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WARNING! ﬂTTENIIUINE‘
~  Carefully read the manual before the installation or use. A Leggere attentamente il manuale prima dell'utilizzo e l'installazione. &
—  This equipment is to be installed by qualified personnel, complying to current standards, to avoid - Questi apparecchi devono essere installati da personale qualificato, nel rispetto delle vigenti normative
damages or safety hazards. impiantistiche, allo scopo di evitare danni a persone o cose.
- Before any maintenance operation on the device, remove all the voltages from measuring and supply inputs and short- - Prima di qualsiasi intervento sullo strumento, togliere tensione dagli ingressi di misura e di alimentazione e
circuit the CT input terminals. cortocircuitare i trasformatori di corrente.
- The manufacturer cannot be held responsible for electrical safety in case of improper use of the equipment. - Il costrutiore non si assume responsabilita in merito alla sicurezza eletirica in caso di utilizzo improprio del dispositiva
~  Products illustrated herein are subject to alteration and changes without prior notice. Technical data and descriptions in - | prodotti descritti in questo documento sono suscettibili in qualsiasi momento di evoluzioni o di modifiche. Le
the documentation are accurate, to the best of our knowledge, but no liabilities for errors, omissions or contingencies descrizioni ed i dati a catalogo non possono pertanto avere alcun valore contrattuale.
arising there from are accepted. - Un interruttore o disgiuntore va compreso nell'impianto elettrico dell'edificio. Esso deve trovarsi in stretta vicinanza
— Acircuit breaker must be included in the electrical installation of the building. It must be installed close by the dell'apparecchio ed essere faciimente raggiungibile da parte dell'operatore. Deve essere marchiato come il dispositivo di
equipment and within easy reach of the operator. It must be marked as the disconnecting device of the equipment: interruzione dell'apparecchio: IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2.
IEC/EN 61010-1 §6.11.2. —  Pulire 'apparecchio con panno morbide, non usare prodotti abrasivi, detergenti liquidi o solventi.
~  Clean the device with a soft dry cloth; do not use abrasives, liquid detergenis or solvents.
ATTENTION ! UWAEN
~  Lire attentivement le manuel avant toute utilisation et installation. A Przed uzyciem | instalacja urzadzenia nalezy uwaznie przeczytac niniejsza instrukcje. &
— Ces appareils doivent étre installés par un personnel qualifié, conformément aux normes en vigueur en - W celu uniknigcia obrazen osob lub uszkodzenia mienia tege typu urzadzenia musza by¢ instalowane przez
matiére d'installations, afin d'éviter de causer des dommages & des personnes ou choses. wykwalifikowany personel, zgodnie z obowigzujacymi przepisami.
~ Avant toute intervention sur l'instrument, mettre les entrées de mesure et d'alimentation hors tension et court-circuiter - Przed rozpoczgciem jakichkolwiek prac na urzadzeniu nalezy odlaczy¢ napigcie od wejsc pomiarowych i zasilania oraz zewrze¢
les transformateurs de courant. zaciski przekfadnika pradowego.
- Le constructeur n'assume aucune responsabilité quant 4 la sécurité électrique en cas d'utilisation impropre du ~  Producent nie przyjmuje na siebie odp Inosci za bezpieczenstwo eleklryczne w przypadku niewlasciwego uzylkowania
dispositif. urzadzenia.
~ Les produits décrits dans ce document sont susceptibles d'évoluer ou de subir des modifications & n'importe quel - Produkty opisane w niniejszym dokumencie moga byc w kazdej chwili udoskonalone lub zmodyfikowane. Opisy oraz dane
moment. Les descriptions et caractéristiques techniques du catalogue ne peuvent donc avoir aucune valeur katalogowe nie moga miec w zwiazku z tym zadnej wartosci umownej.
contractuelle. - Winslalacji elekirycznej budynku nalezy uwzglednic przefacznik lub wytacznik automatyczny. Powinien on znajdowac sig w
- Uninterrupteur ou disjoncteur doit étre inclus dans I'installation électrique du batiment. Celui-ci doit se trouver tout bliskim sasiedztwie urzadzenia i by¢ latwo osiagalny przez operatora. Musi byé oznaczony jako urzadzenie sluzace do wylaczania
prés de I'appareil et 'opérateur doit pouvoir y accéder facilement. |l doit étre marqué comme le dispositif d'interruption urzadzenia: IEC/ EN 61010-1§ 6.11.2.
de I'appareil : IEC/ EN 61010-1§6.11.2 - Urzadzenie nalezy czyscic migkka szmatka, nie stosowac Srodkow $ciernych, plynnych detergentow lub rozpuszczalnikow.
~ Neftoyer I'appareil avec un chiffon doux, ne pas utiliser de produits abrasifs, détergents liquides ou solvants
ACHTUNG! B
~  Dieses Handbuch vor Gebrauch und Installation auimerksam lesen. : i : f . E
~ Zur Vermeidung von Persanen- und Sachschéden diirfen diese Gerate nur von qualifiziertem - HRWMERD . RTEHNEEFEH.
Fachpersonal und unter Befolgung der einschldgigen Vorschriften installiert werden « FEFAEHEEARBERIATHREARECRE  MESEAMRTRELEN.
xgzjsecdhe"ngﬂlééggnﬂ am Instrument die Spannungszufuhr zu den Messeingéngen trennen und die Stromwandler . HEERFEAEPRFN . FESNESASTHAEEANSFESE  FEE CT BAK,
~  Bei zweckwidrigem Gebrauch der Vorrichtung Gbernimmt der Hersteller keine Haftung fiir die elektrische Sicherheit. « BEETAREGREATYHSBNOUNELHE
—  Die in dieser Broschiire beschriebenen Produkte kbnnen jederzeit weiterentwickelt und gedndert werden. Die im Katalog e . ST ; 3
enthaltenen Beschreibungen und Daten sind daher unverbindlich und ohne Gewéhr. o MARNGTATRAARE , TR SIS TAREAREREN RN R
- In die elekirische Anlage des Gebdudes ist ein Ausschalter oder Trennschalter einzubauen. Dieser muss sich in TR, EREAETENEASHRTAN,
unmittelbarer Nihe des Geréts befinden und vom Bediener leicht zugénglich sein. Er muss als Trennvorrichtung fiir das . REGNRSERSIRANSE. NEESACRERTORASPREAMBRILS . SZEKER
Geral gekennzeichnet sein: IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2. ¥ Y Y
~  Das Gerét mit einem weichen Tuch reinigen, keine Scheuermittel, Fliissigreiniger oder Losungsmittel verwenden. FIERERFMEFLE - IECEN61010-1 §6.11.2
« WERZNSTHAMNEICE  ODERFEN. RERLEN.
AIJVERTENCIA n PEDYNPEXAEHHE!
Leer atentamente el manual antes de instalar y utilizar el regulador. A Mpexae Yem NPUCTYNATL K MOHTAY KM SKCMTYaTALMM YCTPOHCTEE, BHUMATENLHO O3HAKOMETECH C OACPKaHUEM A
—  Este dispositivo debe ser instalado por personal cualificado conforme a la normativa de instalacion HACTORLLErD PYKOBOACTBA.
vigente a fin de evitar dafios personales o materiales. - Bo naliexanne TPaBM MK MATEPMANBHOTD YLWEPGa MOHTAX AONKEH CYLIECTBNATLCA TONBKO KBANAHLMPOBAHHBIM NEPCOHANOM
~  Antes de realizar cualquier operacion en el dispositivo, desconectar la corriente de las entradas de alimentacién y B COCTBETCTBUM C AEACTBYIOLMMA HOPMATHBAMHN
medida, y cortocircuitar los transformadores de corriente. - [Nepeq nposeaeHvem MobLx patoT no TexHruECKaMy 0BCIYHHBAHIIO YCTPOMCTBA HEOBXOMMO 0DECTOHHTE BCE MaMEPHTENEHbIE
~ El fabricante no se responsabilizard de la seguridad eléctrica en caso de que el dispositive no se utilice de forma 1 MHTAIOLYVE BXOHBIE KOHTAKTBI, @ TAKAE 3AMEHYTb HAKOPOTKO BXOAHLIE KOHTAKTL! TpaHChopmaropa Toka (TT).
adecuada. = ﬂpGH3BGDMTEﬂb HE HECET OTBETCTBEHHOCT 28 DBecnedeHre QHBKTpﬂﬁeSDHHCHOETM B CNy48e HEHANNEXALLErO MCNonNbL30BaHNA
— Los productos descritas en este documento se pueden actualizar o modificar en cualquier momento. Por consiguiente, yeTpoiicTea.
las descripciones y los datos técnicos aqui contenidos no tienen valor contractual. ~  /38enuA, ONMCaHHLIE B HACTOALUEM JOKYMEHTE, B MKOBOM MOMEHT MOTYT NOABEPTHYTLCA MIMEHEHHAM MM
~ Lainstalacion eléctrica del edificio debe disponer de un interruptor o disyuntor. Este debe encontrarse cerca del VYCOBEPWEHCTEOBAHHAM. [103TOMY KATAINOAHbIE JaHHbIE W OMCAHNA HE MOTYT PACCMATPHBATLCA KaKk ASACTBUTENbHBIE G TOUKH
dispositivo, en un lugar al que el usuario pueda acceder con facilidad. Ademas, debe llevar el mismo marcado que el IPEHIA KOHTPAKTOB
interruptor del dispositivo (IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2). —  3nexTpHdeckan ceTb 34aHKR SOMKHA BbiTh OCHALLEHE ABTOMATHYECKAM ELIETIGYATENEM, KOTOPLIA J0MKEH ObiTh PACTIONOKEH
— Limpiar el dispositivo con un trapo suave; no utilizar productos abrasives, detergentes liguidos ni disolventes. 86n1av 0Gopya0BaHKA B Npeaenax A0CTyNa oneparopa. ABTOMATHUECKHIA BLIKNKMATENb A0NKEH BbiTh NPOMAPKVPOBAH Kak
oTKYaKLLee yeTpoitcTeo obopyaosanma: IEC /EN 61010-1 §6.11.2
—  O4MCTKY YCTPOHCTBA NPOM3BOAMTE G NOMOLLLID MATKOR CYXOM TKaHW, Ge3 npuMeHeHHs aBpaavBHLIX MaTEPHaNOB, KHOKAX
MOHOLLHX CPEACTE MNH PACTBOpHTENEH.
uPDZORNENi DIKKAT-
MNavod se pozomé protléte, nez zaénele regulator instalovat a pouZivat. A Montaj ve kullanimdan Gnee bu el kitabini dikkatlice okuyunuz. A
— Tato zafizeni smi instalovat kvalifikovani pracovnici v souladu s platnymi pfedpisy a normami pro predchazeni - Bu aparatiar kisilere veya nesnelere zarar verme ihtimaline kars: yiirlrlikte olan sistem kurma normlarina gére
(irazl osob ¢i poskozeni véci, kalifiye personel tarafindan monte edimelidirier
- Pred jakymkoli zasahem do pfistroje odpojte méfici a napajeci vstupy od napéti a zkralujle transformalory proudu. - Aparala {cihaz) herhangi bir miidahalede bulunmadan dnce dlglim giriglerindeki gerilimi kesip akim transformaldrerinede kisa
- Vrobce nenese odpovédnost za eleklrickou bezpetnost v pripadé nevhodného pouZivani regulatoru. devre yaplinniz.
— Vyrobky popsané v fomto dokumentu mohou kdykoli projit Gpravami & dal3im vyvojem. Popisy a Gdaje uvedené v katalogu nemaji - Uretici aparatin hatall kullanimindan kaynaklanan elekiriksel givenlige ait sorumluluk kabul etmez.
proto Zadnou smiuvni hodnotu, - Bu dokiimanda tarif edilen Uriinler her an evrimlere veya degisimlere agikiir. Bu sebeple katalogdaki tarif ve degerler herhangi bir
- Spinat & odpojovad je nutno zabudovat do elektrického rozvodu v budové. Museji byt nainstalované v I&sne blizkosli pristroje a badlayici degeri haiz degildir.
snadno dostupné pracovniku obsluhy. Je nutno ho oznadit jake vypinaci zafizeni prisiroje: IEC/ EN 61010-1§6.11.2 —  Binann elektrik sisteminde bir anahtar veya salter bulunmalidir. Bu anahlar veya salter operatdriin kolaylikla ulagabilecedi yakin
- Pristroj éistéte mékkou utérkou, nepouzivejte abrazivni produkty, tekuta Gistidia &i rozpoustédia, bir yerde olmalidir, Aparati (cihaz) devreden gikartma gorevi yapan bu anahtar veya salterin markasi: IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2.
- Aparali (cihaz) sivi deterjan veya solvent kullanarak yumusak bir bez ile siliniz agindinet lemizlik Uriinleri kullanmayniz.
AVERTIZARE!

Ciiti cu atentie manualul inainte de instalare sau utilizare. A
Acest echipament va fi instalat de personal calificat, n conformitate cu standardele actuale, pentru a evila

deleriorari sau pencolele

Inainte de efectuarea oricarei operafjuni de Tntrefinere asupra dispozitivului, indepartali loate tensiunile de la inlrarile de masurare
si de alimentare si scurtcircuitali bomele de intrare CT.

Producatorul nu poale fi considerat responsabil pentru siguranta elecirica in caz de ulilizare incorecta a echipamentului,
Produsele ilustrate in prezentul sunt supuse modificarilor si schimbarilor fard notificare anterioard. Datele tehnice $i descrierile din
documentatie sunt precise, in masura cunostintelor noastre, dar nu se accepta nicio raspundere pentru erorile, omiterile sau
evenimentele neprevazute care apar ca urmare a aceslora

Trebuie inclus un disjunctor in instalafia electrica a cléadirii. Acesta trebuie instalat aproape de echipament si intr-o zona ugor
accesibila operatorului. Acesta trebuie marcat ca fiind dispozitivul de deconectare al echipamentului: IEC/EN 61010-1 § 6.11.2.
Curatali instrumentul cu un material textil moale si uscat; nu utilizali substanie abrazive, detergentj lichizi sau solventj.
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1. Warunki bezpieczenstwa

1.1. Przeznaczenie napedu

Napedy VLB3 sg przeznaczone do sterowania silnikami niskiego napiecia w aplikacjach komercyjnych
i profesjonalnych, w zakresie zgodnym ze specyfikacja techniczng napedu.

1.2. Przyktady niewtasciwego uzytkowania

e Uruchomienie napedu w przypadku widocznych uszkodzen lub w przypadku, gdy jakiekolwiek
uszkodzenia widoczne sg na wyswietlaczu urzadzenia.

e Uruchomienie nie w petni zamontowanego napedu.
e Samodzielnie modyfikacje sprzetowe lub programowe.
e Korzystanie z akcesoriow, ktére nie sg wtasciwe dla napedu VLB3.

e Uzytkowanie napedu bez stosowania oston zabezpieczajgcych lub niezgodnie ze specyfikacja
techniczna.

e Uzytkowanie napedu w warunkach zagrozenia wybuchem

Powyzsza lista przedstawia jedynie niektére z przyktadéw niewtasciwego uzycia napedu; nie jest ona
kompletna i nie ogranicza sie do wymienionych przyktaddw.

1.3. Wykwalifikowany personel

Zgodnie z normami krajowymi i miedzynarodowymi, naped VLB3 moze by¢ obstugiwany jedynie przez
wykwalifikowany personel. Za wykwalifikowany personel uwaza sie osoby, ktére:

e  Zapoznaty sie z niniejszg instrukcjg obstugi
e S3zaznajomione ze sposobem instalacji, montazu, uruchamiania oraz obstugi napedu VLB3
e Posiadajg odpowiednie kwalifikacje

e Znajg zasady bezpiecznej pracy oraz procedury blokowania/oznaczania (LockOut/TagOut) w celu
stworzenia bezpiecznego stanowiska pracy

e Znajg i stosujg wszystkie regulacje dot. zapobiegania wypadkom, tj. wszystkie przepisy i dyrektywy
obowigzujgce w miejscu stosowania napedu

1.4. Stowaisymbole ostrzegawcze

Ponizszy symbol oraz stowa ostrzegawcze zostaty uzyte w niniejszej instrukcji w celu pokreslenia
zagrozen oraz waznych informacji:

Symbol alarmu bezpieczeristwa jest czescig komunikatu bezpieczenstwa i stuzy do
ostrzegania o potencjalnych zagrozeniach

A\ NIEBEZPIECZENSTWO! (DANGER)

NIEBEZPIECZENSTWO! wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktdra, jezeli nie zostang zastosowane odpowiednie
srodki zapobiegawcze, grozi Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

/\ OSTRZEZENIE! (WARNING)

OSTRZEZENIE! wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jezeli nie zostana zastosowane odpowiednie $rodki
zapobiegawcze, moze grozi¢ $miercig lub powaznymi obrazeniami.
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/\ UWAGA! (CAUTION)
UWAGA! wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jezeli nie zostang zastosowane odpowiednie srodki
zapobiegawcze, moze grozi¢ niewielkimi lub umiarkowanymi obrazeniami.

WAZNE! wskazuje na sytuacje, ktéra moze spowodowac uszkodzenie mienia.

n Ten symbol oznacza wazng uwage lub wskazowke, ktéra umozliwia bezawaryjng, bezproblemowa prace.

Ten symbol oznacza odwotanie do konkretnej strony lub odniesienie do innej instrukcji napedu VLB3.

1.4.1. Elementy komunikatu bezpieczenstwa
Zagrozenie porazeniem € Rodzaj i zrodio niebezpieczenstwa.
Moze grozi¢ $miercig lub powaznymi € Konsekwencje niepodjecia stosownego dziatania.
obrazeniami.
»  Wszystkie prace powinny by¢ € Srodki zapobiegawcze.
wykonywane w stanie
beznapigciowym.
»

1.5. Objasnienie oznaczen

Rys. 1: Oznaczenia ostrzegawcze VLB3
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Nalezy zapoznac sie z ponizszymi oznaczeniami produktu:

Oznaczenie |Opis

Zagrozenie porazeniem
Po odfaczeniu zasilania od napedu, kondensatory pozostajg natadowane przez czas podany na
panelu przednim urzadzenia! Przed dotknieciem napedu nalezy odczeka¢ do uptywu tego czasu!

Wysoki prad uptywu
Ten produkt moze powodowac pojawienie sie napiecia statego w przewodzie PE! Instalacja musi
by¢ zgodna z EN 61800-5-1

Gorgaca powierzchnia
Nalezy zastosowac srodki ochronne lub odczekaé az urzadzenie ostygnie!

Urzadzenie czute na wytadowania elektrostatyczne (ESD)
( N Przed rozpoczeciem pracy z napedem, nalezy upewnic sie, ze personel nie przenosi tadunku
' elektrostatycznego!

>l

1.6. Podstawowe srodki bezpieczenstwa

/\ OSTRZEZENIE!
Niebezpieczne srodowisko pracy
Moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

» Produkt moze by¢ uzytkowany wytacznie zgodnie z niniejsza instrukcja. Jest to niezbedne do
bezpiecznego, wolnego od problemdéw uruchomienia oraz pracy z napedem oraz do osiggniecia przez
ukfad petni funkcjonalnosci.

» Nalezy spetnié¢ wszystkie wymogi bezpieczeristwa przedstawione w niniejszej instrukcji.

» Ukfad napedowy musi by¢ wyposazony w dodatkowe urzadzenia nadzoru i ochrony, zgodnie z
wymogami bezpieczenstwa.

» Uruchomienie uktadu napedowego (np. rozruch silnika) jest zabronione, jezeli nie zostato sprawdzone,
ze maszyna spetnia wymogi 2006/42/EC (Dyrektywa Maszynowa); nalezy spetni¢ wymogi PN-EN 60204
(Bezpieczenstwo maszyn — wyposazenie elektryczne maszyn).

/N OSTRZEZENIE!
Zagrozenie porazeniem
Porazenie elektryczne moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.
» Stosowacd procedury blokowania /oznaczenia wszedzie, gdzie to mozliwe.
» Wszystkie potgczenia nalezy wykonywaé tylko w stanie beznapieciowym!
» Produkt moze zostac usuniety z instalacji tylko | wytgcznie w stanie beznapieciowym.

@OwaAzNer
Niewtasciwa instalacja napedu
Nieprzestrzeganie ponizszych zalecerh moze prowadzi¢ do uszkodzenia napedu i strat materialnych:

» Naped musi by¢ instalowany i chtodzony zgodnie z , Instrukcja montazu i uruchomienia VLB3”. Powietrze
w Srodowisku pracy napedu nie moze przekroczy¢ 2 stopnia zanieczyszczen zgodnie z EN-61800-5-1.

» Zproduktem nalezy obchodzi¢ sie ostroznie, urzgdzenie nie moze by¢ narazone na naprezenia
mechaniczne. Nie wolno zagina¢ zadnych elementédw napedu ani zmienia¢ jakichkolwiek odstepow
izolacyjnych podczas transportu.

X

Niepetna lub btedna parametryzacja

Nieprzestrzeganie ponizszych zalecen moze prowadzi¢ do uszkodzenia napedu i strat materialnych:

» Nalezy kazdorazowo sprawdzi¢ czy wymogi oraz uktad potaczen opisany w niniejszym dokumencie moga
zostac dostosowane do konkretnej aplikacji.
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1.7. Wplyw pola elektromagnetycznego

VLB3 moze by¢ stosowany w uktadach napedowych kategorii C2, zgodnie z EN 61800-3. Urzgdzenie moze
powodowac zaktdcenia radiowe w obszarach zamieszkania. W takim przypadku konieczne moze by¢
zastosowanie szczegdlnych srodkéw

(i) WAZNE!

Mozliwe zaktdécenia elektromagnetyczne napedu i uktadu sterowania
Sporadyczne awarie mogg skutkowac niebezpiecznymi warunkami pracy.

» Uruchomienie VLB3 oraz catego uktadu napedowego (rozpoczecie jakichkolwiek operacji) jest dozwolone
tylko i wytgcznie, jezeli spetnione sg wymogi Dyrektywy 2004/108/EC: Kompatybilnos¢
Elektromagnetyczna.

» Naped musi by¢ zainstalowany w obudowie (np. w szafie sterowniczej) by spetni¢ dopuszczalne wartosci
zaktécen radiowych w miejscu instalacji.

1.8. Czynniki ryzyka

Przy ocenie ryzyka nalezy bra¢ pod uwage ponizsze czynniki:

Nieoczekiwany ruch silnika

Mozliwe obrazenia ciata lub uszkodzenie mienia.

Zwarcie dwdch tranzystoréow moze spowodowac obrét silnika o 180°/p, gdzie p - liczba par biegundw (dla silnika
czterobiegunowego max. 180°/2=90°)!

Niebezpieczne napiecie resztkowe — dtugi czas roztadowania!
Porazenie elektryczne moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

» Po odtgczeniu napedu od napiecia, nie wolno od razu dotyka¢ czesci czynnych ani listew zaciskowych ze
wzgledu na czas roztadowania kondensatoréw VLB3.

» Czas oczekiwania podany jest na panelu przednim urzadzenia.

Wysoki prad uptywu
VLB3 moze powodowac pojawienie sie napiecia DC w przewodzie PE.
Zastosowanie niewtasciwych lub niewystarczajacych srodkéw ochronnych moze skutkowad obrazeniami ciata.
» Jezeli zastosowano wytgcznik réznicowopradowy w celu uzupetnienia ochrony podstawowej dla napedu
zasilanego tréjfazowo, dopuszczalny jest tylko wytgcznik typu B po stronie zasilania VLB3.
» Jezeli naped VLB3 zasilany jest jednofazowo, dopuszczalny jest rowniez wytgcznik réznicowopradowy
typu A.
» Oproécz zastosowania wytgcznika réznicowoprgdowego, nalezy stosowac Srodki ochrony przed dotykiem
posrednim i bezposrednim, takie jak np. izolacja podwdjna lub wzmocniona, separacja.
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2. Opis produktu

Napiecie wejsciowe AC X100
Napiecie wejsciowe DC X100

Zacisk PE Wyjscie przekaznikowe X9

Komunikacja X2xx
(standardowo RS485)

Status komunikacji

Zacisk ekranu przewodow
(CANopen /Modbus)

Przetacznik DIP
Predkos¢ i adres
(CANopen/Modbus/PROFIBUS)

Modut pamieci  X20

Interfejs X16 (modut diagnostyczny)

Status napedu

Listwa /O X3

Zacisk ekranu przewodow

(I/0)
. Wyswietlacz i klawiatura
Podigczenie modutu STO X1 AF. (VLBX CO01 - dotaczana w standardzie)

Sruby IT

Zaciski wyjsciowe dla silnika X105
Zaciski dla rezystora hamowania X105

Miejsce podtaczenia czujnika PTC
X109

2.1. Praca w uktadzie IT

W celu przystosowania napedu do pracy w ukfadzie sieci IT, nalezy usung¢ sruby IT,
zgodnie z Rysunkiem.

10
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3. Montaz i podtaczenie

3.1. Wymiary i sposob montazu

3.1.1. Wymiary napedu 0,37kW
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3.1.2. Wymiary napedu 0,75kW
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3.1.3. Wymiary napeddéw 1,5kW...2,2kW
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3.1.4. Wymiary napedéw 4kW...
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3.1.5.

Wymiary napedéw 7,5kW...11kW
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3.1.6. Wymiary napedéw 15kW...22kW

204,5

J-m1 — 1|
e

366

i
[ ol
o I & [s[@] (@] ! %

|mm—uvwm

YIS SIS SIS I III IS SH

204

Al

M6 ! M6

e
T

343

M6 M6

= g — R

360

2100

12 180 12

B e

Wszystkie wymiary podano w mm

B@

16

o |

10

L LT

222
N =
B
i =
§
A 5




1473PL0O616

3.1.7. Wymiary napedu 30kW
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Podtaczenie oraz parametry elektryczne

3.2

Podtaczenie w sieci 400V

3.2.1.

Schemat potaczen

3.2.1.1.

3/N/PE AC 400V

d

WREIVEThF]

13N1I0Yd

dvoseyi3

SNYI30Yd

snapow

uadoNyD

S1 - sygnat pozwolenia na prace

Linia przerywana zaznaczono opcie
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3.2.1.2. Zabezpieczenia oraz przekroje przewodow

Praca z zastosowaniem dfawika sieciowego
Instalacja zgodnie z EN 60204-1
Sposéb uktadania B2

Moc znamionowa kW 0,37 0,75 1,5 2,2
Prad znamionowy

przy zastosowaniu dtawika A 1,4 2,6 3,7 53
Bezpiecznik

Typ gG/gL lub gRL

Max. prad znamionowy A 10 10 16 16

Przekroj przewodow mm? |1,5 2,5 2,5 2,5
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. prad znamionowy A 10 10 16 16

Przekrdj przewodow mm? |1,5 2,5 2,5 2,5
Moc znamionowa kW 4 5,5 7,5 11
Prad znamionowy

przy zastosowaniu dtawika A 9 12,4 15,7 22,3
Bezpiecznik

Typ gG/gL lub gRL

Max. prad znamionowy A 25 25 32 32

Przekréj przewodoéw mm? |6 6 10 10
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. pragd znamionowy A 25 25 32 32

Przekréj przewodoéw mm? |6 6 10 10
Moc znamionowa kw 15 18,5 22 30
Prad znamionowy

przy zastosowaniu dtawika A 28,8 36 42,3 54,9
Bezpiecznik

Typ gG/gL lub gRL

Max. prad znamionowy A 63 63 63 80

Przekrdj przewodow mm? |25 25 25 25
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. prad znamionowy A 63 63 63 80

Przekrdj przewodéw mm? |25 25 25 50
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Praca bez dtawika
Instalacja zgodnie z EN 60204-1
Sposob uktadania B2

20

Moc znamionowa kw |0,37 0,75 1,5 2,2
Prad znamionowy

bez dtawika A 1,8 3,3 5,4 7,8
Bezpiecznik

Typ gG/gl lub gRL

Max. prad znamionowy A 10 10 16 16

Przekréj przewoddéw mm?| 1,5 2,5 2,5 2,5
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. pragd znamionowy A 10 10 16 16

Przekrdj przewodow mm?|1,5 2,5 2,5 2,5
Moc znamionowa kW |4 5,5 7,5 11
Prad znamionowy

bez dtawika A 12,5 17,2 20 28,4
Bezpiecznik

Typ gG/gL lub gRL

Max. prad znamionowy A 25 25 32 32

Przekréj przewodoéw mm?| 6 6 10 10
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. pragd znamionowy A 25 25 32 32

Przekréj przewodéw mm?| 6 6 10 10
Moc znamionowa kw |15 18,5
Prad znamionowy

bez dfawika A 38,7 48,4
Bezpiecznik

Typ gG/gL lub gRL

Max. prad znamionowy A 63 63

Przekroj przewodow mm? | 25 25
Wytacznik instalacyjny

Typ B

Max. prad znamionowy A 63 63

Przekrdj przewoddéw mm? | 25 25
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3.2.1.3. Opis zaciskéw

Podtaczenie sieci

Moc znamionowa kw 10,37 0,75 1,5 2,2
Symbol zacisku X100

Rodzaj zacisku Zaciski sSrubowe

Min. przekrdj przewodu mm? |1

Max. przekréj przewodu mm? | 2,5 6

Dtugos¢ koncéwki czesci odizolowane;j mm |8

Moment dokrecenia Nm (0,5 0,7
Wymagany srubokret 0.5x3.0 0.6x3.5

Moc znamionowa kW |4 7,5 11 15
Symbol zacisku X100

Rodzaj zacisku Zaciski srubowe

Min. przekréj przewodu mm? [ 1,5

Max. przekrdj przewodu mm? | 6 16 35
Dtugo$é koricowki czesci odizolowanej mm |9 11 18
Moment dokrecenia Nm |0,5 1,2 3,8
Wymagany srubokret 0.6x3.5 0.8x4.0 [0.8x5.5
Moc znamionowa kw |18,5 22 30

Symbol zacisku X100

Rodzaj zacisku Zaciski Srubowe

Min. przekréj przewodu mm?2| 1,5

Max. przekréj przewodu mm? [ 35

Dtugos¢ koncowki czesci odizolowanej mm |18

Moment dokrecenia Nm |3,8

Wymagany srubokret 0.8x5.5

Podtaczenie silnika

Moc znamionowa kw 10,37 0,75 1,5 2,2
Symbol zacisku X105

Rodzaj zacisku Zaciski srubowe

Min. przekréj przewodu mm? |1

Max. przekrdj przewodu mm? [ 2,5

Dtugos¢ koncdwki czesci odizolowanej mm |8

Moment dokrecenia Nm (0,5

Wymagany srubokret 0.5x3.0
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Moc znamionowa kW |4 5,5 7,5 11
Symbol zacisku X105

Rodzaj zacisku Zaciski Srubowe

Min. przekrdj przewodu mm*| 1,5

Max. przekrdj przewodu mm* | 6 16

Dtugo$é koricowki czesci odizolowanej mm |9 11

Moment dokrecenia Nm (0,5 1,2
Wymagany srubokret 0.6x3.5 0.8x4.0

Moc znamionowa kw |15 18,5 22 30
Symbol zacisku X105

Rodzaj zacisku Zaciski srubowe

Min. przekréj przewodu mm-| 1,5

Max. przekrdj przewodu mm~ | 35

Dtugos$¢ koncowki czesci odizolowanej mm |18

Moment dokrecenia Nm |3,8

Wymagany srubokret 0.8x5.5

Podtaczenie przewodu PE

Moc znamionowa kw 10,37 0,75 1,5 2,2
Symbol zacisku PE

Rodzaj zacisku Zacisk PE

Min. przekrdj przewodu mm* |1

Max. przekrdj przewodu mm* | 6

Dtugosé¢ koncowki czesci odizolowanej mm |10

Moment dokrecenia Nm |1,2

Wymagany srubokret 0.8x5.5

Moc znamionowa kW |4 5,5 7,5 11
Symbol zacisku PE

Rodzaj zacisku Zacisk PE

Min. przekréj przewodu mm-| 1,5

Max. przekrdj przewodu mm- | 6 16

Dtugosc konicoéwki czesci odizolowanej mm |10 11

Moment dokrecenia Nm 1,2 3,4
Wymagany srubokret 0.8x5.5 Pz2
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Moc znamionowa kw |15 18,5 22 30
Symbol zacisku PE
Rodzaj zacisku Zacisk PE
Min. przekréj przewodu mm? | 1,5 10
Max. przekréj przewodu mm? [ 25 50
Dtugo$é¢ koricowki czesci odizolowanej mm |16 19
Moment dokrecenia Nm |4
Wymagany srubokret PZ2 Imbus 4.0
Zaciski przewoddw sterowniczych

Wyjscie Wejscie Sygnaty
Opis przekaznikowe |PTC sterujace
Symbol zacisku X9 X109 X3

Zaciski Zaciski

Rodzaj zacisku Zaciski srubowe | Srubowe sprezynowe
Min. przekréj przewodu mm? [ 0,5 0,5 0,5
Max. przekrdj przewodu mm? [ 1,5 1,5 1,5
Dtugos¢ koncdédwki czesci odizolowane;j mm |© 6 9
Moment dokrecenia Nm |0,2 0,2 -
Wymagany Srubokret 0.4x2.5 0.4x2.5 0.4 x2.5
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3.2.2. Modbus
3.2.2.1. Schemat potaczenia
Line
Al A2 A3 An

%216[ 1A ; 78 Jcom] w

X216 1A : T8 JcoM] w8

X216[ 7a [ 16 Jcon] @

)(Zlﬁl TA : T8 IEDMI Y

- e — =1 e — i S—— |
| 1 [ 1
Przyktadowe potaczenie magistrali Modbus
3.2.2.2. Opis zaciskéw Modbus
Opis Modbus
Symbol zacisku X216

Rodzaj zacisku

Zaciski sprezynowe

Min. przekréj przewodu mm? [ 0,5
Max. przekréj przewodu mm? [ 1,5
10
Dtugosc¢ koncéwki czesci odizolowanej mm
Moment dokrecenia Nm |-
Wymagany srubokret 0.4 x2.5
3.2.2.3. Podstawowe ustawienia komunikacji

Sie¢ musi by¢ zaterminowana rezystorem 120Q na poczatku i koficu magistrali.
Nalezy ustawi¢ ,,R” w pozycji ON dla pierwszego i ostatniego wezta.

