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I. Techniczne wskazniki i specyfikacje produktu

Napiecie Trojfazowe (seria G3/G4) 380 V-480 V, 50/60 Hz
znamionowe, Jednofazowe i tréjfazowe (seria G1/G2) 220 V: 50/60
Wejsciowe | Czestotliwosé Hz
Dozwolony zasieg Trojfazowy (seria G3) : Prad naprzemienny (AC)
réznicy napiecia 380~440 (-15%~+10%) Tréjfazowy (seria G4) : AC
460~480 (-15%~+10%)
Pojedyncze i tréjfazowe (seria G1/G2): AC220V+15%
Napiecie Seria G1/G2; 0~220 V, seria G3; 0~440 V, seria G4; 0~480 V
. Czestotliwos¢ 0~999.9HZ
Wyjsciowe
0, - 0, i - 0,
Zdolnosé 110% ditugotrwata; 150% 1 minutowa; 180% 5 sekundowa
przecigzeniowa
Tryb kontroli Kontrola Napigcia/Czestotliwosci (V/F), kontrola wektorow
Rozdzielczosé Analogowe wejscie | 0.1% maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej
czestotliwosci Cyfrowe ustawienia| 0.1HZ
Analogowe wejscie | W zakresie 0.2% maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej
Doktadnosé Cvi . W zakresie 0.01% - iwoscl wyisci -
czestotliwosci yfrowe wejscie zakresie 0.01% ustawionej czestotliwo$ci wyj$ciowej
Krzywa Trzy sposoby: Pierwsza to liniowa krzywa momentu obrotowego, druga to
Napigcia/Czestotli | kwadratowa krzywa momentu obrotowego, trzecia to krzywa V/F ustawiona
wosci przez uzytkownika
(charakterystyka
czestotliwosci
Kontrola naiecia
Napigcia/Czestotliwosci pig
(VIF) — - -
Ustawienie reczne: 0,0 ~ 30,0% mocy znamionowej
Lo Automatyczne podnoszenie: automatycznie okresla wzmocnienie momentu
A Wzmocnienie sity zgodnie z prgdem wyj$ciowym i parametrami silnika
ystyka momentu
baarriialh obrotowego
Niezaleznie czy w przyspieszonym, spowolnionym czy stabilnym dziataniu,
Automatyczne L . . . . .
oaraniczenie napiecie i prad stojanu silnikowego moze by¢ automatycznie wykryte, co
9 . moze sttumione w odpowiednim stopniu okreslonym przez unikalny algorytm
pradu | napiecia L . s o
aby zminimalizowa¢ mozliwo$¢ btedu systemu
Charakterystyka Automatycznie dostosowuje stosunek napigcio-czestotliow$ciowy wyjscia
czestotliwosci wedtug parametréw silnika oraz unikalnego algorytmu
napiecia
Bezsensorowa Poczatkowy moment obrotor
) Charakterystyka a y‘ wy
kontrola wektoréw momentu 100% znamionowy moment obrotowy przy
5.0Hz (kontrola V/F)
obrotowego .
150% znamionowy moment obrotowy przy
0.5Hz (Kontrola wektorowa)
Ttumienie pradu i Petnozakresowe sterowanie pragdem w petli zamknietej, catkowicie unikajgce
napiecia impaktu pradu, z doskonatg funkcja ttumienia przetezenia i przepiecia
Ttumienie Zwlaszcza w przypadku uzytkownikéw z niskim napigeciem sieciowym i czestymi wahaniami
podnapieciowe napiecia sieciowego, system moze utrzymac najdtuzszy mozliwy czas pracy zgodnie z unikalnym
podczas pracy algorytmem i strategig alokacji energii resztkowej nawet w zakresie ponizej dopuszczalnego
napiecia
Wieloetapowa 7-etapowa programowalna regulacja predkosci oraz wiele trybédw dziatania sg oba opcjonalne
praca predkosci
Regulacja PID Whbudowany kontroler PID (Wczes$niej przygotowane czestotliwosci). Standardowa konfiguracii
Komunikacja RS485 funkcji komunikacji RS485. Wiele protokotéw komunikacyjnych moze by¢ wybranych, z funkcjg
synchronicznego sterowania potgczeniem
Analogowe wejscie Napiecie pradu statego 0 ~ 10 V, Prad staty 0 ~ 20 mA (gérne i dolne limity
Ustawienie s3 opcjonalne)
czestotliwosci e Ustawienia panelu operacyjnego, ustawienia interfejsu RS485, ustawienia
Cyfrowe wejscie zacisku UP/DW oraz
Typowa

rézne ustawienia kombinacji z wejsciem analogowym mogg by¢ wykonane.
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1 wyjscie otwarto-kolektorowe | jedno wyjécie przekaznikowe (TA,TC), az do
17 funkciji

1 wejscie analogowe, zasieg wyjsciowy moze by¢ ustawiony miedzy 0 ~
20mA lub 0 ~ 10V, co pozwala na wykonanie wyjscia takiego jak ustawiona

Cyfrowe wyjscie

Analogowe wejscie

czestotliwosé i czestotliwos¢ wyjsciowa, itp

W zaleznosci od potrzeby mozna wybrac¢ trzy tryby: dynamiczng stabilizacje napiecia, statyczng
stabilizacje napiecia i stabilizacje beznapieciowa, tak aby uzyskaé najbardziej stabilny efekt dziatania

0.1S~-999.9min; moze by¢ ciaggle zmieniane

Poczatkowe napiecie hamowania zuzycia energii, zwrécenie réznicy napiecia i tempa hamowania
zuzywania energii moze by¢ ciggle zmieniane.




Hamulec
pradu statego

Poczatkowa czestotliwo$¢ hamowania prgdu statego podczas stopu: 0.00 ~ [00.05]
Gérny limit czestotliwosci

czas zatrzymywania: 0.0 ~ 30.0s; prad hamujgcy: 0.0% ~ 50.0% napiecia
znamionowego silnika

Dziatanie o niskiej

Czestotliwo$¢ nosna jest bezustannie regulowana w zakresie od 2,0 kHz do 20,0 kHz, aby
zminimalizowac¢ hatas silnika.

gtosnosci
Licznik Jeden wewnetrzny licznik jest wystarczajacy do integracji systemu

Ustawianie goérnej i dolnej czestotliwo$ci granicznej, praca skokowa czestotliwosci, limit pracy
Funkcja operacyjna wstecznej, kompensacja czgstotliwosci poslizgu, komunikacja RS485, sterowanie zwigkszeniem i

zmniejszenie czestotliwosci, operacja samonaprawy btedoéw itp.

Wyswietlacz

Status pracy

Czestotliwo$¢ wyjsciowa, prad wyjsciowy, napigcie wyjsciowe, predkos¢ silnika, ustawiona
czestotliwo$¢, temperatura modutu, ustawienie PID, sprzezenie zwrotne PID, wejscie i wyjscie
analogowe itp.

Zawartosc¢ alarmu

Rejestrowanie szeregu parametréw roboczych, takich jak czestotliwos$¢ wyjsciowa, czestotliwosé
zadana, prad wyjsciowy, napiecie wyjsciowe, napigcie pradu statego i temperatura modutu podczas
ostatniego btedu

Funkcja ochronna

Przetezenie, przepiecie, zbyt niskie napigcie, awaria modutu, elektroniczny przekaznik termiczny,
przegrzanie, zwarcie, awaria pamieci wewnetrznej itp.

Temperatura otoczenia

-10 °C ~ +40 °C (gdy temperatura otoczenia wynosi 40 °C ~ 50 °C, nalezy uzywac przetwornicg na
obnizonym poziomie)

Srodowisko Wilgotnosé otoczenia 5% ~ 95% wilgotnosci wzglednej, bez kondensacji wody
Srodowisko otaczajgce Wewnatrz (bez bezposredniego $wiatta stonecznego, korozji, fatwopalnego gazu, mgty olejowej,
kurzu itp.)
Wysokos¢ Obnizania warto$ci znamionowych do uzytku powyzej 1000 metréw, co kazde 1000 metréw
obnizenie 0 10%
Struktura Klasa ochrony 1P20
Tryb chtodzenia Chiodzony powietrzem z kontrolg wentylatora




Il. Instalacja i okablowanie przetwornicy

A Niobezpioczoristwo

1.  Przed podtaczeniem przewodow nalezy upewnic sie, Ze zasilanie wejSciowe zostato odciete
Niebezpieczenstwo porazenia pragdem i pozaru

2. Zapytaj profesjonalistow w dziedzinie elektrotechniki o operacje zwigzane z okablowaniem
Niebezpieczenstwo porazenia prgdem i pozaru

3. Zacisk uziemienia musi by¢ solidnie uziemiony.

Niebezpieczenstwo porazenia prgdem i pozaru

4. Po podtaczeniu zacisku awaryjnego sprawdz, czy odpowiednio dziata.
Niebezpieczenstwo skaleczenia (odpowiedzialno$¢ okablowania spada na uzytkownika)

5. Nie dotyka¢ bezposrednio zacisku wyjsciowego. Zacisk wyjsciowy przetwornicy
czestotliwosci jest bezposrednio potaczony z silnikiem. Nie wolno zwieraé zaciskow
wyjsciowych.

Niebezpieczenstwo porazenia prgdem i zwarcia.

6. Przed wilgczeniem zasilania nalezy zainstalowa¢ ostone zaciskéw. Podczas zdejmowania
pokrywy nalezy zawsze najpierw odtaczy¢ zasilanie.
Niebezpieczenstwo porazenia prgdem

7. Przed przystapieniem do przegladu i konserwacji nalezy odcia¢ zasilanie i odczeka¢ od 5 do 8
minut na catkowite roztadowanie pozostatej w urzadzeniu energii.
Niebezpieczenstwo napiecia szczatkowego na kondensatorze elektrolitycznym.

8. Przeglady i konserwacja nie moga by¢ wykonywane przez nieprofesjonalnych technikéw.
Niebezpieczenstwo porazenia prgdem.

2.1 Wazne aspekty dotyczace instalaciji

1. Sprawdz, czy napiecie zasilania linii wejsciowej jest zgodne ze znamionowym napieciem
wejsciowym przetwornicy czestotliwosci.
Niebezpieczenstwo porazenia pragdem oraz skaleczenia.
2. Podtacz rezystor hamujacy lub jednostke hamujgca zgodnie ze schematem elektrycznym.
Niebezpieczenstwo pozaru.

3. Do przykrecenia zaciskow najlepiej uzy¢ srubokreta i klucza z okreslonym momentem
obrotowym.
Niebezpieczenstwo pozaru.

4. Nie podigczac¢ wejsciowego przewodu zasilajacego do zaciskow wyjsciowych U, V i
Napiecie natozone na zacisk wyjsciowy spowoduje wewnetrzne uszkodzenie przetwornicy.

5. Nie nalezy zdejmowac pokrywy panelu przedniego, podczas podigczania okablowania nalezy

zdjac tylko pokrywe zaciskow.

Moze spowodowac wewnetrzng szkode dla przetwornicy.




2.2 Zarys

a. Ogolne wymiary podstawy klawiatury
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b. Ogoélne wymiary catej maszyny
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) Konstrukcja zarysu i wymiary instalacji
Poziom ( ) Waga
napiecia Model mm
W | H | D |wt| HL | Dziurydo (ko)
montazu(d)
HV10-R40G1-2
HV10-R75G1-2
1PH 220V
HV10-1R5G1-2
HV10-2R2G1-2
HV10-R40G2
HV10-R75G2
3PH 220V 79 | 160 | 134 | 60 | 160 4 15
HV10-1R5G2
HV10-2G2G2
HV10-R40G3
HV10-R75G3
HV10-1R5G3
3PH 380V
HV10-2R2G3
HV10-004G3
95 | 212 | 154 | 78 | 200 5 2
HV10-5R5G3




2.3 Okablowanie dla podstawowych dziatan

Aspekt okablowania przetwornicy czestotliwosci jest podzielony na obwod gtéwny i obwdd sterowania. Uzytkownik moze
otworzy¢ pokrywe zacisku wyj$ciowego/wejsciowego, a zacisk obwodu gtéwnego i zacisk obwodu sterowania bedg widoczne w tym

momencie. Uzytkownik musi dokona¢ prawidtowego podtgczenia zgodnie z ponizszym schematem okablowania.
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2.4 Zacisk do kontroli ukiadu

+10v| Al | AO | D1 | DI2 | DI3 | D4 | DI5 | TC

GND | 485+|485- | Y [+24V|GND| OP |[+24V| TA




Zacisk

Opis funkciji

Specyfikacje

Di1
Multifunkcyjne Di2 Domysine ustawienia fabryczne obowigzujg, gdy DI
DI3 (DI1, DI2, DI3, DI4, DI5) i GND sg zwarte lub gdy OP | Wejscie, sygnat poziomu 24 V, aktywny poziom
= i 24V sg zwarte. wysoki, 5 mA.
Di4
DI5
Wejscie napieciowe/prgdowe Al, napiecie i prad sg | Zakres napiecia wejéciowego: 0 ~ 10V
Al wybie.ran.e za pomocyg .zworki. J?, .d?r.nyélnym (impedancja wejsciowa:100KQ),
ustawieniem fabrycznym jest napigcie, jesli chcesz | zakres pradu wejsciowego: 0~ 20mA (impedancja
Multifunkcyjne prad, po prostu ustaw zworke w pozycji C2. | wejSciowa: 500Q).
o (Odniesienie: GND)
wyjscie
Y AO zapewnia analogowe wyjscie
analogowe napieciowe/prgdowe, prad jest wybierany przez o
(AOYwelédle AO zworke J2, domyéine ustawienie fabryczne to | Napigcie 0~10V DC/0~20mA pradu.
napigcie wyjsciowe, jesli chcesz wyprowadzi¢ prad,
analogowe (Al) po prostu przesun nasadke zworki do pozycji C.
(Odniesienie GND)
. TA Moze by¢ zdefiniowany jako wielofunkcyjny zacisk TA-TC to NO,
Wyjscie o L s ‘i
przekaznikowe wyjsciowy przekaznika. Obcigzalnosc
TC stykow:
250VAC/2A(COS®$=1),30VDC/1A.
Moze by¢ zdefiniowany jako wielofunkcyjne wyjscie ., .
Wyjscie v kolektora, ktore moze byé uzywane jako szybkie L. Zdolnosé przetgczania: 50mA/30V
otwartego wyjécie impulsowe. 2. Zakres czestotliwosci wyjsciowej: 0~50kHz
obwodu
Wspdlne zasilanie dla obwodu zacisku wejsciowego .
+24V sygnatu cyfrowego Maksymalny prad wyjsciowy 200mA
Wspdlne zasilanie obwodu wej$cia analogowego i .
+10V terminali wyjéciowych Maksymalny prad wyjsciowy 20mA
Zasilacz
Domysine ustawienie fabryczne jest podlgczone do
+24V. W przypadku Kkorzystania z sygnatéw
OP zewnetrznych do sterowania DI1 ~DI5, OP musi | Zacisk wej$ciowy zewnetrznego zasilania
by¢ podtaczony do zewnetrznego zrodta zasilania i
odtgczony od zacisku zasilania +24V
GND Sygnat analogowy i masa odniesienia zasilania +10V | Cyfrowe GND
485+ RS485+ Sltalndlardowy |;1teGrf§JEs) kolmfmlka}cyrjnyk F\;i4é|35b
e n|e|zoo(\j/vanz o , nalezy uzy¢ skretki lu
485- RS485- przewodu ekranowanego.

Zworka J8 stuzy do podigczenia
terminala RS485.

rezystora




2.5 Wazne aspekty dotyczace okablowania

® Podczas wymiany silnika nalezy odcig¢ zasilanie wejsciowe przetwornicy.

@ Gdy przetwornica czestotliwosci przestanie generowac¢ sygnat wyjsciowy, mozna przetaczy¢ silnik lub czestotliwo$é

zasilania.

® W celu zminimalizowania wptywu zaktécen elektromagnetycznych, gdy styczniki elektromagnetyczne i przekazniki

znajduja sie w poblizu przetwornicy czestotliwosci, nalezy rozwazy¢ zastosowanie urzgdzenia pochtaniajgcego przepiecia.

@ Nie wolno podtgcza¢ zasilania wejsciowego AC do zaciskoéw wyjsciowych U, Vi W przetwornicy czestotliwosci.

6 Zewnetrzna linia sterujgca przetwornicy czestotliwosci musi by¢ odizolowana lub zastoniona.

6 Oprocz zastonienia, pofgczenie wejsciowego sygnatu polecen powinno byé poprowadzone oddzielnie, najlepiej z dala

od potgczenia gtéwnego obwodu.

® Gdy czestotliwos¢ nos$na jest mniejsza niz 4KHz, maksymalna odlegto$¢ miedzy przetwornica a silnikiem powinna

miescic sie w 50 metrach. Gdy czestotliwos¢ nosna jest wieksza niz 4KHz, odlegtos¢ ta powinna zosta¢ odpowiednio

zmniejszona. Potgczenie to najlepiej wykona¢ w metalowej rurze.

® Jesli przetwornica jest wyposazona w urzadzenia peryferyjne (filtr, dtawik itp.), rezystancje izolacji do uziemienia

nalezy zmierzy¢ za pomocg megaomomierza 1000 V, aby upewni¢ sie, ze nie jest ona nizsza niz 4 megaomy.

© Kondensatory fazowe lub rezystancyjno-pojemnosciowe urzadzenia absorpcyjne nie mogg by¢ instalowane na
zaciskach wyjsciowych U, V i W przetwornicy czestotliwosci.

1 Jesli przetwornica czestotliwosci musi by¢ czesto uruchamiana, nie nalezy wytgczaé zasilania. Do uruchamiania i

zatrzymywania nalezy uzywa¢ GND/RUN zacisku sterujgcego do uruchamiania i zatrzymywania, aby nie uszkodzi¢

mostka prostowniczego.

A Aby zapobiec wypadkom, zacisk uziemiajacy G musi by¢ solidnie uziemiony (impedancja uziemienia powinna wynosi¢

ponizej 100Q), w przeciwnym razie wystapi uptyw pradu.

12 Podczas okablowania obwodu gtéwnego nalezy wybraé srednice przewodu zgodnie z odpowiednimi przepisami

krajowych przepisow elektrycznych.
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[l Protokét komunkaciji

1. Formatitryb RTU

Gdy sterownik komunikuje sie przez Modbus w trybie RTU, kazdy 8-bitowy bajt informacji jest dzielony na dwa 4-
bitowe znaki szesnastkowe. Gtéwna zaletg tego trybu jest to, ze gestos¢ znakdéw przesytanych w tym trybie jest wieksza
niz w trybie ASCII przy tej samej szybkosci transmisji, a kazda informacja musi by¢ przesytana w sposéb ciggty..

(1) Format kazdego bajtu w trybie
1) Tryb RTU

System kodowania: 8-bitowy binarny, szesnastkowy 0-9, A-F.

Bit danych: 1-bitowy bit startu, 8-bitowe dane (nizszy bit wysytany jako pierwszy), 1-bitowy bit stopu i opcjonalny bit

parzystosci. (Patrz: ramka danych RTU jako schemat sekwencji)

Obszar kontroli btedow: cykliczna kontrola nadmiarowa (CRC po angielsku).

(2) Schemat sekwencji bitéw ramki danych RTU
Z sprawdzeniem parzystosci

Start 1 2 3 4 5 6 7 8 Par Stop

Bez sprawdzenia parzystosci
Start 1 2 3 4 5 6 7 8 Stop

2. Opis kodu funkcji odczytu i zapisu

Kod funkcji Opis funkcji
03 Odczyt registru
06 Zapis registru

3. Adres registru

(2) Maparegistru Adres
Wejscie polecenia sterujgcego 2000H
Odczyt parametrow monitorowania (D-00 ~ D-30) | 1000H~001EH
Ustawienie czestotliwosci komunikagji 2001H
Ustawienie parametrow uzytkownika (00.00 ~ 0000H~0806H
08.06)
Fabryczne ustawienie parametréw (09.00 ~ 09.10) | 0900H~090AH

4. Opis adresu parametru protokotu komunikacji

Opis funkcji Definicja Wyjasnienie znaczenia danych R(o
adresu dez
yt/
W(z
apis
)
0001H: Stop
0012H: Praca do przodu
Polecenie ste.rowgma 2000H 0013H:Praca impulsowa do przodu w
komunikacjg
0022H: Praca wsteczna
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0023H: Praca impulsowa wsteczna

Adres czestotliwosci
ustawien
komunikacji

2001H

Ustawiony zakres czestotliwo$ci komunikacji to -10000 ~
10000.

Uwaga: ustawiona czestotliwos¢ komunikacji jest wartoscig
procentowg czestotliwosci maksymailnej. Zakres wynosi-

100,00% ~ 100,00%.
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Polecenie sterowania

0001H: wejscie btedu zewnetrznego

o 2002H W
komunikacjg 0002H: reset btedu
2102H Ustawianie czestotliwosci (dwa miejsca po przecinku) R
2103H Czestotliwos¢ wyjsciowa (dwa miejsca po przecinku) R
2104H Prad wyjsciowy (jedno miejsce po przecinku) R
2105H Napigcie szyny (jedno miejsce po przecinku) R
2106H Napiecie wyjsciowe (jedno miejsce po przecinku) R
2107H Wejscie analogowe Al (dwa miejsca po przecinku) R
2108H Zastrzezone R
2109H Obecna warto$¢ licznika R
210AH Predkos¢ obrotowa silnika R
210BH Wyjscie analogowe AO (dwa miejsca po przecinku) R
210CH Zastrzezone R
210DH Temperatura przetwornicy (jedno miejsce po przecinku) R
210EH Wartos¢ sprzezenia zwrotnego PID (dwa miejsca po R
przecinku)
210FH Wartos¢ zadana PID (dwa miejsca po przecinku) R
2110H Zastrzezone R
Odczyt opisu parametru 2111H Wejscie czestotliwosci impulséow R
zatrzymania pracy 2112H Aktualny btad R
2113H Aktualna wartos¢ taktowania R
2114H Stan zacisku wejsciowego R
2115H Stan zacisku wyjsciowego R
BITO: Praca/Stop
BIT1: Obrét do przodu/
wsteczna
BIT2: Praca impulsowa
BIT3:
Hamowanie
pradu statego
2116H BIT4: R
Zastrzezone

BIT5: Ograniczanie przepiecia

BIT6: Redukcja czestotliwos$ci statej

predkosci

BIT7: Ograniczanie nadprgdowe

Bit8~9: 00-Zero predkosci /01- Przyspieszenie /10-
Spowolnienie

/11- Jednolita predkos¢

BIT10: Alarm wstepny przecigzenia

Bit12~13 Rozpocznij kanat polecen: 00- Panel /01- Zacisku
/10- Komunikacji

Bit14~15 Status napiecia magistrali: 00- Normalne /01-
Ochrona przd niskim napieciem/10- Ochrona przed
przepieciem
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2101H

Bit0: Operacja

Bit1l: Stop

Bit2: Praca impulsowa

Bit3: Do

przodu

Bit4:

Odwrotna

Bit5~ Bit7 : Zastrzezone

Bit8: Dana komunikacja

Bit9: Wejscie sygnatu analogowego
Bit10: Kanat poleceh komunikacji operacji
Bit11: Zablokowanie parametrow
Bit12: Praca

Bit13: Z poleceniem

impulsowym

Bit14~Bit15: Zastrzezone

Odczyt opisu kodu
btedu

2100H

00 : Brak
n|epraW|d+owosm
01 : Awaria modutu
02 : Przepigcie

03:Awaria
temperatury
04 : Przecigzenie
8rzetworn|cy

5 Przemazenle
silnika

06: Btad zewnetrzny
07~09 : Zastrzezone

10: Prad przetezeniowy podczas
przyspieszania

11: Prad przetezeniowy podczas
zwalniania

12: Prad przetezeniowy przy statej
predkosci

13 : Zastrzezone

14. Podnapiecie 15 : Zastrzezone

16 : Btad komunikacji RS485

17: Btad pekniecia rurki

18 : Zastrzezone

19: Btad komunikacji z podwojnym

procesorem

20 : Zastrzezone

21 : Z Zastrzezone
22: B’rad wykrywania

83 Zastrzezone
24 . Zastrzezone

25 : Wyjscie poza fazg

5. Tryb funkcji odczytu 03H

Format ramki informacyjnej zapytania:

Adres 01H
Funkcja 03H
P tk dres d h 21n
oczatkowy adres danyc
? y Y 02H
00H
Data(2Baijty)
02H
CRC CHK niski 6FH
CRC CHK 07H
wysoKki
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Analiza tych danych:
01H to adres przetwornicy
03H to kod funkcji odczytu
2102H to adres poczatkowy
0002H to liczba odczytanych adreséw, a 2102H i 2103H 076FH to 16-bitowy kod walidacji CRC

Format ramki informacyjnej odpowiedzi (ramka zwrotna)

Adres 01H

Funkcja 03H
DataNum*2 04H

_ 17H

Datal[2 bajty] -~

] O0H

Data2[2bajty] 00N
CRC CHK niski FEH
CRC CHK wysoki 5CH

Analiza tych danych: .
4 y 01H to adres przetwornicy

03H to kod funkcji odczytu

04H 04H jest iloczynem odczytu pozycji *2

1770H odczytuje dane z 2102H (ustawiona czestotliwos¢)
0000H to dane odczytu 2103H (czestotliwos¢ wyjsciowa)
5CFEH to 16-bitowy kod kontrolny CRC

6. Tryb funkcji zapisu 06H

Format ramki informacyjnej zapytania:

