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GWARANCJA

Na przemienniki udzielana jest 12-to miesigczna gwarancja na ogolnie przyjetych zasadach. W przypadku
stwierdzenia nieprawidlowego uzytkowania lub ingerencji w uklad przemiennika przez uzytkownika, traci on
prawo do napraw gwarancyjnych.

Jedynym upowaznionym do napraw gwarancyjnych jest:
Dziat Serwisu OBRUSN w Toruniu
ul. Batorego 107
tel. (056) 6557935
fax (056) 6234425 i 6232535

Zgtaszajac uszkodzenie przemiennika uzytkownik proszony jest o dostarczenie producentowi opisu wykorzystania
urzadzenia z podaniem rodzaju sygnalizowanego bledu oraz karty gwarancyjnej o ile jest to naprawa gwarancyjna.

Jesli pojawity si¢ nieprawidtowosci w funkcjonowaniu przemiennika prosimy o skontaktowanie si¢ z:
OBRUSN Torun
ul. Batorego 107
tel. (056) 6234021 do 6234025
fax (056) 6234425 i 6232535
E-mail: obrusn@obrusn.torun.pl
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Bezpieczenstwo

Wymagania

Uwaga: Prosze przeczyta¢ przed montazem.

Uzytkownicy przemiennikéw

Niniejszy podrgcznik nalezy udostgpni¢ osobom zajmujacym sig instalacja, uruchomieniem i
obshuga przemiennikow. Opisane informacje zwracaja szczego6lng uwage na problemy
bezpieczenstwa oraz umozliwiaja optymalne wykorzystanie urzadzenia. Tabela przedstawiona
ponizej umozliwia wpisanie szczeguldow montazu oraz zastosowania.

SZCZEGOLY MONTAZOWE

Numer seryjny
(patrz tabliczka
znamionowa)

Gdzie zainstalowany
((dla twojej informacji)

Zastosowanie: D . D .
S dziel d P d
(niczbedne certyfikaty) amodzielny nape owigzany nape

Spos6b mocowania: D Plyta-$ciana D Obudowa

Zakres zastosowan
Przemienniki sa przeznaczone do sterowania pr¢dkoscia obrotowa silnikéw synchronicznych i
asynchronicznych pradu przmiennego.

Personel

Montaz uruchomienia i obstuga przemiennikéw musi by¢ wykonywana przez osoby o
odpowiednich kwalifikacjach w zakresie napedow elektrycznych. Przemienniki powinny by¢
instalowane po przeczytaniu i zrozumieniu niniejszego podrgcznika.

Cont.3



Bezpieczenstwo \ |

Zagrozenia

OSTRZEZENIE!
Urzadzenia napedowe mogq narazi¢ na niebezpieczenstwo porazenia prgdem
lub uszkodzenie ciata ze wzgledu na wirujgce czesci.
Nie przestrzeganie ponizszych zasad moze by¢ przyczyng wypadku.

Przemiennik spetnia wymagania zgodnie z normg IEC6 61800-3. Moga
wystapi¢ przypadki gdzie przemiennik powoduje zaktdcenia radiowe zwlaszcza w
domowych otoczeniach, w takim przypadku uzytkownik zobowigzany jest do
wykonania odpowiednich pomiaréw.

Przemiennik jest zaprojektowany jako wyrdb przemystowy zgodnie z normg
EN61000-3-2.

Przed podtaczeniem do sieci niskiego napiecia nalezy sprawdzi¢ czy zasilanie
spetnia odpowiednie wymagania.

e  Przemiennik musi by¢ uziemiony.
e  Silnik musi by¢ uziemiony, podtaczony do przewodu ochronnego.

e Przemiennik zawiera kondensatory na ktorych wystgpuje wysokie napigcie, po odtaczeniu
zasilania napigcie utrzymuje si¢ przez dhugi czas.

e  Przed rozpoczgciem prac montazowych nalezy sprawdzi¢ czy zasilanie L1, L2 i L3 jest
odtaczone. Odczekad 3 minuty w celu roztadowania kondensatrow do bezpiecznego
napigcia (<50V). Zmierzy¢ woltomierzem napigcie na zaciskach DC+1 DC- czy napigcie
jest mniejsze niz S0V.

e  Odtacz przemiennik od uktadu napgdowego jesli sprawdzasz rezystancjg izolacji.

e Nalezy pamigta¢, ze przed kazda wymiana (naprawa) nalezy przechowac wszystkie
parametry aby po powtérnym zainstalowaniu naped dziatal poprawnie.

e Przemiennik zawiera elementy czule na tadunki elektrostatyczne (ESD), nalezy postgpowac
zgodnie z zasadami ochrony (ESD) podczas instalacji i ewentualnych napraw.

Uwaga: Podczas pracy metalowe czesci przemiennika moga osiggnaé temperature 90°.

Ostrzezenie

Informacje zawarte w niniejszym podrgczniku moga okazac si¢ niewystarczajace dla
nietypowych zastosowan.

Eurotherm Drives nie gwarantuje ze przemiennik spetni wszystkie wymagania, zwlaszcza
rozwiazania niestandardowe.

Ryzyko awarii

Podczas zaniku zasilania lub innego uszkodzenia moze wystapi¢ nieprawidtowa praca. W
szczegolnosci:

e predkosc silnika jest przypadkowa,

e kierunek obrotow silnika jest nieokreslony,

e przypadkowe zasilanie silnika.

Dla wszystkich

Urzadzenie opisane w niniejszym podreczniku zawiera elementy pracujace pod wysokim
napigciem, mogace wywotaé porazenie zagrazajace zdrowiu i zyciu. Za zainstalowanie i
uzytkowanie przemiennika zgodnie z obowiazujacymi przepisami w Polsce odpowiada
uzytkownik lub wiasciciel urzadzenia.
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Izolacja

e Izolacja przewodow powinna by¢ dostosowana do wielko$ci wystepujacego napigcia.

Uwaga: Czujnik temperatury wewnatrz silnika powinien mie¢ podwdjng izolacje.
o  Wszystkie metalowe cze$ci przemiennika musza by¢ uziemione.
Wylacznik réznicowo-pradowy

Wylaczniki réznicowe nie sa polecane do wspodlpracy z przemiennikami. Jesli istnieje
konieczno$¢ stosowania, nalezy stosowacé typ B.
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Programowanie ] -]

PROGRAMOWANIE

Makro

Przemiennik moze by¢ zaprogramowany do okreslonych zastosowan, przemienniki maja
zaprogrmowane makra, mozesz to wykorzyst¢ do poczatkowego uruchomienia napedu. Takie
oprogramowanie pozwala w prosty sposob zmieniac¢ i wprowadzaé parametry niezbgdne dla typowych
zastosowar.

Kazde makro po zatadowaniu wprowadza swoje parametry.

Patrz rozdziat 5: “Typowe zastosowania”.

Programowanie za pomoca blokéw

Programowanie blokowe pozwala na lepsze projektowanie oprogramowania do nowego zastosowania.
Na koncu podrecznika przedstawiono schematy blokowe do konkretnych zastosowan. Kazdy schemat
przedstawia potaczenie oprogramowania dla konkretnego zastosowania.

Kazdy proces napgdowy mozna przedstawic¢ przy pomocy bloczkéw i potaczen pomigdzy nimi:

e Kazdy blok funkcjonalny zawiera potrzebne parametry do ustawienia odpowiednich mozliwosci.
Czasami niektore bloki posiadaja wigcej niz jedna funkcjg z r6znymi opcjami do wyboru.

e Oprogramowanie polaczen shuzy do taczenia blokéw funkcjonalnych. Kazda warto§¢ parametru
jest przenoszona z wyjscia na wejscie innego lub tego samego bloku.

Kazdy blok jest oznaczony, parametry wyjsciowe sa dostgpne jako jedno lub wigcej wyjsc.

Modyfikacja schematu blokowego

BRAK
PANELA

Tryb parametryzacji i konfiguraciji
Istnieja dwie metody postgpowania przy modyfikacji schematu:
Sposoby parametryzacji 1 konfiguracji.

Tryb konfiguracji

W trybie konfiguracji mozesz zmienia¢ potaczenia w schemacie blokowym, mozesz zmienia¢ warto$ci
parametrow jak powyzej. Ten tryb pracy jest wskazany kiedy diody LED na panelu operatorskim
btyskaja jeden raz. Przemiennik nie moze pracowaé w tym trybie. Kiedy bedziesz pobowal zmienié
wartos$¢ potrzebnego parametru uaktywni sig tryb konfiguracji, panel operatorski natychmiast
wyswietli komunikat AKTYWNA KONFIGURACIJA. Patrz rysunek 1-1 strona 1-2. Naci$nij przycisk
E jesli nie chcesz wehodzi¢ w tryb konfiguracji. Nacisnij przycisk (do gory) jesli chcesz wejsé w tryb
konfiguracji. Wszystkie diody LED begda §wieci¢ pulsujaco.

Tryb parametryzacji

W parametryzacji mozna zmieni¢ warto$¢ parametru niezaleznie czy przemiennik pracuje lub jest
zatrzymany. Niektore parametry moga by¢ zmienione kiedy przemiennik jest zatrzymany. Niektore
polaczenia wewngtrzne nie moga by¢ znieniane jesli mamy ustawiony tryb parametryzacji. Jesli jestes
w trybie konfiguracji i chcesz w prosty sposob powr6ci¢ do trybu parametryzacji naciksaj przycisk E
do momentu kiedy wy$wietli si¢ ekran zgloszeniowy. Naciénij przycisk E jeszcze raz woéwczas tryb
konfiguracji bedzie nieaktrywny. Swiecenie pulsacyjne diod LED zostanie wylaczone.
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] -2 Programowanie

Laczenie i rozlgczanie w trybie konfiguraciji

Potaczenia na schemacie moga by¢ utworzone, usunigte lub przesunigte. Dostepnych jest 80 potaczen,
kazde z nich ma wlasny numer identyfikacyjny. Kiedy tworzysz potaczenia musisz ustali¢ dwa numery
“tag” dla zrodta i przeznaczenia. Wyjscia blokow nie sa aktualizowane w tym trybie.

Uwaga: Zero jest umieszczone pomiedzy A i Z. Ustawienie ZRODLA i PRZEZNACZENIA na zero wylacza polaczenia

Parametry LINK

LINK 12
Poziom menu 4

ZRODLO
~» | NAZWA BLOKU/PARAMETR

Wyswietla na zmiane nazwe “bloku”
i parametr

ZRODLO/PRZEZNACZENIE
‘ NAZWA BLOKU

‘ ZRODLO / PRZEZNACZENIE
PARAMETER

Przyktadowo ustaw pofgczenie 12

Wyb6r ZRODEA
lub PRZEZNACZENIA

PROCES WYBORU

°Wybferz/szer’r blok funkcjonalny

W celu wyboru
przyktadowo
WEJSCIE ANALOGOWE?2

o Wybierz/zmier parametr

W celu wyboru potgczenia
do ZRODEA sprzezenia
Zwrotnego

O

Patrz w dalszej
czesci rozdziatu

Naciskaj az do powrotu

na poziom 4 LINK

Naciskaj przycisk tyle razy

az ukaze sig ekran powitalny

i panel operatorski wyjdzie

z trybu konfiguracji (diody LED
przestang pulsowac)

KONFIGUR DOZWOL
UP - POTWIERDZ

Wszystkie diody LED bedg
—o Swieci¢ pulsujgco

Wyswietla sie jesli Tryb Konfiguracji nie jest wybrany

Rys.1-1 Schemat poruszania si¢ po menu w celu wykonania lub rozlaczenia LINKOW
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Dowolna kofiguracja “Przeznaczenie” parametru
Podobny proces moze by¢ uzyty do edycji polaczenia dowolnego parametru”przeznaczenia”. Sposob
wyboru “zrédta” dla potaczen.

Uwaga: Jest mozliwe podtaczenie kilku “przeznaczen” do jednego “zrodta”.

WY CYFROWE
poziom menu 4
M
WARTOSC
NIEAKTYWNY
M TRZYMAJ PRZEZ 3s W CELU
WARTOSG WYSWIETLENIA NR TAG
TAG 737 NACISNIJ JESZCZE RAZ W CELU
M OTRZYMANIA INFORMACJI
ZRODLO O POLACZENIU
NULL
M
KONFIGUR DOZWOL
“UP” - POTWIERDZ
WSZYSTKIE DIODY LED
BEDA SWIECIC PULSUJACO
rquEE LO WYSWIETLACZ POKAZUJE WYBRANE ZRODtO
o ° @ NAWIGACJA PO MENU
ZRODLO
GOTOWY e
ZRODLO
o~ LOGIKA SEKW / DOZWOL
Zmienia si¢ pomigdzy NACISKAJ AZ POJAWI SIE
nazwg bloku” a parametrem EKRAN POWITALNY
FALOWNIK
5.5kW 400V V1.1 przyktadowo
TRYB KONFIGURACJI ZAMKNIETY
FALOWNIK
5.5kW 400V V1.1
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] -4 Programowanie

Zasady programowania
Stosowac ponizsze zasady przy programowaniu:

Tryb parametryzacji

Tryb konfiguracji

Warto$¢ parametru wyjsciowego bloku funkcjonalnego nie moze by¢ zmieniona (poniewaz wynik
zalezy od dziatania bloku w czasie procesu).

Wartos¢ parametru wejsciowego bloku funkcjonalnego otrzymanego z polaczenia nie moze by¢
zmieniona (W czasie pracy przemiennika warto$¢ otrzymana na wej$ciu nie moze by¢ zmieniana
wstecz).

Polaczenia zwrotne

Polaczenie musi mie¢ ustalony parametr wejsciowy,
numer przeznaczenia “tag” (tylko jeden parametr na
potaczenie).

BLOK

Numer “tag” dla zrédla potaczenia moze by¢ dowolny. _
Jedno wyjscie moze by¢ zrodlem dla kilku wejs¢. :

BLOK

Usunigcie potaczenia wymaga wpisania zera do “tag” P
zrodta i przeznaczenia. :

Ustawienie zrodta jako sprzgzenie zwrotne powoduje, ze

takie polaczenia sa wykonywane jako pierwsze, w celu Przyklad polaczenia zwrotnego
zredukowania opdznienia w pgtli sprzg¢zenia zwrotnego.

Polaczenie sprzezenia zwrotnego jest wy$wietlane ze znaczkiem “€” z prawej strony nazwy
parametru zrodia.

Spetnienie regut

Kazdy schemat blokowy jest wykonywany w ciagu 20ms, niektore wewngtrzne bloki sterowania w
ciagu 1ms. Wszystkie bloki funkcjonalne sa wykonywane ktore maja “tag” przeznaczenia, wynikiem
tego jest kopiowanie nowych wartosci do blokow parametrow wejs¢. Parametry wejsciowe sa
poddawane przetwarzaniu w celu ustalenia parametrow wyjsciowych. Przetwarzanie jest
automatycznie uporzadkowane aby zminimalizowaé opoznienie.

Wartos¢ wyjscia przestana do wykonania i jest ograniczona pomigdzy min i max wartosci dla
przeznaczonego wejscia.

Jesli w potaczeniach warto$¢ parametru zrédla i przeznaczenia ma inny punkt dziewiaty to nie jest
on automatycznie korygowany. Nalezy uzywaé funkcji VALUE FUNCTION (WARTOSC
FUNKCII) do zmodyfikowania formatu przeznaczenia. Patrz tabela ponizej, jaki bedzie rezultat
dla r6znych typow danych.

Wartosé Zrédta Typ Typ Wartosé Przeznaczenie

(wejscie) Zrodia Przeznaczenia | (wynik)

PRAWDA Boolowski rzeczywisty 0.01

FALSZ Boolowski rzeczywisty 0.00

>0.005 rzeczywisty Boolowski PRAWDA

<0.005 rzeczywisty Boolowski FALSZ

TYLKO LOKALNIE (1) | Wyliczony rzeczywisty 1.00

2.00 rzeczywisty Wyliczony TYLKO ZDALNE (2) Uwaga (2) nie
zawsze bedzie wraca¢ do zdalnego

Table 1-1 Spelnienie regul

Zachowanie zmian

Jesli dane, potaczenia lub parametr byty zmienione nalezy uzy¢ funkcji zapisu do pamigci, aby po
wylaczeniu zasilania dane zostaty zachowane. Patrz rozdzial 5:”Panel operatorski” — Zapamigtanie.
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Programowanie ] '5

Uwaga: Podglqd menu musi byé przelqczony w tryb zaawansowany.

Konstrukcja bloku MMI Menu Map

Podstawowy blok przedstawiony obok przedstawia inforamcjg konieczng 7 | KONFIG SZYBKA
do oprogramowania przemiennika. poziom menu 1
LPOZIOM PODGLADU

Parametry wejsciowe sa po lewej stronie bloku natomiast parametry
wyjsciowe po prawej.

Nazwa parameteru Nazwa bloku
wyjsciowego
o ANALOG INPUT 1
Wartos¢ fabryczna BREAK [ 18] |-FALSE
\4 VALUE [16]0.00%
100.00% - [ 14] SCALE -
0.00% —[15] OFFSET -
0.+10V {[13] TYPE - Warto$¢ fabryczna
FALSE - [ 12] BREAK ENABLE -
0.00% — [ 17] BREAK VALUE -

/ Nazwa parameteru

Numer "tag" wejéciowego

Rysunek 1-2 Opis bloku

Nazwa bloku Nazwa bloku funkcjonalnego

Wartos¢ fabryczna Wartos¢ fabryczna nie modyfikowana w makro 0.

Nazwa parametru Nazwy sg uzywane w oprogramowaniu narzedziowym

wejsciowego/wyjsciowego | ConfigEd Lite

Numer “tag” Numer identyfikacyjny uzywany przy potaczeniach i
komunikaciji

* Parametr oznaczony “*” jest ustawiony zaleznie od jezyka

ktérego znak jest czescig kodu wyrobu. Patrz rozdziat2.

** Parametr oznaczony “**” jest ustawiony zaleznie od mocy i
napiecia zasilania przemiennika. Patrz rozdziaf2.

Uwaga: Zakres parametréw oraz opis znajduje se w szczegétowym opisie. Parametry posiadaja
dwa miejsca po przecinku, wyswietlacz wys$wietla je w postaci - .xx.

Mapki menu MMI

Rysunek obok przedstawia jak w tatwy sposéb mozna dotrze¢ do odpowiedniego MMI Menu Map
parametru lub nazwy bloku. 1 |USTAW|EN| A

Mapki menu sa przedstawione dla rozszerzonego poziomu wyswietlania . 2 |WE SCIAWYJSCIA

Tam gdzie jest wigcej niz jedno podmenu, tak jak na rysunku ANALOG INPUT
(WEJSCIE ANALOGOWE) parametry beda pokazane dla ostatniego podmenu.

Czgsto parametry sg ustawione intuicyjnie, mapki utatwiaja obstuge panela 4 |WE ANALOG 1
operatorskiego. Nazwa parametru moze si¢ nieco r6zni¢ od nazwy bloku.

3 |WE ANLOG

4 |WE ANALOG 2

4 |WE ANALOG 3 |

4 |WE ANALOG 4 |

| SKALA
| OFFSET
TYP

ALARM
| DOZWOLONY

| WARTOSC PRZERW
| WARTOSC
| ALARM

Bloki funkcjonalne
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] -6 Programowanie

Opisane bloki funkcjonalne w tym rozdziale zostaty ulozone w alfabetycznej kolejnosci oraz
podzielono je na kategorie. Kazda wyszczegdlniona nazwa wystepuje w menu USTAWIENIA jako

poziom 1.

Komunikacja

5703 INPUT 1-7 PORT SYSTEM (P3) 1-106
5703 OUTPU 1-8 OPCJATEC 1-110
SYSTEM BOARD Funkcje Encodera
ENCODER SPEED 1-32 PHASE MOVE 1-68
PHASE AUTO GEAR 1-60 PHASE OFFSET 1-69
PHASE CONFIGURE 1-63 PHASE PID 1-70
PHASE CONTROL 1-65 PHASE REGISTER 1-72
PHASE INCH 1-67 PHASE TUNING 1-74
Winda
STEROW HAMOWAN 1-17
BRAKE CONTROL
Wejscia/Wyjscia
WE ANALOG -10 WY CYFROWE 1-28
WY ANALOG 1-12 SYSTEM OPTION 1-105
WE CYFROWE 1-26
Menu
KONTROLA DOSTEPU 1-9 MENU OPERATORA 1-57
SKALOWANIE EKRANU 1-29 PULPIT OPERATORA -56
Roézne
DEMULTIPLEKSER 1-22 MULTIPLEKSER 1-55
HOME 1-40 POZYCJA 1-77
FUNKCJE LOGICZNE 1-47 WARTOSCI FUNKCJI 1-116
Sterowanie silnikiem
AUTOTUNING 1-16 CHARAKTER NOSNEJ 1-59
OGRANICZ PRADU 1-21 POWER LOSS CNTRL 1-82
HAM DYNAMICZNE 1-31 SKALA NASTAWY 1-92
SPRZEZENIE 1-32 OGR TEMPA ZMIAN 1-95
MAGNESOWANIE 1-36 KOMPENS POSLIZG 1-96
FLYCATCHING 1-38 PETLA PREDKOSCI 1-99
HAMOWANIE WTRYSKOWE 1-42 STABILIZACJA 1-103
CZAS ODWROTU OGRAN MOMENTU 1-112
DANE SILNIKA 1-44 STEROW NAPIECIEM 1-123
1-53
SEQ i REF Sposoby sterowania
AUTORESTART 1-14 JOG ODNIESIENIA 1-86
STER KOMUNIK 1-18 RAMPA ODNIESIE 1-87
STEROW PANEL 1-46 STOP ODNIESIENIA 1-89
ODNIESIENIE 1-84 LOGIKA SEKWEN 1-90
Funkcje nastaw
FILTER 1-35 WSTEPNIE ZADANE 1-80
LINIOWA RAMPA 1-45 ZWIEKSZ / ZMNIEJSZ 1-82
MIN PREDKOSC 1-52 CZESTOTL ZABRON 1-93
PID 1-75 RAMPA TYPU S 1-102
PID (TYP 2) 1-77 PREDKOSC ZEROWA 1-124
Wylaczenia
WYZWOLENIA 1/0 1-43 HISTORIA ALARMOW 1-113
WYL PRZEZ UTYKU 1-104 STATUS ALARMOW 1-114
Nawijanie
KOMPENSACJA -19 OBLICZ STOZKA 1-107
OBLICZ SREDNICY 1-23 OBLICZ MOMENTU 1-111
OBLICZ PREDKOSC 1-97
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Bloki funkcjonalne wg spisu alfabetycznego
MMI Menu Map 5703 INPUT [5703 WEJSCIE]

1 |USTAW|EN|A | Blok odbiera dane ze wzmacniacza

| warto$ci zadanej 5703. Blok jest aktrywny
tylko wowczas jesli SYSTEM PORT (P3) —

3 |5703 INPUT | MODE [TRYB] ustawiony jest na 5703.
RATIO Patrz strona 1-106.

NEGATE
SCALED VALUE
RAW VALUE
BREAK

2 |KOMUNIKACJA

Opis parametdéw
RATIO [STOSUNEK]

Programowanie ] - 7

5703 INPUT

1.0000 - [ 1258] RATIO
FALSE - [1259] NEGATE

SCALE VALUE [ 1260]
RAW VALUE [1261]
BREAK [1262]

~ 0.00
~ 0.00
— FALSE

Zakres: -3.0000 do 3.0000%

Skaluje RAW VALUE [WARTOSC NIEOBROBIONA] i na wyjsciu otrzymuje si¢ SCALED

VALUE [WARTOSC OBROBIONA].

NEGATE [NEGACJA]
Kiedy TRUE [TAK] zmienia znak warto$ci obrobi

Zakres: FALSE / TRUE [NIE/TAK]

onej.

SCALED VALUE [WARTOSC OBROBIONA] Zakres: _.xx
Odebrana wartos$¢ po dodaniu skalowania i negacji.

RAW VALUE [WARTOSC NIE OBROBIONA] Zakres: _.xx
Odebrana wartos$¢ przez wzmacniacz przed procesem skalowania. Jesli wystapi blad wartosé

bedzie zero

BREAK [PRZERWA]

Zakres: FALSE / TRUE [NIE/TAK]
Parametr jest ustawiony na TRUE [TAK] jesli przesytane dane w ciagu 2 sek. beda biedne.

RAW VALUE
[DANE NIE OBROBIONE]

SCALED VALUE

[DANE OBROBIONE]

Opis bloku

|

|

i (5703 RX ) (x) (x)
" [RATIO

| | [STOSUNEK] 1

| [NEGATE 1.

. LINEGACJA

|

' [VALUE

| LIWARTOSC]
| [REPEATER

[WZMACNIACZ]
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] -8 Programowanie

MM Menu Map 5703 OUTPUT [5703 WYJSCIE] 5703 OUTPUT
1 |usTAWiENIA | Blok wysyta dane do wzmacniacza warto$ci 0.00-[1263] VALUE B
, |KOMUNIKACJA | zadanej 5703. Blok jest akirywny tylko FALSE - [1264] REPEATER B
wowczas jesli SYSTEM PORT (P3) - MODE
3 |5703 OUTPUT | [TRYB] ustawiony jest na 5703. Patrz strona 1-
VALUE 106.
I:REPEATER

Opis parametoéw

VALUE [WARTOSC] Zakres: -3.0000 do 3.0000%
Wiadomo$¢ bedzie wystana kiedy wzmacniacz nie jest skonfigurowany do powtarzania.
REPEATER [WZMACNIACZ] Zakres: FALSE / TRUE [NIE/TAK]

Jesli TRUE [TAK] beda wystane dane z wejécia wzmacniacza 5703 z bloku 5703 WEJSCIE.

Uwaga: Szybkos¢ przesytania informacji przez blok zalezna jest od opdznienia transmisji
pomigdzy poszczegdlnymi napedami.

Opis bloku
l RAW VALUE l
: [DANE NIE OBROBIONE] | |
I ,
, N\ N\ SCALED VALUE
| @ X X [DANE OBROBIONE] | |
' [RATIO |
| | [STOSUNEK] 1 -
’ |
! NEGATE -1 @ '
. LINEGACJA] 5703 WEJSCIE |
— T T T T T T T — T T T |
] '
. | VALUE » |
| LIWARTOSC] : .
i REPEATER ' = |

[WZMACNIACZ] 5703 WYJSCIE |

] '
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KONTROLA DOSTEPU
MMI Menu Map W bloku ze.lwartfz sa opcje dgstqpu .do paqela KONTROLA DOSTEPU
1 |USTAWIENIA | OPef";torSklego»,Jego %a‘?ezll"ere“‘aa pozIom — popSTAWOWY - [876] POZIOM WIDOKU -
, |MENU | p;)élagnzqu, sposob wyswietlania wartos$ci 0000-8]  HASLO
zacanej. 1[339] NAZWA KONFIGUR |-
3 |KONTROLA DOSTEPU | BRAK { [1037] SKALA NASTAWY |-
| POZIOM WIDOKU NIEAKTYWNY | [1038] BEZ OCHRONY |-
| HASLO 0-1[93] STARTUP SCREEN |
| NAZWA KONFIGUR
_SKALA NASTAWY
| BEZ OCHRONY Opis parametrow
_STARTUP SCREEN
POZIOM WIDOKU Zakres: Numeracja - patrz ponizej

Ustawia sposob wyswietlania menu na Panelu Operatorskim. Patrz w podrgczniku
“INSTALACIJA” rozdziat 5: Panel Operatorski.

Numeracja: Poziom widoku
0 : OPERATOR
1 : PODSTAWOWY
2 : ZAAWANSOWANY

HASLO Zakres: 0000 do FFFF
Ustawienie wartosci roznej od zera uaktywnia hasto.

NAZWA KONFIGUR Zakres:Max 16 znakéw

Kiedy ustawisz nazwg bgdzie ona wyswietlana w gornej linii ekranu powitalnego

SKALA NASTAWY Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Wybierz blok funkcjonalny SKALA EKRANU ktory bedzie uzywany do przeliczenia
wspotczynnika oraz skalowania warto$ci zadane;.

Numeracja: blok funkcjonalny SKALA EKRANU
0: BRAK

: SKALA 1 EKRANU

: SKALA 2 EKRANU

: SKALA 3 EKRANU

: SKALA 4 EKRANU

BEZ OCHRONY Zakres:NIEAKTYWNY / AKTYWNY

Kiedy ustawiony jest AKTYWNY zadawanie lokalne nie jest zabezpieczone hastem, warto§¢
HASELA jest nieistotna. Kiedy NIEAKTYWNY zadawanie lokalne jest zabezpieczone jak
pozostale parametry.

STARUP SCREEN [EKRAN STARTOWY] Zakres: Numeracja - patrz ponizej
Wybierz ktora z opcji ma by¢ wyswietlana po ekranie powitalnym.

Numeracja: Startup Screen [EKRAN STARTOWY]]
0 : wybiera starowanie ZDALNE lub LOKALNE
1 : wybiera parametr zdefiniowany w bloku MENU OPERATORA 1
2 : wybiera parametr zdefiniowany w bloku MENU OPERATORA 2
:itd.
16 : wybiera parametr zdefiniowany w bloku MENU OPERATORA 16

AW N —
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WEJSCIE ANALOGOWE

Blok zamienia napigcie wejsciowe lub prad na odpowiednia warto$¢ procentows zaleznie od

MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

wybranego zakresu.

Opis parametréw

SKALA

OFFSET [ODNIESIENIE]
Punkt odniesienia jest dodawany po skalowaniu

TYP

Typ sygnatu wejsciowego.

|
2 |WEJSCIA/WYJSCIA | WE ANALOG 1 WE ANALOG 2
3 |WE ANALOG | WARTOSC [ 16]}-0.00 % WARTOSC [25] |-0.00 %
+ e moroes | ALARM [ 18] FNIEAKTYWNY ALARM [ 27] |-NIEAKTYWNY
100.00 % | [ 14] SKALA = 100.00 % —{ [ 23] SKALA -
4 [WEANALOG 2 | 0.00 % - [ 15] OFFSET . 0.00 % — [ 24] OFFSET -
0.410V -{[13] TYP . 0.4+10V 4 [22] TYP -
4 |WE ANALOG 3 |
NIEAKTYWNY —{[12] ALARM . NIEAKTYWNY {[21] ALARM -
4 |WE ANALOG 4 | DOZWOLONY DOZWOLONY
AN 0.00 % -{[17] WARTOSC PRZERW | 0.00 % — [ 26] WARTOSC PRZERW |
| OFFSET
[ TvP WE ANALOG 3 WE ANALOG 4
| ALARM DOZWOLONY WARTOSC [715] |-0.00 % WARTOSC [722]}-0.00 %
| WARTOSC PRZERW ALARM [717] F-NIEAKTYWNY ALARM [724] - NIEAKTYWNY
| WARTOSC 100.00 % — [713] SKALA - 100.00 % — [720] SKALA -
LALARM 0.00 % | [714] OFFSET - 0.00 % - [721] OFFSET -
0.20mA -{ [712] TYP - 0.+10V d [719] TYP -
NIEAKTYWNY — [711] ALARM B NIEAKTYWNY —{ [718] ALARM -
DOZWOLONY DOZWOLONY
0.00 % — [716] WARTOSC PRZERW - 0.00 % — [723] WARTOSC PRZERW |

Zakres: -300.00 do 300.00 %

Wspotczynnik skalowania jest dodawany do poziomu wejscia. Skalowanie od punktu
odniesienia do 100.00% oznacza ze, sygnat najnizszy bgdzie jako 0.00%, natomiast sygnal
wysoki bedzie pokazywany jako 100.00%.

Zakres: -300.00 do 300.00 %

Zakres:Numeracja —patrz ponizej

Wszystkie typy dla WE ANALOG 1 i WE ANALOG 2.
Wejscia WE ANALOG 3 i WE ANALOG 4 sa uzywane tylko do pomiaru napgcia

Wybranie niewlasciwego typu spowoduje ustawienie wyjscia bloku WARTOSC na zero

Numeracja

Typ
0:0.+10V
1:+2.+10V
2:0.+5V
3:+41.t5V
4:-10.+10V
5:0.20 mA
6:4.20 mA
7 :20..4 mA
8:20..0 mA
9:0..+20V
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ALARM DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY / AKTYWNY

Parametr jest uzywany do zataczania i wylaczania czujnika wykrywajacego przerwg w
obwodzie zadawania. Jesli wykrywanie przerwy ma by¢ wylaczone to parametr musi by¢
ustawiony na NIEAKTYWNY.

WARTOSC PRZERWY Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wartos¢ jest pokazywana kiedy ALARM jest AKTYWNY.

WARTOSC Zakres: _.xx %
Jest to warto$¢ wejscia po skalowaniu i dodaniu punktu odniesienia.

ALARM Zakres: NIEAKTYWNY / AKTYWNY
Wskazuje brak sygnatu z czujnika.

Opis blokéw

Przemiennik ma cztery wej$cia analogowe, kazde posiada blok funkcjonalny ja ponize;j:

WE ANALOG 1 listwa sterujaca zacisk 2
WE ANALOG 2 listwa sterujaca zacisk 3
WE ANALOG 3 listwa sterujaca zacisk 4
WE ANALOG 4 listwa sterujaca zacisk 5

Wejscie napigciowe jest przetwarzana na warto$¢ cyfrowa. Wejscie analogowe jest odczytywane ze
0.00% jako najnizsza warto$¢ zakresu, 100.00% jako najwyzsza warto$¢ zakresu. Wartos¢ wyjsciowa
jest utworzona po uwzglednieniu skali oraz punktu odniesienia.

Wykrywanie przerwy jest bardzo pomocne przy zakresach : 2 do 10V, 1 do 5V, 4 do 20mA i
20 do 4mA. Wykrywanie przerwy jest mozliwe przy napigciu 0.1V lub 0.45mA. Kiedy zostanie
wykryta przerwa to wyjscie WARTOSC jest wymuszona wartoscia WARTOSC PRZERW.

I TYP I SKALA OFFSET
H [ODNIESIENIE]

. 5 ¥

WEJSCIE » X > +

T
PRZERW T
NISKI POZIOM .
WEJSCIA :D_ —: ALARM |

1

I ALARM DOZWOLONY I
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |WEJSCIA/WYJSCIA

3 |WY ANALOG

4 |WY ANALOG 1
T

4 |WY ANALOG 2
T

4 |WY ANALOG 3

WARTOSC
SKALA
OFFSET

MODUL WARTOSCI

TYP

WYJSCIA ANALOGOWE

Blok wyjscia analogowego przeksztatca wyjsciowy sygnat analogowy w procentowa warto$¢
wyjsciowa.

WY ANALOG 1 WY ANALOG 2
0.00 % - [45] WARTOSC - 0.00 % - [731] WARTOSC -
100.00 % - [46] SKALA = 100.00 % —{ [732] SKALA =
0.00 % — [47] OFFSET = 0.00 % - [733] OFFSET =
NIEAKTYWNY - [ 48] MODUL WARTOSCI NIEAKTYWNY - [734] MODUL WARTOSCI |
0.+10V -{[49] TYP = -10..4+10V o [735] TYP -
WY ANALOG 3

0.00 % — [ 45] WARTOSC L

100.00 % { [ 46] SKALA -

0.00 % — [ 47] OFFSET -
NIEAKTYWNY - [ 48] MODUL WARTOSCI
0.+10V - [49] TYP -

Opis parametrow
WARTOSC

Analizowana warto$¢ wyjsciowa.

Zakres: -300.00 do 300.00 %

SKALA Zakres: -300.00 do 300.00 %
Skalowanie sygnatu wyjsciowego WARTOSC . Warto$¢ 100.00% nie zmienia sygnatu.

OFFSET [ODNIESIENIE] Zakres: -300.00 do 300.00 %

Odniesienie jest dodawane do WARTOSC po skalowaniu. Warto$¢ odniesienia 0.00% nie
zmienia wartosci.

MODUL WARTOSCI Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Polaryzacja napigcia wyjsciowego jest dodatnia jesli ustawiony jest AKTYWNY.

TYP Zakres: Numeracja —patrz ponizej
Wyjscie analogowe moze by¢ skonfigurowane jako napigciowe lub pradowe.

e WY ANALOG 1 akceptuje wszystkie typy sygnatu z wyjatkiem —10...+10V, jesli ustawisz
ten typ to na wyjsciu bedzie 0.

e WY ANALOG 2 i WY ANALOG 3 pracuja tylko jako napigciowe jesli ustawisz
nieodpowiedni typ to na wyjsciu bedzie 0.

Numeracja : Typ

10410V
:0..20 mA
:4.20 mA
:-10...+10V
:20...4mA
:20...0mA
:+2V..+10V
:0..+5V
c+1LL A5V

0NNk WLWN = O
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Opis bloku

Wyjscie analogowe jest przyporzadkowane do listwy sterujace;j:
WY ANALOG 1 listwa sterujaca zacisk 6
WY ANALOG 2 listwa sterujaca zacisk 7
WY ANALOG 3 listwa sterujaca zacisk 8

Parametry skalowania i odniesienia sa dodawane do analizowanego sygnalu wyjsciowego.

Jesli MODUE WARTOSCI jest AKTYWNY sygnat wyijéciowy jest zalezny od skalowania i punktu
odniesienia.

Jesli MODUE WARTOSCI jest NIEAKTYWNY sygnat wyjsciowy jest zalezny od zakresu
wybranego TYPU.

Stosowanie skali oraz poziomu odniesienia pozwala na uzyskanie sygnatu na wyjsciu sterujacym
odpowiednio do potrzeb (przyktadowo WY ANALOG 0V lub 10V. Warto$¢ 100.00% odpowiadaé
moze 10V lub OV.

OFFSET MODU(L
SKALA [ODNIESIENIE] WARTOSCI TYD
i i i
X + |><| ————— WYJSCIE
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AUTORESTART [POWTORNY START]

Funkcje autostart (lub autoreset) pozwala
na automatyczne uruchomienie napgdu w
przypadku kiedy wystapi blad, za pomoca
zaprogramowanych ilo$ci prob po

MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

AUTORESTART
OCZEKUJACE [608] FNIEAKTYWNY
RESTARTUJE [616] -NIEAKTYWNY

2 [sEQ&REF |

3 |AUTORESTART

DOZWOLONY
PROBY

| OPOZNIENIE
WSTEPNE 1

| OPOZNIENIE1

| PROBA
WYZWALACZ 1
WYZWALACZ 1+

| OPOZNIENIE
WSTEPNE 2

| OPOZNIENIE 2
PROBA

"WyzwALACZ 2
"WYzWALACZ 2+
| oczEKUJACE

| RESTARTUJE

POZOSTALO PROB

CZAS POZOSTALY

POZOSTALO PROB [614] |5
CZAS POZOSTALY [615] F10.0's
NIEAKTYWNY - [611] DOZWOLONY -

ktérych naped musi by¢ uruchomiony
recznie lub zdalnie kiedy proby kolejne
byly niepomyslne. [lo$¢ prob jest -
zapamigtana i kasowana po czasie Smin 54[612] PRO'B’Y

lub 4x OPOZNIENIE 1 PROBY, 10.0 s 4 [610] OPOZNIENIE WSTEPNE 1
poprawnego dziatania napedu. Iloé¢ prob 10.0 s -{ [613] OPOZNIENIE 1 PROBA
jest kasowana kiedy uruchomienie byto 0000 - [609] WYZWALACZ 1 -
reczne lub zdalne. Funkcje mozna 0000 - [744] WYZWALACZ 1+
skasowac przez podanie na listwg 0.1's - [678] OPOZNIENIE WSTEPNE 2
stequcq sygna%u kasowania blqdu lub 0.1s {[679] OPOZNIENIE 2 PROBA
przez zdjecie i podanie sygnatu START. 0000 | [677] WYZWALACZ 2

0000 — [745] WYZWALACZ 2+ -

Opis parametru

DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Uaktywnia funkcjg.
PROBY Zakres: 1 do 10

Okresla ilo$¢ prob przed recznym uruchomieniem.

OPOZNIENIE WSTEPNE 1 Zakres: 0.0 do 600.0 s

Okresla opdznienie dla pierwszego restartu od momentu kiedy btad pojawi si¢ w
PRZERZUTNIK 1. Wszystkie opdznienia sa zliczane.

OPOZNIENIE 1 PROBA Zakres: 0.0 do 600.0 s

Okresla opdznienie pomigdzy restartem a btgdem w PRZERZUTNIK 1 . Wszystkie op6znienia
sg zliczane.

WYZWALACZ 1i WYZWALACZ 1+ Zakres: 0000 do FFFF

Pozwala na okre$lenie rodzaju bledu. Patrz “Heksadynalna warto$¢ btedu” — na poczatku
rozdzialu przedstawiono kodowanie btedow za pomoca 4 cyfr.

OPOZNIENIE WSTEPNE 2 Zakres: 0.0 do 600.0 s

Okresla opdznienie dla drugiego restartu od momentu kiedy blad pojawi sig w
PRZERZUTNIK 2. Wszystkie opdznienia sg zliczane.

OPOZNIENIE 2 PROBA Zakres: 0.0 do 600.0 s

Okresla opdznienie pomigdzy restartem a btedem w PRZERZUTNIK 2 . Wszystkie op6znienia
sa zliczane.

WYZWALACZ 2 i WYZWALACZ 2+ Zakres:0000 do FFFF

Pozwala na okreslenie rodzaju btedu. Patrz “Heksadynalna warto$¢ biedu” — na poczatku
rozdzialu przedstawiono kodowanie btedow za pomoca 4 cyfr.
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OCZEKUJACE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wskazuje, ze autostart pojawi si¢ po zaprogramowanym opdznieniu.

RESTARTUJE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Okresla czy autostart wystgpuje. AKTYWNY dla pojedynczego cyklu.

POZOSTALO PROB Zakres: xxxxx
Okresla ile prob pozostato do zewngtrznej interwencji.

POZOSTALO CZASU Zakres: xxxx.x s

Parametr wskazuje czas pozostaly do wznowienia proby autostartu. Jesli czas nie jest zerem
warto$¢ jest nienaruszona przez zmiany OPOZNIENIE PROBY 1.

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |STEROWAN SILNIK

3 |AUTOTUNING

DOZWOLONY
TRYB

TEST DISABLE
AKTYWNY

AUTOTUNING

Funkcja pozwala na automatyczng AUTOTUNING

identyfikacj¢ parametrow silnika, ktore sg AKTYWNY [604] |-NIEAKTYWNY
niezbgdne do poprawnej pracy w trybie NIEAKTYWNY 4 [603] DOZWOLONY |-

“wektor”. Musisz, przeprowadzic¢
AUTOTUNING przed uruchomieniem do
pracy w trybie wektor. Patrz rozdziat 4.
Dziatanie — Uaktywnienie w trybie wektor.

WIRUJACY - [689] TRYB
0-[1025 TEST DISABLE

Opis parametru

DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Okresla czy funkcja jest aktywna czy nie. Funkcja jest aktywna jesli wybrane jest
AKTYWNY.

TRYB Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr okresla w jakim trybie przeprowadzony bedzie autotuning. Patrz rozdziat 4
podrecznika MONTAZ — Dziatanie.

Numeracja : Tryb

0 : WIRUJACY
1 : NIERUCHOMY

TEST DISABLE [TEST]

Rozszerzone menu pozwala przedstawic cztery testy. Kazdy test moze by¢ indywidualnie
uaktywniony przez ustawienie na AKTYWNY.

Numeracja : Tryb

0: STATOR RES [REZYSTANCJA STOJANA] NIEAKTYWNY

1 : LEAKAGE IND [INDUKCYJNOSC ROZPROSZONA] NIEAKTYWNY
2 : ENKODER DIR [KIERUNEK ENKODERA] NIEAKTYWNY
3 : MAG CURRNT [PRAD MAGNESOWANIA] NIEAKTYWNY

AKTYWNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Informacje o przepltywie pradu podczas strojenia. Podczas strojenia jest wy§wietlana wartos$¢
parametru AKTYWNY.

Opis bloku

Automatyczne strojenie identyfikuje parametry silnika:

Prad silnika bez obciazenia (MAG CURRENT)
Kierunek enkodera (ENCODER INVERT)
Rezystancja stojana na fazg (STATOR RES)

Stata czasowa wirnika (ROTOR TIME CONST)
Indukcyjno$é rozproszenia na fazg (LEAKAGE INUC)
Indukcyjnos¢ gtéwna na fazg (MUTAL INDUC)

Autotuning wirujacy realizuj¢ strojenie podczas pracy silnika az do zaprogramowaniej przez
uzytkownika PREDKOSCI MAX w bloku SKALA NASTAWY.

Autotuning stacjonarny odbywa si¢ podczas postoju silnika i koryguje wartosci pradu silnika.
Powyzsze wartosci sa przechowywane w bloku funkcjonalnym DANE SILNIKA. Autotuning napisuje
dane na poprzednio zapisane w pamigci. Autotuning moze by¢ uaktywniony tylko ze stanu STOP.

Kiedy autotuning jest zakonczony modut mocy wyltacza si¢ a parametr DOZWOLONY ustawia sig na
NIEAKTYWNY.
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STEROWANIE HAMOWANIEM MECH.

MMI Menu Map Funkcja ma zastosowanie dla STEROW HAMOWAN
4 |UST AWIENIA | przemiennikéw zasilajacych podnos$niki lub
windy i shuzy do sterowania ZWOLNIENIE [587] FNIEAKTYWNY
2 |WINDA/PODNOSNIK | elektromechanicznym uktadem hamowania. PODTRZYMANIE [590] FNIEAKTYWNY
3 [sTEROW HAMOWAN | 50.00 % | [584] ZAL PRZY OBCIAZ |
ZAL PRZY OBGIAZ 5.0 Hz - [685] ZAL PRZY CZESTOT |
B A 3.0 Hz -{ [586] WYL PRZY CZESTOT |
| ZAL PRZY CZESTOT
WYL PRZY CZESTOT 0.00 s - [588] IMPULS ZAtACZ .
:|MPULS ZALACZ 0.00 s o [589] IMPULS WYLACZ -
| IMPULS WYLACZ
| ZWOLNIENIE . .
| PODTRZYMANIE OpIS parametrow
ZAL PRZY OBCIAZ Zakres: 0.00 do 150.00 %
Poziom obciazenia przy ktorym hamulec jest zataczony.
ZAL PRZY CZESTOT Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Czgstotliwo$¢ przy ktorej hamulec silnika jest zwolniony.
WYL PRZY CZESTOT Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Czgstotliwos¢ przy ktorej hamulec silnika jest zataczony.
IMPULS ZAtACZ Zakres: 0.00 do 60.00 s
Czas trzymania na wyj$ciu PODTRZYMANIE kiedy wyjscie ZWOLNIONY jest
AKTYWNE.
IMPULS WYLACZ Zakres: 0.00 do 60.00 s
Czas trzymania na wyj$ciu PODTRZYMANIE kiedy wyjscie ZWOLNIONY jest
NIEAKTYWNY.
ZWOLNIENIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Boolowski sygnat wyjsciowy dla pracy hamulca. Wyjscie jest ustawione na NIEAKTYWNE
jesli naped jest w stanie STOP, Autotuningu, Flycatingu lub Hamowaniu wtryskowym.
PODTRZYMANIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wyjscie jest aktywne AKTYWNE lub NIEAKTYWNE zaleznie od przerzutnika. W czasie
IMPULS WYLACZ lub IMPULS ZALACZ.
Opis funkcji

czestotliwosé ‘

ZALACZENIE PRZY CZESTOTLIWOSCI
WYLACZENIE PRZY CZESTOTLIWOSCI ~ ‘ ‘

‘ czas
obcigzenie ‘ ‘ ‘ ‘

ZAtACZONY PRZY OBCIAZENIU -

Czas

ZWOLNIONY

czas

PODTRZYMANIE

S T e

t = ON Czas trzymania t = OFF Czas trzymania
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |SEQ & REF

3 |STER KOMUNIK

| ZDALNY WYB KOM
| ZDALNY WYB SEK
| TYPY ODN ZDALNE
| TIMEOUT KOMUNIK
| SEQ KOM AKTYW

COMMS REF KOM
| AKTYW

| STATUS KOMUNIK
| COMMS COMMAND

STEROWANIE
KOMU STER KOMUNIK
SEQ KOM AKTYW  [295] - NIEAKTYWNY
NIKAC COMMS REF KOM  [270] |- NIEAKTYWNY
JA AKTYW
Blok funkcjonalny ktory przelacza STATUS KOMUNIK  [272] (0000
sterowanie pomigdzy listwa sterujaca COMMS COMMAND  [273] 0000
a blokiem funkcjonalnym. NIEAKTYWNY — [300] ZDALNY WYB KOM
Przemiennik powinien by¢ w ZACISKI/KOMUNIK { [307] ZDALNY WYB SEK
zdalnym trybie sterowania. Zdalne ZACISKIKOMUNIK - [308] TYPY ODN ZDALNE
sterowanie jest dostgpne w trybie 0.0's 4 [309] TIMEOUT KOMUNIK

lokalnym przy pracy z panelem
operatorskim. Wigcej szczegdtow
znajdziesz w opisie bloku funckjonalnego STEROWANIE PANEL.

Opis parametrow
ZDALNY WYB KOM Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wybdr trybu sterowania:

0 : NIEAKTYWNY, w trybie ZDALNE sterowanie z listwy sterujace;j.
1 : AKTYWNY, w trybie ZDALNE sterowanie z portu komunikacyjnego.

ZDALNY WYB SEK Zakres: Numeracja -patrz ponizej
Wybor zadawania SEQ )start/stop, kierunek):
Numeracja : Tryb

0 : ZACISKI/KOMUNIK
1: TYLKO KOMUNIK
2 : TYLKO ZACISKI

TYP ODN ZDALNE Zakres: Numeracja -patrz ponizej
Wybor zadawania REF (zadawanie):
Numeracja : Tryb
0 : ZACISKI/KOMUNIK

1: TYLKO KOMUNIK
2 : TYLKO ZACISKI

TIMEOUT KOMUNIK Zakres: 0.0 do 600.0 s

Parametr okre$la czas potaczenia. Przekroczenie tego czasu bedzie sygnalizowane jako blad.
Ustawienie 0.00s oznacza wylaczenie tej funkcji.

STATUS KOMUNIK Zakres: 0000 do FFFF
Parametr diagnostyczny, 16 bitowe stowo przedstawiajace komunikacje.

Patrz rozdziat 4: Logika stanow.

COMMS COMMAND [POLECENIE] Zakres: 0000 do FFFF

Parametr diagnostyczny, jest to 16 bitowe stowo polecenia.

Patrz rozdziat 4: Logika stanow.

SEQ KOM AKTYW Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Sygnat diagnostyczny wskazuje w jakim trybie komunikacji pracuje SEQ.
REF KOM AKTYW Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Sygnat diagnostyczny wskazuje w jakim trybie komunikacji pracuje REF.

Jesli sygnat jest (0) NIEAKTYWNY oznacza to, ze przemiennik jest stanie lokalnym lub
zdalnym z listwy sterujace;j.
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KOMPENSACJA KOMPENSACJA
MMI Menu Map Blok funkcjonalny wylicza moment KOMPENSACJE [817] [-0.00 %
1 |USTAWIENIA | obrotowy do pokonania inercji KOMP MOM BEZWLAD [818] | 0.00 %
mechanicznej. Blok jest uzyty w Makro 4. SKALOWANIE [819] | 0.00 %
2 [nawiuarka | POCHODNA PREDK [820] {-0.00 %
3 |KOMPENSAC A | 10.00 % - [805] SREDNICA -
, 10.00 % — [806] MIN SREDNICA -
| SREDNICA 0.00 % - [807] ZMIENN MOM BEZWL |
| MIN SREDNICA 0.00 % - [808] STALY MOM BEZWL |
| ZMIENN MOM BEZWL 100.00 % | [809] SZEROKOSC L
| STALY MO{V',BEZWL AKTYWNY - [810] ODWIJANE -
| SZEROKOSC 0.00 % { [811] ZAD PREDKO LONIOW |-
| ODWIJANE 10.00 - [812] SKALOW POCHODNEJ |-
| ZAD PREDKO LINIOW NIEAKTYWNY — [813] PRZECIWNY -
| SKALOW POCHODNEJ 0.00 % | [814] KOMPENS DYNAMICZ |-
| PRZECIWNY 0.00 % | [815] KOMPEN STATYCZ |
| KOMPENS DYNAMICZ 0.00 % | [816] SPRZEZ PRED BEBN |
| KOMPENS STATYCZ
| spreezprepBesN  Opis parametréow
KOMPENSACJE p
™ KOMP MOM BEZWLAD SREDNICA Zakres: 0.00 do 100.00%
SKALOWANIE Wyliczona $rednica z bloku kalkulatora $rednicy.
:POCHODNA PREDK

MIN SREDNICA

Zakres: 0.00 do 100.00%

Minimalna $rednica z bloku kalkulatora $rednicy.