W celu ustawienia numeru wezta, predkosci przesytu oraz aktywacji wbudowanego terminatora, nalezy
wykorzystac przetgcznik DIP (wartosci pogrubione = wartosci domysine):

a 12864 32 16 8 4

HHHHHHHHHHHHT

Address

Termlnaqa Predkosc przesytu Parzystos¢ Numer wezta Modbus

R c b a 128 | 64| 32| 16 8 4 2 1

OFF b.z. | OFF OFF OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF

nieaktywna Automatyczna detekcja | Automatyczna detekcja Wartosc ustawiona w parametrach

ON ON ON Adres wezta: przyktad

aktywna Wartos¢ ustawionaw | Wartos¢ ustawiona w OFF | OFF | OFF | ON | OFF | ON | ON | ON

parametrach parametrach Adres wezta = 16+4+2+1=23;

Adres wezta >247: do ustawienia w
parametrach
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3.2.3. Modut bezpieczenstwa

3.2.3.1. Wazne informacje

A\ NIEBIEZPIECZENSTWO

Niewtasciwa instalacja uktadoéw bezpieczenstwa moze prowadzi¢ do niekontrolowanego rozruchu napeddw.
Moze to grozié¢ $miercig lub powaznymi obrazeniami.
Uktady bezpieczenstwa mogg by¢ instalowane i uruchamiane tylko przez wykfalifikowany personel.
Wszystkie elementy uktadu sterowania (switche, przekazniki, PLC) oraz szafa sterownicza muszg
spetnia¢ wymogi EN ISO 13849-1i EN I1SO 13849-2.
Switche i przekazniki muszg by¢ zamkniete w obudowach o min. IP54.
Szafa sterownicza musi mie¢ min. IP54.
Wszystkie potgczenia nalezy wykonywac jedynie izolowanymi przewodami; nalezy stosowacd koncéwki
kablowe.
»  Wszystkie kable bezpieczenstwa na zewnatrz szafy muszg by¢ odpowiednio zabezpieczone, np. poprzez
zastosowanie kanatow kablowych.
Nalezy upewnic sie, ze nie ma mozliwosci powstania zwarcia, zgodnie z wymogami EN ISO 13849-2.
Wszystkie dodatkowe wymogi oraz srodki bezpieczenstwa przedstawione s w EN ISO 13849-1 oraz EN
ISO 13489-2.
» Jezeli na 0$ napedu dziata dodatkowa sita, wymagane sg dodatkowe hamulce. Nalezy zwrdcié¢ uwage, ze
obcigzenie wiszgce podlega sile grawitacji.
» Uzytkownik musi upewnic sie, ze falownik bedzie wykorzystywany zgodnie z przeznaczeniem, w
okreslonych warunkach otoczenia. Tylko w ten sposéb mozliwe jest spetnienie deklarowanych
charakterystyk bezpieczenstwa.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO

Jednoczesnie z funkcjg STO (Bezpieczne Wytgczanie Momentu — Safe Torque Off), nie mozna realizowac funkcji
awaryjnego zatrzymania w rozumieniu EN 60204-1, bez zastosowania dodatkowych srodkéw. Pomiedzy silnikiem
falownikiem nie ma separacji ani wytacznika serwisowego.
Moze to grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

» Awaryjny stop wymaga separacji elektrycznej, np. poprzez gtéwny stycznik sieci.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO

Automatyczny restart, jezeli zgdanie funkcji bezpieczenstwa nie jest aktywowane.
Mozliwe konsekwencje: $mier¢ lub powazne obrazenia.

» Nalezy zapewni¢ dodatkowe srodki, zgodnie z norma EN I1SO 13849-1, zapewniajgce ponowne
uruchomienie napedu tylko i wyfacznie po potwierdzeniu.

]

Zbyt wysokie napiecie.
Mozliwe zniszczenie modutu bezpieczenstwa.
» Maksymalne napiecie na wejsciach bezpieczenstwa wynosi 32VDC. Nalezy zapewni¢ zabezpieczenia
uniemozliwiajace przekroczenie tego napiecia.
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3.2.3.2. Sposéb podtaczenia

S1 - wylacznik bezpieczeristwa
S2 - czujnik pasywny

Czujnik pasywny Czujnik aktywny
e ——
< nh @ < o]
X% 6a X% 0a
[

S1 - czujnik aktywny (np. indukcyjny)

3.2.3.3.  Opis zaciskow

Opis

Modut bezpieczenstwa STO

Symbol zacisku

X1

Rodzaj zacisku zaciski srubowe

Min. przekréj przewodu mm 0,5

Max. przekréj przewodu mm 1,5

Dtugos¢ koncowki czesci odizolowanej [ mm 6

Moment dokrecenia Nm 0,2

Wymagany $rubokret 0.4x2.5

X1 Specyfikacja Jednostka | Min. Typ. Max.

SIA, SIB Sygnat NISKI \Y -3 0 +5
Sygnat WYSOKI Vv +15 +24 +30
Czas uruchomienia ms 3
Prad wejsciowy SIA mA 10
Prad wejsciowy SIB mA 7
Prad wejsciowy szczytowy mA 100
Dopuszczalny impuls testowy ms 1
Czas wyfaczenia ms 50
Dopuszczalna odlegtos¢ pomiedzy
impulsami testowymi ms 10

GS Potencjat odniesienia dla SIA, SIB
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4. Uruchomienie

A\ NIEBEZPIECZENSTWO!

Ryzyko dotyczace zmiany parametrow
Zmiany parametréw wprowadzane sg natychmiast. Moze to prowadzi¢ do niespodziewanego zachowania sie

watu silnika.
» Jezeli to tylko mozliwe, zmian parametréw nalezy dokonywac przy zatrzymanym napedzie.

/\ OSTRZEZENIE!
Czynniki ryzyka podczas instalacji i uruchomienia napedu
Moze grozi¢ smiercig lub powaznymi obrazeniami.
» Instalacji oraz uruchomienia moga dokonywac tylko osoby upowaznione i wykwalifikowane.
Zawsze nalezy miec pod rekg instrukcje.
Nalezy stosowaé poprawne procedury blokowania /oznaczenia, aby zapobiec przypadkowemu
wystartowaniu silnika lub uruchomieniu urzadzen.
» Przed wykonaniem testéw silnik musi by¢ nieobcigzony oraz posiada¢ mozliwosé swobodnego
obracania sie. Nalezy upewnic sie, ze urzadzenie jest gotowe do eksploatacji a wszystkie obwody zostaty
sprawdzone i sg sprawne.

4.1. Narzedzia konfiguracyjne

Istnieja trzy metody parametryzacji VLB3, z zastosowaniem dedykowanych narzedzi oraz
oprogramowania.

4.1.1. Przeglad

Klawiatura VLBX C01 (dotgczana w standardzie)
e  Zmiana parametréw
e  Diagnostyka
° Lokalna kontrola

Umozliwia szybkie ustawienie podstawowych parametréw
jak np. czas przyspieszania i czas hamowania.

Modut USB VLBX C02
e  Zmiana parametrow (zaawansowane)
e  Umozliwia zmiane parametréow bez podtgczania
gtéwnego zasilania falownika
e  Diagnostyka
e  Zarzadzanie parametrami

Dla funkcji takich jak sterowanie potencjometrem lub
sterowanie sekwencyjne dla aplikacji pozycjonowania,
najwygodniejszym rozwigzaniem jest oprogramowanie

VLB3SWO1.
Modut WLAN VLBX C03
e  Zmiana parametrow (zaawansowane)
N e  Diagnostyka
A e  Zarzadzanie parametrami

Umozliwia wspétprace z oprogramowaniem VLB3SWO01
poprzez Wi-Fi.

. )))
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4.1.2. Klawiatura

Klawiatura z wyswietlaczem jest montowana na panelu przednim falownika.
e Klawiatura (kod: VLBX C01)

Funkcje przyciskow

Nawigacja w Menu
Zmiana wartosci parametréw

Al1 config

P430.01

REM AUTO  SET

Wejscie do (pod-)menu /ustawien parametru;
Potwierdzenie

Wyijscie z (pod-)menu /ustawien parametru

Zatrzymanie napedu (sterowanie z klawiatury)

covalf

Start /pozwolenie na prace (sterowanie z klawiatury)

Wyswietlacz

<
Vel : Run: FWD Hz 1
2
3

Poz. | Opis

1 |Status oraz jednostka

2 | Wartos¢ predkosci /parametru /kod btedu

LOC e Przycisk “Start” na klawiaturze jest aktywny (przycisk ,Stop” jest zawsze aktywny)

REM e Przycisk “Start” na klawiaturze jest nieaktywny (zdalne sterowanie rozruchem)

MAN e Przyciski “Gora”/”Do6t” sg aktywne i realizujg funkcje zmiany predkosci

AUTO e Przyciski “Géra”/”D6t” sg nieaktywne (zewnetrzne sterowanie czestotliwoscia)

Set+! e Jezeli ten symbol miga, oznacza to, ze dokonano zmiany parametréw, ktéra nie zostata jeszcze
zapisana
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Kazdy Parametr ma przypisany szesnastkowy indeks. Parametry widoczne z poziomu klawiatury maja
przypisane numery. Z poziomu oprogramowania VLBXSWO01 widoczne sg zarowno numery parametrow
jakiich indeksy (hex). Kazdy parametr moze posiada¢ podindeks.

Przyktad Numer parametru Indeks
Czestotliwo$¢ bazowa P303.02 0x2B01:002
Rodzaj sterowania P200.00 0x2824:000

Parametry zostaty podzielone na grupy 0...7:

Grupa |Nazwa Grupa |Nazwa

0 Ulubione 5 Komunikacja

Diagnostyka 6 PID

Ustawienia Podstawowe 7 Funkcje dodatkowe

1
2
3 Ustawienia Silnika
4

Funkcje Wejs¢/Wyijsé

Grupa 0 — Ulubione zawiera najczesciej uzywane parametry dla pierwszego uruchomienia oraz
zarzadzania napedem w typowych aplikacjach
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Nawigacja po Menu Ustawien — Grupa 0 (Ulubione); przyktad

VEL: FLEX: Al N1

Ekran Gtéwny S TO P

REM AUTO  SET8 Pojedyncze naci$niecie

Ekran wyboru Favorites
Grupy parametrow G R OUP O

AUTO  SETS Pojedyncze nacisniecie

Actual frequency

Ekran wyboru P1 00 00

parametru
AUTO  SET8 Naci$niecie 10 razy

Max. frequency

Ekran wyboru
parametru PZ 1 1 00

AUTO  SETS Pojedyncze nacisniecie

.. P211.00 Hz
Ekran ustawiania 0 0
wartosci 5 o L. o

REM AUTO  seT8 Przytrzymanie az do pojawienia sie
wartosci 0.87

o P211.00 Hz
Ekran ustawiania
wartosci 8 7 o 0

REM AUTO  SETS Pojedyncze nacisniecie

Nastepnym krokiem moze by¢ wybdr kolejnego parametru,
z Grupy O z uzyciem strzatek gora/dot. W niniejszym
przyktadzie wcisniety zostanie przycisk Powrotu po czym
pojawi sie ponownie Ekran wyboru Grupy

Max. frequency

Ekran wyboru Pz 1 1 0 0

parametru
AUTO SET8

Pojedyncze nacisniecie

Nastepnym krokiem moze by¢ wybdr innej grupy
parametrow, z uzyciem strzatek goéra/dét. W niniejszym
przyktadzie wcisniety zostanie przycisk Powrotu po czym
pojawi sie ponownie Ekran Gtéwny

Favorites

oy GROUP 0

AUTO SET8

Pojedyncze nacisniecie

VEL: FLEX: Al N1
Nastgpit powrdt do Ekranu Gtéwnego, z ktérego!

Ekran Gtéwny S t O p rozpoczeto konfiguracje

REM AUTO SET8
Pol\u:prnx;ttizeniu 'wszyst.ki::(h zmian, VEL: FLEX: Al 1
nalezy przytrzymac przycis 4
przez ponad 3s - tylko wtedy S TO P
nowe wartoéci parametréw zostana REm auro ek
P! S zml.an |!(un'a Przvtrzvmanie >3s (Zapis parametru)
SET+~ naLCD przestanie migac.
N Parameters Saved

5 ET '-' el SET+!

P.SAVED
Zmiany NIEZAPISANE  Zmiany zapisane
(ikona miga)

AUTO SETS
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Nawigacja po Menu Ustawien - Grupy 1-7

Ekran Gtéwny

Ekran wyboru
Grupy parametrow

Ekran wyboru
parametru

Ekran wyboru pod-

 parametru (jezeli
pod-parametry nie
sg dostepne,
nastgpi przejscie do
ekranu ustawiania
wartosci)

Ekran ustawiania
wartosci

VEL: FLEX: Al N1

STOP

REM

SET8

Wejscie
4 d

AUTO
o Menu

v >

A

Powrot

1/ O Setup

GROU

P4

AUTO SET8

4

4

I

A

Potwierdzenie
wyboru b Pc‘uwrét
Di gital outputs

P420.

XX

SET8

AUTO

Potwierdzenie
wyboru

\J

b Powrét
|

DO1 function

P420

.02

AUTO SET8

Zmiana
wartosci

N

A
Potwierdzenie

Rel ease brake

115

SET8

AUTO

SET+!

N\ 2 A7
= ot
ATV
Zmiany NIEZAPISANE
(ikona miga)

Po wprowadzeniu wszystkich zmian,
nalezy przytrzymac przycisk
przez ponad 3s - tylko wtedy
nowe wartosci parametrow zostang
zapisane. Po zapisaniu zmian ikona
na LCD przestanie migac.

Zmiany zapisane

AOY Wybér Grupy

AR Wybor parametru

AN Wybdr pod-parametru

4 Powrét (odrzucenie zmian)
\

AW  Zmiana wartosci

VEL: FLEX: Al 1

_STOP

Nz
AUTO  —SET8—

]
4 Przytrzymanie >3s (Zapis parametru)

Parameters Saved

P.SAVED

SET8

AUTO
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4.1.3. Modut USB

Potrzebne urzadzenia i oprogramowanie:
e Modut USB (kod: VLBX C02)

e Oprogramowanie VLB3SWO01 (version min. 1.8.0.0)
e Komputer stacjonarny lub laptop z wolnym portem USB

Oprogramowanie VLB3SWO0L1 jest darmowe, dostepne do pobrania — dziat “Do pobrania” na stronie
WWW LOVATO Electric (www.lovatoelectric.pl)

Nawigzanie potaczenia

1. Pobranie oraz instalacja oprogramowania VLB3SWO01.
2. Zamontowanie modutu USB na urzgdzeniu.
3. Pofaczenie modutu USB z komputerem poprzez kabel USB.

ﬂ W celu zaprogramowania napedu, nie jest konieczne podtgczanie napiecia do VLB3.

4. Uruchomienie oprogramowania VLB3SWO01.

5. W celu skomunikowania urzadzenia nalezy wybra¢ “USB Diagnosis via adapter”, po czym wcisngc
przycisk “Insert”.

6. Ustawienia Napedu:

Setting Ustawienia + pomoc

Diagnosis Status urzadzenia / We/Wy / Btedy / Regulator
Parameter list Dostep do wszystkich parametréw

Trend Trendy danych npdst. wartosci z falownika

W celu uzyskania dalszych informacji prosze zapoznac sie z instrukcjg oprogramowania VLB3SWO01.

7. Aby zapisa¢ parametry w pamieci nieulotnej urzadzenia, nalezy klikng¢ ikone:
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4.2. Procedura uruchomienia

Podczas uruchamiania nalezy skorzystac z ponizszej tabeli, jako przypomnienia:

Krok

Dziatanie

Informacja

Wstepna kontrola

e  Sprawdzenie czy urzadzenie jest kompletne

e  Sprawdzenie tabliczki znamionowej w celu upewnienia
sie, ze urzadzenie zastosowane bedzie z odpowiednim
silnikiem, w odpowiedniej aplikacji

e  Sprawdzenie czy nie powstaty zadne szkody podczas
transportu; jezeli naped nosi jakiekolwiek Slady
uszkodzenia, nie moze by¢ wykorzystywany

Montaz modutow
e Nalezy sprawdzi¢ czy modut sterujgcy (w standardzie
klawiatura VLBXCO1) jest poprawnie zainstalowany na
jednostce gtéwnej, nalezy zamontowaé modut
bezpieczenstwa (opcja)

Montaz
e Urzadzenie nalezy zamontowac zgodnie z instrukcjg

Pot3aczenia elektryczne
e W przypadku instalacji uktadu w sieci IT, konieczne jest
usuniecie Srub IT
e Montaz okablowania sterowniczego
e Podtgczenie okablowania zasilajgcego z okablowania
silnika zgodnie z wymogami EMC

Test funkcjonalny (w razie potrzeby)
Przeprowadzenie podstawowego testu funkcjonalnego

=>» Instrukcje montazu
i uruchomienia VLB3

Ustawienie Parametréw Gtéwnych

Najczesciej uzywane parametry VLB3 znalez¢é mozna w Grupie O -
Ulubione. Parametry te pozwalajg dostosowac urzadzenie do pracy
w typowych aplikacjach.

= Podrozdziat ,4.3. Ustawianie
podstawowych parametréow”,
s.34

Ustawienie parametréw (Funkcje Dodatkowe)
Naped VLB3 posiada dodatkowe funkcje, umozliwiajace prace w
bardziej ztozonych uktadach.

=>» Rozdziat “5. Opis Funkcji i
parametréw”. S.39

Uruchomienie testowe oraz optymalizacja aplikacji
e Uruchomienie silnika oraz sprawdzenie zachowania sie
napedu
e Zmiana odpowiednich parametréw w celu dostrojenia
falownika do uktadu

=>» Rozdziat “5. Opis Funkgji i
parametrow”. S.39

Diagnostyka i rozwigzywanie problemow
Identyfikacja oraz rozwigzanie problemu mozliwe na podstawie
diod LED statusu oraz komunikatow alarmowych.

= Rozdziat “8. Rozwigzywanie
problemoéw”, s.122
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4.3.

Ustawienie podstawowych parametréow (Grupa Ulubione)

Najczesciej uzywane Parametry VLB3 znalez¢é mozna w Grupie O - Ulubione. Parametry te pozwalaja
dostosowac urzgdzenie do pracy w typowych aplikacjach.

W niniejszym rozdziale przedstawiono Parametry z Grupy 0: Ulubione oraz podstawowe wskazdwki.

9 Szczegotowe informacje o Parametrach i funkcjach pomocniczych zawarto w Rozdziale “5. Opis funkcji i

Parametrow”, s.39.

4.3.1. Diagnostyka
Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysine | Jednostka
P100:0 | Diagnostyka | Biezgca czestotliwos$¢ | Biezgca wartosc Hz
P103.0 | Diagnostyka | Biezacy prad silnika | Biezgca wartos¢ %
P106:0 | Diagnostyka | Napiecie silnika Biezgca wartos¢ VAC
P150:0 | Diagnostyka | Kod btedu Biezgca wartos¢ -

Wiecej Parametréw dot. Diagnostyki w Grupie 1 — Diagnostyka

4.3.2.

Ustawienia podstawowe

Wybér zrédta sterowania:
listwa I/0O (flexible) lub
klawiatura.

Nr Par.| Typ Nazwa :::::2; r:e Jednostka

P200:0 | Ustawienia pdst. | Zrédto sterowania | O: Listwa 1/0 -

2. Wyboér zrédta zadawania L Zrédto zadawania | 2: Wejscie
. P201:1 | Ustawienia pdst. S -
czestotliwosci. czestotliwosci analogowe 1
3. Wybdr metody rozruchu P203:1 | Ustawienia pdst. | Metoda rozruchu | 0: Zwykty rozruch -
i zatrzymania Metod 1: Standard
P203:3 | Ustawienia pdst. etoda - >randardows -
zatrzymania rampa
4. Nalezy sprawdzi¢ czy L L
N 230/400/480
ustawione napiecie jest P208:1 | Ustawienia pdst. aplgcle wejsclowe / . / VAC
S AC Zaleznie od urz.
zgodne z parametrami sieci
5. Ustawienie zakresu P210:0 | Ustawienia pdst. | Czestotliwo$¢ min. |0.0 Hz
czestotliwosci dla silnika 50.0/ 60.0
(Rysunek ponizej). P211:0 | Ustawienia pdst. | Czgstotliwos¢ maks. Zalesnie od urz. Hz
6. Ustawmtnle cz.asy P220:0| Ustawienia pdst. Czas przyspieszania 5.0 sec
przyspieszania i czasu 1
zwalniania (Rysunek ponizej) |p221:0 Ustawienia pdst. | Czas zwalnianial |5.0 sec
) P211:0

Frequency

Time

Rys. 2: Ustawienia silnika
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4.3.3.

Metody sterowania

Wiekszo$¢ aplikacji (np. wentylatory, pompy, podnosniki) moze by¢ sterowana skalarnie V/f (staty
stosunek napiecia do czestotliwosci). Jezeli wymagana jest wieksza dynamika aplikacji, mozliwe jest
sterowanie SLVC (SensorLess Vector Control — bezczujnikowe sterowanie wektorowe).

®© 06

-
f[Hz]

P208:1
P303:1
P303:2
P211:0

Napiecie wejsciowe AC
Napiecie bazowe
Czestotliwos¢ bazowa
Czestotliwos¢ maksymalna

Motor

Rys.3: Sterowanie V/f

W przypadku sterowania | Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysine Jednostka
V/f nalezy ustawic . ;
nastepujace parametry: P300:0 | Ustawienia Silnika | Metoda sterowania \G;./fSterowame otwarte -
P302:0 | Ustawienia Silnika | Ksztatt krzywej V/f | 0: Liniowa -
Przyktad: 400V/50Hz
e . 230/400/480
P 1 t Inik N b VAC
Base Voltage = 400V 303:1 | Ustawienia Silnika apigcie bazowe Zaleznie od urz.
Base Frequency = 50 Hz
P303:2 | Ustawienia Silnika | C2Sstotliwose >0.0/60.0 Hz
bazowa Zaleznie od urz.
Wie;cej informacji o sterowaniu bezczujnikowym SLVC w Podrozdziale “5.5.1. Metody sterowania”
Ograniczenie kierunku obrotow
Jezeli aplikacja wymaga Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysine Jednostka
obrotéw silnika tylko
w jedna strong, nalezy C Ograniczenie
ustawic parametr: P304:0 | Ustawienia Silnika Kierunku obrotow 1: do przodu/do tytu -
Dostrajanie do uktadu
W wiekszosci aplikacji Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysineJednostka
przydatne s parametry s Czestotliwos¢ 21: 8kHz
dostrajania zawarte P305:0 | Ustawienia Silnika przefaczania var/opt/4kHz min. kHz
w Tabeli obok: Dobuszczalne
P308:1 | Ustawienia Silnika p . 150 %
obcigzenie przez 60s
H H 0, 0,
P316:1 | Ustawienia Silnika Wzrtno.cnlen.le 0'4@".2'56 %
napiecia - ciggte Zaleznie od urz.
P324:0 | Ustawienia Silnika | Pragd maksymalny 200.0 %

silnika”, s.62

Wiecej informacji nt. dostrajania aplikacji oraz powyzszych parametréw w Rozdziale “5.5. Ustawienia
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Wybor zrédta sterowania

prowadzone na rézne
sposoby iz réznych

Sterowanie VLB3 moze by¢ |Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysineJednostka
, . *
P200:0 | Ustawienia Pdst. Zrodto sterowania 0: Elastyc;ne -
*1/0 + klawiatura

lokalizacji.

Podstawowe funkcje
[w nawiasach kwadratowych podano angielskie nazwy Parametréw, wystepujace w Menu

urzadzenia]:

e Pozwolenie na prace [VSD Enable]
Umozliwia sterowanie uktadem. Sygnat musi mie¢ stan WYSOKI (fizyczne wejscie lub ustawienia
parametrow), aby mozliwy byt rozruch silnika.

e  Start/Stop [Run/Stop]
Umozliwia rozruch. Moze by¢ wykorzystany pojedynczo lub w kombinacji z sygnatami Start do
przodu /Start do tytu. Sygnat musi mie¢ stan WYSOKI (fizyczne wejscie lub ustawienia
parametrow), aby mozliwy byt rozruch silnika.

e  Start do przodu / Start do tytu [Start Forward / Start Reverse]
Podanie stanu WYSOKIEGO powoduje rozruch silnika. Reakcja na zbocze narastajgce. Zatrzymanie
poprzez funkcje Start/Stop

e Ruch do przodu / Ruch do tytu [Run Forward /Run Reverse]
Podanie stanu WYSOKIEGO powoduje rozruch silnika. Reakcja na sygnat ciggty — zatrzymanie
poprzez podanie stanu NISKIEGO.

e Zmiana kierunku obrotéw [Rotation Invertion]
Zmienia kierunek obrotéw silnika.

e Kasowanie btedow [Fault Reset]

W celu pomysinego skasowania btedu, konieczne jest uprzednie usunigcie jego przyczyny.
Nastepnie skasowanie btedu mozliwe jest na rézne sposoby.

e Szybki Stop [Quick Stop — QSP]

Ustawienie rampy QSP — parametr P225:0

Jezeli jako zrédto sterowania wybrano listwe 1/O + klawiature (P200:0=0 Elastyczne [Flexible]), jeden z
sygnatow: Pozwolenie na prace (P400:1) lub Start/Stop (P400:2) musi by¢ przypisany do fizycznego
wejscia, w celu zapewnienia mozliwosci zatrzymania maszyny w kazdych warunkach!

(Wyjatek: sterowanie z poziomu sieci, Obstuga Sieci [Network enable] (P400:37) ma stan WYSOKI.

W rozdziale “5.2.3 Przyktady sterowania”, s.44, przedstawiono realizacje przyktadowych aplikacji.
Wiecej informacji w rozdziale “5.6.1. Lista funkcji (Start/Stop/Ruch/Praca impulsowa/Nawroét, s.74.

Nr Par. Typ Nazwa Ustawienie domysine Jednostka
P400:1 Funkcje wejs¢/wyjsc¢ Pozwolenie na prace 1: Zawsze WYSOKI -
P400:2 | Funkcje wejs¢/wyjsc Start/Stop 11: Wejscie Cyfrowe 1 -
P400:3 | Funkcje wejs¢/wyjsé Szybki Stop (QSP) 0: Niepodtaczone -
P400:4 | Funkcje wejs¢/wyjsé Kasowanie btedow 12: Wejscie Cyfrowe 2 -
P400:5 Funkcje wejs¢/wyjsé Hamowanie DC 0: Niepodtgczone -
P400:6 | Funkcje wejs¢/wyjsé ii;ts?.()) przodu (zbocze 0: Niepodtgczone -
P400:7 Funkcje wejs¢/wyjsc Start do tytu (zbocze narast.) | 0: Niepodtaczone -
P400:8 | Funkcje wejs¢/wyjsc Ruch do przodu (sygnat ciggly)| 0: Niepodtgczone -
P400:9 | Funkcje wejs¢/wyjsc Ruch do tytu (sygnat ciggty) | 0: Niepodtaczone -
P400:13 | Funkcje wejs¢/wyjsé Zmiana kierunku obrotéw 13: Wejscie Cyfrowe 3 -
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Nr Par. Typ Nazwa Ustawienie domysine Jednostka
P400:18 | Funkcje wejéé/wyjéc ('\L""rztsae‘z’)ab‘igsmt"WOSC' 14: Wejécie Cyfrowe 4 -
. Czestotliwos¢ predefiniowana .
P400:19 | Funkcje wejsé¢/wyjsé bit1 15: Wejscie Cyfrowe 5 -
P400:20 | Funkcje wejsé¢/wyjsé Eiztezstotllwosc predefiniowana 0: Niepodtgczone -
Ustawienia wyjs¢
Wyjscie cyfrowe i wyjscie | Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domyslne | Jednostka
przekaznikowe moga by¢ Funkcje
wykorzystane jako sygnat | P420:1 weijéé/wyjéc Wyjécie przekaznikowe | 51: Naped gotowy -
zwrotny dla system -
Funk - 115:H |
sterowania. P420:2 ur?'f:Je ... | Wyijscie cyfrowe DO1 'amu ec -
wejs$é/wyjsé postojowy

Wykorzystanie Wejscia Analogowego All do regulacji predkosci

Wartos¢ Max

[Hz]
[PUnit]

A

Sygnat wejsciowy — Min**
-10/0/2v
0/4mA

Wartos¢ Min -
/)

Sygnat wejsciowy — Max**

5/10V
20mA

** Zakres sygnatu wejsciowego zalezy od rodzaju elementu sterujgcego

[vi
[mA]

Jezeli jako metode
zadawania predkosci
wybrano All, nalezy
odpowiednie wyskalowa¢é
wejscie:

Rys. 3: Regulacja predkosci

Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysine | Jednostka
Funkcj

P430:1 | “"N9€ I AI1—rodzaj sygnatu | 0:0...10VDC -
wejsé/wyjsé

pazo;p |Funkde - JAIl-aestotliwose |, Hz
wejsé/wyjsé minimalna

PA30:3 Fur?IfE:Je All — czestotliwosé 50.0(69.0 iy
wejsé/wyjsé maksymalna Zaleznie od urz.
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Wyjscie analogowe AO1

Woyjscie analogowe moze
zostac wykorzystane jako
sygnat zwrotny do ukfadu
sterowania. Nalezy wybra¢

odpowiedni zakres oraz
wyskalowac wyijscie:

Predkosci predefiniowane

Jezeli zachodzi taka
potrzeba, istnieje
mozliwos¢ ustawienia
czestotliwosci
predefiniowanych:

Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysinelednostka

P440:1 Fur?l,(FJe AO1 - rodzaj sygnatu| 1: 0...10VDC -
wejs$é/wyjsé
Funkcje AO1 - funkcja 1: Czestotliwos¢

P440:2 . . -
wejsé/wyjsé wyijscia wyjsciowa

pasg:3 | Funkde AOL = poziom 0 -
wejsé/wyjsé minimalny

PA40:4 Fur?ll<lc1e AO1 - poziom 1000 a
wejsé/wyjsé maksymalny

Nr Par. | Typ Nazwa Ustawienie domysineJednostka

pas:1 | Tunkde Nastawa 01 20.0 Hz
wejsé/wyjsé

paso;z | Funkde Nastawa 02 40.0 Hz
wejsé/wyjsé

P450:3 Fur?I'«’:Je Nastawa 03 50'0./6.0'0 Hz
wejsé/wyjsé Zaleznie od urz.

pas:4 | FUNkae Nastawa 04 0.0 Hz
wejsé/wyjsé
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5. Opis funkcji i parametrow

5.1. Przeglad funkcji/parametrow

Napedy serii VLB3 sg wielozadaniowe i Posiadajg szeroki zakres funkcjonalnosci. Wszystkie parametry
zostaty pogrupowane, w celu szybkiego i tatwego uruchomienia. Grupa 0 zawiera odnosniki do
najczesciej wykorzystywanych funkcji. Ponizsza grafika przedstawia przeglad funkcjonalnosci oraz
mozliwosci ich programowania. Szczegétowe informacje zawarto w dalszej czesci niniejszego rozdziatu.

Dostepne zrédta sterowania
i zadawania predkosci

<
o

1000C

Listwa
zaciskowa
we/wy

CANCozn %‘
oS> _BEIGD

EthercAT— Modbus-RTU

Siec

Klawiatura

Parametry Falownika

Ulubione (Grupa 0)
¢ Dostep do najwazniejszych
parametréow

Diagnostyka (Grupa 1)

Ustawienia Pdst. (Grupa 2)

e Wybor zrodta sterowania
Ustawienia Start/Stop
Czestotliwos$é Min/Max
Czas przyspiesz. i zwalniania
Ustawienia QSP

Ustawienia Silnika (Grupa 3)
e Ustawienia V/f

e Ustawienia SLVC

e Parametry silnika

e Nadzor silnika

e Czestotliwos$¢ pomijania

Ustawienia We/Wy (Grupa 4)

* We/wy cyfrowe

* We/wy analogowe

e Czestotliwosci predefiniowane

Komunikacja (Grupa 5)
e Ustawienia magistrali
e Mapowanie sieci

PID (Grupa 6)

e Ustawienia regulatora

e Alarmy PID

e Tryb uspienia /oczyszczania
(dla sterowania pompami)

Funkcje Dodatkowe (Grupa 7)
e Ustawienia klawiatura
e Ustawienia hamulca

e Zarzadzanie energia
hamowania
Ustawienia hamulca
Start w locie
Uzytkownik

Zestawy parametréow
Reakcja na wystgpienie
btedow

e Kontrola dostepu

Maszyna /Dziatanie

@ Silnik
_—_~ Hamulecsilnika
®/®/® Petla sprzezenia
zwrotnego PID (opcja)
Dodatkowe funkcje VLB3:

@ Enkoder HTL
L Z Frrc
+H*

4;|<> Przerywacz pradu
statego (chopper)

Kazdy parametr ma przypisany szesnastkowy indeks. Parametry widoczne z poziomu klawiatury maja
przypisane numery. Z poziomu oprogramowania VLBXSWO01 widoczne sg zaréwno numery parametrow

jak iich indeksy (hex). Kazdy parametr moze posiada¢ podindeks.
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Przyktad Numer parametru Indeks
Czestotliwos¢ bazowa P303.02 0x2B01:002
Rodzaj sterowania P200.00 0x2824:000
Numer parametru Indeks  podindeks
P510:1 | ox23A1:7  [Adresip (%) | | 1550 | R/v
—-...[192.168.124.16] ... - Ustawienia komunikacji EtherNet /adresu IP

Parametry niewidoczne z poziomu klawiatury oznaczono w niniejszej instrukcji jako “P” (bez numeru).
Parametry oraz opcje oznaczone gwiazdkg (*) nie sg dostepne dla wszystkich jednostek.
Przyktad:

P510:1 | ox23A1:1 Adres IP (*) I | [ 1550
- ...[192.168.124.16] ... — Ustawienia komunikacji EtherNet /adresu IP
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5.2. Koncepcja sterowania

5.2.1. Uktad zadawania predkosci/tryb pracy

Naped VLB3 moze by¢ stosowany w szerokim zakresie aplikacji. Ponizsze grafiki poglgdowe
przedstawiajg tryby pracy urzadzenia oraz uktad zadawania predkosci.

Tryby pracy

Ponizej zaprezentowano ogdlny podziat trybdéw pracy VLB3:

e Sterowanie poprzez zadawanie predkosci (opcjonalnie z wykorzystaniem PID) [Velocity Mode]
e Sterowanie poprzez zadawanie predkosci, zgodnie z CiA402 [Velocity Mode by CiA402]

Zrédto zadawania predkosci

Sposdb zadawania wartosci zalezy w duzej mierze od wybranego trybu pracy (P301:0). Kazdy z trybdéw
ma zdeklarowany domysiny zadajnik (P201:1, P201:2, P201:3) przy czym ustawienie to jest aktywne
jezeli nie wybrano innego sposobu zadawania predkosci w ustawieniach we/wy (P400:15 do P400:21).
Ponizsze zestawienie przedstawia priorytet poszczegdlnych sygnatow.

Wiecej informacji w rozdziale “Zrédto zadawania predkosci, s.78
Biezace zrédto zadawania wartosci widoczne jest w parametrze P125:2

Wiecej informacji w rozdziale ,,5.4.1. Wybor zrédta sterowania”, s.55;

Priorytet wartosci zadanych
Ponizsza tabela prezentuje priorytet zadawania wartosci:

Sterowanie z listwy we/wy lub z poziomu klawiatury Tryb sieciowy
(P400:37 Obstuga Sieci= NISKI) (P400:37 Obstuga Sieci = TRUE)
1. Zrédto zadawania wartosci (zaciski we/wy) 1. Wartos¢ zadana /Warto$¢ zadana z sieci
P400:14 - P400:25 sterowana poprzez:
W kolejnosci: e Stowo kontroli Napedu
1. 1: Zawsze stan WYSOKI Stowo kontroli C135
2.11: Wejscie cyfrowe 1 NETWordIN1
3. 12: Wejscie cyfrowe 2
4. 13: Wejscie cyfrowe 3 2. Domyslna wartos¢ zadana
Czestotliwos¢ P201:1 (0x2860:1)
2. Domyslna wartos¢ zadana PID P201:2 (0x2860:2)
Czestotliwos¢ P201:1 (0x2860:1)
PID P201:2 (0x2860:2)

W trybie sieciowym (P400:37 = TRUE) zadawanie poprzez P400:6— P400:25 jest nieaktywne.

