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DANE TECHNICZNE

Tabela 0.1 — Dane techniczne wspaélne dla rodziny przemiennikéw czestotliwosci MFC710/AcR

3-fazowe : 400V -15% +10% / 45 ... 66Hz; na zamOAwienie dostepne sg inne

Zasilanie Napiecie Ui, / czestotliwosé poziomy napieé.
Napiecie / czestotliwosé 0...Un[V]/0,0 ... 400Hz
Wyijscie
Rozdzielczos¢ czestotliwosci 0,01Hz (wektor)
Modulator SVPWM
Skalarny U/f liniowy / kwadratowy
Tryby pracy Wektorowy DTC-SVM bezczujnikowy
Wektorowy DTC-SVM z czujnikiem potozenia katowego
Sterownik [ czestotliwosé kluczowania 2 ... 15kHz, takze nosna losowa
Wejscia analogowe, panel sterujacy, motopotencjometr, regulator PID, tgcze
7adawanie predkosci obrotowei RS232 lub RS485 oraz inne mozliwosci.
pre ! | Rozdzielczos¢ 0,1% dla wejs¢ analogowych lub 0,1Hz / 1 rpm dla panelu
sterujgcego i RS.
3 wejscia analogowe:
WeAO: tryb napieciowy 0(2) ... 10V, Ri, = 200kQ;
- WeAl, WeA2: tryb napigciowy 0(2) ... 10V, Ri, = 100kQ; tryb pradowy
Wejscia analogowe 0(4)...20mA, Ry, = 2500,
Tryb pracy i polaryzacja wybierane za pomocg parametréw i zworek.
Wejscia/ Doktadnos¢ 0,5% petnego zakresu.
jscia
s\tl\cle)/rjujqce Wejscia cyfrowe 6 wejsé cyfrowych separowanych 0/(15...24)V, Ri, =2 3kQ

Wyjscia analogowe

2 wyjscia 0(2)...10V / 0(4)...20mA - konfiguracja za pomocg parametrow i
zworek, doktadnosé 0,5%.

Wyjscia cyfrowe

3 przekazniki K1, K2 i K3 — zdolno$¢ wytaczania: 250V/1A AC, 30V/1A DC,
1 otwarty kolektor 100mA/24V. W petni programowalne zrédto sygnatu.

Komunikacja

Ztacza

RS232, RS485 z optoizolacjg

Protokét komunikacyjny

MODBUS RTU. Funkcja 3 (Read Register); Funkcja 6 (Write Register).

Predkos$¢ transmis;ji

9600, 19200, 38400 lub 57600 bit/s

Mozliwosci

Zdalne sterowanie pracg oraz programowanie wszystkich parametréw
przemiennika.

Funkcje
specjalne

Regulator PID

Wybor zrodia zadajnika i zrodta sygnatu sprzezenia zwrotnego, mozliwosé
negacji sygnatu uchybu, funkcja SLEEP i kasowania wyjscia na STOP,
ograniczanie wartosci wyjsciowej.

Sterownik PLC

Mozliwos¢ przejecia kontroli nad pracg ukfadu i sterowania START / STOP,
kierunkiem oraz czestotliwoscig, mozliwos¢ kontroli dowolnego procesu
zewnetrznego bez dotaczania zewnetrznego sterownika PLC.

48 uniwersalnych blokéw funkcyjnych, 43 funkcje: proste bloki logiczne i
arytmetyczne, blok sekwensera 8 stanowego, 2 multipleksery 8 wejsciowe, blok
ksztattowania krzywej, maksymalny czas wykonywania programu PLC: 10ms.

Sterownik Zespotu Pomp

Do 5 pomp w kaskadzie.

Praca sterowana przez regulator PID lub przez bezposredni zadajnik.

Kazda pompa programowana indywidualnie do pracy z falownika lub na sie¢ a
takze blokowane.

Automatyczne wymiany pompy przewodniej po zadanym czasie pracy.

Zestawy Parametrow
Fabrycznych

Dostepne jest 9 zestawow parametréw fabrycznych:

- Lokalne: sterowanie z klawiatury,

- Zdalne: sterowanie za pomocg wejs¢ cyfrowych/analogowych,

- Lokalne/Zdalne: przetaczalny spos6b sterowania lokalne/zdalne,

- PID: zadawanie predkosci z regulatora PID,

- Motopotencjometr: zadawanie predkosci sygnatem ,zwieksz/zmniejsz” z wejs¢
cyfrowych,

- Czestotliwosci state: praca z czestotliwosciami statymi, przetgczanie za
pomoca wejsé cyfrowych,

- Regulacja momentu: zadawanie momentu sygnatem z wejscia analogowego,
sterowanie wektorowe,

- Pompy: sterowanie zespotem pomp,

- Nawijak: zadawanie momentu z kalkulatora nawijakowego, sterowanie
wektorowe.

Dodatkowe funkcje Panelu

Definiowanie wielkosci Uzytkownika do bezposredniej obserwacji zmiennych
procesu — wybdr jednostki, skali, zrédta danych (np. ze sterownika PLC).

Definiowanie zadajnikéw Uzytkownika do bezposredniej zmiany przebiegu
zmiennych procesu — wybér parametréw jednostki i skali.

Regulacja kontrastu wyswietlacza LCD.




Zwarciowe Zwarcie na wyjsciu uktadu.
Nadpradowe Wartos¢ chwilowa 3,5 I,; Skuteczna 2,5 I,
Nadnapieciowe AC/DC 1,47 U;, (Uin = 400V) AC; 750V DC

Podnapieciowe

0,65 Ui

Termiczne uktadu

Czujnik temperatury radiatora.

) | Termiczne silnika
Zabezpieczenia

Limit I?t, czujnik temperatury silnika.

Kontrola komunikacji z Panelem

Ustawiany dopuszczalny czas utraty komunikacji.

Kontrola komunikacji przez RS

Ustawiany dopuszczalny czas utraty komunikaciji.

Kontrola wej$¢ analogowych

Sprawdzanie braku “zyjacego zera” w trybach 2...10V i 4...20mA.

Kontrola symetrii obcigzenia

Np. przerwa jednej z faz silnika.

Niedocigzenie

Zabezpieczenie przed pracg bez obcigzenia.

Utyk

Zabezpieczenie przed utykiem silnika

Tabela 0.2 — Dane techniczne rodziny przemiennikéw czestotliwosci MFC710/AcR w zaleznosci od mocy ukfadu

Obci gzenie stalomomentowe Obci gzenie zmiennomomentowe
(dopuszczalne przeci azenie 1.5) (dopuszczalne przeci azenie 1.1%) Ip Iz
Typ ukiadu P ha P o A A
[kw] (Al [kw] (Al

MFC710/AcR/0.75kW 0,75 25 11 3,5 3,75 6,3
MFC710/AcR/1.1kW 1,1 3,5 1,5 4,0 5,25 6,3
MFC710/AcR/1.5kW 15 4,5 2,2 55 6,0 6,3
MFC710/AcR/2.2kW 2,2 5,5 3 7,8 8,3 10
MFC710/AcR/3kW 3 7,8 4 9,5 11,7 10
MFC710/AcR/4kW 4 9,5 4 9,5 15,8 16
MFC710/AcR/5.5kW 55 12 7,5 16 18 20
MFC710/AcR/7.5kwW 7,5 17 11 23 25 25
MFC710/AcR/11kW 11 24 15 29 36 30
MFC710/AcR/15kW 15 30 18 37 45 50
MFC710/AcR/18.5kW 18.5 39 18,5 39 60 59
MFC710/AcR/22kW 22 45 30 60 68 63
MFC710/AcR/30kW 30 60 37 75 90 80
MFC710/AcR/37kW 37 75 45 90 112 100
MFC710/AcR/45kW 45 90 55 110 135 125
MFC710/AcR/55kW 55 110 75 150 165 160
MFC710/AcR/75kW 75 150 90 180 225 200
MFC710/AcR/90kW 90 180 110 210 270 225
MFC710/AcR/110kW 110 210 132 250 315 315
MFC710/AcR/132kW 132 250 160 310 375 315
MFC710/AcR/160kW 160 310 180 375 465 400
MFC710/AcR/200kW 200 375 250 465 570 500
MFC710/AcR/250kW 250 465 250 465 690 630
MFC710/AcR/315kW 315 585 355 650 850 800
MFC710/AcR/355kW 355 650 400 730 940 800
MFC710/AcR/400kW 400 730 400 730 1100 800
MFC710/AcR/450kW 450 820 500 910 1190 1000
MFC710/AcR/500kW 500 910 560 1020 1365 1250

Pn1 — moc znamionowa przy dopuszczalnym przecigzeniu 1.5 I,

Iny — prad znamionowy wyjsciowy przy dopuszczalnym przecigzeniu 1.5 1,

Pn2 — moc znamionowa przy dopuszczalnym przeciazeniu 1.1 |, (pompy, wentylatory)

In2 — prad znamionowy wyjsciowy przy dopuszczalnym przecigzeniu 1.1 I, (pompy, wentylatory)

I» — prad przecigzeniowy 60s co 10min

Iz — maksymalny prad znamionowy zabezpieczenia

1 Dla temperatury otoczenia <35°C




1. Zasady bezpiecznego u zytkowania

1.1 Ostrze zenia

* Po dolaczeniu przemiennika do sieci, wewnetrzne elementy uktadu (oprécz zaciskow
WE/WY) znajdujg sie na potencjale sieci. Dotkniecie tych elementéw grozi porazeniem
pradem elektrycznym

* Przy dotaczeniu przemiennika do sieci na zaciskach U, V, W przemiennika pojawia sie
niebezpieczne napiecie nawet wtedy, gdy silnik nie pracuje

* Po odtaczeniu urzagdzenia od sieci, w przemienniku wystepujg niebezpieczne napiecia
przez okres ok. 5 min.

1.2 Zasady podstawowe

Nie dokonywa € zadnych pot gczen, kiedy przemiennik MFC710/AcR jest dot aczony do sieci
Nie podt aczaé napi ecia sieci do zaciskéw wyj $ciowych U, V, W

Nie mierzy ¢ wytrzymato $ci napi eciowej zadnego z elementéw urz adzenia

Przed przyst gpieniem do pomiaréw izolacji kabli nale  zy odtaczyé€ je od przemiennika

Nie dotyka € uktadéw scalonych ani  zadnych elementéw na ptycie elektroniki przemiennika
Nie podt gczaé do kabli silnika zadnych baterii kondensatoréw do poprawy cos 0]

Nie mierzy ¢ napiecia po stronie wtérnej przemiennika woltomierzami ¢ yfrowymi

1.3 Lista czynno $ci

Poszczegolne czynno $ci stosowane w przypadku instalowania i pierwszego uruchomienia nap edu

v Po rozpakowaniu wizualnie sprawdzi¢ czy urzadzenie podczas transportu nie zostato uszkodzone.

v Sprawdzi¢ czy dostawa jest zgodna z zamdéwieniem — sprawdzi¢ tabliczke znamionowa. Dostawa obejmuije:
* przemiennik z instrukcjg obstugi,
¢ dtawik lub filtr sieciowy L-C-L,

* pierscien ferrytowy lub filtr RFl — w zaleznosci od zamdéwienia.

v Sprawdzi¢ czy srodowisko zainstalowania odpowiada srodowisku pracy przemiennika (rozdziat 1.4).
v Instalacje przemiennika przeprowadzi¢ zgodnie z rozdziat 2 z zastosowaniem zasad bezpieczenstwa i zasad EMC.
v Przeprowadzi¢ konfiguracje przemiennika zgodnie z rozdziatami 4 i 5.

1.4 Warunki $rodowiskowe

Stopie h zanieczyszczenia

Podczas projektowania przyjeto 2 stopien zanieczyszczenia, w ktorym normalnie wystepuja tylko
nieprzewodzace zanieczyszczenia. Jednak sporadycznie spodziewane jest czasowe przewodnictwo wywotane
kondensacja, kiedy przemiennik nie pracuje.
Jesli srodowisko pracy przemiennika zawiera¢ bedzie zanieczyszczenia, ktére moga wplywaé na bezpieczenstwo
dzialania przemiennika, instalujgcy musi podja¢ wlasciwe przeciwdziatanie, stosujac na przyktad dodatkowe obudowy,
kanaly powietrzne, filtry itp.

Warunki klimatyczne

Miejsce zainstalowania Podczas sktadowania W czasiet ransportu

od -10°C do +50°C* -25°C do +55°C -25°C do +70°C

Temperatura
W opakowaniu ochronnym

od 5% do 95% od 5% do 95% I Max 95%

Wilgotnos¢ wzgledna [ Nieznaczna, krétkotrwata kondensacja moze wystepowaé okresowo na zewnatrz obudowy tylko wtedy
kiedy przemiennik nie pracuje.

Cisnienie powietrza od 86 kPa do 106 kPa od 86 kPa do 106 kPa I od 70 kPa do 106 kPa

1 Dla obcigzenia znamionowego przyjeto 40°C, jednakze dla mniejszych obcigzen dopuszcza sie wyzsze temperatury.
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1.5 Oznaczenie CE

Przemienniki czestotliwosci serii MFC710/AcR spetniajg zasadnicze wymagania nastepujacych dyrektyw
Nowego Podejscia:
» Dyrektywa Niskonapieciowa (LVD) 2006/95/WE,
* Dyrektywa EMC 2004/108/WE.

Powyzsze dyrektywy spetnione sa wylacznie po zainstalowaniu przemiennika i skonfigurowaniu uktadu
napedowego zgodnie ze wskazéwkami zasad montazu i zasad bezpieczenstwa zamieszczonymi w podrozdziale
2.1.2. Zasady EMC. Za postepowanie zgodnie z zaleceniami odpowiedzialny jest Uzytkownik.

Deklaracja Zgodnosci znajduje sie na koncu niniejszej Instrukcji.

Bezpiecze ristwo

PN-EN 50178:2003 Urzadzenia elektroniczne do stosowania w instalacjach duzej mocy.

Elektryczne ukiady napedowe mocy o regulowanej predkosci -- Czes¢ 5-1: Wymagania

PN-EN 61800-5-1:2007 dotyczace bezpieczenstwa -- Elektryczne, cieplne i energetyczne.

Kompatybilno $¢ elektromagnetyczna

Elektryczne uktady napedowe mocy o regulowanej predkosci. Czes¢ 3: Wymagania

PN-EN 61800-3:2004 dotyczace EMC i specjalne metody badan.

PN-EN 61800-3:2004 pierwsze srodowisko PN-EN 61800-3:2004 drugie srodowisko

Klasa C1 Klasa C2 Klasa C3

Emisja przewodzona

Przemiennik o mocy do
18,5kW wiacznie przy
zastosowaniu zasad

Przemiennik o mocy do
18,5kW wigcznie przy
zastosowaniu zasad

Przemiennik o mocy powyzej 18,5kW przy
zastosowaniu zasad montazu (podrozdziat 2.1.2)
i wyposazenia (podrozdziat 2.1.2 bez punktéw f.4

montazu (podrozdziat
2.1.2) i wyposazenia
EMC (podrozdziat 2.1.2
bez punktu f.5).

PN-EN 61800-3:2004 pierwsze srodowisko

Klasa C2
Przemiennik o mocy do 18,5kW wigcznie przy
zastosowaniu zasad montazu (podrozdziat 2.1.2)
i wyposazenia EMC (podrozdziat 2.1.2 bez
punktu f.5).

montazu (podrozdziat
2.1.2) i wyposazenia
EMC (podrozdziat 2.1.2
bez punktéw .4 i £.5).

i1.5).

PN-EN 61800-3:2004 drugie srodowisko

Klasa C3
Przemiennik o mocy powyzej 18,5kW przy
zastosowaniu zasad montazu (podrozdziat 2.1.2)
i wyposazenia (podrozdziat 2.1.2 bez punktéw f.4
i £.5).

Emisja promieniowana

Odpornosé PN-EN 61800-3:2004 pierwsze i drugie srodowisko

Przemiennik o mocy do 18,5kW zainstalowany w srodowisku pierwszym bez zewnetrznego filtru RFI nie
przekracza wartosci emisji dopuszczalnych dla klasy C2, jednak mogg zostaé przekroczone graniczne wartosci emis;ji

dopuszczalne dla klasy C1.

Powyzsze ostrzezenie dotyczy uktadow nie spetniajgcych wymagarn klasy C1

Uktady o mocy do 18,5kW wtacznie w srodowisku mieszkalnym moga
powodowac zaktdcenia radiowe i w takim przypadku moga byc¢
niezbedne dodatkowe srodki ttumiace.

W przemienniku o mocy wiekszej od 18,5kW, w ktorych do spetnienia wymagan emisji dla klasy C3 nie jest
wymagane stosowanie filtru RFI, nalezy liczy¢ sie z mozliwoscig pojawienia sie zaktocen radioelektrycznych.

PowyzZsze ostrzezenie dotyczy uktadow nie spetniajgcych wymagan klasy C1 lub C2

Uktady o mocy wiekszej od 18,5kW nie sq przeznaczone do
uzytkowania w publicznej sieci niskiego napiecia, ktora zasila lokale
mieszkalne. Przy uzytkowaniu w takiej sieci spodziewane sa
zaktocenia o czestotliwosci radiowej.

Przemienniki nie sg fabrycznie przystosowane do stosowania w sieciach typu IT poniewaz zastosowane
w przemienniku asymetryczne filtry wysokiej czestotliwosci (kondensatory Y i CY) zmniejszajace emisje zaktécen, burzg
koncepcje izolowanej od ziemi sieci rozdzielczej. Dodatkowe impedancje doziemne mogag stac sie przyczyna zagrozenia
bezpieczenstwa w takich systemach.

Przed zakupem przemiennika przeznaczonego do stosowania w sieci IT prosimy o kontakt w celu ustalenia
indywidualnego wykonania uktadu.

Z przyczyn technicznych w pewnych zastosowaniach (prady > 400A lub napiecia = 1000V) spetnienie wymagan
dotyczacych kompatybilnosci elektromagnetycznej nie jest mozliwe. W takim przypadku uzytkownik i producent powinni
uzgodni¢ sposoéb spetnienia wymagan EMC w tym okreslonym zastosowaniu.
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2. Instalacja przemiennika

2.1 Podtaczenie obwodu mocy

Falownik MFC710/AcR powstat przez wbudowanie do przemiennika czestotliwosci MFC710, zasilanego z sieci
tréjfazowej, modutu rewersyjnego prostownika AcR, zastepujacego konwencjonalny uktad zasilajacy. Pozwala to na
wyeliminowanie problemoéw wynikajacych ze stosowania prostownikéw diodowych w uktadach napedowych tj.
odksztalcenia pradu i napiecia sieci zasilajgcej spowodowane nieliniowym charakterem obcigzenia oraz na wytacznie
jednokierunkowy przeptyw mocy. Uzyskujemy mozliwos$¢ korekcji wspétczynnika mocy PFC, ograniczenie
wspotczynnika znieksztatcen pradu THDi i napiecia THDu.

Stosujac falownik MFC710/AcR uzyskujemy sinusoidalny przebieg pradu pobieranego, eliminujac negatywny
wplyw wyzszych harmonicznych wprowadzanych do sieci zasilajgcej w przypadku stosowania konwencjonalnych
uktadéw zasilajacych.

Podstawowe cechy falownika MFC710/AcR
¢ Dwukierunkowy przeptyw mocy, praca cztero-kwadranto wa.

W napedach przeksztattnikowych nierzadko wystepuje sytuacja w ktérej energia zgromadzona w obcigzeniu
musi zosta¢ przekazana z powrotem do zrédta lub wytracona w postaci ciepta na dodatkowym rezystorze. Jesli proces
ten jest intensywny lub powtarza sie czesto, zastosowanie dodatkowego rezystora hamujacego moze by¢ nieoptacalne
lub niemozliwe. Falownik MFC710/AcR pozwala na dwukierunkowy przeptyw mocy, przez co moze przekazaé
zgromadzong energie do sieci zasilajgcej w celu powtdrnego przetworzenia. Takie rozwigzanie jest uzasadnione nie
tylko z punktu widzenia bilansu energetycznego ale takze kosztéw eksploatacji. Przemienniki regeneracyjne znajdujg
zastosowanie w wielu aplikacjach tj. wirbwki, dzwigi oraz przy przetwarzaniu energii pozyskanej ze zrédet odnawialnych.

e Stabilizacja napi ecia w obwodzie po s$rednicz gcym.

Modut prostownika AcR jest tréjfazowa przetwornicg podwyzszajgacg AC/DC. Oznacza to, ze napiecie w
obwodzie posredniczacym falownika moze byé wyzsze niz wynika to z napiecia sieci zasilajacej. Zastosowanie w
przemienniku czestotliwosci MFC710 modutu AcR, pozwala na uzyskanie na wyjsciu falownika napiecia wyzszego niz
napiecie zasilajace (np. napiecie we. 400VAC 50Hz, napiecie wy. 0-500VAC 0-400Hz).

Przemiennik MFC710/AcR zasilany jest standardowo z tréjfazowej sieci 3x400V. Opcjonalnie moze by¢
zasilany z sieci trojfazowej 2x230 — 3x690V. Nalezy zwréci¢ uwage, ze wszelkie parametry wynikajace z pradéw
obcigzenia w niniejszej instrukcji podane zostaty dla sieci zasilajacej 3x400V. Na rys. 2.1 przedstawiono schemat
potaczen silnoprgdowych. Przekroje przewodow oraz typ dtawika sieciowego powinno dobieraé sie w zaleznosci od
pradu obcigzenia. Wymagane wartosci zabezpieczen przedstawiono w tabeli 0.2, wymagane wartosci przekrojow
przedstawiono w tabeli 2.1. Przemiennik wyposazony jest w zaciski przytaczeniowe, zabezpieczone przed korozja, do
podtaczenia oprzewodowania. Dodatkowe informacje o oprzewodowaniu znajdujg sie w rozdziale 2.1.1 akapit
Polgczenia wyréwnawcze i rozdziale 2.1.2. Dla spetienia wymagan Dyrektywy Unii Europejskiej w zakresie
kompatybilnosci elektromagnetycznej EMC nalezy stosowa¢ czterozytowy przewod w ekranie, zasilajacy silnik (trzy fazy
+ przewdd ochronny). Typ dtawikéw sieciowych oraz zabezpieczen dostepny jest u przedstawiciela producenta. Nie
nalezy stosowac¢ wylgcznikéw lub stycznikéw po stronie wyjsciowej przemiennika, ktére roztgczatyby uktad podczas

pracy.
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wstepnegqg
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Rys. 2.1 — Podtgczenie obwodéw silnoprgdowych do przemiennika MFC710/AcR
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Tabela 2.1. Obcigzalno$¢ prgdowa dtugotrwata przewoddéw miedzianych w izolacji PVC na
przyktadzie kabla HELUKABEL TOPFLEX-EMV-3 PLUS-2YSLCY-J 600/1000 V przeliczona dla
temperatury otaczajgcego powietrza +40°C.

Liczba 2yt x przekr6j | Obcigzalno$é pradowa Liczba zyt x przekroj Obcigzalnos¢ pradowa
z 3 obcigzonymi zytami” z 3 obcigzonymi zytami”

[mm?] [Al [mm?] [Al
3x1,5 + 3G 0,25 15 3x50 + 3G 10 146
3x2,5+ 3G 0,5 22 3x70 + 3G 10 180
3x4 + 3G 0,75 29 3x95 + 3G 16 217
3x6+3G 1 38 3x120 + 3G 16 254 PE
3x10 + 3G 1,5 53 3x150 + 3G 25 291 E)éigkigréfkréj kabla
3x16 + 3G 2,5 71 3x185 + 3G 35 332 TOPELEX-EMV-3
3x25 + 3G 4 93 3x240 + 3G 42,5 394 PLUS-2YSLCY-J
3x35 + 3G 6 117 600/1000 V

3G — z6tto zielona zyta ochronna PE (przewdd ochronny PE jest rozdzielony na 3 zyly — rys. 2.2)
" Obcigzalno$é¢ przeliczona dla temp. otaczajacego powietrza +40°C (wspdtczynnik 0,87).

2.1.1 Zasady bezpiecze Astwa

Potaczenia wyréwnawcze

Ochrona przy dotyku posrednim polega na samoczynnym wytgczeniu zasilania przez przystosowane do tego zabezpieczenie
zwarciowe (badz réznicowopradowe) lub ograniczeniu wystepujacych napie¢ dotykowych do poziomu nie przekraczajacego wartosci
dopuszczalnych, w razie uszkodzenia izolacji podstawowe;j.

Zwarcie doziemne w obwodzie wyjsciowym przemiennika ze wzgledu na dziatanie obwodu posredniczacego moze nie zostac
wykryte przez zabezpieczenie zwarciowe. Przemiennik posiada wprawdzie zabezpieczenie od zwaré miedzybiegunowych i doziemnych
na wyjsciu ale zabezpieczenie to opiera sie na wprowadzeniu w stan blokowania tranzystoréw IGBT co nie spetnia wymagan ochrony
przeciwporazeniowe;.

Z tych powodéw dla zapewnienia bezpieczenstwa personelu, nalezy odpowiednio wykona¢ miejscowe potgczenia
wyréwnawcze.

Przemiennik posiada zaciski przytaczeniowe, odpowiednio oznakowane i zabezpieczone przed korozja, do podtgczenia
przewoddéw wyréwnawczych.

Zabezpieczenia
Minimalne wartosci zabezpieczen zwarciowych kabla wej$ciowego podane zostaly w tabeli 0.2. Dopuszcza sie stosowanie

bezpiecznikéw topikowych gG lub aM, jednak ze wzgledu na zabezpieczenie wejéciowego mostka przemiennika, lepszym
rozwigzaniem sg bezpieczniki topikowe gR lub aR. Dopuszcza sie stosowanie wytgcznikow nadpradowych jednak nalezy mie¢ na
uwadze, ze czas reakcji wytacznika nadpradowego jest dtuzszy niz nalezycie dobranego bezpiecznika.

Przemiennik wyposazony jest w zabezpieczenia: przed przecigzeniem silnika, termiczne silnika, przed zbyt niskim lub zbyt
wysokim napieciem w obwodzie posredniczacym przemiennika, przed zwarciem na wyjsciu przemiennika (chroni ono tylko
przemiennik!!).

Zastosowanie wytgcznika réznicowopradowego do ochrony przeciwporazeniowej moze okazac¢ sie niekorzystne, ze wzgledu
na jego niepotrzebne zadziatania wywotane przejsciowym badz ciagtym pradem uplywu ukladu napedowego, pracujacego w
normalnych warunkach. W przypadku zastosowania wytgcznika réznicowoprgdowego, ze wzgledu na rézny charakter pradu
réznicowego, dopuszcza sie tylko wytaczniki typu B.

Urzadzenie odt aczajace
Dla spetienia Dyrektywy Unii Europejskiej, zgodnie z PN-EN 60204-1:2001, ukfad napedowy skfadajacy sie przemiennika i
maszyny elektrycznej powinien by¢ wyposazony w urzadzenie odigczajgce zasilanie. Urzadzenie takie powinno by¢ jednym z
wymienionych ponizej:
* roztacznik (z bezpiecznikami lub bez), kategoria uzytkowania AC-23B, spehiajacy wymagania
EN 60947-3,
* odigcznik (z bezpiecznikami lub bez), powodujacy odiaczenie obwodu obcigzenia przed otwarciem stykéw gtéwnych, spetniajacy
wymagania EN 60947-3,
* wylacznik samoczynny, zgodny z EN 60947-2.
Spetnienie wymagania spoczywa na instalujgcym.

Zatrzymanie awaryjne

Dla spetnienia Dyrektywy Unii Europejskiej, zgodnie z PN-EN 60204-1:2001, ze wzgledu na bezpieczehnstwo personelu i
urzadzen nalezy zastosowac¢ wylgcznik awaryjnego zatrzymania, ktérego dziatanie ma pierwszenstwo przed innymi funkcjami,
niezaleznie od rodzaju pracy. Klawisz STOP na panelu operatorskim przemiennika nie moze by¢ traktowany jako wytacznik awaryjnego
zatrzymania, nie powoduje odtaczenia zasilania od uktadu napedowego.
Spetnienie wymagania spoczywa na instalujgcym.

Obudowa
Obudowa spetnia wymagania stopnia ochrony 1P20. Powierzchnia na ktérej znajduje sie panel operatorski przemiennika
spetnia wymagania stopnia ochrony IP40. Obudowa zostata zaprojektowana tak, ze nie mozna jej usuna¢ bez uzycia narzedzi.

Roztadowanie kondensatorow

W obwodzie posredniczacym przemiennika znajduje sie bateria kondensatoréw o stosunkowo duzej pojemnosci. Pomimo
wytgczania zasilania przemiennika na zaciskach moze utrzymywac sie, przez okreslony czas, niebezpieczne napigcie. Wymagane jest
aby odczeka¢ 5 min przed podjeciem dziatan fgczeniowych na listwie mocy przemiennika. Informacja o niebezpiecznym napieciu
powtérzona jest rowniez na ostonie listwy zaciskowe;j.

2.1.1 Zasady EMC

Zasady montazu redukujgce problemy EMC podzielono na cztery grupy. Uzyskanie petnego efektu mozna osiggna¢ stosujac
wszystkie podane zasady. Nie zastosowanie ktérej$ z zasad niweczy skutecznos$é pozostatych.
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* separacja,

* polaczenia wyrbwnawcze, L

. ekranowanie, tg Fittr sieciowy Przemiennik
e filtracja. PE

—

Ponizszy rysunek przedstawia podstawowy = = ) ) =
sposdb potgczenia filtru, przemiennika i silnika. Rys. 2.3 — Sposob potgczenia poszczegbinych
sktadowych systemu napedowego

Separacja
Kable wysokopradowe (zasilajace, silnikowe) nalezy odseparowa¢ od kabli sygnatowych. Nalezy unika¢ prowadzenia

réwnolegtego kabli wysokopradowych i sygnatowych, nie prowadzi¢ w wspdlnych kanatach kablowych a tym bardziej wigzkach.
Dopuszczalne jest krzyzowanie sie pod katem prostym kabli wysokopradowych i sygnatowych.

Potaczenia wyréwnawcze

Przemiennik i filtr montowa¢ mozliwie blisko siebie najlepiej na wspdélnej powierzchni metalowej, stanowiacej ,wsp6lng mase”.
Do tego celu mozna wykorzysta¢ np. tylng sciane szafy zasilajgco-sterowniczej. Obudowa przemiennika, filtru i powierzchnia ,wspolnej
masy” nie powinny by¢ pokryte zadng powtoka izolujaca. Nalezy zwréci¢ uwage na mozliwosé utleniania sie powierzchni, i co za tym
idzie, pogorszenie jakosci styku. Dla ograniczenia poziomu zaburzen asymetrycznych preferowane jest wielopunktowe potgczenie
ekranu kabla z masa.
Dodatkowe informacje o potgczeniach wyréwnawczych znajduja sie w rozdziale 2.1.1.

Ekranowanie

Przewody pomiedzy filtrem sieciowym a przemiennikiem nie muszg by¢ ekranowane jesli ich dlugosé nie przekracza 300mm.
Jesli dlugos¢ przewodoéw przekracza 300mm nalezy stosowaé przewody ekranowane. Kabel w petni ekranowany jest to przewod
spetniajacy wymagania emisji zaktécen wg. normy EN 55011. Kabel taki powinien posiada¢ ekran ziozony z folii spiralnej-
metalizowanej aluminiowej oraz oplotu miedzianego cynowanego, o wspoiczynniku wypetnienia nie mniejszym niz 85%, nie
odseparowane galwanicznie.

Konieczne jest prawidtowe potaczenie zakonczen kabla z masg. Nalezy stosowac uziemianie ekranu w zakresie peinego
obwodu powierzchni kabla, na obu koncach. Wykorzystuje sie do tego celu specjalne dtawice EMC zapewniajace odpowiedni styk
ekranu kabla z obudowa urzadzenia. Dodatkowo nalezy stosowaé obejmy na ekran kabla aby potaczy¢ go np. z tylng sciang szafy
zasilajgco-sterowniczej. Nalezy dba¢ o to aby odcinki kabla pozbawione ekranu byly mozliwie krétkie. Miejsca tgczenia ekranu z
uziemieniem nalezy na catym obwodzie odizolowa¢, uwazajac przy tym aby nie uszkodzi¢ ekranu. Nie nalezy ,splata¢” punktowo
ekranu bez uprzedniego zastosowania dtawicy EMC, taczy¢ punktowo przewodu po to aby potaczy¢ go z uziemieniem.

Przewody sygnatowe, w razie koniecznos$é, nalezy réwniez ekranowac¢ stosujgc podobne zasady.

Filtracja
Zastosowanie filtru ogranicza przedostawanie sie zaklocen z uktadu napedowego do sieci zasilajgcej. Zasady montazu filtréw
podano przy omawianiu potaczen wyréwnawczych i ekranowania.

Pierscienie ferrytowe

Spetnienie wymagan co do emisji zaktécen dla dystrybucji ograniczonej w srodowisku
pierwszym mozna uzyskac stosujac pierscien ferrytowy zamiast filtru RFI (w przemiennikach do
mocy 7.5 kW). Nalezy jednak mie¢ na uwadze ostrzezenie zamieszczone w rozdziale 1.5
Oznaczenie CE.

Pierscien ferrytowy dostarczony razem z przemiennikiem nalezy umiesci¢ na
przewodach zasilajgcych przemiennik zgodnie z rysunkiem 2.4.

Wykaz wyposa Zenia poprawiaj acego problemy EMC ! i il »>
Lista zawiera urzadzenia, ktére mozna doda¢ do uktadu napedowego aby poprawic¢ Rys. 2.4 — Sposob zainstalowania
odporno$¢ i zmniejszy¢ emisyjno$¢ zaktocen uktadu napedowego zainstalowanego w pierscienia ferrytowego.
$rodowisku przeznaczenia.
a) kable w peti ekranowane (polecamy kable TOPFLEX EMV i TOPFLEX EMV 3 PLUS
(HELUKABEL) ),
b) dtawice EMC,
c) pierscien ferrytowy,
d) filtr RFI (EPCOS, REO, SCHAFFNER),
e) szafka EMC — opcja, nie jest wymagana dla spetnienia dyrektywy EMC.

/

KRATKA
WENTYLACYINA
EMC

4

DEAWICA
EMC

g

Zuwykta sprezynowa,

-

Rys. 2.5 — Zasady montazu redukujgce problemy kompatybilnosci elektromagnetycznej

pockiadka podktadka i %

o
~ a
i
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2.2 Podtaczenie uktadéw steruj acych

Na ponizszych rysunkach przedstawiono dwa warianty ptyty elektroniki sterujgcej stosowane w przemiennikach
matej (rys. 2.6a) oraz duzej mocy (rys. 2.6b).

Tryb pracy wejs¢ Tryb pracy DI6

analogowych. ° L
J3 dotyczy Al1 I Wejscie cyfrowe Mozna uzy¢
J4 dotyczy Al2 tylko enkodery z
b 46 anal h | Napieciowy Czujnik rezystancji interfejsem typu
J;ydo’i;ig ngc analogomye A o (termistor) Jnadajnik linii" 5V!
J2 dotyczy AO2
yery . I Pradowy Terminator linii
I Napieciowy Pradowy RS485. ov
r I Zewrze¢ J6 i J7 Voo
J3J4 gdy przemiennik e
1 oo 2 . jest ostatnim g Z
o0 oo . urzadzeniem na
oo e® e J5 linii komunik. oz
. O
16 30 'J6 ZB
. . . . . . o o w_
\ ) ¢ \ { ) £ ) ¢ \ olo B
J7 ©h
E B B B B B N I N = N = = = = < x
1 - ] ¢ - 1 ] ¢ 1 - ] ¢ - 1 ] ¢ 15
K1 K2 K3 <
T 0/3F =z |o e x v o
N A || o oo o o o
\ X3 RS485
S 8§82 crtslarta 20 B 11273 |4
< | < |0 </ | < |0 | < D B | A +5V 0V
Wyjscia cyfrowe Wyjscie Uref = 10V - Wyjécie napigcia
DO1, DO2, DO3 cyfrowe odniesienia dla wej$¢ analogowych
(przekazniki K1, K2, K3) DO4 w trybie napieciowym
Wyjscia . .
analogowe Wejsialoarkallggowe Wej%<:||1a fé)ylféowe
AO1..AO2 . -

Rys. 2.6a — Listwa zaciskowa sterowania przemiennika MFC710AcR oraz zwory konfiguracji. Ztgcze
enkodera i RS485. Wariant dla mocy przemiennika do 18.5 kW wigcznie.

Zewrzec J6 i J7 gdy Mozna uzyé
L przemiennik jest ostatnim 'yt ‘r’fe.” 0 tteryz
Tryb pracy wej$é urzadzeniem na linii intertejsem typu
analogowych. komunik.
Wyjscie J3 dotyczy Al2
cyfrowe J4 dotyczy Al1 Tryb pracy DI6
D04 I
Czujnik rezystancji
Y — — Pradowy le) (termistor) o
Tryb pracy wyjs¢ analogowych 0 o o L
J1 dotyczy AO2 I Napigciowy I Wejscie cyfrowe 8
J2 dotyczy AO1 [ A )
I ° =
Pradowy Napieciowy A1)
1 2 0
> < I | T el o o] o ©
3 8 H ‘ o0 J3 o e J4 M J5 <
o0 Al hd
O Jieeg2 %

- | I— - S Ny Ny — |

| — I o N [ S— | N R N [y —
N = O [m)] —
K1 sz KSJ o Z 'ata'sFts Z 9 B Z 9@ © ¥ @ o o
V V V <9(o<<<<o<3§oooooo
1] 2 45 6

3 7,89 10 11 12 | 13 |14 |15 16 |17 (18 | 19 |20 |21 | 22 |23 |24 | 25 26
Wyjécia cyfrowe DO1, DO2, DO3 Wyjécia Wejécia analogowe Wejscia cyfrowe
(przekazniki K1, K2, K3) analogowe - Al0LA2 1 e R DI1.DI6
AO1..A02 Uref = 10V - Wyjscie napigcia
,,,,,,,,,, SR odniesienia dla wej$¢ analogowych
w trybie napieciowym

Rys. 2.6b — Listwa zaciskowa sterowania przemiennika MFC710AcR oraz zwory konfiguracji. Ztacze
enkodera i RS485. Wariant dla mocy przemiennika 22 kW i wigkszych.
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Wyjscia przekaznikowe moga moga shizyC np. Sterowanie zewnetrznym przekaznikiem za
do st ial kami 230V
0 sterowania lampkami na pomoca wyjscia cyfrowego DO4 (otwarty
7 kolektor) U,,,.=35V, I,,,,=100mA
Weisci
o0 a0 éi) ® i
0V =logiczne ,0"
‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ 24V = logiczne ,1”
K1 K2 K3
2|33 |2la|e|s le|e
L \ L S|a|/d|a|la|a|a|la|a
— ] [a)] o —
Z 'gdfg 'ty 2|2 | @
ﬂ <O( <O( o <| <| <| <|]0O | < |>D
g a o /‘_J
S ﬁ > ----- -
R @
o o
) - Sposoéb podtgczenia
L AO2 w trybie pradowym All w trybie potencjometru do AIO
K1, K2, K3 przekazniki 0(4)...20mA R <1kQ pradowym ) (tylko w trybie napigciowym)
250V/3A AC/DC AO1 w trybie napigciowym 0(4)...20mA ﬁ‘{ﬁ) igctirgvt\]/lfm
0(2)...10V R > 10kQ 0(2) 10V
Rys. 2.7 — Przyktadowa konfiguracja potgczen do listwy zaciskowej falownika. Dotyczy obu wariantéw ptyty elektroniki
sterujgcej.
2.3 Rysunki monta zowe
Wymiary rodziny przemiennikéw MFC710/AcR.
Wykonanie A Wykonanie B Wolna przestrze n wokét

urzadzenia

B (21 B +“’
‘b rﬂ I
@u 1 1 2l — ]

Wolng przestrzen wokét urzgdzenia nalezy zachowa¢ dla zapewnienia odpowiedniej cyrkulacji powietrza wokoét
urzadzenia.
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Wymiary Y
Wykonanie Typ uktadu [mm] M[E;]a
a A b B c o [a2 [o1 [22 | o
MFEC710/ACR/0,75KW 6,0
MFC710/ACR/1,1KW 6,0
MFEC710/ACR/1,5KW 6,0
255 | 267 | 2x759 | 2x1149 | 154 | - ; 7 | 7 ;
MEC710/ACR/2,2KW 6.2
MFEC710/ACR/3KW 6.2
A MEC710/ACR/4KW 6.2
MFEC710/ACR/5,5KW 112
322 | 337 | 2x00% | 2x1309 | 188 | - ; 7 | 7 ;
MEC710/ACR/7,5KW 116
MFC710/ACR/11KW 14,4
MFC710/ACR/15KW 322 | 337 | 2x009 | 2xa309 | 223 | - ; 7 | 7 - | 148
MFC710/ACR/18,5KW? 15,0
MFC710/ACR/22KW 430 | 250 | 160 | 220 | 225 6 [0 | 7 | 7 [ 12 | 20
MFC710/ACR/30KW 25
585 | 600 | 180 | 225 | 247 | 8 | 8 | 7 | 7 | 14
MFC710/ACR/37KW 25
MFEC710/ACR/45KW? 29
500 | 615 | 102 | 256 | 266 | 10 | 15 | 82 | 82 | 15
MEC710/ACR/55KW? 30
MEC710/ACR/75KW® 60
838 | 865 | 100 | 283 [ 400 | 12 | 15 | 85 | 85 | 18
6) ) )
MFC710/ACR/90KW ©27) | (955) | @70) | @32) | 272 | 19y | @5) | 0200 | © |as2)| 62
MFC710/ACR/110kW® 61
B MFC710/ACR/132KW? 90
MEC710/AcR/160kW? | 875 | 920 | 338 | 460 | 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 | 90
MFC710/ACR/200kW? 92
MEC710/ACR/250kW? 125
920 | 420
2)
MFCT10/AcR/315kW? | 875 | 920 | 420 | 640 | 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 | 127
MFEC710/ACR/355KW? 127
MFEC710/ACR/400KW? 190
mrc710/Acrias0kw? | 1045 | 1099 1 2317 | g0 | 345 | 15 | 25 | 13 | 13 | 22 [ 195
MFEC710/ACR/500KW? 195

1) orientacyjna masa przemiennika, moze sie rézni¢ w zaleznosci od wykonania

2)  wykonanie wprowadzone w 2012 roku

3)  wysokos¢ przemiennika powiekszona ze wzgledu na wystajgce szyny do podtaczenia zasilania i obciazenia
4)  dolny rozstaw otworéw mocujacych

5)  wwykonaniu A stosujemy dwie takie same obudowy umieszczone obok siebie

6)  wykonanie wprowadzone w 2013 roku, w nawiasach podano poprzednie wymiary

Oferujemy takze przemienniki MFC710AcR w wykonaniu szafowym o wybranym stopniu ochrony IP wg
indywidualnych wymagan Klienta.
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3. Panel steruj acy

Panel sterujacy uktadu stuzy
do ciggtego przegladu wielkosci
procesu (np. czestotliwo$¢ wyjsciowa,
prad silnika), kontroli pracy uktadu

kasowanie zgtoszenia awarii) oraz do
przegladu i zmiany parametrow
przemiennika. Panel wyposazony jest
w WyéWietlaCZ LCD 2)(16 ZnakéW yA - Zatrzymanie silnika,
funkcja regulacji kontrastu napisow.
Na zyczenie Klienta mozliwe jest
zainstalowanie panelu wyposazonego
(zamiast wys$wietlacza LCD) w bardzo
kontrastowy wyswietlacz 6 znakowy

przycknigty diuzej niz 2s.