ZMIENN MOM BEZWL

Zakres: 0.00 do 100.00%

Zmienny moment bezwladnosci od szpuli nawijajace;.

STALY MOM BEZWL

SZEROKOSC

Wejscie ustawiajace szerokos¢ bebna, skaluje inercj¢ zmienna.

ODWIJANE

wybiera NAWIJANIE.
ZAD PREDK LINIOW

predkosci do kompensacji inercji.

Zakres: 0.00 do 100.00%
Staty moment bezwtadnos$ci od silnika, przektadni i gilzy (bgbna).
Zakres: 0.00 do 100.00%

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Przetacznik wybierajacy czy bedzie odwijanie czy nawijanie. Ustawiony na AKTYWNY

Zakres: 0.00 do 100.00%

Liniowa predko$¢ zadana jest rozniczkowana w celu wyliczenia wspotczynnika zmiany

SKALOW POCHODNEJ Zakres: -300.00 do 300.00
Skaluje rézniczke liniowej predkosci zadanej.
PRZECIWNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Ustawia kierunek predkosci liniowe;.

KOMPENS DYNAMICZ Zakres: 0.00 do 300.00%
Wymagana kompensacja napedu przewijarki przy petnej predkosci.

KOMPEN STATYCZ Zakres: 0.00 do 300.00%
Wymagana kompensacja nap¢du nawijarki przy minimalnej predkosci (zero).
SPRZEZ PRED BEBN Zakres: 0.00 do 300.00%
Sprzgzenie od predkosci bebna.
KOMPENSACJE

Wynikowa kompensacja momentu (otwarta p¢tla).

Zakres: -.00%
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KOMP MOM BEZWLAD Zakres: -.00%
Kompensacja momentu bezwtadnos$ci bez skalowania, parametr diagnostyczny.

SKALOWANIE Zakres: -.00%
Wyliczony wspotczynnik, paramer diagnostyczny
POCHODNA PREDK Zakres: -.00%

Pochodna predkosci liniowej

Opis bloku

Parametr STALY MOM BEZWL okresla inercje silnika, przekladni oraz bgbna (gilzy nawojowej).
Parametr ZMIENNY MOM BEZWL okresla inercj¢ od rolki (zwoju nawijanego). Parametr
wejsciowy SZEROKOSC jest dostgpny do ustawienia szerokosci bebna (gilzy). Wyliczona inercja
KOMP MOM BEZWLAD jest mnozona przez odpowiednia skalg w celu wytworzenia wymaganego
momentu obrotowego. Polaryzacja jest ustawiona zaleznie od wyboru czy ma by¢ odwijanie czy
nawijanie. Nawijanie wymaga naciagu, natomiast odwijanie wymaga momentu przeciwnego do
kierunku w celu wytworzenia sity naciagu. Wspotczynnik przyspieszenia predkosci wyliczany jest z
wejscia zadanej predkosci liniowej. Predkos¢ liniowa jest rozniczkowana w celu ustalenia
wspolczynnika korekceji.

INERCJA ZMIENNA

’—“\
SZEROKOSC
L >
SREDNICA ]—x3
t u
1
MIN SREDNICA [ x3
T % 1

MIN SREDNICA o
SREDNICA Inercja zmienna KOMPENSACJA

MOMENTU BEZWEADNOSCI

INERCJA STALA - .
@ Inercja stata
ZADANA PREDKOSC LINIOWA dx POCHODNA PREDKOSCI
X1 gt U —|—<:| SKALOWANIE
<_]

SKALOWANIE POCHODNEJ
>

5 |

5 C
Pochodne

1 N KOMPENSACJE

NAWIJANIE / ODWIJANIE :
| Do
PRZECIWNY
KOMPENSACJA DYNAMICZNA L
A V4 S| ch
PREDKOSC BEBNA >_,_< /_@ 9

KOMPENSACJA STATYCZNA

¥

Statycznie | Dynamicznie
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OGRANICZENIE PRADU

e er e OGRANICZENIE PRADU
MMI Menu Map Przeznaczony do strowania silnikiem 150.00 % | [365] OGRANICZ PRADU

tkich trybach.
1 |usTAwiEniA | We wezysTach trvbac AKTYWNY - [686] DOZWOL OGR REGEN

2 [STEROWAN SILNIK . .
| | Blok funkcjonalny pozwala na ustawienie

3 |OGRAN|CZ PRADU | maksymalnego poziomu pradu silnika (jako procentowa wartos¢ In SILNIKA) ktorego
przeptyw spowoduje odpowiednig reakcjg. Jesli zmierzony prad silnika przekroczy warto$é
ograniczenia pradu naped bedzie starat si¢ zredukowaé predkos¢é w celu zmniejszenia pradu.
Jesli zmierzony prad silnika przekroczy warto$¢ pradu generatorowego to naped bedzie starat
si¢ zwigkszy¢ predkos¢é do maksymalnej zgodnie z nastawa w bloku funckonalnym SKALA
NASTAWY (PREDKOSC MAX).

OGRANICZ PRADU
DOZWOL OGR REGEN

Opis parametréw

OGRANICZ PRADU Zakres: 0.00 do 150.00 %
Parametr okre$la max prad silnika, jako % warto$ci In SILNIKA (patrz w bloku funkcjonalnym
DANE SILNIKA) zanim przemiennik rozpocznie odpowiednia reakcjg. Patrz takze w “Wybor
momentu statego lub kwadratowego, strona 1-125.

DOZWOL OGR REGEN Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr uaktywnia lub blokuje akcje dla limitu pradu generatorowego. Parametr jest aktywny
tylko przy pracy w trybie otwartej petli (praca U/f).

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN



MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 [ROZNE

3 |DEMULTIPLEKSER

| WEJSCIE

| WYJSCIE 0
| WYJSCIE 1
| WYJSCIE 2
| WYJSCIE 3
| WYJSCIE 4
| WYJSCIE 5
| WYJSCIE 6
| WYJSCIE 7
| WYJSCIE 8
| WYJSCIE 9
| WYJSCIE 10
| WYJSCIE 11
| WYJSCIE 12
| WYJSCIE 13
| WYJSCIE 14
| WYJSCIE 15

] -22 Programowanie

DEMULTIPLEKSER

Blok funk moze to by¢ uzyte do idywidualnej oceny btgdow z parametru AKTYWNE
ALARMY w bloku STATUS ALARMOW.

DEMULTIPLEKSER 1

0000

WYJSCIE O [657]
WYJSCIE 1 [658]
WYJSCIE 2 [659]
WYJSCIE 3 [660]
WYJSCIE 4 [661]
WYJSCIE 5 [662]
WYJSCIE 6 [663]
WYJSCIE 7 [664]
WYJSCIE 8 [665]
WYJSCIE 9 [666]
WYJSCIE 10 [667]
WYJSCIE 11 [668]
WYJSCIE 12 [669]
WYJSCIE 13 [670]
WYJSCIE 14 [671]
WYJSCIE 15 [672]

[599] WEJSCIE

~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE

Opis parametréw

WEJSCIE

Stowo wejsciowe do rozdzielenia na bity.

WYJSCIA 0 +15

DEMULTIPLEKSER 2

0000

WYJSCIEO [875]
WYJSCIE 1 [1000]
WYJSCIE 2 [1001]
WYJSCIE 3 [1002]
WYJSCIE 4 [1003]
WYJSCIE 5 [1004]
WYJSCIE 6 [1005]
WYJSCIE 7 [1006]
WYJSCIE 8 [1007]
WYJSCIE 9 [1008]
WYJSCIE 10 [1009]
WYJSCIE 11 [1010]
WYJSCIE 12 [1011]
WYJSCIE 13 [1012]
WYJSCIE 14 [1013]
WYJSCIE 15 [1014]

[874] WEJSCIE

—~NIEAKTYWNE
—~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
—~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
—~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
—~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
~NIEAKTYWNE
—~NIEAKTYWNE

Zakres: 0000 do FFFF

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Kazdy bit wyjsciowy wraca odpowiednio do 16 bitowego stowa wejsciowego.
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1 |USTAWIENIA

2 |NAWIJARKA

3 |OBLICZ SREDNICY

| TRZYMAJ SREDNICE
WSTEP USTAW DOZW

Programowanie ] '23

OBLICZANIE SREDNICY

Blok funkcjonalny oblicza $rednicg

OBLICZANIE SREDNICY

bebna przez podzielenie predkosci
liniowej przez predkos$¢ nawijania
nawijarki. Predkos$¢ liniowa i nawijania
sa podawane z dodatnim znakiem,
niezaleznie od znaku na wjsciu.
Wyliczona $rednica jest zawsze
dodatnia. Wejsciowa predkosé liniowa

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY -

RDZEN BIERZACY [834]

SREDNICA [835]

MOD PREDK LINIOW [836]

MOD PREDK BEBNA [837]
[821] TRZYMAJ SREDNICE

[822] WSTEP USTAW DOZW

~10.00 %
10.00 %
0.00 %

~0.00 %

powinna by¢ z poprzedniej sekcji
predkosci silnika (lub nastgpnej w
przypadku odwijania). Predkos¢

| WYBIERZ RDZEN 2
WYB SREDN ZEWN

NACIAG DOZW 1dxu o HKOSC
[ RDZEK 1 przewijarki jest z predkosci silnika. Patrz
B ’ w Makro 4.
| RDZEN 2
| TC SREDNICY

| SREDNICA ZEWN

| PREDK LINIOWA

| MIN SREDNICA

| MIN PREDK

| PREDK BEBNA
RDZEN BIEZACY

:SREDNICA

| MOD PREDK LINIOWA
| MOD PREDK BEBNA

Opis Parametréow
TRZYMAJ $REDNICE

NIEAKTYWNY - [823] WYBIERZ RDZEN 2
NIEAKTYWNY — [824] WYB SREDN ZEWN
NIEAKTYWNY — [825] NACIAG DOZW
10.00 % | [826] RDZEN 1 -
10.00 % - [827] RDZEN 2 -
5.00 s - [828] TC SREDNICY -
100.00 % —{ [829] SREDNICA ZEWN
0.00 % - [830] PREDK LINIOWA
10.00 % —{ [831] MIN SREDNICA
5.00 % — [832] MIN PREDK -
0.00 % — [833] PREDK BEBNA -

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Trzyma $rednicg na wyjsciu filtra jesli ustawione jest AKTYWNY.

WSTEP USTAW DOZW

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Kiedy ustawiony AKTYWNY ustawia filtr na rdzen lub $rednice zewnetrzna.

WYBIERZ RDZEN 2

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wybiera rdzen 1 lub 2 jesli WSTEP USTAW DOZW jest AKTYWNY. Rdzen 1 jest wybrany
jesli NIEAKTYWNY. Rdzen 2 jest wybrany jesli jest AKTYWNY.

WYB SREDN ZEWN

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wybiera wejscie zewngtrznej $rednicy jesli WSTEP USTAW DOZW jest AKTYWNY.

NACIAG DOZW
Ustaw naciagiem uaktywnione.
RZEN 1

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Zakres: 0.00 do 120.00 %

Procentowa wielko$¢ rdzenia w stosunku do maksymalnej §rednicy.

RDZEN 2

Zakres: 0.00 do 120.00 %

Alternatywny rdzen (procentowo do max $rednicy).
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TC SREDNICY Zakres: 0.0 do 300.00 s

Stata czasowa filtru dla wyjscia $rednicy

SREDNICA ZEWN Zakres: 0.0 do 120.00 %
Wejscie zewngtrznej srednicy.

PREDK LINIOWA Zakres: -110.00 do 110.00 %
Wejscie predkoscei liniowe;j.

MIN SREDNICA Zakres: 0.00 do 120.00 %
Ustaw najmniejsza $rednicg (wyliczong $rednicg pelnej predkosci liniowej i przewijania (100%))
MIN PREDK Zakres: 0.00 do 110.00 %
Prog przy ktorym Srednica wyjsciowa jest.

PREDK BEBNA Zakres: -110.00 do 110.00 %
Zwrotna predkos¢ bebna.

RDZEN BIEZACY Zakres: -.00 %

Parametr diagnostyczny wskazuje biezacy rozmiar rdzenia.

SREDNICA Zakres: -.00 %

Srednica wyjsciowa.

MOD PREDK LINIOW Zakres: -.00 %

Modut predkoscio liniowe;.

MOD PREDK BEBNA Zakres: -.00 %

Modut predkosci bebna.

Opis bloku

Blok funkcjonalny wylicza $rednicg ktéra moze by¢ uzyta do sterowania przewijarka przez inne bloki
funkcjonalne. Srednica jest wyliczana przez podzielenie absolutnej wrtosci PREDKOSCI LINIOWE]
przez absolutna wartos¢ PREDKOSCI BEBNA. Wynik jest skalowany przez MIN SREDNICE.
Przefiltrowane tory wyjsciowe $rednicy kiedy NACIAG DOZWOLONY jest AKTYWNY i
PREDKOSC LINIOWA jest powyzej MIN PREDKOSCI, w przeciwnym razie srednica jest trzymana
na biezacym poziomie. Kiedy $rednica jest trzymana, ustawione wartosci sg uzyte jako wejscie i
wyijscie filtru. Wartoéci te to RDZEN 1 lub RDZEN 2 lub SREDNICA ZEW.

Ustawione wartosci sa takze tadowane zanim blok funkcjonalny bedzie uruchomiony.

UWAGA: Obliczenie srednicy jest realizowane wtedy gdy wystepuje staly naciqg. Filtr obliczania
srednicy zebezpiecza przed szybkq zmianq w przypadku zablokowania, zerwania przewijanej tasmy.
Srednica wyjsciowa jest utrzymana jako stata wartos¢ minimalnej srednicy.
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PREDKOSC LINIOWA @
Modut

PREDKOSC MODUL PREDKOSCI LINIOWE
Co>—1> - —
V

=/
Modut
WSTEPNE USTAWIENIE DOZWOLONE

MODUL PREDKOSCI BEBNA
L >

MIN PREDKOSC

NACIAG DOZWOLONY D

L > =

TRZYMAJ SREDNICE

Y

1—1/\—

RDZEN BIEZACY

L >

Uaktywnianie

RDZEN 1

RDZEN 2

WYBIERZ REDZEN 2

Filtr

Wejscie Min

Ustawienie olp ilp
—1 Ustawienie Wartosci olp
TG Filtru S&H

Min

SREDNICA

—]

SREDNICA ZEWNETRZNA T

WYBOR SREDNICY ZEWNETRZNEJ

TC SREDNICY
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |WEJSCIA/WYJSCIA

3 |WE CYFROWE

4 |WE CYFROWE 1

4 |WE CYFROWE 2

4 |WE CYFROWE 3

4 |WE CYFROWE 4

4 |WE CYFROWE 5

4 |WE CYFROWE 6

4 |WE CYFROWE 7
T

4 |WE CYFROWE 11

4 |WE CYFROWE 12
T

4 |WE CYFROWE 13

4 |WE CYFROWE 14
T

4 |WE CYFROWE 15

NEGACJA
WARTOSC

WEJSCIA CYFROWE

Blok wejs¢ cyfrowych zmienia sygnat napigciowy sterujacy na sygnaly logiczne

NIEAKTYWNY lub AKTYWNY.

We cyfrowe 1
WARTOSC
NEGACJA -

[ 31] |- NIEAKTYWNY

NIEAKTYWNY - [ 30]

We cyfrowe 3
WARTOSC
NEGACJA -

[ 37] |- NIEAKTYWNY

NIEAKTYWNY | [ 36]

We cyfrowe 5
WARTOSC
NEGACJA -

[ 43] |- NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY | [ 42]

We cyfrowe 7
WARTOSC [728] |- NIEAKTYWNY
NEGACJA -

NIEAKTYWNY - [727]

We cyfrowe 11
WARTOSC [1273] |- NIEAKTYWNY
NEGACJA -

NIEAKTYWNY - [1272]

We cyfrowe 13
WARTOSC [1277] |- NIEAKTYWNY
NEGACJA -

NIEAKTYWNY  [1276]

We cyfrowe 15
WARTOSC [1281] |- NIEAKTYWNY
NEGACJA -

NIEAKTYWNY — [1280]

Opis Parametrow
NEGACJA

Parametr odwraca warto$¢ sygnatu wejsciowego.

WARTOSC
Parametr okresla warto$¢ sygnatu wejsciowego.

Opis Bloku

We cyfrowe 2

NIEAKTYWNY - [ 33]

WARTOSC
NEGACJA

[34]

- NIEAKTYWNY

We cyfrowe 4

NIEAKTYWNY [ 39]

WARTOSC
NEGACJA

[40]

- NIEAKTYWNY

We cyfrowe 6

NIEAKTYWNY — [725]

WARTOSC [726]
NEGACJA

- NIEAKTYWNY

zaciski

Dostgpne na ptycie sterownika,

12 do 19.

We cyfrowe 12

NIEAKTYWNY — [1284]

WARTOSC [1285]
NEGACJA

- NIEAKTYWNY

We cyfrowe 14

NIEAKTYWNY — [1288]

WARTOSC [1289]
NEGACJA

- NIEAKTYWNY

Dostegpne na dodatkowej (opcja)
plycie sterujacej zaciski od 2 do
6. Wejscia 1-5.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Przemiennik posiada 7 wejs¢ cyfrowych dostepnych z ptytki sterujacej. Kazde wejscie posiada swoj blok

funkcjonalny. Wejscia podtaczone sa do zaciskow:

WE CYFROWE 1 zacisk 12
WE CYFROWE 2 zacisk 13
WE CYFROWE 3 zacisk 14
WE CYFROWE 4 zacisk 15
WE CYFROWE 5 zacisk 16
WE CYFROWE 6 zacisk 17
WE CYFROWE 7 zacisk 18

Uwaga: Zacisk 19 jest skonfigurowany na state jako ALARM ZEWNETRZNY. Patrz

WYZWOLENIA /O strona 1-43.
WE CYFROWE 8 zacisk 19
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Na dodatkowej plytce sterujacej (opcja) wystepuje 5 dodatkowych wejsé cyfrowych 1-5.
Kazde z pigciu wej$¢ moze pracowac jako wejscie lub wyjscie.
Patrz strona 1-28 WY CYFROWE.

Wejscia elektroniczne przemiennika zamieniaja sygnat wejSciowy w warto$¢ logiczna AKTYWNY lub
NIEAKTYWNY. Kazdy blok moze odwroci¢ warto$¢ przed przelaczeniem jej na wyjscie.

| NEGACA |

WARTOSC 4| E _— — WYJSCIE
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

2 WEJSCIAIYJSCIA |

3 WYJSCIE CYFROWE |

4 IWYJSCIE CYFROWE 1 |

4 [WYJSCIE CYFROWE 2 |

4 IVYYJSCIE CYFROWE 3 |

4 [WYJSCIE CYFROWE 11]
T

4 IVYYJSCIE CYFROWE 12|

4 [WYJSCIE CYFROWE 13|
T

4 IVYYJSCIE CYFROWE 14|

4 [WYJSCIE CYFROWE 15|

WARTOSC
NEGACJA

WYJSCIA CYFROWE

Blok wyjs¢ cyfrowych zamienia sygnat logiczny AKTYWNY lub NIAKTYWNY w fizyczny

sygnal wyjsciowy.

Wyjscie cyfrowe 1

Wyjscie cyfrowe 2

NIEAKTYWNY — [52] WARTOSC -

NEGACJA -

NIEAKTYWNY - [ 51]

NIEAKTYWNY —{ [55] WARTOSC
NIEAKTYWNY | [ 54]

NEGACJA

Wyjscie cyfrowe 3

NIEAKTYWNY | [737] WARTOSC =
NIEAKTYWNY —{ [736] NEGACJA =

Dostgpne na plycie sterujace;j,
zaciski 21 do 26.

Wyjscie cyfrowe 11

Wyjscie cyfrowe 12

NIEAKTYWNY —{ [1283] WARTOSC =
NIEAKTYWNY —{[1282] NEGACJA —

NIEAKTYWNY —{ [1285] WARTOSC
NIEAKTYWNY  [1284]

NEGACJA

Wyjscie cyfrowe 13

Wyjscie cyfrowe 14

NIEAKTYWNY —{ [1287] WARTOSC =
NIEAKTYWNY —{ [1286] NEGACJA —

NIEAKTYWNY —{[1289] WARTOSC
NIEAKTYWNY  [1288]

NEGACJA

Wyjscie cyfrowe 15
NIEAKTYWNY —{ [1291] WARTOSC =
NIEAKTYWNY —{[1290] NEGACJA —

Dostgpne na dodatkowe;j ptytce
(opcja) strujacej zaciski 2 do 6.

Opis Parametrow
WARTOSC

Wymagana warto$¢ wyjsciowa AKTYWNE lub NIEAKTYWNE.

NEGACJA
Blok odwraca warto$¢ wyjsciowa.

Opis Bloku

Podstawowa wersja przemiennika posiada 3 wyjscia cyfrowe wolne od napigcia:

WY CYFROWE 1 zacisk 21 & 22
WY CYFROWE 2 zacisk 23 & 24
WY CYFROWE 3 zacisk 25 & 26

Plytka dodatkowa posiada 5 wejs¢/wyjsc:

WY CYFROWE 11 potaczone WE 1, listwa blok A, zacisk 2
WY CYFROWE 12 potaczone WE 2, listwa blok A, zacisk 3
WY CYFROWE 13 potaczone WE 3, listwa blok A, zacisk 4
WY CYFROWE 14 potaczone WE 4, listwa blok A, zacisk 5
WY CYFROWE 15 potaczone WE 5, listwa blok A, zacisk 6

Fabrycznie 5 wyj$¢ ustawionych jest jako
wejscia. Ustawienie WARTOSCI lub
NEGACIJI na AKTYWNY skonfiguruje
blok jako wyjscie.

NEGACJA

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Uwaga: Poniewaz NEGACJA odwraca
wyjscie logiczne, ustawienie dwoch
WARTOSC i NEGACJA na AKTYWNY

WARTOSC

spowoduje ustawienie bloku jako wejscie.

S

——> WYJSCIE

Patrz strona 1-26 WEJSCIA CYFROWE.
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SKALOWANIE EKRANU

MMI Menu Map Blok funkcjonalny pozwala na zaprojektowanie wskazan na wyswietlaczu. Pozwala na
1 lusTawienia |y przedstawianie parametrow w wygodny sposob dla obstugi.
2|MENU |
Skalowanie ekranu 1 Skalowanie ekranu 2
3 |SKALOWAN EKRANU | DOMYSLNIE [ [334] MIEJSCA DZIESIET |- DOMYSLNIE —{ [379] MIEJSCA DZIESIET |
‘ |SKALOWAN ERRAND 1| AB*X+C —|[125] FORMULA L AB*X+C -|[676] FORMULA -
1.00 -|[321] COEFFICIENT A L 1.00 -|[375] COEFFICIENT A L
4 |SKALOWAN EKRANU2| 1.00 -| [44] COEFFICIENT B L 1.00 -|[673] COEFFICIENT B L
0.00 —|[322] COEFFICIENT C L 0.00 —|[376] COEFFICIENT C L
4 |SKALOWAN EKRANU3| 0.00 —{[101] HIGH LIMIT L 0.00 —|[674] HIGH LIMIT -
0.00 | [53] LOW LIMIT L 0.00 -{[675] LOW LIMIT L
4 |SKALOWAN EKRANU4| -| [323] JEDNOSTKI - -| [377] JEDNOSTKI -
| JEDNOSTKI _ _
MIEJSCA DZIESIET ’ Skalowanie ekranu 3 ’ Skalowanie ekranu 4
" EORMULA DOMYSLNIE —| [852] MIEJSCA DZIESIET |- DOMYSLNIE —| [860] MIEJSCA DZIESIET |-
- AB*X+C —|[853] FORMULA L AB*X+C —|[861] FORMULA -
| COEFFICIENT A 1.00 —|[854] COEFFICIENT A L 1.00 —|[862] COEFFICIENT A L
| COEFFICIENT B 1.00 | [855] COEFFICIENT B L 1.00 —|[863] COEFFICIENT B L
| COEFFICIENT C 0.00 -|[856] COEFFICIENT C L 0.00 -|[864] COEFFICIENT C L
| HIGH LIMIT 0.00 - [857] HIGH LIMIT L 0.00 -|[865] HIGH LIMIT L
| LOW LIMIT 0.00 —{[858] LOW LIMIT L 0.00 —|[866] LOW LIMIT L
-| (859] JEDNOSTKI L -| 18671 JEDNOSTKI -
" V4
Opis Parametrow
JEDNOSTKI Zakres : 6 znakow

Wprowadz 6 znakow jednostki dla wy§wietlanego parametru.
MIEJSCE DZIESIET

Wybierz miejsce punktu dziesigtnego

Numeracja : Punkt dziesietny

0 : DOMYSLNIE

X XXXX
: X XXX
XXX
: XX
1 X

D kW -

FORMULA Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Numeracja : Formuia
0:A/B*X+C
1:A/B* (X+C)
2:A/B*X)+C
3:A/B* (X+0))

WSPOLCZ A Zakres: -300.00 do 300.00
Mnoznik uzywany w zdefiniowanej formule.
WSPOLCZ B Zakres: -300.00 do 300.00
Mnoznik uzywany w zdefiniowanej formule.
WSPOLCZ C Zakres: -300.00 do 300.00
Mnoznik uzywany w zdefiniowanej formule.
OGRAN GORNE Zakres: -300.00 do 300.00

Ustala max warto$ci na panelu operatorskim. Ustawienie parametru OGRAN GORNE nizej
lub rowno z OGRAN DOLNE powoduje Ze parametr jest tylko czytany.

OGRAN DOLNE Zakres: -300.00 do 300.00

Ustala minimalna warto$¢ na panelu operatorskim. Ustawieie parametru OGRAN DOLNE
wyzej lub rowno OGRAN GORNE powoduje ze parametr jest tylko czytany.
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Opis bloku

Blok funkcjonalny moze by¢ uzyty razem z blokiem MENU OPERATORA, pozwala uzytkownikowi
przystosowac wyswietlacz do jego potrzeb. Jesli chcemy wyswietli¢ zmodyfikowany parametr, mamy

do dyspozycji formulg oraz mnoznik do przeliczenia w wielkosci zrozumiate dla obstugi. Do

przeliczonej warto$ci mozna dotaczy¢ odpowiednie jednostki.

Dostepne znaki
W tabeli ponizej przedstawiono dostgpne znaki w kodach dziesigtnych i hexadecymalnych.

HEX | DEC HEX | DEC HEX | DEC HEX | DEC HEX | DEC HEX | DEC
20 |32 0 30 |48 @ 40 |64 P 50 |80 ' 160 96 o) 70 |112
| (21 |33 1 31 |49 A |41 |65 Q 51 |81 a | ! 97 g 71 |13
w122 |34 2 132 |50 B |42 |66 R |92 |82 b 62 198 r (72 (114
# |23 |35 3 33 |51 C 43 |67 S 53 |83 C 63 199 S 73 | 115
$ 24 (36 4 |34 |52 D |44 |[¢8 T (54 (84 d |64 100 ] 1 |74 [116
% 25 |37 5 35 |53 E [45 69 U (95 85 e |65 101 u |75 |17
& 26 |38 6 36 |54 F |46 |70 vV |96 |86 f |66 [102] \ [76 [118
(27 |39 7 37 |55 G |47 |7 W |57 |87 g 67 (103 | w [77 [119
( 28 |40 8 38 |56 H [48 |72 X [958 |88 h |68 |104] x |78 |120
29 |41 9 39 |57 | 49 |73 Y 59 |89 i 69 1105 y 79 1121
* [2A |42 3A |58 J [4A 74 7 |9A |90 J 6A 106 | 7 |7A [122
+ [2B |43 - [3B |59 K |48 |75 [ 58 |91 k [6B |107 { 7B 1123
, 2C |44 < [3C |60 L |4C |76 _! | [éC [108 | 7C 124
_ |2D |45 — |3D |61 M 4D |77 ] 5D |93 m | ¢éP 109 } 7D 125
2E |46 > |3E [é2 N [4E |78 A |5E |94 n |éE |110 !!
/ 2F |47 2 |3F |63 O |4F 79 5F |95 e 6F 1111 |1 W |0 0
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HAMOWANIE DYNAMICZNE

MMI Menu Map S HAMOWANIE DYNAMICZNE
Przeznaczony do sterowania silnikiem
1 |usTAwiENIA | HAMOWANIE [ 81] [NIEAKTYWNY

we wszystkich trybach.
| AKTYWNY — [80] DOZWOLONY

Blok fynkq onaly .steruje rozpraszaniem 100 Ohm 4 [77] WARTOSC REZYSTOR
| energii oddgwanej przez sﬂmk.” 01 kw4 1781 Mo REZYSTORA
Zmniejszanie dodawanej energii ma ' [78] .
DOZWOLONY zabezpieczy¢ naped przed awaryjnym 25-[79] PRZECIAZENIE 1S
WARTOSC REZYSTOR Wy}qczeniem,
MOC REZYSTORA
PZRECIAZENIE 1s
HAMOWANIE

2 |STEROWAN SILNIK

3 |HAM DYNAMICZNE

Opis parametdéw
DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr uaktywnia blok dynamicznego hamowania.

WARTOSC REZYSTOR Zakres:1 do 1000 Ohm
Warto$¢ rezystancji rezystora hamowania.

MOC REZYSTORA Zakres: 0.1 do 510.0 kW
Moc rezystora rozpraszajacego.

PRZECIAZENIE 1s Zakres: 1 do 40

Moc jaka rezystor moze rozproszy¢ w ciagu 1s.

HAMOWANIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr diagnostyczny tylko do odczytu wskazuje stan uktadu hamowania.

Opis bloku

Kiedy blok funkcjonalny jest aktywny w kazdej milisekundzie jest badane napigcie obwodu
posredniego DC oraz odpowiednio zataczany jest modut hamownia. Kiedy napigcie DC przekroczy
poréwnywany poziom napigcia hamowania, warto$¢ zadana predkosci jest blokowana na czas
zataczenia bloku hamowania. Zaprogramowanie bloku funkcjonalnego pozwala przemiennikowi
sterowa¢ uktadem hamowania. Modul hamulca dynamicznego dziata rowniez gdy silnik nie jest
zasilany. Modut pozwala na ciagly nadzor nad iloscia przeplywajacej energii jaka jest kierowana do
rezystora i nie dopuszcza do jego przeciazenia. W przypadku nadmiernego przeciazenia moze wystapic¢
blad.

Patrz rozdzial 10 w podreczniku MONTAZ :"Zastosowanie" -”’Hamowanie dynamiczne”.
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ENCODER SPEED [PREDKOSC ENKODERA]

MMI Menu Map Przeznaczona dla wszystkich trybow sterowania silnikiem jesli plytka systemowa jest
1 lusTawienia | |zainstalowana.
2 |SYSTEM BOARD I Encoder Speed 1 Encoder Speed 2
3 |ENKODER SPEED | = SPEEDHZ [1538]|- 0.0 Hz = SPEEDHZ [1546]|- 0.0 Hz
= SPEED [1539]} 0.0 % = SPEED [1547]} 0.0 %
| SOURCE MASTER -|[1532] SOURCE L MASTER -|[1540] SOURGE L
LINES ENCODER ENCODER
| INVERT 2048 —-{[1533] LINES = 2048 —|[1541] LINES =
| MAX SPEED FALSE —[[1534] INVERT = FALSE —[[1542] INVERT -
" FILTER TIME 1500 rpm  —|[1535] MAX SPEED = 1500 rpm  —|[1543] MAX SPEED -
" SPEED HZ 0.50s -{[1537] FILTER TIME = 0.50s -{[1545] FILTER TIME -
| SPEED

Blok funkcjonalny mierzy predkos¢ enkodera kwadraturowoo kiedy ptytka systemowa jest
zainstalowana.

Opis parametrow
SOURCE [ZRODLO] Zakres: Patrz ponizej
Ustawia kanat z ktorego predkos¢ jest wyliczona.

Numeracja : Zrédlo

0 : MASTER ENCODER [NADRZEDNY ENKODER]

1 : SLAVE ENCODER [PODRZEDNY ENKODER]
LINES [ROZDZIELCZOSC] Zakres: 1 do 32767

Wprowadz ilo$¢ linii enkodera ktéry bedzie stosowany. Niewlasciwe wpisanie parametru spowoduje

btedy pomiaru.
INVERT [NEGACJA] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Kiedy ustawiony bedzie AKTYWNY znak zmienionej predkosci bedzie odwrdcony oraz kierunek
zliczania pozycji .

MAX SPEED [MAX PREDKOSC]

Ustaw 100% warto$ci w obr/min. Patrz PREDKOSC ponize;j.
FILTER TIME [STALA CZASOWA FILTRU] Zakres: 0.00 do 300.00 s
Stata czasowa filtru dla PREDKOSCI w Hz i %. Ustawienie 0 usuwa filtr.

Zakres: 0 do 32000 obr/min

SPEED Hz [PREDKOSC Hz] Zakres: —. obr/min
Predkos$¢ w Hz.
SPEED [PREDKOSC] Zakres: —x %
o, = _ SPEED Hzx 60
SPEED % = MAX SPEED x 100
Opis bloku

Enkoder kwadraturowy uzywa dwoch sygnatow wejsciowych A i B
przesunigtych w fazie o 90°. Kierunek jest wykrywany przez sledzenie
przesunigceia fazy A i B. Predkosé jest wyliczana wg wzoru:

SPEED HA-CRREST iR

B O B
LI LI Lo s

gdzie liczba impulsow na sekunde oznacza ilos¢ zboczy przesytanych z enkodera. Gdzie jedna linia na

4 zbocza.
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1 |USTAWIENIA |

2 |STEROWAN SILNIK I

3 |SPRZEZENIA |

| ZASIL ENKODERA

| IL LINII ENKODER

| NEGACJA ENKODERA
| CHAR KWADRATOWA
| NAPIECIE SZYN DC

| NAPECIE SIECI

| SPRZEZENIE obr/min
| SPRZEZENIE Hz

| SPRZEZENIE %

SPRZEZENIE
| ENKODER %

| LICZNIK ENKODERA
| SPRZEZ MOMENTU
| SPRZEZ WZBUDZ

| PRAD SILNIKA %

| PRAD SILNIKA A

SPRZEZNIA

Przeznaczony do sterowania
silnikiem we wszystkich trybach

pracy.

Blok funkcjonalny zawsze odczytuje
aktualna predkos¢ silnika, powiazany
jest z diagnostyka. Jesli enkoder jest
podiaczony musisz ustawi¢ parametry
enkodera takie jak ZASIL
ENKODERA, IL LINII ENKODERA
oraz NEGACJA ENKODERA.
Enkoder wymaga zainstalowania
ptytki sprzgzenia zwrotnego 6054.

Opis parametréw
ZASIL ENKODERA

Ustaw wymagane napigcie zasilania enkodera przez ptytke sprzgzenia zwrotnego..

IL LINIl ENKODER

Programowanie

**10.0V
** 2048
**FALSE
NIEAKTYWNY

1-33

SPRZEZENIA
NAPIECIE SZYNDC  [75]} oV
NAPECIE SIECI  [1020]|- OV
SPRZEZENIE obr/min  [569] |- 0.00 rpm
SPRZEZENIE Hz  [568] |- 0.00 rev/s
SPRZEZENIE %  [749]} 0.00 %
SPRZEZENIE  [1238] |- 0.00 %
ENKODER %
LICZNIK ENKODERA  [1016] |- 0
SPRZEZ MOMENTU [ 70] |- 0.00 %
SPRZEZWZBUDZ [ 73]} 0.00 %
PRAD SILNIKA %  [66] |- 0.00 %
PRAD SILNIKA A [67]} 0.0A

[761] ZASIL ENKODERA
[566] IL LINIl ENKODER

[567] NEGACJA ENKODERA
[50] CHAR KWADRATOWA

Zakres: 10.0 do 20.0V

Zakres: 250 do 32767

Ustaw liczbg linii enkodera odpowiednia dla danego typu. Btedne ustawienie spowoduje

nieprawidtowy odczyt predkosci.

NEGACJA ENKODERA

Ustaw kierunek dla enkodera w stosunku do kierunku silnika. Kiedy AKTYWNY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

zmieni si¢ znak zmierzonej predkosci i kierunek zliczania pozycji.

Kierunek enkodera musi by¢ odpowiednio ustawiony w trybie pracy WEKTOR Z

ZAMKNIETA PETLA.
CHAR KWADRATOWA

Kiedy ustawiona AKTYWNY przemiennik przechodzi na wyzszy zakres mocy ze
zmniejszonym przeciazeniem ustawienie stosuje si¢ do pracy z pompami lub

wentylatorami.

NAPIECIE SZYN DC

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Zakres: —. V

Wskazuje napigcie szyn DC na kondensatorach.

NAPIECIE SILNIKA

Zakres: —. V

Wskazuje napigcie migdzyfazowe na zaciskach wyjsciowych do silnika. Wskazuje 90%
NAPIECIA SILNIKA przy czgstotliwosci bazowej bez obcigzenia.

SPRZEZENIE obr/min

Zakres: —.xx obr/min

Ten parametr zmienia si¢ odpowiednio do trybu sterowania blok funkcjonaly (DANE

SILNIKA):

e W ZAMKNIETEJ PETLI VEC parametr przedstawia mechaniczna predkos¢ watu
silnika w obrotach na minut¢ wyliczone przez ptytke sprzgzenia zwrotnego.

e W OTWARTEJ PETLI VEC parametr przedstawia wyliczong predkosc¢

mechaniczna watu silnika w obrotach na minutg.
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SPRZEZENIE Hz Zakres: —.xx obr/s

Ten parametr zmienia si¢ odpowiednio do trybu sterowania silnikiem (blok funkcjonalny
DANE SILNIKA):

e W ZAMKNIETEJ PETLI VEC parametr przedstawia mechaniczna predkos¢ watu silnika
w obrotach na sekundg wyliczona przez ptytke sprzgzenia zwrotnego.

e W OTWARTEJ PETLI VEC parametr przedstawia wyliczoa predko$¢ mechaniczna watu
silnia w obrotach na sekunde.

e W V/f parametr przedstawia synchroniczna predkos¢ w obrotach na sekundg.
SPRZEZENIE % Zakres: —xx %

Ten parametr zmienia si¢ odpowiednio do trybu sterowania silnikiem (blok funkcjonaly
DANE SILNIKA):

o W ZAMKNIETEJ PETLI VEC parametr przedstawia mechaniczna pr¢dkos¢ watu silnika
jako procentowa warto$¢ maksymalnej predkosci ustawionej przez uzytkownika (blok
funkcjonalny SKALA NASTAWY parametr PREDKOSC MAX) jako wyliczona przez
ptytke sprzgzenia zwrotnego.

e W OTWARTEJ PETLI VEC parametr przedstawia wyliczona predkos¢ watu silnika jako
procentowa warto$¢ ustawionej predkosci max (blok funkcjonalny SKALA NASTAWY
parametr PREDKOSC MAX).

o W V/f parametr przedstawia czg¢stotliwo$¢ wyjsciowa jako procentowa wartosé
mechanicznej predkos$ci ustawionej przez uzytkownika (blok funkcjonalny SKALA
NASTAWY parametr PREDKOSC MAX).

SPRZEZ ENKODER % Zakres: —.xx %

Parametr przedstawia mechaniczna predkosc¢ silnia wyliczong przez ptytke sprzg¢zenia
zwrotnego jako procentowa warto$¢ predkosci maksymalnej (blok funkcjonaly SKALA
NASTAWY parametr PREDKOSC MAX).

LICZNIK ENKODERA Zakres: —.

(zwigkszanie/zmniejszanie za pomoca 4 zboczy, 1 obrot=4000 dla enkodera o rozdzielczosci
1000).

Jest to rejestr 16-bitowy ktorego zawartos$¢ jest zwigkszana lub zmniejszana przez impulsy z
enkodera. Pozwala na sprawdzenie pracy enkodera oraz na sprawdzenie rozdzielczosci jesli
jest nieznana. Nalezy obroci¢ wat silnika o jeden obrot i zanotowaé réznicg pomigdzy
warto$cia poczatkowa i koncowa. Rdznica jest przedstawiona jako 4 impulsy na lini¢
enkodera. W celu zwigkszenia doktadnos$ci obracaj wat przez kilka obrotow. Kierunek
zliczania nie jest zmieniany przez parametr NEGACJA ENKODERA.

SPRZEZ MOMENTU Zakres: —xx %
Przedstawia moment obrotowy silnika jako procentowa warto$¢ zakresu momentu silnika.
SPRZEZ WZBUDZ Zakres: —xx %

Warto$¢ 100% wskazuje jesli silnik pracuje w pelnym zakresie magnesowania (pola).
PRAD SILNIKA % Zakres: —xx %

Parametr diagnostyczny wskazuje procentowa wartos¢ pradu silnika wzgledem ustawionego
parametru PRAD SILNIKA w bloku funkcjonalnym DANE SILNIKA.

PRAD SILNIKA A Zakres: —.xx A

Parametr diagnostyczny wskazuje poziom pradu w A oddawany przez przemiennik.
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA

2 |FUNKCJE NASTAW

4 |FILTR 1

|
|
3 [FILTR |
|
|

4 |FILTR 2

WEJSCIE
KASOWANIE
STALA CZASOWA
WYJSCIE

FILTR

Blok funkcjonalny zawiera dwa proste filtry typu:

0.00 % -|
FALSE -|
1.00 s

FILTR 1

WYJSCIE  [1104]
[1101] WEJSCIE
[1102] KASOWANIE
[1103] STALA CZASOWA

— 0.00 %

Opis parametréw

WEJSCIE

Wejscie filtru.

KASOWANIE

Programowanie ] '35

1

1+8T

0.00 %
FALSE
1.00 s

FILTR 2

WYJSCIE  [1108]
[1105] WEJSCIE
[1106] KASOWANIE
[1107] STALA CZASOWA

— 0.00 %

Zakres: -300.00 do 300.00 %

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli jest AKTYWNY to wyjscie filtru jest rowne wejsciu a filtr jest nieaktywny.
STALA CZASOWA

Zakres: 0.00 do 300.00 s

Stata czasowa. Jesli jest mniejsza od 0.05s to filtr bedzie nieaktywny.

Zakres: —.00 %

WYJSCIE

Przefiltrowane wyjscie.
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

2 |STEROWAN SILNIK |

3 [MAGNESOWANIE |

CHARAKTER U/f
CZESTOTL BAZOWA
STALE FORSOWANIE U
AUTO FORSOWANIE U

MAGNESOWANIE

FOROSWANIE = 10%

Blok sterowany w trybie sterowania MAGNESOWANIE
LINIOWA —{[104] CHRAKTER U¥f o
Blok funkcjonalny dostarcza *50.0 Hz 4 [106] CZESTOTL BAZOWA |
uzytkownikowi mozliwos¢ ustawienia *0.00 % | [107] STALE FORSOWANIE U |
charakterystyki u/f wzbudzania silnika, 0.00 % - [108] AUTO FORSOWANIEU |

oraz nastawienia parametrow zgodnie z
tabliczka znamionowa silnika. Parametry
STALE FORSOWANIE i AUTO FORSOWANIE U pozwalaja na zwigkszenie momentu
obrotowego dla matych predkosci.

Opis parametréw
CHARAKTERYSTYKA U/F Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr okresla typ charakterystyki wzbudzania silnika :

Numeracja : Charakterystyka U/F
0 : LINIOWA

1 : POMPA - WENTYLATOR
CZESTOTLIWOSC BAZOWA Zakres: 7.5 do 500.0 Hz

Parametr okresla czgstotliwos$¢ przy ktorej generowane napigcie wyjsciowe jest max. Ponizej
czgstotliwosci bazowej napigcie bedzie wg charakterystyki U/F, powyzej napigcie bedzie max i
na statym poziomie.

STALE FORSOWANIE U Zakres: 0.00 do 25.00 %

Parametr pozwala skompensowac wplyw rezystancji stojana przy malej czgstotliwosci na spadek
momentu obrotowego. Parametr pozwala na zwigkszenie momentu w zakresie matych obrotow i
moze by¢ stosowany wspolnie z AUTO FORSOWANIEM.

100%

0 f CZESTOTLIWOSC BAZOWA

AUTO FORSOWANIE Zakres: 0.00 do 25.00 %

Parametr pozwala na zwigkszenie momentu dla pelnego obciazenia zwlaszcza przy malej
czestotliwoscei. Wynikiem tego jest wzrastajacy moment obrotowy zaleznie od obciazenia,.
Parametr AUTO FORSOWANIE i fixed boost moga by¢ taczone. Maksymalnie parametr jest
okreslany w stosunku do 100% obciazenia silnika. Ustawienie warto$ci zbyt wysoko moze
spowodowac¢ brak mozliwosci rozruchu, w takim przypadku przemiennik bedzie redukowat
parametr do wartosci eliminujacej ten problem.
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Opis bloku
AUTO FORSOWANIE

FILTR OBCIAZENIA

POMIAR OBCIAZENIA / EZ|
R ——
L
P ‘—’
CZESTOTLIWOSC LO

LINIOWA

PRZEMIENNIKA j

WENTYLATOROWA

CZESTOTLIWOSC BAZOWA

CHARAKTERYSTYKA U/f)

NAPIECIE WYJSCIOWE

NAPECIE BAZOWE

STALE
FORSOWANIE

Blok funkcjonalny pozwala na wybor charakterystyki U/F wzbudzenia silnika. Dostgpne sa dwa
nachylenia: liniowe i wentylatorowe:

e  Charakterystyka liniowa zalecana jest wszgdzie tam gdzie potrzebny jest staly moment obrotowy
w catym zakresie predkosci

e  Charakterystyka U/F wentylatorowa zalecana jest do pomp i wentylatorow.

Charakterystyka U/F jest ograniczona przez CZESTOTLIWOSC BAZOWA przy ktorej przemiennik
generuje najwyzsze napigcie na wyjsciu.

Parametr STALE FORSOWANIE pozwala na wzmocnienie momentu obrotowego przy matej
predkosci i nieobcigzonym silniku.

Parametr AUTO FORSOWANIE pozwala na wzmocnienie momentu obrotowego przy matlej
predkosci obrotowej i obciazonym silniku.

Parametry wzbudzenia silnika sa poprawnie ustawione kiedy parametr SPRZEZ WZBUDZ w bloku
funkcjonalnym SPRZEZENIA wynosi 100.0% .
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |STEROWAN SILNIK

3 |FLY CATCHING

VHZ ENABLE
| VECTOR ENABLE
| sTART MODE

| SEARCH MODE

| SEARCH vOLTS
| SEARCH BOOST
| SEARCH TIME

| REFLUX TIME
[ ACTIVE
| SETPOINT

| MIN SEARCH SPEED

] -38 Programowanie

FLYCATCHING [PRZECHWYT OBROTOW]

Blok funkcjonalny pozwala na szybkie FLYCATCHING
przeszukiwanie predkosci. Przemiennik ACTIVE  [576] FNIEAKTYWNY
moze tagodnie przechwyci¢ kontrolg nad SETPOINT [ 28] }-0.00 %
swobodnie obracajacym si¢ watem FALSE -{ [570] VHZ ENABLE L
silnika. TRUE - [1553] VECTOR ENABLE |
Funkcja ma zastosownie do silnikow ALWAYS — [571] START MODE =
gdzie jest duza inercja, w wentylatorach BIDIRECTIONAL - [572] SEARCH MODE L
ktére sa napedzane powietrzem w 9.00 % - [573] SEARCH VOLTS L
przewodach i staja si¢ “wiatrakami”. 4000% - [32] SEARCHBOOST k-

10.0s 4 [574] SEARCH TIME =

5.0 Hz 4 [575] MIN SEARCH SPEED |-

3.0s4[709] REFLUXTIME o

Opis parametrow
VHZ ENABLE [AKTYWNY]

VECTOR ENABLE [AKTYWNY]

START MODE [TRYB STARTU]
Sposdb dziatania oprogramowania bloku.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawione AKTYWNY, funkcja jest aktywna w trybie sterowania U/f.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawiony AKTYWNY funkcja jest aktywna w trybie sterowania wektorowego.

Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Numeracja : Tryb startu

0: ALWAYS [ZAWSZE]
1 : TRIP OR POWERUP [BLAD lub ZASILANIE]
2: TRIP [BLAD]

SEARCH MODE [TRYB SZUKANIA]
Okresla sposob przeszukiwania predkosci.

Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Numeracja: Tryb szukania
0 : BIDIRECTIONAL [DWUKIERUNKOWO]
1 : UNIDIRECTIONAL [JEDNOKIERUNKOWO]
Zakres: 0.00 do 100.00 %

BLUKANIALS1a procentowy poziom napigcia stosowany do przeszukiwania predkosci.
Wozrastajacy parametr polepsza doktadnos¢ szukania predkosci obracajacego sig silnika bez

SEARCH VOLTS [NAPIECIE

zahamowan.

SEARCH BOOST [WZMOCNIENIE MOMENTU

SZUKANIA]

Zakres: 0.00 do 50.00 %

Parametr okresla poziom wzmocnienia momentu podczas fazy przeszukiwania.

SEARCH TIME [ CZAS SZUKANIA]

wylaczania napedu.

MIN SEARCH SPEED [PREDKOSC MIN]

REFLUX TIME [CZAS PONOWNEGO
WZBUDZENIA]

Zakres: 0.1 do 60.0 s
Parametr okreéla czas fazy przeszukiwania predkosci. Podczas funkcji
PRZECHWYTYWANIA OBROTOW gdy wystepuje niedokladne zidentyfikowanie predkosci
silnika. Nieprawidlowe wzbudzenie moze spowodowac btad nadnapigciowy. Jesli powyzszy
przypadek czgsto wystepuje parametry nalezy ustawic¢ progresywnie w celu minimalizacji

Zakres: 5.0 do 500.0 Hz
Najnizsza przeszukiwana predkos$¢ w fazie przeszukiwania uznawana za uszkodzenie.

Zakres: 0.1 do 20.0 s

Stosunek narastajacego napigcia do poziomu roboczej predkosci. Ponowne wzbudzenie silnika
moze by¢ przyczyna btedu nadnapieciowego lub pradowego. Parametr ustawi¢ progresywnie

w celu minimalizacji ryzyka wylaczenia napgdu.
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ACTIVE [AKTYWNY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr okre$la czy funkcja PRZECHWYTYWANIA OBROTOW jest whaczona.
SETPOINT [PREDKOSC ZNALEZIONA] Zakres: xxx.xx %

Parametr okresla warto$¢ znalezionej predkosci po pomyslnym zakonczeniu przechwycenia
obrotow.

Opis bloku

Blok funkcjonalny umozliwia uruchomienie napgdu przy obracjacym sig silniku. Funkcja
przeszukiwania rozpoczyna si¢ od podania matego napigcia na silnik podczas gdy przemiennik zmienia
czestotliwos¢ od najwigkszej do zera. Jesli przeszukiwanie spada ponizej parametru minimalnej
predkosci bedzie traktowane jako uszkodzenie a parametr predkosci odszukiwnia bgdzie zero.