Adres 01H
Funkcja 06H

20H

Poczatkowy adres danych ooH
) 00H

Dane (2 Bajty) o1H
CRC CHK niski 43H
CRC CHK CAH

wysoki

Analiza tych danych
01H to adres przetwornicy
06H to kod funkcji odczytu
2000H to adres polecenia sterujgcego

0001H to polecenie zatrzymania
43CAH to 16-bitowy kod sprawdzania poprawnosci CRC
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Format ramki informacyjnej odpowiedzi (ramka zwrotna)

Adres 01H
Funkcja 06H
20H

Poczatkowy adres danych
O0H
) ] O0H

Liczba danych (Bajt)

01H
CRC CHK niski 43H
CRC CHK CAH

wysoki

Analiza tych danych: Jesli ustawienia sg prawidiowe, zwré¢ te same dane wejsciowe
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IV. Wyijatki i zapobieganie im

Zobacz tabelke 4-2 dla czestych nieprawidtowosci przetwornicy czestotliwosci podczas jej pracy i sposoby na
zapobieganie im

Czeste nieprawidtowosci Mozliwe powody ich wystepowania sposoby na zapobieganie
Klawiatura sie Sprawdz, czy nie wystgpita przerwa w zasilaniu, czy zasilanie wejsciowe nie jest poza fazg
nie pokazuje i czy wejsciowy kabel zasilajacy jest prawidtowo podtgczony

. L Sprawdz, czy nie wystepujg problemy z okablowaniem i gniazdami zwigzanymi z
Klawiatura sie nie . . . L . . . . s .
klawiaturg i zmierz napiecie kazdego zasilacza sterujgcego, aby potwierdzi¢, czy zasilacz

pokazuije, ale . . . . . . . . ’ .

indvkat impulsowy dziata normalnie. Jesli zasilacz impulsowy nie dziata normalnie, sprawdz, czy

indykator

y gniazda wejsciowe (+,-) zasilacza impulsowego sg dobrze podtgczone, czy wibracje
o ) wewnetrznego . T L
Silnik nie obraca sie ladowania sie rozruchowe nie sg uszkodzone lub czy rura stabilizujgca napiecie jest normalna

wyswietla

Silnik brzeczy Obcigzenie silnika jest zbyt duze, sprébuj zmniejszy¢ obcigzenie
Sprawdz, czy urzadzenie znajduje sie w stanie zadziatania, czy nie zostato zresetowane po
zadziataniu, czy znajduje sie¢ w stanie restartu po wytgczeniu zasilania, czy klawiatura
zostata zresetowana, czy weszio w stan pracy programowej, stan pracy z wieloma

Zadne predkosciami, okreslony stan pracy lub stan bez pracy i sprébuj przywréci¢ wartos$¢

. ) . fabryczng

nieprawidtowosci

znalezione Sprawdz czy dane jest jakie$ polecenie

Sprawdz, czy czestotliwos¢ robocza jest ustawiona na 0

Niewtasciwe ustawienie czasu przyspieszania i zwalniania, zmien te wartosci

Jesli warto$¢ ograniczenia pradu jest zbyt mata, nalezy zwiekszy¢ warto$¢ ograniczenia

Zabezpieczenie nadnapigciowe dziata podczas zwalniania, aby wydtuzy¢ czas zwalniania

Nieprawidtowe ustawienie czestotliwosci nosnej, przecigzenie lub oscylacja

Przecigzenie i niewystarczajacy moment obrotowy. Zwieksz warto§¢ wzmocnhienia
momentu obrotowego w trybie V/F. Je$li nadal nie spetnia wymagan, mozna przejs¢ do
Silnik nie moze ptynnie przyspieszac¢ i zwalnia¢| trybu sterowania wektorowego. W tym momencie nalezy zwrécié uwage na fakt, ze
parametry silnika powinny by¢ zgodne z rzeczywistymi wartosciami. Jesli nadal nie spetnia
wymagan, zaleca sig przejscie do zaawansowanego trybu sterowania wektorowego. W
tym momencie nalezy nadal zwraca¢ uwage na to, czy parametry silnika sg zgodne z
rzeczywistymi warto$ciami i najlepiej jest dostroi¢ parametry silnika.

Moc silnika nie zgadza sie z moca przetwornicy. Ustaw parametry silnika na rzeczywiste
wartosci

Jeden z wiecej niz jednym silnikiem. Zmien tryb podnoszenia momentu obrotowego na tryb
podnoszenia recznego

Niewtasciwe ustawienie gérnego i dolnego limitu czestotliwosci

Mimo Ze silnik moze sie obracac, nie moze Ustawienie czestotliwosci jest zbyt niskie lub ustawienie wzmocnienia czestotliwosci jest
zbyt mate

dostosowywac predkos¢
Sprawdz, czy uzywany tryb regulacji predkosci jest zgodny z ustawiong czestotliwoscia.

Sprawdz, czy obciazenie nie jest zbyt duze, czy nie nastapito przecigzenie napieciowe lub
przekroczenie limitu pradu.

Obcigzenie czesto sie zmienia, wiec nalezy zminimalizowa¢ jego zmiennos$¢.

Przetwornica jest powaznie niezgodna z parametrami znamionowymi silnika. Nalezy
Predkos$¢ silnika zmienia sie podczas dziatania| ustawi¢ parametry silnika na rzeczywiste wartosci

Staby styk potencjometru ustawienia czestotliwosci lub fluktuacja podawanego sygnatu
czestotliwosci. Zmien tryb podawania czestotliwosci na cyfrowy lub zwieksz statg czasowa
filtrowania analogowego sygnatu wej$ciowego.

Wyreguluj kolejno$¢ faz zaciskow wyjsciowych u, v i W.

Ustaw kierunek pracy (00.12=1) na odwrotny

Kierunek obrotu silnika jest odwrotny
Niepewnos¢ kierunku spowodowana awarig fazy wyj$ciowej, nalezy natychmiast sprawdzi¢

okablowanie silnika.

Tabelka 4-2 Czeste nieprawidtowos$ci i sposoby zapobiegania im
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V. Instrukcje parametréw

o— Parametr moze by¢ zmieniony w kazdym stanie

x -Parametr nie moze by¢ zmodyfikowany podczas pracy

& -Parametry wykrywania, ktore nie mogg by¢ zmienione
< -Parametry producenta, ktére moga by¢ zmienione tylko przez producenta, zabronione jest zmienianie ich przez uzytkownikéw

Grupa 00 — podstawowe parametry funckyjne

Kod Nazw Zawarto Zakres ustawienia Ustawi Zmiana
funkgji & & enie
fabrycz
ne
0: Model ogéiny
1: Tryb dostarczania wody pod statym ci$nieniem z pojedynczg
pompg
3 : Zastrzezone
Makrodefinicja 4: Tryb maszyny do
funkcji grawerowania 0~10
00.00 (tymczasowo 5-10: Zastrzezone 0 x
zastrzezona)
0: Sterowanie V/F
Tryb 0~2
00.01 ) 1: Zaawansowane 0 x
sterowania K
[ sterowanie V/F
silnikiem .
2:Sterowanie wektorowe
i 0: Klawiatura
Wybor kanatu s 0~2
00.02 . 1: Zaciski 0 o
polecenia .
o 2: Komunikacja
uruchomienia
0: Potencjometr klawiatury
1: Ustawienie cyfrowe 1, regulacja za pomoca przyciskéw A i ¥ na
panelu operacyjnym
2: Ustawienie cyfrowe 2, regulacja za pomoca zaciskow GORA/DOL
. . 3: Ustawienie analogowe Al (0 ~ 10V/0 ~ 20mA)
00.03 Wybor r.)ode'm.ej 4: Ustawienie kombinacji 0~7 ) °
czestotliwosci 5: Zastrzezone
6: Komunikacja
7:Zastrzezone
Uwaga: Gdy wybrana jest kombinacja podanego czasu, tryb podanej
kombinacji jest wybierany w 01.15.
Maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa jest najwyzszg czestotliwosci ~
Maksymalna Y @ Wyjsciowa jest najwyzszq cze a MAX (50.0,[00.05]}
00.04 czestotliwosé dozwolong przez przetwornicg i stanowi punkt odniesienia dla 999.9Hz 50.0Hz x
Z iw
?, . ustawienia czasu przyspieszania i zwalniania.
wyjéciowa
Gorny limit L . . L L MAX{0.1, [0.06] }~
00.05 . Czestotliwos¢ pracy nie moze przekroczyc¢ tej czestotliwosci 50.0Hz x
czestotliwo [00.04]
Sci
Dolny limit 0.0 ~ gdérnego limitu
00.06 . Czestotliwo$¢ pracy nie moze nizsza niz ta czgstotliwos$é czestotliwosci 0.0Hz x
czestotliwo
Sci
Przetwarzanie 0: Praca z zerowg predkoscig
00.07 dolnej 1: Praca na dolnym limicie czestotliwosci 0~2 0 x
czestotliwosci 2: Stop
granicznej
Cyfrowe 0.0 ~gdrnego limitu
00.08 ustawienie Ta ustawiona warto$¢ jest poczgtkowg wartoscig podanej czestotliwosci czestotliwosci 10.0Hz o
czestotliwosci cyfrowej
pracy
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Cyfrowa kontrola

Bity LED: przechowywanie po
wylgczeniu

0: przechowu;j

1: nie przechowu;j

LED 10-bit: zatrzymanie

0: zatrzymanie

0000~2111

00.09 totliwosci 1: nie zatrzymuj 0000
czestotliwosci ’
¢ LED 100-cyfrowa: regulacja
ujemnej czestotliwosci
UP/DOWN
0: niewazne
1: wazne
LED tysigc bitow: wybor
superpozycji czgstotliwosci
PIDiPLC
0: niewazne
1: 00.03+PID
2:00.03+PLC
Czas wymagany do przyspieszenia przetwornicy od 0 Hz do maksymalnej
00.10 Czas e ’ 0.1~999.9S
przyspieszenia czestotliwosci wyjsciowej Dor.nyélne' :
0.4~4.0KW - 7.58 Idealn
5.5~7.5KW - 15.0S e
Czas wymagany do zwolnienia przetwornicy z maksymalnej ustawi
00.11 Czas spowolnienia wymagany do zwol P Y ymainel .
czestotliwosci wyjsciowej do 0 Hz enie
Ustawienie ~
00.12 . 0: obrot do przodu 1: obrét wsteczna 2: obrét wsteczny zabroniony 0~2 0
kierunku pracy
0: krzywa liniowa
_— . 0~2
00.13 3/5;"’“""6”'6 Krzywej | 1. krzywa kwadratowa 0
2: Wielopunktowa krzywa VF
Reczne podnoszenie momentu obrotowego. ~ Idealn
00.14 Zwiekszenie ozne pocnos m: g o 0.0~30.0%
momentu To ustawienie jest warto$cig procentowg w odniesieniu do napigcia e
obrotowego znamionowego silnika. ustawi
enie
00.15 Czestotliwos¢ To ustawienie jest punktem odcigcia czestotliwosci podnoszenia 0.0~50.0Hz 15.0Hz
' odcigcia podczas recznego podnoszenia momentu obrotowego. ’
zwigkszenia
momentu
obrotowego
o Gdy wymagana jest cicha praca, czestotliwo$¢ nosng mozna 2.0~16.0KHz
Ustawienie 1 N : , B . . . Idealn
00.16 L odpowiednio zwiekszy¢, aby spetni¢ wymagania, ale zwigkszenie 0.4~3.0KW 4.0KHz
czestotliwosci czestotliwosci nosnej zwigks arto$¢ opato! rzetwornic) €
Z iwosci zwigkszy w w3 prz icy. ~
nosnej € ) ZWIgKszy p ap y 4.0~5.5KW 3.0KHz ustawi
enie
0.1~ Wartos¢
00.17 Czestotliwos¢ V/IF czestotliwosci 2 12.5Hz
F1
0.0 ~ Wartos¢ o
00.18 Napiecie VIF V1 napiecia V2 25.0%
Wartos¢ czestotliwosci
00.19 Crestotliwosé VIF 01 ~Wartosé 25.0Hz
F2 czestotliwosci 03
Warto$¢ napiecia v1~
00.20 Napiecie V/IF V2 Warto$¢ napiecia V3 50.0%
Wartos¢
czestotliwosci 02
00.21 Czestotliwos¢ VIF ~ Znamionowa 37.5Hz

F3

czestotliwose
silnika
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Voltage »

[04.03]

Motor
Rated
Voltage I Wartos$¢ napiecia v2 ~
00.22 Napiecie V/F V3 Vi : 100,0% * uoute 75.0%
. | (napigcie znamionowe
| napiecie
I zZnamionowe
V2 | silnika [04.00])
|
Vi |
|
|
|
. »
- B ] Maximum
2 3 tput
freon;]uglr‘wy Frequency
Ustaw dowolng niezerowg liczbe i odczekaj 3 minuty lub uruchom ~
00.23 Hasto uzytkownika a a ¢ I y 0~-9999 0

ponownie, aby zaczegto dziataé.
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0:0.1Hz

, 1:1Hz
Wybér U
) -~ waga: 0~1
00.24 rozdzielczosci Podczas ustawiania tego parametru nalezy sprawdzi¢ parametry 0 ©
wyswietlania zwigzane z czestotliwoscig, takie jak maksymalna czestotliwos¢
czestotliwosci wyjsciowa (00.04), gorny limit czestotliwosci (00.05), czestotliwose
znamionowa silnika (04.03) itp.
Grupa 01 — pomocnicze parametry funkcyjne
d Minimalna jednostka Ustawi Zmiana
Ko o
" Nazwa Zasieg ustawienia enie
funkciji fabrycz
ne
Jednostka LED: tryb rozruchu
0: rozruch od czegstotliwosci poczatkowej
1: najpierw hamowanie prgdem statym, a nastepnie rozruch od
czestotliwosci poczagtkowe;j
01.00 Tryb uruchamiania | 5. 7act630ne 0000~0012 00 x
Dziesie¢ bitéw LED: awaria zasilania lub nieprawidtowy tryb restartu
0: nieprawidtowy
1: rozruch od czestotliwosci poczatkowej
Sto bitéw LED : Zastrzezone
Tysigc bitéw LED : Zastrzezone
Output gy
01.01 Poczatkowa frequency 0.0~50.0Hz 1.0Hz o
czestotliwosé
|
|
|
|
1
I I B 0.0 ~ 50.0%
Napigcie | Time | Y0~ 00.0%
01.02 Pl | : zZnamionowego 0.0% o
poczatkowego Output A | I napiecia silnika
hamowania current I I
pradem statego fwalid : |
yalues)
Czas
poczatkowe -
01.03 go TimefarDG Time | 9073008 0.0s o
hamowania : braking !
pradem Run command
statego
) 0: Zatrzmanie poprzez zwolnienie 0~1
01.04 Tryb zatrzmania . 0 x
1: Swobodne zatrzymanie
Czestotliwose Cutput 0.0 ~ gérny limit
01.05 poczatkowa frequency czestotliwosci 0.0Hz o
hamowania
|
pradem statym |
podczas : Stop braking start
. TR T T T T T frequency
zatrzymania { In I
|
|
|
Napiecie Output | } 0.0 ~ 50.0%
01.06 ) current | | znamionowego 0.0% o
zatrzymania falid : | napiecia silnika
i values)
hamowania ; I~ T " Farking brake
pradem statego : 1 vaiing time
[ DC hrake
Czas | 5
01.07 hamowania I | L i _ Shutdown brak- 0.0~30.0s 0.0s M
= ing time
pradem command
statym
podczas
zatrzymania
Czas oczekiwania
01.08 na hamowanie 0.00~99.99s 0.00s x

pradem statym
podczas
zatrzymania
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Czestotliwose

01.09
impulsowania -
dopprzodu Ustaw czestotliwos$¢ obrotéw impulsowania FWD i REV 0.0~50.0Hz 10.0Hz
Czestotliwo
01.10 g
$¢
impulsowan
ia
wstecznego
Czas 0.1~999.9S
01.11 ) )
przyspieszania 0.4~4.0KW Idealn
; ; Ustawianie czasu przyspieszania i zwalniania funkcji impulsowania 10.08
impulsowania przysp Jrimp e
Czas S5.5~7.5kW ustawi
01.12 15.0S
spowolnienia enie

impulsowania
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0.0 ~ goérny limit

01.13 Czestotliwos¢ 0.0Hz
skokow Ustawiajgc czestotliwos¢ skokow i zakres, przetwornica czestotliwosci czestotliwosci
moze unikng¢ punktu rezonansu mechanicznego obcigzenia.
01.14 Zakres skokow 0.0~10.0Hz 0.0Hz
0: Potencjometr + czestotliwo$¢ cyfrowa 1
1: Potencjometr + czestotliwo$¢ cyfrowa 2
2: Potencjometr + Al
3: Czestotliwos¢ cyfrowa 1+Al
Dany tryb 4: Czestotliwos¢ cyfrowa 2+Al 0~9
01.15 kombinacji 5: Czestotliwos¢ cyfrowa 1 + multi-speed 0
czestotliwosci 6: Czestotliwo$¢ cyfrowa 2 + wiele predkosci
7: Potencjometr + predkos$¢ wielostopniowa
8: AI+PLC (superpozycja w tym samym kierunku)
9: Zastrzezone.
Bit LED: Sterowanie
wigczeniem PLC
0: niewazne
1: wazne
Dziesie¢ bitéw LED: Wybor
Programowalne
. trybu pracy
01.16 sterowanie ] 0000~1221 0000
: praca (prosta 0: pojedynczy cykl
obstuga PLC) 1: Ciagty obieg
2: Warto$¢ koncowa jest
utrzymywana po
pojedynczej petli
LED sto bitéw : tryb
startowy
0:Restart od pierwszego
segmentu
1:Rozpoczecie od etapu
czasu zatrzymania (awarii)
2: Start od etapu i
czestotliwosci czasu
zatrzymania (awarii)
LED tysigc bitéw: opcja
przechowywania
wylgczenia zasilania
0: nie zapisuj
1: zapis
Wielopredko$ -gorny limit 5.0Hz
; czestotliwosci~ gérn
01.17 clowa Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 1 Iimeit czestotliwoégi y
czestotliwos¢
1
Wielopredk -goérny limit 10.0Hz
‘i czestotliwosci~ gérn
01.18 osciowa Ustaw czestotliwo$é predkosci segment 2 Iirzneit cze“;vtotli\:voégi i
czestotliwo
$¢2
Wielopredk -goérny limit 15.0Hz
& czestotliwosci~ gorn
01.19 osciowa Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 3 Iim?t Czestoﬂiwoégi y
czestotliwo
$¢3
-gorny limit 20.0Hz
Wielopredk ) . czestotliwosci~ goérny
01.20 Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 4 imi iwosci
osciowa € pre 9 limit czestotliwosci
czestotliwo
$¢4
-gorny limit 25.0Hz
Wielopredk L, L. czestotliwosci~ gorny
01.21 odciowa Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 5 limit czestotliwosci
czestotliwo
$¢5
-gorny limit 37.5Hz
Wielopredk . . czestotliwosci~ gorny
01.22 Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 6 i WOSCT
osciowa € pre: 9 limit czestotliwosci
czestotliwo
$¢6
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! -gorny limit 50.0Hz
Wielopredk iwosci~ go ’
01.23 oéciovF\)/ae Ustaw czestotliwos¢ predkosci segment 7 I(|:r2n?ts zf;:’tgtsﬁmsg?my
czestotliwo
$¢7
Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 1 (jednostka jest wybierana
01.24 Czas pracy na ' g pre: { J y 0.0~999.9s
etapie 1 przez [01.35], a domy$Inie sg to sekundy). 10.0s
Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 2 (jednostka jest wybierana
01.25 Cza§ pracy na 01.35 N 4 0.0~999.9s
etapie 2 przez [01.35], a domy$inie sg to sekundy). 10.0s
Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 3 (j j i
01.26 Cza§ pracy na : g predkosci 3 (jednostka jest wybierana 0.0~999.9s 100
etapie 3 przez [01.35], a domyslnie sg to sekundy). 08
Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 4 (jednostka jest wybierana
01.27 Cza§ pracy na &l Pre 0 . Y 0.0~999.9s 10.0¢
etapie 4 przez [01.35], a domyslInie sg to sekundy). -0s
Ustaw czas dziatania segmentu predkos$ci 5 (jednostka jest i
o128 Cza§ pracy na : g pre (i jest wybierana 0.0~999.9s 10
etapie 5 przez [01.35], a domysInie s3 to sekundy). -0s
Czas pracy na Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 6 (jednostka jest wybierana
01.29 - L 0.0~999.9s
etapie 6 przez [01.35], a domysInie s3 to sekundy). 10.0s
Ustaw czas dziatania segmentu predkosci 7 (jednostka jest wybierana
Czas pracy na J Yl
01.30 przez [01.35], a domyslInie s3 to sekundy). 0.0~999.9s 10.0s

etapie 7
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Wybér etapu 1

Bit LED: Czas przyspieszania i zwalniania fazy 1
0~1

Dziesie¢ bitéw LED : Czas przyspieszania i
zwalniania etapu 2

01.31 dla czasu 0~1 0000~1111 0000 o
przyspieszania i Sto bitéw LED: Czas przyspieszania i zwalniania
- etapu 3 0~1
zwalniania
LED tysigc bitéw: Czas przyspieszania i zwalniania etapu 4 0~1
Bit LED: Czas przyspieszania i zwalniania fazy 5
0~1
Wybor etapu 2 Dziesigé 'bitéw LED : Czas przyspieszania i
zwalniania etapu 6 000~111
01.32 dla czasu 0~1 000 o
przyspieszania i Sto bitéw LED: Czas przyspieszania i zwalniania
przyspi
zwalniania etapu 7 0~1
Tysigc bitéw LED: Zastrzezone
Czas .1~999.
01.33 rzyspiesze S
:iayz P Ustawianie czasu przyspieszania i zwalniania 2 2&;(;4'0KW 10.0s o
Czas 5.5~7.5KW 15.0s
01.34 _—
spowolnieni
a2
Bit LED: jednostka czasu procesu
PID
. Dziesie¢ bitéw LED: prosta
Wybér 000~211
01.35 i 000 x
jednostki czasu jednostka czasu PLC
Sto bitéw LED: zwykta jednostka
czasu przyspieszania i zwalniania
Tysiagc bitéw LED: zastrzezone
0: 1 sekunda
1: 1 minuta
2: 0,1 sekundy
Czas Czas przejscia przetwornicy przy czestotliwosci 0 Hz podczas przejécia
01.36 przetgczenia z trybu pracy do przodu do trybu pracy wstecznej lub z trybu pracy 0.0~999.9s 0.0 o
strefy wstecznej do trybu pracy do przodu.
martwej
wstecznej i
do przodu
Grupa 02 — parametry wejs¢ | wyjs¢ analogowych i cyfrowych
Kod - Ustawi .
. Nazwa Zakres Minimalna . Zmiana
funkeji ustawienia jednostka enie
fabrycz
ne
Dolny limit ~
02.00 .y : » 0.00~ [02.01] 0.00V o
napigcia wejscia L . .
Al Ustaw gorny i dolny limit napigcia Al
Gérny limit ~
02.01 nyamto [02.01] ~10.00v 10.00V 5
napigcia wejscia
Al
Odpowiadajgce
02.02 . . o o L 0.0% o
ustawienie dolnego Ustaw gorny i dolny limit Al odpowiadajgcy procentowi gérnemu -100.0% ~ 100.0%
limitu Al limitowi czestotliwosci [00.05].
Odpowiadajgce
02.03 Lo 100.0% o
ustawienie gérnego
limitu Al
Sltala czellsowa Ten parametr stuzy do filtrowania sygnatéw wejsciowych Al i 0.1~5.0s
02.08 filtrowania sygnatu ) - . - ’ ’ 0.1s °
o potencjometru panelu w celu wyeliminowania wptywu zaktécen.
wejscia
analogowego.
Limit odchylenia Gdy analogowy sygnat wejsciowy czgsto waha sie w
02.09 anty-wstrzgsowego poblizu danej wartosci, wahanie si¢ czestotliwosci 0.00~0.10V 0.00vV o

wejscia
analogowego

spowodowana tym wahaniem moze zosta¢ sttumiona
przez ustawienie 02.09.
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02.10

Wybor funkciji
zacisku AO

0: Czestotliwose
wyjsciowa

1: prad wyjsciowy
2: predkos¢
obrotowa silnika
3: Napiecie
wyjsciowe

4: Al

5. Zastrzezone

02.11

Dolny limit wyj$cia AO

02.12

Gorny limit wyjscia AO

Ustawienie gérnego i dolnego limitu wyjscia AO

0.00~10.00V
0.00~20.00mA

0.00v

10.00v

02.13

Funkcja zacisku
wejsciowego DI1

0: zacisk sterowania
biegiem jalowym

1: praca impulsowa do
przodu

2: praca impulsowa
wsteczna

3: Do przodu (FWD)
4: Wstecz (REV)
5: Tréjprzewodowe sterowanie praca
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02.14

Funkcja zacisku
wejsciowego DI2

02.15

Funkcja zacisku
wejsciowego DI3

02.16

Funkcja zacisku
wejsciowego DI4

02.17

Funkcja zacisku
wejéciowego DIS

6. Swobodna kontrola zatrzymania

7: Wejscie zewnetrznego sygnatu STOP (STOP)

8: Wejscie zewnetrznego sygnatu resetowania (RST)

9: Wejscie zewnetrznego sygnatu btedu normalnie otwartego (NO)
10: Polecenie zwiekszenia czestotliwosci (UP)

11: Polecenie zmniejszania czestotliwoéci (DOWN)

13: Wielostopniowy wybor predkosci S1

14: Wielostopniowy wybér predkosci S2

15: Wielostopniowy wybér predkosci S3

16: Kanat polecenia uruchomienia jest wymuszony na zacisk

17: Kanat polecenia uruchomienia jest wymuszony do komunikacji
18: Polecenie hamowania pradem statym po zatrzymaniu

19: Komenda czestotliwosci jest przetgczana na Al

20: Polecenie czestotliwosci jest przetgczane na czestotliwos¢ cyfrowg
1

21: Polecenie czestotliwosci jest przetgczane na czestotliwos¢ cyfrowg
2

22: Zastrzezone

23: Sygnat kasowania licznika

24: Sygnat wyzwalania licznika

25: Sygnat resetowania timera

26: Sygnat wyzwalacza czasowego

27: Wybor grupy czasowej przyspieszania i zwalniania

28: Pauza czgstotliwosci wahadta (zatrzymanie na biezacej
czestotliwosci)

29: Reset czestotliwosci wahadta (powrét do czestotliwosci sSrodkowej)
30: wejscie zewngtrznego sygnatu zatrzymania/resetowania
(STOP/RST)

0~30

0~30

0~30

0~30

02.18

Tryb sterowania
zaciskiem FWD/REV

0: Tryb sterowania dwuprzewodowego 1
Tryb sterowania dwuprzewodowego 2
Tryb sterowania tréjprzewodowego 1
Tryb sterowania tréjprzewodowego 2
Tryb sterowania tréjprzewodowego 3
Zastrzezone

QR @NR

0~5

02.19

Wyboér wykrywania
funkcji zacisku po
wigczeniu zasilania

0: nieprawidtowe polecenie operacji zacisku po
wigczeniu zasilania

1: prawidtowe polecenie operacji zacisku po
wigczeniu zasilania.

