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Ten rozdziat ma utatwi¢ szybki dostep do szukanych informacji. Sktada sie ze spisu
tresci, wykazu haset oraz kryteriow wyszukiwania.

Opis przemiennika, jego wfasciwosci, warunkéw stosowania oraz przeznaczenie
systemu.

Opis sprzetu, dane techniczne przemiennika, a takze opis potgczen zaciskow roboczych
i sterujgcych.

Podstawowe zagadnienia obstugi przemiennika KEB COMBIVERT, takie jak
wprowadzanie haset czy wybdr parametréw lub zestawdw parametréw.

Wykaz wszystkich parametréw, posortowanych wedtug grup parametrow. Opis
kazdego parametru obejmuje adres, zakres przyjmowanych wartosci oraz wskazoéwki,
w ktorych funkcjach parametr jest uzywany.

W tym rozdziale opisano wszystkie funkcje przemiennika czestotliwosci wraz z
nalezgcymi do nich parametrami. Celem byto maksymalne uproszczenie
programowania.

Zawiera pomocne wskazdéwki zwigzane z pierwszym uruchomieniem przemiennika i
wskazuje mozliwosci oraz techniki optymalizacji pracy napedu.

Opisuje specjalne tryby pracy przemiennika, takie jak np. sprzezenie statoprgdowe
(DC).

Sposoby unikania btedéw, opis komunikatéw o bfedach oraz metody usuwania przyczyn
bteddw.

Zawiera pomocne wskazowki, przydatne w fazie projektowania systemu napedowego
z przemiennikiem czestotliwosci.

Przeglad mozliwosci podtgczenia przemiennika KEB COMBIVERT do réznych
standardow sieci.

Wykaz haset oraz spis przedstawicielstw i partneréw przemystowych firmy KEB.

© KEB Antriebstechnik, 2003
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1.
1.1

Wprowadzenie
Informacje ogdine

1.1.1 Spis tresci

1. WProwadzZenie .....cccurrrmmmmmmmmsssisismmmrnnnnsnssssssssssssssssssssssssssssssssssssnnnsnsnnnnsss 1.1.7
1.1 Informacje 0goINe ........cccceriirimmrrininr e ————— 1.1.7
1.1, SPIS TrESCI.ceviiiiiiieeeee s 1.1.7
P 2 e =T [ o 1 1.1.13
2. Przeglad sSystemu ... 2.1.3
2.1 OPIS Produkiu........ceuriiiiiiiiiiemrrrr s 2.1.3
2.1.1  Cechy przemiennika KEB COMBIVERT ..........cccoviiriiiiinnnnnnn. 2.1.3
2.1.2  Zasada dziatania..........cccoeoummiiiiiiii e 2.1.3
2.1.3  Uzycie zgodne z przeznaczeniem ............eeeeeeeeeeeeeeeeeeennnnnnns 21.4
2.1.4  Objasnienia KOAOW Produkiu ..............eeveeeeeeeiemiiiieiiieeeeeeeeeen. 21.5
2.1.5  Zakres waznosScCidanyCh ............ccccccuuuuemmummmrirmeenneeeeeeeeeeeeeee 2.1.6
2.1.6  Wielkosci urzgdzen w klasie napiecia 230V ...........ccceveeeeeeen. 2.1.6
2.1.7  Wielkosci urzgdzen w klasie napiecia 400V ..........ccccceveeeenn. 2.1.7
2.1.8  Krzywe charakterystyczne przecigzen ...........cccceeeeeeeeeeeennnn. 2.1.12

2.1.9 Ochrona przeciwprzecigzeniowa w dolnym zakresie obrotéw

2.1.12
3. SPIZEt ..o ———————————————————— 3.1.3
3.1 Elementy sterujgce........ccovmmmmmmmmnininsemnnrnsssss s 3.1.3
.11 Przeglad ..o 3.1.3
3.1.2  Listwa zaciskOow sterujgCych X2A .........oevvieieiiiiiiiiiiieieeeeeeeen. 3.1.4
3.1.3 Podigczanie Sterownika ...........ccceeiiiiiiiiiieiee e 3.15
3.1.4  WEJSCIa CYITOWE ...t 3.1.5
3.1.5  Wejscia analogOWe .........cooveiiiiiiiiiieeeee e 3.1.6
3.1.6  Wejscie napiecia/ zasilanie zewnetrzne ..........ccceevveeveeeeneen. 3.1.7
3.1.7  WYJSCIA CYITOWE ...ttt 3.1.7
3.1.8  Wyjscia przekaZnikKOWe ............ccccciuummmmmummmniniininineeeeeeeeeeeeeeee 3.1.7
3.1.9  WyjSCia analogOWe .............uuuuummmmimiiiiiiiiiiiieeiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 3.1.8
3.1.10 WY|SCIE NAPIECIA ...ttt e eeee e 3.1.8
4. Obstuga .....cooiiiiiiiri i ————————— 4.1.3
4.1 oo ] 7= 4.1.3
411 Parametry, grupy parametrow, zestawy parametrow ............. 4.1.3
4.1.2  WyDOr PArametru ...........uuuuuuueiniriiiiiiiiiieiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 41.4
4.1.3 Ustawianie wartoSCi parametrOW ...............eeeevveeeeeeeeeeeeeeeeeeee. 41.4
4.1.4 Parametry zatwierdzane klawiszem ENTER ............cccccce.... 41.4
4.1.5 Parametry nieprogramowalng ...............eeeeeeeeemeeemeeeeeeeeeeeeeeens 41.5
4.1.6 Kasowanie komunikatow o btedach ............cccccciiiiiiiinnnns 415
4.1.7 Kasowanie wartosci SZCZytoOWYCh ...........eevveeiviiiiiiiiiiiiiiienenn. 41.5
4.1.8 Kwitowanie KOmunikatOw ...............eeeeeeieeiiimiiiiiiiieiieeeeeeeeeeen. 415
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4.2 Struktura haset doStepU ......ccccemmiiiiiiiiii e ——— 4.2.3
4.2.1  PoOzZiomY dOSTEPU ...t 42.3
4.2.2 HaSta dOSIEPU .....uviiiiieiiiieieeeeee e 4.2.4
4.2.3 Zmiana poziomu dOSTEPU .........uuuuuuurrrririiiiiieieiieieeeeeeeeeeeeeeeees 4.2.4
4.3 Parametry CP...... s 4.3.3
4.3.1 Obstugawtrybie CP ...t 4.3.3
4.3.2 Ustawienia fabryCzne ...........cccccouuumiimiiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeen 4.3.4
4.3.3 Wprowadzanie hasta ...........ccccuvviuiiiiiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeeeen 4.3.5
4.3.4 Wskazania robocze wyswietlacza ............eeeeveviiiiiiiiiiiiinnnnnn. 4.3.5
4.3.5 Podstawowe ustawienie Napeau ..........ccceeeeeerriiinrireeeeeeennns 4.3.7
4.3.6 Ustawienia szCzegoINe ........cccooiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeee 4.3.10
4.4 Tryb "Drive-Mode" ........ccciiriiiiiiinmmmesrrrnnnssssss s sssssses 4.4.3
4.41  MOZIIWOSCI USTAWIEN .......uuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeieeee e e e e e eeeas 443
4.42 WyswietlacziKlawiatura ...........ccccceiimiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeee 4.4.3
4.4.3 Wyswietlanie / podawanie wartosci zadanegj ...........ccccceeeee... 443
4.4.4  Okreslanie Kierunku ODrotOW ............eeeeveieeieiiiiiiiiiiiieieeeeeeeen. 444
445 Start/Stop/RUN ..o 444
4.4.6 Wychodzenie ztrybu "Drive-Mode" .............ceeiiiiiiiiiiiiiiiennnnn. 445
4.4.7  INNE USTAWIENIA ...ttt eeeeeeeees 445
5. Parametry ... s 5.1.3
5.1 L 1= 1111 5.1.3
5.1.1  Grupy ParametrOW ...........uueuuueuerreeereeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 5.1.3
5.1.2  Sterownik F5-BASIC ........ouuiiiiiiiiiiiiiiiieeiieeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 514
5.1.3  Sterownik F5-GENERAL, obudowa B .........ccccccevvvvirrennnnnnnn. 5.1.4
5.1.4 Sterownik GENERAL, obudowa >=D ...........cceerrrrrierrnnnnnnnn. 5.1.5
5.1.5 Lista parametrow F5-GENERAL i F5-BASIC .........ccccouu...... 51.7
6. L0 T 0T =Y 11 Ty (- | 6.1.3
6.1 Dane techniczne i eksploatacyjne ........cccccuiiiiimmmemrmnnnniisnssssnnn. 6.1.3
6.1.1  Lista parametrOwW MU .............eeueeeeeemmmimiiiiiiiieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.1.3
6.1.2  Lista parametrow IN ...........eeeeiiiiiiiiiiiiiiicccceeeeeee e 6.1.4
6.1.3 Lista parametrOW SY .........eeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeee e 6.1.4
6.1.4 Objasnienia do opisu parametrow ............ceceeeeeeeeereeeeeennnnnnn. 6.1.5
6.1.5  OpiS PaAramMetrOW MU .........uueeiiiiiiiiiiiieiiieeeeeeee e 6.1.6
6.1.6  Opis parametrOW IN ............euuviiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeee e 6.1.17
6.1.7  Opis parametrow Sy (SYStem) ........eeeeeeeeiiieiieiiieieeieeeeeeeeeen. 6.1.23
6.2 Analogowe wejScia i WYJSCia ...cuuvumrrrrirsnmmrrssssnnsrmsssssssssssssnsssssssssssnsas 6.2.3
6.2.1  Krotki opis wejSC analogowyCh .........eeeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiieieieeeeee, 6.2.3
6.2.2  Wyborwartosci zadanej (An.0; An.10) .oeeeveeeeiiieiiiiieiiiiieeeeee, 6.2.4
6.2.3  Filtry przeciwzaktoceniowe (An.1; An.11; An.21) ..ooovvvveeenenn. 6.2.5
6.2.4 Tryb zapisu do pamieci (An.2; An.12; AN.22) ......cccevvveveveennnnn. 6.2.5
6.2.5 Wyborwejscia (An.3; An.13; AN.23) coeeeeeeiiciieee e 6.2.5
6.2.6 Histereza punktu zerowego (An.4; An.14; An.24) .................. 6.2.6
6.2.7 Wzmacniacz charakterystyk wejsciowych (An.5...7; An.15...17;
ANL25...27) oo 6.2.7
6.2.8 Gornaidolna granica (An.8/9, An.18/19; An.28/29) .............. 6.2.8
6.2.9  Wyborwejscia REF / funkcji AUX (AN.30) ....eevveeeieeiiieeiieeeeee. 6.2.9
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6.2.10 Kroétki opis wyjS¢ analogowych .......ceevvveeeiiiieeeiiieeeeeeeei, 6.2.10
6.2.11  Sygnaty WYJSCIOWE .........uuuuuiiiiiiiriiiiiiiiiiieieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeas 6.2.11
6.2.12 ANOUT 1/-2/-3/-4 /Funkcje (An.31/An.36/An.41;An.47) ...... 6.2.11
6.2.13 Wyjscie analogowe / wskazanie wyswietlacza (ru.33...34 /
U1 T 1 ) SRR 6.2.12
6.2.14 Wzmacniacz charakterystyki wyjscia (An.33...35 /An.38...40/
AN.43...45/ AN49..51) o 6.2.12
6.2.15 Okres ANOUT3/4 (AN.46/AN.52) ......ceveeeeereerreeseneenennn, 6.2.13
6.2.16 ANOUT 1...4 Wprowadzanie cyfrowe (An.32/37/42/48) ...... 6.2.13
6.2.17 Stosowane parametry ........ccccccoocooinmmineiiieieeereeeeeeeeeeeee 6.2.14
6.3 Cyfrowe wejsScia i WYjSCia ....courrmmrrmirsmmrminsmmsrnnsssmse s s s 6.3.3
6.3.1  Krotki opis wejSC CyfrowyCh ......coooevvviiiiiicceee e 6.3.3
6.3.2  Wybdr PNP/NPN dla sygnatéw wejsciowych (di.0) .............. 6.3.3
6.3.3 Programowe ustawianie wejs¢ cyfrowych (di.1, di.2) ............ 6.3.4
6.3.4  Status zaciskOw wejSCiowycCh (ru.21) ......eeeeeeiiiieeieieiieeiieeeeene. 6.3.5
6.3.5 Cyfrowy filtr przeciwzakioceniowy (di.3) ...........eeeeeeeeeeeeeeenennn. 6.3.5
6.3.6  Odwracanie WeJSC (Ai.4) ........uuuuummmummeneiriirrririreeeeeeeeeeeeeeeeeeees 6.3.5
6.3.7  Sterowanie przerzutnikiem (di.5) .........cccccuvevrrrririieieiiieiieeeeee. 6.3.5
6.3.8 Wejscia zalezne od sygnatu bramkujgcego (di.6, di.7, di.8) ..6.3.6
6.3.9  Wewnetrzny status WejSC (fU.22) ........uuuveeurrrrirerrnieiiieeeeeeeeeee. 6.3.8
6.3.10 Reset bfedow/wybor wejscia (di.9) oraz Reset bteddw/ujemne
p4ololey4=X (o [ 10 ) PP 6.3.8
6.3.11 PrzyporzgdKowani€ WEJSC ...........uuuururrmmirieiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeens 6.3.8
6.3.12 Krotki opis WYJSC CYFTOWYCH ......uvvvviiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeee 6.3.11
6.3.13  Sygnaty WYJSCIOWE .........uuuuuuuiuiiiiiiiiiiiiiieiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeas 6.3.12
6.3.14 Filtr wyjSciowy (d0.43, d0.44) .........uuuumriiiiiieieiiieieeeeeeeeeeeeeen 6.3.12
6.3.15 Warunki przetgczania (d0.0...d0.7) ....eeeeeeeeieiiiiiiiiieieeeeeeeeeeee, 6.3.13
6.3.16 Odwracanie warunkow przetgczania dla znacznikéw 0...7 ... 6.3.16
6.3.17 Wyborwarunkdéw przetgczania dla znacznikdw 0...7 ............ 6.3.16
6.3.18 Potgczenie warunkdéw przetgczania funkcijg logiczng I/LUB (do.24)
6.3.16
6.3.19 Odwracanie znacznikow (d0.25...d0.32) .......cccevverereeeeeeennnn. 6.3.17
6.3.20 Wybor znacznikdw (d0.33...d0.40) .....eeeeeeeeeeiieiieieeeeeeeeeeeeeee 6.3.17
6.3.21 Potgczenie znacznikdw funkcjg logiczng I/LUB (do.41)......... 6.3.17
6.3.22 Odwracanie WYJSC (d0.42) ........uuuruurrmmmmerrreeeieeieeeeeeeeeeeeeeeeens 6.3.18
6.3.23 Status wyjSC CyfrowyCh (FU.25) .........evveveviiiieiiiiiiiieieieeeeeeeen. 6.3.18
6.3.24 Przykfad zaprogramowania .............ceeeueeeeiieeeeeeeneeeeeennnnnnnns 6.3.19
6.3.25 StOSOWaNE PAramMEtry .........ccuvuuvriiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.3.20
6.4 Okreslanie wartosci zadanych, kierunku obrotéw oraz ramp
przyspieszania/zwalniania .......ccccccciiimmmnnnnin i ————— 6.4.3
6.4.1  KrOtKi OPIS .ooeieieeiei e 6.4.3
6.4.2 Doborwartosci zadanych oP.0 ...........eeuviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeee, 6.4.4
6.4.3  Dobor kierunku obrotow oP.1 ..........euviiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeceeeeee 6.4.6
6.4.4 Wartoscistate (OP.18...23) ........uuuiiiiiiiiiiiiiiiiiieieieeeeeeeeeeeeeee 6.4.9
6.4.5 Granice wartosci zadanyCh............ccuueviieiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeee 6.4.11
6.4.6 Obliczanie wartosci zadanycCh............cccuuueviiiiiiiiiiiiiiiieeeennn. 6.4.12
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6.4.7  GENErator FAMP .......uuuieieiieiiiieiieieeeie e e e ee e e e e e e e e e e e aaaaaeeas 6.4.13
6.4.8 Ogranicznik (OP.36...0P.41) ........ouiiiiiiiiiiiiiiieeeieeeeeeeeeeeeeeee 6.4.15
6.4.9 Rampaze statym Czasem..........cccuuvuvviviiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeee 6.4.15
6.4.10 StOSOWENE PAramMELrY ..........eeuveeiveiiririeiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.4.18
6.5 Ustawianie charakterystyki napieciowo-czestotliwosciowej (U/f) . 6.5.3
6.5.1 Typ sterownika (ud.2) i tryb maksymalnej czestotliwosci
(AT A = ) 6.5.3
6.5.2 Czestotliwos¢ skrajna (uF.0) i funkcja Boost (UF.1) ................ 6.5.4
6.5.3 Dodatkowy punkt oparcia (UF.2/UF.3) .......cevuieeeieiiiiiieeeiii, 6.5.4
6.5.4 Delta Boost (UF.4/UF5) .......uuuiiiiiiiiiiiiiiiiieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 6.5.4
6.5.5 Stabilizacja napiecia w obwodzie posrednim (UZK) (uF.9)....6.5.5
6.5.6  Tryb maksymalnego napiecia (UF.10) ........ccoeviiiiiiiiiiiiiinnnnnnn. 6.5.6
6.5.7 Czestotliwos¢ przetgczania (UF11) cooeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeieeeeee 6.5.6
6.5.8  StOSOWANE PAramMEeLtry ..........eeueiiiiiiiiiiiiiiiiiieeieeeeeeee e eeeeeeeens 6.5.7
6.6 Ustawianie danych Silnika .........ccccciimmmmmmmmnniiiseeenssesss s 6.6.3
6.6.1  Tabliczka identyfikacyjna silnika .............cceeeeeeeeiiiiiiiiiiiiieennnn. 6.6.3
6.6.2 Dane silnika z tabliczki identyfikacyjnej (dr.0...dr.5) ............... 6.6.3
6.6.3 Dane silnika z arkuszy danych (dr.9) ........cccccceeeeeiiiieeeiinennnn. 6.6.4
6.6.4 Rezystancja stojanasilnika (dr.6) ..........c.evvciieeeeeeeeieeeeeiiennnnn 6.6.4
6.6.5 StOSOWENE PAramMEeLlry ...........eeeiiiiiiiiieiieiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.6.6
6.7 Funkcje ochronne ... sanes 6.7.3
6.7.1 Zatrzymanie na rampie i sprzetowa granica prgdowa........... 6.7.3
6.7.2 Granica prgdowa biegu jednostajnego (funkcja ochronna) ....6.7.5
6.7.3 Automatyczny restart i namierzanie predkosci obrotowej ...... 6.7.7
6.7.4 Kompensacja czasu jatowego /tryb (UF18) ....coevvvvvviiniinnnnnn. 6.7.9
6.7.5 Czas odwzbudzenia silnika (uF.12), dolna granica
odwzbudzania silnika (UF.13) ......eeeieiiiiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 6.7.9
6.7.6  Reakcja na komunikaty o btedach lub ostrzegawcze.............. 6.7.9
6.7.7  SzybKie zatrzymanie ..............uueuiriiiimiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee e 6.7.13
6.7.8  Elektroniczna ochrona silnika .............eeeeeeeeeiiiiiiiiiiiiieeeeennn. 6.7.15
6.7.9 Sterowanie tranzystorem GTR7 ........ccoovviiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeees 6.7.19
6.7.10 FUunkCje SPECIAINE .......uuuiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeee 6.7.20
6.8 Zestawy parametrOw .........cccceeriicmmrrmnsssss s s 6.8.3
6.8.1  Parametry nieprogramowalng ..........cccevvveviiieneeeeeeeeeeeiiennnnn 6.8.3
6.8.2 Parametry Chronione ............ccooevieieiiiieiiiicccee e 6.8.3
6.8.3 Parametry SYStEMOWE ........oiiiiiiiiiieeeeiiee e 6.8.3
6.8.4 Posrednie i bezposrednie adresowanie
ZestawOWw ParameEtrOW .......ccccevvveeeiiiiiiiie e 6.8.3
6.8.5 Kopiowanie zestawdw parametrow
poprzez Klawiature (Fr.1) ..., 6.8.4
6.8.6 Kopiowanie zestawdw parametrow
poprzez magistrale (Fr.1, Fr.O) ... 6.8.4
6.8.7  WyDbOr zestawOw parametrOw............eeeeeeeeeeeiieiiiieeieeeeeeeeeeen. 6.8.5
6.8.8  Blokowanie zestawOw parametrow ...........ccccccveveeveeeeieennnnnn. 6.8.8
6.8.9 Opoznienie wigczania/wytgczania
zestawOw parametrow (Fr.5, Fr.B) ..., 6.8.8
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6.8.10 StOSOWaNE PAraMELIY ..........uuuuuriiiiiiiiiiiiiiieieeieeeeeeeee e eeeeeeeens 6.8.9

6.9 Funkcje specjalne .......ccccccemrrminiiineemmsnnnssssss s snnnes 6.9.3
6.9.1 Hamowanie statoprgdowe (DC) .........ccccuvimriiiirimeiiiiieeeeeeeee. 6.9.3

6.9.2 Funkcja 0SzCzedzania €Nergii............ueueeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeens 6.9.5

6.9.3  Funkcja potencjometru silnikoOwego ..........ccceeeeeeeeeiveeeeiinnnnnnn. 6.9.7

6.9.4 Programowanie timera/licznika .........ccccceeeeeeiieeiiiiieiiinnnnn. 6.9.11

6.9.5 Sterowanie hamulCami..........ccccoiiiiiiiiiiiiiiieeeeeee 6.9.15
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Wprowadzenie E

1.1.2 Przedmowa

Kto powinien to przeczytac¢?

Kazdy, kto zajmuje sie rozwijaniem i konstrukcjg aplikacji. Znajomos¢ szerokich
mozliwos$ci programowania przemiennika KEB COMBIVERT pozwoli juz w fazie
planowania maszyny lub linii technologicznej zaoszczedzi¢ na zewnetrznych
systemach sterowania i okablowaniu, gdyz sam przemiennik moze zosta¢ uzyty
jako aktywny element sterujgcy. Niniejsza instrukcja nie zastepuje dokumentacji
dotgczonej do urzadzenia, a jedynie stanowi materiat uzupetniajgcy.

1000 i jedno zastosowanie...

najlepiej za pomocg jednego urzadzenia. Ktéz nie zna tego wymogu z takich dziatéw
jak zakupy, produkcja czy tez serwis. My potraktowali§my te wymogi powaznie i
stworzyliSmy serie dowolnie programowalnych urzadzen, ktére za posrednictwem
komputera PC lub panelu sterowniczego mozna dostosowac¢ do zgdanej aplikacji
(docelowego zastosowania).

Przeciez nikt tego nie obstuzy...

powiedzieliby sceptycy. Jednak i tutaj znalezlismy optymalne rozwigzanie. Gdy
faza projektowania maszyny lub linii technologicznej jest zakoriczona, nie jest juz
z reguly potrzebna wiekszo$¢ mozliwosci ustawien przemiennika (a czasami w
ogole zadne). Po co wiec majg one by¢ wszystkie widoczne? Dzieki mozliwosci
zdefiniowania wtasnego, indywidualnego menu mozna sprawi¢, ze widoczne bedag
tylko wybrane parametry. Takie podejscie zasadniczo upraszcza obstuge i
dokumentacje dla uzytkownika koricowego oraz zwieksza bezpieczenstwo pracy
dzieki ograniczeniu dostepu osobom nieuprawnionym (patrz rys. 1.1.2).

Rys. 1.1.2 _ Zbior wszystkich parametréow

Menu uzytkownika
(parametry CP)
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2.

Przeglad
systemu

2.1 Opis produktu

2.1.1

Cechy przemiennika

KEB COMBIVERT

2.1.2 Zasada dziatania

autoboost
progr. menu uzytkownika
regulator PID 8 zestaw6w parametréw
interfejs enkodera
hamowanie statoprgdowe
namierzanie predk. obr. o
funkcja joggingu (prog.) KEB irg;?gz,mfosz:

elektr. stycznik silnikowy COMBIVERT 8 prog. wejs¢ cyfrowych

14 grup parametrow

kompensacja poslizgu
interfejs HSP5
funkcja oszczedzania energii
funkcja Power-Off
urzgdzenia zabezpieczajgce  sprzetowa regulacja pradu

prog. filtry dla wej$¢ analogowych i cyfrowych

2 prog. wejscia analogowe

2 prog. wyjscia cyfrowe

2 prog. wyjscia analogowe

regulowane wfasciwosci ramp
licznik roboczogodzin

Zasadniczo modut przetwarzania mocy przemiennika czestotliwosci sktada sie z
prostownika sieciowego, obwodu posredniego napiecia statego oraz falownika na
wyjsciu. Prostownik sieciowy skfada sie z niesterowanego, jedno- lub tréjfazowego
uktadu mostkowego, przy czym wersja jednofazowa ograniczona jest jedynie do obstugi
matych mocy. Jego zadaniem jest zamiana napiecia zmiennego z sieci elektrycznej
na napiecie state, ktére jest nastepnie wygtadzane przez kondensator w obwodzie
posrednim tak, ze w przypadku idealnym (przemiennik nieobcigzony) obwdd posredni
natadowany jest napieciem U, = v2 - U

Poniewaz podczas tadowania kondensatora w obwodzie posrednim przez krétki czas
ptynag bardzo duze prady, ktére mogtyby doprowadzi¢ do zadziatania bezpiecznikdéw
na wejsciach lub nawet do uszkodzenia prostownika, prad tadowania musi byé
ograniczany do dozwolonego poziomu. Aby to osiggnac¢, zastosowano rezystor,
ograniczajgcy prad wigczeniowy i potaczony szeregowo z kondensatorem. Po
natadowaniu kondensatora rezystor ten jest bocznikowany np. przez przekaznik, dzieki
czemu jego aktywnos¢ ogranicza sie tylko do etapu witgczania przemiennika.
Poniewaz do wygtadzenia napiecia w obwodzie posrednim potrzebna jest duza
pojemnos¢, kondensator udostepnia jeszcze przez jakis czas po odtgczeniu
przemiennika czestotliwosci od sieci wysokie napiecie.

Wrtasciwe zadanie przemiennika czestotliwosci, polegajace na wytwarzaniu zmiennego
pod wzgledem czestotliwosci i amplitudy napiecia wyjsciowego, stuzacego do
sterowania silnikiem tréjfazowym, przejmuje falownik na wyjsciu przemiennika.
Wytwarza on na zasadzie modulacji szerokosci impulsu tréjfazowe napiecie wyjsciowe,
ktore w trojfazowym silniku asynchronicznym generuje sinusoidalny prad przemienny.

Ryc. 2.1.2  Schemat blokowy modutu przetwarzania
mocy przemiennika czestotliwosci

L1 o L;’—J u
2ot | ? Uzw%c %V\\/I—( )

(Lo

prostownik obwdd posredni falownik silnik
sieciowy
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Opis produktu

2.1.3 Uzycie zgodne z przeznaczeniem

KEB COMBIVERT to przemiennik czestotliwosci z obwodem
posrednim napiecia statego. Urzadzenie pracuje na zasadzie
modulacji szerokosci impulsu i stuzy wytacznie do ptynnej
regulacji obrotow w silnikach tréjfazowych.

Urzadzenie zaprojektowano z uwzglednieniem obowigzujgcych
norm bezpieczenstwa i wyprodukowano z zastosowaniem
najwyzszych standardéw jakosciowych. Warunkiem
bezproblemowej pracy jest odpowiednie do funkcji
zaprojektowanie jednostki napedowej. Na niezawodnosc¢
urzadzenia wptyw majg rowniez takie czynniki, jak prawidtowy
transport i magazynowanie, a takze staranny montaz i
podtagczenie.