Funkcja szukania moze by¢ stosowana w roznych warunkach:

ZAWSZE: Wszystkie starty (po sterowanym lub niesterowanym lub po
zalaczeniu zasilania)
BLAD lub ZALACZENIE: Po niekontrolowanym stopie np.:btad lub wybieg lub po
zalaczeniu
zasilania.
BLAD: Po niekontrolowanym stopie np.: btad lub wybieg.

Tryb szukania predkosci moze by¢ dwukierunkowy lub jednokierunkowy.:

Dwukierunkowo

W pierwszej kolejnosci przeszukiwanie jest wykonywane zgodnie z wartoscia zadana
kierunku i predkosci, jesli zakonczy si¢ niepowodzeniem przeszukiwanie rozpoczyna si¢ w
przeciwnym kierunku.

Jednokierunkowo
Przeszukiwanie predkosci odbywa si¢ w kierunku zgodnym z predkoscia zadana.
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HOME [BAZA]
MMI Menu Map Blok funkcjonalny uzywany w BAZA
p |UST AWIENIA | pozycjonowaniu, do zatrzymania napgdu | ACTIVE [1469]- NIEAKTYWNY
na ustawionej odlegtosci. Odleglos¢ jest - OUTPUT  [1472]} 0.00 %
2 |ROZNE I ustawiona w obrotach bazujac na ilosci 3 ERROR  [1471] |- NIEAKTYWNY
linii enkodera, zazwyczaj z zaznaczonej 5 ERROR COUNT  [1467] - 0
3 |HOME . . . _ L
| I odleglosci z pozycji bazowej. W celu DONE  [1470]1- NIEAKTYWNY
| ENABLE doktadnego pozycjonowania naped musi 7 DECELERATION  [1468] - 0.00 %
INPUT 80 pozyCq) PQEMUS — \EAKTYWNY | [1460] ENABLE =
- pracowac jako wektor w zamknigtej pgtli 0.00% —|[1461] INPUT B
FDISTANCE sprzezenia zwrotnego, jesli naped 100 -|[1462] DISTANGE -
DISTANCE FINE S . .
= pracuje w innym trybie w otwartej petli 0.0000 —|[1463] DISTANCE FINE =
GAIN . o
- algorytm bazowania bedzie uzywany. 5.0 —{[1464] GAIN L
| CORRECTION LIMIT 5.00% -|[1465] CORRECTION LIMIT |-
| DECEL LIMIT 100.0 % ~—|[1466] DECEL LIMIT L
| ACTIVE
| OUTPUT . ;
CERROR Opis parametrow
| ERROR COUNT ENABLE [AKTYWNY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
| DONE Kiedy parametr ENABLE [AKTYWNY] idzie z NIEAKTYWNY na AKTYWNY zapamictuje
| DECELERATION

biezaca pozycjg oraz jednoczesnie uruchamia blok funkcjonalny bazowania. Jesli ustawione jest
NIEAKTYWNE to IMPUT [WEJSCIE] jest przekazywane wprost na OUTPUT [WEJSCIE].
Parametr ENABLE [AKTYWNY] musi by¢ trzymany AKTYWNY w czasie procesu bazowania,
powr6t do NIEAKTYWNY kasuje funkcje bazowania.

INPUT [WEJSCIE] Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie do bloku z bloku ODNIESIENIE:: PREDKOSC ZADANA.
DISTANCE [ODLEGLOSC] Zakres: 0.00 do 300.00

Ustaw odleglo$é bazowania w obrotach, obroty sa wyliczane z ilosci linii enkodera i max predkos$é.

DISTANCE FINE [LAGODNA ODLEGLOSC] Range: 0.0000 do 1.0000

Lagodna odleglo$¢ bazowej odlegtosci. Aktualna pozycja bazowa jest suma DISTANCE
[ODLEGLOSC] i DISTANCE FINE [LAGODNA ODLEGLOSC].

GAIN [KOREKCJA] Zakres: 0.0 do 1000.0

Parametr jest uzywany do stabilizacji przy pracy w zamknigtej pgtli pozycjonowania. Wartos¢ zero
wylacza bazowanie w zamknigtej petli.

CORRECTION LIMIT [KOREKCJA LIMITU] Zakres: 0.00 do 100.00 %
Ustawia maksymalng warto$¢ sygnatu wygtadzajacego w zamknigtej petli bazowania.

DECEL LIMIT [LIMIT ZWALNIANIA] Zakres: 0.0 do 3000.0 %

Ustawia maksymalne dostgpne zwalnianie w zamknigtej petli bazowania. Maksymalne wymagane
opdznienie jest obliczane z wartosci wejscia i odlegltosci kiedy blok jest aktywny. Jesli bedzie zbyt
duze bedzie realizowat bazowanie w otwartej petli z wyliczonym opdznieniem (zwalnianiem). Blok
funkcjonalny BAZA bedzie pracowal poprawnie wowczas gdy sterownik miesci si¢ w zakresie
pracy.

Jesli limit zmniejszania jest przekroczony to zostanie ustawiony btad na wyjsciu ERROR [BLAD].

ACTIVE [AKTYWNY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawiony jest AKTYWNY kiedy blok pracuje.
OUTPUT [WYJSCIE] Zakres: _.xx

Wyjscie jest podtaczone do INPUT [WEJSCIE] kiedy blok jest wytaczony. Kiedy OUTPUT
[WYJSCIE] jest aktywne podaza z nachyleniem do zera z wyliczonym stosunkiem, gdzie silnik
zatrzyma si¢ na zdefiniowanej odleglosci. Wyjscie jest podtaczone do SETPOINT SCALE
[NASTAWA ZDALNA], wejscie bloju funkcjonalnego REFERENCE [[ODNIESIENIE].
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ERROR [BLAD] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawiony jest AKTYWNY jesli maksymalny zakres zwalniania jest przekroczony.
ERROR COUNT [BLAD LICZENIA] Zakres: _.

Parametr diagnostyczny jest wazny tylko dla zamknigtej petli 1 przedstawia blad pozycji. Btad jest
uzywany do korekcji zadawanej predkosci.

DONE [WYKONANE] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawiony jest AKTYWNY jesli naped osiagnie zadana pozyje¢ lub na wyjsciu jest zero przy pracy
w otwartej petli sprzgzenia.

DECELERATION [ZWALNIANIE] Zakres: _.xx
Parametr diagnostyczny przedstawia aktualne zwalnianie lub ostatnio uzyte.

Opis bloku

Blok bazowania przeznaczony jest do skutecznego zatrzymania silnika z matej predkosci ok. 10% na
malej odleglosci (ok. 1 obrotu). Do realizacji bazowania nalezy wejscie podtaczy¢ do wyjscia
wymaganej predkosci w bloku ODNIESIENIE, a wyjscie podtaczy¢ do wejscia bloku SKALA
NASTAWY, sygnal bedzie natozony na rampe. Btad pozycji wskazuje enkoder odlegtosci jako roznicg
pomiedzy biezaca pozycja a zadana. Odleglo$¢ bazowania (zatrzymania) jest wyrazona w impulsach
enkodera.

I:r WYLICZONA
WEJSCIE PREDKOSC

| LIMIT KOREKCJI
|

IM |

WYLICZONA
POZYCIA | XnJ/

LIMIT ZWALNIANIA ] Enkoder Fbk
[ MAX PREDKOSC BLAD

| ROZDZIELCZOSC ENKODERA I ZWALNIANIE
BLAD LICZENIA

— [FVRONARE

Btedy bazowania
Przyktad windy o nastgpujacych parametrach.

Silnik:
Predkosé 100% = 1500 obr/min
Enkoder 5000 linii.

Przektadnia zgbata 18:1 dajaca 2.5m/s
Srednica kota liny 650mm napedzana 2.5 m/s jeden obrot =110 mm
Jaka jest droga kabiny zdekodowana przez czujnik bazowy kiedy naped uaktywni komende?

Naped przejmie przemieszczanie powolne do czasu odebrania sygnatu bazy 1.5Hz = 0.75 obr/min =
0.0825 mm / ms.

Typowy najgorszy przypadek btedu bedzie:

0.08 * (cykl czasu sterownika + cykl czasu napedu)
=0.08 * (10+5)

=1.2mm.
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HAMOWANIE WTRYSKOWE
MMI Menu Map Blok funkcjonalny pozwala na zatrzymanie HAMOWANIE WTRYSKOWE
1 |USTAWIENIA | obracai{gcegq sIQ Slénlk]; metpdlzj ACTIVE [583] FNIEAKTYWNY
wstrzykiwania pradu. Energla kinetyczna 0,55 - [710] CZAS ROZMAGNES |
2 |STEROWAN SILNIK | wytwarzana przez silnik i obciazenie nie

9,0 Hz - [577] CZESTOTLIWOSC
100.00 % | [578] I-LIM LEVEL

jest zwracana do obwodu DC lecz jest
wytracana w silniku. Napedy z duza inercja

3 |HAMOW WTRYSKOWE |

| CZAS ROZMAGNES moga by¢ zatrzymywane bez stosowania **2.0s o [579] IMPULS DC -
_CZESTOTLIWOSC zewnqtrznego modutu hamowania. *1.0s [580] FINAL DC PULSE -
| POZIOM OGR PRADU **4.00 % - [581] POZIOM DC -
| IMPULS DC 600.0 s -{[582] CZAS PRZERWY |
| FINAL DC PULSE **100.00 % < [739] NAPIECIE BAZOWE
POZIOM DC
| czas PRZERWY
| NAPIECIE BAZOWE
:ACTIVE
Opis parametrow
CZAS ROZMAGNESOWANIA Zakres: 0.1 do 20.0 s
Okresla czas przez ktory przemiennik wytraca strumien.
CZESTOTLIWOSC Zakres: 1.0 do 480.0 Hz

Okresla minimalng czgstotliwos$¢ wyjsciowa do silnika przy ktorej tryb wtryskiwania moze by¢
stosowany. Parametr jest wewngtrznie ograniczony do 50% czgstotliwosci bazowe;.

POZIOM OGRANICZENIA PRADU Zakres: 50.00 do 150.00 %
Okresla prad ptynacy przy niskiej czgstotliwosci w czasie hamowania.

IMPULS DC Zakres: 0.0 do 100.0 s

Okresla czas trwania pulsacji DC kiedy hamowanie jest konieczne. Czas stosowania pulsacji
zalezny jest od stosunku predkosci poczatkowej do 20% predkosci bazowej i jest stosowany
ponizej 20% predkosci bazowe;.

FINAL DC PULSE [PULSACJA KONCOWA] Zakres: 0.0 do 10.0 s

Okresla czas trwania pulsacji DC stosowanej po przekroczeniu minimalnej czestotliwosci w
czasie hamowania.

POZIOM DC Zakres: 0.00 do 25.00 %

Okresla poziom napigcia DC podawanego na silnik.

CZAS PRZERWY Zakres: 0.0 do 600.0 s

Okresla max czas hamowania.

NAPIECIE BAZOWE Zakres: 0.00 do 115.47 %

Okres$la max napigcie stosowane w czasie hamowania wzgledem napigcia przy predkosci
bazowe;j.

ACTIVE [AKTYWNY] Zakres:NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Informuje o stanie przemiennika, jesli AKTYWNY pulsacja jest aktywna.
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WYLACZENIA
MMI Menu Map Blok funkcjonalny dziata w potaczeniu WYLACZENIA
‘ |USTAWIENI A | z analogowymi i cyfrowymi wejsciami s TERMISTOR  [1155] |- NIEAKTYWNY
sterujacymi. Blok informuje o braku lub - ENKODER  [1156] |- NIEAKTYWNY
2 |WYLACZENIA | uszkodzeniu czeéci sterujacych. —|ALARM ZEWNETRZNY  [234] |- NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY —| [760] NEGUJ TERMISTOR |-
3 |WYZW0LEN|A 1’0 | NIEAKTYWNY —| [1154] NEGUJ BLAD =
NEGUJ TERMISTOR TRIP —| [233] EXT TRIP MODE o
| NEGUJ BLAD NIEAKTYWNY -| [235] WEJSCIE 1 PRZERW |-
[ EXT TRIP MODE NIEAKTYWNY -| [236] WEJSCIE 2 PRZERW |-
| WEJSCIE 1 PRZERW . ,
| WEJSCIE 2 PRZERW OpIS parametrow
TERMISTOR
" ENKODER NEGUJ TERMISTOR Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
:ALARM ZEWNETRZ Odwraca wej$cie termistora silnika. Fabryczne ustawienie NIEAKTYWNY jest normalnie
zamknigty, niska impedancja.
INVERT ENC TRIP Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Odwraca wej$cie czujnika na plytce enkodera. NIEAKTYWNY normalnie zamknigty.
EXT TRIP MODE [ALARM ZEWNETRZNY] Zakres: BLAD/BRAK

Kiedy ustawiony TRIP [BLAD] wejscie 8 [EXT TRIP] powinno by¢ podtaczone do +24V w
przeciwnym wypadku wys$wietlony bedzie alarm..

Kiedy ustawimy COAST [BRAK] btad nie wystepuje przy braku napigcia +24V.
WEJSCIE 1 PRZERWANE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Sygnat jest wewngtrznie podtaczony z blokiem funkcjonalnym, kiedy wartosc jest AKTYWNY
oznacza, ze btad PRZERWA WEJSCIA ANALOGOWEGO 1, mi;ll miejsce. Warunek, ze btad nie
jest wewnetrznie zablokowany. Patrz w bloku STATUS ALARMOW.

WEJSCIE 2 PRZERWANE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Sygnat jest wewngtrznie podtaczony z blokiem funkcjonalnym, kiedy wartosc jest AKTYWNY
oznacza, ze btad PRZERWA WEJSCIA ANALOGOWEGO 2, mi;ll miejsce. Warunek, ze btad nie
jest wewnetrznie zablokowany. Patrz w bloku STATUS ALARMOW.

TERMISTOR Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Biezacy stan termistora silnika, zmieniany przez NEGUJ TERMISTOR

ENKODER Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Biezacy stan plytki enkodera, AKTYWNY wskazuje btad.

ALARM ZEWNETRZNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Biezacy stan wejscia ALARMU ZEWNERZNEGO (zacisk 19). Uwaga wejscie jest odwracane.
AKTYWNY wskazuje ze na zaciskach jest OV.

Opis bloku
Blok funkcjonalny WYLACZENIA pozwala okresli¢ stan sugnstow na listwie sterujacej. Patrz
w podredzniku “Montaz” rozdziat 6.
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MMI Menu Map Przeznaczone do sterowania silnikiem we wszystkich CZAS ODWROTU
1 |USTAWIENIA | trybach. -| OGRANICZENIE [1152]|- NIEAKTYWNY
. ) = POZIOM [1153] |- 0.00 %
2 |STEROWAN SILNIK | Celem bloku funkcjonalnego jest automatyczna OGRANICZ
redukcja pradu przemiennika w warunkach 105.00 % —| [1148] PUNKT L
3 |CZAS ODWROTU | DOCELOWY

przeciazenia. Kiedy prad silnika przekroczy poziom

| PUNKT DOCELOWY PUNKT DOCELOWY, prad silnika jest catkowany. 60.0s - [1149] OPOZNIENIE i

OPGNIENIE ) o . 10.0s —| [1150] CZAS OBNIZENIA |-
L - Maksymalny poziom pradu silnika 150% moze 1200s | [1151] CZAS PODNIES |
| CZAS OBNIZENIA ptynaé przez czas zdefiniowany w parametrze
| CZAS PODNIES OPOZNIENIE. Limit czasu odwrotu jest

| OGRANICZENIE zdefiniowany nachyleniem pomigdzy 150% a zdefiniowanym poziomem w parametrze PUNKT

| POZIOM OGRANICZ DOCELOWY. Nachylenie czasu odwrotu definiuje parametr CZAS OBNIZENIA wzgledem parametru
PUNKT

DOCELOWY. Kiedy warunki przeciazenia znikna, nachylenie czasu odwrotu ze 150% jest
zdefiniowane przez CZAS PODNIES.

Tryb pracy silnika z charakterystyka kwadratowa przetacza dopuszczalne przeciazenie na 115%
przez 60s.

Opis parametréw

PUNKT DOCELOWY Zakres: 50.00 do 150.00%
Parametr okresla poziom od ktorego jest odliczany czas odwrotu przy przeciazeniu silnika.
OPOZNIENIE Zakres: 5.0 do 60.0s

Parametr okre$la maksymalny czas przeciazenia 150% (110% dla charakterystyki kwadratowej).

Patrz charakterystyka kwadratowa/statomomentowa strona 1-125.

CZAS OBNIZENIA Zakres: 1.0 do 10.0s

Okresla zakres czasu odwrotu, jest to nachylenie do PUNKTU DOCELOWEGO po wystapieniu
przeciazenia..

CZAS PODNIES Zakres: 1.0 do 600.0s

Okresla zakres czasu odwrotu, jest to nachylenie ze 150% (110% dla charakterystyki kwadratowej)
po ustapieniu obciazenia.

OGRANICZENIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr diagnostyczny okresla czy czas odwrotu jest aktywny.
POZIOM OGRANICZ Zakres: —.00 %

Parametr diagnostyczny okresla poziom przeciazenia.
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LINIOWA RAMPA

MMI Menu Map Blok funkcjonalny okresla stosunek zmian na
1 lusTawienia [ wejsciu.

2 Funkcse nastaw || Patrz RAMPA ODNIESIE, strona 1-87.

3 |LINIOWA RAMPA |

| WEJSCIE

| CZAS PRZYSPIESZ

| CZAS ZWALNIANIA

| TYP SYMETRYCZNY
| CZAS SYMETRII

| ZATRZYMANY

| KASOWANIE

| WARTOSC PO RESET

[ wyuscie Opis parametréw
_PRACA TYPU RAMPA i
WEJSCIE

Wejscie do bloku.
CZAS PRZYSPIESZ

Czas w jakim przemiennik bedzie przyspieszat od 0.00% do 100.00% wartosci zadane;.

CZAS ZWALNIANIA

Programowanie ] '45

0.00 %
10.0s
10.0s
NIEAKTYWNY
100 s
NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY

0.00 %

LINIOWA RAMPA

WYJSCIE [887]

PRACA TYPU RAMPA [888]

[879]
[880]
[881]
[882]
[883]
[884]
[885]
[886]

WEJSCIE

CZAS PRZYSPIESZ
CZAS ZWALNIANIA
TYP SYMETRYCZNY
CZAS SYMETRII
ZATRZYMANY
KASOWANIE
WARTOSC PO RESET

- 0.00 %
- NIEAKTYWNY

Zakrese: -300.00 do 300.00%

Zakres: 0.0 do 3000.0 s

Zakres: 0.0 do 3000.0 s

Czas w jakim przemiennik bedzie zwalniat od 100.00% do 0.00% warto$ci zadane;.

TYP SYMETRYCZNY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli parametry CZAS PRZYSPIESZ i CZAS ZWALNIANIA sa jednakowe mozna wybra¢ TYP
SYMETRYCZNY z czasem CZAS SYMETRII.

CZAS SYMETRII

Zakres: 0.0 do 3000.0 s

Jest to czas przyspieszenia 0% do 100% i zwalniania ze 100% do 0% kiedy TYP

SYMETRYCZNY jest AKTYWNY.
ZATRZYMANY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli AKTYWNY nachylenie jest utrzymane na ostatniej wartosci.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

KASOWANIE

Jesli jest AKTYWNY to wyjacie jest rOwne wejsciu.

WARTOSC PO RESET

Zakres: -300.00 do 300.00 %

Wyjscie przyjmuje warto$¢ ustawiong jesli parametr RESET jest AKTYWNY.
Zakres: —.00 %

WYJSCIE
Wyjscie nachylenia.

PRACA TYPU RAMPA

Ustawiony jest AKTYWNY jesli pracuje z nachyleniem.
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 [SEQ&REF

3 |STEROW PANEL

TYP SEKW

TYP ODNIES
UKELAD ZASILANY
KIER SEKW

SEKW ZDALNA
ODNIESIE ZDALNE

STEROWANIE PANEL STEROW PANEL

Blok funkcjonalny pozwala na SEKW ZDALNA [297] FAKTYWNY
odpowiednie ustawienie sterowania ODNIESIE ZDALNE [257] FAKTYWNY
(zdalne lub lokalne) stosowanie do potrzeb PANEL/ZDALNE - [298] TYP SEKW 3
uzytkownika. Przetaczanie pomigdzy PANEL/ZDALNE -{ [265] TYP ODNIES -

trybami sterowania wymaga stosowania ZDALNE - [299] UKLAD ZASILANY |

panela operatorskiego. Patrz rozdzial 5: NIEAKTYWNY | [281] KIER SEKW L

Panel operatorski.

Opis parametrow

TYPY SEKW Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Okresla zrodto sygnatéw sterujacycjh SEQ (start/stop). Dostgpne sposoby przedstawiono ponizej.
Numeracja : Typy SEKW

0 : PANEL/ZDALNE
1: TYLKO ZDALNE
2: TYLKO PANEL

TYPY ODNIES Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Okresla zrodto sygnatu zadajacego predkos¢ REF. Dostgpne sposoby przedstawiono ponize;j:

Numeracja : Typy ODNIES

0 : PANEL/ZDALNE
1: TYLKO ZDALNE
2 : TYLKO PANEL

UKELAD ZASILANY Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Okresla jaki tryb sterowania bgdzie wybrany po zataczeniu zasilania. Lokalny z panela operatorskiego
lub zdalny z zewnatrz. Tryb automatyczny ustawia sterowanie jakie bylo przed wylaczeniem zasilania.
Dostegpne sposoby sa:

Numeracja : Uklad zasilany

0:ZDALNE
1 : PANEL
2 : AUTOMATYCZNE

KIERUNEK SEKW Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Kiedy AKTYWNY kierunek modutu SEQUENCING (Lokalnie lub Zdalnie).

Kiedy NIEAKTYWNY kierunek zalezy od modutu REFERENCE (Lokalnie lub Zdalnie).
SEKW ZDALNA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr wskazuje obecjnos¢ zrodia polecen SEQ.

ODNIES ZDALNE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje obecnos¢ zrodta polecen REF.
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

2 |ROZNE |

3 |FUNKCJE LOGICZNE I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 1 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 2 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 3 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 4 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 5 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 6 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 7 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 8 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE 9 I

4 |FUNKCJE LOGICZNE
10

FUNKCJE LOGICZNE
11

4

FUNKCJE LOGICZNE
12

FUNKCJE LOGICZNE
13

FUNKCJE LOGICZNE
14

FUNKCJE LOGICZNE
15

FUNKCJE LOGICZNE
16

FUNKCJE LOGICZNE
17

FUNKCJE LOGICZNE
18

FUNKCJE LOGICZNE
19

FUNKCJE LOGICZNE
20

WEJSCIE A
WEJSCIE B
WEJSCIE C
TYP
WYJSCIE

FUNKCJE LOGICZNE

Bloki funkcjonalne po odpowiednim skonfigurowaniu spetniaja odpowiednie funkcje logiczne na ustalonej ilosci wejs¢.

FUNKCJA LOGICZNA 1

NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A) -

WYJSCIE [183]
[180] WEJSCIE A
[181] WEJSCIE B
[182] WEJSCIE C
[184] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 3

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY —

NOT(A)

WYJSCIE [193]
[190] WEJSCIE A
[191] WEJSCIEB
[192] WEJSCIE C
[194] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 5

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [203]
[200] WEJSCIE A
[201] WEJSCIE B
[202] WEJSCIE C
[204] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 7

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [213]
[210] WEJSCIE A
[211] WEJSCIE B
[212] WEJSCIE C
[214] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 9

NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [223]
[220] WEJSCIE A
[221] WEJSCIE B
[222] WEJSCIE C
[224] TYPE

- NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 11

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY —

NOT(A) 4

WYJSCIE  [1349]
[1346] WEJSCIE A
[1347] WEJSCIE B
[1348] WEJSCIE C
[1350] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 13

NIEAKTYWNY |
NIEAKTYWNY |
NIEAKTYWNY |

NOT(A)

WYJSCIE  [1359]
[1356] WEJSCIE A
[1357] WEJSCIE B
[1358] WEJSCIE C
[1360] TYPE

- NIEAKTYWNY
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FUNKCJA LOGICZNA 2

NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY |

NOT(A) -

WYJSCIE [188]
[185] WEJSCIE A
[186] WEJSCIE B
[187] WEJSCIE C
[189] TYPE

—NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 4

NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY |
NIEAKTYWNY -

NOT(A) -

WYJSCIE [198]
[195] WEJSCIE A
[196] WEJSCIE B
[197] WEJSCIE C
[199] TYPE

—NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 6

NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [208]
[205] WEJSCIE A
[206] WEJSCIE B
[207] WEJSCIE C
[209] TYPE

- NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 8

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [218]
[215] WEJSCIE A
[216] WEJSCIE B
[217] WEJSCIE C
[219] TYPE

-NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 10

NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE [228]
[225] WEJSCIE A
[226] WEJSCIE B
[227] WEJSCIE C
[229] TYPE

- NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 12

NIEAKTYWNY —
NIEAKTYWNY -
NIEAKTYWNY -

NOT(A)

WYJSCIE  [1354]
[1351] WEJSCIE A
[1352] WEJSCIE B
[1353] WEJSCIE C
[1355] TYPE

—NIEAKTYWNY

FUNKCJA LOGICZNA 14

NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY |
NIEAKTYWNY |

NOT(A)

WYJSCIE  [1364]
[1361] WEJSCIE A
[1362] WEJSCIE B
[1363] WEJSCIE C
[1365] TYPE

—NIEAKTYWNY
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FUNKCJA LOGICZNA 15 FUNKCJA LOGICZNA 16
WYJSCIE  [1369] - NIEAKTYWN® WYJSCIE  [1374] -NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY -{ [1366] WEJSCIE A L NIEAKTYWNY — [1371]  WEJSCIE A -
NIEAKTYWNY - [1367] WEJSCIE B L NIEAKTYWNY — [1372] WEJSCIE B -
NIEAKTYWNY -{ [1368] WEJSCIE C L NIEAKTYWNY — [1373] WEJSCIE C -
NOT(A) H{ [1370] TYPE L NOT(A) 4 [1375] TYPE -
FUNKCJA LOGICZNA 17 FUNKCJA LOGICZNA 18
WYJSCIE  [1379] |- NIEAKTYWN? WYJSCIE  [1384] -NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY - [1376] WEJSCIE A - NIEAKTYWNY - [1381] WEJSCIE A -
NIEAKTYWNY -{ [1377] WEJSCIE B - NIEAKTYWNY — [1382] WEJSCIE B -
NIEAKTYWNY - [1378] WEJSCIE C L NIEAKTYWNY — [1383] WEJSCIE C -
NOT(A) -{ [1380] TYPE L NOT(A) { [1385] TYPE -
FUNKCJA LOGICZNA 19 FUNKCJA LOGICZNA 20
WYJSCIE  [1389] |- NIEAKTYWN® WYJSCIE  [1394] |-NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY -{ [1386] WEJSCIE A L NIEAKTYWNY —{ [1391] WEJSCIE A -
NIEAKTYWNY - [1387] WEJSCIE B - NIEAKTYWNY — [1392] WEJSCIE B -
NIEAKTYWNY - [1388] WEJSCIE C - NIEAKTYWNY — [1393] WEJSCIE C -
NOT(A) - [1390] TYPE L NOT(A) - [1395] TYPE L

Opis parametréw

WEJSCIE A Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wejscie logiczne.

WEJSCIE B Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wejscie logiczne.

WEJSCIE C Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wejscie logiczne.

TYP Zakres: Numeracja-patrz ponizej
Funkcje logiczne wykonywane sa wg ponizszych typow, na wyjsciu otrzymuje si¢ warto$¢ ktora
jest wynikiem dziatania funkcji dla trzech wejs¢ logicznych:
Numeracja : Typ
: NOT(A)
: AND(A,B,C)
: NAND(A,B,C)
: OR(A,B,C)
: NOR(A,B,C)
: XOR(A,B)
: 0-1 EDGE(A)
: 1-0 EDGE(A)
: AND(A,B,!C)
9:0R(A,B,!C)
10 : S FLIP-FLOP
11 : R FLIP-FLOP

OUTPUT [WYJSCIE] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wiynik dziatania funcji na trzech wejsciach.

0NN N AW~ O
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Funkcja Opis
NOT(A) NOT(A) Jesli wejscie A jest
TRUE(TAK) to na wyjsciu jest
WEJScIE A FALSE (NIE) w przeciwnym
WEISCTE B | wypadku jest TRUE (TAK).
INPUT C [—
WEJSCIE C
AND(A,B,C) AND(A,B,C) J§li A, B 1C sa TRUE (TAK) to
\ na wyjsciu jest TRUE (TAK) w
T T S przeciwnym wypadku na
wessCTE B / { 20205 | Wyjsciu jest FALSE (NIE),
NAND(A,B,C) AND(A,B,C) Jesli A, BiC Sa TRUE (TAK)
to na wyjsciu jest FALSE (NIE),
—— 5TEoT w przeciwnym wypadku na
wyjéciu jest TRUE (TAK).
OR(A,B,C) AND(A.B,C) Jesli co najmniej jedno z wejsé
A, B lub C jest TRUE (TAK) to
— na wyjsciu jest TRUE (TAK) w
) przeciwnym wypadku na
wyjsciu jest FALSE (NIE).
NOR(A,B,C) AND(A,B,C) Jesli co najmniej jedno z wejsé
A, B lub C jest TRUE (TAK) to
na wyjsciu jest FALSE (NIE) w
D T
wyjsciu jest TRUE (TAK).
XOR(A,B) XOR(A,B) Jesli wejscia A i B sa takie same
(AiB TAK lub A i B NIE) to
— —> na wyjséciu jest FALSE (NIE) w
przeciwnym wypadku na
wyjsciu jest TRUE (TAK).
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Funkcja Opis
0-1 EDGE(A)
wejscie A
L wejscie C NIE
wyjscie
wejscie C TAK
#* t w czasie jednego cyklu

Przerzutnik narastajacego zbocza
Wejscie B nie uzywane.

Funkcja generuje impuls 20ms w czasie kiedy wejscie A przechodzi na
TRUE (TAK). Kiedy wejscie C jest TRUE (TAK) wyjscie jest odwrocone.

1-0 EDGE(A)
wejécie A | J
Y | wejscie C NIE
wyjscie
wejscie C TAK
#* t w czasie jednego cyklu
Przerzutnik opadajacego zbocza
Wejscie B nie uzywane.
Funkcja generuje impuls 20ms w czasie kiedy wejscie A przechodzi na
FALSE (NIE). Kiedy wejscie C jest TRUE (TAK) wyjscie jest odwrocone.
AND(A,B,!C) AND(A,B,IC) Stan wej$¢
A B C Stan wyjécia
0 0 0 0
a8 o 1 0 o
WEJSCIE C 0 1 0 0
0 1 1 0
1 0O 0 0
Patrz: tabela prawdy. 1 0 1 0
1 1 0 1
FALSE (NIE) =0, TRUE (TAK) = 1. 1 1 1 0
OR(A,B,!C) OR(A,B.1C) Stan wej§é
A B C Stanwyjicia
[ooii] 0o 0 0 1
INPUT C —W O 0 l 0
WEJSCIE C
o 1 0 1
0 1 1 1
1 0O 0 1
Patrz tabela prawdy. 1 0 1 1
FALSE (NIE) = 0, TRUE (TAK) = 1. i i (1’ i
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Funkcja Opis

S FLIP-FLOP S FLIP-FLOP Przerzutnik ustawiajacy
INPUT A 1éc1 1
Wejscie A ustawia,

' I' Wejscie B zeruje.
WEJSCIE B

R FLIP-FLOP R FLIP-FLOP Przerzutnik zerujacy
—l>°4' Wejscie A zeruje,
f MHISCIE | Wejécie B ustawia.
WEJSCIE B
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MIN PREDKOSC

1 |USTAWIENIA

2 |FUNKCJE NASTAW

3 |MIN PREDKOSC

WEJSCIE
MINIMUM
TRYB
WYJSCIOWA

MMI Menu Map Blok funkcjonalny okresla w jaki sposob MIN PREDKOSC
| bedzie startowal przemiennik po podaniu WYJSCIE [335] ]-0.00 %
warto$ci zadanej. Dostgpne sa dwa tryby 0.00 % | [336] WEJSCIE i
|| pracy. -100.00 %  [337] MINIMUM "
| 1. Proporcjonalny : limit minimum PROP. W/MIN. 4 [338] TRYB L
2. Liniowy : pomi¢dzy min i max.
Opis parametrow
WEJSCIE Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie bloku.
MIMINIMUM Zakres: -100.00 do 100.00 %
Parametr okre$la minimalna warto§¢ wyjsciowa.
MODE [TRYB] Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Parametr okresla w jakim trybie blok pracuje, sa dostgpne dwa tryby:

Numeracj : Tryb

0 : PROP. Z/MIN.
1 : LINIOWA

WYJSCIOWA Zakres:

Wyjscie zalezy od wbranego trybu, patrz ponize;j.
o)

pis bloku
Dostepne sa dwa tryby pracy MIN PREDKOSCI.

Proporcjonalnie z minimum

Blok funkcjonalny pozwala na ustawienie predkos$ci minimalne;j
pomiedzy -100% do 100%. Wartos¢ wyjsciowa predkosci jest
zawsze wigksza lub rdwna minimalnej wartosci.

Liniowo
Blok funkcjonalny przeskalowuje wejscie wyjscie
pomigdzy 0 do 100%. Wejscie idzie liniowo
pomigdzy minimum a 100%.

Obowiazuje:
min >= ()
wejscie >= 0
max = 100%

100 —— - - -

Min —

xxx.xx %

wyjécie

wejscie

0 100%

max = 300.00% — (2 x min)

wejscie
100% 200%
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MMI Menu Map

|USTAWIENIA

|STEROWAN SILNIK

|DANE SILNIKA

| TRYB STEROWANIA
| ZASILANIE

| CZESTOTL BAZOWA
| Un SILNIKA

| In SILNIKA

| lo SILNIKA

| OBROTY ZNAM SILN
| POLACZ UZWOJEN
| ILOSC BIEGUNOW

| WSP MOCY (cos Fl)
| PRZECIAZENIE

| REZYST STOJANA

| INDUKC ROZPROSZ
| INDUKC MAGNES

| STALA CZAS WIRN

Programowanie ] '53

DANE SILNIKA
Przeznaczone do sterowania DANE SILNIKA
silnikiem we wszystkich trybach. =Hz {[1157] TRYB STEROWANIA |

* 550 kW - [1158]  ZASILANIE L
** 50.0 Hz - [1159] CZESTOTL BAZOWA |

** 400.0V 4 [1160]  Un SILNIKA L

* 1130 A 4[64]  In SILNIKA L

* 339A 4[65]  loSILNIKA L

** 1445.0 obr/min - [83]  OBROTY ZNAM SILN |-
* GWIAZDA - [124] POLACZ UZWOJEN |

“* 4APOLE -{[84]  ILOSC BIEGUNOW L

* 090 4[242] WSP MOCY (cosFl) |

Blok funkcjonalny doktérego
wprowadzasz dane silnika i dostgpne
informacje na tabliczce znamionowe;j.

Automatyczne strojenie ustawia
parametry lo SILNIKA, REZYSTOR
STOJANA, INDUKC ROZPROSZ,
INDUKC MAGNES, STALA
CZASOWA WIRN podtaczonego

silnika. :

) * 2.0 {[1164] PRZECIAZENIE -
Parametr PRZECIAZENIE okresla * 13625 0hm o [119]  REZYST STOJANA n
maksymalny poziom przeciazenia ** 4337mH -{[120]  INDUKC ROZPROSZ |
silnika. Parametr jest przydatny jesli * 17348 mH 4 [121]  INDUKC MAGNES B

uzywany silnik o mocy mniejszej niz
zakres przemiennika.

276.04 ms —{[1163] STAtLA CZAS WIRN o

Opis parametréw
TRYB STEROWANIA Zakres: Numeracja — Patrz ponizej
Ustawia tryb pracy przemiennika.

Numeracja : Tryb Sterowania

0:V/Hz
1 : ZAMKNIETA PETLA
2 : OTWARTA PETLA

ZASILANIE Zakres: 0.00 do 355.00kW
Moc silnika z tabliczki znamionowe;j.
CZESTOTL BAZOWA Zakres: 7.5 do 500.0Hz

Czgstotliwos$¢ pracy silnika z tabliczki znamionowej. Patrz w bloku MAGNESOWANIE, str. 1-36.

Un SILNIKA Zakres: 0.0 do 575.0V

Napigcie zasilania silnika przy czestotliwosci bazowej z tabliczki znamionowej. Patrz STEROW
NAPIECIEM, str. 1-123

In SILNIKA Zakres: 0.00 do 595.004
Parametr okresla prad silnika z pelnym obciazeniem z tabliczki znamionowe;j.

lo SILNIKA Zakres: 0.00 do 595.004
Parametr okresla prad silnika bez obciazenia i jest ustalony podczas automatycznego strojenia.
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OBROTY ZNAM SILN Zakres: 0.0 do 32000.0 obr/min

Parametr okresla obroty silnika z tabliczki znamionowej przy petnym obcigzeniu. Jest to
predkosé silnika z pelnym obciazeniem minus poslizg.

POLACZ UZWOJEN Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr zawiera sposob podiaczenia uzwojen zgodnie z tabliczka znamionowa.

Numeracja : Polgczenie uzwojen

0 : TROJKAT

1 : GWIAZDA
ILISC BIEGUNOW Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr z tabliczki znamionowej okresla ilo$¢ biegunow.

Numeracja : llos¢ biegunow

0:2 pole

1:4 pole

2 : 6 pole

3: 8 pole

4:10 pole

5:12 pole
WSP MOCY (cos Fl) Zakres: 0.50 do 0.99
Parametr z tabliczki znamionowej okresla cos ¢.
PRZECIAZENIE Zakres: 1.0 do 5.0

Parametr okre$la dopuszczalne przeciazenie silnika. Przemiennik mierzy zakres pradu do silnika.
Przemiennik jest ustawiony jako In SILNIKA x PRZECIAZENIE i moze wynosi¢ maksymalnie
2x przy statomomentowej charakterystyce. Parametr PRZECIAZENIE nie wptywa na CZAS
ODWROTU lub limit momentu.

REZYST STOJANA Zakres: 0.00 do 250.00 Ohm
Parametr okresla rezystancje stojana na fazg i ustawiany jest podczas strojenia.

INDUKC ROZPROSZ Zakres: 0.0 do 300.0 mH
Parametr okresla indukcyjnos¢ rozproszenia na fazg i ustawiany jest podczas strojenia.
INDUKC MAGNES Zakres: 0.0 do 3000.0 mH
Parametr okresla indukcyjnos$¢ gtéwna na fazg i jest ustawiany podczas strojenia..
STALA CZAS WIRN Zakres: 10.00 do 3000.00ms

Parametr okre$la stala czasowa wirnika i jest okre$lany podczas strojenia.
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MULTIPLEXER

Kazdy blok przechowuje stowo 16-bitowe, odpowiednie bity moga by¢ ustawione lub
wyzerowane. Blok moze by¢ wykorzystany przy autostarcie.

MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA

2 [RoznE

4 |MULTIPLEKSER 1

MULTIPLEKSER 1 MULTIPLEKSER 2

|
|
3 |MULTIPLEKSER |
|
|

4 |'V'U'-T'P'-EKSER 2 WYJSCIE [598] |-0000 WYJSCIE [873] |-0000
_WEJSCIE 0 NIEAKTYWNY -{ [641] WEJSCIE 0 L NIEAKTYWNY — [771] WEJSCIE 0 -
_WEJSCIE’I NIEAKTYWNY - [642] WEJSCIE 1 - NIEAKTYWNY - [772] WEJSCIE 1 -
| WEJSCIE 2 NIEAKTYWNY | [643] WEJSCIE 2 - NIEAKTYWNY - [773] WEJSCIE 2 -
| WEJSCIE 3 NIEAKTYWNY | [644] WEJSCIE 3 _ NIEAKTYWNY — [792] WEJSCIE 3 -
—WEJ$C'E 4 NIEAKTYWNY | [645] WEJSCIE 4 - NIEAKTYWNY — [793] WEJSCIE 4 -
—xijzgig NIEAKTYWNY | [646] WEJSCIE 5 - NIEAKTYWNY — [794] WEJ§CIE 5 -
" WEJSCIE 7 NIEAKTYWNY -{ [647] WEJSCIE 6 - NIEAKTYWNY — [795] WEJ§CIE 6 =
" WEJSCIE 8 NIEAKTYWNY -{ [648] WEJSCIE 7 5 NIEAKTYWNY — [796] WEJSCIE 7 -
| WEJSCIE 9 NIEAKTYWNY | [649] WEJSCIE 8 - NIEAKTYWNY — [797] WEJSCIE 8 -
| WEJSCIE 10 NIEAKTYWNY | [650] WEJSCIE 9 - NIEAKTYWNY — [798] WEJSCIE 9 -
| WEJSCIE 11 NIEAKTYWNY -{ [651] WEJSCIE 10 - NIEAKTYWNY — [799] WEJSCIE 10 =
| WEJSCIE 12 NIEAKTYWNY - [652] WEJSCIE 11 5 NIEAKTYWNY — [868] WEJSCIE 11 -
| WEJSCIE 13 NIEAKTYWNY - [653] WEJSCIE 12 = NIEAKTYWNY — [869] WEJSCIE 12 -
:WEJSCIE 14 NIEAKTYWNY - [654] WEJSCIE 13 L NIEAKTYWNY - [870] WEJSCIE 13 -
_WEJSCIE 15 NIEAKTYWNY | [655] WEJSCIE 14 L NIEAKTYWNY - [871] WEJSCIE 14 -
[ WYJSCIE NIEAKTYWNY | [656] WEJSCIE 15 L NIEAKTYWNY — [872] WEJSCIE 15 -

Opis parametréow

WEJSCIE 0 DO 15

Boolowskie wejscia moga utworzy¢ pojedyncze stowo.
WYJSCIE

Stowo wyjsciowe.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Zakres: 0000 do FFFF
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PULPIT OPERATOR
MMI Menu Map Blok funkcjonalny pozwala przygotowac przyciski sterujace panela operatorskiego do
‘ |UST AWIENIA wymagan uzytkownika.
2 [MENU

3 |PULPIT OPERATOR

4 |PULPIT OPERATOR 1

PULPIT OPERATOR 1 PULPIT OPERATOR 2
4 |PULPIT OPERATOR 2 I -|  WERSJA PULPITU [230] |- 0000 - WERSJA PULPITU  [1110] { 0000
WEACZ KLAWISZE 00F0 —|[127] WLACZ KLAWISZE |- 00F0 —|[1109] WEACZ KLAWISZE
WERSJA PULPITU

Opis parametréw
WLACZ KLAWISZE Zakres: 0000 do FFFF

Przyciski na panelu operatorskim moga by¢ aktywne lub nieaktywne, odpowiednia
konfiguracja zalezy od ustawionego parametru, patrz tabela ponizej.

Ustawiony RUN [START] |L/R JOG [POSUW] DIR [KIERUNEK]
parameter [ZDALNE/LOKALNE]

0000 - - - -

0010 - - - AKTYWNY
0020 - - AKTYWNY -

0030 - - AKTYWNY AKTYWNY
0040 - AKTYWNY - -

0050 - AKTYWNY - AKTYWNY
0060 - AKTYWNY AKTYWNY -

0070 - AKTYWNY AKTYWNY AKTYWNY
0080 AKTYWNY - - -

0090 AKTYWNY - - AKTYWNY
00AO AKTYWNY - AKTYWNY -

00BO AKTYWNY - AKTYWNY AKTYWNY
00CO AKTYWNY AKTYWNY - -

00D0 AKTYWNY AKTYWNY - AKTYWNY
00EO AKTYWNY AKTYWNY AKTYWNY -

00FO0 AKTYWNY AKTYWNY AKTYWNY AKTYWNY
WERSJA PULPITU Zakres: 0000 do FFFF

Parametr wyswietla wersjg oprogramowania panela operatorskiego. Wartos¢ 0000 okresla, ze
panel operatorski nie jest podtaczony.
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MENU OPERATORA

Blok funkcjonalny jest uzywany do konfiguracji menu opratora. Dostarcza szybkiego dostepu do
zmiennych parametrow napgdu. Dowolny parametr moze by¢ umieszczony w menu operatora i
automatycznie przechowywany po wylaczeniu zasilania. Dodatkowo wyswietlane parametry moga
mie¢ dowolna nazwe i mogg by¢ przeskalowane przez blok funkcjonalny SKALOWANIE

MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |[MENU

3 |MENU OPERATORA

EKRANU.

MENU OPERATORA 1

MENU OPERATORA 2

4 |MENU OPERATORA 1 | NULL -| [74] PARAMETR L NULL -| [371] PARAMETR L
-| [324] NAZWA L -| [378] NAZWA L
4 |MENU OPERATORA 2 | BRAK -| [1039] SKALOWANIE L BRAK —| [1042] SKALOWANIE L
| | NIEAKTYWNY -| [1040] TYLKO DO ODCZYTU | NIEAKTYWNY -| [1043] TYLKO DO ODCZYTU |
4 [MENU OPERATORA 3 NIEAKTYWNY | [1041] IGNORUJ HASLO L NIEAKTYWNY | [1044] IGNORUJ HASLO L
4 |MENU OPERATORA 4 | MENU OPERATORA 3 MENU OPERATORA 4
NULL -| [626] PARAMETR L NULL -| [627] PARAMETR L
4 |MENU OPERATORAS l -| [1045] NAZWA L -| [1049] NAZWA L
4 |MENU OPERATORA 6 | BRAK —| [1046] SKALOWANIE L BRAK —| [1050] SKALOWANIE L
NIEAKTYWNY -| [1047] TYLKO DO ODCZYTU |- NIEAKTYWNY -| [1051] TYLKO DO ODCZYTU |-
4 |MENU OPERATORA 7 | NIEAKTYWNY —| [1048] IGNORUJ HASLO L NIEAKTYWNY —| [1052] IGNORUJ HASEO L
MENUIOPERATORALS MENU OPERATORA 6
4 |MENU OPERATORA 8 | NULL - [628] PARAMETR B NULL -| [629] PARAMETR L
_| 1os3] NAZWA i -| [1057] NAZWA L
4 |MENU OPERATORA 9 [
| | BRAK _| [1054] SKALOWANIE i BRAK —| [1058] SKALOWANIE L
. |MENU OPERATORA 10 | NIEAKTYWNY —| [1055] TYLKO DO ODCZYTU L NIEAKTYWNY -| [1059] TYLKO DO ODCZYTU |-
NIEAKTYWNY —| [1056] IGNORUJ HASLO i NIEAKTYWNY —| [1060] IGNORUJ HASLO L
4 |MENU OPERATORA 11 | MENU OPERATORA 7 MENU OPERATORA 8
| | NULL -| [630) PARAMETR L NULL -| [631] PARAMETR L
4 |MENU OPERATORA 12 | 1o61] NAZWA B —| [1065] NAZWA L
. |MENU OPERATORA 13 | BRAK —| [1062] SKALOWANIE _ BRAK —| [1066] SKALOWANIE L
NIEAKTYWNY —| [1063] TYLKO DO ODCZYTU |- NIEAKTYWNY -| [1067] TYLKO DO ODCZYTU |
4 |MENU OPERATORA 1 4| NIEAKTYWNY —| [1064] IGNORUJ HASLO _ NIEAKTYWNY —| [1068] IGNORUJ HASLO L
4 |MENU OPERATORA 15 | MENU OPERATORA 9 MENU OPERATORA 10
NULL -| [632] PARAMETR L NULL -| [633] PARAMETR L
4 |MENU OPERATORA 16 | -| 110691 NAZWA L -| [1073] NAZWA L
BRAK —| [1070] SKALOWANIE L BRAK —| [1074] SKALOWANIE L
PARAMETR NIEAKTYWNY | [1071] TYLKO DO ODCZYTU | NIEAKTYWNY | [1075] TYLKO DO ODCZYTU |
NAZWA NIEAKTYWNY | [1072] IGNORUJ HAStO L NIEAKTYWNY -| [1076] IGNORUJ HAStO L
o MENU OPERATORA 11 MENU OPERATORA 12
TYLKO DO ODCZYTU NULL -| [634] PARAMETR B
IGNORUJ HASEO B (071 nazwa i NULL -| [635] PARAMETR =
BRAK —| [1078] SKALOWANIE = BRAK N [18:;] gﬁi\ﬁvoAWAME B
NIEAKTYWNY' — [1079] TYLKO DO ODCZYTU - NIEAKTYWNY i [1083] TYLKO DO ODCZYTU _
NIEAKTYWNY —| [1080] IGNORUJ HASLO L -| (1083l B
NIEAKTYWNY —| [1084] IGNORUJ HASLO L
MENU OPERATORA 13 MENU OPERATORA 14
NULL { [636] PARAMETR = NULL { [637] PARAMETR =
1 [1085] NAZWA L 4 [1089] NAZWA L
BRAK - [1086] SKALOWANIE L BRAK - [1090] SKALOWANIE L
NIEAKTYWNY 4 [1087] TYLKO DO ODCZYTU |- NIEAKTYWNY 4 [1091] TYLKO DO ODCZYTU |-
NIEAKTYWNY 4 [1088] IGNORUJ HASLO = NIEAKTYWNY 4 [1092] IGNORUJ HASLO =
MENU OPERATORA 15 MENU OPERATORA 16
NULL { [638] PARAMETR L NULL { [639] PARAMETR L
4 [1093] NAZWA L 1 [1097] NAZWA L
BRAK - [1094] SKALOWANIE L BRAK - [1098] SKALOWANIE L
NIEAKTYWNY 4 [1095] TYLKO DO ODCZYTU |- NIEAKTYWNY 4 [1099] TYLKO DO ODCZYTU |-
NIEAKTYWNY 4 [1096] IGNORUJ HASLO L NIEAKTYWNY 4 [1100] IGNORUJ HASLO L
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Opis parametréw
PARAMETR Zakres: 0 do 1999

Wprowadz parametr do wyswietlania w menu operatora. Parametr moze by¢ wybrany przez
pierwsza zminang lub z wnetrza bloku.

NAZWA Zakres:max 16 znakow

Wprowadz swoja nazwe¢ maksymalnie 16 znakdw. Jesli nazwa jest pusta bedzie uzyta nazwa
fabryczna.

SKALOWANIE Zakres: Patrz ponizej

Wybierz blok SKALOWANIE EKRANU w celu przeskalowania PARAMETRU .
Numeracja : blok funkcjonalny SKALOWANIE EKRANU

: BRAK

: SKALOWANIE EKRANU 1
: SKALOWANIE EKRANU 2
: SKALOWANIE EKRANU 3
: SKALOWANIE EKRANU 4

A LWONO O

TYLKO DO ODCZYTU Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli ustawiony AKTYWNY wejscie do menu operatora bedzie niedostepne.
IGNORUJ HASLO Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli ustawione AKTYWNY wejscie do menu operatora begdzie mozliwe po wprowadzeniu
hasta.
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CHARAKTER NOSNEJ

MMI Menu Map CHARAKTER NOSNEJ
1 [uSTAWIENIA || | Przeznaczone dla wszystkich trybow CZESTOTL WYJSCIA [591] |- 0.0 Hz
2 [srerowan stk | sterowania silnikiem. AKTYWNY - [98] CHARAKTER LOSOWY-
3kHz 4[99] WYBOR CZESTOTL |-

3 |CHARAKTER NOSNEJ | Blok funkcjonalny pozwala na *20s - [100] OPOZN ROZMAGNES |-

CHARAKTER uaktywnienie specjalnego generatora

LOSOWY korygujacego odpowiednio modulacj¢

WYBOR CZESTOTL PWM w czasie pracy przemiennika.

OPOZN ROZMAGNES

CZESTOTL WYJSCIA

Opis parametréow
CHARAKTER LOSOWY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr przedstawia sposob modulacji czgstotliwosci kluczowania. Jesli ustawiony jest
AKTYWNY to thumienie zataczone.