START w lewo lub w prawo gdy

(START / STOP, Zmiana zadajnika, ustawione sterowanie z Panelu\ PRACA

¥ z=-rwero

B Usrl

480 - Zmial

na wartéci aktualnego

.nzad 1500 rpm zadajnika,

- Zmial

- wejicl
- zatwi

- zmiana aktualnego parametru w
trybie przegidu parametréw,
- zmiana wartgci parametru

(] [}
[ / w trybie edycji parametréw.
- kasowanie zgtoszenia awarii gdy

na ogldanej wielkdci w dolnej

— linii wy$wietlacza
(tryb Szybkiego Podgtiu),

ie do trybu edycji parametru,
erdzenie (zapis) wasti

- Wyjscie z trybu Szybkiego Podglu, parametru w trybie parametréw.
- przeghd grup parametréw (kolejno 0...6),
- rezygnacja ze zmiany parametru.

Rys. 3.1 — Panel sterujgcy, podstawowe funkcje przyciskow

LED, ktéry moze by¢ przydatny w

sytuacjach, gdy konieczna jest dobra

widocznosé z wiekszej odlegtosci.

Po wigczeniu uktadu do sieci, panel sterujacy wigcza sie
w TRYBIE PODSTAWOWYM, w ktorym obie linie
wyswietlacza zajete sg przez wyswietlane wielkosci np.
tak jak na rys. 3.2.

Mozliwe jest zaprogramowanie wielkosci, ktore chcemy
oglgdac na wyswietlaczu — patrz rozdziat 3.3.

Na rys. 3.3 przedstawiono gtéwng sekwencje obstugi
panelu sterujgcego. Przeglad i edycja parametréw w
grupach 0...6 przedstawione zostaty na rys. 3.7 (rozdziat
3.1).

A Fzad 25.0 Hz
Us 392 v

A Udc 620 v
Stwe 000110

Pierwsza linia.

Aktywne Sterowanie A Skrécona nazwa

Inna maiwosé: B parametru. Tutaj
napkcie DC

Pierwsza linia. Wartd
parametru. Tutaj: napiie

DC
@udc ) (620v_)
000110
\ Druga linia. Warté¢

parametru. Tutaj: stan

Ukiad pracuie. Obroty w Druga linia. Skrécona Weité cyfrowych

prawo nazwa parametru.
Tutaj: stan wejc

Inne maliwosci cyfrowych

« - obroty w lewo

* - uklad zablokowany

Rys. 3.2 — Wyswietlacz panelu sterujgcego w TRYBIE

PODSTAWOWYM

ZMIANA ZADAJNIKA za pomoca klawiszy strzatek goéra / dot pozwala np. na regulacje predkosci obrotowe;j
silnika z panelu sterujgcego. Jest mozliwa tylko wowczas, gdy panel sterujacy znajduje sie w trybie podstawowym lub
szybkiego podgladu oraz spetniony jest co najmniej jeden z ponizszych warunkow:

m aktualne sterowanie (A Ilub B)
ustawione jest na zadawanie

TRYB )
PARAMETROW

czestotliwosci pracy ukladu z
panelu sterujacego (odpowiada za
to par 2.2 dla sterowania A lub par
2.3 dla sterowania B),

m zadajnik regulatora PID ustawiony
zostal na sterowanie z panelu
sterujacego (par 2.60),

Rys. 3.7

PAR. GRUPA 0F+7

1

TRYB SZYBKIEGO

X

PAR. GRUPA 1

!

m aktywny jest jeden z czterech
zadajnikow  uzytkownika (patrz
rozdziat 10.5).

W danej chwili aktywny moze by¢ tylko jeden
(lub zaden) z tych zadajnikéw.

Jezeli aktywny jest zadajnik czestotliwosci z
Panelu, woéwczas po przycisnieciu jednego z
klawiszy ekran panelu przybierze wyglad
jak narys. 3.4.

A Fwyj 28.4 Hz
»:Fzad 26.7 Hz

Dwukropek — znacznik 1 1 Wiaczenie wywietlania
wyswietlania zadajnika i zmiana wartéci zadajnika

hJ

PAR. GRUPA 2

Rys. 3.4 — Zmiana wartosci zadajnika
czestotliwosci z Panelu

STAN STEROWANIA pozwala uzyskaé

o PODGLADU
PODSTAWOWY (| - +[ STAN STEROW.
-
ZMIANA
ZADAJNIKA

Zmiana wartéci zadajnika|
jest maliwa gdy aktywny
jest jeden z zadajnikéw

panelu.

Rys. 3.3 — Schemat obstugi panelu sterujgcego

informacje skad pochodzi zadajnik czestotliwosci pracy uktadu i Zrodto sygnatu START / STOP. Aby | "ansit ® oo
wyswietlic ekran STAN STEROWANIA trzeba nacisna¢ klawisz gwiazdki E3. Efekt bedzie taki jak na ZadzEopstenz

rys. 3.5.
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Tabela 3.1 — Znaczenie skrétéw Zad: oraz Ster:

Zad: Zrédio zadawanej cz estotliwo $ci Ster: Zrédio sygnatu START / STOP
Lo Panel sterujacy Lo Panel sterujacy
AO Wejscie analogowe 0 Di Wejscia cyfrowe
Al Wejscie analogowe 1 Fu START/STOP zaawansowany uzytkownika (PLC)
Takze, gdy jako Start A lub B wybrany zostat Start z RS a
nie ma zezwolenia na prace z RS. Ukiad jest zatrzymany.
A2 Wejscie analogowe 2
PI Regulator PID
Aw | Zadajnik awaryjny
Fu Zadajnik zaawansowany uzytkownika (PLC)
Takze, gdy jako Zadajnik A lub B wybrany zostat zadajnik
RS a nie ma zezwolenia na prace z RS. Wartos¢ zadajnika
=0 Hz.
RS | Zadajnik przez tacze RS
Fc Czestotliwos¢ stata
mP | Motopotencjometr

3.1 Przeglad i edycja warto $ci parametrow

Z trybu podstawowego do TRYBU PRZEGLADU PARAMETROW
przechodzimy weciskajac klawisz podwojnej strzatki E3. Kolejne przycisniecia

Parametry tylko do

PAR. GRUPA 6 odczytu
=
ZMIANA
NUMERU -
PARAMETRU
PARAMETRY GRUPA ]« Zmiana wartéci
Rezygnacja ze #alrfmetru, e
Zmiany wartéci o grupy 1...
parametru < yiko grupy
ZMIANA
NUMERU
PARAMETRU
A 1.20 Tryb prac
[ u/f Tin. {
Zapis nowej Nawiasy kwadratowe tylko
wartdici parametru w trybie edycii !
PARAMETRY GRUPA

Rys. 3.7 — Edycja parametru

3.2 Blokady parametréw i zabezpieczenia dost

Jezeli parametr wyglada tak, jak na rys. 3.8 (“[b]” na poczatku dolnej linii) znaczy
to, ze jest zablokowany (niemozliwa jest jego edycja).
Mozliwe przyczyny blokady edycji parametru:
niektére parametry mozna zmienia¢ tylko wowczas, gdy uklad nie pracuje

(silnik jest zatrzymany),

wiaczona jest blokada edycji parametréw — patrz rozdziat 3.2.1,

GRUPA.NUMER

Parametru Nazwa parametru

tego klawisza spowodujg zmiane
aktualnej grupy parametrow
poczawszy od grupy O do grupy
6. Po grupie 6 panel wraca do
trybu podstawowego (patrz rys.
3.3).

W  TRYBIE PARAMETROW
mozliwy jest przeglad oraz edycja
aktualnych ustawien przemiennika. Wyglad ekranu przedstawiajgcego
przyktadowg warto$¢ parametru 1.20 przedstawiono na rys. 3.6.

Tryb prac

Wartai¢ parametru

Rys. 3.6 — Przeglad parametrow.
Tutaj: parametr 1.20 “Tryb pracy”

Za pomocq klawiszy strzatek géra / dét mozna zmieni¢ numer
parametru w zakresie aktualnie wybranej grupy parametréw. Zmiana
grupy parametrow nastapi po przycisnieciu klawisza podwadjnej strzaiki
B. Przycisniecie klawisza gwiazdki E3 spowoduje przejscie w TRYB
EDYCJI PARAMETRU (tylko gdy edycja parametru nie jest
zablokowana). W trybie edycji wartos¢ parametru otoczona zostanie
kwadratowym nawiasem. (jak w przyktadzie na rys. 3.7).

epu.

Edycja parametru
ZABLOKOWANA

1.20 Tryb pracy
m Vector 1

Rys. 3.8 — Parametr
zablokowany

edycja parametrow jest zabezpieczona kodem — nalezy poda¢ odpowiedni kod dostepu — patrz rozdziat 3.2.2

i dalsze.

Tabela 3.2 — Parametry odpowiedzialne za blokady i zabezpieczenia dostepu.

Parametr Znaczenie
4.1 Prosta blokada zmiany parametréw, po wigczeniu uktadu ustawiona na “TAK”. Gdy uktad nie jest zabezpieczony kodem,
wowczas zmiana na “NIE” umozliwi edycje parametrow.
4.2 Aktualny poziom dostepu (odczyt), wprowadzanie kodu dostepu (zapis).
4.3 Zmiana kodu dostepu do aktualnego poziomu.
4.4 tadowanie zestawu ustawien fabrycznych przemiennika
4.5 Blokada fizycznego zapisu parametrow do EEPROM (parametr serwisowy — nie uzywac).
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3.2.1 Odblokowanie edycji parametréw

Po wigczeniu zasilania przemiennika parametr 4.1 (blokada parametréw) ustawiony jest na wartos¢ TAK, co
uniemozliwia zmiane jakichkolwiek ustawien uktadu. Zmiana tej wartosci na NIE (rys. 3.9) umozliwi edycje parametréw.
UWAGA: Jezeli dostep do parametréw zabezpieczony zostat kodem dostepu (patrz rozdziat 3.2.2 i dalsze) wéwczas nie
mozna odblokowa¢ dostepu do parametrow bez podania wlasciwego kodu. (Préba zmiany parametru 4.1 w takim
przypadku bedzie bezowocna).

3.2.2 Zabezpieczenie kodem dost epu
4.1 Blokada par 4.1 Blokada par
W celu ochrony ustawien przemiennika przed ingerencjg L om 1 1
niepowotanych os6b zastosowano system kodow dostepu. Kod dostepu jest Rys. 3.9 — Wytgczanie blokady edycji
liczbg z zakresu od 0 do 9999. Wprowadzanie kodu dostepu umozliwia parametrow

odblokowanie edycji nastaw przemiennika i odbywa sie poprzez parametr 4.2

(rys. 3.10). Istniejg dwa kody odblokowujgce:

¢ KOD1 - stuzy do blokowania edycji wiekszosci parametrow przemiennika, wartos¢ 0 oznacza ZABEZPIECZENIE
KODEM WYL ACZONE, dowolna inna warto$¢ uaktywnia zabezpieczenie.

*« KOD2 - jego wprowadzenie jest wymagane do zatadowania nastaw fabrycznych przemiennika

W powigzaniu z kodami dostepu mozliwe sa trzy poziomy dostepu do parametréw:

¢ Poziom 0 (najnizszy) — UKLAD JEST ZABEZPIECZONY KODEM DOST EPU. Na tym poziomie nie jest mozliwa
zmiana parametréw przemiennika. Parametr 4.1 (blokada) ma na tym poziomie zawsze warto$¢ TAK i nie jest
mozliwa jego zmiana.

¢ Poziom 1 — wigczony po wprowadzeniu prawidiowego KOD1. Na tym poziomie mozliwa jest edycja wiekszosci
parametrow przemiennika.

¢ Poziom 2 (najwyzszy) — Umozliwia zatadowanie jednego z predefiniowanych zestawow parametréow fabrycznych.
Aby wigczy¢ ten poziom dostepu nalezy poda¢ KOD2. Na tym poziomie mozna takze zmienia¢ wszystkie parametry
przemiennika.

Aktualny poziom dostepu podawany jest jako warto$¢ do odczytu parametru 4.2. (np. rys. 3.10a)
3.2.3 Odblokowanie edycji parametréw ukladu zabezpi  eczonego kodem
Jezeli dostep do edycji parametrow zabezpieczony jest kodem, wéwczas procedura odblokowania dostepu jest

taka jak na rys. 3.10 (KONIECZNA JEST
ZNAJOMOSC KODU DOSTEPU!). a) 4.2 Pgﬁigm(/)KOD b) 4.2[Poz-ioméKoD ] C) 4.2 Pgﬁigm{KOD

Podanie wasciwego kodu dostepu (KOD1 lub KOD2) Rys. 3.10 — Odblokqwanie dost@_plu do edycji parametlréw ’?1) polzilom
powoduje automatyczne ustawienie parametru 4.1 dostepu 0 — nalezy wprowadzi¢ KOD1 aby uzyska¢ mozliwosé

. . x zmiany parametrow
(Blokada parametrow) na wartos¢ NIE. b) wprowadzanie KODL1..., c) dostep do parametréw odblokowany —

aktualny poziom dostepu 1

3.2.4 Uaktywnianie zabezpieczenia kodem dost epu

Uaktywnienie zabezpieczenia kodem dostepu polega na ustawieniu KOD1 na warto$¢ rozng od 0. Procedura
ustawiania nowego KOD1 podana zostata na rys. 3.11, z zastrzezeniem, ze KOD1 nalezy ustawi¢ na warto$¢ r6zng od
0. Od tej chwili parametry uktadu bedg zabezpieczone przed zmiang przez osoby nie znajace kodéw dostepu.

3.2.5 Likwidacja zabezpieczenia kodem dost  epu

a) 4.2 Pgéi:m{KOD b) 4.3 Now¥*§oo C) 4.3[Nowy Ko([)) ]
Nalezy podac¢ aktualny KOD1 w sposoéb jak na e o Lite 08 L G0 2.3 Nowy Koo
rys. 3.10 a nastepnie wprowadzi¢ nowy KOD1 = 0 jak d) * ‘%wtorz e) * %isano f)| 4 [ oy Ko 1

narys. 3.11. Rys. 3.11 — Zmiana warto$ci KOD1 na 0.a) aktualny poziom

. . dostepu 1, b) par 4.3 umoZliwia zmiane kodu, ¢) wprowadzanie
3.2.6 Zmiana kodow dost epu nowego KOD1,d) nalezy powtdrzyé nowy KOD1, e) powtarzanie
KOD1, f) uktad zapisat nowy KOD1

Zmiana kodoéw dostepu do poziomu 1 (KOD1)
i poziomu 2 (KOD2) odbywa sie tak, jak na rys. 3.11. Aby zmieni¢ KOD1 uktad musi znajdowa¢ sie na Poziomie 1, aby
zmieni¢ KOD2 uktad musi znajdowac sie na poziomie 2. Na poziomie 0 nie ma kodu dostepu.

3.2.7 Ladowanie nastaw fabrycznych przemiennika 4.Z[Poz'iom{§OD 1 1b) 4.2 Pgé'iom/KOD

4.4 Para. fabr.
[ 1 ]

a) c)

Aby zatladowaé nastawy fabryczne Rys. 3.12 — tadowanie nastaw fabrycznych

przemiennika, nalezy wprowadzi¢ KOD2 (rys. 3.12a).
Uktad przejdzie na Poziom 2 (rys. 3.12b), wéwczas mozna wybraé¢ zestaw parametrow fabrycznych do zatadowania (rys.
3.12c). Przewidziano 9 r6znych zestawoéw fabrycznych do wyboru przez uzytkownika (patrz rozdziat 7)

3.2.8 Fabryczne warto $ci kodéw dost epu

KOD1 (zmiana parametréw) = 0 — zabezpieczenie kodem wytaczone KOD2 (tadowanie nastaw fabrycznych) = 1

3.2.9 Petne wska zniki

Ustawienie parametru bedacego wskaznikiem spoza zakresu dostepnego (np. ustawienie par 2.2 na wartos¢
.256 > BL1" jest mozliwe gdy zostanie wigczona funkcja petnych wskaznikéw, par 4.6 na TAK.
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3.3 Zmiana wielko $ci wy swietlanych

Wielkosci wyswietlane w obu liniach (gornej i Rys. 3.13 — Parametr 0.10 w trybie przegladu parametréw (a),
dolnej) panelu w trybie podstawowym i w trybie | zmiana wielkosci wyswietlanej w gornej linii panelu sterujgcego na
szybkiego podgladu sg wybierane sposrod parametrow | wielkos¢ okreslong parametrem 0.10 (b). Efekt tej zmiany widoczny
z grupy 0. Istnieje mozliwos¢ zmiany ustawien w trybie podstawowym (c).
fabrycznych i przypisania kazdej z linii dowolnego

0.10 Napiecie DC 4.10 L1 na STOP A Udc 612 v
a) PV - D) “Tpar.0.20 1| ©)| Fzad 22.1 hz

parametru z tej grupy. W tabeli 3.3 zestawiono parametry decydujgce o wyswietlanej wielkosci.

Zaprogramowa¢ mozna tez inng od fabrycznej sekwencje parametréw wyswietlanych w dolnej linii panelu w trybie
szybkiego podgladu. Kazda z pozycji sekwencji SP (SP1 ... SP7) posiada parametr decydujacy o analogicznym
przyporzadkowaniu wielkosci z grupy 0.

Tabela 3.3 — Parametry decydujgce o wielkosciach wyswietlanych w trybie podstawowym i w trybie szybkiego podglgdu.

Parametr Znaczenie
4.10 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego w gornej linii panelu w trybie podstawowym i w trybie szybkiego podgladu gdy
ukfad nie pracuje (na STOP)
411 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego w dolnej linii panelu w trybie podstawowym gdy uktad nie pracuje (na STOP)
4.12 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego w gérnej linii panelu w trybie podstawowym i w trybie szybkiego podgladu gdy

uktad pracuje (na START)

4.13 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego w dolnej linii panelu w trybie podstawowym gdy ukiad pracuje (na START)

4.14 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako pierwszy (SP1) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.15 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako drugi (SP2) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.16 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako trzeci (SP3) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.17 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako czwarty (SP4) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.18 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako piaty (SP5) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.19 Numer param z grupy 0 wyswietlanego jako szosty (SP6) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

4.20 Numer parametru z grupy 0 wyswietlanego jako siédmy (SP7) w dolnej linii panelu w trybie szybkiego podgladu.

3.4 Regulacja kontrastu wy swietlacza

Panel sterujacy przemiennika MFC710/AcR wyposazony zostat w uktad regulacji kontrastu. Funkcja ta
uzyteczna jest zwlaszcza w otoczeniu o duzych wahaniach temperatury. Kontrast regulowany jest poprzez edycje

parametru 4.21 (rys. 3.14).

Jezeli z jakiego$ powodu kontrast ustawiony zostat tak, ze nic nie widaé¢ na wyswietlaczu,

wowczas istnieje mozliwos¢ ,szybkiego” wejscia w tryb edycji parametru 4.21 wg ponizszej R'_\}’eséj:é};
procedury: kontrastu
wys$wietlacza.

m  wylaczyé przemiennik, poczekaé az panel sterujacy ,zgasnie”,

4.21 Kontrast
[ 7

m  wiaczy¢ przemiennik trzymajac wcisniety jeden z przyciskow 0.

m uktad uruchomi sie w trybie edycji parametru 4.21 (rys. 3.14). Przyciskami zmieniamy wowczas

kontrast — powinna by¢ mozliwo$¢ ustawienia optymalnej wartosci,
m przycisk E3 zatwierdza ustawiong wartosc.
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4. Konfiguracja przemiennika

4.1 Ustawianie parametrow znamionowych silnika

Przed pierwszym uruchomieniem falownika nalezy okresli¢ parametry znamionowe silnika. Odpowiednie dane
odczytujemy z jego tabliczki znamionowej. Nalezy wprowadzi¢ nastepujace parametry:

par 1.1 — moc znamionowa silnika [kW] par 1.2 — predkos$¢ znamionowa silnika [rpm] (obr / min)
par 1.3 — prad znamionowy silnika [A] par 1.4 — napiecie znamionowe silnika [V]
par 1.5 — czestotliwo$¢ znamionowa silnika [Hz] par 1.6 — znamionowy cos¢ silnika

Szczegodly: Zatacznik C — Tabela parametréw. W trybach pracy skalarnej U/f dane te sg wystarczajace do pracy
przemiennika.

4.1.1 Przygotowanie do pracy w trybie wektorowym

Jezeli chcemy pracowa¢ w trybie wektorowym (obojetnie czy z czujnikiem czy bez czujnika) wowczas
konieczne jest dodatkowo okreslenie parametréw tzw. schematu zastepczego silnika (rys. 4.1)

par 1.11 — rezystancja uzwojen stojana silnika Rs [Q]

par 1.12 — rezystancja wirnika silnika Rr [Q]

(parametr 1.12 okre slany jest automatycznie przez MFC710/AcR na podstaw ie pozostatych
parametréw silnika — nie mo zna go edytowa ¢€)

par 1.13 — indukcyjnos$¢ gtéwna Lm [mH]

par 1.14 — indukcyjnosé stojana Ls + Lm [mH]

par 1.15 — indukcyjnos$¢ wirnika Lr + Lm [mH]

par 1.16 — indukcyjno$¢ dodatkowa — przewodéw taczacych, dtawika w szeregu z silnikiem

Bez okreslenia wartosci tych parametrow praca w trybie wektorowym nie bedzie mozliwa. Podanie nieprawidtowych
wartosci skutkuje zlg pracg uktadu. Parametry odpowiadajg silnikowi widzianemu
w uktadzie gwiazdy (Us jest napieciem fazowym).

Jezeli nie mozemy w zaden sposob okresli¢ tych parametréw, wéwczas z U
pomoca przyjdzie nam wbudowana funkcja BIEGU IDENTYFIKACYJNEGO,
opisana w rozdziale 5.1.

Lm Rr/
S

Rys. 4.1 — Schema; zastepczy silnika
Parametr 1.20 ,TRYB PRACY” nalezy ustawi¢ na wartos$¢: indukcyjnego klatkowego

m Vectorl — tryb bezczujnikowy — nie wymaga enkodera ale jest mniej doktadny,
m Vector2 — tryb pracy z czujnikiem potozenia (enkoderem) — rozdzielczo$¢ enkodera okreslona jest za pomocg
parametru 1.80. Tryb zalecany zwlaszcza do pracy przy niskich predkosciach obrotowych (ponizej 2.0 Hz).

4.2 Sterowanie

Opisano tutaj podstawowe mozliwosci sterowania przemiennikiem — zadawania czestotliwosci wyjsciowej
(predkosci obrotowej) oraz konfiguracje sterowania sygnatem START / STOP. Dodatkowo opisana zostata konfiguracja
wyj$¢ przekaznikowych przemiennika. Wiecej informacji znajduje sie w ,tabeli parametréw” - Zalgcznik C. Mozliwosci
sterowania uktadem wynikajg z analizy struktury sterowania — Rys. 4.2b/4.2¢

4.2.1 Struktura sterowania

W ukladzie sterowania przemiennika MFC710/AcR zastosowano filozofie 2 niezaleznych ,miejsc sterowania” A
oraz B, co umozliwia szybka (za pomoca jednego parametru) zmiane catej struktury sterowania przemiennikiem, tj.
zrodta sygnatow START i STOP oraz zrédta zadawanej czestotliwosci pracy uktadu. Rys. 4.2a przedstawia uproszczong
anarys. 4.2b i 4.2c rozwinietg strukture sterowania uktadu.

Miejsce Sterowania A Wybér Miejsca
i Wybor zrédta sterowania Sterowania
Zrédta sygnatéw Par. 2.2 (Zadajnik)
sterujacych Par. 2.4 (START)

- Blokady Predkos¢

- Pan_elzl ) - Czestotliwosci state
- Wej_§c!a analogowe - Pasma eliminacji >
- Wejscia cyfrowe ' - Wymuszenie
- Eﬁ) Miejsce Sterowania B sterowania przez RS START / STOP
- Inne 2rédia Wybér zrédta sterowania

Par. 2.3 (Zadajnik)

Par. 2.5 (START)

Par. 2.1

Rys. 4.2a — Uproszczona struktura sterowania
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Konfiguracja Zad.AO
Parametry 2.43, 2.464>PCH'144' Par.0.45

(skala i offset) Sygnat BLOKADA UKEADU
Gdy cz:stotliwos¢ ponizej
Konfiguracja Zad.Al N par. 2.13 i par. 2.14 = TAK
—— Parametry 2.44, 2.474>PCH'145’ Par. 0.46

(skala i offset)

- ; Czgstotliwos¢ minimalna lub
Konfiguracia Zad.A2 | - peyy 146, pPar. 0.47 e Czestotliwosc STOP

— Parametry 2.45, 2.48—»- Zadajnik Awaryjny

(skala i offset) F

parametry 3.23, 3.30,

Hz (Uff) lub : Zadajnik A | Przeliczanie %- Hz ! 3.40, 3.50, 3.60, 3.65 i
PANEL rpm (vector) PCH.133 Klaw; Ppar.2.2 | A : 1 :
: ; ) F max (AIB ' | Fstala 7 (par. 2.39) | !
0000 PCH.134 L e ; 100-0% PCH.164 | par.2.1 | | | F Zad.
] OO PEHZ35 . | ! ! Zadajnik A i Brak 1| OstatniaCgstotliwos | !
PEHI36 v i | ! : ! ’ e !
" PERIART Wy.PID © 00— | | NieFstala WwymuszeniaRS ! |
Konfiguracja We.AO PCH.138 Motop. * i min : I e B i ! | Parametry 2.13, 2.14
We.AO Parametr 2.40 i iPY ! Parametry 2.11, 2.12 ! ! ! !
) (wybor 0-10V, 2-10V PCHI39RS: | : RN ‘ 3 : 3 l
@ 0-20mA 4-20mA) Lo EW 1 ! [ 1
;\I/b;rr’l?(a_ve;l;brzlj‘t?ybw e I ! Nie Zadajnik Awaryjny |
naptciowy / pndowy. | Zadajnk B | | Przeliczanie %- Hz @ 1 e \
PCH.133 par.2.3 | 9 | i i REWERS (PCH.38,
! "Fmax| <& ! Wymuszenie zadawania (PCH.38)
Konfiguracja We.Al PCH.134 ¢ i 100'0% 5 § 1 przez RS tylko gdy: Sygnat z uktadu START /
We.Al Parametr 2.41 PCH.135 ! ' ! N | - B SToP.
: < A ! 1 1 i - Enable RS (PCH.40) = 1 Zmiana znaku zadajnika | Wartai¢ 1 tego sygnatu
. (wybr 010V, 210V PCH'BG‘ 1 0.0t | ‘ ( gci PCH 21,0 decyduje o kierunku powoduje zmiag znaku
" R 1] . ' ) 1 o wartgci E N
gf—?gﬁ gafozmsAg PCH.137 . : B F min | decyduje par. 4.7) obrotéw. Mana zadajnika i zmiag kierunku
Zworka wyboru trybu: PCH.138 . ! Parametry 2.11, 2.12 ! - BITS rejestru 2000 zablolgowa kierunek obrotéw. Zr6dio: np.
napiciowy / padowy. PCH.139 3 1 (MODBUS) =1 obrotéw — par. 1.65 zadany kierunek z panelu
’ '43—' ' 3 sterujicego
- L,,,,,,,,,,,,J Wiaczanie F stalej i l
Konfiguracja We.A2 3
We.A2 E’V?;gémreérfdéz p10v W1 - Par. 2.30 F stala | -
@ 020mA ag0mpy || ‘ W2-Par.231 [
FILTR — par. 2.51 3 Enable RS}
Zworka wyboru trybu: ! (PCH.40) ! W3 - Par. 2.32
napkciowy / padowy. | o par. 4.7 3
[ ,l ,,,,, 9,,,,,,,,,,) Wybor F stalej:
Regulator PID W1 W2 W3 Wycie
) g Zadajnil_< (PCH.166)
Parametry 2.60... 2.71 O 0 o Nie F stata FZad.| Aktualnie ;aldana
1 0 O F stata 1 (par. 2.33) Cﬁsaotlwvc)sc prscy "
0o 1 o0 F stata 2 (par. 2.34) N ukladu wraz z kierunkiem
.— MOTOPOTENCJOMETR 1 1 0 F stafa 3 (par. 2.35) Wyc'”a!"e ,P?SF" L obrotéw.
czgstotliwosci eliminacii -
0o 0 1 F stata 4 (par. 2.36)
P 2.20,2.21, 2.22. 2.3 1 0 1 F stafa 5 (par. 2.37) parametry 1.90, 1.91,
arametry 2.20, 2.21, 2.22, 2.2 - < . . X .
o Y iz U b 0 1 1 F sta:; 6 (par. 2.38) 1.92,1.93,1.94, 1.95
1 1 1 F stata 7 . 2.39
ZADAINIK RS [Hz] rpm (vector) stala 7 (par. 2.39)
UWAGA: Informacje o numerach punktéw charakterystyech zwizanych z
Rejestr 2001 MODBUS wielkosciami procesu (PCH.xxx) znajdugic w Zakczniku A

Rys. 4.2b — Petna struktura sterowania MFC710/AcR Sekcja Zadajnika czestotliwosci pracy i kierunku obrotéw




We.C1

?

We.C2

We.C3

REWERS LOKALNY (PCH.34)

PANEL START LOKALNY
oodd
O og KASOWANIE PCH.31

START LOKALNEGO

Parametr 2.15

START ZDALNY

,,,,,,,,,,,,,,,, N

Konfiguracja Startu Zdalneg

Parametr 2.8

warianty:

0 = Start WeC1, Kier. WeC2

1 = WeC1 Start prawo,
WeC2 Start lewo

2 = Impuls WeC1 Start,
impuls WeC2 Stop,
kierunek =

3 =j.w. Plus WeC3 Kierunek

4 = WeC1 Start, kierunek = Q

PCH.30
PCH.33

0

START RS (PCH.32)

START / STOP RS

Rejestr 2000 MODBUS

Bit 15

Enable RSE
(PCH.40) !

par. 4.7
0

BLOKADY

- Jest aktywna AWARIA
- Uktad pontej F STOP (par. 2.1312.14)

1 (PCH.39) Brak
wymuszenia RS
—e

RS tyko gdy:
REWERS (PCH.38) przez ks fyko gay

- Enable RS (PCH.40) = 1
(o wartaici PCH.40
decyduje par. 4.7)

- BIT6 rejestru 2000
(MODBUS) =1

Decyduje o zmianie
znaku zadajnika i tym
samym o zmianie
kierunku obrotéw. (patrz
schemat struktury
zadajnika cgstotliwosci)

3 Wymuszenie START/STOF:‘

- Zewrgtrzna blokada pracy (par. 2.111)

- Brak zweRtrznego zezwolenia na pka¢par.210)

- Blokada przez RS (Bity 14, 13, 12 rejestru 2000
MODBUS  gdy par. 2.60 zezwala na pfacRS)

- Blokada od Sterownika Zespotu Pomp

START (PCH.37)
[ =R RS0

1 = Sterowanie zezwala
na start uktadu.

Rys. 4.2c - Pelna struktura sterowania MFC710/AcR Sekcja sygnatu START / STOP, blokady pracy i sterowania kierunkiem obrotéw

PRACA (PCH.61)

—
1 = Uktad pracuje.

BLOKADA
(PCH.73)

1 = Ukfad
zablokowany




4.2.2 Sterowanie z Panelu steruj acego

Aby mozliwe bylo sterowanie ukladem z panelu sterujgcego nalezy:

Ekran ,stan sterowania” przyjmuje wyglad jak na rys. 4.3 — Zadajnik i START STOP lokalny (z Panelu

Wybraé¢ ,miejsce sterowania” A lub B za pomoca parametru 2.1

Parametr 2.2 (dla A) lub 2.3 (dla B) ustawi¢ na wartos¢ ,>133 Klaw.Z”

Parametr 2.4 (dla A) lub 2.5 (dla B) ustawi¢ na wartos¢ ,>31 Klaw.S”

Upewnic sie, ze nie jest aktywny wybor predkosci statej: par 2.30, 2.31 i 2.32 powinny by¢ ustawione na
wartos¢ ,>0 Wylacz”

sterujgcego). Przy tej konfiguracji zmiany wartosci czestotliwosci uktadu (lub predkosci obrotowej w | | A nsil 0 rp

trybie wektorowym) dokonuje sie klawiszami E8@. Start i zatrzymanie silnika nastepuje tez z
Panelu — klawiszami LEWO / PRAWO oraz STOP.

rpm
Zad:Lo Ster:Lo

Rys. 4.3 — STAN
STEROWANIA

4.2.3 Sterowanie z listwy zaciskowej

Aby mozliwe bylo sterowanie uktadem z listwy zaciskowej (np. START STOP z wej$é cyfrowych i regulacja
predko $ci obrotowej za pomoc g potencjometru ), nalezy:

m  Wybra¢ ,miejsce sterowania” A lub B za pomocg parametru 2.1,
m Parametr 2.2 (dla A) lub 2.3 (dla B) ustawic¢ na wartos¢ :
»>134 We.AQ" dla wejscia analogowego 0 ,>135 We.A1" dla wejscia analogowego 1,
~>136 We.A2” dla wejscia analogowego 2,
m Parametr 2.4 (dla A) lub 2.5 (dla B) ustawi¢ na wartos¢ ,>30 We.Cyf",
m  Upewni¢ sie, Ze nie jest aktywny wybér predkosci statej: par 2.30, 2.31 i 2.32 powinny by¢ ustawione na
wartosé >0 Wylacz”,
m Ustawi¢ parametr 2.8 ,Start zdalny”. Okresla on funkcje sterujgcych wejs¢ cyfrowych wg. tabeli 4.1.
Tabela 4.1 — moZliwe warianty konfiguracji startu zdalnego
Warto $¢ par 2.8 Funkcja Obja $nienie
~Start Zdalny”
We.C1 = START/STOP | Podanie napiecia na wejscie cyfrowe 1 spowoduje wystartowanie a zabranie
0 napiecia spowoduje zatrzymanie uktadu. Stan wejscia cyfrowego 2 decyduje o
We.C2 = KIERUNEK zmianie kierunku obrotow silnika.
We.C1 = START PRAWO | Podanie napigcia na wejscie cyfrowe 1 spowoduje wystartowanie silnika. Podanie
1 napiecia na wejscie cyfrowe 2 powoduje wystartowanie silnika w przeciwng strone.
We.C2 = START LEWO
'START :STOP
2 We.Cl = START IMPULS wect | O kierunku decyduje tylko znak zadajnika
We.C2 = STOP IMPULS
We.C2 | I
We.C1 = START IMPULS 'START :STOP
3 We.C2 = STOP IMPULS | We-CL
We.C3 = KIERUNEK wecz LI
Podanie napigecia na wejscie cyfrowe 1 spowoduje wystartowanie a zabranie
4 We.C1 =START/STOP | napigcia spowoduje zatrzymanie uktadu. O kierunku obrotéw decyduje tylko znak
zadajnika.

Uwaga: Aby wykorzysta¢ We.C3 do zmiany kierunkéw obrotéw silnika uprzednio nalezy wytaczy¢ lub przenie$¢ na inne
wersje cyfrowe sygnalizacje Usterki Zewnetrznej 1 — par.3.10.

Ekran ,stan sterowania” przyjmuje wyglad jak na rys. 4.4 — Zadajnik z wejscia analogowego 1, 5

START za pomoca wejscia cyfrowego. Regulacja czestotliwosci wyjsciowej przemiennika i predkosci | * 3adiar steriby

obrotowej odbywa sie poprzez wybrane wejscie analogowe (np. za pomocg potencjometru). Rys. 4.4 — STAN
STEROWANIA

4.2.4 Praca z pr edko $ciami statymi

Uktad moze pracowac¢ w danej chwili z jedna sposréd 7 predkosci statych. Wyboru pr edko s$ci statej dokonuje

sie za pomoc g wejsé cyfrowych okre s$lonych parametrami 2.30, 2.31 i 2.32 — przyklad w tabeli 4.2. Wartosci
predkosci statych definiowane sg parametrami:

par 2.33 — predkos¢ stata nr 1 [Hz] par 2.34 — predkos¢ stata nr 2 [Hz]

par 2.35 — predkosc stata nr 3 [Hz] par 2.36 — predkos¢ stata nr 4 [Hz]

par 2.37 — predkos¢ stata nr 5 [Hz] par 2.38 — predkos¢ stata nr 6 [Hz]

par 2.39 — predkosc stata nr 7 [Hz]
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Tabela 4.2 — przyktadowa konfi

uracja sterowania predkosciami statymi

Parametr Przyktadowa Obja $nienie
warto §¢
2.30 W1 >5 We.C5 Sygnat wyboru predkosci statej W1 pochodzi z wejscia cyfrowego 5 (W1 = We.C5)
2.31 W2 >6 We.C6 Sygnat wyboru predkosci statej W2 pochodzi z wejscia cyfrowego 6 (W2 = We.C6)
2.32 W3 >0 Wylacz W3=0

1 UWAGA !l - patrz schemat struktury zadajnika czestotliwosci — rozdziat 4.2.1

W wyniku takiej konfiguracji parametrow mozliwy jest wybor sposrod 3 predkosci statych za pomoca wejs¢ cyfrowych:

Stan We.C5 | Stan We.C6 Efekt
0 0 Uktad nie pracuje z predkoscig statg, aktywny inny zadajnik (Patrz struktura zadajnika — rozdz. 4.2.1)
1 0 Predkos¢ stata nr 1 (Wartos¢ wg. par 2.33)
0 1 Predkos¢ stata nr 2 (Wartos¢ wg. par 2.34)
1 1 Predkos¢ stata nr 3 (Wartos¢ wg. par 2.35)

Uwaga: Aby wykorzysta¢ We.C4 uprzednio nalezy wytaczy¢ lub przenies¢ na inne wersje cyfrowe
zdalne kasowanie usterki — par.3.70.