02.20

Ustawienie wyjscia R

02.21

Wyijscie Y z
otwartym
kolektorem

0: Zastrzezone

1: Przetwornica jest gotowa do pracy

2: Przetwornica pracuje

3. Przetwornica pracuje z zerowg predkoscig

4: Zewnetrzny btad zatrzymania

5: Bfad przetwornicy czestotliwosci

6. Sygnat nadejscia czestotliwosci/predkosci (FAR)

7: Sygnat wykrywania poziomu czestotliwosci/predkosci (FDT)
8: Czestotliwos$¢ wyjsciowa osigga gorny limit

9: Czestotliwos¢ wyjsciowa osigga dolny limit

10: Alarm wstepny przecigzenia falownika

11: Sygnat przepetnienia timera

12: Sygnat wykrywania licznika

13: Sygnat resetowania licznika

14: Silnik pomocniczy

15: Do przodu

16: Wstecz

17: Efekt wyjsciowy, gdy czestotliwo$¢ osiagnie poziom wykrywania
predkosci

0~17

0~17

02.22

Opdznienie
zamkniecia R

02.23

Opdznienie otwarcia R

Opdznienie od zmiany stanu przekaznika

0.0~255.0s

0.0s

02.24

Czestotliwos¢
osigga amplitude
wykrywania FAR

Gdy czestotliwo$¢ wyjsciowa miesci sie w zakresie dodatniej i
ujemnej szeroko$ci wykrywania ustawionej czestotliwosci, zacisk
wysyla sygnat skuteczny (niski poziom).

0.0Hz~15.0Hz

5.0Hz

02.25

Warto$¢ ustawienia
poziomu FDT1

0.0Hz ~ ~ goérny limit
czestotliwosci

10.0Hz
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02.26

Warto$¢ opdznienia
FDT

FOT1 level

L

setting value FDT lag value
= F
L Time
: :
Tirme

0.0~30.0Hz

1.0Hz
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Kod funkcji to szybkos¢ modyfikacji czestotliwosci przy ustawieniu

Szybko$¢ modyfikacji | zacisku UP/DOWN jako ustawionej czestotliwosci, tzn. zacisk 0.1Hz~
02.27 . . o .| 99.9Hz/s 1.0Hz/s o
zacisku UP/DOWN UP/DOWN jest zwarty z zaciskiem GND przez 1 s, a czestotliwos¢
zZmienia sie.
. 0: wskazuje tryb wyzwalania poziomem
Ustawienie trybu
. elektrycznym 0~1FH
02.28 wyzwalania 0 o
impulsem zacisku 1: wskazuje tryb wyzwalania impulsu
wejsciowego Uwaga:
(DI1~DIS5)) . . h
DI1~DI5 odpowiadajg 1H, 2H, 4H, 8H i 10H w systemie
szesnastkowym.
0: oznacza logike dodatnig, tzn. zacisk DI jest podtgczony do GND i
GND jest wazny, a odtgczenie jest niewazne.
Ustawienie . . o .
. o 1: Oznacza anty-logike, tzn. zacisk DI nie jest podtgczony do zacisku 0~1FH
02.29 prawidtowe;j logiki . . . X o § 0 o
. GND i GND jest niewazne, a odtgczenie jest wazne.
zacisku
wejsciowego Uwaga:
(DI1~DI5) DI1~DI5 odpowiadajg 1H, 2H, 4H, 8H i 10H w systemie
szesnastkowym.
02.30 Wspotczynnik filtra D11 . o L . L . 0~9999 5 o
Stuzy do ustawiania czuto$ci zacisku wejsciowego. Jesli cyfrowy
02.31 Wspotczynnik filtra DI2| zacisk wejsciowy jest podatny na zaktdcenia i powoduje 0~9999 5 o
nieprawidiowe dziatanie, parametr ten mozna zwigkszy¢ w celu
02.32 Wspotczynnik filtra DI3 .p . L P . L . N y” ) 0~9999 5 o
zwiekszenia zdolnosci przeciwzaktoceniowej, ale czuto$¢ zacisku
02.33 Wspétczynnik filtra DI1| wej$ciowego zostanie zmniejszona, jesli ustawienie bedzie zbyt 0~9999 5 o
02.34 Wspslczynnik filtra DI2| 342%: » , 0~9999 0 o
1: reprezentuje jednostke czasu skanowania 2 ms
Grupa 03 — parametry PID
Kod Nazwa Minimalna jednostka Ustawi Zmiana
. Zakres i
funkcji ustawienia ke
fabrycz
ne
Bit LED: Charakterystyka regulacji
PID
0: nieprawidtowa
1: pozytywny efekt
Gdy sygnat sprzezenia zwrotnego jest
wigkszy niz podana wartos$¢ PID,
wymagane jest zmniejszenie
czestotliwosci wyjsciowej
przetwornicy (tj. zmniejszenie sygnatu
sprzezenia zwrotnego).
2: efekt ujemny
Gdy sygnat sprzezenia zwrotnego jest
wigkszy niz podana wartos$¢ PID,
czestotliwo$¢ wyjsciowa przetwornicy
musi wzrosnaé (tj. zmniejszy¢ sygnat
03.00 Ustawienie funkcji PID | SPrzezenia zwrotnego). 0000~2122 1010 x

Dziesie¢ bitéw LED: Podany kanat
wejsciowy PID
0: potencjometr klawiatury

Podana ilo$¢ PID jest podawana
przez potencjometr na klawiaturze.

1 Podana liczba

Podana wielkos$¢ PID jest podawana
liczbowo i ustawiana kodem funkcji
03.01.

2 Podane ci$nienie (MPa, Kg)

Ustawi¢ podane ci$nienie na 03.01 i
03.18.

Sto bitéw LED: Kanat wejsciowy
sprzgzenia zwrotnego PID 0: Al

1: Zastrzezone

Tysigc bitow LED: Wybor uspienia
PID

0: nieprawidtowe
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1: normalny tryb uépienia

W tej metodzie nalezy ustawic¢
okreslone parametry, takie jak 03.10
~ 03.13.

2. Zaburzone uspienie

Ustawienie parametru jest takie samo, jak w przypadku wybrania trybu
uspienia 0. Jesli warto$¢ sprzezenia zwrotnego PID miesci sie w
zakresie ustawionej wartosci 03.14, czas opdznienia uspienia zostanie
zachowany, a nastepnie nastgpi uspienie zaktécone. Gdy warto$¢
sprzezenia zwrotnego jest mniejsza niz prég wybudzenia (polaryzacja
PID jest dodatnia), nastgpi natychmiastowe wybudzenie.

Uzyj klawiatury operacyjnej, aby ustawi¢ dang ilo$¢ regulacji PID. Ta
funkcja dziata tylko wtedy, gdy dany kanat PID wybiera warto$¢

Numeryczne ~
03.01 ustawgme cyfrowa (03.00 cyfra dziesiatek to 1 lub 2). Jesli cyfrg 03.00 jest 2, jest | 0-0~100.0% 0.0%
ona uzywana jako warto$¢ odniesienia ci$nienia, a parametr ten jest
zgodny z jednostka 03.18.
. Gdy kanat sprzezenia zwrotnego jest niezgodny z ustawionym
Wzmocnienie kanatu : ) . . .| 0.01~10.00
03.02 poziomem kanatu, funkcja ta moze by¢ uzywana do regulacji . : 1.00

sprzezenia
zwrotnego

wzmochnienia sygnatu kanatu sprzezenia zwrotnego.
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0.01~5.00

03.03 Wzrost proporcjonalny Szybko$¢ regulacji PID jest ustawiana za pomocg dwoch 2.00 o
P parametréw: wzmocnienia proporcjonalnego i czasu integracji. W
rzypadku szybkiej regulacji konieczne jest zwigkszenie wzmocnienia
03.04 Czas catkowania Ti prayp . Y J g’ J. AJ ue | 0-1~50.0s 1.0s o
proporcjonalnego i skrécenie czasu integracji; w przypadku wolnej
regulacji konieczne jest zmniejszenie wzmocnienia proporcjonalnego i 0.1~10.0
03.05 Czas pochodnej Td wydtuzenie czasu integracji. ' oS 0.0s °
Ogolnie rzecz biorgc, czas réznicowy nie jest konieczny do ustawienia
Im wigkszy okres prébkowania, tym wolniejszy czas reakcji, ale tym
03.06 Okres probkowania T | lepszy efekt thumienia sygnatu zaktdcajgcego, wiec generalnie nie ma 0.1~10.0s 0.0s o
potrzeby jego ustawiania.
Limit odchylenia jest stosunkiem bezwzglednej wartosci odchylenia
migdzy wielkoscig sprzgzenia zwrotnego a dang wielkoscig systemu. ~
03.07 Limit odchylenia edzy WIelKosela sprze g0 @ dang wielkoscla systemu. | 0.0~20.0% 0.0% o
Gdy wartos¢ sprzezenia zwrotnego miesci sie w limicie odchylenia,
regulacja PID nie zadziata
L 0.0 ~gérny limit
Czestotliwos$¢ zadana
03.08 . ¢ oot czestotliwosci 0.0Hz o
petii za ctel Czestotliwos¢ i czas pracy falownika przed uruchomieniem PID
Czas utrzymywania ~
03.09 reymy 0.0~999.9s 0.0s .
czestotliwosci
zadanej
Jesli rzeczywista warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest wigksza niZ
ustawiona warto$¢, a czestotliwos¢ wyjsciowa przetwornicy
Wspétczynnik progu czestotliwosci osiggnie dolng czestotliwo$¢ graniczna, przetwornica -
03.10 p . Y prog czestotliwosci przejdzie w stan uspienia po czasie oczekiwania| 0.0~150.0% 100.0% o
uspienia okreslonym w 03.12 (tj. praca z zerowg predkoscig); Warto$¢ jest
procentem ustawionej wartosci PID.
Jesli rzeczywista warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest mniejsza niz
Wspotczynnik progu ustawiona warto$¢, przetwornica czestotliwosci wyjdzie ze stanu -
03.11 potezynnik prog T P e "l 0.0~150.0% 90.0% °
wybudzenia uspienia i rozpocznie prace po czasie oczekiwania ustalonym w
03.13; Wartos¢ jest procentem ustawionej wartosci PID.
Ustawianie czasu opéznienia uspienia ~
03.12 Czas opdznienia P P 0.0~999.9s 100.0s o
uspienia
Ustawianie czasu op6znienia wybudzenia ~
03.13 Czas op6znienia P y 0.0~999.9s 1.0s o
wybudzenia
Odchylenie  miedzy
sprzezeniem -~
03.14 P ? Ten parametr funkcji jest wazny tylko dla trybu uspienia z 0.0~10.0% 0.5% o
zwrotnym & | zakiéceniami,
ustawionym
ci$nieniem podczas
wejscia w stan
uspienia
Czas opdznienia ~
03.15 P ] . Ustaw czas opdznienia wykrywania pekniecia rurki 0.0~130.0s 0.0S o
wykrywania pekniecia
Gdy cisnienie sprzezenia zwrotnego jest wieksze lub réwne tej
A . ustawionej wartosci, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie zgtoszona po
Prog wykrywania . I -— 0.0~200.0%
03.16 . opdznieniu wybuchu o 03.15, a gdy ci$nienie sprzgzenia zwrotnego : : 150.0% o
wysokiego . . .. . o .
ciénienia jest mniejsze niz ta ustawiona warto$¢, awaria wybuchu "EPAQ"
iSnieni
zostanie automatycznie zresetowana; Prdg jest wartoscig procentowg
danego cisnienia.
Gdy ci$nienie sprzezenia zwrotnego jest mniejsze niz ta ustawiona
warto$¢, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie zgtoszona po opdznieniu
03.17 Prog wykrywania wybuchu o 03.15, a gdy ci$nienie sprzezenia zwrotnego jest wigksze [ o 0~200.0% 50.0%
niskiego ci$nienia lub réwne tej ustawionej wartosci, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie ’
automatycznie zresetowana; prdg jest warto$cig procentowg danego
ci$nienia.
Zakres pomiarowy . 0.00~99.99
03.18 o Ustaw maksymalny zakres czujnika 10.00MPa o
czujnikow (MPa, Kg)
Grupa 04 — parametry funkcji zaawansowanych
Kod . Ustawieni 5
funkcji Nazwa Zakr_es_ Mlnlmalna e Zmiana
ustawienia jednostka fabryczne
04.00 Napiecie znamionowe 0~500v': 380V Idealn x
silnika 0~250V : 220V e
ustawi
enie
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Ustawienie parametrow silnika - Ideal
04.01 Prad znamionowy silnika 0.1~999.9A us?gvcgnie
~ Idealne
04.02 ETeikoéé znamionowa 0~~9999RPM ustawieniel
silnika
04.03 Czestotliwosé 1.0~999.9Hz 50.0Hz
znamionowa silnika
~ Idealn
04.04 Rezystancja stojana Ustaw rezystancje stojana silnika 0.001~20.000Q
silnika e
ustawi
enie
~ Ideal
04.05 Prad silnika bez Ustawienie pradu jatowego silnika 0.1~ [04.01] dealn
obcigzenia e
ustawi
enie
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0: niewazna

0~2

04.06 Funkeja AVR 1: caly proces jest skuteczny 0
2: niewazne tylko podczas
zwalniania
0: Tryb aut t i ~
04.07 Sterowanie wentylatorem| - r)./ automatycznego s erowanlal o 0~1 0
chiodzacym 1: dziata caly czas podczas wigczania zasilania
Gdy liczba resetéw btgdoéw jest ustawiona na 0, nie ma funkcji
Liczba automatycznego resetowania i mozna jg zresetowac tylko recznie. Gdy| g~ 19
04.08 utoma ustawiona jest wartosé 10, liczba resetowan jest nieograniczona, . 0
tyzc oo
niezliczona.
nego resetu
btedu
Interwat ~
04.09  lautomatyczn Ustawianie interwatu automatycznego resetowania btgdow 0.5~25.0s 3.0s
lego resetu
btedu
. Jesli wewnetrzne napiecie szyny pradu statego przetwornicy
P k ~ ~
04.10 cozat ov.ve na.plelCIe czestotliwosci jest wyzsze niz napiecie poczatkowe hamowania 330~-380/660~800V 350/780V
hamowania zuzycia zuzycia energii, zadziata wbudowana jednostka hamujgca. Jesli w tym
energii czasie podigczony jest rezystor hamujacy, energia napiecia
| ] ] ] podniesiona wewnatrz przetwornicy czestotliwosci zostanie uwolniona
0411 Wspotczynnik dziatania przez rezystor hamujacy, a napiecie pradu statego spadnie. 10~100% 100%
' hamowania zuzycia
energii
04.12 Wyborfu__nkcp nadmiernej 0: niewazne 0~1 o
modulacii 1: wazne
0: petna czgstotliwos¢ siedem
04.13 Tryb PWM segmentow 0~2 0
1: petna czegstotliwos¢ pie¢
segmentow
2: siedem do pieciu segmentow
Predkos¢ silnika asynchronicznego zmniejszy sie po obcigzeniu.
Wspélczynnik Kompensacja poslizgu moze sprawic¢, ze predkos¢ silnika bedzie
04.14 potezy N zblizona do predko$ci synchronicznej, dzieki czemu doktadno$é 0~200% 100%
kompensacji regulacji predkosci silnika bedzie wyzsza. Ten wspoétczynnik jest wazny|
poslizgu tylko dla zwyktego trybu V/F.
- 0: niewazny
Tryb kompensacji . L 0~1
04.15 poslizgu 1: kompensacja niskiej czestotliwosci 0
Uwaga: Ten parametr jest wazny tylko dla zaawansowanego trybu V/F.
. 0: niewazne
04.16 Samouczs*mel . 1: Statyczne samouczenie (STAR jest wyswietlany natychmiast po 0~1 0
parametrow silnika uruchomieniu. Po zakonczeniu wys$wietlany jest END, ktéry znika
po 1 sek.

04.17 Moc znamionowa silnika 0.0~2000.0KW Idealn
e
ustawi

Po zmianie mocy znamionowej silnika na 04.17, 04.01, 04.02, 04.04, enie
S 04.05, 04.18 ~ 04.20 sg automatycznie aktualizowane jako Idealn

04.18 Zle;]z”)(/:tanqa wirnika domysine parametry silnika o odpowiedniej mocy. 0.00~-200.00Q e
ustawi
enie

Indukcyjno$¢ stojana i 0.00~200.00mH Idealn

04.19 s S

wirnika silnika e
ustawi
enie
Wzajemna indukcyjnos¢
miedzy stojanem i 0.00~200.00mH Idealn
04.20 A =
wirnikiem silnika e
ustawi
enie
Proporcjonalny ~
04.21 ) 1~100 30
wzrost petli
predkosci 1
Czas catkowania petli ~
04.22 e pe 0.01~10.00S 050
predkosci 1
04.23 Punkt przetgczania Kody funkcji 04.21 ~ 04.26 sg wazne w trybie sterowania 0.0~10.0Hz 50
’ niskiej czestotliwosci .
- wektorowego.
Proporcjonalny wzrost Ustawienie wzmocnienia proporcjonalnego P i czasu catkowania | 1~100
04.24 petli predkosci 2 . . . S . . 20
powoduje zmiang charakterystyki odpowiedzi predkosci sterowania
Czas calkowania petli wektorowego. ~
04.25 pe 0.01~10.00S 1.00

predkosci 2
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Punkt

[04.23] ~320.0Hz

04.26 ) 10.0
przetgczania
wysokiej
czestotliwosci
W trybie sterowania wektorowego parametr ten stuzy do regulacji
. dokfadnosci stabilnosci predkosci silnika. Gdy silnik jest przeciazony i
04.27 Kompensacja predkos¢ jest niska, nalezy zwigkszy¢ ten parametr, w przeciwnym 50% ~ 200% 100
’ poslizgu razie nalezy go zmniejszyc¢.
wektora
04.28 Stata czasowa filtra petli Ustaw czas filtrowania petli predkosci 0.000~1.0008 0.010
predkosci
04.29 Zastrzezone - - 0
04.30 Limit momentu Ustawiona warto$¢ jest warto$cig procentowg pradu znamionowego 0.0% ~ 200.0% 150.0

obrotowego petli
predkosci

silnika
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Grupa 5 — parametry funkcji ochronych

Kod funkcji Nazwa Zakres ustawienia Minimalna jednostka Ustawieni| Zmiana
]
fabryczne
Jednostka LED: opcja zabezpieczenia
silnika przed przecigzeniem
0: niewazne
1: wazne
Dziesie¢ bitéw LED: Zabezpieczenie
przed odtgczeniem sprzezenia zwrotnego ~
05.00 Ustawienia PID 0000~1211 0001 x
zabezpieczeniowe
0: niewazne
1: dziatanie zabezpieczajgce i dowolne
zatrzymanie
Sto bitéow LED: Obstuga awarii
komunikacji 485
0: dziatanie zabezpieczajgce i dowolne
zatrzymanie
1: alarm, ale utrzymanie stanu dziatania;
2: alarm i zatrzymanie w ustawiony
sposob
tysigc bitow LED: Ttumienie oscylacji
0: niewazne
1: wazne
i . Wspétczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem jest procentem
Wspétczynnik ochrony L . - . . i 30% ~ 110%
05.01 silnika przed wartosci pragdu znamionowego silnika do znamionowej wartosci pradu 100% x
, p . wyjéciowego przetwornicy.
przecigzeniem
Poziom Ten kod funkcji okres$la dopuszczalne dolne napigcie graniczne ~ ~
05.02 ) P ' . pie 9l 50~280/50~480V 180/360V «
ochrony przed szyny pradem statym, gdy przetwornica dziata normalnie.
zbyt niskim
napieciem
05.03 Wspdtczynnik Ten parametr stuzy do regulacji zdolnoéci przetwornicy do ttumienia 0: off, 1 ~ 255 1 M

' ograniczenia napigcia | przepigé podczas zwalniania.
podczas zwalniania
Poziom Poziom limitu przepigcia okresla napiecie rob d h ~ ~

05.04 : . . .p ‘ pig res pigcie robocze podczas ochrony 350~400/660~850V 375/700V <
ograniczenia przed przecigzeniem przepieciowym
przepiecia
Wspétczynnik . " -~ .
) ) o Ten parametr stuzy do regulacji zdolnosci przetwornicy do 0: off, 1 ~ 99
05.05 ograniczenia napiecia . ) - ) ) ha 10 x
ograniczania przetgzenia podczas przyspieszania.
podczas
przyspieszania
Wspétczynnik
ograniczenia napiecia | Ten parametr stuzy do regulacji zdolnosci przetwornicy do 0: off, 1 ~ 10
05.06 odczas statej prac! : ; ; : . - s 0 x
p ) pracy ograniczania nadmiernego pradu w procesie statej predkosci.
Poziom ograniczenia pradu definiuje prég pradu automatycznego
05.07 Poziom ograniczenia dziatania ograniczenia pradu, a jego ustawiong warto$cig jest procent 50% ~ 200% 160% x
pradu w stosunku do pradu znamionowego przetwornicy
Warto$¢ ta jest warto$cig procentowg danej wielkosci PID. Gdy
L, warto$¢ sprzezenia zwrotnego PID jest stale mniejsza niz wartos$¢
Warto$¢ wykrywania odigczenia sprzezenia zwrotnego, przetwornica wykonal )
05.08 wykrywania odpowiednie dziatania zabezpieczajgce zgodnie z ustawieniem 05.00 i 0.0~-100.0% 0.0% x
N s D
odfaczenia bedzie niewazny, gdy 05.08 = 0,0%.
sprzezenia
zwrotnego
Czas
05.09 wykrywania Czas opdznienia przed zadziataniem zabezpieczenia po odtgczeniu 0.1~999.95 10.0s x
roztaczenia sprzezenia zwrotnego.
sprzezenia
zwrotnego
05.10 Poziom alarmu Prég pradu dla dziatania ostrzegawczego przecigzenia przetwornicy. 0~150% 120%

. o]
wstepnego Ustawiona warto$¢ jest warto$cig procentowg pradu znamionowego ’
przecigzenia przetwornicy.
przetwornicy

P Czas op6znienia miedzy pradem wyj$ciowym przetwornicy w sposéb
05.11 Opédznienie alarmu ciagly przekraczajacym pozioma amplitude alarmu wstepnego 0.0~15.0s 5.05 <

wstepnego

przecigzenia (05.10) a wyjéciem sygnatu alarmu wstepnego

przecigzenia.
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przecigzenia
przetwornicy

. . 0: niewazne 0~1
05.12 Wigczenie priorytetu . . . ) . . o 0
impulsowego 1: gdy falownik pracuje, priorytet impulsywny jest najwyzszy
Wspétczynn
05.13 ik thumienia 0~200 20
oscylacji
Wspotczynnik W przypadku oscylacii silnika konieczne jest ustawienie efektywnej
05.14 ttumienia amplitudy  lwartosci 05.00 tysigca bitéw, wigczenie funkcji ttumienia oscylacji, a 0~12 5
nastepnie dostosowanie jej poprzez ustawienie wspotczynnika ttumienia
oscylacji. Ogolnie rzecz biorac, amplituda oscylacji jest duza, wiec nie
Dolny limit jiest konieczne ustawianie wspétczynnika ttumienia oscylacji 05, 13, 05,
czesltotlliwoéci ) 14 ~ 05, 16; W przypadku specjalnych okazji nalezy je uzywac¢ razem od
05.15 ttumienia amplitudy 05.13~05.16. 0.0~ [05.16] 5.0Hz
Gorny limit
czestotliwosci
05.16 tlumienia amplitudy [05.15] ~ [00.05] 45.0Hz
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Bit LED:w
przyspieszeniu