WYBOR CZESTOTL Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr okresla z jaka czestotliwoscia sa przetaczane klucze tranzystorowe w module mocy.
Do wyboru sa nastgpujace czgstotliwosci:

Numeracja : Czestotliwosc modulacji

0:3kHz
1:6kHz
Uwaga: Obecnie dostepny tylko 3kHz
Czym wyzsza czgstotliwosc modulacji tym mniejszy poziom zaktdcen od silnika. Ustawiaj
mozliwie najnizsza czg¢stotliwosé modulacji.

OPOZN ROZMAGNES Zakres: 0.1 do 10.0 s

Parametr okresla minimalne opdznienie zataczania generatora przy starcie i zatrzymaniu napgdu.

CZESTOTL WYJSCIA Zakres: xxxx.x Hz
Czgstotliwos¢ wyjsSciowa przemiennika.

Opis bloku

Blok pozwala zataczy¢ specjalny algorytm przeznaczony do redukowania dzwigku (hatasu) silnika.
Uzytkownik powinien zdecydowac ktora metode wybra¢ czy specjalny generator, czy zwigkszy¢
czgstotliwos¢ modulacji, czy tez obie metody jednoczesnie. Zataczenie generatora powoduje, ze silnik
wydaje dzwigk bardziej matowy i syczacy.

Uzytkownik moze zaprogramowac odpowiednia czgstotliwos¢ modulacji kluczy tranzystorowych
przemiennika. Ustawienie wysokiej czestotliwosci (6kHz) zmniejsza hatas silnika, zwigksza straty
mocy oraz poprawia ptynnos$¢ obrotow przy niskiej czgstotliwosci wyjsciowej. Ustawienie niskiej
czgstotliwosci modulacji zwigksza hatas silnika oraz zmniejsza straty mocy.
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |SYSTEM BOARD

3 |PHASE AUTO GEAR

| RESET

| ENABLE

| HOLD

| NOM MASTER LEN
| NOM SLAVE LENGTH
| TOLERANCE

| INITIAL REPEATS

| INITIAL FILTER

| FILTER

| RESET COUNTERS
| SLAVE MARKS

| MASTER MARKS

| MISSED S MARKS

| MISSED M MARKS
| FALSE S MARKS

| FALSE M MARKS

| EXT MARK MASTER
| EXT MARK SLAVE

| GEAR CORRECTION
| MASTER LENGTH

| SLAVE LENGTH

| READY

] -60 Programowanie

PHASE AUTO GEAR [FAZA AUTOPRZELOZENIOWA]

Przeznaczone do wspolpracy 7 plytkq Phase Auto Gear

systemowq. - SLAVE LENGTH  [1599]|- 0.0000
= MASTER LENGTH  [1598] |- 0.0000

Blok funkcjonalny wylicza stosunek -| GEARCORRECTION [1597]|- 0.0000

przetozenia pomigdzy walkiem nadrzgdnym - EXT MARK SLAVE  [1596] |- FALSE

a podporzadkowanym z rzeczywistej -| EXTMARKMASTER  [1595]|- FALSE

wyliczonej dtugosci od znacznika 5 FALSE MMARKS  [1594]1- 0
o . o FALSE S MARKS ~ [1593] |- 0

wejsciowego. Wzgledne powtarzanie
dhugosci ; d i . - MISSED M MARKS ~ [1592] |- 0

ugoscl1 J.est stosowgne oWy 1czan1a. B i MISSED SMARKS  [1591] | 0
wzgledne;j szybkosc? w celu synchronizacji i MASTER MARKS ~ [1590] |- 0
watka nadrz¢dnego i podrz¢dnego, w i SLAVE MARKS  [1589] - 0
przeciwnym wypadku realizacja rejestru jest - READY  [1602] - FALSE
niemozliwa. TRUE | [1579] RESET -

) ) FALSE —| [1580] ENABLE -
Logika zawarta w bloku funkcjonalnym FALSE -| [1581] HOLD L
rozroznia brakujace i biedne przedwczesne 1.0000 —| [1582] NOM MASTER LEN -
znaki. Wyliczony przez blok wynik jest 1.0000 —| [1583] NOM SLAVE LENGTH -
filtrowany i dodany do bloku sterowania 0.1000 —| [1584] TOLERANCE -
faza, 20 -| [1585] INITIAL REPEATS -

0.100 —| [1586] INITIAL FILTER -
1.000 —| [1587] FILTER -
FALSE -| [1588] RESET COUNTERS -

Opis parametréw

SLAVE LENGTH [DLUGOSC Zakres: —.0000
ZALEZNA]

Podtacz do SLAVE LENGTH [DLUGOSC ZALEZNA] [PRZEKLADNIA A] w bloku PHASE
CONTROLL [STEROWANIE FAZA].

MASTER LENGTH [DLUGOSC NADRZEDNA] Zakres: —.0000

Podtacz do MASTER LENGTH [DLUGOSC NADRZEDNA] [PRZEKLADNIA B]w bloku
PHASE CONTROL [STEROWANIE FAZA] .

Dhugos¢ jest wyliczona przez mierzenie odleglos$ci pomigedzy wlasciwymi znacznikami, rezultat
jest odfiltrowany. Filtr zawiera dwie stale czasowe, pierwsza pozwala na minimalng filtracje
podczas startu fazy, natomiast drugi wysoki, pozwala na wygtadzenie zmiennych $ciezek dtugosci
materiatu. Wyjscia dlugosci sa przedstawione jako dlugosc¢ jesli brak sygnatu RESET
[ZEROWANIE]. Ostatnia wyliczona warto$c jest przechowywana po wylaczeniu zasilania.

GEAR CORRECTION [KOREKCJA PRZEKLADNI] Zakres: —.0000

Wspotczynnik diagnostyczny, wyliczony przez podzielenie SLAVE LENGTH przez MASTER
LENGHT.

EXT MARK SLAVE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
[ZEWNETRZNY ZNACZNIK PODRZEDNY]

Parametr diagnostyczny, wyswietla stan wejécia znacznik podrzedny.

EXT MARK MASTER Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
[ZEWNNETRZNY ZNACZNIK NADRZEDNY]

Parametr diagnostyczny, wyswietla stan wejscia znacznik nadrzgdny.
FALSE M MARKS [BLEDNE ZNACZNIKI M] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny znacznikéw blednych (wczesnych). Bledne znaki pojawiajace si¢ przed
otwarciem okna.

FALSE S MARKS [BLEDNE ZNACZNIKI S] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny znacznikéw blednych. Bledne znaczniki pojawiajace si¢ przed otwarciem
okna.
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MISSED M MARKS [ZANIK ZNACZNIKA M] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny zgubionych (opdznionych) znacznikow. Bledne znaczniki pojawiajace sig
za oknem.

MISSED S MARKS [ZANIK ZNACZNIKA S] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny zgubionych (opdéznionych) znacznikéw. Bledne znaczniki pojawiajace sig
za oknami.

MASTER MARKS [ZNACZNIK M] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny blednych znacznikdw. Jesli blok nie jest wyzerowany dlugos¢ jest
wyliczana kiedy btedny znak zostat zarejestrowany..

SLAVE MARKS [ZNACZNIK S] Zakres: 0 -

Licznik diagnostyczny blednych znacznikow. Jesli blok nie jest wyzerowany dlugos¢ jest
wyliczana kiedy btedny znak zostat zarejestrowany.

READY [GOTOWY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Ustawiony jest NIEAKTYWNY w czasie zerowania lub zalaczenia zasilania. Po przejs$ciu na
AKTYWNY licznik powtarzajacy jest pomijany.

RESET [ZEROWANIE] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli AKTYWNY to liczniki dlugosci sa zero. Wyjscia dtugos$ci sa ustawione na nominalna
wartos¢, oraz ustawia stala czasowa filtru dla INITIAL FILTER. Kiedy blok funkcjonalny
wychodzi z zerowania, liczniki i kalkulator dtugos$ci beda aktywne powtornie.

ENABLE [AKTYWNY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli NIEAKTYWNY to liczniki dtugos$ci sa wyzerowane. RESET i ENABLE sa funkcjonalnie
zamienne. RESET jest odwrocony w stosunku do ENABLE..

HOLD [TRZYMAC} Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli AKTYWNY wyliczona dlugosc¢ jest zawieszona oraz wyjscia tez sa zawieszone.

NOM MASTER LENGTH [DLUGOSC NOM M] Zakres: 0.0000 do 100.0000
Nominalna dtugo$¢ do nastgpnego znacznika.

NOM SLAVE LENGTH [DLUGOSC NOM S] Zakres: 0.0000 do 100.0000
Nominalna dtugo$¢ do nastgpnego znacznika.

INITIAL REPEATS [INICJACJA POWTORZEN]

Ilo$¢ blednych znacznikdéw musi by¢ widziana w obydwu kanatach przed gotowoscia bloku w
czasie gtorego jest uzyta wartosc filtru.

INITIAL FILTER [INICJACJA FILTRU] Zakres: —.000

Wartosc filtra dtugosci uzyta podczas zataczania zasilania (kiedy blok nie jest gotowy). Patrz takze
FILTER.

FILTER [FILTR] Zakres: —.000

Filtr jest uruchomiony tylko wtedy gdy pojawit si¢ nowy btedny znacznik.
RESET COUNTERS [ZEROWANIE LICZNIKOW] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli AKTYWNY zeruje wszystkie liczniki i ich bledy, natomiast nie zeruje powtorzonych
licznikow..
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Opis bloku
» Whasciwy znak
/ Niedobry znak

Wiasciwy 1 Niedobry znak, / za p6zno
znak za wczesnie |\ /

A A A

|

|

I

1

o -
Diugos¢ nominalna /~ SF P ?"}4'“/’
Tolerancja ~~ Tolerancja

Dilugos¢ nominalna

Blok ustawia okno uzywajac nominalnej powtarzalnej dtugosci i tolerancji eliminujac btgdne
znaczniki. Okno jest otwarte przed pojawieniem si¢ punktu do czasu pojawienia si¢ znacznika. Jesli
nowy znacznik jest wewnatrz okna to jest akceptowany i zamknigty w przeciwnym razie jest
odrzucany.

Forma okienkowania pozwala odrzuca¢ powtarzajace si¢ znaczniki kiedy podaja regularnie pomigdzy
kanatami. Przyktadowo chcieliby$my aby ndz ucinat kazdy N-ty znacznik materiatu. W takim
przypadku nieistotne jest ktory znacznik zostanie uzyty do synchronizacji.

Dtugo$¢ nominalna Materiat

5 :‘Toleranqa /
Y Y VYY VY v

v

v

v
T

Forma okienkowa nie pracuje jako sposob dyskryminatora eliminujacego zaktocenia pomigdzy
znacznikami. Jesli w systemie takim jak ten znikajacy znacznik zakldca synchronizacjg to nalezy
zastosowac bardziej kompleksowa formg np. inteligentnego $ledzenia znacznikow.
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PHASE CONFIGURE [KONFIGURACJA FAZY]

MMI Menu Map Przeznaczona do wspolpracy z plytkq
1 |USTAWIENIA | systemowq.

PHASE CONFIGURE
- MASTER POSITION  [1529] O
- SLAVE POSITION  [1530] | O

2 |SYSTEM BOARD | Blok funkcjonalny konfiguruje funkcje = FAULT [1531] - BRAK
enkoderéw. Parametry w bloku SLAVE ENCODER | [1524] SLAVE CNT SOURCE |-

pozwalajqna ustawienie WQ]SC TB ENCODER —|[1525] SPD LOOP SPD FBK -

3 |PHASE CONFIGURE I

| SLAVE CNT SOURCE  enkodera ktore sa uzywane jako zrodto 1500?;? - Ezzg} ,\CA(ZE%LSEEER o R

| SPD LOOP SPD FBK znormalizowane dla poszczegdlnych 2048 | [1527] MASTER SCALE A R

| COUNTS PER UNIT funkcji. 2048 —|[1528] MASTER SCALE B =

| MAX SPEED 04 « - PULSE -|[1561] MASTER MARK TYPE |

| MASTER SCALE A § podporzadkowana “slave” jest PULSE -|[1562] SLAVE MARKTYPE |
MASTER SCALE B definiowana jako oS sterowana przez

| MAsTERMARK TypE  sterownik. O$ nadrzedna “master” jest

| SLAVE MARK TYPE znana i traktowana jako zrodlo odniesienia. OS$ jest uzywana jako zadajaca a 0$

| MASTER POSITION podporzadkowana jako nadazna.

—;';G\If POSITION Uwaga: Jesli plytka systemowa nie jest zamontowana, parametr SLAVE CNT SURCE moze by¢

ustawiony na TB ENCODER. Pozwala to wszystkim blokom na przekazanie z enkodera
podporzadkowanego tylko funkcji oczekujacych.

Opis parametréw
SLAVE CNT SOURCE Zakres: Numeracja —patrz ponizej
Licznik enkodera podporzadkowanego moze by¢ uzywany jako SLAVE ENCODER z

kwadraturowym wej$ciem lub TB ENCOFRT z ptytki technologicznej z kwadraturowym
wejsciem. Licznik jest uzywany do obliczenia pozycji podporzadkowane;.

Numeracja : Zrédto licznika pdpowadkowanego
0 : SLAVE ENCODER
1: TB ENCODER
2 : DISABLE

SPD LOOP SPD FBK Zakres: Numeracja —patrz ponizej
Os$ podporzadkowana moze by¢ uzyta jako SLAVE ENKODER z kwadraturowym wejsciem lub
jako TB ENCODER z kwadraturowym wejsciem jakozrodto sprezenia zwrotnego do pracy w
zamknigtej petli sterowania predkoscia.

Enkoder sprzgzenia zwrotnego od predkosci jest montowany przy silniku. Enkoder od
sprzgzenia predkosci moze by¢ inny niz enkoder uzywany do sterowania zwrotnego do pracy

SLAVE CNT SOURCE.
Numeracja : Petla predkosci sprzgzenia od predkosci
0: SLAVE ENCODER
1 : TB ENCODER
COUNTS PER UNIT Zakres: 0 do 32767

Parametr ustawia ogolna skalg zadanej pozycji i predkosci. Przyktadowo pracujesz z
rozdzielczos$cig enkodera 2048, musisz ustawi¢ COUNTS PER UNIT na 2048*4=8192. Liczba
linii na obrot wynosi 4 poniewaz sa dwa zbocza (narastajace, opadajace) z kanatu A i kanatu B
kwdraturowego wyjscia enkodera.

MAX SPEED Zakres: 0 do 32000 upm

Parametr uzywany do skalowania predkos$ci przychodzacej z PHASE INCH, PHASE MOVE i
PHASE REGISTER. Parametr jest wazny ze wzgledu na wyliczenie predkosci napedu.
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MASTER SCALE A Zakres : -30000 do 30000

Impulsy enkodera nadrzednego sa skalowane przez MASTER SCALE A i MASTER SCALE B
gdzie A jest mnoznikiem a B dzielnikiem.

Skala Aj

Pozycjanadrzedna = Aktualnapozycja x| —————
yej (< pozycj ( Skala B

Dla enkodera podrzg¢dnego skalowania jest niedostgpne.
MASTER SCALE B Zakres: -30000 do 30000
Parametr skalowania enkodera nadrzg¢dnego, patrz MASTER SCALE A.

MASTER MARK TYPE Zakres: Patrz ponizej
Wybierz typ znacznika, ktory bedzie uzyty do chwytania pozycji dla enkodera nadrzednego i
podrzgdnego.

Numeracja : Typ znacznika
0: PULSE
1 : POSITIVE EDGE
2 : NEGATIVE EDGE

kanat A

IMPULS

ZBOCZE
NARASTAJACE

ZBOCZE
OPADAJACE

kanat B

miejsce chwytania

SLAVE MARK TYPE Zakres:Patrz ponizej
Wybierz typ znacznika, patrz powyzej MASTER MARK TYPE.

MASTER POSITION Zakres: —.

Wyjscie diagnostyczne impulsow enkodera nadrz¢dnego. Jest to przeskalowana warto$¢ licznika
zliczajacego wkoto od max wartosci dodatniej do minimalnej warto$ci ujemnej, jesli licznik jest
przepetniony.

SLAVE POSITION Zakres: — .

Wyjscie diagnostyczne impulsow enkodera podrzednego. Jest to typowy licznik zliczajacy
wkoto od max warto$ci dodatniej do minimalnej warto$ci ujemnej, jesli licznik jest
przepetniony.

FAULT Zakres: BRAK / NADMIAR

Jest to ogdlny flag btedu uzywany podczas przektaman w bloku funkcjonalnym. Btad bedzie
ustawiony réwniez gdy wystapi przepetnienie licznika pozycji lub braku zliczania.
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MMI Menu Map Phase Control
1 lusTawienia | - OUTPUT  [1488] |- 0.00
- SPEED OUTPUT  [1489] |- 0.00
2 [SYSTEM BOARD I PHASE CONTROL d POS FEED FWD  [1490] |- 0.00
- MASTER POS  [1491]|- 0
s brasecontro. | [STEROWANIE FAZY] | waster posoN. 11seal 000
RESET (TOTAL) Jest to glowny blok funkcjonalny = SLAVE POSITION  [1493] |- 0.00
| POSITION ENABLE fazy oraz sterowania generowanymi - POS ERROR INT  [1494] |- 0
SPEED INPUT bigdami powstajacy z obliczen.. 5 POSITION ERROR  [1495] - 0.00
" INVERT SPEED OP NIEAKTYWNY  —| [1479] RESET (TOTAL) =
- NIEAKTYWNY  —| [1480] POSITION ENABLE L
| CEARING A 0.00 -| [1481] SPEED INPUT =
| GEARING B NIEAKTYWNY | [1482] INVERT SPEEDOP |
| POS FDFWD SCALE 0 -| [1483] GEARING A L
| OUTPUT SCALE 0 -| [1484] GEARING B L
| INVERT OUTPUT 0 -| 1485] POS FDFWD SCALE |-
OUTPUT 000 -| [1486] OUTPUT SCALE =
_SPEED OUTPUT NIEAKTYWNY  —| [1487] INVERT OUTPUT -
| POS FEED FWD
| MASTER POS

| MASTER POSITION
| SLAVE POSITION

| POS ERROR INT

| POSITION ERROR

Opis parametrow
RESET (TOTAL) Zakres : NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Generalny reset blokuje SPEED OUTPUT i PHASE LOOP, patrz POSITION ENABLE..

POSITION ENABLE Zakres : NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wejscie uaktywniajace pracg akumulatora. Jesli ustawione NIEAKTYWNE akumulator
ustawiony jest na zero i zerowane sa informacje fazy. Patrz RESET (TOTAL).

SPEED INPUT Zakres: —.xx

Wejscie predkosei do kalkulatora, do otrzymania whasciwej fazy wazne jest uzycie tego wejscia.
Wijscie predkosci zazwyczaj podtaczone jest jako predkosé¢ nadrzedna, wejscie to moze by¢
ustawione jako podrzedne jesli nadaza za nadrzgdnym.

INVERT SPEED OP Zakres : NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Odwraca wyscie predkosci.

GEARING A Zakres: -30000 do 30000
Przetozenie pozwalajace ustawic stosunek pomigdzy pozycja a predkoscia.

P ‘enie A
Pozycja nadrzedna = Aktualnapozycja x (M)
PrzelozenieB

Wyjscie Predkosci = Wejscie Predkosci x (—Przelozeme A

GEARING B Pr Zeé"a%%’i-eﬁa)ooo do 30000

Patrz przetozenie A

POS FDFWD SCALE Zakres: -300.00 do 300.00

Skaluje pozycje wyjSciowa. Pozycja wyjsciowa przeznaczona jest do zmian pozycji zadanej i
przeznaczona do redukcji potrzebnego momentu obrotowego do przyspieszenia silnika w
przypadku pojawienia si¢ blgdow w systemie.

OUTPUT SCALE Zakres: 0.00 do 300.00

Skaluje wyjscie pozycji.

INVERT OUTPUT Zakres : NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Przemienniki czestotliwosci serii 690+ /A¥GBEIBV00LT ROAYSHOBRUSN
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OUTPUT Zakres: —.xx

Wyjscie pozycji uzywane przez regulator PHASE PID. Wyjscie bloku zawiera btedna
informacjg na dalszych miejscach po przecinku, wartosci te sa pomijane przez PHASE PID.

SPEED OUTPUT Zakres: —.xx
Wyjscie predkoaci, uzywane przez blok PHASE PID wejscie SPEED FWD.
POS FEED FWD Zakres: —.xx
Wyjscie pozycji.

MASTER POS Zakres: —.
Pozycja nadrzgdna po przetozeniu przeskalowana w liczbach catkowitych.
MASTER POSITION Zakres: —.xx
Pozycja nadrzedna po przetozeniu i przeskalowaniu w jednostkach enkodera.
SLAVE POSITION Zakres: —.xx
Pozycja podrze¢dna przeskalowana w jednostkach enkodera.

POS ERRORINT Zakres: —.

Btad pozycji przeskalowany w impulsach.

POSITION ERROR Zakres: —.xx

Btad pozycji skalowany w jednostkach enkodera.

Opis bloku

Master
Position

ds Invert output
Slave Position — a
Reset OR /Enable Output Scale

ds Gearing A | |

+ = X +H-1 X rOutput

dt Gearing B

Inch

_|_

Accumulator

Move

Register Move

Pos ffrwd Scale
|

Offset

™~ + p + X Position ffrwd
Phase Tune

Offset
Invert Spd output
Speed In ut—w--1 4 — Speed output
P P Gearing B P P
|
Speed Test
Offset
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PHASE INCH [KOREKCJA FAZY]

MMI Menu Map w ste.rowaniu faza mgie by¢ uzyty blok Phase Inch
. |UST AWIENIA funkcjonalny korekcji fazy, ktory moze - ACTIVE  [1503]} FALSE
dodawac¢ lub odejmowac do pozcycji osi FALSE -| [1500] ADVANCE =
2 |SYSTEM BOARD I podporzadkowanej respektujac potozenie FALSE - [1501] RETARD =
| | osi nadrzednej. Realizacja poleg na (DU _[1502] RATE -
3 |PHASE INCH

zmianie pozcji wyliczonego btgdu przez

ADVANCE specjalne impulsy z tempem podanym przez RATE w jednostkach na sekundg.
RETARD

RATE Jesli PHASE REGISTER jes aktywny to MARK OFFSET jest takze wynikowy.
ACTIVE

ADVANCE i RESTARED sa zazwyczaj potaczone do przyciskow chwilowych dla obstugi
operatora.

Opis parametréw
ADVANCE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli AKTYWNE, impulsy sa dodawane do wyliczonego btedu z ustalonym tempem przez
RATE. Uwaga: jesli wejscia ADVANCE i RETARD sg aktywne jednocze$nie to dziatanie jest

skasowne.

RETARD Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli AKTYWNE, impulsy sa odejmowane od wyliczonego bledu z ustawionym tempem przez
RATE.

RATE Zakres: 0.001 do 30.000

Tempo naliczania impulsow przy dodawaniu lub odejmowaniu do wyliczonego biedu.

ACTIVE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr diagnostyczny kiedy jest AKTYWNY, opdznienie lub przyspieszenie sg uaktywnione.
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MMI Menu Map PHASE MOVE
1 |USTAW|EN|A | PHASE MOVE - ACTIVE  [1509] - NIEAKTYWNY
[PRZESUNIECIE FAZY] -|  DISTANCELEFT [1508]|- 0.00
2 |SYSTEM BOARD | Jest to prosta trapezoidalna funkcja NIEAKTYWNY | [1504] ENABLE -
. PR 1.0 -{[1505] DISTANCE L
3 |PHASE MOVE | d21a1aj§ca na pojawienie sig 0.0000 —|[1506] DISTANCE FINE -
ENABLE narastajqcego zbocza na we€jsciu 1.00 —{[1507] VELOCITY L
| DISTANCE ENABLE. Wat podporzadkowany jest 1.00 —|[1499] ACCELERATION L
:D|STANCE FINE przesunigty z ustalonego dystansu z
| VELOCITY predkoscia podana w parametrze
ACCELERATION VELOCITY. Przesunigcie musi by¢ zrealizowane przed pojawieniem si¢ nowego przesunigcia.
| ACTIVE Jesli blok PHASE REGISTER jest usktywniony to parametr MARK OFFSET takze jest
| DISTANCE LEFT zmieniony.

Parameter Descriptions

ENABLE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Blok nie jest gotowy jesli jest AKTYWNY, uaktywnienie wystepuje kiedy sygnat ENABLE
przechodzi z NIEAKTYWNY na AKTYWNY.

DISTANCE Zakres: -3000.0 do 3000.0
Odlegtosc ktora bedzie dodana do petli fazowe;.

DISTANCE FINE Zakres. -1.0000 do 1.0000
Dodatkowa odlegtos¢ pozwala na delikatne sterowanie pozycja.

VELOCITY Zakres: 0.10 do 3000.00

Maksymalna predko$¢ dla odleglosci ktora bedzie dodana do petli fazowej, ustawienia w
jenostkach na sekundg.

ACCELERATION Zakres: 0.10 do 3000.00
Przyspieszenie dla odlegtosci dodanej do petli fazowej w jednostkach na sekunde do 2.

ACTIVE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
AKTYWNY jesli blok jest aktywny tzn jesli odlegto$¢ jest zerem.

DISTANCE LEFT Zakres: —.xx
Parametr diagnostyczny przedstawia odleglo$¢ pozostala do przesunigcia.

Opis bloku

—cm——————-
-

Odleglos¢ .=~

N
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PHASE OFFSET

ACTIVE
[1510] OFFSET
[1511] OFFSET FINE

[1512]

- NIEAKTYWNY

MMI Menu Map
thswena L PHASE OFFSET [OFFSET 00 -
2 |SYSTEM BOARD | F AZY] 0.0000 —
3 |PHASE OFFSET I Blok funkcjonalny dodaje przesuniqcie
OFFSET do wyliczonego btedu.
OFFSET FINE
ACTIVE

Wyjscie fazy = Blqd + Offset + Offset delikatny

Opis parametréw
OFFSET

dodawany w zakresie +/- 32768 impulsow.

OFFSET FINE

ACTIVE
AKTYWNY jesli offset bedzie dodany.

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN

Zakres: -3000.0 do 3000.0
Biezacy offset dodawany do bledu fazy, pozwalajacy na absolutna korekcje. Offset jest

Zakres: -1.0000 do 1.0000
Dodatkowa korekcja dodawana do OFFSET pozwalajaca na delikatne sterowanie.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
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MMI Menu Map PHASE PID
1 |USTAWIENIA | OUTPUT [1522] |-0.00 %
PID OUTPUT [1549] |-0.00 %
2 SYSTEM BOARD | PHASE PID [PID FAZY] [1549] °
. . . LIMITING  [1523] |- NIEAKTYWNY
| | Blok funkcjonalny jest prosta wersja
3 |PHASE PID NIEAKTYWNY -{ [1520] ENABLE PID =
regulatora PID.
| ERROR 0.00 % - [1513] ERROR =
| FEED FWD 0.00% -{ [1514] FEED FWD =
| FEED FWD GAIN 1.00 { [1515] FEED FWD GAIN |
| P GAIN 0.10 -{ [1516] P GAIN L
| | GAIN 1.00 4 [1517] 1 GAIN -
| D GAIN 0.00 4 [1518] D GAIN L
LLMIT 0.05s - [1521] D FILTER TC L
ENABLE PID
- 300.00% — [1519] LIMIT L
| DFILTER TC
| OUTPUT
| PID OUTPUT
| LIMITING

Opis parametrow

OUTPUT Zakres: __.xx%

Wyjscie bloku funkcjonalnego.

PID OUTPUT Zakres: __.xx%

Wyjscie PID bez FEED FWD.

LIMITING Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wyjscie jest AKTYWNE jesli wyjscie bloku OUTPUT jest limitowane.

ENABLE PID Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr zeruje regulator PID jesli byl NIEAKTYWNY. Do pracy regulatora parametr musi
by¢ AKTYWNY.

ERROR Zakres.: -300.00 do 300.00 %
Wejscie btedu do regulatora.

FEED FWD Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie predkosci nadaznej do bloku.

FEED FWD GAIN Zakres: -300.00 do 300.00
Bramka wejsci apredkosci nadazne;.

P GAIN Zakres: 0.00 do 100.00

Czton proporcjonalny bloku.

| GAIN Zakres: 0.00 do 100.00

Czton catkujacy bloku.

D GAIN Zakres: 0.00 do 100.00

Czton rézniczkujacy bloku.

D FILTERTC Zakres: 0.05 do 10.00 s

Stata czasowa filtru moze pomoéc przy eliminacji zaklocen wysokiej czgstotliwosci.

LIMIT Zakres: 0.00 do 300.00%
Parametr limituje maksymalna dodatnia i ujemna warto$¢ wyjscia.
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Opis bloku

feed forward gain

Co

feed forward

P gain
limit +300.00
. \enable
error lgain — {dt | output
30000 pip output
D gain |~ d/dt [, — i
beeee > limiting

e Dostepne funkcje P, PI, PD i PID z filtrem.

e Pojedynczy symetryczny limit wyjscia.

DZIALANE PD

Wzbr opisujacy dziatanie regulatora PID:

PD=K,+ K +Kp S
S 1+S T

gdzie: Kp wspolczynnik proporcjonalny
K; wspotczynnik catkowania
Kp wspoétczynnik rézniczki
Tr stata czasowa filtru

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN



] -72 Programowanie
PHASE REGISTER [REJESTR FAZY]

MMI Menu Map Przeznaczone do wspolpracy w plytkq PHASE REGISTER
1 |USTAWIENIA | systemowgq tylko wersja v 1.2.. - REPEATS [1570] |- O
= STATUS [1571]}- 0
2 |V\/|NDER | Blok realizuje pgtlg rejestracji znacznikow = INCH OFFSET  [1565] |- 0.0000
| | “master” 1 “slave” oraz probuje je - ERROR COUNTS  [1572]}- 0
3 [PHASE REGISTER wyrownac. Korekcje sa dodawane do 5 ERROR  1573] - 0.0000
| RESET “slave” przez usrednienie przesunigcia TRUE — 1563] RESET B
| ENABLE trapezowego. Ten sposob pozwala na ';A(‘)LO%E 7 {1222 :\EA’:’;iLEFFSET B
| MARK OFFSET skorygowanie catkowitego btedu. o [1567] SLAVE NOM LENGTH |-
SLAVE NOM LENGTH '
"VELOCITY Szybkos¢ i przyspieszenie z jaka jest LS| [1968] VELOCITY B
:ACCELERAT@N przesuwane miejsce je§t ustawiona przez 10.00 - [1569] ACCELERATION -
| REPEATS parametr VELOCITY i ACCELERATION.
| STATUS Uwaga: Wersja plytki jest identyfikowana prze sterowanie.
| INCH OFFSET
| ERROR COUNTS
| ERROR Opis parametrow

REPEATS Zakres: —.
Licznik diagnostycnzy blednych
STATUS Zakres: —.

Wyswietla tryb pracy RESET lub ALIGN. Kiedy jest RESETwyjscia i liczniki sa
wyzerowane. Kiedy jest ALIGN korekcja jest dodawana po kazdej parze znacznikow.

INCH OFFSET D —xxxx %

Offset generowany przez bloki funkcjonalne INCH i MOVE. Offset rzeczywisty obliczany
przez sumowane MARK OFFSET i OFFSET. INCH OFFSET jest zerowany tylko przez
RESET i pozostaje zachowany po wylaczeniu zasilania.

ERROR COUNTS Zakres: —.
Blad przychodzacy z enkodera slave.
ERROR Zakres: —.00

Blad podany w jednostkach.
RESET Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Blok funkcjonalny jest zablokowany i zabezpieczony przed jakakolwiek kasacja pozycji.
Ponadto reset zeruje blok INCH OFFSET.

ENABLE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jwsli ustawiony jest AKTYWNY korelacke sa wykonywane. Kiedy jest NIEAKTYWNY
korelacje sa zabezpieczone z wykonanej pozycji, wyjscia diagnostyczne sg wyliczone.

MARK OFFSET Zakres: -100.0000 do 100.0000

Przesunigcie znacznika “slave” przy ustawionej odlegtosci. Ogolne przesunigceie jest
sumowane z bloku INCH i offset zmienny. INCH offset jest wyliczany.

SLAVE NOM LENGTH Zakres: 0.0000 do 100.0000

Nominalna powtarzalna odlegto$¢ w jednostkach. Nominalna odleglo$¢ jest zazwyczaj
odlegtoscia “slave” i jest uzywana do wyliczenia maksymalnej dozwolonej korekcji.

VELOCITY Zakres: 0.10 do 300.00 %
Predko$¢ maksymalna w % z jaka korekcja bedzie dodana.
ACCELERATION Zakres: 0.01 do 3000.00 %

Przyspieszenie lub opdznienie w %/s” z jaka korekcja bedzie dodana.
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Opis bloku

Petla rejestracji pracuje uzywajac techniki natychmiastowej rejestracji. Btad jest liczony przez pomiar
pomigdzy znacznikami “master” i “slave”. Korekcja bledu polega na dodaniu go do pozycji “slave”.
Korekcja polega na uzyciu funkcji przesunigcia do wielkosci bledu maszyny. Idealne przesunigcie
bedzie jesli zostanie zaonczone przed pojawieniem si¢ nastgpnej pary znacznikow.

Limit korekcji wynowi: + nominalna dtugos$¢ / 2.
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PHASE TUNING [DOSTRAJANIE FAZY]

MMI Menu Map Blok funkcjonalny dostrajania PHASE TUNING
1 [usTAwiENIA | wstrzykuje offset predkosci lub = ACTIVE  [1478]| NIEAKTYWNY
offset fazy w formie fali 10.00s —|[1473] PERIOD L
2 |SYSTEM BOARD | prostokatnej wspomagajac NIEAKTYWNY —|[1474] ENABLE SPEED -
dostrajanie przy pracy w petli 1.00 % —|[1475] SPEED OFFSET -
3 |PHASE TUNING o i L
| | predkosci i fazy. FALSE -|[1476] ENABLE PHASE
PERIOD 1.00 —-|[1477] PHASE OFFSET L
| ENABLE SPEED
| SPEED OFFSET ) ,
| ENABLE PHASE Opis parametrow
PHASE OFFSET
- PERIOD Zakres: 0.10 do 300.00 s
| ACTIVE

Periodyczny przebieg prostokatny w sekundach.

ENABLE SPEED [SPEED OFFSET] Zakres: NIEAKTYWNY / AKTYWNY

Uaktywnienie SPEED OFFSET ktory bedzie dodany do SPEED INPUT (bloku funkcjonalnego
sterowania faza).

SPEED OFFSET Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wartos¢ offsetu predkosci.

ENABLE PHASE Zakres: NIEAKTYWNY / AKTYWNY
Uaktywnia OFFSET PHASE ktory bedzie dodany do POSITION OUTPUT (bloku
funkcjonalnego sterowania faza)).

PHASE OFFSET Zakres: -300.00 do 300.00

Wartos¢ offsetu fazy. Uzycie matej wartosci zabezpieczenia pgtla momentu przed nasyceniem.

ACTIVE Zakres: NIEAKTYWNY / AKTYWNY

Parametr diagnostyczny jest AKTYWNY kiedy ENABLE SPEED lub ENABLE PHASE sa
aktywne.
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PID

MMI Menu Map Blok funkcjonalny pozwala na PID

l;gzgf;anéz Zor:gurllzaosrarlzlgénia WYJSCIE PID [320] }-0.00 %
jacego sygnat sprze UCHYB PID [766] [-0.00%

1 |USTAWIENIA |

2 |FUNKCJE NASTAW | zwrotnego z urzadzen pomiarowych.
Sygnal sprzgzenia jest sumowany z 0.00 % — [310] NASTAWA i
3 |P'D | warto$cia zadang. Blok moze by¢ 0.00 % — [764] SPRZEZENIE ZWROQT |-
| NASTAWA stosowany przy sterowaniu NEGATYWNY - [763] NEGACJA NASTAWY |
| SPRZEZENIE ZWROT  ci$nieniem, przeplywem itp. NEGATYWNY — [765] NEGACJASPRZEZ |-
| NEGACJA NASTAWY NEGATYWNY — [311] DOZWOLONY -
| NEGACJA SPRZEZ NEGATYWNY — [312] BLAD CALKOWANIA
| DOZWOLONY 1.0 4 [313] WZMOCNIENIE -

| BLAD CALKOWANIA

1.00 s 4 [314] STALA CZASOWA I

| WZMOCNIENIE
| STALA CZASOWA | 0.000 s 4 [315] STALA CZASOWAD |
STALA GZASOWA D 20005 {[316] TCFILTRA - -
| TCFILTRA 100.00 % - [317] LIMIT+WYJSCIA |
| LIMIT + WYJSCIA -100.00 % — [318] LIMIT - WYJSCIA -
| LIMIT - WYJSCIA 1.0000 % —{ [319] SKALOWANIE -
SKALOWANIE . 7 WYJSCIA
| WYJSCIA Opis parametrow
WYJSCIE PID
[Uckve PD NASTAWA Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie bloku PID dla warto$ci zadane;.
SPRZEZENIE ZWROTNE Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie bloku PID dla wartosci sprz¢zenia zwrotnego.
NEGACJA NASTAWY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr zmienia znak parametru NASTAWA.
NEGACJA SPRZEZENIA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr zmienia znak parametru SPRZEZENIE.
DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr uaktywnia regulator PID.
BLAD CALKOWANIA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr zeruje czton catkujacy jesli AKTYWNY.
WZMOCNIENIE Zakres: 0.0 do 100.0
Parametr okresla czton proporcjonalny regulatora. Kiedy P=0 to na wyjs$ciu regulatora tez jest
Zero.
STALA CZASOWA | Zakres: 0.01 do 100.00 s

Paramet okresla czas dla cztonu catkujacego regulatora PID.
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STALA CZASOWA D Zakres: 0.000 do 10.000 s
Parametr okresla statg czasowa dla cztonu rozniczkujacego regulator PID.

TC FILTRA Zakres: 0.000 do 10.000 s

Filtr thumi zakt6cenia wysokiej czgstotliwosci na wyjsciu regulatora. Parametr okresla stata
czasowa dla filtru.

LIMIT + WYJSCIA Zakres: 0.00 do 105.00 %

Parametr okre$la max warto$¢ dodatnia na wyjsciu regulatora.

LIMIT - WYJSCIA Zakres: -105.00 do 0.00 %
Parametr okresla min warto$¢ ujemna na wyjsciu regulatora.

SKALOWANIE WYJSCIA Zakres: -3.0000 do 3.0000
Parametr jest dodawany po limicie dodatnim i ujemnym , skaluje warto§¢ wyjsciowa
regulatora.

WYJSCIE PID Zakres: xxx.xx %

Wyjscie regulatora.

UCHYB PID Zakres: xxx.xx %

Parametr diagnostyczny okre$la roznice pomiedzy NASTAWA, a SPRZEZENIE. Warto$¢
mierzona jest w zakresie +/- 100.00%.

Opis bloku

e
|

WZMOCNIENIE

| STALA CZASOWA |

| LIMIT DODATNI | iSKALoWANIEJ

|

UCHYB PID

[ ZNAK NASTAWY |

STALA CZASOWA D]

NASTAWA [ Kp(1+sTI)(1+Td) | 1
] | smigem / x PWYJSCIE PID|
| SPRZEZENIE LIMIT UJEMNY
S AKTYWNY
Trmisna Tk 3
| ZNAK SPRZEZENIA| [ BLAD CALKOWANIA

Regulator PID najczg$ciej jest uzywany w zastosowaniach gdzie naped pracuje w zamknigtej petli
sprzezenia zwrotnego. Blad powstaly pomigdzy warto$cia zadana a zmierzong jest podawany do
regulatora PID. Zadaniem regulatora jest skorygowanie wartoéci zadanej przez wejscie PREDKOSC
TRYMOWANA parametr w bloku funkcjonalnym ODNIESIENIE.
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PID (TYPE2)
MMI Menu Map Blok funkcjonalny jest prosta wersja PID (TYPE 2)
p |USTAW|E,\‘I A | regulatora PID, zazwyczaj jest stosowany OUTPUT [1522] |-0.00 %

w zamknigtej petli sterowania.

| PID OUTPUT [1549] |-0.00 %
2 [SYSTEM BOARD I

Blok funkcjonalny jest identyczny jaki LIMITING  [1523] (- NIEAKTYWNY
3 |PHASE PID | zostat zastosowany w sterowaniu faza. NIEAKTYWNY - [1520] ENABLE PID -
| ERROR 0.00 % { [1513] ERROR =
| FEED FWD 0.00% -{ [1514] FEED FWD =
| FEED FWD GAIN 1.00 - [1515] FEED FWD GAIN |
| P GAIN 0.10 | [1516] P GAIN -
| | GAIN 1.00 4 [1517] 1 GAIN -
| D GAIN 0.00 4 [1518] D GAIN L
LLIMIT 0.05s | [1521] DFILTERTC =
ENABLE PID
B 300.00% —{ [1519] LIMIT =
| DFILTER TC
| oUTPUT
| PID OUTPUT
LHIMITING Opis parametréw
ERROR Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie btedu do regulatora.
FEED FWD Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscie predkosci nadaznej do bloku.
FEED FWD GAIN Zakres: -300.00 do 300.00
Bramka wejsci apredkosci nadazne;.
P GAIN Zakres: 0.00 do 100.00
Czton proporcjonalny bloku.
| GAIN Zakres: 0.00 do 100.00
Czton catkujacy bloku.
D GAIN Zakres: 0.00 do 100.00
Czton rézniczkujacy bloku.
LIMIT Zakres: 0.00 do 300.00%
Parametr limituje maksymalng dodatnia i ujemna warto$¢ wyjscia.
ENABLE PID Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr zeruje regulator PID jesli byl NIEAKTYWNY. Do pracy regulatora parametr musi
by¢ AKTYWNY.
D FILTERTC Zakres: 0.05 do 10.00 s
Stata czasowa filtru moze pomoc przy eliminacji zaktdcen wysokiej czgstotliwosci.
OUTPUT Zakres: __.xx%
Wyjscie bloku funkcjonalnego.
PID OUTPUT Zakres: __.xx%

Wyjscie PID bez FEED FWD.

LIMITING Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wyjscie jest AKTYWNE jesli wyjscie bloku OUTPUT jest limitowane.
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Opis bloku

feed forward gain

(o

feed forward

P gain
fimit +300.00
| Kenable
error | gain Sdt | o
-300.00 | pp output
D gain( a/dt >} f
L > limiting

e Dostgpne funkcje P, PI, PD i PID z filtrem.

e Pojedynczy symetryczny limit wyjscia.

DZIALANE PD

Wz6r opisujacy dziatanie regulatora PID:

PID=K,+ Ki +Kp S

S 1+ST

gdzie: Kp wspodtczynnik proporcjonalny
K; wspotczynnik catkowania
Kp wspolczynnik rozniczki
Tr stata czasowa filtru
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POZYCJA
MMI Menu Map Blok funkcjonalny zliczajacy impulsy POZYCJA
‘ |USTAW|E,\‘I A | enkodera. Na wyjsciu bloku jest wartos¢ 4x Bl WYJSCIE  [748] - 0
| — | ilo$¢ linii enkodera na obrot. NIEAKTYWNY —| [747] KASOWANIE L

2 [ROZNE
3 |POZYCJA |

KASOWANIE

WYJSCIE Opis parametrow

KASOWANIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Pozycja jest zero jesli kasowanie jest AKTYWNE.
WYJSCIE Zakres: —.

Ilo$¢ impulsow enkodera jest zliczana od ostatniego kasowania. Warto$¢ wyjscia jest takze
przechowywana po wylaczeniu zasilania.
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MMI Menu Map

|USTAWIENIA

|FUNKCJE NASTAW

|WSTEPNIE ZADANE

|WSTEPNIE ZADANE 1 |

|WSTEPNIE ZADANE 2 |

|WSTEPNIE ZADANE 3 |

|WSTEPNIE ZADANE 4 |

|WSTEPNIE ZADANE 5 |

|WSTEPNIE ZADANE 6 |

|WSTEPNIE ZADANE 7 |

|WSTEPNIE ZADANE 8 |

| WYBOR WEJSCIA
| WEJSCIE 0
| WEJSCIE 1
| WEJSCIE 2
| WEJSCIE 3
| WEJSCIE 4
| WEJSCIE 5
| WEJSCIE 6
| WEJSCIE 7
| WYJSCIE 1
| WYJSCIE 2

cztery wejscia.

wejsé. Kazdy z osmiu blokow posiada dwa wyjscia, ktore dziela wejscia na dwa banki, kazdy po

WSTEPNIE ZADANE

Przemiennik jest wyposazony w osiem blokéw wejs¢. Bloki pozwalaja wybrac jedno z osmiu

Opis parametrow

Zakres: N

WYBOR WEJS%A TEPNIE ZADANE 1 NS LB GE AR AN 7 POoEY
Okresla ktore 7-weysc w79 %EF:- ;{ GJ i g}ja(czo.ne do wy]scm—l.—ekrm?-z[avgﬁ %60 "
Jest podiaczong do wyjeld i falrz ek gonizej. WYJSCIE 2 [373] |-0.00 %
. 0 . 0

WEJSCIE 0 { [355] WYBOR WEJSOIRmaracja : Wybreysae® [388] WYBOR WEJSCIA |

0.00 % — [347] WEJSCIE 0 - 0: INPUT DQ0ke1680k W]EJ$C|E 0 -

0.00 % — [348] WEJSCIE 1 - 1 : INPUT Q.00 $381E WEJSCIE 1 -

0.00 % — [349] WEJSCIE 2 - 2 : INPUT QQOX& $:82E WEJSCIE 2 -

0.00 % - [350] WEJSCIE 3 - 3 : INPUT G.qOWE] $38BE WEJSCIE 3 -

0.00 % | [351] WEJSCIE 4 - 4: INPUT eqOWiEd SI8UE WEJSCIE 4 -

0.00 % — [352] WEJSCIE 5 - 5 INPUT §d0WE] F85E WEJSCIE 5 -

0.00 % — [353] WEJSCIE 6 L 6 INPUT §JoWE]I$e8E WEJSCIE 6 -

0,00 % - [354] WEJSCIE 7 7 INPUT g oVEISGHE ik sciE 7 .
WEJSCIE 0-7 Zakres: -300.00 do 300.00 %
Wejscia bloku. WSTEPNIE ZADANE 3 WSTEPNIE ZADANE 4
WYJSCIE 1 WYJSCIE 1 [399] }-0.00 % Takres: yygﬁgg/; [519] }-0.00 %
Wvbrane weikdi WYJSCIE 2 [374] }-0.00 % , WYJSCIE 2 [520] {-0.00 %

YRR 08 wysOR WEJSCIA - WEJSCIE 0 4 [518] WYBOR WEJSCIA |-
WYJSGIE 2 - [390] WEJSCIE 0 - 0.00 % | BaRY HEISEIEN % -
Wybrarféoﬁf%jénﬁ%bé\ﬂﬁé%@kﬁﬁbrane w Joprawnym zak@8feSe - [511] WEJSC”E 1 -

0.00 % - [392] WEJSCIE 2 0.00 % — [512] WEJSCIE 2 -
0.00 % — [393] WEJSCIE 3 - 0.00 % — [513] WEJSCIE 3 -
0.00 % — [394] WEJSCIE 4 - 0.00 % — [514] WEJSCIE 4 -
0.00 % — [395] WEJSCIE 5 - 0.00 % — [515] WEJSCIE 5 -
0.00 % - [396] WEJSCIE 6 - 0.00 % - [516] WEJSCIE 6 -
0.00 % — [397] WEJSCIE 7 - 0.00 % — [517] WEJSCIE 7 -
WSTEPNIE ZADANE 5 WSTEPNIE ZADANE 6

WYJSCIE 2 [530] }-0.00 % WYJSCIE 1 [541]-0.00 %

WYJSCIE 2 [531] }-0.00 % WYJSCIE 2 [542] |-0.00 %
WEJSCIE 0 - [529] SELECT INPUT = WEJSCIE 0 - [540] SELECT INPUT -
0.00 % — [521] WEJSCIE 0 - 0.00 % — [532] WEJSCIE 0 -
0.00 % — [522] WEJSCIE 1 - 0.00 % — [533] WEJSCIE 1 -
0.00 % — [523] WEJSCIE 2 - 0.00 % — [534] WEJSCIE 2 -
0.00 % - [524] WEJSCIE 3 - 0.00 % - [535] WEJSCIE 3 -
0.00 % — [525] WEJSCIE 4 - 0.00 % — [536] WEJSCIE 4 -
0.00 % - [526] WEJSCIE 5 - 0.00 % - [537] WEJSCIE 5 -
0.00 % — [527] WEJSCIE 6 - 0.00 % — [538] WEJSCIE 6 -
0.00 % - [528] WEJSCIE 7 - 0.00 % - [539] WEJSCIE 7 -

WSTEPNIE ZADANE 7 WSTEPNIE ZADANE 8

WYJSCIE 1 [552] |-0.00 % WYJSCIE 1 [563] |-0.00 %

WYJSCIE 2 [553] }-0.00 % WYJSCIE 2 [564] }-0.00 %
WEJSCIE 0 - [551] WYBOR WEJSCIA WEJSCIE 0 - [562] WYBOR WEJSCIA |
0.00 % - [543] WEJSCIE 0 - 0.00 % - [554] WEJSCIE 0 -
0.00 % — [544] WEJSCIE 1 - 0.00 % — [555] WEJSCIE 1 -
0.00 % — [545] WEJSCIE 2 - 0.00 % - [556] WEJSCIE 2 -
0.00 % — [546] WEJSCIE 3 - 0.00 % — [557] WEJSCIE 3 -
0.00 % - [547] WEJSCIE 4 - 0.00 % - [558] WEJSCIE 4 -
0.00 % - [548] WEJSCIE 5 - 0.00 % — [559] WEJSCIE 5 -
0.00 % — [549] WEJSCIE 6 - 0.00 % - [560] WEJSCIE 6 -
0.00 % — [561] WEJSCIE 7 -
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Opis bloku

Blok jest demultiplexerem.
WYISCIE 1 i WYJSCIE 2 zwraca warto$¢ wej$¢ wybranych parametrem WYBOR WEJSCIA.

WYJSCIE 2 zwraca warto$¢ inna niz WEJSCIE 1, przyktadowo:
Jesli WYBOR WEJSCIA =0 to WYJSCIE 1 = WEJSCIE 0, WYJSCIE 2 = WEJSCIE 4
Jesli WYBOR WEJSCIA = 1 to WYJSCIE 1 = WEJSCIE 1, WYJSCIE 2 = WEJSCIE 5itd.
Jesli WYBOR WEISCIA jest ustawiony 4, 5, 6 lub 7, WYJSCIE 2 bedzie zero.

( wyBOR wWEJSCIA] |}

[ weJSciE 0} >
( weJScie 1 }- .
( weJgSciE 2} > —
( wegscie 3} > ,
(__weJsciE 4} .
( WEJSCIE 5 ) >
( WEJSCIE 6 } >
( weJSciE 7} o
L i
0O—
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POWER LOSS CNTRL

MMI Menu Mq,
| P POWER LOSS CNTRL -| PWR LOSS ACTIVE  [1271]|- NIEAKTYWNY
7 |USTAWIENIA Przeznaczone dla wszystkich trybéw NIEAKTYWNY —{ [1265] ENABLE B
sterowania silnikiem. ** 447V -| [1266] TRIP THRESHOLD [
2 |STEROWAN SILNIK | 20V -| [1267] CONTROLBAND |-
; i i 10.00s —| [1268] ACCEL TIME -
s [power Loss ontre Ji - Blok funkcjonalny steruje zachowaniem BN [1268] ACC
si¢ napgdu podczas zaniku zasilania. 5.00s — [1269] DECEL TIME B
| ENABLE Kiedv blok iest uakt . d bedzi 30.00s | [1270] TIME LIMIT -
| TRIP THRESHOLD iedy blok jest uaktywniony naped bedzie
| CONTROL BAND probowa}l utr%yma'c wysokie napigcie w . o o . o
ACCEL TIME obwodzie posrednim (DC) przez regeneracje energii kinetycznej obciazonego silnika. Spetnienie
| DECEL TIME tego warunku jest mozliwe przez ustawienie warto$ci zadanej na zero w momencie zaniku
| TIME LIMIT zasilania. Jesli w czasie zaniku napigcie powrdci wowczas zadana automatycznie powroci z
| PUR LOSS ACTIVE nachyleniem do nastawionej wartosci. Kiedy blok jest wylaczony to podczas zaniku zasilania

pojawi si¢ btad UNDERVOLTAGE.