Podtaczanie innych odbiornikdw elektrycznych jest zabronione,
gdyz moze prowadzi¢ do uszkodzenia tych odbiornikéw oraz
do innych szkdd nastepczych.
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2.1.4 Objasnienia kodoéw produktu
10.F5.G1B-3200

0: standard

1: flat rear

2: chtodzenie woda
3: konwekcja

0: brak interfejsu enkodera
wej. IG i 1G-1/0
resolwer i IG-1/0
Hiperface i 1G-1/0

wej. IG i SSI

Eol

nadpradowa

0: 2 kHz/125%/150%
1: 4 kHz/125%/150%
2: 8 kHz/125%/150%
3: 16 kHz/125%/150%
4: 2 kHz/150%/180%

przy przemiennikach: chtodzenie przy serwomotorach: chtodzenie silnika

0: chtodzenie wiasne
1: chtodzenie obce

resolwer i SSI
Hiperface i SSI

5
6
7: wej. IG i tachometr
8: resolwer i tachometr
9

Hiperface i tachometr

5: 4 kHz/150%/180%
6: 8 kHz/150%/180%
7: 16 kHz/150%/180%
8: 2 kHz/180%/216%
9: 4 kHz/180%/216%

A: wej. IG i czujnik bezdot. F:
resolwer i czujnik bezdot.  G:

1 wej. IG i wyj. IG

B
C: Hiperface i czujnik bezdot. H:
D
E

resolwer i wyj. IG

moowx

8 kHz/180%/216%
16 kHz/180%/216%
2 kHz/200%/240%
4 kHz/200%/240%
8 kHz/200%/240%

Typ interfejsu enkodera patrz modut sterujacy (IG = enkoder przyrostowy)

Hiperface i wyj. 1G
wej. IG i wej. IG
resolwer i wej. IG
I:  Hiperface i wej. IG

przy przemiennikach: czestotliwos¢ taktowania / krotkotrwaty prad krytyczny / granica

16 kHz/200%/240%
2 kHz/400%/480%
4 kHz/400%/480%
8 kHz/400%/480%

: 16 kHz/400%/480%

ATIOM

przy serwomotorach: predkos¢ obrotowa silnika
1: 1500 obr./min 2: 2000 obr./min 3: 3000 obr./min 4: 4000 obr./min 6: 6000 obr./min

Identyfikator napiecia wejsciowego

0: 230V AC/DC,1faza 5: 400V DC A 400V AC, 6 faz

1: 230VAC/DC,3fazy 6: 230VAC,1faza Z 230V AC lub AC/DC

2: 230V AC/DC,1/3fazy 7: 230VAC,3fazy Y: 400V AC lub AC/DC

3: 400V AC/DC,3fazy 8: 230V AC, 1/3fazy ~ W: 230V DC

4: 230vDC 9 400V AC, 3fazy V: 400V DC
A,

] Wersja wykonania obudowy B,D,E,G,H,R, U W
Osprzet
0: bez 4: zintegrowane PFC ?
1: GTR7" 5: GTR 7", zintegrowane PFC ?
2: wbudowany ukt. odktécania 6: wbudowany ukt. odktécania, zintegrowane PFC 2
3: GTR 7 ", wbudowany ukt. odktécania 7: GTR 7 ", wbudowany ukt. odktécania, zintegrowane PFC 2
Sterownik
B: BASIC (sterowane przemienniki czestotliwosci ze standardowym zakresem funkcji)
C: COMPACT (sterowane przemienniki czestotliwosci z rozszerzonym zakresem funkcji)
G: GENERAL (sterowane przemienniki czestotliwosci z rozszerzonym zakresem funkcji)
M: MULTI (sterowane, zorientowane polowo przemienniki czestotliwo$ci dla tréjfazowych silnikow

asynchronicznych)
: SERVO (sterowane przemienniki czestotliwosci dla silnikéw synchronicznych)
eria F5

S
S

przy przemiennikach: 1. i 2. pozycja: wielkos¢ urzadzenia

przy serwomotorach: kod silnika / dlugos¢ konstrukcyjna silnika

1) GTR7: tranzystor hamowania

2) PFC: Power Factor Control (sterowanie wspotczynnikiem mocy)
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lub Sredniej czestotliwo$ci nalezy skonsultowac sie z firmg KEB.
Maksymalna wysokos$¢ nad poziomem morza, na jakiej moze pracowaé przemiennik,

2.1.5 Zakres waznosci
danych
()
2.1.6 Wielkosci urzadzen w

klasie napiecia 230V

Podane nizej dane techniczne odnoszg sie do 2-/4-biegunowych silnikéw
standardowych. W przypadku innej liczby biegundéw nalezy dostosowac przemiennik
czestotliwosci do prgdu znamionowego silnika. W przypadku silnikéw specjalnych

to 2000 m. Przy wysokosciach powyzej 1000 m n.p.m nalezy pamigta¢ o redukcji
mocy 0 1% na kazdych 100 m wysokosci.

Wielkos¢ przemiennika 05 07 09 10 12 | 13
Obudowa A B A B B D B D D E
Fazy zasilania 1131|131 {3[1]3]1[3]1][3] 3] 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 0,9 1,6 2,8 4,0 6,6 ] 9,5
Maks. moc znamionowa silnika [kwW] 0,37 0,75 1,5 2,2 4,01 5,5
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 2,3 4 7 10 16,5] 24
Maks. prad krotkotrwaty V) [A] 4,1 7,2 12,6 18 29,7] 36
Prad wywotujacy btad OC [A] 5,0 8,6 15,1 21,6 35,6] 43
Prad znamionowy wejsciowy [Al] 46| 4,6 [3,2]8,0]8,0[5,6] 14 [9,8{ 14]9,8]/20[ 14]20[ 14] 23 | 31
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A]] 10 16 10(20(16]20|16]20|16]125]20]25|20) 25| 35
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]| 4 16 8 16 16 8 16 8 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz]| 8 16 8 16 16 16 16 | 16
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]] 30 50 55 65 90 | 130 105 | 170 | 210|290
Prad ciggty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? [A] 2,3 4 7 10 16,5| 24
Prad ciggty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? [A] 2,3 4 7 10 16,5| 24
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 16 kHz?  [A]| — 2,3 - 4 7 8,5 I 10 10 |16,8
Maks. temperatura elementu chtodniczego ~ [°C]{100| 90 95| 90 90 90 90 | 90
Przekréj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 15 1,5[2,5[1,5]2,5{1,52,5]15] 425 4{25] 4 | 6
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 100| 56 100 56 a7 33 27 | 16
Typowy rezystor hamulcowy [Ohm] 180 180 100 68 33| 27
Maks. prad hamowania [All45] 75 [45] 75 9,5 12 15 | 25
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociggniecia zaciskow [Nm] 0,5 [ 12
Napiecie zasilania V] 180...260 *0 (napiecie mierzone 230 V)

Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjSciowe V] 3x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dlugo$¢ kabli ekranowanych z 4 kHz % [m]| 10 30 10| 100 100

Maks. dlugo$¢ kabli ekranowanych z 8 kHz ® [m]| 10 20 10 50 100

Maks. dlugo$é kabli ekranowanych z 16kHz 9 [m]| - 10 - 20 40 | 100

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529)

IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1)

Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy

EN 61800-3

Wibracje wedtug

Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

Jeosedz

systemu chtodzenia.

Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)
Dane obowiazuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "ldentyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napigcie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy szafy rozdzielczej i

W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.

8) 31.F5. tylko w wersji chfodzonej woda.
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Wielkosé przemiennika 14 15 16 17 18 19 20 21
Obudowa E|] G| G| H H R R R|R R
Fazy zasilania 3 3 3 3 3 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 13 19 26 33 40 46 59 71
Maks. moc znamionowa silnika [kW] 7,5 11 15 |1 18,5 22 30 37 45
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 33 48 66 84 | 100 | 115 | 145 | 180
Maks. prad krétkotrwaty V) [A] 49,5 72 99 | 126 | 150 | 172 | 217 | 270
Prad wywotujacy btad OC [A] 59 86 119 | 151 | 180 | 206 | 261 | 324
Prad znamionowy wejSciowy [A] 43 63 86 92 | 116 | 126 | 165 | 198
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 50 80 80 | 100 | 160 | 160 | 200 | 315
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]] 4 | 16 8 16 16 8 8 8 8 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz] 16 16 16 16 16 8 8 8 8
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]] 350 | 410 | 460 | 430 | 550 | 850 | 1020| 1200 1350 | 1620
Prad ciagtly przy zatrzymanym silniku i 4 kHz ? [A]l 33 36 36 53 | 72,51 92 | 110 | 126 | 159 | 198
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz ? [A]l 24 | 33 - 53 | 725| 84 | 100 | 115 | 145 | 180
Prad ciagty przy zatrzygmanym silniku i 16 kHz ? [A]| 16,8 | 26 - 53 | 66 | 50 - - - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 °C (194 °F)

Przekroj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 10 25 25 35 50 50 95 95
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm]| 16 | 8 8 | 56| 56| 47| 47 ] 3,9 2 2
Typowy rezystor hamulcowy [Ohm] 20 13 10 7 56| 47] 39| 30
Maks. prad hamowania [Al] 25 | 50 50 | 70 70 85 85 | 102 | 160 | 160
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskow INm]| 1,2 | 2,5 | 4 | 6

Napiecie zasilania V] 180...260 *0 (napiecie mierzone 230 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe [V] 3x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugos¢ kabli ekranowanych [m] 100 50

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20
Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2
Zgodno$¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wediug

Germanischer Lloyd; EN 50155 | -

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

NO O~ WON =

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dlugosci przewodu do 100m (miedz)
)

)

)

Dane obowigzuja tylko dla urzagdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujacego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.
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Przeglad systemu

Opis produktu

2.1.7 Wielkosci urzadzen w klasie

napiecia 400
Wielkos¢ przemiennika 05 07 09 10 12 13 14
Obudowa Al B|A|B|D|]A[B|D|B|[D|[D|B|D|[E|[D|E|[G]|D|E| G
Fazy zasilania 3 3 3 3 3 3 3
Znamionowa moc Wyjsciowa [kVA]l 0,9 18 2,8 4,0 6,6 8,3 11
Maks. moc znamionowa silnika [kw]| 0,37 0,75 15 2,2 4,0 55 7,5
Prad znamionowy wyjsciowy [A]l 1,3 2,6 4,1 5,8 9,5 12 16,5
Maks. prad krétkotrwaly [Al 23 4,7 7,4 10,4 17 216 | 18] 29,7 |24,8
Prad wywotujacy btad OC [All 28 5,6 8,9 125 21 259 |(21,6] 356 |29,7
Prad znamionowy wejsciowy [All 18 3,6 6 8 13 17 23
Maks. dozw olony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 16 16 16 16 20 25 25
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow kHz]l 4 [ 16| 4| 16 | 4] 8 [8|4[16]4[8|16] 4] 16 |2[8] 16
Maks. czestotliwoéé taktu tranzystorow [kHz]] 4 [ 16| 4| 16| 4| 16 16 4 16 16 169 16
Strata mocy przy pracy znamionowej Wi 45 60 | 50| 90 | 80 [105[120]140]170]150]185]300]185|250| 200 185|320| 380
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz? Al -113|-]26]-| 41 5,8 9,5 12 14,5 16,5
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz? Al -113]-|26] -] 41 ]|58|52|58] - 95 |95 12 74| 16,5
Prad ciagty przy zatrzymanym silnikui 16 kHz?  [Al] - | 1.3] - | 26| - | 35 |49|35|58| - 5,8| 95/58, 12 |57]|10 | 12
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 °C (194 °F)
Przekr¢j kabli zasilania silnika 3 [mm3] 1,5 15 15 15 25 4 4
Min. rezystor hamulcowy [ohm]{ 390 [180] 120 [110] 120 82 82 |39]56]39|50]56] 39
Typowy rezystor hamulcowy % [Ohm]] 620 |300| 620 |150| 390 270 150 110 85
Maks. prad hamowania Al 22 |45/ 75] 7] 75 10 10 [21]15[21] 15[ 15] 21
Charakterystyka przecigzenia 1
Moment dociagniecia zaciskow INm]| - Jo5] -] o5] -] 0,5 [12] o5 [12
Napiecie zasilania ¥ \Y 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2
Napiecie wyjsciowe V] 3x0...Usiec¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania
Meks. diugos¢ kabli ekranowanych z4 kHz [m]] 10 10 |30 10| 100 100 50| 100 100 100
Meks. diugos$¢ kabli ekranowanych z 8 kHz m -| 8] -1]8[20 - 30 | 50| 100 - 100 100 - 100
Maks. dtugo$¢ kabli ekranowanych z 16kHz m| - 4] -|5[10 - 10 | 10 20 - 100 100 - 100

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45°C (14...113 °F)

Stopier ochrony obudowy (EN 60529)

IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1)

Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodno$¢ EMC wedtug normy

EN 61800-3

Wibracje wedtug

Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

A ON—=

)
)

N OO

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugos$ci przewodu do 100m (miedz)
Dane obowigzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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[=3]

Wielkosé przemiennika 15 16 17 18 19
Obudowa E[G|H|]E|[G|[H|]G|H|G]|H]|R|HI|R
Fazy zasilania 3 3 3 3

Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 17 23 29 35 42
Maks. moc znamionowa silnika [kwW] 11 15 18,5 22 30
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 24 33 42 50 60
Maks. prad krotkotrwaty Y [A] 36 49,5 63 75 90
Prad wywotujacy btad OC [A] 43 59 75 90 108
Prad znamionowy wejsciowy [A] 31 43 55 65 66
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 35 50 63 80 80
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow kHz]] 4 | 8 [16] 2 | 8 [16] 4| 8| 2| 8 |16]| 4| 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw  [kKHz] 16 16 © 16 16 16 16
Strata mocy przy pracy znamionowej [w]| 350 [ 380 360 330 [ 500 | 490] 500 | 470 430 610 | 850 | 540 | 750
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 4 kHz 2 [A] 24 27 33 42 45 50 60
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 8 kHz 2 [A]] 16 | 19 | 24 - |121,5( 33 |21,4 30| 30 | 45| 50| 39 | 60
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 16 kHz 2 [A]] 10 | 8,4 | 15 - 95| 20 - 113,51 20| 20 | 40 | 18 | 27
Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Przekroj kabli zasilania silnika [mm?] 6 10 16 25 25
Min. rezystor hamulcowy ¥ [ohm]] 39 | 22 25 | 22]25] 22 13 [ 9]13] o9
Typowy rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 56 42 30 22 15
Maks. prad hamowania Al 21 [37]32]30[37]30]37 63 | 88]63] 88
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskow INml] 12 [ 4] 12 [ 4]12] 4] 4] 4]6]4]6s
Napiecie zasilania V] 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)

Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe V] 3x0...U sie¢

Czestotliwos¢ wyjSciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugo$¢ kabli ekranowanych [m] 100

Temperatura magazynowania -25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy -10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos$¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155 | - Isl]| -
Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

1) W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odja¢ 5% rezerwy regulacyjnej.
2) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
3) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
4) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)
5) Dane obowigzujg tylko dla urzgdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "ldentyfikacja urzadzen")
6) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
7) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.
8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej wodg.
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Przeglad systemu

Opis produktu

Wielkos¢ przemiennika 20 21 22 23 24
Obudowa H|R R R RJU|R] U
Fazy zasilania 3 3 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 52 62 80 104 125
Maks. moc znamionowa silnika [kw] 37 45 55 75 90
Prad znamionowy wyjSciowy [A] 75 90 115 150 180
Maks. prad krotkotrwaty V) [A] 112 135 172 225 270
Prad wywotujacy btad OC [A] 135 162 207 270 324
Prad znamionowy wejsciowy [A] 83 100 127 165 198
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 100 160 160 200 315
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow kHz)l 2 | 8| 4| 8] 4| 8] 28] 2] 4] 8
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]] 8 | 16 16 16 12| 8 8
Strata mocy przy pracy zhamionowej [W] 900 1000|1100 1200|1500]1300]1900{1700 2000|2400
Prad ciggty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz ? [A]} 67,5| 75 90 115| 115]127,5| 150 144 180
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 8 kHz ? [A]]52,5| 75 | 63 | 90 | 80 | 115] 90 | 150 108 180
Prad ciggty przy zatrzymanym silniku i 16 kHz ? [A]l - [ 3445|5446 |51] - - - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Przekréj kabli zasilania silnika [mm?] 35 50 50 95 95
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 9 9 8 6| 5 5
Typowy rezystor hamulcowy 4 [Ohm] 12 10 8,6 6,7 5
Maks. prad hamowania [A] 88 88 100 133 | 160 200
Charakterystyka przecigzenia 1

Moment dociagniecia zaciskow Nm)f 4] 6] 6 | 6 | 15 | 15
Napiecie zasilania [V] 305...500 *0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe [V] 3x0...Usie¢

Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania

Maks. dtugo$¢ kabli ekranowanych [m] 50

Temperatura magazynowania -25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy -10...45 °C (14...113 °F) | -10...40 °C
Stopien ochrony obudowy (EN 60529) IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Wibracje wedtug Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

AN =

)
)

N OO

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.

8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej wodg.

) W przypadku regulowanych systemow F5-M i F5-S nalezy odja¢ 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekroj przy mocy znamionowej i dlugosci przewodu do 100m (miedz)
Dane obowiagzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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Wielkosé przemiennika 25 26 27
Obudowa U U U
Fazy zasilania 3 3 3
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA] 145 173 208
Maks. moc znamionowa silnika [kw] 110 132 160
Prad znamionowy wyjsciowy [A] 210 250 300
Maks. prad krétkotrwaty Y [A] 263 313 375
Prad wywotujacy btad OC [A] 315 375 450
Prad znamionowy wejSciowy [A] 231 275 330
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) [A] 315 400 450
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz] 4 4 2
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw [kHz] 8 8 8
Strata mocy przy pracy znamionowej [W] 2300 2800 3100
Prad ciagty przy zatrzymanym silniku i 4 kHz ? [A] 210 250 240
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 8 kHz ? 168 162,5 180
Prad ciagty przy zatrzygmanym silniku i 16 kHz ? -

Maks. temperatura elementu chtodniczego [°Cl 90

Przekroj kabli zasilania silnika ¥ [mm?] 95 120 150
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 4 4 4
Typowy rezystor hamulcowy ¥ [Ohm] 4,3 4,3 4,3
Maks. prad hamowania [A] 200 200 200
Charakterystyka przecigzenia 2

Moment dociagniecia zaciskow [Nm] 25

Napiecie zasilania ® [V]] 305...500 +0 (napiecie mierzone 400 V)
Czestotliwos¢ sieci zasilania [Hz] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe [V] 3 x0...Usie¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa [Hz] patrz karta sterowania
Maks. dtugo$¢ kabli ekranowanych [m] 50

Temperatura magazynowania

-25...70 °C (-13...158 °F)

Temperatura podczas pracy

-10...45 °C (14...113 °F)

Stopien ochrony obudowy (EN 60529)

IP20

Warunki otoczenia (IEC 664-1)

Stopien zanieczyszczenia 2

Zgodnos¢ EMC wedtug normy

EN 61800-3

Wibracje wediug

Germanischer Lloyd; EN 50155

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3)

3K3

NO O~ WN =

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.
8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dlugos$ci przewodu do 100m (miedz)
)

)

)

Dane obowigzuja tylko dla urzagdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujacego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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Przeglad systemu

Opis produktu

Wielko$¢é przemiennika 28 | 29 | 30 | 31
Obudowa w

Fazy zasilania 3 |2x3] 3 [2x3[2x3][2x3
Znamionowa moc wyjsciowa 256 319 395 | 436
Maks. moc znamionowa silnika 200 250 315 | 355
Prad znamionowy wyjsciowy 370 460 570 | 630
Maks. prad krétkotrwaty 463 575 713 | 787
Prad wywotujgcy btad OC 555 690 855 | 945
Prad znamionowy wejsciowy 410 [2x205[ 510 |2x255|2x315]2x350
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercyjny) 550 315 | 700 | 400 | 450 | 550
Czestotliwos¢ taktu tranzystorow 2 2 2 2
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystoréw 4 2 2 2
Strata mocy przy pracy znamionowej 3500 4200 5100 | 5600
Prad ciagly przy zatrzymanym silniku i 4 kHz ? 370 - -
Maks. temperatura elementu chtodniczego 90 90 90 60
Przekréj kabli zasilania silnika % 2x95 2x150 2x185]2x185
Min. rezystor hamulcowy ¥ 1,2 1,2 12 | 1,2
Typowy rezystor hamulcowy * 2,2 1,7 13 | -
Maks. prgd hamowania 660 660 660 | 660
Charakterystyka przecigzenia 2

Moment dociggniecia zaciskOw 25...30

Napiecie zasilania ® 305...500 +0
Czestotliwos¢ sieci zasilania 50/60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe 3x0...U sie¢
Czestotliwos¢ wyjsciowa patrz karta sterowania

Maks. diugo$¢ kabli ekranowanych 50

Maks. temperatura elementu chtodniczego -25...70 °C

Temperatura magazynowania -10...45 °C | -10..45°C "
Temperatura podczas pracy 1P20

Warunki otoczenia (IEC 664-1) Stopien zanieczyszczenia 2
Zgodnosé EMC wedtug normy EN 61800-3

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

A ON—=

N OO

szafy rozdzielczej i systemu chtodzenia.
8) 31.F5. tylko w wersji chtodzonej woda.

Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)
Minimalny zalecany przekréj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)

) W przypadku regulowanych systemoéw F5-M i F5-S nalezy odjaé 5% rezerwy regulacyjne;.
) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31
)
)

) Dane obowigzuja tylko dla urzadzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "Identyfikacja urzgdzen")
) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach =460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86
) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy
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Wielko$é przemiennika 28| 29| 3233 [34]35[36] - [ -
Obudowa P

Fazy zasilania 3 3 [2x3]2x3]2x3[3x3|3x3| - -
Znamionowa moc wyjsciowa [kVA]| 256 | 319|492 ] 554 | 616 ] 692 | 796 | - -
Maks. moc znamionowa silnika [KW]] 200 | 250 | 400 | 450 [ 500 | 560 | 630 | - -
Prad znamionowy wyjsciowy [A]] 370] 460 ] 710 ] 800 | 890 | 1000|1150 - - E
Maks. prad krétkotrwaty [A]| 462 | 575 | 887 |1000{1112|1500{1725| - -
Prad wywotujacy blad OC [A]] 554 | 690 |1065]1200{1335|1800|2070] - -
Prad znamionowy wejSciowy [A]| 385 ] 483 | 746 | 840 | 935 |1050]1208] - -
Czestotliwos$¢ taktu tranzystorow [kHz]| 2 2 2 2 2 2 2 - -
Maks. czestotliwos¢ taktu tranzystorow [kHz]| 4 4 4 4 4 4 4 - -
Strata mocy przy pracy znamionowej [W]] 3500]4200]6800] 7600] 8500]9500{10700] - -
Maks. dozwolony bezpiecznik sieciowy (inercy [A]] 550 | 700 |2x550]2x700{2x700| - - - -
Przekréj kabli zasilania silnika 3 [mm32]| 2x95|2x150] - - - - - - -
Min. rezystor hamulcowy ¥ [Ohm][ 2,4 2x24 3x2,4 - -
Typowy rezystor hamulcowy * ohm)| - | - - -] - - |- - -
Maks. pragd hamowania [A] 330 2 x 330 3 x 330 - -
Moment dociggniecia zaciskOw [Nm] -

Napiecie zasilania 5) V] 305...500 +0 (400 V)

Czestotliwos¢ sieci zasilania [HZ] 50/ 60 +/- 2

Napiecie wyjsciowe V] 3x0...Uy

Czestotliwos¢ wyjSciowa [Hz] 0...1600

Maks. dtugos$¢ kabli ekranowanych [m] 100

Maks. temperatura elementu chtodniczego [°C] 90

Temperatura magazynowania [°C] -25...70

Temperatura podczas pracy [°C] -10...45

Stopien ochrony obudowy (EN 60529) P20

Zgodnos¢ EMC wedtug normy EN 61800-3

Kategoria klimatyczna (EN 60721-3-3) 3K3

Warunki otoczenia (IEC 664-1) 2

Wibracje wedlug -

Waga kgl 300

1) W przypadku regulowanych systeméw F5-M i F5-S nalezy odjgé 5% rezerwy regulacyjne;.

2) Bezpieczniki typu Ferraz Shawmut Z 6,6 UD, typ 31

3) Maks. prad przed zadziataniem funkcji OL2 (tylko F5-M; F5-S)

4) Minimalny zalecany przekrdj przy mocy znamionowej i dtugosci przewodu do 100m (miedz)

5) Dane obowigzujg tylko dla urzgdzen z wewnetrznym tranzystorem hamowania GTR 7 (patrz "ldentyfikacja urzadzen")
6) Zmierzone napiecie 400V; przy napieciach = 460V nalezy pomnozy¢ zmierzony prad przez 0,86

7) Zakres temperatur obowigzuje tylko dla modutu sterujgcego. Zakres dla modutu mocy jest uzalezniony od budowy

szafy rozdzielczej i systemu chfodzenia.
8) 31.F5.tylko w wersji chtodzonej woda.

© KEB Antriebstechnik. 2002 Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Przeglad systemu Opis produktu

2.1.8 Krzywe charakterystyczne

przecigzen

krzywa 2
krzywa 1 czas [s] y

czas [s]
300 300 4
270 + 270
240 + 240
210 210 1
180 1 180 +
150 + 150
120 + 120 +

90 + w0 |

60 + 60 4

30 + 30 T
obciazenie [%]

t t t t t t t t t t t t t t T T T T T T T T T
0 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150 160 170 180 190 200 210 220 0 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150

obciazenie [%]

W tym zakresie krzywa charakterystyczna opada w zaleznos$ci od wersji urzadzenia (patrz

dane techniczne)
Po przekroczeniu obcigzenia 105% uruchamia sie licznik. Przy spadku obcigzenia ponizej tej wartosci nastepuije liczenie
wstecz. Gdy licznik osiggnie poziom krzywej charakterystycznej przecigzenia, odpowiadajgcej przemiennikowi, generowany
jest komunikat o btedzie E.OL.

2.1.9 Ochrona przeciwprzecigzeniowa w dolnym zakresie obrotéow
(tylko dla F5-M i F5-S, prad ciggty spoczynkowy patrz dane techniczne)

obcigzenie [%]
A

prad wyzwalajgcy OC | --- - - - - - - - -~ -~~~ -~ -~~~ -~~~ — — -

krotkotrwaty prad |- ------ oL - - - __
krytyczny |
uruchomienie T
integratora [ -—-------~-~"—"—~—~" -~ - -~~~ ——— -~
przecigzeniowego przy
105%

prad ciagty
spoczynkowy T

> f[Hz]

min. czestotliwosé przy
petnym obciagzeniu
ciagtym

Przy przekroczeniu dozwolonego pradu uruchamiany jest czton PT1 (1=280ms). Po uptynieciu tego czasu wyzwalany jest
komunikat o btedzie E.OL2.
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1. Wprowadzenie
2. Przeglad systemu
- y-
3. Sprzet 3.1 Elementy sterujace 3.1.1 P.rzeglqd e [ER
\_ 3.1.2 Listwa zaciskéw sterujgcych
X2A e 4
3.1.3 Podtaczanie sterownika .......... 5
4. Obstuga 3.1.4 Cyfrowe wejscia........ccoeeeenneen. 5
3.1.5 "Wejscia analogowe" .............. 6
3.1.6 Wejscie napiecia / zasilanie
Zewnetrzne ............coceeee, 7
5. Parametry 3.1.7 Wyjscia cyfrowe ..................... 7
3.1.8 Wyjscia przekaznikowe .......... 7
3.1.9 Wyjscia analogowe ................. 8
3.1.10 Wyjscie napiecia ....................
6. Funkcje
7. Uruchamianie
8. Specjalny tryb
pracy
9. Diagnozowanie
btedéow
10. Projektowanie
11. Praca w sieci
12. Zatacznik
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Karty sterujace

[=3]

Sprzet

3. Sprzet
3.1 Elementy
sterujace

W niniejszej instrukcji opisane sa karty sterujace F5-BASIC, F5-COMPACT oraz
F5-GENERAL. Karta sterujaca F5-GENERAL wystepuje w dwoch wersjach: dla
obudowy wielkosci B i dla wiekszych obuddw. Karty sterujgce F5-BASIC i F5-GENERAL
w obudowie B dysponujg w poréwnaniu do duzej karty F5-GENERAL ograniczonym
zakresem funkcji. Ograniczenia te dotycza gtéwnie brakujgcych wejsé i wyjs¢ oraz

zwigzanych z nimi parametrow.

