1

P0243 - Typ Sygnatu AI3

Regulowany 0=0do 10 V/20 mA Ustawienie O
Zakres: 1=4-20mA Fabryczne:
2=10V/20mA do O
3=20do4 mA

P0238 - Typ Sygnatu Al2

P0248 - Typ Sygnatu Al4

Regulowany Zakres: 0=0do 10 V/20 mA Ustawienie O
1=4-20mA Fabryczne:
2=10V/20mA do O
3=20do 4 mA
4=-10Vdo+10V
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub | 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 38 Wejscia analogowe | |—| 38 Wejscia analogowe
Opis:

Parametry te konfigurujga typ sygnatu (prad lub napiecie), ktdory bedzie odczytywany na kazdym wejsciu

analogowym, a takze jego zakres. Patrz Tabela 15.1 na stronie 15-6 i Tabela 15.2 na stronie 15-6 , aby uzyskac¢
wiecej informacji na temat tej konfiguracii.

Tabela 15.1: Przetgczniki DIP zwigzane z wejsciami analogowymi

Parametr Wejscie Przetacznik Lokalizacja
PO283 Al S14 Komisja Kontroli
P0238 Al2 S1,3
P0243 Al3 S3,1 [0]=]
P0248 Al4 S3,1 I0A

Tabela 15.2: Konfiguracja analogowych sygnatow wejsciowych

P0233, P0243 P0238, P0248 Sygnat wejsciowy Pozycja przetacznika
0 0 (0 do 10) V/ (0 do 20) mA Wytaczone / Wiaczone
1 1 (4 - 20) mA Na
2 2 (10do 0) V/ (20 do 0) mA Wytaczone / Wiaczone
8 8 20 - 4 mA Na
- 4 (-10do +10) V Wytaczone

Gdy na wejsciu uzywane sg sygnaty prgdowe, przetacznik odpowiadajacy zgdanemu wejsciu musi by¢ ustawiony
w pozycji ,ON”.

Odwrotne odniesienie uzyskuije sie w opcjach 2 i 3, tj. maksymalna predkos¢ jest uzyskiwana przy minimalnym
odniesieniu.
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15.1.2 Wyjscia analogowe [39]

W standardowej konfiguracji CFW-11 dostepne sg 2 wyjscia analogowe (AO1 i AO2), a 2 kolejne (AO3 i AO4)
mozna dodac za pomocg akcesorium IOA-01. Parametry zwigzane z tymi wyjsciami sg opisane ponize;.

NOTATKA!

Parametr powiazany z wyjsciami analogowymi AO3 i AO4 bedzie wyswietlany na interfejsie HMI
tylko wtedy, gdy modut IOA-01 jest podfgczony do gniazda 1 (XC41).

P0014 - Wartosé¢ AO1

P0015 - Wartos¢ AO2

Regulowany 0,00 do 100,00 %

Zakres:

P0016 - Wartos¢ AO3

P0017 - Wartosé¢ AO4

Ustawienie
Fabryczne:

Regulowany Zakres:
Wiasciwosci:

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

-100,00 do 100,00 %

RO

07 KONFIGURACJA
WEJSCIA / WYJSCIA

|—| 39 Wyjscia analogowe |

lub

Ustawienie
Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

|—| 39 Wyjscia analogowe

Te parametry tylko do odczytu wskazujg wartos¢ wyjsé analogowych AO1 do AO4 jako procent petnej skali.
Podane wartosci sg wartosciami uzyskanymi po pomnozeniu przez wzmocnienie. Patrz opis parametréow od

P0251 do P0261.
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P0251 - Funkcja AO1

P0254 - Funkcja AO2

Regulowany 0 = Referencja predkosci Ustawienie P0251 =2
Zakres: 1 = Catkowite odniesienie Fabryczne: P0254 =5

2 = Predkos¢ rzeczywista
3 = Referencyjny prad momentu obrotowego
4 = Prgd momentu obrotowego
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=PTC

14 = EnergSav Flux

15 = Nieuzywany

16 = Ixt silnika

17 = Predkos¢ enkodera

18 = Wartos¢ PO696

19 = Wartos¢ P0O697

20 = Wartos¢ P0698

21 = Wartos¢ P0699

22 = PLC11

23 = |d* Prad

P0257 - Funkcja AO3

P0260 - Funkcja AO4

= Referencja predkosci Ustawienie P0257 =2
= Catkowite odniesienie Fabryczne: P0260 =5
= Predkos¢ rzeczywista
= Referencyjny prad momentu obrotowego
Prad momentu obrotowego
Prad wyjsciowy
Zmienna procesowa
= Aktywny prad
Moc wyjsciowa
= Wartosc zadana PID
Moment obrotowy >0
Moment obrotowy silnika
ﬁQﬁFfLC
ieuzywan
EnergSav Flux
Nieuzywany
= Ixt silnika
17 = Predkosc¢ enkodera
18 = Wartos¢ PO696
19 = Wartos¢ P0697
20 = Wartos¢ P0698
21 = Wartos¢ P0699
22 = Nieuzywany

Regulowany Zakres:

0

1

2

S

4

3

15 7
15 8
9

0

1

2

S

4

5

6

23 = |d* Prad

24 do 71 = Zmienne do uzytku w specjalnych

sytuacjach przez kwalifikowany personel

techniczny. Patrz krécona informacja o

parametrach.
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA PARAMETROW

|—| 39 Wyjscia analogowe | |—| 39 Wyjscia analogowe
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Opis:
Parametry te ustawiajg funkcje wyjs¢ analogowych, zgodnie z Tabela 15.3 na stronie 15-9.

Tabela 15.3: Funkcje wyjscia analogowego

Eane P0251 P0254 P0257 P0260
(AO1) (AO2) (AO3) (AO4)

Predkosc¢ odniesienia 0 0 0 0
Catkowite odniesienie 1 1 1 1
Predkosc rzeczywista 2" 2 2 2
Referencyjny prad momentu obrotowego (tryb wektorowy) 3 3 3 3
Prad momentu obrotowego (tryb wektorowy) 4 4 4 4
Prad wyjsciowy (z filtrem 0,3 sekundy) 5 5" 5 &
Zmienna Procesowa PID 6 6 6 6
Prad aktywny (tryb V/f lub VWW, z filtrem 0,1 sekundy) 7 7 7 7
Moc wyjsciowa (z filtrem 0,5 sekundy) 8 8 8 8
Wartos¢ zadana PID 9 9 9 9
Prad momentu obrotowego > O (tryb wektorowy) 10 10 10 10
Moment obrotowy silnika 11 11 11 11
SoftPLC 12 12 12 12
PTC 13 13 - -
Nieuzywany 14115 14115 13, 14,1522 13, 14,1522
Silnik Ixt 16 16 16 16
Predkos¢ enkodera 17 17 17 17
P0696 Wartosé 18 18 18 18
P0697 Wartosc 19 19 19 19
Wartos¢ PO698 20 20 20 20
P0B99 Wartosé 21 21 21 21
PLC11 22 22 - -
|d* Prad 23 23 23 23
Wytaczny uzytek WEG - - 24 do 71 24 do 71

* Ustawienie fabryczne

P0252 - Wzmochnienie AO1

P0255 - Wzmochnienie AO2

P0258 - Wzmocnienie AO3

P0261 - Wzmocnienie AO4
Regulowany Zakres: 0,000 do 9,999 Ustawienie 1,000
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za o7 KQNFIGURAQJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 39 Wyjscia analogowe | |—| 39 Wyjscia analogowe
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Wartosé
AO1 - PO014
AO2 - PO015
AO3 - PO016
AO4 - PO017

A

o AOx

Opis:
Dostosowujg wzmocnienia wyjscia analogowego. Patrz Rysunek 15.3 na stronie 15-10.
Funkcja
AO1 - P0251
AO2 - P0254
AO3 - P0257
AO4 - P0260
Predkos¢ odniesienia ———e"o—
Catkowite odniesienie ———o"o—
Predko$¢ rzeczywista —t—o" o—I
Moment obrotowy Prad odniesienia ———e" ol
Moment obrotowy  e—t——e""o—|
Prad wyjsciowy ——de—e"o—r
Zmienna procesowa (PID) —— " o—
Aktywny prad e o}
Moc wyjéciowa ——o"o—o
Wartosc zadana PID ———&"0—
Wzmochnienie Sygnat
Moment obrotowy >0 —1 "o AO1 - P0O252 AO1 - PO253
»| AO2 - P0255 »| AO2 - P0256
Moment obrotowy silnika —4— " o AOS - P0258 AOS - P0259
AO4 - P0261 AO4 - PO262
SoftPLC ——o—
PTC ——o"0—
Nieuzywany o o—t
Nieuzywany ———o"o—
Silnik Ixt  ———e"o—r
Predko$¢ enkodera ———e"o—
P0696 Wartos¢ e o—rf
P0697 Warto§¢ —f——o""o—
Warto$¢ P0698 —a— " o]
P0OB99 Wartosé o o—o,
PLCT1 —f—o0—
Rysunek 15.3: Schemat blokowy wyjscia analogowego
Tabela 15.4: Petna skala
SKALA WSKAZAN WYJSCIA ANALOGOWEGO
Zmienna Petna skala (*)
Predkosc¢ odniesienia
Catkowite odniesienie
Predkos¢ rzeczywista P0134
Predkosc¢ enkodera
Moment obrotowy Prad odniesienia
Moment obrotowy 2,0x1 o
Moment obrotowy > 0
Moment obrotowy silnika 2,0x1 .
Prad wyjsciowy 15x%1
Aktywny prad ' nomHD
Zmienna Procesowa PID
Wartos¢ zadana PID P0528
Moc wyjsciowa 1,5 x V3 x P0295 x P0296
Silnik Ixt 100 %
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SKALA WSKAZAN WYJSCIA ANALOGOWEGO
Zmienna Petna skala (*)
SoftPLC
P0696 Wartosé
P0697 Wartosé 32767
Wartos¢ P0698
P0699 Wartosé

(*) Gdy sygnat jest odwrotny (10 do 0V, 20 do 0 mA lub 20 do 4 mA),
wartosci w tabeli stajg sie poczatkiem skali.

P0253 - Typ Sygnatu AO1

P0256 - Typ Sygnatu AO2

Regulowany 0=0do 10 V/20 mA Ustawienie 0O
Zakres: 1=4-20mA Fabryczne:
2=10V/20mA do 0
3=20do 4 mA

P0259 - Typ Sygnatu AO3

P0262 - Typ Sygnatu AO4

Regulowany Zakres: 0=0do 20 mA Ustawienie 4
1=4do20 mA Fabryczne:
2=20mAdo0
3=20do 4 mA
4=0do 10V
5=10do 0V
6=-10do +10 V

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub |01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 39 Wyjscia analogowe | |—| 39 Wyjscia analogowe |

Opis:

Parametry te konfigurujg, czy analogowy sygnat wyjsciowy bedzie pradowy czy napieciowy, z bezposrednim lub
odwrotnym odniesieniem.

Aby dostosowac te parametry, konieczne jest rowniez ustawienie przetgcznikéw DIP na karcie sterowania lub

karcie akcesoriow I0A, zgodnie z Tabela 15.5 na stronie 15-11, Tabela 15.6 na stronie 15-11 and Tabela 15.7 na

stronie 15-12.

Tabela 15.5: Przetgczniki DIP zwigzane z wyjsciami analogowymi

Parametr Wyijscie Przetacznik Lokalizacja
P0253 AOT S1,1 Komisja Kontroli
P0256 AO2 S1,2
P0259 AO3 S2,1 I0A
P0262 AO4 52,2

Tabela 15.6: Konfiguracja sygnatow wyjsc¢ analogowych AOT i AO2

P0253, P0256 Sygnat wyjsciowy Pozycja Przetacznika
0 (0 do 10) V /(0 do 20) mA Wh.
1 (4 do 20) mA Wytaczone
2 (10 do 0) V /(20 do 0) mA Wh.
S 20 do 4 mA Wytgczone
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Tabela 15.7: Konfiguracja sygnatow wyjsc¢ analogowych AO3 i AO4

P0259, P0262 Sygnat Wyjsciowy Pozycja Przetgcznika

0 0-20mA Wytaczone
1 4 -20 mA Wytaczone
2 20-0mA Wytgczone
3 20 -4 mA Wytaczone
4 0-10V Wytaczone
® 10-0V Wytaczone
6 -10do +10V Na

W przypadku AO1 i AO2, gdy uzywane sg sygnaty pradowe, przetgcznik odpowiadajgcy zgdanemu wyjsciu musi
by¢ ustawiony w pozycji ,OFF”.

W przypadku AO3 i AO4, gdy uzywane sg sygnaty pradowe, nalezy uzy¢ wyjs¢ AOS3 (I) i AO4 (I). W przypadku

sygnatow napieciowych nalezy uzy¢ wyjs¢ AOS (V) i AO4 (V). Przetacznik odpowiadajgcy zadanemu wyjsciu musi
by¢ ustawiony w pozyciji ,ON” tylko w celu uzycia zakresu od -10 V do +10 V.

15.1.3 Wejscia cyfrowe [40]

CFW-11 posiada 6 wejs¢ cyfrowych w wersiji standardowej, a 2 kolejne mozna dodac za pomoca akcesoriow
IOA-01 i 10B-01. Parametry konfigurujace te wejscia sa przedstawione ponize;j.

P0012 - Status Di8 Do Di1

Regulowany Zakres: Bit 0 = DI1 Ustawienie
Bit 1 = DI2 Fabryczne:
Bit 2 = DI3
Bit 3 = Dl4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub |01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 40 wejsc¢ cyfrowych | |—| 40 wejs¢ cyfrowych |
Opis:

Za pomocg tego parametru mozna wizualizowac stan 6 wejs¢ cyfrowych karty sterowania (DI1 do DI6) oraz 2
wejs¢ cyfrowych akcesoriow (DI7 i DI8).

Wskazanie odbywa sie za pomoca cyfr 1 i 0, reprezentujgcych odpowiednio stany ,Aktywny” i ,Nieaktywny”
wejsé. Stan kazdego wejscia jest traktowany jako jedna cyfra w sekwencji, gdzie DI1 reprezentuje najmnie;
znaczacyg cyfre.

Przyktad: W przypadku, gdy sekwencja 10100010 jest prezentowana na klawiaturze (HMI), bedzie ona
odpowiadac nastepujacemu statusowi DI

Tabela 15.8: Status wejsc cyfrowych

DI8 DI7 Dl6 DI5 Di4 DI3 DI2 DIt
Aktywny Nieaktywny Aktywny Nieaktywny | Nieaktywny | Nieaktywny Aktywny Nieaktywny
(+24V) oV (+24V) ©oVv) ©oVv) V) (+24V) oV
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P0263 - Funkcja Di1
P0264 - Funkcja Di2
P0265 - Funkcja Di3

P0266 - Funkcja Di4
P0267 - Funkcja Di5
P0268 - Funkcja Di6

P0269 - Funkcja Di7

P0270 - Funkcja Di8

Regulowany Zakres: 0 do 32 Ustawienie P0263 = 1
Fabryczne: P0264 =8

P0265 =0
P0266 =0
P0267 = 10
P0268 = 14
P0269 =0
P0270=0

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub | 01 GRUPYPARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA

|—| 40 Wejscie cyfrowe | |—| 40 Wejscie cyfrowe
Opis:

Parametry te umozliwiajg konfiguracje funkcji wejs¢ cyfrowych, zgodnie z regulowanym zakresem wymienionym
w Tabela 15.9 na stronie 15-14.
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Tabela 15.9: Funkcje wejscia cyfrowego

Fuhkejs P0263 P0264 P0265 P0266 P0267 P0268 P0269 P0270
(DI1) (DI2) (DI3) (D14) (DI5) (DI6) (DI7) (DI8)

Nieuzywany 0,13i23 | 0,13i23 | 0% 13i23 0%i23 0i23 0i23 0%,13i23 0%, 1323
Tryb pracy/Zatrzymaj 1* 1 1 1 1 1 1 1
Ogodlne witaczenie 2 2 2 2 2 2 2 2
Fast Stop 3 8 8 3 8 3 8 3
FWD Run 4 4 4 4 4 4 4 4
REV Run 5 B B 5 5 5 5 5
Start 6 6 6 6 6 6 6 6
Stop 7 7 7 7 7 7 7 7
FWD/REV 8 8" 8 8 8 8 8 8
LOC/REM 9 9 9 9 9 9 9 9
JOG 10 10 10 10 10* 10 10 10
Zwiekszenie E.P. 11 11 11 11 11 11 11 11
Zmniejszenie E.P. 12 12 12 12 12 12 12 12
Multispeed = = = 13 13 13 = =
Rampa 2 14 14 14 14 14 14* 14 14
Predkos¢/moment obrotowy 15 15 15 15 15 15 15 15
JOG + 16 16 16 16 16 16 16 16
JOG- 17 17 17 17 17 17 17 17
No Ext. Alarm 18 18 18 18 18 18 18 18
No Ext. Usterka 19 19 19 19 19 19 19 19
Resetyj 20 20 20 20 20 20 20 20
Uzycie sterownika PLC 21 21 21 21 21 21 21 21
Reczny/Auto 22 22 22 22 22 22 22 22
Wytacz FlyStart 24 24 24 24 24 24 24 24
Regulacja tacza DC. 25 25 25 25 25 25 25 25
Programowanie Wytaczone 26 26 26 26 26 26 26 26
Zataduj uzytkownika 1/2 27 27 27 27 27 27 27 27
Zataduj uzytkownika 3 28 28 28 28 28 28 28 28
Czasomierz DO2 29 29 29 29 29 29 29 29
Czasomierz DO3 30 30 30 30 30 30 30 30
Funkcja Sledzenia 31 31 31 31 31 31 31 31
Tryb ognia 32 32 32 32 32 32 32 32

* Ustawienie fabryczne

Ponizej przedstawiono kilka uwag dotyczacych funkcji wejsc¢ cyfrowych.

- Uruchom/Zatrzymaj: Aby zapewnic¢ prawidtowe dziatanie tej funkcji, konieczne jest zaprogramowanie P0224
i/lub P0O227 w 1.

- Szybki Przystanek: Polecenie ,Uruchom/Zatrzymaj = Zatrzymaj” jest wykonywane z zerowa rampg zwalniania,
niezaleznie od ustawienia PO101 lub PO103. Jego uzycie nie jest zalecane w trybach sterowania V/f i VVW.

- Zwigkszanie E.P. i Zmniejszanie E.P. (potencjometr elektroniczny): Sg one aktywne, gdy do odpowiedniego
wejscia zaprogramowanego dla tej funkciji zostanie przytozone napiecie +24 V (dla zwiekszania E.P.) lub O V

(dla zmniejszania E.P.). Konieczne jest réwniez zaprogramowanie P0221 i/lub P0222 w 7. Patrz Sekcja 14.5
POTENCJOMETR ELEKTRONICZNY [37] na stronie 14-9.

- Lokalny/Zdalny: Po zaprogramowaniu funkcja ta aktywuje ,Lokalny”, gdy do wejscia przytozone jest 0V, i
LZdalny”, gdy przytozone jest +24 V. Konieczne jest rowniez zaprogramowanie P0220 = 4 (DIx).

- Predkos¢/Moment Obrotowy: Ta funkcja jest wazna dla P0202 = 3 lub 4 (bezczujnikowe sterowanie

wektorowe lub wektorowe z enkoderem), a ,Predkosc¢” jest wybierana przy 0 V przytozonym do wejscia,
natomiast ,Moment obrotowy” przez przytozenie 24 V.
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Po wybraniu Momentu obrotowego parametry regulatora predkosci PO161 i PO162 stajg sie nieaktywne (*).
W ten sposdb catkowite odniesienie staje sie wejsciem regulatora pradu momentu obrotowego. Patrz Rysunek
11.1 na stronie 11-2 i Rysunek 11.2 na stronie 11-4.

(*) Regulator predkosci typu PID jest konwertowany na regulator typu P ze wzmocnieniem proporcjonalnym
1,00 i zerowym wzmocnieniem catkujgcym.

Po wybraniu predkosci , wzmocnienia regulatora predkosci sg ponownie definiowane przez PO161 i PO162.
W aplikacjach z kontrolg momentu obrotowego zaleca sie stosowanie metody opisanej w parametrze P0160.

- Regulacja kacza DC: musi by¢ uzywana, gdy PO184 = 2. Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz opis tego
parametru w Pozycja 11.8.7 Regulator £gcza DC [96] na stronie 11-31niniejszej instrukcii.

-JOG+ i JOG-: sgto funkcje wazne tylko dla P0202 = 3, 4, 6 lub 7.

- Wylacza Flying-Start: obowigzuje dla P0202#4. Podanie napiecia +24 V na zaprogramowane w tym celu
wejscie cyfrowe powoduje wytaczenie funkcji Flying-Start. Przytozenie napiecia 0 V powoduje ponowne

wiaczenie funkcji Flying-Start, pod warunkiem, ze wartos¢ P0320 jest rowna 1 lub 2. Patrz Sekcja Motor
Rated Frequency na stronie 12-18.

- Zataduj Uzytkownika 1/2: Funkcja ta umozliwia wybdr pamieci uzytkownika 1 lub 2, w podobnym procesie
jak P0204 = 7 lub 8, z tg roznica, ze pamie¢ uzytkownika jest tadowana z przejscia DIx zaprogramowanego
dla tej funkgciji.

Gdy stan DIx zmienia sie z niskiego poziomu na wysoki (przejscie z 0 V na 24 V), tadowana jest pamiec
uzytkownika 1, pod warunkiem, ze zawartos¢ rzeczywistych parametréw falownika zostata wczesniej
przestana do pamieci parametréw 1 (P0204 = 10).

Gdy stan DIx zmienia sie z wysokiego na niski (przejscie z 24 V na 0 V), tadowana jest pamiec¢ uzytkownika 2,
pod warunkiem, ze zawartosc rzeczywistych parametréow falownika zostata wczesniej przestana do pamieci
parametréw 2 (P0204 = 11).

Parametry |«
falownika <
P0263 do P0270 (DIx) = 27 Dix =24 V
»| Uzytkownik 1
DIx =24V Dix=0V
P0204 =10 I
P0204 = 11 DX =0V

> Uzytkownik 2 150563 do P0270 (DIX) = 27

Rysunek 15.4: Szczegdty dotyczace dziatania funkcji Load User 1/2

- Zataduj uzytkownika 3: Funkcja ta umozliwia wybdr pamieci uzytkownika 3, w podobnym procesie jak
P0204 = 9, z tg rdznica, ze pamie¢ uzytkownika jest tadowana z przejscia DIx zaprogramowanego dla tej
funkgiji.

Gdy stan DIx zmienia sie z niskiego poziomu na wysoki (przejscie z O V na 24 V), fadowana jest pamiec
uzytkownika 3, pod warunkiem, ze zawartos¢ rzeczywistych parametrow falownika zostata wczesniej przestana
do pamieci parametrow 3 (P0204 = 12).

4 M\

f NOTATKA!
Upewnij sig, ze podczas korzystania z tych funkcji zestawy parametréw (pamiec uzytkownika
1, 2 lub 3) sa catkowicie zgodne z aplikacja (silniki, polecenia Uruchom/Zatrzymaj itp.).
Nie bedzie mozliwe zatadowanie pamieci uzytkownika przy wtgczonym falowniku.
Jesli dwa lub trzy zestawy parametrow z réznych silnikdw zostaty zapisane w pamieciach
uzytkownika 1, 2 i/lub 3, nalezy dostosowac prawidtowe wartosci pradu w parametrach

P0156, PO157 i PO158 dla kazdej pamieci uzytkownika.
N J
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- Programowanie Wytaczone: gdy ta funkcja jest zaprogramowana, a wejscie cyfrowe jest pod napieciem
+24 'V, zmiany parametrow nie beda dozwolone, niezaleznie od wartosci ustawionych w P0O000 i P0200.
Gdy wejscie DIx ma wartos¢ 0 V, zmiany parametrow zostang powigzane z ustawieniami POO0O i PO200.

- DO2 i DO3 Regulator Czasowy: Funkcja ta dziata jako timer aktywujgcy i dezaktywujgcy przekazniki 2 i 3
(DO2 i DOS).

Gdy funkcja timera dla przekaznika 2 lub 3 jest zaprogramowana na dowolnym DIx i nastapi przejscie od 0
V do +24 V, zaprogramowany przekaznik zostanie aktywowany z opdznieniem ustawionym w P0283 (DO2)
lub P0285 (DO3). Gdy nastgpi przejscie z +24 V do 0V, zaprogramowany przekaznik zostanie wytaczony z
opdznieniem ustawionym w P0284 (DO2) lub P0286 (DOS3).

Po przefaczeniu DIx, w celu aktywaciji lub dezaktywaciji zaprogramowanego przekaznika, konieczne jest, aby
DIx pozostawat w pozycji ON lub OFF przez co najmniej czas ustawiony w P0283/P0285 lub P0284/P0286. W

przeciwnym razie licznik czasu zostanie zresetowany. Patrz Rysunek 15.5 na stronie 15-16.

Wskazéwka: Aby wigczyC te funkcje, konieczne jest rowniez zaprogramowanie P0276 i/luo P0277 = 29
(Regulator Czasowy).