Opis parametréw
ENABLE [AKTYWNY] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli parametr ustawiony jest AKTYWNY blok jest zataczony.

TRIP THRESHOLD [PROG BLEDU] Zakres: OV do 1000V
Ustawia prog napigcia DC przy ktdrym zostanie wiaczony btad.

CONTROL BAND [ZAKRES] Zakres: OV do 1000V

Ustawia napigcie DC powyzej TRIP THRESHOLD przy ktorym warto$¢ zadana bedzie
ustawiona na STOP. Jesli napigcie wzro$nie powyzej ustawionego poziomu na czas dtuzszy
niz 500 ms to warto$¢ zadana zostanie przywrocona.

ACCEL TIME [PRZYSPIESZENIE] Zakres: 0.01 do 300.00s

Ustawia czas powrotu warto$ci zadanej do wartosci ustawionej. Definiowany jakoczas od zero
do MAX SPEED.

DECEL TIME [OPOZNIENIE] Zakres: 0.01 do 300.00s

Ustawia czas opadania warto$ci zadanej do zera. Definiowany jeako czas od MAX SPEED do
zera.

TIME LIMIT [LIMIT CZASU] Zakres: 0.00 do 300.00s

Okresla max dozwolony czas zaniku napigcia po ktorym bedzie wybieg oraz wlaczenie bledu
UNDERVOLTS.

PWR LOSS ACTIVE [ZANIK] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr diagnostyczny jesli jest AKTYWNY to blok pracuje.
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ZWIEKSZANIE / ZMNIEJSZANIE

MMI Menu Map Blok fun.kcjonalny umoZl.iwia korzystanie ZWIEKSZANIE / ZMNIEJSZANIE
1 |USTAWIENIA | Zp 9,t e.ncj.ometm elektronicznego. Sta.n WYJSCIE [325] }-0.00 %
wyjscia jest zachowany po wylaczeniu NIEAKTYWNY — [327] WEJ ZWIEKSZANIA |
2 [runkose nasTaw ) zasilania. NIEAKTYWNY  [328] WEJ ZMNIEJSZANIA |-
3 |ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ | 10.0 s 4 [326] CZAS RAMPY -

100.00 % — [330] MAX WARTOSC
-100.00 % - [329] MIN WARTOSC

| WEJ ZWIEKSZANIA
| WEJ ZMNIEJSZANIA

CZAS RAMPY 0.00 % —{ [331] WARTOSC PO RESET |
:MAX WARTOSC NIEAKTYWNY < [332] RESET -
| MIN WARTOSC
| WARTOSC PO RESET
| RESET

Opis parametréw
WEJSCIE ZWIEKSZANIA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli AKTYWNE wyjscie jest zwigkszane do warto$ci max.

| WYJSCIE

WEJSCIE ZMNIEJSZANIA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli AKTYWNE wyjscie jest zmniejszane do warto$ci min.

CZAS RAMPY Zakres: 0.0 do 600.0 s

Parametr okresla czas zmniejszania i zwigkszania warto$ci na wyjsciu. Czas jest definiowany
dla zmian od 0.00% do 100.00%.

MAX WARTOSC Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr okresla warto$¢ max na wyjsciu.
MIN WARTOSC Zakres: -300.00 do 300.00 %

Parametr okresla warto§¢ min na wyjsciu.

WARTOSC PO RESET Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr okres§la warto$¢ wyjscia kiedy RESET jest AKTYWNY.

RESET Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Kiedy jest AKTYWNY, na wyjsciu jest parametr WARTOSC PO RESET.

WYJSCIE Zakres: xxx.xx %
Parametr okre$la predkos$¢ zadana przyciskami, jest przechowywany po wyltaczeniu zasilania.

Opis bloku

Tabela ponizej przedstawia stan wyjscia zaleznie od sygnatow sterujacych ZWIEKSZANIE,
ZMNIEJSZANIE 1 RESET.

RESET IWIE- ZMNIEJ- Opis dziatania

KSZANIE SZANIE
TAK Dowolny Dowoln Na wyjsciu jest parametr WARTOSC PO RESET

y

NIE TAK NIE Wyjscie wzrasta do max z nachyleniem CZAS RAMPY
NIE NIE TAK Wyj$cie maleje do min z nachyleniem CZAS RAMPY
NIE NIE NIE Wyjscie bez zmina *
NIE TAK TAK Wyj$cie bez zmina *

* Jesli wyjscie jest wigksze od warto$ci max to zostanie zmniejszone do warto$¢ max z wybranym
nachyleniem. Jesli wyjscie jest mniejsze od warto$ci min to zostanie zwigkszone do warto$ci min z
wybranym nachyleniem.

Uwaga: Jesli MAX WARTOSC jest mniejsza lub rowna MIN WARTOSCI to na wyjsciu jest
ustawiona MAX WARTYOSC.
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1 |USTAWIENIA |

2 |sEQaReF |

3 |ODNIESIENIE |

| NASTAWA ZDALNA
| KOREKTA PRED

| UTRZYM MAX OBROT
| UTRZYM MIN OBROT

| KOREKTA LOKAL

| NAWROT ZDALNY

| PREDKOSC ZADANA

NASTAWA
| PREDKOSCI

| NAWROT

| NASTAWA LOKALNA
| PANEL ODWROTNE
| NASTAWY KOMUNIK

] -84 Programowanie

ODNIESIENIE

Blok funkcjonalny zawiera wszystkie
parametry zwiazane z zadawaniem
predkosci. Sposoby zadawania opisane sa
w rozdziale 4 podrecznika MONTAZ.

ODNIESIENIE

0.00 %

PREDKOSC ZADANA [255]

NASTAWA ZDALNA [254]

NAWROT [256]

NASTAWA LOKALNA [247]

PANEL ODWROTNE [250]

NASTAWY KOMUNIK [269]
[245] NASTAWA ZDALNA

~0.00 %
~0.00 %
~NIEAKTYWNY
~0.00 %
~NIEAKTYWNY
—0.00 %

0.00 % — [248] KOREKTA PRED =

100.00 % - [252] UTRZYM MAX OBROT

-100.00 % — [253] UTRZYM MIN OBROT
NIEAKTYWNY - [243] KOREKTA LOKAL
NIEAKTYWNY - [249] NAWROT ZDALNY

Opis parametréow
NASTAWA ZDALNA Zakres: -300.00 do 300.00 %

Parametr okresla warto$¢ zadana zdalnie do jakiej bgdzie przyspieszal przemiennik (nie zawiera
korekty), kierunek bedzie wzigty z parametru NAWROT ZDALNY i znak NASTAWA
ZDALNA.

KOREKTA PRED Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr trim jest dodawany do nachylenia wyjsciowego w trybie zdalnym (lub jesli korekta w
lokalnej jest AKTYWNA) predkosci zadanej. Typowo korekta jest podtaczona do wyjscia PID
jesli pracujemy w zamknigtej petli sprzg¢zenia zwrotnego.
UTRZYM MAX OBROT

Parametr okresla max predko$¢ wyjsciowa

UTRZYM MIN OBROT
Parametr okresla min predkos¢ wyjsciowa

KOREKTA LOCAL Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli AKTYWNY, KOREKTA PRED jest zawsze dodawana do wyjscia. Kiedy

NIEAKTYWNY, KOREKTA PRED jest dodawana tylko w trybie zdalnym.

NAWROT ZDALNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wymagany kierunek w trybie zdalnego zadawania. Najczesciej sygnat jest podtaczony do bloku
Logika SKWEN.

Zakres: 0.00 do 100.00 %

Zakres: -100.00 do 0.00 %

PREDKOSC ZADANA Zakres: xxx.xh % (h)
Wskazuje wymagana predkos¢ wyjsciowa, jest wejsciem do sterownika czgstotliwosci.
NASTAWA PREDKOSCI Zakres: xxx.xh % (h)

Parametr wskazuje predkos¢ zadana i jest rowny NASTAWA LOKALNA, NASTAWA
ZDALNA, JOG NASTAWA lub NASTAWA KOMUNIK. Patrz blok funkcjonalny JOG
ODNIESIENIA odnos$nie wartosci zadanej JOG.

NAWROT Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wskazuje wymagany kierunek. Faktyczny kierunek moze by¢ inny poniewaz przy obliczeniach
uwzgledniony jest znak warto$ci zadanae;j.

NASTAWA LOKALNA Zakres: 0.00 do 100.00 %

Parametr wskazuje warto$¢ zadana z panela operatorskiego, jest zawsze dodatnia i
przechowywana po wylaczeniu zasilania. Kierunek jest brany z parametru PANEL
ODWROTNE
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PANEL ODWROTNE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje kierunek obrotow w trybie lokalnym, jest przechowywany po wytaczeniu
zasilania.

NASTAWY KOMUNIK Zakres: -300.00 do 300.00 %

Warto$¢ zadana predkosci z portu komunikacyjnego w trybie zdalnego sterowania (nie wliczajac
trim). Kierunek jest zawsze w prawo.

Opis bloku
Zdalnie
>@ASTAWA PREDKOSCI )
. A 4

Zmiana

P znaku
—_ — — . > PREDKOSC ZADANA
NASTAWA ZDALNE—O NACHYLENIA

KOREKTA PREDK
UTRZYM MIN OBROT
oo T T ;( - )
NAWROT ZDALNY ) > NAWROT

LT

* Ustawienia tylko z komunikacja, tag 269
NASTAWA ZDALNA jesli wybrany jest tryb zadawania z listwy sterujacej
NASTAWY KOMUNIKACYJNE] jesli wybrany jest tryb zadawania komunikacjg
(tryb zadawania nalezy ustawi¢ w bloku funkcjonalnym STEROWANIE KOMUNIKACJA )

Lokalnie -
» NASTAWA PREDKOSCI
UTRZYM MAX OBROT
A

zmiana

ki
P SYSTEM —
(NASTAWA LOKALNA - =¥ /. »| NACHYLENIA —’

KOREKTA PREDK ——oO

: KOREKTA LOCAL > UTRZYM MIN OBROT
. T > A
PANEL ODWROTNE » NAWROT

o T )

* Ustawienie tylko z panela operatorskiego
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JOG ODNIESIENIA

MMI Menu Map Blok funkcjonalny zawiera wszelkie JOG ODNIESIENIA
1 lusTawienia | P;g;nggly zwiazane z funkcja JOG 10.00 % -| [246] NASTAWA .
 Frasrer | ( )- 10s - [261] CZAS PRZYSPIESZ |-
1.0s - [262] CZAS POOZNIENIA

3 |JOG ODNIESIENIA |

NASTAWA
CZAS PRZYSPIESZ

CZAS OPOZNIENIA OpIS parametréw
NASTAWA Zakres: -100.00 do 100.00 %
Parametr okresla predkos¢ do jakiej bedzie przyspieszal przemiennik z odpowiednim
nachyleniem. Kierunek jest zalezny od tryby sterowania, zdalne lub lokalne.

CZAS PRZYSPIESZ Zakres: 0.0 do 3000.0 s
Parametr okresla czas przyspieszenia dla funkcji posuw.

CZAS OPOZNIENIA Zakres: 0.0 do 3000.0 s
Parametr okresla czas zatrzymania dla funkcji posuw.

Opis bloku

Blok funkcjonalny ustawia parametry przemiennika do pracy w trybie JOG (POSUW).
Sposob pracy w tym trybie opisano bardziej szczegdtowo w rozdziale 4 w podrgczniku
MONTAZ.
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RAMPA ODNIESIENIE

MMI Menu Map Blok funkcjonalny jest czescia RAMPA ODNIESIENIE
1 [usTAwiENIA j  parametréw zadawanych. Parametry NACHYLENIE [698] FNIEAKTYWNY
okreslaja tempo wzrostu predkosci

LINEAR — [244] TYP RAMPY -
**10.0 s 4 [258] CZAS PRZYSPIESZ
**10.0 s {[259] CZAS ZWALNIANIA

2 |SEQ & REF | obrotowe;j silnika odpowiednio do
| warto$ci zadane;.

3 |RAMPA ODNIESIE

TYP RAMPY **10.0 s -{[267] SYMETRIC RATE =
CZAS PRZYSPIESZ NIEAKTYWNY - [268] TYP SYMETR -
:CZAS ZWALNIANIA NIEAKTYWNY - [260] ZATRZYMANY -
| RAMP SYM RATE AKTYWNY < [691] CIAGLA S RAMPY -
| TYP SYMETR 10.00 % < [692] PRZYSP SRAMPY |
| ZATRZYMANY 10.00 % — [693] OPOZN SRAMPY |

| CIAGLA S RAMPY
| PRZYSP S RAMPY
| OPOZN S RAMPY
| TEMPO JERK 1

10.00 % - [694] TEMPO JERK 1 L
10.00 %  [695] TEMPO JERK 2 L
10.00 % - [696] TEMPO JERK 3 L

[ TEMPO JERK 2 10.00 % | [697] TEMPO JERK 4 -
| TEMPO JERK 3
| TEMPO JERK 4
L NACHYLENIE Opis parametréw
TYP RAMPY Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Wyb6r typu nachylenia:
Numeracja : Typ
0 : LINIOWA
1:TYPUS
CZAS PRZYSPIESZ Zakres: 0.0 do 3000.0 s

Czas dojscia do warto$ci zadanej, od 0.00% do 100.00%.

CZAS ZWALNIANIA Zakres: 0.0 do 3000.0 s
Czas zwalniania napedu od wartos$ci zadanej, od 100.00% do 0.00%.

CZAS SYMETR Zakres: 0.0 do 3000.0 s

Czas przyspieszenia z 0.00% do 100.00% i opdznienia z 100.00% do 0.00% kiedy TYP
SYMETR jest AKTYWNY.

TYP SYMETR Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli parametry CZAS PRZYSPIESZ i CZAS ZWALNIANIY sa jednakowe, mozna wybraé
TYP SYMETRYCZNY.

ZATRZYMANY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Kiedy parametr jest AKTYWNY nachylenie wyjSciowe jest utrzymane na ostatniej wartosci.

CIAGLA S RAMPA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Charakterystyka ”’S” tagodzi przej$cia pomigdzy nachyleniami. Charakterystyka S jest
zdefiniowana parametrami PRZYSPIESZENIE RAMPY oraz TEMPO JERK 1 do TEMPO
JERK 4. Jesli jest NIEAKTYWNY, powraca do poprzedniej charakterystyki.

PRZYSP S RAMPY Zakres: 0.00 do 100.00 /s’
Przys$pieszenie w procentach na s?, przyktadowo jesli predkos¢ jest 1.25m/s to przy$pieszenie
bedzie:

1.25x 75.00% = 0.9375m/s?

OPOZN S RAMPY Zakres: 0.00 do 100.00 /s’
Dziatanie funkcji jest identyczne jak PRZYSP S RAMPY patrz powyze;j.
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TEMPO JERK 1 Zakres: 0.00 do 100.00 %

Przys$pieszenie dla pierwszego segmentu charakterystyki w procentach s*, przyktadowo jesli
predkos¢ wynosi 1.25m/s to przyspieszenie bedzie:
1.25 x 50.00% = 0.625m/s?

TEMPO JERK 2 Zakres: 0.00 do 100.00 %
Przyspieszenie dla drugiego segmentu charakterystyki w % s>.

TEMPO JERK 3 Zakres: 0.00 do 100.00 %
Przys$pieszenie dla trzeciego segmentu charakterystyki w % s°.

TEMPO JERK 4 Zakres: 0.00 do 100.00 %
Przyspieszenie dla czwartego segmentu charakterystyki w % s>.

NACHYLENIE WYJSCIOWE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje pracg z nachyleniem kiedy wyjscie jest AKTYWNE.

Opis bloku

Rozdzial 4 w podreczniku MONTAZ opisuje sposoby uruchamiania i zatrzymania napedu z
odpowiednim nachyleniem.

Rysunek ponizej przedstawia nachylenie wyjsciowe.

Nachylenie - S

% 60 T

Przy$pieszenie Op6znienie

<—Szarpniecie —O—Przy$pieszenie  —2— Predkos¢ >
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STOP ODNIESIENIA

MMI Menu Map Blok funkcjonalny zawiera wszystkie STOP ODNIESIENIA
1 [usTAwiENIA j  parametry zwiazane ze sposobem _ RAMPA { [279] TRYB PRACAISTOP |
zatrzymama napedu. Me.tody zatrzymaqla 10.0's 4 [263] CZAS ZATRZYMANIA |-
2 |SEQ & REF | Bi}{)qgtt;;l’)lsano w rozdziale 4 podreczniku 0.10 %  [266] ZERO PREDK STOPU |-
3 [sToP ODNIESIENIA | omtaz. 0.500s - [284] OPOZN ZATRZYM
TRYB PRACA/STOP RAMPA  [304] TYP SZYBKISTOP |
CZAS ZATRZYMANIA 30.0s - [275] OGR SZYBKISTOP -
:ZERO PREDK STOPU 0.1s {[264] SZYBKI STOP =
| OPOZN ZATRZYM 1200 Hz/s -{ [126] TEMPO STOPU -

| TYP SZYBKI STOP
| OGR SZYBKI STOP
| SZYBKI STOP

| TEMPO STOPU

Opis parametrow
TRYB PRACA/STOP Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Parametr wybiera sposob zatrzymania. Do wyboru sa ponizsze mozliwosci:

Numeracja : Tryb zatrzymania

0 : PRACA TYPU RAMPA

1 : STOP RAMP

2 : DC INJECTION

3: WYBIEG
Jesli wybierzemy PRACA TYPU RAMPA przemiennik bedzie zmniejszat obroty zgodnie z
nastawa w bloku nachylenia. Kiedy ustawimy WYBIEG silnik nie bedzie sterowany lecz bedzie
obracat si¢ wybiegiem. Kiedy ustawimy DC INJECTION silnik bgdzie zatrzymywany przez
wstrzykiwanie pradu. Kiedy ustawimy STOP RAMP naped bgdzie zwalniat zgodnie z
parametrem CZAS ZATRZYMANIA.

CZAS ZATRZYMANIA Zakres: 0.0 do 600.0 s
Parametr okre$la nachylenia dla parametru STOP RAMP, catkowitego zatrzymania.

ZERO PREDK STOPU Zakres: 0.00 do 100.00 %
Parametr okresla prég trzymania zerowej predkosci.
OPOZN ZATRZYM Zakres: 0.000 do 30.000 s

Czas przez jaki trzymana jest zerowa predko$¢ po zatrzymaniu. Parametr jest przydatny jesli
mechaniczny hamulec dziata z op6znieniem lub tez uzywamy posuw i chcemy zatrzymac
maszyn¢ w okreslonym potozeniu.

TYP SZYBKI STOP Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Okresla tryb zatrzymania jesli pojawi sig szybki stop. Dostgpne sa dwie mozliwosci.

Numeracja : Tryb zatrzymania
0 : STOP TYPU RAMPA

1: WYBIEG
OGR SZYBKI STOP Zakres: 0.0 do 3000.0 s
Maksymalny czas w jakim przemiennik moze realizowac¢ szybki stop.
CZAS SZYBKI STOP Zakres: 0.0 do 600.0 s
Nachylenie szybkiego stopu do zera (patrz blok zadawania ODNIESIENIE).
TEMPO STOPU Zakres: 12 do 4800 Hz/s
Nachylenie dla dowolnej wewngtrznej wartosci zadanej. Przyktadowo trim lub kompensacja
poslizgu.
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1

2

MMI Menu Map

|USTAWIENIA

|sEq & Rer

|LOGIKA SEKWEN

| NIE STOP
| PREDK DOBIEG

| NIE WYBIEG

| WYLACZONY
| PRACUJE

PRACA
| MANEWROWA

| ZATRZYMANIE

| ZALACZONY
| GoTOWY
| KASOWANIE

| SPRAWNY

| PRACA NAPRZOD
| PRACA WSTECZ

| STYCZNIK ZWARTY
| NAPED GOTOWY
| NIE SZYBKI STOP

| NAWROT ZDALNY
| ZDAL KASOW WYL
| WYL KAS STARTEM
| START PRZY ZASIL

_WYJSCIE STYCZNIK
| ZALACZENIE DOZW

| SYRNEEKWENSERA

| ZADANY WSTECZNY

LOGIKA SEKWENCJI LOGIKA SEKWENCJI
Blok funkcjonalny zawiera WYLACZONY [289] - NIEAKTYWNY
wszystkie parametry zwiazane z PRACUJE [285] I~ NIEAKTYWNY
uruchomienienm i zatrzymaniem PRACA MANEWROWA [302] - NIEAKTYWNY
przemiennika (START/STOP). ZATRZYMANIE [303] - NIEAKTYWNY
Przemiennik zacznie reagowac na WYJSCIE STYCZNIK [286] |- NIEAKTYWNY
sygnaly sterujace PRACA ZALACZENIE DOZW [288] |- NIEAKTYWNY
NAPRZOD, PRACA WSTECZ i ZALACZONY [306] |- AKTYWNY
DOBIEG jesli parametry NAPED GOTOWY [287] - NIEAKTYWNY
GOTOWY, NIE SZYBKI STOP, KASOWANIE SYSTEM [305] |- AKTYWNY
ig&ﬂ?&i}éﬁ)i&“}:ﬁ:ﬁﬁf STAN SEKWENSERA [301] |- NOT READY
SPRAWNY tez jest AKTYWNY. ZADANY WSTECZNY [296] -~ NIEAKTYWNY
SPRAWNY [274] - NIEAKTYWNY

Jesli sygnaty PRACA NAPRZOD,

PRACA WSTECZ sa AKTYWNE NIEAKTYWNY 5

[291] PRACA NAPRZOD

to przemiennik bedzie w stanie NIEAKTYWNY — [292] PRACA WSTECZ B
stop. Szczegdtowy stan sygnatow  NIEAKTYWNY - [293] NIE STOP -
sterujacych zawiera parametr NIEAKTYWNY - [280] PREDK DOBIEG -
STAN SEKWENSERA. AKTYWNY - [276] NAPED GOTOWY |
Szegbtowo opisany w rozdziale 4 AKTYWNY - [277] NIE SZYBKISTOP |
podrecznika MONTAZ. AKTYWNY — [278] NIE WYBIEG -
NIEAKTYWNY - [294] NAWROT ZDALNY |

NIEAKTYWNY - [282] ZDAL KASOW WYL |

AKTYWNY - [290] WYL KAS STARTEM |

NIEAKTYWNY - [283] START PRZY ZASIL |-

Opis parametrow
PRACA NAPRzOD

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr ustawiony AKTYWNY powoduje, Ze silnik bedzie pracowat w prawo.

PRACA WSTECZ

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr ustawiony AKTYWNY powoduje, Ze silnik bedzie pracowal w lewo.

NIE STOP

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr ustawiony AKTYWNY powoduje, ze sygnaly PRACA NAPRZOD i PRACA

WSTECZ beda zatrzaskiwane, ustawienie NIEAKTYWNY spowoduje, ze polecenia nie bgda

zatrzaskiwane.

PREDK DOBIEG

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr ustawiony AKTYWNY powoduje, ze przemiennik begdzie pracowat z warto$cig zadang

JOG (POSUW) patrz opis bloku JOG. Ustawienie JOG na NIEAKTYWNY spowoduje

zatrzymanie przemiennika.

STYCZNIK ZWARTY

Wyjscie uzywane do zewngtrznego stycznika ktdry ma by¢ zamknigty. Wejscie musi by¢
AKTYWNE aby modul mocy moégt pracowac.

NAPED GOTOWY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Ustawienie parametru na AKTYWNY powoduje uaktywnienie napgdu. Jesli w czasie pracy

ustawimy na NIEAKTYWNY przemiennik przestaje pracowac a silnik obraca si¢ swobodnie.

NIE SZYBKI STOP Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli podczas pracy ustawimy NIEAKTYWNY spowoduje to zatrzymanie przemiennika do zera
z zgodnie z TEMPO STOPU w bloku funkcjonalnym STOP ODNIESIENIA. Jesli parametr
bedzie ustawiony na AKTYWNY sygnat bedzie zatrzaskiwany, a przemiennik wystartuje tylko
wtredy kiedy sygnat bedzie aktywny.

NIE WYBIEG Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Ustawienie parametru na NIEAKTYWNY powoduje ze przemiennik przestaje pracowac, a wat
silnika obraca si¢ swobodnie. Ustawienie parametru na AKTYWNY powoduje, Ze sygnat jest
zatrzskiwany i przemiennik moze by¢ powtérnie uruchomiony po podaniu sygnatu NIE
WYBIEG.
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NAWROT ZDALNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Ustawienie parametru na AKTYWNY spowoduje zmiang kierunku obrotéw silnika.

ZDAL KASOW WYL Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Przejscie parametru na AKTYWNY kasuje btad.

WYL KAS STARTEM Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr powoduje kasowanie blgdu zboczem narastajacym STARTU.

START PRZY ZASIL Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli jest AKTYWNY i sygnal zdalny start jest obecny to po zataczeniu zasilania przemiennik
bedzie pracowat. Jesli jest NIEAKTYWNY to sygnat start wymaga przejs$cia od stanu niskiego
do wysokiego w celu uruchomienia napgdu.

WYLACZONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wskazuje wystapienie btadu.

PRACUJE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wskazuje pracg przemiennika.

PRACA MANEWROWA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje pracg przemiennika w trybie JOG (POSUW)

ZATRZYMANIE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje, ze przemiennik jest w trakcie zatrzymania.

WYJSCIE STYCZNIK Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wyj$ciowy moze by¢ uzywany do sterowania stycznika wyjsciowego do silnika.
Stycznik jest normalnie zamknigty w przeciwnym wypadku wystapi btad a przemiennik powraca
do nastawy przed konfiguracja

ZALACZANIE DOZWOLONE Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje, ze przemiennik bgdzie przyjmowat polecenia startowe.

ZAYACZONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje pracg modutu mocy

GOTOWY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wskazuje, ze przemiennik jest gotowy do akceptacji komend startowych
KASOWANIE SYSTEM Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wyjscie na ktéorym pojawia si¢ pojedynczy impuls kiedy przemiennik przechodzi do RUN
(PRACA) lub JOG (POSUW)

STAN SEKWENSERA Zakres: Numeracja — patrz ponizej

Parametr wskazuje na biezaco stany przemiennika:
Numeracja : Stan

: START NIEDOZWOLONY
: START DOZWOLONY

: ZALACZONY

: GOTOWY

: AKTYWNY

: SZYBKI STOP AKTYWNY
: BLAD AKTYWNY

: ZABLOKOWANY

ZADANY WSTECZNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Parametr wskazuje stan sygnatu zdalny kierunek PRACA WSTECZ, stan dotyczy wymaganego
kierunku, a nie faktycznego

NN DN kWD~ O

SPRAWNY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr jest AKTYWNY jesli naped jest sprawny
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SKALA NASTAWY

MMI Menu Map Przeznaczony dla wszystkich trybow SKALA NASTAWY
p |USTAW|EN|A | sterowania silnikiem. WYJSCIE [59] ]-0.00 Hz
2 |STEROWAN SILNIK | BV (58] WEISCIE 0
_ S * 50.0Hz {[57] PREDKOSC MAX |
3 |SKAL A NASTAWY | Blok funkcjonalny zmienia wej$ciowa
warto$¢ zadang w procentach parametru

WEJSCIE MAX PREDKOSC do absolutnej czestotliwosci w Hz.

PREDKOSC MAX

WYJSCIE

Opis parametréw
WEJSCIE Zakres: -300.00 do 300.00 %

Wejscie dostarczajace zadawanie dla bloku funkcjonalnego

PREDKOSC MAX Zakres: 0.0 do 32000 rpm
Parametr okresla predkosc silnika przy zadanej wartosci zadanej roéwnej 100.00%. Uwaga przez
wejscie predkosci moze by¢ ustawiona pomigdzy +300%, wowczas wartos$¢ wejscia jest
ustawiona pomigdzy +100% parametru PREDKOSC MAX

WYJSCIE Zakres: xxx.xx % If

max predkos¢ x wejscie  ilos¢ biegunow 1
X X

100% 2 60

Wyjscie =

Opis bloku

Blok funkcjonalny zmienia format warto$ci zadanej, wyrazonej w procentach. Na wyjsciu blok
otrzymuje procentowa wartos¢ zadana wyrazong w procentach parametru maksymalnych
obrotow. Blok funkcjonalny wysyta na wyjscie wartosci zadana w Hz.

PREDKOSC MAX ILOSC BIEGUNOW
100% 2x60
§ +100%
WEJSCIE / X X e
-100%
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CZESTOTLIWOSCI ZABRONIONE

MMI Menu Map Blok moze by¢ uzywany do omijania CZESTOTLIWOSCI ZABRONIONE
1 [usTAwiENIA | CZQStOthWOSCIhPrZ,Y ktérych nysiepue WYJSCIE [346] [-0.00 %
, |FUNKCJE —— | rezonans mechaniczny przy obciazeniu. WYJSCIE HZ [363] |-0.0 Hz
WEJSCIE HZ [362] |-0.0 Hz
3 |CZESTOTL ZABRON | 0.00 % —{ [340] WEJSCIE -
_WEJSCIE 0.0 Hz H [341] PASMO 1 -
| PASMO 1 0.0 Hz -{ [342] CZESTOTLIWOSC 1 |
| CZESTOTLIWOSC 1 0.0 Hz 4 [680] PASMO 2 -
| PASMO 2 0.0 Hz - [343] CZESTOTLIWOSC 2 |
| CZESTOTLIWOSC 2 0.0 Hz - [681] PASMO 3 -
| PASMO 3 0.0 Hz - [344] CZESTOTLIWOSC 3
| CZESTOTLIWOSC 3 00 Hz 4 [682] PASMO 4 B
L PASMO4 0.0 Hz 4 [345] CZESTOTLIWOSC 4 |-
| CZESTOTLIWOSC 4
| WYJSCIE
| WYJSCIE Hz
| WEJSCIE Hz OpIS para metrow
WEJSCIE Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr okresla warto$¢ na wejsciu bloku w %.
PASMO 1 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Pasmo przeskoku w Hz.
CZESTOTLIWOSC 1 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Parametr okresla czgstotliwos¢ srodkowa przeskakiwanego pasma, czgstotliwosci w Hz.
PASMO 2 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Pasmo przeskoku w Hz.
CZESTOTLIWOSC 2 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Parametr okresla czgstotliwos¢ srodkowa przeskakiwanego pasma, czgstotliwosci w Hz.
PASMO 3 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Pasmo przeskoku w Hz.
CZESTOTLIWOSC 3 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Parametr okresla czgstotliwos¢ srodkowa przeskakiwanego pasma, czgstotliwosci w Hz.
PASMO 4 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz
Pasmo przeskoku w Hz.
ZESTOTLIWOSC 4 Zakres: 0.0 do 480.0 Hz

Parametr okresla czgstotliwo$¢ srodkowa przeskakiwanego pasma, czgstotliwosci w Hz.

WYJSCIE Zakres: xxx.xx %
Parametr diagnostyczny okresla wartos¢ wyjscia bloku w %.

WYJSCIE Hz Zakres: xxxx.x Hz
Parametr diagnostyczny okresla warto$¢ wyjscia bloku w Hz.

WEJSCIE Hz Zakres: xxxx.x Hz
Parametr diagnostyczny okresla wartos¢ wejscia bloku w Hz.
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Opis bloku

Blok pozwala na zaprogramowanie czterech predkosci rezonansu mechanicznego. Nalezy
zaprogramowac czestotliwosé srodkowa uzywajac parametru CZESTOTLIWOSC oraz pasmo wokot
tej czestotliwosci uzywajac parametru PASMO. Przemiennik bedzie omijat zabronione pasma tak jak
przedstawiaja rysunki. Czestotliwo$ci sg symetryczne i dzialaja tak samo w obydwu kierunkach.

Uwaga: Ustawienie CZESTOTLIWOSC na 0 pozbawia jg zakresu.
Ustawienie PASMO na 0 powoduje ze PASMO przyjmuje warto$c 1 dla tego pasma.

Dziatanie bloku przedstawiaja rysunki ponizej.

Czestotliwosé 4
napedu
Pasmo przeskoku
Czestotliwo$¢ omijana Zadawanie
A
Czestotliwos
napedu
Czestotliwos¢ 1 Czestotiiwoéé 2 Zadawanie'

4
Czestotliwosé I

napedu /

»

Czestotliwos¢ 1 Czestotliwos¢ 2 Zadawanie
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OGRANICZENIE TEMPA ZMIAN

MMI Menu Map Przeznaczone dla wszystkich trybow OGRANICZENIE TEMPA ZMIAN

1 |usTAWiENIA | |sterowania silnikiem. AKTYWNY | [60] DOZWOLONY L
| 500.0 Hz/s 4 [62] OGRANICZ PRZYSP

500.0 Hz/s 4 [61] OGRANICZ ZWALNIA

2 |STEROWAN SILNIK

| Blok funkcjonalny zabezpiecza
przemiennik przed przeciazeniem
pradowym oraz przed alarmem nadnapigciowym. Bledy moga sig¢ pojawia¢ przy nagltych
zmianach warto$ci zadane;.

3 |OGR TEMPA ZMIAN

DOZWOLONY
OGRANICZ PRZYSP
OGRANICZ ZWALNIA

Opis parametréw
DOZWOLONY Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli parametr jest NIEAKTYWNY blok jest nieaktywny, warto$¢ zadana jest niezmieniana .

OGRANICZ PRZYSP Zakres: 12.0 do 1200.0 Hz/s
Parametr okresla max przyspieszenie od zera.
OGRANICZ ZWALNIA Zakres: 12.0 do 1200.0 Hz/s

Parametr okresla max opoznienie zmierzajace do zera.

Opis bloku

Blok funkcjonalny ma zastosowanie kiedy warto$¢ zadana w konkretnych zastosowaniach
przekracza limity parametréw. Kiedy przyspieszenia przekraczaja limit a warto$¢ zadana jest
nienaruszona wowczas jest zmniejszona do ustawionego limitu. Kiedy wewngtrzny modut
hamowania jest mato skuteczny i napigcie DC jest wysokie to warto$¢ zadana jest trzymana na
statym poziomie typowo 1ms aby umozliwi¢ zrzucenie energii na rezystor hamowania.

| TRZYMANA WARTOSC’li

[ OGRANICZ PRZYSP ;_l
Y
ZADAWANTE /\—\

OGRANICZ ZWAINTIA ]7
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KOMPENSACJA POSLIZGU
MMI Menu Map |Przeznacz0ne dla trybu U/f. | KOMPENSACJA POSLIZGU
1 |uSTAWIENIA | Blok pozwala na zachowanic predkoci  NEAKTYWNY - [82] DOZWOLONA L

*150.0 n/min 4 [85] OGR POSLIZG NAP
* 150.0 n/min o [ 86] OGR POSLIZG REG

2 |STEROWAN SILNIK I silnika pOd obciquniem.

3 |KOMPENSPOSLIZG |

DOZWOLONA
OGR POSLIZG NAP
OGR POSLIZG REG

Opis parametréw
DOZWOLONA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Do kompensacji poslizgu parametr musi by¢ ustawiony AKTYWNY.

OGR POSLIZG NAP Zakres: 0.0 do 600.0 n/min
Parametr okre$la max korekte obrotdéw silnika po dotaczeniu obciazenia.

OGR POSLIZG REG Zakres: 0.0 do 600.0 n/min
Parametr okre$la max korekte obrotow silnika kiedy silnik z obciazeniem bedzie oddawat
energig.

Opis bloku

Na podstawie oszacowanej predkosci silnika bez obciazenia i z obcigzeniem blok koryguje
czgstotliwos¢ silnika pod obciazeniem w celu zredukowania poslizgu.

Moment 4
Predko$¢ bez obciazenia
(synchroniczna)
Moment
obrotowy]
Predko$é Predkos¢

obrotowa
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OBLICZANIE PREDKOSCI

MMI Menu Map Blok funkcjonalny sumuje predkosé OBLICZANIE PREDKOSCI
p |UST AWIENIA | liniowa z predkoscia nalozona z wejscia = PREDKOSC  [784]} 0.00 %
(tylko jesli pracuje w otwartej petli) oraz OBLICZONA
2 [NAWIUARKA | zamyka thlQ kq?ek.ty (w zam.kni.fztej petli AKTYWNY 5 774 ODWIJANIETS [785] i AKTYWNY
3 [oBLicz PrEDKOSC |y Sterowania nawijaniem) z wyjsciem AKTYWNY | [775] KIERUNEK NAWIJAN |-
OOWIANIE regulatora PID. Kombinacja predkosci NIEAKTYWNY | [776] PRZEKROCZ PREDK |-
= jest dzielona przez $rednicg a wynik jest 5.00 % | [777] PROG UTS L
| KIERUNEK NAWIJAN PREDKOSC OBLICZONA napedu. 0.00 % -|[778] PREDK LINIOWA -
| PRZEKROCZ PREDK 0.00% —|[779] PREDK BEBNA _
| PROG UTS Patrz Macro 4. 10.00% | [780] SREDNICA B
| PREDK LINIOWA 10.00 % -|[781] MIN SREDNICA -
| PREDK BEBNA 10.00 % | [782] PRZEKR PREDKOSCI |-
| SREDNICA 0.00 % —|[783] KOREKCJAPREDK |
| MIN SREDNICA
| PRZEKR PREDKOSCI
| KOREKCJA PREDK
PREDKOSC
| OBLICZONA
| UTs
Opis parametréw
ODWIJANIE Zakres:
. . . .. NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Jesli ustawiony AKTYWNY to wybrane jest odwijanie.
OVER-WIND [KIERUNEK NAWIJANIE] Zakres:
Jesli ustawiony jest AKTYWNY to wybrane jest nawij anie.N EAKTYWNY/AKTYWNY
PRZEKROCZ PREDK Zakres:

Kiedy AKTYWNY, parametr PRZEKROCZ PREDK i PRMﬂW% %Ig]t\ell)t/lie
dotadowany do petli predkosci.

PROG UTS Zakres: 0.00 do 110.00 %
Zdefiniowana warto$¢ progu dla UTS

PREDK LINIOWA Zakres: 0.00 do 110.00 %
Aktualna predko$¢ liniowa (z bloku OBLICZANIE SREDNICY).

PREDK BEBNA Zakres: 0.00 do 110.00 %
Absolutna warto$¢ predkosci przewijania (z bloku OBLICZANIE SREDNICY).
SREDNICA Zakres: 0.00 do 110.00 %
Wejscie érednicy (z bloku OBLICZANIE SREDNICY).

MIN SREDNICA Zakres: 0.00 do 120.00 %
Wejécie minimalnej $rednicy (z bloku OBLICZANIE SREDNICY).

PRZEKR PREDKOSCI Zakres: -100.00 do 120.00 %

Wartos¢ przekroczenia predkosci, ktora bedzie dotadowana do petli predkosci w momencie
zalaczania dotadowania.
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KOREKTA PREDK Zakres: -100.00 do 110.00 %

Dodatkowe wejscie petli predkosci.

PREDKOSC OBLICZONA Zakres: —.00 %

Wyjscie obliczonej predkosci.

UTS Zakres:
NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Detektor poréwnujacy PREDK LINIOWA z PREDK BEBNA przemnozona przez
SREDNICE. Kiedy sa takie same, wewnatrz PROG UTS to UTS jest AKTYWNE.

Opis bloku

Obliczona predkos¢ jest utrzymana stosownie do ustawionej predkosci liniowej. Polaryzacja
jest okreslona przez KIERUNEK NAWIJANIE, jest dodatnia jesli KIERUNEK NAWIJANIE
= AKTYWNY.

PROG UTS

PREDK LINIOWA
| X1,

PREDK BEBNA

SREDNICAD &
MIN SREDNICA ‘ @ B @ E -

|
PRZEKR PREDKOSCI
> x Xylz PREDKOSC OBLICZONA
PRZEKROCZ PREDK 5 y u,
z
chs
ODWIJANIE
| > 4D—1+)
KOREKTA PREDK

KIERUNEK NAWIJANIE

>
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |STEROWAN SILNIK |

3 |PETLA PREKOSCI |

| WZMOCNIENIE K
| STALATI

| BLAD CALKOWANIA

| WART POCZ CALKI

| FILTR PREDKOSCI

| FILTR SPRZ PREDK

| NAST. MOMENT POM
| ADAPTIVE THRESH

| ADAPTIVE P-GAIN

| WYBOR WE BEZPOSR
| wzmoC WE

| BEROWE BEZPOSR
| OGR — WE BEZPOSR
| OGR + PREDKOSCI

| OGR - PREDKOSCI

| TRYB STEROWANIA

| PREDKOSC obr/min

| PREDKOSC %

| UCHYB PREDKOSCI

| MOMENT WYMAGANY
| WE BEZPOSREDNIE

silniku.

Programowanie ] '99

PETLA PETLA PREDKOSCI
PREDKO -[ PREDKOSC obr/min  [1203] | 0.00 obr/min
Scl . PREDKOSC %  [1206] |- 0.00 %
-| ucHYB PREDKOSCI  [1207] | 0.00 %
Przeznaczony do sterowania w —[MOMENT WYMAGANY  [1204] i- 0.00 %
zamknigtej petli oraz w trybie -| WE BEZPOSREDNIE  [1205] | 0.00 %
bezczujnikowym, 2000 —| [1187] WZMOCNIENIEK |-

**100ms —[ [1188] STALATI -
NIEAKTYWNY —| [1189] BLAD CALKOWANIA [
0.00 % —| [1190] WART POCZ CALKI -

3.0ms —| [1191] FILTR PREDKOSCI o

1.5ms | [1192] FILTR SPRZ L
PREDKOSCI

0.00% —| [1193] NAST. MOMENT POM |-
0.00% -| [1194] ADAPTIVE THRESH |-

0.00 —| [1195] ADAPTIVE P-GAIN |
ZADNE -| [1196] WYBOR WE BEZPOSR |-

1.0000 - [1197] WZMOC WE -
BEZPOSR

110.00 % —| [1198] OGR + WE BEZPOSR
-110.00 % -| [1199] OGR - WE BEZPOSR
110.00 % -| [1200] OGR + PREDKOSCI
-110.00 % -| [1201] OGR - PREDKOSCI
NIEAKTYWNY —| [1202] MOMENT WYMAGANY

Blok funkcjonalny steruje predkoscia
silnikaprzez porownywanie aktualnej
predkosci do wymaganej oraz zwigksza
lub zmiejsza moment obrotwy w celu
zminimalizowania btedu.

Ustawienie wej$¢ i wyjs$é
Wymagana predkosé.

Sygnat jest podtaczony do wyjscia bloku
funckcjonalnego SKALA NASTAWY.

Sprzezenie predkosci

Sprzezenie predkoscei jest pobierane z
enkodera kiedy naped jest
skonfigurowany jako wektor w
zamknigtej petli. Kiedy jest
skonfigurowany jako wektor bezczujnikowy wowczas predkos$¢ sprzgzenia jest obliczona z
napigcia i pradu silnika.

Wymagany moment

Wyj$ciem bloku funkcjonalnego PETLA PREDKOSCI jest wymagany moment obrotwy. Moment

ten przechodzi przez blok funkcjonalny OGRAN MOMENTU a nastgpnie jest generowany w

Opis parametréw
WZMOCNIENIE K

Ustawienie wzmocnienia petli.
Btad predkosci (obroty na sekund¢) x wzmocnienie = procent momentu.

STALA Ti Zakres:  1do 15000 ms

Zakres: 0.00 do 300.00

Jest to stata czasowa petli predkosci. Btad predkosci ktory powoduje okres proporcjonalny do
wytworzenia wymaganego momentu T po czasie réwnym “STALA Ti”

BLAD CALKOWANIA
Kiedy AKTYWNY modut catkujacy nie pracuje.
WART POCZ CALKI

Zakres:
NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Zakres: -500.00 do 500.00 %
Ustawiona warto$¢ poczatkowa okresu catki przed startem.
FILTR PREDKOSCI

Predkosc jest filtrowana w celu zmniejszenia zaktocen. Filtr jest pierwsza stalg czasowa
porzadkujaca ten parametr.

FILTR SPRZ PREDK

Zakres: 0.0 do 14.0 ms

Zakres: 0.0 do 15.0 ms

Predkosc¢ sprzgzenia zwrotnego jest filtrowana w celu zmniejszenia zaktocen zwlaszcza w
przypadku matej liczby linii enkodera. Filtr jest pierwsza stata czasowa porzadkujaca ten
parametr.

NAST. MOMENT POM Zakres: -300.00 do 300.00 %

Kiedy naped pracuje w trybie sterowania predkoscia, warto$¢ tego parametru jest dodawana
do wymaganego momentu wytwarzanego w petli P1. Kiedy naped pracuje w trybie sterowania
momentem (TRYB STEROWANIA jest AKTYWNY) petla predkosci PI nie pracuje,

poniewaz wymagany moment jest sumowany z WE BEZPOSREDNIM (jesli wybrane)

ADAPTIVE THRESH Zakres: 0.00 do 10.00 %
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ADAPTIVE P-GAIN Zakres: 0.00do 300.00
Parametr nieuzywany.
WYBOR WE BEZPOSR Zakres: Patrz ponizej

Wejscie bezposrednie do petli predkoscei jest analogowym wejsciem synchronicznie
probkowanym z pegtla predkosci. Takie zabezpieczenie petli predkosci zawsze ma wlasciwa
warto$¢ wejscia pozwalajacg na wybrana reakcje. Do wyboru sa cztery wejscia analogowe.
Jesli WYBOR WE BEZPOSR ustawione jest ZADNE to wejscie przyjmuje wartos$¢ zero.Jesli
wejsécie nie jest uzywane to nalezy ustawi¢ ZADNE.

0 : ZADNE

1: WE ANALOG 1

2 : WE ANALOG 2

3: WE ANALOG 3

4 : WE ANALOG 4
WZMOC WE BEZPOSR Zakres: -10.0000 do 10.0000
Wejscie bezposrednie jest mnozone przez ten parametr.
OGR + WE BEZPOSR Zakres: -110.00 do 110.00 %
Ograniczenie dodatniej warto$ci wejscia bezposredniego
OGR - WE BEZPOSR Zakres: -110.00 do 110.00 %
Ograniczenie ujemnej wartosci wejscia bezposredniego.
OGR + PREDKOSCI Zakres: -110.00 do 110.00 %

Ustawia gorny limit predkos$ci wymaganej.

OGR - PREDKOSCI Zakres: -110.00 do 110.00 %
Ustawia dolny limit pr¢dko$ci wymagane;j.

TRYB STEROWANIA Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Wybiera sposob sterowania pomigdzy sterowanie predkoscig a sterowanie momentem. Kiedy
ustawiony jest AKTYWNY (sterowanie momentem) wyjscie wymaganego momentu z bloku
petli predkosci jest sumowane WE BEZPOSR z NAST. MOMENT POM.

PREDKOSC obr/min Zakres: —.xx rpm

Parametr diagnostyczny przedstawia koncowa warto$¢ wymaganej predkosci otrzymana po
zsumowaniu wszystkich zrodel warto$¢ przedstawia wynik dziatania bloku petli predkosci.

PREDKOSC % Zakres: —.00 %

Parametr diagnostyczny przedstawia koncowa warto$¢ wymaganej predkosci otrzymana po
zsumowaniu wszystkich zrodel warto$¢ przedstawia wynik dziatania bloku petli predkosci.

UCHYB PREDKOSCI Zakres: —.00 %
Przedstawia roznic¢ pomig¢dzy predkoscia aktualng a wymagana.
MOMENT WYMAGANY Zakres: —.00 %
Przedstawia procentowy moment silnika w stosunku do petnego zakresu.
WE BEZPOSREDNIE Zakres: —.00 %

Przedstawia wrto$¢ wejscia bezposredniego po ograniczeniu i skalowaniu.
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Opis bloku

Uchyb predkoscei (predkos¢é wymagana minus predkos$¢ sprzezenia) jest wyliczony i przechodzi
nastgpnie przez regulator proporcjonalno catkujacy (PI). Z wyjscia regulatora PI otrzymujemy
wymagany moment ktory przechodzi do bloku sterowania momentem.

Predkos¢ wymagana jest pobierana z bloku SKALA NASTAWY. Predkos¢ sprze¢zenia zwrotnego jest
pobierana z enkodera napgdu pracujacego w trybie wektor z zamknigta petla. Ten tryb pracy daje
najlepsze rezultaty sterowania. Kiedy naped jest sterowany w trybie wektor bezczujnikowy predkosé
sprzgzenia jest obliczany z napigcia i pradu silnika.

Moment Wejscie
poczatkowy bezposrednie b Limit
sterowania  momentu

-
Sterowanie |
momenterp

Filtr !
Moment
—
Predkow% K R M wymagany
wymagana Sterowanie  Ograniczenie
Czion predkoscig

I

proporcjonalny
Predko$¢
sprzezenia
Filtr
L K
S

Czlon catkujacy

Calka T T Blad
poczatkowa catki
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MMI Menu Map

1 lusTwiENIA |

2 |FUNKCJE NASTAW I

3 RAMPATYPU S |

| WEJSCIE

| PRZYSPIESZENIE

| ZWALNIANIE

| TEMPO JERK 1

| TEMPO JERK 2

| TEMPO JERK 3

| TEMPO JERK 4

| CIAGLY

| ZATRZYMANY

| KASOWANIE

| WARTOSC PO RESET
| WYJSCIE

| PRACA TYPU RAMPA

] -] 02 Programowanie

RAMPA TYPU S

Blok funkcjonalny limituje zakres zmian
wejscia przez limitowanie przyspieszenia
i szarpnig¢.

Patrz w bloku RAMPA ODNIESIENIE
na stronie 1-87.

Opis parametréw
WEJSCIE

Wejscie rampy.

PRZYSPIESZENIE

0.00 %

10.00 /"2
10.00 /s"2
10.00 /s"3
10.00 /s*3
10.00 /s"3
10.00 /s"3
NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY
NIEAKTYWNY
0.00

RAMPA TYPU S

WYJSCIE [767]

PRACA TYPU RAMPA [768]

[889]
[894]
[895]
[890]
[891]
1892]
[893]
[899]
[896]
[897]
[898]

WEJSCIE
PRZYSPIESZENIE
ZWALNIANIE
TEMPO JERK 1
TEMPO JERK 2
TEMPO JERK 3
TEMPO JERK 4
CIAGLY
ZATRZYMANY
KASOWANIE

WARTOSC PO
RESET

- 0.00 %
- NIEAKTYWNY

Zakres: -100.00 do 100.00 %

Zakres: 0.00 do 100.00 /s?

Przyspieszenie w procentach na s?, przyktadowo jesli prekosc jest 1.25m/s to przyspieszenie
bedzie:

1.25 x 75.00% = 0.9375m/s?
ZWALNIANIE

Dzialanie funkcji jest identyczne jak PRZYSPIESZENIE, patrz powyzej.
TEMPO JERK 1 do 4

Zakrese: 0.00 do 100.00 /s?

Zakres: 0.00 do 100.00 /s°

Zakres zmian przyspieszenia dla odpowiedniego segmentu krzywej przyktadowo JERK 1
odpowiada segmentowi 1.

CIAGLY

Zakres:

KTYWNY/AKTYWNY
Kiedy jest ustawiony AKTYWNY wprowadza tagodne przé}fsglg W puVK taé zmlglrlly

predkosci przy pracy typu rampa. Rampa jest sterowana za pomoca parametrow
PRZYSPIESZENIE i TEMPO JERK 1 do 4 . Jesli jest NIEAKTYWNY natychmiast powraca
do starej charakterystyki.