0: niewazne

1: wazne

Dziesie¢ bitow LED:
podczas zwalniania

Wybér limitu (131 niewazne
. : wazne ~
05.17 napigcia fala Sto bitow LED: ze stala 000~111 011 x
po fali predkoscig
0: niewazne
1: wazne
Tysigc bitéw LED:
Zastrzezone
Gdy stosunek wartosci maksymalnej do warto$ci minimalnej w
Wspotczynnik tréjfazowym pradzie wyjsciowym jest wigkszy niz ten wspotczynnik i
05.18 wykrywania utraty czas trwania przekracza 6 sekund, przetwornica czestotliwosci 0.00~20.00 2.00 o
fazy wyjsciowej zgtasza btagd EPLI nie balansu pradu wyjscia; Zabezpieczenie przed
otwartg fazg wyjscia jest niewazne gdy 05,18=0,00.
Wspotczynnik spadku X
czestotliwosci 0: funkcja
05.19 natyq_hmia_stowej Ustaw wspoétczynnik spadku czestotliwosci natychmiastowego natychmiastowego 0 o
awarii zasilania \;vylaczenl zatrzymania jest
zasilania | Niewazna
1~9999
Punkt spadku 220V:180~330V
czestotliwosci 250V |dealn
05.20 natychmiastowej awarii | Punkt napigcia redukcji czestotliwosci natychmiastowego wytaczenia x
zasilania zasilania 380V:300~550V €
450V ustawi
enie
Grupa 06 — parametry komunikacji
Kod L. Ustawi .
" Nazwa Zakres Minimalna X Zmiana
funkcji ustawienia jednostka ke
fabrycz
ne
06.00 Adres lokalny Ustawia adres lokalny, 0 oznacza adres rozgtoszeniowy. 0~247 1 x
Bit LED:wybdr szybkosci
transmisji
0 : 9600BPS
1:19200BPS
2 : 38400BPS
Dziesie¢ bitéw LED : format
danych
0 : brak parzystosci
1: parzysta kontrola
arzysfosci
Konfigurator : n|ert:a[zysta kontrola
eAnii arzystosci ~
06.01 komunikacji MODBUS to gitéw LED: tryb 0000~0322 0000 x
odpowiedzi komunikacji
0 : normalna odpowiedz
1: Odpowiada tylko na adres
odrzEdnJ/ o
: brak odpowiedzi .
3: Urzgdzenie podrzedne nie
odpowiada na instrukcje
wolnego zatrzymania _
maszyna hosta w trybie
rozgloszenlowEm
Tysiac bitéw LED:
Zastrzezone
Jesli urzadzenie nie odbierze prawidtowego sygnatu danych w
przedziale czasu ustalonego przez ten kod funkcji, urzgdzenie uzna,
ze komunikacja nie powiodta sie, a przetwornica czestotliwosci
. zadecyduje, czy zabezpieczy¢, czy utrzymac biezgca prace zgodnie z
06.02 Czas \(vymledowama ustawieniem trybu dziatania awarii komunikacji; Gdy ta warto$é¢ jest | 0.1~100.0s 10.0s x
komunikacji ustawiona na 0,0, wykrywanie limitu czasu komunikacji RS485 nie
jest wykonywane.
Ten kod funkcji definiuje posredni przedziat czasu miedzy
odebraniem ramki danych przetwornicy a wystaniem ramki danych
Czas op6znienia odpowieqzi do komputera nadrzednego. Jesli czas odpowiedzi jest 0~200ms
06.03 d iedzi krétszy niz czas przetwarzania systemowego, czas przetwarzania 5ms x
odpowiedzi systemowego ma pierwszenstwo.
maszyny lokalnej
Ten kod funkcji stuzy do ustawiania wspétczynnika wagi instrukcji
czestotliwosci odbieranej przez przetwornice jako urzadzenie
podrzedne za posrednictwem interfejsu RS485, a rzeczywista
Wsnot iK czestotliwos¢ robocza tego urzadzenia jest réwna wartosci tego kodu
06.04 spotczynni funkeji pomnozonej przez wartosé instrukcji ustawiania czestotliwosci | 0.01~10.00 1.00 o

powigzania
proporcjonalnego

odebranej za posrednictwem interfejsu RS485. W sterowaniu
potgczeniem, ten kod funkcji moze ustawi¢ stosunek czestotliwosci
pracy wielu przetwornic.
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06.05

Wybér umowy z
wieloma
dostawcami
(zastrezone)

Zarezerwowany
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Grupa 07 — parametry funkcji dodatkowych

Kod funkcji ieni
! Nazwa Zakres ustawienia Minimalna ;Jstamenl Zmiana
jednostka fabryczne
Bit LED: zliczanie przetwarzania
nadejscia
0: Zliczanie jednego cyklu,
zatrzymanie pracy wyjsciowej
| o . 1: Zliczanie jednego cyklu,
07.00 Tryb zliczania i pomiaru | -y o nuacia pracy wyjsciowe 000~303 103 x
czasu
2: Zliczanie cykli, zatrzymanie
pracy wyjsciowe;j
3: Zliczanie cykliczne,
kontynuacja pracy wyjsciowej
Dziesie¢ bitéw LED: Zastrzezone
Sto bitéw LED: przetwarzanie
nadejscia taktowania
0: Zliczanie jednego cyklu,
zatrzymanie pracy wyjsciowej
1: Zliczanie jednego cyklu,
kontynuacja pracy wyjsciowej
2: Zliczanie cykli, zatrzymanie
pracy wyjsciowe;j
3: Zliczanie cykli, kontynuacja
pracy wyjsciowe;j
Tysigc bitéw LED: zastrzezone
07.01 isst:gﬁglrﬁa\ﬁ/ligzis;; Ustawienie wartosci resetowania licznika [07.02] ~9999 1 o
702 Ustawienie wartosci u . Sci wyk ia licznik 0~ [07.01] 1
07.0 wykrywania licznika stawienie wartosci wykrywania licznika o
07.03 Ustawienie taktowania | Ustawianie czasu taktowania 0~9999s Os o
07.04~07.07 | Zastrzezone - - 0 o
07.08 Kontrola czgstotliwosci 0: zabronione 1: wazne 0~1 0 x
) wahan ’ ’
0: stata wahanie
Wartoscig odniesienia jest maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa
Kontrola ~
07.09 o (00.04). . 0~1 0 x
czestotliwosci 1: zmienne wahanie
wahan Wartoscig odniesienia jest czestotliwo$¢ danego kanatu.
Wybér trybu
0710 uruchamiania 0: start zgodnie ze stanem zapamigtanym przed 0~1 0 N
) zatrzymania zatrzymaniem
czestotliwosci wahan
1: rozpoczecie ponownego uruchomienia
Amplituda Amplituda czestotliwosci wahan jest warto$cig procentowg 0.0~100.0%
07.11 o . . e ’ ’ 0.0% °
czestotliwosci wahan maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej (00.04).
Ten kod funkcji odnosi sie do amplitudy szybkiego spadku po
osiggnieciu przez czestotliwo$é gornej czestotliwosci granicznej
czestotliwosci wahan i oczywiscie odnosi sie réwniez do amplitudy
szybkiego wzrostu po osiggnieciu przez czestotliwos¢ dolnej 0.0~50.0% 0
07.12 o czestotliwosci granicznej czestotliwosci wahan. Wartosé ta jest 0.0% °
Czestotliwosc skokowa | \artoscig procentowa w stosunku do amplitudy czestotliwosci wahan
(07.11). Jesli jest ona ustawiona na 0,0%, nie wystapi nagty skok
czestotliwosci.
0713 Czas narastania Czas pracy od dolnej czgstotliwosci czestotliwosci wahan do goérnej 0.1~3600.0s 50
: : . o]
’ czestotliwosci wahan czestotliwosci czestotliwosci wahan.
0714 Czas opadania Czas pracy od gornej czgstotliwosci wahan do dolnej czestotliwosci 0.1~3600.0s 50
: : . o]
’ czestotliwosci wahan.
wahan
Gérny limit 0.1~3600.0
07.15 czestotliwosci ’ 08 5.0 °
opoznien Ustaw gorne i dolne op6znienie czgstotliwosci wahan.
czestotliwosci wahan
Dolny limit 0.1~3600.0
07.16 czestotliwosci : -0s 5.0 o
opdznien

czestotliwosci wahan

Grupa 8 — parametry zarzadzania | wyswietlania
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i | Nazwa Ustawieni
Kod funkeji 2w Zakres ustawienia Minimalna e wien! Zmiana
jednostka fabryczne

Monitorowanie Na przyktad: 08.00=2, czyli wybierz napiecie wyjsciowe (D-02),

08.00 gtownych wtedy domyslnym elementem wyswietlanym w gtéwnym interfejsie 0~30 0 o
parametrow monitorowania jest biezgca warto$¢ napiecia wyjsciowego.
podczas pracy
Monitorowanie Na przyktad: 08.01=3, czyli wybrano napigcie szyny (d-03), wtedy 0~30

08.01 . domysinym elementem wys$wietlanym w gtéwnym interfejsie 1 o
gtéwnego parametru " 2 fest bie Hose ey
podczas zatrzymania monitorowania jest biezgca warto$¢ napigcia szyny.
Wyswietlanie
parametrow . -
pomocniczych podczas Na przyktad: 08.02=4, czyli wybrano prad wyj$ciowy (D-02), wtedy

08.02 pracy (dotyczy tylko domys$inym elementem wys$wietlanym w gtéwnym interfejsie 0~30 4 o
kla\{wgtury z dwpma monitorowania jest biezgca warto$¢ napigcia wyjsciowego.
wyswietlaczami)
Wyswietlanie
parametrow Na przyktad: 08.03=3, czyli wybrano napigcie magistrali (d-03),

08.03 pomocniczych podczasl ytedy domysinym elementem wyswietlanym w gtownym interfejsie | 030 3 o

zatrzymania  (dotycz
tylko klawiatury 7
dwoma wyswietlaczami)

monitorowania jest biezgca wartos¢ napigcia szyny.
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08.04 Wspétczynnik Stuzy do korygowania btedu wyswietlania skali predko$ci i nie 0.01~99.99 1.00
. : : . o
wyswietlania predkosci | ma wptywu na rzeczywistg predkosc.
silnika
0: Brak dziatania
Przetwornica jest w normalnym stanie odczytu i zapisu parametréw.
Ustaw warto$¢ kodu funkcji
To, czy mozna jg zmieni¢, zalezy od stanu ustawienia hasta
uzytkownika i biezgcego stanu roboczego przetwornicy.
1: Przywro¢ ustawienia fabryczne
08.05 Rozpoczecie parametrul  \yszystkie parametry uzytkownika sg przywracane do ustawien 0~2 0 <
fabrycznych zgodnie z modelem.
2: Wyczys¢ rejestr btedow
Wyczys$é zawartos¢ rekordéw btedoéw  (d-19~d-24) . Po
zakonczeniu operacji ten kod funkcji zostanie automatycznie
wyzerowany do 0.
0: praca impuslowa
; o 1: Przetacznik FWD i REV 0~3
08.06 Gtéwne ustawienia . . L o 0 x
FUNC 2: kasowanie ustawienia czestotliwosci przyciskow A/V
3: REV (w tym momencie klawisz RUN domysInie ustawiony jest na
FWD)
Grupa d — grupa parametréw monitorujacych
Kod Factor:
. Nazwa Zakres Minimalna i v Change
funkcji jednostka setting
d-00 Czestotliwos¢ 0.0~999.9Hz 0.1Hz 0.0Hz *
wyjsciowa(Hz)
d-01 Ustawiona 0.0~999.9Hz 0.1Hz 0.0Hz *
czestotliwosé(Hz)
d-02 Napiecie wyjsciowe(V) | 0~999v v ov *
d-03 Napiecie szyny DC(V) 0~999V v ov
d-04 Prad wyjsciowy(A) 0.0~999.9A 0.1A 0.0A
~ Idealne
d-05 Predkosc silnika 0~60000rpm 1rpm ustawienie|  ©
(obr/min)
Wejécie analogowe ~ ~
d-06 Al meA) g 0.00~-10.00v/0.00~-20.00mA 0.01v/0.01mA 0.00V/mA *
d-07 Zastrzezone - 0 0 *
Wejécie analogowe ~ ~
d-08 AovImA) 2 0.00~-10.00v/0.00~-20.00mA 0.01V/0.01mA 0.00V/mA ¢
d-09 Zastrzezone - - 0 *
> - 0.00V/(MPa,
d-10 Warto$c¢ ustawienia 0.00~10.00V/0.00~99.99(MPa. Kg) 0.01V/(MPa, Kg) (MPa .
ci$nienia PID Ko)
Warto$¢ sprzezenia ~ ~ 0.00V/(MPa,
d-11 p ”e e 0.00~10.00V/0.00~99.99(MPa, Kg) 0.01V/(MPa, Kg) ( *
zwrotnego cisnienia Kg)
PID
d-12 Biezgca warto$é 0~9999s 1s Os .
taktowania
Biezgca wartos¢ 0~9999s P'S
d-13 taktowania (s) 1s 0s
Stan zaciskd ~
d-14 i zaciskow 0~1FH 1H oH .
wejsciowych
(D11-DI5)
d-15 Stan wyjscia (Y/R) 0~3H 1H OH *
Temperatura modutu 0.0~132.3°C 0.1°C 0.0 *
d-16 C) ’
Data aktualizacji ~
d-17 .J 2010~2026 1 2021 *
oprogramowania (rok)
Data aktualizacji ~
d-18 ) 0~1231 1 0615 *
oprogramowania
(miesigc i dzien)
d-19 Wtérny kod bledu 0~19 1 0 *
d-20 Ostatni kod bledu 0~19 1 0 *
Czestotliwosc
d-21 0.0~999.9Hz 0.1Hz 0.0Hz hd

wyjéciowa podczas
ostatniej usterki
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(Hz)

Prad wyjsciowy

0.0~999.9A

d-22 . 0.1A 0.0v
podczas ostatniej
usterki (A)
Napiecie szyny przy

d-23 0~999V v ov

ostatnim uszkodzeniu

V)

42




Temperatura modutu
d-2a podczas ostatniego 0.0~132.3°C 0.1°C 0.0°C *
btedu (°C)
Skumulowany
d-25 czas pracy 0~999%h 1h oh *
przetwornicy
czestotliwosci (h)
0~FFFFH
BITO: Praca/Stop
BIT1: REV/IFWD
BIT2: praca impulsowa
BIT3: Hamowanie pragdem statym
BIT4: zastrzezone
BIT5: ograniczenie przepiecia
BIT6: redukcja czestotliwosci statej predkosci
BIT7: ograniczenie nadpragdowe
Bit8~9:
00-Zero predkosci
01- Przyspieszenie
10- Zwalnianie
11- Jednolita predkos¢
BIT10: Alarm wstgpny przecigzenia
. BIT11: Zastrzezone PS
d-26 Stan przetwornicy Bit12~13 Kanat polecenia uruchomienia: H OH
00- Panel
01- Zacisk
10- Zastrzezony
Bit14~15: Stan napigcia szyny DC:
00- normalny
01- ochrona przed niskim napigciem
10- ochrona przed
przepieciem
d-27 Wersja 1.00~99.99 0.01 2.00 *
oprogramowania
~ Model
d-28 Model mocy 0.10~99.9KW 0.01KW X *
setting
0,0 ~ maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa [00.04] Uwaga:
d-29 Szacowana czestotliwos¢ robocza silnika jest obliczona na podstawie szacowanej| g 11 0.0Hz *
czestotliwos¢ silnika predkosci silnika
d-30 Wyjéciowy moment -200~+200% 1% 0% ¢
obrotowy
Grupa e — kod btedu
Kod btedu Nazwa Mozliwy powéd awarii Sposoby na zapobieganie Code
Czas przyspieszania jest zbyt krotki Wydtuzony czas przyspieszania
Prad
EOC1 - Niska moc przetwornicy Wybér przetwornicy czestotliwosci o wysokim poziomie 1
przetezeniowy mocy
przy . . . ) . )
I . Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F lub Regulacja krzywej V/F lub momentu obrotowego
przyspieszani zwigkszenia momentu obrotowego
u
Prad Czas spowalniania jest zbyt krotki Wydtuzony czas zwalniania
EOC2 L 2
przetezeniowy Niska moc przetwornicy Wybor przetwornicy czestotliwosci o wysokim poziomie
podczas mocy
zwalniania
Niskie napiecie sieciowe Sprawdzenie zasilania wej$ciowego
EOC3 L Obcigzenie jest zmutowane lub nadzwyczajne Sprawdzenie obcigzenia lub zmniejszenie mutacii 3
Prad przetezeniowy obciazeni
azenia
podczas pracy
. . Niska moc przetwornicy Wybor przetwornicy czgstotliwosci o wysokim poziomie
jednostajnej mocy
Przepiecie Napigcie wejsciowe jest nadzwyczajne Sprawdzenie zasilania wej$ciowego
EHU1 4
podczas Uruchom ponownie silnik obracajgcy Ustawienie startu po hamowaniu prgdem statym
przyspieszania
Przepiecie Czas zwalniany jest zbyt krotki Wydtuzenie czasu zwalniania
EHU2 5
podczas . . . . _— .
Nadzwyczajne napiecie wejsciowe Sprawdzenie zasilania wej$ciowego
zwalniania
Przepiecie podczas . . . . o .
EHU3 pracy jednostajnej Nadzwyczajne napigcie wejsciowe Sprawdzenie zasilania wejsciowego 6
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EHU4

Przepiecie podczas
zatrzymania

Nadzwyczajne napiecie wejsciowe

Sprawdzenie napiecia zasilania

ELUO

Podnapiecie podczas
pracy

Napigcie wejsciowe jest nadzwyczajne lub przekaznik

nie jest weisniety

Sprawdzenie napiecia zasilania lub zwrécenie sie do
producenta o serwis
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ESC1

Zwarcie lub uziemienie wyjscia przetwornicy

Sprawdzenie okablowania silnika

Natychmiastowe przetezenie przetwornicy

Zobacz srodki zaradcze dotyczace przetezenia

Awaria modutu czestotliwosci 9
zasilania . . . J R
Nadzwyczajny panel sterowania lub powazne Zwrdcenie si¢ o pomoc do producenta
zaktdcenia
Uszkodzenie urzadzenia zasilajgcego Zwrdcenie sie¢ o pomoc do producenta
Zbyt wysoka temperatura otoczenia Obnizenie temperatury otoczenia
E-OH Przegrzanie chtodnicy | Uszkodzony wentylator Wymiana wentylatora 10
Zatkany kanat powietrzny Wyczyszczenie kanatu powietrznego
Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F lub Wyregulowanie krzywej V/F lub podno$nika momentu
zwiekszenia momentu obrotowego obrotowego
EOLL Przecigzenie Napiecie sieci jest zbyt niskie Sprawdzenie napigcia sieciowego 11
przetwornicy . L s - . .
Czas przyspieszania jest zbyt krotki Wydtuzenie czasu przyspieszania
Silnik jest przecigzony Wybranie przetwornicy czgstotliwosci o wigkszej mocy
Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F lub Wyregulowanie krzywej V/F lub podno$nika momentu
zwigkszenia momentu obrotowego obrotowego
EOL2 Przecigzenie silnika Napiecie sieci jest zbyt niskie Sprawdzenie napigcia sieciowego 12
Silnik jest zablokowany lub mutacja obcigzenia jest Sprawdzenie obcigzenia
zbyt duza
Wspétczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem Prawidtowe ustawienie wspdiczynnika ochrony silnika
nie jest prawidtowo ustawiony przed przecigzeniem
Btad urzadzenia . . . Odtgczenie zacisku wejsciowego usterki urzgdzenia
E-EF Zacisk wejsciowy btedu urzgdzenia zewnetrznego ) o ) 13
zewngtrznego zamkniety zewnetrznego i usuniecie usterki
EPOF Biad kgmunikacji Btad komunikacji z CPU Zwrdcenie sie o pomoc do producenta 14
podwdjnego CPU
. Luzny obwdd sprzezenia zwrotnego PID Sprawdzenie potgczenia sprzezenia zwrotnego
EPID Odtaczenie s
sprzezenia Warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest mniejsza niz Wyregulowanie progu wejécia detekcji
zwrotnego warto$¢ wykrywania roztgczenia
PID
Nie pasuje do szybkosci transmisji komputera Dostosowanie szybko$ci transmisji
nadrzednego
Btad komunikacji Sprawdzenie, czy potaczenie komunikacyjne jest
E485 RS485 Zakicenia kanalu RS485 ekranowane i czy okablowanie jest prawidtowe. Jesli to 16
konieczne, rozwazenie réwnolegte podtaczenia
kondensatora filtrujacego
Przekroczenie limitu czasu komunikacji Ponowna préba
ETUN Btad strojenia silnika Nieprawidtowe ustawienie parametréw silnika Zresetowanie parametréw silnika 17
Usterka obwodu prébkowania pragdu
ECCF Btad wykrywania pradu Zwrdcenie sie o pomoc do producenta 18
Awaria zasilania pomocniczego
EEEP Btad pamigci EEPROM Zwrécenie sie o pomoc do producenta 19
Btad odczytu i zapisu ac pamie eop P
EEFROM
Zabezpieczenie przed i : . . .
EPLI Zanikiem fazy Wyijscia U, V i W sa poza fazg Sprawdzenie okablowania wyj$ciowego 20
wyjsciowej
Cisnienie sprzezenia zwrotnego jest mniejsze niz s dzeni , . o ; ub
0 ia niski i$nieni i rawdzenie potgczenia sprzgzenia zwrotnego lu
EPAO Blad pekniecia rurki prég wykrywania niskiego cisnienia lub wieksze lub P poia przg: g 22

réwne progowi wykrywania wysokiego cisnienia

regulacja progu wysokiego i niskiego cisnienia
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V1. Opisy parametrow

grupa 00-podstawowe parametry operacyjne

Definicja funkcji makro (tymczasowo zastrzezone)

00.00
0~10 0

0: Model ogdiny

1: Tryb dostarczania wody pod statym ci$nieniem z pojedynczg pompg

2: W stanie jednego z dwoma trybami statego ci$nienia wody

3: Zastrzezone

4 : Tryb maszyny do grawerowania

5~10 : Zastrzezony

Uwaga: Najpierw nalezy zainicjowa¢ parametry, a nastepnie ustawi¢ funkcje makro.

Tryb kontroli silnika

00.01
0~2 -

0: Normalne sterowanie V/F

Gdy konieczne jest uzycie pojedynczego przetwornicy do napedzania wigcej niz jednego silnika, metoda sterowania uzywana, gdy samouczenie sie parametréw silnika nie
moze by¢ wykonane prawidtowo lub sterowane parametry silnika nie mogg by¢ uzyskane w inny sposéb. Ta metoda sterowania jest najczesciej stosowang metoda
sterowania silnikiem. Ta metoda sterowania moze by¢ uzywana w kazdej sytuaciji, ktéra nie wymaga wysokiej wydajnosci sterowania silnikiem.

1: Zaawansowane sterowanie V/F

Ten tryb sterowania wprowadza zamyst sterowania strumieniem magnetycznym w petli zamknietej, co moze znacznie poprawi¢ reakcje momentu obrotowego sterowania
silnikiem w petnym zakresie czestotliwosci i zwigkszy¢ zdoInos$¢ wyjsciowg momentu obrotowego silnika przy niskiej czestotliwosci. Jednoczesnie nie jest zbyt wrazliwe na
parametry silnika, takie jak sterowanie wektorowe zorientowane na pole. Ten tryb sterowania jest szczegdlnie odpowiedni w niektérych przypadkach, ktére majg pewne
wymagania dotyczgce momentu rozruchowego (takich jak maszyny do ciggnienia drutu, mtyny kulowe itp.).

2: Sterowanie wektorowe (wrazliwo$¢ parametréw silnika)
Prawdziwa metoda sterowania wektorowego. Oprécz wysokiego wyjsciowego momentu obrotowego metody sterowania strumieniem magnetycznym, ta metoda sterowania

ma réwniez wplyw na elastyczny wyjsciowy moment obrotowy. Mozna jg opisa¢ zaréwno jako sztywna, jak i elastyczng, ale ta metoda sterowania jest bardziej wrazliwa na
parametry silnika. Nalezy jej uzywaé po wigczeniu dynamicznego samouczenia sig¢ parametréw silnika, w przeciwnym razie efekt bedzie staby.

Wybér kanatu polecen

00.02
0~2 0

Ten kod funkcji wybiera kanat fizyczny, w ktérym przetwornica przyjmuje polecenia robocze, takie jak praca i zatrzymanie.
0: Panel operacyjny uruchamia kanat polecen

(_RUN JrorrmesetMFUNC ) | jyng przyciski na panelu operacyjnym

Kontrola dziatania realizowana przez
1: Kanat polecen obstugi zacisku
Sterowanie praca jest realizowane przez wielofunkcyjne zaciski zdefiniowane jako FWD, REV, obrét impulsowy do przodu, obrét impulsowy wsteczny i inne funkcije.
2: Kanat polecen obstugi komunikacji

Sterowanie pracg jest realizowane przez gérny kontroler za posrednictwem komunikaciji.

Wybdr zrédta A gtéwnej czestotliwosci
0~7 0

00.03

0: Ustawienie potencjometru na panelu
Czestotliwo$¢ robocza jest regulowana za pomoca potencjometru na klawiaturze, a zakres regulacji czestotliwos$ci potencjometru jest ustalony od 0 do maksymalnej

czestotliwosci wyjsciowej [00.04].
1: Ustawienie cyfrowe 1, panel
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Poczatkowa warto$¢ ustawienia czestotliwosci to 00.08, ktérg mozna regulowa¢ za pomocg przyciskéw panelu operacyjnego lub enkodera cyfrowego. Zmodyfikowana
wartos¢ czestotliwosci zostanie zapisana w 00.08 po awarii zasilania (jesli chcesz, aby ta czestotliwos$¢ nie byta zapisywana, mozesz ustawi¢ bity 00.09 na 1, aby to
osiggnac).