+24 V
We
DO2 (RL2) i WYk
DO3RL3) ™ | —
P0283 / P0285  P0284 / P0286 P0283 / P0285 P0284 / P0286

Rysunek 15.5: Dziatanie funkcji timera DO2 (RL2) i DO3 (RL3)

-Wiele Predkosci: ustawienie parametrow P0266 i/lub P0267 i/lub P0268 = 13 wymaga zaprogramowania
parametrow P0221 i/lub P0222 w pozycji 8. Patrz opis parametrow P0124 do P0O131 w Sekcja 14.4
MULTISPEED [36] na stronie 14-7.

- Funkcja $ledzenia: uruchamia akwizycje danych na kanatach wybranych za pomoca tej funkcji, gdy spetnione
sg trzy nastepujgce warunki:
- Jesli DIx jest zasilany napieciem 24 V.
- Warunek wyzwalania ustawiony w P0552 = 6 ,DIX”.
- Funkcja oczekujgca na wyzwolenie, P0576 = 1 ,Oczekiwanie”.

Aby uzyska¢ wiecej informacii, patrz Rozdziat 21 FUNKCJA SLEDZENIA [52] na stronie 21-1.

- Brak Alarmu Zewnetrznego: Funkcja ta wskaze ,,Alarm zewnetrzny” (A090) na wyswietlaczu klawiatury (HMI),
gdy zaprogramowane wejscie cyfrowe jest otwarte (0 V). Jesli do wejscia zostanie doprowadzone napiecie
+24 V, komunikat alarmowy zniknie automatycznie z wyswietlacza klawiatury (HMI). Silnik pracuje normalnie,
niezaleznie od stanu tego wejscia.

- Reczny/Automatyczny: Umozliwia wybdr wartosci zadanej predkosci CFW-11 pomiedzy wartoscig zadang
zdefiniowang przez P0221/P0222 (tryb reczny - DIx otwarty) a wartoscia zadang zdefiniowang przez regulator

PID (tryb automatyczny - DIx z 24 V). Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz Rozdziat 22 REGULATOR PID
[46] na stronie 22-1.

- Uzycie PLC: Po wybraniu tej opcji CFW-11 nie podejmie zadnych dziatan. Moze by¢ uzywany jako zdalne
wejscie dla ptyty PLC11 lub dla sieci komunikacyjnych.

- Tryb Ognia: Podanie napiecia +24 V na zaprogramowane w tym celu wejscie cyfrowe powoduje wytaczenie

funkciji Fire Mode. Przytozenie napiecia 0 V powoduje wigczenie funkgiji Fire Mode, pod warunkiem, ze parametr
P0580 jest ustawiony na wartos¢ niezerowa.
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(a) URUCHOM/ZATRZYMAJ

Rampa przyspieszenia Rampa

Zwalniajgca

Predkos¢ silnika

(b) WLACZENIE OGOLNE
Silnik pracuje

Rampa przyspieszenia swobodnie (wybrzeza)

\

Predkos¢ silnika

: Czas 52 Ry Czas
24\
DIx Otwarty . DIx Otwarty _
Czas Czas
Wskazoéwki: Wszystkie wejscia cyfrowe zaprogramowane Wskazoéwka: Wszystkie wejscia cyfrowe zaprogramowane
dla General Enable, Fast Stop, Forward Run lub Reverse dla funkcji Run/Stop, Fast Stop, Forward Run lub Reverse
Run musza by¢ w stanie ON, aby CFW-11 dziatat zgodnie Run musza znajdowac sie w stanie ON, aby urzadzenie
Z pOowWyzszym opisem. CFW-11 dziatato w sposdb opisany powyze.
(c) BRAK USTERKI ZEWNETRZNEJ (d) PRZEDNIA/TYLNA
Silnik pracuje swobodnie (wybrzeza)
. Do przodu
Predkos¢ -
silnika Cras
Predkos¢ silnika R
. "Czas Rewers
124V .
] 24V
DIx -
Otwarty Czas DIx Otwarty
C;eas
(e) RAMPA 2 (f) SZYBKIE ZATRZYMANIE
24V
DIx - Otwarty
Tryb pracy/Zatrzymaj : Cz'as
Silnik zwalnia z rampg
Predkosc¢ silnika zerowa o
»
24V Czas
DIx - Rampa 2 Otwarty R
! Czas o4\
PO102 _: PO1
010 - « 0103
PO100 PO101
'Y V'
Predkos¢ silnika R Dix - Szybkie zatrzymanie Otwarty -
Czas Czas

(9) ZALADUJ UZYTKOWNIKA PRZEZ DIx

24V

(DIx otwarty) 5
Czas
24V Zataduj uzytkownika 2
Dix Otwarty
Czas

Zataduj uzytkownika 1

24V

Zataduj uzytkownika 3

Otwarty

»
'

Czas
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(h) JOG

Predkos¢ JOG (P0122)

Rampa

Predkosc silnika

: przyspieszenia h
> : \ <— Rampa Zwalniajgca

24V Czas
Tryb pracy /
Zatrzymaj
Otwarty
: Czas
24\
Dix - JOG
Otwarty .
24\ Czas
Ogdlne wiaczenie
Otwarty -
Czas
(i) JOG +iJOG -
JOG+ (P0122), JOG- (P0123) Predkosc
Predkosé silnika ! '; \
124V ; 'Czas
DIx - JOG =
Otwarty
>
24V Czas
Ogdlne wigczenie
Ogdlne wiaczenie .
Tryb pracy/Zatrzymaj Tryb pracy/Zatrzymaj Otwarty Otwarty R
Czas
() RESET
Z usterka
Stan prze-
twornicy Bez winy )
E : Czas
24V
DIx - Resetuj ~ Otwarty —I |—| —| ‘
: E Czas
24V
Resetyj ‘
Czas
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(k) 3-przewodowy START/STOP

DIx - Start 24V
Otwarty .
" H »_Zas

24V
DIx - Stop Otwarty >
: : 6zas
Predkosc¢ silnika
ézas

() Bieg FWD / Bieg REV

24\
DIx - Do przodu Otwarty I_I ~
: : Czas

24V ¢

DIx - Rewers |_|Otwarty§ _
: E)zas

Predkosé silnka & /) przodu AN Ly
\ Rewers i/ Czas

(m) POTENCJOMETR ELEKTRONICZNY (E.P)
o Zwiekszenie

Wejscia cyfrowe . , Przyspieszenie \ [ Predkosc odniesienia
o Zmniejszenie Opéznienie
L Zerowanie
- &
Wigczanie —
Predkos¢
minimalna -
Predkos¢ l ; : ; ; . SRRSO
silnika P -
— ; > Czas
: | H o> H : : '
: F :
: HERCI
24 V| - .
Wzrost DIx i O : : » Czas
Resetui{ | o4vi i i é
Zmniejszenie > Czas
: 24V = i
Otwarty
» Czas

DIx - Tryb pracy/Zatrzymaj

Rysunek 15.6: (a) do (m) - Szczegdty dotyczgce dziatania funkcji wejsc¢ cyfrowych

CFW-11 | 15-19



Cyfrowe i Analogowe Wejscia i Wyjscia

15.1.4 Wyjscia cyfrowe / przekazniki [41]

CFW-11 posiada standardowo 3 przekaznikowe wyjscia cyfrowe na ptycie sterujgcej oraz 2 dodatkowe
wyjscia cyfrowe typu otwarty kolektor, ktére mozna dodac¢ za pomoca akcesoriow IOA-01 lub IOB-01.
Kolejne parametry konfigurujg funkcje zwigzane z tymi wyjsciami.

P0013 - Status DO5 Do DO1

Regulowany Zakres: Bit 0 = DO Ustawienie
Bit 1 = DO2 Fabryczne:
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyjscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe |
Opis:

Za pomoca tego parametru mozna wizualizowac stan 3 wyjs¢ cyfrowych karty sterowania (DO1 do DO3) i 2
wyjs¢ cyfrowych karty opcjonalnej (DO4 i DO5).

Wskazanie odbywa sie za pomoca cyfr ,1”i,0”, reprezentujgcych odpowiednio stany ,Aktywny” i ,Nieaktywny”
wyjs¢. Stan kazdego wyjscia jest traktowany jako jedna cyfra w sekwencji, gdzie DO1 reprezentuje najmnie;
znaczaca cyfre.

Przyktad: W przypadku, gdy sekwencja 00010010 jest prezentowana na klawiaturze (HMI), bedzie ona
odpowiadac nastepujacemu statusowi DO:

Tabela 15.10: Status wyjs¢ cyfrowych

DO5 DO4 DO3 DO2 DO1
Aktywny Nieaktywny | Nieaktywny Aktywny Nieaktywny
(+24 V) ©Vv) ©Vv) (+24 V) oV

P0273 - Filtr Pradu Momentu Obrotowego - Iq

Regulowany Zakres: 0,00 do 9,99 s Ustawienie 0,00
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyijscia cyfrowe |—| 41 Wyjscia cyfrowe
Opis:

Stata czasowa filtra zastosowanego do prgdu momentu obrotowego. Czas prébkowania wynosi 2 ms.

Dziata razem z P0274 w celu aktywacji wyjscia cyfrowego lub przekaznikowego ustawionego na funkcje Torque
Polarity +/-.
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P0274 - Histereza Dla Pradu Momentu Obrotowego - Iq

Regulowany Zakres: 0,00 do 9,99 % Ustawienie 2,00 %
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
L 41 wyjscia oyfrowe | {41 wyjscia oyfrowe
Opis:

Ustala wartos¢ procentowa histerezy stosowanej do komutaciji wyjscia cyfrowego lub przekaznikowego DOX,
gdy sa one zaprogramowane w opcjach 43 lub 44.

A Biegunowos¢ momentu obrotowego

Dodatni moment obrotowy (+)
A

He H1

< »
« |

Iq z PO357

\/
Ujemny moment obrotowy (-)

H1 = P0274 x nominalny moment obrotowy
H2 = P0274 x nominalny moment obrotowy

\

Rysunek 15.7: Histereza dla biezacego momentu obrotowego - Iq

P0275 - Funkcja Do1 (RI1)
P0276 - Funkcja Do2 (RI2)
P0277 - Funkcja Do3 (RI3)

P0278 - Funkcja Do4

P0279 - Funkcja Do5

Regulowany Zakres: 0do 45 Ustawienie O
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
\—{ 41 Wyjscia cyfrowe \—{ 41 Wyjscia cyfrowe
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Tabela 15.11: Funkcje wyjscia cyfrowego

Funkcie P0275 P0276 P0277 P0278 P0279
] (DO1) (DO2) (DO3) (DO4) (DO5)
Niewzywany 0129 0 0 0,25, 37, 38,39, | 0,29, 37, 38, 30
N* > Nx 1 1 1* 1 1
> Nx 2 2* 2 2 2
N < Ny 3 3 8 8 8
N = N* 4 4 4 4 4
Predkosc¢ zerowa B B B 5 5
s > Ix 6 6 6 6 6
s < Ix 7 7 7 7 7
Moment obrotowy > Tx 8 8 8 8 8
Moment obrotowy < Tx 9 9 9 9 9
Zdalny 10 10 10 0 10
Bieg 11 11 11 1 11
Gotowosc 12 12 12 2 12
Brak winy 13* 13 13 3 13
r FO70 14 14 14 4 14
r FO71 15 15 15 B 15
Nr FO06/021/022 16 16 16 6 16
Nr FO51/054/057 17 17 17 7 17
Nr FO72 18 18 18 8 18
4-20mA Ok 19 19 19 19 19
Wartos¢ P0695 20 20 20 20 20
Do przodu 21 21 21 21 21
Proces V. > PVx 22 22 22 22 22
Proces V. < PVy 23 23 23 23 23
Ride-Through 24 24 24 24 24
tadowanie wstepne OK 25 25 25 25 25
Usterka 26 26 26 26 26
Time Enabled > Hx 27 27 27 27 27
SoftPLC 28 28 28 28 28
Timer - 29 29 - -
N>Nx i Nt>Nx 30 30 30 30 30
F>Fx® 31 31 31 31 31
F>Fx@ 32 32 32 32 32
STO 33 33 33 33 33
Nr F160 34 34 34 34 34
Brak alarmu £ £ 0 86 £
Brak btedu i brak alarmu 36 36 36 36 36
PLC11 37 37 37 - -
Brak btedu IOE 38 38 38 - -
Brak alarmu IOE 39 39 39 - -
Brak alarmu uszkodzonego kabla 40 40 40 - -
Brak alarmu IOE i brak alarmu uszko- 41 41 41 : _
Brak bted dI(ZDOEQgO Itia?la ki
rak btedu i brak alarmu uszko-
o déoneqo ke;blaw - 42 42 42
oment obrotowy +/- : Wskazuje
= dodatnti)moment /obrS\t/oxévv & & & & &
oment obrotowy +/- : Wskazuje
ujemny moment obrotowy 44 44 44 44 44
Tryb ognia 45 45 45 45 45

Opis:
Programujag one funkcje wyjs¢ cyfrowych zgodnie z przedstawionymi wczesniej opcjami.
Gdy warunek zadeklarowany przez funkcje jest prawdziwy, wyjscie cyfrowe zostanie aktywowane.

Przykfad: Funkcja Is>Ix - gdy Is>Ix to DOx = nasycony tranzystor i/lub przekaznik z cewka pod napieciem, a gdy
Is<Ix to DOx = otwarty tranzystor i/lub przekaznik z cewka bez napiecia.

Ponizej przedstawiono kilka uwag dotyczacych wyjs¢ cyfrowych.

- Nieuzywane: oznacza to, ze wyjscia cyfrowe pozostang zawsze w stanie spoczynku, tj. DOx = otwarty
tranzystor i/lub przekaznik z cewka bez zasilania.

- Predko$é Zerowa: oznacza, ze predkos¢ silnika jest ponizej wartosci ustawionej w P0291 (Strefa predkosci
zerowe)).

- Moment Obrotowy > Tx i Moment Obrotowy < Tx: sg wazne tylko dla P0202 = 3 lub 4 (Wektor Control). W
tych funkcjach ,Moment obrotowy” odpowiada momentowi obrotowemu silnika wskazanemu w parametrze
PO009.

- Zdalny: oznacza, ze falownik dziata w trybie Remote.
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Uruchom: odpowiada wigczonemu falownikowi. W tym momencie tranzystory IGBT komutujg, a silnik moze
pracowac z dowolng predkoscia, wigcznie z zerowa.

Gotowy: odpowiada falownikowi bez btedu i bez podnapiecia.

Brak Usterki: oznacza, ze falownik nie jest wytgczony przez zaden rodzaj usterki.

Brak F070: oznacza, ze falownik nie jest wytgczony przez btgd FO70 (przetezenie lub zwarcie).

Brak FO71: oznacza, ze falownik nie jest wytgczony przez btad FO71 (Output Overcurrent).

Brak F006+F021+F022: oznacza to, ze falownik nie jest wytaczany przez btgd FO06 (niezrdwnowazenie
linii lub zanik fazy), ani przez FO21 (podnapiecie obwodu posredniego), ani przez FO22 (przepiecie obwodu
posredniego).

Brak FO051+F054+F057: oznacza to, ze falownik nie jest wytaczany przez btad FO51 (przegrzanie tranzystorow
IGBT fazy U), ani przez F054 (przegrzanie tranzystorow IGBT fazy V), ani przez FO57 (przegrzanie tranzystoréow
IGBT fazy W).

Brak F072: oznacza to, ze falownik nie jest wytgczony przez btad FO72 (przecigzenie silnika).

4 - 20 mA OK: oznacza to, ze prad odniesienia (4 do 20 mA) na wejsciach analogowych Alx miesci sie w
zakresie 4 do 20 mA.

Warto$¢ P0695: oznacza, ze stan wyjscia cyfrowego bedzie kontrolowany przez PO695, ktdry jest zapisywany
przez sie¢. Wiecej informacji na temat tego parametru mozna znalez¢ w podreczniku komunikaciji szeregowej
CFW-11.

Naprzoéd: oznacza to, ze gdy silnik obraca sie w kierunku do przodu, DOx = nasycony tranzystor i/lub
przekaznik z cewka pod napieciem, a gdy silnik obraca sie w kierunku do tytu, DOx = otwarty tranzystor i/lub
przekaznik z cewka bez napiecia.

Ride-Through: oznacza, ze falownik wykonuje funkcje Ride-Through.

Wstepne fadowanie OK: Oznacza to, ze napiecie DC Link jest powyzej poziomu napiecia tadowania
wstepnego.

Usterka: oznacza, ze falownik jest wytaczony przez dowolny typ usterki.

Regulator czasowy: te timery aktywuja lub dezaktywuja wyjscia przekaznikowe 2 i 3 (patrz parametry od
P0283 do P0286).

N > Nx i Nt > Nx: (wazne tylko dla PO202 = 4 - Wektor z enkoderem) oznacza to, ze oba warunki muszg by¢
spetnione, aby DOx = tranzystor nasycony i/lub przekaznik z cewka pod napieciem. Innymi stowy, wystarczy,
ze jeden z warunkodw nie jest spetniony, aby DOx = otwarty tranzystor i/lub przekaznik z cewka bez zasilania.
SoftPLC: oznacza, ze stan wyjscia cyfrowego bedzie kontrolowany przez programowanie wykonane w
obszarze pamieci zarezerwowanym dla funkcji SoftPLC. Wiecej informacji mozna znalezé w podreczniku
SoftPLC.

STO: sygnalizuje stan STO (aktywne zatrzymanie bezpieczenstwa).

Brak F160: Sygnalizuje, ze falownik nie jest wytaczony przez btad F160 (przekaznik zatrzymania bezpieczenstwa);

Brak Alarmu: oznacza, ze falownik nie jest w stanie alarmu.

Brak Usterki | Brak Alarmu: oznacza to, ze falownik nie jest wytaczony przez zaden rodzaj usterki i nie jest w
stanie alarmu.

PLC11: Ta opcja konfiguruje sygnat na wyjsciach DO1 (RL1), DO2 (RL2) i DO3 (RL3), ktéry ma by¢ uzywany
przez sterownik PLC11.

Brak Btedu IOE: Oznacza to, ze falownik nie jest wytaczony przez btgd wysokiej temperatury silnika, wykryty
przez dowolny czujnik temperatury modutu IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.

Brak Alarmu IOE: Oznacza to, ze falownik nie znajduje sie w stanie alarmu wysokiej temperatury silnika,
wykrytym przez dowolny czujnik temperatury modutu IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.
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- Brak Alarmu Uszkodzonego Kabla: Oznacza to, ze falownik nie znajduje sie w stanie alarmu uszkodzonego
kabla, wykrytego przez ktoérykolwiek z czujnikdw temperatury modutu IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.

- Brak Alarmu loe | Brak Alarmu Uszkodzonego Kabla: Oznacza to, ze falownik nie znajduje sie w stanie
alarmu wysokiej temperatury silnika i nie znajduje sie w stanie alarmu uszkodzonego kabla, wykrytego przez
ktorykolwiek z czujnikdw temperatury modutu IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.

- Brak Btedu loe | Brak Alarmu Uszkodzonego Kabla: Oznacza to, ze falownik nie jest wytgczony przez
bfad wysokiej temperatury silnika i nie znajduje sie w stanie alarmu uszkodzonego kabla, wykrytego przez
ktorykolwiek z czujnikdw temperatury modutu IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.

- Tryb Pozarowy: sygnalizuje stan trybu pozarowego.
Definicje symboli uzywanych w funkgii:
N = P0002 (Predkosc¢ silnika).
N* = PO0O01 (odniesienie predkosci).
Nx = P0288 (Nx Predkosc) - Jest to punkt odniesienia predkosci wybranej przez uzytkownika.
Ny = P0289 (Ny Predkosc) - Jest to punkt odniesienia predkosci wybranej przez uzytkownika.
Ix = P0290 (Ix Prad) - Jest to punkt odniesienia pradu wybranego przez uzytkownika.
Is = POOO3 (Prad silnika).
Moment Obrotowy = PO009 (moment obrotowy silnika).
Tx = P0293 (Tx Torque) - Jest to punkt odniesienia momentu obrotowego wybranego przez uzytkownika.
PVx = P0O533 (Zmienna procesowa PVx) - Jest to punkt odniesienia wybrany przez uzytkownika.

PVy = P0534 (Zmienna procesowa PVy) - Jest to punkt odniesienia wybrany przez uzytkownika.

Nt = Catkowite odniesienie (patrz Rysunek 15.9 na stronie 15-35).

Hx = P0294 (czas Hx).

F = PO005 (czestotliwose silnika).

Fx = P0281 (Fx Czestotliwosc) - Jest to punkt odniesienia czestotliwosci silnika wybranej przez uzytkownika.

PLC = Patrz instrukcja obstugi sterownika PLC.
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Rysunek 15.8: (a) do (s) - Szczegoty dotyczace dziatania funkcji wyjscia cyfrowego

P0281 - Czestotliwosé Fx

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0,0 do 300,0 Hz Ustawienie 4,0 Hz
Fabryczne:
07 KONFIGURACJA lub |01 GRUPY PARAMETROW
WEJSCIA / WYJSCIA
L 41 wyjscia cyfrowe L1 41 Wyjscia cyfrowe |

Jest on uzywany w funkcjach wyjscia cyfrowego i przekaznika:

F>Fx® i F>Fx®

P0282 - Histereza Fx

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0,0 do 15,0 Hz Ustawienie 2,0 Hz
Fabryczne:
07 KONFIGURACUJA lub |01 GRUPY PARAMETROW
WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyjscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe

Jest on uzywany w funkcjach wyjscia cyfrowego i przekaznika:

F > Fx" i F>Fx®
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P0283 - Czas Wiaczenia DO2
P0284 - Czas Wytaczenia DO2

P0285 - Czas Wiaczenia DO3

P0286 - Czas Wytaczenia DO3

Regulowany Zakres: 0,0 do 300,0 s Ustawienie 0,0s
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyjscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe
Opis:

Parametry te sg uzywane w funkcjach wyjs¢ przekaznikowych 2 i 3 Regulator Czasowy Dostosowujg one czas
aktywacji lub dezaktywacji przekaznika po przejsciu wejscia cyfrowego zaprogramowanego dla tej funkgii, jak
wyszczegolniono w parametrach poprzedniej sekcii.

Tak wiec, po przejsciu DIx w celu aktywaciji lub dezaktywacji zaprogramowanego przekaznika, konieczne jest,
aby ten DIx pozostawat w pozycji On/Off przez co najmniej czas ustawiony w parametrach P0283/P0285 i

P0284/P0286." W przeciwnym razie licznik czasu zostanie zresetowany. Patrz Rysunek 15.5 na stronie 15-16.

P0287 - Histereza Dla Nx | Ny

Regulowany Zakres: 0 do 900 obr./min Ustawienie 18 obr./min
Fabryczne: (15 obr./min)

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA 01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA | lub
|—| 41 Wyijscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe |

Opis:
Jest uzywany w funkcjach N > Nx i N < Ny wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.

P0288 - Predkos¢ Nx

Regulowany 0 do 18000 obr./min Ustawienie 120 rpm
Zakres: Fabryczne: (100 rpm)

P0289 - Predkos¢é Ny

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie 1800 obr./min
Fabryczne: (1500 obr./min)

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub | 01 GRUPY PARAMETROW

posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyjdcia cyfrowe | |—| 41 Wyjdcia cyfrowe

Opis:
Sa one uzywane w N* > Nx, N > Nx, i N < Ny funkcjach wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.
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P0290 - Prad Ix

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Odo2xl

nom-ND

07 KONFIGURACJA
WEJSCIA / WYJSCIA

lub

Ustawienie 1,0 x|

Fabryczne:

nom-ND

01 GRUPY PARAMETROW

L 41 wyjscia oyfrowe |

|—| 41 Wyjécia cyfrowe

Jest uzywany w funkcjach Is > Ix i Ix < Ix wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.

P0291 - Strefa Zerowej Predkosci

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0 do 18000 obr./min

07 KONFIGURACJA
WEJSCIA / WYJSCIA

lub

18 obr./min
(15 obr./min)

Ustawienie
Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

L |35 Logika predkosci

ZEerowej

L 41 Wyijscia cyfrowe

Okresla wartos¢ w obrotach na minute, =+ 1 % predkosci znamionowej silnika (histereza), ponizej ktorej
rzeczywista predkos¢ zostanie uznana za zerowa dla funkcji wytaczenia predkosci zerowe;.

Parametr ten jest rowniez wykorzystywany przez funkcje wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych oraz przez regulator
PID. Histereza wynosi + 0,22 % predkosci znamionowe;j silnika.

P0292 - N = N* Pasmo

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0 do 18000 obr./min

07 KONFIGURACUJA
WEJSCIA/WYJSCIA

lub

18 obr./min
(15 obr./min)

Ustawienie
Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

|—| 41 Wyjscia cyfrowe |

Jest uzywany w funkcji N = N* wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.

|—| 41 Wyjscia cyfrowe |

P0293 - Moment Obrotowy Tx

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

0 do 200%

07 KONFIGURACJA
WEJSCIA / WYJSCIA

L 41 wyjécia cyfrowe |

lub

Ustawienie 100 %

Fabryczne:

01 GRUPY PARAMETROW

L1 41 Wyjscia cyfrowe |
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Opis:
Jest uzywany w Torque > Tx i Torque < Tx funkcjach wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.