Aby wybrac sie¢ jako domysine zrédto zadawania czestotliwosci w trybie sieciowym (P400:37 = TRUE)
nalezy skorzystac z parametru “Domyslne Zrédto zadawania czestotliwosci” (P201:1-2) lub odpowiednich
bitow kontrolnych (stowo kontroli Napedu, stowo kontroli C135, NETWordIN1).
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5.2.2.

Zrédto sterowania

Naped VLB3 moze byé sterowany/parametryzowany na rézne sposoby, np. z poziomu wej$¢ /wyjs¢ cyfrowych,
klawiatury, sieci przemystowej. Ponizsza grafika stanowi przeglad parametrow zwigzanych ze zrédtami sterowania
oraz ich wptywu na prace uktadu:

1) Pozwolenie na prace / Start/Stop / QSP (Szybki Stop)

Pozwolenie we/wv E Hamowanie |Odtacza wyjscie Napedu »
na prace sie¢ - Napedu =>Hamowanie wvbiegiem
Start / Stop we/wy @ Zatrzymanie |Metoda zatrzymania >
siec - Napedu P203:3 (0x2838:3)
Qsp we_/wv @ Szybki Stop Zmn|gjszenle predkosci do zera, po .
siec = rampie QSP
11) Start / Stop / Praca impulsowa (funkcja JOG)
Jog Jog do przodu (CW)
Jog do tytu (CCW)
Klawiatura sTOP
Biezace Zrédto sterowania
Klawiatura Start do przodu (STATUS)
P125:1 (0x282B:1)
0: Elastyczne
1: Sie¢
. Start Przéd/Tyt 2: Klawiatura
Siec - T
Ruch Przéd/Tyt 1 |
= l >
1 [0] A'
0 .4 ;
Listwa 1/0 Start Przod/Tyt 0 ' | |
Ruch Prz6d/Tyt T | |
| | |
| | |
Obstuga sieci Sterowanie z klawiatury Zrédto sterowania

P400:37 (0x2631:37)

0= WYLACZ (Listwa I/O aktywna)
1= WLACZ (Sie¢ aktywna)

... Inne opcje / wyzwolenie zewn.

P400:12 (0x2631:12)

0= WYtACZ

1= WtACZ (klawiatura aktywna)
... Inne opcje / wyzwolenie zewn.

P200:0 (0x2824:0)
0 = Elastyczne (I/0 + klawiatura)
1=TYLKO klawiatura

Sterowanie
silnikiem

Metoda
rozruchu
P203:1
(0x2838:1)
Metoda
zatrzymania
P203:3
(0x2838:3)

n Biezgce zrdédto sterowania wartosci widoczne jest w parametrze P125:1
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5.2.3.

Przyktady sterowania

Sygnaty rozruchu i zatrzymania napedu mogg by¢ skonfigurowane na rézne sposoby. Zamieszczone w
dalszej czesci niniejszego podrozdziatu przyktady przedstawiajg najczesciej wykorzystywane konfiguracji
wraz z odpowiadajgcym im ustawieniem parametrow oraz ilustracjg graficzng, szczegétowo obrazujgca
zachowanie napedu.

Start/Stop (jeden sygnat)

e Wykorzystanie jednego sygnatu Start/Stop do przeprowadzenia rozruchu i zatrzymania
maszyny. Podanie stanu wysokiego powoduje rozruch silnika, podanie stanu niskiego

prowadzi do zatrzymania zgodnie z wybrang metodgq zatrzymania (P203:3)

e Zmiana kierunku obrotéw — podanie stanu wysokiego prowadzi do zmiany kierunku obrotéw

silnika

Parametr Nazwa parametru Wartos¢
P400:1 Pozwolenie na prace 1: Zawsze WYSOKI
P400:2 Start/Stop 11: Wejscie cyfrowe 1
P400:3 Szybki Stop (QSP) 0: Niepodtaczone
P400:6 Start do przodu 0: Niepodtaczone
P400:7 Start do tytu 0: Niepodtaczone
P400:8 Ruch do przodu 0: Niepodtgczone
P400:9 Ruch do tytu 0: Niepodtaczone
P400:13 Zmiana kierunku obr. 13: Wejscie cyfrowe 3

Potaczenia Sterownicze

1k...10k
Potencjometr

P400:2 Start/Stop

P400:13 Zmiana kierunku

t GND

All
4—,_ Al2

AO1

t 10V
t 24V

o——— DIl

DI2

obrotéw

DI3

Di4

Mains

I O T I
o [N
B

Dziatanie Uktadu

50 Hz

All

DI3

DI5S

Motor| O H
Frequency

50 Hz

P221:0
Czas
zatrzymania 1

P220:0
Czas

przyspieszania 1

-50 Hz
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Start do przodu/do tytu (sygnaty impulsowe, reakcja na zbocze narastajace)

e  Start po podaniu zbocza narastajgcego na Start do przodu (CW) lub Start do tytu (CCW)
e  Podanie stanu NISKIEGO na Start/Stop spowoduje zatrzymanie napedu, zgodnie z wybrang

metodg zatrzymania (P203:3)

Parametr Nazwa parametru Wartosc
P400:1 Pozwolenie na prace 1: Zawsze WYSOKI
P400:2 Start/Stop 11: Wejscie cyfrowe 1
P400:3 Szybki Stop (QSP) 0: Niepodtaczone
P400:6 Start do przodu 12: Wejscie cyfrowe 2
P400:7 Start do tytu 13: Wejscie cyfrowe 3
P400:8 Ruch do przodu 0: Niepodtgczone
P400:9 Ruch do tytu 0: Niepodtgczone
P400:13 Zmiana kierunku obr. 0: Niepodtgczone

Potaczenia Sterownicze

* GND

1k...10k Al

Potencjometr A2

Ao1

L 10v

24v

P400:2 Start/Stop —o"o— DI
P400:6 Start do przodu —o—"o— DI2
P400:7 Startdotylul "o pi3
DI4

DI5

po1

GND

NO

com

NC

Napiecie

Dziatanie Uktadu

50 Hz

All

Siecil—

DI1

DI2 I

i

D13 I

WYSOKI

50 Hz

P221:0
Czas

W celu ponownego rozruchu
nalezy ponownie podac stan

| OHz /&

Czestotliwos¢

P220:0
Czas
przyspieszania 1
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Start do przodu/do tytu (sygnaty ciggte)

e  Start z wykorzystaniem sygnatéw ciggtych Ruch do przodu (CW) lub Ruch do tytu (CCW).
Jezeli zadna z tych komend nie bedzie aktywna, silnik zatrzyma sie, zgodnie z wybrang

metodg zatrzymania (P203:3)

e Podanie stanu NISKIEGO na wejscie Pozwolenie na prace spowoduje hamowanie silnika

wybiegiem
Parametr Nazwa parametru Wartos¢
P400:1 Pozwolenie na prace 11: Wejscie cyfrowe 1
P400:2 Start/Stop 1: Zawsze WYSOKI
P400:3 Szybki Stop (QSP) 0: Niepodtaczone
P400:6 Start do przodu 0: Niepodtaczone
P400:7 Start do tytu 0: Niepodtaczone
P400:8 Ruch do przodu 12: Wejscie cyfrowe 2
P400:9 Ruch do tytu 13: Wejscie cyfrowe 3
P400:13 Zmiana kierunku obr. | 0: Niepodtgczone
Potaczenia Sterownicze Dziatanie Uktadu
1 GND 50 Hz
All
1k...10k AlL
. Al2
Potencjometr
AO1
1 1oV Mains
24v
P400:2 Start/Stop|—e ——— Dou1 -
P400:8  Ruch do przoduf—e"s—— oi DI2 | ]
P400:9 Ruch do tylul—e—"e— D13

DI4

DI3

I

DI5

DO1

GND

Motor

NO

Speed

50 Hz

Metoda zatrzymania
zgodnie z P203:3

com

P220:0

NC

Czas przyspieszania 1

-50 Hz
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5.2.4. Kierunek obrotow
Kierunek obrotdw silnika zalezy od réznych parametréw.

e Komendy do przodu/do tytu
Wybor komendy “do tytu” powoduje przemnozenie wartosci zadanej przez -1.
Wyjatek: jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowos$¢ komend Start i Ruch
jest ignorowana.

e Zmiana kierunku obrotéw
Sygnat ,Zmiana kierunku obrotéw” powoduje przemnozenie wartosci zadanej przez -1.

e Ograniczenie kierunku obrotow
Kierunek obrotéw moze zostac ograniczony tylko do obrotéw do przodu. Ujemne wartosci zadane
beda ignorowane.

Ponizsza grafika prezentuje sposdb ustalania kierunku wirowania:

Ograniczenie

START/RUCH* kierunku obrotéw

(P304:0)
Sygnat Wybor : . . . |
WeJSCIowY oo i Zmiana kierunku obrotéw i Limity***
- zadanej | (P4OIO:13) ! Czestotliwos$é min. (P210:0**)
Wejscie F i | I | Czestotliwo$¢ max. (P211:0%%*)
Analogowe |- ; FWD! i FWDI REV —
7 / e e
Nastawa** — L v A x oo “Min..-Max
Wartosé z sieci—~ REY Lo q e — £
Wartos¢ z klawiatury** —t=
Uwagi:
* Jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowo$¢ komend Start i Ruch jest ignorowana
*E Tylko wartosci dodatnie
HkE Zmiana kierunku nastgpi tylko w przypadku, jezeli wartos¢ zadana jest wieksza niz czestotliwosé

minimalna!
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5.3. Grupa 1 - Diagnostyka

Ogdlne informacje:

Na ekranie wyswietlane sg stowa maszynowe, zgodnie z ponizszym rysunkiem:

Stowo 16-bitowe
Bit 15 Bit O

b.0000.0000.0000.0100

0004

REM / SET8

Wartosci w systemie heksadecymalnym
Stowo 32-bitowe

Bit 31 Bit%16 Bi$ 15 Bit 0

b.0000.0000.0000. 0001 b. 0000.0000.0000. 0000
/

HWX0001  LWX0000

REM AUTO‘XETS y AUTO  SET8

Wartosci w systemie heksadecymalnym
LW- stowo niskie
HW — stowo wysokie

Rys.5. Stowa statusu wyswietlane na ekranie VLB3

5.3.1. Ogolne dane diagnostyczne

P100:0 ‘ 0x2DDD:0 Biezaca czestotliwos¢ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Biezgca czestotliwos¢ silnika

P101:0 ‘ 0x400D:0 Biezgca wartos¢ wyskalowana ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... — Jedn. Biezaca predkosc silnika w Jednostkach Uzytkownika

Biezaca czestotliwosé x skalowanie (P702:0)

P102:0 ‘ 0x2BOE:0 Czestotliwosc zadana ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Biezgca wartos¢ zadana czestotliwosci

P103:0 | 0x6078:0 Biezacy prad silnika \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... - % Biezacy prad silnika w % P323:0

P104:0 ’ 0x2D88:0 Biezacy prad silnika ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- A Biezacy prad silnika

P105:0 | 0x2p87:0 Napiecie obwodu DC \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- V Biezace napiecie DC w obwodzie posredniczacym

P106:0 ’ 0x2D89:0 Biezace napiecie silnika ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- VAC Biezgce napiecie silnika

P107:0 ‘ 0x6077:0 Biezagcy moment ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- % Biezgcy moment silnika (100% = Moment max.)
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5.3.2. Moc wyjsciowa
P108:1 | ox2pA2:1 Moc czynna \ \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- kW Wartosc¢ skuteczna mocy czynnej
P108:2 ‘ 0x2DA2:2 Moc pozorna ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- kVA Biezgca moc pozorna silnika
5.3.3. Energia na wyjsciu
P109:1 | ox2pA3:1 Silnik \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- kWh Szacowana energia na wyjsciu napedu podczas pracy silnikowej
P109:2 | 0x2DA3:2  |Generator \ \ \
-- ... [Biezgca wartos(] ... -- kWh Szacowana energia na wyjsciu napedu podczas odzysku
5.3.4. Diagnostyka wejscia analogowego All
P110:1 ‘ 0x2DA4:1 Wartosc¢ procentowa ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- % Biezgca wartos¢ All w % ustalonego zakresu
P110:2 ‘ 0x2DA4:2 Wartosc czestotliwosci ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Biezgca wartos¢ All jako wartos¢ zadana czestotliwosci
P110:3 | ox2pA4:3 Wartosé PID \ \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- PUnit Biezgca wartosc¢ All jako wejscie PID
P110:4 | 0x2DA4:4  |Warto$é momentu \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... - % Biezgca wartos¢ All jako warto$¢ zadana momentu
P110:16 | Ox2DA4:16 [StatusAll \ \ \
-- ... [Biezgca wartosd] ... -- Stowo statusu All
5.3.5. Diagnostyka wejscia analogowego Al2
P111:1 | Ox2DA5:1  |Wartoéé procentowa \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- % Biezgca wartosé Al2 w % ustalonego zakresu
P111:2 ’ 0x2DAS5:2 Wartos¢ czestotliwosci ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Biezgca wartos¢ All jako warto$¢ zadana czestotliwosci
P111:3 |  O0x2DA5:3  |Wartosé PID \ \ \
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- PUnit Biezgca wartosc Al2 jako wejscie PID
P111:4 ‘ 0x2DA5:4 Wartos¢ momentu ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- % Biezgca wartos¢ Al2 jako wartos¢ zadana momentu
P111:16 | O0x2DA5:16  |Status AI2 \ \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- Stowo statusu Al2
5.3.6. Wartos$¢ wyjscia AO1
P112:1 | ox2pAAx1 Napigcie \ \ \
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- V Biezgca wartos$¢ napieciowa AO1
P112:2 | ox2pAA:2 Prad \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- mA Biezgca wartos¢ prgdowa AO1
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5.3.7. Wartos$¢ wyjscia AO2
P113:1 | 0x2DAB:1  |Napiecie (*) \ \ \
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- V Biezgca wartos$¢ napigeciowa AO2
P113:2 | 0x2DAB:2 Prad (*) \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- mA Biezgca wartos¢ prgdowa AO2
5.3.8. Temperatura radiatora
P117:1 ‘ 0x2D84:1 Temperatura radiatora ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- °C Biezgca temperatura radiatora
5.3.9. Stan Wejsé/Wyjs¢
P118:0 | 0x60FD:0 Stan wejéé cyfrowych \ \ \
Opis bitu#: Status DI (w formie stowa maszynowego)
16: Stan DI1 Wyswietlacz przetacza pomiedzy LWX/HWX (stowo niskie/wysokie)
17: Stan DI2 LWX Bity 0-15
18: Stan DI3 HWX Bity 16 - 31
19: Stan D14
20: Stan DI5
21: Stan DI6
22: Stan DI7
25: Wejscia ustawione jako NPN
P119:0 0x2DAC:0 Stan klawiatury ‘ ‘ ‘
Opis bitu#:: Stan klawiatury (w formie stowa maszynowego)
0: Przycisk Start
1: Przycisk Stop
2: Przycisk Gora
3: Przycisk Dot
4: Przycisk Potwierdzenie
5: Przycisk Wyjscie
P120:0 0x2DAD:0 Stan wyjéé cyfrowych \ \ \
Opis bitu#: Stan wyjs¢ cyfrowych i przekaznika (w formie stowa maszynowego)
0: Przekaznik
1: DO1
2: D02
10: Przekaznik fadowania
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5.3.10.  Diagnostyka PID
P121:1 | ox401F:1 Wartoé¢ zadana PID \ \ \
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- PUnit Biezgca wartos$¢ zadana PID
P121:2 ‘ 0x401F:2 Sprzezenie zwrotne PID ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- PUnit Biezgca wartos¢ sygnatu sprzezenia zwrotnego PID
P121:3 |  0x401F:3  |[Status (PID) \ \ \
Opis bitu#: Stan PID (w formie stowa maszynowego)

0: PID wytgczony

1: Wyjscie PID ustawione na 0

2: Czton catkujgcy ustawiony na 0

3: Funkcja wptywu PID na sygnat
sterujacy

4: Wartos¢ zadana = biezgca wartosc
5: Tryb u$pienia aktywny

5.3.11.  Ochrona termiczna silnika I2xt
P123:0 | oxapaF:0 Catka cieplna (i2*t) \ \ |
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- % Obcigzenie termiczne silnika (12xt)
5.3.12.  Zrédto sterowania/zadawania czestotliwosci
P125:1 ‘ 0x282B:1 Zrédto sterowania ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Biezace zrddto sterowania
P125:2 ‘ 0x282B:2 Zrédto zadawania czestotliwosci ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Biezgce zrédto zadawania czestotliwosci
P125:3 | ox282B:3 Status ikon LCD \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Biezacy status ikon LCD (stowo maszynowe)
P125:4 | o0x2828:4 Aktywny tryb pracy \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Aktywny tryb pracy napedu
P125:5 ‘ 0x282B:5 Biezacy rejestr sterujacy ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Tryb sieciowy:
Ostatni aktywny rejestr sterujgcy. Indeks parametru w formacie
szesnastkowym:
Format: Oxiiiiss00 (iiii = indeks (hex), ss = podindeks (hex))
Przyktad: 0x400C0100 --> 0x400C:01
P125:6 ‘ 0x282B:6 Biezgcy rejestr wartosci zadanej ‘ ‘ l
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- Tryb sieciowy:
Ostatni aktywny rejestr wartosci zadanej. Indeks parametru w formacie
szesnastkowym:
Format: Oxiiiiss00 (iiii = indeks (hex), ss = podindeks (hex))
Przyktad: 0x400B0300 --> 0x400B:03
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Status napedu
P126:1 ‘ 0x282A:1 Przyczyna wytaczenia ‘ ‘
Opis bitu#: Przyczyna zatrzymania urzadzenia (bit)

0: Ster. elastyczne 1/0: hamowanie
1: Sie¢: hamowanie

2: Zatrzymanie osi

6: Napiecie obwodu DC

7: Naped niegotowy

9: Identyfikacja parametrow

10: Automatyczne hamowanie

12: CiA 402 wytgczone

13: CIA402 Quick stop

14: STO
15: Tryb CiA402 wytgczony

P126:2 | 0x282A:2  |Przyczyna QSP \ \
Opis bitu#: Przyczyna szybkiego zatrzymania (bit)

0: Ster. elastyczne 1/0O: konfiguracja
1: Sie¢
2: Komenda osi

P126:3 | ox282A:3

Przyczyna zatrzymania

Opis bitu#:

0: Ster. elastyczne 1/0: Start/Stop
1: Ster. elastyczne I/O: Ruch do
przodu

2: Ster. elastyczne 1/0: Ruch do tytu
3: Ster. elastyczne 1/O: Jog do przodu
4: Ster. elastyczne I/0: Jog do tytu
5: Sie¢

6: Klawiatura

7: Przejscie metody sterowania

15: Oczekiwanie na start

Przyczyna zatrzymania maszyny (bit)

P126:5 0x282A:5

CiA402 stan maszyny

: Wstepny

: Brak gotowosci na wiaczenie
: Wigczanie nieaktywne

: Gotowosc¢ do wiaczenia

: Witaczony

: Gotowos¢ do sterowania

: Sterowanie wytgczone

: Wytgczony

: Aktywny QSP

10: Aktywna reakcja na wystgpienie
btedu

O 00 NOUL b WwWwN O

Biezgcy stan napedu

5.3.14.

11: Btad
Przecigzenie falownika (ixt)
P135:4 | ox2p40:4 Obciazenie (i*t) \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- % Wartosc biezgca
P135:5 ‘ 0x2D40:5 Odpowiedz na btad ‘ ‘
2: Problem Wybér zachowania urzadzenia po wystgpieniu btedu
3: Btad
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5.3.15.

Kod btedu

P150:0 \

0x603F:0

Kod btedu \ \ \

-- ... [Biezgca wartos¢] ... --

Kod biezgcego btedu.
Wyjasnienie kodoéw w Rozdziale “8. Rozwigzywanie problemoéow”

5.3.16.

Licznik/licznik czasu

Czas wyswietlany jest w nastepujgcym formacie:

Dni (d), Godziny (h), Minuty (m), Sekundy (s)

(Przyktad: 05d15h13m12s)

P151:1 ’ 0x2D81:1 Czas pracy (sterowanie) ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- s Catkowity czas pracy napedu (sterowanie)
P151:2 ‘ 0x2D81:2 Czas zasilania ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- s Czas, przez jaki urzgdzenie jest zasilane
P151:3 ‘ 0x2D81:3 Czas pracy modutu sterujacego ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- ns Catkowity czas zasilenia modutu sterujgcego, wliczajgc zasilanie z USB
P151:4 | oxaps1:4 llosé resetow \ \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- taczna ilos¢ ponownych uruchomien urzadzenia
P151:5 ‘ 0x2D81:5 Liczba przefaczen przekaznika ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- taczna liczba zadziatan wyjscia przekaznikowego
P151:6 | ox2ps1:6 Licznik zwaré | | |
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- taczna liczba wykrytych zwaré
P151:7 ‘ 0x2D81:7 Licznik zwar¢ doziemnych ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezaca wartosc] ... -- taczna liczba zwaré doziemnych
P151:8 0x2D81:8 Licznik zadziatan obwodu odcigzajgcego
(clamp*)
-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- Liczba zadziatan (active clamping)
* krotkie zatrzymanie falownika w trybie V/f po osiggnieciu limitu pragdu 0x2DDF:002
P151:9 ‘ 0x2D81:9 Czas pracy wentylatora ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- s taczny czas pracy wentylatora

5.3.17.

Historia alarmow

P155:0 \

0x2006:0

Historia alarmow ‘ ‘ ‘

.. [Biezaca wartos¢] .

Wiecej informacji w Rozdziale “8. Rozwigzywanie problemow”

5.3.18.

Dane urzadzenia

P190:1 \

0x2000:1

Kod produktu ‘ ‘ ‘

.. [Biezgca wartosc] ...

Kod produktowy napedu

P190:2 \

0x2000:2

Numer seryjny ‘ ‘ ‘

.. [Biezaca wartos(] ...

Numer seryjny urzadzenia
Przyktad: 0000000000000000XYZXYZ

P190:4 |

0x2000:4

Wersja oprogramowania modutu sterujacego l l l

.. [Biezgca wartosc] ...

Przyktad: 01.00.01.00

P190:5 \

0x2000:5

Typ oprogramowania modutu sterujgcego ‘ ‘ ‘

.. [Biezaca wartos(] ...

Przykfad: IOFW51AC10
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P190:6 0x2000:6 Wersja programu rozruchowego (bootloader)
modutu sterujgcego

-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- Przyktad: 00.00.00.13

P190:7 ‘ 0x2000:7 Typ bootloadera modutu sterujgcego ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Przyktad: IOBL51A0nNnnN

P190:8 | 0x2000:8 Wersja spisu obiektéw \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Przyktad: 108478

P190:10 ‘ 0x2000:10 Wersja oprogramowania jednostki gtownej ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Przyktad: 00196

P190:11 ‘ 0x2000:11 Tyo oprogramowania jednostki gtéwnej ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Przyktad: IDFW5AA

P190:12 ‘ 0x2000:12 Wersja bootloadera jednostki gtdwnej ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... --

P190:13 ‘ 0x2000:13 Typ bootloadera jednostki giownej ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... --

5.3.19. Nazwa urzadzenia
P191:0 ‘ 0x2001:0 Nazwa urzadzenia ‘
-- ... [My Device] ... -- Konfigurowalna nazwa napedu
5.3.20. Moduty
P192:4 ‘ 0x2002:4 Modut sterujacy — typ ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- Typ modutu sterujacego
P192:5 | ox2002:5 Jednostka gtéwna - typ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Typ jednostki gtdwnej
P192:6 ‘ 0x2002:6 Numer seryjny modutu sterujacego ‘
-- ... [Biezgca wartosd] ... --
P192:7 ‘ 0x2002:7 Numer seryjny jednostki gtéwnej ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... --

5.3.21. Informacje dodatkowe
P197:0 | 0x2040:0 Blokada dostepu \
Opis bitu#:: Informacja o blokadzie dostepu do parametréow

0: Petna blokada zmiany wartosci
1: Zmiana tylko parametréw Grupy O

0 = Brak blokady
1 = Tylko odczyt parametrow

2 = Tylko odczyt + zmiana wybranych parametréw

3: Ustawienia OEM

P198:0 0x2827:0 Zatadowane ustawienia parametrow ‘
0: Ustawienia uzytkownika Biezgce ustawienie domysinych parametrow
1: 60Hz
2: 50Hz
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5.4. Grupa 2 - Ustawienia podstawowe

5.4.1.

Wybor zrédta sterowania

Dodatkowe informacje w Rozdziatach “5.2.1. Uktad zadawania predkosci /tryb pracy”, s.41 oraz “5.2.2.

Zrédto sterowania”, s.43

P200:0 0x2824:0

Zrédto sterowania ‘ ‘ ‘

0: Elastyczny
1: Klawiatura

Okresla zréodto zadawania sygnatéw Start, Stop oraz Zmiana kierunku
obrotow. Naped VLB3 moze byc¢ sterowany z réznych zrédet, takich jak
Listwa 1/0, sie¢ lub klawiatura.

0: Sterowanie elastyczne
Sygnaty Start/Stop oraz Zmiana kierunku obrotéw do ustawienia w
P400.xx

1: Klawiatura
Sygnat Start i Stop pochodzg z klawiatury, inne metody zadawania
sygnatdéw sg ignorowane.

UWAGA: Wejscia cyfrowe “Pozwolenie na prace” (P400:1), "Start/Stop"
(P400:2) oraz Stop z klawiatury sg zawsze aktywne!

5.4.2.

Wybor zrédta zadawania czestotliwosci

Wybdér domysinego zadajnika okresla zrodto sygnatu, ktéry bedzie miat przetozenie na wartos¢ zadang
w momencie, gdy nie bedzie aktywna zadna inna wartos¢ zadana. Role domysinego zadajnika mogg
petni¢ zrodta zewnetrzne (wejscia analogowe, siec itp.) lub wewnetrzne (predkosci predefiniowane).

Dodatkowe informacje w Rozdziale “5.2.1. Uktad zadawania predkosci/tryb pracy”, s.43

P201:1 0x2860:1

Sterowanie czestotliwosciowe: Zzrodto wartosci
zadanej

1

12:
13:
14.
15:
16:
17:
18:
19:
20:
21:
22:

1: Klawiatura

2: Wejscie Analogowe All
3: Wejscie Analogowe Al2
5: Sie¢

11: Predkos¢ predefiniowana (preset)

Preset 2
Preset 3
Preset 4
Preset 5
Preset 6
Preset 7
Preset 8
Preset 9
Preset 10
Preset 11
Preset 12

Domyslny zadajnik czestotliwosci

1: Klawiatura
Do zadawania wartosci stuzg przyciski Gora/Dot

2: Wejscie Analogowe All
Za nastawe predkosci odpowiada sygnat na wejsciu All

3: Wejscie Analogowe All
Za nastawe predkosci odpowiada sygnat na wejsciu Al2

5:Sie¢
Wartos¢ zadawana z poziomu sieci przemystowe;j

Czestotliwosc predefiniowana: 11..25: Preset 1..15
Nastawy konkretnych presetéw w parametrach P450:1 - P450:15
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23: Preset 13
24: Preset 14
25: Preset 15
50: Potencjometr silnika (MOP)

PID: 11..18: Preset 1..18

Nastawy konkretnych presetéw w parametrach P451:1 - P451:8
Moment: 11..18: Preset 1..18

Nastawy konkretnych presetéw w parametrach P452:1 - P452:8

31-38: Sekwencer
Nastawy do ustawienia w parametrach sekwencera

50: Potencjometr silnika (MOP — Motorized Potentiometer function)
Nastawa wartosci zadanej poprzez MOP. Zmiana nastawy poprzez da
wejscia (zwieksz/zmniejsz).

P201:2 \ 0x2860:2

Sterowanie PID: Zzrédto wartosci zadanej ‘ ‘ ‘

1: Klawiatura
(Parametr P201:1)

Okresla zrodto wartosci zadanej dla PID

5.4.3. Wartosci zadane - klawiatura
P202:1 ‘ 0x2601:1 Wartos¢ zadana czestotliwosci ‘ ‘ ‘
0.0...[20.0] ... 599.0 Hz Biezgca wartos$¢ zadana (zmiana wartosci przyciskami Géra/Doét)
P202:2 | ox2601:2 Wartos¢ zadana PID \ \ |

-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit

Biezgca warto$¢ zadana PID (zmiana wartos$ci przyciskami Gora/Dét)
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5.4.4.

Ustawienia Start/Stop

Naped VLB3 umozliwia przeprowadzenie rozruchu oraz zatrzymania maszyny réznymi metodami:

Sygnaty wejsciowe
/Warunki

50 Hz

Zadana
czestotliwos¢
0 Hz
Napiecie Sieci

WYSOKI
Komenda Start/Stop
N

ISKI |

40 Hz

Wyjscie

Metoda rozruchu

C

estotliwo$
Silnika

P203:1=0
Zwvkiv rozruch

uy
N

Silnika

P203:1=1
Rozruch z hamulcem DC

u
N

estotliwo$¢ © Czestotliwo$¢ © Cz
Silnika

P203:1=2
Start w locie

©
T
N

Metoda zatrzymania

P203:3=0
Hamowanie wvbiegiem

40 Hz

40 Hz

P203:3=2
Standardowa rampa

Hamowanie|
DC

Zataczenie hamulca DC podczas

trwania komendy Start/Stop

g 40 Hz

|
2 3 P203:3=2
a gv Rampa QSP

Podczas trwania komendy Start/Stop, w uktadzie moze wystepowac
predkos¢ obrotowa zwigzana z bezwtadnoscig maszyny lub obcigzenia

Wykrywanie predkosci obracajacego sie silnika.
Powtarzane kazdorazowo podczas komendy Start/Stop

*Mozliwos$¢ zastosowania hamulca DC, jezeli wymagany

Rys. 4: Ustawienia Start/Stop

Wiecej informacji dot. ustawien hamulca DC w Rozdziale “5.9.3. Hamowanie prgdem statym®, s.93

P203:1

0x2838:1

Metoda rozruchu ‘ ‘ ‘

0: Zwykty rozruch
1: Rozruch z hamulcem DC
2: Start w locie

Okresla metode rozruchu maszyny

0: Zwykty rozruch:
Silnik jest przyspieszany w wybranym kierunku, po zainicjowaniu
rozruchu.

1: Rozruch z hamowaniem DC:

Po zainicjowaniu rozruchu, przed rozpoczeciem napedzania maszyny,
inicjowany jest proces hamowania prgdem statym. Po uptywie czasu
opdznienia, silnik jest przyspieszany.

Aby aktywowac hamowanie prgdem statym, konieczne jest ustawienie
parametrow P704:1i P704:2.

2: Start w locie:

Mozliwe jest przeprowadzenie rozruchu na obracajacej sie maszynie. Po
zainicjowaniu startu, VLB3 bada aktualng predkos¢ silnika. Funkcja ta
umozliwia ptynny rozruch w przypadku obcigzen odznaczajgcych sie duzg
bezwtadnoscig, jak np. wentylatory czy kota zamachowe.
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P203:3 ‘ 0x2838:3 Metoda zatrzymania ‘ ‘ ‘
0: Hamowanie wybiegiem Okresla metode zatrzymania maszyny
1: Standardowa rampa
2: Rampa QSP (Szybki Stop) 0: Hamowanie wybiegiem

Woyjscie VLB3 jest odtgczane, po czym silnik wyhamowuje samoczynnie, z
racji bezwtadnosci maszyny.

1: Standardowa rampa
Silnik jest zatrzymywany zgodnie z ustalonym czasem hamowania.

2: Rampa Szybkiego Zatrzymania
Silnik jest zatrzymywany po rampie QSP.

5.4.5. Rozruch po zasileniu

Po wybraniu funkcji “Rozruch po zasileniu”, VLB3 automatycznie zainicjuje rozruch maszyny po podaniu
napiecia zasilajgcego z sieci, pod warunkiem obecnosci sygnatu Start.

Potaczenia Sterownicze  Dziatanie Uktadu

1 GND 50 Hz
AlL §
l.k...10k A AlL
Potencjometr —
AO1 o
ECEEERwel HEEN 000000 |
Sieci
L 24V
P400:2  Start/stop[ cu [ N
—— DIl
DI2
DI3
DI4
DI5 50 Hz
DO1 9
o
GND _‘_% w -
]
NO 7 -
o Metoda zatrzymania,
com o Rozruch po zasileniu Zgodnie z P203:3
NC P203:2=WtACZ [1]
Start/Stop = WYSOKI
P203:2 0x2838:2 Rozruch po zasileniu ‘ ‘ ‘
0: Wytacz Konfiguracja funkcji rozruchu po podaniu napiecia
1: Wigcz
0: Wytacz

Stany sygnatéw rozruchu w momencie zasilenia falownika sg
ignorowane. Potrzebne jest ponowne podanie stanu wysokiego w celu
przeprowadzenia rozruchu.

1: Wiacz
Rozruch jest przeprowadzany automatycznie po zasileniu falownika,
jezeli obecny jest sygnat rozruchu.
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5.4.6. Napiecie

P208:1 ‘ 0x2540:1 Znamionowe napiecie Sieci ‘ ‘ ‘
0: 230 Vrms Wybér znamionowego napiecia Sieci (VAC).
1: 400 Vrms
2:480 Vrms Uwaga: warto$¢ domysina jest zalezna od typu falownika

P208:2 ‘ 0x2540:2 Zbyt niskie napiecie — Ostrzezenie ‘ ‘ ‘

0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... 800V |Dolne ograniczenie napiecia — poziom Ostrzezenia.

Jezeli wartos¢ napiecia w obwodzie DC spadnie ponizej progu
ustawionego w niniejszym parametrze, falownik zgtosi Ostrzezenie. Przy
kasowaniu wystepuje histereza 10V.

P208:3 | ox2540:3 Zbyt niskie napiecie - Btad \ \ \

-- ... [Biezgca wartosc] ... -- V Dolne ograniczenie napiecia — poziom Btedu.
Jezeli wartos¢ napiecia w obwodzie DC spadnie ponizej progu
ustawionego w niniejszym parametrze, falownik zgtosi Btad.

P208:4 ‘ 0x2540:4 Kasowanie Btedu zbyt niskiego napiecia ‘ ‘ |
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- V Wartos¢ kasowania Btedu zbyt niskiego napiecia.
P208:5 ‘ 0x2540:5 Zbyt wysokie napiecia - Ostrzezenie ‘ ‘ ‘

0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... 800 V | Gérne ograniczenie napiecia — poziom Ostrzezenia.