2: Ustawienie cyfrowe 2, regulacja zacisku UP/DOWN

Poczatkowa warto$¢ ustawienia czestotliwosci wynosi 00.9, a czestotliwo$¢ robocza jest zmieniana przez wigczanie/wytaczanie zacisku wielofunkcyjnego zdefiniowanego
zewnetrznie jako funkcja UP/DOWN (szczegotowe informacje mozna znalez¢ w numerze funkcji zwigkszania i zmniejszania czestotliwosci zacisku DI w grupie 02), gdy
zacisk UP i zacisk GND sg zamkniete, czestotliwosé wzrasta; gdy zacisk DOWN jest zamkniety z zaciskiem GND, czestotliwos$¢ spada; gdy zacisk UP/DOWN jest zamkniety
lub odtgczony od zacisku GND w tym samym czasie, czgstotliwo$¢ pozostaje niezmieniona. Jesli czestotliwos$¢ zostanie zapisana po wytgczeniu zasilania, zmodyfikowana
wartos¢ czestotliwosci zostanie zapisana w 00.9 po wytgczeniu zasilania. Szybko$¢, z jakg zacisk UP/DOWN modyfikuje czestotliwos$é robocza, mozna ustawi¢ za pomocg
kodu funkcji 02.27.

3: Ustawienie analogowe Al (0~10V/20mA)

Ustawienie czestotliwosci jest okreslane przez analogowe napigcie/prad zacisku Al, zakres wejsciowy:

Dla ustawien zwigzanych z pragdem statym 0~10V/20mA, patrz definicja funkcji 02.00~02.03. 4: Podana kombinacja

Po podaniu kombinacji, tryb ustawien kombinaciji jest wybierany w 01.15.

5: zastrzezone
6: Ustawienia komunikacji

Ustawiong czegstotliwo$¢ mozna zmieni¢ za pomoca polecenia ustawienia czgstotliwosci portu szeregowego. Aby uzyskac szczegétowe informacje, zobacz: grupa 06:
parametry komunikacji

7: Zastrzezone

Maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa

00.04
MAX {50.0, [00.05] } ~ 999.9Hz ‘ 50.00
Gorny limit czestotliwosci

00.05
MAX{0.1Hz, [00.06] }~ [00.04] ‘ 50.00
Dolny limit czestotliwosci

00.06
0.0Hz~ [00.05] ‘ 0.00

Maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa to najwyzsza czestotliwo$¢, na jakg pozwala przetwornica, i jest podstawg do ustawienia czasu przyspieszania i zwalniania, jak
pokazano na ponizszym rysunku, fmax;

Podstawowa czestotliwo$¢ robocza to minimalna czestotliwos$¢, przy ktorej przetwornica wytwarza najwyzsze napigcie, zazwyczaj czestotliwo$¢ znamionowa
silnika, jak pokazano na ponizszym rysunku fb; maksymalne napiecie wyjsciowe Vmax to odpowiadajgce napigcie wyjsciowe, gdy przetwornica wytwarza
podstawowg czestotliwos$¢ roboczg, zazwyczaj napiecie znamionowe silnika; Vmax, jak pokazano na ponizszym rysunku; fH i fL sg odpowiednio zdefiniowane jako

gorna czestotliwo$¢ graniczna i dolna czestotliwo$é graniczna, jak pokazano na Fig. 00-1:

Vmax [orcccosmocnacs

-
ot |
-
s
-

| viq | SRR PUR S T,

i
fr

" " L aad
b iu fomax
Obraz 00-1 Schematyczny diagram napiecia i czestotliwosci
Czynnos¢ kiedy ustawiona czestotliwo$¢ jest nizsza niz dolny limit czestotliwosci
00.07 (o= .

0: Praca z zerowg predkoscig
Gdy ustawiona czestotliwos¢ jest nizsza niz ustawiona warto$¢ dolnej czestotliwosci granicznej (00.06), przetwornica pracuje z zerowg predkoscia.

1: Praca z dolng czestotliwo$cig graniczng
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Gdy ustawiona czestotliwos¢ jest nizsza niz warto$¢ ustawienia dolnej czestotliwosci granicznej (00.06), przetwornica bedzie pracowac z dolng czestotliwoscig graniczna.
2: Po wytaczeniu
Gdy ustawiona czestotliwos¢ jest nizsza niz ustawiona warto$¢ dolnej czestotliwosci granicznej (00.06), przetwornica zatrzyma sie.

Cyfrowe ustawienie czestotliwosci pracy

0.00Hz~ [00.05]

00.08
50.00

Gdy kanat czestotliwos$ci jest zdefiniowany jako cyfrowe odniesienie, ten parametr funkcji jest cyfrowym odniesieniem czestotliwosci panelu przetwornicy i poczatkowg
czestotliwoscig ustawienia UP/DOWN.

Kontrola ustawienia cyfrowej czestotliwosci 1

00.09
0000~2111 0000

Jednostki LED: przechowywanie po wyfgczeniu zasilania

0: przechowywanie

Gdy przetwornica jest wigczona, przyrost czestotliwosci panelu
jest inicjowany do wartosci zapisanej w pamigci EEPROM przy
ostatnim wytgczeniu zasilania.

1: Nie zapisuj

Gdy przetwornica jest wigczona, przyrost czestotliwosci panelu
jest inicjowany na 0.

Dziesie¢ cyfr LED: zatrzymanie przechowywania

0: przechowuj po zatrzymaniu

Po zatrzymaniu przetwornicy warto$¢ ustawienia czestotliwosci
jest ostatnig zmodyfikowang wartoscia.

1: Nie przechowuj

Gdy przetwornica zatrzyma sig, ustawiona czestotliwos$¢

zostanie przywrécona do 00.08.

Setka LEDOw: “Ujemna regulacja czestotliwosci
0: niewazne

1: wazne

Gdy wybrana jest opcja wazna, operowanie klawiszami klawiatury - moze realizowa¢ dodatnig i ujemna regulacje
czestotliwosci.

Tysigce diod LED: Wybor superpozycji czestotliwosci PID, PLC

0: niewazne

1:00.03+PID

Czestotliwo$¢ gtéwna danego kanatu i czestotliwo$¢ PID sg sumowane jako koncowa czestotliwo$¢ przetwornicy.
2:00.03+PLC

Podana czestotliwos$¢ gtdwna kanatu jest dodawana do czestotliwosci PLC jako ostateczna podana czestotliwo$¢ przetwornicy.

Czas przyspieszenia
00.10 ‘

0.1~999.9S Model setting

Czas spowolnienia
00.11 ‘

0.1~999.9S Model setting

Czas przyspieszania odnosi sie do czasu wymaganego do przyspieszenia przetwornicy od czestotliwosci zerowej do maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej, jak pokazano w
t1 na ponizszym rysunku. Czas zwalniania odnosi sie¢ do czasu wymaganego do zwolnienia przetwornicy z maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej do czestotliwosci zerowej,
jak pokazano w t2 na ponizszym rysunku.

Istniejg dwa zestawy parametréw czasu przyspieszania i zwalniania dla tej serii przetwornic. Czas przyspieszania i zwalniania drugiej grupy jest zdefiniowany w kodzie funkcji
01.33~01.34. DomyslIny fabryczny czas przyspieszania i zwalniania zalezy od modelu. Jesli chcesz wybraé inne grupy czasu przyspieszania i zwalniania, wybierz je za
pomoca terminala wielofunkcyjnego (patrz kod funkcji 02.13~02.17). Czas przyspieszania i zwalniania

podczas pracy w trybie jog sg zdefiniowane osobnow 01.11i 01.12.
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Output frequency ‘

Max Output frequency fe=-eeeeee-

1

l___‘t l__l l__t E__I Time

Obraz 00-2 Schematyczny diagram czasu przyspieszania i zwalniania

Ustawienie kierunku rotacji

00.12
0~2 0

0: do przodu
Po wybraniu tego trybu rzeczywista sekwencja faz wyjéciowych przetwornicy jest zgodna z domysing sekwencja faz systemu. Wtedy, funkcjg przycisku{_ RUN )
na panelu i zacisku FWD staje sig sterowaniem obrotami do przodu.

1: wsteczny

Po wybraniu tego trybu rzeczywista sekwencja faz wyjsciowych przetwornicy bedzie przeciwna do domysinej sekwencji faz systemu. Wtedy funkcja przycisku RUN
na panelu i zacisku FWD staje sie sterowaniem obrotami wstecznie

2: Cofanie jest zabronione

W kazdym przypadku silnik moze pracowac tylko do przodu. Funkcja ta jest odpowiednia w sytuacjach, w ktérych praca wsteczna moze spowodowac niebezpieczenstwo lub
uszkodzenie mienia. W przypadku polecenia cofania przetwornica pracuje z zerowg predkoscia.

Ustawienie krzywej V/IF

00.13
0~2 0

Ta grupa koddéw funkcji definiuje tryb ustawien krzywej V/F silnika, aby spetni¢ wymagania réznych charakterystyk obcigzenia. Zgodnie z definicjg 00.13 mozna
wybraé krzywe state i krzywe niestandardowe.

0: krzywa liniowa

Krzywa liniowa jest odpowiednia dla zwyktego obcigzenia o statym momencie obrotowym, a napigcie wyj$ciowe ma liniowa zalezno$¢ od czestotliwosci

wyjsciowe;.

1: Krzywa kwadratowa

Krzywa kwadratowa jest odpowiednia dla obcigzen o kwadratowym momencie obrotowym, takich jak wentylatory i pompy wodne, aby uzyskac¢ najlepszy efekt
oszczedzania energii. Napiecie wyj$ciowe i czestotliwo$¢ wyjsciowa majag zwiagzek z krzywa kwadratows.

2: Wielopunktowa krzywa V/F (okreslona przez 00.17 ~00.22)

Gdy 00.13 wybiera 2, uzytkownik moze dostosowac¢ krzywa V/F poprzez 00.17 ~00.22 i zdefiniowaé krzywa V/F poprzez dodanie (V1, 01), (V2, F2), (V3, F3)

oraz punktu poczatkowego i maksymalnej czestotliwosci. Krzywa F jest odpowiednia dla specjalnych charakterystyk obcigzenia.

Ustawienie zwiekszenia momentu obrotowego
00.14

0.0~30.0% Motor rated voltage ‘ Idealne ustawienie

Czestotliwo$¢ ucigcia zwigkszenia momentu obrotowego

00.15

0.0~50Hz ‘ 15.00

Aby skompensowac¢ charakterystyke momentu obrotowego o niskiej czestotliwosci, mozna dokona¢ pewnej kompensacji dotadowania napigcia wyjsciowego. Gdy ten kod
funkciji jest ustawiony na 0,0%, jest to automatyczne wzmocnienie momentu obrotowego. Gdy jest ustawiony na dowolng wartos¢ inng niz 0,0%, jest to tryb recznego
zwiekszania momentu obrotowego. 00.15 definiuje punkt odciecia czgstotliwosci dotadowania fz podczas rgcznego zwigkszania momentu obrotowego, jak pokazano na

rysunku 00 -4,
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z fb
Vb- manualne zwigkszenie momentu obrotowego

Obraz 00-4 Schematyczny diagram zwigkszania momentu obrotowego

&Uwagal:

1: W normalnym trybie sterowania V/F tryb automatycznego zwigkszania momentu obrotowego jest nieprawidtowy.
2: Automatyczne zwigkszenie momentu obrotowego jest prawidiowe tylko w zaawansowanym trybie sterowania V/F.

Ustawienie czestotliwosci no$nej
2L 1.0~16.0KHz Idealne ustawienie
0.4~2.2KW 4.0KHz 1.0~16.0KHz
4.0~5.5KW 3.0KHz 1.0~16.0KHz

Ten kod funkcji stuzy do ustawiania czestotliwosci no$nej fali PWM wyprowadzanej przez przetworniceg.

Czestotliwo$¢ nosna wpltywa na hatas podczas pracy silnika.

W sytuacjach wymagajacych cichej pracy czestotliwo$¢ nosng mozna odpowiednio zwiekszyé, aby spetni¢ wymagania. Jednak zwigkszenie czestotliwosci no$nej zwigkszy
wytwarzanie ciepta przez przetwornice, a jednoczesnie zwigkszy zaktdcenia elektromagnetyczne na zewnatrz.

Gdy czestotliwos¢ nosna przekracza warto$¢ ustawiong fabrycznie, przetwornica musi zosta¢ obnizona do uzytku. Ogélnie rzecz biorgc, prad przetwornicy nalezy zmniejszy¢

o okoto 5% na kazdy wzrost fali pobierania o 1 kHz.

Wartos¢ czestotliwosci V/F F1

00.17
0.00~Wartos¢ czestotliwosci F2 | 12.5Hz
Warto$¢ napiecia V/F V1

00.18 eT
0.0~Wartos$¢ napigcia V2 | 25.0%
Warto$¢ czestotliwosci V/IF F2

00.19 g
Warto$¢ czestotliwosci F1~Warto$¢ czestotliwosci F3 | 25.0 Hz
Warto$¢ napiecia V/F V2

00.20 ee
Warto$¢ napiecia V1~Warto$¢ napiecia V3 | 50.0%
Warto$¢ czestotliwosci V/F F3

00.21
Wartos¢ czestotliwosci F2~Czestotliwos¢ znamionowa silnika [04.03] I 37.5Hz
Warto$¢ napiecia V/F V3

00.22 i
Wartos¢ napiecia V2~100.0%*napiecie znamionowe silnika [04.00] I 75.0%

Schemat napigcia i czestotliwosci jest nastepujacy:

Voltage ‘

Maximum
OUutput | e —_——
voltage

|

V3 e — — - [
V2 b ——— |
V1 — '
|

| |

| [

| I 1 ’

F1 F2 F3 Makinuia Frequency
output

frequency

Obraz 00-5 Schematyczny diagram ustawienia krzywej V/F przez uzytkownika
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Hasto uzytkownika

00.
23 0~9999 0

Funkcja ustawiania hasta uzytkownika stuzy do uniemozliwienia nieautoryzowanemu personelowi

przegladania i modyfikowania parametréw funkcii.

Podczas ustawiania hasta uzytkownika nalezy wprowadzi¢ dowolng niezerowg liczbe, nacisngé

przycisk Enter, aby potwierdzi¢, a hasto zacznie obowigzywa¢ automatycznie po 3 minutach.

W celu zmiany hasta nalezy wybra¢ kod funkcji 00.23 i nacisna¢ przycisk Enter, aby przej$¢ do

stanu weryfikacji hasta. Po pomysinej weryfikacji hasta przejdz do stanu modyfikacji, wprowadz

nowe hasto i naciénij przycisk Enter, aby potwierdzi¢, zmiana hasta powiedzie sig, a hasto zacznie

obowigzywa¢ automatycznie po 3 minutach.

Hasto nalezy przechowywaé prawidtowo. W przypadku jego zapomnienia nalezy skontaktowac sie

z serwisem producenta.

Wybér rozdzielczosci wyswietlania czestotliwosci

00.24
0~1 0
0:0.1Hz (0.0~999.9 HZ)
1:1Hz (0~999 HZ)
grupa 0l-pomocnicze parametry operacyjne
01.00 Metoda startu
00~12 00

Cze!

Jednostki LED: tryb uruchamiania

0: Start od czestotliwosci poczatkowej

Start zgodnie z ustawiong czestotliwoscig startowg (01.01).

1: Hamowanie prgdem statym + start od czestotliwosci poczatkowe;j

Najpierw nalezy wykona¢ hamowanie prgdem statym (patrz 01.03), a nastgpnie uruchomi¢ zgodnie z trybem 0.

2: zastrzezone

Dziesie¢ cyfr LED: tryb ponownego uruchomienia po awarii zasilania lub nieprawidtowosci

0: niewazne

Po wigczeniu zasilania po awarii zasilania przetwornica nie rozpocznie pracy automatycznie.
1: Start od czestotliwosci poczatkowe;j

Po wigczeniu zasilania po awarii, jesli spetnione sg warunki rozruchu, przetwornica automatycznie rozpocznie prace od punktu czestotliwosci poczatkowe;.

Czestotliwo$¢ poczatkowa
01.01 £ pocza

0.00~50.00Hz

1.00

stotliwo$¢ rozruchowa odnosi sie do czestotliwosci poczatkowej podczas rozruchu przetwornicy. W przypadku niektérych systemoéw o stosunkowo duzym momencie
rozruchowym, ustawienie rozsgdnej czestotliwo$ci rozruchowej moze skutecznie przezwycigzy¢ problem trudnosci z rozruchem.

Poczatkowe natezenie hamowania prgdem statym

01.02
0.0~150.0%*Natezenie znamionowe silnika 0.0%
Poczatkowy czas hamowania prgdem statym

01.03
0.0~100.0s 0.0

Ustawienie poczatkowego natezenia hamowania prgdem statym to warto$¢ procentowa w stosunku do znamionowego pradu wyjsciowego przetwornicy.
Gdy czas rozruchu hamowania prgdem stalym wynosi 0,0 s, proces hamowania prgdem statym nie wystepuje. Szczegdty pokazano na ponizszym rysunku.
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Output Frequency

Current output
(effective values)

T
I
|
|
1
|

'
DC braking
capacity

DC braking time |
! 1

Run Command _Ji

Figure 01-2 Diagram of starting DC brake

Time

Obraz. 01-1 Schematyczny diagram rozruchowego hamowania prgdem statym

Tryb zatrzymania
0~1 0

01.04

0: Zwolnij do zatrzymania

Po odebraniu polecenia zatrzymania falownik stopniowo zmniejszy czestotliwo$é wyjsciowg zgodnie z czasem zwalniania i zatrzyma sig, gdy czestotliwosé spadnie do zera.
Jesli funkcja zatrzymania hamowania pradem statym jest wazna, po osiggnigciu czestotliwosci poczatkowej zatrzymania hamowania pradem statym (zgodnie z ustawieniem
01.05 moze wystgpi¢ czas oczekiwania na zatrzymanie hamowania pragdem statym), proces hamowania pragdem statym zostanie wykonany i maszyna zatrzyma sie.

1: Zatrzymanie swobodne

Gdy falownik odbierze polecenie zatrzymania, natychmiast zakoriczy praca wyj$ciowa, a obcigzenie zatrzyma sie swobodnie zgodnie z bezwtadnoscig mechaniczna.

01.05 Poczatkowa czestotliwo$¢ hamowania prgdem statym podczas zatrzymywania
0.0~ [00.05] gérny limit czestotliwosci | 0.00
01.06 Napigcie hamowania prgdem statym zatrzymywania
0.0~150.0%* napigcie znamionowe silnika | 0.0%
01.07 Czas na hamowanie prgdem statym podczas zatrzymywania
0.0~30.0S | 0S
Czas oczekiwania na hamowanie pradem statym podczas zatrzymywania
01.08 0.0:Hamowanie pradem statym nie dziata 0.1~99.99s ‘ 0.0

Ustawiona warto$¢ prgdu hamowania prgdem statym zatrzymania jest warto$cig procentowg w stosunku do pradu znamionowego przetwornicy. Gdy czas

hamowania przy zatrzymaniu wynosi 0,0 s, nie wystepuje proces hamowania pradem statym. Jak pokazano ponizej.

Qutput
frequency:

Stop braking start
frequency=

Qutput
current
tvalid

values)
[ T “Farking brake
|

s aiting time
DC brake

Shutdown brak-

[
1 | [ -

Run ing time

command

Obraz 01-2 Schematyczny diagram hamowania prgdem statym podczas zatrzymania pracy

Czestotliwos¢ impulsowania do przodu
01.09
0.00~ [00.05] ‘ 10.00
Czestotliwos¢ impulsowania wstecznego
01.10
0.00~ [00.05] ‘ 10.00
Czas przyspieszenia impulsowania
oLt 0.1~999.9s Idealne
ustawienie
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Czas spowalniania impulsowania

01.12

0.1~999.9s Model setting

01.09~01.12 definiujg odpowiednie parametry podczas pracy w trybie impulsowym. Jak pokazano na rysunku 01-3, t1 i t3 to rzeczywisty czas przyspieszania i zwalniania w
trybie impulsowym; t2 to czas pracy impulsowej; f1 to czestotliwo$¢ pracy impulsowej do przodu (01.09); f2 to czestotliwo$¢ pracy impulsowej wstecznej (01.10). Rzeczywisty
czas przyspieszania jog t1 jest okreslany zgodnie z ponizszym wzorem:

t1=01.09*01.11/00.04

W ten sam sposob, rzeczywisty czas opdznienia impulsowania t3 mozna réwniez okresli¢ w nastepujacy sposoéb:

t3=01.10*01.12/00.04

Wsrdd nich 00,06 to maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa.

Output
fi

: I

| : t1 ., t2 t3
f } T t i —-
[ tr T tz | t3 'td [ | Time
| ' [
| | I | I
| | | f
: ' | | f2 |

Forward jog command Reverse jog command

Obraz 01-3 Diagram pracy impulsowek

Czestotliwos$¢ skokow
01.13
0.0~Gorny limit czestotliwosci ‘ 0.0
Zakres skokow
01.14
0.0~Gorny limit czestotliwosci ‘ 0.0

Powyzsze kody funkcji to funkcje ustawione tak, aby czestotliwo$¢ wyjsciowa przetwornicy unikata punktu czestotliwosci rezonansowej obcigzenia
mechanicznego. Ustawiona czegstotliwos$¢ przetwornicy moze by¢ podawana skokowo w poblizu niektérych punktéw czestotliwosci zgodnie z ponizszym rysunkiem.
Jego specyficzne znaczenie polega na tym, ze czestotliwo$¢ przetwornicy nigdy nie bedzie pracowaé stabilnie w zakresie czestotliwosci skokéw, ale bedzie

przechodzi¢ przez ten zakres podczas przyspieszania i zwalniania.

Podana metoda faczenia zrodet czestotliwosci

00.15
0~8 0

: Potencjometr + czestotliwo$¢ cyfrowa 1

: Potencjometr + czestotliwo$¢ cyfrowa 2

: Potencjometr + Al

: Czestotliwos¢ cyfrowa 1+Al

: Czestotliwos¢ cyfrowa 2+Al

: Czestotliwos¢ cyfrowa 1 + wiele predkosci
: Czestotliwos¢ cyfrowa 2 + wiele predkosci
: Potencjometr + predko$c¢ wielostopniowa

W N O A WN =20

: AI+PLC (superpozycja w tym samym kierunku)

Programowalne sterowanie pracg (prosta obstuga PLC)

01.16
0000~1221 00000

Jednostki LED: PLC enable control

0: niewazne

1: wazne

Dziesie¢ cyfr LED: wybor trybu pracy

0: pojedyncza petla

Po zakonczeniu pojedynczego cyklu przetwornica zatrzyma sie automatycznie. W tym momencie nalezy ponownie wydac¢ polecenie uruchomienia, aby rozpocza¢ prace.
Jesli czas pracy okreslonego etapu wynosi 0, pomin ten etap podczas pracy i przejdz bezposrednio do nastgpnego etapu. Jak pokazano ponizej:
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PLC command

Te~T7

RUN command

Obraz 01-4 Schematyczny diagram wytgczenia sterownika PLC po pojedynczym cyklu

1: Ciagty obieg
Po zakonczeniu cyklu przetwornica automatycznie rozpocznie nastepny cykl i nie zatrzyma sig, dopoki nie zostanie wydane polecenie zatrzymania. Jak pokazano ponizej:

First cycle Second cycle

]

RUN command

Obraz 01-5 Schemat cyklu ciggtego PLC
2: Zachowanie wartosci koncowej po pojedynczym cyklu
Po zakonczeniu pojedynczego cyklu przetwornica automatycznie utrzymuje czestotliwo$¢ roboczg i kierunek ostatniego segmentu pracy. Jak pokazano ponizej:

PLC command

T1 T2 T2 T4 Te~T7

RUN command

Obraz 01-6 Schematyczny diagram podtrzymania PLC po pojedynczym cyklu

Setki diod LED: tryb startowy

0: restart od pierwszego segmentu

Zatrzymanie podczas pracy (spowodowane poleceniem zatrzymania, usterkg lub awarig zasilania) i rozpoczecie pracy od pierwszego segmentu po ponownym uruchomieniu.
1: Start od stopnia w momencie wytaczenia (usterka)

Jesli przetwornica zatrzyma sie podczas pracy (z powodu polecenia zatrzymania, btedu lub awarii zasilania), przetwornica automatycznie zarejestruje czas pracy biezacego
stopnia.

Po ponownym uruchomieniu automatycznie przejdzie do tego etapu i bedzie kontynuowata prace przez pozostaty czas z czestotliwos$cig zdefiniowang w tym etapie, jak
pokazano na ponizszym rysunku:
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Interrupt signal

f1 |
Output frequency

A al

|
— I f3
| | f2 as
| | az |
i i Stage2 | [ I >
elapsed Time
| Stage 1 | time | |Stage 2 remaining time I
|
al: Stage 1 Acceleration Time f1: Stage 1 Frequency
a2: Stage 2 Acceleration Time f2: Stage 2 Frequency
a3: Stage 3 Acceleration Time f3: Stage 3 Frequency

d2: Stage 3 deceleration time

Obraz 01-7 Tryb rozpoczecia PLC 1

2: Rozpoczecie od etapu i czestotliwosci czasu wytgczenia (awarii)

W przypadku wytaczenia podczas pracy (spowodowanego poleceniem wytgczenia, usterkg lub awarig zasilania), przetwornica nie tylko automatycznie rejestruje czas
pracy na biezacym etapie, ale takze rejestruje czestotliwo$¢ pracy w czasie wytgczenia, a nastepnie powraca do czestotliwosci pracy w czasie wytgczenia po ponownym
uruchomieniu, a pozostate fazy czestotliwosci dziatajg, jak pokazano na ponizszym rysunku:

Obraz. 01-8 PLC Tryb rozpoczgcia PLC 2

Interrupt signal
|
Output frequency f1 : |
de
ail
| | | fs
| | |
| | | |
i 1 |
[ [ Stage 2 I I il
| elapsed I Time
| Stage 1 time || |Stage 2 remaining time
al: Stage 1 Acceleration Time f1: Stage 1 Frequency
a2: Stage 2 Acceleration Time f2: Stage 2 Frequency
a3: Stage 3 Acceleration Time f3: Stage Frequency

d2: Stage 3 deceleration time

Tysigce diod LED: opcje przechowywania po wyfgczeniu zasilania

0: nie przechowywuj

Stan pracy sterownika PLC nie jest zapamigtywany po wytgczeniu zasilania i rozpoczyna on prace od pierwszego etapu po wigczeniu zasilania.