W tych funkcjach moment obrotowy silnika wskazany w PO009 jest porownywany z wartoscig ustawiong w P0293.

Ustawienie tego parametru jest wyrazone jako wartos¢ procentowa pradu znamionowego silnika (P0401 = 100%).

P0294 - Czas Hx

Regulowany Zakres: 0 do 6553 h Ustawienie 4320 h
Fabryczne:
Wiasciwosci:
Dostep do grup za 07 KONFIGURACJA lub 01 GRUPY PARAMETROW
posrednictwem interfejsu HMI: | WEJSCIA / WYJSCIA
|—| 41 Wyjscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe |
Opis:

Jest uzywany w Wiaczone Godziny > Hx funkcji wyjs¢ cyfrowych i przekaznikowych.

15.2 POLECENIE LOKALNE | ZDALNE

W tych grupach parametréw mozna skonfigurowac pochodzenie gtéwnych polecen falownika w sytuacii
LOKALNEJ lub ZDALNEJ, takich jak Referencja predkosci, Kierunek predkosci, Run/Stop i JOG.

P0220 - Zrédto Wyboru Local/Remote

Regulowany Zakres: 0 = Zawsze LOKALNE Ustawienie 2
1 = Zawsze ZDALNIE Fabryczne:
2 = Klucz lokalny/zdalny LOKALNY
3 = Klawisz lokalny/zdalny REMOTE
4 = DIx
5 = Serial/lUSB LOCAL
6 = Serial/USB REMOTE
7 = Anybus-CC LOCAL
8 = Anybus-CC REMOTE
9 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP LOCAL
10 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP REMOTE
11 = SoftPLC LOCAL
12 = SoftPLC REMOTE
13 = LOKALNY PLC11
14 = ZDALNY PLC11

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW lub 01 GRUPY )
posrednictwem interfejsu HMI: PARAMETROW

|—| 31 Polecenie lokalne |—| 32 Polecenie zdalne
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Opis:

Okresla pochodzenie polecenia, ktdre wybierze miedzy sytuacjg LOKALNA a sytuacjg ZDALNA, gdzie:
LOKALNA: Oznacza lokalng sytuacje domysina.

ZDALNA: Oznacza domysing sytuacije zdalna.

Dix: Patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12.

P0221 - Wybor Referencji Predkosci - Sytuacja LOKALNA

P0222 - Wybor Odniesienia Predkosci - Sytuacja ZDALNA

Regulowany Zakres: 0 =HMI Ustawienie P0221 =0
1=Al Fabryczne: P0222 =1
2=A2
3=AI3
4 = Al4

5=Al1 + Al2 > 0 (Suma Als > 0)
6 = A1 + Al2 (suma Al)

7=[ER

8 = Multispeed

9 = Szeregowy/USB

10 = Anybus-CC

11 = CANopen/DeviceNet/

Profibus DP
12 = SoftPLC
13 = PLC11
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | lub | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |—| 31 Polecenie lokalne | |—| 32 Zdalne sterowanie |

Opis:
Okreslajg one pochodzenie odniesienia predkosci w sytuacji LOKALNEJ i w sytuaciji ZDALNEJ.

Kilka uwag na temat opcji tych parametrow:

m Oznaczenie ,Alx” odnosi sie do sygnatu analogowego uzyskanego po dodaniu wejscia Alx do offsetu i jego
pomnozeniu przez zastosowane wzmocnienie (patrz Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] na stronie 15-1).

&

Warto$¢ odniesienia ustawiona za pomoca MW | @ jest zawarta w parametrze P0121.

&

Gdy wybrana jest opcja 7 (E.P), jedno z wejs¢ cyfrowych musi by¢ zaprogramowane na 11 (Zwigksz
E.P), a drugie na 12 (Zmniejsz E.P.). Aby uzyska¢ wiecej informaciji, patrz Sekcja 14.5 POTENCJOMETR
ELEKTRONICZNY [37] na stronie 14-9.

&

Po wybraniu opcji 8, P0266 i/lub P0267 i/lub PO268 musza by¢ zaprogramowane na 13 (Multispeed). Patrz
Sekcja 14.4 MULTISPEED [36] na stronie 14-7.

m Gdy PO203 = 1 (regulator PID), nie nalezy uzywac odniesienia przez E.P.

m Gdy P0203 = 1, wartos¢ zaprogramowana w P0221/P022 staje sie wartoscig zadang PID.
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P0223 - Wyb6r DO PRZODU/DO TYLU - Sytuacja LOKALNA

P0226 - Wyb6r DO PRZODU/DO TYLU - Sytuacja ZDALNA

Regulowany Zakres: 0 = Zawsze DO PRzZODU Ustawienie P0223 =2
1 = Zawsze REVERSE Fabryczne: P0226 =4
2 = Klawisz przewijania do
przodu/do tytu (FWD)

3 = Klawisz przewijania do
przodu/do tytu (REV)

4 = DIx

5 = Serial/lUSB (FWD)

6 = Serial/lUSB (REV)

7 = Anybus-CC (FWD)

8 = Anybus-CC (REV)

9 = CANopen/DeviceNet/
Profibus DP (FWD)

10 = CANopen/DeviceNet/
Profibus (REV)

11 = Biegunowos¢ Al4

12 = SoftPLC (FWD)

13 = SoftPLC (REV)

14 = Biegunowos¢ Al2

15 = PLC11 FORWARD
16 = PLC11 REVERSE

Wiasciwosci: CFG, V/f, WW i Wektor

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | Iub | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |—| 31 Polecenie lokalne | |—| 32 Polecenie zdalne |
Opis:

Okreslaja one pochodzenie polecenia ,Kierunek predkosci” w sytuacji LOKALNEJ i w sytuacji ZDALNEJ, gdzie:
m FWD: Oznacza sytuacje domysing.

M REV: Oznacza sytuacje odwréconej domysinosci.

DIx: Patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12.

15-32 | CFW-11



Cyfrowe i Analogowe Wejscia i Wyjscia

P0224 - Wybor Uruchomienia/Zatrzymania - Sytuacja LOKALNA

P0227 - Wybor Uruchomienia/Zatrzymania - Sytuacja ZDALNA

Regulowany Zakres: Ustawienie P0224 =0
0=Keys@. @ : _
1 = Dix Fabryczne: P0227 =1

2 = Szeregowy/USB

3 = Anybus-CC

4 = CANopen/DeviceNet/
Profibus DP

5 = SoftPLC

6 =PLC11

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | lub | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |—| 31 Polecenie lokalne | |—| 32 Polecenie zdalne |

Opis:
Okreslajg one pochodzenie polecenia Uruchomienia/Zatrzymania w sytuacji LOCAL i w sytuacji REMOTE.

P0225 - Wybor Jog - Sytuacja Lokalna
P0228 - Wybor Jog - Sytuacja Remote

Regulowany Zakres: 0 = Wytgczone Ustawienie P0225 =1
; = quymsk JOG Fabryczne: P0228 =2
= DIx
3 = Szeregowy/USB
4 = Anybus-CC
5 = CANopen/DeviceNet/
Profibus DP
6 = SoftPLC
7 = PLC11
Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | lub | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |—| 31 Polecenie lokalne | |—| 32 Polecenie zdalne |
Opis:

Okreslajg one pochodzenie polecenia JOG w sytuacji LOCAL i w sytuacji REMOTE.

P0229 - Wybor Trybu Zatrzymania

Regulowany Zakres: 0 = Rampa do zatrzymania Ustawienie O
1 = Zatrzymanie wybiegiem Fabryczne:
2 = Szybkie zatrzymanie
3 = przez rampe z Ig*
4 = Szybkie zatrzymanie z Ig*

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | lub | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |—| 31 Polecenie lokalne | |—| 32 Polecenie zdalne |
Opis:

Okresla tryb zatrzymania silnika, gdy falownik otrzyma polecenie ,Zatrzymad”. Tabela 15.12 na stronie 15-34
opisuje opcje tego parametru.
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Tabela 15.12: Wybor trybu zatrzymania

P0229 Opis

0 = Rampa do zatrzymania Falownik zastosuje rampe zaprogramowang w P0101 i/lub PO103

1 = Zatrzymanie wybiegiem Falownik zastosuje ogdlne wytaczenie, a silnik wybiegnie do zatrzymania.

2 = Szybkie zatrzymanie Falownik zastosuje rampe zerowg (czas = 0,0 sekundy), aby zatrzymac silnik w jak najkrétszym czasie

3 = Rampa z resetem Ig*

Falownik zastosuje rampe zwalniania zaprogramowang w PO101 lub PO103 i zresetuje wartos¢ zadana
pradu momentu obrotowego

4 = Szybkie zatrzymanie z Falownik zastosuje rampe zerowa (czas = 0,0 sekundy) w celu zatrzymania silnika w jak najkrétszym czasie

resetem Ig*

i zresetuje wartos¢ zadang pradu momentu obrotowego

g
NOTATKA!
Gdy wybrane sg tryby sterowania V/f, VWW lub VWW PM, uzycie opcji 2 (Szybkie zatrzymanie)
L nie jest zalecane.
p
f NOTATKA!
Gdy zaprogramowany jest tryb zatrzymania Coast to Stop, a funkcja Flying-Start nie jest
wigczona, silnik zostanie ponownie uruchomiony tylko wtedy, gdy stoi w migjscu.
N
e
g}f? NOTATKA!
Opcje 3 i 4 beda dziata¢ tylko z P0202 = 4 lub P0202 = 6.
Rdznica w zachowaniu, w poréwnaniu do opciji 0 i 2, dotyczy resetowania wartosci zadanej
pradu momentu obrotowego (Ig*). Reset ten nastepuje podczas przejscia stanu falownika z
Run do Ready, po wykonaniu polecenia Stop. Celem opcji 3 i 4 jest unikniecie przechowywania
wysokiej wartosci zadanej pradu w regulatorze predkosci, gdy na przyktad uzywany jest hamulec
L mechaniczny do zatrzymania watu silnika przed osiggnieciem predkosci zerowej.
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Rysunek 15.9: Schemat blokowy odniesienia predkosci
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LOKALNY
ODNIESIENIE (P0221)
DO PRZODU/DO TYLU (P0220)
(P0223) Wybdr LOKALNE/ZDALNE
URUCHOM/ZATRZYMAJ ODNIESENE
(PO224) LOKALNE
JOG (P0225)
ODNIESIENIE > ODNIESIENIE
ZDALNE
ODNIESIENE |
POLECENIA
LOKALNE o
ZDALNY KOMENDY —» KOMENDY
POLECENIA
ODNIESIENIE (P0222) ZDALNE
DO PRZODU/DO TYLU

(P0226)

RUN/STOP (P0227)

JOG (P0228)

Rysunek 15.10: Schemat blokowy sytuacji lokalnej/zdalnej
15.3 POLECENIE 3-PRZEWODOWE [33]

Grupa zdefiniowana jako ,3-Wire Command” odnosi sie do funkcji Run/Stop programowanej za pomoca
wejs¢ cyfrowych.

Dzieki tej funkcji mozliwe jest aktywowanie lub dezaktywowanie silnika za pomocg impulséw na wejsciach
cyfrowych skonfigurowanych jako Run (DIx = 6) i Stop (DIx = 7). Wazne jest, aby zauwazy¢, ze impuls Stop
jest odwrdcony, tj. przejscie od +24 V do O V.

W celu lepszego zrozumienia tej funkciji zaleca sie sprawdzenie Rysunek 15.6 na stronie 15-19 (k).

15.4 POLECENIA BIEGU DO PRZODU/BIEGU WSTECZNEGO [34]

Funkcja FWD Run/REV Run moze by¢ uzywana do sterowania silnikiem w kierunku do przodu i do tytu za
pomoca wejs¢ cyfrowych.

Po przytozeniu napiecia +24 V do wejscia zaprogramowanego dla FWD Run (DIx = 4), silnik przyspiesza w
kierunku do przodu, az do osiagniecia wartosci zadanej predkosci. Po zwolnieniu wejscia FWD Run (0 V) i
przytozeniu napiecia +24 V na wejsciu zaprogramowanym dla REV Run (DIx = 5), CFW-11 uruchomi silnik
w odwrotnym kierunku, az osiggnie warto$¢ zadang predkosci. Patrz Rysunek 15.6 na stronie 15-19 (l).
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16 DYNAMICZNE HAMOWANIE

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

W celu uzyskania wyzszych momentéw hamowania stosuije sie rezystory do hamowania dynamicznego. W
tym przypadku zregenerowana energia jest rozpraszana na rezystorze zamontowanym na zewnatrz falownika.

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

W trybie sterowania wektorowego istnieje mozliwosc¢ zastosowania ,Optymalnego hamowania”, eliminujgcego
w wielu przypadkach potrzebe hamowania dynamicznego.

16.1 HAMOWANIE DYNAMICZNE [28]

NOTATKA!

Funkcja ta nie jest dostepna w falownikach z ramkami F, G i H.

Funkcja hamowania dynamicznego moze by¢ uzywana tylko wtedy, gdy do CFW-11 podtgczono rezystor
hamujacy, a zwigzane z nim parametry zostaty odpowiednio wyregulowane.

Nastepnie nalezy zapoznac sie z opisem parametréw, aby dowiedziec sig, jak zaprogramowac kazdy z nich.

P0153 - Poziom Hamowania Dynamicznego

Regulowany Zakres: 339 do 400 V Ustawienie 375 V (P0296 = 0)
585 do 800 V Fabryczne: 618V (P0296 = 1)
585 do 800 V 675V (P0296 = 2)
585 do 800 V 748V (P0296 = 3)
585 do 800 V 780 V (P0296 = 4)
809 do 1000 V 893 V (P0296 = 5)
809 do 1000 V 972 V (P0296 = 6)
924 do 1200 V 972V (P0296 = 7)
924 do 1200 V 1174V (P0296 = 8)

Wiasciwosci:

| 01 GRUPY PARAMETROW |
|—| 28 Hamowanie dynamiczne |

Dostep do grup za
posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Parametr PO153 definiuje poziom napiecia dla aktywacji IGBT hamowania i musi on by¢ zgodny z napieciem
zasilania.

Jesli parametr P0O153 zostanie ustawiony na poziomie bardzo zblizonym do poziomu aktywacji przepiecia
(FO22), usterka moze wystgpic, zanim rezystor hamowania bedzie w stanie rozproszy¢ zregenerowanag energie.
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Nastepna tabela przedstawia poziom wyzwalania przepiecia.

Tabela 16.1: Poziomy wyzwalania przepiecia (F022)

Falownik V., P0296 F022

220/230 V 0 > 400 V
380V 1

400/415 V 2

440/460 V 3 > 800V
480V 4

500/525 5

550/575 V 6 > 1000V
600 V 7

660/690 V 8 > 1200V

4 Napiecie obwodu posredniego (U ) (PO004)
<«— F022 - Przepigcie

P0153 <+— Dynamiczne uruchamianie hamowania
Oceniony U,

» Czas

Napiecie rezystora
hamowania (DB) » Czas

Rysunek 16.1: Krzywa aktywacji hamowania dynamicznego

Kroki umozliwiajace wiaczenie hamowania dynamicznego:
® Podtacz rezystor hamowania (patrz punkt 3,2,3,2 - Hamowanie dynamiczne w instrukciji obstugi).
m Ustaw P0154 i PO155 zgodnie z uzywanym rezystorem hamowania.
@ Ustaw PO151 lub PO185 na maksymalng wartos$¢: 400 V (P0296 = 0), 800 V (P0296 = 1, 2, 3 lub 4),

1000V (P0296 =5, 6 lub 7) lub 1200V (P0296 = 8), w zaleznosci od przypadku, aby zapobiec aktywacii
regulaciji napiecia DC przed hamowaniem dynamicznym.

P0154 - Rezystor Hamowania Dynamicznego

Regulowany Zakres: 0,0 do 500,0 omow Ustawienie 0,0 ohm
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 Hamowanie dynamiczne |

Opis:
Dostosuj ten parametr do wartosci omowej uzywanego rezystora hamowania.

Jesli P0154 = 0, zabezpieczenie przed przecigzeniem rezystora hamowania jest wytgczone. Musi by¢
zaprogramowany na zero, jesli nie jest uzywany rezystor hamowania.
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P0155 - Moc Rezystora Dynamicznego Hamowania

Regulowany Zakres: 0,02 do 650,00 kW Ustawienie 2,60 kW
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 28 Hamowanie dynamiczne |

Opis:
Ten parametr reguluje poziom zadziatania zabezpieczenia przed przecigzeniem rezystora hamowania.

Nalezy jg ustawi¢ zgodnie z mocg znamionowa uzywanego rezystora hamowania (w kW).

Dziatanie: jesli srednia moc rozpraszana na rezystorze hamowania przekroczy wartos¢ ustawiong w P0155
przez 2 minuty, falownik zostanie wytgczony z FO77 - Przecigzenie rezystora DB.

Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat wyboru rezystora hamowania, patrz punkt 3,2,3,2 - Hamowanie
dynamiczne w instrukgji obstugi.
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17 USTERKI | ALARMY

Struktura wykrywania i usuwania usterek falownika opiera sie na wskazywaniu usterek i alarmow.
W przypadku awarii impulsy wyzwalajace IGBT sa wytgczane, a silnik zatrzymuije sie.

Alarm dziafa jako ostrzezenie dla uzytkownika, ze wystepuja krytyczne warunki pracy i moze wystgpic¢
usterka, jesli sytuacja sie nie zmieni.

Wiecej informaciji na temat usterek i alarméw mozna znalez¢ w instrukcji obstugi CFW-11 w rozdziale 6 -
Rozwigzywanie problemodw i konserwacja oraz w sekcji Skrécona informacja o parametrach, usterki i alarmy.

17.1 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZECIAZENIEM

Ochrona przed przecigzeniem silnika opiera sie na wykorzystaniu krzywych symulujgcych nagrzewanie i
chtodzenie silnika w przypadku przecigzenia, zgodnie z normami IEC 60947-4-2 i UL 508C. Kody btedu i
alarmu dla zabezpieczenia przecigzeniowego silnika to odpowiednio FO72 i AO46.

Przeciagzenie silnika jest podawane w funkcji wartosci odniesienia In x SF (prad znamionowy silnika pomnozony
przez wspodtczynnik serwisowy), ktéra jest maksymalng wartoscig, przy ktorej zabezpieczenie nie moze
zadziata¢, poniewaz silnik moze pracowac przez czas nieokreslony z tg wartoscig pradu bez uszkodzenia.

Aby jednak zabezpieczenie to dziatato w odpowiedni sposdb, szacowany jest obraz termiczny silnika, ktdry
odpowiada czasowi nagrzewania i schtadzania silnika.

Z kolei obraz termiczny zalezy od statej termicznej silnika, ktdra jest szacowana na podstawie mocy silnika
i liczby biegundw.

Obraz termiczny jest wazny, aby umozliwi¢ obnizenie wartosci znamionowych czasu uruchamiania btedu,
tak aby uzyskac krétsze czasy uruchamiania, gdy silnik jest gorgcy.

Funkcja ta stosuje obnizenie wartosci znamionowej czasu zadziatania btedu w zaleznosci od czestotliwosci
wyjsciowej dostarczanej do silnika, poniewaz w przypadku silnikéw samowentylowanych wentylacja ramy
bedzie mniejsza przy nizszych predkosciach, a silnik bedzie narazony na wieksze nagrzewanie. W zwigzku
z tym konieczne staje sie skrocenie czasu aktywacii usterki, aby zapobiec spaleniu silnika.

Aby zapewni¢ wiekszg ochrone w przypadku ponownego uruchomienia, funkcja ta przechowuje informacije
dotyczgce obrazu termicznego silnika w pamieci nieulotnej CFW-11 (EEPROM). Dlatego po ponownym
uruchomieniu falownika funkcja ta wykorzysta warto$¢ zapisang w pamieci termicznej do przeprowadzenia
nowej oceny przecigzenia.

Parametr PO348 konfiguruje zadany poziom ochrony dla funkcji przecigzenia silnika. Mozliwe opcje to:
Usterka i alarm, tylko usterka, tylko alarm i wytgczone zabezpieczenie silnika przed przecigzeniem. Poziom

aktywaciji alarmu przecigzenia silnika (AO46) jest regulowany przez P0349.

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz parametry P0156, P0157, P0O158, PO159, P0348 i P0349 w Sekcja
17.3 ZABEZPIECZENIA [45] na stronie 17-4.
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Aby zapewni¢ zgodnos¢ zabezpieczenia przecigzeniowego silnika CFW-11 z norma UL508C,

nalezy przestrzegac nastepujgcych zasad:

Prad ,TRIP” jest rdwny 1,25-krotnosci pradu znamionowego silnika (P0401) ustawionego w
menu ,Oriented Start-up”.

Maksymalna dozwolona wartos¢ dla PO398 (wspdtczynnik serwisowy silnika) wynosi 1,15.

® Parametry P0156, P0O157 i PO158 (Prad przecigzenia przy odpowiednio 100 %, 50 % i
5 % predkosci znamionowej) sg regulowane automatycznie, gdy parametr PO401 (Prad
znamionowy silnika) i/lub P0406 (Wentylacja silnika) sg regulowane w menu ,Rozruch
zorientowany”. Jesli parametry P0156, P0157 i PO158 sa regulowane recznie, maksymalna
dopuszczalna wartos¢ dla tych parametrow wynosi 1,05 x P0401.

17.2 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM

UWAGA!
PTC musi mie¢ wzmocniong izolacje od czesci silnika i instalacji znajdujgcych sie pod napieciem.

Zabezpieczenie to realizuje ochrone silnika przed przegrzaniem za pomoca alarmu (A110) i sygnalizacji
btedu (FO78).

Silnik musi by¢ wyposazony w czujnik temperatury typu PTC.

Wyijscie analogowe dostarcza staty prad dla PTC (2 mA), podczas gdy wejscie analogowe falownika odczytuje
napiecie na PTC i poréwnuije je z wartosciami granicznymi dla btedu i alarmu. Patrz Tabela 17.1 na stronie
17-2. Gdy wartosci te zostang przekroczone, pojawi sie alarm lub sygnalizacja btedu.

Wyjscia analogowe AO1 i AO2 modutu sterujacego, a takze wyjscia analogowe istnigjgce w modutach
akcesoriow AO1-B i AO2-B (IOB) moga by¢ uzywane do dostarczania statego pradu dla PTC. Dlatego
konieczne jest skonfigurowanie przefgcznikdw DIP wyjscia na prad i ustawienie parametru funkcji wyjscia
na 13 = PTC.

Do odczytu napiecia PTC mozna uzy¢ wejs¢ analogowych Al1 i AI2 modutu sterujgcego, a takze wejsc
analogowych istniejacych w modutach akcesoridow Al3 (I0OB) i Al4 (IOA). Dlatego konieczne jest skonfigurowanie
przetacznika DIP wejscia na napiecie i ustawienie parametru funkcji wejscia na 4 = PTC. Patrz parametr
P0351 na Sekcja 17.3 ZABEZPIECZENIA [45] na stronie 17-4.

NOTATKA!

Aby ta funkcja dziatata prawidtowo, wazne jest, aby utrzymac¢ wzmocnienia i przesuniecia wejscia
i wyjscia analogowego w wartosciach domysinych.

17-2 |

Tabela 17.1: Poziomy podrozy A110i FO78

Dziatanie PTC Napiecie Al
A110 wystepuje podczas wzrostu temperatury Rere> 3,51 kQ V,>70V
FO78 wytacza sie podczas wzrostu temperatury Rer> 3,9 kQ V,>78V
Resetuje alarm A110 150 Q < R;,;< 1,6 kQ 0,3<V,<32V
Umozliwia zresetowanie btedu FO78 150 Q < R,,;< 1,6 kQ 03<V,<32V
Wyzwalanie FO78 (wykrywanie minimalnej rezystancji) Rers< 60 Q <0,12V

CFW-11



Usterki i Alarmy

Program P0236 = 4.

(a) AO1, Al
PTC | | ,’; Program P0231 = 4.
\ N/ Ustaw S1,4 = WYL (0 do 10 V).
; Program P0251 = 13.
Ustaw S1,1 = OFF (4 do 20 mA, 0 do 20 mA).
CC11
(b) AO2, AI2 :
PTC| Lo Al2

Ustawienie S1,3 = OFF (O do = 10V)

Program P0254 = 13.
Ustaw S1,2 = OFF (4 do 20 mA, 0 do 20 mA).

(c) AO1-B, AI3

’l ! AI3

3
@)

Program P0241 = 4.

2.

(d) AO2-B, AI3

PTC ' Alg

Program P0241 = 4.

Rysunek 17.1: (a) do (d) - przyktady potqczenr PTC

Ustaw S3,1 = WYL (0 do 10 V) i zaprogramuj P0243 = O lub

Ustaw S3,1 = OFF (0 do 10 V) i zaprogramuj P0243 = O lub
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17.3 ZABEZPIECZENIA [45]

W tej grupie znajduja sie parametry zwigzane z zabezpieczeniami silnika i falownika.

Regulowany Zakres: -20,0 do 150,0 °C Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Parametry te przedstawiaja, w stopniach Celsjusza, temperature radiatora na ramionach U, V i W (P0O030,
P0031 i PO032), prostownika (PO033), a takze wewnetrznego powietrza (P0O034).