Ekran ,stan sterowania” gdy aktywny jest zadajnik od predkosci statej przyjmuje wyglad jak na rys. 4.5
— Zadajnik: czestotliwos¢ (predkos¢) stata, START za pomoca wejscia cyfrowego.

A nsil 0 rpm
Zad:Fc Ster:Di

Rys. 4.5 - STAN
STEROWANIA

4.2.5 Motopotencjometr

DI3  — Zwigksz
Dl4 — Zmniejsz
24V

Zwigksz }

Motopotencjometr jest prostym ukladem “zwieksz — zmniejsz”
przeznaczonym do sterowania predkoscig obrotowg silnika
za pomocg dwoch przyciskéw. Przykladowy sposoéb
podtaczenia  przyciskéw  “zwieksz” i “zmniejsz” do
przemiennika pokazano na rys. 4.6a. Dziatanie ukiadu
ilustruje rys. 4.6b. Aby zadawanie czestotliwosci wyjsciowej
przemiennika odbywalo sie za pomocg motopotencjometru,
nalezy par 2.2 (dla sterowania A) lub 2.3 (dla sterowania B)
ustawi¢ na wartos¢ “MotPot”. Rys. 4.6a dotyczy sytuacji, gdy
par 2.20 = “We.C3" i par 2.21 = “We.C4".

b) Szybkos¢ narastania i opadania
predkosci silnika zalezy od:
- statej motopotencjometru (par. 2.23)
- dynamiki uktadu (par. 1.30 ... 1.36)

F zadane

Czas

A nsil 0 rpm
Zad:mP Ster:Di

Zmniejsz }

Rys. 4.6 — Podigczenie i ilustracja dziatania uktadu
motopotencjometru. O aktywacji zadajnika
motopotencjometru $wiadczy informacja “Zad:mP”

Uwaga: Aby wykorzysta¢ We.C3 (DI3) uprzednio nalezy
wytaczy¢ lub przenies¢ na inne wersje cyfrowe sygnalizacje
Usterki Zewnetrznej 1 — par.3.10; aby wykorzysta¢ We.C4
(D14) uprzednio nalezy wylaczy¢ lub przenie$¢ na inne wersje cyfrowe zdalne kasowanie usterki — par.3.70.

Mozliwe sg cztery tryby pracy motopotencjometru (par. 2.22): 0, 1, 2, 3. Tryb 0, 1, 2 nalezy stosowac¢ tylko gdy aktualny
zadajnik (par 2.2/par 2.3) ustawiony jest na ,MotPot”. Tryb 3 mozna stosowa¢ niezaleznie od ustawienia aktualnego
zadajnika.

W trybie O: nastgpi reset nastawy motopotencjometru w przypadku zatrzymania pracy przemiennika.

W trybie 1: po zatrzymaniu pracy przemiennika warto$¢ nastawy motopotencjometru zostanie zapamietana i nie ma
mozliwosci zmiany nastawy motopotencjometru podczas postoju.

W trybie 2: warto$¢ nastawy aktualnego zadajnika sledzona jest przez motopotencjometr co umozliwia tagodne
przetaczenie z aktualnego zadajnika na zadajnik z motopotencjometru.

W trybie 3: po zatrzymaniu pracy przemiennika warto$¢ nastawy motopotencjometru zostanie zapamietana, mozliwa
jest zmiana nastawy motopotencjometru podczas postoju.

4.2.6 Inne mo zliwo $ci sterowania przemiennikiem

Pozostate mozliwosci sterowania wynikaja z analizy struktury sterowania z rozdziatu 4.2.1. Z wazniejszych opcji
wymieni¢ mozna:

B zmiana miejsca sterowania A / B np. za pomoca wejscia cyfrowego — par 2.1,

m sterowanie mieszane — np. zadajnik czestotliwosci z panelu sterujgcego i sygnat START / STOP z wejs¢
cyfrowych,
sterowanie poprzez tgcze RS232/RS485 — patrz rozdziat 13,
zadawanie czestotliwosci z wyjscia regulatora PID — patrz rozdziat 8,
m funkcje zaawansowane, zwigzane z wykorzystaniem wbudowanego sterownika PLC lub sterownika zespotu

pomp — patrz rozdziat 10 i dalsze.

4.2.7 Konfiguracja wej $¢ i wyj $¢€ cyfrowych oraz analogowych

m Wejscia cyfrowe

Uktad posiada 6 wejs¢ cyfrowych We.C1 ... We.C6 oznaczonych na
listwie zaciskowej odpowiednio DI1 DI6. Podanie napigcia 24V na | a)
dowolne wejscie cyfrowe (listwa zaciskowa — rys. 2.6) spowoduje ustawienie
jego stanu na logiczne 1. Aktualny stan wejs¢ cyfrowych odczyta¢ mozna z
parametru 0.48 (rys. 4.7a — “110000” oznacza, ze na We.Cl i We.C2
podano napiecie 24V).

0.48 stan We.C b)

0.49 Stan wy.C
Stwe 110000 0!

Sty 0010

Rys. 4.7 — Odczyt stanu wej$¢ (a) oraz
wyj$¢ (b) cyfrowych
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Wejscia cyfrowe nie posiadajg parametrow definiujgcych ich funkcje. Funkcja ta na state okreslona
jest tylko dla “startu zdalnego” (patrz tabela 4.1) oraz “blokady termicznej” dla We.C6 - patrz rozdziat
4.4.4. W pozostatych przypadkach wejscie cyfrowe jest “wybierane” do spetniania okreslonej funkcji
przez parametry dotyczace danej funkcji przemiennika: np. aby wybiera¢ za pomocg We.C3 wariant
sterowania A lub B nalezy parametr 2.1 decydujacy 0 wyborze wariantu sterowania ustawi¢ na
wartos¢ “We.C3” jak na rys. 4.8. Mozliwe jest wiec przyporzadkowanie danemu wejsciu cyfrowemu
jednoczesnie wiecej niz jednej funkcji. (Inny parametr moze by¢ réwniez ustawiony na warto$é

“We.C3").

m Wejscia analogowe

2.1 Ssterowanie B
3> we.C3
Rys. 4.8 —
Wybér wariantu
sterowania A/B

za pomocg
We.C3

Uklad posiada trzy wejscia analogowe We.AO, We.Al oraz We.A2 oznaczone na listwie zaciskowej
odpowiednio AlO, AIl i AlI2. Dwa spos$réd nich (We.Al i We.A2) moga pracowa¢ zarowno w trybie napieciowym
0(2)...10V jak i w trybie pradowym 0(4)...20mA. Wyboru trybu pracy dla tych wej$¢ dokonuje sie za pomocg zworek J3

i J4. Wejscie We.AO moze pracowac tylko w trybie napieciowym. Do wejs¢
analogowych mozna dotaczy¢é bezposrednio potencjometr lub Zzrédio
napiecia (pradu) — patrz rys. 2.7. W tabeli 4.3 zestawiono parametry
konfigurujace prace wejs¢ analogowych. Podobnie jak w przypadku wejs¢
cyfrowych, wejscia analogowe nie posiadajg parametréw moéwigcych o ich
funkcji w ukfadzie, lecz sg “wybierane” do spetniania okreslonej funkcji
przez parametry konfiguracyjne sterowania jak na rys. 4.9.

Tabela 4.3 — parametry konfigurujgce wejscia analogowe uktadu

2.2 zadajnik A
a) 135> |:r|le.A1 b)
Rys. 4.9 — Wejscie analogowe We.Al (a) lub
Zadajnik Analogowy Zad.Al (b) wybrane do

sterowania predkoscig obrotowg silnika w
wariancie sterowania A

2.2 zadajnik A
145> Zad.Al

Parametr Funkcja Opis
2.40 Konfiguracja zakresu We.AO | Wybor zakresu wielkosci wejsciowej. 0...10V, 2...10V, 10...0V (inwersja), 10...2V.
) . 0-10V, 10-0V, 2-10V, 10-2V (tryb napieciowy)
241 Konfiguracja zakresu We.Al 0...20mA, 20...0mA, 4...20mA, 20...4mA (tryb pradowy). Wybor trybu — patrz. rys. 2.6
) . 0-10V, 10-0V, 2-10V, 10-2V (tryb napieciowy)
242 Konfiguracja zakresu We.A2 0...20mA, 20...0mA, 4...20mA, 20...4mA (tryb pradowy). Wybor trybu — patrz. rys. 2.6
[V][%] Wartos¢ We.A
(odfiltrowana)
549 |Stataczasowa filtru o =
’ dolnoprzepustowego We.AO
Czas
4SE\’f]eru
2.50 Il We.Al |j.w.
251 Il We. A2 |jw.
‘oz TYLKO ODCZYT. Wartos¢ We.AO w [%]. Np. dla zakresu 0...10V napieciu 5V
0,
0.40 Wartos¢ We.AO [%] odpowiada wartosé par 0.40 = 50.0%
‘oz TYLKO ODCZYT. Wartos¢ We.Al w [%]. Np. dla zakresu 0...10V napieciu 5V
0,
041 Wartos¢ We.AL [%] odpowiada wartos¢ par 0.41 = 50.0%
s TYLKO ODCZYT. Wartos¢ We.A2 w [%]. Np. dla zakresu 0...10V napieciu 5V
0,
0.42 Wartosé We.A2 [%] odpowiada wartosé par 0.42 = 50.0%
. W trybach pracy 2...10V, 10...2V, 4...20mA oraz 20...4mA mozna zdefiniowaé
3.23 \?Vee?'lls’(gijﬁ Rﬁ at:galzsy%?aiu na zachowanie uktadu gdy wartos¢ napiecia spadnie ponizej 1V lub warto$¢ pradu spadnie
! gowy ponizej 2mA. Patrz Zatacznik C — par 3.23.

W strukturze uktadu przewidziano takze Zadajniki Analogowe . Zadajniki Analogowe sg Scisle powigzane z Wejsciami
Analogowymi, od ktorych r6znig sie tym, ze posiadajg parametry méwigce o wartosci offsetu i skali. Normalnie Zadajniki
Analogowe uzywane sg tylko jako wejscia dla uktadu regulatora PID, jednak mozna je wykorzysta¢ np. jako wejscia dla
sterownika PLC lub po rozszerzeniu zakresu parametrow (patrz rozdziat 11.3) jako wartosci sterujgce w dowolnym
punkcie struktury sterowania (np. rys. 4.9b). W tabeli 4.4 podano parametry konfigurujgce Zadajniki Analogowe

i zalezno$¢ wartosci Zad.A od wartosci We.A.

Tabela 4.4 — Zadajniki Analogowe

Parametr Funkcja Opis

2.43 Skala Zad.AO Wartosé w [%] : -500.0 ... 500.0 %

2.44 Skala Zad.Al Wartosé w [%] : -500.0 ... 500.0 %

245 Skala Zad.A2 Warto$¢ w [%)] : -500.0 ... 500.0 %

2.46 Offset Zad.AO Wartosé w [%] : -500.0 ... 500.0 %

247 Offset Zad.Al Warto$¢ w [%)] : -500.0 ... 500.0 %

2.48 Offset Zad.A2 Wartosé w [%] : -500.0 ... 500.0 %
TYLKO ODCZYT. Warto$¢ Zad.AO w [%)]. Zad.AO = (par 2.46 + par 2.43 * We.AO / 100.0%)

0.45 Wartos¢ Zad.AO [%] | np. gdy par 2.46 = 20.0%, par 2.43 =50.% i Zad.AO = 30.0% :Zad.AO = 20.0% + 50.0% * 30.0% /
100.0% = 35.0%

0.46 Warto$¢ Zad.Al [%)] | TYLKO ODCZYT. Warto$¢ Zad.Al w [%]. Zad.Al = (par 2.47 + par 2.44 * We.Al / 100.0%)

047 |Warto$é zad.A2 [%] | TYLKO ODCZYT. Warto$é Zad.A2 w [%)]. Zad.A2 = (par 2.48 + par 2.45 * We.A2 / 100.0%)
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m  Wyjscia cyfrowe (przeka zniki)

Uktad posiada 4 wyjscia cyfrowe :

3 wyjscia przekaznikowe 250V~ / 1A, 30V/1A DC oznaczone K1, K2 i K3 (lub WyC1, WyC2 i WyC3)
1 wyjscie typu ,otwarty kolektor” 24V / 100mA oznaczone jako WyC4

Kazde wyjscie cyfrowe moze jednoczesnie realizowa¢ do dwdéch programowalnych funkcji. W tabeli 4.5 zestawiono

parametry stuzace do wyboru funkcji wyj$¢ cyfrowych.

Tabela 4.5 — parametry konfiguraciji wyjs¢ cyfrowych

Parametr Wyj $cie cyfrowe Znaczenie Uwagi
2.90 Przekaznik K1 Wybor Funkcji 1 Stan wyjscia cyfrowego odpowiada sumie logicznej wyniku obu
- - funkcji wyjscia wg ponizszej tabeli
291 WyC1 Wybér Funkcji 2
- - Funkcjal Funkcja 2 Stan wyjscia
2.92 Przekaznik K2 Wybor Funkeji 1
0 0 0
2.93 WyC2 Wybér Funkcji 2
1 0 1
2.94 Przekaznik K3 Wybor Funkcji 1 0 1 1
2.95 WyC3 Wybér Funkcji 2
1 1 1
2.96 Otwarty kolektor Wybér Funkcji 1
2.97 WyC4 Wybor Funkcji 2

Zestawienie dostepnych funkcji znajduje sie w opisie parametrow — Zatacznik C.

Przez zmiane parametréw z tabeli 4.5 mozna wybra¢ tez funkcje zaawansowane, pozwalajace na sterowanie wyj$ciami
przekaznikowymi przez wbudowany sterownik PLC. W aplikacji Sterownika Pomp wyjscia cyfrowe skonfigurowane sg do
sterowania zespotem stycznikdw zataczajacych poszczego6ine pompy.

m Wyjscia analogowe

W tabeli 4.6 zestawiono parametry konfigurujace 2 wyj$¢ analogowych Wy.Al i Wy.A2. Obydwa wyjscia mogq
pracowa¢ w trybie napieciowym 0-10V (2-10V) lub prgdowym 0-20mA (4-20mA), wyboru trybu pracy dokonuje sie za
pomoca zworek - patrz rys. 2.6.
Wyjscia analogowe w trybie napieciowym nie powinny by¢ obciazane impedancjg nizsza niz 10kQ.

Tabela 4.6 — parametry konfiguracyjne wyjs¢ analogowych

Parametr Funkcja Opis
2.80 Wybér sygnatu dla Wy.Al Szczegoly w Zatgczniku C
2.81 Wybér sygnatu dla Wy.A2 Szczegbly w Zatgczniku C
) . 0-10V, 10-0V, 2-10V, 10-2V (tryb napieciowy)
2.82 | Konfiguracja zakresu Wy.A1 0...20mA, 20...0mA, 4...20mA, 20...4mA (tryb pradowy)
) . 0-10V, 10-0V, 2-10V, 10-2V (tryb napieciowy)

2.83 | Konfiguracja zakresu Wy.A2 0...20mA, 20...0mA, 4...20mA, 20...4mA (tryb pradowy)

Skala Wy.Al 1ov 0 ... 500.0 %. Standardowo 100.0 %

przyktady: Dla konfiguracji 0-10V wartosci napiecia 10V odpowiada warto$¢ sygnatu 1000

przy skali ustawionej na 100.0 %.
1000 e 1000 |WyA | Dla skali ustawionej na 50.0 % aby uzyska¢ 10V napiecia wyjsciowego wartosc
Sygnat | Tryp 0...10V sygnatu musi wynosi¢ 2000. Analogicznie dla skali ustawionej na 200.0 % aby
o ov uzyska¢ 10V napiecia wyjsciowego warto$¢ sygnatu musi wynosi¢ 500.
2.84 Warto $¢ sygnatu odpowiada warto $ci wybranej wielko $ci bez miejsca
10V | dziesi etnego, np.:
125% =125 243 A=243 375V =375
500 wy.a | NP. gdy sygnat (warto  §€ pradu) wynosi 11.7 A, co odpowiada liczbie 117,
| Skala=200% | " [ \yaesae
Sygnat | Tryp 2...10v S
napi gcie = skala * sygnat / 1000
0 2 | napiecie = 100.0% * 117 / 1000 = 11.7 % (0...10V) = 1.17 V

2.85 Skala Wy.A2 0 ... 500.0 %. Standardowo 100.0 %, patrz wyzej.

Stata czasowa filtru Filtr wyjscia analogowego Wy.Al. Szczegdty — y 9y

dolnoprzepustowego Wy.Al Zatgcznik C 0o Yﬁé‘fﬁiﬁiivivnﬁf‘

100% |...
2.86 63% |- " Przed filtrem
Czas
Stata f:iltru
2.87 Stata czasowa filtru Wy.A2 Filtr wyjscia analogowego Wy.A2. Szczeg6ty — Zatacznik C
0.43 Wy.A1l. 0...100.0% TYLKO ODCZYT
’ Warto$¢ wyjscia analogowego 1 Wy.Al = Warto $¢ bezwzgl edna (sygnat * skalaWy.Al / 1000)
0.44 Wy.A2 0...100.0% TYLKO ODCZYT
' Wartos$c¢ wyjscia analogowego 2 Wy.A2 = Warto $¢ bezwzgl edna (sygnat * skalawy.A2 / 1000)
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4.3 Konfiguracja nap edu

4.3.1 Ustalanie dynamiki i sposobu zatrzymania nap  edu

Dynamika decyduje o szybkosci zmian predkosci obrotowej silnika — przyspieszania, zatrzymania oraz
szybkosci nawrotow. W przemienniku MFC710 zastosowano system wyboru dynamiki ukladu sposréd dwéch
dostepnych zestawéw zwanych DYNAMIKA 1 i DYNAMIKA 2.

Czasy podane w par. 1.30 ... 1.33 dotycza przyspieszania ukltadu po podaniu komendy START oraz nawrotow
(op6znianie + przyspieszanie). Czas podany w par. 1.34 dotyczy czasu zatrzymania uktadu po podaniu komendy STOP.
Gdy par. 1.34 jest ustawiony na 0.0 wtedy czas opdzniania (par. 1.31 lub 1.33) jest jednoczes$nie czasem zatrzymania
uktadu po podaniu komendy STOP.

par 1.30 — Przyspieszenie 1 — czas przyspieszania ) Firz
od OHz do 50Hz (Dynamika 1) ~Dizyspiestenie = par 130 b 1.32
par 1.31 — Opo6znienie 1 — czas opdzniania 7N \
od 50Hz do OHz (Dynamika 1) Fradana1 /. \ \
par 1.32 — Przyspieszeni_e 2 — czas przyspieszania < \\X \\ \Syael
od OHz do 50Hz (Dynamika 2) 7 TkawarsT |\ N\
P . P . par’ 1.3 | N \ F zadana 2
par 1.33 — OpoOznienie 2 — czas opozniania e A\ NC
od 50Hz do OHz (Dynamika 2) gt N | Zarmancys ~ aghememe
par 1.34 — OpO6znienie Stop o~ NS
» gdy réwny zero: parametr nieaktywny, zatrzymanie START \ —
uktadu po podaniu polecenia STOP nastepuje byk PTA S 1as PR 10s
zgodnie z czasem op6zniania aktywnej dynamiki TART
(par. 1.31 lub 1.33); Smd \—‘
+ gdy wiekszy od zera: czas zatrzymania uktadu od L {erace o
50 Hz do 0 Hz po podaniu polecenia STOP - bez L Fmad R ;
wzgledu na czas opdzniania podany w aktywnej :
dynamice.
par 1.35 — Krzywa S — pozwala na tagodne rozpoczynanie i
konczenie przyspieszania i zwalniania -
par 1.36 — Wybdér DYNAMIKI — pozwala ustali¢ aktywng PN e czas
dynamike 1 lub 2. Mozna tez zdecydowaé, ze wybor par216 Mo P
dynamiki dokonywany bedzie przez jedno z wej$¢ | Rys. 4.10 a) - llustracja wptywu parametréw na dynamike
cyfrowych. uktadu i sposéb zatrzymania silnika
Rys. 4.10 b) — llustracja wptywu parametréw na minimalny
UWAGA: czas stopu i op6znienie zadajnika

Ustawienie zbyt krotkich czaséw rozpedzania moze
spowodowa¢ wystepowanie awarii ,wysoki prad” przy rozruchu, zwtaszcza przy duzym obcigzeniu silnika.

Istnieje mozliwo$¢ okreslenia w sekundach minimalnego czasu stopu a takze opéznienia zadajnika (rys. 4.10b):
par 1.68 — min t. Stop — jest to minimalny czas jaki uptynie od zatrzymania do ponownego startu napedu,
par 2.16 — Opoz. zad. — jest to zwloka czasowa wigczenia zadajnika.

4.3.1 Ksztalttowanie charakterystyki U/f

W trybach skalarnych U/f istnieje mozliwo$¢ wptywania na ksztatt charakterystyki —rys. 4.11 .
W trybach wektorowych (Vector 1 i Vector 2) parametry ksztattowania charakterystyki U/f nie maj g znaczenia.

Podstawowym parametrem wplywajgcym na ksztatt charakterystyki uktadu jest par 1.20 “Tryb pracy”:

m  Tryb U/f liniowy. Ma zastosowanie tam, gdzie istnieje stalty moment obcigzenia niezaleznie od predkosci.

m  Tryb U/f kwadratowy. Ma zastosowanie tam, gdzie moment obcigzenia ro$nie proporcjonalnie do kwadratu
predkosci (np. naped wentylatorow). Zastosowanie charakterystyki kwadratowej U/f wptynie w takim przypadku na
zmniejszenie hatasu i strat w silniku.

a) b) A
U/Umax U/Umax
100% 100%
Kompensacja spadku
napiecia od pradu
U/f liniowa wyjsciowego
ul Par. 1.54
uo o
U/fkwadratowa 3 @
- o
o IS
IS a
f/fn FO: & f/fn
> 0,
Par. 1.51 F1 100%
Par. 1.53
Rys. 4.11 — Charakterystyka liniowa i kwadratowa (a),
ksztattowanie charakterystyki U/f (b)
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4.3.1 Czestotliwo $ci eliminacji

W  celu wyeliminowania  niepozadanych czestotliwosci F zadane
wyjsciowych, ktére mogg powodowaé¢ rezonanse napedu mozna
zdefiniowa¢ 3 zakresy zwane ,pasmami eliminacji”. Ich definicja odbywa sie -
za pomoca parametrow : -«

par 1.90 — dolna czestotliwos¢ pasma eliminacji 1 [Hz] P

par 1.91 — gdrna czestotliwos$¢ pasma eliminacji 1 [Hz]

par 1.92 — dolna czestotliwos¢ pasma eliminacji 2 [Hz] -
par 1.93 — gdrna czestotliwos$¢ pasma eliminacji 2 [Hz]
par 1.94 — dolna czestotliwos¢ pasma eliminacji 3 [Hz]
par 1.95 — gorna czestotliwo$é pasma eliminacji 3 [Hz]

Zadajnik uktadu bedzie ,omijat’ czestotliwosci zdefiniowane za pomoca - >

powyzszych parametr(’)w. 1l93 | F przed eliminagj
1.90 1.91 1.921.94 1.95

Na rys. 4.12 pokazano wplyw istnienia pasm eliminacji na czestotliwos¢ Parametry 1.91 ... 1.95

wyjéciowg zadajnika. Rys. 4.12 — Pasma eliminacji — przykltadowa

konfiguracja. Pasma 2 i 3 naktadajg sie.

Uwaga: Podczas operacji przyspieszania i zwalniania funkcja eliminaciji
pasma czestotliwosci jest nieaktywna.

4.3.4 Hamowanie DC (pr adem statym)

Parametry 1.66 oraz 1.67 pozwalajg okresli¢ napiecie (w % Un silnika) oraz czas (w sekundach) hamowania
silnika pradem statym. Jezeli czas hamowania ustawiony jest na 0 s, funkcja jest wytaczona.

4.3.5 Hamulec mechaniczny

IMUWAGA ! W przypadku gdy wymagane jest generowanie petnego momentu dla zerowych predkosci silnika nalezy
stosowac¢ wektorowy tryb sterowania — par 1.20 ,Vector 2” i wyposazy¢ uktad napedowy w enkoder.

MFC710/AcR umozliwia wspotprace z hamulcem mechanicznym uktadu napedowego. Przykiad podigczenia hamulca
zaprezentowano na rys. 4.13. Sterowanie hamulcem odbywa sie za pomocag odpowiednio skonfigurowanego wejscia

przekaznikowego (odpowiedni parametr 2.90 ... 2.96 ustawiony na ,ham.”). Zasade sterowania hamulcem
mechanicznym przedstawia rys. 4.14, w tabeli 4.7 zestawiono parametry konfiguracyjne.
MFC710 K d START
omenda
Kx AcR START/STOP
230V AC ] SLOF
N U\viw ZAL
I [ ZAL/WYL
I hamulca
mechanicznego WYL
par 2.101
Dziatanie
- przekaznika Kx
(PCH 75)
Aktga}ln{i ) ar 2.102
Rys. 4.13 llustracja predkosé silnika / N\
podigczenia hamulca par 2.16 §
mechanicznego ‘
Praca uktadu
pgar 2.103 .
Rys. 4.14 llustracja sterowania hamulcem mechanicznym
Tabela 4.7 — Parametry konfiguracyjne sterowania hamulca mechanicznego
Par Nazwa Opis
2.16 Opoz. zad. Zwioka czasowa zatgczenia zadajnika [s].
2.101 Opoz.zw.ham Opéznienie czasowe zwalniania hamulca mechanicznego [s] — czas potrzebny do
namagnesowania silnika (silnik nienamagnesowany nie jest w stanie wytworzy¢é momentu).
2.102 n zam.ham. Predkos$¢ ponizej ktérej nastapi podanie komendy zamkniecia hamulca mechanicznego
[rpm].
2.103 t zam.ham. Czas pracy uktadu (zadawanie momentu) po podaniu komendy zamkniecia hamulca [s] —

czas wymagany do catkowitego zamkniecia hamulca mechanicznego.
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4.3.6 Lotny start

Lotny start umozliwia poprawny rozruch silnika gdy predkos$¢ poczatkowa watu rézna jest od zera. Dostepnych
jest pie¢ trybow, par 1.61:

0 — funkcja wytaczona

1 — przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fzad lub Fmax
2 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fzad lub Fmax
3 — przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fmax

4 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie czestotliwosci od Fmax

Przeszukiwanie jednokierunkowe nalezy stosowa¢ dla ukltadéw napedowych, w ktérych w przypadku wytaczenia
napiecia zasilajgcego silnik, obcigzenie nie spowoduje zmiany kierunku obrotow uktadu.

Przeszukiwanie dwukierunkowe nalezy stosowaé¢ dla uktadéw napedowych, w ktérych w przypadku wytgczenia
napiecia zasilajacego silnik, obcigzenie moze spowodowaé zmiane kierunku obrotow uktadu.

W przypadku trybu 1 i 2 poszukiwanie czestotliwosci moze rozpoczyna¢ sie od czestotliwosci zadanej Fzad lub
czestotliwosci maksymalnej Fmax. Uzaleznione jest to od tego czy ponowny start nastepuje:

* po przycisnieciu klawisza STOP (poszukiwanie od Fzad),

* po restarcie falownika (poszukiwanie od Fmax).
Dla przeszukiwania jednokierunkowego zalecane ustawienie par 1.61 to 1. W przypadku przeszukiwania
dwukierunkowego zalecane ustawienie par 1.61 to 2.

4.4 Zabezpieczenia i blokady
4.4.1 Ograniczenia pr adu, cz estotliwo $cii momentu

— Ograniczenie pr adu: Aby zapobiec przecigzeniu ukladu mozna ustali€¢ maksymalny dopuszczalny prad
wyjsciowy falownika — Parametry 1.41 i 1.42 fabrycznie ustawione sg na wartos¢ 150 % pradu znamionowego
silnika. Uktad nie pozwoli pradowi wzrosna¢ powyzej tego ograniczenia.

— Ograniczenie momentu: W celu unikniecia udaréw mechanicznych silnika i uktadu napedowego maksymalny
dopuszczalny moment na wale silnika ustawia sie za pomocg parametrow 1.43 i 1.44. Standardowo wynosi on
150 % momentu znamionowego silnika.

— Ograniczenie cz estotliwo $ci wyj sciowej: Aby unikng¢ sytuacji, w ktérej zostataby zadana czestotliwosé
znacznie powyzej czestotliwosci znamionowej silnika parametr 1.40 pozwala na okreslenie gérnego putapu
czestotliwosci wyjsciowej przemiennika. Standardowo ustawiony jest na 50 Hz a warto$¢ maksymalna tej
nastawy dla trybu Vectorl/Vector2 wynosi 200 Hz (jest to absolutne maksimum czestotliwosci wyjsciowej w trybie
wektorowym).

4.4.2 Blokada kierunku obrotéw silnika

Mozliwe jest zablokowanie uktadu do pracy tylko w jednym kierunku. Wéwczas niezaleznie
od sygnatéw sterowania uktad bedzie obracat silnikiem tylko w jedng strone. Parametr 1.65 pozwala e S8
na okreslenie tej nastawy: Rys. 4.15 —
.Nawrot” - praca dwukierunkowa (ustawienie domysine) Sygnalizacja
,Lewo” - praca jednokierunkowa stanu blokady —
,Prawo” - praca jednokierunkowa gwiazdka

Uwaga: Podczas biegu identyfikacyjnego blokada kieru nku obrotéw silnika nie jest aktywna.

4.4.3 Blokady pracy uktadu

Uaktywnienie dowolnej z ponizszych blokad pracy powoduje zatrzymanie silnika i uniemozliwia jego
uruchomienie do czasu zaniku sygnatu (przyczyny) blokady. Stan blokady sygnalizowany jest jak na rys. 4.15.

m Zewnetrzne zezwolenie i blokada pracy: Dwa parametry pozwalajg okresli¢ wejscie cyfrowe, ktdre bedzie stuzy¢
jako zewnetrzne zrodto sygnatu blokada i zezwolenie pracy:
¢ par 2.111 - Blokada pracy — warto$¢ ,Wylacz” (domyslna) dezaktywuje zewnetrzng blokade pracy (mozliwe
nastawy: Wylacz, We.C1...We.C6),
¢ par 2.110 — Zezwolenie pracy — wartosé ,Wlacz” (domys$lna) zezwala na prace niezaleznie od stanu wejs¢
cyfrowych (mozliwe nastawy: We.C1...We.C6, Wlacz).
m Blokada od termika lub termistora w silniku: Parametr 3.1 umozliwia wigczenie blokady od termika. Patrz rozdziat
4442,
m Zewnetrzny stop awaryjny: natychmiastowe zatrzymanie przez wybieg silnika. Patrz par 2.112 — mozliwe wartosci:
Wylacz, We.C1...We.C6 . DomysInie ,Wylacz” — funkcja nieaktywna,
m Blokada od ,F STOP”: W strukture zadajnika wbudowana jest F zadana
blokada, uaktywniana parametrem 2.14. Jezeli jest on ustawiony na
.NIE” wowczas par 2.13 okresla minimalng czestotliwosé ponizej ktorej
nie spadnie czestotliwos¢ zadana (domysinie 0.5 Hz). Jezeli par 2.14
ustawiony jest na ,TAK" woéwczas par 2.13 okre$la czestotliwosé - o
graniczng. Jezeli warto$é czestotliwosci zadanej spadnie ponizej | rar 21 BLOKADA
wartosci okreslonej parametrem 2.13 wéwczas nastgpi blokada (STOP)
uktadu. Przyrost czestotliwosci powyzej okreslonej par 2.13 uruchomi
uktad ponownie. Zataczenie / wylaczenie objete sa niewielka petla | Rys. 4.16 — Zasada dziatania blokady od ,F
histerezy (Rys. 4.16), STOP”

m Blokada SLEEP regulatora PID - opisana w rozdziale 8.

STOP START

0 Czas
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4.4.4 Zabezpieczenia termiczne silnika

4.4.4.1 Zabezpieczenie przez limit 1%t

Wbudowany model termiczny silnika umozliwia teoretyczne obliczenie temperatury silnika. Model powstat przy

nastepujacych zatozeniach:

podczas pracy.

b)

1/1n silnika
1250

1009

Czas

Aktualng temperatuy
Ts silnika Ts mana
odczyta z parametru 0.9

0 25Hz I/ R,

Stafa czasowa
nagrzewania, par. 3.5

Rys. 4.17- Definiowanie obszaru pracy diugotrwatej (a),
zalezno$c¢ obliczonej temperatury silnika od pradu (b) i (c)

obliczona temperatura osi

ekspotencjalny przyrost temperatury uzwojen,

temperatura maksymalna wystepuje dla pracy ciagtej przy pradzie znamionowym silnika,

wzrost temperatury zalezny jest od stosunku (I/In)?,

stala czasowa chtodzenia dla zatrzymanego silnika jest czterokrotnie wigksza niz stata nagrzewania

Wzgledny prad dtugotrwaly silnika
powyzej 25Hz okresla parametr 3.3. Dla czestotliwosci
ponizej 25Hz prad dlugotrwaly jest nizszy (mniejsza
wydajnos¢ wentylatora chtodzgcego umieszczonego na wale
silnika) i okreslony przez parametr 3.4. Parametry te
okreslane sa wzgledem pradu znamionowego silnika dla
100.0% = In. W ten sposob okreslany jest obszar pracy
diugotrwatej (rys. 4.17a).

Przy chiodzeniu silnika bez dodatkowej wentylacji (tylko
wentylator wewnetrzny), par 3.4 nalezy ustawi¢ na warto$¢
35% pradu znamionowego silnika. Jezeli zastosujemy
dodatkowg wentylacje silnika, wéwczas warto$¢ par 3.4
mozna zwiekszy¢é nawet do 75%. Jezeli prad silnika nie
miesci sie w zdefiniowanym obszarze pracy dlugotrwatej,
wowczas obliczona temperatura wzro$nie powyzej 100%. Gdy

dla czestotliwosci

agnie warto $¢ 105%, wéwczas nast gpi wyt aczenie uktadu - pojawi sie komunikat awarii

(rys. 4.18). Taka sytuacja ma miejsce na rys. 4.17c dla przyrostu temperatury oznaczonego linig przerywana.

Szybkos$¢ przyrostu obliczonej temperatury okresla parametr 3.5 - stala czasowa nagrzewania
silnika. Jest to czas, po ktorym temperatura silnika osiagnie 63% warto$ci koncowego przyrostu

temperatury. W praktyce mozna przyja¢ nastawe:

par 3.5 = 120 * ts [min], gdzie ts [s] podawany jest przez producenta silnikow

Przyktadowe czasy podano w tabeli 4.8

Tabela 4.8 — Stale czasowe nagrzewania

Awaria 4 Re.l
Limit I2t

Rys. 4.18 — Awaria
limitu termicznego

Moc silnika Pn [kW] Liczba biegunéw
2 4 6
Stata czasowa nagrzewania silnika [min] (par 3.5)

2,2 11 17 24
3,0 12 18 26
4,0 13 19 29
55 15 21 29
7,5 16 23 31
11 19 26 34
15 20 29 39

4.4.4.2 Zabezpieczenie za pomocg termika lub termistora zamontowanego w silniku

W celu zabezpieczenia przed przegrzaniem
wykorzysta¢é mozna termistor lub przekaznik termiczny
zamontowany w silniku. Do podigczenia sygnatu do
uktadu wykorzystuje sie wejscie cyfrowe 6 (We.C6).
Nalezy odpowiednio do typu czujnika przestawié¢
zworke J5 (rys. 2.6 i rys. 4.19).

Uwaga. Wejscie cyfrowe We.C6 (DI6) fabrycznie jest
przypisane do funkcji ,predkosci state” i uprzednio
nalezy sygnat zadawania predkosci statych przenies¢
na inne wejscie cyfrowe lub wytaczy¢ (par. 2.31).

MFC710-AcR - Instrukcja obstugi.

a) b)

g 35
WeC6

| | Przekaznik WeC6
| termiczny w
| silniku
24V 24v

Listwa
sterowania
MFC710

termistor
w silniku

Listwa
sterowania
MFC710

Rk Q]

15 Czas

Blokada

Rys. 4.19 — Zabezpieczenie termiczne za pomocg przekaznika
termicznego (a) lub termistora (b)
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5. Pierwsze uruchomienie

Przed pierwszym uruchomieniem przemiennika MFC710/Ac R nalezy zapozna € sie z rozdzialem 4 “Konfiguracja
przemiennika”. Wa zny jest schemat struktury sterowania MFC710/AcR —r  ozdzial 4.2.1 oraz Zat acznik C — tabela
parametrow przemiennika MFC710/AcR.

Najwazniejsze ustawienia:

B parametry znamionowe silnika
patrz rozdziat 4.1

m ,miejsce sterowania” A lub B :
par 2.1 ,Sterowanie B”
Wylacz” = Sterowanie A
We.Cl” = Wybér A/ B za pomoca wejscia cyfrowego 1

,.,.\}\./e.CG" = Wyhor A/ B za pomocg wejscia cyfrowego 6
.Wlacz” = Sterowanie B

m Zzrodio sygnatu START / STOP (lokalne z panelu sterujacego, zdalne z wej$é cyfrowych, zdalne z RS lub inne) :
par 2.4 ,Start A” - zrédto sygnatu START dla sterowania A
par 2.5 ,Start B” - zrédto sygnatu START dla sterowania B

B spos6b zadawania czestotliwosci lub predkosci obrotowej silnika (lokalny z Panelu sterujgcego, zdalny z wejscia
analogowego, przez tacze RS, motopotencjometr, z regulatora PID lub inny),
par 2.2 ,Zadajnik A" - zrédto zadajnika dla sterowania A
par 2.3 ,Zadajnik B” - zr6dto zadajnika dla sterowania B

5.1 Tryb wektorowy. Bieg identyfikacyjny

Aby uktad mogt pracowaé w trybie sterowania wektorowego oprocz wigczenia trybu Vector2 (z enkoderem) lub
Vectorl (bezczujnikowy) za pomocg parametru 1.20, konieczne jest podanie parametrow schematu zastepczego silnika
(patrz rozdziat 4.1). Jezeli nie znamy tych parametréw, wéwczas mozna skorzysta¢ z wbudowanej w uktad procedury
biegu identyfikacyjnego . Po jej uruchomieniu falownik przeprowadzi 2 lub 3 testy silnika, podczas ktérych dokonana
zostanie préba wyznaczenia parametrow schematu zastepczego.

5.1.1 Etapy biegu identyfikacyjnego
Bieg identyfikacyjny podzielony jest na 3 etapy:

— Etap 1: Préba DC. Silnik zatrzymany, uktad wyznacza rezystancje stojana Rs,

— Etap 2: Préba AC. Silnik zatrzymany, ukltad wyznacza rezystancje wirnika Rr, indukcyjno$é stojana Ls i
wirnika Lr,

— Etap 3: Préba biegu 50 Hz lub 25 Hz. Silnik kreci sie zasilany napieciem o czestotliwosci 50 lub 25 Hz —
uktad wyznacza indukcyjnos$¢ Lm.

5.1.2 Uruchomienie biegu identyfikacyjnego

NMUWAGA Il

1. Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nale zy poda ¢ parametry znamionowe silnika opisane
w rozdziale 4.1 (moc, pr ad, napiecie, czestotliwo §¢, predko$é znamionow g) — podanie bt ednych parametréw
grozi zniszczeniem silnika i przemiennika.

2. Podczas biegu identyfikacyjnego nie jest aktywna blokada kierunku obrotéw silnika.

3. W miare mozliwo $ci silnik nale zy odtgczyé od obci gzenia ze wzgledu na etap 3, w ktérym silnik jest
rozp edzany do pr edko $ci odpowiadaj acej cz estotliwo $ci 50 Hz lub 25 Hz. Gdy obci azenia nie mo zna odt aczy¢ to
w par. 1.10 ,BIEG ID" nale zy wybra ¢ opcj e ,Bez biegu”.