3.1.1 Przeglad

karty sterujacej

BASIC

COMPACT

GENERAL B

GENERAL >=D

Wejscia

Wejscie wartosci zadanej

2 (opcjonalnie +1)

Wejscia cyfrowe (programowalne)

8

Wewnetrzne wejscia

4

Zewnetrzne zasilanie karty sterujacej

X

Interfejs enkodera

XA foo N

X (opcjonalnie)

Czasy odczytu wejsc i wyjsc

3| [X]|&|ofr

N

3
»

1ms

Wyjscia

Wyijscia analogowe

Wyijscia cyfrowe

Wyijscia przekaznikowe

Wyijscia wewnetrzne

Bezpotencjatowe wyjscie panelu sterowniczegqg

XN N[N

XN N[

XN N[N

Funkcje

Zestawy parametrow

Funkcja pomocnicza

Sterowanie hamulcem

Hamowanie statopradowe (DC)

Funkcja oszczedzania energii

Namierzanie predkosci obrotowej

Autoboost

Kompensacja poslizgu

Czestotliwosci state

Elektroniczny stycznik silnikowy

Licznik roboczogodzin

Funkcja Power-Off

Regulator PID

N
DI X X [ XX | o0 XN = 3| [B|o|=
(%]

tagodny rozruch poprzez rampy S

Doy Pl Bad Bad Pl Bad Pad Bad Bl Bad Pad P g P [0

Pad Bl Bl Bt Bl Pad Pt Bl Bl Bl B d B d P o)

Czas reakcji magistrali

N
3
7

T[> XX X [ XXX [ o0

N

3
»

3
7

Pasuje do

Obudowy wielkosci A

Obudowy wielkosci B

Obudowy wielkosci D

Obudowy wielkosci E

Obudowy wielkosci >= G

XXX XX

XIXIX[X|

XIX|X|
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Sprzet

Karty sterujace

3.1.2 Listwa zaciskow sterujacych

1 5 7 8 1011 14 15 16 20 22 24 25 26 27 28 29

X2A BASIC [N W NN | e
1 23 45 6 7 8 9(|1011 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23| |24 25 26 27 28 29
COMPACT/GENERAL | o o o o | [ i o [ o o
Styk Funkcja Nazwa | Objasnienie
1 + Wejscie wartosci zadanej 1| AN1+ Sygnat wejsciowy 0...+10 V; 0...£20 mA lub 4...20 mA ustalane za pomocag
2 - Wejscie wartosci zadanej 1| AN1- An.0/ An.10. Specyfikacja i sterowanie patrz rozdz.
3 + Wejscie wartosci zadanej 2 AN2+ 6.2.2. Rozdzielczos¢: 12 bitéw (BASIC i GENERAL w obudowie B: 11 bitdw),
4 - Wejscie wartosci zadanej 2| AN2-
5 Wyjscie analogowe 1/ ANOUT1 | Wyprowadzana na wyjscie analogowe wielkos$¢ ustalana jest za
pomoca parametréow An.31/36. Specyfikacjaipodtaczanie patrzrozdz.6.2.11.
6 Wyjscie analogowe 2 / ANOUT2 | Zakres napiec¢: 0...+10V, Ri = 100 Q, Rozdzielczos¢: +10 bitéw,
7 Wyijscie +10 V CRF Wyijscie napiecia referencyjnego +10 VDC +5% / maks. 4 mA dla
potencjometru wartosci zadanej
8 Analogowa masa COM Masa dla analogowych wejs¢ i wyjs¢
9 Analogowa masa COM Masa dla analogowych wejs¢ i wyjs¢
10 Progr. wejscie 1 11 Specyfikacja, sterowanie i programowanie wejs¢
11 Progr. wejscie 2 12 Cyfrowych patrz rozdz. 6.3.1 ... 6.3.11
12 Progr. wejscie 3 13 Wszystkie wejscia cyfrowe sg swobodnie programowalne.Mechanizm
zezwalania na start
13 Progr. wejscie 4 14 sprzegniety jest na state z wejsSciem ST, moze by¢ jednak obtozony
14 Progr. wejscie W przéd F dodatkowymifunkcjami.
15 Progr. wejscie Wstecz R
16 Progr. wejscie Zezwol. nastart | ST
17 Progr. wejscie Reset RST
18 Wyjscie tranzystorowe 1 [O1 Specyfikacja, sterowanie i programowanie
19 Wyijscie tranzystorowe 2 |02 patrz rozdz. 6.3.12 ... 6.3.22,
maks. 50 mA DC tgcznie dla obu wyjs¢
20 Wyjscie +24 V U, ok. 24V DC na wyjsciu (maks.100 mA)
21 Wejscie 20...30 V U, Wejscie napiecia dla zasilania zewnetrznego, potencjatodniesienia 0 V X2A.22/23
22 Cyfrowamasa oV Potencjat odniesienia dla cyfrowych wejsc¢/wyjs¢
23 Cyfrowamasa ov Potencjat odniesienia dla cyfrowych wejsé/wyjs¢
24 Przekaznik 1/zestyk zwierny RLA programowalne wyjscie przekaznikowe 1 (zacisk X2A.24...26);
25 Przekaznik 1/ zestyk rozwierny RLB programowalne wyjscie przekaznikowe 2 (zacisk X2A.27...29);
26 Przekaznik 1/ zestyk przetaczny |RLC Specyfikacja, sterowanie i programowanie wyjs$¢ przekaznikowych
27 Przekaznik 2/ zestyk zwierny| FLA patrz rozdziaty 6.3.12 ... 6.3.22
28 Przekaznik 2 / zestyk rozwierny| FLB maks. 30 V DC, 0,01...1 A
29 Przekaznik 2 / zestyk przetaczny |FLC
Rozdzial Czesc¢ Strona Data Nazwa: Basic © KEB Antriebstechnik, 2003
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Karty sterujace Sprzet E

3.1.3 Podtaczanie Aby unikng¢ btednego dziatania wskutek podania na wejsciach sterujgcych napiecia
sterownika zaktécajgcego, nalezy stosowac sie do nastepujgcych zalecen/wskazéwek:

uzywac ekranowanych / skreconych przewodow

utozy¢ ekran jednostronnie na potencjale ziemi (przemiennika)
kable przenoszgce sygnaty sterujgce uktadaé oddzielnie od kabli

zasilajgcych (w odlegtosciok.10...20 cm); w przypadku skrzyzowan kabli
EMV zachowac kat prosty

3.1.4 Wejscia cyfrowe Karta sterujaca BASIC:

Stosowanie zasilania wewnetrznego

X2A1-101114l516-2022 ﬁ
Ri=2,1 kQ - 1 .... 'I. ''''''' I' .i .... 1 P

X2A [1] [10]11]14]15]16] 22f
13...30 VDC +0 % {h{{[ -----------------------

wygtadzone <>+

Ri=2,1 kQ
20...30 VDC

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL:

Stosowanie zasilania wewnetrznego

X2A |10|11|12|13|14|15]|16(17 20121122|23

Ri = 2’1 KO :'.l'.'.'.'.l'.'.'.'.i.'.'.'.'l'.'.'.'.|'.'.'.'.|'.'.'.'.i.'.'.'.'l'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.

Stosowanie zasilania zewnetrznego

X2A |10]11]12[13[14]15]16]17 23 ﬁ
13..30 V DC 0% a """""""""""""""""""

wygtadzone C)
Ri=2,1kQ N
20...30 VDC
© KEB Antriebstechnik. 2003 | Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czesc Strona
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Karty sterujace

3.1.5 Wejscia analogowe Karta sterujgca BASIC:

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL.:

Podawanie analogowejwartosci
zadanej, wewn.

Podawanie analogowejwartosci zadanej,

zewn.

0..+10 VDC
/ N\ _| Ri=30kQ

Niepodtgczone wejscia wartosci zadanej nalezy potgczy¢ z analogowg masa, aby
unikna¢ wahan wartosci zadanej!

Podawanie analogowejwartosci
zadanej, zewn.
Ri = 55 kQ

x2a[1]2]3]a[s]6[7]8]9

I R R R i e i =

Podawanie analogowejwartosci
zadanej, wewn.

X2A [1[2]3]4]5]6[7]8]9]

R=3..10kQ

Wejscia X2A.3 oraz X2A.4 mozna rowniez zaprogramowac i potgczy¢ jako wejscia

wartosci zadanej (patrz rozdziat 6.2).

*) Przewdd uziemiajacy nalezy podtaczac tyl-
ko wowczas, jesli miedzy sterownikami ist-
nieje réznica potencjatéw > 30 V. Opor
wewnetrzny ulega przy tym redukcji do 30 KQ.
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Karty sterujace

3.1.6 Wejscie napiecia
/ zasilanie
zewnetrzne

3.1.7 Wyjscia cyfrowe

3.1.8 Wyjscia
przekaznikowe

Dzieki zasilaniu karty sterujgcej z zewnetrznego zrodta napiecia sterownik pozostaje
wtgczony nawet przy wytaczonym module mocy. Aby uniknaé niezdefiniowanych stanéw
przy zasilaniu zewnetrznym, nalezy zasadniczo najpierw wtgczac zrodfo zasilania, a
dopiero potem przemiennik.

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL:

X2A [10]11 17[18|19|20[21|22|23 ﬁ E

................................................

20...30V +0% /1 ADC
wygtadzone

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL:

X2A [10] f

maks. 50 mA DC
facznie

dla obu

wyjsc

W przypadku obcigzenia indukcyjnego na wyjsciach przekaznikowych nalezy
przewidzie¢ uktad ochronny (np. diode ruchu swobodnego) !

Wszelkie prawa zastrzezone KEB COMBIVERT F5-G/C/B 26.09.03 3 1 7

ry |y
X2A [24]25]26]27]28]29 ﬁ
max.30VDC
0,01...1A
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3.1.9 Wyjscia
analogowe

3.1.10 Wyjscie napiecia

Karta sterujaca BASIC: Uuo:0..x11,5V
Ri: 100 Q

U, 0..x10VDC
| 5 mA ©

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL.:

Uo: 0...+11,5 VDC
Ri: 100 Q

Uout: 0...#10 VDC
Imax: 10 mA

Wyijscie napiecia stuzy do sterowania wejsciami cyfrowymi oraz do zasilania
zewnetrznych elementow sterujgcych. Maksymalny prad na wyjsciu wynosi 100 mA.
Wartosé ta nie moze by¢ przekraczana.

Karta sterujgca COMPACT/GENERAL.:

X2A |10 18|19]20|21]22]23 ﬁ

ca. 24VDC / max. 100 mA
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f Parametry, grupy parametrow,

\_ zestawy parametrow ............... 3
Wybor parametru .................... 4
Ustawianie
wartosci parametréw ............... 4
Parametry typu ENTER .......... 4
Parametry nieprogramowalne . 5
Kasowanie
komunikatow o btedach .......... 5
Kasowanie wartosci
SzCzZYtOWYCh ...oooviiiiiiieeee 5

4.1.8 Kwitowanie
komunikatow ..........cccccceeeenne 5
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W niniejszym rozdziale opisano podstawy dotyczgce struktury oprogramowania oraz
obstugi urzgdzenia.

Karty sterujace F5-BASIC oraz F5-GENERAL obstuguja 3 tryby pracy:

- dowolnie definiowalna - specjalny tryb pracy, w
lista parametrow ktérym urzadzenie
(parametryCP),k_toresq ewentualna zmiana moze zostac
potrzebne lub wazne dla wszystkich uruchomione poprzez
uzytkovymka koncow_ego parametréw, grup pgnel sterowniczy

- w chwili dostawy lista . : . - nie wymaga

. parametrow (wyjatek: . -
parametrow przetaczania zaciskow

- parametry CP) oraz L
zdefiniowana przez KEB zestawow parametrow (za _ wyjatkiem
zezwolenia na start)

- uaktywniany z reguty
tylko w celu
dopasowania aplikacji

- mozliwy jest wybor i

Co to wiasciwie sg parametry, grupy parametrow i zestawy parametrow?

Parametry to wartosci programu, podlegajgce zmianie przez uzytkownika i wptywajace
na przebieg tego programu. Kazdy parametr sktada sie z

oraz
(_ 0 1 (1
N B Y (L
wyraza
aktualne ustawienie tego

parametru.

— okredla parametry w obrebie
danej grupy parametrow.

Aby pomimo duzej liczby parametréw ich obstuga pozostata

L przejrzysta, rozdzieliliSmy ogot parametréw wedtug funkcji na
rozne (np. wszystkie parametry zwigzane
z silnikiem znajduja sie w grupie "Drive" (dr) ).

Aby umozliwi¢ zdefiniowanie wielu wartosci dla jednego parametru,

— przewidziano 8 (0...7). Jedli przy pracujgcym
urzgdzeniu majg by¢ wyswietlane aktualnie aktywne wartosci, nalezy
ustawi¢ atrybut ,A“. W przypadku parametrow nieprogramowalnych
atrybut ten odpada (patrz rozdziat 6.8).

Przenosnik tasmowy ma zosta¢ wyposazony w 3 rézne predkosci przesuwu. Dla
kazdego ,biegu” zdefiniowany zostaje jeden zestaw parametréw, w ktérym mozna
indywidualnie okresli¢ predkosc, przyspieszenie, opdznienie itd. ruchu przenosnika.
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Migajacy punkt wskazuje na aktualne miejsce poddawane zmianie. Nacisniecie klawisza
ENTER spowoduje przesuniecie migajgcego punktu.

ENTER ENTER
I 1 F/R 1 _ 7| _ER 1 1
LUTo L LoDy T e L
[ A ] A[ STOP (A A[STOP‘_ A ] \[STOP‘_
START) v START) B START)\, D
11 _ T | (1 _ 1
] | Ll oy =g
Wybor Wybor Wybor
numeru parametru grupy parametrow zestawu parametréw
A
FUNCT]
SPEED
Y
rrr)-wartosci |} I ||-podczas dokonywania
R przejmowane L !l zmian za ostatnim miejscem
n A[ sor) S a 3 Arstor)  WySwietlany jest punkt
START) Lv natychmiast i (START \ v__J -nacisniecie klawisza ENTER
I T B B T zapisywane - spowoduje zastosowanie
Loy (= Z|| trwale w I".|| nowejwartosci oraz jej trwate
ieci apisanie w pamieci
n A[STOP pamieci n A —op zapisanie w pamieci
START) L v START) v ENTER
T 0z _ LR -
Y g | . - J

W przypadku niektorych parametréw nie jest korzystne, aby wybrane wartosci stawaty
sie natychmiast aktywne. Parametry takie nazywa sie parametrami typu ENTER,
gdyz do uaktywnienia wymagajg nacisniecia klawisza ENTER.

Przyktad: Podczas operacji okreslania kierunku obrotéw w trybie cyfrowym ze stanu
spoczynku (LS) ma zosta¢ wybrany kierunek wstecz (r). Jak pokazano wyzej,
konieczne jest przetgczanie poprzez kierunek w przéd (F). Naped nie moze
tu jednak ruszy¢ od razu, tylko dopiero wéwczas, gdy wybrany zostanie
kierunek wstecz, a wybdr zatwierdzony zostanie klawiszem ENTER.
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Niektére parametry sg nieprogramowalne, poniewaz ich warto$¢ musi by¢ jednakowa
(stata) we wszystkich zestawach (np. adres magistrali, predkos$¢ transmisji danych).
W identyfikacji takich parametréw brakuje numeru zestawu parametréw, co utatwia
ich szybkie rozpoznanie.

Jesli podczas pracy urzadzenia wystapi jakies zaktocenie, wéwczas aktualna postac
wyswietlacza nadpisywana jest migajacym komunikatem o btedzie. Komunikat taki
mozna skasowac¢ za pomocag klawisza ENTER, co przywrdci pierwotng postaé
wyswietlacza.

Skasowanie komunikatu o btedzie przez naci$niecie ENTER nie jest
réwnoznaczne ze skasowaniem btedu. Oznacza to, ze status btedu nie jest usuniety
z pamieci przemiennika. Dzieki temu mozliwa jest korekcja ustawien przed ostatecznym
skasowaniem btedu. Skasowanie btedu mozliwe jest tylko poprzez zacisk Reset lub
zezwolenie na start.

Aby umozliwi¢ wycigganie wnioskéw na temat zachowania napedu podczas pracy,
przewidziano parametry wyswietlajgce wartosci szczytowe. Oznacza to, ze zapisywana
jest najwyzsza zmierzona warto$¢ w czasie aktywnosci przemiennika czestotliwos$ci
(zasada wskazéwki holowanej). Za pomoca klawiszy s lub t mozna skasowaé wartos¢
szczytowa, a na wyswietlaczu pojawi sie aktualnie zmierzona wartosc.

W celu umozliwienia kontroli prawidtowego wykonywania réznych akcji niektére
parametry wysytajg komunikat zwrotny. Przyktadowo, po skopiowaniu zestawu
parametréw wyswietlacz pokazuje komunikat ,,PASS®, aby zasygnalizowa¢ bezbtedne
wykonanie operacji kopiowania. Takie komunikaty zwrotne wymagajg skwitowania za
pomoca klawisza ENTER.
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6.2 Analogowe wejscia i wyjscia

6.2.1 Krotki opis wejsc¢
analogowych

Nalezy pamieta¢ o r6znym

stopniu funkcjonalnosci sprzetu i
oprogramowania w réznych kartach
® sterujgcych (patrz rozdziat 3).

Wyboér interfejsu wejs¢ (An.0 / 10) powoduje ustawienie wejscia AN1 wzgl. AN2
na stosowany sygnat wejsciowy. Za pomocag An.20 mozna przetaczy¢ 3. wejscie
analogowe réwniez na AN1. Nastepnie sygnatly na wejsciach analogowych
poddawane sa wygtadzaniu w elektronicznym filtrze (An.1 / 11 / 21) poprzez
utworzenie wartosci Srednich. Wejscie An.2 / 12 / 22 umozliwia ustawienie trybu
zapisu do pamieci, natomiast programowalne wejscie (An.3 /13 /23) pozwala na
aktywacje tego trybu. Aby unikna¢ wahan napiecia oraz napie¢ zaktdcajacych wokét
punktu zerowego, mozliwe jest wyciszenie sygnatu analogowego w obrebie maks.
+ 10% wokot punktu zerowego (An.4 / 14 / 24). We wzmacniaczu charakterystyki
istnieje mozliwos¢ wptywania na sygnaty wejsciowe (kierunki X i Y oraz nachylenie)
(An.5...7 /1 15...17 / 25...27). Dla sygnatu na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki
mozna ustanowi¢ wartosci minimalng oraz maksymalng (An.8, 9/ 18, 19/ 28, 29).
Za pomocg wejscia An.30 mozna na wyjsciu bloku okresli¢, ktéry sygnat analogowy
bedzie stuzyt za wartos¢ referencyjnag (REF), a ktéry za warto$¢ pomocnicza (AUX).
Parametry "ru" stuzg do wyswietlania sygnatu analogowego przed i po wzmocnieniu.
Wewnetrzne wartosci ograniczone sg do zakresu +400%.

+ANL (X2A.1) =,

+AN2 (X2A.3) J>—
-AN2 (X2A.4) 1)— "5

Rys. 6.2.1 Schemat wej$¢ analogowych

A j~ibmime G ——" T ~— — ~— ~— — '|
. Wejscia analogow
| ) 9 %_ An.5 |
: An.6 An.8
An.4 An.7 An.9 |ru.28 An.30 |
| AnA An 2 7 ¢ DH .............. \ 1(;?;/: , REF
-AN1 (X2A.2) 94 | | °
i ﬁn.15 |
n.16 An.18
An14 - Ani7 - Ani9 (ru30 i
An12 / D e 400% _
(AT i = /\—/_40.0%\, AUX

An.25 |
An.26  An.28 [

!
An27  An29 (ru.82 |
D | [ l |
L == ‘ i

An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.
An.

©Coo~NOoOOOlh~,WNE O

AN1 Wybor interfejsu

ANL Filtr przeciwzaktoceniowy
AN1 Tryb zapisu do pamieci

AN1 Wybér wejscia zapisu do pamieci
ANL1 Histereza punktu zerowego
AN1 Wzmocnienie

AN1 Offset X
AN1 Offset Y

AN1 Dolna granica

AN1 Gorna granica

AN2 Wybor interfejsu

AN2 Filtr przeciwzaktoceniowy

AN2 Tryb zapisu do pamieci ru. 27 AN1 Wskazanie przed wzmochnieniem
AN2 Wybor wejscia zapisu do pamieci ru. 28 AN1 Wskazanie po wzmocnieniu
AN2 Histereza punktu zerowego ru. 29 AN2 Wskazanie przed wzmochnieniem
AN2 Wzmocnienie ru. 30 AN2 Wskazanie po wzmocnieniu
AN2 Offset X ru. 31 AN3 Wskazanie przed wzmochnieniem
AN2 Offset Y ru. 32 AN3 Wskazanie po wzmocnieniu

AN2 Dolna granica

An. 19 AN2 Gdrna granica

An.20 AN3 Wybor interfejsu

An.21 ANS3 Filtr przeciwzaktéceniowy
An.22 AN3 Tryb zapisu do pamieci
An.23 AN3 Wybor wejscia zapisu do pamieci
An.24 AN3 Histereza punktu zerowego
An.25 AN3 Wzmocnienie

An.26 ANS3 Offset X

An.27 ANS3 Offset Y

An.28 AN3 Dolna granica

An. 29 AN3 GOrna granica

An.30 Wybor wejscia REF / funkcji AUX
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6.2.2 Wybdr wartosci
zadanej (An.0;

An.10)

W zaleznosci od ustawionego interfejsu (An.0 /An.10) analogowe wejscia AN1 i AN2

moga obstugiwac nastepujace sygnaty wejsciowe:

AnO/An.10 =0 0...£10V (domysinie)

=1 0...£20mA
=2 4..20 mA

Rys. 6.2.2.a Podtaczenie jako wejscia o napieciu réznicowym 0...£10V DC

Ri = 55 kOhm

vep [1[2z]e]sl6]7le]a] @
3 gl iy ey ._!%""-I

K

+ - [+ -
SPS | 5P5

0. 210 W3S

1) Przewdd wyréwnawczy nalezy podigczy¢ tylko wowczas, gdy roznica
potencjatéw pomiedzy sterownikami jest wieksza niz 30 V. Opér wewnetrzny

ulega przy tym redukcji do 30 kQ

Rys. 6.2.2.b Sterowanie za pomocg potencjometru oraz wewnetrznego napiecia

referencyvineqgo
von [1z]z]4]5]8]712]0] @

—

)

LA
j—

R=2.10 kLl

0...10v DC
Ri=30kQ
(An.0/An.10 = 0)

Wyjscie CRF zac. X2A.7 moze
by¢ obcigzane maksymalnym
pradem 6mAl

Rys. 6.2.2.c Sterowanie za pomoca sygnatu pradu

x2A.[1]2[3]4]|5]6[7]8]9]

0...£20 mADC
4...20 mADC
Ri =250 Q

An.0/An.10=1lub 2

Dobor wartosci zadanej An.20 okre$la, skad pobrana zostanie 3. analogowa warto$¢ zadana. Mozliwe jest
(An.20) ustawienie nastgpujacych wartosci:

Wartos$é | Funkcja

(ustawienie domysine)

0 analogowa warto$¢ opcjonalnego wejscia analogowego

1 analogowa wartos$¢ na zaciskach wejscia AN1
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6.2.3 Filtry
przeciwzakidceniowe
(An.1; An.11; An.21)

6.2.4 Tryb zapisu do
pamieci (An.2;
An.12; An.22)

6.2.5 Wybdr wejsScia
(An.3; An.13;
An.23)

Filtry przeciwzakloceniowe majg za zadanie eliminowac zaktocenia oraz efekty
falistosci sygnatow wejsciowych. Przy wytgczonym filtrze przeciwzaktoceniowym
stan wejs¢ analogowych sprawdzany jest co 1 ms (w przypadku sterownika B - 2
ms), a odczytana wartos¢ przekazywana jest dalej bez zadnej obrobki. W przypadku
wigczonego filtra przeciwzaktoceniowego nalezy okresli¢, czy warto$¢ Srednia do
dalszego przetworzenia zostanie utworzona z 2, 4, 8 lub 16 odczytanych wartosci.

An.1/11/21 Funkcja
0 wartos¢ srednia nie bedzie tworzona (ustawienie domysine)
1 wartos¢ srednia na podstawie 2 odczytanych wartoSci
2 wartos¢ srednia na podstawie 4 odczytanych wartoSci
3 wartos¢ srednia na podstawie 8 odczytanych wartoSci
4 wartos¢ Srednia na podstawie 16 odczytanych wartosci

Za pomoca parametru An.2 / An.12 / An.22 mozna wigczy¢ tryb zapisu do pamieci
sygnatu z filtra wejsciowego. Jesli ustawione zostanie programowalne wejscie
cyfrowe, wéwczas analogowy sygnat bedzie bezposrednio przekazywany dalej
i rownolegle zapisywany w pamieci stalej. Skoro tylko wejscie cyfrowe zostanie
wylgczone z obwodu, przemiennik bedzie kontynuowat prace w oparciu o wartos¢
zapisang w pamieci. Ponadto za pomocg parametru An.2 / An.12 / An.22 mozna
okresli¢, czy po wylaczeniu zawartos¢ pamieci bedzie zachowana, czy tez ulegnie
skasowaniu. Parametr ten jest kodowany bitowo - nalezy wprowadzi¢ sume wartosci
dziesietnych.

Bit|Wart. dziesietna. | Znaczenie

0 0 tryb bezposredni (ustawienie domysine)

1 Tryb zapisu do pamieci

1 0 nie kasowac pamieci po wytaczeniu (ustawienie domysine)
2 skasowac pamiec¢ po wytgczeniu

Rys. 6.2.4 Tryb zapisu w pamieci

An.2/12/22 bit 0
TO Trybbezposredm |
1: Tryb zapisu do
pamieci

Od ] ] o o : 1
filtra wejSciowego | 1 1 do .
I_| 1 Wzmachiacza
staa J | charakterystyki

Wybér wejscia An.3/13/23 An2/12/22 bit 1

Wejscie nieaktywne: wartos¢ nie zostanie zapisana w 1: skasowad

pamiecl _ . o | 10: nie kasowa¢
_We}sue.ak.twne_wanosc.zostame.za.plsa;mpamleu

Poprzez parametry An.3 / 13 / 23 mozna wybiera¢ wejScia cyfrowe do zapisu
sygnatu zgodnie z tabelg na nastepnej stronie (patrz réwniez rozdziat 6.3.11
~Przyporzadkowanie wejs¢"). Aby zapisa¢ warto$¢ analogowa, w parametrach An.2
/12 | 22 musi by¢ wigczony tryb zapisu do pamieci (An.2 /12 / 22 = 1), a wybrane
wejscie musi by¢ aktywne.
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Opisy funkcji Analogowe wejscia i wyjscia

Tabela wyboru wejscia Nr bitu | Warto$¢ dziesietna [Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”) X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W prz6d*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 11 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

6.2.6 Histereza punktu
zerowego (An.4;
An.14; An.24)

Sprzezenie indukcyjne oraz objetosciowe na przewodach wejsciowych lub wahania
napiecia zrédta sygnatu moga sprawi¢, ze mimo analogowych filtrow na wejsciu
podtgczony do przemiennika czestotliwosci silnik moze dryfowaé (,drgac”) w
stanie spoczynku. Do wyeliminowania tego efektu stuzy wtasnie histereza punktu

zerowego.

Poprzez parametry An.4 / 14 | 24 mozliwe jest wyciszenie odpowiednich sygnatow
analogowych w zakresie 0...£10%. Ustawiona warto$¢ obowigzuje dla obu kierunkéw

obrotéw.

Jesli ustawiona zostanie ujemna warto$¢ procentowa, histereza bedzie dziata¢
dodatkowo wokot aktualnej wartosci zadanej. Zmiany wartosci zadanej zostang
zastosowane dopiero woéwczas, jesli beda one wieksze niz ustawiona histereza.

Zakres wartosci

Rys. 6.2.6 Histereza punktu zerowego
do dalszego przetwarzania
sygnatu
L
+ 1025
: | 2
\ 10%% filtra przeciwzaktoceniowego
1087 obszar podlegajgcy wyciszeniu
L
Wejscie Parametry Zakres wartosci Rozdzielczo$¢ Wartos¢ domysina
AN1 An.4 0...x10% 0,1% 0,2%
AN2 An.14 0...x10% 0,1% 0,2%
AN3 An.24 0...x10% 0,1% 0,2%
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6.2.7 Wzmacniacz Za posrednictwem tych parametréw mozna dostosowaé sygnaty wejSciowe do
charakterystyk wymogow pod wzgledem kierunkéw X i Y oraz nachylenia. Domyslnie nie jest
weisci ustawione zadne przesuniecie punktu zerowego (= Offset), a nachylenie ( = Gain)

jSciowych : : iy L . S
ANS. 7 wynosi 1, co oznacza, ze warto$¢ na wejsciu (= In) odpowiada warto$ci wyj$ciowe;j
(An.5...7; (= Out) tego samego stopnia (patrz rysunek 6.2.7.a). Warto$¢ na wyjsciu (= Out)
An.15...17; obliczana jest wedtug nastepujacego wzoru:
An.25...27) | Out = Wzmocnienie « ( In - Offset X) + Offset Y |

Rys. 6.2.7.a Ustawienie domysline: brak przesuniecia, nachylenie 1

Warto$¢ na wyjsciu (Out)

F
100% L - e e e e g

-t t= Wartos¢ na wejsciu (In)
-10098 100R%

-100%

Wejscie AN1 AN2 AN3 Zakres wartosci  Rozdzielczo$éWartos¢ domysing
Wzmocnienie| An.5 An.15 An.25 -20,00...20,00 0,01 1,00
Offset X An.6 An.16 An.26 -100,0%...100,0%  0,1% 0,0%
Offset Y An.7 An.17 An.27 -100,0%...100,0%  0,1% 0,0%

Na kilku przyktadach zilustrujemy mozliwosci opisanych wyzej funkcji. Zgodnie z rys.
6.2.7.b

1. ustawic przesuniecie w kier. X (Offset X) dla wejscia AN1 na 50 (%)

2. ustawi¢ wzmocnienie na wartos¢ 2

Rys. 6.2.7.b X-Offset (An.6)=50%; Wzmocnienie (An.5)=2.00

1 leih ' 2. qoosed------- . Takie ustawienia umozliwiajg prace w
; petnym zakresie predkosci obrotowych
: poprzez wejscie AN1 (0...10V).
. 1, (kierunek obrotéw = +analog.)
100% 0% 100%  -100% % 0%  Inodpowiada -100% Out

50% In odpowiada 0% Out
100% In odpowiada  100% Out

-100RE] A0kel T T T
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Opisy funkcji

Analogowe wejScia i wyjscia

Zgodnie z rys. 6.2.7.c
1. ustawic¢ przesuniecie w kier. X (Offset X) dla wejscia AN1 na 75 (%)
2. ustawic przesuniecie w kier. Y (Offset Y) dla wejscia AN1 na 100 (%)
3. ustawi¢ wzmocnienie na wartos¢ -1

Rys. 6.2.7.c Offset X (An.6)=75%; Y-Offset (An.7)= 100%; Wzmocnienie (An.5)=-1.00

100%T - - == N~
I
An.5:

AN.7=100%F - - - - - - AN.7=100%+ - - - - -, -

-100% 100%

-100%7

|
[
[
! |
(|
[
! |
[

-100%

-100%7

" 100% -100%

-100%7

6.2.8 Dolnaigodrna
granica (An.8;

An.9, An.18; An.19;

Parametry te stuzag do ograniczania sygnatow analogowych wedlug stopnia
wzmacniajgcego. Wszystkie parametry moga by¢ regulowane w zakresie od -400
do +400%. Poniewaz nie wystepuje wzajemne blokowanie, nalezy dopilnowac, aby
dolna granica byta mniejsza niz granica gorna (wyjatek F5-M: w przypadku, gdy dolna

An.28; An.29) granica > gorna granica, warto$¢ na wyjsciu = dolna granica).
An.8 AN1 Dolna granica
An.9 AN1 Goérna granica
An.18 AN2 Dolna granica
An.19 AN2 Goérna granica
An.28 AN3 Dolna granica
An.29 AN3 Goérna granica
Rys. 6.2.8 Ograniczanie sygnatu analogowego
An.9/An.19/An.29
An.8/An.18/ An.28
Rozdzial| Czes¢ Strona Data Nazwa: Basic © KEB Antriebstechnik. 2002
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6.2.9 Wybdr wejsScia
REF / funkcji AUX
(An.30)

W parametrze An.30 zebrano nastepujgce funkcje:

- bit0..2 Wybér wejscia analogowego (AN1, AN2, AN3) jako wejscia referencyjnego (REF)
- bit 3..5 Tryb funkcji AUX
- bit 6..10 Wybdr zrédfa 1 dla funkcji AUX

- bit 11..15 Wybdr zrédfa 2 dla funkcji AUX

W poszczegdllnych grupach bitéw nie zdefiniowano wszystkich wartosci tak, ze
mozliwe sg dalsze rozszerzenia. Niezdefiniowane wartosci maja takg sama funkcje
jak wartos¢ 0. Wprowadzi¢ nalezy sume danych wartosci.