1: przechowywanie

Stan pracy sterownika PLC jest zapamigtywany po wytaczeniu zasilania, w tym etap w momencie wytgczenia zasilania, czestotliwos$¢ pracy i czas pracy. Ponowne
uruchomienie po wigczeniu zasilania spowoduje automatyczne przej$cie do tego etapu i kontynuowanie pracy przez pozostaly czas z czestotliwoscig zdefiniowang na tym
etapie.

Czestotliwos$¢ wielopredkos$ciowa 1
01.17

-Gérny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 5.0

Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 2
01.18

- Gorny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 10.0
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Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 3

01.19
- Gorny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 15.0
Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 4

01.20
- Gorny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 20.0
Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 5

01.21
- Gorny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 25.00
Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 6

01.22
- Gérny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 375
Czestotliwos¢ wielopredkosciowa 7

01.23
- Gérny limit czestotliwosci ~ + Gorny limit czestotliwosci ‘ 50.0

Znak wielu-predkosci okresla kierunek dziatania, a warto$¢ ujemna oznacza dziatanie w przeciwnym kierunku. Polecenie start-stop jest ustawiane przez 00.02.

Czas pracy etapu 1 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.24
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 2 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.25
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 3 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.26
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 4 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.27
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 5 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.28
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 6 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.29
0.0~999.9 S ‘ 100
Czas pracy etapu 7 (jednostka jest wybierana przez [01.35], a domysine sg sekundy)

01.30
0.0~999.9 S | 100

Powyzszy kod funkciji stuzy do ustawiania czasu pracy programowalnej predkosci wielokrotnej. 7-segmentowy czas pracy mozna ustawi¢ oddzielnie przez X-segmentowy
czas pracy.

Czas przyspieszania | zwalniania dla etapu 1

01.31
0000~1111 | 0000

Bit LED: Czas przyspieszania i zwalniania etapu 1 0~1
Dziesie¢ bitdbw LED : Czas przyspieszania i zwalniania
etapu 2

0~1

Sto bitéw LED: Etap 3 Czas przyspieszania i zwalniania
0~1

LED tysigc bitéw: Etap 4 Czas przyspieszania i zwalniania
0~1

Uwaga:

0 : Czas przyspieszania i zwalniania 1 [00.10~00.11]
1 : Czas przyspieszania i zwalniania 2 [01.33~01.34] .

01.32 Czas przyspieszania | zwalniania dla etapu 2

0000~1111 0000
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Bit LED: Czas przyspieszania i zwalniania etapu 5 0~1
Dziesie¢ bitéw LED : Czas przyspieszania i zwalniania etapu 6
0~1

Sto bitéw LED: Czas przyspieszania i zwalniania etapu 7 0~1
LED tysigc bitéw: Zastrzezone

Czas przyspieszania 2
01.33 0.1~999.9 s ‘ 10.0

Czas spowalniania 2
01.34 0.1~999.9 s ‘ 10.0

Mozna zdefiniowa¢ dwie grupy czasu przyspieszania/zwalniania, a czas przyspieszania/zwalniania 1 ~ 2 podczas pracy przetwornicy mozna wybra¢ za pomocg réznych
kombinacji zaciskéw sterujgcych. Nalezy zapoznac sie z definicjg funkcji zaciskow czasu przyspieszania/zwalniania w 02.13~02.17.

Wybor jednostki czasu

01.35 ‘

000~211 000

Bit LED: jednostka czasu PID procesu

Dziesie¢ bitéw LED: prosta jednostka czasu PLC

LED sto bitow: zwykta jednostka czasu przyspieszania i zwalniania LED tysigc bitéw: zastrzezone
0: 1 sekunda

1: 1 minuta

2: 0,1 sekundy

Ten kod funkcji definiuje wymiar czasu przyspieszania i zwalniania.

Czas martwy do przodu i tytu

01.36
0.0~999.9s 0.0

Czas oczekiwania przetwornicy na przejscie z pracy do przodu do pracy wstecznej lub z pracy wstecznej do pracy do przodu wynosi t1, jak pokazano na ponizszym rysunku.

Output ‘
: -
E \\\\ ///{ Time
|t

frequency
Figure 01-7 Schematic diagram of forward and reverse dead time

Obraz 01-9 Schematyczny diagram czasu martwego do przodu i wstecznej

sy 7 = .y oy

grupa 02-parametry wejs¢ i wyjsé analogowych i cyfrowych

Dolny limit napigcia wejscia Al

02.00

0.00V/0.00mA~ [02.01] 0.00
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Gérny limit napigcia wejécia Al

02.01 ~
[02.00] ~10.00v/20.00mA ‘ 10.00

Odpowiadajgce ustawienie dolnego limitu Al
02.02 | .100.0%~100.0% ‘ 0.0%

Odpowiadajgce ustawienie gérnego limitu Al
02.03 " 100.0%~100.0% ‘ 100.0%

Stata czasowa sygnatu filtrujgcego analogowego wejscia
02.08 0.1~5.0s ‘

0.1

Powyzsze kody funkcji definiujg zakres wejsciowy analogowego kanatu napigciowego Al oraz odpowiadajacg mu warto$¢ procentowg wielkosci fizycznej i statg czasowg
filtru. Mozna go wybra¢ jako wejscie napigciowe/pragdowe za pomocg zworki J5, a jego ustawienie cyfrowe mozna ustawi¢ zgodnie z zalezno$cig 0~20mA odpowiadajaca
0~10V. Konkretne ustawienie nalezy okresli¢ zgodnie z rzeczywistg sytuacjg sygnatu wejsciowego.

Stata czasowa filtra wejsciowego Al stuzy gtéwnie do filtrowania analogowego sygnatu wejsciowego w celu wyeliminowania wptywu zakiécen. Im wieksza stata czasowa, tym
silniejsza zdolnos¢ przeciwzakioceniowa i bardziej stabilne sterowanie, ale wolniejsza reakcja; odwrotnie, im mniejsza stata czasowa, tym szybsza reakcja, ale stabsza
zdolnos¢ przeciwzakiéceniowa, sterowanie moze by¢ niestabilne. Jesli w praktycznych zastosowaniach nie mozna okresli¢ optymalnej wartosci, warto$¢ tego parametru
powinna by¢ odpowiednio dostosowana w zaleznosci od tego, czy sterowanie jest stabilne i opdznienie odpowiedzi.

Limit odchylenia anty-drganiowego wejscia analogowego
0.00V~10.00V [ 0.10

02.09

Gdy analogowy sygnat wej$ciowy czesto waha sie w poblizu podanej wartosci, mozna ustawi¢ 02.09, aby sttumi¢ wahania czestotliwosci spowodowane tymi wahaniami.

Wybér funkcji multifunkcyjnego analogowego wyjscia zacisku AO

0-5 | Y

02.10

Powyzsze kody funkcji okreslajg odpowiednig zaleznos$¢ migdzy wielofunkcyjnym zaciskiem wyjécia analogowego AO i kazdg wielko$cig fizyczng, jak pokazano w ponizszej
tabeli:

Set Funkcja AO Zakres
0V/OmA~AO gérny limit 0~Maksymalna czegstotliwos$¢ wyjsciowa
0 Czestotliwos¢ wyjsciowa " — -
2V/4mA~AO gorny limit 0~Maksymalna czegstotliwos$¢ wyjsciowa
0V/OmA~AO gérny limit 0~2 razy natezenie znamionowe
1 Natezenie wyj$ciowe - — -
2V/4AmA~AO gorny limit 0~2 times rated current
0V/OmA~AO gérny limit 0~Synchroniczna predkos¢ silnika
2 Predkosé¢ silnika - — - ——
2V/4mA~AO gorny limit 0~Synchroniczna predkos¢ silnika
0V/OmA~AO gérny limit 0~1.2 razy znamionowe napiecie
3 Napiecie wyjsciowe Wwyjsciowe
2V/4AmA~AO gorny limit 0~1.2 razy znamionowe napiecie
wyjéciowe
0V/OmA~AO gérny limit 0V/OmA~10V/20mA
4 Al
2V/4AmA~AO gorny limit 0V/OmA~10V/20mA
5 Zastrzezone - -

Dolny limit wyj$cia AO1
02.11
0.00~10.00V | 0.00
Gérny limit wyjscia AO
02.12 AL
0.00~10.00V | 10.00vV

Powyzszy kod funkcji definiuje odpowiednig zalezno$é miedzy wartoscig wyjsciowg a wyjsciem analogowym. Gdy warto$¢ wyjsciowa przekroczy ustawiony

maksymalny zakres wyjsciowy lub minimalny zakres wyj$ciowy, zostanie ona obliczona jako gérny limit wyjsciowy lub dolny limit wyj$ciowy.

Funkcja zacisku wej$ciowego DI1
02.13 J Browed
0~30 | 3
Funkcja zacisku wejéciowego DI2
02.14 d Sl
0~30 | 4
Funkcja zacisku wejéciowego DI3
02.15 d Sl
0~30 | 0
Funkcja zacisku wejéciowego DI4
02.16 d Sl
0~30 | 0
P Funkcja zacisku wejsciowego DI5
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0~30 0

0: Zastrzezone
1: Sterowanie impulsowe do przodu

Jesli zacisk zostanie zwarty z GND, przetwornica bedzie pracowac¢ w trybie impulsowania do przodu, ktéry jest wazny tylko wtedy, gdy 00.02=1.

2: Sterowanie impulsowaniem wstecznego

Jesli zacisk zostanie zwarty z masg (GND), przetwornica bedzie pracowaé w trybie impulsowania wstecznego, ktéry jest wazny tylko wtedy, gdy 00.02=1.
3: Praca do przodu (FWD)

Jesli zacisk zostanie zwarty z GND, przetwornica bedzie pracowa¢ do przodu, co jest wazne tylko wtedy, gdy 00.02=1.

4: Praca wsteczna (REV)

Jesli zacisk zostanie zwarty z GND, przetwornica bedzie pracowa¢ w kierunku wstecznym, co jest wazne tylko wtedy, gdy 00.02=1.
5: Sterowanie pracg tréjliniowg

Opis funkciji trybu pracy 2, 3, 4 (tryb sterowania tréjprzewodowego 1, 2, 3) znajduje sie w 02.18.

6: Kontrola swobodnego zatrzymania

Ta funkcja ma takie samo znaczenie jak zatrzymanie swobodne zdefiniowane w 01.04, ale jest realizowana przez zacisk sterujagcy, co jest wygodne do zdalnego
sterowania.

7: Wejscie sygnatu zewnetrznego zatrzymania (STOP)
Ta funkcja jest uzywana w sytuacjach zatrzymania awaryjnego, zacisk jest zwarty z GND, a zatrzymanie jest opdzniane przez czas opdznienia (00.11).

8: Wejscie sygnatu zewnetrznego resetu (RST)

Gdy w przetwornicy wystapi btad, mozna jg zresetowa¢ za pomoca tego zacisku. Jej funkcja jest taka sama jak w przypadku przycisku Ta funkcja jest
wazna dla kazdego kanatu polecen.

9: Wejscie awarii urzadzenia zewnetrznego normalnie otwarte

Za posrednictwem tego zacisku mozna wprowadzi¢ sygnat usterki urzgdzenia zewnetrznego, co jest wygodne dla przetwornicy do monitorowania usterki
urzadzenia zewnetrznego. Gdy przetwornica odbierze sygnat awarii sprzetu zewnetrznego, wyswietli "E-EF", czyli alarm awarii sprzetu zewnetrznego, a sygnat awarii moze
przyjac tryb wejécia normalnie otwartego.

10: Polecenie przyrostu czestotliwosci

Gdy zacisk zostanie zwarty z masg, czestotliwo$¢ wzrosnie. Jest to wazne tylko wtedy, gdy kanatem ustawien czestotliwosci jest ustawienie cyfrowe 2 (regulacja zacisku
UP/DOWN).
11: Instrukcja zmniejszania czestotliwosci

Jesli zacisk zostanie zwarty z masa, czestotliwos$¢ zostanie zmniejszona. Jest ona wazna tylko wtedy, gdy kanatem ustawien czestotliwosci jest ustawienie cyfrowe 2
(regulacja UP/DOWN zacisku).

13: Wybor wielu predkosci S1

14: Wybor wielu predkosci S2

15: Wybor wielu predkosci S3

Woybierajgc kombinacje ON/OFF tych zaciskéw funkcyjnych, mozna wybra¢ do 7 predkosci. Szczegoty przedstawiono w ponizszej tabeli:

S3 S2 S1 Predkos¢
etapu
OFF OFF ON 1
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OFF ON OFF 2
OFF ON ON 3
ON OFF OFF 4
ON OFF ON 5
ON ON OFF 6
ON ON ON 7

16: Kanat polecenia uruchomienia jest wymuszony jako zacisk

Gdy ten zacisk jest wazny, uruchomione polecenie jest przymusowo konwertowane z biezacego kanatu na sterowanie zaciskiem, odtgcza terminal i powraca do
poprzedniego uruchomionego kanatu polecen.
17: Kanat polecenia uruchomienia jest wymuszony jako komunikacja

Gdy ten zacisk jest wazny, polecenie uruchomienia jest przymusowo konwertowane z biezgcego kanatu na sterowanie komunikacjg, odigcza zacisk i powraca do
poprzedniego kanatu polecenia uruchomienia.
18: Polecenie zatrzymania hamowania prgdem statym

Gdy ten zacisk jest prawidtowy, przetwornica bezposrednio przetgcza sie w stan hamowania pragdem statym.
19: Przetaczenie czegstotliwosci na Al

Gdy ten zacisk jest wazny, ustawienie czestotliwosci przetwornicy przetgcza sie na Al.

20: przetgcznik czestotliwosci na czgstotliwosé cyfrowg 1

Gdy ten zacisk jest wazny, ustawienie czestotliwosci przetwornicy przetgcza sie na czgstotliwos¢ cyfrowg 1.
21: przetacznik czgstotliwosci na czestotliwosé cyfrowg 2

Gdy ten zacisk jest wazny, ustawienie czestotliwosci przetwornicy przetgcza sie na czgstotliwos¢ cyfrowg 2.
22: Zastrzezone

23: Sygnat kasowania licznika

Zacisk jest zwierany z GND w celu wyzerowania wewnetrznego licznika i uzycia go w potgczeniu z funkcjg 24.

24: Sygnat wyzwalania licznika

Port wej$ciowy impulsu zliczajgcego wewnetrznego licznika odbiera impuls, warto$¢ zliczania licznika wzrasta o 1 (jesli trybem zliczania jest zliczanie w dot, wowczas
zmniejsza sie o 1), a maksymalna czestotliwo$¢ impulsu zliczajgcego wynosi 200 Hz.

25: Sygnat kasowania timera

Zacisk jest zwierany z GND w celu wyzerowania wewnetrznego timera i uzycia go w potgczeniu z funkcjg nr 26.
26: Sygnat wyzwalania timera
Port wyzwalania wewnetrznego timera.

27: Wybor czasu przyspieszania i zwalniania
Wybierajac te zaciski funkcyjne jako wazne, mozna wybra¢ drugi typ czasu przyspieszania i zwalniania.

28: Wstrzymanie czestotliwo$ci wahan (zatrzymanie przy biezacej czestotliwosci)
Gdy zacisk jest zwarty z GND, przetwornica zawiesza tryb pracy z czestotliwos$cig wahan, czestotliwo$¢ przetwornicy zatrzymuje sie na biezgcej czestotliwosci; praca z
czestotliwoscig wahan jest kontynuowana po uniewaznieniu tego zacisku.

29: Reset czestotliwosci wahan (powrdét do czestotliwosci $rodkowej)

Po wybraniu tej funkcji, niezaleznie od tego, czy jest to tryb automatyczny czy reczny, zamknigcie tego zacisku spowoduje wyczyszczenie informaciji o stanie czestotliwosci
wahan zapisanych w przetwornicy. Po odtgczeniu tego zacisku, czestotliwo$¢ chybotania zostanie ponownie uruchomiona (jesli istnieje zaprogramowana czestotliwosé,
nalezy najpierw uruchomi¢ zaprogramowang czestotliwo$c).

30: Wejscie zewnetrznego sygnatu zatrzymania/resetowania (STOP/RST)
W dowolnym trybie sterowania (sterowanie panelem, sterowanie zaciskiem, sterowanie komunikacja), zacisk ten moze by¢ uzywany do zwalniania i zatrzymywania
przetwornicy.

Za pomocg tego zacisku mozna wykona¢ funkcje resetowania btedéw. Ma on taka sama funkcje jak przycisk RESET na klawiaturze. Funkcja ta stuzy do zdalnego
resetowania btedéw.

Tryb sterowania zacisku FWD/REV
02.18

0~5
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Ten kod funkcji definiuje cztery rézne sposoby sterowania pracg falownika poprzez zaciski zewnetrzne.
0: Tryb sterowania dwuprzewodowego 1
Xm: Polecenie obrotu do przodu (FWD), Xn: Polecenie obrotu wstecz (REV), Xm i Xn reprezentujg dowolne dwa zaciski DI1-DI5 zdefiniowane odpowiednio

jako funkcje FWD i REV. W tym trybie sterowania K1 i K2 moga niezaleznie sterowac pracg i kierunkiem przetwornicy.

K1 } Xm(PWD) K2 K1 Polecenie
K3 0 0 STOP
K2 L XX
0 1 FWD
Xn(REV)
1 0 REV
coM
1 1 REV

Figure 02-1 Schematic diagram of two-wire control mode 1
1: Tryb sterowania dwuprzewodowego 2

Xm: Polecenie obrotu do przodu (FWD), Xn: Polecenie obrotu wstecz (REV), Xm i Xn reprezentujg dowolne dwa zaciski DI1-DI5 zdefiniowane odpowiednio jako funkcje FWD
i REV. W tym trybie sterowania K1 jest przetgcznikiem pracy i zatrzymania, a K2 jest przetgcznikiem kierunku.

Kl K2 K1 Run command
—— ——1 Xm(FWD) 0o | o STOP
K2
Xn(REV) 0 1 FWD
COM 1 0 STOP
1 1 REV

Obraz 2-2 Schemat dwuprzewodowego trybu sterowania 2

2: Tryb sterowania tréjprzewodowego 1

Xm: Polecenie obrotu do przodu (FWD), Xn: Polecenie obrotu wstecz (REV), Xx: Polecenie zatrzymania, Xm, Xn, Xx reprezentujg dowolne 3 zaciski DI1-DI5
zdefiniowane odpowiednio jako FWD, REV i funkcje sterowania praca tréjprzewodowa. Przed podigczeniem K3, podtgczone K1 i K2 sg niewazne. Gdy K3 jest
podtgczony, K1 jest wyzwalany, przetwornica obraca si¢ do przodu; K2 jest wyzwalany, przetwornica obraca sig do tytu; K3 jest odigczony, przetwornica zatrzymuje

sie.
K1 Polecenie
Xm(FWD) K3 K2 K1
K2
Xn(REV) 0 0 0 STOP
COoM 1 0 1 FWD
1 1 0 REV
0 1 1 STOP

Obraz 2-3 Schemat tréjprzewodowego trybu sterowania 1

3: Tryb sterowania tréjprzewodowego 2

Xm: polecenie uruchomienia, Xn: wybér kierunku uruchomienia, Xx: polecenie zatrzymania, Xm, Xn, Xx reprezentujg dowolne 3 zaciski DI1-DI5 zdefiniowane jako FWD, REV
i funkcje sterowania praca trojprzewodowsg. Przed podtgczeniem K3 podtgczone K1 i K2 sg nieprawidtowe. Gdy K3 jest podtaczony, K1 jest wyzwalany, a przetwornica
obraca sie do przodu; K2 jest wyzwalany oddzielnie, co jest niewazne; po wyzwoleniu K1 do pracy, K2 jest wyzwalany ponownie, aby przetgczy¢ kierunek pracy

przetwornicy; K3 jest odtgczany, a przetwornica zatrzymuje sig.
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KT XmEWD) K3 K2 K1 Run command
I Q 0 0 sToP
g 1 0 1 FWD
L
1 1 1 REV
com
0 1 1 STOP

Obraz 2-4 Schemat tréjprzewodowego trybu sterowania 2

Wybér rozpoznawania funkcji zacisku po wigczeniu zasilania

02.19
0~1 0

0: Zacisk polecenia uruchomienia jest nieprawidtowy po wigczeniu zasilania

Podczas procesu wigczania zasilania, nawet jesli przetwornica wykryje, ze zacisk polecenia uruchomienia jest wazny (zamknigty), przetwornica nie uruchomi sie.
Przetwornica moze uruchomic¢ sie tylko wtedy, gdy zacisk zostanie odtgczony i ponownie zamkniety.

1: Polecenie uruchomienia zacisku jest wazne, gdy zasilanie jest wigczone

Podczas procesu wigczania zasilania przetwornica wykrywa, ze zacisk polecenia uruchomienia zacisku jest wazny (zamkniety) i przetwornica moze sie uruchomic.

Ustawienie wyjsciowe R

02.20
0~17 ‘ s

Praca wyjsciowa otwartego kolektora Y

02.21

0~17 ‘ o

0: Zastrzezone
1: Przetwornica jest gotowa do pracy

Gdy zasilanie jest gotowe, tzn. przetwornica nie ma usterki, napiecie magistrali jest normalne, zacisk zakazu uruchomienia przetwornicy jest niewazny i mozna jg uruchomi¢
bezposrednio, akceptujgc polecenie uruchomienia (z wytgczeniem uruchomienia przetwornicy), zacisk wyprowadzi sygnat wskazujgcy.

2: Przetwornica pracuje
Gdy przetwornica jest w stanie pracy do przodu i wstecz, na wyj$ciu pojawi sig¢ sygnat wskazujacy.

3: Przetwornica pracuje z predkoscig zerowg
Czestotliwos$¢ wyjsciowa przetwornicy wynosi 0,00 Hz, ale jest to wyjsciowy sygnat wskazujgcy, gdy jest ona nadal w stanie pracy.

4: Wytgczenie z powodu usterki zewnetrznej
Gdy przetwornica ma usterke zewnetrzng, wyjsciowy sygnat wskaznikowy.

5: Awaria przetwornicy
Gdy przetwornica ma usterke, wyjsciowy sygnat wskaznika, patrz ustawienie wielofunkcyjnego zacisku wej$ciowego.

6: Sygnat nadejscia czestotliwosci/predkosci (FAR)
Patrz opis funkcji parametru 02.24.

7: Sygnat wykrywania poziomu czestotliwosci/predkosci (FDT)
Patrz opis funkcji parametru 02.24~02.25.

8: Czestotliwos$¢ wyjsciowa osigga gorny limit
Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przetwornicy osiagnie gorng czestotliwosé graniczng, sygnat wskaznika wyjsciowego.

9: Czestotliwos$¢ wyjsciowa osigga dolny limit
Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przetwornicy osiggnie dolng czestotliwosé graniczng, pojawi sie sygnat wskaznika wyjsciowego.

10: Alarm wstepny przecigzenia przetwornicy
Gdy prad wyjsciowy przetwornicy przekroczy poziom alarmu wstepnego przeciazenia (05.10), sygnat wskaznika wyj$ciowego po uplywie czasu opdznienia alarmu (05.11).
Jest on czesto uzywany do wstepnego alarmu przecigzenia.

11: Sygnat przepetnienia timera
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Gdy rzeczywisty czas odmierzania wynosi 207,03 (ustawiony czas odmierzania), wysytany jest sygnat wskaznika.

12: Sygnat wykrywania licznika
Po osiggnieciu warto$ci wykrywania zliczania, wyjsciowy sygnat wskaznika zostanie wyzerowany do momentu osiggnigcia wartosci resetowania zliczania. Patrz opis
kodu funkcji 07.02.

13: Sygnat resetowania licznika
Po osiggnieciu wartosci resetowania licznika wysytany jest sygnat wskazania, patrz opis kodu funkcji 07.01.

14: silnik pomocniczy
Silnik pomocniczy i modut funkcji koordynacji procesu funkcji terminala PID moga realizowa¢ prostg funkcje dostarczania wody pod statym ci$nieniem od jednego do
dwach.

15: Do przodu
Gdy przetwornica jest w stanie pracy do przodu, sygnat wskaznika wyjsciowego.

16: Bieg wsteczny
Gdy przetwornica znajduje sie w stanie pracy wstecznej, sygnat wskaznika wyjsciowego.

17: Sygnat wskazania wyjscia, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa spada do poziomu wykrywania predkosci
Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przetwornicy spadnie do poziomu wykrywania predkosci [02.25], na wyjsciu pojawi sie sygnat wskazujacy..

Opo6znienie zamknigcia R

02.22
0.0~255.0s ‘ 0.0

Opdznienie otwarcia R

02.23

0.0~255.0s ‘ 0.0

Ten kod funkcji definiuje opdznienie od zmiany stanu przekaznika do zmiany wyjscia.