Aby uruchomi¢ procedure biegu identyfikacyjnego nalezy parametr 1.10 ,BIEG ID” ustawi¢ na jedng z wartosci:

m Bieg 50 Hz — wykonywane wszystkie 3 etapy biegu identyfikacyjnego, etap 3 przy 50 Hz.

m Bieg 25 Hz - wykonywane wszystkie 3 etapy biegu identyfikacyjnego, etap 3 przy 25 Hz.

m Bez biegu — nie jest wykonywany 3 etap biegu identyfikacyjnego (w wypadku, gdy nie mozna
przeprowadzi¢ proby biegu ze wzgledu na maszyne napedzana).

Po ustawieniu parametru 1.10 na jedng z powyzszych

a) g;g? igmm b) gigg {D c) g]'cgg gn opciji, ek_ran panelu sterujgcego pr_z’yj_mit_e ngtychmiast
wyglad jak na rys. 5.1a. Po wcisnieciu jednego z

d gigg gD e) ilﬁ?si?.o przyciskow START (lewo Iub prawo) nastepuje
uruchomienie procedury biegu identyfikacyjnego — rys.

Rys. 5.1 — Prawidtowy przebieg biegu identyfikacyjnego 5.1b, 5.1c i 5.1d. W zaleznosci od parametréw silnika

etapy 1 i 2 moga trwa¢ od kilku do kilkudziesieciu
sekund. Etap 3 trwa okoto 20s. Po zakonczonych wszystkich testach wyliczone parametry zostang zapisane w pamieci
EEPROM przemiennika (rys. 5.1e). Przycisniecie przycisku STOP spowoduje reset uktadu i powr6t do normalnej pracy.
W ten sposdb mozna tez przerwac¢ procedure testowg w dowolnym momencie.
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W przypadku przerwania biegu identyfikacyjnego klaw iszem STOP przed jego zako hczeniem nowe
parametry silnika nie zostan g zapisane.

UWAGA. W przypadku trzeciej opcji (Bez biegu ) parametr Lm jest obliczany na podstawie pozostatych parametrow
znamionowych silnika. Z tego powodu parametr Lm moze by¢ obarczony btedem.

UWAGA. Parametr Rr obliczany jest na podstawie parametréw znamionowych silnika. Najwiekszy wplyw na parametr
Rr wywiera predkos¢ znamionowa silnika (par 1.2). W przypadku stwierdzenia, ze predkosci silnika zwieksza /
zmniejsza sie po jego obcigzeniu nalezy odpowiednio zwiekszyé / zmniejszy¢ par 1.2 (co spowoduje odpowiednio
zmniejszenie / zwiekszenie Rr).

UWAGA. W przypadku petnej procedury biegu identyfikacyjnego (trzy etapy) przeprowadzanej przy podtaczonym
enkoderze, nie nalezy dokonywa¢ zmian w par 1.81 (Enc. rewers) poniewaz, rozpoznawany jest kierunek zliczania
impulséw enkodera i automatycznie dokonywana jest korekta par 1.81.

Btad w trakcie identyfikacji parametréw silnika (rys. 5.2) moze wystapi¢, gdy:

m silnik nie jest podtaczony do przemiennika, aLap! ™

m silnik jest uszkodzony, Rys. 5.2 — Btad
m prad w trakcie identyfikacji przekroczyt 170 % pradu znamionowego silnika, w trakcie

m nie mozna okresli¢ parametréw dla danego silnika. identyfikacji

Po ustawieniu parametrow silnika i sterowania uktad jest gotowy do pracy.

5.2 Zapamietywanie i odczyt nastaw dla 4 r6 znych silnikbéw

Istnieje mozliwo$¢ zapamietania w pamieci EEPROM i odczytania z tejze pamieci, czterech zestawéw
parametrow zwigzanych z konkretnym silnikiem. Daje to mozliwo$¢é wykorzystania jednego przemiennika do pracy z
czterema silnikami, bez konieczno$ci recznej zmiany nastaw wybranych parametréw. W sklad zestawu parametrow
wchodzi:

moc znamionowa silnika (par 1.1),

predkos¢ znamionowa silnika (par 1.2),

prad znamionowy silnika (par 1.3),

napiecie znamionowe silnika (par 1.4),
czestotliwo$¢ znamionowa silnika (par 1.5),
znamionowy cos@y silnika (par 1.6),

rezystancja stojana (par 1.11),

indukcyjnos¢ gtéwna (par 1.13),

indukcyjnos¢ stojana (par 1.14),

indukcyjnos¢ wirnika (par 1.15),

wzmocnienie regulatora predkosci (par 1.70),
stata catkowania regulatora predkosci (par 1.71),
wzmocnienie regulatora momentu (par 1.72),
stata catkowania regulatora momentu (par 1.73),
wzmocnienie regulatora strumienia (par 1.74),
stata catkowania regulatora strumienia (par 1.75),
liczba impulséw enkodera (par 1.80);

rewers zliczania impulséw enkodera (par 1.81),
nastawa pradu ochrony termicznej silnika (par 3.3),
nastawa termika dla zatrzymanego silnika (par 3.4),
stata czasowa nagrzewania silnika (par 3.5).

ZAPIS.
Aby dokonaé zapisu nalezy w par 1.18 wybra¢ bufor pamieci (od 1 do 4), pod ktéry zostang zapamietane powyzsze
parametry i zatwierdzi¢ zapis. Wybér bufora ,0” spowoduje rezygnacje z zapisu.

ODCZYT.

Aby wprowadzi¢ wczesniej zapisane parametry nalezy w par 1.19 wybra¢ bufor pamieci (od 1 do 4), pod ktéry zostaty
zapisane interesujgce nas parametry i zatwierdzi¢ odczyt. Odczyt pustego bufora lub odczyt bufora ,0” nie spowoduje
nadpisania aktualnie uzytkowanych parametrow.

UWAGA. Dokonanie zapisu/odczytu mozliwe jest wytacznie na postoju silnika.
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6. Awarie i ostrze zenia

6.1 Komunikaty awarii i ostrze zen na panelu steruj acym

Stan awarii sygnalizowany jest $wieceniem czerwonej diody LED oraz Loz awar KEre vy
wyswietleniem komunikatu (rys. 6.1). Kod aweri S ctonm paez par
Falownik zostaje zatrzymany , aby mozliwy byt ponowny start konieczne jest usuniecie
przyczyny i skasowanie zgtoszenia awarii. W przypadku | [(awaria 3)Re.1 )

Kodoszeena niektérych awarii mozliwy jest automatyczny restart
\ (kasowanie zgloszenia) po zaniknieciu przyczyny awarii.
w Stan ostrze zenia sygnalizowany jest podczas pracy G /= Z2paona caenvona e
LU0 falownika bez jego  zatrzymania odpowiednim 71
Nazwa ostzenia komunikatem na wyswietlaczu oraz miganiem czerwonej Rys. 6.1 - Przykdadowy
~ L/ MIGAIACA czerwona dioda - . . . . komunikat awarii
e diody LED (rys. 6.2). Ostrzezenie zostanie samoczynnie
Rys. 6.2 - Przyktadowy skasowane po zatrzymaniu silnika.
komunikat ostrzezenia W obu przypadkach dziatanie panelu jest niezakldcone, tzn. mozna bez przeszkod

przeglgdac i zmieniac¢ wszystkie parametry przemiennika.

6.2 Kasowanie zgtoszenia awarii. Restarty automatyc  zne

6.2.1 Kasowanie r eczne

Przytrzymac powyzej 2 sekund
6.2.2 Kasowanie poprzez wej $cie cyfrowe przemiennika

Parametr 3.70 pozwala na wybér wejscia cyfrowego, ktore bedzie stuzyto do kasowania zgtoszenia awarii.

6.2.3 Kasowanie zdalne poprzezt acze RS

Jezeli aktywne jest wybierane parametrem 4.7 zezwolenie na prace ukladu ze sterowaniem RS, wéwczas
sekwencja 2 kolejnych zapiséw do rejestru 2000 (MODBUS) umozliwia skasowanie zgtoszenia awarii. Doktadny opis
znaczenia bitéw i sposobu kasowania awarii w opisie rejestru 2000 — rozdziat 13.

Awaria skasowana, brak komunikatu

6.2.4 Gotowo $¢ do restartu gdy nie znikn eta przyczyna awarii AR GEL Y

Fwyj 0.0 Hz

Jezeli jednym ze sposobdéw opisanych w rozdziatach 6.2.1 ... 6.2.3 skasowano
zgloszenie awarii a nie znikneta przyczyna, dla ktérej awaria sie pojawita, wowczas uktad Zﬂ“a‘°"ﬂcze'w\j”a“‘°““ ‘

pozostaje zatrzymany w stanie ,gotowosci do restartu” (rys. 6.3). PAcS 0T
Gdy zniknie przyczyna awarii, nastgpi samoczynny restart uktadu. -

MIGAJACA z6ita dioda

Rys. 6.3 — Stan
gotowosci do restartu

6.2.5 Restarty automatyczne

Jezeli nastgpi zatrzymanie uktadu po wystapieniu

Licznik

awar awarii, to mozliwe jest automatyczne wznowienie pracy

s po zaniku przyczyny zatrzymania ukladu. Parametr 3.71
Par. 3.72 Par. 3.72 . 7 .

4 e (liczba restartéw automatycznych) okresla dopuszczalng

By S — e liczbe préb startu w czasie okreslonym parametrem 3.72.

Opéznienie restartu od znikniecia przyczyny awarii

\ \ okresla par 3.73 (rys. 6.4).

‘ sTop Uktad nie wznowi automatycznie pracy, jezeli

1t TR 1 == | wewnetrzny licznik awarii osiagnie warto$¢ okreslong

PRACATHH ‘HHT parametrem 3.71 w czasie okreslonym przez parametr
| 3.72. W takim przypadku wznowienie pracy bedzie
- mozliwe dopiero po skasowaniu zgtoszenia awarii

restart automatyczny jednym za sposobdw podanych w rozdziatach
Rys. 6.4 — Restarty automatyczne 6.2.1..6.2.3.

— . Czas
Par. 3.73 Opihienie restartu automatycznego

Zezwolenie na automatyczne restarty mozliwe jest po ustawieniu na ,TAK” parametréw:
par 3.74 (dla awarii Niskie Udc) par 3.75 (dla awarii Wysokie Udc)
par 3.76 (dla awarii Wysoki prad) par 3.77 (dla awarii Wysoka temperatura radiatora)
par 3.78 (dla awarii Uszkodzenie wejscia analogowego)

6.3 Kody awarii

Tabela 6.1 — Zestawienie kodéw awarii

Kod Nazwa Opis Mo zliwa przyczyna Przeciwdziatanie
awarii wy $wietlana
. Utrudniony przeptyw powietrza, Sprawdzi¢ skutecznos¢ wentylacji
1 Wysoka Temp. Terzr;p;:rztélj%z?:dlatora przeciazenie ukfadu, za wysoka (sprawnosc¢ wentylatoréw i
wy temperatura otoczenia zanieczyszczenie radiatora)
Sprawdzi¢ rezystancje izolaciji
5 Doziemienie Suma pradoéw silnika nie Uszkodzona izolacja uzwojen silnika | przewodéw potaczeniowych do
jest rébwna zeru lub przewodéw potgczeniowych silnika i rezystancje izolacji uzwojen
silnika.
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Kod Nazwa Opis Mo zliwa przyczyna Przeciwdziatanie
awarii wy $wietlana
. - . S Sprawdzi¢ sie¢ zasilajaca
3 Wysokie Udc \E/)V():/sok|e napicie obwodu ﬁgg:\;vysgzlﬁ;rﬁgﬁgﬁ:gﬁ:’ika Zwiekszy¢ czas hamowania
yw (op6znienia) parl.31 lub 1.33
4 | Niskie Udc Niskie napiecie obwodu DC Niskie napiecie sieci, brak jednej Sprawdzi¢ przewody oraz poziom
fazy zasilajacej napie¢ zasilajacych
Odtaczy¢ silnik oraz sprawdzi¢ czy
’ - . . . usterka nadal wystepuje, jezeli tak to
. Zwarcie na wyjsciu uktadu Zwarcie w silniku lub przewodzie P ' L
5 Zwarcie lub usterka stopnia mocy zasilajacym silnik s|'<0.ntaktowa_c's_|e Z serwisem Je?“
nie: sprawdzic izolacje przewodéw
oraz uzwojen silnika
Zbyt intensywny rozruch
6 Wysoki prad Za wysoki prad silnika Gwaltowna zmiana obcigzenia Zwigkszyé¢ czas rozruchu silnika
silnika
T . Praca przy przecigzonym silniku lub | Sprawdzi¢ obcigzenie silnika (prad
7 Limit 12t SPil;ﬁﬁ((gazen|e termiczne diuga praca przy duzym obcigzeniu | silnika). Sprawdzi¢ parametry
i matych predkosciach modelu termicznego silnika
. - Przy ustawieniu wejscia z ,zyjacym | Sprawdzi¢ konfiguracje wejs¢
8 Uszk. We.A X;;ll(: dgvc-\:‘lgleowejsma zerem” (2-10V lub 4-20mA) sygnat | analogowych, sprawdzi¢ uktad
9 9 wynosi ponizej 1V podtgczen (urwane przewody etc.)
Btad uktadu tadowania
wstepnego baterii
. kondensatoréw. Stycznik Uszkodzenie stycznika lub Sprawdzi¢ potaczenie (przewdéd /
10 | Ladowanie DC nie jest zataczony (tylko dla | przewodu taczacego wtyczki etc.)
uktadéw o mocach
wiekszych od 30kW)
) Uszkodzenie czujnika Uszkodzenie czujnika lub przewodu o .
11 | Brak czuj. temp. temperatury uktadu laczacego Skontaktowa¢ sie z Serwisem
. Zwarcie czujnika ’ .
12 | Zw. czuj. temp. temperatury j-w. j-w.
13 | Niska tem Temperatura radiatora Temperatura otoczenia Sprawdzi¢ skutecznos¢ ogrzewania
P- nizsza niz - 10°C przemiennika jest za niska P 9
L Sprawdzi¢ potaczenia przemiennik /
20 | Symetria Wy. Obcigzenie niesymetryczne Us_zélf:ci)gvzv:nl(e rsz"enrl\bz AUb Ezr:\lfvé%y silnik, sprawdzi¢ rezystancje silnika,
W 1P yp wymieni¢ silnik na inny
Praca z obcigzeniem . PP . Sprawdzi¢ poprawi¢ parametry
21 | Niedociazenie znacznie ponizej rl:lilgz(\j/\ggisc;év:ﬁaokreslone parametry dotyczace sprawdzania
Znamionowego a niedociazenia
- . Sprawdzi¢ stan na wejsciu cyfrowym
22 | Zewnetrzna 1 ,;\:\:Vyr;/vrtl:ezxveqsme usterki WeC3 wybranym jako usterka
€ ! zewnetrzna
Sprawdzi¢ stan na wejsciu cyfrowym
23 | Zewnetrzna 2 jw. WeC4 wybranym jako usterka
zewnetrzna
Uszkodzenie zewnetrznego ) - - . .
24 | Termik czujnika temperatury silnika :J(s:ikcg(éz%nle czujnika lub przewodu \,Sv?r(e:l:\l/((ijztcc[;olaczenle (przewdd /
— jesli podtgczony do WeC6 aczaceq Y '
Nastgpito zatrzymanie Zbyt duzy moment oporowy, Sprawdzi¢ maszyne roboczg
25 | Utyk silnika pod wptywem zbyt uszkodzenie maszyny roboczej, (zacigcia) Zwiekszy¢ napigcie
duzego obcigzenia zbyt mata moc przemiennika wyjsciowe przemiennika
Przekroczony czas Brak potaczenia na ztgczu panelu i . -
26 | Brak klaw. oczekiwania na transmisje lub przemiennika. Uszkodzony Srpzré':l&lvvgdzw potgczenia, wymienic
panelu sterujgcego przewdd potaczeniowy P
27 | czas RS Przekroczony czas r%iivﬁggimf Eéf:mgg:‘ aramet Sprawdzi¢ potaczenie zewnetrzne
oczekiwania na sygnat z RS t L P Yol poprawnosc¢ parametrow RS
ransmisji
Wahania napiecia obwodu
28 | U sieci DC wieksze od Wahania napiecia sieci zasilajacej
dopuszczalnych
Czestotliwo$¢ wyjsciowa Maszyna robocza napedza silnik lub .
29 |f>fmax przemiennika wieksza od wystepuje przeregulowanie Srcgzg(é)(\:/\i/ac nastawy regulatora
czestotliwosci maksymalnej | regulatora predkosci pre
30 | Blad enkodera Uszkodzenie enkodera Uszkodzenie enkodera lub Sprawdzi¢ potaczenie (przewdd /

przewodu faczacego

wtyczki etc.)
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6.4 Rejestr historii awarii

Parametry 3.80...3.111 zawierajg Rejestr Awarii, ktéry umozliwia odtworzenie historii ostatnich co najmniej 16

usterek.

Kazdy wpis do rejestru awarii zawiera sie w dwéch parametrach, z ktérych pierwszy podaje kod awarii

(rys. 6.5a) a drugi czas jej wystgpienia (rys. 6.5b).

Parametry 3.80 i 3.81 dotyczg najnowszego »Zapis awarii nr 1 (najnowszej)”

zapisu awarii a parametry 3.110 i 3.111 dotycza

najstarszego zapisu awarii.

2)/(3.80 zap. Aw.1

b)

,.Czas awarii nr 1 (najnowszej)”

(3.81 Czas Aw.1 )

W jednej godzinie czasu pracy przemiennika taka [b] (Aw. 26 @ [b] @

sama awaria moze wystapi¢ wiele razy. Aby w |

takim wypadku nie wystepowalo zbyt szybkie Kod awarii (patrz lle razy wysipita ta awaria w Godzina pracy

przepetnienie rejestru awarii, powiekszona zostaje tabela 6.1) e e a1 E{gﬁg{,‘j{,‘;‘éﬁﬁa"“
jedynie ilos¢ wystgpien awarii w danej godzinie awaria

(patrz rys. 6.5a). Dzieki temu realna ilos$é Rys. 6.5 — Rejestr awarii — przyktad najnowszego zapisu

mozliwych do zapamietania awarii wzrasta.

Dodatkowo jest mozliwos¢ odczytania:
—  czestotliwosci wyjsciowej fuy;,
— wartosci skutecznej pradu silnika ($rednia z 3 faz) I,
napiecia obwodu posredniczacego Ugc,
—  temperatury radiatora Traq,
—  stanu pracy przemiennika S.

w chwili wystapienia awarii. W tym celu nalezy nacisna¢ E3 podczas przegladania kodu awarii (par. 3.80, 3.82 ...).
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7. Zestawy parametrow fabrycznych

W rozdziale 3.2.7 podano sposéb tadowania do przemiennika nastaw fabrycznych. Przewidziano 9 réznych
zestawOw nastaw fabrycznych (tabela 7.1), przeznaczonych do zaladowania standardowych, najczesciej uzywanych
aplikacji sterowania.

Czesto lepiej jest najpierw zatadowa¢ jeden z przewidzianych standardowo zestawow parametrow niz
samodzielnie zmienia¢ wiele parametrow przemiennika. Po zatadowaniu nastaw fabrycznych pozostaje jedynie zmienié
te nastawy, ktére muszg by¢ zmienione, aby dostosowac prace przemiennika do konkretnych potrzeb.

Pamietaé nalezy, ze po zaladowaniu dowolnego zestawu nastaw fabryczny  ch, konieczne jest przede wszystkim
okre slenie parametréw fabrycznych podt aczanego silnika i w przypadku sterowania wektoroweg 0, wykonanie
procedury biegu identyfikacyjnego silnika (patrz ro zdziat 4.1 oraz 5.1).

Tabela 7.1 — Zestawy parametrow fabrycznych

Nr 1 2 3 4 5 6 7 8 9
param | Lokalne | Zdalne | Lokal/zdal PID Motopot | Czest state | Regul mom | Pompy | Nawijak

1.20 |U/flin U/f lin U/f lin U/f lin U/f lin U/f lin Vectorl U/f lin Vectorl

1.65 | Nawrot | Nawrot | Nawrot Nawrot | Nawrot | Nawrot Nawrot Prawo Nawrot

2.1 |Wylacz | Wigcz |We.C3 We.C3 | Wylacz | Wylacz Wylacz Wylacz | Wylacz

2.2 | Klaw. Klaw. Klaw. WYy.PID | MotPot | Klaw. 100% Wy.PID | 100%
2.3 |[We A0 [We.AO |We.AO We.AO | Klaw. We.AO We.AO We.AO | We.AO
2.4 | Klaw. Klaw. Klaw. We.Cyf | We.Cyf | Klaw. Klaw. Klaw. Klaw.

2.5 |We.Cyf | We.Cyf | We.Cyf We.Cyf | Klaw. We.Cyf We.Cyf We.Cyf | We.Cyf

2.6 | Klaw. Klaw. Klaw. Klaw. We.Cyf | Klaw. Klaw. Klaw. Klaw.

2.7 | We.Cyf | We.Cyf | We.Cyf We.Cyf | Klaw. We.Cyf We.Cyf We.Cyf | We.Cyf
2.9 |100,0% (100,0% | 100,0% 100,0% | 100,0% | 100,0% Zad.AO 100,0% | Zad.KN
2.10 |100,0% | 100,0% [ 100,0% 100,0% | 100,0% | 100,0% Zad.AO 100,0% | Zad.Al

2.20 | Wylacz | Wylacz | Wylacz Wylacz | We.C6 | Wylacz Wylacz Wylacz | Wylacz

2.21 | Wylacz | Wylacz | Wylacz Wylacz | We.C5 | Wylacz Wylacz Wylacz | Wylacz

222 |1 1 1 1 0 1 1 1 1

223 |10.0s [10.0s |10.0s 10.0s |[5.0s 100s 10.0s 10.0s [10.0s
230 |We.C5 |We.C5 |We.C5 Wylacz | Wylacz | We.C4 We.C4 We.C5 | Wylacz
2.31 |We.C6 |We.C6 |We.C6 Wylacz | Wylacz | We.C5 We.C5 We.C6 | Wylacz
2.32 | Wylacz | Wylacz | Wylacz Wylacz | Wylacz | We.C6 We.C6 Wylacz | Wylacz
268 |2 2 2 0 2 2 2 1 2

270 |Os O0s Os Os Os Os Os 60 s Os

3.10 |We.C3 |We.C3 |Wylacz Wylacz | We.C3 | Wylacz Wylacz Wylacz | Wylacz
3.70 |We.C4 |We.C4 |We.C4 We.C4 |We.C4 | Wylacz Wylacz Wylacz | Wylacz
4.10 |par0.11 | par0.11 | par 0.11 par 0.31 | par 0.11 | par 0.11 par 0.11 par 0.11 | par 0.11

411 |par0.5 |[par0.5 |par0.5 par 0.30 [ par 0.5 |par0.5 par 0.5 par 0.34 | par 0.5
412 |par0.4 |par0.4 |par0.4 par 0.31 | par 0.4 |par 0.4 par 0.4 par 0.4 |par0.4
4.13 |par0.7 [par0.7 |par0.7 par 0.2 |par0.7 |par0.7 par 0.7 par 0.34 | par 0.7
414 |par0.1 [par0.1 |par0.1 par 0.30 [ par 0.1 |par0.1 par 0.1 par 0.1 |par0.1
4.15 |par0.2 [par0.2 |par0.2 par 0.4 |par0.2 |par0.2 par 0.2 par 0.2 |par0.2
416 |par0.3 [par0.3 |par0.3 par 0.6 [par0.3 |par0.3 par 0.3 par 0.3 |par0.3
4.17 |par0.4 |[par0.4 |par0.4 par 0.7 |par0.4 |par0.4 par 0.4 par 0.4 |par 0.4
4.18 |par0.5 [par0.5 |par0.5 par 0.8 |par0.5 |par0.5 par 0.5 par 0.5 |par0.5
419 |par0.6 [par0.6 |par0.6 par 0.10 [ par 0.6 | par 0.6 par 0.6 par 0.6 |[par 0.6
4.20 |par0.7 [par0.7 |par0.7 par 0.20 | par 0.7 | par 0.7 par 0.7 par 0.7 |par0.7
5.1 |Zad.AO |Zad.AO |Zad.AO Zad.AO |Zad.AO |Zad.AO Zad.A0 Zad.AO |Zad.AO
5.10 | NIE NIE NIE NIE NIE NIE NIE TAK NIE

5.27 |Zad.AO |Zad.AO |Zad.AO Zad.AO |Zad.AO |Zad.AO Zad.AO Za.PID |Zad.AO
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8. Regulator PID

Uktad wyposazony jest w regulator typu PID (Proporcjonalno-Catkujgco-Roézniczkujacy). Regulator stuzy do
stabilizacji na okreslonym poziomie dowolnego parametru procesu (rys. 8.1).

Wartos$¢ SILNIK
zadana PID
+
procesu | .+ r : .| STEROWANIE PROCES
{ Czujnik monitorowanej
wielkosci procesu
MFC710 /AcR (pomiar wielko$ci procesu)

Rys. 8.1 — Wykorzystanie regulatora PID do regulacji monitorowanej wielkosci
procesu

137> Wy. PID

Rys. 8.2 — Regulator
PID jako zadajnik A

8.1 Wiaczanie i konfiguracja regulatora PID 2.2 zadajnik A

Wigczenia regulatora PID dokonuje sie za pomocg par 2.2 (dla sterowania A) lub 2.3
(dla sterowania B) ustawiajgc warto$¢ “Wy. PID” (rys. 8.2).

Tabela 8.1 — Parametry sterujgce i informacyjne regulatora PID

Parametr Nazwa Opis
Zrédio zadajnika dla regulatora PID. Stuzy do ustawienia wartoéci zadanej procesu. Mozliwe wartosci:
KI.PID - Zadajnik PID z Panelu sterujacego
2.60 Wyb.Zad.PID Zad.AO, Zad.Al, Zad.A2 - zadajniki analogowe z wejs¢ analogowych
RS.PID — zadawanie przez tgcze RS232/485 (Modbus)
MP-PID — motopotencjometr PID
Zrédlo sygnatu sprzezenia zwrotnego regulatora PID
261 Wyb.We. PID Zad.AO, Zad.Al, Zad.A2 — sprzezenie podiaczone do jednego z wej$¢ analogowych
2.62 Neg. uchybu Negacja uchybu (réznicy pomiedzy wartoscig zadang a sygnatem sprzezenia) NIE / TAK
263 wzmoc. P (Kp) Wzmocnienie czesci proporgqnalnej regulatora PID. Im wigksze wzmocnienie tym szybsza reakcja
regulatora na uchyb predkosci
2.64 Stala | (Ki) Tzw. czas zdwojenia regulatora PID. 0.01 ... 320.00s
2.65 Stala D (Kd) Wzmocnienie czesci rézniczkujacej regulatora PID
266 Max.Wy.PID Maksymalna wartos¢, jaka osiggna¢ moze wyjscie regulatora PID (ograniczenie nasycenia) 0.0 ....
3000.0 %
267 Min.Wy..PID g/lguor/:alna wartosc, jaka osiagna¢ moze wyjscie regulatora PID (ograniczenie nasycenia) -3000.0 ....
2.68 Reset PID
2.69 Typ PID 0/ 1 Wybér algorytmu dziatania regulatora. Zalecane ustawienie 0
270 Czas SLEEP Czas, po jakim zadziata blokada SLEEP gdy wyjscie regulatora utrzymuje sie na warto$ci minimum
' okreslonej przez par 2.67 0 ... 32000 s 0 = funkcja SLEEP nieaktywna
Prég wytaczenia blokady SLEEP 0.0 ... 100.0 %
Blokada zostanie wytaczona gdy:
21 Prog SLEEP - wyjscie regulatora osiagnie warto$¢ wyzsza niz (par 2.67 + par 2.71) lub
- uchyb bedzie wiekszy niz par 2.71
0.30 Zad. PID (zPID) | Warto$¢ aktualnie wybranego Zadajnika PID. TYLKO ODCZYT
0.31 We. PID Wartos¢ aktualnie wybranego wejscia sygnatu sprzezenia PID. TYLKO ODCZYT
0.32 Uchyb PID Wartosc¢ aktualnego uchybu regulatora. par 0.32 = par 0.30 — par 0.31 TYLKO ODCZYT
0.33 Wy. PID Aktualna warto$¢ wyjscia regulatora PID TYLKO ODCZYT

8.2 Ograniczenie nasycenia i funkcja SLEEP

Utrzymywanie sie uchybu dodatniego lub ujemnego przez jakis
czas doprowadzi¢ moze do nasycenia wartosci wyjsciowej regulatora
PID. Aby zapobiec temu zjawisku, nalezy ustawi¢ ograniczenia wartosci
wyjsciowej regulatora:

Kp*Kd*Ae/Ts 2*Kp*e

e Uchyb PID (e)

* najnizsza warto$¢ wyjsciowa: par 2.67
(domysinie 0.0 %)

* najwyzsza wartos¢ wyjsciowa: par 2.66
(domysinie (100.0 %)

Kp = par. 2.63
* Ki = par. 2.64
Kpre Kd = par 2.65

Funkcja SLEEP regulatora PID umozliwia automatyczne zatrzymanie
pracy silnika gdy wartos¢ wyjsciowa regulatora PID bedaca
jednoczesnie zadajnikiem czestotliwosci pracy ukfadu utrzymuje sie na

Rys. 8.3 — Odpowiedz regulatora na skok
uchybu w otwartej petli sprzezenia zwrotnego
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minimum okreslonym przez par 2.67, przez czas
okreslony przez par 2.70. Uklad zostanie wéwczas | |"e®
zablokowany. Odblokowanie nastgpi automatycznie, | [*nos"yPiDmoznaedcaaczpar. 033
gdy spetniony zostanie co najmniej jeden z warunkOw: | |ear.2e

— wyjscie regulatora osiggnie wartos¢ wyzsza
niz (par 2.67 + par 2.71) BLOKADA (STOP)
— uchyb bedzie wigkszy niz par 2.71 Par. 270

czas

Dziatanie ograniczenia i blokady SLEEP ilustruje rys. oo 267 T,
8_4 f Par. 2.71

Rys. 8.4 — llustracja dziatania ograniczenia wyjscia PID i blokady
SLEEP

9. Kalkulator nawijakowy KN
MFC710/AcR posiada wbudowang aplikacje kalkulatora nawijakowego KN (patrz rys. 9.1).

< F = const.

sity Kalkulator
| Predkosé, | nawijakowy
liniowa
MFC710 /AcR

| Zadawanig

| Sterowanie ——

,,,,,,,,,, .

Rys. 9.1 llustracja dziatania kalkulatora nawijakowego

Aplikacja dostosowuje moment silnika od aktualnej $rednicy watka, tak aby nawijanie odbywato sie ze stalg sitg. Dla
okreslenia aktualnej srednicy watka konieczna jest informacja o predkosci liniowej nawijanego medium. W
prezentowanym przyktadzie sygnat predkosci liniowej uzyskiwany jest z falownika wspotpracujacego wspotbieznie w
linii produkcyjnej.

9.1 Wiaczenie i konfiguracja kalkulatora nawijakowego KN

Aby uaktywni¢ KN nalezy par 2.9 (dla sterowania A) lub par 2.10 (dla sterowania B) ustawi¢ na ,Zad.KN”
(rys. 9.2).

2.9 zad.Mom.A
Zad.KN

Rys. 9.2 Uaktywnienie KN
dla sterowania A

UWAGA: Aplikacja KN dziata wyt acznie we wspétpracy ze sterowaniem wektorowym (par 1.20 ,Vector 1” lub
sVector 2”).

UWAGA: Zamiast konfigurowa ¢ wszystkie parametry Aplikacji oddzielnie lepiej je st zatadowa ¢ zestaw
parametrow fabrycznych nr 9 a nast epnie zmodyfikowa ¢ tylko niektére niezb edne nastawy. Zestaw ten jest
specjalnie przeznaczony do konfiguracji Aplikacji K alkulatora Nawijakowego. Opis tadowania parametrow
fabrycznych znajduje si e w rozdziale 7. ,Zestawy parametrow fabrycznych”.

Tabela 9.1 — Parametry kalkulatora nawijakowego

Parametr Nazwa Opis

51 We.v Zrédto sygnatu predkosci liniowej nawijanego medium. Mozliwe wartosci:
' ' Zad.A0, Zad.Al, Zad.A2 - zadajniki analogowe z wejs¢ analogowych

Zrédto sygnatu zadajnika sity. Stuzy do okre$lenia sily z jaka odbywa sie nawijanie medium. Mozliwe
5.2 We.F wartosci:
Zad.A0, Zad.Al, Zad.A2 - zadajniki analogowe z wejs¢ analogowych

53 Vmax Maksymalna predkos¢ liniowa nawijanego medium. Predkosc¢ jaka odpowiada 100.0% wartosci
' sygnatu zadajnika analogowego predkosci liniowej (par 5.1). 0.00 ... 320.00m/s

. Minimalna $rednica watka (patrz rys. x.1). Na jej podstawie aplikacja okresla moment minimalny.
5.4 dmin
0.0 ... 3200.0mm

55 dmax Maksymalna $rednica watka (patrz rys. x.1). Na jej podstawie aplikacja okresla moment maksymalny.
' 0.0 ... 3200.0mm

5.6 Mo Moment tarcia zestawu w %
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10. Sterownik Zespotu Pomp

Whudowany sterownik zespotu pomp (lub wentylatoréw) pozwala na sterowanie przez MFC710 zespotem
zlozonym z maksymalnie 5 pomp (lub wentylatoréw). Standardowy przemiennik MFC710 posiadajacy 4 wyjscia cyfrowe
moze obstuzy¢ 4 pompy. Pigta pompa moze by¢ podigczona za posrednictwem opcjonalnego modutu rozszerzen.
Jedna ze sterowanych pomp jest pompa o regulowanej predkosci obrotowej (podtaczong do przemiennika) pozostate
pompy podigczane sg w razie potrzeby automatycznie do pracy na sie¢. Czestotliwos¢ pracy (cisnienie) oraz ilosé
pracujacych pomp regulowane sa w sprzezeniu zwrotnym przy wykorzystaniu regulatora PID przemiennika lub
bezposrednio z dowolnego innego zadajnika.

Jedna pompa pracuje z obrotami regulowanymi przez P—

przemiennik MFC710 (jest z niego =zasilana) jest to ,pompa | ]

przewodnia ” - reszta pomp jest wigczana / wytgczana w zaleznosci od b2

zapotrzebowania prosto do pracy z sieci zasilajgcej (sq to pompy 0

dodatkowe ). Przemiennik decyduje ktra pompa jest aktualnie pompg f At = imm

przewodnig a takze automatycznie dokonuje wymiany pompy

przewodniej i zalgczania / wylgczania pomp dodatkowych. ( W ‘ ‘ ‘

Na rys. 10.1 przedstawiono uktad ze sterowaniem zespotem 3 pomp. o o o

Jezeli wybrany zostanie tryb pracy ze sterowaniem pomp (parametr

5.10 ,Wlacz pompy” ustawiony na ,TAK”) Wéwczas kazdej pompie

przyporzadkowane zostanie jedno wyjscie cyfrowe uktadu:
Pompa 1 — wyjscie (przekaznik) K1 M M M
Pompa 2 — wyjécie (przekaznik) K2 2= e 2=
Pompa 3 — wyjscie (przekaznik) K3 ! 2 s
Pompa 4 — wyjécie cyfrowe WyC4 (otwarty kolektor) Rys. 10.1 - POd""ll\CAZ;g';léesF’o*u 3 pomp do

Pompa 5 — opcja
Aby zapewni¢ bezpieczng prace uktadu pomp z rys. 10.1 nalezy
zbudowa¢ pompowy ukiad sterowania jak na rys. 10.2. Przetgczniki S1, S2 i S3 umozliwiajg konfiguracje pompy jako :
wytgczona (0) / wiaczona stale na sie¢ (R) / sterowana automatycznie
przez przemiennik (A).

Na rys. 10.2 przyjeto zalozenie, ze wejscia zezwalajgce /
blokujace prace pompy ustawiane parametrami 5.16, 5.17 i 5.18
ustawione sg na sterowanie z wejs¢ cyfrowych WeC1, WeC2 i WeC3
przemiennika (jak w zestawie parametréw fabrycznych nr 2). Oraz, ze
wyjscia cyfrowe uktadu K1, K2 i K3 ustawiono jako sygnaly sterujgce
zalgczaniem pomp (par 2.90 = ,76 > pompal”, par 2.92 = 77 >
pompa2”, par 2.94 = ,78 > pompa3”).

MFC710 ™ ™

230V AC | |

10.1 Parametry Sterownika Zespotu Pomp

Opis parametréw Sterownika Zespotu Pomp znajduje sie w
Zalgczniku C — patrz parametry od 5.10 do 5.28.

UWAGA: Zamiast konfigurowa ¢ wszystkie parametry Sterownika Rys. 10.2 — Ukfad sterowania zespotem 3 pomp
oddzielnie lepiej jest zaladowa ¢ zestaw parametrow fabrycznych
nr 8. Zestaw ten jest specjalnie przeznaczony do ko nfiguracji Sterownika Zespotu Pomp. Opis tadowania
parametrow fabrycznych znajduje si e w 3.2.7.

Po zatadowaniu tego zestawu parametrow fabrycznych mozna zmienia¢ poszczegoélne parametry tak aby przystosowaé
prace sterownika pomp do wiasnych potrzeb.

10.2 Wiaczanie Sterownika Zespotu Pomp

Wiaczenie funkcji sterownika zespotu pomp nastepuje po ustawieniu parametru 5.10 na warto$¢ ,TAK”. Oprocz
tego konieczna jest konfiguracja parametrow 5.11 ... 5.28 odpowiadajacych za dziatanie Sterownika zespotu pomp, a
takze 2.90, 2.92 i 2.94 przyporzadkowujgcych wyjsciom cyfrowym funkcje zalgczania pomp. Parametr 2.2 (lub 2.3)
nalezy ustawi¢ na wartos¢ ,137 > Wy.PID” lub ,161 > Z.Pomp”. Dla pracy z regulatorem PID trzeba okresli¢ parametry
regulatora — szczegolnie zrodto sygnatu cisnienia i zadajnika cisnienia — par 2.60 i 2.61. Dodatkowo parametry
ograniczenia zakresu wyjscia regulatora — par 2.66 i 2.67 musza by¢ ustawione na wartos¢ odpowiednio 100% i 0%.

Prostszym sposobem konfiguracji jest zaladowanie zes tawu nastaw fabrycznych nr 8, specjalnie
przygotowanego do konfiguracji sterownika zespotu p omp a nast epnie zmodyfikowanie tylko niektorych
niezb ednych nastaw.

10.3 Tryb pracy z regulatorem PID i tryb bezpo $redniego sterowania
Sterownik zespotu pomp moze pracowac¢ w dwdéch trybach:

— standardowym, gdy ci$nienie regulowane jest z wykorzystaniem ukfadu regulatora PID przemiennika (gdy
par 5.27 = ,158 > Za.PID"),
— bezposrednim, gdy sygnat zadany bezposrednio (bez PID) decyduje o ilosci pracujacych pomp.

W wiekszos$ci przypadkow preferowana jest praca w trybie standardowym — gdy par 5.27 ,Wybor zad.” ustawiony jest na
»158 > Za.PID". Kazde inne ustawienie tego parametru spowoduje, ze sterownik bedzie pracowat w trybie bezposrednim
- wowczas ilo$¢ pracujacych pomp a takze predkos$¢ obrotowa pompy przewodniej (regulowanej) bedzie ustalana
bezposrednio przez wybrane parametrem 5.27 zrédto w granicach od 0 do 100%. Dla 50% pracuje potowa pomp, dla
0% pracuje jedna pompa na najnizszych obrotach, dla 100% pracujg wszystkie pompy.
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W trybie standardowym ilo$¢ pracujacych pomp oraz predko$é pompy regulowanej ustalane sag przez regulator PID na
podstawie aktualnej warto$ci zadanej (pozgdanego cisnienia) oraz wartosci procesu (aktualnego cisnienia). Sygnat
zadajnika ci$nienia ustala sie za pomocg parametru 2.60 ,Wyb.Zad.PID"” a sygnal aktualnego cisnienia ustala sie
parametrem 2.61 ,Wyb.We.PID". Mozna np. ustawi¢ sygnat zadany z panelu sterujgcego a sygnat aktualnej wartosci
cisnienia z wejscia analogowego uktadu. Dodatkowo, aby regulator PID sterowat predkoscig obrotowg pompy
przewodniej parametr 2.2 (zadajnik czestotliwosci dla sterowania A) nalezy ustawi¢ na wartos¢ ,137 > Wy.PID".