Przyporzadkowanie wejs¢ analogowych:

bit 0..2 | Funkcja
Wartos¢ | We. analog. REF
0 | AN1 (ru.28) (domysinie)

1 | AN2 (ru.30) X
2 | AN3 (ru.32) X
bit 3.5 | Funkcja E
Wartos¢ | Tryb funkcji AUX

0 | Zrodio 1 (domyslnie)

8 | Zrédio 1 + Zrodio 2
16 | Zrodio 1 (100% + Zrodio 2)
24 | Zrédto 1 Zrodio 2
32 | Zrodio 1 bezwzglednie

bit 6..10 | Funkcja
Warto$¢ | Zrddio wejscia AUX 1
0 | AN1 (ru.28)
64 | AN2 (ru.30) (domysinie) X
128 | Procentowa warto$¢ zadana (op.5)
192 | Potencjometr silnika (ru.37)
256 | Wyjscie regulatora technologii (ru.52)
320 | AN3 (ru.32) X

bit 11..15 | Funkcja

Warto$é | Zrodio wejscia AUX 2
0 | AN1 (ru.28)
2048 | AN2 (ru30) (domysinie) X
4096 | Procentowa wartos¢ zadana (op.5)
6144 | Potencjometr silnika (ru.37)
8192 | Wyjscie regulatora technologii (ru.52)
11240 | AN3 (ru.32) X

X : zarezerwowane w sterowniku wersji Basic
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Opisy funkcji

Analogowe wejScia i wyjscia

6.2.10 Krotki opis wyjsc
analogowych

Przemiennik KEB COMBIVERT wyposazono w cztery programowalne wyjscia analogowe
(ANOUT1...4). Za pomoca parametréw An.31/36 mozna wybrac kazdorazowo jedng wielkos¢,
ktéra ma by¢ wyprowadzona na wyjscia X2A.5 / 6. Trzecie oraz czwarte wyjscie analogowe

(An.41/47) nie sa wyprowadzone na listwe zaciskowg. Moga one by¢ wyprowadzone jako
warunek przetgczania 42 lub 43 w formie sygnatu PWM wraz z wyj$ciami cyfrowymi. Za pomoca
wzmacniaczy charakterystyki (An.33...35 / An.38...40 / 43...45 / 49...51) mozna dostosowac
analogowy sygnat do okreslonych wymagan. Parametry z grupy "ru" wskazujg aktualng wartosé
kazdorazowo przed i po wzmocnieniu. Za pomoca parametréw An.46/52 mozna ustawi¢ okres

sygnatu PWM.

Rys. 6.2.10 Schemat wyjs¢ analogowych

W zaleznosci od urzadzenia zakresy

analogowych moga wyc¢ rozne!

dopuszczalnych warto$ci oraz liczba wyjs¢

Odniesienia dla wartosci rzeczywistych oraz
zadanych zmieniajg sie w zaleznosci od

An.33
An.34
An.31 An.35
— 0..x10V
A X2A.5
— O ANOUT1
100% odpowiada (przy An.31/36/41/47): p— J
bezwzgledna warto$é rzeczywista (100Hz / 1000 mint) | O ru.7 - 0..+100%
bezwzgledna’\fvartoéé z§dana (100Hz / 1000 m?n:l) 1 ru.1 [ ru.33] m@ ° X2A.8
wartos¢ rzeczywista (+100Hz / £1000 mint) | 2 | +ru.7 T AGND
warto$¢ zadana (+100Hz / £1000 min?) | 3 | #ru.1 An.38
napiecie wyjsciowe (500V) | 4 | ru.20 An.39
napiecie w obwodzie po$rednim (1000V) | 5 | ru.18 An.36 An.40
prad pozorny 2*1_ )| 6 | ru.15 — 0..x10V
prad czynny 2* %l )| 7 | ru.17 p— X2A.6
_ - p— O ANOUT2
cyfrowe wprowadzanie poprzez An.32/37/42/48 | 8 | An.xx f—
zewnetrzne wyjécie PID (100 %) | 9 [xru.52 - 0...+100%
bezwzgledne zewnetrzne wyjécie PID (100%) | 10 | ru.52 @ W@ X2A.9
bezwzgledny prad czynny (2 1 ) | 11| ru.17 . . in O AGND
temperatura stopnia mocy (100°C) | 12 | ru.38 An.43
temperatura silnika (100°C) | 13 | ru.46 An.44
moment rzeczywisty (+ 3 « moment znamionowy) | 14 fru.12 An.41 An.45 An.46
bezwzgledny moment rzeczywisty (3 « moment znamionowy) | 15 | ru.12 — 100%
moment zadany (+ 3 « moment znamionowy) | 16 kru.11 A do.0...do.7
. — O wartos¢ 42"
bezwzgledny moment zadany (3 « moment znamionowy) | 17 | ru.11 —
regul. predkosci obr. (+100Hz/+1000min?) [ 18| - - PWM
ielkos¢ wiodgca predkosci obr. (+100Hz/+1000min?) [ 19 | +ru.2 An.49
abs. wielkos¢ wiodaca predkos¢ obr. (L00Hz/1000min | 20 [ ru.2 An:50
) An.47 An.51 An.52
— 100%
x do.0...do.7
p— O wartosé ,43“
p— PWM

ud.2.
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6.2.11 Sygnaty
wyjsciowe

Napiecie z zakresu 0...+11,5VDC reprezentuje wybrang wielko$¢ na wyjsciu w zakresie
od 0...+115% z rozdzielczoscig 10 bitéw. 100% odpowiada tu wartoSciom podanym w
nawiasach na rys. 6.2.10. Aby mozliwe byto skompensowanie zaleznych od obcigzenia
zaktocen napiecia, ograniczenie na wyjsciu wzmacniaczy charakterystyki wynosi
+115%.

Rys. 6.2.11 WyjScie analogowe
Ugut=0..x11,5V

+ - —
I max = 5SMA L
} Ri<tooe | =
ANOUT1 (X2A.5) /Q Q
ANOUT2 (x2A.)6) (X2A.8/X2A.9)
—
Rg

Wielkosci procesowe, ktére zmieniajg sie tylko w sposob powolny, np. temperatura stopnia
mocy, moga by¢ wyprowadzone poprzez dwa wirtualne wyjscia analogowe (ANOUT3 i 4).
Jest to realizowane poprzez wygenerowanie sygnatu PWM (modulacja szerokosci impulsu)
na wyjsciu cyfrowym. Okres T moze przy tym przyjac¢ wartosci z zakresu 1...240s.

Rys. 6.2.11.a Sygnat wyjsciowy PWM

ANOUT 3/4
Wartos¢ na wejsciu
20% | | | |
| | | |
Warto$¢ na wejsciu ’7 ’7 ’7 ’7
25 % t
" T=An46/52 ‘ ‘ ‘
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Opisy funkcji

Analogowe wejScia i wyjscia

6.2.12 ANOUT 1/-2/-3/-4

/Funkcje
(An.31/An.36/
An.41;An.47)

6.2.13 WyjsScie

Mozliwe sg nastepujgce ustawienia:

Parametry te okreslajg wielkoS¢ procesowa, ktéra steruje okreslonym wyjsciem.

An.xx| Funkcja Normalizacja 0...100 %
0 |Bezwzgledna wartos¢ rzeczywista ru.7 0...100Hz/3000 min* 2
1 [Bezwzgledna warto$¢ zadana ru.1 0...100Hz/3000 min* 2
2 |[Wartos¢ rzeczywista ru.7 0...£100Hz/+3000 min* 2
3 |Warto$¢ zadana ru.1 0...£100Hz/+3000 min* 2
4 | Napiecie wyjsciowe ru.20 0...500V
5 | Napiecie w obwodzie posrednim ru.18 0...1000V
6 |Prad pozorny ru.15 0...2 prad znamionowy Y
7 |Prad czynny ru.17 0...2 xprad znamionowy ¥
8 | cyfrowe wprowadzanie poprzez An.32/37/42/48 0...100%
9 | Zewnetrzne wyjscie PID ru.52 0...£100 %
10 [Bezwzgledne zewnetrzne wyjscie PID ru.52 |0...100%
11 |Bezwzgledny prad czynny ru.17 0...2 prad znamionowy
12 | Temperatura elementu chtodzacego ru.38 0...100°C
13 | Temperatura silnika ru.46 0...100°C
14 | Moment rzeczywisty (F5-M/S) 0...£3 * moment znamionowy
15 |Bezwzgledny moment rzeczywisty (F5-M/S) | 0...3 ¢ moment znamionowy
16 |Moment zadany (F5-M/S) 0...£3 * moment znamionowy
17 |Bezwzgledny moment zadany (F5-M/S) 0...3 * moment znamionowy
18 [Roznica regulacji regulatora predkosci obrotowej | 0...2100Hz/+3000 min* 2
19 [Wielko$¢ wiodgca predkosci obrotowej ru.2 0...£100Hz/+3000 min* 2
20 | Abs. wielkos¢ wiodgca predkosci obr. ru.2 0...100Hz/1000 min* 2
22 | Wejscie analogowe 1 przed wzmacniaczem (ru.27) | +/- 100 % 0> +/- 100 %
23 | Wejscie analogowe 1 za wzmacniaczem (ru.28) +/- 100 % 0> +/- 100 %
24 | Wejscie analogowe 2 przed wzmacniaczem (ru.29) [ +/- 100 % 0> +/- 100 %
25 | Wejscie analogowe 2 za wzmacniaczem (ru.30) +/- 100 % 0> +/- 100 %
26 |[Moc czynna (ru.81) +/- 2* Pznam. => +/- 100 %

D zalezne od pradu znamionowego przemiennika (In.1) 2 zalezne od ud.2

Nastepujace parametry stuza do wyswietlania wartosci wyjs¢ analogowych,

kazdorazowo przed i za wzmacniaczem charakterystyki:

analogowe
/ W§ka_zan|e ru.33 ANOUTL1 / Wskazanie przed wzmocnieniem 0...2400%
wyswietlacza ru.34 ANOUT1 / Wskazanie po wzmocnieniu 0..x115%
(ru.33...34/
ru,35__,36) ru.35 ANOUT2 / Wskazanie przed wzmocnieniem 0...£400%
ru.36 ANOUT2 / Wskazanie po wzmocnieniu 0..x115%
W przypadku wyjs¢ ANOUTS3 i 4 nie przewidziano wskazan wyswietlacza.
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6.2.14 Wzmachnhiacz
charakterystyki

wyjscia (An.33...35/

An.38...40 /
An.43...45]
An.49...51)

Odwrdcenie
sygnatu analogowego

Wyjscie analogowe jako
przetgcznik

Jak to wida¢ na rysunku 6.2.10, po wyborze sygnatu do wyprowadzenia nastepujg
wzmacniacze charakterystyki. Za pomocg tych parametréw mozna dopasowac sygnat
wyjsciowy (kierunek X i Y, nachylenie) do okreslonych wymagan. Przy ustawieniu
domysinym nie jest okreslone zadne przesuniecie punktu zerowego (Offset), a
wzmocnienie wynosi 1, co oznacza, ze 100% wyprowadzonej wielkosci odpowiada

10V na wyjsciu analogowym (patrz rys. 6.2.14.a).

Funkcja ANOUT1 -2 -3 -4 Zakres wartosci Rozdzielczos¢Domysinie
wzmochnienie| An.33 An.38 An.43 An.49 +20,00 0,01 1,00
Offset X An.34 An.39 An.44 An.50 +100,0% 0,1% 0,0%
Offset Y An.35 An.40 An.45 An.51 +100,0% 0,1% 0,0%
Rys. 6.2.14.a Ustawienie domysine: brak przesuniecia, nachylenie 1

napiecie na wyjsciu
100%T == ===~ %-- 1ov dopuszczalny

Przyktad na wykorzystanie wzmacniacza charakterystyki przedstawiono na rysunku 6.2.14.b
1. ustawic przesuniecie na osi X (Offset X) (An.34) na 100 (%)
2. ustawi¢ wzmocnienie (An.33) na -1.00

Rys. 6.2.14.b

Odwrécenie wyjscia analogowego
Takie ustawienia spowodujg
odwrdcenie (inwersje) sygnatu
analogowego.
1002 0% odpowiadalOV  na wyjsciu
100% odpowiada 0V na wyjsciu
-190%;

Przyktad na wykorzystanie wyjscia analogowego jako przetgcznika 0/10V
przedstawiono na rysunku 6.2.14.c

1. ustawi¢ wzmocnienie (An.33) na 20.00

2. ustawié¢ przesunigcie na osi X (Offset X) (An.34) na zadang warto$¢ przetgczenia

Rys. 6.2.14.c  Wyjscie analogowe jako przetgcznik
O ,- =10V
: Duze wzmocnienie sprawia,
Pl AnSEli ze wyjécie analogowe bedzie
-t - przetagczane w relatywnie krétkim
-1009%% 100% czasie.
-1008%
L
© KEB Antriebstechnik. 2002 Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czes¢ Strona
Wszelkie prawa zastrzezone KEB COMBIVERT F5 17.1204 | 6 2 13




Opisy funkcji Analogowe wejscia i wyjscia

Obliczanie wzmocnienia  Poniewaz wyjScie analogowe pracuje zawsze na wartosciach z zakresow okreslonych
w rozdziale 6.2.12, to przy pomocy wzmochienia mozna tak ustawi¢ charakterystyke
sygnatu, ze wykorzystany bedzie caty zakres od 0...+10V.

ustalona wartos¢

- = wzmocnienie (An.33/38/43/49)
zgdana warto$¢
Przyktad czestotliwosci wyjsciowej:
100Hz
68Hz

= 1,47

6.2.15 Okres ANOUT3/ Wybrana wielko$¢ procesowa (An.41/47) przeliczana jest na wartos¢ procentowa.
4 (An.46/An.52) Wyjscie wzmacniacza charakterystyki (An.43...45; An.49...51) ograniczone jest
do wartosci z zakresu od 0...100 %. Pomnozenie wartosci na wyjsciu przez okres
(An.46/52) daje w wyniku czas wigczenia wyjscia cyfrowego (wybor w param. do.0..7
wartosci ,42/43"). Okres moze przyjmowac wartosci z zakresu od 1...240s.

6.2.16 ANOUT 1..4 Za pomoca tych parametréw mozna wprowadzi¢ procentowo wartosci analogowe
Wprowadzanie dla poszczegoélnych wejs¢. W tym celu nalezy ustawi¢ wielkos¢ procesowsa ,8
cyfrowe Wprowadzanie cyfrowe". Podawane moga by¢ wartosci z zakresu £100 %.

(AN.32/37/42/48)

6.2.17 Stosowane parametry

RW | PROG. |[ENTER

Param. | Adr. M‘% @ min{_\‘ ’{7.-.-,3;.; W

ru.l 0201h - - - -400Hz 400 Hz 0.0125 Hz - rozdzielcz, i zakres wart. patrz ud.2
[u.2 0202h - - - -400Hz 400 Hz 0.0125 Hz - rozdzielcz, i zakres wart. patrz ud.2
[u.7 0207h - - - -400Hz 400 Hz 0.0125 Hz - rozdzielcz, i zakres wart. patrz ud.2

ru.15 Q20Fh - - - 0A 6553.5A 0.1A - -

rul7 0211h - - - -3276 7A 3276.7A 0.1A - -

ru.18 Q212h - - - oV 1000V 1V - -

ru.20 0214h - - - oV 778V 1V - -

ru.27 02iBh - - - -100.0% 100.0% 0.1% - -

ru.28 021Ch - - - -400.0% 400.0% 0.1% - -

ru.29 021Dh - - - -100.0% 100.0% 0.1% - -

ru.30 Q21Eh - - - -400.0% 400.0% 0.1% - -

ru.31 021Fh - - - -100.0% 100.0% 0.1% - -

ru.32 Q220h - - - -400.0% 400.0% 0.1% - -

ru.33 0221h - - - -400.0% 400.0% 0.1% - -

ru.34 0222h - - - -100,0% 100.0% 01% - -

ru.35 0223h - - - -400.0% 400.0% 0.1% - -
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R/W |PROG. |ENTER
Param. | Adr. | % i min’{?“ . W
36 _ _0224h - - - —1000% 100.0% 01% - -
ru38  0226h - - - 0°C 150 °C 1°C - -
ru46  Q22Fh - - - 0°C 255 °C 1°C - Q: 253...255 patrz opis
52 0234h - - - -1000% 100.0% 0.1% - -
AnO _0AQOh ¢ - ¢ 0 2 1 0 -
Anl 0AQlh ¢ - ¢ 0 4 1 0 -
An2 0AQ2h ¢ - ¢ 0 3 1 0 -
An3 0AQ3h ¢ - ¢ 0 4095 1 0 -
And ___QAQ4h ¢ - - -10.0 % 10.0 % 0.1% 02% -
An5 __0AQSh ¢ « - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
Anb6 _0AQBh ¢ « - -1000% 100.0% 0.1% 0.0% -
AnZ _0AQ7Th ¢ « - -1000% 100.0% 0.1% 0.0% -
An8 0A08h ¢ « - -4000% 400.0% 01%  -4000% -
An9 0AQ9h ¢ v - -4000% 400.0% 0.1% 400.0% -
Anl0  0AQAh v - ¥ 0 2 1 0 -
Anll  OAOBh ¢ - ¢ 0 4 1 0 -
Anl2  0A12h v - ¥ 0 3 1 0 -
Anl3  0A13h v - ¥ 0 4095 1 0 -
Anl4 _ OAQEh v - - 0.0% 10.0% 0.1% 0.2% -
Anl5 _ OAQFh v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
Anl6  0AIOh v ¢ - -1000% 1000 % 0.1% 00% -
Anl7  OAllh ¢ ¢ - -1000% 1000 % 0.1% 00% -
Anl8  O0AI2h v « - -4000% 400.0% 01%  -4000% -
Anl9  0A13h v ¢ - -4000% 400.0% 0.1% 400.0% -
An20  0Al4h v - ¥ 0 1 1 0 -
An2l  0QAl5h v - ¢ 0 4 1 0 -
An22  OQAl6h v - ¢ 0 3 1 0 -
An23  O0Al7Th v - ¢ 0 4095 1 0 -
An24 __0Al8h v - - -10.0 % 10.0 % 0.1% 02% -
An25  0AI9h v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
An26 O0AIAh v ¢ - -1000% 100.0% 0.1% 0.0% -
An27 OAIBh v ¢ - -1000% 100.0% 0.1% 0.0% -
An28 OAICh v « - -4000% 400.0% 01%  -4000% -
An29 OAIDh v ¢ - -4000% 400.0% 0.1% 400.0% -
An30 O0AIEh v ¢ ¥ 0 12287 1 2112 -
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Opisy funkcji Analogowe wejscia i wyjscia

RW | PROG. [ENTER

»
i
A

Param. Adr.

min{x f—f?‘n'na.x W /_J::\ﬁut

An.31 OAlFh v v v 0 26 1 2 -
An.32 0A20h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.33 0A21h v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
An.34 0A22h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.35 0A23h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.36 0A24h v v ¥ 0 26 1 6 -
An.37 0A25h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.38 0A26h v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
An.39 0A27h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.40 0A28h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.41 0A29h v v ¥ 0 26 1 12 -
An.42 0A2Ah v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.43 0A2Bh v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
An.44 0A2Ch v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.45 0A2Dh v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.46 0A2Eh v v ¢ 1s 240s 1ls 1s -
An.47 OA2Fh v v v 0 26 1 12 -
An.48 0A30h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.49 0OA3lh v v - -20.00 20.00 0.01 1.00 -
An.50 0A32h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.51 0A33h v v - -100.0% 100.0% 0.1% 0.0% -
An.52 0A34h v v ¥ 1s 240s 1ls 1s -

Parametry od An.53 do An.57 opisano przy funkcjach specjalnych w rozdziale 6.9.
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6.3 Cyfrowe wejScia i wyjscia

6.3.1 Krotki opis wejsc¢
cyfrowych

Nalezy pamieta¢ o r6znym

stopniu funkcjonalnosci sprzetu i

oprogramowania w réznych kartach
® sterujgcych (patrz rozdziat 3).

Przemiennik KEB COMBIVERT dysponuje 8 zewnetrznymi wejsciami cyfrowymi
oraz czterema wejsciami wewnetrznymi (IA...ID). Wszystkim wejsciom mozna
przyporzadkowac jedna lub wiele funkciji.

Wychodzac od listwy zaciskowej, za pomocg parametru di.0 (niedostepny w
wersji F5-Basic) mozna stwierdzi¢, czy zewnetrzne wejscia przyjmujg sygnaty
sterujgce w uktadzie PNP, czy tez NPN (nie w urzadzeniach z przekaznikiem
zabezpieczajagcym). Parametr ru.21 wyswietla aktualnie aktywne wejscia. Kazde
wejscie mozna ustawi¢ na dwa sposoby (di.1): poprzez listwe zaciskowg lub
programowo za posrednictwem di. 2. Cyfrowy filtr (di. 3) zmniejsza wrazliwos$¢ wejsé
na zaktécenia. Za pomocg parametru di. 4 mozna odwréci¢ wejscia, a za pomoca
di.5 - przetgczy¢ na wyzwalanie zboczem. Za pomoca parametréw di. 6...di. 8 mozna
uaktywni¢ jeden z trybéw bramkowania. Status wejs¢ (ru.22) pokazuje wejscia,
ktére zostaly faktycznie ustawione do dalszej obrébki sygnatu. Funkcja/funkcije,
ktére wykonuje programowalne wejscie, okreslane sa wraz z wyborem wejscia
odpowiedniej funkcji lub parametrow di.11...22.

Ze wzgledow bezpieczenstwa funkcja zezwalania na start (ST) musi by¢ zasadniczo
przetagczana sprzetowo. Mozna ustawia¢ wyzwalanie zboczem, odwracanie wejs¢
lub sygnat bramkujagcy, jednak nie majg one zadnego wplywu na ten ukiad.

| di.0

Ryc. 6.3.1 Zasada dziatania wejs¢ cyfrowych

listwa zaciskowa | ru.21 fu-22 |
PNP/ Status o i
X2A.10...17 ¢ NPN [ aciskow Status wejscia |
wewnetrzne |4 |
wejscia IA...ID ) . . ) . i
i di.1 di.4 di.3 di.5 di.8 |
il; 12 | filtr L 12 Lprzyporzadkowanie
| L1 cyfrowy L1 iwejéé
112 yy

| '
' . P d 12 " |
| di.2 - :
Wyb or Wybér sygnatu :I Tryb |
| Wejécia | bramkujacego [ bramkowanig '
i cyfrowego 96 |

6.3.2 Wybdr PNP / NPN
dla sygnatéw
wejsciowych (di.0)

Nie dotyczy wersji BASIC!

Ryc. 6.3.2.a Cyfrowe wejscia w uktadzie sterowania PNP (di.0 = 0)

24V 24V
M 12 13 14 F R STRST 24V2% GND

zasilanie wewnetrzne X2A[10[11[12[13]14]15[16[17] [20]21 |22|23|ﬁ
= Pe oS P e e S5 s Peesern eSS

24V 24V
M 12 13 14 F R STRST 24V24V GND

x2A[10[11[12[13[14]15]16[17] |2o|21|22|23|ﬁ

U, =13...30V DC +0%
wygtadzone
Ri=2,1kQ

zasilanie zewnetrzne

J
-/
20...30VDC
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

Nie dotyczy wersji BASIC ani
F5-A-Servo!

6.3.3 Programowe
ustawianie wejs¢
cyfrowych (di.1,
di.2)

Funkcja zezwalania na start
musi by¢ generalnie przetgczona
sprzetowo, nawet jesli samo
przetgczanie odbywa sie na
drodze programowej (patrz ryc.
6.3.3, funkcja logiczna "I" za
pomoca di.2 oraz sy.50)!

Ryc. 6.3.2.b Cyfrowe wejscia w ukfadzie sterowania NPN (di.0 = 1)

112 12 4 F RSTRST 23 Gup
X2 [w[n|u[elu]s)s)r] [n[n]n]n] @
ZaSi|anie Weantrzne r'.I'.'.'.'.I'.'.'.'.‘I.'.'.'.'.|'.'.'.'.I'.'.'.'.I'.'.'.'.‘I.'.'.'.'.|'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'.'. PR
U, = 13...30V DC +0% [/ [/ [/ ( [/ [/ I/ (
wygtadzone
Ri=2.1kQ 1 12 13 4 F R STRST 2%2W gyp
}:EA|II|II|IE|13|I-I|I§|II|IT| |=l|z||n|zz| @

zasilanie zewnetrzne

/I ~

20...30VDC

Za pomocg parametrow di.1 (wybér zrodta sygnatu) oraz di.2 (wybor wejscia
cyfrowego) mozna ustawia¢ wejscia cyfrowe bez uzycia zewnetrznych uktadow.

Rys. 6.3.3  Sterowanie wejsciami cyfrowymi za pomocg oprogramowania (di.1/di.2)
Sy.50 Bit0 = 1 di.1
1
ST _'-l\ ST
listwa zaciskowa | . :
° L] L]
14 1 128 14
A 5256 A
Wewngtrzne B 1‘512 B
wejscla Ic 21024 Ic
ID 12048 D
1000128 256 512 1024 2048
di.2

Jak wida¢ na ryc. 6.3.3, za pomocg parametru di.1 mozna dokona¢ wyboru, czy wejscia
beda przetaczane za posrednictwem listwy zaciskowej (opcja domysina), czy tez poprzez
parametr di.2. Oba parametry sg kodowane bitowo, co oznacza, ze nalezy wprowadzi¢

wartos$¢ przypisang do wejscia zgodnie z ponizszg tabelg. W przypadku kilku wejs¢ nalezy

zsumowac wartosci. (wyjatek: uktad zezwolenia na start musi by¢ zawsze bocznikowany
na listwie zaciskowej).

Nr bitu | Wartos¢ dziesietna | WejsScie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset*) | X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W prz6d*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 11 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
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6.3.4 Status zaciskow "Status zaciskow" pokazuje poziomy logiczne na zaciskach wejéciowych. Nie ma przy
Wejéciowych tym z_naczenia, czy Wejs’_cia sg Wevynetrzr)ie_ aktyyvne, czy_tei_n_ie. Wysilqnie_sygnalu_
(ru 21) sterujgcego na jaki$ zacisk powoduje wyswietlenie odpowiedniej wartosci dziesietnej

zgodnie z ponizszg tabela. W przypadku kilku aktywnych zaciskéw wyprowadzana jest
suma ich wartosci dziesietnych.

Nr bitu |Warto$¢ dziesietna | Wejscie Zacisk
0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset*) | X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,\W przéd*) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 11 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

Przyktad: Uaktywniono wejscia ST, F oraz IB wysSwietlana wartos¢ = 1+4+512 = 517

6.3.5 Cyfrowy filtr Cyfrowy filtr przeciwzakioceniowy redukuje wrazliwos¢ wejsc cyfrowych na zakiocenia.
przeciwzaktéceniowy Poprzez parametr di.3 ustawiany jest czas reakcji. Przez ustawiony czas stany
(di.3) wszystkich wej$¢ musza pozostaé niezmienione, aby nastgpito przejecie. Przejecie

nastepuje przy dodatnim zboczu rastra odczytu (patrz ryc. 6.3.7).

Parametry|Zakres ustawien| Czas reakcji

di.3 0...127 (ustawiona warto$¢ +1) x czas wykonania programu
Czas wykonania programu: 1 ms przy F5-General; 2ms przy F5-Basic/ Compact

6.3.6 Odwracanie Za pomocg parametru di.4 mozna ustawi¢, czy sygnat jest aktywny przy "1", czy
wejscé (di.4) przy "0" (odwrdcony). Parametr jest kodowany bitowo, co oznacza, ze nalezy
wprowadzi¢ wartos¢ przypisang do wejscia zgodnie z ponizszg tabelg. Jesli ma zostac
odwréconych kilka wejs¢, nalezy poda¢ sume ich wartosci dziesietnych. (wyjatek:

odwrécenie wejscia zezwolenia za start pozostaje bez reakgciji).

6.3.7 Sterowanie Standardowo przemiennik pracuje na sygnatach statycznych, co oznacza, ze dane
przerzutnikiem wejscie jest aktywne dopdty, dopoki przytozony jest do niego sygnat. W praktyce moze sie

. jednak zdarzy¢, ze dostepnosc jakiego$ sygnatu bedzie ograniczona czasowo, a wejscie

(d|-5) mimo to powinno pozosta¢ aktywne. W takich przypadkach dla takiego wejscia lub kilku

wejs¢ mozna ustawi¢ wyzwalanie zboczem sygnatu. Do wigczenia wejscia wystarczy
wabwczas rosnace zbocze sygnatu o czasie trwania impulsu dtuzszym niz czas reakcji filtra
przeciwzakitdéceniowego. Wylgczenie nastepuje wraz z nastepnym rosngcym zboczem.

Funkcje Zez‘_’valama n_a, Nr bitu | Wartos¢ dziesietna| Wejscie Zacisk
start (ST) nozna ustawic 0 1 ST (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”)| X2A.16
o N2 Wyzwalanle z_boczem 1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
sygna_}u, jednak nie bed_2|e_ 2 4 F (progr. wejscie ,W przéd") X2A.14
to miato vyplywu_ na JeJ 3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
wykonywanie, gdyz jest to 4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
sygnat czysto statyczny. 5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13

8 256 IA (wewn. wejscie A) brak

9 512 IB (wewn. wejscie B) brak

10 1024 IC wewn. wejscie C) brak

11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
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Cyfrowe wejScia i wyjscia

Ryc. 6.3.7

A

sygnat na
zaciskach

L

Przyktad scheematu przebiegu sygnatu dla wejscia I1 (di.3=1; di.4=16; di.5=16)

H » t

raster odczytu

(przejecie je—»
przy rosnacym t1
zboczu)

A

sygnat odwrécony

status wejscia przy
wyzwalaniu zboczem

t1: 1ms przy F5-General, 2ms przy F5-Basic/ Compact

6.3.8 WejScia zalezne
od sygnatu
bramkujgcego
(di.6, di.7, di.8)

Ktore wejscia uaktywniane sg
sygnatem bramkujacym?

Skad pochodzi sygnat bramkujacy?