Jezeli wartos¢ napiecia w obwodzie DC wzrosnie powyzej progu
ustawionego w niniejszym parametrze, falownik zgtosi Ostrzezenie. Przy
kasowaniu wystepuje histereza 10V.

P208:6 ‘ 0x2540:6 Zbyt wysokie napiecie - Btad ‘ ‘ ‘

-- ... [Biezaca wartos¢] ... -- V Gdrne ograniczenie napiecia — poziom Bfedu.
Jezeli wartosé napiecia w obwodzie DC wzrosnie powyzej progu
ustawionego w niniejszym parametrze, falownik zgtosi Btad.

P208:7 ‘ 0x2540:7 Kasowanie Btedu zbyt wysokiego napiecia ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- V Wartos¢ kasowania Btedu zbyt wysokiego napiecia.
5.4.7. Czestotliwos¢ minimalna i maksymalna

Czestotliwo$¢ minimalna i czestotliwos¢ maksymalna okreslajg zakres regulacji czestotliwosci (Hz) przez
naped. Wszystkie wartosci zadane (wejscie analogowe, czestotliwosci predefiniowane, czestotliwosé
zadana z sieci itp.) ograniczone s3 do tego zakresu.

P210:0 |  0x2915:0  |Czestotliwosé minimalna \ \ \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Poziom czestotliwosci minimalnej, z jakg moze pracowac silnik

P211:0 ‘ 0x2916:0 Czestotliwos¢ maksymalna ‘ ‘ I
0.0 ... [zalezenie od wersji Poziom czestotliwosci maksymalnej, z jakg moze pracowac silnik
urzadzenia] ... 599.0 Hz
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5.4.8. Przyspieszanie/zwalnianie

Mozliwe jest ustawienie do dwdch ramp dla przyspieszania i zwalniania maszyny. Istniejg dwie metody
przetgczania pomiedzy pierwszym a drugim zestawem ramp:

e Wyzwolenie zewnetrzne (np. wejscie cyfrowe)

e  Przefaczanie automatyczne po osiggnieciu danego poziomu czestotliwosci (P224:0)

A
[Hz]

Czestotliwo$¢ maksymalna

(P211:0) -
N R
o 23
~ L 5
Q =Y
& 5 8
L=
Poziom przetaczenia = 2
rampy (P224:0)
X
: 3
Q* 2o
9> e
4% S, ™
) 58
® 3,
N
Czestotliwos¢ minimalna )
(P211:0)
Rys.7. Wartos$¢ zadana predkosci
P400:39 |  0x2631:39  |Wybér ramp 2 \ \ \
0:Niepodtaczone Zewnetrzne wyzwolenie wyboru rampy przyspieszania 2 i rampy
(Patrz tez: P400:1) zwalniania 2
WYSOKI: Wybér ramp 2 jako ramp podstawowych
P220:0 | ox2917:0 Czas przyspieszania 1 \ \ \
0.0...[5.0] ... 3600.0 s Czas przyspieszania 1 dla czestotliwosci wyjsciowej w zakresie od 0.0Hz
do czestotliwosci maksymalnej (P211:0)
P221:0 |  0x2918:0  |Czaszwalniania 1 \ \ \
0.0...[5.0] ... 3600.0 s Czas zwalniania 1 dla czestotliwosci wyjsciowej w zakresie od
czestotliwosci maksymalnej (P211:0) do 0.0Hz
P222:0 |  0x2919:0  |Czas przyspieszania 2 \ \ \
0.0...[5.0] ... 3600.0 s Czas przyspieszania 2 dla czestotliwosci wyjsciowej w zakresie od 0.0Hz
do czestotliwosci maksymalnej (P211:0)
Uwaga: dla potencjometru silnika (MOP) pod uwage brane sg rampy 2
P223:0 | ox291A:0 Czas zwalniania 2 \ \ \
0.0...[5.0] ... 3600.0 s Czas zwalniania 2 dla czestotliwosci wyjsciowej w zakresie od
czestotliwosci maksymalnej (P211:0) do 0.0Hz
Uwaga: dla MOP pod uwage brane sg rampy 2
P224:0 ‘ 0x291B:0 Automatyczne przetaczanie rampy ‘ ‘ ‘

0.0...[0.0] ... 599.0 Hz

Poziom przetgczania pomiedzy rampg przyspieszania/zwalniania 1 a
rampg przyspieszania/zwalniania 2.

Biezgca czestotliwo$c¢ < P224:0 --> Czas przyspieszania/zwalniania 1
Biezgca czestotliwo$¢ > P224:0 --> Czas przyspieszania/zwalniania 2

0: wytaczone
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Uwaga: ustawienia P400:39, PID, pracy sekwencyjnej oraz QSP,
traktowane sg jako priorytetowe

P226:1 \

0x291E:1

Wspotczynnik wygtadzania charakterystyki ‘ ‘ ‘

0.0...[0.0] ... 100.0 %

Umozliwia uzyskanie krzywych S-ksztattnych

Uwaga:

Wspdtczynnik wygtadzania zwieksza czas rozruchu/hamowania:
50% --> 1,5 x ustawiony czas

100% --> 2 x ustawiony czas

5.4.9. Rampa QSP (Szybki Stop)

Naped VLB3 posiada dodatkowa metode zatrzymania — QSO (Szybki stop) dziatajaca jako utrzymanie
predkosci zerowej lub funkcja pauzy. Rampa QSP w funkcji czasu ustawiana jest oddzielnie.

P225:0 |

0x291C:0

Rampa hamowania QSP ‘ ‘ ‘

0.0 ... [1.0] ... 3600.0 s

Czas hamowania po rampie Szybkiego Stopu, w zakresie od
czestotliwosci maksymalnej (P211:0) do 0.0Hz

W przypadku wyboru trybu pracy: sterowanie poprzez zadanie

predkosci, zgodnie z CiA402 (P301:0=2 -Velocity Mode (vl) by CiA402),

rampa QSP definiowana jest w P790:0
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5.5.

5.5.1.

Grupa 3 - Ustawienia silnika

Metody sterowania

Regulacja predkosci moze by¢ prowadzona na rézne sposoby:

Dla maszyn indukcyjnych AC:

[-2]

Metoda sterowania Tryb pracy Ksztatt krzywej V/f
(P300:0) (P301:0) (P302:0)
Sterowanie predkoscia Liniowa [0]
V/f - uktad otwarty [6] Kwadratowa [1]

Eco [3]

Bezczujnikowe sterowanie
wektorowe [4]
SLvC

Sterowanie predkoscia

[-2]

Serwonaped (ASM) [2]
(z wykorzystaniem
enkodera)

Sterowanie predkoscia

[-2]

V/f - uktad otwarty (ch-ka liniowa/funkcja kwadratowa )

Metoda sterowania typowa dla maszyn asynchronicznych pradu zmiennego. Uzyteczna w wielu
podstawowych typach aplikacji jak podnosniki, pompy regulatory itp. Nie ma koniecznosci podtgczania

petli sprzezenia zwrotnego.

Wiecej informacji w nastepujacych rozdziatach:

9 “5.5.2. Krzywa V/f”, 5.65

“5.5.3. V/f Kompensacja poslizgu”, s.66

“5.5.4. V/f - Wzmocnienie napiecia”, s.66

V/f Eco

Energooszczedne sterowanie maszyng indukcyjng (redukcja strat w miedzi).

1. Set metody sterowania:

P300:0 = 6 (V/f — uktad otwarty [VFC open loop])

2. Wybdr ksztattu krzywej V/f:

P302:0 =3 (Eco)

3. Zaawansowane ustawienia silnika:
Ustawienie parametrow maszyny (,,5.5.12. Parametry silnika”, s.71)
4. Ustawienie minimalnego napiecia:
P330:1 — minimalne napiecie V/f Eco (VFC-ECO)

Wiecej informacji w rozdziale “5.5.2. Krzywa V/f”, s.65
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Bezczujnikowe sterowanie wektorowe (SLVC)

Metoda SLVC wykorzystywana jest w celu osiggniecia lepszych parametréw regulacji i wiekszej
wydajnosci sterowania. Sterowanie tg metoda wymaga podania parametréw maszyny oraz identyfikacji
silnika. Nie ma potrzeby stosowania petli sprzezenia zwrotnego.

1. Wybdr metody sterowania:

P300:0 = 4 (Bezczujnikowe sterowanie wektorowe [Sensorless vector control])
2. Zaawansowane ustawienia silnika:

Ustawienie parametréow maszyny (,,5.5.12. Parametry silnika”, s.71)

OwaAzNer
Dla stosowania sterowania SLVC istniejg ponizsze ograniczenia:
e  Tylko dla maszyn indukcyjnych
e Dopuszczalne sterowanie tylko jedng maszyng
e Niedozwolone w aplikacjach dZzwigowych
e Moc podtgczonej maszyny moze by¢ nizsza od mocy nominalnej wynikajacej z typu falownika o
maksymalnie dwa poziomy w typoszeregu

Serwonaped (ASM)
Sterowanie serwo (z enkoderem) dla maszyn asynchronicznych. Oferuje zalety sterowania
bezczujnikowego jednoczesnie zapewniajgc szybszg regulacje.
1. Wybdr metody sterowania:
P300:0 = 2 (Serwonaped [“Servo control 2”])
2. Zaawansowane ustawienia silnika:
Ustawienie parametrow maszyny (,,5.5.12. Parametry silnika”, s.71)
3. Ustawienia enkodera (,,5.5.16. Enkoder przyrostowy HTL”, 5.73)
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Funkcje:
*
)
S
= | 2
- | X
Nr na ‘-‘% 9 g
Indeks LCD S| 2! &
5.5.8. Czestotliwo$¢ PWM 0x2939:0 P305:0 X X X
5.5.2. Krzywa V/f 0x2B00:0 P302:0 X
0x2B01:X P303:X
5.5.3. V/f: kompensacja poslizgu 0x2B09:X P315:X X
5.5.4. V/f: wzmocnienie napiecia 0x2B12:X P316:X X
5.5.11. Pomijanie czestotliwosci 0x291F:X P317:X | (X) X X
5.5.5. Ttumienie oscylacji 0x2BOA:X P318:X | (X)
5.5.6. Ustawienie punktu ostabiania pola 0x2B0OC:X P319:X | (X)
- 0x2C01:X P320:X
5.5.12. Parametry silnika 0x6075:0 P323:0 (X) X X
5.5.13. Ograniczenie predkosci 0x6080:0 P322:0 | (X) X X
5.5.14. Ograniczenie pradu 0x6073:0 P324:0 | (X) X X
. . 0x6076:0 P325:0
5.5.15. Ograniczenie momentu 0x6072:0 P326:0 X X
(X) Opcja
P300:0 ‘ 0x2C00:0 Metoda sterowania ‘ ‘ l

2: Serwo ASM (*)

4: Bezczujnikowe sterowanie
wektorowe

6: V/f — uktad otwarty

Wybdr metody sterowania

P301:0 |  0x6060:0

Tryby pracy ‘ ‘ ‘

-2: Sterowanie predkosciowe
0: Brak

2: Sterowanie predkosciowe (vl)
CiA402

WYybadr trybu pracy Napedu

-2: Sterowanie predkosciowe (ustawienia Producenta)

Regulacja predkosci silnika z opcjonalnym wykorzystaniem regulatora
PID

0: Brak
Brak wybranego trybu pracy. Naped wyfaczony.

2:Sterowanie predkosciowe (vl) CiA402
Tryb sterowania zgodnie z CAN in Automation. Ramka kontrolna 0x6040
zgodna ze standardem CiA402.
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Krzywa V/f

© 6 m e ® 6
P302: Liniowa P302: Kwadratowa P302: Eco
1: P208:1 Napiecie znamionowe sieci
2: P303:1 Napiecie bazowe
3: P330:1 V/f Eco: napiecie minimalne
5: P303:2 Czestotliwos¢ bazowa
6: P211:0 Czestotliwos¢é maksymalna
P302:0 0x2B00:0 Ksztatt krzywej V/f \ \ \
0: Liniowa Wybor ksztattu charakterystyki
1: Kwadratowa 0: Liniowa
3: Eco Staty wspoétczynnik V/f zapewnia staty moment w silniku. Ten rodzaj
krzywej znajduje zastosowanie w wielu typowych aplikacjach.
1: Kwadratowa
Krzywa V/f jest funkcjg kwadratowa. Ten rodzaj krzywej wykorzystywany
jest w aplikacjach napedowych dla pomp.
3: Eco
Energooszczedne sterowanie maszyng indukcyjng poprzez redukcje strat
w miedzi
P303:1 | O0x2B0L:1  |Napigcie bazowe \ \ \

0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... 5000
\

Napiecie bazowe V/f
Nalezy ustawi¢ wartos¢ znamionowa

P303:2 \ 0x2B01:2

Czestotliwos$¢ bazowa ‘ ‘ ‘

0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... 599
Hz

Czestotliwos¢ bazowa V/f
Nalezy ustawi¢ wartos$¢ znamionowg

P330:1 |  0x2BOD:1

Napiecie minimalne ‘ ‘ ‘

20 ...[20] ... 100 %

Napiecie minimalne (tylko w trybie V/f Eco)

Zakres wydajnosci V/f Eco jest ograniczony przez standardowa krzywa
U/f i krzywa V/f Eco (Rysunek powyzej).

Parametr “Napiecie minimalne” okresla punkt pracy w odniesieniu do
procentowej wartosci napiecia bazowego (P303:1) przy czestotliwosci
bazowej (P303:2) — Rysunek powyze;j.
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5.5.3. V/f - Kompensacja poslizgu

W typowej maszynie indukcyjnej, predkos¢ obrotowa watu silnika zmniejsza sie wraz ze wzrostem
obcigzenia i wzrasta przy spadku obcigzenia. W celu zapobiegania zmianom predkosci silnika przy

zmianie obcigzenia, stosowana jest kompensacja poslizgu.

1. Ustawienie parametréw silnika.

Na podstawie tych parametrow wyliczany jest znamionowy poslizg silnika
P320:4 Predko$¢ nominalna (wartos$¢ z tabliczki znamionowej silnika)
P320:5 Czestotliwos¢ nominalna (wartos¢ z tabliczki znamionowej silnika)

2. Ustawienie wartosci procentowej dla kompensacji poslizgu

100% oznacza, ze warto$¢ znamionowa poslizgu wystepuje w momencie, gdy silnik rozwija petny
moment, rzeczywista kompensacja odpowiada w 100% kompensacji znamionowej, wyliczonej
algorytmem. Jezeli kompensacja nie jest adekwatna (np. parametry silnika réznig sie od
rzeczywistosci), niniejszy parametr umozliwia wprowadzenie poprawki do algorytmu.

P315:1 |  0x2B09:1

Wzmochnienie kompensacji ‘ ‘ ‘

-200.00 ... [100.00] ... 200.00 %

Wzmocnienie dla wptywu poslizgu.

100% oznacza, ze warto$¢ znamionowa poslizgu wystepuje w momencie,
gdy silnik rozwija petny moment, rzeczywista kompensacja =
kompensacja znamionowa

P315:2 | 0x2B09:2

Stata czasowa filtra ‘ ‘ ‘

1...[5] ... 6000 ms

Ustawienie statej czasowej filtra dla kompensacji poslizgu

Wartosc¢ fabryczna jest zoptymalizowana dla najwiekszej wydajnosci w
czasie odzyskiwania mocy poslizgu typowej maszyny. Jezeli przy petnym
(lub prawie petnym) obcigzeniu wystepujg oscylacje lub niestabilnos¢
silnika, zalecane jest zwiekszenie tego parametru.

5.5.4. V/f — wzmocnienie napiecia

Wzmocnienie napiecie (state lub podczas rozruchu) moze podnies¢ moment rozruchowy silnika
w aplikacjach, w ktérych wystepuje obcigzenie o duzej bezwtadnosci lub duzym momencie tarcia.

P316:1 |  Ox2B12:1

Wzmocnienie ciggte ‘ ‘ ‘

0.0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... 20.0
%

Napiecie wyjsciowe jest zwiekszone o ustawiony % wartosci napiecia
bazowego (P303:1)

P316:2 \ 0x2B12:2

Wzmochnienie podczas rozruchu ‘ ‘ ‘

0.0...[0.0] ... 20.0%

Napiecie wyjsciowe jest zwiekszane podczas rozruchu, o ustawiony %
wartosci napiecia bazowego (P303:1)

5.5.5. V/f - Ttumienie oscylacji

Funkcja ta wykorzystywana jest to ograniczenia oscylacji predkosci, ktére mogg wystapic przy
sterowaniu nieobcigzonym lub stabo obcigzonym silnikiem.

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01
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5.5.6.

V/f — punkt ostabiania pola

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01

5.5.7.

Ograniczenie kierunku obrotéw

Istnieje mozliwos¢ ograniczenia kierunkéw obrotéw silnika.

Wiecej informacji w Rozdziale “5.2.4. Kierunek obrotéw”, s.47

P304:0 |

0x283A:0

Ograniczenie kierunku obrotow ‘ ‘ ‘

0:
1:

Tylko do przodu
Do przodu/do tytu

Wybér ograniczenia kierunku obrotéw , Tylko do przodu” ma wptyw na
wartosci zadane predkosci oraz PID.

Niniejszy parametr zapobiega jedynie wprowadzeniu ujemnej wartosci
zadanej. Jednoczesnie wcigz jest mozliwy obrét maszyny do tytu (np. z
powodu ztego potgczenia).

5.5.8.

Czestotliwos¢ PWM

Wyjsciem falownika jest napiecie DC modulowane PWM w celu odwzorowania fali sinusoidalnej napiecia
AC o regulowalnych parametrach. Czestotliwos¢ impulséw PWM jest konfigurowalna.

Informacje ogélne:
Wybdr wyzszej czestotliwosci PWM pozwala zredukowac poziom hatasu, ale jednoczesnie
prowadzi do wydzielania wiekszej iloSci ciepta przez pracujacy silnik oraz zmniejsza wydajnosé.
WYybadr nizszej czestotliwosci PWM spowoduje wzrost poziomu hatasu, ale zapewni zmniejszenie
pradu uptywu, zwiekszenie wydajnosci regulacji oraz wiekszy zakres temperatur otoczenia, w
ktorych pracowac moze uktad napedowy.

P305:0 |

0x2939:0

Czestotliwos¢ PWM ‘ ‘ ‘

R 00 NOYUT WIN -

: 4kHz var. / opt.
: 8kHz var. / opt.
: 16kHz var. / opt.
: 2kHz fix / opt.

: 4kHz fix / opt.

: 8kHz fix / opt.

: 16kHz fix / opt.

: 4kHz var. / min. Pv
: 8kHz var. / min. Pv
: 16kHz var. / min. Pv
: 2kHz fix / min. Pv

: 4kHz fix / min. Pv

: 8kHz fix / min. Pv

: 16kHz fix / min. Pv

: 8kHz var./ opt./4kHz min.
: 16kHz var./opt./4kHz min.

: 16kHz var./opt./8kHz min
: 8kHz var./ Pv/4kHz min.

: 16kHz var./ Pv/4kHz min.
: 16kHz var./ Pv/8kHz min.

WYybor czestotliwosci PWM

1,2,3:

Zoptymalizowane pod katem jakosci sterowania (modulacja
symetryczna).

Var — zmienna czestotliwosé: czestotliwos¢ PWM jest zmniejszana, gdy
prad wyjsciowy lub temperatura VLB3 s3 zbyt wysokie. Minimalna
czestotliwos¢ PWM jest ograniczona do 2kHz.

5,6,7,8:
Zoptymalizowane pod katem jakosci sterowania (modulacja
symetryczna). Czestotliwos¢ PWM stata.

11,12, 13:

Zoptymalizowane pod katem wydajnosci (modulacja asymetryczna).
Var — zmienna czestotliwosé: czestotliwos¢ PWM jest zmniejszana, gdy
prad wyjsciowy lub temperatura VLB3 sg zbyt wysokie. Minimalna
czestotliwos¢ PWM jest ograniczona do 2kHz.

15, 16, 17, 18:
Zoptymalizowane pod katem wydajnosci (modulacja asymetryczna).
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Czestotliwos¢ PWM stata.

21, 22, 23:

Zoptymalizowane pod katem jakosci sterowania (modulacja
symetryczna).

Var — zmienna czestotliwos¢: czestotliwos¢ PWM jest zmniejszana, gdy
prad wyjsciowy lub temperatura VLB3 sg zbyt wysokie. Minimalna
czestotliwos¢ PWM jest ograniczona do 4kHz lub 8kHz.

31, 32, 33:

Zoptymalizowane pod kagtem wydajnosci (modulacja asymetryczna).
Var — zmienna czestotliwosé: czestotliwo$s¢ PWM jest zmniejszana, gdy
prad wyjsciowy lub temperatura VLB3 s3g zbyt wysokie. Minimalna
czestotliwos¢ PWM jest ograniczona do 4kHz lub 8kHz.

5.5.9. Ochrona termiczna silnika (i2xt)

Funkcja ochronna monitorujgca rozproszenie mocy (moc strat cieplnych) na podstawie mierzonych
pradéw, bazujac na modelu matematycznym silnika (catka Joule’a). Moze by¢ wykorzystywana jako
ochrona przeciwprzecigzeniowa. Ten rodzaj ochrony znajduje zastosowanie tylko i wytgcznie w celu
wydtuzenia zycia maszyny; nie moze by¢ wykorzystywany jako funkcja bezpieczenstwa.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie pozarowe wynikajace z przecigzenia silnika
Konieczne jest zapewnienie dodatkowych srodkéw w celu zniwelowania zagrozenia pozarowego zwigzanego z
przecigzeniem maszyny.

» Niezalezna kontrola temperatury silnika, umozliwiajgca wytaczenie maszyny.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO!

Niekontrolowane zachowanie maszyny

W przypadku wystgpienia przecigzenia, falownik zaprzestaje modulacji i moment w silniku nie jest wytwarzany.
W przypadku obcigzonych silnikow bez funkcji hamulca postojowego, moze to prowadzi¢ do niekontrolowanych
ruchéw maszyny.

» Stosowanie napedu tylko i wytgcznie w okreslonych warunkach obcigzenia.

P308:1 | ox2p4B:1 Maksymalne obciazenie [60 s] \ | . ]

30...[150] ... 200 % Maksymalne obcigzenie dla wyzwolenia 12xt.
Jezeli prad silnika bedzie wiekszy niz wartosé graniczna przez podany
czas, nastgpi zadziatanie ochrony, zgodnie z ustalong reakcja.

P308:2 | 0x2D4B:2 Kompensacja predkosci ‘ I . I
0: Wiacz Kompensacja niskich predkosci (<40 Hz)
1: Wytacz 0: Wiacz

Czas zadziatania ochrony przeciwprzecigzeniowej silnika jest
zredukowany w celu skompensowania zmniejszonego chtodzenia
silnikéw z wtasnym chtodzeniem podczas pracy w zakresie niskich
predkosci.

1: Wytacz

Funkcja wytaczona, brak redukgji.

Uwagi:

- W celu zapewnienia zgodnosci z UL, niniejsza funkcja musi by¢ aktywna
lub nalezy zastosowac¢ odpowiednie czujnik PTC w celu ochrony silnika.

- Funkcja ochronna dla silnikéw pracujacych z predkosciag ponizej 40kHz.

68



1473PL0O616

P308:3

|

0x2D4B:3

Odpowiedz na btad ‘ ‘ l

3:Btad
(Patrz tez: P310:1)

Konfiguracja reakcji urzadzenia na warunki przecigzeniowe 12xt. Jezeli
zostanie przekroczony poziom zadziatania ochrony, VLB3 zareaguje w
sposdb okredlony niniejszym parametrem.

Uwagi:
- W celu zapewnienia zgodnosci z UL, niniejsza funkcja musi by¢ aktywna
lub nalezy zastosowac odpowiednie czujnik PTC w celu ochrony silnika.

5.5.10. Czujnik temperatury silnika

W celu detekcji oraz kontroli temperatury silnika, mozliwe jest wykorzystanie czujnika PTC (DIN 44081,
DIN 44082) lub styku NC wtasnego zabezpieczenia termicznego silnika (czujnik bimetaliczny),
podtaczonego do zaciskow T1i T2.

OwaAzNer
Mozliwe jest podtaczenie tylko jednego termistora!
Niedopuszczalne jest podfaczenie wiekszej ilosci PTC potaczonych szeregowo lub rownolegle!

» W przypadku sterowania wiekszej ilosci silnikéw z poziomu jednego falownika, nalezy wykorzystac
styki NC zabezpieczen termicznych silnikdw, potgczone szeregowo.

» W celu zapewnienia petnej ochrony maszyny, nalezy wykorzysta¢ dodatkowy monitoring
temperatury, zapewniajacy oddzielng ocene.

Zalecane jest kazdorazowe wykorzystanie niniejszej funkcji, jezeli silnik jest wyposazony w czujnik PTC lub
wtasne zabezpieczenie termiczne ze stykiem NC.

P309:2

0x2D49:2

Reakcja ‘ ‘ ‘

3:Btad
(Patrz tez: P310:1)

Reakcja na bfad wynikajacy ze zbyt wysokiej temperatury

0: Brak odpowiedzi

Brak reakcji napedu

1: Ostrzezenie

Naped wyswietli Ostrzezenie i bedzie kontynuowat prace.

2: Problem

Naped rozpozna przekroczenie temperatury jako Problem, silnik zostanie
zatrzymany po rampie QSP

3: Btad

VLB3 przejdzie w stan zgtaszania Btedu oraz zainicjuje hamowanie
maszyny wybiegiem.

5.5.11.  Czestotliwo$¢ pomijania

Istnieje mozliwos$¢ ustawienia do trzech czestotliwosci pomijania, blokujacych czestotliwosci krytyczne,
prowadzgce do rezonansu mechanicznego.

Przyktad:

Czestotliwo$¢ pomijania

Pasmo pomijania

Zakres czestotliwosci

20 Hz
10 Hz

15 Hz .. 25 Hz pomijane
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Wartosc czestotliwosci pomijania jest wartoscig bezwzgledna.

Wytaczenie funkcji: Pasmo pomijania =0

Pomijane czestotliwosci nie mogg zawiera¢ OHz (np. jezeli jako czestotliwo$¢ pomijania wybrano 2Hz a
pasmo pomijania zostato zdeklarowane jako 4Hz lub wiecej, zakres pomijania bedzie ignorowany).

f_wy [Hz] A
pasmo
pomijania
<«
"/(/Jk
il
|
[
|
f_pom [Hz] :
= . >
i f_pom[Hz]  f we [Hz]
I
I
I
%
"',]’/u
+——
pasmo
pomijania
Y
Rys.8. Czestotliwos¢é pomijania
P317:1 ‘ 0x291F:1 Czestotliwos¢ pomijania 1 ‘ ‘ ‘
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ pomijania 1
P317:2 | 0x291F:2 Pasmo pomijania 1 \ \ \
0.0...[0.0] ... 10.0 Hz Pasmo pomijania 1
P317:3 | 0x291F:3 Czestotliwoéé pomijania 2 \ \ \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ pomijania 2
P317:4 |0x291F:4 Pasmo pomijania 2 \ \ \
0.0...[0.0] ... 10.0 Hz Pasmo pomijania 2
P317:5 ‘ 0x291F:5 Czestotliwos¢ pomijania 3 ‘ ‘ ‘
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ pomijania 3
P317:6 | 0x291F:6 Pasmo pomijania 3 \ \ \
0.0...[0.0] ... 10.0 Hz Pasmo pomijania 3
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Parametry silnika

Dla sterowania bezczujnikowego, sterowania serwo ASM oraz V/f Eco, konieczne jest ustawienie
parametrow maszyny oraz kalibracja.

Dla sterowania V/f w uktadzie otwartym, z krzywg liniowg lub kwadratowa, nie jest to konieczne ale moze

poprawi¢ parametry regulacji.

Nalezy ustawi¢ parametry opisane ponizej oraz przeprowadzi¢ identyfikacje (P327:4) lub estymacje

(P327:5)

P320:4 \ 0x2C01:4

Predkos¢ znamionowa ‘ ‘ ‘

50 ... [1450] .. 50000 rpm

Nalezy podac wartos$¢ z tabliczki znamionowej silnika

P320:5 \ 0x2C01:5

Czestotliwos¢ znamionowa ‘ ‘ ‘

1.0 ... [50.0] ... 1000.0 Hz

Nalezy podac wartos¢ z tabliczki znamionowe;j silnika

P320:6 ‘ 0x2C01:6 Moc znamionowa ‘ ‘ ‘
-- ... [Zaleznie od urzadzenia] ... -- kW | Nalezy podaé wartos¢ z tabliczki znamionowej silnika
P320:7 ‘ 0x2C01:7 Napiecie znamionowe ‘ ‘ ‘

-- ... [Zaleznie od urzadzenia] ... -- V

Nalezy podac wartos¢ z tabliczki znamionowe;j silnika

P320:8 ‘ 0x2C01:8 Znamionowy cosinus fi ‘ ‘ ‘
0.00...[0.80] ... 1.00 Nalezy podac wartos¢ z tabliczki znamionowej silnika
P323:0 ‘ 0x6075:0 Znamionowy prad silnika ‘ ‘ ‘

500.000 A

0.001 ... [Zaleznie od urzadzenia] ...

Nalezy podaé wartosé z tabliczki znamionowe;j silnika

P335:1 | 0x2910:1

Silnik \ \ \

20000000.00 kg cm?

0.00 ... [Zaleznie od urzadzenia] ...

Moment bezwtadnosci silnika (zaleznie od maszyny)

P335:2 |0x2910:2

Obcigzenie ‘ ‘ ‘

20000000.00 kg cm?

0.00 ... [Zaleznie od urzadzenia] ...

Moment bezwtadnosci obcigzenia (zaleznie od rodzaju aplikacji)

P \ 0x2910:3

Potaczenie silnik-obcigzenie ‘ ‘ ‘

0: Sztywne
1: Poprzez element sprezysty
2:Z luzem

Rodzaj potgczenia silnik-obcigzenie (zaleznie od rodzaju aplikacji)

P327:4 \ 0x2822:4

Identyfikacja silnika \ \ |

0..[0]..1

Identyfikacja odbywa sie przy zasilonym silniku.

1: Wigczenie identyfikacji. Po ustawieniu parametréw, podanie stanu
wysokiego komendy Start/Stop rozpoczyna identyfikacje. Moze to
potrwac do kilku minut. Podczas identyfikacji mierzone sg
charakterystyki silnika, parametry regulacji (petla regulacji pradu i
napiecia) obliczane sg na podstawie zidentyfikowanych parametrow.

Podczas identyfikacji zapalona jest niebieska dioda statusu. Pomysine
zakoniczenie procesu sygnalizowane jest miganiem niebieskiej diody LED
(nie pali sie czerwona dioda). Zapalenie czerwonej diody oznacza, ze
identyfikacja zakonczyta sie niepowodzeniem.

P327:5 0x2822:5

Estymacja parametrow regulacji (kalibracja) ‘ ‘ ‘

0..[0]..1

Estymacja odbywa sie przy niezasilonym silniku.

1: Wtgczenie estymacji. Proces trwa ponizej 1s. Parametry regulacji
(petla regulacji pradu i napiecia) wyliczane sg na podstawie parametrow
znamionowych maszyny.

Pomyslne zakoriczenie procesu kalibracji sygnalizowane jest miganiem
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niebieskiej diody LED. Zapalenie sie czerwonej diody oznacza, ze proces
zakonczyt sie niepowodzeniem.

5.5.13. Ograniczenie predkosci

Istnieje mozliwos¢ ograniczenia predkosci maksymalnej maszyny.

n Ograniczenie jest wprowadzane za generatorem rampy!

P322:0 ‘ 0x6080:0 Maksymalna predkos¢ ‘ ‘ ‘

0...[6075] ... 480000 rpm Maksymalna predkos¢ silnika

5.5.14. Ograniczenie pradu

Istnieje mozliwos¢ wprowadzenia ograniczenia pradu silnika. Jezeli limit zostanie przekroczony,
czestotliwos¢ wyjsciowa jest zmniejszana w przypadku pracy silnikowej lub zwiekszana w przypadku
pracy generatorowej. Jezeli prad wrdci w granice limitéw, naped powrdci do normalnej pracy a silnik
zostanie ponownie przyspieszony do zadanej predkosci. Jezeli zastosowanie niniejszej funkcji nie
poprawia pracy maszyny a ograniczenie bedzie aktywne przez zbyt dtugi czas, urzadzenie przejdzie w
stan alarmu 12T.

P324:0 ‘ 0x6073:0 Maksymalny prad ‘ ‘ |

0.0 ... [200.0] ... 3000.0 % Maksymalny prad silnika wyrazony w % P323:0

5.5.15. Ograniczenie momentu

Istnieje mozliwo$¢ wprowadzenia ograniczenia momentu.

n Uwaga! Ograniczenie momentu nie jest aktywne dla sterowania V/f!

P325:0 ‘ 0x6076:0 Moment znamionowy silnika ‘ ‘ ‘
0.001 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... Moment znamionowy wyrazony w [Nm]

1000.000 Nm

P326:0 ’ 0x6072:0 Maksymalny moment [%] ‘ ‘ ‘
0.0...[250.0] ... 3000.0 % Maksymalny moment silnika wyrazony jako % P325:0

P329:1 ‘ 0x2D67:1 Reakcja na przekroczenie ‘ ‘ ‘
0: Brak reakcji Reakcja urzadzenia na przekroczenie momentu

1: Ostrzezenie Uwaga: wartosc bitu “MotorTorqueMax” nie jest zalezna od tego
2: Problem parametru

3: Bfad

P329:2 | 0x2D67:2 Opéznienie \ \ \
0.000 ... [0.000] ... 10.000 s Zwtoka czasowa dla przekroczenia momentu
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5.5.16.

Enkoder przyrostowy HTL

Enkoder HTL moze zostaé podtgczony do wejs¢ DI3 | DI4 VLB3. Enkoder moze zosta¢ wykorzystany jako:

» Enkoder silnika do kontroli predkosci
» Enkoder zewnetrzny, jako wartos$¢ zadana (np. w aplikacjach przeznaczonych do nawijania —
rzeczywista predkos¢ nawijania) lub jako biezgca wartos¢ np. dla PID.

Ustawienia:

1. Wybodr trybu pracy wejs¢ jako wejs¢ do podtaczenia enkodera - P410:2
2. Ustawienie odpowiedniego przyrostu/obrot - P341:1

3. Wybor funkcji enkodera:

P600:2 sygnat zwrotny PID / P201:2 Wartos¢ zadana PID / P201:1 Warto$¢ zadana czestotliwosci
Uwaga: W przypadku sterowania serwo lub sterowania wektorowego silnikami synchronicznymi,
enkoder jest automatycznie ustawiany jako sprzezenie zwrotne. Aktualna wartos$¢ sprzezenia jest

widoczna w 0x2C42:6

P341:1 |ox2c42:1 Przyrost/obrét \ \ \

1...[128]...16384 Nalezy ustawi¢ odpowiednie warto$¢ przyrostu/obrét (karta katalogowa
enkodera)

P410:2 | 0x2630:2 Tryb dziatania wejéé \ \ |

0: Wejscie cyfrowe
1: Enkoder (AB) (*)

Wybodr trybu dziatania wejs¢ cyfrowych DI4 / DI3

P ‘ 0x2C42:6 Biezgca predkos¢ ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- rpm Biezgca wartos¢ sprzezenia zwrotnego od predkosci z enkodera
5.5.17. Detekcja nadmiernej predkosci

Jezeli przekroczona zostanie wybrana wartos$¢ predkosci, VLB3 zachowa sie w okreslony sposéb.

n Detekcja nadmiernej predkosci jest aktywna tylko podczas pracy silnikowej maszyny.