W trybie bezposredniego sterowania parametr 2.2 (zadajnik czestotliwosci dla sterowania A) nalezy ustawi¢ na wartosé
»161 > Z.Pomp” Ustawienie to jest poza standardowym zakresem nastaw parametru 2.2 — aby méc par 2.2 tak ustawic,
nalezy wczesniej par 4.6 ,Pelne wsk.” ustawi¢ na ,, TAK".

10.4 Konfiguracja liczby pomp i trybu pracy poszcze go6lnych pomp — blokowanie pomp

Maksymalng ilo$¢ jednoczesnie zataczonych pomp ustala sie parametrem 5.28. Np. jezeli dostepne sa 4
pompy, ktore sg aktywne (moga pracowac sterowane przez Sterownik Zespotu Pomp) ale chcemy, zeby maksymalnie
JEDNOCZESNIE pracowaly tylko 3 z nich, wéwczas par 5.28 ustawiamy na ,3".

Parametry 5.16 (dla Pompy 1) ...do 5.20 (dla Pompy 5) definiujg zrédto sygnatu aktywnosci kazdej pompy. Wartos¢ ,0
> Wylacz” oznacza, ze pompa bedzie zawsze nieaktywna (sterownik nie bedzie jej uzywat). Wartosci od ,1 > We.C1” do
.6 > We.C6” oznaczaja, ze dana pompa bedzie aktywowana / dezaktywowana za pomoca odpowiedniego wejscia
cyfrowego uktadu (jezeli pompa jest aktywna i pracuje a zostanie zdezaktywowana wowczas nastgpi jej natychmiastowe
wylaczenie). Wartos¢ ,7 > Wlacz” oznacza, ze pompa bedzie zawsze aktywna — nie bedzie mozna zablokowac jej
pracy. Pompa nieaktywna nie mo ze podj ¢ pracy ani jako pompa przewodnia ani jako pompa dod  atkowa.

Parametry 5.11 do 5.15 definiujg tryb pracy dla kazdej z pomp. Istniejg dwie mozliwosci:

- MFC/SIEC
- TYLKO SIEC

MFC / SIEC — pompa moze by¢ pompg o obrotach regulowanych przez przemiennik (pompa przewodnig) a takze moze

pracowac jako pompa dodatkowa bezposrednio z sieci zasilajace;.
TYLKO SIEC — pompa moze pracowac tylko jako pompa dodatkowa, zasilana bezposrednio z sieci zasilajgcej.

10.5 Monitoring stanu pracy Sterownika Zespotu Pomp

Stan pracy Sterownika Zespotu Pomp mozna monitorowaé poprzez parametr | ... oweo
0.34. (rys. 10.3). |
—— " Informacje o stanie pracy Sterownika Zespotu Pomp | (©.32 stan pomp ) 0.34 stan Pomp
- :27_'_52_"_’_ moga by¢ takze dostepne na gtéwnym ekranie panelu szp (PLi12-4-) Cszp_pi——)
= 10.4_ 1| podczas pracy przemiennika - T AL~ vy
Inforlma(;jeo po ustawieniu parametru 4.13 na wartos¢ ,par 0.34” o | e oo i e
stanie pomp (rys. 10.4). Rys. 10.3 — Informacja o stanie pracy
SZP jest dostepna jako par 0.34

10.6 Warunki zat gczania i wyt gczania pompy dodatkowej

Pompa dodatkowa zostanie zalgczona jezeli:
» wyjscie regulatora PID osiggneto wartosé Cisnienie,

100%, Wyjscie PID Zadane cinienie I Par. 526\
* poziom sygnatu cisnienia jest mniejszy od par. SZL/ o
ci$nienia zadanego o warto$¢ okreslong Cisnienie

100 %
parametrem 5.26 (lub wiekszg), /m Par. 5.22

. . V?ijécie PID [%] \/— Par. 5.23
przez czas rowny ustawionemu 0%

* dwa powyzsze warunki spetnione sa
parametrem 5.22.

Zakczenie Wytaczenie

dodatkowej dodatkowej

Po spehieniu powyzszych warunkéw pompa Pompa dodatikowa pracuje
przewodnia zwalnia obroty do czestotliwosci Czas [s]
okreslonej parametrem 5.25. Gdy osiagnie te Rys. 10.5 — Warunki zatgczenia i wytaczenia pompy dodatkowej
czestotliwos¢ wowczas nastepuje zatgczenie
pompy dodatkowej. W wyniku zatgczenia pompy dodatkowej podnosi sie cisnienie w uktadzie — jezeli cisnienie zostanie
zréwnowazone w granicach <Cisnienie Zadane +/- par 5.26> wéwczas uktad bedzie kontynuowat prace bez dalszych
zmian. Jezeli ciSnienie ponownie spadnie — zostanie zalgczona kolejna pompa dodatkowa (o ile jest dostepna). Jezeli
nastagpi wzrost cisnienia powyzej <Cisnienie Zadane + par 5.26> ostatnio zatgczona pompa dodatkowa zostanie
wylaczona.

Pompa dodatkowa zostanie wytaczona jezeli:
« wyjscie regulatora PID spadio do wartosci 0%,
* poziom sygnatu cisnienia jest wiekszy od cisnienia zadanego o warto$¢ okreslong parametrem 5.26 (lub wieksza),
» dwa powyzsze warunki spetnione sag przez czas rowny ustawionemu parametrem 5.23.

Po spetieniu powyzszych warunkéw nastepuje natychmiastowe wytaczenie ostatnio zatgczonej pompy dodatkowe;.
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10.6.1 Kolejno $¢ zataczania i wyt gczania pomp dodatkowych

Jako pierwsza pompa dodatkowa zostanie zalgczona pompa o kolejnym numerze po aktualnej pompie
przewodniej — wg sekwencji pokazanej na rys. 10.6.
Gdy ukfad podejmie decyzje o zalgczeniu pompy dodatkowej,

a)
’__{ P1 |_,| P2 |_,| P3 H P4 H P5 zawsze zalgczana jest pierwsza w sekwencji z rys 10.6a

niezablokowana i jeszcze niepracujgca pompa. Pierwszg pompg
sprawdzang jest pompa o nastepnej w sekwencji pozycji po pompie
przewodniej (np. gdy pompa przewodnia to P2, wowczas pierwszg
w sekwencji jest P3).

b)
’—{ P1 |<—| P2 |<—| P3 H P4 H P5 Gdy ukiad podejmie decyzje o wytaczeniu pompy dodatkowej

zawsze wylgczana jest pierwsza w sekwencji z rys 10.6b pracujgca

pompa. Pierwszg pompa sprawdzang jest pompa o nastepnej w

Rys. 10.6 — Kolejnos¢ zatgczania (a) i wytgczania (b) | sekwencji pozycji po pompie przewodniej (np. gdy pompa
pomp dodatkowych przewodnia to P2, wowczas pierwszg w sekwenciji jest P1).

Przyktad 1:

Jezeli pompa przewodnig jest pompa 2, wéwczas kolejnos¢ zatagczania pomp dodatkowych:
P3—>P4—->P5—-P1

kolejnos¢ wytaczania: P1— P5— P4 —P3

Zalozenie: maksymalna ilos¢ pomp ustawiona na 5, wszystkie pompy niezablokowane.

Przyktad 2:

Jezeli zablokowane sg pompy P2 i P4, a pompa przewodnia to P1 wéwczas kolejnos¢ zatgczania:
P3 — P5

kolejnos¢ wytaczania: P5 — P3

Jezeli zatgczona pompa dodatkowa zostanie zablokowana podczas pracy to nastgpi jej natychmiastowe wytgczenie. W
konsekwencji, gdy spetnione zostang warunki do zataczenia pompy dodatkowej, wéwczas zalgczona zostanie pierwsza
gotowa do pracy pompa wg sekwencji z rys 10.6a.

Jezeli podczas pracy zablokowana zostanie pompa przewodnia, wowczas wszystkie pompy (przewodnia i dodatkowe)
zostang natychmiast wytaczone.

Jezeli liczba pracujacych pomp (witacznie z pompg przewodnig) jest rowna wartosci parametru P limit (5.28) wowczas
nawet gdy spetnione zostang warunki do zatgczenia pompy dodatkowej i jest dostepna niezablokowana pompa gotowa
do podijecia pracy — zadna pompa wiecej nie zostanie zatagczona.

10.7 Automatyczna wymiana pomp

Po uptynieciu okreslonego parametrem 5.21 czasu pracy pompy przewodniej [w godzinach] Sterownik Pomp
wytaczy pompe przewodnig a nastepnie na jej miejsce wybierze i wiaczy nowa sposréd pomp dostepnych — po czym od
nowa liczony jest czas pracy nowej pompy przewodniej.

Wymiana pompy przewodniej pozwala réwnomiernie roztozyé czas pracy kazdej pompy w ukladzie.

Aby doszto do automatycznej wymiany pompy muszg by¢ spetnione wszystkie warunki :

m aktualna pompa przewodnia przepracowata co najmniej ilos¢ godzin okreslong parametrem 5.21,

m ci$nienie zadane do ukladu jest mniejsze lub réwne progowi okreslonemu parametrem 5.24 (blokada wymiany przy
duzym obcigzeniu sieci),

m jest dostepna co najmniej jedna (oprécz pompy przewodniej) pompa ktora nie jest zablokowana i jej konfiguracja
pozwala na prace jako pompa przewodnia (MFC / SIEC),

m Parametr P limit (5.28) ustawiony jest na wartos¢ co najmniej 2.

Gdy spetnione zostang powyzsze warunku, uktad przejdzie do sekwencji wymiany pompy przewodniej. W tym celu:

w odstepach 2-sekundowych wytgczone zostang wszystkie pracujgce pompy dodatkowe wg sekwencji z rys 10.6b,

po dalszych 2s wylgczona zostanie pompa przewodnia,

m po dalszych 2s wilaczona zostanie nowa, wybrana sposrdd niezablokowanych i zdolnych do podjecia pracy z
przemiennika pomp — nastepna po poprzedniej pompie przewodniej wg sekwencji z rys 10.6a,

m Uklad podejmie normalng prace, w razie potrzeby wiaczajac pompy dodatkowe.

UWAGI:

Jezeli uktad byt wytaczony z sieci, wowczas po wiaczeniu zasilania jako pompa przewodnia podejmuje prace pompa,
ktéra przed wytaczeniem byta pompg przewodnig. llos¢ godzin pracy przed wytaczeniem zasilania jest takze
zapamietywana i uwzgledniana po ponownym wigczeniu.

Jezeli pompa przewodnia zostanie zablokowana, wéwczas natychmiast wytaczone zostang pozostate pompy a po chwili
uktad wiaczy nastepng (wg sekwencji z rys 10.6a) pompe przewodnia, o ile jest dostepna pompa niezablokowana i
mogaca pracowac zasilana przez przemiennik.

Poprzez chwilowe zablokowanie aktualnej pompy przewodniej mozna wymusic reczng (przyspieszong) wymiane pompy
przewodniej.
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11. Zaawansowane programowanie MFC710/AcR

Aby méc w pemni wykorzystaé mozliwosci przemiennika i opanowa¢ sztuke jego programowania nalezy
zapoznac sie z pojeciami:
Punkt charakterystyczny (w skrécie PCH) — dowolna spos$réd dostepnych 512 wielkosci bedacych odzwierciedleniem
aktualnego stanu pracy ukiadu, np. istniejg punkty charakterystyczne odpowiadajace za stan wejs¢ i wyjsé cyfrowych,
wartosci zadajnikéw, punkty bedace wyjsciami blokéw OUT sterownika PLC itd. (patrz rozdziat 11.1).
Wskaznik — parametr decydujgcy o tym, ktéry sposréd dostepnych 512 réznych punktéw charakterystycznych (PCH)
zostanie wziety jako wielko$¢ wejsciowa w danym miejscu procesu (patrz rozdziaty 11.1 i 11.2). Wiele standardowych
parametrow decydujacych o pracy MFC710/AcR jest w istocie wskaznikami, co umozliwia np. powigzanie pracy uktadu z
whbudowanym sterownikiem PLC.

11.1 Punkty Charakterystyczne (PCH)

Kazdy z 512-tu Punktow Charakterystycznych jest liczbg 16-bitowg i moze przyjmowaé warto$¢ liczbowg
zawierajacg sie w granicach od 0 do 65536 dla liczb bez znaku lub -32768 do 32767 dla liczb ze znakiem. Jezeli dany
PCH jest traktowany jako warto$¢ cyfrowa (logiczne 0 lub 1) wéwczas wartosci “logiczne 0” odpowiada wartos¢ PCH = 0
a wartosci “logiczne 1" odpowiada kazda dowolna wartos¢ PCH # 0. PCH ponumerowane sg od 0 do 511. Niektérym z
nich nadano nazwy, aby czytelnie przedstawic ich funkcje na wyswietlaczu panelu kontrolnego. Czes¢ PCH pozostaje
niewykorzystana, przeznaczona do uzytku w przysziosci. Tabela 11.1 przedstawia ogoélnie podziat PCH. Doktadny opis
kazdego PCH znajduje sie w Zatgczniku A “Punkty Charakterystyczne”.

Tabela 11.1 — Ogélny podziat PCH

Numer PCH Znaczenie Numer PCH Znaczenie
0...127 Cyfrowe zmienne procesu (np. wejscia cyfrowe) 384...447 PCH dostepne do zapisu przez tacze RS
128...255 | Analogowe zmienne procesu (np. wejscia analogowe) 448...511 PCH zwiagane z opcjonalnym modutem
256...383 | PCH zwigzane z blokami wewnetrznego sterownika PLC rozszerzen

11.2 PCH i Wskaznik — jak to dziata FCH O

PCHnr 1
PCH nr 2
PCHnr3

Wskazniki i PCH wspétpracujg ze soba. Wartos¢
wskaznika (zawierajgca sie w granicach 0...511) decyduje o > Wskaznik
tym ktory PCH zostanie wybrany — warto$¢ tego PCH jest | [ owateso.su
wielkoscig wyjsciowa (rys. 11.1).

Wartos$¢ wyjsciowa
p-| PCH nr 256 = zawarto$é
PCH nr 257 wybranego PCH

Warto$¢
wskaznika
decyduje, ktory
PCH zostanie

wybrany

“[PcH nr 509
PCH nr 510
PCH nr 511

11.3 Modyfikacja sterowania standardowego

Czes¢ parametrow w przemienniku MFC710/AcR Rys. 11.1 — Zasada wyboru PCH przez wskaznik
zdefiniowano jako wskazniki (rys. 11.2). Dzieki temu mozna
zmieni¢ standardowy sposob sterowania przemiennikiem podtaczajgc poprzez te parametry inne PCH moga by¢ to np.
wyjécia blokéw sterownika PLC realizujgcego dowolny algorytm sterowania. Na rys. 11.2 zaprezentowano przyktad.
Parametr 2.2 jest wskaznikiem, ktéry ustawiony jest na PCH nr 133 czyli

a) 2-2 zadajnik A by 2-2 Zadajnik A Zadajnik Panelu. Znaczy to : Wartos¢ Zadajnika A bedzie brana z panelu
133> Klaw. 257> BL. 2 sterujacego (a). Po modyfikacji warto$¢ Zadajnika A moze pochodzi¢ np. z
Rys. 11.2 — Przyktad wyjécia bloku nr 2 sterownika PLC (b).

Ze wzgledbéw bezpieczenstwa parametry bedace wskaznikami i dotyczace
pracy przemiennika posiadajg ograniczenie zakresu wyboru PCH zawezajace wybdr do kilku przewidzianych
standardowo wielkosci, np. dla zadajnikéw A i B standardowo wybiera¢ mozna PCH poczawszy od nr 133 do nr 139
(odpowiednio sg to: zadajnik panelu, zadajniki wejs¢ analogowych 0, 1, 2, wyjscie regulatora PID, motopotencjometr i
zadajnik RS). Gwarantuje to, ze niedoswiadczony uzytkownik nie przestawi tego parametru na nieokreslong wartosc¢.
Jezeli jednak projektowana aplikacja wymaga innego niz standardowe ustawienia wskaznika (a jest tak, gdy do
sterowania przemiennikiem chcemy wykorzystywa¢ wewnetrzny sterownik PLC lub sterownik zespotu pomp), wéwczas
nalezy parametr 4.6 (“Petne wskazniki”) ustawi¢ na wartosé TAK (rys. 11.3).
Kolejnos¢ czynnosci przy zmianie standardowego sterowania:

1. odblokowaé mozliwo$¢ zmiany parametréw w spos6b podany w rozdziale 3.2.1,
2. parametr 4.6 ustawic¢ na “TAK”,

. . . Lo Rys. 11.3 -
3. zmieni¢ zadany parametr przemiennika bedacy wskaznikiem, Odblokowanie
4. ewentualnie zablokowaé mozliwo$¢é zmiany parametrow. wskaznikéw

11.4 Panel Sterowania - definiowanie wtasnych wielk  o$ci wy swietlanych

Ws$rdd parametrow grupy O przewidziano 4 parametry “tylko do odczytu”, ktérych sposob wyswietlania moze
by¢ definiowany przez uzytkownika. Kazdy z tych parametréw moze zawiera¢ warto$¢ dowolnego PCH, definiowalne sg
tez: jednostka wyswietlana i ilos¢ miejsc dziesietnych. W tabeli 10.2 zestawiono parametry konfigurujace.
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Tabela 11.2 — Konfiguracja wiasnych wielkosci wyswietlanych

Definiowany par. w grupie 0  Parametry konfiguruj  gce Znaczenie
par 4.60 Wskaznik do PCH, ktéry zawiera warto$¢ wyswietlang jako par 0.54
0.54 (Usrl) par 4.61 Wyswietlana jednostka par 0.54 (patrz tabela 10.3)
par 4.62 llo$¢ miejsc dziesietnych par 0.54 (0...3)
par 4.63 Wskaznik do PCH, ktory zawiera warto$¢ wyswietlang jako par 0.55
0.55 (Usr2) par 4.64 Wyswietlana jednostka par 0.55 (patrz tabela 10.3)
par 4.65 llo$¢ miejsc dziesietnych par 0.55 (0...3)
par 4.66 Wskaznik do PCH, ktory zawiera warto$¢ wyswietlang jako par 0.56
0.56 (Usr3) par 4.67 Wyswietlana jednostka par 0.56 (patrz tabela 10.3)
par 4.68 Ilo$¢ miejsc dziesietnych par 0.56 (0...3)
par 4.69 Wskaznik do PCH, ktéry zawiera warto$¢ wyswietlang jako par 0.57
0.57 (Usr4) par 4.70 Wyswietlana jednostka par 0.57 (patrz tabela 10.3)
par 4.71 Ilo$¢ miejsc dziesietnych par 0.57 (0...3)

iewas i ; i 0.54 Podglad Ul AUsrl 45 szt
Poniewaz parametry 0.54,’ 055 0.56 i 0.57 naleza do grupy zerowej a) ern  9'as oze b) A Band 32°3 ne
parametréw, mozna je wyswietli¢ na ekranie panelu sterujgcego w trybie :
podstawowym lub w trybie szybkiego podgladu w sposéb opisany w | Rys. 11.4—Parametr 0.54 (Usrl) w grupie 0

rozdziale 1.3, dzieki czemu mozna uzyskaé efekt taki jak na rys. 11.4b. us(tgz/v(i)er;izuv}l);rrgr?:Ztrlilog.sltgvxgv\\:\yg:tgs??}‘gar
0.54" (b)
Tabela 11.3 — predefiniowane jednostki
Nr | Jednostka INr Pednostka Nr Jednostka N[ Jdqdnostka Nr| Jedno stka |Nr | Jednostka
0 4 rpm 8 C 12 mH 16 mOhm 20 hPa
1 5 % 9 kw 13 S 17 m/s 21 Bar
2 A 6 Ohm 10 Nm 14 h 18 szt 22 m
3 Hz 7 kHz 11 kWh 15 ms 19 imp

11.5 Panel Sterowania - definiowanie zadajnikow u  zytkownika

Bezposrednio przez Panel Sterujacy klawiszami mozna zmienia¢ warto$¢ zadajnikow: czestotliwosci
(obrotéw), regulatora PID oraz jednego z czterech dostepnych Zadajnikéw Uzytkownika (ZU1, ZU2, ZU3 lub ZU4).
Zadajnik Uzytkownika moze stuzy¢ np. do szybkiego sterowania procesem w powigzaniu z wbudowanym sterownikiem
PLC (np. zadawanie ilosci zliczanych sztuk produktu, zadawanie przedziatéw czasowych itp.)

Zadajnik Uzytkownika dostepny jest tylko wéwczas, gdy spetnione sg warunki:
= Aktualne sterowanie (A lub B) nie jest ustawione na zadawanie czestotliwosci (obrotéw) z Panelu (par 2.2 dla
sterowania A i par 2.3 dla sterowania B),
=>» Zadajnik regulatora PID (par 2.60) nie jest ustawiony na zadawanie z Panelu, S el L
= Parametr 4.30 (Wybor Zadajnika Uzytkownika) ustawiony jest na warto$é 1 (dla .R 1.5
ZU1), 2 (dla ZzU2), 3 (dla ZU3) lub 4 (dla ZU4) — warto$¢ decyduje o wyborze ys. 1.5 =

aktywnego zadajnika. Na rys. 11.5 pokazano zmiane zadajnika dla par 4.30 = 1. quciglr;)cr)]s;knzlelet"

Kazdy z czterech Zadajnikéw Uzytkownika (ZU1, ZU2, ZU3 i ZU4) posiada parametry, ktére definiuja:
m dopuszczalny zakres zmian zadajnika,
m  wyswietlang jednostke (wg. tabeli 11.3),
m ilos¢ miejsc po przecinku dla liczby.

Szczegoétowy opis parametrow dotyczacych zadajnikow uzytkownika znajduje sie w Zatgczniku C — patrz parametry od
4.30 do 4.51. Parametry 4.32 ... 4.35 umozZliwiajg zmiane zadajnika nawet wowczas, gdy nie ma do niego
bezposredniego dostepu z Panelu. W celu powigzania wartosci Zadajnika Uzytkownika ze strukturg sterowania uktadu
przewidziano cztery PCH, ktore przechowujg aktualne wartosci ZU1 ... ZU4:

PCH.178 =ZU1 PCH.180 = ZU3 PCH.179 =ZU2 PCH.181 = ZU4

11.6 Uktad licznika obrotéw

Uktad licznika obrotéw stuzy do pomiaru ilosci obrotow, podiaczonego od przemiennika, enkodera. Parametrem
4.28 (Skala) okresla sie liczbe jednostek przypadajacych na jeden obrét enkodera. Dzieki temu wyskalowaé mozna
dowolng wielko$¢ zwigzang z wykonaniem obrotu. Przyktadowo, moze to by¢ liczba mm przypadajaca na jeden obrot,
liczba obrotéw w odpowiedniej skali.

Licznik mozna kasowa¢ dowolnym PCH. Parametr 4.29 (Reset l.obr) definiuje PCH, ktéry kasuje licznik.
Podanie jedynki kasuje i wylacza licznik.

Licznik zlicza ,w gore” lub ,w dot’ w przedziale -32000 ... 32000. Aktualna wartos¢ licznika umieszczona jest w
PCH.177.

Uktad licznika obrotéw wykorzystany w strukturze sterownika PLC moze stuzyé, przyktadowo, do zadawania
zaprogramowanej liczby obrotéw watu silnika.
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12. Sterownik PLC

Uktad standardowo wyposazony jest we wbudowany sterownik PLC, ktdry moze stuzy¢ do kontroli dziatania
falownika lub sterowania dowolnym procesem. Sterownik PLC jest wigczony, gdy parametr 5.144 ustawiony jest na
warto$¢ TAK.

Podstawowe cechy sterownika:

¢ 48 uniwersalnych blokéw 3-wejsciowych, z ktérych kazdy moze realizowac¢ jedng z 43 funkciji logicznych,
arytmetycznych lub czasowo-licznikowych,

¢ blok sekwensera z mozliwoscig zaprogramowania sekwencji ztozonej z maksymalnie 8 stanéw — kazdy z
indywidualnie programowanym czasem trwania i mozliwoscig zmiany stanu sygnatem zewnetrznym,

¢ 2 multipleksery 8-wejsciowe przetaczajace na wyjscie jedng z o$miu wielkosci wejsciowych w zaleznosci
od sygnatu sterujgcego,

¢ 5 punktowy blok ksztattowania krzywej X—Y, ktory moze byé wykorzystany jako np. zadajnik o okreslonej
charakterystyce,

¢ 24 programowalne Wielkosci State dostepne takze jako PCH (do wykorzystywania np. jako wspotczynniki
w obliczeniach),

¢ czas wykonywania catego programu PLC wynosi maksymalnie 10ms.

Wyjscia OUT kazdego bloku PLC sg Punktami Charakterystycznymi, wejscia sgq wskaznikami, mozna wiec
wigzac¢ wzajemnie bloki pomiedzy sobg i z parametrami przemiennika tworzac w ten sposéb strukture sterowania.

12.1 Uniwersalne bloki funkcyjne

Jest 48 blokoéw funkcyjnych, ktére nie majg $cisle okreslonego przeznaczenia. To za ich pomoca mozna
zrealizowaé réznorodne algorytmy sterowania. Kazdemu z tych blokéw mozna przypisa¢ jedna z dostepnych 43 funkgc;ji
logicznych, arytmetycznych lub czasowo-licznikowych, sekwensera, multipleksera, bloku ksztattowania krzywej (patrz
Zatacznik B). Kazdy z tych blokéw posiada 3 wejscia oznaczone A, B i C bedace (w zaleznosci od wybranej funkcji)
wskaznikami lub parametrami statymi. Kazdy blok ma jedno wyjscie OUT
bedace Punktem Charakterystycznym. Wyjscie OUT bloku 1 jest PCH o | WeiscexA_]
numerze 256, wyjscie OUT bloku 2 jest PCH o numerze 257 ... itd. @z dO | wejsciexs. | BLOK FUNKCYINY Wyiscie OUT  poyy oo
wyjscia bloku 48 ktérego PCH ma numer 303 (rys. 12.1 i Zatgcznik A). weice XC' B 255 +X
Kazdy z 48 Blokéw funkcyjnych ma przypisane na state 4 parametry w 6 | ——>
grupie parametréw, np. blok nr 1 posiada parametry:

par 6.1 — funkcja bloku nr 1 (patrz Zatgcznik B)

par 6.2 — wejscie A bloku nr 1

par 6.3 — wejscie B bloku nr 1

par 6.4 — wejscie C bloku nr 1
Odpowiednio parametry 6.4 do 6.7 dotyczg Bloku nr 2, parametry 6.8 do 6.11 dotyczg Bloku nr 3 itd. Az do Bloku nr 48.

Rys. 12.1 — Uniwersalny blok funkcyjny.
Wejscia A, B i C sg w zaleznosci od funkcji
bloku wskaznikami lub zwyktymi
parametrami.

W trakcie pracy PLC funkcje okreslone przez Bloki wykonywane sa w kolejnosci od 1 do 48 (zawsze blok o
nizszym numerze jest wykonywany przed blokiem o numerze wyzszym).

Czas cyklu wykonywania programu PLC jest zalezny od ilo$ci blokéw wykorzystanych w programie PLC,
okreslonych par 5.145. Czas ten wynosi T= par 5.145 x 0.2 ms . Fabrycznie parametr ustawiony jest na 50, co daje to
czas 10ms.

UWAGA!!I Bloki 0 numerze wy Zszym ni z ustawiona warto $¢ w par 5.145 nie b eda wykonywane.

12.2 Uktad sekwensera

sarametysonge SEKWENSER syica OUT SEKWENSE{A Sekwenser (rys. 12.2) umozliwia zaprogramowanie do 8 cyklicznie
P.543 —+CZAS 1 staNil—PcH304 | powtarzajacych sie standéw pracy uktadu z okreslonymi czasami trwania
p.5.44 — [/ CZAS?2 STAN2 | — » PCH.305 4 3
p.545 —» CZAS3 STAN 3 | ——— PCH.306 pos_z’cz_egolnych stanow. A ) CZAS1 | CZAS2 CZAS3 CZAS4, CZASL
p5s46 —czasa  stan4t—pcrdor | Wejdcia oznaczone strzatkami
p.5.47 —» CZAS5 STAN5 | —» PCH.308 5 HE. i i STAN1 i
p.5.48 ——»{ CZAS 6 STAN 6 ——» PCH.309 sa* WSkaznlk,aml pObleraJa' STAN2 [
p.5.49 — =~ CZAS 7 STAN 7 |—— PCH.310 dane z okreslonego podanym STAN3
p.550 —»{ CZAS 8 STAN 8 ——» PCH.311 parametrem PCH Wejécie STAN4
. . NR SEQ
LEN jest zwyktym parametrem. =
p.5.42 LEN W  przypadku zdefiniowania | czas1 czasy o GRS czast
NR SEQ PCH.312 . CZAS4 |
p551 I NexT sekwensera jako bloku STANL _——
P 552 —— PREV rer2ss+x | funkeyjnego odpowiadajace STAN2 —
p.5.53 — W+ CLR . fAAT STAN3
p554  SET temu blokowi wejscia A, B, C oTANa
P.5.55 — | SETVAL nie sg aktywne. Na wyjscie NR SEQ
P.540 —alwkacz SngEI’lS(;% ra (k:j)(—gdape gfé-r T
odpowiednim  PCH anego . " T
Rys. 12.2 - PLC - Sekwenser P . 9 Rys. 12.3 — Niezaktocone dziatanie sekwensera
bloku podawany jest numer _ ! o
- - — dla LEN =4 (a), przyktad wykorzystania wejs$c
sekwencji. Numer sekwencji znajduje sie rowinez w PCH.312. NEXT i CLR (b)
Nazwa wej $cia / .
R Znaczenie
wyj $cia
WEACZ Wskaznik do PCH wiaczajacego blok sekwensera. Gdy WEACZ = 0, wéwczas wszystkie wyjscia uktadu przyjmujg
wartos¢ 0. Sekwenser jest ustawiany w stan gotowosci do rozpoczecia STANU 1 po odblokowaniu tego wejscia.
LEN llos¢ sekwencji. Zakres od 2 do 8. Umozliwia ograniczenie ilosci sekwencji. Po ostatniej sekwencji rozpoczynana
jest automatycznie pierwsza (sekwenser sie “zapetla”).
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Nazwa wej $cia / .
A Znaczenie
wyj $cia
CZAS1 ... Wskazniki do PCH okreslajacych czasy trwania poszczegoéinych sekwencji. Zakres czasow 0.1s ... 6553.5s
CZAS8 (rozdzielczos¢ 0.1s). Tymi PCH moga by¢ np. Wielkosci State (patrz rozdziat 12.5).
NEXT Wymuszenie przetaczenia do nastepnego stanu (do przodu). Wejscie czute na dodatnie zbocze.
PREV Wymuszenie przetaczenia do poprzedniego stanu (do tytu). Wejscie czute na dodatnie zbocze.
CLR Wymuszenie przej$cia do STANU 1 gdy CLR = H (r6zne od zera).
SET Wymuszenie przejscia do STANU okreslonego przez wejscie SETVAL gdy SET = H (priorytet nizszy niz CLR).
SETVAL STAN do ktérego uktad przejdzie po sygnale SET (zakres 0...7, wazne tylko 3 najmtodsze bity).
STANL ... Wyjscie odpowiadajace numerowi aktualnie trwajgcego stanu sekwensera. W danej chwili tylko jedno z wyj$¢
STANS STANL1 ... STAN8 moze przyjmowaé wartos¢ r6zng od zera.
NR SEQ Wyjscie — wartos¢ 0...7 odpowiada numerowi aktualnie trwajacego stanu — 1.

12.3 Multipleksery MUX1 i MUX2

Sa to dwa bloki realizujgce funkcje

wyboru 1 z 8. W zaleznosci od stanu wejscia Mux Mux2
wyboru SELECT (moze przyjmowa¢ ono | P-560——— wcz P 5.80————» WIACZ
wartosci 0...7, wazne sa tylko 3 najmtodsze cor DvaL . ovAL
bity) na wyjsciu OUT multipleksera bedacym | 7 ¢ e P oss -
PCH o numerze 313 lub 314 przepisywana | p.s64—— weo OUT——— PCH:313  p. 5.84—— WEO OUT—— PCH.314
H & A i H & 5.65——» WE1 . 5.85——»WE1
jest wartos¢ z odpQW|edn|ego _wejscia (oq SS_G Wes s o wes
WEO do WET7). Multiplekser mozna wytaczyé | pser— . wes p.5.87— > WE3
(wejscie  WLACZ) wobwczas na wyjscie | Pp-568——— W4 P. 5.88——— WE4

K . . . ; p.5.69—» WE5 p.5.89— W WE5
przepisywana  jest warto§¢  okreslona | .5 Wes n.5.90 WEs
parametrem DVAL. p. 57— WE7 p. 5.91—» WE7
Podobnie jak w przypadku sekwensera Rys. 12.4 — Multipleksery MUX1 i MUX2
wiekszos¢ parametrow (wejsé) jest
wskaznikami. Na rys. 12.4 wyliczono parametry dotyczgce pracy multiplekseréw. B}

12.4 Blok Ksztattowania Krzywej

W skfad sterownika PLC wchodzi Blok Ksztattowania Krzywej (BKK), i
ktory moze stuzy¢ np. do ksztattowania charakterystyki zadawania predkosci — “ ; 1
zmiany charakterystyki z liniowej na okreslong pewng krzywg famang. BKK jest |
funkcjg przeksztatcajgcg dowolng wielkos¢ wejsciowg X na wielkos¢ wyjsciowa Y,
ktorej wartos¢ wynika z ksztattu krzywej okreslonej za pomocg 5 punktéw (X,Y) ¥
(patrz rys. 12.5). Punkty te zdefiniowane sg jako parametry BKK. Wielko$¢
wejsciowa X wybierana jest parametrem 5.101. Wielko$¢ wyjsciowa Y znajduje sie

y4

y =1

Rys. 12.5 — Przyktadowa
charakterystyka ztozona z potgczenia

w PCH.315. 5 punktéw (x1,y1),(x2,y2),(x3,y3),

(x4,y4),(x5,y5).
Parametr Opis Parametr Opis
5.101 Wskaznik do wejscia (zrodto wartosci wejsciowej X) 5.107 Y3 — parametr y punktu 3. Zakres -32000 ... 32000
5.102 X1 — parametr x punktu 1. Zakres -32000 ... 32000 5.108 X4 — parametr x punktu 4. Zakres -32000 ... 32000
5.103 Y1 — parametr y punktu 1. Zakres -32000 ... 32000 5.109 Y4 — parametr y punktu 4. Zakres -32000 ... 32000
5.104 X2 — parametr x punktu 2. Zakres -32000 ... 32000 5.110 X5 — parametr x punktu 5. Zakres -32000 ... 32000
5.105 Y2 — parametr y punktu 2. Zakres -32000 ... 32000 5.111 Y5 — parametr y punktu 5. Zakres -32000 ... 32000
5.106 X3 — parametr x punktu 3. Zakres -32000 ... 32000

UWAGA: Musi by¢ spetniony warunek X1 < X2 < X3 < X4 < X5.

12.5 Wielko s$ci State

W przypadkach, gdy jako wejscie dowolnego bloku PLC chcemy ustawi¢ wielko$¢ stata, mozemy wowczas
uzy¢ jednej z 24 wielkosci statych dostepnych jako PCH o numerach od 320 do 343. Wielkosci te mozemy ustawia¢ w

zakresie wartosci od -32000 do 32000 za pomocg parametrow od 5.120 do 5.143.

Przykfad, gdy potrzebne jest uzycie wielkosci state;.

Chcemy wykona¢ operacje Y = 5 * X, gdzie X jest wielkoscig wejsciowg, Y jest wielko$cig wyjsciowg. Korzystajgc z
blokéw uniwersalnych PLC umiemy wykonac¢ operacje (A * B / C) — jest to funkcja nr 2 (patrz Zatgcznik B). Przyjmujemy
A =X.B =5o0raz C = 1. Otrzymujemy w efekcie funkcje Y (wyjscie bloku uniwersalnego) = X*5/1

Jak to zrobic¢ ?
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Parametrem 5.120 ustawiamy warto$¢ Statej nr 1 na 5,
— Parametrem 5.121 ustawiamy wartos¢ Statej nr 2 na 1,
— Parametr 6.1 (funkcja bloku 1) ustawiamy na wartos¢ 2 (funkcja 2, czyli A* B/ C),
— Parametr 6.2 (wejscie A bloku 1) ustawiamy na zrodto sygnatu X np. Wejscie Analogowe 0 = PCH.134),
— Parametr 6.3 (wejscie B bloku 1) ustawiamy na Wielko$¢ Statg nr 1 = PCH.320,
— Parametr 6.4 (wejscie C bloku 1) ustawiamy na Wielko$¢ Stalg nr 2 = PCH.321.

Poniewaz wejscia B i C funkcji 2 sq wskaznikami a nie parametrami, nie mozna im po prostu przypisac statej wartoSci.
Nalezy sposréd punktéw charakterystycznych wybraé¢ Stalg nr 1

(PCH.320) dla wejscia B i Statg nr 2 (PCH.321) dla wejscia C. PCH.134 (We'AOF ABLOK LTunkeja:
Parametr 5.144 (Wiaczenie PLC) ustawiamy na TAK.

Od tej chwili wyjécie OUT bloku nr 1 bedace PCH.256 jest wartoscig, | |Perazo (siaa 1
odpowiadajacg wynikowi operacji X * 5, co w naszym przypadku
odpowiada wartosci wejscia analogowego 0 pomnozonej przez 5.

Czyli zmienia sie w granicach od 0 do 5000 (0.0 ... 500.0 %) (rys. | Rys.12.6 — Struktura zrealizowana w powyzszym
12.6). przyktadzie. Warto$¢ PCH.256 = PCH.134 * 5.

PCH.321 (Stata %—)—~ [¢

12.6 Przyktad wykorzystania PLC

Przyktad opisany w tym podrozdziale opisuje jak za pomocg wbudowanego PLC sterowaé takimi wielkosciami
jak predkos$c¢ wyjsciowa i czasy rozpedzania silnika.
ZADANIE: Zmodyfikowaé tak przebieg startu ukladu, aby charakterystyka
predkosci silnika w czasie rozpedzania miata przebieg taki, jak na rys. 12.7.
Na rys. 12.7 mozna wyrézni¢ 3 strefy: | strefa - rozpedzanie powolne —
(dynamika 1), Il strefa — czas podtrzymania T, oraz Ill strefa — rozpedzanie
szybkie (dynamika 2).
Uktad MFC710/AcR umozliwia ustawienie 2 réznych czaséw rozpedzania i
zwalniania — dynamika 1 i dynamika 2. Czasy te okresla sie parametrami 1.30,
N1 1.31, 1.32, 1.33. Parametr 1.36 decyduje o tym, ktéra dynamika jest obecnie
: ! " aktywna. Parametr 1.36 jest wskaznikiem, mozna wiec go ustawi¢ tak, aby o
i i . . wyborze dynamiki decydowat ktérys z blokéw PLC.
Rys. 12.7 — Zadana charakterystyka Na rys. 12.7 wida¢, ze po rquedzenig ukiadu (z.dynamikq 1) do prQ.dkoéci N1
rozpedzania nalezy odczeka¢ czas T i nastepnie rozpedzi¢ uktad (z dynamikg 2) do
predkosci N2. Nalezy zmodyfikowaé parametr 2.2 (Zadajnik A) tak aby ktorys z
blokéw PLC okreslat wzgledny poziom predkosci, do ktérej uktad ma sie obecnie rozpedzi¢ (poziom ten odnosi sie do
czestotliwosci znamionowej silnika).
Na rys. 12.8 zaprezentowano strukture realizujgca postawione zadanie. Blok 1 jest komparatorem reagujgcym
na pierwszg warto$¢ predkosci. W

N [%] koniec rozgdzani:

N2

prezentowanym przypadku |T.:}

rozpedzanie z dynamikag 1| o

realizowane jest do predkosci 200

wynoszacej 20.0% (ST1) predkosci

znamionowej. Sygnat informujacy 0 | o Bl BLs PARz 2
osiagnieciu  pierwszej  wartosci | [ ] o o 7::{\F&T Zadayin
predkosci zatacza Blok 3. Blok 3 jest | s=— ®SET cout T e

licznikiem  zliczajacym w dét od | ] RN —

wartosci 5 (ST3) z taktowaniem co 1s
(czas potrzymania trwa 5s). Sygnat
wyjsciowy Bloku 3 steruje Blokiem 4 i

przetgczaniem typu dynamiki

(dynamika 1 lub dynamika 2). Blok 4 PAR1 38
jest  przetagcznikiem,  ktéry w Fp”j} — Dyramica
zaleznosci od sygnatu na wejsciu | ., L le

podaje do zadajnika A pierwszg lub ° c_Hita=be

druga warto$é predkosci (ST1/ST2). i

Wartosci czasu podtrzymania (ST3),
pierwszej (ST1) i drugiej (ST2)

wartosci predkosci mozna
modyfikowaé podigczajgc w zadane - — - .
miejsce np. wejécie analogowe lub Rys. 12.8 — Struktura sterowania realizujgca postawione zadanie

jeden z zadajnikéw uzytkownika.
Warunkiem poprawnego dziatania przyktadu jest zachowanie warunku: ST2 > ST1.