Czestotliwos¢ osigga amplitude detekcji FAR
02.24 ‘

0.0Hz~15.0Hz 50

Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa miesci sie¢ w zakresie dodatniej i ujemnej szeroko$ci wykrywania ustawionej czestotliwosci, terminal wysyta sygnat skuteczny
(niskopoziomowy).

FAR detection amplitude

-

Setfrequency

i s

Obraz 02-5 Schematyczny diagram przybycia czestotliwosci

Warto$¢ ustawienia poziomu FDT1
02.25
0.0Hz~Gorny limit czestotliwosci | 10.0
Warto$¢ opdznienia FDT
02.26
0.0~30.0Hz ‘ 10

Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przetwornicy wzrasta i przekracza ustawiong warto$é poziomu FDT, wyprowadza ona prawidtowy sygnat (sygnat otwartego kolektora,
niskopoziomowy po podciagnieciu rezystanciji), gdy czestotliwo$¢ wyjsciowa spada ponizej sygnatu FDT (ustawiona warto$¢ - warto$¢ histerezy), wyprowadzany jest

nieprawidtowy sygnat (stan wysokiej impedancji). Jak pokazano ponizej:
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FOT1 level §
getting value FDT lag value

Obraz 02-6 Schemat wykrywania poziomu czestotliwosci

Szybkos$¢ modyfikaciji zacisku UP/DOWN
02.27

0.0Hz~99.9Hz/s ‘ 10

Kod funkcji to szybko$¢ modyfikacji czegstotliwosci przy ustawieniu zacisku UP/DOWN jako ustawionej czgstotliwosci, tzn. zacisk UP/DOWN jest zwierany z zaciskiem GND
na 1s, a czestotliwo$¢ zmienia sie.

Ustawienie trybu wyzwalania impulsu zacisku wejsciowego (DI1~DI5)

0228 |-

E

0: wskazuje tryb wyzwalania poziomem elektrycznym

1: wskazuje tryb wyzwalania impulsem

Uwaga:

DI1~DI5 odpowiadajg 1H, 2H, 4H, 8H i 10H w systemie szesnastkowym.

Ustawienie prawidtowej logiki zacisku wejsciowego (DI1~DI5)

0229 o —

0: oznacza logike dodatnia, tzn. zacisk DI jest podtgczony do GND i GND jest prawidtowe, a odigczenie jest nieprawidtowe.
1: Oznacza anty-logike, czyli zacisk DI nie jest podtgczony do zacisku GND i GND jest nieprawidtowe, a odtgczenie jest prawidtowe
Uwaga:

DI1~DI5 odpowiadajg 1H, 2H, 4H, 8H i 10H w systemie szesnastkowym.

Wspétczynnik filtru DI1

0230 55555 ‘ -
Wspétczynnik filtru DI2

0231 55559 ‘ -
Wspétczynnik filtru DI3

0232 o555 l -
Wspétczynnik filtru D14

02.33 o555 l -
Wspétezynnik filtru DIS

02.34
0~9999 | s

Stuzy do ustawiania czutosci terminala wej$ciowego. Jesli cyfrowy terminal wej$ciowy jest podatny na zakiécenia i powoduje nieprawidtowe dziatanie, parametr ten mozna
zwigkszy¢, aby zwiekszy¢ zdolno$¢ przeciwdziatania zakidceniom, ale czuto$é terminala wej$ciowego zostanie zmniejszona, jesli ustawienie bedzie zbyt duze.
1: reprezentuje jednostke czasu skanowania 2 ms

grupa 03 -parametry PID

Ustawienie funkcji PID
03.00 [ gooo~2122

1010
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Bit LED: Charakterystyka regulaciji PID

0: niewazna

1: pozytywny efekt

Gdy sygnat sprzezenia zwrotnego jest wiekszy niz podana wielko$¢ PID, wymagane jest zmniejszenie czestotliwosci wyjsciowej przetwornicy (czyli zmniejszenie
sygnatu sprzezenia zwrotnego).

2: efekt ujemny

Gdy sygnat sprzezenia zwrotnego jest wiekszy niz podana warto$¢ PID, czestotliwo$é wyjéciowa przetwornicy musi wzrosnaé (tj. zmniejszy¢ sygnat sprzezenia
zwrotnego).

= Drive part Controlled
Setting value object
Feedback

Feedback quantty
regulation

Dioda LED dziesig¢ bitéw: Podany kanat wejsciowy PID

0: potencjometr na klawiaturze

Podana wielkos¢ PID jest podawana przez potencjometr na klawiaturze.

1 Podana liczba

Podana wielkos¢ PID jest podawana liczbowo i ustawiana za pomocg kodu funkcji 03.01.
2 Podane cis$nienie (MPa, Kg)

Ustawi¢ podane ci$nienie na 03.01 i 03.18.

Dioda LED sto cyfr: Kanat wejSciowy sprzgzenia zwrotnego PID

0: Al

1: Zastrzezone

LED tysigc bitow: Wybdr uspienia PID

0: niewazne

1: normalny tryb uspienia

W tej metodzie nalezy ustawi¢ okreslone parametry, takie jak 03.10 ~ 03.13.
2. Zaburzone u$pienie

Ustawienie parametru jest takie samo, jak w przypadku wybrania trybu uspienia 0. Jesli warto$¢ sprzezenia zwrotnego PID miesci sie w zakresie ustawionej
wartosci 03.14, czas op6znienia uspienia zostanie zachowany, a nastepnie nastgpi uspienie zaktdcone. Gdy warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest mniejsza niz prég
wybudzenia (polaryzacja PID jest dodatnia), nastgpi natychmiastowe wybudzenie.

Numeryczne ustawienie
03.01 [ 0.0~100.0% 0.0

Gdy uzywane jest analogowe sprzezenie zwrotne, ten kod funkcji realizuje ustawienie sterowania w petli zamknigtej za pomocg panelu operacyjnego. Ta
funkcja jest wazna tylko wtedy, gdy kanat ustawien zamknigtej petli wybiera ustawienie cyfrowe (dziesigte miejsce 03.00 to 0).

Przyktad:

W systemie sterowania w petli zamknietej zasilania wodg o statym cis$nieniu, ustawienie tego kodu funkcji powinno w petni uwzglednia¢ zaleznos$¢ miedzy
zakresem zdalnego manometru a jego wyj$ciowym sygnatem sprzezenia zwrotnego. Na przyktad, zakres manometru wynosi 0 ~10MPa, co odpowiada napieciu
wyjsciowemu 0~10V. Potrzebujemy ci$nienia 6 MPa, a nastepnie dang wielko$¢ cyfrowg mozna ustawi¢ na 6,00 V, tak aby przy stabilnej regulacji PID
wymagane cisnienie wynosito 6 MPa.

Wzmocnienie kanatu sprzezenia zwrotnego
0.01~10.00 [ 100

Gdy kanat sprzezenia zwrotnego jest niezgodny z ustawionym poziomem kanatu, funkcja ta moze by¢ uzywana do regulacji wzmocnienia sygnatu kanatu sprzezenia
zwrotnego.

03.02

Proporcjonalne wzmocnienie P

03.03 |

0.01~5.00 2.00
Czas integracji Ti

0 0.1~50.0s | 1.0
Czas pochodnej Td

03.05 = 2
0.1~10.0s | oo

Wzmaocnienie proporcjonalne (Kp):

Okresla intensywno$¢ regulacji catego regulatora PID. Im wigksza warto$¢ P, tym wieksza intensywno$¢ regulaciji. Jesli jednak warto$¢ ta jest zbyt duza, tatwo moze dojé¢ do
oscylacji.

Gdy sprzezenie zwrotne odbiega od ustawionej wartosci, odchylenie i praca wyjsciowa stajg sie proporcjonalng wartoécig regulacyjna. Jesli odchylenie jest state, wartos¢
regulacyjna jest réwniez stata. Regulacja proporcjonalna moze szybko pokaza¢ zmiany sprzgzenia zwrotnego, ale niemozliwe jest osiggnigcie bezbtednego sterowania za
pomocg samego sterowania proporcjonalnego. Im wigksze jest wzmocnienie proporcjonalne, tym wieksza bedzie predkos$¢ regulacji systemu, ale jesli jest zbyt duze,
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wystapig oscylacje. Metoda regulaciji jest ustawienie czasu catkowania na diuzszy czas, a czasu réznicowania na zero, a nastepnie uzycie sterowania proporcjonalnego do
uruchomienia systemu. Zmieniajgc wielko$¢ danej wielkosci, mozna obserwowaé stabilne odchylenie (réznice statyczng) miedzy sygnatem sprzezenia zwrotnego a
ustawiong wartoscia. Jesli réznica statyczna zmienia sie w kierunku warto$ci zadanej (na przyktad, jesli warto$¢ zadana jest zwiekszana, a warto$¢ sprzezenia zwrotnego
jest zawsze mniejsza niz warto$¢ zadana po ustabilizowaniu sie systemu), nalezy kontynuowaé¢ zwigkszanie wzmocnienia proporcjonalnego. W przeciwnym razie nalezy

zmniejszyé wzmocnienie proporcjonalne i powtarza¢ powyzszy proces, az réznica statyczna bedzie stosunkowo niewielka (trudno jest jg uzyska¢ bez zadnych btedéw
statycznych).
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Czas catkowania (ti):

Okresla predkos¢ regulatoréw PID w celu wykonania integralnej regulacji odchylenia.

Gdy warto$¢ sprzezenia zwrotnego odbiega od wartosci zadanej, warto$¢ regulacji wyjscia musi by¢ stale akumulowana. Jesli odchylenie utrzymuje sie, warto$¢
regulacji stale wzrasta, az do zaniku odchylenia. Regulator catkujgcy moze skutecznie wyeliminowa¢ réznice statyczna. Jesli regulator catkujacy jest zbyt silny, wystapi
powtarzajgce sie przeregulowanie, ktére spowoduje oscylacje systemu. Ogodlnie rzecz biorac, regulacja parametrow czasu catkowania odbywa sie od duzych do
matych, a czas catkowania jest stopniowo regulowany, podczas gdy obserwowany jest efekt regulacji systemu, az do momentu, gdy stabilna predkos¢ systemu spetni
wymagania.

Czas roznicy (Td):

Okresl site regulatora PID w celu dostosowania szybko$ci zmiany odchylenia.

Gdy sprzezenie zwrotne zmienia si¢ wraz z ustawionym odchyleniem, szybko$¢ zmiany odchylenia i wyjécie stajg sig¢ wartoscig regulacyjng proporcji, ktéra jest
zwigzana tylko z kierunkiem i wielko$cig zmiany odchylenia, ale nie ma nic wspélnego z kierunkiem i wielkoscig samego odchylenia. gdy zmienia sie sygnat sprzezenia
zwrotnego, funkcjg regulacji pochodnej jest dostosowanie zgodnie ze zmieniajgcym sig trendem, tak aby powstrzymac jego zmiang. Regulatora pochodnego nalezy
uzywac ostroznie, poniewaz regulator pochodny tatwo wzmacnia zaktécenia systemu, zwtaszcza zaktécenia wynikajgce z duzych zmian czestotliwosci.

Okres prébkowania T
0.1~10.0s 0.0

03.06

Im wigkszy okres prébkowania, tym wolniejsza reakcja, ale tym lepszy efekt ttumienia sygnatu zaktécajgcego, wiec generalnie nie jest konieczne jego ustawianie.

Limit odchylenia
0.1~20.0% 0.0

03.07

Limit odchylenia to stosunek wartosci bezwzglednej odchylenia miedzy wielko$cig sprzgzenia zwrotnego systemu a dang wielkoscig do danej wielkosci. Gdy
wielkos¢ sprzgzenia zwrotnego miesci sie w limicie odchylenia, regulacja PID nie bedzie dziata¢. Jak pokazano na ponizszym rysunku, ustawienie rozsgdnego limitu

odchylenia moze zapobiec osiggnieciu przez system wartos$ci docelowej. Czesta regulacja w poblizu tej warto$ci pomoze poprawi¢ stabilno$¢ systemu..

A

Feedback , 1 '
quantity | | H
_______ b o e e e M e e & s pra
Given H ! H ~ %Dewatlon limit
quantity 1 I A +
__________ :_______:_____________-
i ! i
! '
! | i
H ! ! -
i T t o
i ! ! Time
i | |
Output E ! H
frequency ! H
’ Z
’ :

P
-

Time

Obraz 03-2 Schematyczny diagram limitu odchylenia

03.08 Czestotliwos$¢ wstepna petli zamknigtej
. 0.0 ~gérny limit czestotliwosci | 0.0
Czas utrzymania czgstotliwosci wstgpnej
03.09 y! € epnej
0.0~999.9s | 00

Ten kod funkcji definiuje czestotliwo$¢ i czas pracy przetwornicy przed uruchomieniem PID, gdy sterowanie PID jest wazne. W niektérych systemach sterowania,
aby kontrolowany obiekt szybko osiagnat wczesniej okreslong wartosé, przetwornica jest ustawiana zgodnie z tym kodem funkcji, aby wymusi¢ okreslong wartos¢
czestotliwosci 03.08 i czas podtrzymania czestotliwosci 03.09 na wyjsciu. Oznacza to, ze gdy obiekt sterowany znajduje sie blisko celu sterowania, wprowadzany jest

regulator PID w celu poprawy szybko$ci reakcji. Jak pokazano ponizej:

Output frequency &

Preset frequency @ f———-—-—

o

Preset frequency Ti
ime

Holding time

Obraz 03-2 Schematyczny diagram dziatania zadanej czgstotliwosci w petli zamknietej

| ‘ Wspotczynnik progu uspienia
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03.10 0.0~150.0%
100.0
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Wspétczynnik progu obudzenia

031 o~1s0.0% ‘ 9.0
Czas opdznienia uspienia

03.12 0.0~999.9s ‘ 10
Czas opdznienia obudzenia

0343 05 o00.0s ‘ 10

03.10 definiuje limit sprzgzenia zwrotnego, gdy przetwornica przechodzi w stan uspienia ze stanu pracy. Jesli rzeczywista warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest wigksza niz
ustawiona warto$¢, a czestotliwos$¢ wyjsciowa przetwornicy osiggnie dolng czestotliwo$¢ graniczna, przetwornica przejdzie w stan uspienia (czyli pracy z zerowg predkoscia)
po uptywie czasu oczekiwania zdefiniowanego w 03.12.

03.11 definiuje limit sprzezenia zwrotnego przetwornicy ze stanu uspienia do stanu pracy. Gdy polaryzacja PID jest wybrana jako charakterystyka dodatnia, jesli rzeczywista
wartos¢ sprzezenia zwrotnego jest mniejsza niz ustawiona warto$¢ (lub gdy polaryzacja PID jest wybrana jako charakterystyka ujemna, jesli rzeczywista warto$¢ sprzezenia
zwrotnego jest mniejsza niz ustawiona warto$¢).

PID feedback

Sleep min value

PID settings

Wake up min value
Qutput frequency

Lower rate frequency

—

i

Zero frequency ! !

Sleep Wake-up
Sleep detection Wake-up
time detection time
T

Obraz 03-3 Schematyczny diagram pierwszego zwyktego trybu uspienia

PIDsleepdelay pp\yakeup delay  PID sleep delay

]

(R R -

-

\
' '
' '
T T

<

PID set value

Setting
_ ¥ Deviation

PR

Wake up min value

Qutput frequency

Lower rate frequency |....

hccsacdescssnannssnasspescfhcncas

Zerofrequency |----4----

' up

Obraz 03-4 Schematyczny diagram drugiego zaktdconego trybu uspienia

Odchylenie miedzy informacjg zwrotng a ustawionym ci$nieniem podczas wchodzenia w uspienie
03.14

0.0~999.9s 1.0

Ten parametr funkcji jest wazny tylko dla trybu uspienia z zaktéceniami

Czas opdznienia wykrycia pgkniecia

03.15
0.0~130.0s 0.0
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Gdy ci$nienie sprzezenia zwrotnego jest wigksze lub réwne tej ustawionej wartosci, btad pekniecia rury "EPAQ" zostanie zgtoszony po opdéznieniu peknigcia
03.15. Gdy ci$nienie sprzezenia zwrotnego jest mniejsze niz ustawiona warto$¢, btad pekniecia rury "EPAQ" zostanie automatycznie zresetowany; progiem jest podane

ci$nienie procentowe.

Prég wykrywania wysokiego cisnienia

03.16
0.0~200.0% ‘ 150.0%

Prég wykrywania niskiego cisnienia

03.17

0.0~200.0% ‘ 50.0%

Gdy cisnienie sprzezenia zwrotnego jest wigksze lub réwne 03,16, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie zgtoszona po opdznieniu wybuchu o 03,15, a gdy
ci$nienie sprzezenia zwrotnego jest mniejsze niz ta ustawiona warto$¢, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie automatycznie zresetowana; Prog jest wartoscig
procentowg danego cisnienia.

Gdy cisnienie sprzezenia zwrotnego jest mniejsze niz 03,17, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie zgtoszona po opéznieniu wybuchu o 03,15, a gdy ci$nienie
sprzezenia zwrotnego jest wieksze lub réwne tej ustawionej wartosci, awaria wybuchu "EPAQ" zostanie automatycznie zresetowana; Prog jest procentem danego

ci$nienia.

Zakres pomiarowy czujnikow

= 0.00~99.99 (MPa, Kg) 10.00MPa

Ustaw maksymalny zasieg czujnika.

grupa 04 -parametry funkcji zaawansowanych

Napiecie znamionowe silnika

04.00 0~500v ‘ Idealne ustawienie
Prad znamionowy silnika

0401 0.1~999.9A ‘ Idealne ustawienie
Znamionowa predkos¢ silnika

04.02 0~9999RPM ‘ Idealne ustawienie
Znamionowa czestotliwos¢ silnika

04.03 1.0~999.9Hz ‘ Idealne ustawienie

Powyzsze kody funkcji muszg by¢ ustawione zgodnie z parametrami na tabliczce znamionowe;j silnika. Nalezy skonfigurowa¢ odpowiedni silnik zgodnie z

moca przetwornicy. Jesli réznica mocy jest zbyt duza, wydajno$¢ sterowania przetwornicy bedzie znacznie zmniejszona.

Rezystancja stojana silnika

04.04

0.001~20.000Q | Idealne ustawienie

Natezenie silnika bez zadnego obcigzenia

04.05

0.1~ [04.01] ‘ Idealne ustawienie

Powyzej przedstawiono parametry silnika asynchronicznego. Parametry te zazwyczaj nie znajdujg sie na tabliczce znamionowe;j silnika i muszg by¢
automatycznie dostrojone przez przetwornice.
Jesli nie jest mozliwe dostrojenie silnika asynchronicznego na miejscu, mozna wprowadzi¢ odpowiedni kod funkcji powyzej zgodnie z parametrami

dostarczonymi przez producenta silnika.

Funkcja AVR
0~2 0

04.06

0: niewazne
1: caly proces jest skuteczny
2: niewazne tylko podczas zwalniania

AVR to funkcja automatycznej regulacji napiecia. Gdy wystepuje odchylenie migdzy napieciem wejsciowym przetwornicy a warto$cig znamionowa, funkcja ta
stuzy do utrzymywania statego napigcia wyjsciowego przetwornicy, aby zapobiec pracy silnika w stanie przepigcia. Funkcja ta jest niewazna, gdy wyjéciowe napigcie

sterujgce jest wigksze niz wejsciowe napiecie zasilania. W procesie zwalniania, jesli AVR nie dziata, czas zwalniania jest krotki, ale prad roboczy jest duzy; AVR dziata,
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silnik zwalnia ptynnie, prad roboczy jest maly, ale czas zwalniania jest dtuzszy.
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Sterowanie wiatrakiem chtodzgcym

04.07
0~1 0

0: Tryb automatycznego sterowania

1: dziata przez caly czas podczas wigczania zasilania

Liczba automatycznych resetéw btedu

04.08
0~10 ‘ o

Interwat automatycznych resetéw btgdow

04.09

0.5~25.0s ‘ 3.0

Po wystagpieniu btedu podczas pracy przetwornica zatrzymuje prace i wyswietla kod btedu. Po
interwale resetowania ustawionym w 04.09, przetwornica automatycznie resetuje btad i
wznawia pracg zgodnie z ustawionym trybem uruchamiania.

Liczbe automatycznych resetéw btedow ustawia sig w 04.08. Gdy czas resetowania btedu jest
ustawiony na 0, nie ma funkcji automatycznego resetowania i mozna go zresetowac tylko
recznie.

Gdy 04.08 jest ustawiony na 100, oznacza to, ze liczba razy jest nieograniczona, czyli
niezliczona. W przypadku btedéw IPM, bledéw urzadzen zewnetrznych itp. przetwornica nie
umozliwia samoczynnego resetowania.

Poczatkowe napigcie hamowania zuzycia energii

04.10 220V : 340~380V 360V
380V : 660~760V 680V Ustawienie modelu

Stosunek czynnosci hamowania zuzycia energii

WL 10~100% 100%

Jesli wewnetrzne napiecie szyny pradem statym przetwornicy czestotliwo$ci jest wyzsze niz napigcie poczatkowe hamowania zuzycia energii, zadziata
wbudowana jednostka hamujgca. Jesli w tym czasie podtgczony jest rezystor hamujacy, energia napigcia podniesiona wewnatrz przetwornicy czestotliwosci zostanie

uwolniona przez rezystor hamujacy, a napiecie pradu statego spadnie.

Wybér funkcji nadmodulacji

04.12
0~1 0

0: niewazne
1: wazne

Funkcja nadmodulacji oznacza, ze przetwornica zwieksza napiecie wyjsciowe poprzez regulacje stopnia wykorzystania napiecia magistrali. Gdy nadmierna
modulacja dziata, praca harmoniczna wzro$nie. Jesli dlugotrwata praca przy niskim napieciu i duzym obcigzeniu lub moment obrotowy o wysokiej czestotliwosci
(powyzej 50 Hz) jest niewystarczajacy, funkcja ta moze zostaé wigczona..

Tryb PWM
04.13 [ o—2

0: petna czestotliwos¢ siedmiu pasm

Prad wyj$ciowy jest stabilny, a petnozakresowa lampa mocy generuje duzo ciepta.

1: Petna czestotliwo$¢ pieciu pasm

Prad wyj$ciowy jest stabilny, a lampa mocy generuje niewielkg ilo$¢ ciepta

2: Siedem segmentéw do pigciu segmentéw

Prad wyjsciowy jest stabilny, lampa mocy niskiej czgstotliwo$ci nagrzewa sig bardziej, a lampa mocy wysokiej czestotliwosci nagrzewa sig¢ mniej.

Wspétczynnik kompensacji poslizgu
0~-200% 100%

04.14

Po obcigzeniu silnika asynchronicznego jego predko$¢ spada. Zastosowanie kompensacji poslizgu moze sprawi¢, ze predko$¢ silnika bedzie zblizona do
predkosci synchronicznej, dzieki czemu doktadno$¢ sterowania predkosécia silnika bedzie wyzsza. Wspoétczynnik ten dotyczy tylko zwyktego trybu V/F.

Tryb kompensacji poslizgu
0~1 0

04.15
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0: niewazne
1: kompensacja niskiej czestotliwosci
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Uwaga: Ten parametr jest wazny tylko dla zaawansowanego V/F.

Samouczenie si¢ parametréw silnika
0~1 0

04.16

0: niewazne
1: Statyczne samouczenie (STAR jest wyswietlany natychmiast po uruchomieniu. Po zakoriczeniu wyswietlany jest napis END, ktéry znika po 1 sek.)

Moc znamionowa silnika

04.17 —
0.0~2000.0KW | Idealne ustawienie
Rezystancja wirnika silnika

04.18 —
0.00~200.00Q | Idealne ustawienie
Indukcyjnos¢ stojana i wirnika silnika

04.19 7 ) __
0.00~200.00mH | Idealne ustawienie

04.20 Wzajemna indukcyjnos¢ miedzy stojanem a wirnikiem silnika

’ 0.00~200.00mH | Idealne ustawienie

Po zmianie mocy znamionowej silnika na 04.17, 04.01, 04.02, 04.04, 04.05, 04.18 ~ 04.20 sg automatycznie aktualizowane jako domysine parametry silnika o
odpowiadajgcej mocy.

Proporcjonalny wzrost petli predkosci 1

R T [ 30
Czas catkowania petli predkosci 1

04.22 ok
0.01~10.00S [ 050
Punkt przetgczenia niskiej czestotliwosci

0423 5 0 10.0nz [ 50
Proporcjonalny wzrost petli predkosci 2

04.24 porcj y petli pre
1~100 [ 20
Czas catkowania petli predkosci 2

04.25
0.01~10.00S [ 1.00
Punkt przetgczenia wysokiej czestotliwosci

04.26 F==a e
[04.23] ~320.0Hz [ 100

W trybie sterowania wektorowego charakterystyka odpowiedzi predkosci sterowania wektorowego jest zmieniana poprzez ustawienie wzmocnienia proporcjonalnego
p oraz czasu catkowania i regulatora predkosci.

Sktad regulatora predkosci (ASR) pokazano na rysunku F4-1. Na rysunku KP to wzmocnienie proporcjonalne P, Tl to czas catkowania |

Frequency (speed) Torque
command current
+ Speed error 1 Output| given +
KF(1+_) - | filter — g
- TS
Actual imi
e Torque limit

Obraz. 04 -1 Uproszczony schemat regulatora predkosci

Kompensacja poslizgu wektora

04.27
50%~200% 100

W trybie sterowania wektorowego parametr ten stuzy do regulacji doktadnos$ci stabilnosci predkosci silnika. Gdy silnik jest przecigzony i predkos¢ jest niska, nalezy

zwigkszy¢ ten parametr, w przeciwnym razie nalezy go zmniejszyé..