P350:1 | 0x2D44:1 Limit \ \ \
50 ... [8000] ... 50000 rpm Limit predkosci

P350:2 |0x2D44:2 Reakcja \ \ \
3:Btad Reakcja na przekroczenie limitu

(Patrz tez: P310:1)

5.5.18. Przecigzenie pragdowe

Prad wyjsciowy falownika jest mierzony i porownywany z podang wartoscia. Jezeli przekroczona
zostanie podana wartos¢ pradu, VLB3 zachowa sie w okreslony sposéb.

Niniejszy parametr moze zosta¢ ustawiony badz nadpisany podczas kalibracji w stanie bez zasilania.
Uzytkownik powinien dostosowa¢ domysing wartos¢ w celu zapewnienia odpowiedniej ochrony.

P353:1 | 0x2D46:1 Limit \ \ \
0.0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... Limit pradu

1000.0 A

P353:2 | 0x2D46:2 Reakcja \ \ \
3:Btad Reakcja na przekroczenie limitu

(Patrz tez: P310:1)
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5.6. Grupa 4 - Funkcje wejs¢/wyjsc¢
5.6.1. Lista funkcji (Start/Stop/Ruch/JOG/Zmiana kiernku)

Parametry P400:1...P400:49 zwieraja gtéwne funkcje napedu VLB3. Mozliwe jest przyporzgdkowanie
warunkow wyzwolenia dla poszczegdlnych funkcji. Cyfrowy sygnat aktywujacy dang funkcje moze
pochodzi¢ z zewnetrznego zrddta (Wejscia Cyfrowe, Siec itp.) lub Zrédet wewnetrznych (stan Napedu,
btad itp.). Mozliwe jest przypisanie wiekszej ilosci funkcji do jednego sygnatu wyzwalajgcego.

Podstawowe funkcje
[w nawiasach kwadratowych podano angielskie nazwy parametréw, wystepujace w Menu
urzadzenia]:

e Pozwolenie na prace [VSD Enable]
Umozliwia sterowanie uktadem. Sygnat musi mie¢ stan WYSOKI (fizyczne wejscie lub ustawienia
parametrow), aby mozliwy byt rozruch silnika.

e  Start/Stop [Run/Stop]
Umozliwia rozruch. Moze by¢ wykorzystany pojedynczo lub w kombinacji z sygnatami Start do
przodu /Start do tytu. Sygnat musi mie¢ stan WYSOKI (fizyczne wejscie lub ustawienia
parametréw), aby mozliwy byt rozruch silnika.

e Start do przodu / Start do tytu [Start Forward / Start Reverse]
Podanie stanu WYSOKIEGO powoduje rozruch silnika. Reakcja na zbocze narastajgce. Zatrzymanie
poprzez funkcje Start/Stop

e Ruch do przodu / Ruch do tytu [Run Forward /Run Reverse]
Podanie stanu WYSOKIEGO powoduje rozruch silnika. Reakcja na sygnat ciggty — zatrzymanie
poprzez podanie stanu NISKIEGO.

e Zmiana kierunku obrotéw [Rotation Invertion]
Zmienia kierunek obrotéw silnika.

e Praca impulsowa do przodu/do tytu [JOG Forward/JOG Reverse]
Komendy JOG majg wyzszy priorytet niz sygnaty Start/Stop, Start, Ruch.

e Kasowanie btedéw [Fault Reset]
W celu pomysinego skasowania btedu, konieczne jest uprzednie usuniecie jego przyczyny.
Nastepnie skasowanie btedu mozliwe jest na rézne sposoby.

Funkcje kasowania Parametr | Detekcja

btedow:

Reset fault P400:4 | NISKI > WYSOKI (zbocze narastajace)
Pozwolenie na prace P400:1 | WYSOKI > NISKI (zbocze opadajgce)
Start/Stop P400:2 | WYSOKI > NISKI (zbocze opadajgce)
STOP z klawiatury - NISKI > WYSOKI (zbocze narastajgce)

Wiecej informacji w Rozdziatach:
9 “5.2.2. Zrédto sterowania” .43

»5.2.3. Przyktady sterowania” s.44

lezeli jako zrédto sterowania wybrano listwe I/O + klawiature (P200:0=0 Elastyczne [Flexible]), jeden z
sygnatow: Pozwolenie na prace (P400:1) lub Start/Stop (P400:2) musi by¢ przypisany do fizycznego
wejscia, w celu zapewnienia mozliwosci zatrzymania maszyny w kazdych warunkach!

(Wyjatek: sterowanie z poziomu sieci, Obstuga Sieci [Network enable] (P400:37) ma stan WYSOKI.
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©owazne

Funkcja JOG ma wyzszy priorytet niz komendy zatrzymania. Jezeli naped znajduje sie w stanie pracy impulsowej,
wcisniecie przycisku STOP na klawiaturze lub wyzwolenie komendy zatrzymania sygnatem zewnetrznym NIE
SPOWODUJE ZATRZYMANIA MASZYNY!

P400:1 0x2631:1

Pozwolenie na prace ‘ ‘ ‘

0: Niepodtgczony

1: Zawsze WYSOKI

11: Wejscie cyfrowe 1

12: Wejscie cyfrowe 2

13: Wejscie cyfrowe 3

14: Wejscie cyfrowe 4

15: Wejscie cyfrowe 5

16: Wejscie cyfrowe 6 (*)

17: Wejscie cyfrowe 7 (*)

50: Praca

51: Gotowy do pracy

53: Aktywny Stop

54: Aktywny Szybki Stop (QSP)
58: Ostrzezenie

59: Sygnalizacja btedu urzadzenia
60: Ostrzezenie — wysoka temp.
radiatora

69: Odwrdcony kierunek obrotéw
70: Przekroczono limit czestotliwosci
71: Biezaca predkosé =0

78: Przekroczono limit pradu
79: Moment maksymalny

80: Utrata sygnatu podrzednego
81: Btad wejscia analogowego 1
82: Btad wejscia analogowego 2
83: Utrata obcigzenia

104: Wybér kontroli lokalnej
105: Wybér kontroli zdalnej
106: Reczne zadawanie wartosci
107: Automatyczne zadawanie
wartosci

Sygnat WYSOKI umozliwia prace napedu.
Podanie stanu NISKIEGO — zatrzymanie uktadu, hamowanie silnika

(wybieg).

Uwaga:
Aby mozliwy byt rozruch silnika, sygnat Pozwolenia na prace musi mie¢
stan WYSOKI (wejscie lub bezposrednio z ustawien).

PA400:2 | 0x2631:2

Start/Stop ‘ ‘ ‘

11:Wejscie cyfrowe 1
(Patrz tez: PA00:1)

Sygnat Startu/Stopu falownika

Podanie stanu WYSOKIEGO — gotowos¢ do pracy (oczekiwanie na
zadanie czestotliwosci)

Podanie stanu NISKIEGO powoduje zatrzymanie silnika zgodnie z
wybrang metoda.

Uwaga:
Wybdr wartosci “Zawsze wysoki” wytgcza dziatanie funkcji.

Aby mozliwy byt rozruch silnika, sygnat Start/Stop musi mie¢ stan
WYSOKI (wejscie lub bezposrednio z ustawien).

P400:3 |0x2631:3

Szybkie zatrzymanie (QSP) ‘ ‘ ‘

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: PA00:1)

Podanie stanu wysokiego spowoduje hamowanie silnika po rampie QSP
Uwaga:
Ustawienie , Niepodtgczony” wytgcza te funkcje
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P400:4 \ 0x2631:4

Kasowanie btedu ‘ ‘ ‘

12:Wejscie cyfrowe 2
(Patrz tez: P400:1)

Sygnat kasowania btedéw
Skasowanie btedu nastepuje po detekcji zbocza narastajgcego.

P400:6 \ 0x2631:6

Start do przodu (CW) ‘ ‘ ‘

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Rozruch silnika do przodu
Start silnika nastgpi jako reakcja na detekcje zbocza narastajgcego

Uwaga:

- W celu zatrzymania maszyny nalezy wykorzysta¢ sygnat P400:2
Start/Stop

- Ustawienie ,Niepodtaczony” wytacza te funkcje

- Jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowosé
komend Start i Ruch jest ignorowana

P400:7 \ 0x2631:7

Start do tytu (CCW) ‘ ‘ I

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Rozruch silnika do tytu
Start silnika nastgpi jako reakcja na detekcje zbocza narastajgcego

Uwaga:

- W celu zatrzymania maszyny nalezy wykorzystac sygnat P400:2
Start/Stop

- Ustawienie ,Niepodtaczony” wytacza te funkcje

- Jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowos$é
komend Start i Ruch jest ignorowana

P400:8 |0x2631:8

Ruch do przodu (CW) ‘ ‘ ‘

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Ruch silnika do przodu

Podanie stanu WYSOKIEGO spowoduje prace maszyny (ruch do przodu).
WYybodr kierunku obrotéw determinowany jest przez ostatnig podang
komende ruchul!

Podanie stanu NISKIEGO zainicjuje zatrzymanie maszyny, zgodnie z
wybrana metodg hamowania.

Uwaga:

- Ustawienie ,,Niepodtgczony” wytacza te funkcje

- Jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowos$é
komend Start i Ruch jest ignorowana

P400:9 \ 0x2631:9

Ruch do tytu (CCW) ‘ ‘ ‘

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Ruch silnika do tytu

Podanie stanu WYSOKIEGO spowoduje prace maszyny (ruch do tytu).
Wybér kierunku obrotéw determinowany jest przez ostatnia podang
komende ruchu!

Podanie stanu NISKIEGO zainicjuje zatrzymanie maszyny, zgodnie z
wybrana metodg hamowania.

Uwaga:

- Ustawienie ,Niepodtaczony” wytacza te funkcje

- Jezeli zastosowano sygnat analogowy (-10V ... +10V), kierunkowos$é
komend Start i Ruch jest ignorowana

P400:10 ‘ 0x2631:10

JOG do przodu (CW) ‘ ‘ ‘

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Praca impulsowa z predkoscig predefiniowang 5; do przodu

Podanie stanu WYSOKIEGO spowoduje prace maszyny do przodu,
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z predkoscig predefiniowang 5.
Podanie stanu NISKIEGO — zatrzymanie silnika.

OSTRZEZENIE:

Funkcja JOG ma wyzszy priorytet niz komendy zatrzymania. Jezeli naped
znajduje sie w stanie pracy impulsowej, wcisniecie przycisku STOP na
klawiaturze lub wyzwolenie komendy zatrzymania sygnatem
zewnetrznym NIE SPOWODUJE ZATRZYMANIA MASZYNY!

P400:11 \ 0x2631:11

10G do tylu (CCW) | \ \

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Praca impulsowa z predkoscig predefiniowang 6; do przodu

Podanie stanu WYSOKIEGO spowoduje prace maszyny do przodu, z
predkoscig predefiniowana 6.
Podanie stanu NISKIEGO — zatrzymanie silnika.

OSTRZEZENIE:

Funkcja JOG ma wyzszy priorytet niz komendy zatrzymania. Jezeli naped
znajduje sie w stanie pracy impulsowej, wcisniecie przycisku STOP na
klawiaturze lub wyzwolenie komendy zatrzymania sygnatem
zewnetrznym NIE SPOWODUJE ZATRZYMANIA MASZYNY!

P400:12 I 0x2631:12

Sterowanie z klawiatury ‘ ‘ l

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P400:1)

Witacza/wytacza mozliwosé podawania komendy Start/Stop z poziomu
klawiatury

WYSOKI — sterowanie z klawiatury aktywne
NISKI — sterowanie z poziomu klawiatury dezaktywowane (sygnat
Start/Stop jest sygnatem zewnetrznym).

P400:13 ‘ 0x2631:13

Zmiana kierunku obrotow ‘ ‘ ‘

13:Wejscie cyfrowe 3
(Patrz tez: P400:1)

Sygnat zmiany kierunku obrotow

Zmiana kierunku nastgpi po podaniu stanu WYSOKIEGO (rzeczywista
wartos¢ zadana czestotliwosci jest liczbg przeciwng do wartosci zadanej
pochodzacej bezposrednio z zadajnika: wartos¢ zadana przemnozona
przez -1).

Stan NISKI — rzeczywista wartos¢ zadana jest taka sama jak wartosc
bezposrednio z zadajnika.
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5.6.2.

Priorytet warto$ci zadanych

Zrédto zadawania predkosci

Ponizsza tabela prezentuje priorytet zadawania wartosci:

P400:14 - P400:25

W kolejnosci:

1. 1: Zawsze stan WYSOKI
2.11: Wejscie cyfrowe 1
3.12: Wejscie cyfrowe 2
4. 13: Wejscie cyfrowe 3

4. Domyslna wartosc zadana

PID P201:2 (0x2860:2)

° Sterowanie z listwy we/wy lub z poziomu Tryb sieciowy
klawiatury (P400:37 Obstuga Sieci = TRUE)
° (P400:37 Obstuga Sieci= NISKI)
3. Zrédto zadawania wartosci (zaciski we/wy) 3. Wartosé zadana /Warto$é zadana z sieci

Czestotliwos¢ P201:1 (0x2860:1)

sterowana poprzez:
e  Stowo kontroli Napedu
e  Stowo sterujgce C135
e NETWordIN1

4. Domyslna wartos¢ zadana
Czestotliwos¢ P201:1 (0x2860:1)
PID P201:2 (0x2860:2)

W trybie sieciowym (P400:37 = TRUE) zadawanie poprzez P400:14 — P400:25 jest nieaktywne.

Aby wybrac sie¢ jako domyslne Zrédto zadawania czestotliwosci w trybie sieciowym (P400:37 = TRUE)
nalezy skorzystac z parametru “Domyslne Zrodto zadawania czestotliwosci” (P201:1-2) lub odpowiednich
bitow kontrolnych (stowo kontroli Napedu, stowo kontroli C135, NETWordIN1).

Wiecej informacji w rozdziale “Zrédto zadawania predkosci®, s.78

Biezace zrédto zadawania wartosci widoczne jest w parametrze P125:2

Wiecej informacji w rozdziale ,,5.4.2. Wybor zrédta zadawania predkosci®, s.55;

P400:14 | 0x2631:14  |Zadawanie predkosci z poziomu All \ \ \
0:Niepodtaczony Wybdr wartosci czestotliwosci zadanej odbywa sie poprzez podanie
(Patrz tez: P400:1) sygnatu analogowego na All

P400:15 ‘ 0x2631:15 Zadawanie predkosci z poziomu All ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Wybdr wartosci czestotliwosci zadanej odbywa sie poprzez podanie
(Patrz tez: P400:1) sygnatu analogowego na All

P400:16 ‘ 0x2631:16 Zadawanie predkosci z poziomu klawiatury ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Wybdr wartosci czestotliwosci zadanej odbywa sie poprzez operowanie
(Patrz tez: P4A00:1) przyciskami géra/do6t na panelu przednim urzadzenia (klawiatura)

P400:17 ‘ 0x2631:17 Wartos¢ zadana = wartosc z Sieci ‘ ‘ |

0:Niepodtaczony
116: Sygnat odniesienia z Sieci
(Patrz tez: P400:1)

Wybor sieci jako zrédta zadawania predkosci (SW 02.01).

Uwaga: W trybie sieciowym (P400:37 = TRUE) zadawanie poprzez
P400:14 — P400:25 jest nieaktywne. Aby wybrac sie¢ jako domysine
zrédto zadawania czestotliwosci w trybie sieciowym (P400:37 = TRUE)
nalezy skorzystac z parametru “Domyslne Zrédto zadawania
czestotliwosci” (P201:1-2) lub odpowiednich bitéw kontrolnych (stowo
kontroli Napedu, stowo kontroli C135, NETWordIN1).

116: WYSOKI jezeli bit 6 stowa kontrolnego napedu (0x400B:1) jest
aktywny
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P400:18 ‘ 0x2631:18 Czestotliwosc predefiniowana: bit 0 ‘ ‘ ‘
14:Wejscie cyfrowe 4 Wybor czestotliwosci predefiniowanej (preset)
(Patrz tez: P400:1) Przyktadowa kombinacja:
bit0 i bit2 — wybor czestotliwosci predefiniowanej 5
(01018=50)
P400:19 | 0x2631:19 | Czestotliwoéé predefiniowana: bit 1 \ \ \
15:Wejscie cyfrowe 5 Wybor czestotliwosci predefiniowanej (preset)
(Patrz tez: P400:1)
P400:20 ‘ 0x2631:20 Czestotliwos¢ predefiniowana: bit 2 ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Wybér czestotliwosci predefiniowanej (preset)
(Patrz tez: P400:1)
P400:21 | 0x2631:21  |Czestotliwosé predefiniowana: bit 3 \ \ \
0:Niepodtaczony Wybdr czestotliwosci predefiniowanej (preset)
(Patrz tez: P400:1)

Potencjometr silnika (MOP)

Przy wykorzystaniu potencjometru silnika, wartos¢ zadana kontrolowana jest dwoma sygnatami
,Zwieksz” i ,,Zmniejsz (przyktad: 2 Wejscia Cyfrowe).

e  Sygnat aktywujacy zadawanie predkosci z MOP jest ustawiany w P400:25; mozliwe jest tez
ustawienie MOP jako domysInego Zrédta wartosci zadanej.

e  MOP - zwieksz: stan WYSOKI powoduje zwiekszenie wartosci zad. z czasem przyspieszania 2.

e  MOP - zmniejsz: stan WYSOKI powoduje zmniejszenie wartosci zad. z czasem hamowania 2

e Zwiekszanie/zmniejszanie wartosci zadanej w trybie MOP odbywa sie zgodnie z czasem
przyspieszania/zwalniania 2. Silnik nadgza za wartoscig zadang zgodnie z czasem
przyspieszania/zwalniania 1 — takze w trybie MOP.

e  Podanie stanu WYSOKIEGO lub NISKIEGO jednoczes$nie dla MOP — zwieksz i MOP — zmniejsz,
spowoduje utrzymanie dotychczasowej wartosci zadanej.

e  Ustawienie wartosci poczatkowej dla trybu MOP — P413:0.

P400:23 | 0x2631:23 MOP - zwieksz \ \ \
0:Niepodtaczony Stan WYSOKI zwieksza predkos$¢ w trybie zadawania predkosci z
(Patrz tez: P400:1) potencjometru silnika

P400:24 | 0x2631:24 | MOP - zmniejsz \ \ \
0:Niepodtaczony Stan WYSOKI zmniejsza predkosé w trybie zadawania predkosci z
(Patrz tez: PA00:1) potencjometru silnika

P400:25 | 0x2631:25 Wybér MOP \ \ |
0:Niepodtaczony Pobudzenie przetacza naped w tryb MOP. Predkos¢ silnika
(Patrz tez: P400:1) kontrolowana sygnatami MOP — zwieksz i MOP — zmniejsz.

P413:0 ‘ 0x4003:0 Wartos¢ poczgtkowa MOP ‘ ‘ ‘

0: Ostatnia wartos¢
1: Wartos¢ wewnetrzna
2: Wartos$¢ minimalna

Ustala poczatkowg wartos¢ zadang po przetgczeniu w tryb sterowania
potencjometrem silnika.

0: Ostatnia wartos$¢

Poczatkowa wartos¢ zadana jest ostatnig wartoscig w momencie
wtgczenia MOP

1: Wartos¢ wewnetrzna

Predkos¢ poczatkowa ustawiana w P414:1 i P414:2

2: Warto$¢ minimalna

Poczgtkowa wartos¢ zadana odpowiada czestotliwosci minimalnej
(P210:0) lub minimalnej wartosci PID (P605:1)
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P414:1 | ox4004:1 Predkoéé \ \ \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ poczgtkowa dla trybu MOP
Uwaga: Funkcja aktywna tylko jezeli P413:0=1
P414:2 | ox4004:2 Wartosé PID \ \ \
-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit Wartos¢ poczatkowa PID dla trybu MOP
Uwaga: Funkcja aktywna tylko jezeli P413:0=1

5.6.4. Alarmy Uzytkownika

Mozliwe jest zdeklarowanie do dwdch Alarmoéw Uzytkownika (funkcja ta umozliwia np. zatrzymanie
maszyny w przypadku btednego przebiegu procesu przemystowego). Jezeli VLB3 otrzyma sygnat
takiego alarmu, urzadzenie zostanie przetgczone w tryb btedu. Po ustaniu sytuacji alarmowej,
konieczne jest zresetowanie VLB3.

P400:43 | 0x2631:43  |Alarm Uzytkownika 1 \ \ |
0:Niepodtaczony Konfiguracja Alarmu Uzytkownika 1
(Patrz tez: PA00:1)

P400:44 | 0x2631:44 | Alarm Uzytkownika 2 \ \ |
0:Niepodtaczony Konfiguracja Alarmu Uzytkownika 2
(Patrz tez: P400:1)

5.6.5. Konfiguracja wejs¢ cyfrowych

Do sterowania aplikacjg wykorzystywane sg Wejscia Cyfrowe. Dostepne sg nastepujgce opcje zwigzane
z konfiguracjg Wejs¢:
e Stan Pobudzenia
Wejscia VLB3 mogg by¢ wykorzystywane z sygnatami PNP | NPN. To ustawienie dotyczy wszystkich
Wejs¢ Cyfrowych!
e  Odwrdcenie Sygnatu
Kazde Wejscie moze zosta¢ odwrdcone indywidualnie
e Lista potaczeri/Funkcje
Konkretne Wejscia Cyfrowe standardowo przypisane sg do konkretnej funkcji jak np. Start do tytu
lub QSP. Dzieki niniejszej funkcjonalnosci, mozliwe jest przypisanie wiekszej ilosci funkcji do
jednego Wejscia.

Lista dostepnych funkcji w Rozdziale ,,5.6.1. Lista funkcji (Start/Stop/Ruch/JOG/Zmiana kierunku)”, s.74

P410:1 0x2630:1 Stan pobudzenia \ \ |
0: NISKI Okresla poziom pobudzenia Wejscia (PNP/NPN)
1: WYSOKI 0: Niski
Dla sygnatéw wejsciowych NPN
1: Wysoki
Dla sygnatéw wejsciowych PNP
P410:2 | ox2630:2 Tryb dziatania wejéé \ \ |
0: Wejscie cyfrowe Wybor trybu dziatania wejs¢ cyfrowych DI4 / DI3
1: Enkoder (AB) (*)
P411:1 | ox2632:1 Odwrécenie DI1 \ \ \
0: Normalne Odwrécenie wejscia
1: Odwrdécone
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BieP411:2 |  0x2632:2 Odwrécenie DI2 \ \ \
0: Normalne Odwrdécenie wejscia
1: Odwrécone
P411:3 | ox2632:3 Odwrécenie DI3 \ \ \
0: Normalne Odwrécenie wejscia
1: Odwrdécone
P411:4 | 0x2632:4 Odwrécenie DI4 \ \ \
0: Normalne Odwrdcenie wejscia
1: Odwrécone
PA11:5 |  0x2632:5  |Odwrdcenie DI5 \ \ \
0: Normalne Odwrdécenie wejscia
1: Odwrécone
P411:6 | 0x2632:6 Odwrécenie DI6 (*) \ \ \
0: Normalne Odwrécenie wejscia
1: Odwrécone
PA11:7 |  0x2632:7  |Odwrécenie DI7 (*) \ \ \
0: Normalne Odwrécenie wejscia
1: Odwrdécone
5.6.6. Limit czestotliwosci

Limit czestotliwosci moze zosta¢ wykorzystany do wyzwolenia funkcji, pobudzenia wyjscia cyfrowego
lub przekaznika. Niniejszy limit odnosi sie do aktualnej wartosci na wyjsciu przemiennika. Stan WYSOKI
oznacza przekroczenie podanej wartosci ograniczenia.

P412:0 | 0x4005:0 Limit czestotliwoéci \ \ \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Limit czestotliwosci
5.6.7. Konfiguracja wyjs¢ cyfrowych

Woyjscia Cyfrowe (przekaznik, DO) sg konfigurowalne w nastepujgcym zakresie:
Wybér funkcji Wyjscia
Odwrdécenie Wyijscia (tylko DO i przekaznik)

P420:1 \

0x2634:1

Wyjscie przekaznikowe ‘ ‘ ‘

0:

Niepodtaczone

1: Zawsze WYSOKI
11:
12:
13:
14:
15:
16:
17:
34:
35:
36:

Wejscie cyfrowe 1
Wejscie cyfrowe 2
Wejscie cyfrowe 3
Wejscie cyfrowe 4
Wejscie cyfrowe 5

NETWordIN2 - bit 0
NETWordIN2 - bit 1
NETWordIN2 - bit 2

Wejscie cyfrowe 6 (*
Wejscie cyfrowe 7 (*

)
)

0: Zawsze stan NISKI

1: Zawsze stan WYSOKI

11-17: Stan WYSOKI jezeli dane wejscie cyfrowe jest aktualnie
pobudzone

34-49: Stan WYSOKI jezeli dany bit stowa NETWordIn przyjmuje stan
wysoki

50: Stan WYSOKI podczas pracy napedu;

Stan NISKI jezeli brak jest pozwolenia na prace, aktywne hamowanie DC,
QSP, predkos¢ ponizej 0,2Hz, btad lub silnik zatrzymany

51: Stan WYSOKI jezeli brak sygnatu niepowodzenia operacji, brak
alarmu bezpieczenstwa, napiecie w obwodzie DC (SW 02.01)

52: Stan WYSOKI jezeli falownik ma sygnat pozwolenia na prace
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37: NETWordIN2 - bit 3

38: NETWordIN2 - bit 4

39: NETWordIN2 - bit 5

40: NETWordIN2 - bit 6

41: NETWordIN2 - bit 7

42: NETWordIN2 - bit 8

43: NETWordIN2 - bit 9

44: NETWordIN2 - bit 10

45: NETWordIN2 - bit 11

46: NETWordIN2 - bit 12

47: NETWordIN2 - bit 13

48: NETWordIN2 - bit 14

49: NETWordIN2 - bit 15

50: Praca

51: Gotowy do pracy

52: Pozwolenie na prace

53: Aktywny Stop

54: Aktywny Szybki Stop (QSP)
55:STO

56: Btad

57: Blokowanie btedu

58: Ostrzezenie

59: Sygnalizacja btedu urzadzenia
60: Ostrzezenie — wysoka
temperatura radiatora

65: Btad PTC

66: Start/restart w locie

67: Aktywne hamowanie DC

69: Odwrdcony kierunek obrotéw
70: Przekroczono limit czestotliwosci
71: Biezaca predkosé¢ =0

72: Osiggnieto wartosc zadana

73: Wartosc sprzezenia PID = wart.
zad.

74: Tryb Uspienia

75: Alarm min. PID

76: Alarm maks. PID

77: Brak alarmu min./maks. PID

78: Ograniczenie pradu

79: Ograniczenie momentu

80: Utrata sygnatu podrzednego

81: Btad wejscia analogowego 1

82: Btad wejscia analogowego 2

83: Utrata obcigzenia

104: Wybor kontroli lokalnej

105: Wybor kontroli zdalnej

106: Reczne zadawanie wartosci
107: Automatyczne zadawanie
wartosci

108: Wybrano zestaw parametréw 1
109: Wybrano zestaw parametréw 2
110: Wybrano zestaw parametréw 3
111: Wybrano zestaw parametréw 4
112:
113: Btad tadowanie zest. par.
114: Kontrola Sieci

115: Hamulec postojowy

Pomyslnie zatadowano zest. par.

53: Stan WYSOKI jezeli falownik ma sygnat pozwolenia na prace,
wyjscie=0V, naped nie pracuje, brak sygnatu btedu

54: WYSOKI jezeli aktywne QSP

55: WYSOKI jezeli STO aktywne

56: WYSOKI jezeli wystgpity warunki alarmowe (aktywny btgd [Fault])
57: WYSOKI jezeli aktywny btad jest zablokowany i nie mozna go
zresetowacd

58: WYSOKI jezeli obecne jest Ostrzezenie [Warning]

59: WYSOKI po wystgpieniu Problemu [Trouble]

60: WYSOKI jezeli temperatura radiatora przekracza poziom Ostrzezenia
65: WYSOKI po wykryciu btedu PTC

66: WYSOKI jezeli aktywny jest start lub restart w locie

67: WYSOKI podczas hamowania DC

69: WYSOKI przy przeciwnym znaku czestotliwosci wyjsciowe;j

70: WYSOKI jezeli czestotliwos¢ wyjsciowa > limit czestotliwosci (P412:0)
71: WYSOKI jezeli czestotliwosé wyjsciowa przyjmuje wartosé 0 +/-
0.01Hz

72: WYSOKI jezeli falownik osiggnie zgdang wartos¢ zadang a wart. Zad.
<>0Hz

73: WZSOKI jezeli wartos¢ sprzezenia PID jest tozsama zaprogramowanej
wartosci zadanej +/- 2%

74: WYSOKI w trybie Uspienia

75: WYSOKI po wyzwoleniu alarmu min. PID (P608:1)

76: WYSOKI po wyzwoleniu alarmu maks. PID (P608:2)

77: WYSOKI jezeli zaden z alarméw min./maks/ PID nie jest aktywny
(P608:1, P608:2)

78: WYSOKI jezeli aktualny prad silnika przekracza limit P324:0

79: WYSOKI jezeli aktualny moment przekracza limit P326:0, 0x60E0:0
lub Ox60E0:1

80: WYSOKI jezeli Al1/AI2 sg skonfigurowane jako 4...20mA, zrédto
zadawania wartosci jest aktywne i sygnat spada ponizej 2mA

81: WYSOKI jezeli wykryto btgd Wejscia Analogowego 1. P430:8-10

82: WYSOKI jezeli wykryto btgd Wejscia Analogowego 2. P431:8-10

83: WYSOKI jezeli nie wykryto obcigzenia

104: WYSOKI jezeli wybrano sterowanie lokalne (Start z poziomu
klawiatury)

105: WYSOKI jezeli wybrano sterowanie zdalne (wszystkie metody Z
WYJATKIEM klawiatury)

106: WYSOKI jezeli wybrano reczne zadawanie czestotliwosci
(klawiatura)

107: WYSOKI jezeli wybrano automatyczne zadawanie czestotliwosci
(wszystkie zrodta z wyjgtkiem klawiatury)

108: WYSOKI jezeli zestaw parametréw 1 jest zatadowany i aktywny
109: WYSOKI jezeli zestaw parametrow 2 jest zatadowany i aktywny
110: WYSOKI jezeli zestaw parametréw 3 jest zatadowany i aktywny
111: WYSOKI jezeli zestaw parametréw 4 jest zatadowany i aktywny
112: WYSOKI jezeli jakakolwiek zmiana zestawu parametréow zakonczyta
sie pomyslinie

113: WYSOKI jezeli jakakolwiek zmiana zestawu parametréow zakonczyta
sie niepowodzeniem

114: WYSOKI jezeli bit5 stowa kontrolnego napedu (AC Drive control
word — P592:1) przyjmuje stan wysoki

115: WYSOKI jezeli sygnat hamulca postojowego przyjmuje stan WYSOKI
(zarowno wyzwolenie reczne jak i automatyczne)
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P420:2 | ox2634:2 Wyjécie cyfrowe 1 \ \
115:Hamulec postojowy Funkcja DO1
(Patrz tez: P420:1) (Patrz tez: P420:1)

P420:3 | o0x2634:3 Wyjécie cyfrowe 2 (*) \ \
56:Btad Funkcja DO1
(Patrz tez: P420:1) (Patrz tez: P420:1)

Uwaga: tylko we/wy Aplikacji

P421:1 ‘ 0x2635:1 Odwracenie przekaznika ‘ ‘
0: Normalne Odwrécenie wyijscia przekaznikowego
1: Odwrdécone

Pa21:2 |  0x2635:2  |Odwrdcenie DO1 \ \
0: Normalne Odwrécenie Wyijscia Cyfrowego 1
1: Odwrdécone

P421:3 | 0x2635:3 Odwrécenie DO2 (*) \ \
0: Normalne Odwrdcenie Wyjscia Cyfrowego 2

1: Odwrécone

Uwaga: tylko we/wy Aplikacji

5.6.8. Konfiguracja wej$¢ analogowych

Naped VLB3 zostat wyposazony w dwa wejscia analogowe. Mozliwa jest konfiguracja Al jako sygnatu
referencyjnego lub sprzezenia. Dostepne sg nastepujgce funkcje:

e Konfiguracja wejscia

e Stafa czasowa filtra/strefa nieczutosci

e Monitorowanie wejscia

Skalowanie wejscia

Skalowanie predkosci

%

Konfiguracja wejscia Filtr Monitoring -

Hz
7
o, E <3 Skalowanie PID

¥

——

PURit
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[Hz]
[PUnit]

Wartos¢ Max

|

Sygnat wejsciowy — Min**
-10/0/2v
0/4mA

Wartos¢ Min 4

** Zakres sygnatu wejsciowego zalezy od rodzaju elementu sterujgcego

Sygnat wejsciowy — Max**
5/10V
20mA

\Y!
[mA]

P430:1 0x2636:1

Konfiguracja All ‘ ‘ ‘

0: 0...10VDC

1: 0...5vDC
2:2...10vDC
3:-10...+10VDC
4:4..20mA
5:0...20mA

Wybér rodzaju sygnatu wejsciowego

Pa30:2 |  0x2636:2

All: wartos¢ min. [Hz] ‘ ‘ ‘

-1000.0 ... [0.0] ... 1000.0 Hz

Skalowanie czestotliwosci.
Okredla wartos¢ czestotliwosci przy minimalnym sygnale analogowym.

P430:3 |  0x2636:3

All: wartos$¢ maks. [Hz] ‘ ‘ ‘

-1000.0 ... [50.0] ... 1000.0 Hz

Skalowanie czestotliwosci.
Okresla wartosc czestotliwosci przy maksymalnym sygnale analogowym.

PA30:4 |  0x2636:4

All: warto$é min. [PUnit/%] ‘ ‘ ‘

-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit/%

Skalowanie PID/Moment.
Okredla wartos¢ dla minimalnego sygnatu analogowego.

P430:5 \ 0x2636:5

All: warto$é maks. [PUnit/%] ‘ ‘ ‘

-300.00 ... [100.00] ... 300.00 PUnit/%

Skalowanie PID/Moment.
Okresla wartos¢ dla maksymalnego sygnatu analogowego.