Aby zrealizowac¢ te strukture, nalezy:

Zdefiniowa¢ Blok 1 (p. 6.1 =12, p. 6.2 = PCH.176, p. 6.3 = PCH.320, p. 6.4 = 0),
Zdefiniowac Blok 2 (p. 6.5 = 23, p. 6.6 = PCH.256),

Zdefiniowa¢ Blok 3 (p. 6.9 = 27, p. 6.10 = PCH.91, p. 6.11 = PCH.257, p. 6.12 = PCH.322),
Zdefiniowac Blok 4 (p. 6.13 =9, p. 6.14 = PCH.321, p. 6.15 = PCH.320, p. 6.16 = PCH.258),
Zdefiniowa¢ Blok 5 (p. 6.17 = 23, p. 6.18 = PCH.258),

Parametr 2.2 (Zadajnik A) ustawi¢ na PCH.259 w sposG@b opisany w rozdziale 3.2.1i 3.2.8,
Parametr 1.36 (Wybor dynamiki) ustawi¢ na PCH.260,

Wiaczy¢ PLC ustawiajac parametr 5.144 na TAK.

ONouh~wNE

W powyzszym przyktadzie parametr 5.120 (ST1) bedzie okreslat prog predkosci N1 [rozdzielczo$¢ 0.1% czyli 1000 =
100.0%], parametr 5.121 (ST2) bedzie okreslat prég predkosci N2 [rozdzielczos¢ 0.1% czyli 1000 = 100.0%] a parametr
5.122 (ST3) czas T z rozdzielczosScig do jednej sekundy.
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13. Sterowanie przemiennikiem poprzez t

acze RS

Przemiennik MFC710/AcR wyposazony jest w ztgcze komunikacyjne RS232 i/lub RS485 (w zaleznosci od
wersji). Umozliwia to sterowanie pracg uktadu z komputera lub zewnetrznego sterownika. Podstawowe cechy i
mozliwosci tacza RS przemiennika to:

praca z predkoscig 1200, 2400, 9600 lub 19200 bitéw na sekunde,

format znaku: 8 bitéw danych, brak kontroli parzystosci, 2 bity stopu,

obstugiwany protokot transmisji: MODBUS tryb RTU,

kontrola poprawnosci transmisji poprzez sume CRC,

numer jednostki ustawiany za pomocg parametru (standardowo 12),

obstugiwane komendy protokolu MODBUS: komenda 3 “odczyt rejestru” - umozliwia odczyt
pojedynczego rejestru z przemiennika lub bloku o dtugosci do 127 rejestrow. Komenda 6 - “zapis rejestru”
- zapis pojedynczego rejestru do przemiennika,

mozliwo$¢ odczytu stanu pracy, sterowania start-stop, odczytu i zapisu zadajnikéw,

mozliwo$¢ odczytu i zapisu wszystkich parametrow przemiennika tak jak na panelu sterujacym,

mozliwo$¢ odczytu zawartosci wszystkich 512 PCH oraz zapisu 64 z nich przeznaczonych do zapisu
przez tacze RS.

Operacje opierajg sie na komendach protokotu MODBUS RTU- nr 3 i 6 opisanych w publikacjach na temat MODBUS.

13.1 Parametry dotycz gce komunikacji przez RS

Tabela 13.1 — Parametry dotyczgce komunikacji

Par Opis

2.2 | Zadajnik A — mozna ustawi¢ zrédto “RS”

2.3 | Zadajnik B — mozna ustawi¢ zrédto “RS”

2.4 | Start A — mozna ustawi¢ zrodito “RS”

2.5 | Start B — mozna ustawi¢ zrodto “RS”
Zezwolenie RS - mozliwe jest ustawienie zezwolenia na sterowanie z RS na stale, wytaczenie zezwolenia na state lub inne

4.7 | ustawienie np. sterowanie zezwoleniem RS z wejscia cyfrowego. Zezwolenie dotyczy zadajnika czestotliwosci z RS, zadajnika
PID RS, i sygnatu START / STOP / BLOKADA z RS (patrz tabela 13.2 — rejestry 2000, 2001 i 2002)

4.8 | Predko$¢ RS — mozliwe ustawienia to 1200, 2400, 9600 lub 19200 bitéw/s

4.9 | Numer jednostki w protokole MODBUS (mozliwo$¢ podtaczenia kilku przemiennikéw jednym taczem RS485)

UWAGA: W przypadku, gdy sterowanie RS jest zablokowane (par 4.7) a parametry 2.2, 2.3, 2.4 lub 2.5 okreslajg
sterowanie jako “RS”, wowczas uktad pozostaje w stanie STOP lub zadajnik czestotliwosci przyjmuje wartosc 0.

13.2 Mapa rejestrow dost epnych przez t gcze RS

Wszystkie rejestry sg liczbami 16-bit. Adresy rejestréw (dziesietnie), ktére pominieto nie sg obstugiwane.

Tabela 13.2 — Rejestry uktadu

Adres . .
rejestru Opis (znaczenie) Tryb
REJESTRY PCH
1000 ... 1383 | PCH od numeru 0 do numeru 383 (patrz Zat. A) tylko odczyt
1384 ... 1447 | PCH od numeru 384 do numeru 447 — przeznaczone do zapisu przez tacze RS (patrz Zat. A) zapis / odczyt
1448 ... 1511 | PCH od numeru 448 do numeru 511 (patrz Zat. A) tylko odczyt
REJESTRY STANU PRACY
Rejestr STEROWANIE RS. Dane wazne tylko gdy parametr 4.7 (Zezwolenie RS) pozwala na prace
uktadu z RS. Znaczenie bitow:
bit 0 — nieuzywany
bit 1 — sekwencja 0 — 1 — 0 kasuje zgtoszenie awarii
bity 2,3 — nieuzywane
bit 4 — 1 = wymus zadawanie PID z RS (rejestr 2002) )
bit 5 — 1 = wymus zadawanie czestotliwosci z RS (rejestr 2001) zapis / odczyt
bit 6 — 1 = wymus sterowanie START / STOP z RS
bity 7,8,9,10,11 — nieuzywane
2000 bit 12 — 1 = BLOKADA PRACY wylgczenie wg. Parametru Odczytywana
bit 13 — 1 = BLOKADA PRACY wylgczenie RAMP jest wartosé
bit 14 — 1 = BLOKADA PRACY wytaczenie WYBIEG ostatnio
bit 15 -1 = START 0 = STOP Wpisana do

bity 4,5,6 pozwalajg na wymuszenie sterowania uktadu przez tagcze RS nawet woéwczas gdy zadajniki
lub Zrédto sygnatu START / STOP sg ustawione na warto$¢ inng niz “RS”. Jezeli np. Zadajnik A
ustawiony jest na “RS” wéwczas aby zadawaé czestotliwos¢ z RS nie trzeba ustawiac bitu 5.
Wymuszenie sterowania z RS bitami 4,5,6 powoduje odtaczenie ustawionego parametrami zrodta
sterowania

bity 12,13,14 blokujg prace uktadu niezaleznie od ustawionego rodzaju sterowania. (takze gdy np.
jest sterowanie przez RS i bit.15 = 1)

tego rejestru
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2001

Zadajnik czestotliwosci RS - tylko gdy parametr 4.7 (Zezwolenie RS) pozwala na prace z RS.
Rozdzielczos¢ 0.1Hz (patrz Uwaga) , zakres -5000...5000

np. 250 = 25.0 Hz obroty w prawo lub np -122 = 12.2 Hz obroty w lewo

Uwaga. W trybach pracy wektorowej (Vector 1/Vector 2) warto$¢ w obrotach na minute (rpm).

zapis / odczyt

2002

Zadajnik regulatora PID - tylko gdy parametr 4.7 (Zezwolenie RS) pozwala na prace z RS.
Rozdzielczos¢ 0.1 %, zakres 0...1000, np. 445 = 44.5 %

zapis / odczyt

2003

Wymuszanie stanu wejs¢ cyfrowych uktadu. Rejestr stuzy do celéw testowych. Jezeli ustawiony jest
bit 15 tego rejestru, wowczas bity 0...5 wymuszajg stan wejscia cyfrowego 1...6 uktadu (stan na
prawdziwym wejsciu cyfrowym jest ignorowany)

zapis / odczyt

2004

STAN STEROWANIA

Rejestr méwiacy skad w danej chwili pochodzi zrédto sygnatu START /STOP i zadajnik
czestotliwosci uktadu.

bit 0 — 1 = aktywne sterowanie A

bit 1 — 1 = aktywne sterowanie B

bit 2 — 1 = zadajnik z wejscia analogowego 0

bit 3 — 1 = zadajnik z wejscia analogowego 1

bit 4 — 1 = zadajnik z wejscia analogowego 2

bit 5 — 1 = zadajnik z motopotencjometru

bit 6 — 1 = zadajnik z wyjscia regulatora PID

bit 7 — 1 = zadajnik z panelu sterujgcego

bit 8 — 1 = zadajnik z innego PCH (zaawansowany)

bit 9 — 1 = START / STOP z wejs¢ cyfrowych (zdalny)

bit 10 — 1 = START / STOP z panelu sterujgcego (lokalny)

bit 11 — 1 = START / STOP z innego PCH (zaawansowane)

bit 12 — 1 = START / STOP zadawany przez tacze RS

bit 13 — 1 = zadajnik czestotliwosci pochodzi z tacza RS

bit 14 — 1 = aktywna czestotliwos¢ STALA (f const)

bit 15 — 1 = aktywny zadajnik awaryjny (moze by¢ w kombinacji z innymi bitami méwigcymi o zrodle
zadajnika)

tylko odczyt

2005

STAN REGULATORA PID

Rejestr méwiacy skad w danej chwili pochodzi zadajnik regulatora PID oraz sygnat wejsciowy dla
regulatora PID oraz czy aktywna jest blokada SLEEP.

bit 0 — 1 = zadajnik PID z wejscia analogowego 0

bit 1 — 1 = zadajnik PID z wejscia analogowego 1

bit 2 — 1 = zadajnik PID z wejscia analogowego 2

bit 3 — 1 = zadajnik PID z panelu sterujgcego

bit 4 — 1 = zadajnik PID pochodzi z RS

bit 5 — 1 = zadajnik PID z innego PCH (zaawansowany)

bit 6 — 1 = wejscie PID z wejscia analogowego 0

bit 7 — 1 = wejscie PID z wejscia analogowego 1

bit 8 — 1 = wejscie PID z wejscia analogowego 2

bit 9 — 1 = wejscie PID z innego PCH (zaawansowane)

bit 10 — 1 = aktywna blokada od funkcji SLEEP regulatora PID
bity 11,12,13,14,15 — nieuzywane (=0)

tylko odczyt

2006

STAN PRACY

Wartos$¢ tego rejestru stuzy do identyfikacji stanu uktadu.

bit O - 1 = uktad pracuje

bit 1 - 1 = jest aktywny jeden z zadajnikdw panelu (czestotliwosci, regulatora PID lub zadajnik
uzytkownika)

bit 2 - 1 = uktad jest zablokowany

bit 3 - 1 = gotowy do restartu (skasowano sygnat awarii ale nie znikneta przyczyna awarii)
bity 4,5,6 - nr restartu automatycznego / nr etapu biegu identyfikacyjnego

bit 7 - btad CRC w EEPROM

bity 8,9,10,11,12 - kod awarii lub ostrzezenia (0 = brak awarii)

bit 13 - znaczenie kodu awarii: 0 = awaria, 1 = ostrzezenie

bit 14 - kierunek pracy (0 = prawo, 1 = lewo)

bit 15 - 1 = bieg identyfikacyjny (uruchamiany przez par 1.10)

tylko odczyt

REJESTRY ZWIAZANE Z PARAMETRAMI

40xXX

Parametry z grupy 0. Analogicznie do parametréw na panelu sterujgcym. np. Rejestr 40003
odpowiada parametrowi 0.3

tylko odczyt

41XXX

Parametry z grupy 1. Analogicznie do parametréw na panelu sterujgcym. np. Rejestr 41020
odpowiada parametrowi 1.20

UWAGI: Zmiana parametréw podlega tym samym regutom co w przypadku obstugi z panelu
sterujgcego. Moze by¢ konieczne wytaczenie blokady zmiany parametréw (parametr 4.1 = rejestr
44001) lub podanie odpowiedniego kodu dostepu (parametr 4.2 = rejestr 44002). Niektére parametry
uktadu mozna zmienia¢ tylko wéwczas, gdy uktad nie pracuje. Szczeg6ly: rozdziat 3.2 i pézniejsze.

zapis / odczyt

A2XXX

Parametry z grupy 2. Analogicznie do parametréw na panelu sterujgcym. np. Rejestr 42001
odpowiada parametrowi 2.1. UWAGI j.w.

zapis / odczyt

43XXX

Parametry z grupy 3. UWAGI j.w.

zapis / odczyt

AAXXX

Parametry z grupy 4. UWAGI j.w.

zapis / odczyt

45XXX

Parametry z grupy 5. UWAGI j.w.

zapis / odczyt

ABXXX

Parametry z grupy 6. UWAGI j.w.

zapis / odczyt
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13.3 Obstuga bt edow komunikacji

W przypadku wystgpienia bledow transmisji lub wystania komendy z niewtasciwymi parametrami ukiad
odpowiada w sposéb przewidziany standardem MODBUS. Mozliwe zwrotne kody btedéw to:

1 = nieznana komenda — gdy wystano komende inng niz 3 lub 6,
2 = zly adres — adres rejestru nie jest obstugiwany przez uktad (nie ma takiego rejestru),
3 = zla warto$¢ — komenda 6 probowano wysta¢ warto$é rejestru spoza dopuszczalnego zakresu.

W przypadku btednej transmisji (np. btad CRC) uktad nie wysyta odpowiedzi na komendy.
14. Informacje producenta
Pomoc ZE TWERD

Producent deklaruje petng pomoc w zakresie: serwisu gwarancyjnego i pogwarancyjnego, aktualizaciji
oprogramowania i sprzetu.

Obstuga okresowa
W przypadku zainstalowania, uzytkowania przemiennika zgodnie z jego specyfikacjg nie jest wymagana czesta
obstuga okresowa. Uwagi wymaga zapewnienie czystosci radiatora i wentylatora.
Radiator Duza ilo$¢ zanieczyszczen osadzona na radiatorze ostabia odprowadzanie ciepta i moze sta¢ sie przyczyng
zadziatan zabezpieczenia termicznego przemiennika. Czyszczenie radiatora mozna przeprowadzi¢ za pomoca
sprezonego, czystego i suchego powietrza stosujgc dodatkowo odkurzacz, wytapujacy zanieczyszczenia.

Wentylator W przypadku zwiekszonego hatasu emitowanego przez wentylator i obnizonej wydajnosci pracy nalezy wentylator
wymieni¢. Aby wentylator wymieni¢ nalezy odtaczy¢ przewdd zasilajacy wentylator i odkreci¢ $ruby mocujace.
Wentylator do wymiany nalezy zamoéwi¢ w ZE TWERD.

MFC710-AcR - Instrukcja obstugi. ~ Zaktad Energoelektroniki TWERD, Torun 48



Zatacznik A — Tabela Punktéw Charakterystycznych

Uwaga: W PCH, ktére nalezy interpretowac¢ jako wartosci logiczne (0/1 lub NIE/TAK) uzyto skrotu H jako okreslenia
dowolnej wartosci r6znej od zera (logiczne 1). Dla okres$lenia wartosci “logiczne 0” uzyto skrétu L.

Nr PCH Nazwa PCH Funkcja / warto $¢ / uwagi
0 Wylacz Wartos$¢ zawsze réowna L (logiczne 0)
1 We.C1l Stan wejscia cyfrowego nr 1; L = 0V, H = 24V
2 We.C2 Stan wejscia cyfrowego nr 2; L = 0V, H = 24V
3 We.C3 Stan wejscia cyfrowego nr 3; L = 0V, H = 24V
4 We.C4 Stan wejscia cyfrowego nr 4; L = 0V, H = 24V
5 We.C5 Stan wejscia cyfrowego nr 5; L = 0V, H = 24V
6 We.C6 Stan wejscia cyfrowego nr 6; L = 0V, H = 24V
7 Wiacz Wartos$¢ zawsze rowna H (logiczne 1)
8 F1 Klawisz F1 (do wykorzystania w przyszitosci) Wartos¢ = zawsze 0
9 F2 Klawisz F2 (do wykorzystania w przysztosci) Warto$¢ = zawsze 0
10 F3 Klawisz F3 (do wykorzystania w przyszitosci) Wartos¢ = zawsze 0
11...19 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
20 Awaria We.AO H = brak “zyjacego zera” na Wejsciu Analogowym O (tryb 2...10V, 4...20mA)
21 Awaria We.Al H = brak “zyjacego zera” na Wejsciu Analogowym 1 (tryb 2...10V, 4...20mA)
22 Awaria We.A2 H = brak “zyjacego zera” na Wejsciu Analogowym 2 (tryb 2...10V, 4...20mA)
23...29 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
30 Start zdalny H = Sterowanie Zdalne (wejscia cyfrowe) zezwala na START. Ten PCH dziata takze gdy
wybrano sterowanie inne niz zdalne, nie jest jednak brany przez uktad pod uwage przy
sterowaniu innym niz zdalne
31 Start lokalny H = Sterowanie Lokalne (Panel) zezwala na START
Ten PCH dziata takze gdy wybrano sterowanie inne niz lokalne
32 Start RS H = Sterowanie przez tagcze RS zezwala na START
Ten PCH dziata takze gdy wybrano sterowanie inne niz RS
33 Rewers zdalny Kierunek pracy przy Sterowaniu Zdalnym. L = wynikajacy ze znaku zadajnika, H = przeciwny
(zalezy od stanu wejsé cyfrowych i trybu Startu Zdalnego — parametr 2.8)
Ten PCH dziata takze gdy wybrano sterowanie inne niz zdalne
34 Rewers lokalny Kierunek pracy przy Sterowaniu Lokalnym. L = wynikajacy ze znaku zadajnika, H = przeciwny
(zalezy czy na panelu sterujgcym wcisnieto przycisk lewo czy prawo)
Ten PCH dziata takze gdy wybrano sterowanie inne niz lokalne
35 Znak zadajnika Znak zadajnika. (L = zadajnik dodatni, H = zadajnik ujemny)
36 Ponizej f_stop H = ukiad zablokowany poniewaz zadajnik ponizej czestotliwosci STOP okreslonej parametrem
2.13. Funkcja aktywna tylko dla parametru 2.14 = TAK
37 START H = aktualnie aktywne sterowanie zezwala na start uktadu. Nie zawsze oznacza to, ze ukfad
pracuje! Moze by¢ aktywna jedna z blokad lub uktad moze znajdowac sie w fazie wybiegu po
rampie (tuz przed zatrzymaniem)
38 Rewers Kierunek pracy przy aktualnie wybranym sterowaniu. L = wynikajacy ze znaku zadajnika,
H = przeciwny. Réwny PCH.33 dla sterowania zdalnego, réwny PCH.34 dla sterowania
lokalnego, L dla sterowania RS. Przy sterowaniu innym (okreslajg to parametry / wskazniki 2.4
lub 2.5) jest kopig wartosci PCH wybranego parametrem / wskaznikiem 2.6 lub 2.7
39 Sterowanie AB L = aktywne sterowanie A, H = aktywne sterowanie B
40 Enable RS L = generalny brak zezwolenia na sterowanie uktadem z RS, H = jest zezwolenie na sterowanie
uktadem z RS. Wartos¢ tego PCH jest kopig PCH okreslonego parametrem / wskaznikiem 4.7.
W przypadku wyboru sterowania przez RS (par 2.4 lub 2.5) i gdy PCH.40 = L wéwczas zadajnik
(zvalue - PCH.166) oraz PCH.37 i PCH.38 ustawiane sg na warto$¢ zero. Jezeli parametrami
2.4 lub 2.5 wybrano sterowanie inne inz RS i PCH.40 = H, wéwczas mozliwe jest zewnetrzne
wymuszenie sterowania przez RS (patrz rozdziat 13).
41 Zezwolenie pracy L = generalny brak zezwolenia na prace, H = jest zezwolenie na prace
42 Aktywne Fstale H gdy aktywny jest zadajnik od czestotliwosci statych. Zalezy od PCH okreslonych par 2.30,
231i2.32
43...58 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
59 POMPA 6 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 6
60 K_ZERO Wartos¢ = zawsze 0
61 PRACA H gdy uktad pracuje
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Nr PCH Nazwa PCH Funkcja / warto $¢ / uwagi
62 GOTOWY H gdy uktad jest gotowy do pracy (nie ma awarii)
63 AWARIA H gdy wystgpita awaria
64 NIE AWARIA H gdy nie ma awarii
65 OSTRZEZENIE H gdy aktywne jest dowolne ostrzezenie
66 AW. lub OST. H w przypadku gdy wystgpita awaria lub aktywne jest ostrzezenie
67 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
68 Prog 1 H = Przekroczono czestotliwos¢ okreslong parametrem 2.98
69 Prog 2 H = Przekroczono czestotliwos¢ okreslong parametrem 2.99
70 Jest F zadana H gdy uktad osiggnat czestotliwos¢ zadang
71 Prog temperatury H = temperatura uktadu przekroczyta prég okreslony parametrem 2.100
72 Ogtrzezenie brak H = aktywne ostrzezenie od braku sygnatu na wej$ciach analogowych w trybie 2...10V 4...20mA
zyjacego zera
73 BLOKADA H = uktad zablokowany, nie pracuje.
74 Ogranicz. pradu H = uklad znajduje sie w stanie ograniczania pradu wyj$ciowego
75 Hamulec H = hamulec mechaniczny zwolniony
76 POMPA 1 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 1
77 POMPA 2 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 2
78 POMPA 3 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 3
79 POMPA 4 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 4
80 POMPA 5 Sterownik Pomp. H = pracuje pompa 5
81 Przekaznik 1 Stan przekaznika (wyjscia cyfrowego) nr 1. H = zatgczony
82 Przekaznik 2 Stan przekaznika (wyjscia cyfrowego) nr 2. H = zataczony
83 Przekaznik 3 Stan przekaznika (wyjscia cyfrowego) nr 3. H = zatgczony
84 Przekaznik 4 Stan przekaznika (wyjscia cyfrowego) nr 4. H = zataczony
85...89 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
920 Zegar 50ms Sygnat zegara o okresie 50ms i wypetnieniu 50%
91 Zegar 1s Sygnat zegara o okresie 1 sekundy i wypetnieniu 50%
92 Zegar 1min Sygnat zegara o okresie 1 minuty i wypetnieniu 50%
93 Zegar 1h Sygnat zegara o okresie 1 godziny i wypetnieniu 50%
94...124 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
125 RSTout Wartos¢ odpowiadajaca timeout komunikacji RS
126 ZERO Warto$¢ zawsze réwna 0
127 NIE ZERO Warto$¢ zawsze rowna H
128...132 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
133 Zadajnik Klawiatury Wartos$¢ zadajnika lokalnego. Rozdz. 0.1Hz np. 500 = 50.0 Hz, zakres okreslony par 2.11 2.12
134 Wejscie AO Wartos¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejscia analogowego 0. Rozdzielczos¢ 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.40
135 Wejscie A1 Wartos¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejscia analogowego 1. Rozdzielczos¢ 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.41
136 Wejscie A2 Wartos$¢ odpowiadajaca napieciu (pradowi) wejscia analogowego 2. Rozdzielczos¢ 0.1 %,
zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %. Zalezy od parametru 2.42
137 Wyjscie PID Wyjscie regulatora PID. Rozdzielczo$¢ 0.1 %, zakres okreslony parametrami 2.76 i 2.77
138 Motopotencjometr Zadajnik motopotencjometru. Rozdzielczo$¢ 0.1 %, zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %
139 Zadajnik RS Wartos$¢ zadajnika czestotliwosci przesytanego taczem RS. Rozdzielczo$¢ 0.1 Hz. Znak
decyduje o kierunku pracy uktadu
140 Dodatk. motopot Dodatkowy motopotencjometr. Rozdzielczo$¢ 0.1 %, zakres 0...1000 = 0.0...100.0 %
141 Motopot. PID Zadajnik motopotencjometru dla regulatora PID
142 Zadajnik PID RS Wartos¢ zadajnika regulatora PID przesytanego taczem RS. Rozdzielczos¢ 0.1 %.
143 Klawiatura PID Wartos¢ zadajnika regulatora PID z panelu sterujacego. Rozdzielczos¢ 0.1 %.
144 Avalue 0 Wartos¢ wejscia analogowego 0 pomnozona przez parametr skali 2.43 i plus offset — par 2.46
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145 Avalue 1 Wartos¢ wejscia analogowego 1 pomnozona przez parametr skali 2.44 i plus offset — par 2.47

146 Avalue 2 Wartos¢ wejscia analogowego 2 pomnozona przez parametr skali 2.45 i plus offset — par 2.48

147 STO PROCENT Zawsze warto$¢ 1000 odpowiadajaca 100.0 % zadajnikéw

148 Wyjscie KN Wyjscie uktadu kalkulatora nawijakowego, stuzy do zadawania momentu.

Rozdzielczos¢ 0.1 %, zakres 0.0...100.0 %

149 Obroty procent ABS | Warto$¢ wzgledna odpowiadajgca aktualnej predkosci obrotowej silnika w stosunku do
znamionowej predkosci obrotowej. Rozdzielczos¢ 0.1 %. Wartos¢ bez znaku, nie zalezy od
kierunku obrotow.

150 Obroty procent j-w. ale ze znakiem zaleznym od kierunku obrotéw
-1000 = -Nn, 0 = 0 obr/min, 1000 = Nn

151 Freq procent Wartos¢ wzgledna odpowiadajaca aktualnej czestotliwosci wyjsciowej przemiennika w stosunku
do znamionowej czestotliwosci pracy silnika. Rozdzielczos¢ 0.1 %. Wartos¢ bez znaku, nie
zalezy od kierunku obrotéw.

152 Prad procent Warto$¢ wzgledna odpowiadajgca aktualnemu prgdowi wyjsciowemu w stosunku do
znamionowego pradu silnika. Rozdzielczos¢ 0.1 %.

153 Moment procent ABS | Warto$¢ wzgledna odpowiadajgca aktualnemu momentowi obrotowemu silnika w stosunku do
momentu znamionowego. Rozdzielczo$¢ 0.1 %. Wartos¢ bez znaku (zawsze dodatnia).

154 Moment procent Wartos¢ wzgledna odpowiadajgca aktualnemu momentowi obrotowemu silnika w stosunku do
momentu znamionowego. Rozdzielczo$¢ 0.1 %. Wartos¢ ze znakiem, dodatnia oznacza, ze
falownik napedza silnik natomiast ujemna ze falownik hamuje silnik.

155 Moc procent Wartos¢ wzgledna odpowiadajaca aktualnej mocy wyjsciowej przemiennika w stosunku do mocy
znamionowej silnika. Rozdzielczo$¢ 0.1 %. Wartos¢ ze znakiem, dodatnia oznacza, ze falownik
napedza silnik natomiast ujemna ze falownik hamuje silnik.

156 U silnika procent Warto$¢ wzgledna odpowiadajgca aktualnemu napieciu wyjsciowemu przemiennika w stosunku
do napigcia znamionowego silnika. Rozdzielczo$¢ 0.1 %. Wartos$¢ bez znaku (zawsze
dodatnia).

157 Uchyb PID Wartos¢ aktualnego uchybu regulatora PID (Uchyb = Wejscie PID — Zadajnik PID)
Rozdzielczo$¢ 0.1 %

158 Zadajnik PID Wartos¢ zadajnika regulatora PID — Kopia PCH.142 dla zadawania PID z RS lub PCH.143 dla
zadawania PID z panelu, lub kopia innego PCH w zaleznos$ci od parametru 2.70

159 Temperatura silnika Szacowana temperatura silnika w %, rozdzielczos¢ 0.1 %

160 Wejscie PID Wartos¢ wejscia regulatora PID — stuzy do podtaczenia sygnatu regulowanego procesu. Jest to
kopia PCH okreslonego parametrem 2.71

161 Zadajnik SP Wyjscie zadajnika Sterownika Pomp. W trybie pracy SP bez regulatora PID warto$é tego PCH
powinna by¢ wybrana jako gtéwny zadajnik uktadu (parametr 2.2 lub 2.3)

162 N Procesu Predkos¢ procesu. Warto$¢ tego PCH wynika z aktualnej predkosci obrotowej silnika i
wspoitczynnika skali okreslonego parametrem 4.25. Stuzy do przeliczenia predkosci obrotowej
na wielko$¢ wyjsciowg (np. m/s)

163 Zadajnik momentu Wartos¢ zadajnika momentu. Kopia PCH okreslonego parametrami 2.9 lub 2.10. Rozdzielczos$¢
0.1 %, zakres 0.0...100.0 %

164 Zadajnik A Wartos¢ zadajnika A wybranego parametrem 2.2. Rozdzielczo$¢ 0.1 Hz, wartosé ze znakiem

165 Zadajnik B Wartos¢ zadajnika B wybranego parametrem 2.3. Rozdzielczo$¢ 0.1 Hz, wartos¢ ze znakiem

166 Zadajnik Wyjscie bloku sterowania — ostateczna warto$¢ zadajnika czestotliwosci, wartos¢ ze znakiem
decydujacym o kierunku obrotéw (plus = prawo, minus = lewo). Rozdzielczo$¢ 0.1 Hz

167 Zadajnik ABS Wyjscie bloku sterowania — ostateczna wartos¢ zadajnika czestotliwosci, warto$¢ bez znaku
(zawsze dodatnia). Rozdzielczos¢ 0.1 Hz

168 F stata 1 Czestotliwos$¢ stata nr 1, kopia parametru 2.33

169 F stata 2 Czestotliwos¢ stata nr 2, kopia parametru 2.34

170 F stata 3 Czestotliwosc¢ stata nr 3, kopia parametru 2.35

171 F stata 4 Czestotliwos¢ stata nr 4, kopia parametru 2.36

172 F stata 5 Czestotliwosc¢ stata nr 5, kopia parametru 2.37

173 F stata 6 Czestotliwos¢ stata nr 6, kopia parametru 2.38

174 F stata 7 Czestotliwos¢ stata nr 7, kopia parametru 2.39

175 Freq Last Czestotliwos¢ usredniona

176 F po Ramp procent Wartos¢ PCH.166 przeliczona na % wzgledem czestotliwosci znamionowej silnika z

ABS uwzglednieniem dziatania procedur przyspieszania / zwalniania (ramp). Rozdzielczos¢ 0.1 %.
Dla trybu pracy U/f warto$¢ tego PCH odpowiada aktualnej czestotliwosci wyjsciowej falownika.
Wartos$¢ bez znaku (nie zalezy od kierunku obrotéw)
177 Lobr Wartos¢ licznika obrotow

MFC710-AcR - Instrukcja obstugi.

Zaktad Energoelektroniki TWERD, Torur

51
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178 ZU1 Wartos¢ zadajnika Uzytkownika nr 1
179 ZU2 Warto$¢ zadajnika Uzytkownika nr 2
180 ZU3 Wartos¢ zadajnika Uzytkownika nr 3
181 ZU4 Warto$¢ zadajnika Uzytkownika nr 4
182 fzA_procent Wartos¢ odpowiada PCH.164 (Zadajnik A) przeliczonej do wielkosci wzglednej odniesionej do
czestotliwosci znamionowej silnika. Warto$¢ bez znaku, rozdzielczos¢ 0.1 %
183 fzB_procent Wartos¢ odpowiada PCH.165 (Zadajnik B) przeliczonej do wielkosci wzglednej odniesionej do
czestotliwosci znamionowe;j silnika. Warto$¢ bez znaku, rozdzielczos¢ 0.1 %
184 fz_procent Wartos$¢ odpowiada PCH.166 (Zadajnik) przeliczonej do wielkosci wzglednej odniesionej do
czestotliwosci znamionowe;j silnika. Wartos¢ bez znaku, rozdzielczos¢ 0.1 %
185 F po Ramp Jak PCH.176 tylko w [Hz] i ze znakiem zaleznym od kierunku obrotow
186 fz% (1) Wartos¢ odpowiada PCH.166 (Zadajnik) przeliczonej wzgledem fmin i fmax. Wartos¢ ze
znakiem, rozdzielczo$¢ 0.1%
187 2% (2) j-w. z uwaga, ze warto$¢ nie uwzglednia zmiany kierunku obrotéw. Rozdzielczo$¢ 0.1%
188 F min. zadajnika Warto$¢ minimalna zadajnika czestotliwosci — kopia parametru 2.11. Rozdzielczo$¢ 0.1 Hz.
Wartos¢ zadajnika (w %) okreslona parametrem 2.2 lub 2.3 jest przeliczana do rozdzielczosci
0.1 Hz z uwzglednieniem Fmin i Fmax. 0.0 % = Fmin, 100.0 % = Fmax
189 F max zadajnika Wartos¢ maksymalna zadajnika czestotliwosci — kopia parametru 2.12. Rozdzielczos¢ 0.1 Hz.
Wartosc¢ zadajnika (w %) okreslona parametrem 2.2 lub 2.3 jest przeliczana do rozdzielczosci
0.1 Hz z uwzglednieniem Fmin i Fmax. 0.0 % = Fmin, 100.0 % = Fmax
190 RTCmin Warto$¢ odpowiadajgca aktualnej minucie doby. Zakres 0...1439 (dotyczy uktadéw
wyposazonych w opcjonalny modut RTC).
191 RTCdzr Warto$¢ odpowiadajgca aktualnemu dniowi roku. Zakres 1...365 (dotyczy uktadéw
wyposazonych w opcjonalny modut RTC).
192 RTCdzm Warto$¢ odpowiadajgca aktualnemu dniowi miesigca. Zakres 1...31 (dotyczy uktadéw
wyposazonych w opcjonalny modut RTC).
193 Pompa Warto$¢ odpowiadajaca aktualnie pracujacej pompie. Zakres 0...4.
194 Silnik Wartos¢ odpowiadajaca aktualnie pracujgcemu silnikowi. Zakres 0...4.
195..197 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
198 z n% Wartos$¢ wzgledna odpowiadajaca zadanej predkosci silnika w stosunku do znamionowe;j
predkosci obrotowe;j.
199 |z n%)] Wartos$¢ wzgledna odpowiadajaca zadanej predkosci silnika w stosunku do znamionowe;j
predkosci obrotowej. Warto$¢ bez znaku (zawsze dodatnia).
200..205 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
206 kod aw Wartos¢ odpowiadajgca kodowi awarii.
207 kod os Wartos$¢ odpowiadajaca kodowi ostrzezenia.
208..217 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
218 d naw Warto$¢ odpowiadajgca aktualnej srednicy nawijaka.
219..221 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
222 fWeC3 Wartos¢ odpowiadajgca czestotliwosci na wejsciu cyfrowym WeC3
223 fweC4 Wartos¢ odpowiadajaca czestotliwosci na wejsciu cyfrowym WeC4
224 f WeC5 Wartos$¢ odpowiadajgca czestotliwosci na wejsciu cyfrowym WeC5
225 fweC6 Wartos¢ odpowiadajaca czestotliwosci na wejsciu cyfrowym WeC6
226..227 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
228 reg. n Wartosc¢ wyjscia regulatora predkosci
229 m ref Wartos¢ wejscia regulatora momentu
230..237 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
238 ENCpoz Wartos¢ odpowiadajaca biezacej pozycji enkodera
239 ENCodn Wartos¢ odpowiadajgca referencyjnej pozycji enkodera
240 ENCuch Wartos¢ odpowiadajaca uchybowi pomiedzy pozycjg biezaca a referencyjng enkodera
241..255 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
PCH wbudowanego sterownika PLC
256 BLOK nr1 Sterownik PLC. Wyijscie Bloku Uniwersalnego nr 1. Zalezy od funkcji jakg spetnia blok. Wartos¢
moze sie zawiera¢ od 0 do 65535
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257 BLOK nr 2 Sterownik PLC. Wyjscie Bloku Uniwersalnego nr 2. Zalezy od funkcji jaka spetnia blok. Wartos¢
moze sie zawiera¢ od 0 do 65535
258...303 | BLOK nr 3...48 Sterownik PLC. Wyjscie Bloku Uniwersalnego nr 3...48. Zalezy od funkciji jaka spetnia blok.
Warto$¢ moze sie zawiera¢ od 0 do 65535
304 SEKW. STAN 1 Sterownik PLC. Ukfad sekwensera. Warto$¢ H = aktywny stan 1 (wartos¢ H moze przyjmowac
w danej chwili tylko jeden z PCH.304...311 i to tylko wéwczas gdy sekwenser jest wigczony)
305 SEKW. STAN 2 Sterownik PLC. Ukfad sekwensera. Warto$¢ H = aktywny stan 2
306...311 | SEKW. STAN 3...8 Sterownik PLC. Uktad sekwensera. Warto$¢ H = aktywny stan 3...8
312 SEKW NUMER SEQ | Sterownik PLC. Uklad sekwensera. Numer aktywnego stanu. Wartos¢ tego PCH moze
przyjmowaé zakres 0...7. (0 = STAN 1 ... 7 = STAN 8)
313 MULTIPLEXER 1 Sterownik PLC. Wyjscie multipleksera nr 1. Warto$é = L gdy multiplekser 1 jest wytgczony
314 MULTIPLEXER 2 Sterownik PLC. Wyjscie multipleksera nr 2. Wartos¢ = L gdy multiplekser 1 jest wylaczony
315 Wyjscie BKK Sterownik PLC. Wyijscie Y Bloku Ksztaltowania Krzywej X—Y
316...319 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
320 STALA 1 Wartos¢ stata nr 1. Moze stuzy¢ np. jako wspétczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomoca Blokéw Uniwersalnych. Jest to kopia parametru nr 5.120
321 STALA 2 Wartos¢ stata nr 2. Moze stuzy¢ np. jako wspétczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomoca Blokéw Uniwersalnych. Jest to kopia parametru nr 5.121
322...343 | STALA 3...24 Wartos$¢ stata nr 3...24. Moze stuzy¢ np. jako wspétczynnik w obliczeniach dokonywanych za
pomoca Blokéw Uniwersalnych. Jest to kopia parametru nr 5.122...5.143
344...383 Rezerwa. Warto$¢ = zawsze 0
384...447 |PCHRS 1...64 Punkty Charakterystyczne dostepne do zapisu przez tacze RS. Mozliwe jest wiec zewnetrzne
sterowanie procesem, ktdry pobiera dane z tych PCH
448..511 |PCHEXT 1...64 PCH przewidziane do obstugi przez opcjonalny modut rozszerzen (dodatkowe we/wy

analogowe, cyfrowe itp.)

MFC710-AcR - Instrukcja obstugi.

Zaktad Energoelektroniki TWERD, Torur

53




Zatacznik B — Tabela funkcji Blokéw Uniwersalnych

Kazdy blok uniwersalny posiada 3 wejscia oznaczone A, B i C. Wejscia te mogg by¢é wskaznikami lub
parametrami. W ponizszej tabeli zastosowano konwencje oznaczania typu: A (duza litera A) oznacza, ze wejscie A jest
parametrem (przypisuje sie mu bezposrednio jakg$ wartos¢), natomiast a (mata litera a) oznacza, ze wejscie a jest
wskaznikiem (wskazuje na PCH, ktéry zawiera warto$¢ wejsciowa). Ta sama konwencja dotyczy wejs¢ B i C.