Sg one przydatne do monitorowania temperatury w gtownych sekcjach falownika w przypadku sporadycznego
przegrzania falownika.

P0156 - Prad Przeciazenia Silnika Przy 100% Jego Predkosci Znamionowej

P0157 - Prad Przeciazenia Silnika Przy 50% Jego Predkosci Znamionowej

P0158 - Prad Przeciazenia Silnika Przy 5% Jego Predkosci Znamionowej

Regulowany Zakres: 0,1 do 1,5 X lnomno Ustawienie P0156 = 1,05X |, o
Fabryczne: P0157 = 0,9X lhom-np
P0158 = 0,65X lnom-p

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
Opis:

Parametry te sg wykorzystywane do ochrony silnika przed przecigzeniem (I x t - FO72).

Prad przecigzenia silnika (P0O156, PO157 i PO158) to wartos¢, od ktorej falownik zaczyna uznawac, ze silnik
pracuje z przecigzeniem.

Im wieksza réznica miedzy pradem silnika a prgdem przecigzenia, tym szybciej nastapi wyzwolenie FO72.
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Gdy P0202 = 6 lub 7 (bezczujnikowe sterowanie wektorowe lub sterowanie wektorowe z enkoderem, oba dla
silnika PM) i P0406 = O (silnik samowentylowany), parametry PO156, PO157 i P0158 musza by¢ ustawione 0 5%
wyzej niz prad znamionowy silnika (P0401).

Parametry PO156, PO157 i PO158 sg regulowane automatycznie, gdy PO401 (Prad znamionowy silnika), PO406
(Typ wentylacji silnika) lub P0298 (Aplikacja falownika) sa ustawione podczas procedury ,Zorientowanego

rozruchu” (patrz opis tego parametru w Sekcja 11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10).

Prad przecigzenia jest podawany jako funkcja predkosci obrotowej silnika, zgodnie z krzywa przecigzenia.
Parametr PO156, P0157 i PO158 to trzy punkty uzywane do utworzenia krzywej przecigzenia sinika, jak
przedstawiono na Rysunek 17.2 na stronie 17-5.

% P0401
110
105

100]|...
01

90

65

05 50 100 % Predkosc znamionowa
—-— —- Krzywa dla silnika z oddzielng wentylacja

Krzywa dla silnika samowentylowanego
Rysunek 17.2: Poziomy ochrony przed przecigzeniem

Ustawiajgc krzywa pradu przecigzenia, mozna ustawi¢ wartos¢ przecigzenia, ktdra zmienia sie w zaleznosci
od predkosci pracy silnika (ustawienie fabryczne), poprawiajgc ochrone silnikéw z wtasng wentylacja lub staty
poziom przecigzenia dla dowolnej predkosci przytozonej do silnika (silniki z oddzielng wentylacja).

Ta krzywa jest regulowana automatycznie, gdy P0406 (Typ wentylacji silnika) jest ustawiony podczas procedury
»Zorientowanego rozruchu” (patrz opis tego parametru w sekcji Sekcja 11.7 DANE SILNIKA [43] na stronie 11-10).

P0159 - Klasa Termiczna Silnika

Regulowany Zakres: 0 =Klasa 5 Ustawienie 1
1 =Klasa 10 Fabryczne:
2 =Klasa 15
3 = Klasa 20
4 = Klasa 25
5 = Klasa 30
6 = Klasa 35
7 = Klasa 40
8 = Klasa 45
Wiasciwosci: CFG, V/f, VWW i Wektor
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
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Opis:
Ten parametr ustawia klase termiczng silnika, od ktorej zalezy czas prawidtowego zadziatania btedu FO72. Im
wyzsza klasa termiczna, tym dtuzszy czas aktywaciji usterki.

UWAGA!
Nieprawidtowy wybor klasy termicznej moze spowodowac spalenie silnika.

Dane niezbedne do wyboru klasy termicznej sg nastepujace:

- Prad znamionowy silnika (I ).

- Zablokowany prad wirnika (Ip).

- Czas zablokowanego wirnika (Tg.)*.
- Wspdtczynnik ustugi (SF).

* Uwaga.: Nalezy zweryfikowac, czy podany czas zablokowanego wirnika dotyczy goracego czy zimnego silnika,
aby zastosowac odpowiednie krzywe klasy termiczne;.

Na podstawie tych wartosci nalezy obliczy¢ prad przecigzenia i czas przecigzenia, korzystajgc z ponizszych
rownan:

/
Prad przecigzenia = —-— x 100 (%)
I xSF

Czas przecigzenia = T, (S)

Rdwnania te zapewniaja warunki graniczne dla aktywaciji btedu, tj. silnik nie moze pracowac z dtuzszym czasem
aktywacji btedu niz ten, ze wzgledu na ryzyko spalenia. W zwigzku z tym nalezy wybra¢ klase termiczna
bezposrednio gorsza, aby zapewnic¢ ochrone silnika.

Przyktad: Dla silnika o nastepujacej charakterystyce,

| =10,8 A

Tgs = 4 s (czas zablokowania wirnika gorgcego silnika)
L/, =78=1=78x108A=842A

SF=1,15

jeden dostaje,
L / 84,2
Prad przecigzenia = P = x 100 =678 %
I .x SF 10,8x 1,15

Czas przecigzenia = T,,= 4 S

Nastepnie wystarczy nanies¢ obliczone wartosci na wykres przecigzenia silnika (Rysunek 17.3 na stronie 17-8) i
wybrac krzywa klasy termicznej bezposrednio pod obliczonym punktem.
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Czas przecigzenia
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(a) - Silnik zimny Krzywe przeciazenia dla obcigzen typu HD i ND
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Czas przecigzenia
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!
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t Prad x IndlaF.S. = 1,15

(b) - Krzywe przecigzenia gorgcego silnika dla obcigzen typu HD i ND
Rysunek 17.3: (a) i (b) - Krzywe przecigzenia zimnego i gorgcego silnika dla obcigzen typu HD i ND

Dla poprzedniego przyktadu, wykreslajgc wartos¢ 678 % (0$ x) pradu przecigzenia z 4 sekundami (0$ y) czasu

przecigzenia na wykresie Rysunek 17.2 na stronie 17-5 (b) (goracy silnik), wybrang klasg termiczng bedzie klasa 15
(t15).
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P0340 - Czas Automatycznego Resetowania

Regulowany Zakres: 0 do 3600 s Ustawienie O0s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Gdy wystgpi btad (z wyjatkiem FO67 - Nieprawidtowe okablowanie enkodera/silnika i FO99 - Nieprawidtowe
przesuniecie pradu), falownik moze zresetowac sie automatycznie po uptywie czasu ustawionego w P0340.

WSKAZOWKA!
Btedy F051, FO78 i F156 umozliwiaja warunkowy reset, 1j. reset nastgpi tylko wtedy, gdy
temperatura powréci do normalnego zakresu roboczego.

Jesli po automatycznym resetowaniu ta sama usterka powtdrzy sie trzy razy, funkcja automatycznego resetowania
zostanie wytgczona. Bfad jest uwazany za kolejny, jesli wystapi ponownie w ciggu 30 sekund po automatycznym
resetowaniu.

W zwigzku z tym, jesli usterka wystgpi cztery razy z rzedu, falownik pozostanie wytgczony (ogolne wytaczenie), a
usterka bedzie nadal sygnalizowana.

Jesli PO340 < 2, automatyczny reset nie nastgpi.
Gdy przemiennik znajduije sie w trybie pozarowym, parametr ten ustawia czas automatycznego resetowania btedu

przekaznika zatrzymania bezpieczenstwa (FO160). Nawet przy wartosci PO340 ustawionej na zero, automatyczny
reset jest ustawiony na 1s.

P0341 - Kompensacja Napiecia Wyjsciowego V/F

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG i V/f

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 23 Sterowanie U/f |

Ten parametr aktywuje kompensacje napiecia wyjsciowego dla sterowania skalarnego dla przypadkow, w
ktorych falownik ma zasilanie powyzej wartosci znamionowej. Gwarantuje to, ze silnik bedzie zasilany napieciem
znamionowym.

Np.: P0296 = 380 V, PO400 = 380 V i napiecie zasilania falownika 380 V + 15 % = 437 V. W tym przypadku, z
aktywna kompensacjg (P0341 = 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 (P0341 = 0), wartosc
napiecia przytozona do silnika wynosi 437 V.

WSKAZOWKA!
Kompensacja napiecia wyjsciowego (P0341) jest zawsze aktywna przy wiaczonej funkciji
oszczedzania energii.
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P0342 - Wykrywanie Niezrownowazonego Pradu Silnika

Regulowany Zakres: 0=WYt Ustawienie O
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr wtacza wykrywanie niezrownowazonego pradu silnika, ktére bedzie odpowiedzialne za aktywacje
btedu FO76.

Ta funkcja zostanie uruchomiona, gdy ponizsze warunki zostang spetione jednoczesnie przez ponad 2 sekundly.

1. P0O342 = Wh.

2. Wiaczony falownik.

3. Wartos¢ zadana predkosci wyzsza niz 3 %.

4. lu- V] lub [lu - Iw| lub |Iv - Iw] > 0,125 x P0401.

P0343 - Wykrywanie Usterki Uziemienia

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1=Wkt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr wigcza wykrywanie usterki uziemienia, ktére bedzie odpowiedzialne za aktywacje FO74 (Usterka
uziemienia).

Tak wiec, jesli jest to pozgdane, mozliwe jest zablokowanie wystgpienia btedu uziemienia (FO74) poprzez
ustawienie PO343 = Wt.
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P0348 - Zabezpieczenie Silnika Przed Przeciagzeniem

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1 = Bfgd/Alarm Fabryczne:
2 = Usterka
3 = Alarm

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr umozliwia skonfigurowanie zgdanego poziomu ochrony dla funkciji przecigzenia silnika. Szczegdtowe
informacje na temat uruchamiania kazdej z dostepnych opcji znajdujg sie w ponizszej tabeli.

Tabela 17.2: Dziatania dla opcji parametru PO348
P0348 Dziatanie

Zabezpieczenie przed przecigzeniem jest wytaczone. Btedy lub alarmy nie beda generowane w
przypadku pracy silnika w warunkach przecigzenia

0=WYL

Falownik wyswietli alarm (A046), gdy przeciazenie silnika osiagnie poziom zaprogramowany
1 = Btgd/Alarm w P0349 i wygeneruje bfad (FO72), gdy przeciazenie silnika osiggnie poziom zadziatania
zabezpieczenia przecigzeniowego

Tylko btad (FO72) zostanie wygenerowany, gdy przecigzenie silnika osiggnie poziom zadziatania

2 = Usterka ) ) L . .
zabezpieczenia przecigzeniowego, a falownik zostanie wytgczony

Tylko alarm (A046) jest generowany, gdy przeciazenie silnika osiagnie wartos¢ zaprogramowang

DS LN w P0349, a falownik kontynuuje prace

Poziom zadziatania zabezpieczenia przecigzeniowego jest obliczany wewnetrznie przez CFW-11, biorgc pod
uwage prad silnika, jego klase termiczng i wspodtczynnik serwisowy. Patrz parametr PO159 w tej sekciji.

P0349 - Poziom Alarmu Przeciazenia Silnika

Regulowany Zakres: 70 do 100 Ustawienie 85 %
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr definiuje poziom aktywacji alarmu zabezpieczenia przecigzeniowego silnika (A046), wyrazony jako
wartos¢ procentowa poziomu zadziatania integratora przecigzeniowego.

Bedzie dziata¢ tylko wtedy, gdy P0348 jest zaprogramowany na 1 (Usterka/Alarm) lub 3 (Alarm).
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P0350 - Zabezpieczenie Przed Przeciagzeniem Falownika (IGBT)

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

0 = Usterka jest aktywna, z redukcjg czestotliwosci  Ustawienie 1
przetgczania Fabryczne:
1 = Usterka i alarm sg aktywne, z redukcjg
czestotliwosci przetgczania
2 = Usterka jest aktywna, bez redukcji
czestotliwosci przetgczania
3 = Usterka i alarm sg aktywne, bez redukciji
czestotliwosci przetgczania.

CFG
01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Funkcja przecigzenia falownika dziata niezaleznie od zabezpieczenia przecigzeniowego silnika i ma na
celu ochrone tranzystorow IGBT i prostownikéw w przypadku przecigzenia, zapobiegajac uszkodzeniom
spowodowanym nadmierng temperaturg na ich ztaczach.

Dlatego parametr PO350 umozliwia skonfigurowanie zgdanego poziomu ochrony dla tej funkciji, nawet przy
automatycznym zmniejszeniu czestotliwosci przetaczania, w celu unikniecia wystgpienia usterki. Tabela 17.3 na
stronie 17-12 opisuje kazdg z dostepnych opcji.

Tabela 17.3: Dziatania dla opcji parametru PO350

P0350 Dziatanie
0 Wiacza FO48 - Btad przeciazenia IGBT. Aby uniknac wystapienia btedu, czestotliwosc
przetgczania jest automatycznie zmniejszana do 2,5 kHz )
1 Wiacza btad FO48 i alarm A047 - Alarm przeciazenia IGBT. Aby unikna¢ wystapienia btedu,
czestotliwosé przetaczania jest automatycznie zmnigjszana do 2,5 kHz ©
2 Umozliwia to FO48. Bez zmniejszenia czestotliwosci przetaczania
3 Wiacza alarm AO47 i usterke FO48. Bez zmniejszenia czestotliwosci przetaczania

(*) Zmniejsza czestotliwosc przetaczania, gdy:
- Prad wyjsciowy przekracza 1,5 x InomHD (1,1 x InomND); lub.
- Temperatura na obudowie IGBT jest nizsza niz 10°C od temperatury maksymalnej; oraz.

- P0297 = 2 (5 kHz).
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P0351 - Zabezpieczenie Silnika Przed Przegrzaniem

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1 = Btgd/Alarm Fabryczne:
2 = Usterka
3 = Alarm

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Ten parametr jest przydatny, gdy silnik jest wyposazony w czujniki temperatury typu PTC, umoZliwiajgc
konfiguracje poziomu ochrony dla funkcji nadmiernej temperatury silnika. Szczegéty dotyczgce uruchamiania

dostepnych opcji znajdujg sie w Tabela 17.4 na stronie 17-13. Patrz réwniez Sekcja 17.2 ZABEZPIECZENIE
SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM na stronie 17-2.

Tabela 17.4: Dziatania dla opcji parametru PO351

P0351 Dziatanie
0= WYt Zabezpieczenie przed przegrzaniem jest wytaczone. Btedy lub alarmy dotyczace pracy silnika w
warunkach nadmiernej temperatury nie beda generowane
Falownik wyswietli alarm (A110) i wygeneruije btad (FO78), gdy silnik osiagnie wartosci aktywacji
przekroczenia temperatury. Po wygenerowaniu btedu falownik zostanie wytaczony
Tylko btad (FO78) zostanie wygenerowany, gdy silnik osiagnie poziom zadziatania zabezpiecze-
nia przed przegrzaniem, a falownik zostanie wytaczony
Tylko alarm (A110) zostanie wygenerowany, gdy silnik osiagnie poziom zadziatania zabezpiecze-
nia, a falownik nadal bedzie pracowat

1 = Usterka / Alarm

2 = Usterka

3 = Alarm
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P0352 - Sterowanie Wentylatorem

Regulowany Zakres: 0 = Wentylator radiatora i wentylator wewnetrzny sa Ustawienie 2
wylaczone Fabryczne:
1 = Wentylator radiatora i wentylator wewnetrzny sa
wigczone.

2 = Wentylator radiatora i wentylator wewnetrzny sa
kontrolowane przez oprogramowanie

3 = Wentylator radiatora jest kontrolowany przez
oprogramowanie, a wentylator wewnetrzny jest
wyfgczony.

4 = Wentylator radiatora jest kontrolowany przez
oprogramowanie, a wewnetrzny wentylator jest
wigczony.

5 = Wentylator radiatora jest wigczony, a wentylator
wewnetrzny jest wytaczony

6 = Wentylator radiatora jest witgczony, a wewnetrzny
wentylator jest kontrolowany przez oprogramowanie.

7 = Wentylator radiatora jest wytaczony, a wentylator
wewnetrzny jest wtgczony

8 = Wentylator radiatora jest wytgczony, a wentylator
wewnetrzny jest sterowany programowo

9 = Wentylator radiatora i wentylator wewnetrzny
sterowane programowo (*)

10 = Wentylator radiatora sterowany programowo,

wentylator wewnetrzny wytgczony (¥)

11 = Wentylator radiatora kontrolowany przez
oprogramowanie, wentylator wewnetrzny wtgczony (*)

12 = Wentylator radiatora wtgczony, wewnetrzny
wentylator kontrolowany przez oprogramowanie (¥)

13 = Wentylator radiatora wytaczony, wewnetrzny
wentylator sterowany programowo (%)

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
CFW-11 jest wyposazony w dwa wentylatory: wentylator wewnetrzny i wentylator radiatora, a aktywacja obu
bedzie kontrolowana przez oprogramowanie za pomocg programowania falownika.

Dostepne opcje ustawien tego parametru sa nastepujace:
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Tabela 17.5: Opcje parametru PO352
P0352 Dziatanie

Wentylator radiatora jest zawsze wytaczony

0 = HS-OFF, Int-WYkL .
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wytgczony

Wentylator radiatora jest zawsze witgczony

1 =HS-ON, Int-ON )
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wigczony

Wentylator radiatora jest sterowany za pomoca oprogramowania

2 = HS-CT, Int-CT . .
Wewnetrzny wentylator jest kontrolowany przez oprogramowanie

Wentylator radiatora jest sterowany za pomoca oprogramowania

3 = HS-CT, Int-WYkL .
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wytgczony

Wentylator radiatora jest sterowany za pomocg oprogramowania

4 = HS-CT, Int-ON .
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wigczony

Wentylator radiatora jest zawsze witgczony

5 =HS-ON, Int-WYL .
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wytgczony

Wentylator radiatora jest zawsze wtgczony

6 = HS-ON, Int-CT . .
Wewnetrzny wentylator jest kontrolowany przez oprogramowanie

Wentylator radiatora jest zawsze wytgczony

7 = HS-OFF, Int-ON .
Wentylator wewnetrzny jest zawsze wigczony

Wentylator radiatora jest zawsze wytgczony

8 = HS-OFF, Int-CT ) )
Wewnetrzny wentylator jest kontrolowany przez oprogramowanie

Wentylator radiatora jest sterowany programowo Wentylator

9 = HS-CT, int-CT * : .
wewnetrzny jest sterowany programowo (*)

Wentylator radiatora jest sterowany programowo Wentylator

10 = HS-CT, int-OFF * . .
wewnetrzny jest zawsze wytaczony (*)

Wentylator radiatora jest sterowany programowo Wentylator

11 = HS-CT, int-ON * ) .
wewnetrzny jest zawsze wiaczony (¥)

Wentylator radiatora jest zawsze wiaczony Wentylator

12 = HS-ON, int-CT * . #
wewnetrzny jest sterowany programowo (*)

Wentylator radiatora jest zawsze wytaczony Wentylator

13 = HS-OFF, int-CT * ) .
wewnetrzny jest sterowany programowo (¥)

(*) Wentylatory nie wigczaja sie przez minute po wigczeniu zasilania lub po zresetowaniu btedu.

Wprowadzono pietnastosekundowe opdznienie wigczenia (wytaczenia) wentylatora po jego wytaczeniu
(wtgczeniu).

P0353 - IGBT | Zabezpieczenie Przed Przegrzaniem Powietrza Wewnetrznego

Regulowany 0 = IGBT: usterka i alarm, Powietrze wewnetrzne: usterka i alarm Ustawienie O
Zakres: 1 = IGBT: usterka i alarm, powietrze wewnetrzne: usterka Fabryczne:

2 = |GBT: usterka, Powietrze wewnetrzne: usterka i alarm

3 = IGBT: btad, powietrze wewnetrzne: btgd

4 = |GBT: usterka i alarm, Powietrze wewnetrzne: usterka i alarm

()

5 = IGBT: usterka i alarm, powietrze wewnetrzne: usterka (¥)

6 = IGBT: usterka, Powietrze wewnetrzne: usterka i alarm (*)

7 = |GBT: usterka, Powietrze wewnetrzne: usterka (¥)

Wiasciwosci: CFG
Grupy dostepu | 01 GRUPY PARAMETROW |
przez HMI: |—| 45 Zabezpieczenia |
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Opis:
Ochrona przed przegrzaniem jest realizowana za pomocag pomiaru temperatury za pomoca IGBT i wewnetrznych
powietrznych NTC ptyty zasilajgcej, umozliwiajac generowanie alarmaéw i usterek.

Aby skonfigurowac zgdang ochrone, ustaw P0353 zgodnie z ponizszg tabela.

Tabela 17.6: Opcje parametru PO353

P0353 Dziatanie

Uaktywnia btad (FO51) - Nadmierna temperatura IGBT i alarm (A050) - Wysoka temperatura IGBT
Wigcza btad (F153) - Przekroczenie temperatury powietrza wewnetrznego i alarm (A152) - Wysoka
temperatura powietrza wewnetrznego

Wigczenie alarmu nadmiernej temperatury prostownika (A010)

0 = HS-F/A, Air-F/A

Wigcza btad (FO51) i alarm (A050) dla nadmiernej temperatury tranzystorow IGBT
1 = HS-F/A, Air-F Wiacza tylko usterke (F153) zwigzana z nadmierna temperatura powietrza wewnetrznego
Wigczenie alarmu nadmiernej temperatury prostownika (A010)

Wiacza tylko btad (FO51) nadmiernej temperatury IGBT

2 = HS-F, Air-F/A Wiacza usterke (F153) i alarm (A152) przekroczenia temperatury powietrza wewngtrznego

Wiacza tylko btad (FO51) nadmiernej temperatury IGBT

Y= s AIHE Wigcza tylko usterke (F153) zwigzang z nadmierng temperaturg powietrza wewnetrznego

Uaktywnia btad (FO51) - Nadmierna temperatura IGBT i alarm (A050) - Wysoka temperatura IGBT
Wigcza btad (F153) - Przekroczenie temperatury powietrza wewnetrznego i alarm (A152) - Wysoka
temperatura powietrza wewnetrznego

Wigczenie alarmu nadmiernej temperatury prostownika (A010) (*)

4 = HS-F/A, Air-F/A ™.

Wiacza btad (FO51) i alarm (AO50) dla nadmiernej temperatury tranzystoréw IGBT
5 = HS-F/A, Air-F * Wiacza tylko usterke (F153) zwigzang z nadmierng temperatura powietrza wewnetrznego
Wiaczenie alarmu nadmiernej temperatury prostownika (A010) (*)

Wiacza tylko btad (FO51) nadmiernej temperatury IGBT

6 = HS-F, Air-F/A Wiagcza usterke (F153) i alarm (A152) przekroczenia temperatury powietrza wewnetrznego (*).

Wiacza tylko bfad (FO51) nadmiernej temperatury IGBT

¥ = RS A Wiacza tylko usterke (F153) zbyt wysokiej temperatury powietrza wewnetrznego (*).

(*) Wytaczenie alarmu (A155) i usterki (F156).

P0354 - Konfiguracja Btedu Predkosci Wentylatora

Regulowany Zakres: 0 = Alarm Ustawienie 1
1 = Usterka Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr umozliwia ustawienie, czy btad lub alarm powinien mie¢ miejsce, gdy wentylator radiatora osiagnie
¥a predkosci znamionowej. Jesli ustawiona jest wartos¢ 1, wystgpi btad F179 i falownik zostanie wytgczony.
Jesli ustawiona jest wartos¢ 0, wystgpi alarm A178 i falownik nie zostanie wytaczony.

Tabela 17.7: Dziatania dla opcji parametru PO354

P0354 Dziatanie
0 = Alarm Zabezpieczenie przed btedem predkosci wentylatora radiatora jest wytaczone
1 = Usterka Wiacza usterke (F179). Falownik zostanie wytaczony w przypadku wystapienia btedu

17-16 | CFW-11



Usterki i Alarmy

P0355 - Konfiguracja Btedu F185

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPYPARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Ten parametr umozliwia wytgczenie aktywacji btedu F185 - Usterka stycznika obcigzenia wstepnego.
Jegli PO355 = 0, usterka stycznika obcigzenia wstepnego pozostanie nieaktywna. Btad F185 nie zostanie

wygenerowany.
Gdy falownik ma rozmiar ramy E z zasilaniem DC, konieczne jest ustawienie P0355 = 0.

P0356 - Kompensacja Czasu Martwego

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 1
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Ten parametr musi by¢ zawsze ustawiony na 1 (Wt.). Tylko w szczegdlnych przypadkach konserwacji mozna
uzy¢ wartosci 0 (Wyt.).

P0357 - Czas Zaniku Fazy Linii

Regulowany Zakres: 0 do 60 s Ustawienie 3s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Konfiguruje czas sygnalizaciji zaniku fazy linii (FO06).

Jesli PO357 = 0, funkcja pozostaje wytgczona.

NOTATKA!