Sygnat bramkujgcy wykorzystywany jest przewaznie do wyzwalania sygnatow
wejsciowych. Przyktadowo, dwa wejscia majg stuzy¢ do wyboru zestawu parametrow.
Sygnaly sterujgce nie nadchodzg jednak doktadnie w tej samej chwili, przez co
mogtoby nastgpi¢ krétkotrwate przetgczenie na niechciany zestaw parametréw. Przy
aktywnym sygnale bramkujacym (strob) nastepuje przejecie aktualnych sygnatéw na
wejsciach zaleznych od sygnatu bramkujgcego i "przetrzymanie" ich do nastepnego
odczytu.

Za pomocg parametru di.8 mozna nadac¢ kazdemu wejsciu atrybut wejscia zaleznego
od sygnatu bramkujgcego. Na wejscie zezwolenia na start parametr di.8 nie ma
wplywu, gdyz jest to wejscie statyczne.

Poprzez parametr di.6 ustawiane jest wejscie sygnatu bramkujgcego. Jesli kilka wejs¢
ustawionych jest na przyjmowanie sygnatu bramkujgcego, nastgpi ich potgczenie
funkcjg logiczng LUB (OR). Przy kolejnym rosngcym zboczu sygnatu taktujgcego
nastgpi wyzwolenie sygnatu bramkujgcego.

di.8, We*lsf)'a Zalle_z”e od | Nr bitu|wartosé dziesietna | Funkcja di.6 / di.8 / ru.22 / di.9 / di.10 Zacisk
S)::?i%a :/vatl;z:ns;é?lgfgvc\)/ 0 1+ ST (prog. wejécig’,,;ezwolenie na start/reset”) | X2A.16
’ bramkujacych 1 2 RST (progr. wejscie ,Reset") X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,\W przod®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 11 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak
* w przyp. di.8 bez funkcji, gdyz wejsScie zezwolenia na start pracuje statycznie.
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Strob reagujacy na zbocze
sygnalu czy statyczny?

DomysInie strob reaguje na zbocza sygnatu. Oznacza to, ze stany wejscia przejmowane
sg wraz z rosngcym zboczem na wejsciu sygnatu bramkujgcego i utrzymywane do
nastepnego rosngcego zbocza. W niektérych przypadkach korzystne jest jednak
wykorzystanie strobu do realizacji funkcji typu bramka logiczna. W takich przypadkach
sygnat bramkujacy (strob) jest statyczny, co oznacza, ze sygnaly wejsciowe beda
przejmowane dopoty, dopdki aktywny jest sygnat bramkujacy (lub dopdki otwarta

jest bramka logiczna).
di.7 Tryb bramkowania  parametry |Zakres ustawien |Funkcja
di.7 0 strob reagujacy na zbocza sygnatu (domysinie)
1 strob statyczny - "zamrazanie" przy nieaktywnym sygnale
2 strob statyczny - aktywny tylko przy aktywnym sygnale bramkujacym
Ryc. 6.3.8.a Strob reagujacy na zbocze sygnatu (di.7 = 0)
raster odczytu $1me
eeeece ] [ [T O OO MAMOMMNOL,
sygnatu przy . . . . .
rosngcym zboczu) T ; ] ] i :
- E: [ | P T
wejscie sygnatu ' ' ' :
bramkujgcego T : : . :
I I I I -
wynikowy sygnat )
sygnat bramkujacy T : i : :
sygnat na zaciskach [ ; | ;| i : .t
Status wejscia T |—|
) [ | .t
Ryc. 6.3.8.b Strob statyczny, tryb 1 (di.7 = 1)
sygnat wejsciowy T
It
sygnat T o j
bramkujac
ey | [ [ [T L1,
Status wejscia T [ ] | | t
Ryc. 6.3.8.c Strob statyczny, tryb 2 (di.7 = 2)
sygnat wejsciowy T
[] l_l | — | » t
sygnat T u =
bramkujacy 11 I ot
Status wejscia T [] [] >t
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

6.3.9 Wewnetrzny

6.3.10 Reset btedéw
- wybor wejscia
(di.9) i Reset
bteddéw - ujemne
zbocze (di.10)

6.3.11 Przyporzadkowanie
wejsc

status wejs¢
(ru.22)

Parametr ru.22 pokazuje stan logiczny wejs¢ cyfrowych, uaktywnionych wewnetrznie
do dalszej obrébki sygnatu. Nie ma przy tym znaczenia, czy zewnetrzne zaciski
sg aktywne, czy tez nie. Jesli wejscie jest wtgczone (aktywne), wyswietlana jest
odpowiadajgca mu warto$¢ dziesietna zgodnie z tabelg z rozdz. 6.3.8. W przypadku
kilku wigczonych wejs¢ wyprowadzana jest suma ich wartosci dziesietnych.

Poprzez parametr di.9 ustalane jest wejscie funkcji Reset zgodnie z tabelg z rozdziatu
6.3.8. Jesli wejscie "Reset" ma reagowac na ujemne zbocze, za pomoca di.10 mozna
przetgczyc¢ jedno lub kilka wejs¢ funkcji Reset, okreslonych w parametrze di.9, na
ujemne zbocze sygnatu.

Mozna wyrdzni¢ dwa sposoby postepowania przy przyporzgdkowywaniu wejs¢. Oba
warianty majg na siebie wplyw, dzieki czemu uzytkownik otrzymuje maksymalng
elastyczno$¢. W ponizszej tabeli zebrano parametry, ktorym mozna przyporzadkowac
wejscia:

An.3 ANL1, tryb zapisu do pamieci, wybdr wejscia oP.57 Zmniejszanie potencjometru silnikowego / wybér wejécia
An.13 AN2, tryb zapisu do pamieci, wybor wejscia oP.58 Reset potencjometru silnikowego / wybér wejscia
An.23 ANB3, tryb zapisu do pamieci, wybér wejécia ~ OP.60 ¥ Wybor wejscia / bieg w prawo
cn.11 Reset PID, wybér wejscia oP.61 %Y Wybor wejscia / bieg w lewo
cn.12 Reset |, wybér wejscia Pn. 4 Wybér wejscia dla zewnetrznego btedu
cn.13 Reset ustawieri wigczania PID, wybér wejécia Pn. 23 Stop rampy / wybor wejscia
di.9 Reset btedéw / wybdr wejécia Pn.29 Hamulec statopradowy (DC) / wybér wejscia
Fr.7 Wybor zestawu parametrow / wybor wejécia ~ Pn.64 GTRY / wybor wejscia
Fr.11 Reset zestawu 0 / wybér wejscia PS.2 Posycjonowanie/synchro / wybér wejscia
LE.17 Timer 1 start / Wybér Wejécia PS.3 Korekcja urzadzenia podrzednego (slave) / wybor wejécia
LE.19 Timer 1 reset / Wyb()l' Wejécia PS.10 Odwrécona korekcja urzadzenia podrzednego (slave) / wybér wejscia
LE.22 Timer 2 start / wybor wejscia PS.18 Punkt odniesienia / wybor wejscia
LE.24 Timer 2 reset / wybér wejscia PS.19 Start biegu do punktu odniesienia / wybdr wejscia
oP.19 Warto$¢ stata / wybor wejécia 1 PS.29 Start pozycjonowania / wybor wejscia
oP.20 Warto$¢ stata / wybor wejécia 2 uF.8 Funkcja oszczedzania energii / wybot
oP.56 Zwigkszanie potencjometru silnikowego / wybér wejscia wejscia
D Poprzez wyboér zrédta kierunku obrotéw (oP.1) mozna zmieni¢ ustawienie
biegu "w przéd/w tyt' na "bieg/stop".
Dalsze funkcje Podanym nizej parametrom mozna przyporzadkowac po jednej funkcji dodatkowe;j.
Parametry te sg na state przypisane do predefiniowanych wejs¢, a ich aktywacja
nastepuje poprzez ustawienie bitu 31.
di.24 11, prog. funkcja di.30 IC, prog. funkcja
di.25 12, prog. funkcja di.31 ID, prog. funkcja
di.26 13, prog. funkcja di.32 FOR, prog. funkcja
di.27 14, prog. funkcja di.33 REV, prog. funkcja
di.28 IA, prog. funkcja di.34 RST, prog. funkcja
di.29 IB, prog. funkcja di.35 ST, prog. funkcja
Wartosé | Funkcia
0] pPS.11 Reset master/slave, réznica / wybér wejscia
1 pPsS.13 Ustawianie punktu odniesienia / wybor wejscia
2 pPS.36 Pozycia "teach" / wyboér wejscia
5 di.36 ST programowo
6 di.37 ST z samozasilaniem
8 Wejscie X = kontrola hamulca
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e przyporzadkowanie ze wzgledu na wejscia
Do kazdego wejscia przypisany jest parametr (di.11...22), ktéry ustawia zadang
funkcje / zadane funkcje.
Odpowiednia funkcja ustalana jest poprzez wprowadzenie do parametru wartosci
dziesietnej. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka funkcji, nalezy wprowadzi¢ sune ich
wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.11.a  Przyporzadkowanie ze wzgledu na wejscia
Wejscie  Parametr Funkcja
—2"[ oP19 ] 1 |
—2'] oP2o ] 2 |
——2"] oPBE | 4 |
——2"[ oP57 ] ] |
32 2'] oP5s 16
@i '
——2"] oPB0 | 32 |
32 —2°] oF81 B4
[E di.lz | n | |
—{=] dis [ 128 |
2 +—2"] PnZ23 256
13 dii3 nl | |
—{2"] Pn23 | 512 |
32 EdINE 1.024
RN EAr '
—=[ Fr.7 [ 2048 |
2 —{2"] Fr1 4.098
1A di.1s | | |
— —2" Pn.4 | 8132 |
32— An. 3 16.3584
IB dii6 “l | |
—= Ani3 | 32788 |
32 +—127 An23 B5.535
IC dia7 ul | |
—27 LE17 [ 131072 |
sz +—2" LE.1§ 262144
D di.1g | | |
— 2] [E.22 | 524288 |
32 [ LE.24 [ 1.048E576
F— @] 2] | |
—='] eni11 | 2087152 |
(7] i —7 eni2 [ 4194304 |
— ——7] cn13 | 8.383608 |
3z +—=[7] P§.2 [16777.216
RST di.21 | | |
—* T PS.3 | 33554432 |
32 * [7"] F518 [67.108.564
5T di.2z ) | | |
— 7] P58 [134.217 758
—={2"] Pn64 [268.435.456 |
—>* 7] PS29 [536.870.912 |
+—= 17" P5.10 .073741.824]
—* T cli.24...35 B.174.485.6584]
* przy F5-G/B bez funkgcji
Do wejscia ST przypisana jest sprzetowo funkcja ,,zezwalanie na start”. Inne funkcje
mozna ustawia¢ na tym wejsciu jedynie "dodatkowa".
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Wszelkie prawa zastrzezone | KEB COMBIVERT F5 17.1204 | 6 3 9




Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

przyporzadkowanie ze wzgledu na funkcje

Do kazdej funkcji przypisany jest parametr, ktéry ustawia zgdane wejscie / zgdane
wejscia.

Odpowiednie wejscie ustalane jest poprzez wprowadzenie do parametru wartosci
dziesietnej. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka wejs¢, nalezy wprowadzi¢ sune ich
wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.11.b  Przyporzadkowanie ze wzgledu na funkcje
Funkcja Wejscie
12
oP.19
P.20 2
oP.
12
oP.56
P.57 2
oP.
12 (2" |R[ 2 |
oP.58
P.60 2
oP.
12 | 2° [RST| 4 |
oP.61
12
Pn. 4 -
12 22 [ST] 8 |
Pn.23
Pn.29 2
L 12
Pn.64
12
uF. 8 -
12
cn.11
12 b
cn. 1
12
cn.13 1
Fr.7 2
r.
— 12
r.
12
An. 3 5
12
An.13 ”
An.23
12 [ 2°[ 1B [ 512 ]
(a8 }——1
i.24...
*Ldi. 24...35(7 2" 1024
LE.17
LE.19 22
: 12 [ 2" [ ID [2048
LE.22 ”
LE.24
12
x| PS.2
12
*| PS.3
12
+|PS.10
12
* PS.18
12
*PS.19 1o
* PS.29
* przy F5-G/B bez funkgji
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Realizacja programowa i
samozasilanie dla funkcji
zezwalania na start (ST)

di.36, ST programowo
di.37, ST z samozasilaniem
di.38, opdznienie wytgczenia ST

Funkcja jest wytgczona, jesli w parametrze di.36 nie wybrano zadnego wejscia. Nie
mozna wybra¢ ST ani jako funkcji realizowanej programowo, ani jako wejscia dla
funkcji samozasilania.

Dzieki funkcji samozasilania przy przerwie w zasilaniu napieciem mozliwe jest tak
diugie utrzymanie aktywnosci funkcji zezwalania na start (gdy wylgczy sie réwniez
sterownik PLC), az np. funkcja Power Off zatrzyma silnik.

Warunkiem jest zmostkowanie zacisku ST!

Wytaczenie jakiegos wejscia (wybdr w parametrze di.36) bedzie opdznione o czas
ustawiony w parametrze di.38. W ciggu tego czasu wejscie dla funkcji samozasilania
(wybor w parametrze di.37) musi zosta¢ uaktywnione, aby zapewni¢ prawidtowe
dziatanie funkciji.

Do wejscia dla funkcji samozasilania w postaci np. wejscia programowego (IA-ID)
moze zosta¢ przypisana funkcja Power Off (do.0-7 = 17, warunek przetgczania dla
OA-OD).

Wejécie

ST porgramowo

(di.36)

................ di_38

opéznienie ST

(di.36, 38)
Wejscie
samozasilanie ST

(di37) |

Wyjscie

samozasilanie ST
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Opisy funkcji Cyfrowe wejScia i wyjsScia
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6.3.12 Krotki opis wyjs¢ cyfrowych

Ryc. 6.3.12 Zasada dziatania wyj$¢ cyfrowych

Warunki przetgczania Znaczniki 0...7

SBO...SB7

Wyjscia O1...0D

| |_do_.24 : Gotl o tom1 |
| d0-8d 16 do. 51 33 I || h i Bit 0-1 ' |
i =1 ], | | ] ] s! 21 “ ; | [0 [01=01h| | t t
: ‘s{dﬂ_”f 2 | | ‘s{ 2 e ] 81:02—1__T \('\6YJlS)CIe ranzystora
Pl | I 7] 2 |01=R1H
} 128 |21 | i {128 | 3 O1=R2—i | X2A18
[o1 B - i o
| do.9 4o d0.264 34 Bt || |
e e | e | || e (= A
| .8_' 5 & | .8_'&"' > ! 4 02=02—J_ \(/voyjzs)me tranzystora
| N g | [ T 8 |02=R1H
! do.44 do.1 128! ii : ilk{128] |2 OZ:RZ‘} | A
77 do. .
R e || | ]
| e | ! '§+_ ' | 0 |R1=01, Scie przekaznika
' slidiot 2 [~ (18 gl 2 [ 1181 L ||| 16|R1=02] , iscie
! [ 77 w2 [ 1] - | 21—(| IR —§L21—’/H-‘t| || 82 R1=RT=, _(? §<2A)24 26
| 7 7 : 1z75|— 128 |— | -{Eb»@ |— || ! | 48 R1=R2—! |
| do1y 1 | . | do.2sjo__33i o || | | Bit 6-7 4! | e
' H o ] o | 2 | 18 i || [0 [Re=0TH | rekaznika
! 77 do3 |glifi=dl 2 & 8 2 H | 64/R2=02—: | | (ko)
| ——] s H s | s| - | f| el T T e Re=R1IT 3on.27...20
. {128 | - | b 1128 ‘| | !192 R2:R2—J' |
. 8 I -
} dod do.12. oo | | do.29 | |
.—13 77 - {1777 40 218 ]
i _é}_-{@_"‘;- 2 | & | _8‘_--&;- iwewnetrzne
' H .| 8 : . 1 wyjscie OA
| L1128 I 7 | Ik
i do.5
| | [ H s | | d0.30 |
| I s R = i
i Cis SN I e ] e
' 7 dob dil_;,{é's -1 Koy s
| i T ] || |
i do.14;. oy | | do.31 |
| oo | e |
| 7 g Hill= 4| 2 & _8_-&- wewnetrzne
| HI | . 8| >1 | LI | wyjscie OC
|z 126 | - | i |
| s |
' 176 do.15 0.23 | do.32 '
| = 102 | 2 || |
i g il 2 [1& | 8 $we_vyn_etrzne
\ : 81 H . T wyjscie OD
| iz | |
i Lo ] . |
' 8 8
| ru.23, status warunkow ru.24, status .80, status ru.25, status' |
i przelgczania znacznikéw przed przyporzadkowaniem | | wyj$¢ cyfrowych i
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

Opis

6.3.13 Sygnaty wyjSciowe

X2A.18...19 ograniczony jest
do 50mA. Przy obcigzeniu
indukcyjnym na wyjsciach
przekaznika lub na wyjsciu
tranzystora nalezy przewidzie¢
uktad zabezpieczenia (dioda
biegu swobodnego)!

m’r_a‘czny prad na zaciskach

6.3.14 Filtr wyjSciowy
(do.43, do.44)

Do przetgczania cyfrowych wyjs¢ mozna wybra¢ maksymalnie 8 z tacznie 77 dostepnych
warunkéw. Warunki te wprowadzane sg w parametrach do.0...do.7. Poprzez parametry
do.43 i do.44 mozliwe jest filtrowanie warunkow przetgczania 0 i 1. Poprzez parametr ru.23
sygnalizowane jest spehienie jednego lub kilku warunkéw przetgczania. Dla kazdego znacznika
mozna wybrac, ktore z 8 zdefiniowanych warunkéw majg dla niego obowigzywac¢ (do.16...
do.23). Kazdy warunek moze zosta¢ przed wybraniem odwrécony (do.8...do.15). Domyslinie
wszystkie warunki przetgczania (jesli wybrano wiecej niz jeden) sg potgczone funkcjag logiczng
LUB (OR). Za pomocg parametru do.24 mozna zmieni¢ te funkcje na | (AND), co oznacza,
ze aby znacznik zostat ustawiony, konieczne jest spetnienie wszystkich wybranych dla niego
warunkow. Parametr ru.24 pokazuje ustawione na tym poziomie znaczniki. Parametry do.33...40
tworza drugi poziom logiczny, na ktérym mozna dokonywaé¢ wyboru znacznikéw z poziomu
logicznego 1. Poprzez parametry do.25...32 mozna odwrdci¢ kazdy pojedynczy znacznik.
Parametr do.41 ustawia funkcje logiczng (I/LUB). Parametr do.42 stuzy do odwracania jednego
lub kilku wyj$¢. Za pomoca do.51 odbywa sie przyporzadkowanie sygnatéw wyjsciowych
do zaciskow. Do wyswietlania statusu przed przyporzadkowaniem stuzy parametr ru.80, a
po przyporzadkowaniu ru.25. Wewnetrzne wyjscia OA...OD potaczone sg bezposrednio z
wewnetrznymi wejsciami IA...ID.

Ryc. 6.3.13 Potaczenia cyfrowych wyjs¢

+24W / S0mA

max. 30V /0,01..1A max. 30V /0,01...1A

Poprzez do.43 mozna ustawic filtr dla warunku przetgczania 0, a poprzez do.44 dla
warunku 1. Zmiana warunku przetgczania musi oczekiwac przez czas filtrowania, a
nastepnie uaktywniana jest na wyjsciu filtra. Jesli zmiana zostanie cofnieta podczas
uptywu czasu filtrowania, wéwczas nastepuje wyzerowanie czasu filtrowania i
uruchomienie go przy nastepnej zmianie warunku. Czas filtrowania mozna ustawia¢
w zakresie od O (wyt.) do 1000 ms.
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6.3.15 Warunki przetgczania (do.0...do.7)

Z ponizszego zbioru dostepnych warunkow przetgczania mozna wybra¢ do
zaprogramowania maksymalnie osiem. Wartosci wybranych warunkéw wprowadzane
sg do parametrow do.0...d0.7.

| WartoséFunkcja

0] wyt

1 Zawsze akiywny

2 Syanat "Run"; takze przy hamulcu statopradowym (DC)
3

Gotowosé do pracy: ieéli nie ma iadnvch bledow (ru.0 <> b}ad\

Przekaznik sygnallzacu zak’:ocen Jak 2, ale nie w przypadku bteddw, ktore resetowane sg samoczynnie przy aktywnej funkciji
"Auto Reset"

Komunikat ostrzegawczy lub o btedzie, wysSwietlany réwniez wéwczas, gdy przemiennik spetni warunek nieprawidtowego
zatrzymania (abnormal stopping) (ru.0)

Ostrzezenie o przecigzeniu! ru.39 jest licznikiem przecigzenia, pracujgcym w krokach co 1%. Przy 100% nastepuje
wylgczenie przemiennika. Po przekroczeniu poziomu okreslonego w parametrze Pn.9 (standardowo 80 %) generowane
jest ostrzezenie o przecigzeniu. Zachowanie w przemiennika przypadku wystapienia ostrzezenia mozna okresli¢ poprzez
parametr Pn.8 (reakcja na ostrzezenie Ol)

Ostrzezenie o nadmiernej temperaturze (OH)! W zaleznosci od modutu mocy przemienniki wytgczajg sie przy temperaturze
elementu chtodzgcego z przedziatu 60...95°C. Ostrzezenie jest generowane, gdy osiggniety zostanie poziom temperatury E
(OH) okreslony w parametrze Pn.11 (standardowo 70 °C). Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia
mozna okresli¢ poprzez parametr Pn.10 (reakcja na ostrzezenie OH)

Ostrzezenie PTC (dOH), przy wyzwoleniu PTC silnika, podtgczonego do zaciskéw T1/T2. Po uptywie ustawionego czasu
wylaczanla Pn.13 (O 1205) nastqpl wy}aczenle przemiennika z bledem E.dOH. Zachowanle w przemiennika przypadku

Ostrzezenle funkcji ochrony S|In|ka (OH2) gdy uplynqc okreslony zgodnle z VDE czas wyzwalanla wylgcznika

10
samoczynnego silnikowego. Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia mozna ustawi¢ poprzez
parametr Pn.14 (reakcja na funkcje ochrony silnika). (patrz rozdziat 6.7, .Funkcja ochrony silnika®)

11  Ostrzezenie o nadmiernej temp. wewnetrznej (OHI) generowane jest wowczas, gdy temperatura wewnatrz przemiennika
przekroczy dozwolony poziom. Zachowanie w przemiennika przypadku wystgpienia ostrzezenia mozna okresli¢ poprzez
parametr Pn.16 (reakcja na ostrzezenie OHI). Po uptywie czasu opdznienia OHI (Pn.17) generowany jest zasadniczo
komunikat o btedzie, Wyjatek: Pn.16 = . 7"

12  Przerwanie kabla przy wartosci zadanej 4...20mA podanej na wejsciu AN1; wyzwolenie nastepuje, gdy wartos¢ zadana
pradu spadnie ponizej 2mA (An.0 = .29

13  Przerwanie kabla przy wartosci zadanej 4...20mA podanej na wejsciu AN2; wyzwolenie nastepuje, gdy warto$¢ zadana
pradu spadnie ponizej 2mA (An.10 = .2

14  Przekroczona granica pradowa biegu jednostajnego: patrz rozdziat 6.7.2 .Granica pradowa biegu jednostajnego*

15  Funkcja zatrzymania na rampie aktywna (LA/LD Stop) z powodu przekroczenia pradu (Pn.24) lub napiecia (Pn.25) przy
przyspieszaniu/zwalnianiu; nastepuje zatrzymanie na rampie, Patrz rozdzial 6.7 . Zatrzymanie na rampie”

16 Hamowanie statopradowe (DC) aktywne; patrz rozdziat 6.9 .Hamowanie statopradowe”

17  Funkcja Power Off aktywna (patrz rozdziat 6.9 .Funkcja Power Off"): w przypadku btedu lub SSF warunek nie jest spetniony

18  Sterowanie hamulcem jest wigczane, gdy nastepuje zwolnienie hamulca (wystanie sygnatu sterujgcego) (patrz rozdziat 6.9
Sterowanie hamulcem?®)

19  Réznica regulaciji obrotéw > poziom przetaczania

20  Wartos$¢ rzeczywista = warto$¢ zadana przy biegu jednostajnym: nie przy ru.0 = noP. LS. btedzje lub SSE,_*

21  Przemiennik znajduje sie w fazie przyspieszania, przy ru.0 = FAcc, rAcc i LAS (zatrzvmanie przy przyspieszaniu) *

22  Przemiennik znajduje sie w fazie zwalniania, przy ru.0 = Fdec, rdec i L DS (zatrzymanie przy zwalnianiu) *

23 Rzeczywisty kierunek obrotéw = zadany kierunek obrotéw *

24  Obciazenie (ru.13) > poziom przetaczania

25 Prad czynny (ru.17) > poziom przetaczania

26 Napiecie w obwodzie posrednim ru.18 > poziom przetaczania

27  Wartos¢ rzeczywista (ru.7) > poziom przetaczania

28  Warto$¢ zadana (ru.1) > poziom przetaczania »

29  Zakoniczono bieg do punkiu odniesienia (tvlko F5-M/S)

30 ___Aktualny moment obrotowy > poziom (tvlko F5-M/S)
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Opisy funkcji Cyfrowe wejScia i wyjscia
31T ANT na wyjSciu wzmacniacza charakierysiykl > poziom. bez uwzglednienia znaku +/-
32 AN2 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom: bez uwzglednienia znaku +/-
33  AN3 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom: bez uwzglednienia znaku +/-
34  ANI1 na wyjSciu wzmacniacza charakterystyki > poziom; z uwzglednieniem znaku +/-
35 AN2 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom: z uwzglednieniem znaku +/-
36 AN3 na wyjsciu wzmacniacza charakterystyki > poziom: z uwzglednieniem znaku +/-
37 Timer 1 > poziom przetaczania

38 Timer 2 > poziom przetaczania

39 Réznica katowa > poziom przetaczania (tylko F5-M/S)

40 Sprzetowa granica pradowa aktywna

41 Modulacja sygnatu An

42

Wyprowadzenie sygnatu analogowego ANOUTS3 jako sygnatu PWM. Okres sygnatu ustawiany jest poprzez parametr An.46
A i 1 analogowego ANOUTA4 jak i ]

prowadzenie sydgn ) 0
Status przemiennika (ru.0) = poziom przetaczania

44

45  Temperatura elementu chiodzacego (ru.38) > poziom przetaczania
46 Temperatura silnika (ru.46) > poziom przetaczania

47  Warto$¢ wyjscia dla rampy (ru.2) > poziom przetaczania

48 Prad pozorny (ru.15) > poziom przetaczania

49 Bieg w prawo (nie przy noP, LS. nieprawidtowym zatrzymaniu, bledzie)

50 Bieg w lewo (nie przy noP. LS. nieprawidtowym zatrzymaniu, btedzie)
51 Ostrzezenie 0 E.OL2

|52  Regulator pradu ograniczany (tylko dla F5-M/S)

53 Requlator obrotéw ograniczany

54 _ Osiagnieto okno docelowe (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

55 Pozycia rzeczywista > poziom (modut pozycjonowania przy E5-M/S)

56 Pozycjonowanie aktywne (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

57 Nie mozna osiagnaé pozycii (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

58 Przetwarzanie profilu aktywne (modut pozycjonowania przy E5-M/S)

59  Pofaczenie wybranych wejsc¢ funkcjg logiczng | (AND). Warunek jest aktywny, gdy wszystkie wybrane wejScia sg aktywne.
Wybdr odbywa sie za pomoca poziomoéw przetaczania (LE.O...7) zgodnie z nastepujaca tabela:
Wejscie ST RST F R 11 12 13 14 1A 1B IC ID
Wartosé 1 2 4 8 16 32 64 128 256 512 1024
2048
W poziomach przetgczania wprowadzana jest suma odczytywanych wejsc.
Przyktad:
Gdy wejscia 13 i 14 sg aktywne, ma zosta¢ uaktywniony warunek do.4.
Ustawi¢ warunek przetaczania 4 (do.4) na .59 Ustawi¢ warunek przetaczania 4 (LE.4) na 192" (,64“ dla 13 + 128" dla 14)

60  Potgczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng LUB (OR). Warunek jest aktywny, gdy co najmniej jedno z wybranych wejs¢
jest aktywne, Ustawienie jak przy wartosci "59"

61  Polgczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng NAND. Warunek jest aktywny, gdy co najmniej jedno z wybranych wej¢¢ jest
nieaktywne, Ustawienie jak przy wartosci "59"

62  Polaczenie wybranych wejs¢ funkcjg logiczng NOR. Warunek jest aktywny, gdy wszystkie wybrane wejscia sg nieaktywne.
Ustawienie jak przy wartosci "59"

63  Warto$é ANOUT1 > poziom przetaczania

64  Wartosé ANOUT2 > poziom przetaczania

65  ANOUT1 > poziom przetaczania

66 ANOUT?2 > poziom przetaczania

67  Aktywna pozycja wzgledna > poziom przetgczania. WyjScie zostaje uaktywnione, gdy droga pokonana od pozycji startu
jest dluzsza niz ustawiony poziom. Oznacza to, ze funkcja odnosi sie do wzglednej pozycji startu. Po zakonczeniu
pozycjonowania nastepuje zresetowanie wyjscia (modut pozycjonowania przy F5-M/S)

68  Aktywna pozycja wzgledem celu > poziom przetgczania. Wyjscie zostaje uaktywnione, gdy droga do celu jest dluzsza niz
ustawiony poziom, Po zakoficzeniu pozycjonowania nastepuje zresetowanie wyjscia (modut pozycjonowania przy F5-M/S)
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[63°]

Wartosc roznicy regulacyl zewn, regulaiora Pl > POzIiom przetaczania

|70 Napiecie sterownika aktywne (przekaznik zabezpieczajacy)

71  Naped pracuje synchronicznie; uaktywnienie nastepuje, gdy po przejsciu na bieg synchroniczny naped zakoriczy faze
synchronizacji (E5-M/S)

72  Aktualny indeks pozycii = poziom przetaczania (modut pozycjonowania przy E5-M/S)

73 Warto$¢ mocy czynnej > poziom przetaczania

74 Moc czynna > poziom przetaczania

75 Wartos$¢ aktualnej pozyciji — pozycja skanowania > poziom przetaczania

76 Pozycja rzeczywista = pozycja z indeksu ps.28

78  zarezerwowane

79 zarezerwowane

80  Prad czynny > poziom

Poziomy przetgczania 0...7
LE.O...LE.7

Histereza przetgczania 0...7
LE. 8...LE.15

Histereza robocza LE.16

Reakcja na komunikaty
ostrzegawcze

Pn.8, Pn.10, Pn.12, Pn.14,
Pn.16

* Nie w trybie pozycjonowania przy F5-M/ S

Parametry te okreslajg poziomy przetgczania dla poszczegoélnych warunkéw. Przy tym
poziom przetgczania 0 obowigzuje dla warunku przetgczania 0, poziom przetgczania
1 dla warunku przetgczania 1, ... itd.