Uwaga: W OUT, ktore jest interpretowane jako warto$¢ logiczna (0/1 lub NIE/TAK) uzyto skrétu H dla okreslenia
dowolnej wartosci réznej od zera (logiczne 1). Dla okreslenia wartosci “logiczne 0” uzyto skrétu L.

Nr funkcji Wyj $cie (OUT bloku) = Opis

Ola Wyjscie OUT bloku przyjmuje wartos¢ okreslong przez wejscie a. Stuzy to do
kopiowania wartosci szybkozmiennych — przez 10ms po wykonaniu tego bloku
wartos¢ wyjscia OUT nie ulegnie zmianie, warto$¢ wejsciowa moze ulec zmianie

lla+b+c Wyjscie bloku OUT jest suma trzech wskaznikéw a, b i c
2la*b/c Wyjscie bloku OUT jest iloczynem a * b podzielony przez wartos¢ c
3| NEG (a +b) Wyjscie bloku OUT = - (a + b) (negacja sumy)
4|ABS (a+b) Wyjscie bloku OUT = warto$¢ bezwzgledna (a + b)
5la+b-c Wyjscie bloku OUT =a+b-c
6|b<as<c Ograniczenie zakresu wyj$cia. Wyjscie bloku OUT zawiera sie pomiedzy b
(minimum) a ¢ (maksimum) wg. zaleznosci opisanych ponizej:
jezeli(a<b) - OUT =b
jezeli(azb)i(asc)—OUT =a
jezeli(a>c)—>OUT=c
7|B<asC j-w. B i C sg parametrami statymi
8la+B OUT = a + B, B jest parametrem (np. dodanie statego offsetu)

9| Jezeli c = H wowczas OUT = | Multiplekser 1 z 2. Stan logiczny wejécia c decyduje w wyborze wielkos$ci wyjsciowej
b alubb

Jezelic=Lwbéwczas OUT =
a

ouT

10 | Jezeli (a = B) wéwczas OUT = | Jezeli warto$¢ wejscia a jest réwna lub znajduje sie powyzej progu okreslonego

a wejsciem B wdwczas na wyjscie przepisana zostanie wartos¢ a. Jezeli warto$¢
Jezeli (a < B) wowczas OUT = | wejscia a jest mniejsza bgdz réwna od warto$ci progu B wéwczas na wyjscie
c przepisana zostanie warto$¢ wejscia c
11|{a=2(b*C) OUT = H gdy nieréwno$¢ prawdziwa, OUT = L gdy nieréwno$¢ nieprawdziwa
12|az(b+C) OUT = H gdy nieréwnos¢ prawdziwa, OUT = L gdy nieréwnos¢ nieprawdziwa
13]a= (b+/-C) OUT = H gdy wartos¢ a zawiera sie w przedziale domknietym <b-C...b+C>,
OUT =L w przeciwnym przypadku
14 | Jezeli (a < b - C) wéwczas Histereza. Wyjscie nie ulega zmianie dla a zawierajacego sie w przedziale
ouT=L <b-C...b+C> b
]
Jezeli (a> b + C) wowczas bo L. ouT
OUT =H -~ +C
L
ta
15|B +a* (C-B)/1000 Przeskalowanie. Wielko$¢ wejsciowa a ulega przeskalowaniu z zakresu 0...1000

(0.0...100.0 %) do zakresu okreslonego parametrami B i C

a ouT
16| (a—-B)* 1000/ (C -B) Przeskalowanie. Wielko$¢ wejsciowa a ulega przeskalowaniu z zakresu okreslonego
parametrami B i C do zakresu 0...1000 (0.0...100.0 %) 11000
asf © / ouTt

17 | Jezeli (a = H) wéwczas OUT = | Warto$¢ OUT bloku jest uaktualniana tylko wéwczas, gdy na wejsciu a jest wart. H
b. Jezeli (a = L) wéwczas
OUT pozostaje bez zmian.
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Nr funkcji Wyj $cie (OUT bloku) = Opis
18|aORbORC OUT bloku jest sumg logiczng wartosci wejs¢ a, b i c. UWAGA: nie jest to operacja
na bitach! (0 oznacza wejscie = 0, 1 oznacza wejscie # 0)
a b c ouT
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 1
0 1 1 1
1 0 0 1
1 0 1 1
1 1 0 1
1 1 1 1
19| a AND b AND ¢ OUT bloku jest iloczynem logicznym wartosci wejs¢ a, b i ¢
a b c ouT
0 0 0 0
0 0 1 0
0 1 0 0
0 1 1 0
1 0 0 0
1 0 1 0
1 1 0 0
1 1 1 1
20laXOR b OUT bloku jest wynikiem operacji Exclusive OR na wejsciach aib
a b ouT
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0
21| NOT (aOR b ORCc) OUT bloku jest negacjg sumy logicznej wartosci wejs¢ a, b i c (NOR)
22 | NOT (a AND b AND c) OUT bloku jest negacja iloczynu logicznego wartosci wejsc a, b i ¢ (NAND)
23| NOT (a) Logiczna negacja wielkosci wejsciowej a
24 | wg. tabeli prawdy. R| S| out
a=R. b=S . . L. —™R 00| n1
' Przerzutnik typu RS. Priorytet ma wejscie R Ql— [O1]1
_ s i[o] 0
1]1]0
25 | wg. tabeli prawdy R| D| CLK| OUT|
a=D,b=CLK,c=R o/ o]0 n-1
o/o|1 [n1
Przerzutnik typu D (Latch).? = K o[o[r o
a—»D QF—~PcH [O0[1]T |1
c— R 0[1]0 [n1
o[1]1 [n1
1 x[x |o
26 | Aktualna wartos¢ licznika Licznik z wejsciami zerowania i ustawiania kierunku liczenia
a=CLK, b=CLR, c=DIR Minimalny okres dla CLK to 20ms el **T
TN ouT — 0.
. . Dotyczy to wszystkich licznikow ——— ; -
Uwaga: wyjscie tego licznika CLR W ‘
moze przyjmowac wartosci
dodatnie i ujiemne z zakresu DIR \
<-32768...32767>. cw JUTUUTTUU T U UL UL
27 | Aktualna warto$¢ licznika

a=CLK, b =SET,

¢ = Warto$¢ Poczatkowa

Licznik typu “one shoot” “w dét” z wej$ciem ustawiania na warto$¢ poczatkowg, (SET)

i wejsciem wartosci poczatkowej T wanst /|| |
SET \ N |
c [[JUUUTUUTUDUUUULUUTUL
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Nr funkcji Wyj $cie (OUT bloku) = Opis
28 | Aktualna warto$¢ licznika Licznik modulo “w gére”, z ﬁw;lgan?:l;a
a _ wejsciem wartosci maksymalnej i [ ik e
a=CLK, b= ENABLE, wejéciem zezwolenia liczenia out 0 |
¢ = Warto$¢ maksymalna ENABLE ‘
29 | F_wyjsciowa = F_wejsciowa / | Dzielnik czestotliwosci
(2*C); a=F_wejsciowa, z wejsciem ENABLE
b = ENABLE, C = dzielnik
30 | Aktualna wartos¢ licznika Licznik “w gore” z wejsciem zezwolenia ENABLE i zerowaniem negacjg
a = CLK, b = ENABLE, Uwaga: po przepetnieniu (max = ouT 7f—**77 Q, i
65535) licznik liczy od zera _
¢ =NOT(CLR) CLR Nl
ENA \ \ \
cw [T U TUUUUUUTIUTTY
31]0...7 w zaleznosci od stanu Dekoder binarny. Zamienia liczbe zakodowang dwojkowo podang na wejscia a, b i ¢
wejs¢ a, b, ¢ na liczbe dziesietng z zakresu <0...7> wg. tabeli
a b c ouT
0 0 0 0
1 0 0 1
0 1 0 2
1 1 0 3
0 0 1 4
1 0 1 5
0 1 1 6
1 1 1 7
32| Impuls pozytywny lub Uwaga: minimalna dtugo$¢ impulsu wyzwalajacego TRIG to 1*T". Impuls na OUT
negatywny jest opdzniony o wartos¢ max. 1*T° w stosunku do zbocza TRIG. Ponowne
a = TRIG (dodatnie zbocze), wyzwolenie generatora mozliwe “ _ “ _
Timp =B *5*T + T, jest dopiero po zakonczeniu R'C_| dac=0 TRIG_| dac=L1
C = polaryzacja generowanego impulsu ouT T ouT T
33| Impuls pozytywny lub Jak funkcja 32. Réznica: wejscia b i ¢ sg wskaznikami — mozna zmienia¢ diugosé
negatywny impulsu i polaryzacje w trakcie pracy PLC.
34 | Sygnat generatora Ton=B*T, To T T Ty To T Ta
Ta=C*T A
a = ENABLE, ouT
B, C - czasy ENABLE
35 | Impuls op6zniony Tt =B*T, Toe=C*T Jow T Toee ‘ w2
. I Wykrywanie kolejnego impulsu N N —
a = impuls wejsciowy rozpoczyna sig w punktach W1 a | B
B, C — czasy op6znien TW2. our -
36 | Funkcja typu zatacz /wytaczz [T, =C* T' T,
op6znionym wytgczaniem T
a = impuls zataczajacy a T
(dodatnie zbocze)
b = impuls wytaczajacy b
(dodatnie zbocze) ouT
C = op6znienie wylgczania —
37 | Funkcja typu zatacz / wytacz z | Top = C * T'. Jezeli impuls b Tor

op6znionym zatgczaniem
a = impuls zalaczajacy
(dodatnie zbocze)

b = impuls wylaczajacy
(dodatnie zbocze)

C = op6znienie zatgczania

pojawi sie w czasie Top,
woéwczas nie nastapi
zalgczenie. b

ouT

*T = par 5.145 x 0.2 ms
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Nr funkcji Wyj $cie (OUT bloku) = Opis
38 | Filtr sygnatéw analogowych
a, b — wejscia filtru o ) ) wyjscie |
Jako wejscie filtru brana jestsuma (a+b). Ti=C*T filtru
C — stala filtru 1
0 T
39 | Szybki licznik Licznik zlicza impulsy z wejscia cyfrowego WeC5. Maksymalna czestotliwos¢
L , . | zliczanych impulséw 2kHz. Blok moze by¢ uzyty tylko raz w strukturze programu.
a — ilos¢ impulsow do zliczenia | jog)i i i<(@B)—OUT=L
B — mnoznik Jeslii_i 2 (a*B) -» OUT =H .
Jeslic#0 - OUT =H =
c - reset i_i —ilo$¢ impulséw zliczonych z wejscia WeC5. B out
Aktualizacja wyjscia OUT bloku co czas T. €
40 | Sekwenser Patrz opis sekwensera — rozdz.12.2
wejscia - nieaktywne
41 | Multiplekser 1 Patrz opis multipleksera — rozdz. 12.3
wejscia - nieaktywne
42 | Multiplekser 2 Patrz opis multipleksera — rozdz. 12.3
wejscia - nieaktywne
43 | Blok ksztattowania krzywej Patrz opis bloku Ksztaltowania krzywej — rozdz. 12.4
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Zatacznik C — Tabela parametréw przemiennika MFC710/AcR

Numery parametrow podanie w zatgczniku dotycza wyswietlania na panelu sterujgcym. W przypadku odczytu zapisu
przez tacze RS, kazdy parametr odczytywany/ zapisywany jest przez inny rejestr. Np. parametrowi 2.2 odpowiada rejestr
42002, parametrowi 4.30 odpowiada rejestr 44030 itp.

GRUPA 0 — ZMIENNE PROCESU (tylko do odczytu)
Mozna zaprogramowac panel tak, aby wyswietlat warto$¢ dowolnego z tych parametréw bez potrzeby wchodzenia w tryb przeglgdu

parametréw (rozdziat 3.3 ,Zmiana wielkosci wyswietlanych”).
Parametr Nazwa Opis

0.1 n Procesu Predkos¢ procesu. Wynika z aktualnej predkosci obrotowe;j silnika. Dla tego parametru
mozna ustawic skale, wyswietlang jednostke i ilos¢ miejsc dziesietnych za pomoca
parametrow 4.25, 4.26 i 4.27

0.2 n Silnika Aktualna predkos¢ obrotowa silnika w obr/min. [rpm]

0.3 n zadana Wartos¢ predkosci obrotowej zadanej w obr/min. [rpm]

0.4 f wyjsciowa Aktualna czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika [Hz]

0.5 f zadana Czestotliwo$¢ zadana [Hz]

0.6 Moment sil. Moment silnika odniesiony do momentu znamionowego [%]

0.7 Prad sil. Usredniony prad ptynacy przez uzwojenia silnika [A]

0.8 Nap. sil. Napiecie wyjsciowe AC przemiennika [V] (napiecie silnika) — warto$¢ miedzyfazowa

0.9 Temp. sil. Wyliczona wzgledna temperatura silnika [%]

0.10 Napiecie DC Napiecie obwodu posredniczacego DC przemiennika [V]

0.11 Nap. sieci Napiecie miedzyfazowe sieci AC zasilajacej przemiennik [V] — wyliczone z nap. Udc

0.12 Moc Wy. Aktualna moc na wyjsciu przemiennika [kKW]

0.13 Energia Wartos¢ energii, ktéra zostata przestana do silnika [kWh]. Mozliwo$¢ wyzerowania za
pomoca parametru 3.6.

0.14 la Prad fazy A silnika [A] — wartos¢ skuteczna

0.15 Ib Prad fazy B silnika [A] — warto$¢ skuteczna

0.16 Ic Prad fazy C silnika [A] — warto$¢ skuteczna

0.17 Wsp. mocy Wspétczynnik mocy wyjsciowej cosd

0.18 Psi st. Strumien stojana [Wb]

0.19 n enkodera Predkos¢ enkodera [rpm]

0.20 Temp. rad.1

0.21 Temp. rad.2 Tempgzratura pos.zczegélnych czesci radie_ltqrg gdy radiator jest dzielony [°C] — dotyczy
uktadéw wyposazonych w dodatkowe czujniki temperatury

0.22 Temp. rad.3

0.23 Temp. rad. Uktady z jednym czujnikiem temperatury: temperatura radiatora [°C]
Uktady z kilkoma czujnikami temperatury: najwyzsza sposrod temperatur Temp. rad.1,
Temp. rad.2, Temp. rad.3 [°C]

0.30 Zad. PID Wartos¢ aktualnego zadajnika regulatora PID [%]

0.31 We. PID Aktualna warto$¢ wejscia regulatora PID [%)]

0.32 Uchyb PID Uchyb regulatora PID [%)]

0.33 Wy. PID Wartos¢ wyjsciowa regulatora PID [%)]

0.34 Stan Pomp Stan pracy Sterownika Zespotu Pomp

0.35 Czas ON llos¢ godzin pracy przemiennika [h]

0.36 Data R.M.D Aktualna data

0.37 Czas g:m Aktualny czas

0.40 We.AO Wartos¢ wejscia analogowego 0 [%)]

0.41 We.Al Wartos¢ wejscia analogowego 1 [%]

0.42 We.A2 Wartos¢ wejscia analogowego 2 [%)]

0.43 Wy.Al Wartos¢ wyjscia analogowego 1 [%]

0.44 Wy.A2 Wartos¢ wyjscia analogowego 2 [%)]

0.45 Zad. AO Wartos¢ zadajnika analogowego 0 [%]

0.46 Zad. A1 Wartos$¢ zadajnika analogowego 1 [%)]

0.47 Zad. A2 Wartos¢ zadajnika analogowego 2 [%]
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Parametr Nazwa Opis
0.48 Stan We.C Stan wszystkich 6 wej$¢ cyfrowych (dla RS 6 najmiodszych bitéw rejestru)
0.49 Stan Wy.C Stan wszystkich 4 wyj$¢ cyfrowych (dla RS 4 najmtodsze bity rejestru)
0.50 Stan RS1 Odpowiada wartosci wpisanej do rejestru 2000 przez RS
0.51 Wersja Wersja oprogramowania klawiatury
0.52 Zad. RS Zadajnik RS. Odpowiada warto$ci wpisanej do rejestru 2001 przez RS. [Hz] lub [rpm]
0.53 Zad. PID RS Zadajnik PID RS. Odpowiada wartosci wpisanej do rejestru 2002 przez RS [%)]
0.54 Podglad Ul Programowalna wielkos¢ uzytkownika nr 1 (patrz rozdziat 11.4)
0.55 Podglad U2 Programowalna wielko$¢ uzytkownika nr 2 (patrz rozdziat 11.4)
0.56 Podglad U3 Programowalna wielkos¢ uzytkownika nr 3 (patrz rozdziat 11.4)
0.57 Podglad U4 Programowalna wielko$¢ uzytkownika nr 4 (patrz rozdziat 11.4)
0.60 Akt.Silnik Numer aktywnego silnika

Parametry aktywne tylko w przemienniku regeneracyjnym MFC710AcR (z dwustronnym przeptywem energii)

0.70 AcR I L1 Prad sieci w fazie L1

0.71 AcR | L2 Prad sieci w fazie L2

0.72 AcR | L3 Prad sieci w fazie L3

0.73 AcR Ip Sktadowa czynna pradu sieci

0.74 AcR Ig Sktadowa bierna pradu sieci

0.75 AcR UL Napiecie miedzyfazowe sieci AC zasilajacej przemiennik [V]
0.76 AcR Templ Temperatura modutéw IGBT prostownika AcR

0.77 AcR Temp2 Temperatura modutéw IGBT prostownika AcR

0.78 AcR kod aw. Kod awarii zgtaszany przez AcR (modut prostownika IGBT)
0.79 AcR wersja Wersja oprogramowania AcCR

PARAMETRY GRUP OD 1 DO 6

Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednostka Nas tawa Zmiana
fabryczna podczas
biegu
GRUPA 1 — KONFIGURACJA NAP EDU
1.1 Moc Pn Moc znamionowa silnika 0.2 ... 630.0 kW Moc znam. NIE
falownika

1.2 Obroty Rn. Predkos¢ znamionowa 0 ... 30000 rpm 1450 rpm NIE
silnika

1.3 Prad In Prad znamionowy silnika |0.00 ... 1140.0 A Prad znam. NIE

falownika

1.4 Napiecie Un Napiecie znamionowe 0...1000 V 400 V NIE
silnika

1.5 Czest. fn Czestotliwosc¢ 0.0 ... 550.0 Hz 50.0 Hz NIE
znamionowa silnika

1.6 Cos Zn. Znamionowy cos @ 0.50 ... 1.00 0.80 NIE
silnika

1.10 Bieg ID Identyfikacja parametrow | NIE — bez identyfikacji NIE NIE
schematu zastepczego Bez Biegu - tylko dla zatrzymanego silnika
silnika Bieg 25Hz — proba biegu z czestotliwoscig 25 Hz

Bieg 50Hz — préba biegu z czestotliwoscig 50 Hz
1.11 Rs Rezystancja stojana Rs 0 ... 32.000 Ohm 0.000 Ohm NIE
1.12 Rr Rezystancja wirnika Rr 0 ... 32.000 Ohm — parametr tylko do odczytu 0.000 Ohm NIE
(wyliczony na podstawie pozostatych danych silnika)