P430:6 | 0x2636:6 Al1: stata czasowa filtra \ \ \
0...[10] ... 10000ms Okresla statg czasowg filtra dla wejscia analogowego
P430:7 | 0x2636:7 Al1: strefa nieczutosci \ \ \
0.0...[0.0] ... 100.0 % Kazdy sygnat ponizej tej wartosci (wyrazonej w % wartosci maksymalnej),
bedzie traktowany jako OHz.
Przyktad: Strefa nieczutosci 10% dla 50Hz:
-10V ... 10V: strefa nieczutosci -5Hz ... 5 Hz
0 ... 10V: strefa nieczutosci OHz ... 5 Hz
P430:8 ‘ 0x2636:8 All: Poziom Monitorowania ‘ ‘ ‘
-100.0 ... [0.0] ... 100.0 % Warunki monitorowania Wejscia.
P430:9 ‘ 0x2636:9 All1: Funkcja Monitorowania ‘ ‘ ‘

0: Ponizej poziomu 1
1: Powyzej poziomu 1

Warunki monitorowania Wejscia
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P430:10 | 0x2636:10 | Al1: Odpowied? na Biad \ \ \
3:Bfad Reakcja uktadu na btagd monitorowania wejscia
(Patrz tez: P310:1)
P431:1 | ox2637:1 Konfiguracja Al2 \ \ \
0: 0...10VDC Wybér rodzaju sygnatu wejsciowego
1:0...5vDC
2:2...10vDC
3:-10...+10VDC (*)
4: 4..20mA (*)
5:0...20mA (*)
P431:2 | 0x2637:2 Al2: wartosé min. [Hz] \ \ \
-1000.0 ... [0.0] ... 1000.0 Hz Skalowanie czestotliwosci.
Okresla wartos¢ czestotliwosci przy minimalnym sygnale analogowym.
P431:3 | 0x2637:3 AI2: wartoéé maks. [Hz] \ \ |
-1000.0 ... [50.0] ... 1000.0 Hz Skalowanie czestotliwosci.
Okresla wartos¢ czestotliwosci przy maksymalnym sygnale analogowym.
PA31:4 |  0x2637:4  |AI2: wartosé min. [Punit/%] \ \ \

-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit/% Skalowanie PID/Moment.
Okresla wartos¢ dla minimalnego sygnatu analogowego

P431:5 | 0x2637:5 Al2: warto$é maks [Punit/%) \ \ |

-300.00 ... [100.00] ... 300.00 PUnit/% |Skalowanie PID/Moment.
Okresla wartos¢ dla maksymalnego sygnatu analogowego.

P431:6 ‘ 0x2637:6 Al2: stata czasowa filtra ‘ ‘ ‘
0...[10] ... 10000ms Okresla statg czasowg filtra dla wejscia analogowego

P431:7 ‘ 0x2637:7 Al2: strefa nieczutosci ‘ ‘ ‘
0.0...[0.0] ... 100.0 % Kazdy sygnat ponizej tej wartosci (wyrazonej w % wartosci maksymalnej),

bedzie traktowany jako OHz.

Przyktad: Strefa nieczutosci 10% dla 50Hz:
-10V ... 10V: strefa nieczutosci -5Hz ... 5 Hz
0 ... 10V: strefa nieczutosci OHz ... 5 Hz

PA31:8 |  0x2637:8 | AI2: Poziom monitorowania \ \ \
-100.0 ... [0.0] ... 100.0 % Warunki monitorowania wejscia.

P431:9 ‘ 0x2637:9 Al2: Funkcja monitorowania ‘ ‘ ‘
0: Ponizej poziomu 1 Warunki monitorowania wejscia.
1: Powyzej poziomu 1

P431:10 | 0x2637:10  |AI2: Odpowiedz na Biad \ \ \
3:Btad Reakcja uktadu na btagd monitorowania Wejscia

(Patrz tez: P310:1)

5.6.9. Konfiguracja wyjs¢ analogowych
Woyjscia analogowe mogg zostac wykorzystane jako informacja zwrotna dla system zarzgdzajacego (np.

prad silnika, biezgca czestotliwos¢ itp.). VLB3 oferuje rézne funkcje wyjs$¢ oraz zwigzane z nimi
konfiguracje.
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Funkcja Skalowanie  Konfiguracja wyjécia
Unit
— =
V/I
Sygnat Wy 4
[Vl/[mA]
5/10V
20mA
0/2v
4mA -
Sygnat Min. Sygnat Maks.
P440:1 0x2639:1 Konfiguracja AO1 \ \
0: Wyjscie wytagczone Wybér rodzaju sygnatu wyjsciowego
1:0...10vVDC
2:0...5VDC
3:2...10vDC
4:4..20mA
5:0...20mA
P440:2 0x2639:2 Funkcja \ \

0: Niepodtaczony Wybor funkcji wyjscia AO1
1: Czestotliwos¢ wyjsciowa
2: Czestotliwos¢ zadana Wspdtczynniki skalujace:
3: Wejscie Analogowe 1 1:[0.1 Hz]
4: Wejscie Analogowe 2 2:[0.1 Hz]
5: Prad silnika 3:[0.1 %]
6: Moc chwilowa 4: 0.1 %]
20: NETWordIN3 5:[0.1 A]
21: NETWordIN4 6: [0.001 kW]
20: [0.1 %]
21:[0.1 %]
P440:3 0x2639:3 Minimalny poziom sygnatu ‘ ‘
-..[0]... - Skalowanie wyjscia — poziom minimalny.
Ustawienie x wspotczynnik skalujgcy = Minimalna wartos¢ AO
Przyktad: Ustawienie 10, , Czestotliwos¢ wyjsciowa”
Minimalna warto$¢ AO = 10 x 0.1Hz = 1Hz
P440:4 ‘ 0x2639:4 Maksymalny poziom sygnatu ‘ ‘
--...[1000] ... -- Skalowanie wyjécia — poziom maksymalny

Ustawienie x wspotczynnik skalujgcy = Maksymalna wartosé AO

Przyktad: ustawienie 500, ,Czestotliwos¢ wyjsciowa”
Maksymalna wartos$¢ AO = 500 x 0.1Hz = 50Hz
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5.6.10. Wartosci predefiniowane (presety czestotliwosci i PID)

Naped VLB3 umozliwia wykorzystanie do 15 predefiniowanych nastaw czestotliwosci i 8 PID. Wybor
presetu mozliwy jest na dwa sposoby:

e Jako gtéwne Zrddto wartosci zadanej (czestotliwos¢: P201:1, PID: P201:2)

e  Wyzwolenie funkcji sygnatem zewnetrznym (P400:18-P400:21)

Wybor presetu odczytywany jest jako kombinacja binarna stanu bitéw, ktorych stan ustalany jest
funkcjg Czestotliwos$¢ predefiniowana bitX. Przyktad: bitO i bit2 — Preset 5 (0101s=5p)

Wiecej informacji w Rozdziale “5.2.1. Uktad zadawania predkosci/tryb pracy” s.41

P450:1 | ox2911:1 Preset 1 \
0.0...[20.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 1
P450:2 | ox2911:2 Preset 2 \
0.0...[40.0] ... 599.0 Hz Czestotliwosc¢ predefiniowana 2
P450:3 | o0x2911:3 Preset 3 \
0.0 ... [Zaleznie od wersji urzagdzenia] | Czestotliwos¢ predefiniowana 3
...599.0 Hz
PA50:4 |  0x2911:4  |Preset4 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 4
PA50:5 |  0x2911:5  [Preset5 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 5
Uwaga:
Wartos$¢ wykorzystywana takze dla funkcji ,JOG do przodu”
PA50:6 |  0x2911:6  |Preset6 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 6
Uwaga:
Wartos¢ wykorzystywana takze dla funkcji ,,JOG do tytu”
P450:7 | ox2911:7 Preset 7 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 7
P450:8 | ox2911:8 Preset 8 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 8
PA50:9 |  0x2911:9  |Preset9 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 9
P450:10 |  0x2911:10  |Preset 10 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 10
P450:11 |  0x2911:11  |Preset 11 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 11
P450:12 | 0x2911:12  |Preset 12 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 12
P450:13 |  0x2911:13  |Preset 13 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 13
P450:14 |  0x2911:14  |Preset 14 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwos¢ predefiniowana 14
P450:15 | 0x2911:15  |Preset 15 \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Czestotliwosc¢ predefiniowana 15
P451:1-8 | 0x4022:1-8  |PresetPID 1-8 \
-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit Wartosc zadana predefiniowana PID 1-8
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5.7.

Grupa 5 - Komunikacja

Wiecej informacji w Rozdziale “6. Sie¢ przemystowa”, s.100

5.8.

Grupa 6 - PID

W celu regulacji predkosci maszyny zgodnie z przebiegiem procesu przemystowego, naped VLB3
wyposazono w zintegrowany regulator PID. Niniejsza funkcjonalnos¢ jest wykorzystywana w przypadku
sterowania w uktadzie zamknietym.

P
P

rzyktad:
rzy wykorzystaniu sygnatu sprzezenia zwrotnego (np. z przetwornika cisnienia) VLB3 jest w stanie

odpowiednio regulowac predkos¢ maszyny.

P

1.
2.

P w

iez é¢ P400:45 = NISKI
Biezgca wartos¢ zadana .PID Ograniczenie wart. | Nastawy PID (0x2631.45)
EL2Eli 00T [RUnit] 2ad. (PID) | P:P601:0 (0x4048:0) [%] Zakres regulacji PID rozr./zatrz. L
| Rampa wart. zad. (PID) P605:2 (0x404E:2) [PUnit] | I: P602:0 (0x4049:0) [ms] predkosci P606:2 (0x4021:2) [s] |
| P604:0 (0x404B:0) [s]  P605:1 (0x404E:1) [PUnit] | D: P603:0 (0x404A:0) [s] P600:3 (0x4020:3) P606:1 (0x4021:1) [s] [ 4= Hz
Hz
! pUnt | PID Hz Lo——»
Zrédto wart. zadanej PID ¥} N~ \— » o » Us'piEr\ie‘ | Jog || 0
P201:2 (0x2860:2) 7/~ \ 7\ T Oczyszczanie Stop
Czton catkujacy wytaczony
Alarmy PID P400:47 (0x2631:47)
Biezaca wartos¢ sprz. zwr. PID P608:1 (0x404D:1) [PUnit] Wymuszenie zerowego

P121:2 (0x401F:2) [PUnit] P608:2 (0x404D:1) [PUnit] sygnatu wyjsciowego

| P400:46 (0x2631:46)
5 . _— | >? PUnit
Zrédto sprzezenia zwr. PID __y ' i
P600:2 (0x4020:2) P Rampa wptywu PID na sygnat sterujacy
. Aktywacja ramp wptywu: P400:48 (0x2631:48)
Czas narastania: P607:1 (0x404C:1)
Czas opadania: P607:2 (0x404C:2)

(wypr

rocedura ustawiania PID:

Wybér stosownego trybu pracy PID (P600:1)

Wybér zrédta sprzezenia PID (P600:2) oraz odpowiednie sparametryzowanie Wejscia
Analogowego

Wybor zrédta wartosci zadanej dla PID (P201:2)

Wybér zakresu regulacji predkosci PID (P600:3)

Test oraz strojenie PID

(Nalezy najpierw uruchomic¢ uktad przy ustawieniach domysinych)

Ustawienie funkcji dodatkowych (jezeli bedg wykorzystywane)

Czasy dla rampy wartosci zadanej, czasy dla rampy PID, alarm Min./Maks. PID, predkos¢ liniowa,
wptyw regulacji na sygnat sterujgcy

WARTOSC ZADANA PREDKOSCI

Wytaczenie PID

Tryb pracy PID (sygn. zewn.)

P600:1 (0x4020:1)

) PID

P600:4 (0x4020:4)

Rampy standardowe
Zrédto sprzezenia wprzéd Hz | :

5.8.1. Ustawienia PID

P600:1 | ox4020:1 Tryb pracy \ \ \
0: Wytaczony Tryb pracy PID
1: Praca zwykta
2: Praca odwrdcona 0: Wytaczony:
3: Praca zwykta dwukierunkowa Regulator PID jest wytgczony
4: Praca odwrécona dwukierunkowa
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1: Praca zwykta

Uktad bezposredniego reagowania. Predko$¢ maszyny musi zostac
zwiekszona aby zwiekszy¢ sygnat zwrotny.

Przyktad: Pompa wspomagajaca sterowana cisnieniem (zwiekszenie
predkosci silnika powoduje zwiekszenie cisnienia). Silnik moze obracac
sie tylko w jednym kierunku.

2: Praca odwrdcona

Predkos¢ maszyny musi zostaé zwiekszona aby zmniejszy¢ sygnat
zwrotny.

Przyktad: pompa instalacji wody lodowej, sterowana temperaturg
(zwiekszenie predkosci pompy powoduje spadek temperatury). Silnik
moze obracac sie tylko w jednym kierunku.

3: Praca zwykta dwukierunkowa
System zachowa sie jak podczas pracy zwyktej, przy czym maszyna moze
obracac sie w obu kierunkach.

4: Praca odwrdcona dwukierunkowa
System zachowa sie jak podczas pracy odwrdconej, przy czym maszyna
moze obracac sie w obu kierunkach.

P600:2 0x4020:2

Zrédto sprzezenia zwrotnego ‘ ‘ ‘

1: Wejscie Analogowe 1

2: Wejscie Analogowe 2

3: Napiecie DC w obwodzie
posredniczacym

Wybér zrédta sygnatu sprzezenia zwrotnego PID.
Uwaga: wartosc zadana PID i wartos¢ sprzezenia PID mogg by¢ réznymi
sygnatami!

4: Prad silnika
5: Sie¢
P600:3 ‘ 0x4020:3 Zakres regulacji predkosci PID ‘ ‘ ‘
0...[100] ... 100 % Okresla % czestotliwosci wyjsciowej falownika, do jakiej ma miejsce
regulacja PID.
Przyktad:
P211:0 Czestotliwo$¢ maksymalna = 50 Hz
P600:3 Zakres regulacji predkosci PID = 80 %
--> Maksymalna wyliczona warto$¢ zadana PID = 40 Hz
P600:4 0x4020:4 Zrédto sprzezenia wprzéd ‘ ‘ ‘

: Brak dodawanej predkosci

: Wartos¢ zadana z klawiatury

: Wejscie Analogowe 1

: Wejscie Analogowe 2

: Czestotliwo$¢ predefiniowana 1
: Czestotliwos¢ predefiniowana 2
: Czestotliwos¢ predefiniowana 3
: Czestotliwos¢ predefiniowana 4
: Sie¢

OO UL B WN KO

Wybér zrédta sygnatu sprzezenia wyprzedzajgcego PID.

Funkcja wykorzystywana np. w aplikacjach kontroli poziomu i nawijania
przy statym naprezeniu.

Wartos¢ predkosci (sprzezenie wyprzedzajgce) jest dodawana do
wyliczonej wartosci wyjsciowej PID (ilustracja — diagram na poprzedniej
stronie).

P601:0 \ 0x4048:0

Stata P ‘ ‘ |

0.0 ... [5.0] ... 1000.0 %

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego

% wartosci czestotliwosci maksymalnej przy 1% btedu PID

Przyktad:

Btad PID = 20 PUnits

P601:0 Wzmocnienie cztonu P = 2%

P211:0 Czestotliwos¢ maksymalna = 50Hz

--> Wyjscie PID = Btad PID * Wzmocnienie * (Czestotliwo$¢ maksymalna/
100)

--> Wyjscie PID = 10 Hz

89




1473PL0O616

P602:0 | 0x4049:0 Stata | \ \ \
20 ... [400] ... 6000 ms Stata Tn cztonu catkujgcego-
Ustawienie "6000 ms" dezaktywuje czton I.
Czton | moze zosta¢ wytgczony w P400:47
P603:0 | 0x404A:0  [StataD \ \ \
0.0...[0.0]...20.0s Wzmocnienie cztonu rézniczkujgcego
% wartosci czestotliwosci maksymalnej przy 1% btedu PID
P604:0 | 0x404B:0 Rampa PID \ \ \
0.0...[20.0] ... 100.0 s Rampa wartosci zadanej PID
(Czas od Analog Min do Analog Max)

5.8.2. Sygnaty zewnetrzne dla PID
P400:45 ‘ 0x2631:45 Wytaczenie regulatora ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Wytgczenie PID sygnatem zewnetrznym
(Patrz tez: P400:1)
WYSOKI: Przetgczenie w tryb sterowania z zadawaniem predkosci.
NIDKI: Dziatanie PID zgodnie z P600:1 (Tryb pracy PID)
P400:46 | 0x2631:46  |Sygnat wyjsciowy=0 \ \ \
0:Niepodtaczony Wymuszenie zerowego sygnatu wyjsciowego PID
(Patrz tez: P400:1)
WYSOKI: Wymuszenie 0 na wyjsciu PID
NISKI: Brak wptywu na prace ukfadu
P400:47 ‘ 0x2631:47 Wytaczenie cztonu | ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Wytaczenie cztonu catkujgcego, z wykorzystaniem sygnatu zewnetrznego
(Patrz tez: P400:1)

5.8.3. Ograniczenie wartosci zadanej PID
P605:1 |  Ox404E:1  |Wartosé min. \ \ \
-300.00 ... [-300.00] ... 300.00 PUnit Dolny limit dla wartosci zadanej PID
P605:2 | 0x404E:2 Warto$é maks. \ \ \
-300.00 ... [300.00] ... 300.00 PUnit Gérny limit dla wartosci zadanej PID

5.8.4. Czasy przyspieszania i zwalniania dla PID
P606:1 ‘ 0x4021:1 Czas przyspieszania ‘ ‘ ‘
0.0...[1.0] ... 3600.0 s Czas od 0 do czestotliwosci maksymalnej
P606:2 | ox4021:2 Czas zwalniania \ \ \
0.0...[1.0] ... 3600.0 s Czas od czestotliwosci maksymalnej do 0
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5.8.5. Wptyw PID na sygnat sterujacy

Wptyw regulatora PID moze by¢ zwiekszany/zmniejszany sygnatami zewnetrznymi.

Przyktad: aplikacje nawijania.

P400:48 \ 0x2631:48

Whptyw PID \ \ \

1:Zawsze WYSOKI
(Patrz tez: P400:1)

Aktywacja ramp wptywu PID na sygnat sterujacy, z wykorzystaniem
sygnatéw zewnetrznych

WYSOKI: brak wptywu na dziatanie PID

NISKI --> WYSOKI: Narastanie zgodnie z P607:1
WYSOKI --> NISKI: Opadanie zgodnie z P607:2

P607:1 \ 0x404C:1

Czas narastania ‘ ‘ ‘

0.0...[5.0]...999.9 s

Czas narastania przy wtgczeniu wptywu (P400:48)
(Czas od 0 do czestotliwosci maksymalnej)

P607:2 ] 0x404C:2

Czas opadania ‘ ‘ ‘

0.0...[5.0]...999.9 s

Czas opadania przy wytaczeniu wptywu (P400:48)
(Czas od czestotliwosci maksymalnej do 0)

5.8.6. Alarmy PID

P608:1 | 0x404D:1

Alarm Min. ‘ ‘ ‘

-300.00 ... [0.00] ... 300.00 PUnit

Alarm poziomu minimalnego sygnatu sprzezenia PID.

Jezeli sygnat zwrotny PID jest nizszy niz poziom Min., aktywowany jest
sygnat Alarm Min., ktéry moze zosta¢ wykorzystany do przetgczenia DO,
Przekaznika, Wyjscia Sieci (Wybor 75-77)

P608:2 \ 0x404D:2

Alarm Maks. ‘ ‘ ‘

-300.00 ... [100.00] ... 300.00 PUnit

Alarm poziomu maksymalnego sygnatu sprzezenia PID.

Jezeli sygnat zwrotny PID jest wyzszy niz poziom Maks., aktywowany jest
sygnat Alarm Maks., ktory moze zosta¢ wykorzystany do przetaczenia
DO, Przekaznika, Wyjscia Sieci (Wybor 75-77)

5.8.7. Funkcje Us$pienia i Oczyszczania

Regulator PID posiada zintegrowane funkcje Uspienia i Oczyszczania.
e Uspienie: zatrzymanie PID jezeli brak jest jakiegokolwiek zgdania z procesu przemystowego
e  Oczyszczanie: okresowe uruchamianie napedu w trybie Uspienia, w celu zapobiegania
gromadzeniu sie zanieczyszczen np. w systemach pomp.

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01
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5.9. Grupa 7 - Funkcje dodatkowe

5.9.1. Funkcje wewnetrzne (reset, zapis i wczytywanie parametrow)
ZAPISZ | " WCZYTA)
P700:3
Uruchomienie lub 700:4 (0x2022:3)

(0x2022:4) W
| UZYTKOWNIKA
P700:4
(0x2022:5) PAMIEC
OEM

[ ]

Modut Pamieci

P704:1
(0x2022:1) Ustawienia
fabrvczne
P700:6
\ Pamig¢ RAM (0x2022:6)
7 falownika
{| (biezace parametry
7" uzywane do pracy)
Oprogramowanie VLB3
P700:1 ‘ 0x2022:1 Przywracanie ustawien domysinych ‘ ‘ ‘
0: Wytgcz./gotowy Ustawienia wszystkich parametréw zostajg przywrdcone do ustawien
1: Wigcz./start fabrycznych dla 50Hz lub 60Hz (zaleznie od typu urzadzenia).
2: W trakcie
3: Przerwano 1: Wiacz./start
4: Brak dostepu Rozpoczyna przywrdcenie parametréw do wartosci fabrycznych
5: Brak dostepu/wytgczone 0,23,4,5:
Status funkcji przywracania
Uwaga: mozliwe tylko gdy VLB3 jest zatrzymany.
P700:3 | o0x2022:3 Zapis danych do EPM \ \ \
0: Wytacz./gotowy Zapis biezgcych danych z RAM do Pamieci Uzytkownika modutu pamieci
(Patrz tez: P700:1) EPM
P700:4 ‘ 0x2022:4 Wczytywanie danych z EPM ‘ ‘ ‘
0: Wytgcz./gotowy Przywrdcenie danych z Pamieci Uzytkownika EPM do RAM.
(Patrz tez: P700:1)
P700:5 | ox2022:5 Weczytywanie danych OEM z EPM \ \ \
0: Wytacz./gotowy Przywrécenie danych OEM z Pamieci Uzytkownika EPM do RAM.
(Patrz tez: P700:1)
P700:6 | o0x2022:6 Zapis danych do OEM w EPM \ \ |
0: Wytacz./gotowy Zapis danych z RAM do sekcji OEM modutu pamieci EPM
(Patrz tez: P700:1)
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5.9.2. Ustawienia Klawiatury

P701:0 ‘ 0x2862:0 Przyrost wartosci zadanej ‘ ‘

klawiaturze.
(Skalowanie: Czestotliwos¢ = 0.1, PID = 0,01)

1..[1]...100 Okresla przyrost wartosci zadanej, zwigzany z klawiszami Géra/Dot na

P702:0 ‘ 0x4002:0 Skalowanie wyswietlanej wartosci ‘ ‘

Uzytkownika. (Przyktad: predkos¢ wyliczona za przektadnia).

jako:
Biezgca czestotliwosé x P702:0

w P101:0 (0x400D:0)

Uwaga:
0: Funkcja wytgczona

w P703:0 (P703:0=0x400D0000)

0.00 ... [0.00] ... 650.00 Wartosc na wyswietlaczu moze by¢ przedstawiona w Jednostkach

Wprowadzenie wspdtczynnika P702:0 spowoduje wyswietlanie wartosci

Skalowanie zwigzane z Jednostkami Uzytkownika pokazane jest réwniez

Podczas sterowania z PID, Jednostka Uzytkownika musi by¢ by¢ wybrana

P703:0 | 0x2864:0 Funkcja wyswietlacza \ \

|

Format: Oxiiiiss0O (iiii = indeks hex, ss=podindeks)
Uwaga:

0: Funkcja wytaczona

Mozliwy jest wybor tylko parametréw Grupy 1.

0x0 ... [0x0] ... OXFFFFFFOO Parametr przedstawiony na wyswietlaczu moze zostaé zmieniony.

P705:0 0x2863:0 Jezyk wyswietlacza ‘ ‘

0: brak Wybor jezyka wyswietlacza
1: Angielski
2: Niemiecki

5.9.3. Hamowanie pradem statym

Hamowanie prgdem statym wytwarza moment hamujgcy poprzez zasilenie stojana maszyny napieciem
statym. Ten rodzaj hamowania wspomaga zatrzymanie maszyny w uktadach o duzej bezwtadnosci.
Umozliwia  rédwniez  zablokowanie  wirnika  przed rozruchem Iub po  zatrzymaniu.
Hamowanie DC moze zostac przeprowadzone na nastepujgce sposoby:

1. Rozruch z hamowaniem DC

Hamowanie DC moze zosta¢ wybrane jako domysina metoda rozruchu (P203:1). Po otrzymaniu sygnatu
rozruchu, inicjowane jest hamowanie DC o wartosci P704:1, przez czas P704:2. Po uptywie tego czasu,
maszyna jest rozpedzana.

2. Zatrzymanie silnika

Jezeli podczas procesu zatrzymywania maszyny czestotliwo$¢ spadnie ponizej poziomu P704:3, VLB3
wstrzymuje dotychczasowg metode zatrzymania i inicjuje hamowanie DC o wartosci P704:1, przez czas
P704:2.

3. Wyzwolenie reczne (np. DI/DO)
Sygnat P400:5 aktywuje hamowanie dynamiczne maszyny.

Uwaga: hamowanie DC bedzie aktywne przez caty czas, w ktérym sygnat wyzwalajgcy przyjmuje stan
WYSOKI!
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owazne

Awaria lub uszkodzenie maszyny!

Podczas hamowania prgdem sta
» Hamowanie DC nal

tym wzrasta temperatura silnika.
ezy stosowac jedynie w aplikacjach, w ktérych nie dochodzi do czestych

zatrzyman; hamowanie DC nalezy stosowaé przez mozliwie krotki czas.

50Hz

Zadana
czestotliwosé

OHz

Napiecie Sieci

Sygnaty wejsciowe
/Warunki

Komenda Start/Stop

40 Hz

Predkosé
Silnika

P704:3
2
Q
2 OHz
>
S P704:2 P704:2
- > D S
Hamowanie Hamowanie
DC DC
P400:5 ‘ 0x2631:5 Hamowanie DC ‘ ‘ ‘
0:Niepodtaczony Sygnat recznego rozpoczecia hamowania pragdem statym
(Patrz tez: P400:1)
WYSOKI: hamowanie DC.
NISKI: hamowanie DC dezaktywowane.
P704:1 | ox2B84:1 Prad \ \ \
0.0...[0.0] ... 200.0 % Prad hamowania DC jako % wartosci znamionowej maszyny
P704:2 | ox2B84:2 Auto-podtrzymanie \ \ \
0.0...[0.0]...999.9s Czas trwania hamowania DC
P704:3 ‘ 0x2B84:3 Poziom rozpoczecia hamowania ‘ ‘ ‘
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Poziom czestotliwosci, przy ktorym zostanie zainicjowane hamowanie
DC, podczas procesu zatrzymywania maszyny
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5.9.4. Odzysk energii

0: Rezystor hamowania

Zastosowanie rezystora po przekroczeniu limitu napiecia w obwodzie DC.

1: Zwalnianie z ochrong nadnapieciowa

Zwalnianie silnika jest momentalnie wstrzymane po przekroczeniu wartosci limitu napiecia w obwodzie
DC.

2: Rezystor + ochrona nadnapieciowa

Kombinacja hamowania odzyskowego z rezystorem i ochrong nadnapieciowg

3: Hamowanie VLB3 (,,hamulec falownikowy”) + ochrona nadnapieciowa

Potgczenie hamowania ze zwiekszeniem czestotliwosci wyjsciowej i ochrong nadnapieciowa.

Podczas hamowania VLB3, przemiennik zwiekszy napiecie wyjsciowe po przekroczeniu poziomu
ochrony nadnapieciowej, dzieki czemu zachowana bedzie kontrola nad obwodem DC a zwalnianie
silnika bedzie przebiega¢ duzo szybciej. W przypadku hamowania VLB3, energia odzysku wydzieli sie w
postaci ciepta, zwiekszajgc temperature silnika, dlatego nalezy uzywac tej metody ostroznie, aby
uniknac¢ skrdécenia czasu zycia maszyny.

4: Rezystor/VLB3/Ochrona nadnapieciowa

Kombinacja wykorzystania rezystora hamowania, ,,hamulca falownikowego” i ochrony nadnapieciowe;j.

owazne

Uszkodzenie rezystora hamowania
Zty dobdr rezystancji hamowania moze prowadzi¢ do jej uszkodzenia.
» Nalezy uzywac rezystorow dedykowanych do Napedu
» Nalezy unika¢ przegrzania rezystora
» Nalezy ustawi¢ odpowiednie parametry rezystora hamowania

@OwaAzNer
Przecigzenie termiczne silnika

Podczas hamowania VLB3, ochrona termiczna I2xt nie jest respektowana. Jezeli hamowanie odbywa sie zbyt
czesto, moze to prowadzi¢ do przecigzenia termicznego silnika.

» Nalezy unika¢ dtugiego czasu hamowania VLB3
» Hamowanie VLB3 nie moze by¢ wykorzystywane w uktadach sterowania podnosnikami lub z
obcigzeniem aktywnym!
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0: Rezystor hamowania

f

i

3: “Hamulec falownikowy” + ochrona nadnapieciowa

f

®e5

1
1
1
1
1
1
1
1
1
r
|
]
1
I
-
1
1
1
1
1

4: Rezystor/VLB3/ochr. nadnapieciowa

1: Wart. stata Limit napiecia dla hamowania

(kluczowanie choppera)

2: P706:3 Zmniejszenie wartosci progowej
3: P706:2 Prég ochrony nadnapieciowe;j
4: P706:4 Czestotliwos¢ dodatkowa
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P706:1 ‘ 0x2541:1 Metoda hamowania ‘ ‘ ‘

0: Rezystor hamowania (*) Wybdr metody hamowania
1: Ochrona nadnapieciowa

2: Rezystor + ochr. nadnapieciowa (*)
3: VLB3 + ochr. nadnapieciowa

4: Rezystor/VLB3./ochr. nadnap. (*)

P706:2 ‘ 0x2541:2 Prég ochrony nadnapieciowej ‘ ‘ ‘

-- ... [Biezgca wartosc] ... -- V Prég napiecia DC w obwodzie posredniczagcym przemiennika dla
hamowania maszyny.
Wartos¢ zalezy od wybranego napiecia znamionowego sieci i parametru

P706:3.
P706:3 ‘ 0x2541:3 Zmniejszenie wartosci progowej ‘ ‘ ‘
0..[0]..100V Prég aktywacji danej metody hamowania jest pomniejszony o wartos$¢
tego parametru.
P706:4 ‘ 0x2541:4 Czestotliwosc dodatkowa ‘ ‘ ‘
0.0...[0.0] ... 10.0 Hz Czestotliwos¢ dodawana podczas hamowania falownikowego [3].
P706:5 ‘ 0x2541:5 Czas trwania ochrony nadnapieciowej ‘ ‘ ‘
0.0...[2.0]...60.0s Maksymalny czas dla ochrony nadnapieciowej. Jezeli napiecie DC nie
wrdci w granice limitdéw w zdeklarowanym czasie, Naped przejdzie w
tryb btedu.
P706:6 ‘ 0x2541:6 Tryb dziatania rezystora ‘ ‘ ‘

0: Wyt: urzadzenie zatrzymane/btad | Okresla warunki, w jakich aktywny jest rezystor hamowania
1: Witacz: urz. zatrz./Wyt: btgd
2: Wyt: urz. zatrz. / Wt: btad
3: Wt: urz. zatrz. / btad

P707:2 ‘ 0x2550:2 Wartos¢ rezystancji ‘ ‘ ‘
0.0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... Wartos¢ znamionowa rezystancji rezystora hamowania
500.0 Ohm

P707:3 ‘ 0x2550:3 Moc znamionowa ‘ ‘ ‘
0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... Znamionowa moc dla rezystora hamowania
800000 W

P707:4 ‘ 0x2550:4 Maksymalne obcigzenie termiczne ‘ ‘ ‘
0.0 ... [Zaleznie od urzadzenia] ... Nalezy ustawi¢ maksymalna warto$é obcigzenia termicznego rezystora
100000.0 kWs hamowania

P707:7 ‘ 0x2550:7 Obcigzenie termiczne rezystora ‘ ‘ ‘
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- % Biezace obcigzenie termiczne rezystora hamowania

P707:8 ‘ 0x2550:8 Przecigzenie term. rezyst. - ostrzezenie ‘ ‘ ‘
50.0...[90.0] ... 150.0 % Jezeli biezace obcigzenie termiczne rezystora hamowania przekracza

wartosc¢ niniejszego limitu, VLB3 zachowa sie zgodnie z P707:10.

P707:9 ‘ 0x2550:9 E Przecigzenie term. rezyst. - biad ‘ ‘ ‘

50.0...[100.0] ... 150.0 % Jezeli biezgce obcigzenie termiczne rezystora hamowania przekracza
wartos$¢ niniejszego limitu, VLB3 zachowa sie zgodnie z P707:11.

P707:10 ‘ 0x2550:10 Odpowiedz na ostrzezenie ‘ ‘ ‘
1:Ostrzezenie Zachowanie urzadzenia po przekroczeniu limitu P707:8
(Patrz tez: P310:1)

P707:11 |  0x2550:11  |Odpowied? na biad \ \ \
3:Btad Zachowanie urzadzenia po przekroczeniu limitu P707:9

(Patrz tez: P310:1)
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5.9.5. Detekcja utraty obcigzenia

Detekcja utraty obcigzenia moze zostaé powigzana z konkretng reakcjg napedu (np. pobudzenie
wyjscia przekaznikowego)

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01

5.9.6. Kontrola hamulca silnika

Naped VLB3 posiada zintegrowang funkcje kontroli hamulca mechanicznego silnika.

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01

5.9.7. Ograniczenie dostepu

Dostep do zmiany parametrow moze by¢ w petni lub czesciowo ograniczony. Nie jest mozliwe
zablokowanie odczytu. W tym celu nalezy zabezpieczy¢ urzgdzenie kodami PIN1 i PIN2.pu

Wiaczenie ochrony dostepu:
Ustawienie kodu PIN (1-9999) automatycznie wtacza ochrone zgodnie z ponizsza tabela:

Zalogowanie (klawiatura)
Zadanie wprowadzenia kodu PIN zostanie wyswietlone automatycznie przy prébie wejscia do Menu.

Wylogowanie (klawiatura)

Zasilenie Tylko
urzadzenia Ulubione
Podanie PIN1 Peten dostep
Zasilenie Brak dostepu
urzadzenia
Podanie PIN2 Peten dostep
Zasilenie Brak dostepu
urzadzenia
Podanie PIN1 Tylko
Ulubione
Podanie PIN2 Peten dostep

Wyjscie z Menu powoduje automatyczne wylogowanie.