Funkcja utraty fazy zostanie automatycznie wytaczona po wykryciu niektorych modeli: CFW11
0010 S 2024, CFW11 0006 S 2024FA lub CFW11 0007 S 2024 FA.

Jedli falownik ma zasilanie jednofazowe, konieczne jest ustawienie PO357 = 0O, aby wytaczy¢
btad FOOBG.
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P0358 - Konfiguracja Btedu Enkodera

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie 3
1 =F067 WL Fabryczne:
2 = FO65, FO66 aktywne
3 = Wszystkie aktywne

Wiasciwosci: CFG i Enkoder

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr umozliwia wytgczenie wykrywania btedéw przez oprogramowanie: (@) FO67 - Odwrdcone
okablowanie enkodera/silnika, wykonywane, gdy procedura samostrojenia jest nieaktywna (P0408 = 0) i (b)
F065, FOB6 - Btad sygnatu enkodera (SW). Parametr PO358 jest uzywany w trybie sterowania wektorowego z
enkoderem (P0202 = 4).

Weryfikacja usterek FO65, FOB6 i FO67 przez oprogramowanie pozostanie wytaczona, gdy PO358 = 0. Podczas
samostrojenia (PO408 > 1) btad FO67 bedzie zawsze aktywny, niezaleznie od ustawienia PO358.

NOTATKA!
Btad FO67 jest zawsze wytgczony, gdy PO202 jest zaprogramowany na 6 (silnik PM z enkoderem),
nawet jesli PO358 jest zaprogramowany na 1 lub 3.

P0359 - Stabilizacja Pradu Silnika

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f i VWW

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Parametr PO359 umozliwia wtgczenie funkcji stabilizacji pradu silnika.

Funkcja ta eliminuje oscylacje pradu sinika spowodowane praca przy niskich predkosciach i niewielkim
obcigzeniu.

P0360 - Konfiguracja Niewywazenia Temperatury

Regulowany Zakres: 0 = Btgd/Alarm Ustawienie O
1 = Usterka Fabryczne:

Wiasciwosci: FRAME H i CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
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Opis:
Ten parametr pozwala wybrac¢, czy ma by¢ wyswietlany alarm nierdwnowagi temperaturowej modutéw zasilania.

Jesli zdefiniowano jako 1, wystgpi tylko btad FO62.

Usterka ta jest pokazana w trzech warunkach:

- Roéznica temperatur pomiedzy modutami IGBT tej samej fazy (U, Vi W) wynosi powyzej 15°C.

- Roznica temperatur miedzy modutami IGBT roznych faz (U iV, Ui W, Vi W) przekracza 20 °C.

- Roéznica temperatur miedzy modutami prostownika réznych faz (Ri S, Ri T, SiT) przekracza 20 °C.

Jesli zdefiniowano 0, oprocz btedu FO62 wyswietlany bedzie rowniez alarm A417.

Alarm bedzie wyswietlany w trzech stanach:

- Roéznica temperatur pomiedzy modutami IGBT tej samej fazy (U, Vi W) wynosi powyzej 10°C.

- Roznica temperatur miedzy modutami IGBT roznych faz (U iV, Ui W, Vi W) wynosi ponad 10 °C.

- Roéznica temperatur pomiedzy modutami prostownika réznych faz (RiS, Ri T, SiT) przekracza 10 °C.

P0362 - Bfad Czasu Zatrzymania Silnika

Regulowany Zakres: 0do 999 s Ustawienie 20 s
Fabryczne:

Wiasciwosci: V/f, VWW, Wektor i PM

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW | Iub | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 20 Rampy | |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr okresla czas generowania btedu FO28 w poleceniu zatrzymania silnika. Falownik wskaze FO28,
jesli czas zatrzymania silnika przekroczy sume wartosci ustawionej w rampach zwalniania (P101/P103) i czasu
ustawionego w P0362.

Aby wytgczy¢ btad FO28, ustaw P0362 = 0.

P0461 - Rozrzad F169

Regulowany Zakres: 0do60s Ustawienie Os
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01GRUPYPARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI:

|_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr okresla czas wystapienia btedu F169.

Btad F169 moze wystgpic tylko podczas korzystania ze sterowania VVW PM, a warunek btedu polega na tym,
ze szacowana wartos¢ napiecia (PO007) przytozona do zaciskow silnika jest nizsza niz pewien oczekiwany
poziom napiecia w oparciu o wartos¢ zadang predkosci.

Sprawdzanie btedéw F169 bedzie wytgczone, gdy ten parametr jest ustawiony na O s.
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P0678 - Sprawdz Kierunek Obrotu Enkodera

Regulowany Zakres: 0 do 200 obr./min Ustawienie 0 obr./min
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG, PM z enkoderem

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI:
|—| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Ten parametr definiuje predkosce, przy ktdrej bedzie sprawdzane, czy kierunek obrotéw watu silnika jest zgodny
z referencyjnym kierunkiem obrotow.

Kierunek obrotéw watu silnika jest sprawdzany tylko wtedy, gdy uzywane jest sterowanie PM z enkoderem
(P0202 = 6).

Jesli kierunek obrotéw watu silnika jest inny niz referencyjny kierunek obrotéw, wystgpi btad (F167).

Przy ustawieniu O obr/min kierunek obrotéw watu silnika nie jest sprawdzany.

P0800 - Temperatura U-B1/IGBT U1
P0801 - Temperatura V-B1/IGBT V1
P0802 - Temperatura W-B1/IGBT W1
P0803 - Temperatura U-B2/IGBT U2

P0804 - Temperatura V-B2/IGBT V2

P0805 - Temperatura W-B2/IGBT W2

Regulowany Zakres: -20,0 °C do 150,0 °C Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za 01 ) GRUPY lub 09 PARAMETRY TYLKO DO

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW ODCzZYTU

|—| 45 Zabezpieczenia

Opis:

Te parametry odczytu wskazujg, w stopniach Celsjusza (°C), wewnetrzng temperature tranzystoréow IGBT kazdej
fazy. W przypadku ramki H informacje te sa wyswietlane dla kazdego modutu IGBT.

Rozdzielczos¢ wskazan wynosi 0,1 °C.

17.4 ZABEZPIECZENIE SILNIKA PRZED PRZEGRZANIEM ZA POMOCA MODULU
IOE-01, IOE-02 LUB IOE-03

Do kazdego typu czujnika temperatury, PTC, PT100 lub KTY84, przypisany jest opcjonalny modut,
odpowiednio IOE-01, IOE-02 lub IOE-03.
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P0374 - Konfiguracja Btedu/Alarmu Temperatury Czujnika 1

P0377 - Konfiguracja Btedu/Alarmu Temperatury Czujnika 2
P0380 - Konfiguracja Btedu/Alarmu Temperatury Czujnika 3
P0383 - Konfiguracja Btedu/Alarmu Temperatury Czujnika 4

P0386 - Konfiguracja Btedu/Alarmu Temperatury Czujnika 5

Regulowany Zakres: 0 = Nieaktywny Ustawienie 1
1 = Btad temperatury/Alarm temperatury/Alarm kabla Fabryczne:
2 = Btad temperatury/alarm kabla
3 = Alarm temperatury/alarm kabla
4 = Btad temperatury/Alarm temperatury
5 = Bfgd temperatury
6 = Alarm temperatury
7 = Alarm kablowy

Wiasciwosci: CFG
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Parametry te pozwalajg wybra¢ typ zgdanego dziatania, btad temperatury, alarm temperatury lub alarm

uszkodzonego kabla. Zerwanie kabla taczacego czujnik z modutem IOE-Ox moze spowodowac dowolne z tych
dziatan, w zaleznosci od wybranej opciji.

Tabela 17.8 na stronie 17-21 wyszczegdlnia uruchamianie kazdej dostepnej opciji.

Parametry te bedg widoczne na interfejsie HMI tylko wtedy, gdy opcjonalny modut IOE-01, IOE-02 lub IOE-03
jest podtaczony do gniazda 1 (ztlgacze XC41). Patrz Rysunek 3.1 na stronie 3-2.

Tabela 17.8: Dostepne opcje przy parametrach PO374/P0377/P0380/PO383/P0386
P0374/P0377/P0380/P0383/P0386 Dziatanie

Zabezpieczenie temperaturowe jest wytgczone
Nie beda generowane zadne btedy ani alarmy

Falownik wygeneruje btad (F186/F187/F188/F189/F190) O, wyswietli alarm temperatury
(A191/A192/A193/A194/A195) lub alarm uszkodzonego kabla (A196/A197/A198/A199/
A200)

Falownik wygeneruje btad (F186/F187/F188/F189/F190) ®lub wyswietli alarm uszkodzone-
go kabla (A196/A197/A198/A199/A200)

Falownik wyswietli alarm temperatury (A191/A192/A193/A194/A195) lub alarm uszkodzo-
nego kabla (A196/A197/A198/A199/A200).

Falownik wygeneruje btad (F186/F187/F188/F189/F190) V' lub wyswietli alarm temperatury
(A191/A192/A193/A194/A195)

0 = Nieaktywny

1 = Btad temperatury/Alarm temperatury/
Alarm kabla

2 = Bfad temperatury/Alarm kabla

3 = Alarm temperatury/Alarm kabla

4 = Btad temperatury/Alarm temperatury

5 = Btad temperatury Falownik wygeneruje btad (F186/F187/F188/F189/F190)
6 = Alarm temperatury Falownik wyswietli alarm temperatury (A191/A192/A193/A194/A195).
7 = Alarm kabla Falownik wyswietli alarm uszkodzonego kabla (A196/A197/A198/A199/A200).

(*) Po wygenerowaniu btedu falownik zostanie wytaczony.
Alarm temperatury lub uszkodzonego kabla bedzie miat wptyw tylko na interfejs HMI. Stan falownika (PO006) nie zostanie zmieniony.

17.4.1 Czujnik temperatury typu PTC

Kolejne parametry zostang wyswietlone na interfejsie HMI, gdy modut IOE-01 zostanie podtgczony do gniazda
1 (ztacze XC41). Patrz Rysunek 3.1 na stronie 3-2.
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P0373 - Typ Czujnika PTC 1
P0376 - Typ Czujnika PTC 2
P0379 - Typ Czujnika PTC 3
P0382 - Typ Czujnika PTC 4

P0385 - Typ Czujnika PTC 5

Regulowany Zakres: 0 = Pojedynczy PTC Ustawienie 1
1 = Potréjne PTC Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Umozliwiajg one wybdr typu uzywanego czujnika PTC: pojedynczego lub potréjnego.

17.4.2 Typ czujnika temperatury PT100 lub KTY84

Parametry opisane w tej sekcji beda wyswietlane na interfejsie HMI, gdy opcjonalny modut IOE-02 lub IOE
03 zostanie podtaczony do gniazda 1 (ztacze XC41)." Patrz Rysunek 3.1 na stronie 3-2.

P0375 - Ustawienie Temperatury Btedu/Alarmu Czujnika 1

P0378 - Ustawienie Temperatury Btedu/Alarmu Czujnika 2

P0381 - Ustawienie Temperatury Btedu/Alarmu Czujnika 3

P0384 - Ustawienie Temperatury Btedu/Alarmu Czujnika 4

P0387 - Ustawienie Temperatury Btedu/Alarmu Czujnika 5

Regulowany Zakres: -20 do 200 °C Ustawienie 130 °C
Fabryczne:

Wiasciwosci: -

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Parametry te umozliwiajg dostosowanie temperatury dla kazdego czujnika, przy ktorej wystapi btad/alarm
temperatury.
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P0388 - Temperatura Czujnika 1
P0389 - Temperatura Czujnika 2
P0390 - Temperatura Czujnika 3

P0391 - Temperatura Czujnika 4

P0392 - Temperatura Czujnika 5

Opis:
Parametry te wskazuja, w stopniach Celsjusza, temperature czujnika PT100 lub KTY84.

P0393 - Najwyzsza Temperatura Czujnika

Regulowany Zakres: -20 do 200 °C Ustawienie -
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:
Ten parametr wskazuje, w stopniach Celsjusza, najwyzszg temperature sposrdd uzywanych czujnikow PT100
lub KTY84.

J

NOTATKA!
Jesli ktorykolwiek z parametréw konfiguracii btedu/alarmu temperatury, PO374, PO377, PO380,
P0383 i/lub P0O386, jest zaprogramowany z opcjg ,Nieaktywny”, odpowiedni parametr tylko
do odczytu, P0388, P0389, P0390, PO391 i/lub P0O392, wskazuje O (zero), nie pokazujac
rzeczywistej temperatury czujnika. Te nieaktywne wejscia czujnika nie zaktdcaja wskazania
P0393.
Gdy wszystkie parametry tylko do odczytu wskazujg O (zero), PO393 réowniez wskaze O (zero).

-

Tabela 17.9 na stronie 17-24 pokazuje poziomy aktywacji usterki lub alarmu oraz poziom umozliwiajacy ich
zresetowanie.

P0394 - Uszkodzony Kabel Alarmu Temperatury

Regulowany Zakres: -20 do 200 °C Ustawienie -20 °C
Fabryczne:

Wiasciwosci: -

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |

Opis:

Ten parametr wykrywa przerwy w kablu czujnika (SEN1 do SEN5 ztgcza XC12) PT100 (IOE-02) lub KTY84 (IOE-
03) poprzez wartos¢ temperatury ustawiong w P0394. Jesli wartos¢ temperatury wskazana w parametrach od
P0388 do P0392 jest mniejsza niz wartos¢ ustawiona w parametrze P0394, po pieciu minutach pracy falownika
w stanie Run w odpowiednim czujniku (od A196 do A200) wystgpi alarm uszkodzonego kabla.

Wartos¢ domysina P0394 = -20 °C odpowiada wytaczonej funkcjonalnosci.
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Tabela 17.9: Poziomy aktywacji bteddw i alarmow

Kod Opis Uruchomienie Resetuj
P0373 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0373 = 0: R, < 550 Q
F186 | Btad temperatury czujnika 1 P0O373 = 1: R, > 4 kQ P0O373 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: PO388 > PO375 PT100 i KTY84: PO388 < (P0375 -15 °C)
P0376 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0376 = 0: R, < 550 Q
F187 | Btad temperatury czujnika 2 P0O376 = 1: R, > 4 kQ P0O376 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: PO389 > P0378 PT100 i KTY84: PO389 < (P0378 -15 °C)
P0379 = 0: R, > 1,3kQ P0379 = 0: R, < 550 Q
F188 | Btad temperatury czujnika 3 P0O379 = 1: R, > 4 kQ P0O379 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: PO390 > P0O381 PT100 i KTY84: PO390 < (P0381 -15 °C)
P0382 = 0: R, > 1,3 kQ P0382 = 0: R, < 550 Q
F189 | Btad temperatury czujnika 4 P0382 = 1: R, > 4 kQ P0382 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 | KTY84: P0391 > P0384 PT100 | KTY84: P0391 < (P0384 -15 °C)
P0385 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0385 = 0: R, < 550 Q
F190 | Btad temperatury czujnika 5 P0385 = 1: R, > 4 kQ P0385 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: PO392 > PO387 PT100 i KTY84: PO392 < (P0387 -15 °C)
P0373 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0373 = 0: R,,,, < 550 Q
A191 | Alarm temperatury czujnika 1 PO373 =1: R, L >4 kQ P0O373 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: P0388 > (P0375 -10 °C) PT100 i KTY84: P0388 < (P0375 -15 °C)
P0376 = 0: R, > 1,3 kQ P0376 = 0: R, < 550 Q
A192 | Alarm temperatury czujnika 2 | PO376 = 1: R, > 4 kQ P0O376 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 | KTY84: P0389 > (P0378 -10 °C) PT100 i KTY84: PO389 < (P0378 -15 °C)
P0379 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0379 = 0: R, < 550 Q
A193 | Alarm temperatury czujnika 3 | PO379 = 1: R, > 4 kQ P0379 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 | KTY84: P390 > (P0381 -10 °C) PT100 i KTY84: PO390 < (P0381 -15 °C)
P0382 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0382 = 0: R, < 550 Q
A194 | Alarm temperatury czujnika 4 | P0382 = 1: R, > 4 kQ P0382 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: PO391 > (P0384 -10 °C) PT100 i KTY84: PO391 < (P0384 -15 °C)
P0385 = 0: Ry, > 1,3 kQ P0385 = 0: R, < 550 Q
A195 | Alarm temperatury czujnika 5 | P0385 = 1: R, > 4 kQ P0385 = 1: R, < 1,65 kQ
PT100 i KTY84: P0392 > (P0387 -10 °C) PT100 i KTY84: PO392 < (P0387 -15 °C)
P0O373 = 0: R... < 20 Q PO373 = 0: R, > 40 Q
Atgp | A uszkodzonegokabla | poazs 1R 60 Q PO373 = 1: R > 120 Q
czujnika 1 PT100 i KTY84: PO388 < -20 °C PT100 i KTY84: PO388 > -20 °C
P0O376 = 0: R, <20 Q PO376 = 0: R > 40 Q
Atgy |Aarm uszkodzonegokabla | poaz5_ 1R 60 Q P0O376 = 1: Ry FIL > 120 ©
czuite 2 PT100 i KTY84: P0389 < -20 °C PT100 i KTY84: P0389 > -20 °C
P0379=0: R, <20 Q P0O379=0: R, > 40 Q
Atgg | Aarm uszkodzonegokabla | paazq _ 1R L 60 q P0379 = 1: R > 120 Q
czujnika 3 PT100 i KTY84: PO390 <-20 °C PT100 i KTY84: PO390 > -20 °C
P0382 = 0: R, < 20 Q P0382 = 0: R, > 40 Q
Atgg | Alam uszkodzonegokabla | pager _ 1 g _60 0 P0O382 = 1: R.y. > 120 Q
ek 2 PT100 i KTY84: PO391 < -20 °C PT100 i KTY84: PO391 > -20 °C
P0385 = 0: R, < 20 Q P0385 = 0: R, > 40 Q
oo | Alarm uszkodzonegokabla | poaas 4 g0 g PO385 = 1: R... > 120 ©

czujnika 5

PTC

PT100 i KTY84: PO392 < -20 °C

PTC

PT100 i KTY84: P0392 >-20 °C
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

18 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU [09]

Aby utatwi¢ wizualizacje gtéwnych zmiennych odczytu falownika, mozna uzyskac¢ bezposredni dostep do
grupy [09] - ,Parametry tylko do odczytu”.

Nalezy podkreslic, ze wszystkie parametry tej grupy moga by¢ wizualizowane tylko na wyswietlaczu klawiatury
(HMI) i nie pozwalajg na zmiany przez uzytkownika.

P0001 - Referencja Predkosci

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Ten parametr przedstawia, niezaleznie od zrédfa pochodzenia ustawionego w P0221 lub P0222, wartosé
odniesienia predkosci w obr/min (ustawienie fabryczne).

Jednostke wskazarh mozna zmieni¢ z rpm na inng jednostke za pomocg P0209, P0210 i PO211, a takze skale
za pomocag P0208 i P0212.

Za pomoca tego parametru mozna réwniez zmieni¢ wartos¢ zadang predkosci (P0121), gdy P0221 lub P0222 = 0.

P0002 - Predkos¢ Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Ten parametr wskazuje rzeczywista predkosé obrotowa silnika w obrotach na minute (ustawienie fabryczne), z
filtrem 0,5 sekundy.

Jednostke wskazan mozna zmieni¢ z rpm na inng jednostke za pomocg P0209, PO210 i PO211, a takze skale
za pomocag P0208 i P0212.

Za pomoca tego parametru mozna réwniez zmieni¢ wartos¢ zadang predkosci (PO121), gdy P0221 lub P0222 = Q.
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0003 - Prad Silnika

Regulowany Zakres: 0,0 do 4500,0 A Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje prad wyjsciowy falownika w amperach (A), za pomoca 1,0-sekundowego filtra.

P0004 - Napigcie £acza DC (U )

Regulowany Zakres: 0 do 2000 V Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje rzeczywiste napiecie DC Link w woltach (V) za pomoca filtra 0,1 sekundy.

P0005 - Czestotliwosé Silnika

Regulowany Zakres: 0,0 do 599,0 Hz Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje czestotliwos¢ wyjsciowa falownika w hercach (Hz).
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0006 - Status Falownika

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

0 = Gotowosc¢ Ustawienie
1 =Tryb pracy Fabryczne:
2 = Zbyt niskie napiecie

3 = Usterka

4 = Samostrojenie
5 = Konfiguracja
6 = Hamowanie pradem statym

7 =S8TO
8 = Tryb pozarowy
RO

| 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

Wskazuje on jeden z 8 mozliwych stanéw falownika. Opis kazdego stanu przedstawiono w nastepnej tabeli.

Aby utatwi¢ wizualizacje, stan falownika jest rowniez wyswietlany w lewym gérnym rogu klawiatury (HMI) (Rysunek
5.3 na stronie 5-10 — Sekcja 5.6 WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA
na stronie 5-10). Stany od 2 do 6 sg przedstawione w skréconej formie, jak ponizej:

Tabela 18.1: Opis stanu falownika

Skrécony formularz na
Stan klawiaturze (HMI) Lewy Opis
gorny rég
Gotowosc Gotowosc Wskazuje, ze falownik jest gotowy do wigczenia
Bieg Bieg Wskazuje, ze falownik jest wtaczony
Zbyt niskie Sub Wskazuije, ze falownik ma niewystarczajgce napiecie sieciowe do
napiecie pracy (zbyt niskie napiecie) i nie akceptuje polecen zezwalajacych
Usterka 25 gdz@ X>.<X to numer Wskazuije, ze falownik znajduje sie w stanie btedu
wystapienia btedu
Autotuning SelfTun Wskazuije, ze falownik wykonuje procedure samostrojenia
Wskazuje, ze falownik znajduje sie w procedurze zorientowanego
Konfiguracja Konfiguracja rozruchu lub z niekompatypilnym programowaniem parametrow. Patrz
Sekcja 5.7 NIEZGODNOSC MIEDZY PARAMETRAMI na stronie 5-12
Hamowanie Wskazuije, ze falownik stosuje hamowanie pradem statym w celu
DCbreak S
pradem statym zatrzymania silnika
Wskazuje, ze wytacznik bezpieczerstwa jest aktywny (napiecie 24 VVdc
STO STO Lo . . :
z cewek przekaznikow bezpieczeristwa zostato usunigte)
Tryb ognia Ogien Wskazuije, ze falownik znajduje sie w trybie pozarowym

P0007 - Napiecie Silnika

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:
Dostep do grup za

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Wskazuje napiecie sieciowe oszacowane na wyjsciu falownika, w woltach (V), za pomoca filtra 0,5 sekundy.

0 do 2000 V

RO

Ustawienie
Fabryczne:

| 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0009 - Moment Obrotowy Silnika

Regulowany Zakres: -1000,0 do 1000,0 % Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje moment obrotowy rozwijany przez silnik, obliczany w nastepujacy sposoéb:

Tmx 100

PO009 = xY

™

1) P0202 £ 3: | :<PO4O12 -(%OPOWB) 2)0'5

w V/f lub VWW regulacje sg nastepujace: PO178 = 100% i PO190 = 0,95 x PO400
2) P0202 = 3:

la* x PO178 \2\0s
— 2 _ R —
Lo _<PO401 < o ) )

veidaN< _OT90XN,,,
P0O400

N PO190 PO7190 x N

Sync Sync
— > O

= a
N P0400 0400

Gdzie:

Ngyne = Predkos¢ synchroniczna silnika.
N = Rzeczywista predkos¢ silnika.
T., = Moment obrotowy silnika.

I, = Znamionowy prad momentu obrotowego silnika.
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P0010 - Moc Wyjsciowa

Regulowany Zakres: 0,0 do 6558,5 kW Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje moc elektryczng na wyjsciu falownika. Moc ta jest okreslana za pomoca wzoru:

PO010 = 1,732 x POO0O3 x POO07 x POO11.

Widzac to: 1,732 =43
P0O003 to zmierzony prad wyjsciowy.
P0007 to referencyjne napiecie wyjsciowe (lub szacowane).
P0O011 to wartos¢ cosinusa [(kat wektorowy napiecia wyjsciowego odniesienia) - (kat wektorowy
mierzonego pradu wyjsciowego)].

NOTATKA!
Wartos¢ wskazana w tym parametrze jest obliczana posrednio i nie moze byé uzywana do
pomiaru zuzycia energii.

P0011 - Cos Phi Wyjscia

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

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Ten parametr wskazuje wartos¢ cosinusa kata miedzy napieciem a prgdem wyjsciowym. Silnik elektryczny jest
obciazeniem indukcyjnym, a zatem zuzywa moc bierng. Ta moc jest wymieniana miedzy silnikiem a falownikiem
i nie wytwarza uzytecznej mocy. W zaleznosci od warunkdéw pracy silnika, stosunek [moc bierna / moc czynna]
moze wzrosngc¢, powodujgc zmniejszenie cosinusa wyjsciowego J.
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0012 - Status DI8 Do DI1

Patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12.

P0013 - Status Do5 Do Do1
Patrz Pozycja 15.1.4 Wyjscia cyfrowe / przekazniki [41] na stronie 15-20.

P0014 - Wartos¢ AO1

P0O015 - Wartos¢ AO2

P0016 - Wartos¢ AO3

P0017 - Wartos¢ AO4

Patrz Pozycja 15.1.2 Wyjscia analogowe [39] na stronie 15-7.