Zakres ustawien:
Rozdzielczo$¢:
Ustawienie fabryczne:

-30000,00...30000,00
0,01
patrz tabela parametrow

Przy podawaniu wartosci w inkrementach jeden inkrement odpowiada 0,01.

Histereza w odniesieniu do ustawionych wartosci okreslona jest w parametrach
LE. 8...LE.15. Histereza 0 (LE.8) obowigzuje dla poziomu przetgczania O; LE. 9 dla
poziomu przetgczania 1, ... itd.

Wartosci domysine:

Czestotliwos¢: 0,5 Hz
Napiecie: 1V
Wartosci analogowe: 0,5%
Prad: 0,5A
Temperatura: 1°C
Inkrementy: 1link

Parametr LE.16 okreSla histereze dla statusu biegu jednostajnego oraz poziom
wyzwalania dla hamulca statoprgdowego.

Te parametry okreslajg zachowanie przemiennika po wystgpieniu komunikatu
ostrzegawczego. Mozliwosci ustawien oraz reakcje napedu mozna znalez¢ w rozdziale
6.7 ,Funkcje ochronne”.
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

6.3.16 Odwracanie
warunkoéw
przetgczania dla
znacznikoéw 0...7
(do.8...do.15)

Przykfad:

6.3.17 Wybor warunkow
przetgczania dla
znacznikow 0...7
(do.16...do.23)

6.3.18 Potgczenie
warunkow
przetgczania funkcja
logiczng I/LUB

(do.24)

Ryc. 6.3.15 Odwracanie i wybor warunkéw przetgczania
dof..do.15 do.16..do23

do.0 il 1

o1 — 2 r 2

e o

do.4 ,_,':Eh 16 R L ——dio 24
do 5 32 . a9g

do B —— II:Ef'l g4 . Ed

o 7 128 128 ||

Za pomocag parametrow do.8...do.15 mozna odwréci¢ kazdy z 8 warunkow przetgczania
(do.0...do.7) dla kazdego znacznika. Dzieki tej funkcji kazdy dowolny warunek
przetgczania moze zostac uzyty jako warunek zaprzeczony. Parametr ten jest kodowany
bitowo. Odpowiednie wartosci dziesietne dla odwracanych warunkéw przetgczania
nalezy wprowadzi¢ do parametrow do.8...do.15 zgodnie z ryc. 6.3.15. Jesli ma zostac
odwréconych kilka warunkéw, nalezy poda¢ sume ich wartosci dziesietnych.

Wyjscie X2A.19 powinno zosta¢ uaktywnione, gdy przemiennik nie przyspiesza! W
tym przypadku ustalamy warunek przetgczania 21 (przemiennik przyspiesza) np. w
parametrze do.1l (wprowadzi¢ wartos¢ 21). Za pomocg do.9 odwracamy warunek
przetgczania do.1, zatem nalezy wpisa¢ wartos¢ ,2".

Parametry do.16...do.23 stuzg do wyboru o$miu uprzednio zdefiniowanych warunkéw
przetaczania. Wybor odbywa sie dla kazdego znacznika oddzielnie, przy czym mozna
wybra¢ od zera do wszystkich o$Smiu warunkéw. Odpowiednie wartosci dziesietne
wybranych warunkéw przetgczania nalezy wprowadzi¢ do parametréw do.16...do.23
zgodnie z ryc. 6.3.15. Jesli ma zostac¢ wybranych kilka warunkéw, nalezy poda¢ sume
ich wartosci dziesietnych.

Po wybraniu warunkoéw przetaczania dla kazdego wyjscia mozna okresli¢, jakg funkcja
logiczng bedag one potgczone. Domyslnie wszystkie warunki przetgczania potgczone
sa funkcja logiczng LUB (OR), co oznacza, ze znacznik ustawiany jest wowczas, gdy
spetniony jest przynajmniej jeden z wybranych warunkow przetgczania. Alternatywnie
mozna wybra¢ potaczenie funkcjg | (AND), ktére mozna ustawi¢ poprzez parametr
do.24. Potgczenie funkcjg | (AND) oznacza, ze aby doszto do ustawienia znacznika,
muszg byc¢ spetnione wszystkie wybrane warunki.

Parametr do.24 jest kodowany bitowo. Odpowiednie przyporzadkowanie pokazuje
tabela w rozdziale 6.3.17.

Ryc. 6.3.17 Potaczenie warunkOw przetgczania w stopniu logicznym 1

do.24

a
d:n.'lﬁ—-v—I:E —1 gin
— znacznik O
1 T

g
do 7 —1— —1 gyi .
L+ znacznik 1
I:E b

g
d:-.EEI—-v—I:E =1 Byt .
| znacznik 7
1 iy
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6.3.19 Odwracanie
znacznikoéw
(do.25...do.32)

6.3.20 Wybor znacznikow

(do.33...do.40)

6.3.21 Potaczenie

znacznikow funkcjag

logiczng | /LUB
(do.41)

Ryc. 6.3.18 Odwracanie i wybor znacznikéw
do253..do. 3 do.33. .dodd
Bit 0—rl—1 5
Bit 1 e . 2
P . 4
Bit 3|8 ;& g
do.24 Eit 4 E 16 ’ 16 ——dod 1
Bit 5 - 1ll—22 - 3z
Bit Ei_._-EEF' g 64
Bit ?—'—E 128 128 ||

Za pomocg parametrow do.25...do.32 mozna osobno odwréci¢ kazdy z osSmiu
znacznikéw (bit 0...7) ze stopnia logicznego 1. Dzieki tej funkcji kazdy dowolny
znacznik moze zostac¢ uzyty jako znacznik zaprzeczony. Parametr ten jest kodowany
bitowo. Odpowiednie wartosci dziesietne dla odwracanych znacznikow nalezy
wprowadzi¢ do parametrow do.25...do.32 zgodnie z ryc. 6.3.18. Jesli ma zostac
odwréconych kilka znacznikéw, nalezy poda¢ sume ich wartosci dziesietnych.

W drugim stopniu logicznym mozna dokona¢ wyboru znacznikbw ze stopnia
pierwszego. Wybér odbywa sie dla kazdego wyjscia oddzielnie, przy czym mozna
wybra¢ od zera do wszystkich o$miu znacznikéw. Odpowiednie wartosci dziesietne
wybranych znacznikéw nalezy wprowadzi¢ do parametréw do.33...do.40 zgodnie
z ryc. 6.3.18. Jesli ma zosta¢ wybranych kilka znacznikéw, nalezy poda¢ sume
ich wartosci dziesietnych.

Po wybraniu znacznikéw dla kazdego wyjscia mozna okresli¢, jaka funkcja
logiczng beda one potgczone. Domysinie wszystkie znaczniki potgczone sg funkcja
logiczng LUB (OR), co oznacza, ze wyjscie zostanie przetagczone wowczas, gdy
ustawiony jest przynajmniej jeden z wybranych znacznikéw. Alternatywnie mozna
wybrac¢ potgczenie funkcjg | (AND), ktére mozna ustawi¢ poprzez parametr do.41.
Potaczenie funkcjg | (AND) oznacza, ze aby doszto do przetaczenia wyjscia, musza
by¢ ustawione wszystkie znaczniki.

Parametr do.41 jest kodowany bitowo. Odpowiednie przyporzadkowanie pokazuje
tabela w rozdziale 6.3.20.

Ryc. 6.3.20 Potgczenia logiczne wyjs¢
do.41
8 N
d0.33 > I‘ & ——|1 Blt O - -
— — O1 Zacisk Nazwa | Funkcja Wartosci dziesietne do.41
—=21—0 X2A.18 o1 wyjscie tranzystora 1
do.34 8 o7 X2A.19 02 wyj:éc?e tranzysto_ra 2
P& it | 02 |X2A24..26| R1 | wyjscie przekaznika 4
Li>1—To X2A.27..29( R2 wyjscie przekaznika 8
. _T - OA wyj$cie wewnetrzne 16
¢ . - OB wyjscie wewnetrzne 32
d "10 8 —— - ocC wyjécie wewnetrzne 64
0. &1 g - oD j$cie wewnetrzne 128
L_—_| Bit7| . oD wyj e
>1—0
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Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

6.3.22 Odwracanie

wyj$é (do.42)

6.3.23 Status wyjsé

cyfrowych (ru.25)

i status przed

przyporzadkowaniem

(ru.80)

Jak to pokazano na ryc. 6.3.21, za pomocg parametru do.42 mozliwe jest ponowne
odwrécenie wyjs¢ po ich potaczeniu funkcjg logiczng. Parametr ten jest kodowany
bitowo, co oznacza, ze nalezy podac wartos¢ dziesietng przypisang do danego wejscia
zgodnie z ponizsza tabelg. Jesli ma zosta¢ odwréconych kilka wyjs¢, nalezy podac
sume ich wartosci dziesietnych.

Ryc. 6.3.21 Odwracanie wyjs¢
do 42 Zacisk Nazwa Funkcja
Eit 0 —.—%JJ——.- X2A.18 o1 wyjscie tranzystora
Bit 1 — 2 | . X2A19 02 wyjécie tranzystora
Bit 2 g X2A.24..26 R1 wyjécie przekaznika
Bit 3 —— '[:EI'_I L~ X2A27..29 R2 wyjscie przekaznika
B Bit 4 it 18 - OA wyjécie wewnetrzne
Bit5 32 1. - OB wyjscie wewnetrzne
Bit 617 g4 - oC wyjscie wewnetrzne
Bt 7 —tihp128 | . - oD wyjscie wewnetrzne

Parametr ru.25 pokazuje stan logiczny wyjs¢ cyfrowych po przyporzadkowaniu poprzez
do.51. Parametr ru.80 wysSwietla natomiast stan logiczny przed przyporzadkowaniem.
Nie ma przy tym znaczenia, czy wyjscie zostato uaktywnione (przetaczone) po spetnieniu
warunkow przetgczania, czy tez poprzez odwrdocenie. Jesli wyjscie jest przetgczone,
wysSwietlana jest odpowiadajgca mu warto$¢ dziesietna, zgodnie z ponizsza tabelg. W
przypadku kilku wigczonych wyjs¢ wyprowadzana jest suma ich wartosci dziesietnych.

Zacisk Nazwa Funkcja WartoSci dziesietne
X2A.18 o1 wyjscie tranzystora 1

X2A.19 02 wyjscie tranzystora 2
X2A.24..26| R1 wyjscie przekaznika 4
X2A.27..29| R2 wyjscie przekaznika 8

- OA wyjscie wewnetrzne 16

- OB wyjscie wewnetrzne 32

- ocC wyjscie wewnetrzne 64

- oD wyjscie wewnetrzne 128

6.3.24

Przyporzadkowanie

wyjs¢ sprzetowych

Za pomoca parametru do.51 nastepuje przyporzadkowanie sygnatow wyjsciowych
do zaciskéw wyjsciowych O1, 02, R1 i R2. Przyporzadkowanie odbywa sie zgodnie

(do.51) Z nastepujaca tabela:

Bit  [wartos¢| Bramkuiacy WYyjScie Domyslnie

0+ 1|0 01 X
1 02 01 (zacisk X2A.18)
2 R1
3 R2

2+3 |0 01
4 02 02 (zacisk X2A.19) X
8 R1
16 R2

4+5 [0 01
16 02 R1 (zacisk X2A.24...26)
32 R1 X
48 R2

6+7 [0 01
16 02 R2 (zacisk X2A.27...29)
32 R1
48 RZ X

Rozdzial| Czes¢ Strona Data Nazwa: Basic © KEB Antriebstechnik, 2003
6 3 20 | 17.12.04 | KEB COMBIVERT F5 Wszelkie prawa zastrzezone




(=3

6.3.25 Przykiad
zaprogramowania

Ustawianie warunkow,
poziomoéw i histerezy
przetgczania

Wybdor warunkéw
przetaczania

Ustawianie znacznikow

W celu lepszego zrozumienia opisane w tym rozdziale zagadnien i zaleznosci zostang
przedstawione na nieco bardziej ztozonym przykiadzie. Wymagane sg nastepujace
zalozenia wstepne:

» Warunek 1: wyjscie X2A.19 zostanie przetgczone, gdy przemiennik przyspiesza

» Warunek 2: przekaznik X2A.24...26 zostanie przetgczony, gdy obcigzenie >
100%

» Warunek 3: przekaznik X2A.27...29 zostanie przelgczony, gdy czestotliwosé
rzeczywista > 4Hz

* wyjscie X2A.18 zostanie przetgczone, gdy warunki 2 i 3 beda spetnione, a
przemiennik nie bedzie przyspieszat.

Propozycja rozwigzania:

Najpierw nalezy zaprogramowac warunki i poziomy przetgczania.

ustawi¢ do.0 na wartos¢ ,21“ (przemiennik przyspiesza)

ustawi¢ do.1 na wartos¢ ,24" (obcigzenie > poziom); LE.1 na ,,100* (poziom obcigzenia
dla do.1 = 100%); LE.9 na ,5" (5% histerezy dla poziomu poréwnawczego 1; nie jest to
absolutnie konieczne, ale zalecane dla osiggniecia stabilnego przetgczania)

ustawi¢ do.2 na wartos¢ ,27“ (czestotliwos¢ rzeczywista > poziom); LE.2 na ,4"
(poziom czestotliwosci dla do.2=4Hz); LE.10 na ,0,5* (0,5 % histerezy dla poziomu
poréwnawczego 2; nie jest to absolutnie konieczne, ale zalecane dla osiggniecia stabilnego
przetaczania)

ustawi¢ do.16 na wartos¢ , 1“ (analizowany bedzie warunek przetgczania z parametru do.0)
ustawi¢ do.17 na wartos¢ ,,2“ (analizowany bedzie warunek przetgczania z parametru do.1)
ustawi¢ do.18 na wartos¢ ,4“ (analizowany bedzie warunek przetgczania z parametru do.2)
ustawi¢ do.8, do.9 i do.10 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrécenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.24 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrach
do.16...18 ustawiony jest kazdorazowo tylko jeden warunek.

Wyjscie O1 (zacisk X2A.18)

ustawi¢ do.33 na wartos¢ ,,7¢ (analizowany bedzie 1., 2. i 3. znacznik )

ustawi¢ do.25 na wartos¢ ,1“ (1. znacznik zostanie odwrécony, czyli warunek bedzie
spetniony, gdy przemiennik nie przyspiesza).

ustawi¢ do.41 na wartos¢ ,1" (znaczniki wybrane za pomoca do.33 zostana potaczone
funkcja logiczng | (AND))

Wyjscie O2 (zacisk X2A.19)

ustawi¢ do.34 na warto$¢ ,1“ (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawi¢ do.26 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrécenia)

W tym przyktadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.34 ustawiony jest tylko jeden znacznik.

Wyjscie przekaznika R1 (zacisk X2A.24...26)

ustawi¢ do.35 na wartosc¢ ,2“ (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawi¢ do.27 na wartos¢ ,0“ (bez odwrécenia)

W tym przykfadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.35 ustawiony jest tylko jeden znacznik.

Wyjscie przekaznika R2 (zacisk X2A.27...29)

ustawi¢ do.36 na wartos¢ ,4“ (analizowany bedzie 1. znacznik).

ustawi¢ do.28 na wartos¢ ,,0“ (bez odwrécenia)

W tym przykfadzie ustawienie parametru do.41 nie ma znaczenia, poniewaz w parametrze
do.36 ustawiony jest tylko jeden znacznik.

© KEB Antriebstechnik, 2003
Wszelkie prawa zastrzezone

Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czes¢ Strona

KEB COMBIVERT F5 17.12.04 | 6 3 21




Opisy funkcji

Cyfrowe wejScia i wyjscia

6.3.26 Stosowane parametry

RW | PROG. [ENTER

Param. | Adr. _Mﬁ % min)q-\ "’?nm W /T;‘M

di.0 oBOOh v [v4 0 1 1 0 Q: PNP 1:NPN (lub przekaznik zabezp)

di.l 0B0l1h (V4 0 4095 1 0 -

di.2 0B02h v (V4 0 4095 1 0 -

di.3 0BO3h v (V4 0 127 1 0 -

di.4 0B04h v (V4 0 4095 1 0 -

di.5 0B0Sh v (V4 0 4095 1 0 -

di.6 0B06h v (V4 0 4095 1 0 -

di.7 0BO7h v (V4 0 2 1 0 -

di.8 0B08h v (V4 0 4095 1 0 -

di.9 0BQ9h v (V4 0 4095 1 3 ST+RST
di.10 OBOAh ¢ (V4 0 4095 1 3 ST+RST
di.ll 0BOBh ¢ (V4 0 2% -1 1 1 -

di,12 0BOCh v (V4 0 2% -1 1 2 -
di,13 0BODh v (V4 0 2% -1 1 8192 -
di.14 OBOEh ¢ (V4 0 2% -1 1 512 -
di.15 OBOFh ¢ (V4 0 2% -1 1 0] -
di.16 0B10h v (V4 0 2% -1 1 0] -
di,l7 0OBl1lh ¢ (V4 0 2% -1 1 0] -
di.18 0B12h v (V4 0 2% -1 1 0] -
di.19 0B13h v (V4 0 2% -1 1 32 -
di.20 0Bl14h v (V4 0 2% -1 1 64 -
di.21 0B15h v (V4 0 2% -1 1 128 -
di.22 0B16h ¢ (V4 0 2% -1 1 128 -
di.24 0B18h (V4 0 6 1 0 -
di.25 0B19h v (V4 0 6 1 0 -
di.26 OBIAh ¢ (V4 0 6 1 0 -
di.27 OB1Bh ¢ (V4 0 6 1 0 -
di.28 0BI1Ch (V4 0 6 1 0 -
di.29 0B1Dh (V4 0 6 1 0 -
di.30 OB1Eh ¢ (V4 0 6 1 0 -
di.31 OB1Fh ¢ (V4 0 6 1 0 -
di.32 0B20h v (V4 0 6 1 0 -
di.33 0B21h v (V4 0 6 1 0 -
di.34 0B22h v (V4 0 6 1 0 -
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Param. | Adr. Mﬁ % min{x "’?nm Krok

i35 0BZ3h v - & 0 6 I 0] =
di.36 oB24h v - v 0 4095 1 0 -
di.37 0B25h v - v 0 4095 1 0 -
di.38 oB26h v - v 00s 100s 1s 00s -

do.0 0CO0h v v ¢ 0 75 1 27 -

do.1l 0COlh v v ¢ 0 75 1 3 -

do.2 0CO2h v v ¢ 0 75 1 4 -

do.3 0CO3h v v ¢ 0 75 1 27 -

do.4 0C04h v v ¢ 0 75 1 0 -

do.5 0C05h v v ¢ 0 75 1 0 -

do.6 0Co6h v v v 0 75 1 0 -

do.7 0CO7h v v 0 75 1 0 -

do.8 0CO8h v v v 0 255 1 0 -

do.9 0CO% v v v 0 255 1 0 -
do.10 OCOAh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.11 0COBh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.12 0COCh v v v 0 255 1 0 -
do.13 ocobh v v v 0 255 1 0 -
do.14 OCOEh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.15 OCOFh v v v 0 255 1 0 -
do.16 0Cl0h v v v 0 255 1 1 -
do.17 0Cllh v v v 0 255 1 2 -
do.18 0C12h v v ¢ 0 255 1 4 -
do.19 0C13h v v ¢ 0 255 1 8 -
do.20 0Cl4h v v ¢ 0 255 1 16 -
do.21 0Cl5h v v v 0 255 1 32 -
do.22 0Cleh v v ¢ 0 255 1 64 -
do.23 0Cl7h v v 0 255 1 128 -
do.24 0Cl8h v v ¢ 0 255 1 0 -
do.25 0Cloh v v v 0 255 1 0 -
do.26 0CIAh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.27 0ClBh v v ¢ 0 255 1 0 -
do.28 0CICh v v v 0 255 1 0 -
do.29 0C1Dh v v 0 255 1 0 -
do.30 OClEh v v 0 255 1 0 -
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Param. | Adr. _Mﬁ % min{x "/_}“nm Krok /_.Ge\mt
do.o51 QCIFN v v ¢ 0] 220 1 0] -
do.32 0C20h v v ¢ (0] 255 1 (0] -
do.33 0C21h v v ¢ (0] 255 1 1 -
do.34 0C22h v v ¢ (0] 255 1 2 -
do.35 0Cc23h v v v (0] 255 1 4 -
do.36 0C24h v v ¢ (0] 255 1 8 -
do.37 0C25h v v ¢ (0] 255 1 16 -
do.38 0C26h v v ¢ (0] 255 1 32 -
do.39 0C27h v v ¢ (0] 255 1 64 -
do.40 oCc28h v v v (0] 255 1 128 -
do.41 0C2%h v v v (0] 255 1 (0] -
do.42 0C2Ah v v (0] 255 1 (0] -
do.43 0C2Bh v v ¢ oms 1000ms 1lms oms -
do.44 0C2Ch v v ¢ oms 1000ms 1lms oms -
LE. O oDO0h v v - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LE1 0D0lh v ¢ - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LE. 2 opbo2h v v - -30000,00 30000.00 00.1 100.00 -
LE.3 opo3h v v - -30000,00 30000.00 00.1 4,00 -
LEA4 0D04h v v - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LES oD05h v v - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LE6 oDo6h v v - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LE7 0DO7h v ¢ - -30000,00 30000.00 00.1 0.00 -
LE.S opogh v v - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LEO oDbo%h v v - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LE.10 ODOAh v ¢ - 0.00 300,00 0.01 5.00 -
LE11 opboBh v v - 0.00 300,00 0.01 0.50 -
LE12 oDOCh v v - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LE13 oDODh v v - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LE.14 ODOEh v ¢ - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LE.15 ODOFh v v - 0.00 300,00 0.01 0.00 -
LE.16 opioh v - - OHz 20Hz 0,0125Hz 0.8Hz zalezna od ud.2
LE.17 oD1lh ¢ - « (0] 4095 1 (0] -
LE.19 oD13h v - ¥ (0] 4095 1 (0] -
LE.22 opl6h v - ¥ (0] 4095 1 (0] -
LE24 opigh v - ¢ 0 4095 1 0 -
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R |PROG. [ENTER

Param. Adr. ﬁ% %

min{x J-,_f:hﬁn'nan.r.

Krok
ru.21 0215h - - - Q 4095 1 - -
ru.22 0216h - - - (0] 4095 1 - -
ru.23 0217h - - - (0] 255 1 - -
ru.24 0218h - - - (0] 255 1 - -
[u.25 0219h - - - (0] 255 1 - -
oP.19 0313h v - ¢ (0] 4095 1 16 11
oP.20 0314h ¢ - (0] 4095 1 32 12
oP.56 0337h v - (0] 4095 1 (0] -
oP.57 0338h v - (0] 4095 1 0 -
oP.58 033%h v - (0] 4095 1 (0] -
oP.60 033Bh v - (0] 4095 1 4 E
oP.61 033Ch v - ¢ (0] 4095 1 8 R
Pn. 4 0404h ¢ - (0] 4095 1 64 13
Pn, 23 0417h ¢ - (0] 4095 1 (0] -
Pn.29 041Dh v - v 0 4095 1 128 domy$inie 0 przy F5-M/S
Pn.64 0440h ¢ - (0] 4095 1 (0] -
uF8 0508h v - ¢ (0] 4095 1 (0] -
Fr.7 0907h v - ¢ (0] 4095 1 (0] -
Frll 090Bh v - (0] 4095 1 (0] -
An.3 0A03h v - (0] 4095 1 (0] -
An.13 QAQDh v - (0] 4095 1 (0] -
An.23 0Al7Th v - (0] 4095 1 (0] -
cn.ll 070Bh v - « (0] 4095 1 (0] -
cn.l2 070Ch v - ¢ (0] 4095 1 (0] -
cn.l3 Q70Dh v - ¥ (0] 4095 1 (0] -
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6.8 Zestawy
parametréow

6.8.1 Parametry
nieprogramowalne

6.8.2 Parametry
ochrony

6.8.3 Parametry
systemowe

6.8.4 Posrednie i
bezposrednie
adresowanie
zestawow
parametrow

Przemiennik KEB COMBIVERT obstuguje 8 zestawow parametréw (0...7), co oznacza,
ze kazdy programowalny parametr ma w przemienniku 8 instancji, z ktérych kazda
moze mie¢ zaprogramowane inne wartosci. Poniewaz wiele parametréow w zestawach
otrzymuje takie same wartosci, ustawianie kazdego parametru z osobna w kazdym
zestawie bytoby stosunkowo ucigzliwe. W tym rozdziale mozna znalez¢ odpowiedzi
na pytania, jak kopiowac, blokowaé i wybiera¢ cate zestawy parametréw oraz jak
wykona¢ ponowng inicjalizacje przemiennika.

Pewne okreslone parametry nie podlegajg programowaniu, poniewaz ich wartos¢
musi by¢ jednakowa we wszystkich zestawach parametréow (np. adres magistrali
lub predkosc¢ transmisji danych). W identyfikacji takich parametréw brakuje numeru
zestawu parametrow, co utatwia ich szybkie rozpoznanie. Wszystkie parametry
nieprogramowalne majg zawsze statg wartos¢, niezaleznie od wybranego zestawu
parametrow!

6.8.1  Parametry nieprogramowalne

Parametry Sy oP.19/20/50/53-62

Parametry ru Pn.0-18/23/27/29/44-60/62-66
Parametry Ec uF.8/12-15/18 (uF.9 w przyp. F5-S)
Parametry AA ud.1-17 (wszystkie w F5-S)
Parametry di Fr.2-4/7/9/11 (Fr.10 w przyp. F5-
Parametry In (wyjatek: In.25) S) An.0-4/10-14/20-24/41-56
Parametry dr (nie w przypadku LE.16-26

F5-S) cn.3/11-13

dS.0-1 (tylko F5-S)
PS.2-4/10-27/29-31

Parametry ochrony obejmujg predkos¢ transmisji, adres przemiennika, licznik
roboczogodzin, typ sterowania, numer seryjny/klienta, wartosci rownowazace
i diagnoze btedéw. Nie ulegaja one nadpisaniu podczas kopiowania zestawow
parametréw czy na skutek zatadowania zestawu domysinego.

6.8.2  Parametry chronione

Sy.2/3/6/7/11
ru.40/41
ud.1/2

Fr.1
In.10-16/24-31

Parametry systemowe obejmujg dane silnika i enkodera.

6.8.3  Parametry systemowe

Parametry dr Pn.61/67
¢S.0-19-22 dS.0-1/13
Ec.1-7/11-27/36-38 Fr.10

W przypadku posredniego adresowania zestawdw parametrow wyswietlane i
edytowane sg te wartosci parametréw, na ktére ustawiony jest wskaznik (Fr.9).
Adresowanie bezposrednie umozliwia natomiast wyswietlenie lub zapisanie wartosci
parametru niezaleznie od wskaznika bezposrednio w jednym lub wielu zestawach
parametréw. Bezposrednie programowanie zestawow parametrow mozliwe jest tylko
w przypadku operacji realizowanych poprzez magistrale.
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Zestawy parametrow

6.8.5 Kopiowanie
zestawow
parametrow
poprzez
klawiature (Fr.1)

6.8.6 Kopiowanie
zestawow
parametrow
poprzez
magistrale (Fr.1,
Fr.9)

Zatadowanie ustawien
ﬂfabrycznych (domysinych)

spowoduje utrate wszystkich

definicji parametrow,
dokonanych przez instalatora
maszyny! Moze to dotyczy¢
przyporzadkowania zaciskow,
przetgczania zestawdéw lub
stanéw operacyjnych. Przed
zatadowaniem zestawu
parametréw domysinych nalezy
upewnic sie, ze nie wystapia zadne
niechciane (nieprzewidziane)
stany operacyjne maszyny.

Ustawianie zestawu

docelowego

DOWN

upP

Gdy obok numeru zestawu parametrow
wyswietlany jest migajacy punkt, za
pomoca klawiszy UP/DOWN mozna
ustawi¢ zestaw docelowy 0...7.
Podczas przygotowywania kopiowania
nie mozna ustawi¢ aktywnego (A)
zestawu parametrow jako zestawu
docelowego. Jesli zestaw docelowy >
0, nadpisane zostang tylko parametry

Ustawianie zestawu
zrodtowego

programowalne!

W przypadku adresowania posredniego za kopiowanie zestawéw parametréw (poprzez
magistrale) odpowiedzialne sg dwa parametry. Parametr Fr.9 okresla zestaw docelowy. Parametr
Fr.1 okre zestawdw parametréw. Mozna przeprowadzi¢ nastepujgce rodzaje operacji kopiowania:
Zestaw docelowy Zestaw $la zestaw zrodtowy i uruchamia operacje kopiowania. W przypadku
adresowania bezposredniego zestaw zrédtowy (Fr. 1) kopiowany jest do wybranych zestawow
parametrow. Mozna przeprowadzi¢ nastepujgce rodzaje operacji kopiowania:

klawiszem Funct. DOWN
mozna przetgczy¢
na zrédto
uP

Za pomoca klawiszy UP/DOWN ustawiany
jest zestaw zrédtowy. Klawisz ,ENTER*
uruchamia proces kopiowania. Kopiowanie
mozliwe jest tylko przy zdjetym zezwoleniu
na start lub w przypadku btedu, w innych
przypadkach na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat ,|_oPE" (invalid operation).