Wytaczenie ochrony dostepu:
1. Nalezy zalogowac sie odpowiednim kodem PIN

2. Ustawienie kodu PIN jako 0 wytgcza ochrone dostepu

P730:0

0x203D:0

PIN1

-1...[0] ... 9999

Ustawienie PIN1 dla ochrony dostepu
Ustawienie wartosci 1-9999 wiacza ochrone.
Ustawienia PIN=0 wytgcza ochrone.
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P731:0 0x203E:0 PIN2 ‘ ‘ I

-1...[0] ... 9999 Ustawienie PIN2 dla ochrony dostepu
Ustawienie wartosci 1-9999 wigcza ochrone.
Ustawienia PIN=0 wytgcza ochrone.

@OwaAzNer
Zachowanie w przypadku dostepu z klawiatury i z poziomu oprogramowania jest takie samo. Jezli kod PIN zostat
zgubiony, jedynym rozwigzaniem jest przywrdcenie ustawien fabryczny z poziomu PC.

5.9.8. Ulubione

Menu Ulubione jest w petni konfigurowalne.

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SW01

5.9.9. Konfiguracja zestawow parametréow

Naped VLB3 moze by¢ przetgczany pomiedzy 4 zestawami 32 parametrow. Parametry sg w petni
konfigurowalne.

Wiecej informacji w oprogramowaniu VLB3SWO01
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6. Sie€ przemystowa

Wiaczenie obstugi Sieci

W celu umozliwienia kontroli Napedu z poziomu Sieci, nalezy ustawi¢ P400:37 (0x2631:37) -
ustawienie ,Zawsze WYSOKI” lub poprzez przypisanie funkcji do Wejscia Cyfrowego lub innego Sygnatu
zewnetrznego lub wewnetrznego. Po wyzwoleniu, urzadzenie przejdzie w tryb sieciowy.

W trybie sieciowym ponizsze funkcje wcigz pozostajg aktywne:

- Pozwolenie na prace

- Start/Stop
- Szybki stop

- Kasowanie bteddéw

- Hamowanie DC

- JOG do przodu (CW)
- JOG do tytu (CCW)

0x2361:1 (P400:1)
0x2361:1 (P400:2)
0x2361:3 (P400:3)
0x2361:4 (P400:4)
0x2361:5 (P400:5)
0x2361:10 (P400:10)
0x2361:11 (P400:11)

Wszystkie pozostate sygnaty wyzwalajace poszczegdlne funkcje (P400:6-25; 0x26316-25) nie sg
rozpatrywane w trybie sieciowym. Aby wybrac¢ sie¢ jako zrédto zadawania czestotliwosci w trybie
sieciowym (P400:37 = TRUE) nalezy skorzysta¢ z parametru “Domysine zrédto zadawania czestotliwosci”
(P201:1-2) lub odpowiednich bitéw kontrolnych (stowo sterujace napedu, stowo sterujgce C135,

NETWordIN1).

P400:37

|

0x2631:37

Obstuga Sieci ‘ ‘ ‘

0: Niepodtaczony
114: Wtaczenie obstugi Sieci
(Patrz tez: P400:1)

Wtgczenie sterowania Napedem z poziomu Sieci

114: WYSOKI jezeli bit5 stowa kontrolnego napedu (AC Drive control
word — P592:1) przyjmuje stan wysoki

WYSOKI: obstuga Sieci wigczona

NISKI: obstuga Sieci wytgczona

Uwaga:

W trybie sieciowym (P40037, 0x2361:37 = WYSOKI), nie ma koniecznosci
przypisywania funkcji Pozwolenia na prace (P410:1, 0x2631:1) lub
komendy Start/Stop (P410:2, 0x2631:2) do fizycznych Wejs¢ Cyfrowych.
Ustawienie ich jako ,Zawsze WYSOKI” umozliwia sterowanie Napedem

bez wykorzystania Wejsc.

W celu zdalnej kontroli napedu dostepne s rézne rodzaje mapowania zmiennych:

(mapowanie predefiniowane) Wykorzystywane do EtherCAT/CAN
(mapowanie predefiniowane) Wykorzystywane do EtherNet/IP
LOVATO Electric (mapowanie predefiniowane)

NETWordIN/OUT(mapowanie konfigurowalne)

CIA402
Naped AC

Szczegdtowe informacje zawarto w Rozdziale “7. Profil Napedu (Sie¢ Przemystowa)”, s.108
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6.1. CANopen - szybki start

9 Szczegdtowe informacje nt. ustawien przetacznika DIP dla numeru wezta, predkosci przesytu i terminacji
zawarte sg w instrukcji instalacji VLB3.

1. Rejestracja pliku konfiguracyjnego EDS w oprogramowania konfiguracyjnym CANopen

2. Ustawienie indywidualnego adresu wezta:
Przetacznik DIP lub parametr P510:1 (0x2301:1)

3. Ustawienie predkosci przesytu:
Przetgcznik DIP lub parametr P510:2 (0x2301:2)

4. Terminacja na obu konicach magistrali:
VLB3 posiada zintegrowang terminacje mozliwg do ustawienia przetgcznikiem DIP

5. CANopen slave / mini-master
Urzadzenie CANopen przechodzi w tryb przedoperacyjny (pre-operational) po rozruchu. Po
wystfaniu telegramu NMT (Network Management) przez master CANopen, urzgdzenie przechodzi
w tryb operacyjny (operational). Naped VLB3 moze petnic funkcje slave lub mini-master. Mini-
master samoczynnie uruchomi sie w trybie operacyjnym i po czasie opdznienia ustawionym w
P510:4 (0x2301:4) wysle telegramy NMT do wszystkich urzadzen slave podtgczonych do sieci,
przestawiajac je w tryb operacyjny.

6. Watchdog (uktad zabezpieczajacy)
Funkcja watchdog jest domysinie wigczona (P540:5, 0x1400:5) | ustawiona na 100ms (ustawienie O
wytgcza zabezpieczenie). W celu bezpiecznej eksploatacji zaleca sie pozostawienie funkcji
watchdog w ustawieniu domysinym (wigczona).

7. Zapis parametrow (P700:3, 0x2022:3=1) i zresetowanie napedu w celu wprowadzenia zmian w
konfiguracji.

8. Nalezy ustawic ponizsze parametry
(Mozliwe jest takze wprowadzenie ich poprzez wiadomosci SDO — Service Data Object)
e Dla sterowania z poziomu Sieci, nalezy ustawi¢ P400:37 (0x2631:37) ,,Obstuga Sieci”
e Nalezy ustawic¢ P201:1 (0x2860:1) “Domysine zrédto zadawania czestotliwosci” jako siec¢

9. Mapowanie zgodnie z ponizszym:

Sterownik->naped:

COB ID Rejestr Dostep do parametrow
0x200+nodelD RPDO1, Wpis 1 0x4008:1 NetWordIN1
0x200+nodelD RPDO1, Wpis 2 0x4008B:3 Predkosc¢ zadana (Sie¢) [0.1 Hz]
Naped->sterownik

COBID Rejestr Dostep do parametrow
0x180+nodelD TPDO1, Wpis 1 0x400A:1 NetWordOUT1
0x180+nodelD TPDO1, Wpis 2 0x400C:3 Biezaca predkos¢ (Siec) [0.1 Hz]

Mapowanie mozliwe jest z poziomu oprogramowania VLBSWO01 (ver.2V1.9).

Jezeli mapowanie jest dokonywane z poziomu sterownika nadrzednego, nalezy przeprowadzi¢ procedure
z Pkt.10-11.

10. Mapowanie RPDO1 (sterowanie napedem)
RPDO1 musi mie¢ ustawione COB-ID i odblokowane PDO, dzieki czemu mapowanie moze zostaé
zmienione.
W tym celu nalezy ustawic¢ bit 31 w 0x1400:1 (uniewaznienie PDO).

RPDO1 - domysiny COB ID: 0x200+nodelD (hex)
Przykfad:

Urzadzenia ma NodelD 10 (0xA) i potrzebna jest zmiana mapowania RPDO1:
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1. Odblokowanie mapowania:
COB ID = 0x200+A.
Ustawienie bitu 31
Nalezy ustawi¢ 0x1400:1 jako 0x8000020A
2. Ustawienie ilosci mapowanych podindekséw RPDO1=0. Umozliwi to zmiane domysinego
mapowania PDO.
0x1600:0 =0
3. Ustawienie mapowania dwdch pierwszych bajtow RPDO1 jako NetWordIN1:
0x1600:1 = 0x40080110.
4. Ustawienie mapowania bajtu 3 RPDO1 jako , Predkos¢ zadana (Sie¢)” [0.1 Hz]
0x1600:2 =0x400B0310.
Drugie stowo RPDO1 bedzie od teraz wartoscig zadang dla Napedu, ze wspdtczynnikiem
skalowania 0.1Hz (np. 410=41,2Hz, wartosci bezwzgledne)
5. Ustawienie liczby mapowanych podindekséw dla RPDO1=2
0x1600:0 = 2
6. Ustawienie timeout dla RPDO1 w milisekundach:
Set 0x1400:5 = ms, odpowiedz na btad do ustawienia w 0x2857:1
7. Zablokowanie mapowania
Bit31 w 0x1400:1 nalezy ponownie ustawic jako 0.
Do 0x1400:1 nalezy ponownie wpisa¢ COB-ID.
COB ID = 0x200+A
0x1400:1 = Ox20A

11. Mapowanie TPDO1 (odczyt stanu urzadzenia)
TPDO1 musi mie¢ ustawione COB-ID i odblokowane PDO, dzieki czemu mapowanie moze zostac
zmienione.
W tym celu nalezy ustawic bit 31 w 0x1800:1 (uniewaznienie PDO).

TPDO1 - domysiny COB ID: 0x180+nodelD (hex)
(Uwaga: Bit 30=Ramka zdalna (Remote Frame) OFF zawsze musi by¢ ustawiony 2>
0x40000180)

Przyktad:

Urzadzenia ma NodelD 10 (0xA) i potrzebna jest zmiana mapowania TPDO1:
1. Odblokowanie mapowania:
COB ID = 0x180+A.
Ustawienie bitu 31
Nalezy ustawi¢ 0x1800:1 jako 0x4000018A
2. Ustawienie ilosci mapowanych podindekséw TPDO1=0. Umozliwi to zmiane domysinego
mapowania PDO.
0x1A00:0=0
3. Ustawienie mapowania dwdch pierwszych bajtéw TPDO1 jako NetWordOut1:
0x1A00:1 = 0x400A0110.
4. Ustawienie mapowania bajtu 3 TPDO1 jako ,Biezgca predkos¢ (Siec)” [0.1 Hz]
0x1A00:2 =0x400C0310.
5. Ustawienie liczby mapowanych podindekséw dla TPDO1=2
0x1A00:0 =2
6. Domyslnie TPDO1 bedzie wysytana przy zdarzeniu (0x1800:2 = 255). Timer zdarzenia jest
domysinie ustawiony na 20ms (0x1800:5 = 20). TPDO1 Zostanie wystana co 20ms.
7. Zablokowanie mapowania
Bit31 w 0x1800:1 nalezy ponownie ustawic jako 0.
COB ID = 0x40000180+A
0x1800:1 = 0x4000018A

12. Kontrola Napedu:
Dla domysInych ustawien 10, nalezy pobudzi¢ DI1 (Start/Stop).

Ustawienie bitu 4 stowa NetWordIN1 uruchomi Naped
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Domyslne ustawienia stow NetWordIN1 / NetWordOUT1 (SW 02.01)

Stowo kontroli (NetWordIN1)

Bit

Funkcja

Niepodtgczony

Niepodtgczony

Qsp

Niepodtgczony

Ruch do przodu (CW)

Preset bit0

Preset bitl

Kasowanie btedow

Niepodtgczony

Ol N O | | W| N| | O

Hamowanie DC

[EEY
o

Niepodtgczony

=
[y

Niepodtgczony

[EEY
N

Zmiana kierunku obrotow

[EEY
w

Niepodtgczony

=
o

Niepodtgczony

[EEN
w

Niepodtgczony
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Stowo statusu (NetWordOUT1)

Bit

Funkcja

Gotowy do pracy

Niepodtgczony

Pozwolenie na prace

Btad

Niepodtgczony

Aktywny QSP

Praca

Ostrzezenie

Niepodtgczony

Ol Nl O 0| | W| N| P| O

Niepodtgczony

[
o

Osiagnieto wartos¢ zadang

[y
=

Ograniczenie pradu

=
N

Biezaca predkos¢ =0

[ER
w

Zmiana kierunku obrotéw

-
S

Hamulec postojowy

=
v

STO
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6.2. Modbus — szybki start

1. VLB3 wspiera nastepujace funkcje protokotu Modbus.
e 03 - Odczyt rejestrow pamietajacych (Holding Registers)

e 06 — Zmiana pojedynczego rejestru

e 16 —Zmiana wielu rejestréw

e 23 — Odczyt wielu rejestrow

Wszystkie informacje dostepne sg jako rejestry pamietajgce 4X.

Nalezy pamietac o przesunieciu numeru rejestru o 1 (adresacja zaczyna sie od 1). Np. wartos¢ 0000
bedzie w rejestrze 40001, 0001 w 40002 itd.

n Najwazniejsze parametry sg domyslnie przypisane zgodnie z ponizszg listg adresow.

Parametry sterujace

Nr rejestru Modbus Indeks Opis
42101 0x400B:1 Stowo kontroli napedu
42102 0x400B:5 Czestotliwos¢ zadana (Sie¢) [0.01Hz]; wartos¢ bezwzgledna
42103 0x4008:2 NetWordIN2
42104 0x4008:3 NetWordIN3
42105 0x2DA7:0 Wartos¢ zadana PID (Siec)
42106 0x6071:0 Moment docelowy
42107 0x4008:1 NetWordIN1
42108 0x4008:4 NetWordIN4
42109 -42121 Zarezerwowane

Parametry statusu Napedu (Tylko odczyt)

Nr rejestru Modbus Indeks Opis
42001 0x400C:1 Stowo stanu napedu
42002 0x400C:6 Biezgca czestotliwosc [0.01Hz]; warto$¢ bezwzgledna
42003 0x603F:0 Kod btedu
42004 0x400C:0 Status napedu
42005 0x2D89:0 Napiecie silnika
42006 0x2D88:0 Prad silnika
42007 0x6078:0 Obciazenie silnika
42008 0x2DA2:2 Moc pozorna [SEOWO WYSOKIE]
42009 Moc pozorna [SEtOWO NISKIE]
42010 0x2D84:1 Temperatura radiator (wartos¢ biezaca)
42011 0x2D87:0 Napiecie w obwodzie DC
42012 0x60FD:0 Wejscia Cyfrowe
(tylko bity 16..31!)
42013 0x6077:0 Biezaca warto$¢ momentu

42014 - 42021

Zarezerwowane
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9 Szczegdtowe informacje nt. ustawien przetacznika DIP dla numeru wezta, predkosci przesytu, formatu
danych i terminacji zawarte sg w instrukcji instalacji VLB3.

2. Ustawienie indywidualnego adresu wezta
Domyslnie: 1
Przetgcznik DIP lub P510:1 (0x231:1)
3. Ustawienie predkosci przesytu:
Domyslnie: detekcja automatyczna, 5-10 pierwszych wiadomosci traconal
Przetacznik DIP b=0 detekcja automatyczna
Przetacznik DIP b=1 P510:2 (0x2321:2)
4. Format danych:
Domyslnie: detekcja automatyczna, 5-10 pierwszych wiadomosci tracona!
Przetgcznik DIP b=0 detekcja automatyczna
Przetacznik DIP b=1 P510:3 (0x2321:3)
5. Terminacja obu koncéw magistrali
VLB3 posiada zintegrowang terminacje mozliwg do ustawienia przetgcznikiem DIP
6. Zapis parametrow (P700:3, 0x2022:3=1) i zresetowanie urzadzenia w celu wprowadzenia zmian w
konfiguracji.
7. Nalezy ustawi¢ ponizsze parametry
e Dla sterowania z poziomu Sieci, nalezy ustawi¢ P400:37 (0x2631:37) ,,Obstuga Sieci”
e Nalezy ustawic¢ P201:1 (0x2860:1) “Domyslne zrédto zadawania czestotliwosci” jako siec¢

Odpowied? uktadu zabezpieczajgcego typu watchdog na zbyt dtugi czas oczekiwania (timeout) zostata
domyslnie ustawiona jako btgd (P515:1, 0x2858:1)

8. Kontrola napedu:
Dla domysInych ustawien 1/0, nalezy pobudzi¢ DI1 (Start/Stop)

Ustawienie odpowiednich bitow rejestru 42101 (stowo kontroli napedu) funkcjg 0x06 lub
0x10, w celu uruchomienia maszyny:
0x61 (Bit0 — Ruch do przodu, Bit5 — Obstuga Sieci, Bit6-Wartos¢ zadana z Sieci)

9. Ustawienie predkosci zadane;j:
Wopisanie zgdanej wartosci do rejestru 42101 (Czestotliwos$¢ zadana (Siec) [0.01Hz]; wartosc
bezwzgledna) funkcjg 0x06
Przyktad: 1234=12,34Hz
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6.3. Profibus — szybki start

9 Szczegdtowe informacje nt. ustawien sieciowych i wykorzystania przetgcznika DIP do ustawienia adresu
wezta zawarte sg w instrukcji instalacji VLB3.

1. Ustawienie indywidualnego adresu wezta:
Przetacznik DIP lub P510:1 (0x2341.1)
Biezacy adres numer wezta wyswietlany jest w P511:1 (0x2342.1)
2. Zapis parametréow (P700:3, 0x2022:3=1) i zresetowanie urzgdzenia w celu wprowadzenia zmian w
konfiguracji.
3. Konfiguracja hosta:
Nalezy wczytac plik opisu urzgdzenia (GSD) do mastera Profibus.

Dtugos¢ danych uzytkownika jest definiowana podczas fazy inicjalizacji urzgdzenia typu master. VLB3
wspiera konfiguracje maksymalnie 16 stéw danych procesowych [process data word] (maks. 32 bajty) w
obu kierunkach.

4. Konfiguracja danych procesowych:
Konfiguracja musi zosta¢ wykonana z poziomu narzedzia konfiguracyjnego Profibus master.
Domyslne ustawienia z pliku GSD napedu VLB3:

PLC -> Naped:

Stowo kontroli (NetWordIN1) P590:1 (0x4008:1)
Czestotliwos¢ zadana (Sie¢) [0.01]Hz  P592:5 (0x4008:5)
16-bitowe, wybieralne dane wyjsciowe

Naped -> PLC:

Stowo stanu (NetWordOUT1) P591:1 (0x400A:1)

Biezaca predkosc¢ [0.01 Hz] P593:6 (0x400C:6)

Biezacy prad silnika [0.1A] P104 (0x2D88)
Steckplatz DP-Kennung B estellnummer / Bezeichnung E-bddiesze | A-Adiesze
1 132 L-Controhword 0400801 264, 265
2 131 Met freq. 0.01Hz 0x4008:05 2B6.. 267
3 129 16Bit selectable OUT-Data 268,269
4 5] L-Statuzword Ox4004: 01 2B4.. 265
5 E7 Act freq. 0.01Hz Ox400C: 08 2BE...2E7
B E7 kotor current & 04208800 2B3.. 269

Konfiguracja danych procesowych jest automatycznie przesytana do Napedu, podobnie jak konfiguracja
bitow stow kontroli | stanu (NetWordIN1 i NetWordOUT1).

106



Domyslne ustawienia stow NetWordIN1 / NetWordOUT1 (SW 02.01)

Stowo kontroli (NetWordIN1)

Stowo stanu (NetWordOUT1)

Bit Funkcja Bit Funkcja

0 |Niepodtgczony 0 |Gotowy do pracy

1 | Niepodtgczony 1 | Niepodtgczony

2 |QSP 2 |Pozwolenie na prace

3 | Niepodfaczony 3 |Btad

4 |Ruch do przodu (CW) 4 | Niepodtaczony

5 |Preset bit0 5 | Aktywny QSP

6 |Preset bitl 6 |Praca

7 | Kasowanie bteddéw 7 | Ostrzezenie

8 |Niepodtaczony 8 | Niepodtaczony

9 |Hamowanie DC 9 | Niepodtaczony

10 | Niepodtaczony 10 | Osiggnieto wartos¢ zadang
11 | Niepodtgczony 11 | Ograniczenie pradu

12 | Zmiana kierunku obrotéw 12 |Biezgca predkos¢ =0

13 | Niepodtaczony 13 | Zmiana kierunku obrotéw
14 | Niepodtaczony 14 | Hamulec postojowy

15 | Niepodtaczony 15 |STO

5. Nalezy ustawi¢ ponizsze parametry
(Mozliwe jest takze wprowadzenie ich poprzez wiadomosci SDO — Service Data Object)
e Dla sterowania z poziomu Sieci, nalezy ustawi¢ P400:37 (0x2631:37) ,,Obstuga Sieci”
e Nalezy ustawic¢ P201:1 (0x2860:1) “Domyslne zrédto zadawania czestotliwosci” jako siec¢
6. Kontrola napedu:
Dla domysInych ustawien I/0, nalezy pobudzi¢ DI1 (Start/Stop)
Ustawienie wartosSci zadanej [Czestotliwo$¢ zadana (Sie¢) [0.01Hz]; wartosé bezwzglednal
(Przyktad: 1234=12.34 Hz)

Ustawienie bitu 4 stowa NetWordIN1 uruchomi Naped

Odpowiedz uktadu zabezpieczajgcego typu watchdog na zbyt dtugi czas oczekiwania (timeout) zostata
domysinie ustawiona jako btgd (P515:1, 0x2858:1)

107



1473PL0O616

7. Profil napedu (sie¢ przemystowa)

W celu zdalnej kontroli napedu dostepne sg rézne rodzaje mapowania zmiennych:

~ > CIA402 Stowo kontroli 0x6040
Mapowanie PDO: g L& CIA402 Stowo statusu 0x6041 | /" ——oee—
- RPDO: 0x1601-2 g2 CIA402 Predko$¢ docelowa [RPM] 06042 | N[ |
_TPDO: Ox1A00-2 < CIA402 Biezaca predkos¢ [RPM] 0x6044
Konfiguracja PDO: g > Stowo kontroli Napedu 0x4008B:1
(COB-ID, Typ itp.) k! < Stowo statusu Napedu 0x400C:1 v —
RPDO: 1400:x — 1402:x §'
TPDO: 1800:x — 1802:x
PROFIBUS > Stowo kontroli C135 0x400B:2
< Stowo statusu C150 0x400B:2
<\f‘> Mabowanie PDO: Predkos¢ zadana (Sie¢) [0.1Hz] - modut 0x400B:3
Ne) P h " e Predkos¢ zadana (Sie¢) [RPM] - modut 0x400B:4
Mapowanie z poziomu Z |2 L —
.g f‘ S Predkos$¢ zad. (Sie¢) [0.01Hz] - modut 0x400B:5 FIXED
Profibus master ,r = Predk. zad. (Siec) [0.1Hz] — ze znakiem Ox400B:6
|dautoma;yczn|e przesylane Biezgca predkos¢ [0.1Hz] — modut 0x400C:3
0 Napedu < Biezgca predkos¢ [RPM] — modut 0x400C:4
Biezaca predkos¢ [0.01Hz] — modut 0x400C:5
Modbus NetWJ”d'Nl 0X4208:1 MAPPING P505:1-16
stawianie bitéw
Mapowanie Rejestréw 2 NetWordIN2 0x4008:2 | ixppiNG p420:1-25
Modbus: g > Przetgczane Wyjs¢ Cyfrowych
- 24 mapowalne rejestry 2 NetWordIN3 0x4008:3 [ AppiNG pa40:2, Pa41:2
najczesciej uzywanych 5 > [ MAPPING P440:2, P441:2
parametréw x Kontrola AO1/A02
< NetWordOUT1 0x400A:1 |/ Wiooo 52501095 |
Stany Napedu }’_ELE—
BEZPOSREDNI DOSTEP
7.1. CiA402

CIA402
Naped AC

(mapowanie predefiniowane)
(mapowanie predefiniowane)

Wykorzystywane d

LOVATO Electric (mapowanie predefiniowane)
NETWordIN/OUT(mapowanie konfigurowalne)

Wykorzystywane do EtherCAT/CAN

o EtherNet/IP

Komunikacja

CAN

Kontrola/status

KONTROLA
NAPEDU

Elementy kontroli:
- Sterowanie

- Status

- Warto$¢ zadana

- Biezaca predkosé

Uwaga:

- Nalezy aktywowac
tryb sieciowy w
P400:37 (Obstuga
Sieci)

- Nalezy aktywowac
zadawanie predkosci
z Sieci w P201:1 lub
przez stowo kontroli

Niniejszy Rozdziat zawiera opis formatu CiA402.

Konfiguracja /
parametry

CiA402 jest formatem wykorzystywanym dla EtherCAT i CAN.

W celu petnej zgodnosci ze standardem CiA402, nalezy ustawi¢ P301:0 (0x6060) jako [2] Sterowanie
predkosciowe CiA402. Wiecej informacji w specyfikacji CiA402.
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7.1.1. Stowo kontroli

0x6040 CIA402 Stowo kontroli Napedu

Bit Funkcja Uwagi
0 | Wiaczanie 0 = Wytaczenie Napedu
1 = Witagczenie Napedu
1 |Podanie napiecia 0 = Odtgczenie napiecia
1 = Podanie napiecia
2 | Aktywacja QSP 0 = QSP aktywny
1 = QSP nieaktywny
3 | Pozwolenie na sterowanie 0 = Urzadzenie zatrzymane
1 = Brak sygnatu zatrzymania
4 | Zaleznie od trybu pracy
5 |Zaleznie od trybu pracy
6 |Zaleznie od trybu pracy
7 | Kasowanie btedow Kasowanie po detekcji zbocza narastajgcego 0->1
8 |n/a
9 | Zaleznie od trybu pracy
10 |Zarezerwowane
11 |Zarezerwowane
12 | Zarezerwowane
13 |Zarezerwowane
14 | Zwolnienie hamulca postojowego | 1 = zwolnienie hamulca postojowego
15 |Zarezerwowane
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7.1.2. Stowo statusu

0x6041:0 P780:0 CIA402 Stowo statusu Napedu
Bit Funkcja Uwagi
0 |Gotowy do zatgczenia
1 | Zataczony
2 Pozwolenie na sterowanie
3 | Aktywny btad
4 | Podanie napiecia
5 |QSP 0 = QSP aktywny
1 = QSP nieaktywny
6 | Brak pozwolenia na zatgczanie
7 | Aktywne ostrzezenie
8 | Dezaktywacja RPDO
9 |Sterowanie zdalne Tryb sieciowy aktywny
10 | Osiggnieto wartos¢ zadang Osiggnieto wartos¢ zadang
11 | Limit wewnetrzny Przekroczono wewnetrzny limit wartosci zadane;j
12 |Zarezerwowane
13 |Zarezerwowane
14 |Hamowanie
15 |STO nieaktywny

7.1.3. Predkos¢ zadana/predkosé biezaca

P781:0 | 0x6042:0 Predkoé¢ docelowa vl \
-..[0]..—rpm CIA402: predkos¢ zadana (siec)

P783:0 ‘ 0x6044:0 Biezgca wartos¢ predkosci vl ‘
-- ... [Biezgca wartos¢] ... —rpm CiA402: predkosc¢ biezgca
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7.2.

Format LOVATO Electric

Niniejszy Rozdziat zawiera opis formatu LOVATO Electric.

7.2.1. Stowo kontroli C135

0x4008:2 P592:2 Stowo kontroli C135
Bit Funkcja Uwagi
0 | Wybor predkosci zadanej bit 0 0 = Elastyczny (aktywna domyslna warto$¢ zadana)
1=Presetl
2 =Preset 2
1 | Wybor predkoéci zadanejbit 1 | 3 = Preset3
2 | Kierunek obrotéw (0-przéd/1-tyt)
3 |QSP 0 = Nieaktywny
1 = Aktywny
4 | Zarezerwowane
5 |Zarezerwowane
6 |Zarezerwowane
7 |Zarezerwowane
8 |Zarezerwowane
9 | Wylacz 0 = Sterowanie aktywne
1 = Sterowanie zatrzymane
10 |Bfad sieci
11 |Kasowanie btedow (0>1) Kasowanie po detekcji zbocza narastajgcego
12 | Zarezerwowane
13 |Zarezerwowane
14 | Hamowanie DC 0 = Nieaktywne
1 = Aktywne
15 |Zarezerwowane
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7.2.2. Stowo statusu

0x400C:2 P593:2 Stowo statusu C150
Bit Funkcja Uwagi
0 | Aktywny zestaw parametréw 0 = zestaw parametrow 1 lub 3
1 = zestaw parametréw 2 lub 4
1 | Zatrzymanie stopnia mocy 0 = wiaczony
1 =zatrzymany
2 | Przekroczenie limitu Osiaggnieto limit pradu
pradu/momentu Osiggnieto limit momentu
Osiggnieto czestotliwos¢ zadang
4 | Generator rampy Wejscie=Wyjscie
Ponizej limitu czestotliwosci Ponizej limitu czestotliwosci
Qmin Indeks 0x4005
(f < 0x4005) Qmin
Biezaca czestotliwosé =0
7 | Zatrzymanie 0 = Naped wtaczony
1 = Naped zatrzymany
Stan urzadzenia bit 0 0000 = Inicjowanie, faza wstepna
Stan urzadzenia bit 1 0001 = Brak napiecia Sieci
— 0010 = Zataczony i zatrzymany
10 |Stan urzadzenia bit 2 0011 = Praca zatrzymana
11 | Stan urzadzenia bit 3 0100 = Restart w locie
0101 = Hamowanie DC
0110 = Pozwolenie na prace
0111 = Wiadomos¢ aktywna
1000 = BtAD
12 | Ostrzezenie — zbyt wysoka
temperatura
13 | Zbyt wysokie napiecie w obwodzie
DC
14 |Kierunek obrotéw (0-przdd/1-tyt)
15 | Gotowos¢ do pracy
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0x400C:5 P593:5 Status Napedu

Bit Funkcja Uwagi
0 Zablokowany btad

1 Btad

2 Oczekiwanie

3 Nie przeprowadzono identyfikacji

4 Wstrzymanie

5 Stop

6 Sekwencja zataczania

7 W trakcie identyfikacji

8 Praca

9 Przyspieszanie

10 | Zwalnianie

11 | Ochrona nadnapieciowa

12 Hamowanie DC

13 | Start w locie

14 | Limit napigcia

16 | Tryb uspienia

7.2.3. Predkosc zadana/predkosé biezaca

Dostepne sg rézne formaty komendy zadawania predkosci:

P592:3 | 0x4008:3 Predkoé¢ zadana (Sie€) \ \ \
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Skalowanie: 0.1 Hz; bez znaku (informacja o kierunku przesytana w
stowie kontroli)
P592:4 ‘ 0x400B:4 Predkos¢ zadana (Siec) ‘ ‘ ‘
0...[0] ... 50000 rpm Skalowanie: RPM; bez znaku (informacja o kierunku przesytana w stowie
kontroli)
P592:5 | 0x400B:5 Czestotliwos¢ zadana (Sie€) \ \ \

0.00 ... [0.00] ... 599.00 Hz

Skalowanie: 0.01 Hz bez znaku (informacja o kierunku przesytana w
stowie kontroli)

P592:6 \

0x400B:6

Predkos¢ zadana (Siec) ‘ ‘ ‘

-599.0 ... [0.0] ... 599.0 Hz

Skalownie: 0.1 Hz; z uwzglednieniem znaku

Dostepne sg rozne formaty predkosci biezgce;j:

P593:3 |  0x400C:3 | Czestotliwosé biezaca Hz \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Skalowanie: 0.1Hz; bez znaku

P593:4 | oxao0c:4 Biezaca predkos¢ silnika RPM \ \ |
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- rpm Skalowanie: RPM, bez znaku

P593:6 |  0x400C:6  |Bieiaca Czestotliwosé \ \ \
-- ... [Biezgca wartos¢] ... -- Hz Skalowanie: 0.01Hz, bez znaku
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7.3.

Profil: Naped AC

Niniejszy rozdziat zawiera opis format Naped AC

n Format wykorzystywany do komunikacji EtherNet/IP.