P0018 - Wartos¢ Al1

P0019 - Wartos¢ Al2

P0020 - Wartos¢ Al3

P0021 - Wartos¢ Al4

Patrz Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] na stronie 15-1.

P0023 - Wersja Oprogramowania
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 6.1 DANE FALOWNIKA [42] na stronie 6-2.

P0027 - Konfiguracja Akcesoriow 1

P0028 - Konfiguracja Akcesoriow 2

P0029 - Konfiguracja Sprzetu Zasilajacego
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 6.1 DANE FALOWNIKA [42] na stronie 6-2.

P0030 - Temperatura IGBTs U

P0031 - Temperatura IGBTs V

P0032 - Temperatura IGBTs W
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0033 - Temperatura Prostownika

Regulowany Zakres: -20,0 do 150,0 °C Ustawienie O
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
L 09 Tylko do odczytu |

Opis:
Parametry te przedstawiajg, w stopniach Celsjusza, temperatury radiatora na fazach U, V i W (PO030, PO031 i
P0032) prostownika (PO033).

W ramce H parametry te pokazujg najwyzszg temperature pomiedzy modutami tej samej fazy (PO030, PO031
i PO032) i prostownika (PO033). Poszczegdline wartosci znajduja sie w parametrach od PO800 do PO805 i od
P0835 do P0837.

Sg one przydatne do monitorowania temperatury w gtéwnych sekcjach falownika w przypadku sporadycznego
przegrzania.

P0034 - Temperatura Powietrza Wewnetrznego

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 17.3 ZABEZPIECZENIA [45] na stronie 17-4.

P0035 - Temperatura Powietrza Sterujacego

Regulowany Zakres: -20,0 do 150,0 °C Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
L 09 Tylko do odczytu |

Opis:
Wskazuje temperature powietrza w poblizu ptyty sterowania.

P0036 - Predkosé Wentylatora Radiatora

Regulowany Zakres: 0 do 15000 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje rzeczywistg predkos¢ wentylatora radiatora w obrotach na minute (obr./min).
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P0O037 - Status Przeciazenia Silnika

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCzZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuije rzeczywisty procent przecigzenia silnika. Gdy parametr ten osiggnie 100%, wystapi btad ,,Przecigzenie
silnika” (FO72).

P0038 - Predkos¢ Enkodera

Regulowany Zakres: 0 do 65535 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje rzeczywistg predkos¢ enkodera w obrotach na minute (rpm) przez filtr 0,5 sekundy.

P0039 - Liczba Impulséw Enkodera

Regulowany Zakres: 0 do 40000 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Ten parametr pokazuije zliczanie impulséw enkodera. Zliczanie mozna zwiekszy¢ z 0 do 40000 (obrét godzinowy)
lub zmniejszy¢ z 40000 do O (obrét w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara). Ten parametr

moze by¢ wizualizowany w analogicznych wyjsciach, gdy P0257 = 49 lub P0O260 = 49. Consult Sekcja 14.10
WYSZUKIWANIE ZERA ENKODERA na stronie 14-24.

P0040 - Zmienna Procesowa PID

P0041 - Wartos¢ Zadana PID
Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 22.6 PARAMETRY na stronie 22-9.

18-8 | CFW-11



Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0042 - Czas Zasilany

Regulowany Zakres: 0 do 65535 h Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktore falownik pozostawat zasilany.

Wartos¢ ta jest utrzymywana nawet po odtgczeniu zasilania od falownika. Zawartos¢ PO042 jest zapisywana w
pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan zbyt niskiego napiecia na taczu DC.

P0043 - Czas Wtaczony

Regulowany Zakres: 0,0 do 6553,5 h Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktdre falownik pozostawat wigczony.

Wskazuje do 6553,5 godzin, a nastepnie wraca do zera.
Ustawienie P0204 = 3 powoduje wyzerowanie wartosci parametru PO043.

Wartosc ta jest utrzymywana nawet po odtgczeniu zasilania od falownika. Zawartos¢ P0O043 jest zapisywana w
pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan zbyt niskiego napiecia na taczu DC.

P0044 - Licznik kWh

Regulowany Zakres: 0 do 65535 kWh Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje energie zuzywang przez silnik.

Wskazuje do 65535 kWh, a nastepnie wraca do zera.
Ustawienie P0204 = 4 powoduje wyzerowanie wartosci parametru P0O044.

Wartos¢ ta jest utrzymywana nawet po odfgczeniu zasilania od falownika. Zawartos¢ P0044 jest zapisywana w
pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan zbyt niskiego napiecia na taczu DC.

NOTATKA!
Wartos¢ wskazana w tym parametrze jest obliczana posrednio i nie moze by¢ uzywana do
pomiaru zuzycia energii.
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P0045 - Czas Wtaczenia Wentylatora

Regulowany Zakres: 0 do 65535 h Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:
Opis:

Wskazuje catkowitg liczbe godzin, przez ktére wentylator radiatora pozostawat wtgczony.
Wskazuje do 65535 godzin, a nastepnie wraca do zera.

Ustawienie P0204 = 2 powoduje wyzerowanie wartosci parametru P0045.

Wartos¢ ta jest utrzymywana nawet po odtgczeniu zasilania od falownika. Zawartos¢ P0045 jest zapisywana w
pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan zbyt niskiego napiecia na taczu DC.

P0048 - Obecny Alarm

P0049 - Obecny Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 999 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY TYLKO DO ODCzZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuja one numer alarmu (P0048) lub usterki (P0049), ktdre moga wystepowac w falowniku.

Aby zrozumie¢ znaczenie koddw usterek i alarmow, nalezy zapoznac sie z Rozdziat 17 USTERKI | ALARMY na

stronie 17-1 w ninigjszej instrukcji oraz z Rozdziatem 6 - Rozwigzywanie problemdw i konserwacja w instrukcii
obstugi.

P0613 - Wersja Oprogramowania Sprzetowego

Regulowany Zakres: -32768 do 32767 Ustawienie 0O
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje numer wersji oprogramowania sprzetowego falownika dla wewnetrznego sterowania WEG.
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P0614 - Wersja Pld

Regulowany Zakres: -32768 do 32767 Ustawienie O
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje numer wersji PLD falownika dla wewnetrznego sterowania WEG.

P0692 - Stany Trybu Pracy

Regulowany Zakres: 0 do 65535 Ustawienie O
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 09 PARAMETRY ODCZYTU

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Parametr zarezerwowany dla WEG.
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18.1 HISTORIA BLEDOW [08]

W tej grupie opisane sg parametry, ktére rejestrujg ostatnie usterki wystepujace w falowniku, wraz z innymi
istotnymi informacjami do interpretacji usterek, takimi jak data, godzina, predkos¢ obrotowa silnika itp.

NOTATKA!

Jesli usterka wystgpi jednoczesnie z wiaczeniem lub zresetowaniem CFW-11, parametry
dotyczace tej usterki, takie jak data, godzina, predkos¢ silnika itp. moga zawierac¢ nieprawidtowe
informacie.

P0O050 - Ostatnia Usterki
P0054 - Drugi Usterki
P0O058 - Trzecia Usterki
P0062 - Czwarty Usterki
P0O066 - Piaty Usterki
P0070 - Sz6sty Usterki
P0074 - Siédmy Usterki
P0078 - Osmy Usterki

P0082 - Dziewiaty Usterki

P0086 - Dziesiagta Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 999 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BLEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazujg one kody od ostatniego do dziesigtego btedu, ktory wystgpit.

System nagrywania jest nastepujacy:

Fxxx — PO050 — P0054 — P0058 — P0062 — PO066 — PO070 — PO074 — PO078 — P0082 — PO086

P0051 - Ostatnia Usterki Dzien/Miesiac

P0055 - Drugi Usterki Dzien/Miesiac

P0059 - Trzecia Usterki Dzien/Miesiac

P0063 - Czwarta Usterki Dzien/Miesiac
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P0O067 - Piaty Usterki Dzieri/Miesiac

P0071 - Sz6sty Usterki Dzien/Miesiac

P0075 - Siodmy Usterki Dzieri/Miesiac

P0079 - Osmy Usterki Dzieri/Miesiac

P0083 - Dziewiaty Usterki Dzien/Miesiac

P0087 - Dziesiaty Usterki Dzien/Miesiac

Regulowany Zakres: 00/00do31/12 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazujg one dzien i miesigc wystgpienia od ostatniego do dziesigtego btedu.

P0052 - Ostatnia Usterki Rok
P0056 - Drugi Usterki Rok
P0060 - Trzecia Usterki Rok
P0064 - Czwarta Usterki Rok
P0068 - Piaty Usterki Rok
P0072 - Sz6sty Usterki Rok
P0076 - Siodmy Usterki Rok
P0080 - Osmy Usterki Rok

P0084 - Dziewiaty Usterki Rok

P0088 - Dziesiaty Usterki Rok
Regulowany Zakres: 00 do 99 Ustawienie
Fabryczne:
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazujg one rok wystgpienia od ostathiego do dziesigtego btedu.
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P0O053 - Ostatnia Usterki Czas
P0057 - Drugi Usterki Czas
P0061 - Trzeciej Usterki Czas
P0065 - Czwarty Usterki Czas
P0069 - Piagty Usterki Czas
P0073 - Sz6sty Usterki Czas
P0077 - Siodmy Usterki Czas
P0081 - Osmy Usterki Czas

P0085 - Dziewiaty Usterki Czas
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P0089 - Dziesiaty Usterki Czas

Regulowany Zakres: 00:00 do 23:59 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BLEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazujg one czas wystgpienia od ostatniego do dziesigtego btedu.

P0090 - Prad W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0,0 do 4000,0 A Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis prgdu dostarczanego przez falownik w momencie wystgpienia ostatniej usterki.

P0091 - Napiecie Obwodu Posredniego W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 2000 V Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BLEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis napiecia obwodu posredniego falownika w momencie wystgpienia ostatniej usterki.
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0092 - Predkosé W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis predkosci silnika w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

P0093 - Odniesienie W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 18000 obr./min Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis wartosci zadanej predkosci w momencie wystgpienia ostatniej usterki.

P0094 - Czestotliwosé W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0,0 do 599,0 Hz Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BLEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis czestotliwosci wyjsciowej falownika w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

P0095 - Napiecie Silnika W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: 0 do 2000 V Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BLEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Jest to zapis napiecia silnika w momencie wystgpienia ostatniej usterki.
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

P0096 - Status Dix W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: Bit 0 = DI Ustawienie
Bit 1 = DI2 Fabryczne:
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje stan wejs¢ cyfrowych w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

Wskazanie odbywa sie za pomoca kodu szesnastkowego, ktéry po przekonwertowaniu na binarny wskaze
stany ,aktywny” i ,nieaktywny” wejs¢ za pomoca cyfr 1i 0.

Przyktad: Jesli kod prezentowany dla parametru PO096 na klawiaturze (HMI) to 00A5, bedzie on odpowiadat
sekwencji 10100101, wskazujac, ze wejscia 8, 6, 3i 1 byly aktywne w momencie wystgpienia ostatnie;

usterki.
Tabela 18.2: Przykfad zgodnosci miedzy kodem szesnastkowym P0096 a stanami DIx
0 0 A 5
0o/0|0j0jO0|0|O]|O 1 0 1 0 0 1 0 1
Brak zwiazku z Dix DI8 DI7 DI6 DI5 Dl4 DI3 DI2 DIt
(zawszae z610) Aktywny | Nieaktywny | Aktywny | Nieaktywny | Nieaktywny | Aktywny | Nieaktywny | Aktywny
(+24 V) (CAY%) (+24 V) oV (CAY%) (+24 V) (CAY%) (+24 V)

P0097 - Status Dox W Momencie Ostatniej Usterki

Regulowany Zakres: Bit 0 = DO Ustawienie
Bit 1 = DO2 Fabryczne:
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 08 HISTORIA BEEDOW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:
Wskazuje stan wyjs¢ cyfrowych w momencie wystgpienia ostatniego btedu.

Wskazanie odbywa sie za pomoca kodu szesnastkowego, ktéry po przekonwertowaniu na binarny wskaze
stany ,aktywny” i ,nieaktywny” wyjs¢ za pomocag cyfr 1 O.

Przyktad: Jesli kod prezentowany dla parametru PO097 na klawiaturze (HMI) to 001C, bedzie on odpowiadat
sekwencji 00011100, wskazujac, ze wyjscia 5, 4 i 3 byty aktywne w momencie wystgpienia ostatniej

usterki.
Tabela 18.3: Przyktad zgodnosci miedzy kodem szesnastkowym P0097 a stanami DOx
0 0 1 C
ojJojoJojofJoJo]oO 0 [ 0 [ 0 1 1 1 0 0
Brak zwigzku z DOx Brak zwigzku z DOx DOS DO4 DOs3 . Do2 ) DOf
(zawsze zero) (zawsze zero) Aktywny | Aktywny | Aktywny | Nieaktywny | Nieaktywny
(+24 V) (+24 V) (+24 V) oV V)
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P0800 - Temperatura U-B1/IGBT U1
P0801 - Temperatura V-B1/IGBT V1
P0802 - Temperatura W-B1/IGBT W1
P0803 - Temperatura U-B2/IGBT U2
P0804 - Temperatura V-B2/IGBT V2

P0805 - Temperatura W-B2/IGBT W2
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Regulowany Zakres: -20,0 do 150,0 °C Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 45 Zabezpieczenia |
L 09 Tylko do odczytu |

Opis:
Te parametry odczytu wskazujg, w stopniach Celsjusza (°C), wewnetrzng temperature tranzystorow IGBT kazdej
fazy. W przypadku ramki H informacije te sg wyswietlane dla kazdego modutu IGBT.

Rozdzielczo$¢ wskazan wynosi 0,1 °C.
P0815 - Prad U-B1/IGBT U1
P0816 - Prad V-B1/IGBT V1
P0817 - Prad W-B1/IGBT W1
P0818 - Prad U-B2/IGBT U2

P0819 - Prad V-B2/IGBT V2

P0820 - Prad W-B2/IGBT W2

Regulowany Zakres: -1000,0 do 2000,0 A Ustawienie 1
Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 09 Tylko do odczytu |

Opis:
Ten parametr odczytu wskazuje prad (A) tranzystorow IGBT kazdej fazy. W przypadku ramki H informacije te sg
wyswietlane dla kazdego modutu IGBT.
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Parametry Tylko do Odczytu [09]

Regulowany Zakres: -20,0 do 150,0°C Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RAMKA H i RO

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
|—| 45 Zabezpieczenia |
L 09 Tylko do odezytu |

Opis:
Te parametry odczytu wskazujg, w stopniach Celsjusza (°C), temperature modutéw prostownika dla kazdej fazy.
Rozdzielczos¢ wskazan wynosi 0,1 °C.

Aby uzyskac wiecej informaciji, patrz Sekcja 17.3 ZABEZPIECZENIA [45] na stronie 17-4.
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19 KOMUNIKACJA [49]

W celu wymiany informaciji za posrednictwem sieci komunikacyjnych, CFW-11 posiada kilka standardowych
protokotéw komunikacyjnych, takich jak MODBUS, CANopen, DeviceNet, Ethernet/IP i BACnet.

Wiecej informacji na temat konfiguraciji falownika do pracy z tymi protokotami mozna znalez¢ w instrukcjach
komunikacji CFW-11. Parametry dotyczgce komunikacji zostaty wyjasnione ponize;j.

19.1 INTERFEJS SZEREGOWY RS-232 | RS-485

P0308 - Adres Szeregowy

P0310 - Szybkos¢ Transmisji Szeregowej

P0311 - Konfiguracja Bajtow Interfejsu Szeregowego
P0312 - Protoko6t Szeregowy

P0314 - Szeregowy Watchdog

P0316 - Status Interfejsu Szeregowego

P0682 - Stowo Sterujace Serial / USB

P0683 - Referencja Predkosci Szeregowej / USB

P0790 - Wystapienie Urzadzenia Bacnet - Czes¢ Wysoka

P0791 - Wystapienie Urzadzenia Bacnet - Niski Poziom Czesci

P0792 - Maksymalny Numer Gtéwny
P0793 - Maksymalna Liczba Ramek MS/TP
P0794 - |I-AM Transmission

P0795 - Liczba Odebranych Tokenow

Sa to parametry konfiguracji i dziatania interfejséw szeregowych RS-232 i RS-485. Szczegdtowy opis mozna
znalez¢ w podreczniku komunikacji BACnet lub RS-232/RS-485, dostepnym na stronie internetowej www.weg.
net.

19.2 INTERFEJS CAN - CANOPEN/DEVICENET

P0684 - Stowo Sterujace Przez CANopen/DeviceNet/Profibus DP
P0685 - Referencja Predkosci Przez CANopen/DeviceNet/Profibus DP
P0700 - Protoké6t CAN

P0701 - Adres CAN

P0702 - Szybkos¢ Transmisji CAN

P0703 - Reset Wytaczenia Magistrali
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Komunikacja [49]

P0705 - Status Kontrolera CAN

P0O706 - Licznik Odebranych Telegraméw CAN

P0707 - Licznik Wystanych Telegraméw CAN

P0708 - Licznik Btedéw Wytaczenia Magistrali

P0709 - Licznik Utraconych Komunikatéw CAN
P0710 - Instancje WE/WY Sieci DeviceNet
P0711 - Stowo Odczytu Sieci DeviceNet #3
P0712 - Stowo Odczytu Sieci DeviceNet #4
P0713 - Stowo Odczytu Sieci DeviceNet #5
P0714 - Stowo Odczytu Sieci DeviceNet #6
P0715 - Stowo Zapisu Sieci DeviceNet #3
P0716 - Stowo Zapisu Sieci DeviceNet #4

P0717 - Stowo Zapisu Sieci DeviceNet #5

P0718 - Stowo Zapisu Sieci DeviceNet #6

P0719 - Status Sieci DeviceNet

P0720 - Status Urzadzenia Gtéwnego DeviceNet

P0721 - Status Komunikacji CANopen

P0722 - Status Wezia CANopen

Sa to parametry konfiguracji i dziatania interfejsu CAN. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku komunikacii
CANopen lub podreczniku komunikacji DeviceNet, dostepnym w www.weg.net.

19.3 INTERFEJS ANYBUS-CC

P0686 - Stowo Sterujace Anybus-Cc
P0687 - Referencja Predkosci Anybus-Cc
P0723 - Identyfikacja Magistrali Anybus
P0724 - Status Komunikacji Anybus

P0725 - Adres Magistrali Anybus

P0726 - Szybkosc¢ Transmisji Anybus
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P0727 - Stowa WE/WY Anybus

P0728 - Stowo Odczytu Anybus #3
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P0729 - Stowo Odczytu Anybus #4
P0730 - Stowo Odczytu Anybus #5
P0731 - Stowo Odczytu Anybus #6
P0732 - Stowo Odczytu Anybus #7

P0733 - Stowo Odczytu Anybus #8
P0734 - Anybus Writing Word #3
P0735 - Stowo Zapisu Anybus #4
P0736 - Stowo Zapisu Anybus #5
P0737 -Anybus Writing Word #6
P0738 - Stowo Zapisu Anybus #7

P0739 - Stowo Zapisu Anybus #8

P0840 - Status Magistrali Anybus

P0841 - Szybkos¢ Transmisji Ethernet

P0842 - Limit Czasu TCP Modbus
P0843 - Konfiguracja Adresu IP
P0844 - Adres Ip1

P0845 - Adres Ip2

P0846 - Adres Ip3

P0847 - Adres Ip4

P0848 - Cidr

P0849 - Bramka 1

P0850 - Bramka 2

P0851 - Bramka 3

P0852 - Bramka 4

P0853 - Przyrostek Nazwy Stac;ji
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Komunikacja [49]

P0854 - Tryb Zgodnosci

Sa to parametry konfiguracji i dziatania interfejsu Anybus-CC. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku
komunikacji Anybus-CC, dostepnym w www.weg.net.

19.4 INTERFEJS PROFIBUS DP

P0684 - Stowo Sterujace Przez CANopen/DeviceNet/Profibus Dp

P0685 - Referencja Predkosci Przez CANopen/DeviceNet/Profibus Dp

P0740 - Profibus Comm. Status
P0741 - Profil Danych Profibus
P0742 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #3

P0743 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #4

P0744 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #5
P0745 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #6

P0746 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #7

P0747 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #8
P0749 - Stowo Odczytu Magistrali Profibus #10
P0750 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #3

P0751 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #4

P0752 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #5

P0753 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #6

P0754 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #7

P0755 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #8
- P0756 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #9

19

P0757 - Stowo Zapisu Magistrali Profibus #10

P0760 - Prad Wyjsciowy Profidrive

P0761 - Moc Wyjsciowa Profidrive

P0762 - Wyjsciowy Moment Obrotowy Profidrive
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P0947 - Numer Btedu

P0963 - Szybkos¢ Transmisji Magistrali Profibus

P0964 - Identyfikacja Napedu
P0965- Identyfikacja Profilu
P0967 - Stowo Sterujace 1

P0968 - Stowo Statusu 1

Sg to parametry konfiguracji i dziatania interfejsu Profibus DP. Szczegdtowy opis znajduje sie w podreczniku
komunikaciji Profibus DP, dostepnym w www.weg.net.

19.5 STANY KOMUNIKACJI | POLECENIA

P0313 - Btad Komunikacji
P0680 - Status Logiczny

P0681 - Predkos¢ Silnika W 13 Bitach

P0692 - Status Trybu Pracy

P0693 - Polecenia Trybu Pracy

P0695 - Ustawienie Wyjscia Cyfrowego

P0696 - Wartos¢ 1 Wyjs¢ Analogowych

P0697 - Wartos¢ 2 Wyjs¢ Analogowych
P0698 - Wartos¢ 3 Wyjs¢ Analogowych
P0699 - Wartos¢ 4 Wyjs¢ Analogowych

P0799 - Opodznienie Aktualizacji We/Wy

Parametry te sg uzywane do monitorowania i sterowania falownikiem CFW-11 za pomocg interfejsow
komunikacyjnych. Szczegdtowy opis znajduje sie w instrukcji komunikacji uzywanego interfejsu. Instrukcje te sa
dostepne w formacie www.weg.net.
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20 SOFTPLC [50]
20.1 SOFTPLC

Funkcja SoftPLC umoZzliwia przetwornicy czestotliwosci przejecie funkcji PLC (programowalnego sterownika
logicznego). Wiecej informaciji na temat programowania tych funkcji w CFW-11 mozna znalez¢ w instrukcii
CFW-11 SoftPLC. Parametry zwigzane z SoftPLC sg opisane ponizej.

P1000 - Status SoftPLC
P1001 - Polecenie SoftPLC
P1002 - Czas Cyklu Skanowania

P1004 - Nadzor SoftPLC

P1010 do P1059 - Parametry SoftPLC

e N
@: NOTATKA!
Parametry P1010 do P1019 mozna wizualizowac w trybie monitorowania (patrz Sekcja 5.4 HMI
[30] na stronie 5-4, i Sekcja 5.6 WSKAZANIA WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU
MONITOROWANIA na stronie 5-10).
\ J
e N
@D NOTATKA!
Gdy P1011 jest parametrem zapisu i jest zaprogramowany w P0205, P0206 lub P0207,
wowczas jego zawarto$¢ mozna zmieni¢ w menu monitorowania (patrz Sekcja 5.6 WSKAZANIA
WYSWIETLACZA W USTAWIENIACH TRYBU MONITOROWANIA na stronie 5-10) za pomoca
przycisku HMI M up @y
S /

20.2 KONFIGURACJA 1I/0 [07]
Kolejne wejscia i wyjscia cyfrowe sg do wytgcznego uzytku SoftPLC.
20.2.1 Wejscia cyfrowe [40]

Kolejne parametry zostang wyswietlone na interfejsie HMI po podtgczeniu modutu IOC-01, I0C-02 lub IOC-
03 do gniazda 1 (ztgcze XC41).
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P0025 - Status DI9 do DI16

Regulowany Zakres: Bit 0 = DI9 Ustawienie -
Bit 1 =DI10 Fabryczne:
Bit 2 = DI11
Bit 3 =DI12
Bit 4 =DI13
Bit 5 = DI14
Bit 6 = DI15
Bit 7 = DI16
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW lub 07 KONFIGURACJA
posrednictwem interfejsu HMI: WEJSCIA / WYJSCIA
L1 40 wejs¢ cyfrowych | L 40 wejs6 cyfrowych |
Opis:

Za pomoca tego parametru mozna wizualizowac stan 8 wejs¢ cyfrowych (DI9 do DI16) modutu I0C-01, I0C-02
lub I0C-03.

Wskazanie odbywa sie za pomoca cyfr 1 i O, reprezentujgcych odpowiednio stany ,Aktywny” i ,Nieaktywny”
wejsé. Stan kazdego wejscia jest traktowany jako jedna cyfra w sekwencji, gdzie DI9 reprezentuje najmnie;
znaczacag cyfre.

20.2.2 Wyjscia cyfrowe [41]

W IOC-01 dostepne sg 4 cyfrowe wyjscia przekaznikowe (styk przekaznika NO), od DO6 do DO9. W IOC-
02 dostepnych jest 8 wyjs¢ cyfrowych typu otwarty kolektor, od DO6 do DO13. Modut IOC-03 zapewnia 7
wyjs¢ cyfrowych typu PNP, izolowanych galwanicznie, o obcigzalnosci 500 mA kazde.