ZATRZYMANY Zakres:

Kiedy parametr jest AKTYWNY nachylenie wyj$ciowe JestNL{tl%z‘l}{fngt/l%V]Xg %gzt;lgg]\\%rtosm

KASOWNIE Zakres:
NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Jesli jest AKTYWNY wyjscie jest rowne wejsciu.

WARTOSC PO RESET
Wartos$¢ ustawiana na wyjsciu kiedy KASOWANIE jest AKTYWNE.

WYJSCIE

Wyjscie rampy.
PRACA TYPU RAMPA

Parametr wskazuje pracg z nachyleniem kiedy jest AKTYV\HQ .

Zakres: -100.00 do 100.00

Zakres: —.00 %

Zakres:

KTYWNY/AKTYWNY
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STABILIZACJA
MMI Menu Map Blok funkcjonalny stabilizuje przebieg STABILIZACJA
1 [usTAwiENIA j  pradusilnika. Moga wystapic trudnosci z AKTYWNY -[[128] DOZWOLONY |
uruchomieniem silnikow indukcyjnych w
2 |STEROWAN SILNIK | warunkach matego obcigzenia i
jacych b dkosci i j lub mniejsza.
5 |STABILIZACJA | pracujacych z potowa predkosci znamionowej lub mniejsza.
I_DOZWOLONY

Opis parametru
DOZWOLONY

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Parametr wiacza lub wylacza funkcjg stabilizacji.
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UTKNIECIE
MMI Menu Map Blok funkcjonalny zabezpiecza silnik w WYL PRZEZ UTYK
1 [usTAwiENIA j  przypadku “tk.?l?lfla' D?ug‘)tfwalg , 100.00 % -| [240] OGRANUTYKU |
;atrzymame S1 Illl a moze spowodowac 600.0's [241] CZAS UTYKU |
2 |WYLACZENIA | jego uszkodzenie.

3 |WYL PRZEZ UTYK U |
|:OGRAN UTYKU

CZAS UTYKU
Opis parametrow
OGRAN UTYKU Zakres: 50.00 do 150.00 %

Parametr okresla limit obciazenia silnika po ktorym rozpoczyna si¢ monitorowanie.

CZAS UTYKU Zakres: 0.1 do 3000.0 s
Parametr okresla limit czasu po ktorym utknigcie spowoduje btad.

Opis bloku

Jesli obciazenie przekracza parametr ORGAN UTYKU przez czas CZAS UTYKU to btad
przekroczenia bedzie aktywny. Licznik czasu jest zerowy jesli obciazenie jest zmniejsze od
ORGAN UTYKU.

Patrz rozdziat 6 opisujacy btedy przemiennika w podreczniku “Montaz”.
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SYSTEM OPTION [OPCJA SYSTEMOWA]

M Menu Map | Blok funkcjonalny stuzy do uaktywnienia

1 |USTAW'EN'A plytki systemowej jesli jest wymagana. Jesli System Option
2 [wesscawviscia | Plytka systemowa jest podiaczona to raport BLAD [1293] |- BRAK
bloku jak typ wersja, status sa aktywne. Jesli ACTUAL TYPE [1294] |- BRAK
3 |SYSTEM OPTION | plytka systemowa jest obecna w systemie WERSJA [1295] - 0000
REQUIRED TYPE parametr REQUIRED TYPE ustawia si¢ BRAK | [1292] REQUIRED TYPE |-
BLAD automatycznie.
ACTUAL TYPE
WERSJA

Opis parametréw
REQUIRED TYPE [WYMAGANY TYP] Zakres: Numeracja-patrz ponizej
Wybierz typ plytki systemowe;j jak jest wymagana do twojego zastosowania.

Numeracja : Typ

: BRAK
: DUAL ENCODER [DWA ENKODERY}
:TYP 2
:TYP 3
:TYP 4
:TYP 5
:TYP 6
:TYP7
:TYP 8

ONO~O NWN—O

BLAD Zakres: Numeracja-patrz ponizej
Stan bledoéw plytki systemowej

Numeracja : Stan

: BRAK

: PARAMETER VALUE [WARTOSC PARAMETRU
: TYP MISMATCH

- SELFTEST [TEST]

: HARDWARE [SPRZET]

: MISSING [BLAD]

ACTUAL TYPE [AKTUALNY TYP] Zakres: 0000 do FFFF
Aktualnie podtaczony typ ptytki systemowe;j.

aONOWN—O

Numeracja : Typ

: BRAK
: DUAL ENCODER [DWA ENKODERY]
:TYP 2
:TYP 3
:TYP 4
:TYP S
:TYP 6
:TYP7
:TYP 8

ONO~OT ~NWN—O

WERSJA Zakres: 0000 do FFFF
Wersja ptytki systemowej jesli brak plytki to ustawienie wynosi zero.

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN



] -] 06 Programowanie

PORT SYSTEM (P3)

MMI Menu Map Jest to nieizolowany port programowania PORT SYSTEM (P3)
’ |USTAW|EN|A l (RS232) dQ podiaczenia panela 0 {1102 ID GRUPY (GID) F
operatorskiego lub komputera. Parametry o 41031 1D JEDNOST (UID
2 |KOMUNIKACJA | ponizej pozwalaja na identyfikacje 711031 1D (UID)
| oprogramowania przez przemiennik. El ASCII - [101] MODE B

3 |PORT SYSTEM (P3)
MODE Port pracuje w standardowym protokole
Eurotherm EI BISYNCH ASCII.

ID GRUPY (GID)
ID JEDNOST (UID)

Opis parametrow
MODE Zakres: 0do 1

Parametr pozwala na wybor portu P3 do pracy z panelem operatorskim lub powtarzaczem
warto$ci zadanej typu 5703.

Parametr musi by¢ ustawiony na 5703 do wspétpracy z blokiem funkcjonalnym WEJSCIE 5703
lub WYJSCIE 5703.

Patrz na stronie 1-7 i 1-8.
Uwaga: Port P3 pracuje zawsze w trybie EI ASCII jesli wlaczona jest konfiguracja.

Numeracja : Mode

0 : EI ASCII

1:5703
ID GRUPY Zakres: 0do 9
Identyfikuje adres grupy.
ID JEDNOST Zakres: 0do 15

Adres identyfikujacy urzadzenie.

Opis bloku

Parametry bloku zawsze sa ustawione GID = 0 i UID = 0, do transmisji z panela
operatorskiego.

Uwaga: Plytka komunikacyjna jest podfgczona pod inny port i adres.

Przemienniki czestotliwosci serii 690+/ HA465038U004 /0T-001/02/0BRUSN



Programowanie ] -] 07

OBLICZANIE STOZKA

MMI Menu Map .
1 lusTawienia | OBLICZANIE STOZKA -|  ZBIEZNOSC ZADANA [850] |- 0.00 %
Blok funkcjonalny wyliczajacy - NACIAG ZADANY  [851] |- 0.00 %
2 [NAWIJARKA | wymagany naciag na szpuli o okreslonej AKTYWNY -|[838] STOZEK HIPERBOL |-

NIEAKTYWNY —| [839] UTKNIECIE DOZW -

srednicy w centrum przewijania. Ten
NIEAKTYWNY | [840] FORSOWANIE DOZW |-

3 |oBLICZ STOZKA |

- specjalny blok naciagu i stozka ustawia

STOZEK HIPERBOL v d ; . owei NIEAKTYWNY -|[841] STALE FORSOWANIE |-
[ UTKNIECIE DOZW punkty do wytworzenia wynikowej NIEAKTYWNY | [842] USTALENIE NAC L
" ORSOWANIE DOZW Yvartqsm nacmgu na wzrr’asta]accej 0.00% -|[843] RDZEN BIEZACY L
- $rednicy szpuli. Warto§¢ ZADANEGO 10.00 % | [844] SREDNICA L

STALE FORSOWANIE .
" USTALENIE NAG NACTAGU jest wykorzystana do 0.00 % -|[845] FORSOWANIE -
" RDZEK BIEZACY sterowania pradem silnika. Parametry 1.000s —[[846] RAMPA NACIAGU -
" SREDNICA A SREDNICA i MIN SREDNICA musza 50.00 % | [847] NACIAG UTYKU -
F ORSOWANIE by¢ podtaczone do bloku funkcjonalnego 0.00% - [848] NASTAWA STOZKA -
- WYLICZANIE SREDNICY. Patrz 0.00% | [849) NASTAWANACIAGU |-
| RAMPA NACIAGU Makro 4
| NACIAG UTYKU a :
| NASTAWA STOZKA
| NASTAWA NACIAGU
| ZBIEZNOSC ZDANA . p
[NACIAG ZADANY Opis parametrow

STOZEK HIPERBOL Zakres:

. L . EAKTYWNY/AKTYWN
Jesli parametr ustawiony jest AKTYWNY to wystepuje stoé\g( iper olzl\ézny, redukuJYe

$rednic¢ w miar¢ szybko w poblizu rdzenia szpuli i wolniej kiedy szpula jest prawie pelna.

Jesli ustawiony jest NIEAKTYWNY wystapi stozek liniowy ktory liniowo redukuje naciag
jak $rednica narasta.

UTKNIECIE DOZW Zakres:
Jesli jest AKTYWNY to wymagany naciag jest nastgpuj qcy]:VIEAKTYWNY/AKTYWNY
NACIAG UTYKU jesli USTALENIE NAC jest AKTYWNE

lub NACIAG UTYKU x NASTAWA NACIAGU jesli USTALENIE NAC jest

NIEAKTYWNE
Kiedy jest NIEAKTYWNY, NACIAG UTYKU jest wytaczony.
FORSOWANIE DOZW Zakres:

Jesli jest AKTYWNY, wymagany naciag jest nastepujacy: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

FORSOWANIE jesli STALE FORSOWANIE jest AKTYWNY
lub FORSOWANIE x STALE FORSOWANIE jest NIEAKTYWNE
Kiedy NIEAKTYWNE, forsowanie jest wylaczone.
STALE FORSOWANIE Zakres:
Kiedy AKTYWNY i FORSOWANIE DOZW jest AKTY\’OW\{%"V{/]@%Y@%%%A;YMC@
jest warto$cia FORSOWANIE.
USTALENIE NAC Zakres:
Kiedy jest AKTYWNE i UTKNIECIE DOZW jest AKTY\’OII(I%lv]ggv{CIC/Z]XSY @%algjljl\}lf)/naciqg
jest wartoscia NACIAG UTYKU..
RDZEN BIEZACY Zakres: 0.00 do 120.00 %
Rozmiar szpuli — rdzenia (z bloku OBLICZENIE SREDNICY).
SREDNICA Zakres: 0.00 do 120.00 %
Wyliczona érednica (z bloku OBLICZENIE SREDNICY).
FORSOWANIE Zakres: -200.00 do 200.00 %

Ustawione forsowanie uaktywniane przez STALE FORSOWANIE.
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RAMPA

RAMPA NACIAGU Zakres
Rampa dla NASTAWA NACIAGU w czasie zmiany od 0 do 100%.
NACIAG UTYKU
Ustawiony naciag utyku, usaktywniony przez USTALENIE NAC.

NASTAWA STOZKA Zakres

Wejscie nastawy stozka.

Zakres

NASTAWA NACIAGU Zakres
Wejscie nastawy naciagu.
ZBIEZNOSC ZADANA Zakres

Parametr diagnostyczny okresla wymagany stozek.
NACIAG ZADANY

Parametr diagnostyczny okresla wymagany naciag.

Opis bloku

NASTAWA NACIAGU

NASTAWA STOZKA

[ > d

14(d-c)

Ut ——o

20.000 do 300.000 s

2 -100.00 do 100.00 %

:-100.00 do 100.00 %

2-200.00 do 200.00 %

:—00%

Range: —.00 %

WYMAGANY STOZEK

<]

t
RDZEN BIEZACY _
Stozek liniow!

L—d
L—c

-t(1-c/t
; (1-ctt)

yj
U

STOZEK HIPERBOLICZNY

Stozek hiperboliczny

FORSOWANIE

FORSOWANIE DOZW 0 -

]

STALE FORSOWANIE

J

NACIAG

c

TYKU

J

USTALENIE NAC

J

UTKNIECIE DOZW

J
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Stozek hiperboliczny
Ustawienie hiperbolicznego stozka daje charakterystyki naciagu jak ponizej:-

Nacigg

Moment
e ~100% Stozek . —a—— -100% Stozek
__________ ! . -
_____ — 0% Stozek | e 0% Stk
—— " a——— 100% Stozek }
- Ssre;nica —-—— 100% Stozek
Min 100% Min i
$rednica Srednica Srednica Srod i

o Jesli wejscie stozka jest 0% to daje staly naciag na $rednicy.

e Jesli wejscie stozka jest pomigdzy 0 1 100%, to daje opadajacy naciag przy wzrastajacej srednicy.

o Jesli wejscie stozka jest pomigdzy 0 i -100%, to daje naciag wzrastajacy przy wzrastajacej srednicy.
Wszystkie charakterystyki maja poczatek od okreslonego (ustawionego) naciagu i minimalnej $rednicy.

Ponizszy wzor przedstawia wyliczony aktualny stozek ( z pominigciem forsowania i utknigcia).

Rdzern
Wymagany stozek = Nastawa naciqgu x 100% — Stozek x (1 - ﬂ)

Srednica

Stozek liniowy

Stozek =
100% 100

-80

80% 260
-40

o —_—— -20

Naciag 0
\

40% 20

40
0,

20% 60
80

0% \ \ \ \ I 100

0% 20% 40% 60% 80% 100% 120%
|

Srednica

Wymagany stozek = Nastawa naciqgu x {100% — Stozek x (Srednica - Rdzeﬁ)}
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OPCJA TEC

Blok funkcjonalny uzywany do konfiguracji
| wejs¢ 1 wyjs¢ plytki telekomunikacyjnej, jesli

MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA

OPCJATEC

2 |KOMUN|K ACIA | jest podtaczona. Ptytka umozliwia sterowanie BLAD [756] - BRAK
przemiennika z zewnatrz. Szczegdtow szukaj WERSJA [757] - 0000
3 |OPCJA TEC | w podreczniku plytki telekomunikacyjne;j. WYJ$C|E [758] |- 0000
WYJSCIE [759] |- 0000
TP BRAK —|[750] TYP L
- NENSCE T 0 -|[751] WEJSCIE 1 -
WEJSCIE 2 .
" WEJSCIE 3 0 -|[752) WEJSCIE 2 L
| WEJSCIE 4 0 —|[753] WEJSCIE 3 o
| WEJSCIE 5 0 -|[754] WEJSCIE 4 -
[ BtAD 0 —|[755] WEJSCIE 5 -
| WERSJA
| WYJSCIE 1
| WYJSCIE 2

Opis parametréw

TYP Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Wybiera typu komunikacji:

Numeracja : Typ

: BRAK

: RS485

: PROFIBUS

: LINK

: DEVICE NET
: CAN OPEN

: LONWORKS
:TYP7
:TYP8
9:TYPO

10: TYP 10

11: TYP 11

12: TYP 12

13: TYP 13

14: TYP 14

15: TYP 15

WEJSCIA 1-5 Zakres: -32768 do 32767s
Wejscia zalezne sa od typu ptytki, patrz podrecznik phytki.

O DNk W —O

BLAD Zakres: Numeracja — patrz ponizej
Stany btedow komunikac;ji:

Numeracja : Typ

0 : BRAK
1 : PARAMETR
2 : TYP NIEDOPASOWANIA
3:TEST
4:SPRZET
5 : BRAK POLACZENIA
WERSJA Zakres: 0000 do FFFF

Okresla wersj¢ ptytki komunikacyjnej, jesli nie podtaczona, jest zero.
WYJSCIA1i 2 Zakres: 0000 do FFFF
Wyjscia zalezne sg od typu plytki komunikacyjnej. Patrz podrgcznik ptytki.

OBLICZANIE MOMENTU
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Blok funkcjonalny taczy wyliczony wymagany naciag nawijarki z petla momentu obrotowego do pracy w otwartej petli

MMI Menu Map nawijania.
OGRANICZENIE MOMENTU

! Ll Patrz Makro 4. | cERANMBIOERAN F790IR1 251: 0.00 %
2 [STEROWAN SIENE—| -| ORRANMBIOERAN [79TIR13]{- 0.00 %
2 NEmenes ; 150.00 % | [MEBISIKIERENNNAMOMENT |-
3 [JoGRAN MOMENTT—| 150.00 % —[1BSMOREGRAEN - MOMENT |-
3 [OFocewiowo o i 4 150.00 % | [PE7I0INSZBENDDERAN MEM

e Opis parametrow 15000% | [EENASSISIORCADNY |-

NIEAKTYWNY ORRMMBFETRY G

IREWIND £ 6GRAN KIERUN NAWIJANIA

|| MAGIAG DOZWOL - . e

IS Jesli AKTYWNY to wybrane jest nawijanie.

|| ASERANNIMENRY CZ REWIND [ODWIJANIE] Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

|| QERONIMBNEBHAN + . . ..

[ A Jesli AKTYWNY to wybrane jest odwijanie.

NACIAG DOZWOL Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY

Ustawiony NIEAKTYWNY, predkos¢ napedu jest sterowana przez srednicg rolki to daje
powierzchniowa predkosé rolki. Pozwala takze na JOG ze stata powierzchniowa predkoscia.
W tym trybie $rednica moze by¢ przestawiona. Tryb ten jest uzywany jesli materiat nie jest
zatozony na nawijarke.

Ustawiony AKTYWNY, zamyka petle korekcji PID i korekcji glownego naciagu.

NACIAG WYLICZONY Zakres: -200.00 do 200.00 %
Wejscie wyliczonego naciagu (zazwyczaj z bloku OBLICZENIE STOZKA).
OGRAN MOMENTU Zakres: 0.00 do 200.00 %
Limit momentu uzyty kiedy NACIAG DOZWOL jest NIEAKTYWNY.

OGRAN MOMENT + Zakres: —.00 %

Dodatni limit momentu kiedy NACIAG DOZWOL jest NIEAKTYWNY.

OGRAN MOMENT- Zakres: —.00 %

Ujemny limit momentu kiedy NACIAG DOZWOL jest NIEAKTYWNY.

Opis bloku

Ograniczenie momentu o
‘ Dodatni limit momentu

Nacigg wyliczony
>
. —o Ujemny limit momentu
Nacigg dozwolony ‘ ; :|

-1

Nawijanie

)

Odwijanie xor

Wyliczony moment steruje naciagiem materiatu przez limitowanie momentu jaki sterownik
moze wytworzy¢, musi byé uzyty wspélnie z blokiem OBLICZANIE PREDKOSCI, ktory
zabezpiecza petle predkosci przed nasyceniem.

Kombinacja nasycenia petli predkos$ci i limitu momentu zapewnia w przypadku zerwania
materiatu, ze rolka pozostanie sterowana prgdkoscia ustalong na poziomie:

wyliczona predkos¢ nawijania + natozona predkosé

OGRANICZENIE MOMENTU

| Przeznaczony dla wszystkich trybow sterowania silnikiem.
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Blok funkcjonalny pozwala ustawi¢ maksymalny poziom momentu silnika ktory jest dozwolony przed pojawieniem sig
ograniczenia momentu.

Jesli oszacowany moment silnika jest wigkszy od wartosci AKTUALNE OGRAN+ to predkosé silnika jest zachowana do tego
limitu. Podobna sytuacja jest w przypadku jesli oszacowany moment silnika jest mniejszy od warto§ci AKTUALNE OGRAN-.

Blok funkcjonalny ograniczenie momentu ma odseparowany limit momentu dodatniego i ujemnego. Jest takze dostgpny
symetryczny limit momentu. Limity ponizej warto$ci dodatniej i ujemnej sa wskazywane w parametrach diagnostycznych
AKTUALNE OGRAN+ i AKTUALNE OGRAN-. S to limity momentu uzytkowego silnika.

Opis parametréw

OGRAN + MOMENT Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr ustawia maksymalny dopuszczalny poziom dodatniego momentu silnika.
OGRAN - MOMENT Zakres: -300.00 do 300.00 %
Parametr ustawia minimalny dopuszczalny poziom ujemnego momentu silnika
GLOWNE OGRAN MOM Zakres: 0.00 do 300.00 %
Parametr ustawia symetryczny limit maksymalny dopuszczalny moment silnika.

FAST STOP T-LIM Zakres: 0.00 do 300.00 %
Parametr okresla limit momentu uzywanego podczas szybkiego stopu.

OGRAN SYMETRYCZ Zakres:

Kiedy AKTYWNY, OGRAN-MOMENT jest odbiciem parévr{lg{[qr{f g&%ﬁ&%ﬁl"
AKTUALNE OGRAN+ Zakres: —.00 %

Parametr diagnostyczny wskazuje koncowy dodatni moment.
AKTUALNE OGRAN - Zakres: —.00 %

Parametr diagnostyczny wskazuje koncowy ujemny moment.
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HISTORIA ALARMOW

MMI Menu Map Blok funkcjonalny przechowuje btedy ktore

spowodowaly zatrzymanie przemiennika.

Wartosci bledow sa przechowywane w

2 |WYLACZENIA | bloku PIERWSZY ALARM “tag” numer 6
- oraz pobieranie z bloku STATUS

3 |HISTORIA ALARMOW | ALARMOW.

| ALARM 1 (OSTATNI)

| ALARM 2

| ALARM 3

| ALARM 4

| ALARM 5

| ALARM 6

| ALARM 7

| ALARM 8

| ALARM 9

ALARM 10
| (NAJSTARSZY)

1 |USTAWIENIA |

Opis parametréw
ALRM 1 (OSTATNI)

Programowanie ] -] ] 3

HISTORIA ALARMOW

ALARM 1 (OSTATNI) [500]
ALARM 2 [501]

ALARM 3 [502]

ALARM 4 [503]

ALARM 5 [504]

ALARM 6 [505]

ALARM 7 [506]

ALARM 8 [507]

ALARM 9 [508]

ALARM 10 (NAJSTARSZY) [509]

—-BRAK
~BRAK
~BRAK
—-BRAK
—-BRAK
~BRAK
~BRAK
—-BRAK
—-BRAK
~BRAK

Zakres: Numeracja

Parametr zapisuje ostatni btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika. Wartosci btedow
mozna znalez¢ w bloku STSTUS ALARMOW o nazwie PIERWSZY ALARM “tag” numer 6.

Dotyczy to réwniez parametrow ponize;.

ALARM 2

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje drugi btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 3

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje trzeci btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 4

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje czwarty blad ktory spowodowal zatrzymanie przemiennika.

ALARM 5

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje piaty btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 6

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje szosty btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 7

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje siodmy btad ktéry spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 8

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje 6smy blad ktory spowodowal zatrzymanie przemiennika.

ALARM 9

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje dziewiaty blad ktéry spowodowat zatrzymanie przemiennika.

ALARM 10 (NAJSTARSZY)

Zakres: jak powyzej

Parametr zapisuje dziesiaty btad ktory spowodowat zatrzymanie przemiennika.

Opis bloku

Blok funkcjonalny przechowuje dziesig¢ ostatnich bledow ktore spowodowaty zatrzymanie
napedu. Kazdy pojawiajacy sig blad zawsze jest przychowywany w parametrze ALRM 1
(OSTATNI ALARM), a wczesniej powstate bledy przesuwaja si¢ w dot. Jesli wystapito wigcej
niz dziesig¢ bledow to do sprawdzenia zawsze dostgpnych jest ostatnich dziesigé. Bledy sa
przechowywane po wylaczeniu zasilania przemiennika.
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MMI Menu Map L4 STSTUS ALARMOW
| | STATUS ALARMOW
1 |USTAWIENIA ) o . AKTYWNE ALARMY [ 4] |-0000
Oprogramowanie przemiennika posiada AKTYWNE ALARMY+ [740] 0000
2 |WYLACZENIA | zaawansowany tryb kontrolowania

OSTRZEZENIE [ 5] }-0000
OSTRZEZENIE+ [741] |-0000
ALARM PIERWSZY [ 6] |-BRAK

przemiennika, silnika i obciazenia. Blok

3 |STATUS ALARMOW | dostarcza informacji jakie alarmy wystapity

| ALARMY ZABRONION i w jakich warunkach. Niektore alarmy WYLACZENIA
| ALARMY+ZABRONION  mogg, by¢ zablokowane. 0600 | [231] ALRMY ZABRONION |-
AKTYWNE ALARMY
- 0040 | [742] ALRMY+ ZABRONION|-
| AKTYWNE ALARMY+

| OSTRZEZENIE
| OSTRZEZENIE+
| ALRM PIERWSZY

Opis parametréw
ALARMY ZABRONION i ALARMY+ZABRONION Zakres: 0000 do FFFF

Parametr wskazuje ktory alarm jest zablokowany. Nie wszystkie alarmy moga by¢ maskowane,
ustawiona maska bgdzie ignorowana. Patrz ponizej ktére alarmy moga by¢ blokowane i jaki
maja format.

AKTYWNE ALARMY i AKTYWNE ALARMY+ Zakres: 0000 do FFFF

Parametr wskazuje ktore alarmy aktualnie sa aktywne. Alarmy sa odpowiednio kodowane. Patrz
ponizej opis stanu alarméw i ich format.

OSTRZEZENIE i OSTRZEZENIE+ Zakres: 0000 to FFFF

Parametr wskazuje ktore warunki sg prawdopodobna przyczyna btedu. Alarmy sa odpowiednio
kodowane. Patrz ponizej opis stanu btedow i ich format.

ALARM PIERWSZY Zakres: Numeracja— patrz tabela ponizej

Parametr wskazuje przyczyng alarmu do czasu kiedy bedzie wyzerowany. W przypadku kilku
alarmow, parametr wskazuje ostatni alarm.

Opis bloku

Tabela ponizej przedstawia mozliwe warto$ci parametrow jakie moze przyjmowaé ALRM PIERWSZY
oraz blok HISTORIA ALARMOW.

Parametry AKTYWNE ALARMY, OSTRZEZENIE, ALARMY ZABRONIONE uzywaja czterech
cyfr heksadecymalnych do indentyfikacji alarmu. Kazdy alarm ma swoj indywidualny numer tak jak
przedstawia tabela ponize;j.

Nazwa alarmu Wartosé Maska Zezwolenie | Auto-restart
BRAK WYLACZENIA 0 0x0000 N/A N/A
PRZEKR NAPIE DC 1 0x0001 Nie Tak
OBNIZ NAPIE DC 2 0x0002 Nie Tak
STALE PRZEKR | 3 0x0004 Nie Tak
TEMP. RADIATORA 4 0x0008 Nie Tak
ALARM ZEWNETRZ 5 0x0010 Nie Tak
PRZERWA WEJ 1 6 0x0020 Tak Tak
PRZERWA WEJ 2 7 0x0040 Tak Tak
UTKNIECIE 8 0x0080 Tak Tak
ALARM® (Rezerwaq) 9 0x0100 Nie Nie
REZYSTOR HAMOW 10 0x0200 Tak Tak
MODUt HAMOW 11 0x0400 Tak Tak
PANEL OPERAT 12 0x0800 Tak Tak
KOMUNIKACJA 13 0x1000 Tak Tak
STYCINIK 14 0x2000 Tak Tak
SPRZEZ PREDK 15 0x4000 Tak Tak
TEMP. OBUDOWY 16 0x8000 Nie Tak
TEMP. SILNIKA 17 0x0001 Tak Tak
LIMIT PRADU 18 0x0002 Nie Tak
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Nazwa alarmu Wartosé Maska + Zezwolenie | Auto-restart
ALARM 19 (Rezerwa) 19 0x0004 Nie Nie
BRAK NAP 24V 20 0x0008 Tak Tak
NISKA PREDKOSC 21 0x0010 No Tak
ALARM 22 (Rezerwa) 22 0x0020 No Nie
USZKODZ.ENKODER 23 0x0040 Tak Tak
PRZECIAZENIE 24 0x0080 Nie Tak
TETNIENIA 25 0x0100 Nie Tak
BRAKE SHORT CCT 26 0x0200 Nie Tak
OVERSPEED 27 0x0400 Tak Tak
ALARM 28 (Rezerwa) 28 0x0800 Nie Nie
ALARM 29 (Rezerwa) 29 0x1000 Nie Nie
ALARM 30 (Rezerwa) 30 0x2000 Nie Nie
NIEZNANY 31 0x4000 Nie Tak
INNY 32 0x8000 Nie Tak
MAX PREDKOSC 33 0x8000 N/A N/A
MAINS VOLTS LOW 34 0x8000 N/A N/A
NOT AT SPEED 35 0x8000 N/A N/A
PRAD MAGNES 36 0x8000 N/A N/A
NEGATIVE SLIP F 37 0x8000 N/A N/A
TR TOO LARGE 38 0x8000 N/A N/A
TR TOO SMALL 39 0x8000 N/A N/A
MAX RPM DATA ERR 40 0x8000 N/A N/A
USZKODZONY MOD. 4] 0x8000 N/A N/A
CZAS UPLYWU 42 0x8000 N/A N/A
BRAK ZASILANIA 43 0x0002 Nie Tak
Parametry AKTYWNE ALARMY, OSTRZEZENIE, ; — r—
ALARMY ZABRONIONE uzywajg, czterech cyfr Liczba dziesigtna Wtsl'sw'e
heksadecymalnych do identyfikacji alarmu. Kazdy alarm ma 0 z::z
swoj indywidualny numer tak jak przedstawia tabela powyzej. > B
12 C
13 D
14 E
15 F

Heksadecymalna prezentacja alarmoéw

Jesli w tym samym czasie wystapi wigcej niz jeden alarm warto$¢ na wyswietlaczu jest suma kodow
zaistnialych alarméw. Kazda liczba pomigdzy 10 a 15 jest wySwietlana jako litera od A do F.

Rozpatrzmy przyktadowy alarm AKTYWNE ALARMY na wartos¢ 02A8:

“2” wystgpuje w 3 cyfrze

“871“2”w 2 cyfrze
(8+2 =10, wyswietlane jako A)

“8” wystepuje w 1 cyfrze

Powyzsze cyfry reprezentuja aktywne alarmy: REZYSTOR HAMOWANIA, UTKNIECIE,

PRZERWA WEJ 1 i TEMP.RADIATORA (sytuacja mato prawdopodobna).

W ten sam sposob AKTUALNE ALARMY+ wyswietla parametr 02A8 co reprezentuje: LIMIT
PRADU, DESAT, ALARM22 i BRAK NAP. 24V (ré6wniez sytuacja mato prawdopodobna).

Uwaga: Warto$¢ heksadecymalna uzywana jest przez port komunikacji, nacisniecie przycisku
“M” spowoduje wyswietlenie warto$ci heksadecymalne alarmdéw, bedg przedstawione

Jako lista alarméw wraz z biezgcymi wartosciami.
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA

2 [ROZNE

3 |WARTOSC FUNKCJI

WARTOSC FUNKCJI

WARTOSC FNKCJI 1

4 |WARTOSC FUNKCJI 1

WYJSCIE [133]
[130] WEJSCIE A
[131] WEJSCIEB
[132] WEJSCIE C
[134] TYP

0.00

WARTOSC FUNKCJI 3

WYJSCIE [143]
[140] WEJSCIE A
[141] WEJSCIE B
[142] WEJSCIE C
[144] TYP

WARTOSC FUNKCJI 5

WYJSCIE [153]
[150] WEJSCIE A
[151] WEJSCIE B
[152] WEJSCIE C
[154] TYP

WARTOSC FUNKCJI 7

WYJSCIE [163]
[160] WEJSCIE A
[161] WEJSCIE B
[162] WEJSCIE C
[164] TYP

WARTOSC FUNKCJI 9

WYJSCIE [173]
[170] WEJSCIE A
[171] WEJSCIE B
[172] WEJSCIE C
[174] TYP

WARTOSC FUNKCJI 11

WYJSCIE  [1299]
[1296] WEJSCIE A
[1297] WEJSCIE B
[1298] WEJSCIE C
[1300] TYP

WARTOSC FUNKCJI 13

0.00 —
4 |WARTOSC FUNKCJI 2 | 0.00 —
y 0.00 —
4 |WARTOSC FUNKCJI 3 | FiE
4 |WARTOSC FUNKCJI 4 |
4 |WARTOSC FUNKCJI 5 |
4 |WARTOSC FUNKCJI 6 | 0.00 —
— 0.00 —
4 |WARTOSC FUNKCJI 7 | a0 d
4 |WARTOSC FUNKCJI 8 | IF(C) -A
4 |WARTOSC FUNKCJI 9 |
0.00 —
0.00 —
4 |WARTOSC FUNKCJI 20 0.00
- IF(C) -A
WEJSCIE A
WEJSCIE B
WEJSCIE C
TYP
WYJSCIE 0.00 —
0.00 —
0.00 —
IF(C) -A
0.00 —
0.00 —
0.00 —
IF(C) -A
0.00 —
0.00 —
0.00 —
IF(C) -A
0.00 —
0.00 —
0.00 —
IF(C) -A

WYJSCIE  [1309]
[1306] WEJSCIE A
[1307] WEJSCIE B
[1308] WEJSCIE C
[1310] TYP
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Blok funkcjonalny pozwala wykona¢ jedna z wielu funkcji na stalej liczbie wejsc.

WARTOSC FUNKCJI 2

WYJSCIE [138] |-0.00
0.00 - [135] WEJSCIE A -
0.00 - [136] WEJSCIEB -
0.00 - [137] WEJSCIE C -
IF(C)-A{[139] TYP =
WARTOSC FUNKCJI 4
WYJSCIE [148] |-0.00
0.00 - [145] WEJSCIE A =
0.00 -{ [146] WEJSCIE B -
0.00 - [147] WEJSCIE C -
IF(C)-A { [149] TYP -
WARTOSE FUNKCJI 6
WYJSCIE [158] |-0.00
0.00 - [155] WEJSCIE A -
0.00 - [156] WEJSCIE B =
0.00 4 [157] WEJSCIE C -
IF(C)-A - [159] TYP -
WARTOSC FUNKCJI 8
WYJSCIE [168] |-0.00
0.00 - [165] WEJSCIE A -
0.00 - [166] WEJSCIE B -
0.00 - [167] WEJSCIE C =
IF(C)-A -{ [169] TYP -
WARTOSC FUNKCJI 10
WYJSCIE [178] |-0.00
0.00 -{ [175] WEJSCIE A -
0.00 - [176] WEJSCIEB -
0.00 - [177] WEJSCIE C -
IF(C)-A{ [179] TYP =
WARTOSC FUNKCJI 12
WYJSCIE  [1304] |- 0.00
0.00 - [1301] WEJSCIE A -
0.00 { [1302] WEJSCIE B -
0.00 -{ [1303] WEJSCIE C -
IF(C) -A - [1305] TYP -
WARTOSC FUNKCJI 14
WYJSCIE  [1314] |- 0.00
0.00 4 [1311] WEJSCIE A -
0.00 - [1312] WEJSCIE B -
0.00 -{ [1313] WEJSCIE C -
IF(C)-A - [1315] TYP -




WARTOSC FUNKCJI 15

WARTOSC FUNKCJI 16
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WYJSCIE  [1319] |- 0.00 WYJSCIE  [1324] |- 0.00
0.00 -{ [1316] WEJSCIE A - 0.00 -{ [1321] WEJSCIE A =
0.00 -{ [1317] WEJSCIE B - 0.00 -{ [1322] WEJSCIE B =
0.00 -{ [1318] WEJSCIE C - 0.00 -{ [1323] WEJSCIE C =
IF(C)-A 4 [1320] TYP - IF(C)-A 4 [1325] TYP L

WARTOSC FUNKCJI 17 WARTOSC FUNKCJI 18

WYJSCIE  [1329] |- 0.00 WYJSCIE  [1334] |- 0.00
0.00 -{ [1326] WEJSCIE A - 0.00 -{ [1331] WEJSCIE A =
0.00 4 [1327] WEJSCIE B - 0.00 4 [1332] WEJSCIEB L
0.00 -{ [1328] WEJSCIE C - 0.00 -{ [1333] WEJSCIE C =
IF(C)-A - [1330] TYP - IF(C)-A - [1335] TYP =

WARTOSC FUNKCJI 19 WARTOSC FUNKCJI 20

WYJSCIE  [1339] |- 0.00 WYJSCIE  [1344] |- 0.00
0.00 -{ [1336] WEJSCIE A - 0.00 -{ [1341] WEJSCIE A =
0.00 -{ [1337] WEJSCIE B - 0.00 -{ [1342] WEJSCIE B =
0.00 -{ [1338] WEJSCIE C - 0.00 -{ [1343] WEJSCIE C =
IF(C)-A - [1340] TYP - IF(C)-A 4 [1345] TYP L

Wejscia i wyjscia Boolowskie sa nastgpujace:
Wyjscie: NIEAKTYWNE = 0.00, AKTYWNE = 0.01
Wejscie:  -0.005 <x < 0.005 = Nieokreslone

Opis parametréw
WEJSCIE A

Wejscie.

WEJSCIE B

Wejscie.

WEJSCIE C

Wejscie.

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ / HA465038U004/0T-001/02/OBRUSN
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TYP Zakres: Numeracja- patrz ponizej
Dziatania sa wykonywane na trzech wejs$ciach, a wynik dziatania pojawia si¢ na wyjsciu.
Numeracja wartosci : Typ
:IF(C) -A
: ABS(A+B+C)
: SWITCH(A,B)
: (A*B)/C
: A+B+C
: A-B-C
: B<=A<=C
: A>B+/-C
: A>=B
: ABS(A)>B+/-C
10 : ABS(A)>=B
11:A(1+B)
12 : IF(C) HOLD(A)
13 : DEKODOW BINARNE
14 : OPOZN ZALACZ
15 : OPOZN WYLACZ
16 : TIMER
17 : IMPULS MIN
18 : CIAG IMPULSOW
19 : OKNO
20 : LICZNIK GORA/DOL
21: (A*B)/C ROUND
22 : OKNO BEZ HISTER
WYJSCIE Zakres: —.xx
Okresla wynik wybranego dziatania na wejsciach.

Opis bloku

Wyjscie przyjmuje warto$¢ zalezna od typu wybranej funkcji, zawsze jest ograniczona wewnatrz w
zakresie -32768.00 do +32767.00.

0N N bW —= O

o

Funkcja Opis

IF(C) -A Jesli wejscie C jest nie zero to na wyjsciu jest minus wejscie A w
przeciwnym wypadku na wyjsciu jest wejscie A.

ABS(A+B+C) Na wyjsciu jest warto$¢ bezwzgledna sumy wejs¢ A, BiC.

SWITCH(A,B) Jesli wejscie C jest zero to na
\ e, e , e A
Wwyjsciu _]est Ww¢jscie w
B przeciwnym wypadku jest
wejscie B.
(A*B)/C Wyjscie jest wynikiem funkcji (wejscie A * wejscie B) / (wejscie C).
Algorytm jest kompensowany dla reszty.
A+B+C Na wyjsciu ustawiona jest suma wejs¢ A, B i C.
A-B-C Na wyjsciu jest ustawiona réznica wejs¢ A, B i C.
B<=A<=C T Wyjscie ma warto$¢ wejscia A
(WEJSCIE Al 7 ssersy)  jesli jest mniejsze od wejscia C i
[WEJSCIE B] wigksze od wejscia B jesli jest
TNPOT C odwrotnie to wyjscie jest nie
[WEJSCIE C] .
okreslone.
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Funkcja Opis
A>B+/-C INPUT A& Wyjscie jest AKTYWNE jesli
[ E A 1T wejscie A jest wigksze od
INPUT B . . . . .
(WEJSCIE B wejscia B+C. Wyjscie jest
INPUT C NIEAKTYWNE jesli wejscie A
[WEJSCIE C] . .« . . .
jest mniejsze od wejscia B-C.
W przeciwnym wypadku wyjscie jest nie okreslone. Blok pozwala na
komparacjg wej$¢ A i B z histereza +/- wejscia C.
A>=B INPUT A Wy_] écie jest AKTYWNE ]eéh
[WEJSCIE A] OUTPUT ey » . .
—— —(nvoscie) ] wejscie A jest wigksze lub
(WEJSCIE B) réwne wejsciu B, w
przeciwnym wypadku wyjscie
jest NIEAKTYWNE.
ABS(A)> INPUT A Wyj Scie jest AKTYWNE ]eéh
ABS(B)+/-C [WTSEEEEBA] 1o rsers)| warto$é bezwzgledna wejscia A
WeJSCIE B jest wigksza lub rowna wartosci
e bezwzglednej wejscia B+C.
Wyjscie jest NIEAKTYWNE jesli wartosé bezwzgledna wejscia A jest
mniejsza od warto$ci bezwzglednej wejscia B-C, w przeciwnym wypadku
wyjscie jest nieokreslone. Funkcja realizuje comparator wartosci
bezwzglednej wejs¢ A i B z histereza wejscia C.
=ABS(B) g warto$¢ bezwzgledna wejscia A
jest wigksza lub rowna wartosci
bezwzglgdnej wejscia B w
przeciwnym wypadku wyj$cie
jest NIEAKTYWNE.
A(1+B) Wyjscie ma wartos¢ wejscia A + (A *B/100.00 ).

IF(C) HOLD A Jesli wejscie C jest zero, na wyjsciu jest wejscie A, W przeciwnym wypadku
wyj$cie nie zmienia sig.

Zataczenie napgdu powoduje przetadowanie wyjscia wartoscia wejécia B.

DEKODOW Wyjscie jest ustawione jesli wejscia nie sg zerami.
BINARNE

WEJSCIE C WEJSCIEB WEJSCIEA WYJSCIE

0 0 0 0.00
0 0 #0 1.00
0 #0 0 2.00
0 #0 #0 3.00
#0 0 0 4.00
#0 0 #0 5.00
#0 #0 0 6.00
#0 #0 #0 7.00

W powyzszej tabeli #0 oznacza, ze wejscie jest rozne od zera.
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Funkcja Opis
OPOZN ZALACZ
wejscie A |
" | wejscie C
wyjécie NIEAKTYWNE
| wejscie C
AKTYWNE
t
+—> Czas opdznienia (wejscie B)

Programuje opdznienie pomigdzy sygnatem wejsciowym a wyjSciowym.
Sygnat wyjsciowy jest dwustanowy.

Kiedy wejscie A przechodzi na AKTYWNE startuje tajmer opdznienia.
Tajmer odlicza czas do momentu ustawienia wej$cia B, jednoczes$nie wyjscie
bedzie AKTYWNE do czasu kiedy wejscie A bedzie AKTYWNE.
Ustawienie wej$cia C na AKTYWNE odwraca wyjscie.

OPOZN
WYLACZ
wejscie A
s wejscie C
wsete NIEAKTYWNE
wejscie C
AKTYWNE
t
+—* (zas opdznienia (wejscie B)

Programuje opdznienie pomigdzy sygnalem wejsciowym a wyjsciowym.
Sygnat wyjSciowy jest dwustanowy.

Kiedy wejscie A przechodzi na NIEAKTYWNE startuje tajmer opdznienia.
Tajmer odlicza czas do mementu ustawienia wejscia B, jednocze$nie wyjscie
bedzie NIEAKTYWNE do czasu kiedy wejscie A bedzie NIEAKTYWNE.
Ustawienie wej$cia C na AKTYWNE odwraca wyjscie.
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Funkcja Opis
TIMER
wejscie A
wejscie B
T
wyjscie L

Czas jest systematycznie odliczany jesli wejscie A jest AKTYWNE. Czas
jest zatrzymany jesli wejscie B jest AKTYWNE. Na wyjsciu jest warto$¢
zliczanego czasu. Czas liczony jest od zera. Jesli wejscie B jest AKTYWNE
czas jest zatrzymany do czasu usunigcia wejscia B, jesli nadal wejscie A
bedzie AKTYWNE tajmer bedzie odliczal czas od wartosci zatrzymane.
Ustawienie wejs¢ A i B na NIEAKTYWNE zeruje tajmer.

Wejscie C nie jest uzywane.
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Funkcja Opis
IMPULS MIN
wejscie A L
wejscie C
wyjscie NIEAKTYWNE
wejscie C
AKTYWNE
t
»  Czas trwania (wejscie B)

Generuje impuls na wyjscie kiedy wejscie A jest AKTYWNE
(wygenerowanie nastgpnego impulsu wymaga przejscia wejscia A
AKTYWNE do NIEAKTYWNE. Wejscie B okresla dlugo$¢ trwania
impulsu. Wejscie C jesli AKTYWNE odwraca wyjscie. W czasie trwania
impulsu wejscie B musi by¢ stale aktywne.

CIAG
IMPULSOW

wejscie A

wyjscie

<& »
< »

Czas zal.(wejscie B)

Czas wyt.(wejscie C)

Tworzy na wyjsciu ciag impulséw kiedy wejscie A jest aktywne. Wejscie B
okresla czas trwania impulsow a wejscie C czas przerwy migdzy impulsami.
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Funkcja Opis
OKNO
wejscie C okresla okno
X
h 4
wejscie A
wejscie B okresla srodek
., wejscie C +fala
wyjécie
wejscie C -fala

Wyjscie jest AKTYWNE jesli wejscie A znajdzie si¢ w programowanym
zakresie, w przeciwnym wypadku jest NIEAKTYWNE.

Wejscie B okresla srodek wokot ktorego bedzie okre§lane wyjscie natomiast
wejscie C okresla zakres wokot srodka wg ktorego bedzie definiowane
okno. Kiedy wartosc wejscia A znajduje si¢ wewnatrz w oknie, to okno
rozszerza si¢ 0 0.01 w celu uniknigcia oscylacji na wyjsciu w przypadku
zaktocen. Przyktadowo: jesli wejscie B=5 1 wejscie C=4 to zakres wynosi od
3 do7, kiedy warto$¢ wejécia A znajduje si¢ wewnatrz okna to rozszerzony

zakres wynosi od 2.5 do 7.5.

Jesli wejscie C jest zero to na wyjsciu bedzie AKTYWNE jesli wejscie A
bedzie doktadnie rowne wejsSciu B (wystapi biad jesli wszystkie wejscia beda

zerami).

Jesli wejscie C ma warto$¢ ujemna to do okreslenia okna brana jest warto$¢
bezwzgledna natomiast wyjscie bedzie odwrdcone.

LICZNIK

GORA/DOL wejscie A
wejscie B
wyjscie

Wejsci A narastajacym zboczem zwigksza zawarto$¢ licznika.

Wejscie B narastajacym zboczem zmniejsza zawartos¢ licznika.

Wejscie C utrzymuje wyjscie w stanie zero.

Wyjscia zlicza od zera i jest limitowane w zakresie +300.00.

(A*B)/C ROUND Wyjscie jest wynikiem funkcji (wejscie A*wejscie B)/(wejscie C). Jest to
[ODWROCONYT funkcja co (A*B)/C w pozycji 3 spisu typu z wyjatkiem, ze wynik jest

odwrocony.

OKNO BEZ Jest to funkcja ktora znajduje sig¢ na 19 pozycji w numeracji typu. W
HISTEREZY przypadku kiedy wartos¢ znajduje si¢ wewnatrz okna brak jest histerezy.
Rysunek przedstawiony jest w funkcji OKNO, jesli wejscie B=5 i wejscie

C=4 to zakres wynosi od 3 do7.
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MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

2 |STEROWAN SILNIK |

3 |STEROW NAPIECIEM |

TYP NAPIECIA
NAPIECIE SILNIKA
NAPIECIE BAZOWE

STEROWANIE NAPIECIEM

Przeznaczone do sterowania silnikiem w
trybie U/f.

Blok funkcjonalny pozwala na sterowanie
napigciem wyjsciowym do silnika w
powiazaniu ze zmianami napigcia DC w

STEROWANIE NAPIECIEM

BRAK -| [595]
*400.0 V- [122]
100.00 % [112]

TYP NAPIECIA
NAPIECIE SILNIKA
NAPIECIE BAZOWE

obwodzie posrednim. Realizuje si¢ to przez odpowiednie sterowanie modulacja PWM ktora jest
funkcja pomierzonego napigcia DC. Zmiany napigcia DC moga by¢ zalezne od zasilania lub
regeneracyjnej pracy silnika. Mozna wybra¢ nastepujace tryby sterowania, BRAK, STALE i

AUTOMATYCZNE.
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Opis parametrow
TYP NAPIECIA Zakres: Numeracja —patrz ponizej
Ustawienie BRAK nie powoduje zmian w modulacji PWM zaleznych od napigcia DC

obwodu posredniego.

Ustawienie STALE WARTOSCI powoduje zmiany w sterowaniu napieciem lecz moga one
okaza¢ si¢ mato doktadne. Przemienniki maja standardowo ustawione napigcie max zgodnie z
oznaczeniem wyrobu. Patrz ponizej NAPIECIE SILNIKA.

Ustawienie AUTOMATYCZNIE automatycznie powoduje dziatanie jak powyzej z ta rdznica,
ze napigcie jest korygowane z odpowiednim narastaniem w czasie, odpowiednio do zmian
napigcia DC. Powoduje to ze silnik jest bardziej wzbudzony podczas zwalniania, co
przyczynia si¢ do progresywnego hamowania.

Numeracja : Tryb

0 : BRAK
1:STALE
2 : AUTOMATYCZNIE

NAPIECIE SILNIKA Zakres: 198.0 do 575.0 V

Parametr okre$la max napigcie wyjsciowe. Parametr uzywany jest w potaczeniu z parametrem
TYP NAPIECIA kiedy ustawiony jest parametr STALA WARTOSC, patrz strona 1-53.

NAPIECIE BAZOWE Zakres: 0.00 do 115.47 %

Parametr skaluje napigcie wyjsciowe z bloku funkcjonalnego, pozwala to uzytkownikowi
ustawi¢ odpowiednie napigcie przemiennika w razie potrzeby.

Patrz strona 1-125 wybdér momentu statego lub kwadratowego.
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MMI Menu Map

1 |USTAWIENIA

2 |FUNKCJE NASTAW

3 |PREDKOSC ZEROWA

HISTEREZA

PROG ZERA

PRZY ZER SPRZ PR
PRZY ZER NAST. PR
ZATRZYMANY

PREDKOSC ZEROWA

Blok funkcjonalny okresla poziom i zakres
przy ktorym predkos¢ jest zerowa. Histereza
i PROG ZERA sa definiowane przez
uzytkownika.

Opis parametréw
HISTEREZA

PREDKOSC ZEROWA

-| PRzY ZER SPRZ PR
-| PRZY ZER NAST PR
- ZATRZYMANY

0.10% —| [359] HISTEREZA

050 % -| [357] PROG ZERA

[1233]
[360]
[1234]

- AKTYWNY
- AKTYWNY
- AKTYWNY

Zakres: 0.00 do 300.00 %

Ustawia histerezg zakresu przy ktérym wyjscia sa stabilne.

Jesli warto$¢ histerezy >= od progu zera to poziom ustawiony jest na 2 x histereza a poziom
wylaczenia ustawiamy jest na zero, w przeciwnym wypadku poziom zalaczenia = prog zera +
histereza a prog wylaczenie = prog zera — histereza.

PROG ZERA

Zakres: 0.00 do 300.00 %

Nominalny poziom ponizej ktérego wyjscia sa ustawione.

PRZY ZER SPRZ PR

HISTEREZA.

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Predko$é sprzezenia. AKTYWNY parametr jest zdefiniowany jako PROG ZERA i

Jesli (abs(predkosc¢ sprzgzenia)) > od poziomu zalaczenia to predko$é zerowa =

NIEAKTYWNA

Jesli (abs(predkos¢ sprzgzenia)) <= od poziomu wytaczenia to predkos$é zerowa =

AKTYWNA.
PRZY ZER NAST. PR

HISTEREZA.
ZATRZYMANY

Opis bloku

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
Wymagana predkosé. AKTYWNY parametr jest zdefiniowany jako PROG ZERA i

Zakres: NIEAKTYWNY/AKTYWNY
AKTYWNY jesli parametry PRZY ZER SPRZ PR i PRZY NAST. PR sa AKTYWNE.