7.3.1. Stowo kontroli

0x4008B:1 P592:1

Stowo kontroli Napedu

Jezeli bit5 NetCtrl bit nie jest ustawiony, niektdre bity bedg ignorowane; wiecej informacji w tabeli

ponizej.
Bit Funkcja Uwagi
0 | Ruch do przodu UWAGA: rozpatrywane tylko jezeli NetCtrl=1
1 |Ruchdotytu UWAGA: rozpatrywane tylko jezeli NetCtrl=1
2 | Kasowanie btedow (0 -> 1) Kasowanie btedu po detekcji zbocza narastajgcego.
3 | Zarezerwowane
4 |Zarezerwowane
5 |Sterowanie z Sieci (NetCtrl) Jezeli bit5 NetCtrl przyjmuje stan 1 | wigczona jest obstuga
SieciOx2631:37 = 114, wszystkie bity stowa sg rozpatrywane.
Jezeli bit5 NetCtrl lub obstuga Sieci 0x2631:37 nie majg stanu
wysokiego, bity:
0,1, 12, 13, 14, 15 NIE SA rozpatrywane a przypisane im funkcje
sterowane sg zgodnie z ustawieniami 0x2631 (P400)
6 | Predkos¢ zadana z Sieci Jezeli NetRef =1
Siec jest aktywnym zrédtem wartosci zadanej. Moze dotyczy¢
predkosci, czestotliwosci, PID, momentu.
Jezeli NetRef=0
Aktywne jest zrodto wartosci zadanej 0x2680:1-2 (0x201:1-2).
Uwaga: Bit 6 moze zosta¢ wybrany jako zrédto wartosci zadanej takze
przy sterowaniu I/O: 0x2631:17 (P400:17)
Zarezerwowane
Zarezerwowane
Zarezerwowane
10 |Zarezerwowane
11 |Zarezerwowane
12 | Zatrzymanie UWAGA: Bit rozpatrywany tylko jezeli NetCtrl=1
13 | Aktywowanie QSP UWAGA: Bit rozpatrywany tylko jezeli NetCtri=1
14 | Wytgczenie PID (1-wytgcz.) UWAGA: Bit rozpatrywany tylko jezeli NetCtrl=1
15 |Hamowanie DC UWAGA: Bit rozpatrywany tylko jezeli NetCtrl=1
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7.3.2. Stowo statusu

0x400C:1 P593:1 Stowo status Napedu

Bit Funkcja Uwagi

0 |Btad 0 = Brak btedu
1 = Btad

1 | Aktywne ostrzezenie

2 | Pracado przodu (CW) 0 = Silnik nie obraca sie do przodu
1 = Silnik obraca sie do przodu

3 | Pracado tytu (CCW) 0 =Silnik nie obraca sie do tytu
1 = Silnik obraca sie do tytu

4 | Gotowy 0 = Niegotowy
1 = Gotowy

5 | Sterowanie z Sieci 0 = Kontrola lokalna
1 = Kontrola zdalna (Siec)

6 | Sygnat odniesienia z Sieci 0 = Lokalny sygnat odniesienia
1 = Sygnat odniesienia z Sieci

7 | Osiggniecie wartosci zadanej 0 = Nie osiggnieto wartosci zadanej
1 = Osiggnieto wartosc zadana

Status: bit 0
Status: bit 1

10 |Status: bit 2

11 | Status: bit 3

12 | PID aktywny 0 = PID nieaktywny
1 =PID aktywny

13 | Tryb sterowania momentem 0 = Tryb sterowania momentem nieaktywny
1 =Tryb sterowania momentem

14 | Osiagnieto limit pradu 0 = ponizej limitu
1 = osiggnieto limit

15 |Hamowanie DC 0 = hamowanie DC nieaktywne
1 = hamowanie DC aktywne

115




1473PL0O616

Konwersja CIA402->EthernetIP
CiA402

INIT (0, 1)
Niegotowy do zatgczenia(2)
Zatgczanie nieaktywne (3)

Gotowy do zatgczenia (4)
Zatgczony (5)

Pozwolenie na sterowanie (6)

Sterowanie wytgczone (7)
Wytaczenie (8)
QsP (9)

Odpowiedz na btad (10)

Btad (11)

Naped AC

0 — Wtasciwy dla Producenta
1 = Uruchamianie

2 = Niegotowy

3 = Gotowy

4 = Wiaczony

5 = Zatrzymanie

6 = Btad: zatrzymanie

7 =Btad

7.3.3. Predkos¢ zadana/predkosé biezaca

Dostepne sg rozne formaty komendy zadawania predkosci:

P592:3 | 0x4008:3 Predkoé¢ zadana (Sie€) \ \ |
0.0...[0.0] ... 599.0 Hz Skalowanie: 0.1 Hz; bez znaku (informacja o kierunku przesytana w
stowie kontroli)
P592:4 | ox4008B:4 Predkoé¢ zadana (Sie€) \ \ \
0...[0] ... 50000 rpm Skalowanie: RPM; bez znaku (informacja o kierunku przesytana w stowie
kontroli)
P592:5 ‘ 0x400B:5 Czestotliwos¢ zadana (Siec) ‘ ‘ ‘

0.00 ... [0.00] ... 599.00 Hz

Skalowanie: 0.01 Hz bez znaku (informacja o kierunku przesytana w
stowie kontroli)

P592:6 |

0x400B:6

Predkos¢ zadana (Siec) ‘ ‘ ‘

-599.0 ... [0.0] ... 599.0 Hz

Skalownie: 0.1 Hz; z uwzglednieniem znaku

Dostepne sg rdozne formaty predkosci biezace;j:

P593:3 | oxao0C:3 Czestotliwo$¢ biezaca Hz \ \ \
-- ... [Biezgca wartos(] ... -- Hz Skalowanie: 0.1Hz; bez znaku

P593:4 |  0x400C:4  |Bieiaca predkosc silnika RPM \ \ \
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- rpm Skalowanie: RPM, bez znaku

P593:6 | ox400c:6 Biezaca Czestotliwosé \ \ |
-- ... [Biezgca wartosc] ... -- Hz Skalowanie: 0.01Hz, bez znaku
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7.4. Konfiguracja NETWord

Mozliwe jest zdefiniowanie wtasnego format stéw NETWordIN i NETWordOUT, zamiast
predefiniowanych stéw kontroli i status.

Zaleznie od rodzaju Sieci Przemystowej, mapowanie moze odbywac sie z poziomu urzgdzenia slave
(Naped) lub master (PLC).

Uwaga: w przypadku mapowania z poziomu jednostki master (np. PROFIBUS), mapowanie urzadzenia
slave zostaje nadpisane!

Master = VLB3 (NETWordin)
e NETWordInl: wyzwalanie funkcji

Wartos¢: 0x4008:1 (P590:1)
Konfiguracja : 0x400E:1 (P505:1-16)

e NETWordIn2: wyjscia cyfrowe/wyjscie przekaznikowe
Wartos¢: 0x4008:2 (P590:2)
Konfiguracja: 0x2643:1-3 (P420:1-3)

e NETWordIn3: kontrola AO1/AO02
Wartosc: 0x4008:3 (P590:3)
Konfiguracja AO1:  0x2639:2 (P440:2)
Konfiguracja AO1:  0x263A:2 (P441:2)

e NETWordIn4: kontrola AO1/AO2
Wartosé: 0x4008:4 (P590:4)
Konfiguracja AO1l:  0x2639:2 (P440:2)
Konfiguracja AO1:  0x263A:2 (P441:2)

VLB3 - master (NETWordOut)
e NETWordOutl: status Napedu

Wartos¢: 0x400A:1 (P591:1)

Konfiguracja: 0x2635:10-25 (P420:10-25)
e NETWordOut2: sekwencer

Wartos¢: 0x400A:2 (P591:2)

Konfiguracja: parametry sekwencera
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7.4.1. NETWordIN

Wartos¢ biezaca:

P590:1 | 0x4008:1 NETWordIN1 \ \ |
-- Mapowalne stowo umozliwiajgce kontrole stanu okreslonych funkcji
urzadzenia
0x400E1-16 (P505:1-16)
P590:2 |  0x4008:2  |NETWordIN2 \ \ \

-- Mapowalne stowo umozliwiajgce kontrole stanu wyjs¢ urzadzenia
0x2634:1-3 (P420:1-3)

P590:3 | ox4008:3 NETWordIN3 | | |

0.0...[0.0] ... 100.0% Mapowalne stowo umozliwiajace kontrole stanu AO1/A02
0x2639:2=20 (P440:2) — wybdr AO1
0x263A:2=20 (P441:2) — wybdr AO2

P590:4 | 0x4008:4 NETWordIN4 | | |

0.0...[0.0] ... 100.0 % Mapowalne stowo umozliwiajace kontrole stanu AO1/AO
20x2639:2=21 (P440:2) — wybdr AO1
0x263A:2=21 (P441:2) — wybdr AO2

Konfiguracja:

P505:1 ] 0x400E:1 NETWordIN1.00 \ \ |

0: Niepodiaczone Funkcja bitu 0O NETWordIN1
1: Naped wyfaczony (brak
pozwolenia)

2: Stop

3:QSP

4: Kasowanie btedu

5: Hamowanie DC

8: Ruch do przodu (CW)

9: Ruch do tytu (CCW)

13: Odwrécenie kierunku obrotéw
14: All jako zrédto wartosci zadanej
15: Al2 jako zrédto wartosci zadanej
17: Sie¢ jako zrodto wartosci zadanej
18: Wybor presetu, bit 0

19: Wybor presetu, bit 1

20: Wybor presetu, bit 2

21: Wybor presetu, bit 3

39: Wybdr zestawu ramp 2

40: tadowanie zestawu parametrow
41: Zestaw parametrow 1

42: Zestaw parametrow 2

43: Bfad sieci 1

44: Btad sieci 2

45: PID wytgczony

46: Wymuszenie wyjscia PID=0

47: PID: czton | wytgczony

48: Rampy wptywu PID aktywne

P505:2 | 0x400E:2 NETWordIN1.01 \ \ \

0:Niepodtaczony Funkcja bitu 1 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)
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P505:3 | 0x400E:3 NETWordIN1.02 \
3:QSP Funkcja bitu 2 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:4 | 0x400E:4 NETWordIN1.03 \
0:Niepodtaczone Funkcja bitu 3 NETWordIN1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P505:0)

P505:5 | 0x400E:5 NETWordIN1.04 \

8:Ruch do przodu (CW)
(Patrz tez: P505:0)

Funkcja bitu 4 NETWordIN1 (SW 02.01:

New Default)

P505:6 |  Ox400E:6

NETWordIN1.05

18:Wybor presetu, bit 0
(Patrz tez: P505:0)

Funkcja bitu 5 NETWordIN1 (SW 02.01:

New Default)

P505:7 \ 0x400E:7

NETWordIN1.06

19:Wybdr presetu, bit 1
(Patrz tez: P505:0)

Funkcja bitu 6 NETWordIN1 (SW 02.01:

New Default)

P505:8 |  Ox400E:8  |NETWordIN1.07 \
4:Kasowanie btedow Funkcja bitu 7 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:9 | 0x400E:9 NETWordIN1.08 \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 8 NETWordIN1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P505:0)

P505:10 | Ox400E:10  |NETWordIN1.09 \
5:Hamowanie DC Funkcja bitu 9 NETWordIN1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P505:0)

P505:11 | 0x400E:11 NETWordIN1.10 \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 10 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:12 | 0x400E:12 NETWordIN1.11 \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 11 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:13 | 0x400E:13 NETWordIN1.12 \

13:Zmiana kierunku obrotow
(Patrz tez: P505:0)

Funkcja bitu 12 NETWordIN1 (SW 02.01: New Default)

P505:14 |  Ox400E:14  |NETWordIN1.13 \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 13 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:15 | 0x400E:15 NETWordIN1.14 \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 14 NETWordIN1
(Patrz tez: P505:0)

P505:16 | 0x400E:16 NETWordIN1.15 \

0:Niepodtaczony
(Patrz tez: P505:0)

Funkcja bitu 15 NETWordIN1
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7.4.2. NETWordOUT

Wartos¢ biezaca:

P591:1 | 0x400A:1 NetWordOUT1 \ \
Tylko odczyt Stowo statusu informujace o aktualnym stanie Napedu
0x2634:10-25 (P420:10-25)
P591:2 | 0x400A:2 NetWordOUT2 \ \
Tylko odczyt Sekwencer
Konfiguracja:

P420:10 | 0x2634:10 |NETWordOUT1 - bit 0 \ \
51:Gotowos¢ do pracy Funkcja bitu 1 NETWordOUT1
(Patrz tez: P420:1)

P420:11 | ox2634:11 NETWordOUT1 - bit 1 \ \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 2 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:12 | 0x2634:12  |NETWordOUT1 - bit 2 \ \

52:Pozwolenie na prace
(Patrz tez: P420:1)

Funkcja bitu 2 NETWordOUT1 (SW 02.01:

New Default)

P420:13 | 0x2634:13 NETWordOUT1 - bit 3 \ \
56:Btad Funkcja bitu 3 NETWordOUT1
(Patrz tez: P420:1)

P420:14 | ox2634:14 NETWordOUT1 - bit 4 \ \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 4 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:15 | 0x2634:15 NETWordOUT1 - bit 5 \ \
54:QSP aktywny Funkcja bitu 5 NETWordOUT1
(Patrz tez: P420:1)

P420:16 |  0x2634:16  |NETWordOUT1 - bit 6 \ \
50:Praca Funkcja bitu 6 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:17 | 0x2634:17 |NETWordOUT1 - bit 7 \ \
58:0strzezenie Funkcja bitu 7 NETWordOUT1
(Patrz tez: P420:1)

P420:18 | 0x2634:18 NETWordOUT1 - bit 8 \ \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 8 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P4a20:19 | 0x2634:19 |NETWordOUT1 - bit 9 \ \
0:Niepodtaczony Funkcja bitu 9 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:20 | 0x2634:20 NETWordOUT1 - bit 10 \ \

72:0siaggnieto predkos¢ zadang
(Patrz tez: P420:1)

Funkcja bitu 10 NETWordOUT1

P420:21 | ox2634:21 NETWordOUT1 - bit 11 \ \
78:Limit pradu Funkcja bitu 11 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:22 | ox2634:22 NETWordOUT1 - bit 12 \ \

71:Predkos¢ biezgca=0
(Patrz tez: P420:1)

Funkcja bitu 12 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)

P420:23 I 0x2634:23

NETWordOUT1 - bit 13

|

|

69:Zmiana kierunku wirowania
(Patrz tez: P420:1)

Funkcja bitu 13 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
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P420:24 | ox2634:24 NETWordOUT1 - bit 14 \ \
115:Hamulec postojowy Funkcja bitu 14 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)

P420:25 | 0x2634:25 NETWordOUT1 - bit 15 \ \
55:STO Funkcja bitu 15 NETWordOUT1 (SW 02.01: New Default)
(Patrz tez: P420:1)
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8. Rozwigzywanie problemow

8.1. Diody na panelu przednim

Na panelu przednim urzadzenia RDY ERR "
umieszczono dwie diody (RDY = (niebieska) | (czerwona)
READY [GOTOWY], ERR = ERROR _ _ Brak zasilania
[BLAD]), informujace o aktualnym _ -
stanie urzadzenia | Aktywna funkcja STO (Safe Torque Off)
1Hz BIRIRNN] | Aktywna funkcja STO; Ostrzezenie
- Naped zatrzymany
ENEN I I I 1 |Napedzatrzymany, brak napiecia DC
2Hz BIRNNNNT |Naped zatrzymany; Ostrzezenie
Naped zatrzymany; Btad
3s WEACZ. / 1s A
WYEACT. Aktywny tryb uspienia PID
_ Pozwolenie na prace, praca Napedu LUB aktywny
Qsp
I 1100001  Pozwolenie na prace, praca Napedu; Ostrzezenie
Pozwolenie na prace, reakcja na wystgpienie
H = prace ) ystqp
Problemu
8.2. Status CAN
Kombinacja stanu diod LED CAN- CAN-RUN CAN-ERR Status
RUN i CAN-ERR oznacza, ze (zielona) (czerwona)
komunikacja nie jest aktywna Naped nie zostat aktywowany w sieci CAN / brak
- | — 0 ywowany /
ieci
(RN RR RN RN AE]] : -
TITIITINITINOT] Automatyczna detekcja predkosci
Dioda zllelo_rlwa informuje o stanie CA-N-RUN CANopen: stan
komunikacji: (zielona)
11110 Przedoperacyjny (Pre-operational)
] Operacyjny (Operational)
| | Zatrzymany
Dioda czerwona informuje o CAN-ERR
stanach alarmowych: (Red) CaNCpSD g
| | Osiagniecie limitu
1] i1 Nadzorowanie obecnosci urzgdzen w sieci (nodeguarding)
m I Btad wiadomosci synchronizujgcej (Sync Message Error) — tylko w
stanie operacyjnym
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8.3. Status Modbus

Na przednim panelu modutu
Modbus (wyposazenie
podstawowe VLB3) umieszczono
dwie diody LED (RDY = READY
[GOTOWY], ERR = ERROR
[GOTOWY]), informujace o statusie
komunikacji:

8.4. Status Profibus

Modut Profibus zostat wyposazony
w dwie diody (NS = Status, NE =
ERROR [BtAD]), informujace o
stanie komunikacji:

RDY ERR
. Status
(zielona) | (czerwona)
- X Brak odbierania/przesytania
[ Odbidr lub transmisja bramki
- Brak btedu
X I M |Btad komunikacji
I | Btad wewnetrzny
I|I|I|I|I|I|I|I|I|I|I|I|I|I|I| Automatyczna detekcja predkosci
. NS NE Status
(zielona) | (czerwona)
Sie¢ dezaktywowana, wytagczona, brak zainicjowania
- komunikacji lub trwa pobieranie oprogramowania
sprzetowego
- Podtaczono do jednostki master PLC w trybie RUN,
I biezacy status — wymiana danych
m = Urzadzenie niepodtgczone, PLC STOP lub brak wymiany
danych
Niewtasciwe ustawienie adresu stacji, praca z
e I B | domysinymiwartosciami
H B Uptynat czas watchdog
- I Nieodwracalny btad
X | I |Btad parametryzacji PROFIBUS
i1 11 | Btad konfiguracji PROFIBUS
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8.5. Historia btedow

8.5.1. Dostep do historii z poziomu klawiatury

Informacja o kazdym wystgpieniu stanu alarmowego jest magazynowana w pamieci nieulotnej Napedu
VLB3. Sledzenie historycznych btedéw urzagdzenia mozliwe jest z poziomu P155.00. W niniejszym
parametrze dostepne sg kody bteddw, czas wystgpienia btedu (w godzinach pracy falownika) oraz
licznik btedéw, w przypadku wielokrotnego wystgpienia tego samego rodzaju alarmu. Historia
obejmuje 32 ostatnie alarmy.

Opis danych zawartych w historii btedéw zawarto ponizej:

Error memory

P155.XX

REM AUTO  SETS

Wecisniecie 4

Over Vol tage

Rem Aum_\: sems Kod bledu

F=Bfad [Fault]

‘T=Problem [Trouble]

'W=0strzezenie [Warning]

Numer wpisu do historii (01...32)
Najnizszy numer (01) odpowiada
Wociéniecie 4 ostatniemu (najnowszemu) alarmowi

[Time:12d15n13mi2s H ‘Czas wystapienia btedu: Dzien, Godziny, Minuty, Sekundy (w oparciu o
czas pracy urzadzenia P151.03)

REM AuTO T8

Liczba takich samych alarméw
CT=0znaczenie funkgcji licznika btedéw (Count)

Numer wpisu do historii (01...32)
Najnizszy numer (01) odpowiada ostatniemu (najnowszemu) alarmowi

Przycisk 4 stuzy do przetgczania pomiedzy dwoma, opisanymi powyzej, ekranami.

Przyciski v i A stuzg do przetaczania pomiedzy kolejnymi btedami (01...32).
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8.5.2. Dostep do historii z poziomu oprogramowania

Otwarcie historii btedéw

Kasowanie btedu urzadzenia

e

iz Logbook [&J
Time Type occured in CiA 402 emor code . Texd Count
12:18:38:02 Emor Device (4310 mator temperature has reached emor level 8
12:16:31:59 Emor Device (xFFG4 power stage communication is out of synchronization 1
12:16:31:55 Waming Device xFF15 DC link circuit - undervoltage waming 0
12:16:31:55 Emor Device 3220 DC link: circuit - undervoltage | 1V 1
12:16:31:55 Waming Device xFF15 DC link circuit - undervoltage waming 1
12:15:02:09 Emor Device 4310 mator temperature has reached emor level 10
12:14:30:25 Waming Device [xFF18 DC link circuit - overvoltage waming 1
12:14:26:35 Emor Device ed310 motor temperature has reached emor level 1
12:14:26:20 Emor Device [FFE4 power stage communication is out of synchronization 1
12:14:26:17 Emor Device 3220 DC link: circuit - undervoltage | 1V 1
12:14:25:.37 Emor Device 4310 mator temperature has reached emor level 2
12:14:23.26 Emor Device (xFFG4 power stage communication is out of synchronization 1
12:14:23:.23 Waming Device xFF15 DC link circuit - undervoltage waming [i]
12:14:23:23 Emor Device 3220 DC link circuit - undervoltage , 1V 1
12:14:23:22 Waming Device xFF15 DC link circuit - undervoltage waming 1
12:05:56:20 Emor Device [xFF53 connection list wrong connected (not safe manner) 2
Time (czas) Czas wystgpienia btedu (w odniesieniu do czasu pracy urzgdzenia P150.03).
W przypadku wystgpienia wiekszej ilosci btedéw tego samego typu, podany jest czas
pierwszego btedu!
[dd:hh:mm:ss]
Type (typ) Typ zdarzenia (Ostrzezenie, Btad, Problem)

w)

Occurred in (wysatpit

Miejsce wystgpienia btedu

CiA 402 Error code
(kod btedu CiA 402)

Kod btedu

Text (Tekst)

Tekst btedu

Count (Licznik)

llos¢ wystepujacych po sobie bteddéw tego samego typu

8.6. Wiadomosci alarmowe

Btad Btad Rodzaj .
(HZx) (DZC) zdarzenjia LEiCHi s Opis
Wewnetrzne zwarcie urzgdzenia. Spowodowane
nastepujgcymi czynnikami:
0x2250 | 8784 Btad PU over current - za wysoki pragd w obwodzie choppera
- zbyt wysoki prad stopnia mocy
- przekaznik tadowania nie zamkniety
0x2320 | 8992 Btad Earth leak fault Zwarcie/zwarcie doziemne (wewnetrzne)
0x2340 | 9024 Btad Motor shorted Zwarcie (po stronie silnika)
0x2350 9040 Konfigurowalne | i2t motor Btad obcigzenia (12t, catka cieplna). (P308:1-3)
0x2382 9090 Konfigurowalne | ixt Fault Btad Ixt (P135:5)
0x2383 9091 Ostrzezenie ixt Warning Ostrzezenie Ixt
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0x2387 9095 Btad Clamp timeout Zbyt czeste dziatanie obwodu odcigzajgcego

0x3120 12576 | Btad Mains Phase fail Zanik fazy (zasilanie)

0x3210 | 12816 | Btad DC Bus OV Zbyt wysokie napiecie w obwodzie DC

0x3211 | 12817 | Ostrzezenie Warn.DCBusOv | Z0¥tWysokie napigcie w obwodzie DC:
ostrzezenie

0x3220 12832 Problem DC Bus UV Zbyt niskie napiecie w obwodzie DC

0x3221 12833 | Ostrzezenie Warn.DC Bus UV Zbyt niskie napiecie w obwodzie DC: ostrzezenie

0x3222 | 12834 | Ostrzezenie DC Bus on-UV Napigcie w obwodzie DC zbyt niskie do
uruchomienia

0x4210 | 16912 | Btad PU Overtemp. Zbyt wysoka temperatura modutu mocy

0x4281 17025 Ostrzezenie Heats. fan error Przegrzanie radiatora. Nalezy sprawdzi¢ radiator.

0x4285 17029 | Ostrzezenie Warn.PU Overtemp Zbyt wyso.ka temperatura modutu mocy.
Ostrzezenie.

0x4310 17168 | Konfigurowalne | Overtemp. motor Temperatura silnika powyzej limitu (P309:2)

0x5112 | 20754 | Ostrzezenie 24V supply low Niski poziom napiecia 24V
Oprogramowanie OEM jednostki sterujgcej

0x5380 21376 | Btad Incomp. OEM HW niekompatybilny z oprogramowaniem OEM
jednostki mocy.

0x6010 24592 | Ostrzezenie Watchdog timeout Watchdog ~ 2byt diugi czas oczekiwania
(timeout)

0x618A | 24970 | Ostrzezenie Int. fan error Wewnetrzny btad wentylatora
Zte potaczenia listwy /O
Start do przodu/do tytu i Ruch do przodu/do
tytu nie moga by¢ uzywane razem.

) W elastycznym trybie sterowania (Flexible

0x6280 25216 | Biad PA00 config err PozonZnie\;a pr\:\ce lub Start/St(()p musi k))yé
przypisane do wejscia. Wyjatek: sterowanie z
sieci, Network enable (P400:37) przyjmuje stan
WYSOKI

0x6281 25217 | Btad User fault 1 Alarm Uzytkownika 1 (P400:43)

0x6282 25218 | Btad User fault 2 Alarm Uzytkownika 2 (P400:44)

0x6290 25232 Ostrzezenie Invert rotation Ostrzezenie: ochrona kierunku obrotéw (P304:0)

0x6291 | 25233 | Bfad Trouble overflow E;;Z';ﬁ;‘;g%g_asl;syma'”a dopuszczalng liczbe

0x62A0 | 25248 | Btad AC User fault Bfad sterowania AC

0x62A1 | 25249 | Btad Netw.UserFault 1 Btad sieci 1

O0x62A2 | 25250 | Btad Netw.UserFault 2 Btad sieci 2

0x62B1 25265 Btad NetwordIN1 error Btad pofaczenia, duplikacja bitu NETWordIN1
Ostatnie ustawienia warunkéw wyzwalania sg

0x7080 | 28800 | Bfad Assertionlevel inn? nili zapisane dane. Nalezy .sprawdzic' P.£,110:1,
zapisac¢ parametry lub ponownie uruchomic
urzadzenie.

0x7081 28801 Konfigurowalne | Al1 monitoring Btad All (P430:8-10)

0x7082 28802 Konfigurowalne | AlI2 monitoring Btad Al2 (P431:8-10)

0x70A1 | 28833 | Ostrzezenie AO1 monitoring Btad AO1

0x70A2 | 28834 | Ostrzezenie AO2 monitoring Bfad AO2

0x7121 28961 | Btad Pole posi error Btad identyfikacji potozenia biegundéw

0x7180 29056 Konfigurowalne | Mot max current Zbyt duzy prad silnika. (P353:1-2)

0x7385 | 29573 | Ostrzezenie F.fdb spd limit Uktad sprzezenia zwrotnego: limit predkosci

) . Btad bufora kotowego wiadomosci
0x7580 30080 Konfigurowalne | Diag TX error diggnostycznej wysffanej (0x218B:0)
0x7581 30081 Konfigurowalne | Diag RX error g::(gjnt:)l;fczs:cgjfz\évsigecr)awnlea}d(g;olsgé: 0)
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0x7680

30336

Ostrzezenie

EPM full

Zbyt duzo parametrow w pamieci EPM.

Reakcja urzadzenia:

Urzadzenie przenosi aktualng kopie zapasowa do
pamieci uzytkownika i nie nadpisuje danych w
RAM

Rozwigzanie:

Nalezy wyzwoli¢ komende P700:3. Urzadzenie
wyczysci pamiec uzytkownika i stworzy nowg
kopie ustawien bazujgc na aktualnych danych z
RAM.

0x7681

30337

Bfad

EPM not present

Brak modutu EPM.

Reakcja urzadzenia:

Urzadzenie wczytuje ustawienia fabryczne. Ten
btad nie moze by¢ skasowany przez uzytkownika.
Rozwiazanie:

Nalezy wytgczyé urzadzenie, zamontowac modut
pamieci i ponownie uruchomic¢ naped.

0x7682

30338

Bfad

EPM invalid data

Niewtasciwe dane uzytkownika.

Reakcja urzadzenia:

Utrata ustawien parametrow, automatyczne
wczytanie ustawiert domysinych.
Rozwiazanie:

Nalezy wyzwolié funkcje P700:3.

0x7684

30340

Ostrzezenie

Save incomplete

Niedokorczony zapis parametréw, z powodu
nieoczekiwanej utraty zasilania.

Reakcja urzadzenia:

Po zasileniu dane zostang wczytane z kopi
zapasowej, po czym urzadzenie przeniesie je do
pamieci urzadzenia.

Rozwiazanie

Nalezy sprawdzi¢ parametry i ponownie dokona¢
zapisu.

0x7686

30342

Btad

Net.config.error

Niepoprawna konfiguracja modutu
komunikacyjnego

0x7689

30345

Ostrzezenie

OEM data invalid

Co najmniej jeden parametr jest niepoprawny
lub pamieé¢ OEM jest pusta

Reakcja urzadzenia:

Automatyczne wgranie ustawien uzytkownika.
Rozwigzanie:

Nalezy zapisa¢ parametry OEM (P700:6).
Parametry uzytkownika zostang utracone.

0x768A

30346

Bfad

Wrong EPM

EPM: Zty modut EPM

0x7690

30352

Bfad

OEM CU not match

Wersja oprogramowania wewnetrznego jest
niezgodna z danymi z modutu EPM.

Reakcja urzadzenia:

Wegranie parametrow do RAM.

Rozwiazanie:

Nalezy wczytac ustawienia fabryczne (P700:1)

0x7691

30353

Bfad

PU Data not matc

Typ oprogramowania wewnetrznego jest
niezgodna z danymi z modutu EPM.

Reakcja urzadzenia:

Wgranie parametrow do RAM.

Rozwigzanie:

Nalezy wczyta¢ ustawienia fabryczne (P700:1)

0x7692

30354

Btad

User CU not matc

Wykryto nowe oprogramowanie wewnetrzne.
Typ FW zgodny z EPM.
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Reakcja urzadzenia:
Wgranie parametrow do RAM..
Rozwiazanie:
Nalezy zaakceptowac nowe oprogramowanie
(P700:27) (zmiany w ustawieniach parametrow).
Alternatywa: Wgranie ustawien fabrycznych
(P700:1).
Typ jednostki gtdwnej niegodny z danymi w EPM
Reakcja urzadzenia

0x7693 30355 Btad EPM PU size inco Wgrane parametréw do RAM.
Rozwigzanie:
Nalezy wgra¢ prametry fabryczne (P700:1)
Wykrycie nowej jednostki gtéwnej. Jednostka
gtéwna zgodna z EPM.
Reakcja urzadzenia:
Woegranie parametréw do RAM.

0x7694 | 30356 | Btad EPM new PU size Rozwigzanie:
Nalezy zaakceptowaé nowe oprogramowanie
(P700:27) (zmiany w ustawieniach parametrow).
Alternatywa: Wgranie ustawien fabrycznych
(P700:1).
Nie mozna zmieni¢ jednego lub wiecej
parametrow.
Reakcja urzadzenia:

0x7695 30357 | Ostrzezenie InvalidChgovrCfg Zmiana parametrow wstrzymana
Rozwigzanie:
Nalezy sprawdzi¢ status P756:1 i nastepnie
skorygowac indeks wyszczegdlniony w P756:2.

0x7697 30359 Btad Param. lost Dane EPM: Utracor.m z.miany parametrow z
powodu utraty zasilania 24V

) Siec¢ - timeout dla wiadomosci niekrytycznej

0x8112 33042 Konfigurowalne | TO expl. msg [explicit message] (P515:6)

0x8114 33044 | Konfigurowalne | TO overall comm Sie¢ — ogdlny timeout komunikacji (P515:7)

0x8182 33154 | Konfigurowalne | CAN bus off CAN wytaczony (0x2857:10)

0x8183 33155 Konfigurowalne | CAN bus warning CAN: ostrzezenie (0x2857:11)
CAN: timeout funkci heartbeat (nadzorowanie

0x8184 33156 | Konfigurowalne | CAN heartb. C1 obecnosci urzadzen w sieci) — konsument 1.
(0x2857:5)

0x8185 33157 Konfigurowalne | CAN heartb. C2 CAN: timeout funkci heartbeat — konsument 2.
(0x2857:6)

0x8186 33158 Konfigurowalne | CAN heartb. C3 CAN: timeout funkci heartbeat — konsument 3.
(0x2857:7)

0x8187 33159 Konfigurowalne | CAN heartb. C4 CAN: timeout funkci heartbeat — konsument 4.
(0x2857:8)

0x8190 33168 | Konfigurowalne | Watchdog timeout Sieé: przedawnienie watchdog. (P515:1)

0x8191 33169 | Konfigurowalne | Cycl data error siec: zakiocenie cyklicznej wymiany danych.
(P515:2)

0x8192 33170 | Konfigurowalne | Net. Init. error Sie¢: btad inicjalizacji stosu (P515:4)

0x8193 33171 | Konfigurowalne | Inv. cyclic data sie¢: niepoprawne cykliczne dane procesowe.
(P515:5)

0x81A0 33184 Ostrzezenie Modbus TX error Modbus: .bfqd bufora kofowego wiadomosci
wysytanej

0x81A1 | 33185 | Konfigurowalne | Timeout Modbus Modbus: timeout sieci. (P515:1-2)

0x81A2 | 33186 | Ostrzezenie Modbus request Modbus: zte zapytanie jednostki master

0x8286 | 33414 | Konfigurowalne | PDO map error Sie¢: btad mapowania PDO. (P515:3)

128




1473PL0O616

0x8291 33425 Konfigurowalne | Timeout RPDO1 CAN: timeout Rx PDO 1 (0x2857:1)

0x8292 33426 | Konfigurowalne | Timeout RPDO2 CAN: timeout Rx PDO 2 (0x2857:2)

0x8293 33427 Konfigurowalne | Timeout RPDO3 CAN: timeout Rx PDO 3 (0x2857:3)

0x8311 | 33553 | Konfigurowalne | F.TrqExc Przekroczenie maksymalnego momentu (P329:1)

0x9080 | 36992 | Btad Keypad removed Bfad: usuniecie klawiatury

O0xFF02 65282 Konfigurowalne | Brk Resistor OL Przeciazenie rezystora hamowania. (P707:9,
P707:11)

OxFFO5 65285 | Bfad STO error Btad kontroli bezpieczeristwa

OxFF06 65286 | Konfigurowalne | Motor overspeed Zbyt duza predkos¢ silnika. (P350:1-2)

0xFF09 65289 | Konfigurowalne | Mot.PhaseFailure Zanik fazy po stronie silnika (P310:1-3)

OxFFOA 65290 | Konfigurowalne | Phase U failure Zanik fazy U po stronie silnika. (P310:1-3)

OxFFOB 65291 | Konfigurowalne | Phase V failure Zanik fazy V stronie silnika. (P310:1-3)

OxFFOC 65292 Konfigurowalne | Phase W failure Zanik fazy W stronie silnika. (P310:1-3)

OxFF19 65305 Btad Motor ID fault Btad identyfikacji parametréw silnika

OxFF36 65334 | Konfigurowalne | BrkResistor OL gs;c(r;(?;iegl;a(:);):rlzg)clazenle rezystora hamowania
Automatyczny rozruch zostat zatrzymany. W
momencie podania zasilania obecny byt sygnat

OxFF37 65335 Btad Auto start disab Start/Stop, rozruch wstrzymany zgodnie z
P203:2. Nalezy zdjgc¢ sygnat startu i skasowac
bfad.

OXFF56 | 65366 | Ostrzezenie Warn. Max. Freq Osiagnicie maksymalnej czgstotliwosci
wyjsciowej

W przypadku wystgpienia innych btedéw, nalezy zresetowad urzadzenie. Jezeli problem nie zostanie
usuniety, nalezy skontaktowac sie z dostawcg falownika.
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9. Konserwacja

W przypadku spetnienia zalecanych warunkéw operacyjnych, naped VLB3 nie wymaga konserwacji.

9.1. Przeglady okresowe

Owaner

Podczas przeglagdéw okresowych uktadu napedowego, zalecane jest sprawdzenie falownika:

9.2.

4

4
4
4

Usuniecie kurzu z obudowy urzadzenia — w razie potrzeby.
Sprawdzenie czy otwory wentylacyjne nie sg przykryte lub zastoniete.
Sprawdzenie stanu i naprezenia potaczen elektrycznych.

Nalezy okresowo sprawdzaé ciggtos¢ potaczen ochronnych.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie porazeniem
Porazenie elektryczne moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

>
4

Przeglady i prace kontrolne mogg by¢ przeprowadzone tylko i wytgcznie w stanie beznapieciowym.
Po odtaczeniu zasilania od napedu, kondensatory pozostajg natadowane przez czas podany na
panelu przednim urzadzenia! Przed dotknieciem napedu nalezy odczeka¢ do uptywu tego czasu!

Pomoc techniczna

LOVATO Electric Sp. z 0.0.
ul. Zachodnia 3
55-330 Btonie k/Wroctawia

tel. +48 71 79 79 019
faks +48 71 79 79 020
E-mail: Wsparcie_Techniczne@LovatoElectric.pl
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10. Odtaczenie urzgdzenia

10.1. Instrukcje bezpieczenstwa

Zagrozenie porazeniem
Porazenie elektryczne moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.
» Stosowad procedury blokowania /oznaczenia wszedzie, gdzie to mozliwe.
» Wszystkie potgczenia nalezy wykonywac tylko w stanie beznapieciowym!
» Produkt moze zostac usuniety z instalacji tylko | wytgcznie w stanie beznapieciowym.

10.2. Demontaz i utylizacja

Nalezy zapewnié¢ recykling plastikowych i metalowych czesci urzgdzenia oraz profesjonalng utylizacje
ptytek drukowanych.

Nalezy przestrzegac wszystkich obowigzujgcych przepiséow krajowych dotyczacych usuwania odpadéw
elektronicznych.
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