Po zakornczeniu operacji kopiowania
wyswietlony zostaje komunikat ,PASS*.
Mozna go skasowaé klawiszem ,ENTER".

Zestaw docelowy

Zestaw zrodtowy

Akcja

0..7

0

Wszystkie

Wszystkie

0.7

-1:dEF_S

-1:dEF_S

-2: dEF_A

-3:ini_S

-3:ini_S

-4:ini_A

Wszystkie programowalne parametry (rowniez systemowe)
zestawu zrodtowego kopiowane sg do zestawu docelowego.
Do wszystkich parametréw zestawu 0 (za wyjatkiem
parametréw systemowych i ochrony) skopiowane zostana
wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw programowalnych zestawu
docelowego (za wyjatkiem parametrow systemowych i
ochrony) skopiowane zostang wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw wszystkich zestawdw (za wyjatkiem
parametréw systemowych i ochrony) skopiowane zostana
wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw zestawu 0 (za wyjatkiem
parametréow ochrony) skopiowane zostang warto$ci domysine.
Do wszystkich parametréw programowalnych zestawu
docelowego (za wyjatkiem parametréw ochrony) skopiowane
zostang wartosci domysine.

Do wszystkich parametréw wszystkich zestawdw (za wyjatkiem
parametréow ochrony) skopiowane zostang wartosci domysine.
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Wartosci domysine
uzytkownika

Parametry tylko z wartoscia
domysing KEB

Parametry adresowane
bezposrednio

Zapisywanie wartosci
domysinych uzytkownika

Wartos¢| Zrodto wart. domysinych Skopiowane parametry Zestawy docelowe
-1 KEB Parametry uzytkownika wybrane
-2 KEB Parametry uzytkownika wszystkie
-3 KEB Parametry uzytkownika i systemowe wybrane
-4 KEB Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie
L5 uzytkownika Parametry uzytkownika wybrane
L6 uzytkownika Parametry uzytkownika wszystkie
L7 uzytkownika Parametry uzytkownika i systemowe wybrane
-8 uzytkownika Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie
L9 Aktualne ustawienie parametrow Parametry uzytkownika i systemowe wszystkie

zapisanie jako domysine

wartosci uzytkownika

Wartosci od -5 do —8 odpowiadajg dotychczasowym wartosciom od —1 do —4 w
odniesieniu do skopiowanych parametrow i zestawdéw docelowych. Rdznig sie one
tylko zrédtem wartosci domysine;j.

Warto$¢ -9 umozliwia zapisanie aktualnych ustawieri parametréw jako wartosci
domysinych uzytkownika. Wartosci wszystkich parametréw uzytkownika i systemowych
zapisywane sg przy tym we wszystkich zestawach.

W przypadku parametréw, ktdre majg miec tylko warto$¢ domysing KEB, ustawiony jest
bit 27 we wtasciwosciach 2. Sg to miedzy innymi wszystkie parametry bezpieczenstwa
i wszystkie parametry chronione przez zapisem.

Podczas tadowania specyficznych wartosci domysinych (fr.01 = -5..-8) parametry te
fadowane sg ew. z wartosciami domysinymi KEB.

Parametr wskaznikowy (pierwszy parametr bezposrednio adresowanej grupy) nie ma
wartosci domysinej uzytkownika, gdyz jest on zerowany przy wykonywaniu funkcji
Power-On-Reset. Parametry nalezace do grupy maja wartosci domysine dla kazdej
wartosci wskaznika.

Zaktadana jest tablica zrodtowa, w ktdrej dla kazdego parametru zarezerwowany
jest jeden bajt w kolejnosci adreséw na magistrali. Bajt ten zawiera dla kazdego
zestawu informacje, czy warto$¢ domysina wyznaczana jest z definicji parametru
(=0, wartos¢ domysina KEB) lub czy zapisana jest w pamieci uzytkownika (=1).
Informacja ta uzyskiwana jest poprzez poréwnanie z wartoscig domysing KEB.

W przypadku parametréw adresowanych bezposrednio liczba zarezerwowanych
bajtéw dla kazdego cztonka grupy jest réwna liczbie dozwolonych wartosci wskaznika.
Dla parametréw ud.16 i ud.17 rezerwowanych jest po 36 bajtéw, gdyz ud.15 = 1..36
Dla ps.24..27 rezerwowanych jest po 16 bajtéw, poniewaz ps.23 = 0..15

Wartosci domysine uzytkownika zapisywane sg w kolejnosci adreséw na magistrali
(rosngco), w zaleznosci od zestawu (zestaw 7..0).

Wartosci domysine uzytkownika dla parametréow adresowanych bezposrednio
zapisywane sg najpierw wg adreséw na magistrali (rosngco), potem wg wartosci
wskaznika (maks. .. min.), jeszcze potem w zaleznosci od zestawu (zestaw 7..0).

Przyktad: Wartos¢ domysina parametru ud.09, wartosci domysine ud.16 dla ud.15
= 36..1, wartosci domysine ud.17 dla ud.15 = 36..1, wartosci domysine ud.18 dla
zestawu 7..0, itd.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

Kopiowanie wartosci
domysinych uzytkownika do
zestawow

Resetowanie wartosci
domysinych uzytkownika

Zmieniony identyfikator
modutu mocy lub enkodera,
przestawianie Standard/US

Zarzadzanie pamiecia

Na podstawie bitéw w tablicy zrédtowej dla kazdego parametru nastepuje albo
wyznaczenie wartosci domysinej kazdego zestawu w kolejnosci adreséw na
magistrali (z definicji parametru), albo odczytanie z pamieci uzytkownika i zapisanie
w parametrze.

Parametry tylko z wartosciag domysing KEB tadowane sg w tym przypadku z tg
wartoscig domysinag.

W nastepujgcych przypadkach nastepuje zresetowanie wartosci domysinych
wszystkich parametréw i przywrécenie wartosci domysinych KEB:

- Wszystkie parametry resetowne sg do wartosci domysinych (przywrécenie
wartosci pierwotnych)

- Zmianie ulegto oznaczenie wersji oprogramowania (nowa wersja, ew. nowy od
daty)

- Zmieniono typ sterowania (ud.02 bit 2+3)

Recznie mozna zresetowaé wartosci domysine uzytkownika w nastepujacy sposaéb:

- Zatadowanie wartosci domysinych KEB we wszystkich zestawach (fr.01 = -4)
- Zapisanie wartosci domysinych (fr.01 = -9)

Zmieniono identyfikator modutu mocy:

- wartosci domysine KEB zalezne od identyfikatora modutu mocy zostang
dopasowane.

- parametr uf.11 zostanie ew. we wszystkich zestawach ograniczony do
maksymalnej czestotliwosci przetaczania (in.03).

- jesli wartos¢ domysina uzytkownika dla uf.11 nie lezy w przedziale (0..in.03),
parametr uf.11 zostanie zatadowany w odpowiednim zestawie z wartoscig
domysing KEB.

- jezeli zapisywana wartos¢ sy.03 nie jest rowna odczytanemu identyfikatorowi
modutu mocy, wszystkie parametry uzytkownika i systemowe zostang
zatadowane z wartosciami domysinymi KEB (odpowiednio do fr.01 = -4)

Zmieniono identyfikator enkodera:

- wartoscidomysine KEB zalezne od identyfikatora enkodera zostang dopasowane.

- parametry EC zostang zatadowane z wartosciami domysinymi KEB.

- zmiana ustawienia Standard/US (zmiana w parametrze in.21 bit 0 przy in.20 = 32):

- wartosci domysine zalezne od tego ustawienia zostang dopasowane.

- parametry uzytkownika i systemowe zostang zatadowane z wartosciami
domysinymi KEB (odpowiednio do fr.01 = -4)

Na koricu zewnetrznej pamieci RAM w kazdym stowie zapisana jest dtugosc tablicy
zrodtowej (w bajtach) oraz dtugos¢ obszaru pamieci przeznaczonego na wartosci
domysine uzytkownika (w bajtach).

Tablica zrédtowa dla wartosci domysinych uzytkownika lezy przed tymi dwoma
komorkami. Diugosc zalezy od liczby dopuszczonych parametréw w ustawionym typie
sterowania (ud.02 bit 2+3).

Zaraz za obszarem dla tablicy zrédtowej zaczyna sie obszar pamieci dla wartosci
domysinych uzytkownika. Dlugosé zalezy od liczby zapisanych tu wartosci. Zapisywane
sg tylko te wartosci, ktore roznig sie od wartosci domysinych KEB. Wartosci domysine
zapisywane sg w kolejnosci malejgcych adresdw komorek pamieci.

Pamie¢ offline obejmuje luke miedzy zmiennymi tymczasowymi a obszarem pamieci
dla wartosci domysinych uzytkownika. Wielko$¢é pamieci offline jest wiec uzalezniona
od liczby wartosci domysinych uzytkownika.
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KEBIN

Catkowite wykorzystanie
dostepnej pamieci

6.8.7 Wybor zestawow
parametrow

Jezeli obszar pamieci zostanie catkowicie zapetniony wartosciami domysinymi
uzytkownika (bez mozliwosci zapisu wszystkich wartosci), wéwczas parametr fr.01=
-10 (pamie¢ wartosci domysinych uzytkownika jest petna).

Oznacza to, ze tylko czes¢ parametréw (o nizszych adresach na magistrali) bedzie
miata wartosci domysine uzytkownika. Reszta parametrow bedzie miata wartosci
domysine KEB.

Ograniczenie to nie powinno jednak wystgpié, poniewaz urzadzenie dysponuje
wystarczajgca iloscig pamieci.

Rysunek 6.8.7 Zasada wyboru zestawdw parametrow

2 o1 o 2 1832831
cyfrowo ] l 1‘ ,l,.l,.l.il.i-l- *4444#4

o2 o1 =20 765 4
o0 0 0

Wybér zestawéw Fr.4 poprzez Listwa zaciskow: Listwa zaciskowa z Listwa zaciskowa z SY-SQ ze stowem
nieaktywny klawiature/ z kodowaniem kodowaniem wejsé kodowaniem wejsé sterujacym (tylko
aktywny zawsze zestaw 0 magistrale binarnym ST>RST>...>ID ID>IC>...>ST przez magistralg)

- :

o 2 3 o
1 4
-:-5“' 507 Uwaga! Wartosciowos¢é
Er2 przy Fr.2 = 2...4 uktada sie
nastepujgco: ID > IC > ...>ST.
L Wspomniana kolejnoé¢
| Zestaw parametréw 0...7 zwigzana jest z priorytetem.

Czy

Fr.3 Blokada zestawu parametrow
Zestaw 0...7 (wartos¢ 0...255)

wybrany
zestaw jest
zablokowany ?,

Komunikat o
btedzie E.SEt

Aktualny zestaw parametrow

Fr.2 Tryb wyboru zestawoéw
parametrow

Fr.4 Okreslanie zestawu
parametrow

Jak pokazano na rysunku 6.8.7, parametr Fr.2 okresla, czy wybor zestawow
parametréw odbywa sie poprzez klawiature/magistrale (Fr.4), listwe zaciskowg lub
stowo sterujgce (SY.50) wzglednie czy jest wytaczony. Wyboru migdzy tymi opcjami
dokonuje sie klawiszem Enter.

Fr.2 | Funkcja

0 Wybdr zestawdw nieaktywny; aktywny zawsze zestaw 0

1 Wybér zestawdw poprzez klawiature/magistrale - par. Fr.4

2 Wybor zestawdw kodowany binarnie poprzez listwe zaciskowg

3 Wybér zestawdw kodowany wejsciowo poprzez listwe zaciskowag

Priorytet: ST>RST>R>F>I1>12>13>14>|A>IB>IC>I1D

4 Wybor zestawdw kodowany wejsciowo poprzez listwe zaciskowg
Priorytet: ID>IC>IB>IA>14>13>12>11>R>F>RST>ST
5 Wybér zestawdw poprzez stowo sterujgce SY.50

Parametrem tym mozna operowaé zaréwno poprzez klawiature, jak i poprzez
magistrale. Zgdany zestaw parametréw (0...7) podawany jest bezposrednio jako
wartos¢ i uaktywniany klawiszem Enter.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

Fr.7 Zestaw parametrow -

wybor wejsé

Przyktad

Wybor zestawow z
kodowaniem binarnym

Definiowanie zestawu parametréw poprzez listwe zaciskowg moze odbywaé sie z
kodowaniem binarnym lub kodowaniem wej$¢. Wejscia okreslane sg poprzez parametr
Fr.7.W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem binarnym nalezy zaprogramowac
na te funkcje maksymalnie 3 wejscia, aby unikng¢ btedéw wyboru.

Nr bitu | Wartos¢ dziesigina| Wejscie Zacisk
0 10 S| (progr. wejscie ,Zezwolenie na start/Reset”) | X2A.16
1 2 RST (progr. wejscie ,Reset) X2A.17
2 4 F (progr. wejscie ,W przdd®) X2A.14
3 8 R (progr. wejscie ,Wstecz") X2A.15
4 16 I1 (progr. wejscie 1) X2A.10
5 32 12 (progr. wejscie 2) X2A.11
6 64 I3 (progr. wejscie 3) X2A.12
7 128 14 (progr. wejscie 4) X2A.13
8 256 IA (wewn. wejscie A) brak
9 512 IB (wewn. wejscie B) brak
10 1024 IC wewn. wejscie C) brak
11 2048 ID (wewn. wejscie D) brak

' Wejscie ST jest sprzetowo wyposazone w funkcje "zezwolenia na start". Inne funkcje
mozna ustawiac tylko jako "dodatkowe".

W przypadku wyboru zestawéw z kodowaniem wejs¢ (Fr.2=3) wejscia I1, 12 i F
przewidziane zostaty do wyboru zestawdéw parametréow. W tym przypadku wejscie
F uaktywniatoby zestaw 1, wejscie 11 zestaw 2, a wejscie 12 - zestaw 3 ze wzgledu
na zaleznos¢ 12>11>F. Jesli w tym przyktadzie sygnat sterujgcy skierowany zostanie
jednoczesnie na wejscia I1 i 12, to przemiennik przetgczy sie na zestaw 2 ze wzgledu
na priorytet F>I1>I2 przy Fr.2=3.

W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem binarnym

- dopuszcza sie zaprogramowanie maksymalnie 3 wejs¢ (wewnetrznych lub
zewnetrznych) na wybodr zestawdw (22 = 8 zestawow), aby unikng¢ btedéw
wyboru.

- wartosciowos¢ wejs¢ zaprogramowanych do wyboru zestawdw parametréw
jest rosngca
(ID>IC>IB>1A>14>13>12>11>R>F>RST>ST)

Przyktad 1: Za pomoca 3 wejsé (F, 11 i 14) nalezy wybra¢ zestaw parametréw 0...7
1.) Ustawi¢ parametr Fr. 7 na wartos¢ , 148"
2) Ustawic¢ parametr Fr.2 na wartosc¢ ,2“ (wybor zestawow z

kodowaniem binarnym poprzez listwe zaciskowg)

Rysunek 6.8.7.b  Wybdr zestawdw parametrow z kodowaniem binarnym

i
14 11 F Wejscie
2 2! 20 Zestaw 1
0 0 0 0 -
0 0 1 1
0 2 0 2 ;
0 > 1 3 Zestaw 7 | i
4 0 0 4 Zestaw 6 | 5
4 0 1 5 Zestaw 5 1 i
Zestaw 4 T
4 2 0 6 Zestaw 3 | |
4 2 1 7 Zestaw 2 1 |
Zestaw 1 T
Zestaw 0 :
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Wybor zestawow z
kodowaniem
wejsé

W przypadku wyboru zestawdw z kodowaniem wejs¢

dopuszcza sie zaprogramowanie maksymalnie 7 wejs¢ (wewnetrznych lub
zewnetrznych) na wybor zestawow (0...7 zestawdw), aby uniknaé btedéw
wyboru.

przy Fr.2 = ,3" priorytet ma najnizsze z wybranych wejs¢
(ST>RST>R>F>11>12>13>14>1A>IB>IC>ID)

przy Fr.2 = ,4“ priorytet ma najwyzsze z wybranych wejsé
(ID>IC>IB>IA>14>13>12>11>R>F>RST>ST)

Przyktad 1: Za pomoca 5 wejsc (I1, 12, 14, I1B i ID) nalezy wybra¢ zestaw 0...5

1.
2)

Ustawié parametr Fr. 7 na wartos¢ ,2736"
Ustawié parametr Fr.2 na wartos¢ ,3" (wybér zestawdw z kodowaniem wejs¢
poprzez listwe zaciskowa)

Rysunek 6.8.7.c  Wybdr zestawow parametrow z kodowaniem wejsc przy Fr.2=3

ID IB 14 2 N ZestawZestaw
Fr2=| 3 4

0O 0 0O 0 O 0 0

O 0 o o0 1 1 1

O 0 0o 2 0 2 2

0O 0 3 0 O 3 3

0O 4 0 0 O 4 4

5 0 0 0 O 5 5

5 0 3 0 O 3 5

5 0 3 0 1 1 5

L 1

Zestaw
Zestaw
Zestaw
Zestaw
Zestaw

0 — P W B
1

Zestaw

Przywracanie zestawu 0 /
wybor zestawow (fr.11)

Parametr ten okresla wejscie, poprzez ktére nastepuje przetaczenie na zestaw 0,
niezaleznie od aktualnie wybranego zestawu parametrow. Funkcja ta jest aktywna
tylko przy Fr.2 = 2...4.

przy statycznym obtozeniu wejs¢ przemiennik pozostaje z aktywnym zestawem
0, dopoki wigczone jest to wejscie.

w przypadku wej$é wyzwalanych zboczem sygnatu zestaw O uaktywniany
jest przez 1. zbocze. Drugie zbocze powoduje ponowne wybranie zestawu
parametrow, uaktywnionego poprzez inne wejscia.
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Opisy funkcji

Zestawy parametrow

6.8.8 Blokowanie Parametr Fr.3 umozliwia zablokowanie zestawéw parametréw, ktdre nie powinny
zestawow lub nie moga by¢ wybierane. Proba wybrania ktéregos$ z zablokowanych zestawdw
parametréw parametréw spowoduje reakcje okreslong w parametrze Pn.18 (domysinie: btad

wyboru zestawu E.SEt) .
Fr.3 Blokada zestawu Wartosé|Zablokowany zestaw | Przyktad

parametréw 1 0 -
2 1 -

4 2 4

8 3 -

16 4 -

32 5 32

64 6 -

128 7 -

Zestaw 2 i zestaw 5 zablokowane Suma 36

6.8.9 Opéz’nienie Za pomocag tych parametréw mozna ustawi¢ czas
wiaczania/ L . )
wy’rqczania - opOznienia aktywacji nowego zestawu parametréw (Fr.5)

, - opOznienia dezaktywaciji starego zestawu parametréw (Fr.6)
zestawow
parametrow (Fr.5, Przy przetaczaniu zestawdw czas wytgczania starego zestawu oraz czas wtgczania
Fr_6) nowego zestawu sg do siebie dodawane.
Rysunek 6.8.9 Opdznienie wigczania/wytaczania
Zestaw 3 —T
Aktual ) Zestaw 2 :
ualny zestaw |
Przyktad Zestaw 1
wh. wyt.
Zestaw 0
Zestaw | Fr.5 Fr.6 : o | | 5 6
0 0s 0s ZeStaW 3 N 2 %
Zestaw 2 : 3
! 2s 9% | Zestaw zadany L
2 0s 1s Zestaw 1 |
4
3 2s 2s Zestaw 0
1: Opdznienie wigczenia zestawu 3, wynoszace 2s
2: Opdznienie wytaczenia zestawu 3, wynoszace 2s
3: Opdznienie wytaczenia zestawu 2, wynoszace 1s +
Opdznienie wigczenia zestawu 1, wynoszace 2s
4: Natychmiastowe przetgczenie, gdyz nie ustanowiono opéznienia
5: Opdznienie wytaczenia zestawu 2, wynoszace 1s +
Opdznienie wigczenia zestawu 3, wynoszace 2s
6: Opdznienie wytaczenia zestawu 3, wynoszace 2s
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6.8.10 Stosowane parametry

Parametry Adresro prog l‘“i“<R| |r’7max| |m‘ mﬁ"J [?1 __Uwagi

Fr.1 Dunkcja kopiowania zest. par. 0901 - tak tak -4 7 1 0 -

Fr.2 Tryb wyboru zest. par. 0902 - - tak 0 5 1 0 -

Fr.3 Blokada zest. parametréow 0903 - - tak 0 255 1 0 -

Fr.4 Okreslanie zest. parametrow 0904 - - tak 0 7 1 0 -

Fr.5 Opdznienie wt. zest. par. 0905 - tak - 0 32,00 0,01 0 S

Fr.6 Opdznienie wyt. zest. par. 0906 - tak - 0 32,00 0,01 0 S

Fr.7 Wybor wejs¢ zest. par. 0907 - - tak 0 4095 1 0 -

Fr.9 Wskaznik zest. par. 0909 - - - -1 7 1 0 - -1:akt. zestaw (poprzez magistr.)
Fr.11 Reset>Zestaw 0 wyb. wejscia 090B - tak tak 0 4095 1 0 -
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kontrolowane

8|7|6|5|4|3(2[1|0 Bit

Wartos¢ |Funkcja

Wigczenie / wylaczenie po wytgczeniu sieci
XXX [x|x[x|x[x|O 0 wytaczone
XXX [x|x[x|x|{x|1 1 wigczone

Wytaczenie sieci / napiecie startu
XX (X [x |x|x[x]0]x 0 automatyczne wykrycie napiecie startu
XX [ [x x| [x ] 1]x 2 okreslenie napiecia startu w Pn.45

Wykrycie skoku poczatkowego
XX [x [x |x |x [ O]x |x 0 na podstawie poslizgu
XX [ x| Ix | 1]x |x 4 na podstawie wykorzystania

Zachowanie napedu przy wart. wyjsciowej <= min. wart. wyjSciowej
X |X [x[x]0] Ofx |x|x 0 status P.off, modulacja on, reset potrzebny
XX [x[x]0] 1f{x|x|x 8 P.off, modulacja on, restart po powrocie napiecia po Pn.52
X X [x[x]0]Ofx |x|x 16 status PLS, modulacja off, reset potrzebny
XX [x[x | 1] 1f{x|x|x 24 rezerwacja

rezerwacja
XX X[ O]x [x |x [x [x 0 rezerwacja
XX X[ L] [x [ [x [x 32 rezerwacja

Wybor wartosci zadanej (dla F5-S zawsze moment hamowania)
X | Of Ofx |x |x [x |x|x 0 napiecie startowe
X Of Lfx |x |x [x|x|x 64 napiecie zadane (Pn.50)
X[ 1] 0fx |X [x|x|x [x 128 napiecie startow e, gdy czest. rzecz. > Pn.48, inaczej napiecie zadane]
X2 Lx |x|x [x]x|x 192 |moment hamowania (Pn.47)

Stabilizacja napiecia
Ofx [x [x [x |x [x|x [x 0 wigczona
TIX XXX [X X [X|X 256  |wylaczona

( )
L







fout
>

n.48

Pn.44 Bit 1

. J)Pp

b

N

at \:_’

Pn.51: KP
Pn.57: Kl

—

Pn.53: KP
Pn.54: Kl

Pn.55: KD




T I
E > <>

[













&

min

e

/Efault

e I N N N R R RN RN N E RS




oP.44
oP.47, 48 Bit 0...3
oP.44 >
Bit4...7
ANL (ru.28)— 0, op.46
AN2 (ru.30)—>i\ T
>
AN3 (ru.32)—»2 l -2
digital (oP.45)—p/3

oP.49




s

min s

"t

/mfault

E B B B




AN1 (ru.28)—pjOs !
AN2 (ru.30)—>l\
>

AN3 (ru.32)—»2
digital (0P.45)—p{3

0P.46

0P.47, 48 Bt 0...3

oP.49

ru.2




.

/Efault

o N o




mn

™

/Efault










min)<\ | /7max |m| mfaulJ




/

1. Wprowadzenie

2. Przeglad systemu

3. Sprzet

ﬁ Dane techniczne i

eksploatacyjne
4. Obstuga P Y

6.2 Analogowe wejscia i
wyjscia

5. Parametry 6.3 Cyfrowe wejscia i wyjscia

6.4 Okreslanie wartosci
zadanych oraz ramp
przyspieszania/zwalniania

” .
6. Funkcje
6.5 Ustawianie charakterystyki

napiecia / czestotliwosci (U/f)

6.6 Ustawianie danych silnika

7. Uruchamianie

6.7 Funkcje ochronne 6.10.1 Wersje wykonania ...................

6.10.2 Interfejs enkodera
przyrostowego dla kanatu 1 ....4
6.10.3 Interfejs enkodera
przyrostowego dla kanatu 2 ....5
6.10.4 Zasilanie enkoderow ............... 7
6.10.5 Wybdr enkodera....................... 8
6.10.6 Ustawienie podstawowe........ 10
6.10.7 Inne parametry ..........ccccvvnnnn.
6.10.8 Stosowane parametry ..........

6.8 Zestawy parametrow
8. Specjalny tryb
pracy

6.9 Funkcje specjalne

6.10 Rejestracja predkosci
obrotowej

6.11 Praca w trybie SMM/Posi/
Synchron

9. Diagnozowanie

btedow 6.12 Regulator technologii

Definiowanie parametrow CP

10. Projektowanie

11. Praca w sieci

12. Zatacznik
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6.10 Rejestracja Przemiennik KEB COMBIVERT F5 obs+ug_uje d_vva niezalezne od_ siebie kana_ly
predkosci obrotowej enkodera. W zaleznosci od dostepnego rozwigzania sprzetowego kazdy kanat moze
(nie w przypadku obudowy dziata¢ na nastepujacych portach:

typu B)

6.10.1 Wersje wykonania Kanat1(X3A)
» 15-stykowe wejscie enkodera przyrostowego dla sygnatéw prostokatnych

Kanat 2 (X3B) obstuguje nastepujace interfejsy
» 9-stykowe wejscie enkodera przyrostowego dla sygnatéw prostokatnych
» WyjScie enkodera przyrostowego
* Wejscie/wyjscie enkodera przyrostowego

Inne interfejsy (opisane w oddzielnych instrukcjach)
* Interfejs synchroniczno-szeregowy (SSI)
» Wejscie tachogeneratora
* Wejscie czujnika bezdotykowego
e Hiperface

* Endat E
¢ SinCos

6.10.1 Interfejsy enkodera

© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czesc Strona
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Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.2 Interfejs enkodera
dla kanatu 1 (X3A)

Wejscie enkodera TTL
(standardowo przy F5-M)

Opis stykéw

Wejscia

Analiza resolwera
(standardowo przy F5-S)

Rys. 6.10.2 Interfejs enkodera dla kanatu 1 (X3A)

. Wktadanie / wyciaganie wtyczki
1?0.;0.;0.;0?0 N $dozwolone jest tylko przy

wytgczonym przemienniku i
odtgczonym zasilaniu!

§. 6966

Sygnat| X3A Opis
U 11 Napiecie zasilajgce dla enkodera
+5V 12 Napiecie zasilajgce dla enkodera
oV 13 Potencjat odniesienia
A 8 Wejscie sygnatu A
A 3 Odwrdcone wejscie sygnatu A
B 9 Wejscie sygnatu B
B 4 Odwrdcone wejscie sygnatu B
N 15 Wejscie znacznika odniesienia N
"N 14 Odwrocone wejscie znacznika odniesienia N
Ekran 1Obudowal Ekranowanie

Wejscia sygnatow i znacznika odniesienia moga by¢ sterowane impulsami
prostokatnymi. Wejscia sygnatéw muszg by¢ zasadniczo zawsze podtgczone.
Sygnaty znacznika odniesienia wykorzystywane sg jedynie przy ustawianiu w pozyciji
referencyjnej w trybie pozycjonowania (F5M/S). Dla interfejsu enkodera 1 (X3A)
obowigzujg nastepujace specyfikacje:

» czestotliwosc graniczna wejscia f,=300kHz
swewnetrzna impedancja obcigzenia R =150
* poziom wysoki przy sygnatach prostokatnych 2...5V

W przypadku wejs¢ enkodera z poziomem HTL nalezy skonsultowac sie z
firmg KEB.

Rys. 6.10.2.a Analiza resolwera dla kanatu 1 (X3A)

Wktadanie / wycigganie

0660600 BN wtyczek dozwolone jest tylko

g‘;‘;‘qj‘;‘ ) * przy wytaczonym przemienniku

2k Bk COMBIVERT F5 i odtgczonym
zasilaniu!

Svgnat X3A Serwomotor KEB  Opis

SIN- 3 1 Odwrdcona linia sygnatu sinusowego
SIN+ 8 10 Linia sygnatu sinusowego
REF- 5 5 Odwrocony sygnat odniesienia
REF+ 10 7 Sygnat odniesienia
COs- 4 2 Odwrocona linia sygnatu cosinusowego
COS+ 9 11 Linia sygnatu cosinusowego
GND 14 - Ekran linii sygnatowych
Ekran Obudowa  Obudowa Ekranowanie calego kabla
Rozdzial| Czesc Strona Data Nazwa: Basic © KEB Antriebstechnik, 2003
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6.10.3 Interfejs enkodera
dla kanatu 2 (X3B)

ec.10 Okreslenie interfejsu

Wejscie enkodera
przyrostowego

Rys. 6.10.2.b Wtyk resolwera w serwomotorze KEB

Rys. 6.10.2.c Kabel podtgczeniowy resolwera

Obudowa —— Obudowa Kolor zyty
14 GND

SIN- 1 o =——710 3 SIN - czerwony
SIN+ 10 C—iin _/ 08 SN niebieski
REF- 5 O—=H =+ 05 REF 26ty
REF+ 7 O—iid 4/; ——i——0 10 REF+ zielony
COS- 2 o= 5{11 04  COS- rézowy
COS+ 11 it VA ;i 09 COS+ szary

Rys. 6.10.3 Interfejs enkodera dla kanatu 2 (X3B)

Wktadanie / wycigganie wtyczki

{@} o000 e AN ¥dozwolone jest tylko przy
=’ XXXy wytaczonym przemienniku i

9 8 7 © . .
odtgczonym zasilaniu!