P0026 - Status DO6 do DO13

Regulowany Zakres: Bit 0 = DO6 Ustawienie -
Bit 1 = DO7 Fabryczne:
Bit 2 = DO8
Bit 3 = DO9
Bit 4 = DO10
Bit 5 = DO11
Bit 6 = DO12
Bit 7 = DO13
Wiasciwosci: RO
Dostep do grup za 01 GRUPY PARAMETROW lub 07 KONFIGURACJA
posrednictwem interfejsu HMI: WEJSCIA/WYJSCIA
|—| 41 Wyjscia cyfrowe | |—| 41 Wyjscia cyfrowe |
Opis:

Zapomocag tego parametru mozna wizualizowac stan 4 wyjs¢ cyfrowych modutu IOC-01, stan 8 wyjs¢ cyfrowych
modutu I0C-02 lub stan 7 wyjs¢ cyfrowych modutu IOC-03.

Wskazanie odbywa sie za pomoca cyfr ,1”i,0”, reprezentujgcych odpowiednio stany ,Aktywny” i ,Nieaktywny”
wyjs¢. Stan kazdego wyjscia jest traktowany jako jedna cyfra w sekwencji, gdzie DO6 reprezentuje najmnie;
zZnaczacay cyfre.

Wskazéwki: Gdy uzywany jest modut IOC-01, wskazania bitéw od DO10 do DO13 pozostajg nieaktywne. Gdy
uzywany jest modut IOC-03, wskazanie bitu DO13 pozostaje nieaktywne.
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21 FUNKCJA SLEDZENIA [52]

21.1 FUNKCJA SLEDZENIA

Funkcja sledzenia stuzy do rejestrowania interesujgcych zmiennych z CFW-11 (takich jak prad, napiecie,
predkosc), gdy w systemie wystgpi okreslone zdarzenie (np. alarm/usterka, wysoki prad itp.). To zdarzenie
systemowe, uruchamiajace proces rejestracji danych, nazywane jest ,wyzwalaczem”. Zapisane zmienne
moga by¢ wizualizowane jako wykresy za posrednictwem SuperDrive G2 wykonywanego przez komputer

PC podfaczony przez USB lub szeregowo do CFW-11.

Parametry zwigzane z tg funkcja sg przedstawione ponizej.

P0550 - Zrédto Sygnatu Wyzwalajacego

Regulowany Zakres:

Wiasciwosci:

0 = Nie wybrano

1 = Referencja predkosci

2 = Predkos¢ silnika

3 = Prad silnika

4 = Napiecie obwodu posredniego
5 = Czestotliwos¢ silnika

6 = Napiecie silnika

7 = Moment obrotowy silnika

8 = Zmienna procesowa

9 = Wartos¢ zadana PID

10 = Al
11 = A2
12 =AI3
13 = Al4

Dostep do grup za

| 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI:

Opis:

Wybiera zmienng, ktéra bedzie uzywana jako zrédto wyzwalania dla funkcji Sledzenia.

|—| 52 Funkcja sledzenia |

Ten parametr nie ma wptywu, gdy P0O552 = ,Alarm”, ,Fault” lub ,DIX”.

Ustawienie O
Fabryczne:

Te same zmienne moga by¢ réwniez uzywane jako sygnaty do akwizycji, poprzez parametry od P0561 do

PO564.
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P0551 - Poziom Wyzwalania Dla Sledzenia

Regulowany Zakres: -100,0 do 340,0 % Ustawienie 0,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkcja Sledzenia |

Opis:
Okresla wartos¢ do pordwnania ze zmienng wybrang w P0O550.

Petny zakres zmiennych, ktére mozna wybrac jako wyzwalacz, przedstawiono w nastepnej tabeli.

Tabela 21.1: Peina skala zmiennych wybierana jako wyzwalacz

Zmienna Petna skala
Predkosc¢ odniesienia 100 % = P0134
Predkosc¢ silnika 100 % = P0134
Prad silnika 200 % =2,0x1 .o
Napiecie obwodu posredniego | 100 % = maks. Lim. PO151
Czestotliwos¢ silnika 340 % = 3,4 x P0403
Napiecie silnika 100% = 1,0 x PO400
Moment obrotowy silnika 200 % = 2,0 X1 qiic
Zmienna procesowa 100 % = 1,0 x P0528
Wartos$¢ zadana PID 100 % = 1,0 x P0528
Al 100 % = 10 /20 mA
Al2 100 % = 10 V/20 mA
Al3 100 % = 10 V/20 mA
Al4 100 % = 10 V/20 mA

Ten parametr nie ma wptywu, gdy P0O552 = ,Alarm”, ,Fault” lub ,DIX”.
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P0552 - Warunek Wyzwolenia Dla Funkcji Sledzenia

Regulowany Zakres: 0: PO550* = P0551 Ustawienie 5
1: PO550* <> P0551 Fabryczne:
2: P0550* > P0551
3: P0550* < P0551
4: Alarm
5: Usterka
6: DIx
Wiasciwosci:
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |
posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkcja Sledzenia |

Opis:
Okresla warunek rozpoczecia akwizycji sygnatu. Tabela 21.2 na stronie 21-3 szczegdtowo opisuje dostepne
opcie.

Tabela 21.2: Opis opcji parametru P0552

Opcje P0552 Opis

P0550* = PO551 Zmienna wybrana w P0O550 jest rowna wartosci ustawionej w P0551
P0550* # PO551 Zmienna wybrana w P0550 rézni sie od wartosci ustawionej w P0551
P0550* > P0551 Zmienna wybrana w P0550 jest wigksza niz warto$é ustawiona w P0551.
P0550* < PO551 Zmienna wybrana w P0O550 jest mniejsza niz wartos¢ ustawiona w P0551.

Alarm Falownik z aktywnym alarmem

Usterka Falownik w stanie btedu

DIx Wejscie cyfrowe (wybrane przez P0263 - P0270)

W przypadku PO552 = 6 (opcja ,DIX”) konieczne jest wybranie opcji ,Funkcja sledzenia” w jednym z parametrow
od P0263 do P0270. Aby uzyskac wiecej informacii, patrz Pozycja 15.1.3 Wejscia cyfrowe [40] na stronie 15-12.

Wskazoéwki:

- Jesli P0552 = 6 i zaden DI nie jest skonfigurowany dla ,,Funkcji sledzenia”, wyzwalanie nie nastapi.

- Jesli P0552 = 6 i kilkka DI zostato skonfigurowanych dla ,Funkciji Sledzenia”, tylko jeden musi by¢ aktywny dla
wystgpienia wyzwalacza.

- Jesli PO552 # 6 i dowolny DI jest skonfigurowany dla ,Funkcji sledzenia”, wyzwolenie nigdy nie nastapi w wyniku
aktywaciji DI.

- Te trzy opcje programowania nie uniemozliwiajg wiaczenia falownika.

P0553 - Okres Pobierania Préobek Sladowych

Regulowany Zakres: 1 do 65535 Ustawienie 1
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkgja Sledzenia |

Opis:
Okresla okres probkowania (czas miedzy dwoma punktami probkowania) jako wielokrotnosé 200 ps.

Dla P0297 = 1,25 kHz, definiuje okres probkowania jako 400 ps wielokrotnosé

CFW-11 | 21-3



Funkcja Sledzenia [52]

P0554 - Sledzenie Przed Wyzwoleniem

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie 0%
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkcja sledzenia |

Opis:

Jestto wartos¢ procentowa danych, ktére zostang zarejestrowane przed wystapieniem zdarzenia wyzwalajgcego.

P0559 - Maksymalna Pamieé Sledzenia

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie 0%
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
|—| 52 Funkcja Sledzenia

Opis:
Okresla maksymalna ilos¢ pamieci, ktorg uzytkownik chce zarezerwowac dla punktéw funkcji sledzenia. Zakres
ustawien, od 0 do 100 %, odpowiada zadaniu rezerwy od O do 15 KB dla funkcji Sledzenia.

Kazdy punkt zapisany przez funkcje sledzenia zajmuje 2 bajty pamieci. Ten parametr okresla posrednio liczbe
punktdw, ktére uzytkownik chce zapisa¢ za pomocg funkcji sledzenia.

Obszar pamieci uzywany przez funkcje Trace jest wspotdzielony z pamiecia aplikacji SoftPLC. Jesli w falowniku
znajduje sie aplikacja SoftPLC, ilos¢ pamieci faktycznie dostepnej dla funkcji Sledzenia moze by¢ mniejsza niz
wartosc¢ ustawiona w P0559. Wskazanie faktycznie dostepnej ilosci pamieci odbywa sie za pomoca parametru
tylko do odczytu P0560. Wiecej szczegdtdw mozna znalez¢ w opisie parametru PO560.

Ustawienie fabryczne to P0559 = 0 %. W tym przypadku nie ma dostepnej pamieci dla funkcji Trace, poniewaz
dostepne 15 KB jest zarezerwowane dla aplikacji SoftPLC.
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P0560 - Sledzenie Dostepnej Pamieci

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_| 592 FUnija dledzenia |

Opis:

Pokazuje ilos¢ pamieci dostepnej do przechowywania punktéw funkcji Sledzenia. Zakres od 0 do 100%
wskazuje, ze dla funkcji sledzenia dostepnych jest od 0 do 15 KB.

Wspétdzielenie pamieci z SoftPLC:
Pamiec¢ dla funkciji sledzenia jest wspdtdzielona z pamieciag dla aplikacji SoftPLC.

- Jesli P1000 = 0 (nie ma aplikacji SoftPLC), mozliwe jest wykorzystanie catego obszaru pamieci dla funkcii
Trace. W tym przypadku P0559 = PO560.

- Jesli P1000 > 0 (w falowniku jest aplikacja SoftPLC), PO560 pokaze najmniejsza wartos¢ pomiedzy P0559 i
rzeczywistg dostepna pamiecia (bedzie to 100 % minus pamiec¢ uzywana przez aplikacje SoftPLC).

Aby mdc korzystaé z funkcji sledzenia, uzytkownik musi ustawi¢ P0O559 na wartos¢ wieksza niz O % i rowng
lub mniejsza niz wskazanie P0560. Jesli P0559 > P0O560 i uzytkownik chce uzy¢ wiecej pamieci dla funkcii
Sledzenia, wowczas aplikacje SoftPLC nalezy skasowac za pomoca parametru P1001.

NOTATKA!

Jesdli P0559 > P0560, moga wystgpi¢ znieksztatcenia obserwowanych sygnatéw.
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P0561 - CH1: Sledzenie Kanatu 1
P0562 - CH2: Sledzenie Kanatu 2

P0563 - CH3: Sledzenie Kanatu 3

P0564 - CH4: Sledzenie Kanatu 4

Regulowany Zakres: 0= Hief wybrano K Ustawienie P0561 =1
1 = Referencja predkosci . _
2 = Predkosd sinika TR E0EeE = 2
3 = Prad silnika =
4 = Napigcie obwodu posredniego P0564 =0

5 = Czestotliwosc silnika

6 = Napiecie silnika

7 = Moment obrotowy silnika
8 = Zmienna procesowa

9 = Wartos¢ zadana PID

10 = A1
11 = Al2
12 = A3
13 = Al4
Wiasciwosci:
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkcja $ledzenia |

Opis:
Wybierajg one sygnaty, ktdre beda rejestrowane na kanatach od 1 do 4 funkcji sledzenia.

Dostepne sg te same opcje, ktdre sg dostepne w P0550. Po wybraniu opcji ,Not Selected” (Nie wybrano)
catkowita pamie¢ dostepna dla funkcji Sledzenia jest rozdzielana miedzy aktywne kanaty.

P0571 - Uruchom Funkcje Sledzenia

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie O
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
|—| 52 Funkcja sledzenia

Opis:
Inicjuje oczekiwanie na wyzwalacz funkciji sledzenia.

Poniewaz jest to parametr, ktéry mozna zmienic¢ przy pracujgcym silniku, nie jest konieczne nacisniecie przycisku
,Zapisz” na klawiaturze (HMI), aby rozpocza¢ oczekiwanie na ,wyzwolenie”.

Ten parametr nie ma wptywu, jesli nie ma aktywnego kanatu lub jesli nie ma dostepnej pamieci dla funkcji
Sledzenia (P0560 = 0).

P0571 powraca automatycznie do O, ze wzgledow bezpieczenstwa, jesli ktorykolwiek z parametréw pomiedzy
P0550 i PO564 zostanie zmieniony.
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P0572 - Uruchomiono Sledzenie Dnia/Miesiaca

Regulowany 00/00do31/12 Ustawienie
Zakres: Fabryczne:

P0573 - Uruchomiono Sledzenie Roku

Regulowany 00 do 99 Ustawienie
Zakres: Fabryczne:
P0574 - Wyzwolono Sledzenie Godzinowe

Regulowany 00:00 do 23:59 Ustawienie
Zakres: Fabryczne:

P0575 - Uruchomiono Drugi Slad

Regulowany Zakres: 00 do 59 Ustawienie
Fabryczne:

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
|—| 52 Funkcja sledzenia

Opis:
P0572 do PO575 rejestruja date i godzine wystgpienia wyzwalacza. Parametry te i punkty uzyskane przez
funkcje Trace nie sg zapisywane po wytgczeniu zasilania falownika.

™ Istniejg dwie mozliwosci, aby wartosci od P0572 do PO575 byty zerowe:

- E’o wigczeniu zasilania falownika nie przeprowadzono akwizyciji, lub.
- Sledzenie miato miejsce bez klawiatury (HMI) podtaczonej do falownika (bez RTC).

P0576 - Status Funkcji Sledzenia

Regulowany Zakres: 0=WYL Ustawienie
1 = Oczekiwanie Fabryczne:
2 = wyzwolony
3 = Zakoniczono

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01GRUPYPARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 52 Funkcja $ledzenia |

Opis:
Wskazuije, czy funkcja Trace zostata zainicjowana, czy nastgpito juz wyzwolenie i czy sygnaty zostaty juz w petni
zarejestrowane.
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22 REGULATOR PID [46]

22.1 OPIS | DEFINICJE

CFW-11 posiada specjalna funkcje PID REGULATOR, ktéra moze by¢ uzywana do sterowania procesem w
zamknietej petli. Funkcja ta umieszcza regulator proporcjonalny, catkujgcy i pochodny, natozony na normalng
kontrole predkosci CFW-11. Patrz schemat blokowy w Rysunek 22.1 na stronie 22-2.

Sterowanie procesem odbywa sie za pomoca zmiany predkosci silnika, utrzymujac wartos¢ zmiennej
procesowegj (tej, ktdra ma by¢ kontrolowana) na zgdanej wartosci.

Przyktady zastosowan: kontrola przeptywu lub cisnienia w rurociggach, temperatury w piecu lub szklarni lub
dozowania chemikaliow w zbiornikach.

Aby zdefiniowac pojecia uzywane przez regulator PID, postuzymy sie prostym przyktadem.

Elektropompa jest stosowana w systemach pompowania wody, w ktdrych cisnienie w rurze wyjsciowej
pompy musi by¢ kontrolowane. Przetwornik cisnienia jest zainstalowany w rurze i dostarcza analogowy
sygnat zwrotny do CFW-11, ktdry jest proporcjonalny do cisnienia wody. Sygnat ten nazywany jest zmienng
procesowa i moze by¢ wizualizowany za pomoca parametru PO040. A warto$¢ zadana jest programowana
w CFW-11 za pomoca klawiatury (HMI) (P0525) lub regulowana za pomoca wejscia analogowego (jako
sygnat od 0 do 10 V lub od 4 do 20 mA). Warto$¢ zadana to zgdana wartosc cisnienia wody, ktéra pompa
ma wytworzy¢, niezaleznie od zmian zuzycia na wyjsciu pompy w dowolnym momencie.

CFW-11 poréwna wartos¢ zadang ze zmienng procesowa i bedzie sterowac predkoscia silnika, starajac sie

wyeliminowac wszelkie btedy i utrzymac zmienng procesowa rowng wartosci zadanej. Ustawienie wzmocnien
P, 11 D okresla, jak szybko falownik zareaguje, aby wyeliminowac ten bfad.
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Schemat blokowy funkcji regulatora PID

Rysunek 22.1
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22.2 URUCHOMIENIE

Przed wykonaniem szczegdtowego opisu parametrow zwigzanych z tg funkcja, zostanie przedstawiony
przewodnik krok po kroku dotyczgcy uruchomienia PID.

Vs

ﬁ: NOTATKA!

Aby funkcja PID dziatata prawidtowo, nalezy sprawdzi¢, czy falownik jest prawidtowo
skonfigurowany do napedzania silnika z zadang predkoscig. Dlatego nalezy zweryfikowacé

nastepujgce ustawienia:

M Zwiekszenie momentu obrotowego (PO136 i PO137) i kompensacja poslizgu (P0138), jesli

byly w trybie sterowania V/1.

Po uruchomieniu samostrojenia, gdyby byt w trybie wektorowym.

B Rampy przyspieszania i zwalniania (PO100 do PO103) oraz limit pradu (P0135 dla sterowania
V/f, VWW i VWW PM lub P0169/P0170 dla sterowania wektorowego).

Konfigurowanie funkciji PID

1) Aby wybra¢ funkcje specjalna: Regulator PID (PO203 = 1).

Gdy funkcja PID jest wtgczona, poprzez ustawienie P0203 = 1 za posrednictwem interfejsu HMI, nastepujace
parametry sg zmieniane automatycznie:

=

Funkcja DI3, zdefiniowana przez parametr P0265, dziata w nastepujacy sposob:

P0205 = 10 (Wybodr parametru odczytu 1: Wartos¢ zadana PID #).
P0206 = 9 (Wybor parametru odczytu 2: Zmienna procesu #).
P0207 = 2 (Wybdr parametru odczytu 3: Predkos¢ silnika #).

P0223 = 0 (wybdr do przodu/do tytu - sytuacja lokalna: zawsze do przodu).

P0225 = 0 (Wybdr JOG - sytuacja LOKALNA: wyfgczone).

P0226 = 0 (wybdr DO PRZODU/ODWROC - sytuacja ZDALNY: zawsze DO PRZODU).

P0228 = 0 (Wybdr JOG - ZDALNY Sytuacija: Wytgczone).

P0236 = 3 (Funkcja sygnatu Al2: Zmienna procesowa).

P0265 = 22 (Funkcja DI3: Reczny/Automatyczny).

Tabela 22.1: Tryb pracy DI3 dla P0265 = 22

DI3 Dziatanie
0V Recznego
14V Automatyczny

2) Okreslenie typu PID dziatania wymaganego przez proces: bezposredni lub odwrotny. Dziatanie
sterowania musi by¢ bezposrednie (P0527 = 0), gdy konieczne jest zwigkszenie predkosci w celu
zwiekszenia zmiennej procesowej. W przeciwnym razie nalezy wybrac opcje odwrotng (P0527 = 1). See

Rysunek 22.2 na stronie 22-4.

Przyktady:
a) Bezposredni: Pompa napedzana falownikiem napetnia zbiornik, a PID kontroluje jej poziom. Aby poziom
(zmienna procesowa) wzrost, konieczne jest zwiekszenie przeptywu, co uzyskuje sie wraz ze wzrostem

predkosci obrotowej silnika.
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b) Odwrdé: Wentylator napedzany przez inwerter chtodzi wieze chtodniczg, a PID kontroluje jego
temperature. Aby temperatura (zmienna procesowa) wzrosta, konieczne jest zmnigjszenie wentylacii

poprzez zmniejszenie predkosci silnika.

(a) Bezposrednie

A2 Zmienna procesowa

Bezposredni PID (P0527 = 0)

AN AW
\V4 \vg

ed = PO041 - PO04O (%)

Ustawiony
punkt

(b) Odwrécony

Al2 aZmienna procesowa
P0040 Odwrécony PID (P0527 = 1)

|
P0535 -\~ ——— —_— —_— e - -
er = P0040 - PO041 (%) /
PO041 \7[\

(c) Tryb uspienia

P0002 4 Predkosc silnika

\
\
|
!
\
\
PO1341— — - - —
|
|
]

PO133 < P0291 < P0134 N

P0133 - Czas nF\ funkcje \ / \
uspienia |
—PO21G; ; >t

g f

| P
Tryb uspienia Tryb uspienia
P0217=1

Byc¢: ed lub er odchylenie procentowe, aby aktywowac tryb budzenia.

Rysunek 22.2: (a) do (c) - typ dziatania PID

3) Aby zdefiniowac wejscie sprzezenia zwrotnego: Sprzezenie zwrotne (pomiar zmiennej procesowej)
jest zawsze wykonywane przez jedno z wejs¢ analogowych (wybrane w P0524). Aby utatwi¢ korzystanie
z tego przewodnika, wybrane zostanie wejscie Al2 (P0524 = 1).

4) Aby dostosowac skale zmiennej procesowej: Przetwornik (czujnik), ktory ma by¢ uzywany do sprzezenia
zwrotnego zmiennej procesowej, musi mie¢ petng skale co najmnigj 1,1 razy wiekszg od najwyzsze;
wartosci, ktéra ma by¢ kontrolowana.

Przyktad: Jesli kontrolowane ma by¢ cisnienie 20 bardw, nalezy wybrac¢ czujnik o petnej skali co najmnie;
22 barow (1,1 x 20).

Po zdefiniowaniu czujnika nalezy wybrac¢ typ sygnatu, ktéry ma by¢ odczytywany na wejsciu (pradowy lub
napieciowy) i ustawi¢ odpowiedni przetacznik (S1 lub S2).

W tym przewodniku zatozono, ze sygnat czujnika bedzie wynosit od 4 do 20 mA (konfiguracja P0238 = 1
i S1,3 =0N).

Nastepnie mozna wyregulowac wzmocnienie (P0237) i przesuniecie (P0239) sygnatu sprzezenia zwrotnego,
tak aby zmienna procesowa byta odczytywana na wejsciu analogowym z najwyzszg mozliwg rozdzielczoscig

bez nasycenia. W takim przypadku nalezy wyregulowac¢ parametry P0237 i PO239 zgodnie z ponizszym

przyktadem.
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@: NOTATKA!

Aby unikng¢ nasycenia wejscia analogowego sprzezenia zwrotnego podczas przekroczenia
zakresu regulacji, sygnat musi miescic sie w zakresie od 0 do 90 % (od 0 do 9V /od 4 do 18
mA). Adaptacji tej mozna dokonac poprzez zmiane wzmocnienia wejscia analogowego wybranego
jako sprzezenie zwrotne.

Przykfad:
- Petna skala przetwornika (maksymalna wartos¢ wyjsciowa) = 25 bar (FS = 25).

- Zakres dziatania (zakres zainteresowania) = od O do 15 baréw (OR = 15).

Optujac za utrzymaniem P0237 = 1,000 i P0239 = 0 (ustawienie fabryczne), co jest najbardziej powszechne
dla wiekszosci aplikaciji:

- P0525 = 50 % (wartos$¢ zadana PID klawiatury) bedzie rownowazna wartosci petnej skali uzywanego
czujnika, tj. 0,5 x FS = 12,5 bar. Tak wiec zakres pracy (od 0 do 15 baréw) stanowi 60% wartosci zadane;.

Jesli konieczna jest regulacja P0237:
- Biorgc pod uwage odstep 10 % dla zakresu pomiarowego zmiennej procesowej (MR = 1,1 x OR = 16,5),
nalezy go wyregulowac w zakresie od O do 16,5 bara. W zwiazku z tym nalezy ustawi¢ parametr PO237:

FS 25
P0O237 = —— =

— =162
MR 16,5

Tak wiec wartos¢ zadana 100% odpowiada cisnieniu 16,5 bara, co oznacza, ze zakres pracy w procentach
wynosi od 0 do 90,9 % (OR = 15/16,5).

Jesli konieczna jest regulacja offsetu, parametr P0239 nalezy skonfigurowac¢ zgodnie ze szczegdtowym
opisem Pozycja 15.1.1 Wejscia analogowe [38] na stronie 15-1.

Jesli chee sie zmieni¢ wskazanie zmiennej procesowej na klawiaturze (HMI), parametry P0528 i PO529 musza
by¢ dostosowane do petnej skali przetwornika i do zdefiniowanej wartosci P0237 (Patrz opis tych parametrow
w Sekcja 22.6 PARAMETRY na stronie 22-9). Parametry P0530 do P0532 mozna skonfigurowac w celu
ustawienia jednostki inzynieryjnej zmiennej procesowej.

Przyktad: Jesli dla maksymalnej predkosci silnika wymagany jest odczyt ,25,0 bar”, nalezy ustawic:

- P0528 = 250.

- P0529 = 1 (wxy.z).
- PO530 = ,b”".

- P0O531 = ,a".

- P0532 = 1.

5) Ustawienie wartosci zadanej: okreslenie trybu pracy (lokalny/zdalny) w parametrze P0220 i zrédta
wartosci zadanej w parametrach P0221 i P0222, zgodnie z zadana sytuacja.