Przyktad gdzie zakres = 0.2%

wymagana predko$¢

Poziom zad‘¢zenia\ — — — — —

PROG ZERA 0.5%

Poziom way?

predko$¢ sprzezenia

HISTEREZA

zero aktywne

PRZY ZERNASTPRED ——— |

PRZY ZER SPRZ PRED

ZATRZYMANY

okno
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Wybor momentu staly iwadratowy

Kiedy zmieniamy charakterystyke momentu pewne warto$ci parametrow sa modyfikowane.
MMI Menu Map

1 |UsTAWIENIA |
I_CHAR KWADRATOWA

Jak zmieniaja si¢ parametry przedstawiaja to tabele ponize;j.

Uwaga: Kiedy zmieniamy charakterystyke momentu wymaga to potwierdzenia na
lub panelu, parametry przedstawione ponizej sq zmieniane automatycznie.

MMI Menu Map
1 |USTAWIENIA |

2 |STEROWAN SILNIK |

3 [sPrzezENIA |

I_CHAR KWADRATOWA
Imiana MOMENTU STALEGO na KWADRATOWY

Blok funkcjonalny Parameitr Nastawa Uwagi
CHARAKTER NOSNEJ WYBOR CZESTOT 3 kHz Nie mozna zmieni¢
CZAS ODWROTU OPOZNIENIE 60.0s Max limit 60.0 s
CZAS ODWROTU PRZECIAZENIE 110.0 % Parametr wewnetrzny
OGRANICZENIE PRADU OGRANICZENIE 100.0 % Max limit 110.0 %

PRADU

STEROWANIE NAPIECIEM | NAPIECIE BAZOWE 115.0% Max limit 115.47 %

Zmiana MOMENTU KWADRATOWEGO na STALY

Blok funkcjonalny Parametr Nastawa Uwagi
CHARAKTER NOSNEJ WYBOR CZESTOT 3 kHz Moze by¢ zmieniony
CZAS ODWROTU OPOZNIENIE 60.0s Max limit 60.0 s
CZAS ODWROTU PRZECIAZENIE 150.0 % Parametr wewnetrzny
OGRANICZENIE PRADU OGRANICZENIE 150.0 % Max limit 150.0 %

PRADU
STEROWANIE NAPIECIEM | NAPIECIE BAZOWE 100.0 % Max limit 115.47 %
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Rozdziat 2
WYKAZ PARAMETROW

Spis Strona

WYKAZ PARAMETROW 1
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WYKAZ PARAMETROW

Hasta i skroty nr “tag” sa opisane ponizej w tabeli.

Tag Numer identyfikacyjny parametru. Jest uzywany do projektowania
pofaczen, wskazuje zrédto i przeznaczenie parametru.

Nazwa | Nazwa parametru zgodna z menu MMI.

Blok Strona menu i blok funkcjonalny gdzie parametr jest przechowywany.
Typ REAL Warto$¢ zmiennoprzecinkowa
INT Wartos¢ catkowita

BOOL bit Boolowski NIEAKTYWNY lub AKTYWNY

ENUM Numeracja wybranej wartosci

STRING tancuch ASCII

TAG Nr “tag” reprezentuje wartos¢

D_TAG Wybrany nr “tag” w sieci potaczen jako przeznaczenie
S_TAG Wybrany nr “tag” w sieci potgczen jako zrodto

WORD Liczba heksadecymalna 16 bitowa

Zakres |Zmienia sie zaleznie od typu parametru:
REAL, INT Dolny i gorny limit parametru
BOOL 0 = NIEAKTYWNY, 1 = AKTYWNY

ENUM Lista parametrow do wyboru
STRING Liczba znakéw
TAG Numer identyfikacyjny parametru

D_TAG Numer identyfikacyjny parametru wejsciowego
S TAG  Numer identyfikacyjny parametru wejsciowego lub wyjsciowego
WORD 0000 do FFFF (heksadecymalna)

ID Kod transmisji szeregowe;j:
Patrz rozdziat 3: “Transmisja szeregowa”

Uwagi |Mozesz zapisa¢ swoje nastawy

Parametry wyjsciowe nie sg przechowywane w pamieci

1. Parametr wejsciowy nie jest przechowywany w pamieci

. Parametr jest automatycznie zapisany do pamieci

. Parametr formuje czes¢ konfiguracyjna silnika

. Parametr nie jest przystosowany do panela operatorskiego

. Parametr nie moze by¢ “przeznaczeniem” w sieci potgczen

. Parametr nie moze by¢ “zrédtem” w sieci potgczen

. Parametr moze by¢ zapisany tylko przy zatrzymanym przemienniku

0 N o 0o~ WDN

. Parametr moze by¢ zapisany tylko kiedy przemiennik jest trybie
konfiguracji

9. Parametr wejsciowy nie jest zapisywany taczem szeregowym

10. Parametr wymaga specjalnego skalowania kiedy uzywana jest ptytka
technologiczna 6053. Patrz strona 2-33 w oryginale.
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Tabela parametréw znaduje sie na stronach 2-2 do 2-44 oryginatu.
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Specification Table:
Tag Name Order

WYKAZ PARAMETROW 2-3

TAG Block

79 1SEC OVER RATING DYNAMIC BRAKING
48 ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 1
734 ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 2
803 ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 3
62 ACCEL LIMIT SLEW RATE LIMIT
880 ACCEL TIME LINEAR RAMP

1268 ACCEL TIME POWER LOSS CNTRL
261 ACCEL TIME REFERENCE JOG
258 ACCEL TIME REFERENCE RAMP
1499 ACCELERATION PHASE MOVE

1569 ACCELERATION PHASE REGISTER
894 ACCELERATION S-RAMP

604 ACTIVE AUTOTUNE

576 ACTIVE FLYCATCHING

1469 ACTIVE HOME

583 ACTIVE INJ BRAKING

1503 ACTIVE PHASE INCH

1509 ACTIVE PHASE MOVE

1512 ACTIVE PHASE OFFSET

1478 ACTIVE PHASE TUNING

4 ACTIVE TRIPS TRIPS STATUS

740 ACTIVE TRIPS+ TRIPS STATUS

1213 ACTUAL NEG LIM TORQUE LIMIT

1212 ACTUAL POS LIM TORQUE LIMIT

1294 ACTUAL TYPE SYSTEM OPTION
1195 ADAPTIVE P-GAIN SPEED LOOP

1194 ADAPTIVE THRESH SPEED LOOP

1500 ADVANCE PHASE INCH

1148 AIMING POINT INVERSE TIME

1234 AT STANDSTILL ZERO SPEED

360 AT ZERO SPD DMD ZERO SPEED

1233 AT ZERO SPD FBK ZERO SPEED

613 ATTEMPT DELAY 1 AUTO RESTART

679 ATTEMPT DELAY 2 AUTO RESTART

612 ATTEMPTS AUTO RESTART

614 ATTEMPTS LEFT AUTO RESTART

108 AUTO BOOST FLUXING

1193 AUX TORQUE DMD SPEED LOOP

341 BAND 1 SKIP FREQUENCIES
680 BAND 2 SKIP FREQUENCIES
681 BAND 3 SKIP FREQUENCIES
682 BAND 4 SKIP FREQUENCIES
106 BASE FREQUENCY FLUXING

1159 BASE FREQUENCY MOTOR DATA

739 BASE VOLTS INJ BRAKING

112 BASE VOLTS VOLTAGE CONTROL
845 BOOST TAPER CALC

840 BOOST ENABLE TAPER CALC

78 BRAKE POWER DYNAMIC BRAKING
77 BRAKE RESISTANCE DYNAMIC BRAKING
81 BRAKING DYNAMIC BRAKING

TAG Block

1262 BREAK 5703 INPUT

18 BREAK ANALOG INPUT 1
27 BREAK ANALOG INPUT 2
717 BREAK ANALOG INPUT 3
724 BREAK ANALOG INPUT 4
12 BREAK ENABLE ANALOG INPUT 1
21 BREAK ENABLE ANALOG INPUT 2
711 BREAK ENABLE ANALOG INPUT 3
718 BREAK ENABLE ANALOG INPUT 4
17 BREAK VALUE ANALOG INPUT 1
26 BREAK VALUE ANALOG INPUT 2
716 BREAK VALUE ANALOG INPUT 3
723 BREAK VALUE ANALOG INPUT 4
321 COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 1
375 COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 2
854 COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 3
862 COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 4
44 COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 1
673 COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 2
855 COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 3
863 COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 4
322 COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 1
376 COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 2
856 COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 3
864 COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 4
273 COMMS COMMAND COMMS CONTROL
270 COMMS REF COMMS CONTROL
295 COMMS SEQ COMMS CONTROL
770 COMMS SETPOINT REFERENCE

272 COMMS STATUS COMMS CONTROL
309 COMMS TIMEOUT COMMS CONTROL
817 COMPENSATIONS COMPENSATION
339 CONFIG NAME ACCESS CONTROL
1235 CONTACTOR CLOSED SEQUENCING LOGIC
899 CONTINUOUS S-RAMP

1267 CONTROL BAND POWER LOSS CNTRL
1157 CONTROL MODE MOTOR DATA

826 CORE 1 DIAMETER CALC
827 CORE 2 DIAMETER CALC
1465 CORRECTION LIMIT HOME

1526 COUNTS PER UNIT PHASE CONFIGURE
834 CURRENT CORE DIAMETER CALC
843 CURRENT CORE TAPER CALC

365 CURRENT LIMIT CURRENT LIMIT
1521 D FILTER TC PHASE PID

1255 D FILTER TC PID (TYPE 2)

1518 D GAIN PHASE PID

1252 D GAIN PID (TYPE 2)

315 D TIME CONSTANT PID

581 DC LEVEL INJ BRAKING

75 DC LINK VOLTS FEEDBACKS

579 DC PULSE INJ BRAKING

1466 DECEL LIMIT HOME

61 DECEL LIMIT SLEW RATE LIMIT
881 DECEL TIME LINEAR RAMP

1269 DECEL TIME POWER LOSS CNTRL
262 DECEL TIME REFERENCE JOG
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TAG Block Il vmineme RS

259 DECEL TIME REFERENCE RAMP 1413 | DESTINATION LINK 57

1468 | DECELERATION HOME 1415 | DESTINATION LINK 58

895 DECELERATION S-RAMP 1417 | DESTINATION LINK 59

334 DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE | 411 DESTINATION LINK 6

379 DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 2 1419 | DESTINATION LINK 60

852 DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 3 1421 | DESTINATION LINK 61

860 DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 4 1423 | DESTINATION LINK 62

100 DEFLUX DELAY PATTERN GEN 1425 | DESTINATION LINK 63

710 DEFLUX TIME INJ BRAKING 1427 | DESTINATION LINK 64

1149 | DELAY INVERSE TIME 1429 | DESTINATION LINK 65

401 DESTINATION LINK 1 1431 | DESTINATION LINK 66

419 DESTINATION LINK 10 1433 | DESTINATION LINK 67

421 DESTINATION LINK 11 1435 | DESTINATION LINK 68

423 DESTINATION LINK 12 1437 | DESTINATION LINK 69

425 DESTINATION LINK 13 413 DESTINATION LINK 7

427 DESTINATION LINK 14 1439 | DESTINATION LINK 70

429 DESTINATION LINK 15 1441 | DESTINATION LINK 71

431 DESTINATION LINK 16 1443 | DESTINATION LINK 72

433 DESTINATION LINK 17 1445 | DESTINATION LINK 73

435 DESTINATION LINK 18 1447 | DESTINATION LINK 74

437 DESTINATION LINK 19 1449 | DESTINATION LINK 75

403 DESTINATION LINK 2 1451 | DESTINATION LINK 76

439 DESTINATION LINK 20 1453 | DESTINATION LINK 77

441 DESTINATION LINK 21 1455 | DESTINATION LINK 78

443 DESTINATION LINK 22 1457 | DESTINATION LINK 79

445 DESTINATION LINK 23 415 DESTINATION LINK 8

447 DESTINATION LINK 24 1459 | DESTINATION LINK 80

449 DESTINATION LINK 25 417 DESTINATION LINK 9

451 DESTINATION LINK 26 805 DIAMETER COMPENSATION
453 DESTINATION LINK 27 835 DIAMETER DIAMETER CALC
455 DESTINATION LINK 28 780 DIAMETER SPEED CALC
457 DESTINATION LINK 29 844 DIAMETER TAPER CALC
405 DESTINATION LINK 3 821 DIAMETER HOLD DIAMETER CALC
459 DESTINATION LINK 30 828 DIAMETER TC DIAMETER CALC
461 DESTINATION LINK 31 1199 | DIRCTIP NEG LIM SPEED LOOP
463 DESTINATION LINK 32 1198 | DIRCTIP POS LIM SPEED LOOP
465 DESTINATION LINK 33 1205 | DIRECT INPUT SPEED LOOP
467 DESTINATION LINK 34 1196 | DIRECT IP SELECT SPEED LOOP
469 DESTINATION LINK 35 1197 | DIRECTRATIO SPEED LOOP

471 DESTINATION LINK 36 231 DISABLE TRIPS TRIPS STATUS

473 DESTINATION LINK 37 742 DISABLE TRIPS+ TRIPS STATUS

475 DESTINATION LINK 38 1462 | DISTANCE HOME

477 DESTINATION LINK 39 1505 | DISTANCE PHASE MOVE
407 DESTINATION LINK 4 1463 | DISTANCE FINE HOME

479 DESTINATION LINK 40 1506 | DISTANCE FINE PHASE MOVE
481 DESTINATION LINK 41 1508 | DISTANCE LEFT PHASE MOVE
483 DESTINATION LINK 42 1470 | DONE HOME

485 DESTINATION LINK 43 1150 | DOWN TIME INVERSE TIME
487 DESTINATION LINK 44 276 DRIVE ENABLE SEQUENCING LOGIC
489 DESTINATION LINK 45 591 DRIVE FREQUENCY PATTERN GEN
491 DESTINATION LINK 46 814 DYNAMIC COMP COMPENSATION
493 DESTINATION LINK 47 611 ENABLE AUTO RESTART
495 DESTINATION LINK 48 603 ENABLE AUTOTUNE

497 DESTINATION LINK 49 80 ENABLE DYNAMIC BRAKING
409 DESTINATION LINK 5 1460 | ENABLE HOME

499 DESTINATION LINK 50 1580 | ENABLE PHASE AUTO GEAR
1401 | DESTINATION LINK 51 1504 | ENABLE PHASE MOVE
1403 | DESTINATION LINK 52 1520 | ENABLE PHASE PID

1405 | DESTINATION LINK 53 1564 | ENABLE PHASE REGISTER
1407 | DESTINATION LINK 54 311 ENABLE PID

1409 | DESTINATION LINK 55 1254 | ENABLE PID (TYPE 2)

1411 | DESTINATION LINK 56 1265 | ENABLE POWER LOSS CNTRL
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60 ENABLE SLEW RATE LIMIT 1464 | GANN HOME

82 ENABLE SLIP COMP 313 GAIN PID

128 ENABLE STABILISATION 1597 | GEAR CORRECTION PHASE AUTO GEAR
1476 | ENABLE PHASE PHASE TUNING 1483 | GEARING A PHASE CONTROL
1474 | ENABLE SPEED PHASE TUNING 1484 | GEARING B PHASE CONTROL
127 ENABLED KEYS OP STATION 1 102 GROUP ID (GID) SYSTEM PORT (P3)
1109 | ENABLED KEYS OP STATION 2 274 HEALTHY SEQUENCING LOGIC
1156 | ENCODER /O TRIPS 101 HIGH LIMIT DISPLAY SCALE |
1016 | ENCODER COUNT FEEDBACKS 674 HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 2
1238 | ENCODER FBK % FEEDBACKS 857 HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 3
567 ENCODER INVERT FEEDBACKS 865 HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 4
566 ENCODER LINES FEEDBACKS 590 HOLD BRAKE CONTROL
761 ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 884 HOLD LINEAR RAMP

1471 | ERROR HOME 1581 | HOLD PHASE AUTO GEAR
1513 | ERROR PHASE PID 260 HOLD REFERENCE RAMP
1573 | ERROR PHASE REGISTER 896 HOLD S-RAMP

1247 | ERROR PID (TYPE 2) 838 HYPERBOLIC TAPER TAPER CALC

1572 | ERROR (COUNTS) PHASE REGISTER 359 HYSTERISIS ZERO SPEED

1467 | ERROR COUNT HOME 1517 | IGAN PHASE PID

829 EXT DIAMETER DIAMETER CALC 1251 | IGAIN PID (TYPE 2)

1595 | EXT MARK MASTER PHASE AUTO GEAR 314 | TIME CONSTANT PID

1596 | EXT MARK SLAVE PHASE AUTO GEAR 1041 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU |
233 EXT TRIP MODE 1/O TRIPS 1076 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 10
234 EXTERNAL TRIP 1/O TRIPS 1080 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 11
1594 | FALSE M MARKS PHASE AUTO GEAR 1084 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 12
1593 | FALSES MARKS PHASE AUTO GEAR 1088 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 13
275 FAST STOP LIMIT REFERENCE STOP 1092 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 14
304 FAST STOP MODE REFERENCE STOP 1096 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 15
264 FAST STOP TIME REFERENCE STOP 1100 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 16
1554 | FASTSTOP T-LIM TORQUE LIMIT 1044 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 2
1531 | FAULT PHASE CONFIGURE 1048 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 3
1293 | FAULT SYSTEM OPTION 1052 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 4
756 FAULT TEC OPTION 1056 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 5
1498 | FEATURES SYSTEM OPTION 1060 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 6
1514 | FEED FWD PHASE PID 1064 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 7
1248 | FEED FWD PID (TYPE 2) 1068 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 8
1515 | FEED FWD GAIN PHASE PID 1072 | IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 9
1249 | FEED FWD GAIN PID (TYPE 2) 578 I-LIM LEVEL INJ BRAKING

764 FEEDBACK PID 1565 | INCH OFFSET PHASE REGISTER

765 FEEDBACK NEGATE PID 818 INERTIA COMP COMPENSATION

73 FIELD FEEDBACK FEEDBACKS 610 INITIAL DELAY | AUTO RESTART

1587 | FILTER PHASE AUTO GEAR 678 INITIAL DELAY 2 AUTO RESTART

316 FILTER TC PID 1586 | INITIAL FILTER PHASE AUTO GEAR
1537 | FILTER TIME ENCODER SPEED | 1585 | INITIAL REPEATS PHASE AUTO GEAR
1545 | FILTER TIME ENCODER SPEED 2 599 INPUT DEMULTIPLEXER 1
580 FINAL DC PULSE INJ BRAKING 874 INPUT DEMULTIPLEXER 2
126 FINAL STOP RATE REFERENCE STOP 1101 | INPUT FILTER 1

6 FIRST TRIP TRIPS STATUS 1105 | INPUT FILTER 2

107 FIXED BOOST FLUXING 1461 | INPUT HOME

841 FIXED BOOST TAPER CALC 879 INPUT LINEAR RAMP

808 FIXED INERTIA COMPENSATION 336 INPUT MINIMUM SPEED
842 FIXED STALL TEN TAPER CALC 58 INPUT SETPOINT SCALE

125 FORMULA DISPLAY SCALE | 340 INPUT SKIP FREQUENCIES
676 FORMULA DISPLAY SCALE 2 889 INPUT S-RAMP

853 FORMULA DISPLAY SCALE 3 641 INPUT O MULTIPLEXER |

861 FORMULA DISPLAY SCALE 4 771 INPUT O MULTIPLEXER 2

99 FREQ SELECT PATTERN GEN 347 INPUT 0 PRESET |

577 FREQUENCY INJ BRAKING 380 INPUT O PRESET 2

342 FREQUENCY 1 SKIP FREQUENCIES 390 INPUT 0 PRESET 3

343 FREQUENCY 2 SKIP FREQUENCIES 510 INPUT O PRESET 4

344 FREQUENCY 3 SKIP FREQUENCIES 521 INPUT 0 PRESET 5

345 FREQUENCY 4 SKIP FREQUENCIES 532 INPUT O PRESET 6
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543 INPUT O PRESET 7 352 INPUT 5 PRESET |

554 INPUT O PRESET 8 385 INPUT 5 PRESET 2

642 INPUT 1 MULTIPLEXER | 395 INPUT 5 PRESET 3

772 INPUT | MULTIPLEXER 2 515 INPUT 5 PRESET 4

348 INPUT 1 PRESET | 526 INPUT 5 PRESET 5

381 INPUT | PRESET 2 537 INPUT 5 PRESET 6

391 INPUT 1 PRESET 3 548 INPUT 5 PRESET 7

511 INPUT | PRESET 4 559 INPUT 5 PRESET 8

522 INPUT 1 PRESET 5 755 INPUT 5 TEC OPTION
533 INPUT | PRESET 6 647 INPUT 6 MULTIPLEXER 1
544 INPUT 1 PRESET 7 795 INPUT 6 MULTIPLEXER 2
555 INPUT | PRESET 8 353 INPUT 6 PRESET 1

751 INPUT 1 TEC OPTION 386 INPUT 6 PRESET 2

235 INPUT 1 BREAK /O TRIPS 396 INPUT 6 PRESET 3

651 INPUT 10 MULTIPLEXER | 516 INPUT 6 PRESET 4

799 INPUT 10 MULTIPLEXER 2 527 INPUT 6 PRESET 5

652 INPUT 11 MULTIPLEXER | 538 INPUT 6 PRESET 6

868 INPUT 11 MULTIPLEXER 2 549 INPUT 6 PRESET 7

653 INPUT 12 MULTIPLEXER | 560 INPUT 6 PRESET 8

869 INPUT 12 MULTIPLEXER 2 648 INPUT 7 MULTIPLEXER 1
654 INPUT 13 MULTIPLEXER | 796 INPUT 7 MULTIPLEXER 2
870 INPUT 13 MULTIPLEXER 2 354 INPUT 7 PRESET 1

655 INPUT 14 MULTIPLEXER | 387 INPUT 7 PRESET 2

871 INPUT 14 MULTIPLEXER 2 397 INPUT 7 PRESET 3

656 INPUT 15 MULTIPLEXER | 517 INPUT 7 PRESET 4

872 INPUT 15 MULTIPLEXER 2 528 INPUT 7 PRESET 5

643 INPUT 2 MULTIPLEXER | 539 INPUT 7 PRESET 6

773 INPUT 2 MULTIPLEXER 2 550 INPUT 7 PRESET 7

349 INPUT 2 PRESET | 561 INPUT 7 PRESET 8

382 INPUT 2 PRESET 2 649 INPUT 8 MULTIPLEXER 1
392 INPUT 2 PRESET 3 797 INPUT 8 MULTIPLEXER 2
512 INPUT 2 PRESET 4 650 INPUT 9 MULTIPLEXER 1
523 INPUT 2 PRESET 5 798 INPUT 9 MULTIPLEXER 2
534 INPUT 2 PRESET 6 180 INPUT A LOGIC FUNC 1
545 INPUT 2 PRESET 7 225 INPUT A LOGIC FUNC 10
556 INPUT 2 PRESET 8 1346 | INPUTA LOGIC FUNC 11
752 INPUT 2 TEC OPTION 1351 | INPUTA LOGIC FUNC 12
236 INPUT 2 BREAK /O TRIPS 1356 | INPUT A LOGIC FUNC 13
644 INPUT 3 MULTIPLEXER | 1361 | INPUTA LOGIC FUNC 14
792 INPUT 3 MULTIPLEXER 2 1366 | INPUTA LOGIC FUNC 15
350 INPUT 3 PRESET | 1371 | INPUTA LOGIC FUNC 16
383 INPUT 3 PRESET 2 1376 | INPUTA LOGIC FUNC 17
393 INPUT 3 PRESET 3 1381 | INPUTA LOGIC FUNC 18
513 INPUT 3 PRESET 4 1386 | INPUTA LOGIC FUNC 19
524 INPUT 3 PRESET 5 185 INPUT A LOGIC FUNC 2
535 INPUT 3 PRESET 6 1391 | INPUTA LOGIC FUNC 20
546 INPUT 3 PRESET 7 190 INPUT A LOGIC FUNC 3
557 INPUT 3 PRESET 8 195 INPUT A LOGIC FUNC 4
753 INPUT 3 TEC OPTION 200 INPUT A LOGIC FUNC 5
645 INPUT 4 MULTIPLEXER 1 205 INPUT A LOGIC FUNC 6
793 INPUT 4 MULTIPLEXER 2 210 INPUT A LOGIC FUNC 7
351 INPUT 4 PRESET 1 215 INPUT A LOGIC FUNC 8
384 INPUT 4 PRESET 2 220 INPUT A LOGIC FUNC 9
394 INPUT 4 PRESET 3 130 INPUT A VALUE FUNC 1
514 INPUT 4 PRESET 4 175 INPUT A VALUE FUNC 10
525 INPUT 4 PRESET 5 1296 | INPUTA VALUE FUNC 11
536 INPUT 4 PRESET 6 1301 | INPUTA VALUE FUNC 12
547 INPUT 4 PRESET 7 1306 | INPUTA VALUE FUNC 13
558 INPUT 4 PRESET 8 1311 | INPUTA VALUE FUNC 14
754 INPUT 4 TEC OPTION 1316 | INPUTA VALUE FUNC 15
646 INPUT 5 MULTIPLEXER | 1321 | INPUTA VALUE FUNC 16
794 INPUT 5 MULTIPLEXER 2 1326 | INPUTA VALUE FUNC 17
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1331 | INPUTA VALUE FUNC 18 187 INPUT C LOGIC FUNC 2
1336 | INPUTA VALUE FUNC 19 1393 | INPUTC LOGIC FUNC 20
135 INPUT A VALUE FUNC 2 192 INPUT C LOGIC FUNC 3
1341 | INPUTA VALUE FUNC 20 197 INPUT C LOGIC FUNC 4
140 INPUT A VALUE FUNC 3 202 INPUT C LOGIC FUNC 5
145 INPUT A VALUE FUNC 4 207 INPUT C LOGIC FUNC 6
150 INPUT A VALUE FUNC 5 212 INPUT C LOGIC FUNC 7
155 INPUT A VALUE FUNC 6 217 INPUT C LOGIC FUNC 8
160 INPUT A VALUE FUNC 7 222 INPUT C LOGIC FUNC 9
165 INPUT A VALUE FUNC 8 132 INPUT C VALUE FUNC 1

170 INPUT A VALUE FUNC 9 177 INPUT C VALUE FUNC 10
181 INPUT B LOGIC FUNC 1 1298 | INPUTC VALUE FUNC 11
226 INPUT B LOGIC FUNC 10 1303 | INPUTC VALUE FUNC 12
1347 | INPUTB LOGIC FUNC 11 1308 | INPUTC VALUE FUNC 13
1352 | INPUTB LOGIC FUNC 12 1313 | INPUTC VALUE FUNC 14
1357 | INPUTB LOGIC FUNC 13 1318 | INPUTC VALUE FUNC 15
1362 | INPUTB LOGIC FUNC 14 1323 | INPUTC VALUE FUNC 16
1367 | INPUTB LOGIC FUNC 15 1328 | INPUTC VALUE FUNC 17
1372 | INPUTB LOGIC FUNC 16 1333 | INPUTC VALUE FUNC 18
1377 | INPUTB LOGIC FUNC 17 1338 | INPUTC VALUE FUNC 19
1382 | INPUTB LOGIC FUNC 18 137 INPUT C VALUE FUNC 2
1387 | INPUTB LOGIC FUNC 19 1343 | INPUTC VALUE FUNC 20
186 INPUT B LOGIC FUNC 2 142 INPUT C VALUE FUNC 3
1392 | INPUTB LOGIC FUNC 20 147 INPUT C VALUE FUNC 4

191 INPUT B LOGIC FUNC 3 152 INPUT C VALUE FUNC 5
196 INPUT B LOGIC FUNC 4 157 INPUT C VALUE FUNC 6
201 INPUT B LOGIC FUNC 5 162 INPUT C VALUE FUNC 7
206 INPUT B LOGIC FUNC 6 167 INPUT C VALUE FUNC 8
211 INPUT B LOGIC FUNC 7 172 INPUT C VALUE FUNC 9
216 INPUT B LOGIC FUNC 8 362 INPUT Hz SKIP FREQUENCIES
221 INPUT B LOGIC FUNC 9 1189 | INT DEFEAT SPEED LOOP

131 INPUT B VALUE FUNC 1 312 INTEGRAL DEFEAT PID

176 INPUT B VALUE FUNC 10 1153 | INVERSE TIME OP INVERSE TIME
1297 | INPUTB VALUE FUNC 11 30 INVERT DIGITAL INPUT 1
1302 | INPUTB VALUE FUNC 12 1272 | INVERT DIGITAL INPUT 11
1307 | INPUTB VALUE FUNC 13 1274 | INVERT DIGITAL INPUT 12
1312 | INPUTB VALUE FUNC 14 1276 | INVERT DIGITAL INPUT 13
1317 [ INPUTB VALUE FUNC 15 1278 | INVERT DIGITAL INPUT 14
1322 | INPUTB VALUE FUNC 16 1280 | INVERT DIGITAL INPUT 15
1327 | INPUTB VALUE FUNC 17 33 INVERT DIGITAL INPUT 2
1332 | INPUTB VALUE FUNC 18 36 INVERT DIGITAL INPUT 3
1337 | INPUTB VALUE FUNC 19 39 INVERT DIGITAL INPUT 4
136 INPUT B VALUE FUNC 2 42 INVERT DIGITAL INPUT 5
1342 | INPUTB VALUE FUNC 20 725 INVERT DIGITAL INPUT §
141 INPUT B VALUE FUNC 3 727 INVERT DIGITAL INPUT 7
146 INPUT B VALUE FUNC 4 51 INVERT DIGITAL OUTPUT 1
151 INPUT B VALUE FUNC 5 1282 | INVERT DIGITAL OUTPUT 11
156 INPUT B VALUE FUNC 6 1284 | INVERT DIGITAL OUTPUT 12
161 INPUT B VALUE FUNC 7 1286 | INVERT DIGITAL OUTPUT 13
166 INPUT B VALUE FUNC 8 1288 | INVERT DIGITAL OUTPUT 14
171 INPUT B VALUE FUNC 9 1290 | INVERT DIGITAL OUTPUT 15
182 INPUT C LOGIC FUNC 1 54 INVERT DIGITAL OUTPUT 2
227 INPUT C LOGIC FUNC 10 736 INVERT DIGITAL OUTPUT 3
1348 | INPUTC LOGIC FUNC 11 1534 | INVERT ENCODER SPEED |
1353 | INPUTC LOGIC FUNC 12 1542 | INVERT ENCODER SPEED 2
1358 | INPUTC LOGIC FUNC 13 1154 | INVERT ENC TRIP 1/O TRIPS

1363 | INPUTC LOGIC FUNC 14 1487 | INVERT OUTPUT PHASE CONTROL
1368 | INPUTC LOGIC FUNC 15 1482 | INVERT SPEED OP PHASE CONTROL
1373 | INPUTC LOGIC FUNC 16 760 INVERT THERMIST /O TRIPS

1378 | INPUTC LOGIC FUNC 17 1152 | ITLIMITING INVERSE TIME
1383 | INPUTC LOGIC FUNC 18 890 JERK | S-RAMP

1388 | INPUTC LOGIC FUNC 19 81 JERK 2 S-RAMP
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892 JERK 3 S-RAMP 122 MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL
893 JERK 4 S-RAMP 85 MOTORING LIMIT SLIP COMP

280 | JOG SEQUENCING LOGIC 121 MUTUAL INDUC MOTOR DATA

302 JOGGING SEQUENCING LOGIC 324 NAME OPERATOR MENU 1
120 LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 1073 | NAME OPERATOR MENU 10
1519 | LM PHASE PID 1077 | NAME OPERATOR MENU 11
1253 | LMIT PID (TYPE 2) 1081 | NAME OPERATOR MENU 12
1523 | LIMITING PHASE PID 1085 | NAME OPERATOR MENU 13
1257 | LIMITING PID (TYPE 2) 1089 | NAME OPERATOR MENU 14
811 LINE SPD DEMAND COMPENSATION 1093 | NAME OPERATOR MENU 15
830 LINE SPEED DIAMETER CALC 1097 | NAME OPERATOR MENU 16
778 LINE SPEED SPEED CALC 378 NAME OPERATOR MENU 2
820 LINE SPEED RATE COMPENSATION 1045 | NAME OPERATOR MENU 3
1533 | LINES ENCODER SPEED | 1049 | NAME OPERATOR MENU 4
1541 | LINES ENCODER SPEED 2 1053 | NAME OPERATOR MENU 5
250 LOCAL REVERSE REFERENCE 1057 | NAME OPERATOR MENU 6
247 LOCAL SETPOINT REFERENCE 1061 | NAME OPERATOR MENU 7
53 LOW LIMIT DISPLAY SCALE | 1065 | NAME OPERATOR MENU 8
675 LOW LIMIT DISPLAY SCALE 2 1069 | NAME OPERATOR MENU 9
858 LOW LIMIT DISPLAY SCALE 3 83 NAMEPLATE RPM MOTOR DATA

866 LOW LIMIT DISPLAY SCALE 4 1209 | NEG TORQUE LIM TORQUE LIMIT

328 LOWER INPUT RAISE/LOWER 791 NEG TORQUE LIMIT TORQUE CALC

65 MAG CURRENT MOTOR DATA 1259 | NEGATE 5703 INPUT

1210 | MAIN TORQUE LIM TORQUE LIMIT 1038 | NO SETPOINT PWRD ACCESS CONTROL
1566 | MARK OFFSET PHASE REGISTER 1582 | NOM MASTER LEN PHASE AUTO GEAR
1598 | MASTER LENGTH PHASE AUTO GEAR 1583 | NOM SLAVE LENGTH PHASE AUTO GEAR
1561 | MASTER MARK TYPE PHASE CONFIGURE 278 NOT COAST STOP SEQUENCING LOGIC
1590 | MASTER MARKS PHASE AUTO GEAR 277 NOT FAST STOP SEQUENCING LOGIC
1491 | MASTER POS (INT) PHASE CONTROL 293 NOT STOP SEQUENCING LOGIC
1529 | MASTER POSITION PHASE CONFIGURE 586 OFF FREQUENCY BRAKE CONTROL
1492 | MASTER POSITION PHASE CONTROL 588 OFF HOLD TIME BRAKE CONTROL
1527 | MASTER SCALE A PHASE CONFIGURE 15 OFFSET ANALOG INPUT 1
1528 | MASTER SCALE B PHASE CONFIGURE 24 OFFSET ANALOG INPUT 2
1535 | MAX SPEED ENCODER SPEED | 714 | OFFSET ANALOG INPUT 3
1543 | MAX SPEED ENCODER SPEED 2 721 OFFSET ANALOG INPUT 4
1560 | MAX SPEED PHASE CONFIGURE 47 OFFSET ANALOG OUTPUT 1
1032 | MAX SPEED SETPOINT SCALE 733 OFFSET ANALOG OUTPUT 2
252 MAX SPEED CLAMP REFERENCE 802 OFFSET ANALOG OUTPUT 3
330 | MAXVALUE RAISE/LOWER 1510 | OFFSET PHASE OFFSET

575 MIN SEARCH SPEED FLYCATCHING 1511 | OFFSETFINE PHASE OFFSET

253 MIN SPEED CLAMP REFERENCE 585 ON FREQUENCY BRAKE CONTROL
329 MIN VALUE RAISE/LOWER 587 ON HOLD TIME BRAKE CONTROL
337 MINIMUM MINIMUM SPEED 584 | ONLOAD BRAKE CONTROL
806 MINIMUM DIAMETER COMPENSATION 230 | OP VERSION OP STATION 1

83 MINIMUM DIAMETER DIAMETER CALC 1110 | OP VERSION OP STATION 2

781 MINIMUM DIAMETER SPEED CALC 1104 | outPuT FILTER 1

832 MINIMUM SPEED DIAMETER CALC 1108 | outpur FILTER 2

1592 | MISSED M MARKS PHASE AUTO GEAR 1472 | outPuT HOME

1591 | MISSED S MARKS PHASE AUTO GEAR 887 OUTPUT LINEAR RAMP

836 MOD LINE SPEED DIAMETER CALC 183 ouTPUT LOGIC FUNC 1

816 MOD WINDER SPEED___ COMPENSATION 228 OUTPUT LOGIC FUNC 10

837 MOD WINDER SPEED __ DIAMETER CALC 1349 | outPuT LOGIC FUNC 11

779 MOD WINDER SPEED ___ SPEED CALC 1354 | outpuT LOGIC FUNC 12

689 MODE AUTOTUNE 1359 | outpPut LOGIC FUNC 13

338 MODE MINIMUM SPEED 1364 | outpuT LOGIC FUNC 14

17 MODE SYSTEM PORT (P3) 1369 | outPuT LOGIC FUNC 15

124 | MOTOR CONNECTION __ MOTOR DATA 1374 | output LOGIC FUNC 16

64 MOTOR CURRENT MOTOR DATA 1379 | outpur LOGIC FUNC 17

66 MOTOR CURRENT % FEEDBACKS 1384 | OUTPUT LOGIC FUNC 18

67 MOTOR CURRENT A FEEDBACKS 1389 | outPuT LOGIC FUNC 19

84 MOTOR POLES MOTOR DATA 188 OUTPUT LOGIC FUNC 2

1160 | MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1394 | ouTPUT LOGIC FUNC 20
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TAG Block Il vmineme RS

193 OUTPUT LOGIC FUNC 3 1014 | OUTPUT 15 DEMULTIPLEXER 2
198 OUTPUT LOGIC FUNC 4 659 OUTPUT 2 DEMULTIPLEXER |
203 OUTPUT LOGIC FUNC 5 1001 | OUTPUT 2 DEMULTIPLEXER 2
208 OUTPUT LOGIC FUNC 6 372 OUTPUT 2 PRESET 1

213 OUTPUT LOGIC FUNC 7 373 OouTPUT 2 PRESET 2

218 OUTPUT LOGIC FUNC 8 374 | OUTPUT2 PRESET 3

223 OUTPUT LOGIC FUNC 9 520 | outPuT2 PRESET 4

335 OouTPUT MINIMUM SPEED 531 OUTPUT 2 PRESET 5

598 OUTPUT MULTIPLEXER | 542 OouTPUT 2 PRESET 6

873 OouTPUT MULTIPLEXER 2 553 OUTPUT 2 PRESET 7

1483 | outPuT PHASE CONTROL 564 | OUTPUT2 PRESET 8

1522 | OUTPUT PHASE PID 759 OUTPUT 2 TEC OPTION

1256 | OUTPUT PID (TYPE 2) 660 | outpuT3 DEMULTIPLEXER 1
748 OuTPUT POSITION 1002 | outPUT3 DEMULTIPLEXER 2
325 OUTPUT RAISE/LOWER 661 OUTPUT 4 DEMULTIPLEXER |

59 OUTPUT SETPOINT SCALE 1003 | OUTPUT 4 DEMULTIPLEXER 2
346 OouTPUT SKIP FREQUENCIES 662 OUTPUT 5 DEMULTIPLEXER |
767 ouTPUT S-RAMP 1004 | OUTPUT5 DEMULTIPLEXER 2
133 OUTPUT VALUE FUNC | 663 OUTPUT 6 DEMULTIPLEXER 1
178 OouTPUT VALUE FUNC 10 1005 | OUTPUT 6 DEMULTIPLEXER 2
1299 | output VALUE FUNC 11 664 | outpuT7 DEMULTIPLEXER 1
1304 | OuTPUT VALUE FUNC 12 1006 | OUTPUT7 DEMULTIPLEXER 2
1309 | outpur VALUE FUNC 13 665 ouTPUT 8 DEMULTIPLEXER 1
1314 | ouTPUT VALUE FUNC 14 1007 | outPuT8 DEMULTIPLEXER 2
1319 | outpur VALUE FUNC 15 666 OUTPUT 9 DEMULTIPLEXER 1
1324 | OUTPUT VALUE FUNC 16 1008 | OUTPUT? DEMULTIPLEXER 2
1329 | outpur VALUE FUNC 17 286 OUTPUT CONTACTOR __ SEQUENCING LOGIC
1334 | ouTPUT VALUE FUNC 18 363 OUTPUT Hz SKIP FREQUENCIES
1339 | outpur VALUE FUNC 19 318 OUTPUT NEG LIMIT PID

138 OUTPUT VALUE FUNC 2 317 OUTPUT POS LIMIT PID

1344 | outPUT VALUE FUNC 20 1486 | OUTPUT SCALE PHASE CONTROL
143 OouTPUT VALUE FUNC 3 319 OUTPUT SCALING PID

148 OUTPUT VALUE FUNC 4 776 OVER SPD ENABLE SPEED CALC

153 OouTPUT VALUE FUNC 5 782 OVER SPEED SPEED CALC

158 OUTPUT VALUE FUNC 6 1164 | OVERLOAD MOTOR DATA

163 OouTPUT VALUE FUNC 7 775 OVER-WIND SPEED CALC

168 OUTPUT VALUE FUNC 8 786 OVER-WIND TORQUE CALC

173 OouTPUT VALUE FUNC 9 1516 | P GANN PHASE PID

657 OUTPUTO DEMULTIPLEXER 1 1250 | P GAN PID (TYPE 2)

875 OUTPUT O DEMULTIPLEXER 2 74 PARAMETER OPERATOR MENU 1
658 OUTPUT 1 DEMULTIPLEXER 1 633 PARAMETER OPERATOR MENU 10
1000 | OUTPUT I DEMULTIPLEXER 2 634 PARAMETER OPERATOR MENU 11
356 OUTPUT 1 PRESET | 635 PARAMETER OPERATOR MENU 12
389 OUTPUT | PRESET 2 636 PARAMETER OPERATOR MENU 13
399 OUTPUT 1 PRESET 3 637 PARAMETER OPERATOR MENU 14
519 OUTPUT | PRESET 4 638 PARAMETER OPERATOR MENU 15
530 | ourpur PRESET 5 639 PARAMETER OPERATOR MENU 16
541 OUTPUT | PRESET 6 371 PARAMETER OPERATOR MENU 2
552 OUTPUT 1 PRESET 7 626 PARAMETER OPERATOR MENU 3
563 OUTPUT | PRESET 8 627 PARAMETER OPERATOR MENU 4
758 OUTPUT | TEC OPTION 628 PARAMETER OPERATOR MENU 5
667 OUTPUT 10 DEMULTIPLEXER | 629 PARAMETER OPERATOR MENU 6
1009 | OUTPUT 10 DEMULTIPLEXER 2 630 PARAMETER OPERATOR MENU 7
668 OUTPUT 11 DEMULTIPLEXER | 631 PARAMETER OPERATOR MENU 8
1010 | OUTPUT 11 DEMULTIPLEXER 2 632 PARAMETER OPERATOR MENU 9
669 OUTPUT 12 DEMULTIPLEXER | 8 PASSWORD ACCESS CONTROL
1011 | OutPUT 12 DEMULTIPLEXER 2 608 PENDING AUTO RESTART

70 | output13 DEMULTIPLEXER | 1473 | PERIOD PHASE TUNING

1012 | OUTPUT 13 DEMULTIPLEXER 2 1477 | PHASE OFFSET PHASE TUNING

671 OUTPUT 14 DEMULTIPLEXER | 766 PID ERROR PID

1013 | OUTPUT 14 DEMULTIPLEXER 2 1549 | PID OUTPUT PHASE PID

672 OUTPUT 15 DEMULTIPLEXER | 320 PID OUTPUT PID
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TAG Block Il vmineme RS

1548 | PID OUTPUT PID (TYPE 2) 1102 | RESET FILTER 1

1494 | POS ERROR (INT) PHASE CONTROL 1106 | RESET FILTER 2

1485 | POS FDFWD SCALE PHASE CONTROL 885 RESET LINEAR RAMP

1490 | POS FEED FWD PHASE CONTROL 1579 | RESET PHASE AUTO GEAR
1208 | POS TORQUE LIM TORQUE LIMIT 1563 | RESET PHASE REGISTER

790 POS TORQUE LIMIT TORQUE CALC 747 RESET POSITION

1480 | POSITION ENABLE PHASE CONTROL 332 RESET RAISE/LOWER

1495 | POSITION ERROR PHASE CONTROL 897 RESET S-RAMP

1158 | POWER MOTOR DATA 1479 | RESET (TOTAL) PHASE CONTROL
242 POWER FACTOR MOTOR DATA 1588 | RESET COUNTERS PHASE AUTO GEAR
299 POWER UP MODE LOCAL CONTROL 836 RESET VALUE LINEAR RAMP

283 POWER UP START SEQUENCING LOGIC 331 RESET VALUE RAISE/LOWER

822 PRESET ENABLE DIAMETER CALC 898 RESET VALUE S-RAMP

1271 | PWRLOSS ACTIVE POWER LOSS CNTRL 616 RESTARTING AUTO RESTART

50 QUADRATIC TORQUE ___ FEEDBACKS 1501 | RETARD PHASE INCH

327 RAISE INPUT RAISE/LOWER 813 REVERSE COMPENSATION
326 RAMP TIME RAISE/LOWER 256 REVERSE REFERENCE

244 RAMP TYPE REFERENCE RAMP 810 REWIND COMPENSATION
838 RAMPING LINEAR RAMP 774 REWIND SPEED CALC

698 RAMPING REFERENCE RAMP 1550 | REWIND TORQUE CALC

768 RAMPING S-RAMP 1163 | ROTOR TIME CONST MOTOR DATA

98 RANDOM PATTERN PATTERN GEN 291 RUN FORWARD SEQUENCING LOGIC
1502 | RATE PHASE INCH 292 RUN REVERSE SEQUENCING LOGIC
812 RATE CAL COMPENSATION 279 RUN STOP MODE REFERENCE STOP
1258 | RATIO 5703 INPUT 285 RUNNING SEQUENCING LOGIC
1261 | RAW VALUE 5703 INPUT 14 SCALE ANALOG INPUT 1
1040 | READ ONLY OPERATOR MENU | 23 SCALE ANALOG INPUT 2
1075 | READ ONLY OPERATOR MENU 10 713 | SCALE ANALOG INPUT 3
1079 | READ ONLY OPERATOR MENU 11 720 | SCALE ANALOG INPUT 4
1083 | READ ONLY OPERATOR MENU 12 46 SCALE ANALOG OUTPUT 1
1087 | READ ONLY OPERATOR MENU 13 732 | SCALE ANALOG OUTPUT 2
1091 | READ ONLY OPERATOR MENU 14 801 SCALE ANALOG OUTPUT 3
1095 | READ ONLY OPERATOR MENU 15 819 | SCALED RATE COMPENSATION
1099 | READ ONLY OPERATOR MENU 16 1260 | SCALED VALUE 5703 INPUT

1043 | READ ONLY OPERATOR MENU 2 1039 | SCALING OPERATOR MENU |
1047 | READ ONLY OPERATOR MENU 3 1074 | SCALING OPERATOR MENU 10
1051 | READ ONLY OPERATOR MENU 4 1078 | SCALING OPERATOR MENU 11
1055 | READ ONLY OPERATOR MENU 5 1082 | SCALING OPERATOR MENU 12
1059 | READ ONLY OPERATOR MENU 6 1086 | SCALING OPERATOR MENU 13
1063 | READ ONLY OPERATOR MENU 7 1090 | SCALING OPERATOR MENU 14
1067 | READ ONLY OPERATOR MENU 8 1094 | SCALING OPERATOR MENU 15
1071 | READ ONLY OPERATOR MENU 9 1098 | SCALING OPERATOR MENU 16
1602 | READY PHASE AUTO GEAR 1042 | SCALING OPERATOR MENU 2
287 READY SEQUENCING LOGIC 1046 | SCALING OPERATOR MENU 3
265 REF MODES LOCAL CONTROL 1050 | SCALING OPERATOR MENU 4
709 REFLUX TIME FLYCATCHING 1054 | SCALING OPERATOR MENU 5
686 REGEN LIM ENABLE CURRENT LIMIT 1058 | SCALING OPERATOR MENU 6
86 REGEN LIMIT SLIP COMP 1062 | SCALING OPERATOR MENU 7
589 RELEASE BRAKE CONTROL 1066 | SCALING OPERATOR MENU 8
282 REM TRIP RESET SEQUENCING LOGIC 1070 | SCALING OPERATOR MENU 9
300 REMOTE COMMS SEL__ COMMS CONTROL 32 SEARCH BOOST FLYCATCHING

257 REMOTE REF LOCAL CONTROL 572 | SEARCH MODE FLYCATCHING

308 REMOTE REF MODES COMMS CONTROL 574 | SEARCH TIME FLYCATCHING

296 REMOTE REV OUT SEQUENCING LOGIC 573 | SEARCH VOLTS FLYCATCHING

249 REMOTE REVERSE REFERENCE 824 | SELEXTDIAMETER DIAMETER CALC
294 REMOTE REVERSE SEQUENCING LOGIC 823 | SELECT CORE2 DIAMETER CALC
297 REMOTE SEQ LOCAL CONTROL 355 | SELECTINPUT PRESET |

307 REMOTE SEQ MODES _ COMMS CONTROL 388 | SELECTINPUT PRESET 2

245 REMOTE SETPOINT REFERENCE 398 | SELECTINPUT PRESET 3

1264 | REPEATER 5703 OUTPUT 518 | SELECTINPUT PRESET 4

1570 | REPEATS PHASE REGISTER 529 | SELECT INPUT PRESET 5

1292 | REQUIRED TYPE SYSTEM OPTION 540 | SELECTINPUT PRESET 6
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551 SELECT INPUT PRESET 7 496 | SOURCE LINK 49

562 | SELECTINPUT PRESET 8 408 | SOURCE LINK 5

281 SEQ DIRECTION LOCAL CONTROL 498 | SOURCE LINK 50

298 | SEQ MODES LOCAL CONTROL 1400 | SOURCE LINK 51

301 SEQUENCER STATE SEQUENCING LOGIC 1402 | SOURCE LINK 52

28 SETPOINT FLYCATCHING 1404 | SOURCE LINK 53

310 | SETPOINT PID 1406 | SOURCE LINK 54

246 | SETPOINT REFERENCE JOG 1408 | SOURCE LINK 55

763 | SETPOINT NEGATE PID 1410 | SOURCE LINK 56

1037 | SETPOINTSCALE ACCESS CONTROL 1412 | SOURCE LINK 57

1524 | SLAVE CNTSRC PHASE CONFIGURE 1414 | SOURCE LINK 58

1599 | SLAVE LENGTH PHASE AUTO GEAR 1416 | SOURCE LINK 59

1562 | SLAVE MARK TYPE PHASE CONFIGURE 410 | SOURCE LINK 6

1589 | SLAVE MARKS PHASE AUTO GEAR 1418 | SOURCE LINK 60

1567 | SLAVENOM LENGTH PHASE REGISTER 1420 | SOURCE LINK 61

1530 | SLAVE POSITION PHASE CONFIGURE 1422 | SOURCE LINK 62

1493 | SLAVE POSITION PHASE CONTROL 1424 | SOURCE LINK 63

1532 | SOURCE ENCODER SPEED | 1426 | SOURCE LINK 64

1540 | SOURCE ENCODER SPEED 2 1428 | SOURCE LINK 65

400 | SOURCE LINK 1 1430 | SOURCE LINK 66

418 | SOURCE LINK 10 1432 | SOURCE LINK 67

420 | SOURCE LINK 11 1434 | SOURCE LINK 68

422 | SOURCE LINK 12 1436 | SOURCE LINK 69

424 | SOURCE LINK 13 412 | SOURCE LINK 7

426 | SOURCE LINK 14 1433 | SOURCE LINK 70

428 | SOURCE LINK 15 1440 | SOURCE LINK 71

430 | SOURCE LINK 16 1442 | SOURCE LINK 72

432 | SOURCE LINK 17 1444 | SOURCE LINK 73

434 | SOURCE LINK 18 1446 | SOURCE LINK 74

436 | SOURCE LINK 19 1448 | SOURCE LINK 75

402 | SOURCE LINK 2 1450 | SOURCE LINK 76

438 | SOURCE LINK 20 1452 | SOURCE LINK 77

440 | SOURCE LINK 21 1454 | SOURCE LINK 78

442 | SOURCE LINK 22 1456 | SOURCE LINK 79

444 | SOURCE LINK 23 414 | SOURCE LINK 8

446 | SOURCE LINK 24 1458 | SOURCE LINK 80

448 | SOURCE LINK 25 416 | SOURCE LINK 9

450 | SOURCE LINK 26 1525 | SPD LOOP SPD FBK PHASE CONFIGURE
452 | SOURCE LINK 27 1539 | SPEED ENCODER SPEED |
454 | SOURCE LINK 28 1547 | SPEED ENCODER SPEED 2
456 | SOURCE LINK 29 255 | SPEED DEMAND REFERENCE