Kanat2 moze by¢ "uzbrojony" w rézne interfejsy. Aby unikng¢ podigczenia ztego
enkodera, poprzez parametr ec.10 wyswietlany jest zainstalowany aktualnie

interfejs.

Drugie wejscie enkodera przyrostowego stuzy jako wejscie napedu nadrzednego
(master) w trybie pracy synchronicznej. W trybie pozycjonowania mozna podtgczy¢

drugi czujnik pozycji.

© KEB Antriebstechnik, 2003
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Sygnat| X3B Opis
| U 5 Napiecie zasilajgce dla enkodera (patrz 6.10.2)
+5,2V 4 Napiecie zasilajace dla enkodera (patrz 6.10.2)
oV 9 Potencjat odniesienia
A 1 Wejscie sygnatu A
A 6 Odwrdcone wejscie sygnatu A
B 2 Wejscie sygnatu B
B 7 Odwrocone wejscie sygnatu B
N 3 Wejscie znacznika odniesienia N
N 8 Odwrocone wejscie znacznika odniesienia N
Ekran |Obudowa| Ekranowanie

Wejscia sygnatowe drugiego interfejsu enkodera obstugujg tylko sygnaty
prostokatne.

Dla interfejsu enkodera 2 (X3B) obowigzuja nastepujace specyfikacje:

* czestotliwosc graniczna wejscia f,=300kHz
swewnetrzna impedancja obcigzenia R =150
e poziom wysoki przy sygnatach prostokatnych 2...5V

Wyjscie enkodera  Wyjscie enkodera przyrostowego wyprowadza sygnaty zarejestrowane na interfejsie
przyrostowego enkoderal w niezmienionej postaci (1:1) poprzez drugi kanat w specyfikacji RS422

(np. naped nadrzedny w trybie synchronicznym).

Sygnhat| X4A Opis
U 5 Napiecie zasilajgce dla enkodera (patrz 6.10.2)
+5,2V 4 Napiecie zasilajace dla enkodera (patrz 6.10.2)
oV 9 Potencjat odniesienia
A 1 Wyjscie sygnatu A
A 6 Odwrocone wyjscie sygnatu A
B 2 Wyjscie sygnatu B
B 7 Odwrocone wyjscie sygnatu B
N 3 Wyjscie znacznika odniesienia N
N 8 Odwrocone wyjscie znacznika odniesienia N
Ekran |Obudowa| Ekranowanie
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(=3

Tryb pracy enkodera (Ec.20)

6.10.4 Zasilanie

enkoderow

var

+5V

Za pomocg parametru Ec.20 mozna okresli¢ funkcje interfejsow enkodera.

Ec.20 Funkcja
Bit 0 Funkcja kanatu 2
0 Wejscie enkodera przyrostowego
1 Wyjscie enkodera przyrostowego
Bit 1 Impedancja obcigzenia kanatu 2
0 Wejscie z impedancjg obcigzenia
2 Wejscie bez impedancji obcigzenia
Bit 2 Kanat 1, alarm enkodera przyrostowego (rozpoznanie defektu enkodera)
0 bez alarmu
4 z alarmem (interfejs enkodera musi obstugiwaé alarm)
Bit 3 Kanat 2, alarm enkodera przyrostowego
0 bez alarmu
8 z alarmem (interfejs enkodera musi obstugiwac alarm)
Rys. 6.10.4 Zasilanie X3A
‘l_ Lhiar
¥op 52 + 5,2
+ Cn
owv| 22
X3E
=l
+20.. . 30VDC| 21 = Lhiar
— 5.2V
o
il
+24DC oV

U__ to nieustabilizowane napiecie, dostarczane przez modut mocy przemiennika

var

KEB COMBIVERT. W zaleznos$ci od wielkosci urzadzenia oraz obcigzenia moze
ono wynosi¢ od 15...30V DC (pr. staly). Uvar na interfejsach X3A i X3B mozna
obcigzyc¢ tacznym pradem rzedu 170 mA. Jesli do zasilania enkoderéw przyrostowych
potrzebne sa wyzsze napiecia/prady, wowczas sterownik musi by¢ zasilany napieciem

Z zewnatrz.

Napiecie +5V jest napieciem ustabilizowanym, ktére na interfejsach X3Ai X3B mozna
obcigzy¢ tacznym pragdem rzedu 500 mA. Poniewaz napiecie +5,2V generowane jest z
napiecia Uvar, prad obcigzajacy Uvar ulega redukcji wedtug nastepujacego wzoru:

52VxlI
|, =170 mA - v
Uvar
© KEB Antriebstechnik. 2003 Nazwa: Basic Data Rozdziat| Czes¢ Strona
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.5 Wybor enkodera Dobre wiasciwosci regulacyjne napedu zalezg miedzy innymi od wlasciwego doboru
i podtaczenia enkodera. Dotyczy to zaréwno podigczenia mechanicznego, jak i
ustanowionych potgczen elektrycznych.

Czestotliwos¢ graniczna  Liczbe kresek enkodera mozna dobra¢ w zaleznosci od czestotliwosci granicznej
(maks. czestotliwos¢  wejscia enkodera, samego enkodera oraz od maksymalnej predkosci obrotowe;j
impulsowania) napedu.

Rys. 6.10.5 Predkos¢ obrotowa i liczba kresek w zaleznosci od czestotliwosci

granicznej
10000 N N
N\
~_ &
c N\ N\
©
2 \
2 N
2 N
8 —— 200 kHz
8 —— 300 kHz
X N
oy
< N
N
1000 \T
1000 liczba kresek z 10000

Maksymalng czestotliwos¢ sygnatu na wyjsciu enkodera mozna obliczy¢ wedtug
nastepujacej formuty:

nmax[min-l] X 7 fmax: maks. czestot!i\fvoéé sygnatu
f  [kHz]= —4—— n__ . maks. predkosc¢ obrotowa
max max
60000 z: liczba kresek enkodera

W kazdym przypadku musi by¢ spetniony nastepujacy warunek:

f ., <czestotl. graniczna enkodera<czestotl. graniczna interfejsu

Rozdzial| Czesc Strona Data Nazwa: Basic © KEB Antriebstechnik. 2003
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Sygnaty wejsciowe

Dtugosci kabli

6.10.5.a Sygnaly wejsciowe

Poziom réznicy napie¢ TTL wg TIA/EIA-RS422-B

0° 90° 360°

pd

Przesuniete elektrycznie w fazie o 90° sygnaly A i B oraz ich sygnaty odwrécone
podlegaja ogdlnej analizie i ocenie. Kanat zerowy wykorzystywany jest w module
pozycjonowania do ustawiania w pozycji referencyjnej (F5-M/S). Kanal zerowy
(réwniez kanat znacznika odniesienia) emituje jeden sygnat na jeden obra6t.

Prawidtowe dziatanie przemiennika wymaga, aby podane nizej dtugosci kabli nie byty
przekraczane. Warunkiem sprawnego dziatania jest bowiem to, aby napiecie zasilajagce
enkoder nie wykraczato poza okreslony zakres tolerancji.

W przypadku linii zasilajgcych enkoder diugos¢ kabla nie powinna by¢ wieksza niz
50m. Jesli konieczne jest zastosowanie wiekszych dtugosci kabli, nalezy skonsultowac
sie z firma KEB.

Wiecej wskazdéwek mozna znalez¢é w dokumentacji dostarczonej przez producentéw
odpowiednich podzespotow.

©
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6.10.6 Ustawienie Przed uruchomieniem przemiennik nalezy dostosowac¢ do uzywanego (uzywanych)

podstawowe enkodera (enkoderéw).
Interfejs enkodera 1 / 2 W parametrze Ec.0 wskazywany jest zainstalowany interfejs enkodera 1, natomiast
(Ec.0, Ec.10) W parametrze Ec.10 interfejs enkodera 2. Poszczeg6lne wartosci tych parametrow

odpowiadajg nastepujgcym interfejsom:

Wartogl Interfejs enkodera

brak

Wejscie enkodera przyrostowego TTL

Wyjscie enkodera przyrostowego 5V

Bezposrednie wejscie i wyjscie enkodera przyrostowego (nie wspotdzielone przez Ec.27;
przetgczanie wejscie/wyjscie za pomoca Ec.20)

4 Wejscie i wyjscie enkodera przyrostowego TTL (przetaczanie za pomoca Ec.20)
5 Czujnik bezdotykowy

6 Interfejs synchroniczno-szeregowy (SSI)

7

8

9

wWN PO

Przelicznik

Tachometr

Wyjscie enkodera przyrostowego TTL (przez kanat 2)
Wyjscie enkodera przyrostowego TTL

11 | Hiperface

12 | Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL

13 | Wejscie enkodera przyrostowego TTL z detekcjg btedow

14 | Wejscie enkodera sin/cos

15 [ Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL z detekcja bteddw (takt przeciwny)
16 | ENDAT

17 | Wejscie enkodera przyrostowego 24V HTL z detekcjg btedow

18 | Opcja analogowa 10V

W przypadku wadliwego rozpoznania enkodera zostanie wyswietlony btad ,E.Hyb",
a warto$¢ zmierzona zostanie wysSwietlona poprzez parametry ec.0/ec.10. w postaci
odwrGcone;.

W przypadku zmiany interfejsu enkodera wyswietlony zostanie btgd ,E.HybC". Zmiana
zatwierdzana jest poprzez zapis w parametrze ec.0 lub ec.10 i tadowane sg wartosci
domysine dla nowego interfejsu.

Ustawianie liczby kresek  Za pomoca tych parametréw mozna ustawic liczbe kresek podtgczonych enkoderéw

enkodera w zakresie od 1...163883.
(Ec.1,Ec.11) =« Ec.i dla interfejsu enkodera 1
e Ec.l1 dla interfejsu enkodera 2

Czas odczytu predkosci  Parametr ten okresla czas, przez ktéry tworzona jest $rednia warto$é predkosci

obrotowej  obrotowej. Jednoczes$nie ustalana jest rozdzielczosé rejestracji (odczytu) predkosci
(Ec.3, Ec.13)  obrotowej:

Ec.3 | Czas odczytu | Rozdzielczo$¢ predkosci obrotowej przy zastosowaniu

Ec.13 enkodera przyrostowego o liczbie impulséw 2500
0 0,5ms 12 min?
1 1ms 6 min!
2 2ms 3 min*!
3 4 ms 1,5 min(ustawienie domysine))
4 8 ms 0,75 min*
5 16 ms 0,375 min
6 32ms 0,1875 mint
7 64 ms 0,09375 min?
8 128 ms 0,046875 min*
9 256 ms 0,0234375 min?
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W przypadku stosowania innej liczby kresek:

Rozdzielczos$¢

predkosci obr. = podana rozdzielczos¢ predkosci obr.x2500

liczba kresek

Zmiana kierunku obrotéw  Poprzez parametr Ec.6 bit 0...1 mozna odwr6ci¢ kierunek obrotéw dla wejscia
(Ec.6, Ec.16) enkodera 1, a poprzez parametr Ec.16 - dla wejScia enkodera 2.
Poprzez bit 4 (warto$¢ 16) mozna uaktywni¢ funkcje odwrdcenia catego uktadu.
Odwrécenie uktadu umozliwia - przy dodatnich wartosciach zadanych na wale -
lewobiezng prace silnika bez potrzeby wprowadzania zmian sprzetowych.
Mozliwe sg przy tym nastepujace ustawienia:

Warto$é Funkcja

Kierunek obrotéw enkodera

0 bez zmian

1 odwrécony

2 zalezny od znaku czestotliwosci rzeczywistej (+/-) (czujnik bezdotykowy)
3 zalezny od kanatu B (czujnik bezdotykowy, zacisk 4) E
4

-15 zarezerwowane
System enkodera
0 brak

16 odwrocony

Analiza wielokrotna

Warto$é Analiza sygnatéw enkodera
(Ec.7, Ec.17)

1-krotna (dla czujnika bezdotykowego: tylko analiza dodatniego zbocza sygnatu) (2°)

2-krotna (dla czujnika bezdotykowego: analiza dodatniego i ujemnego zbocza sygnatu) (2%)
4-krotna (dla enkodera przyrostowego) (22) - ustawienie domys$ine
8-krotna (2%)

16-krotna (2%)

32-krotna (25)

64-krotna (2°)

OO0k WNEO

13 8192-krotna (2%3)

Wspotczynniki przektadni  Dzieki wspdtczynnikom przektadni mozliwe jest analizowanie enkoderéw
(Ec.4, Ec.5, Ec.14, Ec.15)  przyrostowych, ktére nie s zamontowane bezposrednio na wale silnika. Parametry
Ec.4 i Ec.5 stuzg do ustawiania wspoétczynnika przektadni dla kanatu enkodera 1, a
Ec.14 i Ec.15 dla kanatu enkodera 2. Wspétczynniki przektadni zdefiniowane sg w

nastepujacy sposob:

Predkos¢ obrotowa silnika

Wspotczynnik przektadni = .
Predkosc¢ obrotowa przektadni

Ec.4 Wspétczynnik przektadni licznik 1 -10000...10000
Wspétczynnik przektadni 1 = =
Ec.5 Wspétczynnik przektadni mianownik 1 1...10000

Ec.14 Wspotczynnik przektadni licznik 2 -10000...10000
Wspoitczynnik przektadni 2 = =
Ec.15 Wspéitczynnik przektadni mianownik 2 1...10000

W ramach dodatkowej funkcji mozliwe jest sterowanie jednym z licznikéw poprzez
analogowe podawanie parametréw (patrz rozdziat 6.9.10).

©
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Opisy funkcji

Rejestracja predkosci obrotowej

Przyktad

Ustawienia analogowego
okreslania parametrow

Tryb réwnowazenia (Ec.27)

© Gauilid

Celem jest okreslenie wartosci parametru ec.14 w zaleznosci od zestawu w zakresie
-2000...2000.

Wzor:
Ec.14 -2000...2000
Ec15 1000
An.53 = Potencjometr silnika = 1
An.54 = 100Eh = ec.14
An.55 = 2000 = 100%
oP.53 100% = Potencjometr silnika, wart. minimalna
oP.52 Zestaw 0 100% = Potencjometr silnika, warto$¢
1 50%
2 50%
3 100%

Poprzez ten parametr mozna ustawi¢ rownowazenie enkodera.

Bit wartos¢ Funkcja
0.1 Przejecie wartosci
0 z kanatu 1
1 z kanatu 2
2 Z wartosci rzeczywistej
2.3 Liczba wyprowadzanych inkrementow
0 256
4 512
8 1024
12 2048
4..5 Dzielnik
0 1 (bezposr.)
16 2
32 4
48 8
64 16
80 32
96 64
112 128

Parametr Ec.27 stuzy do ustawiania trybu kanalu rownowazenia. JeSli poprzez
parametr Ec.20 kanat 2 zostanie ustawiony na wyjscie enkodera przyrostowego,
woéwczas poprzez Ec.27 uaktywniony zostanie wtasnie ten tryb w CH2 (Ec.27
zrodto => Ch2 bez sensu). W innym razie ustawienia beda sie odnosi¢ na
trzeci czysty kanat rownowazenia (np. 15-stykowy kanat 2).

W przypadku ustawienia Ec.27 bit 0...1 = wartos¢ rzeczywista kanat 2 nie moze zostac
obtozony, gdyz wykorzystywany jest wowczas wewnetrzny licznik enkodera, stuzacy
do generowania sygnatu zerowego.
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Potozenie uktadu (Ec.2 /
Ec.12)

(tylko dla F5-S)

A\

6.10.7 Inne parametry

Rozdzielczo$¢ Multiturn SSI
(Ec.21)

Wybor czestotliwosci
taktowania SSI (Ec.22)

Format danych SSI (Ec.23)

Referencyjna predkosc¢ obr.
tachometru (Ec.25)

Wartos¢ potozenia enkodera
1 bezposrednio (Ec.29)
Wartos¢ potozenia enkodera
2 bezposrednio (Ec.30)

Warto$¢ potozenia enkodera 1 (Ec.31)
Warto$¢ potozenia enkodera 2 (Ec.32)

Ustawiane jest tu potozenie zamontowanego uktadu enkodera (ustawienie
domysine).

Za pomocg tych parametrow istnieje mozliwos¢ dostosowania nastawnika do
nieustawionego w swej pozycji silnika. Jesli potozenie uktadu silnika nie jest znane,
mozna przeprowadzi¢ automatyczng kompensacje potozenia.

Przed rozpoczeciem regulacji automatycznej nalezy sprawdzi¢ kierunek obrotow.
Podczas recznego obracania silnika w prawo wskazanie predkosci obrotowej (ru.9)
musi by¢ dodatnie. Jesli tak nie jest, wowczas za pomocag parametru ec.6 mozna
odwrdci¢ kierunek obrotdw, jak to opisano wyzej.

. wprowadzi¢ dane silnika / Fr.10

. podtgczony silnik musi dawac sie swobodnie obracac
. zwolni¢ blokade regulacji

. wprowadzi¢ ec.2 /12 = 2206

. zatozy¢ blokade regulaciji

Silnik bedzie teraz pobudzany swoim prgdem znamionowym.
Jesli kierunek obrotow podtgczonego enkodera nie zgadza sie lub zamienione sg
dwie fazy silnika, wygenerowany zostanie komunikat E.EnC.
W przypadku uktadéw z resolwerem nalezy wéwczas zamieni¢ sygnaty SIN+ i SIN-

Jesli wskazywane w parametrze ec.2/12 potozenie ukfadu nie ulega juz zmianie,
oznacza to, ze kompensacja potozenia zostata ukoriczona.

. zwolni¢ blokade regulaciji

Jesli stosowane sg silniki z wyregulowanym uktadem enkodera, wowczas wartos¢
uzyskiwang na drodze automatycznej kompensacji potozenia mozna rowniez
wprowadzi¢ bezposrednio w parametrze ec.2/12.

Aby zastgpi¢ uktady S4 przez F5-S, nalezy przeprowadzi¢ nastepujgce obliczenia:
ec.7 ( S4) * Liczba par biegunéw
- ponadto uwzgledni¢ kanat enkodera -
- Dolne 16 bitéw wyniku nalezy wprowadzi¢ do parametru ec.2/12 -

Nastepujace parametry wykorzystywane sg tylko dla okreslonych interfejséw enkodera,
a ich blizszy opis mozna znalez¢ w odpowiedniej dokumentaciji.

Jesli podtaczony zostanie enkoder wartosci bezwzglednych SSI-Multiturn, mozna tu
ustawi¢ liczbe bitow okreslajgcych rozdzielczo$¢ pracy enkodera. (12 bit)

Czestotliwos$¢ taktowania enkodera SSI ustawiana jest w parametrze Ec.22. Do
wyboru sg dwie czestotliwosci taktowania: 0 - 156,25 kHz lub 1 - 312,5 kHz. Mniejsza
czestotliwos¢ taktowania powinna by¢ stosowana tylko w przypadku wiekszych
dtugosci przewoddw lub woéwczas, gdy wystepuja zaktdcenia.

Przemiennik obstuguje dwa formaty danych w komunikacji z enkoderem SSiI:
0 : kodowanie binarne 1 : szary kod

Jako referencyjna predkos$c¢ obrotowa ustawiana jest w parametrze Ec.25 maksymalna
zmierzona predkos¢ obrotowa.

Wartosci potozenia bezposrednio z kanatu enkodera 1 / 2 (cate obroty).

Parametry Ec.31 i Ec.32 pokazujg wartosci potozenia kanatow 1 i 2 za przektadnia.
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

Przesuniecie uktadu, kanat 1~ Wzor:

Przesuniecie uktadu lgﬁj?)z) Pozycja rzeczywista (ru.54) = Warto$¢ potozenia (ec29/30) - Przesuniecie
F ’ (Ec.34) uktadu (system offset) (ec.33/34)

Jaki kanat zostanie wziety do wskazania wartosci rzeczywistej, zalezy od
ustawionego trybu.

PS.0 = OFF /ISYNCHRON -> CS.1
PS.0 = POSI -> PS.1

W przypadku pozycjonowania (POSI) ponad odbiornikiem napedu (cs.1 <> ps.1)
nalezy w miedzyczasie sterowac biegiem przez regulacje predkosci obrotowej. Aby
nadal uzyskiwac potozenie rzeczywiste poprzez parametr ps.1, tryb POSI nalezy
opusci¢ wylacznie poprzez odtgczenie od ps.2!

Sposoéb postepowania przy uruchamianiu enkodera typu Multiturn:

Jesli w uktad zostanie wbudowany enkoder Multiturn, wéwczas po wigczeniu
zasilania zgtosi sie dowolna pozycja (ec.29/30). Pozycje rzeczywistg w parametrze
ru.54 mozna wowczas zdefiniowac poprzez bieg do pozycji referencyjnej wzglednie
reczne ustawienie punktu odniesienia. W tym celu stosowane jest przesuniecie
(offset) uktadu, definiowane w parametrze ec.33/34. Jesli enkoder opusci swoj
zakres wartosci (warto$¢ koncowa), wowczas wartos¢ jego potozenia zaczyna sie
od zera (NULL).

1. Wybieg enkodera nie moze prowadzi¢ do zmiany pozycji rzeczywistej (ru.4)

2. Po wylgczeniu i ponownym wigczeniu zasilania warto$¢ potozenia (ru.54) musi
pozostawac niezmieniona

Whiosek: wybieg enkodera musi by¢ zapamietywany.

W tym celu pozycja zdefiniowana w parametrach ec.31/32 zapisywana jest w
wewnetrznej pamieci i po wigczeniu zasilania poréwnywana z pozycjg enkodera,
ustalong w parametrach ec.31/32. Ewentualnie wykryty wybieg uwzgledniany jest
w przesunieciu uktadu (offset), zdefiniowanym w parametrach ec.33/34. Innymi
stowy, przesuniecie uktadu (offset) korygowane jest o warto$¢ wybiegu.

Po wylgczeniu zasilania enkoder nie moze obréci¢ sie o wiecej niz potowa
dopuszczalnego zakresu wartosci (warto$¢ koricowa / 2)!

Enkoder 1, typ (Ec.36) Parametr Ec.36 pokazuje typ pierwszego obstugiwanego interfejsu enkodera.

0 nie wykryto enkodera
64 | niezdefiniowany typ

Obstugiwane sa nastepujace typy interfejsu Hiperface:

2 SCS 60/70
7 SCM 60/70
34 [ SRS 50/60
39 SRM 50/60

Enkoder 1, status (Ec.37) Parametr Ec.37 pokazuije status tzw. inteligentnych interfejséw enkodera (Hiperface,
ENDAT, usw.).

Jesli zastosowany zostanie inny enkoder, wskaznik statusu pokaze ,96“. W modelu
F5-M/S zmiana enkodera spowoduje wySwietlenie komunikatu o btedzie ,.E.Enc”, ktory
mozna skasowac poprzez reset sprzetowy. W przypadku ostrzezenia ,Konieczna
kompensacja uktadu®, nalezy albo pobra¢ dane silnika z enkodera, albo przeprowadzi¢
kompensacje potozenia ukiadu.
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Enkoder 1, odczyt/zapis
(Ec.38)

Enkoder 1 poprzez
przektadnie (Ec.39)

Bezwzgledna pozycja
rzeczywista (Ec.40)

Tryb wyswietl. multiturn
(Ec.41)

Enc.1 Enkoder odczyt/zapis

read data (odczyt danych)PItO 0 nieaktywny
1 aktywny (resetowany po dokonaniu odczytu)
store data (zapis danych)Dit1 0 nieaktywny @
1 aktywny (resetowany po dokonaniu zapisu)
dane silnika  |pit2 0 nie zautomatyzowane @
1 zautomatyzowane
grupy danych |pit3 0 dane systemowe i aplikacyjne @
1 dane systemowe
@ Zapis danych chroniony jest hastem nadzorcy (supervisor)
@ Serwonastawniki z enkoderami ENDAT/Hiperface nie otrzymuja fabrycznie
danych obstugiwanego silnika.
® Do danych aplikacyjnych nalezg cs.19 oraz ec.3.

W zaleznosci od ustawienia bitu 2 mozna zautomatyzowac jednokrotne pobieranie
danych silnika z enkodera Hiperface lub ENDAT poprzez:

- fabryczng konfiguracje przemiennikdw F5-S (parametr In.24 na wartos¢ 199,
konieczne podanie hasta nadzorcy) tak, aby przy pierwszym wigczeniu zasilania
z enkoderem nastgpito pobranie danych silnika.

- potwierdzenie zmiany interfejsu enkodera (E.HYPC) poprzez parametr ec.0.

- zatadowanie wartosci domysinej uktadu, czyli fr.1 = -3 lub -4; dane silnika bedg
pobierane tylko w przypadku modelu F5-M/ S

Jesli pobranie danych silnika z enkodera nie bedzie mozliwe, pojawi sie komunikat
0 btedzie ,E.ENCC", ktérego skasowanie bedzie mozliwe tylko poprzez zapis
do parametru ec.0 wzgl. poprzez bit O lub 1 parametru ec.38. Przemiennik musi
wowczas zosta¢ poddany parametryzacji, a nastepnie musi zosta¢ przeprowadzona
kompensacja potozenia uktadu przy swobodnie pracujgcym silniku.

Ten parametr musi by¢ aktywowany w przypadku silnikéw synchronicznych z
enkoderami zamontowanymi posrednio (np. poprzez pasek zebaty). Przetozenie
stanowi wielokrotnos¢ liczby par biegunéw.

Pokazuje aktualng bezwzgledna pozycje elektryczng (2716 = 360°). Parametr
ten uzywany jest do ustawiania (kompensacji) okreslonego potozenia uktadu.

fryb kanat 1 bit|0 petny zakres 32-bitowy

tylko zakres multiturn

fryb kanat 2 bit|1 petny zakres 32-bitowy

RO |k, |O

tylko zakres multiturn

Opis patrz rowniez parametry ec.33/34

©
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Opisy funkcji Rejestracja predkosci obrotowej

6.10.8 Stosowane parametry

Parametry Adresro prog Lﬂin’?\| |r’7rrm| |M‘ mﬁ“‘| [2] _Uwagqi

Ec.0 Interfejs enkodera 1 1000 - - tak -127 127 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.1 Liczba kresek enkodera 1 1001 - - - 1 16383 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.2 Potozenie uktadu 1 1002 - - - 0 65535 1 0 - tylko F5-S

Ec.3 cCzas odczytu predkoéci obr., enkoder 121003 — — — 0 9 1 3 - -

Ec.4 Wspétczynnik przektadni, licznik, enkoder 1 1004 - — — -10000 10000 1 1000 - -

Ec.5 Wsp6tczynnik przektadni, mianownik, enkoder 1 1005 - - - 1 10000 1 1000 - -

Ec.6 Odwrécenie kier. obrotéw, enkoder 1 1006 — — — 0 23 1 0 - -

Ec.7 Analiza wielokrotna 1 1007 - - - 0 13 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.10 Interfejs enkodera 2 100A - - tak -127 127 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.11 Liczba kresek enkodera 2 iooB - - - 1 16383 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.12 Potozenie uktadu 2 100C - - - 0 65535 1 0 - tylko F5-S

Ec.13 Czas odczytu predkoéci obr., enkoder 2100D — —  — 0 9 1 3 - -

Ec.14 Wspétczynnik przektadni, licznik, enkoder 2 100E - — — -10000 10000 1 1000 - -

Ec.15 Wspétczynnik przektadni, mianownik, enkoder 2100F — — — 1 10000 1 1000 - -

Ec.16 Odwrécenie kier. obrotéw, enkoder 21010 — - — 0 23 1 0 - -

Ec.17 Analiza wielokrotna 2 1011 - - - 0 13 1 2 - -

Ec.20 Tryb pracy enkodera 2 1014 - - - 0 1 1 GBK - GBK=rozpoznanie enkodera
Ec.21 Rozdzielczo$¢ Multiturn SSI' 1015 — - - 0 13 12 1 - -

Ec.22 Analiza czestotl. taktowania SSI' 1016 — - — 0 1 0 1 - -

Ec.23 Format danych SSI 1017 - - - 0 1 1 1 - -

Ec.25 Ref. zmierzona predkos¢ obr. 1019 — - - 1 16000 1500 1 1/min -

Ec.27 Tryb rownowazenia 101B - - tak 0 47 1 0 - -

EC.29 Wartos¢ potozenia enkodera 1 bezposrednio 101D —  — — -2% 2811 1 0 Ink -

E .30 wartos¢ potozenia enkodera 2 bezposrednio 101E —  — — -2% 2811 1 0 Ink -

Ec.31 Pozycja kanat 1 101F - - - 0 255 1 0 - -

Ec.32 Pozycja kanat 2 1020 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.33 Przesuniecie uktadu kanat1 1021 - - tak -23t 2311 1 0 Ink tylko F5-M/S

Ec.34 Przesuniecie uktadu kanat2 1022 - - tak -23t 231 1 0 Ink tylko F5-M/S

Ec.36 Enkoder 1, typ 1024 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.37 Enkoder 1, status 1025 - - - 0 255 1 0 - -

Ec.38 Enkoder 1, odczyt/zapis 1026 - - tak 0 2 1 0 - -

Ec.39 Enkoder 1 poprzez przektadnie1l027 — - - 0 1 1 0 - -

Ec.40 Bezwzgledna pozycja rzeczywista 1028 — - — 0 65535 1 0 - tylko F5-M/S

Ec.41 Tryb wyswietl. multiturn 1029 - - tak 0 3 1 0 - tylko F5-M/S
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