Czas filtrowania petli predkosci

04.28
0.000~1.000S 0.010

Ustaw czas filtrowania petli predkosci

Ograniczenie momentu obrotowego petli predkosci

04.30
0.0% ~ 200.0% 150%

Ustawiona warto$¢ jest wartoscig procentowg pradu znamionowego silnika
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grupa 05- parametry funkcji ochronnych

Ustawienia ochrony

05.00

0000~1211 0001

Jednostka LED: zabezpieczenie przecigzeniowe silnika

opcja 0: niewazne

Brak zabezpieczenia przed przecigzeniem silnika (nalezy zachowa¢ ostroznosc).
1: wazne

Poniewaz efekt rozpraszania ciepta przez zwykte silniki pogarsza sig przy niskiej predkosci, odpowiednia warto$¢ zabezpieczenia termicznego silnika réwniez
powinna zosta¢ odpowiednio dostosowana. Wspomniana tutaj funkcja kompensacii niskiej predkosci ma na celu obnizenie progu ochrony przed przecigzeniem
silnika, ktérego czestotliwo$¢ robocza jest nizsza niz 30 Hz.

Dioda LED Dziesie¢ bitow: Zabezpieczenie przed odtgczeniem sprzgzenia zwrotnego PID
0: niewazne

1: dziatanie ochronne i swobodne zatrzymanie

Dioda LED sto bitéw: Obstuga awarii komunikacji 485

0: dziatanie zabezpieczajgce i swobodne zatrzymanie

1: alarm, ale utrzymanie stanu dziatania;

2: alarm i zatrzymanie w ustawiony sposob

LED tysigc bitéw: Tlumienie oscylacji

0: niewazne

1: wazne

Gdy ttumienie oscylacji jest skuteczne, tryb PWM jest wymuszany jako pigciostopniowy.

Wspétczynnik ochrony przed przecigzeniem silnika

2L 30%~110% 100%

Aby wdrozy¢ skuteczng ochrone przed przecigzeniem dla réznych typéw silnikéw obciazonych, konieczne jest rozsadne ustawienie wspdiczynnika ochrony silnika przed
przecigzeniem i ograniczenie maksymalnej warto$ci pradu, jakg przetwornica moze wyprowadzi¢. Wspotczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem to procentowy stosunek
wartosci pradu znamionowego silnika do znamionowej wartosci pradu wyjsciowego przetwornicy.

Gdy przetwornica napedza silnik o0 dopasowanym poziomie mocy, wspdéiczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem mozna ustawi¢ na 100%. Jak pokazano ponizej:

Current ‘

80% 100%

200% |--—--

Motor overload protection
coefficient

160% |-——--e-—-

e

Time

1 minute

Obraz 05-1 Krzywa zabezpieczenia silnika przed przecigzeniem
Gdy pojemnos¢ przetwornicy jest wieksza niz pojemnos¢ silnika, w celu wdrozenia prawidtowej ochrony przed przeciazeniem dla obcigzonych silnikéw o réznych

specyfikacjach, konieczne jest rozsgdne ustawienie wspotczynnika ochrony silnika przed przecigzeniem, jak pokazano na ponizszym rysunku:
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Time &
8§0% 100%

1 hour [ S

Motor overload protection
coefficient

Imnute: Lew==

e e o -

120% 150% 160% 200%
et Current

Obraz 5-2 Schematyczny diagram ustawien wspotczynnika zabezpieczenia silnika przed przecigzeniem

Wspétczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem mozna okresli¢ za pomoca nastepujacego wzoru:

Wspotczynnik ochrony silnika przed przecigzeniem = maksymalny dopuszczalny prad obcigzenia / znamionowy prad
wyjsciowy przetwornicy x 100% Ogdlnie, maksymalny obcigzenie pradowe odnosi sig do pradu znamionowego silnika

obcigzenia. Regulacja warto$ci zabezpieczenia w linii.

Poziom ochrony przed zbyt niskim napigciem

05.02 220V : 50~280V 180V
380V : 50~480V 360V Idealne ustawienie

Ten kod funkcji okresla dopuszczalne dolne napiecie graniczne szyny prgdem statym, gdy przetwornica pracuje normalnie.

Gdy napiecie sieci jest zbyt niskie, wyj$ciowy moment obrotowy silnika spadnie. W przypadku obciazen o statej mocy i statym momencie obrotowym, zbyt niskie
napiecie sieci spowoduje wzrost pradu wejsciowego i wyjsciowego przetwornicy, zmniejszajgc tym samym niezawodnos¢ jej dziatania. Dlatego w przypadku

diugotrwatej pracy przy niskim napieciu sieci, moc przetwornicy musi zosta¢ obnizona.

Czynnik ograniczania napigcia podczas spowalniania

120 0: OFF, 1~255 1
Parametr ten stuzy do regulacji zdolnosci przetwornicy do ttumienia przepie¢ podczas zwalniania.
Poziom limitu przepiecia
05.04 220V : 350~400V 375V
380V : 660~850V 700V Idealne ustawienie
Poziom limitu przepiecia definiuje napiecie robocze zabezpieczenia przed zanikiem napiecia.
Wspétczynnik ograniczania natezenia podczas przyspieszania
05.05 _
0: OFF, 1~99 10

Ten parametr stuzy do regulacji zdolnosci przetwornicy do ttumienia przetgzenia podczas przyspieszania. Podczas przyspieszania, im wieksza warto$¢, tym

wigksza zdolno$¢ do tlumienia przetezenia.

Wspétczynnik ograniczenia napigcia podczas statej pracy

L0 0: OFF, 1~99

Parametr ten stuzy do regulacji zdolnosci przetwornicy do ograniczania przetezenia w procesie statej predkosci.
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Poziom ograniczenia natgzenia

(20 50%~200%

160%

Poziom ograniczenia pradu definiuje prég pradu automatycznego dziatania ograniczenia pradu, a jego ustawiong wartoscig jest procent w stosunku do pradu

zZnamionowego przetwornicy.

Warto$¢ wykrywania roztgczenia sprzezenia zwrotnego

L2 0.0~100.0%

0.0%

Warto$c ta jest wartoscig procentowg danej ilosci PID. Gdy warto$¢ sprzezenia zwrotnego PID jest stale mniejsza niz warto$¢ wykrywania odtgczenia sprzezenia

zwrotnego, przetwornica wykona odpowiednie dziatania zabezpieczajgce zgodnie z ustawieniem 05.00 i bedzie niewazna, gdy 05.08=0,0%.

Czas wykrywania roztaczenia sprzgzenia zwrotnego

= 0.1~999.9S

10.0s

Czas opodznienia przed zadziataniem zabezpieczenia po odtgczeniu sprzezenia zwrotnego.

Closed-loop
feedback
value
05.09 pB.03
Detection
value ; |
05.08 | | |
[ l |
| [ Loss does I
| Loss | I Loss |
: not detect
| detection | | detection |
1 L 1

Time

Obraz 05-3 Schemat czasowy wykrywania utraty sprzezenia zwrotnego w petli zamknietej

Poziom alarmu wstepnego przecigzenia przetwornicy

05.10 0~150%

120%

Alarm wstepny przecigzenia monitoruje gtéwnie stan przecigzenia przetwornicy przed aktywacjg zabezpieczenia przed przecigzeniem. Poziom alarmu

wstepnego przeciazenia definiuje prég pradu dziatania alarmu wstepnego przecigzenia, a jego ustawiong wartoscia jest procent w stosunku do pradu znamionowego

przetwornicy.

Opdznienie alarmu wstepnego przecigzenia przetwornicy

U5 0.0~15.0s

5.0s

Opdznienie alarmu wstepnego przecigzenia okresla czas opéznienia od pradu wyjSciowego przetwornicy stale wiekszego niz poziom alarmu wstepnego

przecigzenia (05.10) do wyj$cia sygnatu alarmu wstepnego przecigzenia.

Wigczenie priorytetu impulsowego

05.12
0~1 0
0: niewazne
1: gdy przetwornica pracuje, priorytet impulsowy jest najwyzszy
Wspétczynnik ttumienia oscylacji
05.13 [~ "
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Wspétczynnik ttumienia amplitudy

05.14 ‘ -
Dolny limit czestotliwosci thumienia oscylacji

odl

05.15 0.0~ [05.16] ‘ 5 OHz
Goérny limit czestotliwosci thumienia oscylaciji

05.16

[05.15] ~ [00.05] ‘ 45.0Hz

W przypadku oscylacji silnika konieczne jest ustawienie efektywnej wartosci 05,00 tys. bitéw, wigczenie funkcji ttumienia oscylacji, a nastgpnie dostosowanie jej poprzez
ustawienie wspotczynnika ttumienia oscylacji. Zasadniczo amplituda oscylacji jest duza, wiec nie ma potrzeby ustawiania wspétczynnika ttumienia oscylacji na poziomie
05,13,

05.14 ~ 05.16; W przypadku specjalnych okazji nalezy ich uzywa¢ razem z 05.13 ~ 05.16.

Wybér limitu natezenia fali-po-fali

05.17
000~111 011

Bit LED : W przyspieszaniu

0: niewazne

1: wazne

Dziesie¢ bitéw LED: W spowolnianiu

0: niewazne

1: wazne

Dioda LED sto bitéw: Przy statej predkosci
0: nieprawidtowy

1: prawidtowy

Tysigc bitow LED: zastrzezone

Wspétczynnik wykrywania utraty fazy wyjsciowe;j

05.18

0.00~20.00 2.00

Gdy stosunek wartosci maksymalnej do warto$ci minimalnej tréjfazowego pradu wyjsciowego jest wiekszy niz ten wspétczynnik, a czas trwania przekracza 6
sekund, przetwornica czestotliwosci zgtasza btad niezréwnowazenia pragdu wyjsciowego EPLI; Zabezpieczenie przed otwartg fazg wyjsciowa jest niewazne, gdy

05.18=0.00

Wspétczynnik spadku czestotliwosci natychmiastowej awarii zasilania

05.19 0 : the instantaneous stop function is invalid
1~9999 0

Punkt napigcia zmniejszenia czestotliwosci natychmiastowej utraty zasilania

05.20 220V:180~330V 250V
380V:300~550V 450V Idealne ustawienie

Jesli napiecie szyny przetwornicy spadnie ponizej 05,20* znamionowego napiecia szyny, a sterowanie natychmiastowym zatrzymaniem jest wazne,
natychmiastowe zatrzymanie zacznie dziata¢.

grupa 06: parametry komunikacji

Adres lokalny

06.00 o -
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0 : Adres
rozgtoszeniowy
1~247 Podrzedne

Konfiguracji komunikacji MODBUS

06.01
0000~-0322 0000

Bit LED : wybdr szybkosci transmisji

0 : 9600BPS

1:19200BPS

2 : 38400BPS

Ten kod funkcji stuzy do definiowania szybkosci transmisji danych miedzy komputerem hosta
a przetwornicg. Szybkos$¢ transmisji ustawiona przez komputer gtéwny i przetwornice
powinna by¢ taka sama, w przeciwnym razie komunikacja nie bedzie mozliwa. Im wigksze
ustawienie szybko$ci transmisji, tym szybsza transmisja danych. Zbyt duze ustawienie
wptywa na stabilno$¢ komunikaciji.

Dziesie¢ bitéw LED : format danych

0: brak parzystosci

1: jednakowa kontrola parzystosci

2: dodatkowa kontrola parzystosci

Format danych ustawiony przez komputer hosta i przetwornicg powinien by¢ zgodny, w
przeciwnym razie normalna komunikacja nie bedzie mozliwa.

Setki diod LED: Metoda odpowiedzi komunikacji

0: normalna odpowiedz

1: Odpowiada tylko na adres podrzedny

2: Brak odpowiedzi

3: Urzadzenie podrzedne nie odpowiada na polecenie zatrzymania urzgdzenia nadrzednego
w trybie rozgtoszeniowym

Tysigce diod LED: zastrzezone

Limit czasu wymeldowania komunikacji
06.02

0.1~100.0s 10.0s

Jesli urzadzenie nie odbierze prawidtowego sygnatu danych w przedziale czasu zdefiniowanym przez ten kod funkcji, urzadzenie uzna, ze komunikacja nie
powiodta sie, a przetwornica czestotliwosci zdecyduje, czy zabezpieczy¢, czy utrzymac biezacg prace zgodnie z ustawieniem trybu dziatania w przypadku awarii

komunikacji; Gdy warto$¢ ta jest ustawiona na 0,0, wykrywanie przekroczenia limitu czasu komunikacji RS485 nie jest wykonywane.

czas opodznienia reakcji urzadzenia lokalnego

06.03

0~200ms 5ms

Ten kod funkcji definiuje posredni przedziat czasu miedzy odebraniem ramki danych z przetwornicy a wystaniem ramki danych odpowiedzi do komputera

nadrzednego. Jesli czas odpowiedzi jest krétszy niz czas przetwarzania systemowego, nadrzedny jest czas przetwarzania systemowego.

Wspétczynnik powigzania proporcjonalnego

06.04

0.01~10.00 1.00

Ten kod funkcji stuzy do ustawiania wspdtczynnika wagi instrukcji czestotliwosci odbieranej przez przetwornice jako urzadzenie podrzedne za pos$rednictwem

interfejsu RS485, a rzeczywista czestotliwos¢ robocza tego urzadzenia jest rowna wartosci tego kodu funkcji pomnozonej przez warto$¢ instrukcji ustawiania

60



czestotliwosci odbieranej za posrednictwem interfejsu RS485. W sterowaniu potgczeniem, ten kod funkcji moze ustawi¢ stosunek czestotliwosci pracy wielu

przetwornic.

Wybor zgody wielosprzedawcowej (zastrzezone)

06.05
0~3 0

61



grupa 07- parametry funkcji dodatkowych

Tryb zliczania czasu

07.00
000~-303 103

Bit LED: zliczanie przetwarzania nadejscia 0: Zliczanie jednego cyklu, zatrzymanie wyjscia
1: Zliczanie jednego cyklu, kontynuacja wyjscia

2: Zliczanie cyklu, zatrzymanie pracy wyjsciowej

3: Zliczanie cykliczne, kontynuacja pracy wyjsciowej

Gdy wartoé¢ licznika osiggnie warto$¢ ustawiong przez kod funkcji 07.01, przetwornica wykona odpowiednie dziatanie.
Dziesie¢ bitéw LED: Zastrzezone

Sto bitéw LED: przetwarzanie nadejécia czasu

0: Zliczanie jednego cyklu, zatrzymanie pracy wyjsciowej

1: Zliczanie jednego cyklu, kontynuacja pracy wyjsciowej

2: Zliczanie cyklu, zatrzymanie pracy wyjsciowej

3: Zliczanie cykliczne, kontynuacja pracy wyjsciowej

Gdy czas timera osiggnie warto$¢ ustawiong przez kod funkcji 07.03, przetwornica wykona odpowiednie dziatanie.
Tysigc bitéw LED: zastrzezone

Ustawienie wartosci resetu zliczania

07.01 [07.02] ~9999 ‘ 1

Ustawienie wartosci wykrywania

07.02

0~ [07.01] ‘ 1

Ten kod funkcji definiuje warto$¢ resetowania zliczania i warto$¢ wykrywania licznika. Gdy warto$¢ zliczania licznika osiggnie warto$¢ ustawiong za pomocg kodu

funkcji 07.01, odpowiadajacy wielofunkcyjny zacisk wyjsciowy (wyjécie sygnatu resetowania licznika) wysyta skuteczny sygnat, a licznik zostaje wyzerowany.

Gdy wartos¢ licznika osiggnie warto$¢ ustawiong przez kod funkcji 07.02, na odpowiednim wielofunkcyjnym zacisku wyj$ciowym (wyjscie sygnatu wykrywania
licznika) wysytany jest sygnat skuteczny. Jesli licznik nadal bedzie zliczat i przekroczy warto$¢ ustawiong przez kod funkcji 07.01, po wyzerowaniu licznika sygnat
wyjsciowy zostanie anulowany.

Jak pokazano na ponizszym rysunku: Ustaw programowalne wyj$cie przekaznikowe jako wyjscie sygnatu resetowania, wyjscie otwartego kolektora Y jako wyjscie
wykrywania licznika, 07.01 jako 8 i 07.02 jako 5. Gdy warto$¢ wykrywania wynosi "5", Y wyprowadza sygnat skuteczny i utrzymuje go; gdy osiggnie wartos$¢

resetowania "8", przekaznik wyprowadza sygnat skuteczny z okresem impulsu i kasuje licznik. Jednoczes$nie Y i przekaznik anulujg sygnat wyjsciowy.

pI [ Jzl Jsl Jal [sl Jel J7l [sl _[ol

Relay

Tl

Obraz 07-1 Schematyczny diagram ustawien resetowania licznika i wykrywania licznika
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Ustawienie czasu
7.
LS 0~9999s ‘ o
Ustawianie czasu synchronizaciji
Kontrola czestotlwosci wahan
07.08
0~1 ‘ o
0: zabronione
1: wazne
Kontrola czgstotlwo$ci wahan
07.09
0~1 0
0: stata zmiana
Warto$¢ referencyjna wahan to maksymalna czgstotliwo$¢ wyjsciowa (00.04).
1: zmienna zmiana
Wartoscig odniesienia jest czestotliwo$¢ danego kanatu.
Wyboér poczatkowego trybu zatrzymania czestotliwosci wahan
07.10
0~1 0
0: uruchomienie zgodnie ze stanem zapamigtanym
przed zatrzymaniem
1: ponowne rozpoczecie uruchamiania
Amplituda czegstotliwosci wahan
07.11
0.0~100.0% 0.0%
Amplituda czestotliwosci wahan jest okreslana przez 07.09. Jesli 07.09=0, to amplituda wahan AW = maksymalna czestotliwo$¢ wyjsciowa*07.11
Jesli 07.09=1, to amplituda AW=dana czestotliwos$¢ kanatu*07.11.
Czestotliwos$¢ skokow
07.12
0.0~50.0% 0.0%

Ten kod funkcji odnosi sie do amplitudy gwattownego spadku, gdy czestotliwo$é osiaga gorng czestotliwos¢ graniczng czestotliwosci przesuwu podczas procesu
czestotliwosci wahan. Oczywiscie odnosi sie on réwniez do amplitudy gwattownego wzrostu po osiagnieciu przez czestotliwo$¢ dolnej czestotliwosci granicznej czestotliwosci
trawersu. Warto$¢ ta odnosi sie do procentowej amplitudy czestotliwosci wahan (07.11).

Jesli ustawiona jest na 0,0%, nie wystepuje nagty skok czestotliwos$ci.

Czas zwiekszenia czestotliwosci skokow

07.13 0.1~3600.0s

| 5.0

Czas zmniejszenia czestotliwosci wahadta

QL 0.1~3600.0s ‘ 50
Opdznienie czestotliwosci gornego limitu czestotliwosci wahan

) 0.1~3600.0s ‘ 50
Opdznienie czestotliwosci dolnego limitu czestotliwosci wahan

QY 0.1~3600.0s ‘ 50
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Ten kod funkcji definiuje czas pracy od dolnej czestotliwo$ci granicznej czestotliwosci wahan do goérnej czestotliwosci granicznej czestotliwosci wahan podczas
pracy z czestotliwoscig wahan oraz czas pracy i opdznienie od gornej czestotliwosci granicznej czgstotliwosci wahan do dolnej czgstotliwosci granicznej

czestotliwosci wahan podczas pracy z czestotliwoscig wahan.

Sterowanie czestotliwoscig wahan jest odpowiednie dla przemystu tekstylnego, widkien chemicznych i innych gatezi przemystu, ktére wymagajg funkcji przesuwu
i nawijania. Jego typowe dziatanie pokazano na rysunku 07-2. Zwykle proces czestotliwosci wahan jest nastgpujacy: najpierw przyspiesz czestotliwos¢ srodkowg
czestotliwo$ci wahan zgodnie z czasem przyspieszenia, a nastgpnie nacisnij ustawiong amplitude czestotliwosci wahan (07.11), czestotliwo$é nagtego skoku (07.12),
czas narastania czestotliwosci wahan (07.13) i czas opadania czestotliwosci wahan (07.14). Krazy¢, az pojawi sie polecenie zatrzymania, aby zwolni¢ i zatrzymaé

zgodnie z czasem zwalniania.

Obraz 07-2 Schematyczny diagram czestotliwosci wahan

Operating frequency & Swing amplitude

Swing frequency upper
limit frequency
Center

Frequency swing
frequency lower limil
frequency

i
Accelerates according to Swing frequency E

acceleration and deceleration time risina time H
- ™ H . H
i Swing frequency i

falling time

M

Run command

Stop command

grupa 08-parametry zarzagdzania i wyswietlania

Monitorowanie gtéwnych parametréw podczas pracy

08.00

Na przyktad: 08.00=2, czyli wybrano napigcie wyjsciowe (D-02), wtedy domysinym elementem wys$wietlanym w gtéwnym interfejsie monitorowania bedzie biezgca warto$¢
napigcia wyj$ciowego.

Monitorowanie gtéwnych parametrow poza praca

0801 [

Na przyktad: 08.01=3, czyli wybrano napigcie magistrali (d-03), wtedy domys$inym elementem wys$wietlanym w gtéwnym interfejsie monitorowania jest biezaca
warto$¢ napiecia magistral

Wyswietlanie pomocniczych parametréw podczas pracy (Wazne tylko dla klawiatury z podwdéjnym wys$wietlaczem)
08.02
0~30 ‘ 4
Wys$wietlanie pomocniczych parametréw poza praca (Wazne tylko dla klawiatury z podwojnym wys$wietlaczem)
08.03
0~30 ‘ 3
Takie same jak parametry [08.00] i [08.01]!
Wspétczynnik wyswietlania predkosci silnika
08.04
0.01~99.99 1.00

Stuzy do korygowania btedu wyswietlania skali predkosci i nie ma wptywu na rzeczywistg predkosc.
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Rozpoczecie parametru

08.05
0~2 0

0: Brak pracy

Przetwornica znajduje sie w normalnym stanie odczytu i zapisu parametréw. Ustaw warto$¢ kodu funkcji, czy mozna jg zmieni¢, zalezy od stanu ustawienia hasta
uzytkownika i aktualnego stanu roboczego przetwornicy.

1: Przywro¢ ustawienia fabryczne

Wszystkie parametry uzytkownika sg przywracane do ustawien fabrycznych zgodnie z modelem.

2: Wyczys¢ rejestr btedow

Wyczy$¢ zawartos¢ rekordow btedéw (d-19~d-24) . Po zakoriczeniu operacji ten kod funkcji jest automatycznie kasowany do 0.

Gtéwne ustawienia FUNC

08.06
0~3 0

0: Praca impulsowa
1: Przetgcznik FWD i REV
2: Kasowanie ustawienia czegstotliwosci przyciskow A/V

3: REV (w tym momencie klawisz RUN domysinie ustawiony jest na FWD)
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Umowa gwarancyjna

1 Diugosc¢ okresu gwarancji tego produktu wynosi 18 miesiecy (podporzgdkowane informacji na gléwnym kodzie kreskowym). Jezeli produkt zepsuje sig lub
zostanie uszkodzony w warunkach uzytku zgodnie z instrukcjg obstugi normalnego podczas trwania okresu gwarancji, nasza firma jest odpowiedzialna za
darmowg konserwacije.

2 Podczas okresu gwaranciji, jezeli uszkodzenie jest spowiadane jednym z nastgpujgcych powodoéw, pewna cena optata bedzie konieczna:
A. Uszkodzenie maszyny spowodowane przez btedy w uzyciu lub samo-naprawe lub modyfikacje bez autoryzacii.

B. Uszkodzenie maszyny spowodowane przez ogien, zalanie, nadzwyczajne napiecie elektryczne, inne katastrofy naturalne i katastrofy wtorne.
C. Uszkodzenie sprzgtu spowodowane przez upadek z winy cztowieka | transportacje po zakupie
D. Uszkodzenie maszyny spowodowane uzytkiem niezgodnym z instrukcjg obstugi zapewniong przez naszg firme.
E Uszkodzenia spowodowane przez aspekty inne niz maszyny (np. Zewnetrzne warunki sprzetowe)
3 W przypadku awarii lub uszkodzenia produktu, prosze odpowiednio i w petni wypetni¢ zawarto$¢ Karty Gwarancji Produktu
4. Zbiér optat konserwacyjnych bedzie poddane do listy optat konserwacyjnych nowo przystosowanych przez naszg firme.
5 Ta karta gwarancyjna nie bedzie w normalnych okoliczno$ciach wydana na nowo. Proszg zachowac tg karte i pokazac¢ jg personelowi konserwacji podczas okresu

gwarancji.

6. Jezeli istnieje jakikolwiek problem z przebiegiem serwisu, proszg skontaktowac¢ sig¢ z naszym agentem lub nasza firmg w odpowiednim czasie.
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Poland, Rzeszow
Trembecki str., 11A

tel .: +48 (17) 250 0 800
email: info@enext.pl

www.enext.pl

Ukraine, Vyshneve city,
Kyivskaya str., 27A, Building B.

tel .: +38 (044) 500 9000
fax: +38 (044) 594 3999
www.enext.ua

Republica Moldova, Chisinau,
str. lon Creanga, 62/4

tel.: +373 22 90 34 34

email: info@enext.md
www.enext.md

Bulgaria, Varna,
Odessos region,

Rodopi str., 11

tel.: +359 (87) 707 71 23
email: info@enext.bg

www.enext.bg
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