W przypadku, gdy wartos¢ zadana jest definiowana za pomoca klawiatury (HMI), nalezy ustawi¢ P0525
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zgodnie z ponizszym réwnaniem: » .
Pozadana wartos¢ (zmienna procesowa)

Wartos¢ petnej skali czujnika

Wzmocnienie
sprzezenia x 100 %
zwrotnego Alx

Wartos¢ zadana (%) =

Przyktad: Biorgc pod uwage przetwornik cisnienia z wyjsciem 4-20 mA i petng skalg 25 bardw (tj. 4 mA =
0 barow i 20 mA = 25 baréw) oraz P0237=2,000. Jesli ma by¢ kontrolowane 10 baréw, nalezy
wprowadzi¢ nastepujgca wartos¢ zadana:

10

Wartosé zadana (%) = o5 x2x100 % =80 %

W przypadku, gdy wartos¢ zadana jest definiowana przez wejscie analogowe (na przyktad Al1), P0231 musi
by¢ skonfigurowany = 0 (Al1 Signal Function: Speed reference), a P0233 (Al1 Signal Type) zgodnie z typem
sygnatu, ktéry ma by¢ odczytywany przez wejscie (prad lub napiecie).

Nie nalezy programowac P0221 i/lub P0222 = 7 (E.P).

6) Aby ustawi¢ ograniczenia predkosci: Wyreguluj P0O133 i PO134 zgodnie z aplikacja.
Odczyty wyswietlane automatycznie po wigczeniu zasilania falownika to:

- Odczyt 1 - PO041 ,Wartos¢ zadana PID”.

- Odczyt 2 - P0O040 ,Zmienna procesowa”.

- Odczyt 3 - PO002 ,,Predkosc silnika”.

7) Wskazanie: Patrz Rozdziat Motor Rated Frequency na stronie 12-18w niniejszej instrukciji.

Zmienne te moga by¢ réwniez wizualizowane na wyjsciach analogowych (AOXx), pod warunkiem, ze parametry
definiujgce funkcije tych wyjs¢ zostang odpowiednio zaprogramowane.

Uruchamianie

1) Obstuga reczna (otwarty DI3): utrzymujgc DI3 otwarty (Podrecznik), sprawdz wskazanie zmiennej
procesowej na klawiaturze (HMI) (PO040) w oparciu o zewnetrzny pomiar wartosci sygnatu sprzezenia
zwrotnego (przetwornik) na Al2.

Nastepnie nalezy zmienia¢ wartos¢ zadang predkosci, az do osiggniecia zadanej wartosci zmienne;
procesowej. Dopiero wtedy mozna przejs¢ do trybu automatycznego.

4 M\

ﬁ: NOTATKA!

Jesdli wartos¢ zadana jest zdefiniowana przez P0525, falownik automatycznie ustawi P0525
z chwilowg wartoscig P0040, gdy tryb zostanie zmieniony z recznego na automatyczny (pod
warunkiem, ze P0536 = 1).

W tym przypadku komutacja z trybu recznego do automatycznego jest ptynna (nie ma nagtej

L zmiany predkosci). )

2) Praca automatyczna (zamkniety DI3): zamknij DI3 i wykonaj dynamicznag regulacje regulatora PID, t;.
proporcjonalnego (P0520), catkujacego (P0521) i rézniczkujacego (P0522), sprawdzajac, czy regulacja
jest wykonywana prawidtowo." Dlatego konieczne jest jedynie poréwnanie wartosci zadanej ze zmienna
procesows, sprawdzajac, czy wartosci sg zblizone. Nalezy rowniez obserwowac, jak szybko silnik reaguje
na oscylacje zmiennej procesowe;.

Wazne jest, aby podkresli¢, ze ustawienie wzmocnienia PID jest krokiem, ktéry wymaga prob i bteddw w
celu uzyskania pozgdanego czasu reakcji. Jesli system reaguje szybko i oscyluje blisko wartosci zadanej,
oznacza to, ze wzmochienie proporcjonalne jest zbyt wysokie. Jesli system reaguje powoli i osiggniecie
wartosci zadanej wymaga czasu, oznacza to, ze wzmochienie proporcjonalne jest zbyt niskie i nalezy je
zwiekszyd. W przypadku, gdy zmienna procesowa nie osiggnie wymaganej wartosci (wartosci zadanej),
nalezy dostosowac¢ wzmocnienie catkujgce.

Jako podsumowanie tego przewodnika, schemat potgczen CFW-11 dla aplikacji regulatora PID, a takze
ustawienie parametréw uzytych w tym przyktadzie, sa przedstawione ponizej.
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4-20 mA

Wartos¢ zadana

przez Al

15| DI
17| DI3
DI4
COM
24 \VCC
DGND

Al1+
Al1-
-REF

Al2+

Wartos¢ zadana za
pomoca klawiatury

CFW-11 WYL Wk
10
20]
3O
4O

S1

16
12]
13
E
1| +REF
2]
3
4]
15 |
6

Al2-

IPE[R[s[T[U]Vv|w|PE

Tarcza

Przetwornik

cisnienia

0-25 bar

DI1 - Uruchom / Zatrzymaj
DI3 - Reczny / Automatyczny
Dl4 - Ogdlne zezwolenie

Proces

Rysunek 22.3: Przyktad zastosowania CFW-11 jako regulatora PID

Tabela 22.2: Ustawienia parametrow dla przedstawionego przyktadu

Opis

Wybor funkgji regulatora PID

Typ dziatania PID (bezposredni)

Wejscie sprzezenia zwrotnego Al2

Typ sygnatu A2 (4 do 20 mA)

\Wzmocnienie wejscia Al2

Przesuniecie wejscia Al2

Zmienny wspodtczynnik skali procesu

Przetwarzanie zmiennej przecinka dziesietnego (wxy.z)

Dziatanie w odlegtych miejscach

Wybdr referencji (HMI)

Wartos¢ zadana PID

Strefa martwa (Wt.)

Wybodr parametru odczytu 1 (wartos¢ zadana PID)

Wybdr parametru odczytu 2 (zmienna procesowa)

Wybdr parametru odczytu 3 (predkosc¢ silnika)

P0525 ustawienie automatyczne (Wt.)

Zdalny wybor uruchomienia/zatrzymania (DIx)

Funkcja DI1 (Uruchom/Zatrzymaij)

Funkcja DI3: Reczny/Automatyczny

Funkcja DI4 (ogdlne zezwolenie)

Funkcja wejscia Al2 (zmienna procesowa)

\Wzmocnienie proporcjonalne PID

Wzmochnienie catkowe PID

P

R e —

s &e————

Te T

Linia Przetgcznik
izolujgcy
Parametr

P0203 = 1
P0527 = 0
P0524 =10
P0238 = 1
P0237 = 1,000
P0239 = oM
P0528 = 250
P0529 = 1M
P0220 = 1
P0222 =0
P0525 =80 %
P0230 = 1
P0205 = 10@
P0206 = 9@
P0207 = 2@
P0536 = 1M
P0227 =10
P0263 = 1M
P0265 = 22@
P0266 = 2
P0236 = 3@
P0520 = 1,000
P0521 = 0,043M
P0522 = 0,000

Wzmochnienie réznicowe PID

M Parametry juz ustawione fabrycznie.
@ Parametr konfigurowany automatycznie przez falownik.
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22.3 TRYB USPIENIA

Tryb uspienia jest przydatnym zasobem do oszczedzania energii podczas korzystania z regulatora PID.
Patrz Rysunek 22.2 na stronie 22-4.

W wielu aplikacjach PID energia jest marnowana poprzez utrzymywanie minimalnej predkosci obrotowe;
silnika, gdy na przyktad cisnienie lub poziom w zbiorniku stale rosnie.

Tryb uspienia dziata razem z funkcja wytaczenia predkosci zerowe;.

Aby aktywowac tryb uspienia, nalezy wtgczy¢ blokade predkosci zerowej poprzez zaprogramowanie P0217
=1 (On). Warunek wyfgczenia jest taki sam, jak w przypadku wytgczenia predkosci zerowej bez PID. Patrz
Sekcja 14.6 LOGIKA PREDKOSCI ZEROWEJ [35] na stronie 14-10.

Jednak ustawienie P0291 musi by¢ nastepujgce: P0O133 < P0291 < P0134. Patrz Rysunek 22.2 na stronie
22-4,

Aby wyjs¢ z trybu uspienia (wybudzenia) w automatycznym trybie PID, oprécz warunku zaprogramowanego
w P0218, konieczne jest, aby btad PID (réznica miedzy wartoscig zadang a zmienng procesowa) byt wiekszy
niz wartos¢ zaprogramowana w P0535.

NIEBEZPIECZENSTWO!
W trybie uspienia silnik moze obrdcic¢ sie w dowolnym momencie ze wzgledu na warunki procesu.

Jesli zachodzi potrzeba obstugi silnika lub wykonania jakichkolwiek czynnosci konserwacyjnych,
nalezy odtgczy¢ zasilanie od falownika.

22.4 EKRANY TRYBU MONITOROWANIA

Gdy uzywany jest regulator PID, ekran trybu monitorowania mozna skonfigurowac tak, aby wyswietlat gtdwne
zmienne w postaci liczbowej lub jako wykres stupkowy, z odpowiednimi jednostkami inzynieryjnymi.
Przyktad klawiatury (HMI) z taka konfiguracja mozna zobaczy¢ w Rysunek 22.4 na stronie 22-8, gdzie
wyswietlane sg zmienne procesowe i wartosci zadane, obie w BAR, oraz predkos¢ obrotowa silnika w obr./
min.. Patrz Rozdziat Motor Rated Frequency na stronie 12-18.

[ Run cLOC SEren | (Bieo cLoC | SErem)
bz l =

CETN | = bar

rem [ - SEE e
\ | 16:56 | Meru | [ 16:54 [ Merw |

Rysunek 22.4: Przyktad klawiatury (HMI) w trybie monitorowania dla funkcji requlatora PID

L

.8 bar

4]

L
o

.

i

i
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22.5 PODLACZENIE 2-PRZEWODOWEGO PRZETWORNIKA

W konfiguracji 2-przewodowej sygnat przetwornika i jego zasilanie majg te same przewody. Rysunek 22.5
na stronie 22-9 ilustruje ten typ potaczenia.

15| DI Warto$é zadana za
17 | DI3 pomoca klawiatury
18] DI4
—112 | COM
N—{13 |24 VCC CFW-11 WYL, Wk
§—[TT] DGO n
T | +REF o]
o A+ St
B =
7 -REF 4L
Proces Prcziz:/i\;cr)]rigik \_E Al2+
_| L6 |A2-  [PE[R[S[T]U]V [W[PE]

Rysunek 22.5: Podlgczenie 2-przewodowego przetwornika do CFW-11

22.6 PARAMETRY

Parametry zwigzane z regulatorem PID [46] sg teraz opisane w szczegdtowej formie.

P0040 - Zmienna Procesowa PID

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

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Jest to parametr tylko do odczytu, ktory przedstawia w procentach wartos¢ zmiennej procesowej regulatora
PID.

P0041 - Wartosé¢ Zadana PID

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

Wiasciwosci: RO

Dostep do grup za | 01GRUPYPARAMETROW

pOéredniCtWem interfejsu HMI: |_ 46 Regulator PID

Opis:
Jest to parametr tylko do odczytu, ktdry przedstawia w procentach wartos¢ nastawy (odniesienia) regulatora
PID.
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P0203 - Wybor Funkcji Specjalnej

Regulowany Zakres: 0 = Brak Ustawienie O
1 = Regulator PID Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPYPARAMETROW |

pOérednictWem interfejsu HMI: |_| 46 Regulador PID |

Opis:

Umozliwia uzycie specjalnej funkcji regulatora PID, gdy jest ustawiona na 1.

Gdy wartos¢ P0203 zostanie zmieniona na 1, nastepujace parametry zostang zmienione automatycznie:

]

]

]

P0205 = 10 (Wybor parametru odczytu 1).

P0206 = 9 (Wybodr parametru odczytu 2).

P0207 = 2 (Wybor parametru odczytu 3).

P0223 = 0 (DO PRZODU/ODWROC Wybdr - sytuacja lokalna: zawsze do przodu).
P0225 = 0 (Wybodr JOG - sytuacja LOKALNA: wytgczone).

P0226 = 0 (DO PRZODU/ODWROC Wybdr - sytuacja ZDALNY: zawsze DO PRZODU).
P0228 = 0 (Wybdr JOG - ZDALNY Sytuacja: Wytgczone).

P0236 = 3 (Funkcja sygnatu Al2: Zmienna procesowa).

P0265 = 22 (Funkcja DI3: Reczny/Automatyczny).

Po wiaczeniu funkcji regulatora PID funkcje JOG i FWD/REV staja sie nieaktywne. Polecenia wigczenia i
uruchomienia/zatrzymania sg zdefiniowane w P0220, P0224 i PO227.

P0520 -

Wzmochnienie Proporcjonalne PID

P0521 - Catkowite Wzmochnienie PID

Regulowany 0,000 do 7,999 Ustawienie P0520 = 1,000

Zakres:

Fabryczne: P0521=0,043
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P0522 - Wzmocnhienie Réznicowe PID

Regulowany Zakres: 0,000 do 3,499 Ustawienie 0,000
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Parametry te definiujg wzmocnienia funkcji regulatora PID i musza by¢ dostosowane do kontrolowanej aplikacii.

Przyktady ustawien poczatkowych dla niektorych aplikacji przedstawiono w Tabela 22.3 na stronie 22-11.

Tabela 22.3: Sugestie dotyczace ustawieri wzmocnienia regulatora PID

Zyski
llosé Proporcjonalny | Integralny Réznica
P0520 P0521 P0522
Cisnienie w ukfadzie pneumatycznym 1 0,043 0,000
Przeptyw w uktadzie pneumatycznym 1 0,037 0,000
Cisnienie w uktadzie hydraulicznym 1 0,043 0,000
Przeptyw uktadu hydraulicznego 1 0,087 0,000
Temperatura 2 0,004 0,000
Poziom 1 Patrz uwaga 0,000
N
NOTATKA!
W przypadku sterowania poziomem, ustawienie wzmocnienia catkowego bedzie zaleze¢ od
czasu, jaki zajmie zbiornikowi przejscie od minimalnego dopuszczalnego poziomu do pozadanego
poziomu, w nastepujgcych warunkach:
1. W przypadku dziatania bezposredniego czas musi by¢ mierzony przy maksymalnym przeptywie
wejsciowym i minimalnym przeptywie wyjsciowym.
2. W przypadku dziatania odwrotnego czas musi by¢ mierzony przy minimalnym przeptywie
L wejsciowym i maksymalnym przeptywie wyjsciowym. )

Nastepnie przedstawiono wzdr do obliczania wartosci poczatkowej P0O521 w funkgji czasu reakcji systemu:
P0521 =0,02/t

Gdzie t = czas (w sekundach).

P0523 - Czas Rampy PID

Regulowany Zakres: 0,0 do 999,0 s Ustawienie 3,0s
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Ten parametr reguluje czas rampy wartosci zadanej uzywanej w funkcji regulatora PID. Rampa zapobiega
nagtym przejsciom wartosci zadanej do regulatora PID.

Czas ustawiony fabrycznie (3,0 s) jest zwykle odpowiedni dla wiekszosci aplikacii, takich jak te wymienione w
Tabela 22.3 na stronie 22-11.

CFW-11 | 22-11



Regulator PID [46]

P0524 - Wybor Sprzezenia Zwrotnego PID

Regulowany Zakres: 0=Al Ustawienie 1
1=A2 Fabryczne:
2=AI3
3=Al4

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Wybiera wejscie sprzezenia zwrotnego regulatora (zmienng procesowa).

Po wybraniu wejscia sprzezenia zwrotnego nalezy zaprogramowac funkcje wybranego wejscia w P0231 (dla
Al1), P0236 (dla Al2), P0241 (dla Al3) lub P0246 (dla Al4).

P0525 - Wartos¢é Zadana PID Z Klawiatury

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

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPYPARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Ten parametr umoZzliwia ustawienie wartosci zadanej regulatora PID za pomoca przyciskdw HMI, pod warunkiem,

ze P0221 = 0 lub P0222 = 0 i jesli dziata on w trybie automatycznym. W przypadku pracy w trybie recznym
odniesienie za pomoca klawiatury (HMI) jest regulowane za pomoca parametru PO121.

Wartos¢ P0525 jest utrzymywana na ostatnio ustawionej wartosci (zapasowej) nawet po wytgczeniu lub
odfaczeniu zasilania od falownika (z P0120 = 1 - Aktywny). W tym przypadku wartos¢ P0525 jest zapisywana w
pamieci EEPROM, gdy wykryty zostanie stan podnapiecia na tgczu DC.

P0527 - Typ Akcji PID

Regulowany Zakres: 0 = Bezposredni Ustawienie 0
1 = Odwrdcony Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
L 46 Regulator PID

Opis:
Typ dziatania PID musi by¢ wybrany jako ,Bezposredni”, gdy konieczne jest zwiekszenie predkosci silnika w celu
zwiekszenia zmiennej procesowej. W przeciwnym razie nalezy wybrac¢ opcije ,Rewers”.

Tabela 22.4: \Wybor akcji PID

Predkos¢ silnika Zmienna procesowa Wybierz
Zwigkszenia Bezposrednio
Zwiekszenia WI? . Z I. il
Zmniejsza sie Rewers

Ta cecha rézni sie w zaleznosci od procesu, ale akcja bezposrednia jest czesciej wykorzystywana.
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W procesach kontroli temperatury lub poziomu ustawienie typu dziatania bedzie zaleze¢ od konfiguraciji. Na
przyktad: przy kontroli poziomu, jesli falownik dziata na silnik, ktory pobiera ptyn ze zbiornika, dziatanie bedzie
odwrotne, poniewaz gdy poziom wzrosnie, falownik musi zwiekszy¢ predkos¢ siinika, aby go zmniejszy¢. W
przypadku, gdy falownik dziata na silnik, ktéry wlewa ptyn do zbiornika, dziatanie bedzie bezposrednie.

P0528 - Wspoétczynnik Skali Zmiennej Procesowej

Regulowany 1 do 9999 Ustawienie 1000
Zakres: Fabryczne:
P0529 - Punkt Dziesietny Zmiennej Procesowej
Regulowany Zakres: 0 = wxyz Ustawienie 1

1 =wxy.z Fabryczne:

2 = WX.yz

3 = W.xyz
Wiasciwosci:
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Parametry te definiujg sposob wyswietlania zmiennej procesowej (PO040) i wartosci zadanej PID (PO041).

Parametr P0529 okresla liczbe miejsc dziesietnych po kropce.

Parametr P0528 nalezy jednak wyregulowac w nastepujgcy sposob:

/ P0529
PO528 — Wskazanie procesu V. FS x (10) ,

Wejscie analogowe Wzmocnienie

Gdzie: Process V. F. S. Indication = wartos¢ petej skali zmiennej procesowej, ktéra odpowiada 10 V/20 mA na
wejsciu analogowym uzywanym jako sprzezenie zwrotne.

Przyktad 1 (przetwornik cisnienia 0-25 bar - wyjscie 4-20 mA):

- Pozadane wskazanie: 0 do 25 bar (F.S.).

- Wejscie sprzezenia zwrotnego: Al3.

- Wzmocnienie Al3: P0242 = 1,000.

- Sygnat Al3: P0243 = 1 (4 do 20 mA).

- P0529 = 0 (bez migjsca dziesietnego po kropce).

Przykfad 2 (ustawienia fabryczne):

- Pozadane wskazanie: 0,0 % do 100,0 % (F.S.).
- Wejscie sprzezenia zwrotnego: Al2.

- Wzmocnienie Al2: P0237 = 1,000.

- P0529 = 1 (jedno miejsce dziesietne po kropce).

100,0 x (10)'

Pos2g = 0 XUE
Tooo - 1000
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P0530 - Inzynieria Zmiennych Procesowych Jednostka 1

P0531 - Inzynieria Zmiennych Procesowych Jednostka 2

P0532 - Inzynieria Zmiennych Procesowych Jednostka 3

Regulowany Zakres: 32 do 127 Ustawienie P0530 = 37
Fabryczne: P0531 =32
P0532 = 32
Wiasciwosci:
Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:

Jednostka inzynieryjna zmiennej procesowej skiada sie z trzech znakdéw, ktdre zostang zastosowane do
wskazania parametréw P0040 i PO041. Parametr PO530 definiuje znak najbardziej wysuniety na lewo, P0O531 -
Srodkowy, a P0532 - najbardziej wysunigty na prawo.

Znaki, ktére mozna wybrac, odpowiadaja kodom ASCIl od 32 do 127.

Przykfady:
A B ..., Y Z a b .., vy z 0 1, ., 9 # & % ( ) * +
-Aby wskazac¢ ,bar”: -Aby wskazac "%":

P0530 = ,b” (98) P0530 = "%" (37)

P0531 = ,a” (97) P0531 =" " (32)

P0532 = ,r" (114) P0532 =" " (32)

P0533 - Zmienna Procesowa PVXx

P0534 - Zmienna Procesowa PVy

Regulowany Zakres: 0,0 do 100,0 % Ustawienie P0533 =90,0 %
Fabryczne: P0534 = 10,0 %

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Parametry te sg uzywane w funkcjach wyjs¢ cyfrowych/przekaznikowych w celu sygnalizacji/alarmu i beda
wskazywac:

Zmienna procesowa > VPX |
Zmienna procesowa < VPy

Wartosci sg wyrazone w procentach petnej skali zmiennej procesowe;:

( )P0529

PO040 = 0
Pogag X 100 %
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P0535 - Obudz sie Band

Regulowany Zakres: 0 do 100 % Ustawienie 0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za 01 GRUPY

posrednictwem interfejsu HMI: | PARAMETROW
L 46 Regulator PID |

Opis:

Parametr P0O535 dziata razem z parametrem P0218 (Condition to Leave the Zero Speed Disable), dajgc
dodatkowy warunek pozostawienia wytaczenia predkosci zerowej. Dlatego konieczne jest, aby btad PID (réznica
miedzy wartoscig zadang a zmienng procesowg) byt wyzszy niz wartos¢ zaprogramowana w P0535, aby
falownik ponownie uruchomit silnik.

P0536 - P0525 Ustawienie Automatyczne

Regulowany Zakres: 0 =WYL Ustawienie 1
1=Wt Fabryczne:

Wiasciwosci: CFG

Dostep do grup za | 01 GRUPY PARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:

Gdy wartos¢ zadana regulatora PID jest ustawiona za pomoca klawiatury (HMI) (P0221/P0222 = 0) i PO536 = 1
(On), poprzez komutacje z recznej na automatyczng wartos¢ zmiennej procesowej (P0040) zostanie zatadowana
do P0525. W ten sposob unika sie oscylacji PID podczas komutacji z trybu recznego na automatyczny.

P0538 - Histereza VPx/VPy

Regulowany Zakres: 0,0do 5,0 % Ustawienie 1,0 %
Fabryczne:

Wiasciwosci:

Dostep do grup za | 01GRUPYPARAMETROW |

posrednictwem interfejsu HMI: |_| 46 Regulator PID |

Opis:
Zaprogramowana warto$¢ histerezy bedzie uzywana w nastepujgcych funkcjach wyjs¢ cyfrowych i
przekaznikowych:
Funkcja: PO2xy = (22) Zmienna procesowa > Vpx, oraz
P02xy = (23) Zmienna procesowa < Vpy.
Gdzie: Vpx = P0533 + P0538; Vpy = P0534 + P0538, i P02xy = P0275,..., P0280.
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Regulator PID [46]

22.7 POMOC AKADEMICKA

Kontroler zaimplementowany w CFW-11 jest typu akademickiego. Rownania charakteryzujgce Academic PID,
ktory jest podstawg algorytmu tej funkcii, sg przedstawione ponize;.
Funkcja transferu w akademickim regulatorze PID dominacji czestotliwosci wynosi:

y(s)=Kpxes)x[1+ + sTd]

Zastepujac integrator sumg, a pochodng przyrostowym ilorazem, otrzymujemy przyblizenie dla dyskretnego
réwnania transferu (rekurencyjnego) przedstawionego ponizej:

y(kTa) = y(k-1)Ta + Kp[(e(KTa) - e(k-1)Ta) + Kie(k-1)Ta + Kd(e(kTa) - 2e(k-1)Ta + e(k-2)Ta)]

Byc¢:
Kp (wzmocnienie proporcjonalne): Kp = P0520 x 4096.
Ki (wzmocnienie catkowe): Ki = P0521 x 4096 = [Ta/Ti x 4096].
Kd (wzmocnienie réznicowe): Kd = P0522 x 4096 = [Td/Ta x 4096].
Ta = 0,02 s (czas probkowania regulatora PID).
SP*: wartosé referencyjna, ma maksymalnie 13 bitéw (od 0 do 8191).
X: zmienna procesowa (lub sterowana), odczytywana za pomocg jednego z wejs¢ analogowych (Alx), ma
maksymalnie 13 bitéw.
y(kTa): Rzeczywiste wyjscie PID ma maksymalnie 13 bitow.
y(k-1)Ta: Poprzednie wyjscie PID.

e(kTa): btad rzeczywisty [SP*(K) - X(K)].

e(k-1)Ta: poprzedni btad [SP*(k-1) - X(k-1)].

(

k-1)
e(k-2)Ta: btad dwie probki wczesniej [SP*(k-2) - X(k-e2)].
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