1.13 Lm Indukcyjnos¢ gtéwna Lm 0.0 ... 3200.0 mH 0.0 mH NIE

114 Ls Indukcyjnosé¢ stojana Ls [ 0.0 ... 3200.0 mH 0.0 mH NIE

1.15Lr Indukcyjnos¢ wirnika Lr 0.0 ... 3200.0 mH 0.0 mH NIE

1.16 L dodatkowa Indukcyjnosc¢ dodatkowa | Parametr serwisowy
w obwodzie stojana
(przewodow)
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Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednostka Nas tawa Zmiana
fabryczna podczas
biegu
1.18 Zapisz sil. Zapis okreslonych .~ —rezygnacja z zapisu NIE
parametrow M1 ... M4 — bufory pamigci przeznaczone do zapisu
1.19 Odczyt.sil. Odczyt okreslonych .~ —rezygnacja z odczytu NIE
parametrow M1 ... M4 — bufory pamigci przeznaczone do odczytu
1.20 Tryb pracy Tryb pracy uktadu U/f lin. — praca w trybie skalarnym (charakterystyka U/f lin. NIE
liniowa)
U/f kw. —j.w. (charakterystyka kwadratowa)
Vector 1 — tryb wektorowy bezczujnikowy
Vector 2 — tryb wektorowy z enkoderem
T4 — parametr serwisowy
T5 — parametr serwisowy
1.21 f nosna Czestotliwosc¢ 2.0...16.0 kHz 5.0 kHz NIE
kluczowania
1.22 f losowa Modulacja losowa — 0% NIE
procent zmian
czestotliwosci nosnej
1.25 Wyb silnika Wybor aktywnego silnika | MO ... M4 — wybor aktywnego silnika MO NIE
Par. 1.26 — wybor aktywnego silnika silnika za
pomoca zmiennej okreslonej w parametrze 1.26
Uwaga! Pod zmienng MO przechowywane sa biezace
nastawy silnika
1.26 Wyb sil.PCH Okreslenie zmiennej do PCH.O ... PCH.511 Wylacz NIE
wyboru aktywnego silnika | Gdy wybrana zostanie zmienna logiczna, wybér (PCH.0)
aktywnego silnika dokonuje sie pomiedzy MO a M1
1.30 Przysp. 1 Przyspieszenie " A soom: zalezna od TAK
DYNAMIKA 1 mocy
0.0...3200s \ przemiennika
1.31 Opoznie. 1 Opdznienie . A soom zalezna od TAK
DYNAMIKAL | T mocy
0.0..3200s \ przemiennika
1.32 Przysp. 2 Przyspieszenie 0.0...320.0s 20s TAK
DYNAMIKA 2
1.33 Opoznie. 2 Opédznienie 0.0...320.0s 20s TAK
DYNAMIKA 2
1.34 Opoz. Stop Opédznienie STOP 0.0...320s 0.0s TAK
1.35 Krzywa S Krzywa S © Aoor: "4 0% TAK
0...300 %
1.36 Wybor dyn. Wiaczenie Whylacz — aktywna Dynamika 1 (przyspieszenie 1 i Wylacz TAK
DYNAMIKI 1 lub opéznienie 1)
DYNAMIKI 2 WeCl1...WeC6 — wiaczanie Dynamiki 2 za pomocg,
wejscia cyfrowego 1...6
Wilacz — aktywna Dynamika 2 (przyspieszenie 2 i
opdéznienie 2)
1.40 f max Max. czestotliwos¢ wyj. 0.0 ... 600.0 Hz 55.0 Hz TAK
Uwaga: patrz takze par. 2.12
1.41 1 limit S Ograniczenie pradu dla 0.0 ... 200.0 % In silnika 150.0 % TAK
pracy silnikowej
1.42 1 limit P Ograniczenie pradu dla 0.0 ... 200.0 % In silnika 150.0 % TAK
pracy pradnicowej
1.43 M limit S Ograniczenie momentu 0.0 ... 200.0 % Mn silnika 150.0 % TAK
dla pracy silnikowej
1.44 M limit P Ograniczenie momentu 0.0 ... 200.0 % Mn silnika 150 % TAK
dla pracy pradnicowej
1.45 Zad.bez.mom Bezposrednie zadawanie | reg. n - Zzrédto zadajnika momentu reg. n TAK
momentu
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Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednostka Nas tawa Zmiana
fabryczna podczas
biegu
1.50 UO Napiecie dla uon A 100% zalezna TAK
czestotliwosci wyjsciowej o od mocy
FO (par 1.51) 0.0 ... 40.0 % Unsilnika | przemiennika
pl.50 yi
p1‘51 p1‘53 >
151 FO Czestotliwos¢ FO 0.0...20.0% 0.0 % TAK
152 U1 Napigcie dla 0.0 ... 100.0 % 50.0 % TAK
czestotliwosci wyjsciowej
F1 (par 1.53)
153 F1 Czestotliwos¢ F1 0.0 ... 100.0 % 50.0 % TAK
1.54 dU przy In Kompensacja spadku oo A 100% 0.0% TAK
napiecia od pradu Z
wyj$ciowego 0.0 ... 40.0 % UnN e / *****
L
pL.53 =
1.55 f Start Minimalna czestotliwo$¢ 0.0 Hz TAK
wyjsciowa dla pracy w L f
trybach U/ 0.0.... 40.0 Hz
t pl.55 t
1.60 Kompens. s Kompensacja poslizgu TAK — witaczona kompensacja poslizgu NIE TAK
NIE — wylaczona kompensacja poslizgu
1.61 Lotny Start Funkcja zatgczania 0 — funkcja wylgczona 0 TAK
falownika na rozpedzony |1 — przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie
silnik czestotliwosci od Fzad lub Fmax
2 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie
czestotliwosci od Fzad lub Fmax
3 — przeszukiwanie jednokierunkowe, poszukiwanie
czestotliwosci od Fmax
4 — przeszukiwanie dwukierunkowe, poszukiwanie
czestotliwosci od Fmax
1.62 Reg.wys.Udc Parametr serwisowy TAK TAK
1.63 Reg.nis.Udc Parametr serwisowy NIE TAK
1.64 Typ Stop Zatrzymanie wybiegiem Wybieg — po komendzie STOP zatrzymanie Ramp TAK
lub po charakterystyce wybiegiem (napigcie zdjete natychmiast)
Ramp — najpierw zwolnienie do 0 Hz i dopiero
wylgczenie
1.65 Blok. kier. Blokada kierunku pracy Nawrot — praca dwukierunkowa, LEWO/PRAWO Nawrot TAK
1.66 U ham.DC Napiecie hamowania DC [ 0.1 ... 40.0 % Un silnika, hamowanie pradem stalym | 0.1 % TAK
1.67 Czas ham.DC | Czas hamowania 0.0...320.0s 0.0s TAK
1.68 min t Stop Minimalny czas stopu 0.00...10.00 s 0.02s TAK
1.69 Wyb.Ham.DC | Wybér hamowania DC Parametr serwisowy
1.70 Wzm. Reg.n Wzmaocnienie regulatora | Parametr serwisowy dla trybéw Vector 20 TAK
predkosci
1.71 St.l Reg.n Stata | regulatora Parametr serwisowy dla trybow Vector 2,00s TAK
predkosci
1.72 Wzm. Reg.M Wzmocnienie regulatora | Parametr serwisowy dla trybéw Vector 0,60 TAK
momentu
1.73 St.I Reg.M Stata | regulatora Parametr serwisowy dla trybow Vector 1,00 TAK
momentu
1.74 Wzm. Reg.S Wzmocnienie regulatora | Parametr serwisowy dla trybéw Vector 650 TAK
strumienia silnika
1.75 St.I Reg.S Stata | regulatora Parametr serwisowy dla trybow Vector 0,003 TAK
strumienia silnika
1.80 Enc. i./o. Liczba impulséw na obrét |1 ... 9999 ZALEZY OD TYPU ENKODERA 1024 NIE
enkodera
1.81 Enc. rewers Rewers kierunku obrotéw | NIE / TAK — rewers wtaczony lub wytaczony NIE NIE
z enkodera Zalezy od sposobu montazu enkodera na wale
silnika. Wykrywany kierunek obrotéw musi by¢
zgodny z faktycznym kierunkiem dla poprawnej pracy
przemiennika w trybie Vector2.
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Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednostka Nas tawa Zmiana
fabryczna podczas
biegu
1.82 Enk. offset Parametr serwisowy
1.83 Enk. ustaw 0 Parametr serwisowy
1.85 U flying Napiecie poczatkowe dla | 0.0...50.0% zalezna od TAK
lotnego startu (parametr serwisowy, dostepny od wersji mocy
oprogramowania 12v15, niedostepny z panelu ster.) przemiennika
1.86 t flying Dynamika lotnego startu | 1.0 ... 50.0s zalezna od TAK
(parametr serwisowy, dostepny od wersji mocy
oprogramowania 12v15, niedostepny z panelu ster.) przemiennika
1.90 f elim1 min Dolna czestotliwos¢ A wisciona 0.0 Hz TAK
fminaciz | 0 K :
pasma eliminacji 0.0 . 550 Hz st | }
pL90 |--—- |
inadana
1.91 f elim1 max Gorna czestotliwosc 0.0 ... 550.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 1
1.92 f elim2 min Dolna czegstotliwos¢ & wisciowa 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 2 0.0 .. 550.0 Hz mLe |
o ' pL.92 i
|F zadana
1.93 f elim2 max Gorna czestotliwos¢ 0.0 ... 550.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 2
1.94 f elim3 min Dolna czestotliwo$¢ & wisciowa 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 3 0.0 ... 550.0 Hz wss |
' ' pl.94 !
|F zadana
1.95 f elim3 max Gorna czestotliwos¢ 0.0 ... 550.0 Hz 0.0 Hz TAK
pasma eliminacji 3
Parametry 1.100 — 1.113 aktywne sg tylko w przemienniku regeneracyjnym MFC710AcR (z dwustronnym przeptywem energii)
1.100 Tryb AcR Tryb pracy AcR 0 - AcR wylgczony 3 NIE
1 - AcR wiaczony, gdy stan ,gotowy”
2 - AcR wiaczony, gdy stan ,pracy”
3 - AcR wiaczany, gdy zadano stan ,pracy”, a silnik
wigcza sie po zalgczeniu AcR
Zasilanie
! >
Gotowos¢é
START | >
Fout || % “par1.100=3 >
Par.1.100 = 1
| Praca AcR >
Par.1.100 = 2;3
' Praca AcR
4
1.101 Udc zad. Zadane napiecie Udc ref | 500-750V 620V
1.102 Iq zad. Zadany prad bierny % -30.0...30.0%  (100% odpowiada In) 0%
1.103 Limit AcR 1.0-150.0% (100% odpowiada In) 150.0%
1.104 Ind. sieci 0.000-32.767mH 1.200mH
1.105 kp Udc 0-32767 1650
1.106 ki Udc 0-32767 85
1.107 kp Id 0-32767 850
1.108 ki Id 0-32767 5000
1.109 kp Iq 0-32767 1850
1.110 ki lg 0-32767 5000
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1.112 df nos.AcR 0...10
1.113 Tryb SYNC 0,1,2,3
GRUPA 2 — ZADAJNIKI | STEROWANIE
2.1 Sterowanie B Wiaczenie wariantu A lub | Wylacz — Sterowanie A Wylacz TAK
B sterowania We.C1...WeC6 — wybér A/B za pomocg wejscia (wlaczone
cyfrowego Sterowanie A)
Wilacz — Sterowanie B
2.2 Zadajnik A Wybor zadajnika dla Klaw.Z — zadajnik czestotliwosci z panelu Klaw.Z TAK
Sterowania A We.A0...We.A2 — zadawanie czestotliwo$ci sygnatem
z wejscia analogowego 0...2
WYy.PID — zadawanie czestotliwosci z regulatora PID
MotPot — zadawanie sygnatami zwigksz/zmniejsz
motopotencjometru
RS Zad — zadawanie poprzez tacze RS232 lub
RS485 (Modbus)
2.3 Zadajnik B Wybér zadajnika dla jw. We.AO TAK
Sterowania B
2.4 Start A Wyhor zrodta sygnatu We.C.S - sterowanie START/STOP zdalne (z wej$¢ | Klaw.S TAK
START/STOP dla cyfrowych uktadu — patrz par 2.8)
Sterowania A Klaw.S - sterowanie START/STOP lokalne z panelu
RS.St — sterowanie START/STOP poprzez tacze
RS232 lub RS485 (Modbus)
2.5 Start B Wyhbor zrodta sygnatu jw. We.C.S TAK
START/STOP dla
Sterowania B
2.6 Kier. A Wybér sygnatu Klaw.k — sterowanie kierunkiem lokalne z panelu Klaw.k TAK
sterowania kierunkiem We.C.k — sterowanie kierunkiem zdalne (z wejs¢
dla Sterowania A cyfrowych — patrz par 2.8)
2.7 Kier. B Wybér sygnatu jw. We.C.k TAK
sterowania kierunkiem
dla Sterowania B
2.8 Start Zdalny Wariant zdalnego 0 —WeC1 = START/STOP, WeC2 = kierunek 0 TAK
sterowania START/STOP | 1 — WeC1 = START PRAWO, WeC2 = START
LEWO
2 —impuls WeC1 = START, impuls WeC2 = STOP
3 — jw., dodatkowo WeC3 = kierunek
4 —WeCl = START/STOP
2.9 Zad. Mom.A Zadajnik momentu dla (patrz tez par 1.43 i par 1.44) 100.0 % TAK
Sterowania A Zad.A0 ... Zad.A2 — zadawanie maksymalnego
momentu sygnatem z wejscia analogowego
100.0% — moment maksymalny 100%
Zad.KN — moment obliczony przez wewnetrzny
kalkulator nawijakowy
2.10 Zad. Mom.B Zadajnik momentu dla j-w. 100.0 % TAK
Sterowania B
2.11 Zad. min Czestotliwo$¢ zadana Zadana 0.0 Hz TAK
odpowiadajaca 7R S R ‘
0 % zadajnika |
-550.0 ... 550.0 Hz P13 |- | Zadainik
p2.13 100%
p2.11
2.12 Zad. max Czestotliwos$¢ zadana 0 ... 550.0 Hz 50.0 Hz TAK
odpowiadajaca Uwaga: patrz takze par. 1.40
100 % zadajnika
2.13 f Stop Minimalna wartos¢ 0.0 ... 550.0 Hz 0.5 Hz TAK
bezwzgledna
czestotliwosci zadanej
2.14 Uzyj f Stop Zatrzymanie dla TAK - uktad zatrzyma sie, gdy F zadana jest nizsza NIE TAK
f < par2.13 od minimum okreslonym par 2.13
NIE — uktad tylko ograniczy czestotliwos¢ do par 2.13
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2.15 Start LORST Kasowanie Sygnatu TAK — po przelaczeniu sterowania na lokalne (z TAK TAK
Startu Lokalnego panelu) uktad pozostanie zatrzymany (lub zatrzyma
sie) niezaleznie od tego czy wczesniej wciskany byt
przycisk START
NIE — uktad pamieta wcisniecie przycisku START i
ruszy natychmiast po zmianie sterowania na lokalne
2.16 Opoz.zad. Opo6znienie wigczenia 0.0..120s 0.0s TAK
zadajnika
2.20 Motopot.gor Zrédio sygnatu ,zwieksz” | Wylacz — brak Wylacz TAK
dla zadajnika We.C1...We.C6 — zwieksz zadajnik, gdy na wejscie
motopotencjometrem cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
2.21 Motopot.dol Zrédio sygnatu ,zmniejsz” | Wylacz — brak Wylacz TAK
dla zadajnika We.C1...We.C6 — zmniejsz zadajnik, gdy na wejscie
motopotencjometrem cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
2.22 Motopot.res Tryb motopotencjometru | 0 — przycisniecie klawisza STOP powoduje reset 1 TAK
nastawy motopotencjometru
1 — warto$¢ nastawy motopotencjometru
przechowywana w pamieci. Brak mozliwosci zmiany
nastawy podczas postoju.
2 — warto$¢ nastawy aktualnego zadajnika sledzona
przez motopotencjometr. Stosowane do tagodnego
przejécia z aktualnego zadajnika na
motopotencjometr
3 — warto$¢ nastawy motopotencjometru
przechowywana w pamieci. Mozliwo$¢ zmiany
nastawy podczas postoju
0, 1, 2: tryby stosowane gdy aktualny zadajnik (par2.2
lub par2.3) ustawiony na MotPot
3: tryb niezalezny od ustawienia aktualnego
zadajnika
2.23 Czas motop. Czas narastania / 0.1...320.0s 10.0s TAK
opadania zadajnika
motopotencjometru
2.30 Wyb. f st.0 Zrédio sygnatu W1 dla Wylacz — W1=0 We.C5 TAK
wyboru predkosci statych | we.C1...We.C6 — W1 = 1 gdy na wejscie cyfrowe
1...6 jest podane napiecie
Wlacz -W1=1
2.31 Wyb. fst.1 Zrédto sygnatu W2 dla jow. We.C6 TAK
wyboru predkosci statych
2.32 Wyb. fst.2 Zrédto sygnatu W3 dla j.w. Wytacz TAK
wyboru predkosci statych
2.33fstalal Czestotliwos¢ stata 1 -550.0 ... 550.0 Hz 10.0 Hz TAK
2.34 f stala 2 Czestotliwos¢ stata 2 -550.0 ... 550.0 Hz 20.0 Hz TAK
2.35fstala3 Czestotliwos¢ stata 3 -550.0 ... 550.0 Hz 25.0 Hz TAK
2.36 f stala 4 Czestotliwos¢ stata 4 -550.0 ... 550.0 Hz 30.0 Hz TAK
2.37 fstalas Czestotliwosc¢ stata 5 -550.0 ... 550.0 Hz 40.0 Hz TAK
2.38 fstala 6 Czestotliwos¢ stata 6 -550.0 ... 550.0 Hz 45.0 Hz TAK
2.39 f stala 7 Czestotliwosc¢ stata 7 -550.0 ... 550.0 Hz 50.0 Hz TAK
2.40 Cfg. We.AO Konfiguracja Wejscia 0-10V - OV(0mA)=0.0% 0-10V TAK
analogowego AlO 10 V (20 mA)=100.0%
10-0V - 0V (0OmA) =100.0 %
10V (20 mA) =0.0 %
2-10V - 2V (4mA)=0.0%
10 V (20 mA) = 100.0 %
10-2V - 2V (4 mA)=100.0%
10V (20 mA) =0.0 %
AlO posiada tylko tryb napieciowy.
2.41 Cfg. We.Al Konfiguracja Wejscia j-w.; wyboru trybu (pradowy/napieciowy) dokonuje sie | 0-10 V TAK
analogowego All zworkami —rys. 2.6
2.42 Cfg. We.A2 Konfiguracja Wejscia jow. 0-10V TAK
analogowego Al2
2.43 Skala We.AO Skala zadajnika -500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad.AO
2.44 Skala We.Al Skala zadajnika -500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad.Al
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2.45 Skala We.A2 Skala zadajnika -500.0 ... 500.0 % 100.0 % TAK
analogowego Zad.A2
2.46 Offs. We.AO Offset zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad.AO
2.47 Offs. We.Al Offset zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad.Al
2.48 Offs. We.A2 Offset zadajnika -500.0 ... 500.0 % 0.0 % TAK
analogowego Zad.A2
2.49 Filtr We.AO Stata czasowa filtru 0.01...50.00 s 0.10 s TAK
dolnoprzepustowego
2.50 Filtr We.Al Stata czasowa filtru 0.01...50.00 s 0.10 s TAK
dolnoprzepustowego
2.51 Filtr We.A2 Stata czasowa filtru 0.01...50.00 s 0.10s TAK
dolnoprzepustowego
2.60 Wyb.Zad.PID Wyb6ér zadajnika KI.PID — zadawanie czestotliwosci z panelu KIL.PID TAK
regulatora PID Zad.AO — zadawanie czestotliwosci sygnatem z
wejscia analogowego WeAO
Zad.Al — zadawanie czestotliwosci sygnatem z
wejscia analogowego WeAl
Zad.A2 — zadawanie czestotliwosci sygnatem z
wejscia analogowego WeA2
RS PID — zadawanie poprzez tacze RS232 lub RS485
MP-PID — motopotencjometr PID
2.61 Wyb.We. PID | Wybor wejscia wielkosci | Zad.AO — zadawanie wielkosci regulowanej z Zad.Al TAK
regulowanej do zadajnika analogowego Zad.AO
regulatora PID Zad.Al — zadawanie wielkosci regulowanej z
zadajnika analogowego Zad.Al
Zad.A2 — zadawanie wielkosci regulowanej z
zadajnika analogowego Zad.A2
2.62 Neg. uchybu Negacja uchybu regulator | NIE / TAK NIE TAK
2.63 Wzmoc. P Wzmocnienie cztonu 1...3000 % 1000 % TAK
proporcjonalnego
regulatora PID
2.64 Stala | Stata czasowa | 0.01 ... 320.00 s 1.00 s TAK
regulatora PID
2.65 Stala D Wzmocnienie czlonu 0...500 % 0% TAK
rézniczkujgcego D
2.66 max.Wy. PID Ograniczenie wartosci 0...3000.0 % 100.0 % TAK
wyjscia regulatora PID “z
gory”
2.67 min.Wy. PID Ograniczenie wartosci -3000.0...0 % 0.0 % TAK
wyjscia regulatora PID “z
dotu”
2.68 Reset PID Zerowanie wyjscia PID 0 — zerowanie na STOP 2 TAK
gdy uktad jest zatrzymany | 1 — regulator PID caly czas aktywny
2 — gdy regulator PID nie jest aktywny wyjscie PID
$ledzi aktualng zadang warto$¢ czestotliwosci (dot.
tylko przypadku bezposredniego wykorzystania
regulatora PID za pomoca par. 2.2 Zadajnik A lub
par. 2.3 Zadajnik B ). W przypadku wykorzystania
regulatora PID poprzez bloki funkcyjne PLC parametr
ten nalezy ustawi¢ na O lub 1
2.69 Typ PID Algorytm PID Parametr serwisowy 0 TAK
2.70 Czas SLEEP Czas do wigczenia funkcji | 0 s = funkcja SLEEP wylaczona Os TAK
Sleep gdy wyjscie 0...32000 s
pozostaje na minimum
(par 2.67)
2.71 Prog SLEEP Prog “budzenia” ze stanu [ 0.0 ... 100.0 % 5.0 % TAK
SLEEP Budzenie gdy: (Uchyb > par 2.71) lub (Wyjscie PID >
par 2.71)
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2.80 Wybor Wy.A1 | Wybor sygnatu do Klaw.Z ... Zad.KN —wg PCH 133...148 (Zatacznik A) | f Wyj. TAK
wyjscia analog. AO1 | obr. | — predkosc¢ bez znaku
0% =0, 100 % = Nn
obr. — predkos¢ ze znakiem
0.0 % =-Nn, 50.0 % =0, 100.0 % = Nn
f wyj. — czestotliwos¢ wyjsciowa 100.0 % = Fn
Prad — prad wyjsciowy 100.0 % = In
| obc. | — obcigzenie bez znaku 100.0 % = 2Mn
obc. — obcigzenie ze znakiem
100 % =2Mn, 50 % =0, 0 % = -2Mn
U.Siln — napiecie wyjsciowe 100.0 % = Un
2.81 Wybor Wy.A2 | Wybo6r sygnatu do j-w. Prad TAK
wyjécia analog. AO2
2.82 Cfg. Wy.Al Konfiguracja wyjscia 0-10V - 0OV(OmA)=0.0% 0-10V TAK
analogowego AO1 10 V (20 mA) = 100.0 %
100V - 0V (0mA)=100.0%
10V (20 mA) = 0.0 %
2-10V - 2V(4mA)=0.0%
10 V (20 mA) = 100.0 %
10-2V - 2V (4mA)=100.0 %
10V (20 mA) = 0.0 %
Wyboru trybu (pradowy/napieciowy) dokonuje sie
zworkami — rys. Btad: Nie znaleziono zrodta
odwotania
2.83 Cfg. Wy.A2 Konfiguracja wyjscia jw. 0-10V TAK
analogowego AO2
2.84 Skala Wy.Al Skala wyjscia analog. 0... 500.0% 100.0 % TAK
2.85 Skala Wy.A2 Skala wyjscia analog. 0 ... 500.0% 100.0 % TAK
2.86 Filtr Wy.Al Stata czasowa filtru b 0.10 s TAK
dolnoprzepustowego soon{--L- AT
0.01..50.00s o
t
Par. 2.86
2.87 Filtr Wy.A2 Stata czasowa filtru JRWA 0.10s TAK
dolnoprzepustowego
2.90 K1 funkc. 1 Funkcja 1 przekaznika K1 | Pompa6 — pracuje pompa 6 Gotowy TAK
Nieakt — przekaznik nieaktywny
Praca - zal. gdy podtaczone napiecie do silnika
Gotowy — ukfad jest przygotowany do pracy
Awaria — wystapita awaria
n.Aw. — nie awaria
Ostrzez. — wystgpito ostrzezenie
Os+Aw. — wystgpita awaria lub ostrzezenie
Fprogl — przekroczenie F progowal
Fprog2 — przekroczenie F progowa2
F.zad. — osiggniecie czestotliwosci zadanej
ProgT — ostrzezenie przekroczenia
zaprogramowanego progu temperatury radiatora
Ost.WA — ostrzezenie btedu sygnatu analogowego
(brak “zyjacego zera” sygnat nizszy od 2V lub 4mA)
Blok. — zablokowana mozliwo$c¢ pracy
| ogr. — prad = prad ograniczenia
ham. — sterowanie hamulcem
Pompal ... 5 — pracuje pompa 1 ... 5
2.91 K1 funkce. 2 Funkcja 2 przekaz. K1 jw. Nieakt TAK
2.92 K2 funkc. 1 Funkcja 1 przekaz. K2 j-W. Praca TAK
2.93 K2 funkc. 2 Funkcja 2 przekaz. K2 jw. Nieakt TAK
2.94 K3 funkc. 1 Funkcja 1 przekaz. K3 JRWA Awaria TAK
2.95 K3 funkce. 2 Funkcja 2 przekaz. K3 jow. Nieakt TAK
2.96 K4 funkc. 1 Funkcja 1 Wy.C4 jw. Ostrz. TAK
2.97 K4 funkc. 2 Funkcja 2 Wy.C4 JRWA Nieakt TAK
2.98 F progowa 1 Czestotliwos¢ progowa 1 | 0.0 ... 550.0 Hz 25.0 Hz TAK
2.99 F progowa 2 Czestotliwos¢ progowa 2 | 0.0 ... 550.0 Hz 45.0 Hz TAK
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2.100 Pr.temp.ra Okreslenie progu 0..80°C 70 °C TAK
temperatury radiatora do
sterowania wyjsciem
cyfrowym (PCH 71)
2.101 Opoz.zw.ha Opdznienie zwalniania 0.0..120s 00s TAK
zewnetrznego hamulca
2.102 n zam.ham. Predkos$¢ ponizej ktorej 0 ... 10000 rpm 100 rpm TAK
nastgpi zamykanie
hamulca
2.103 t zam.ham. Czas pracy uktadu 0.0...120s 0.0s TAK
(zadawanie momentu)
po podaniu komendy
zamkniecia hamulca
2.110 Zezw.pracy Zewnegtrzne zezwolenie We.C1...We.C6 — praca mozliwa, gdy na wejscie Wilacz. TAK
pracy cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
Wlacz. — praca mozliwa
2.111 Blok.pracy Zewnetrzna blokada Wylacz — bez blokady pracy Wylacz TAK
pracy We.C1...We.C6 - blokada aktywna, gdy na wejscie
cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
2.112 Stop awar. Stop Awaryjny Wylacz — bez mozliwosci awaryjnego zatrzymania Wylacz TAK
uktadu
We.C1...We.C6 — zatrzymanie awaryjne jednym z
wejs¢ cyfrowych
Parametr 2.113 aktywny jest tylko w przemienniku regeneracyjnym MFC710AcR (z dwustronnym przeptywem energii)
2.113 Ze.pr.AcR Zezwolenie pracy AcR Wylacz — praca niemozliwa Wilacz. TAK
We.Cl...We.C6 — praca mozliwa, gdy na wejscie
cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
Wlacz. — praca mozliwa
GRUPA 3 — AWARIE
3.1 Wlacz termis Wiaczenie blokady od TAK — wigczona NIE TAK
termistora w silniku NIE — nieaktywna
3.2 Blokada i2t Wigczenie blokady od TAK — wigczona TAK TAK
przecigzenia termicznego | NIE — nieaktywna
3.3 | termiczny Nastawa pradu ochrony 0.0 ... 200.0 % 100.0 % TAK
termicznej silnika
34 1term. 0 Nastawa termika dla 0.0 ... 200.0 % 50.0 % TAK
zatrzymanego silnika
3.5 Stala term. Stata nagrzewania silnika |0 ... 200 min. zalezna od TAK
mocy
przemiennika
3.6 Kasuj E Kasowanie licznika NIE — nieaktywne NIE TAK
energii TAK — skasuj licznik energii (par 0.13)
3.10 Ust. Zewn.1 Wybor zrédta usterki Wylacz — wytaczona We.C3 TAK
zewnetrznej 1 We.Cl...We.C6 — zgloszenie usterki zewnetrznej 1,
gdy na wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
3.11 Ust. Zewn.2 Wyb6r zrédta usterki Wylacz — wylaczona Wylacz TAK
zewnetrznej 2 We.Cl...We.C6 — zgtoszenie usterki zewnetrznej 2,
gdy na wejscie cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
3.20 Wlacz We.A Zgtaszanie usterki braku | Wylacz — nie zgtaszaj usterki Wylacz TAK
sygnatu (<2V) gdy We.A | We.C1...We.C6 — zgtoszenie usterki gdy na wejscie
nie stuzy jako zadajnik cyfrowe 1...6 jest podane napiecie
Wilacz — zawsze zgtaszaj usterke
3.23 Re.brak 4mA Reakcja na brak sygnatu | Brak — uktad nie zareaguje Ostrzez. TAK
analogowego (poziom Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie, uktad
<2V (4mA)) dalej bedzie pracowaé z zadana czestotliwoscia,
fstata7
Awaria — uktad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
Ostat.f — zostanie wyswietlone ostrzezenie,
czestotliwos$¢ zostanie na poziomie Sredniej z
ostatnich 10s
Fstala7? — uktad bedzie pracowac z czestot. Fstala7
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3.30 Re.brak Sym Reakcja na asymetrig Brak — ukfad nie zareaguje Awaria TAK
obcigzenia Ostrzez. - zostanie wy$wietlone ostrzezenie, uktad
dalej bedzie pracowac z zadang czestotliwoscig
fstata7
Awaria — uklad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
3.35 | doziem. Wartos¢ pradu uptywu 0.0 ... 100.0 % In silnika 25.0% TAK
przy ktérej nastepuje
wytgczenie
3.40 Re. Utyk Reakcja na utyk Brak — ukfad nie zareaguje Brak TAK
Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie
Awaria — uktad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
3.41 f Utyku Czestotliwos¢ utyku 0.0 ...50.0 Hz 10.0 Hz TAK
3.42 Czas Utyku Czas utyku 0...600s 120s TAK
3.45 Re nadzor n Reakcja na btad Brak — ukfad nie zareaguje Brak TAK
predkosci wyjsciowej Ostrzez. - zostanie wyswietlone ostrzezenie, uktad
dalej bedzie pracowac¢ z zadang czestotliwoscig
Fstala7
Awaria — uklad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
3.46 Delta n-nz Dopuszczalna réznica 0 ... 1000 rpm 0 rpm TAK
pomiedzy predkoscig
zadang a predkoscig
silnika
3.47 Czas nadz n Max. czas 0.0..120s 0.0s TAK
dopuszczalnego uchybu
3.50 Re. Niedoc. Reakcja na niedociazenie | Brak — uktad nie zareaguje Brak TAK
Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie, uktad
dalej bedzie pracowac z zadang czestotliwoscig
Fstala7
Awaria — uklad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
3.51 Czas Nied. Czas niedocigzenia 0...1200s 120 s TAK
3.52 Mom. Nied. Moment niedociazenia 0.0...100.0 % 70.0 % TAK
3.55 Czas R ham. Maksymalny czas 0...600s 10s TAK
zalgczenia rezystora na
napiecie DC
3.56 Re. R ham Reakcja na przekroczenie | Brak — uktad nie zareaguje Brak TAK
czasu hamowania Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie
Awaria — uktad zatrzyma sie i zostanie wyswietlony
komunikat
3.57 Re.brak AcR Reakcja na brak Brak — ukfad nie zareaguje Brak TAK
komunikacji z modutem Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie
AcR lub uszkodzenie LACR” (awaria modutu AcR) lub comm. AcR (brak
modutu AcR komunukacji z AcR), uktad dalej bedzie pracowac z
zadang czestotliwoscig,
Awaria — uktad zatrzyma sie z komunikatem
JACR” (Awaria modutu AcR) lub comm. AcR (brak
komunukaciji z AcR)
Rodzaj awarii mozna odczytac w par.0.78
3.60 Re.brak RS Reakcja na brak Brak — ukfad nie zareaguje Brak TAK
komunikacji przez tacze Ostrzez. — zostanie wyswietlone ostrzezenie, uktad
RS dalej bedzie pracowa¢ z zadang czestotliwoscia,
Awaria — uktad zatrzyma sie z komunikatem
Ostat. f — zostanie wyswietlone ostrzezenie,
czestotliwos¢ zostanie na poziomie $redniej
z ostatnich 10s
Fstala7 — uktad bedzie pracowac z czestot. Fstala7
3.61 Czas br.RS Dopuszczalny czas braku |0 ... 600 s 30s TAK
komunikacji RS
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3.65 Re.brak Kla Reakcja na brak Brak — uklad nie zareaguje Awaria TAK
klawiatury Ostrzez. — zostanie wys$wietlone ostrzezenie, uktad
(tylko dla zadawania z bedzie pracowaé z zadang czestotliwoscig
klawiatury) Awaria — uklad zatrzyma sie i zostanie wy$wietlony
komunikat awarii
Ostat. f — zostanie wyswietlone ostrzezenie,
czestotliwos$¢ zostanie na poziomie $redniej
z ostatnich 10 sekund
Fstala7 — uklad bedzie pracowaé z zadang
czestotliwosciag Fstala7
3.66 Czas br.Kla Dopuszczalny czas braku |0 ...300 s 10s TAK
klawiatury
3.70 Reset zewn. Zrédho resetu Wylacz — brak mozliwosci kasowania usterki We.C4 TAK
zewnetrznego Z zewnatrz
We.Cl...We.C6 — kasowanie usterki za pomocg
wejscia cyfrowego
3.71 Liczb.rest. Maksymalna liczba 0 - Brak restartow 0 TAK
restartow automatycznych | 1 ... 6 — liczba restartéw w czasie (par 3.72)
3.72 Czas rest. Czas restartow 0...1200.0 s 60 s TAK
3.73 Opoz.rest. Opédznienie restartu 0.0...10.0s 1.0s TAK
3.74 Re.nis.Udc Automatyczny restart po | NIE- brak restartu NIE TAK
awarii Niskie Udc TAK - zezwolenie
3.75 Re.wys.Udc Automatyczny restart po | NIE- brak restartu NIE TAK
awarii Wysokie Udc TAK - zezwolenie
3.76 Re.wys.| Automatyczny restart po | NIE- brak restartu NIE TAK
awarii Wysoki Pr ad TAK - zezwolenie
3.77 Re.wys.Temp | Automatyczny restart po | NIE- brak restartu NIE TAK
awarii Wysoka TAK - zezwolenie
temperatura radiatora
3.78 Re.We.A Automatyczny restart po | NIE- brak restartu NIE TAK
awarii Btad wejscia TAK - zezwolenie
analogowego
3.80 Zap. Aw.1 Rejestr awarii 1 nazwa awarii (tylko do odczytu) Tylko
(najnowszy wpis) odczyt
3.81 Czas Aw.1 Rejestr czasu wystgpienia | Czas [h] (tylko do odczytu) Tylko
awarii zawartej w rejestrze odczyt
1
3.110 Zap. Aw.16 Rejestr awarii nazwa awarii (tylko do odczytu) Tylko
16(najstarszy wpis) odczyt
3.111 Czas Aw.16 | Rejestr czasu wystgpienia | Czas [h] (tylko do odczytu) Tylko
awarii zawartej w rejestrze odczyt
16
GRUPA 4 — BLOKADY PARAMETROW, KONFIGURACJA: RS, WY SWIETLANIA, ZADAINIKI U ZYTKOWNIKA
4.1 Blokada par Blokada parametrow TAK — edycja parametréw zablokowana Nie dotyczy TAK
NIE — edycja parametréw odblokowana
4.2 Poziom/KOD Poziom dostepu (odczyt) | Poziom dostepu PdO ... Pd2 Nie dotyczy TAK
Kod dostepu (zapis) Kod dostepu 0 ... 9999
4.3 Nowy KOD Zmiana kodu dostepu do | Nowy kod dostepu O ... 9999 Nie dotyczy TAK
aktualnego poziomu
dostepu
4.4 Para. fabr. tadowanie nastaw (wymagany poziom dostepu Pd2) Nie dotyczy NIE
fabrycznych
4.5 Wlacz EEPROM | Zapis do EEPROM TAK - Wigczanie zapisu do pamieci EEPROM. TAK TAK
Zmieniane parametry zostang zapamietane po
wytaczeniu zasilania. Wymagany poziom dostepu
Pd2.
NIE — Wiaczenie blokady zapisu do pamieci
EEPROM. Parametry mozna zmienia¢, jednak nie
zostang one zapamietane po wytaczeniu zasilania.
4.6 Pelne Wsk. Petne wskazniki TAK — wartosci parametréw bedacych wskaznikami NIE TAK
(np. par 4.7) mozna zmienia¢ w petnym zakresie
PCH.0 ... PCH.511
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4.7 Zezwol. RS Zezwolenie na prace z RS | Wylacz — praca z RS zabroniona Wylacz TAK
We.Cl1 ... We.C6 — wiaczanie zezwolenia RS za
pomoca wejscia cyfrowego
Wlacz — praca z RS dozwolona
4.8 Predkosc RS Predkos¢ transmisji 38400, 57600, 9600, 19200 bitéw / s 9600 TAK
Uwaga: aby zmiany odniosty skutek nalezy falownik
odiaczy¢ od zasilania, odczeka¢ az zgasnie
wyswietlacz i ponownie zatgczyc.
4.9 Nr Jedn. Numer identyfikacyjny 1...247 12 TAK
urzadzenia Modbus
4.10 L1 na STOP Wielkos¢ wyswietlanaw | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.11 TAK
gornej linii panelu gdy
ukiad nie pracuje
(patrz rozdziat 3.3)
4.11 L2 na STOP Wielkos¢ wyswietlanaw | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.5 TAK
dolnej linii panelu gdy
ukfad nie pracuje
(patrz rozdziat 3.3)
4.12 L1 na PRACA | Wielko$¢ wyswietlanaw | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.4 TAK
g6rnej linii panelu gdy
ukfad pracuje
(patrz rozdziat 3.3)
4.13 L2 na PRACA | Wielko$¢ wyswietlanaw | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.7 TAK
dolnej linii panelu gdy
ukfad pracuje
(patrz rozdziat 3.3)
4.14 Podglad 1 Wielko$¢ SP1(rozdz 3.3) |par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.1 TAK
4.15 Podglad 2 Wielko$¢ SP2 (rozdz 3.3) | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.2 TAK
4.16 Podglad 3 Wielko$¢ SP3 (rozdz 3.3) |par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.3 TAK
4.17 Podglad 4 Wielko$¢ SP4 (rozdz 3.3) |par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.4 TAK
4.18 Podglad 5 Wielkos¢ SP5 (rozdz 3.3) | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.5 TAK
4.19 Podglad 6 Wielkos¢ SP6 (rozdz 3.3) |par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.6 TAK
4.20 Podglad 7 Wielkos¢ SP7 (rozdz 3.3) | par 0.1 ... par 0.57 Par. 0.7 TAK
4.21 Kontrast Regulacja kontrastu 0..19 10 TAK
napiséw na wyswietlaczu
panelu LCD
4.22 Nastawa RTC | Nastawa zegara czasu Opcja — wymaga dodatkowego modutu RTC TAK
rzeczywistego 1: rok
2: miesiac
3: dzien miesigca
4: dzien tygodnia
5: godzina
6: minuta
4.23Jezyk Jezyk polski polski TAK
english
pycckum
4.25 Skala nP Skala obliczania Mnoznik predkosci wyswietlanej jako parametr 0.1 - | 100.0 % TAK
N Procesu (N Procesu) 0.0 ... 500.0 %
4.26 Jedn. nP Jednostka N Procesu Jednostka wyswietlana dla par 0.1. Patrz tabela 11.3 |“ % “ TAK
4.27 P.dec. nP Ilo$¢ miejsc dziesietnych | llos¢ miejsc dziesietnych dla parametru 0.1 0 ... 3 1 TAK
N Procesu
4.28 Skala l.obr Skala licznika obrotéw Liczba jednostek przypadajgcych na jeden obrét|1 TAK
enkodera
4.29 Reset l.obr Reset licznika obrotéw PCH.0 511 Zrodlo sygnalu  kasujacego i| PCH.0 TAK
wytaczajacego licznik. Wylacz
4.30 Wybor ZU Wybér Zadajnika 0 — zadajnik uzytkownika nieaktywny 0 TAK
Uzytkownika (ZU) 1.4 =2U1..2U4
4.31 lle ZU Liczba aktualnych 0..4 1 TAK
zadajnikéw uzytkownika
4.32 Zad. ZU1 Warto$¢ Zadajnika -32000 ... 32000 0,0 TAK
4.33 Zad. ZU2 Warto$¢ Zadajnika -32000 ... 32000 0,0 TAK
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4.34 Zad. ZU3 Warto$¢ Zadajnika -32000 ... 32000 0,0 TAK
4.35 Zad. ZU4 Warto$¢ Zadajnika -32000 ... 32000 0,0 TAK
4.36 min ZU1 Minimum -5000 ... 5000 0 TAK
4.37 max ZU1 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.38 Jedn. ZU1 Jednostka Zadajnika ZU1 | Jednostka wyswietlana. Patrz tabela 11.3 “o% ¢ TAK
4.39 P.dec. ZU1 llo$¢ miejsc dziesigtnych | llo$¢ miejsc dziesietnych dla Zadajnika ZU1 0 ... 3 1 TAK
4.40 min ZU2 Minimum -5000 ... 5000 0 TAK
4.41 max ZU2 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.42 Jedn. ZU2 Jednostka Zadajnika ZU2 | Jednostka wyswietlana. Patrz tabela 11.3 “% TAK
4.43 P.dec. ZU2 llo$¢ miejsc dziesigtnych | 1lo$¢ miejsc dziesietnych dla Zadajnika ZU2 0 ... 3 1 TAK
4.44 min ZU3 Minimum -5000 ... 5000 0 TAK
4.45 max ZU3 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.46 Jedn. ZU3 Jednostka Zadajnika ZU3 | Jednostka wyswietlana. Patrz tabela 11.3 “% " TAK
4.47 P.dec. ZU3 llo$¢ miejsc dziesietnych | llos¢ miejsc dziesietnych dla Zadajnika U3 0...3 1 TAK
4.48 min ZU4 Minimum -5000 ... 5000 0 TAK
4.49 max ZU4 Maksimum -5000 ... 5000 1000 TAK
4.50 Jedn. ZU4 Jednostka Zadajnika ZU4 | Jednostka wyswietlana. Patrz tabela 11.3 “% " TAK
4.51 P.dec. ZU4 llo$¢ miejsc dziesietnych | llos¢ miejsc dziesietnych dla Zadajnika ZU4 0 ... 3 1 TAK
4.60 Wybor Usrl Wyb6r zrédta danych Zrédto danej wyswietlanej jako par 0.54 (Usrl) PCH.0 TAK
PCH.0 ... PCH.511. (patrz rozdziat 11.4) Wylacz
4.61 Jedn. Usrl Jednostka parametru 0.54 | Jednostka wyswietlana Usrl.Patrz tabela 11.3 “O% ¢ TAK
4.62 P.dec. Usrl llo$¢ miejsc dziesietnych | llo$¢ miejsc dziesietnych dla par 0.54 (Usrl): 0...3 |1 TAK
4.63 Wybor Usr2 Wybér zrédta dla Zrédto danej wyswietlanej jako par 0.55 (Usr2) PCH.0 TAK
Wielkosci Uzytkownika PCH.0 ... PCH.511. (patrz rozdziat 11.4) Wylacz
4.64 Jedn. Usr2 Jednostka parametru 0.55 | Jednostka wyswietlana Usr2. Patrz tabela 11.3 “% " TAK
4.65 P.dec. Usr2 llo$¢ miejsc dziesietnych | llos¢ miejsc dziesietnych dla par0.55 (Usrl): 0...3 |1 TAK
4.66 Wybor Usr3 Wyhbér zrodta Zrédio danej wyswietlanej jako par 0.56 (Usr3) PCH.0 TAK
(patrz rozdziat 10.4) PCH.O ... PCH.511 Wylacz
4.67 Jedn. Usr3 Jednostka parametru 0.56 | Jednostka wyswietlana Usr3. Patrz tabela 11.3 “% " TAK
4.68 P.dec. Usr3 llo$¢ miejsc dziesietnych | llos¢ miejsc dziesietnych dla par 0.56 (Usr3): 0...3 |1 TAK
4.69 Wybor Usr4 Wyhbér zrodta Zrédio danej wyswietlanej jako par 0.57 (Usr4) PCH.0 TAK
(patrz rozdziat 10.4) PCH.O ... PCH.511 Wylacz
4.70 Jedn. Usr4 Jednostka parametru 0.57 | Jednostka wyswietlana Usr4. Patrz tabela 11.3 “o% ¢ TAK
4,71 P.dec. Usr4 llo$¢ miejsc dziesietnych | llos§¢ miejsc dziesietnych dla par 0.57 (Usr4): 0...3 |1 TAK
4,72 Szyb. CAN Predkos¢ transmisji CAN | 0 = 62.5 kbit 3 TAK
1 =125 kbit
3 =250 kbit
5 = 500 kbit
7 = 1 Mbit
4.73 CAN MTo Parametr serwisowy 10 ms ... 500 ms 30 ms TAK
4.74 CAN STo Parametr serwisowy 0,2s...60,0s 5s TAK
4.75 CAN dst.num Numer jednostki 0..31 0 TAK
docelowej
4.80 Wyb. ACT 1 Aktualna wartos$¢ Par. 0.1 ... Par. 6.255 Par. 0.1 TAK
dowolnie wybranego PCH.O ... PCH.511
parametru lub punktu
charakterystycznego PCH
dostepna przez RS
4.81 Wyb. ACT 2 j-w. j.w. Par. 0.1 TAK
4.82 Wyb. ACT 3 j-w. j.w. Par. 0.1 TAK
4.83 Wyb. ACT 4 jw. j.w. Par. 0.1 TAK
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4.84 Wyb. ACT 5 j-w. j-w. Par. 0.1 TAK
4.85 Wyb. ACT 6 j-w. jw. Par. 0.1 TAK
4.86 Wyb. ACT 7 j-w. jw. Par. 0.1 TAK
4.87 Wyb. ACT 8 j-w. j-w. Par. 0.1 TAK
GRUPA 5 — STEROWNIK ZESPOLU POMP, BLOKI STEROWNIKA PLC
5.1 We.V We.V Zrédto predkosci liniowej Zad.AO TAK
Wybér sygnatu predkosci | Zad.AO — z zadajnika analogowego 0O
liniowej Zad.Al - z zadajnika analogowego 1
Zad.A2 — z zadajnika analogowego 2
5.2We. F We.F Zrédto zadajnika sity: 100,0% TAK
Wybér sygnatu zadajnika |Zad.AO — z zadajnika analogowego O
sity Zad.Al -z zadajnika analogowego 1
Zad.A2 — z zadajnika analogowego 2
100,0%
5.3 V max Max. predkos¢ liniowa Predkos¢ liniowa odpowiadajaca 100.0% sygnatu 10,00 m/s TAK
predkosci liniowej 0.00 ... 320.00 [m/s]
5.4 d min Min. Srednica watka Okresla moment minimalny 0.0 ... 3200.0 [mm] 100,0 mm TAK
5.5 d max Max. $rednica watka Okresla moment maksymalny 0.0 ... 3200.0 [mm] | 500,0 mm TAK
5.6 M min Moment tarcia 0.0 ... 100.0% 10,0% TAK
Sterownik POMP — nastawy fabryczne dotyczg zestawu nastaw fabrycznych nr 8!
5.10 Wlacz Pompy | Aktywacja Ukfadu Wiaczanie sterownika zespotu pomp NIE NIE
Sterownika Zespotu Pomp | NIE — sterownik wytaczony
TAK - sterownik wigczony
5.11 Cfg. P1 Konfiguracja Pompy 1 MFC/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci MFC/SIEC TAK
TYLKO SIEC - praca tylko z sieci
5.12 Cfg. P2 Konfiguracja Pompy 2 MFC/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci MFC/SIEC TAK
TYLKO SIEC - praca tylko z sieci
5.13 Cfg. P3 Konfiguracja Pompy 3 MFC/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci MFC/SIEC TAK
TYLKO SIEC - praca tylko z sieci
5.14 Cfg. P4 Konfiguracja Pompy 4 MFC/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci MFC/SIEC TAK
TYLKO SIEC - praca tylko z sieci
5.15 Cfg. P5 Konfiguracja Pompy 5 MFC/SIEC - praca z przemiennika lub z sieci MFC/SIEC TAK
TYLKO SIEC - praca tylko z sieci
5.16 Wlacz P1 Wigczanie Pompy 1 Wylacz — pompa wytgczona We.C1 TAK
We.C1 ... We.C6 — pompa wigczana jednym z wej$¢
cyfrowych
Wlacz -pompa wigczona
5.17 Wlacz P2 Wiaczanie Pompy 2 Wylacz — pompa wytaczona We.C2 TAK
We.C1 ... We.C6 — pompa wigczana jednym z wej$¢
cyfrowych
Wilacz -pompa wigczona
5.18 Wlacz P3 Wigczanie Pompy 3 Wylacz — pompa wylgczona We.C3 TAK
We.C1 ... We.C6 — pompa wiaczana jednym z wejs¢
cyfrowych
Wlacz -pompa wigczona
5.19 Wlacz P4 Wigczanie Pompy 4 Wylacz — pompa wytgczona We.C4 TAK
We.Cl1 ... We.C6 — pompa wigczana jednym z wej$¢
cyfrowych
Wilacz -pompa wigczona
5.20 Wlacz P5 Wigczanie Pompy 5 Wylacz — pompa wylgczona We.C5 TAK
We.C1 ... We.C6 — pompa wiaczana jednym z wejs¢
cyfrowych
Wlacz -pompa wigczona
5.21 Czas Wym. Czas automatycznej 1...32000 h 24 h TAK
wymiany pompy
przewodniej
5.22 Opoznie. Za Opédznienie Zalgczania Opdznienie zat. pompy dodatkowej 0.0 ...60.0 s 10.0s TAK
5.23 Opoznie. Wy Opéznienie Wytgczania Opédznienie wyt. pompy dodatkowej 0.0 ...60.0s 10.0s TAK
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5.24 Blok. Wym. Odroczenie Gdy zadajnik Sterownika Pomp utrzymuje sie 100.0 % TAK
automatycznej wymiany powyzej tej wartosci wéwczas wymiana
pomp przy duzym automatyczna zostanie odtozona do czasu spadku
obcigzeniu cis$nienia. 0.0 ... 100.0 %
5.25 f progowa F progowa Czestotliwos$¢ zat. pompy dodatkowej 0.0 ... 50.0 Hz | 25.0 Hz TAK
5.26 Nieczulosc Nieczutosé Nieczutos$¢ zat. / wyt. pompy dodatkowej 0.0...20.0 % |5 % TAK
5.27 Wybor Zad. Wybér Zadajnika dla Zrédto sygnatu ciénienia: Zad.AO TAK
sterownika pomp. Zad.AO0 ... Zad.A2 — z zadajnikow analogowych
(bezposrednie sterowanie zespotem pomp)
Za.PID - z wyjscia regulatora PID (najczestsza
konfiguracja)
Pozostalych parametréw (100.0% ... Uchyb) nie
nalezy ustawia ¢
5.28 P limit Max. ilo$¢ jednoczes$nie 1..5 4 TAK
pracujacych pomp
5.29 Wlacz P6 Wigczanie Pompy 6 Wylacz — pompa wylgczona Wylacz TAK
We.C1 ... We.C6 — pompa wiaczana jednym z wejs¢
cyfrowych
Wlacz -pompa wigczona
5.30 Czas blok. Minimalny czas przerwy 0 ... 32000 Os TAK
pracy pompy
5.40 Wlacz Seq Wiacz Sekwenser Sygnat wigczenia bloku sekwensera PLC PCH.0 (SEQ | TAK
PCH.O ... PCH.511 wytgczony)
5.41 Seq prior. Parametr serwisowy
5.42 Seq max llo$¢ stanéw sekwensera |2 ...8 8 TAK
5.43 Seq czas 1 Czas trwania 1 stanu PCH.O ... PCH.511 PCH.320 TAK
(Stata 1)
5.44 Seq czas 2 Czas trwania 2 stanu PCH.O ... PCH.511 PCH.321 TAK
(Stata 2)
5.45 Seq czas 3 Czas trwania 3 stanu PCH.O ... PCH.511 PCH.322 TAK
(Stata 3)
5.46 Seq czas 4 Czas trwania 4 stanu PCH.0 ... PCH.511 PCH.323 TAK
(Stata 4)
5.47 Seq czas 5 Czas trwania 5 stanu PCH.0 ... PCH.511 PCH.324 TAK
(Stata 5)
5.48 Seq czas 6 Czas trwania 6 stanu PCH.0 ... PCH.511 PCH.325 TAK
(Stata 6)
5.49 Seq czas 7 Czas trwania 7 stanu PCH.0 ... PCH.511 PCH.326 TAK
(Stata 7)
5.50 Seq czas 8 Czas trwania 8 stanu PCH.0 ... PCH.511 PCH.327 TAK
(Stata 8)
5.51 Seq Nxt Zrédto sygnatu “nastepny | PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
stan” (wytaczony)
5.52 Seq Prv Zrédio sygnatu “poprzedni | PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
stan” (wytaczony)
5.53 Seq Clr Zrédto sygnatu “restart PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
sekwensera” (wytaczony)
5.54 Seq Set Zrédto sygnatu PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
“ustawienie sekwensera” (wytaczony)
5.55 Seq SV Sekwencja, na ktorg PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 TAK
zostanie ustawiony blok
sekwensera po sygnale (warto$¢ 0 =
“Seq Set” sekwencja 0)
5.60 Wlacz Muxl Sygnat wtaczenia bloku PCH.0 ... PCH.511 (PCH.0 = MUX1 wytaczony) PCH.0 TAK
MUX1 PLC
5.61 Mux1 prior. Parametr nieaktywny
5.62 Mux1 DV Warto$¢ wyjscia MUX1 -32000 ... 32000 0 TAK
(PCH.313) gdy MUX1
wytaczony (par 5.60)
5.63 Mux1 Sel Zrédto sygnatu wyboru PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
wejscia MUX1
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5.64 Mux1 1 Wartos¢ wejscia 1 MUX1 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.65 Mux1 2 Wartos¢ wejécia 2 MUX1 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.66 Mux1 3 Wartos¢ wejscia 3 MUX1 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.67 Muxl 4 Wartos¢ wejécia 4 MUX1 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.68 Mux1 5 Wartos¢ wejscia 5 MUX1 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.69 Mux1 6 Wartos¢ wejécia 6 MUX1 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.70 Mux1 7 Wartos¢ wejécia 7 MUX1 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.71 Mux1 8 Wartos¢ wejscia 8 MUX1 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.80 Wlacz Mux2 Sygnat wtaczenia bloku PCH.0 ... PCH.511 (PCH.0 = MUX2 wytaczony) PCH.0 TAK
MUX2 PLC
5.81 Mux2 prior. Parametr nieaktywny
5.82 Mux2 DV Wartos¢ wyjscia MUX2 -32000 ... 32000 0 TAK
(PCH.314) gdy MUX2
wytgaczony (par 5.80)
5.83 Mux2 Sel Zrédto sygnatu wyboru PCH.O ... PCH.511 PCH.0 TAK
wejscia MUX2
5.84 Mux2 1 Wartos¢ wejscia 1 MUX2 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.85 Mux2 2 Wartos¢ wejscia 2 MUX2 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.86 Mux2 3 Wartos¢ wejécia 3 MUX2 | PCH.O0 ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.87 Mux2 4 Wartos¢ wejscia 4 MUX2 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.88 Mux2 5 Wartos¢ wejécia 5 MUX2 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |[TAK
5.89 Mux2 6 Wartos¢ wejscia 6 MUX2 | PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 (=0) TAK
5.90 Mux2 7 Wartos¢ wejécia 7 MUX2 | PCH.O ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.91 Mux2 8 Wartos¢ wejécia 8 MUX2 | PCH.O0 ... PCH.511 PCH.O(=0) |TAK
5.100 B.kk prior Parametr nieaktywny
5.101 We. B.KK Wejscie (X) BKK PCH.0 ... PCH.511 (PCH.0 = wytaczony) PCH.0 TAK
5.102 B.KK X1 Punkt 1, warto$¢ X -32000 ... 32000 (patrz opis BKK) 0 TAK
5.103 B.KK Y1 Punkt 1, wartos¢ Y -32000 ... 32000 0 TAK
5.104 B.KK X2 Punkt 2, warto$¢ X -32000 ... 32000 0 TAK
5.105 B.KK Y2 Punkt 2, wartos¢ Y -32000 ... 32000 0 TAK
5.106 B.KK X3 Punkt 3, wartos¢ X -32000 ... 32000 0 TAK
5.107 B.KK Y3 Punkt 3, warto$¢ Y -32000 ... 32000 0 TAK
5.108 B.KK X4 Punkt 4, wartos¢ X -32000 ... 32000 0 TAK
5.109 B.KK Y4 Punkt 4, warto$¢ Y -32000 ... 32000 0 TAK
5.110 B.KK X5 Punkt 5, wartos¢ X -32000 ... 32000 0 TAK
5.111 B.KK Y5 Punkt 5, warto$¢ Y -32000 ... 32000 0 TAK
5.120 Stala 1 STALA 1 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.320 0 TAK
5.121 Stala 2 STALA 2 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.321 0 TAK
5.122 ...5.141 analogicznie j.w. analogicznie j.w. j-w. j-w.
5.142 Stala 23 STALA 23 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.342 0 TAK
5.143 Stala 24 STALA 24 -32000 ... 32000. Kopiowane do PCH.343 0 TAK
5.144 Wlacz PLC Wiacz PLC Wiacznik sterownika PLC NIE NIE
NIE — Zzaden z blokéw PLC nie dziata
TAK — PLC wigczony
5.145 Liczba Blokow 1 ... 50 Liczba blokéw realizowanych przez program | 50 TAK
PLC
GRUPA 6 — STEROWNIK PLC — BLOKI UNIWERSALNE
6.1 Blok nr 1 Funkcja bloku nr 1 0 ... 39 — patrz Zalgcznik B 0 NIE
6.2We. Al Wejscie A bloku nr 1 PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 NIE
Wylacz
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Parametr / Nazwa Funkcja Zakres nastaw / jednostka Nas tawa Zmiana
fabryczna podczas
biegu
6.3 We. B.1 Wejscie B bloku nr 1 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkciji bloku (par 6.1) Wylacz
6.4 We. C.1 Wejscie C bloku nr 1 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkciji bloku (par 6.1) Wylacz
6.5 Blok nr 2 Funkcja bloku nr 2 0 ... 39 — patrz Zalgcznik B 0 NIE
6.6 We. A.2 Wejscie A bloku nr 2 PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 NIE
Wylacz
6.7 We. B.2 Wejscie B bloku nr 2 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkciji bloku (par 6.5) Wylacz
6.8 We. C.2 Wejscie C bloku nr 2 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkcji bloku (par 6.5) Wylacz
6.9 ...6.188 analogicznie j.w. analogicznie j.w. j-w. j-w.
6.189 Blok nr 48 Funkcja bloku nr 48 0 ... 39 — patrz Zalgcznik B 0 NIE
6.190 We. A.48 Wejscie A bloku nr 48 PCH.0 ... PCH.511 PCH.0 NIE
Wylacz
6.191 We. B.48 Wejscie B bloku nr 48 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkciji bloku (par 6.189) Wylacz
6.192 We. C.48 Wejscie C bloku nr 48 PCH.0 ... PCH.511 Parametr dostepny lub nie w PCH.0 NIE
zaleznosci od funkciji bloku (par 6.189) Wylacz
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NOTATKI:
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i DekLARACIA ZcopNoscl  C €

My
Nazwa producenta Zaktad Energoelektroniki TWERD
Adres producenta KONWALIOWA 30
87-100 TORUN
POLSKA
TELEFON: +48 56 654 60 91
FAX: +48 56 654 69 08
www.twerd.pl twerd@twerd.pl

Oswiadczamy na wylaczng odpowiedzialnosé, ze produkt:

Nazwa produktu: Przemiennik cz estotliwo Sci
Typ: MFC 710/AcR/ ___ kW

Zainstalowany i uzytkowany zgodnie z zaleceniami Instrukcji Obstugi spetnia wymagania
Polskich Norm:

Bezpieczenstwo: PN-EN 50178:2003, PN-EN 60204-1:2001
EMC: PN-EN 61800-3:2008

bedacych odpowiednikami norm europejskich, zharmonizowanych z dyrektywami:

2006/95/WE Urzadzenia elektryczne niskonapieciowe (LVD)
2004/108/WE Kompatybilnos¢ Elektromagnetyczna (EMC)

mgr inz. Michat Twerd (producent)

data podpisania: ........cccccceeeenee
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