404 | SOURCE LINK 3 784 | SPEED DEMAND SPEED CALC

458 | SOURCE LINK 30 1191 | SPEED DMD FILTER SPEED LOOP

460 | SOURCE LINK 31 1207 | SPEED ERROR SPEED LOOP

462 | SOURCE LINK 32 749 | SPEEDFBK % FEEDBACKS

464 | SOURCE LINK 33 1192 | SPEED FBK FILTER SPEED LOOP

466 | SOURCE LINK 34 568 | SPEED FBK REV/S FEEDBACKS

468 | SOURCE LINK 35 569 | SPEED FBKRPM FEEDBACKS

470 | SOURCE LINK 36 1533 | SPEED Hz ENCODER SPEED |
472 | SOURCE LINK 37 1546 | SPEED Hz ENCODER SPEED 2
474 | SOURCE LINK 38 1481 | SPEED INPUT PHASE CONTROL
476 | SOURCE LINK 39 1190 | SPEED INT PRESET SPEED LOOP

406 | SOURCE LINK 4 1188 | SPEED INTTIME SPEED LOOP

478 | SOURCE LINK 40 1201 | SPEED NEG LIM SPEED LOOP

480 | SOURCE LINK 41 1475 | SPEED OFFSET PHASE TUNING
482 | SOURCE LINK 42 1489 | SPEED OUTPUT PHASE CONTROL
484 | SOURCE LINK 43 1200 | SPEED POS LIM SPEED LOOP

486 | SOURCE LINK 44 1187 | SPEED PROP GAIN SPEED LOOP

488 | SOURCE LINK 45 254 | SPEED SETPOINT REFERENCE

490 | SOURCE LINK 46 248 | SPEED TRIM REFERENCE

492 | SOURCE LINK 47 783 | SPEED TRIM SPEED CALC

494 | SOURCE LINK 48 692 | SRAMP ACCEL REFERENCE RAMP
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691 SRAMP CONTINUOUS _ REFERENCE RAMP 505 | TRIP6 TRIPS HISTORY
693 | SRAMP DECEL REFERENCE RAMP 506 | TRIP7 TRIPS HISTORY
694 | SRAMP JERK | REFERENCE RAMP 507 | RIP8 TRIPS HISTORY
695 | SRAMP JERK 2 REFERENCE RAMP 508 | TRIP9 TRIPS HISTORY
696 | SRAMP JERK 3 REFERENCE RAMP 290 | TRIPRSTBY RUN SEQUENCING LOGIC
697 | SRAMP JERK 4 REFERENCE RAMP 1266 | TRIP THRESHOLD POWER LOSS CNTRL
839 | STALLENABLE TAPER CALC 289 | TRIPPED SEQUENCING LOGIC
240 | STALLLIMIT STALLTRIP 13 TYPE ANALOG INPUT 1
847 | STALLTENSION TAPER CALC 22 TYPE ANALOG INPUT 2
241 STALL TIME STALLTRIP 712 | TYPE ANALOG INPUT 3
571 START MODE FLYCATCHING 719 | Tvee ANALOG INPUT 4
93 STARTUP SCREEN ACCESS CONTROL 49 TYPE ANALOG OUTPUT 1
815 | STATIC COMP COMPENSATION 735 | TvPE ANALOG OUTPUT 2
119 | STATORRES MOTOR DATA 804 | TYPE ANALOG OUTPUT 3
1571 | STATUS PHASE REGISTER 184 | TYPE LOGIC FUNC 1
284 | STOP DELAY REFERENCE STOP 229 | TYPE LOGIC FUNC 10
263 | STOP TIME REFERENCE STOP 1350 | TYPE LOGIC FUNC 11
266 | STOP ZERO SPEED REFERENCE STOP 1355 | TYPE LOGIC FUNC 12
303 | STOPPING SEQUENCING LOGIC 1360 | TYPE LOGIC FUNC 13
288 | SWITCH ON ENABLE SEQUENCING LOGIC 1365 | TYPE LOGIC FUNC 14
306 | SWITCHED ON SEQUENCING LOGIC 1370 | TYPE LOGIC FUNC 15
1211 | SYMMETRIC LiM TORQUE LIMIT 1375 | TYPE LOGIC FUNC 16
882 | SYMMETRIC MODE LINEAR RAMP 1380 | TYPE LOGIC FUNC 17
268 | SYMMETRIC MODE REFERENCE RAMP 1385 | TYPE LOGIC FUNC 18
883 | SYMMETRIC TIME LINEAR RAMP 1390 | TYPE LOGIC FUNC 19
267 | SYMMETRIC TIME REFERENCE RAMP 189 | TYPE LOGIC FUNC 2
305 | SYSTEM RESET SEQUENCING LOGIC 1395 | TYPE LOGIC FUNC 20
848 | TAPERSPT TAPER CALC 194 | TYPE LOGIC FUNC 3
850 | TAPERED DEMAND TAPER CALC 199 | TYeE LOGIC FUNC 4
851 TENSION DEMAND TAPER CALC 204 | TYPE LOGIC FUNC 5
825 | TENSION ENABLE DIAMETER CALC 209 | TYPE LOGIC FUNC 6
787 | TENSION ENABLE TORQUE CALC 214 | TYPE LOGIC FUNC 7
846 | TENSION RAMP TAPER CALC 219 | TYPE LOGIC FUNC 8
849 | TENSION SPT TAPER CALC 224 | TYPE LOGIC FUNC 9
1020 | TERMINAL VOLTS FEEDBACKS 750 | TvPE TEC OPTION

1025 | TEST DISABLE AUTOTUNE 134 | TYPE VALUE FUNC 1
1155 | THERMISTOR /O TRIPS 179 | TveE VALUE FUNC 10
357 | THRESHOLD ZERO SPEED 1300 | TYPE VALUE FUNC 11
1103 | TIME CONSTANT FILTER 1 1305 | TYPE VALUE FUNC 12
1107 | TIME CONSTANT FILTER 2 1310 | TYPE VALUE FUNC 13
615 | TIME LEFT AUTO RESTART 1315 | TYPE VALUE FUNC 14
1270 | TIME LIMIT POWER LOSS CNTRL 1320 | TYPE VALUE FUNC 15
582 | TIMEOUT INJ BRAKING 1325 | TYPE VALUE FUNC 16
1584 | TOLERANCE PHASE AUTO GEAR 1330 | TYPE VALUE FUNC 17
1202 | TORQ DMD ISOLATE SPEED LOOP 1335 | TYPE VALUE FUNC 18
1204 | TORQUE DEMAND SPEED LOOP 1340 | TYPE VALUE FUNC 19
788 | TORQUE DEMAND TORQUE CALC 139 | TYeE VALUE FUNC 2

70 TORQUE FEEDBACK FEEDBACKS 1345 | TYPE VALUE FUNC 20
789 | TORQUE LimIT TORQUE CALC 144 | TYPE VALUE FUNC 3
1206 | TOTAL SPD DMD % SPEED LOOP 149 | TYPE VALUE FUNC 4
1203 | TOTL SPD DMD RPM SPEED LOOP 154 | TYPE VALUE FUNC 5
609 | TRIGGERS 1 AUTO RESTART 159 | TYPE VALUE FUNC 6
744 | TRIGGERS 1+ AUTO RESTART 164 | TYPE VALUE FUNC 7
677 | TRIGGERS 2 AUTO RESTART 169 | TYPE VALUE FUNC 8
745 | TRIGGERS 2+ AUTO RESTART 174 | TYPE VALUE FUNC 9
243 | TRIMIN LOCAL REFERENCE 103 UNITID (UID) SYSTEM PORT (P3)
500 | TRIP 1 [NEWEST) TRIPS HISTORY 323 UNITS DISPLAY SCALE |
509 | TRIP 10 (OLDEST) TRIPS HISTORY 377 UNITS DISPLAY SCALE 2
501 TRIP 2 TRIPS HISTORY 859 UNITS DISPLAY SCALE 3
502 | TRIP3 TRIPS HISTORY 867 UNITS DISPLAY SCALE 4
503 | TRIP4 TRIPS HISTORY 1151 | UPTIME INVERSE TIME

504 | TRIP5 TRIPS HISTORY 785 UP TO SPD (UTS) SPEED CALC
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777 UTS THRESHOLD SPEED CALC

104 V/F SHAPE FLUXING

1263 VALUE 5703 OUTPUT

16 VALUE ANALOG INPUT 1
25 VALUE ANALOG INPUT 2
715 VALUE ANALOG INPUT 3
722 VALUE ANALOG INPUT 4
45 VALUE ANALOG OUTPUT 1
731 VALUE ANALOG OUTPUT 2
800 VALUE ANALOG OUTPUT 3
31 VALUE DIGITAL INPUT 1
1273 VALUE DIGITAL INPUT 11
1275 VALUE DIGITAL INPUT 12
1277 VALUE DIGITAL INPUT 13
1279 VALUE DIGITAL INPUT 14
1281 VALUE DIGITAL INPUT 15
34 VALUE DIGITAL INPUT 2

37 VALUE DIGITAL INPUT 3

40 VALUE DIGITAL INPUT 4
43 VALUE DIGITAL INPUT 5
726 VALUE DIGITAL INPUT 6
728 VALUE DIGITAL INPUT 7

52 VALUE DIGITAL OUTPUT 1
1283 VALUE DIGITAL OUTPUT 11
1285 VALUE DIGITAL OUTPUT 12
1287 VALUE DIGITAL OUTPUT 13
1289 VALUE DIGITAL OUTPUT 14
1291 VALUE DIGITAL OUTPUT 15
55 VALUE DIGITAL OUTPUT 2
737 VALUE DIGITAL OUTPUT 3
807 VARIABLE INERTIA COMPENSATION
1553 VECTOR ENABLE FLYCATCHING
1507 VELOCITY PHASE MOVE

1568 VELOCITY PHASE REGISTER
1295 VERSION SYSTEM OPTION
757 VERSION TEC OPTION

570 VHZ ENABLE FLYCATCHING

876 VIEW LEVEL ACCESS CONTROL
595 VOLTAGE MODE VOLTAGE CONTROL
5 WARNINGS TRIPS STATUS

741 WARNINGS+ TRIPS STATUS

809 WIDTH COMPENSATION
833 WINDER SPEED DIAMETER CALC

WKAZ PARAMETROW 2-13
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Specification Table: Tag Number Order

TAG

12
13
14
15
16
17
18
21
22
23
24
25
26
27
28
30
31
32
33
34
36
37
39
40
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
58
59
60
61
62
64
65
66
67
70
73
74
75
77

MMI Name Block Type Range ID Notes
ACTIVE TRIPS TRIPS STATUS WORD 0000 to FFFF 04 Output
WARNINGS TRIPS STATUS WORD 0000 to FFFF 05 Output
FIRST TRIP TRIPS STATUS ENUM 0to 45 06 Output
PASSWORD ACCESS CONTROL WORD 0000 to FFFF 08

BREAK ENABLE ANALOG INPUT 1 BOOL FALSE / TRUE Oc

TYPE ANALOG INPUT 1 ENUM 0to? 0d

SCALE ANALOG INPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % Oe

OFFSET ANALOG INPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % of

VALUE ANALOG INPUT 1 REAL XX 0g Output
BREAK VALUE ANALOG INPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % Oh

BREAK ANALOG INPUT 1 BOOL FALSE / TRUE 0i Output
BREAK ENABLE ANALOG INPUT 2 BOOL FALSE / TRUE ol

TYPE ANALOG INPUT 2 ENUM 0to? Oom

SCALE ANALOG INPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % On

OFFSET ANALOG INPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % 0o

VALUE ANALOG INPUT 2 REAL XX Op Output
BREAK VALUE ANALOG INPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % 0g

BREAK ANALOG INPUT 2 BOOL FALSE / TRUE g Output
SETPOINT FLYCATCHING REAL XX 0Os Output
INVERT DIGITAL INPUT 1 BOOL FALSE / TRUE Ou

VALUE DIGITAL INPUT 1 BOOL FALSE / TRUE 0% Output
SEARCH BOOST FLYCATCHING REAL 0.00 to 50.00 % ow 3
INVERT DIGITAL INPUT 2 BOOL FALSE / TRUE Ox

VALUE DIGITAL INPUT 2 BOOL FALSE / TRUE Oy Output
INVERT DIGITAL INPUT 3 BOOL FALSE / TRUE 10

VALUE DIGITAL INPUT 3 BOOL FALSE / TRUE 11 Output
INVERT DIGITAL INPUT 4 BOOL FALSE / TRUE 13

VALUE DIGITAL INPUT 4 BOOL FALSE / TRUE 14 Output
INVERT DIGITAL INPUT 5 BOOL FALSE / TRUE 16

VALUE DIGITAL INPUT 5 BOOL FALSE / TRUE 17 Output
COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 1 REAL -32768.00 to 32767.00 18

VALUE ANALOG OUTPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % 19

SCALE ANALOG OUTPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % la

OFFSET ANALOG OUTPUT 1 REAL -300.00 to 300.00 % b

ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 1 BOOL FALSE / TRUE 1c

TYPE ANALOG OUTPUT 1 ENUM 0to8 1d

QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS BOOL FALSE / TRUE le 3
INVERT DIGITAL OUTPUT 1 BOOL FALSE / TRUE 1f

VALUE DIGITAL OUTPUT 1 BOOL FALSE / TRUE 19

LOW LIMIT DISPLAY SCALE 1 REAL -32768.00 to 32767.00 Th

INVERT DIGITAL OUTPUT 2 BOOL FALSE / TRUE li

VALUE DIGITAL OUTPUT 2 BOOL FALSE / TRUE 1j

INPUT SETPOINT SCALE REAL -300.00 to 300.00 % m

OUTPUT SETPOINT SCALE REAL _X n Output
ENABLE SLEW RATE LIMIT BOOL FALSE / TRUE lo

DECEL LIMIT SLEW RATE LIMIT REAL 1.0 fo 1200.0 Hz/s p

ACCEL LIMIT SLEW RATE LIMIT REAL 1.0 fo 1200.0 Hz/s 1q

MOTOR CURRENT MOTOR DATA REAL 0.00 to 595.00 A 1s 3,7.10
MAG CURRENT MOTOR DATA REAL 0.00 to 595.00 A 1t 3,10
MOTOR CURRENT % FEEDBACKS REAL _XX Tu Output
MOTOR CURRENT A FEEDBACKS REAL _X v Output
TORQUE FEEDBACK FEEDBACKS REAL XX 1y Output
FIELD FEEDBACK FEEDBACKS REAL XX 21 Output
PARAMETER OPERATOR MENU 1 PREF -1999 to 1999 22

DC LINK VOLTS FEEDBACKS REAL . 23 Output
BRAKE RESISTANCE DYNAMIC BRAKING REAL 1 to 1000 Ohm 25 7
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TAG
78
79
80
81
82
83
84
85
86
93
98
99
100
101
102
103
104
106
107
108
112
17
119
120
121
122
124
125
126
127

128
130
131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152
153
154
155
156

WYKAZ PARAMETROW 2-15

MMI Name Block Type Range ID Notes
BRAKE POWER DYNAMIC BRAKING REAL 0.1 to 510.0 kW 26 7
1SEC OVER RATING DYNAMIC BRAKING REAL 1 to 40 27 7
ENABLE DYNAMIC BRAKING BOOL FALSE / TRUE 28
BRAKING DYNAMIC BRAKING BOOL FALSE / TRUE 29 Output
ENABLE SLIP COMP BOOL FALSE / TRUE 2a 7
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA REAL 0.0 to 30000.0 RPM 2b 3,10
MOTOR POLES MOTOR DATA ENUM 0tos 2c 3
MOTORING LIMIT SLIP COMP REAL 0.0 to 600.0 RPM 2d 3
REGEN LIMIT SLIP COMP REAL 0.0 to 600.0 RPM 2e 3
STARTUP SCREEN ACCESS CONTROL INT Oto 16 2|
RANDOM PATTERN PATTERN GEN BOOL FALSE / TRUE 29
FREQ SELECT PATTERN GEN ENUM 0:3kHz 2r
DEFLUX DELAY PATTERN GEN REAL 0.1t0 10.0s 2s 3
HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 1 REAL -32768.00 to 32767.00 2t
GROUP ID (GID) SYSTEM PORT (P3) INT 0to? 2u
UNIT ID (UID) SYSTEM PORT (P3) INT Oto 15 2v
V/F SHAPE FLUXING ENUM Oto1l 2w
BASE FREQUENCY FLUXING REAL 7.5 t0 500.0 Hz 2y
FIXED BOOST FLUXING REAL 0.00 to 25.00 % 2z
AUTO BOOST FLUXING REAL 0.00 to 25.00 % 30
BASE VOLTS VOLTAGE CONTROL REAL 0.00to0 115.47 % 34
MODE SYSTEM PORT (P3) ENUM Oto1l 39
STATOR RES MOTOR DATA REAL 0.0000 to 250.0000 Ohm 3b 3,10
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA REAL 0.00 to 300.00 mH 3c 3
MUTUAL INDUC MOTOR DATA REAL 0.00 to 3000.00 mH 3d 3,10
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL REAL 0.0to 5750V 3e 3
MOTOR CONNECTION MOTOR DATA ENUM Oto1 39 3
FORMULA DISPLAY SCALE 1 ENUM Oto3 3h
FINAL STOP RATE REFERENCE STOP REAL 12 to 4800 Hz/s 3i
ENABLED KEYS OP STATION 1 WORD 4 : DIRECTION 3j

5:J0G

6:L/R

7 : START
ENABLE STABILISATION BOOL FALSE / TRUE 3k
INPUT A VALUE FUNC 1 REAL -32768.00 to 32767.00 3m
INPUT B VALUE FUNC 1 REAL -32768.00 to 32767.00 3n
INPUT C VALUE FUNC 1 REAL -32768.00 to 32767.00 30
OUTPUT VALUE FUNC 1 REAL XX 3p Output
TYPE VALUE FUNC 1 ENUM 0to 22 39
INPUT A VALUE FUNC 2 REAL -32768.00 to 32767.00 3r
INPUT B VALUE FUNC 2 REAL -32768.00 to 32767.00 3s
INPUT C VALUE FUNC 2 REAL -32768.00 to 32767.00 3t
OUTPUT VALUE FUNC 2 REAL XX 3u Output
TYPE VALUE FUNC 2 ENUM 0to 22 3v
INPUT A VALUE FUNC 3 REAL -32768.00 to 32767.00 3w
INPUT B VALUE FUNC 3 REAL -32768.00 to 32767.00 3x
INPUT C VALUE FUNC 3 REAL -32768.00 to 32767.00 3y
OUTPUT VALUE FUNC 3 REAL XX 3z Output
TYPE VALUE FUNC 3 ENUM 0to 22 40
INPUT A VALUE FUNC 4 REAL -32768.00 to 32767.00 41
INPUT B VALUE FUNC 4 REAL -32768.00 to 32767.00 42
INPUT C VALUE FUNC 4 REAL -32768.00 to 32767.00 43
OUTPUT VALUE FUNC 4 REAL _XX 44 Output
TYPE VALUE FUNC 4 ENUM 0to 22 45
INPUT A VALUE FUNC 5 REAL -32768.00 to 32767.00 46
INPUT B VALUE FUNC 5 REAL -32768.00 to 32767.00 47
INPUT C VALUE FUNC 5 REAL -32768.00 to 32767.00 48
OUTPUT VALUE FUNC 5 REAL XX 49 Output
TYPE VALUE FUNC 5 ENUM 0to 22 4a
INPUT A VALUE FUNC 6 REAL -32768.00 to 32767.00 4b
INPUT B VALUE FUNC 6 REAL -32768.00 to 32767.00 4c
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TAG MMI Name Block Type Range ID Notes
157 INPUT C VALUE FUNC 6 REAL -32768.00 to 32767.00 4d

158 OUuTPUT VALUE FUNC 6 REAL XX 4e Output
159 TYPE VALUE FUNC 6 ENUM 0to 22 4f

160 INPUT A VALUE FUNC 7 REAL -32768.00 to 32767.00 49

161 INPUT B VALUE FUNC 7 REAL -32768.00 to 32767.00 4h

162 INPUT C VALUE FUNC 7 REAL -32768.00 to 32767.00 4i

163 OUTPUT VALUE FUNC 7 REAL XX 4j Output
164 TYPE VALUE FUNC 7 ENUM 0to 22 4k

165 INPUT A VALUE FUNC 8 REAL -32768.00 to 32767.00 4|

166 INPUT B VALUE FUNC 8 REAL -32768.00 to 32767.00 4m

167 INPUT C VALUE FUNC 8 REAL -32768.00 to 32767.00 4n

168 OUTPUT VALUE FUNC 8 REAL _XX 40 Output
169 TYPE VALUE FUNC 8 ENUM 0to 22 4p

170 INPUT A VALUE FUNC 9 REAL -32768.00 to 32767.00 4q

171 INPUT B VALUE FUNC 9 REAL -32768.00 to 32767.00 4r

172 INPUT C VALUE FUNC 9 REAL -32768.00 to 32767.00 4s

173 OUTPUT VALUE FUNC 9 REAL XX 4t Output
174 TYPE VALUE FUNC 9 ENUM 0to 22 4u

175 INPUT A VALUE FUNC 10 REAL -32768.00 to 32767.00 4v

176 INPUT B VALUE FUNC 10 REAL -32768.00 to 32767.00 4w

177 INPUT C VALUE FUNC 10 REAL -32768.00 to 32767.00 4x

178 OUTPUT VALUE FUNC 10 REAL XX 4y Output
179 TYPE VALUE FUNC 10 ENUM 0to 22 4z

180 INPUT A LOGIC FUNC 1 BOOL FALSE / TRUE 50

181 INPUT B LOGIC FUNC 1 BOOL FALSE / TRUE 51

182 INPUT C LOGIC FUNC 1 BOOL FALSE / TRUE 52

183 OUTPUT LOGIC FUNC 1 BOOL FALSE / TRUE 53 Output
184 TYPE LOGIC FUNC 1 ENUM Oto 11 54

185 INPUT A LOGIC FUNC 2 BOOL FALSE / TRUE 55

186 INPUT B LOGIC FUNC 2 BOOL FALSE / TRUE 56

187 INPUT C LOGIC FUNC 2 BOOL FALSE / TRUE 57

188 OUTPUT LOGIC FUNC 2 BOOL FALSE / TRUE 58 Output
189 TYPE LOGIC FUNC 2 ENUM Oto 11 59

190 INPUT A LOGIC FUNC 3 BOOL FALSE / TRUE 5a

191 INPUT B LOGIC FUNC 3 BOOL FALSE / TRUE 5b

192 INPUT C LOGIC FUNC 3 BOOL FALSE / TRUE 5¢c

193 OUTPUT LOGIC FUNC 3 BOOL FALSE / TRUE 5d Output
194 TYPE LOGIC FUNC 3 ENUM Oto 11 5e

195 INPUT A LOGIC FUNC 4 BOOL FALSE / TRUE 5f

196 INPUT B LOGIC FUNC 4 BOOL FALSE / TRUE 5g

197 INPUT C LOGIC FUNC 4 BOOL FALSE / TRUE 5h

198 OUTPUT LOGIC FUNC 4 BOOL FALSE / TRUE 5i Output
199 TYPE LOGIC FUNC 4 ENUM Oto 11 5j

200 INPUT A LOGIC FUNC 5 BOOL FALSE / TRUE 5k

201 INPUT B LOGIC FUNC 5 BOOL FALSE / TRUE 5l

202 INPUT C LOGIC FUNC 5 BOOL FALSE / TRUE 5m

203 OUTPUT LOGIC FUNC 5 BOOL FALSE / TRUE 5n Output
204 TYPE LOGIC FUNC 5 ENUM Oto 11 50

205 INPUT A LOGIC FUNC 6 BOOL FALSE / TRUE 5p

206 INPUT B LOGIC FUNC 6 BOOL FALSE / TRUE 59

207 INPUT C LOGIC FUNC 6 BOOL FALSE / TRUE 5r

208 OUTPUT LOGIC FUNC 6 BOOL FALSE / TRUE 5s Output
209 TYPE LOGIC FUNC 6 ENUM Oto 11 5t

210 INPUT A LOGIC FUNC 7 BOOL FALSE / TRUE 5u

211 INPUT B LOGIC FUNC 7 BOOL FALSE / TRUE 5v

212 INPUT C LOGIC FUNC 7 BOOL FALSE / TRUE Sw

213 OUTPUT LOGIC FUNC 7 BOOL FALSE / TRUE 5x Output
214 TYPE LOGIC FUNC 7 ENUM Oto 11 5y

215 INPUT A LOGIC FUNC 8 BOOL FALSE / TRUE 5z

216 INPUT B LOGIC FUNC 8 BOOL FALSE / TRUE 60
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TAG
217
218
219
220
221
222
223
224
225
226
227
228
229
230
231

233
234
235
236
240
241
242
243
244
245
246
247
248
249
250
252
253
254
255
256
257
258
259
260
261
262
263
264
265
266
267
268
270
272
273
274
275
276
277

WYKAZ PARAMETROW 2-1/

MMI Name Block Type Range ID Notes
INPUT C LOGIC FUNC 8 BOOL FALSE / TRUE 61
OUTPUT LOGIC FUNC 8 BOOL FALSE / TRUE 62 Output
TYPE LOGIC FUNC 8 ENUM Oto 11 63
INPUT A LOGIC FUNC ¢ BOOL FALSE / TRUE 64
INPUT B LOGIC FUNC 9 BOOL FALSE / TRUE 65
INPUT C LOGIC FUNC 9 BOOL FALSE / TRUE 66
OUuTPUT LOGIC FUNC 9 BOOL FALSE / TRUE 67 Output
TYPE LOGIC FUNC 9 ENUM Oto 11 68
INPUT A LOGIC FUNC 10 BOOL FALSE / TRUE 69
INPUT B LOGIC FUNC 10 BOOL FALSE / TRUE 6a
INPUT C LOGIC FUNC 10 BOOL FALSE / TRUE 6b
OUTPUT LOGIC FUNC 10 BOOL FALSE / TRUE 6c Output
TYPE LOGIC FUNC 10 ENUM Oto 11 6d
OP VERSION OP STATION 1 WORD 0000 to FFFF be Output
DISABLE TRIPS TRIPS STATUS WORD 5 :INPUT 1 BREAK 6f

6 INPUT 2 BREAK

7 : MOTOR STALLED

9 : BRAKE RESISTOR

10 : BRAKE SWITCH

11 : OP STATION

12 : LOST COMMS

13 : CONTACTOR FBK

14 : SPEED FEEDBACK
EXT TRIP MODE I/O TRIPS ENUM Ofo1 6h
EXTERNAL TRIP 1/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE 6i Output
INPUT 1 BREAK 1/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE )]
INPUT 2 BREAK 1/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE 6k
STALL LIMIT STALL TRIP REAL 50.00 to 150.00 % 60
STALL TIME STALL TRIP REAL 0.1 to 3000.0 s 6p
POWER FACTOR MOTOR DATA REAL 0.50 o0 0.99 69 3
TRIM IN LOCAL REFERENCE BOOL FALSE / TRUE ér
RAMP TYPE REFERENCE RAMP ENUM Ofo1 65
REMOTE SETPOINT REFERENCE REAL -300.00 to 300.00 % 6t
SETPOINT REFERENCE JOG REAL -100.00 to 100.00 % 6u
LOCAL SETPOINT REFERENCE REAL XX bv Output
SPEED TRIM REFERENCE REAL -300.00 to 300.00 % bw
REMOTE REVERSE REFERENCE BOOL FALSE / TRUE 6x
LOCAL REVERSE REFERENCE BOOL FALSE / TRUE by Output
MAX SPEED CLAMP REFERENCE REAL 0.00 to 110.00 % 70
MIN SPEED CLAMP REFERENCE REAL -110.00 to 0.00 % 71
SPEED SETPOINT REFERENCE REAL XX 72 Output
SPEED DEMAND REFERENCE REAL XX 73 Output
REVERSE REFERENCE BOOL FALSE / TRUE 74 Output
REMOTE REF LOCAL CONTROL BOOL FALSE / TRUE 75 Output
ACCEL TIME REFERENCE RAMP REAL 0.0 to 3000.0 s 76 3
DECEL TIME REFERENCE RAMP REAL 0.0 to 3000.0 s 77 3
HOLD REFERENCE RAMP BOOL FALSE / TRUE 78
ACCEL TIME REFERENCE JOG REAL 0.0 to 3000.0's 79
DECEL TIME REFERENCE JOG REAL 0.0 to 3000.0 s 7a
STOP TIME REFERENCE STOP REAL 0.0 to 600.0 s 7o
FAST STOP TIME REFERENCE STOP REAL 0.0 to 600.0 s 7c
REF MODES LOCAL CONTROL ENUM Oto2 7d
STOP ZERO SPEED REFERENCE STOP REAL 0.00 to 100.00 % 7e
SYMMETRIC TIME REFERENCE RAMP REAL 0.0 to 3000.0 s 7f 3
SYMMETRIC MODE REFERENCE RAMP BOOL FALSE / TRUE 79
COMMS REF COMMS CONTROL BOOL FALSE / TRUE 7i Output
COMMS STATUS COMMS CONTROL WORD 0000 to FFFF 7k Output
COMMS COMMAND COMMS CONTROL WORD 0000 to FFFF 7! Output
HEALTHY SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7m Output
FAST STOP LIMIT REFERENCE STOP REAL 0.0 to 3000.0' s n
DRIVE ENABLE SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 70
NOT FAST STOP SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7p
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TAG
278
279
280
281
282
283
284
285
286
287
288
289
290
291
292
293
294
295
296
297
298
299
300
301
302
303
304
305
306
307
308
309
310
311
312
313
314
315
316
317
318
319
320
321
322
323
324
325
326
327
328
329
330
331
332
334
335
336
337
338

MMI Name Block Type Range ID Notes
NOT COAST STOP SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 79

RUN STOP MODE REFERENCE STOP ENUM 0to3 7r

JOG SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7s

SEQ DIRECTION LOCAL CONTROL BOOL FALSE / TRUE 7t

REM TRIP RESET SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7u

POWER UP START SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7v

STOP DELAY REFERENCE STOP REAL 0.000 to 30.000 s 7w

RUNNING SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7x Output
OUTPUT CONTACTOR SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7y Output
READY SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 7z Output
SWITCH ON ENABLE SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 80 Output
TRIPPED SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 81 Output
TRIP RST BY RUN SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 82

RUN FORWARD SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 83

RUN REVERSE SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 84

NOT STOP SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 85

REMOTE REVERSE SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 86

COMMS SEQ COMMS CONTROL BOOL FALSE / TRUE 87 Output
REMOTE REV OUT SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 88 Output
REMOTE SEQ LOCAL CONTROL BOOL FALSE / TRUE 89 Output
SEQ MODES LOCAL CONTROL ENUM 0to2 8a

POWER UP MODE LOCAL CONTROL ENUM 0to2 8b

REMOTE COMMS SEL COMMS CONTROL BOOL FALSE / TRUE 8c

SEQUENCER STATE SEQUENCING LOGIC ENUM Oto7 8d Output
JOGGING SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 8e Output
STOPPING SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 8f Output
FAST STOP MODE REFERENCE STOP ENUM Oto1l 89

SYSTEM RESET SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 8h Output
SWITCHED ON SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE 8i Output
REMOTE SEQ MODES COMMS CONTROL ENUM 0to2 8j

REMOTE REF MODES COMMS CONTROL ENUM 0to2 8k

COMMS TIMEOUT COMMS CONTROL REAL 0.0 to 600.0 s 8l

SETPOINT PID REAL -300.00 to 300.00 % 8m

ENABLE PID BOOL FALSE / TRUE 8n

INTEGRAL DEFEAT PID BOOL FALSE / TRUE 8o

GAIN PID REAL 0.0 to 100.0 8p

| TIME CONSTANT PID REAL 0.01 to 100.00 s 8q

D TIME CONSTANT PID REAL 0.000 to 10.000 s 8r

FILTER TC PID REAL 0.000 to 10.000 s 8s

OUTPUT POS LIMIT PID REAL 0.00 to 105.00 % 8t

OUTPUT NEG LIMIT PID REAL -105.00 to 0.00 % 8u

OUTPUT SCALING PID REAL -3.0000 to 3.0000 8v

PID OUTPUT PID REAL XX 8w Output
COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 1 REAL -32768.00 to 32767.00 8x

COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 1 REAL -32768.00 to 32767.00 8y

UNITS DISPLAY SCALE 1 STRING max length is é chars 8z

NAME OPERATOR MENU 1 STRING max length is 16 chars 90

OUuTPUT RAISE/LOWER REAL _XX 91 Output
RAMP TIME RAISE/LOWER REAL 0.0 to 600.0 s 92

RAISE INPUT RAISE/LOWER BOOL FALSE / TRUE 93

LOWER INPUT RAISE/LOWER BOOL FALSE / TRUE 94

MIN VALUE RAISE/LOWER REAL -300.00 to 300.00 % 95

MAX VALUE RAISE/LOWER REAL -300.00 to 300.00 % 96

RESET VALUE RAISE/LOWER REAL -300.00 to 300.00 % 97

RESET RAISE/LOWER BOOL FALSE / TRUE 98

DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 1 ENUM Oto5 9a

OUTPUT MINIMUM SPEED REAL XX 9b Output
INPUT MINIMUM SPEED REAL -300.00 to 300.00 % 9c

MINIMUM MINIMUM SPEED REAL -100.00 to 100.00 % 2d

MODE MINIMUM SPEED ENUM Otfo1 9e
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TAG
339
340
341
342
343
344
345
346
347
348
349
350
351
352
353
354
355
356
357
359
360
362
363
365
371
372
373
374
375
376
377
378
379
380
381
382
383
384
385
386
387
388
389
390
391
392
393
394
395
396
397
398
399
400
401
402
403
404
405
406

WYKAZ PARAMETROW 2-19

MMI Name Block Type Range ID Notes
CONFIG NAME ACCESS CONTROL STRING max length is 16 chars 9f

INPUT SKIP FREQUENCIES REAL -300.00 to 300.00 % 929

BAND 1 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz %h

FREQUENCY 1 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz 9i

FREQUENCY 2 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz 9j

FREQUENCY 3 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz 9k

FREQUENCY 4 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz 9l

OUTPUT SKIP FREQUENCIES REAL _XX om Output
INPUT O PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 on

INPUT 1 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 90

INPUT 2 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 9p

INPUT 3 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 929

INPUT 4 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 9r

INPUT 5 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 9s

INPUT 6 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 9t

INPUT 7 PRESET 1 REAL -32768.00 to 32767.00 u

SELECT INPUT PRESET 1 ENUM Oto7 v

OUTPUT 1 PRESET 1 REAL XX ow Output
THRESHOLD ZERO SPEED REAL 0.00 to 300.00 % 9x

HYSTERISIS ZERO SPEED REAL 0.00 to 300.00 % 9z

AT ZERO SPD DMD ZERO SPEED BOOL FALSE / TRUE a0 Output
INPUT Hz SKIP FREQUENCIES REAL _X a2 Output
OUTPUT Hz SKIP FREQUENCIES REAL _X a3 Output
CURRENT LIMIT CURRENT LIMIT REAL 0.00 to 150.00 % ab

PARAMETER OPERATOR MENU 2 PREF -1999 to 1999 ab

OUTPUT 2 PRESET 1 REAL XX ac Output
OUTPUT 2 PRESET 2 REAL _XX ad Output
OUTPUT 2 PRESET 3 REAL _XX ae Output
COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 2 REAL -32768.00 to 32767.00 af

COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ag

UNITS DISPLAY SCALE 2 STRING max length is 6 chars ah

NAME OPERATOR MENU 2 STRING max lengthis 16 chars ai

DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 2 ENUM Oto 5 qj

INPUT O PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ak

INPUT 1 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 al

INPUT 2 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 am

INPUT 3 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 an

INPUT 4 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ao

INPUT 5 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ap

INPUT 6 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 aq

INPUT 7 PRESET 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ar

SELECT INPUT PRESET 2 ENUM Oto7 as

OUTPUT 1 PRESET 2 REAL _XX at Output
INPUT O PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 au

INPUT 1 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 av

INPUT 2 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 aw

INPUT 3 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 ax

INPUT 4 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 ay

INPUT 5 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 az

INPUT 6 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 b0

INPUT 7 PRESET 3 REAL -32768.00 to 32767.00 bl

SELECT INPUT PRESET 3 ENUM Oto7 b2

OUTPUT 1 PRESET 3 REAL XX b3 Output
SOURCE LINK 1 PREF -1999 to 1999 b4 8
DESTINATION LINK 1 PREF 0to 1999 b5 8
SOURCE LINK 2 PREF -1999 to 1999 bé 8
DESTINATION LINK 2 PREF 0to 1999 b7 8
SOURCE LINK 3 PREF -1999 to 1999 b8 8
DESTINATION LINK 3 PREF 0to 1999 b9 8
SOURCE LINK 4 PREF -1999 to 1999 ba 8
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TAG MMI Name Block Type Range ID Notes
407 DESTINATION LINK 4 PREF 0to 1999 bb 8
408 SOURCE LINK 5 PREF -1999 to 1999 bc 8
409 DESTINATION LINK 5 PREF 0to 1999 bd 8
410 SOURCE LINK 6 PREF -1999 to 1999 be 8
411 DESTINATION LINK 6 PREF 0to 1999 bf 8
412 SOURCE LINK 7 PREF -1999 to 1999 bg 8
413 DESTINATION LINK 7 PREF 0fo 1999 bh 8
414 SOURCE LINK 8 PREF -1999 to 1999 bi 8
415 DESTINATION LINK 8 PREF 0to 1999 bj 8
416 SOURCE LINK 9 PREF -1999 to 1999 bk 8
417 DESTINATION LINK 9 PREF 0to 1999 bl 8
418 SOURCE LINK 10 PREF -1999 to 1999 bm 8
419 DESTINATION LINK 10 PREF 0to 1999 bn 8
420 SOURCE LINK 11 PREF -1999 to 1999 bo 8
421 DESTINATION LINK 11 PREF 0fo 1999 bp 8
422 SOURCE LINK 12 PREF -1999 to 1999 bg 8
423 DESTINATION LINK 12 PREF 0to 1999 br 8
424 SOURCE LINK 13 PREF -1999 to 1999 bs 8
425 DESTINATION LINK 13 PREF 0 fo 1999 bt 8
426 SOURCE LINK 14 PREF -1999 to 1999 bu 8
427 DESTINATION LINK 14 PREF 0to 1999 bv 8
428 SOURCE LINK 15 PREF -1999 to 1999 bw 8
429 DESTINATION LINK 15 PREF 0to 1999 bx 8
430 SOURCE LINK 16 PREF -1999 to 1999 by 8
431 DESTINATION LINK 16 PREF 0to 1999 bz 8
432 SOURCE LINK 17 PREF -1999 to 1999 c0 8
433 DESTINATION LINK 17 PREF 0fo 1999 cl 8
434 SOURCE LINK 18 PREF -1999 to 1999 c2 8
435 DESTINATION LINK 18 PREF 0to 1999 c3 8
436 SOURCE LINK 19 PREF -1999 to 1999 c4 8
437 DESTINATION LINK 19 PREF 0fo 1999 c5 8
438 SOURCE LINK 20 PREF -1999 to 1999 cé 8
439 DESTINATION LINK 20 PREF 0to 1999 c7 8
440 SOURCE LINK 21 PREF -1999 to 1999 c8 8
441 DESTINATION LINK 21 PREF 0fo 1999 c9 8
442 SOURCE LINK 22 PREF -1999 to 1999 ca 8
443 DESTINATION LINK 22 PREF 0to 1999 cb 8
444 SOURCE LINK 23 PREF -1999 to 1999 cc 8
445 DESTINATION LINK 23 PREF 0to 1999 cd 8
446 SOURCE LINK 24 PREF -1999 to 1999 ce 8
447 DESTINATION LINK 24 PREF 0to 1999 cf 8
448 SOURCE LINK 25 PREF -1999 to 1999 cg 8
449 DESTINATION LINK 25 PREF 0to 1999 ch 8
450 SOURCE LINK 26 PREF -1999 to 1999 ci 8
451 DESTINATION LINK 26 PREF 0to 1999 cj 8
452 SOURCE LINK 27 PREF -1999 to 1999 ck 8
453 DESTINATION LINK 27 PREF 0 fo 1999 cl 8
454 SOURCE LINK 28 PREF -1999 to 1999 cm 8
455 DESTINATION LINK 28 PREF 0to 1999 cn 8
456 SOURCE LINK 29 PREF -1999 to 1999 co 8
457 DESTINATION LINK 29 PREF 0fo 1999 cp 8
458 SOURCE LINK 30 PREF -1999 to 1999 cq 8
459 DESTINATION LINK 30 PREF 0to 1999 cr 8
460 SOURCE LINK 31 PREF -1999 to 1999 cs 8
461 DESTINATION LINK 31 PREF 0 fo 1999 ct 8
462 SOURCE LINK 32 PREF -1999 to 1999 cu 8
463 DESTINATION LINK 32 PREF 0to 1999 cv 8
464 SOURCE LINK 33 PREF -1999 to 1999 cw 8
465 DESTINATION LINK 33 PREF 0to 1999 cx 8
466 SOURCE LINK 34 PREF -1999 to 1999 cy 8
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TAG MMI Name Block Type Range ID Notes
467 DESTINATION LINK 34 PREF 0to 1999 cz 8

468 SOURCE LINK 35 PREF -1999 to 1999 do 8

469 DESTINATION LINK 35 PREF 0to 1999 dl 8

470 SOURCE LINK 36 PREF -1999 to 1999 d2 8

471 DESTINATION LINK 36 PREF 0to 1999 d3 8

472 SOURCE LINK 37 PREF -1999 to 1999 d4 8

473 DESTINATION LINK 37 PREF 0to 1999 d5 8

474 SOURCE LINK 38 PREF -1999 to 1999 dé 8

475 DESTINATION LINK 38 PREF 0to 1999 d7 8

476 SOURCE LINK 39 PREF -1999 to 1999 ds 8

477 DESTINATION LINK 39 PREF 0to 1999 d9 8

478 SOURCE LINK 40 PREF -1999 to 1999 da 8

479 DESTINATION LINK 40 PREF 0to 1999 db 8

480 SOURCE LINK 41 PREF -1999 to 1999 dc 8

481 DESTINATION LINK 41 PREF 0to 1999 dd 8

482 SOURCE LINK 42 PREF -1999 to 1999 de 8

483 DESTINATION LINK 42 PREF 0to 1999 df 8

484 SOURCE LINK 43 PREF -1999 to 1999 dg 8

485 DESTINATION LINK 43 PREF 0to 1999 dh 8

486 SOURCE LINK 44 PREF -1999 to 1999 di 8

487 DESTINATION LINK 44 PREF 0to 1999 dj 8

488 SOURCE LINK 45 PREF -1999 to 1999 dk 8

489 DESTINATION LINK 45 PREF 0to 1999 dl 8

490 SOURCE LINK 46 PREF -1999 to 1999 dm 8

491 DESTINATION LINK 46 PREF 0to 1999 dn 8

492 SOURCE LINK 47 PREF -1999 to 1999 do 8

493 DESTINATION LINK 47 PREF 0to 1999 dp 8

494 SOURCE LINK 48 PREF -1999 to 1999 dq 8

495 DESTINATION LINK 48 PREF 0to 1999 dr 8

496 SOURCE LINK 49 PREF -1999 to 1999 ds 8

497 DESTINATION LINK 49 PREF 0 fo 1999 dt 8

498 SOURCE LINK 50 PREF -1999 to 1999 du 8

499 DESTINATION LINK 50 PREF 0to 1999 dv 8

500 TRIP 1 (NEWEST) TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 dw Output
501 TRIP 2 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 dx Output
502 TRIP 3 TRIPS HISTORY ENUM 0 to 45 dy Output
503 TRIP 4 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 dz Output
504 TRIP 5 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 e0 Output
505 TRIP 6 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 el Output
506 TRIP 7 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 e2 Output
507 TRIP 8 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 e3 Output
508 TRIP 9 TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 e4 Output
509 TRIP 10 (OLDEST) TRIPS HISTORY ENUM 0to 45 e5 Output
510 INPUT O PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 eb

511 INPUT 1 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 e7

512 INPUT 2 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 e8

513 INPUT 3 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 e9

514 INPUT 4 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 ea

515 INPUT 5 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 eb

516 INPUT 6 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 ec

517 INPUT 7 PRESET 4 REAL -32768.00 to 32767.00 ed

518 SELECT INPUT PRESET 4 ENUM Oto7 ee

519 OUTPUT 1 PRESET 4 REAL XX ef Output
520 OUTPUT 2 PRESET 4 REAL XX eg Output
521 INPUT O PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 eh

522 INPUT 1 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 ei

523 INPUT 2 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 ej

524 INPUT 3 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 ek

525 INPUT 4 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 el

526 INPUT 5 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 em
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TAG
527
528
529
530
531
532
533
534
535
536
537
538
539
540
541
542
543
544
545
546
547
548
549
550
551
552
553
554
555
556
557
558
559
560
561
562
563
564
566
567
568
569
570
571
572
573
574
575
576
577
578
579
580
581
582
583
584
585
586
587

MMI Name Block Type Range ID Notes
INPUT 6 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 en

INPUT 7 PRESET 5 REAL -32768.00 to 32767.00 eo

SELECT INPUT PRESET 5 ENUM 0to7 ep

OUTPUT 1 PRESET 5 REAL _XX eq Output
OUTPUT 2 PRESET 5 REAL _XX er Output
INPUT O PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 es

INPUT 1 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 et

INPUT 2 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 eu

INPUT 3 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 ev

INPUT 4 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 ew

INPUT 5 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 ex

INPUT 6 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 ey

INPUT 7 PRESET 6 REAL -32768.00 to 32767.00 ez

SELECT INPUT PRESET 6 ENUM Oto7 fO

OUTPUT 1 PRESET 6 REAL XX f1 Output
OUTPUT 2 PRESET 6 REAL _XX f2 Output
INPUT O PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f3

INPUT 1 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f4

INPUT 2 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f5

INPUT 3 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 fé

INPUT 4 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f7

INPUT 5 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f8

INPUT 6 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 f9

INPUT 7 PRESET 7 REAL -32768.00 to 32767.00 fa

SELECT INPUT PRESET 7 ENUM Oto7 fo

OUTPUT 1 PRESET 7 REAL XX fc Output
OUTPUT 2 PRESET 7 REAL XX fd Output
INPUT O PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fe

INPUT 1 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 ff

INPUT 2 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fg

INPUT 3 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fh

INPUT 4 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fi

INPUT 5 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fj

INPUT 6 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fk

INPUT 7 PRESET 8 REAL -32768.00 to 32767.00 fl

SELECT INPUT PRESET 8 ENUM Oto7 fm

OUTPUT 1 PRESET 8 REAL _XX fn Output
OUTPUT 2 PRESET 8 REAL XX fo Output
ENCODER LINES FEEDBACKS INT 250 to 32767 fq 3
ENCODER INVERT FEEDBACKS BOOL FALSE / TRUE fr 3
SPEED FBK REV/S FEEDBACKS REAL XX fs Output,10
SPEED FBK RPM FEEDBACKS REAL XX ft Output,10
VHZ ENABLE FLYCATCHING BOOL FALSE / TRUE fu

START MODE FLYCATCHING ENUM Oto2 fv

SEARCH MODE FLYCATCHING ENUM Oto1l fw

SEARCH VOLTS FLYCATCHING REAL 0.00 to 100.00 % fx

SEARCH TIME FLYCATCHING REAL 0.1t0 60.0s fy

MIN SEARCH SPEED FLYCATCHING REAL 0.0 to 500.0 Hz fz

ACTIVE FLYCATCHING BOOL FALSE / TRUE g0 Output
FREQUENCY INJ BRAKING REAL 1.0 fo 500.0 Hz gl 3

I-LIM LEVEL INJ BRAKING REAL 50.00 to 150.00 % g2

DC PULSE INJ BRAKING REAL 0.0t0 100.0's a3

FINAL DC PULSE INJ BRAKING REAL 0.0to 10.0s g4

DC LEVEL INJ BRAKING REAL 0.00 to 25.00 % a5

TIMEOUT INJ BRAKING REAL 0.0to 600.0 s gé

ACTIVE INJ BRAKING BOOL FALSE / TRUE a7 Output
ON LOAD BRAKE CONTROL REAL 0.00 to 150.00 % g8

ON FREQUENCY BRAKE CONTROL REAL 0.0 to 500.0 Hz a9

OFF FREQUENCY BRAKE CONTROL REAL 0.0 to 500.0 Hz ga

ON HOLD TIME BRAKE CONTROL REAL 0.00 fo 60.00's gb
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TAG
588
589
590
591
595
598
599
603
604
608
609

610
611
612
613
614
615
616
626
627
628
629
630
631
632
633
634
635
636
637
638
639
641
642
643
644
645
646
647
648
649
650
651
652
653
654
655
656
657
658

WYKAZ PARAMETROW 2-23

MMI Name Block Type Range ID Notes
OFF HOLD TIME BRAKE CONTROL REAL 0.00 to 60.00 s gc
RELEASE BRAKE CONTROL BOOL FALSE / TRUE ad Output
HOLD BRAKE CONTROL BOOL FALSE / TRUE ge Output
DRIVE FREQUENCY PATTERN GEN REAL _XX of Output
VOLTAGE MODE VOLTAGE CONTROL ENUM Oto2 gi
OUTPUT MULTIPLEXER 1 WORD 0000 to FFFF am Output
INPUT DEMULTIPLEXER 1 WORD 0000 to FFFF gan
ENABLE AUTOTUNE BOOL FALSE / TRUE ar
ACTIVE AUTOTUNE BOOL FALSE / TRUE gs Output
PENDING AUTO RESTART BOOL FALSE / TRUE aw Output
TRIGGERS 1 AUTO RESTART WORD 0: OVERVOLTAGE ax
1 : UNDERVOLTAGE
2 : OVERCURRENT
3 : HEATSINK
4 : EXTERNAL TRIP
5 :INPUT 1 BREAK
6 INPUT 2 BREAK
7 : MOTOR STALLED
9 : BRAKE RESISTOR
10 : BRAKE SWITCH
11 : OP STATION
12 : LOST COMMS
13 : CONTACTOR FBK
14 : SPEED FEEDBACK
15 : AMBIENT TEMP
INITIAL DELAY 1 AUTO RESTART REAL 0.0 to 600.0 s ay
ENABLE AUTO RESTART BOOL FALSE / TRUE gz
ATTEMPTS AUTO RESTART INT 1to 10 ho
ATTEMPT DELAY 1 AUTO RESTART REAL 0.0to 600.0 s h1
ATTEMPTS LEFT AUTO RESTART INT _ h2 Output
TIME LEFT AUTO RESTART REAL _X h3 Output
RESTARTING AUTO RESTART BOOL FALSE / TRUE h4 Output
PARAMETER OPERATOR MENU 3 PREF -1999 to 1999 he
PARAMETER OPERATOR MENU 4 PREF -1999 to 1999 hf
PARAMETER OPERATOR MENU 5 PREF -1999 to 1999 hg
PARAMETER OPERATOR MENU 6 PREF -1999 to 1999 hh
PARAMETER OPERATOR MENU 7 PREF -1999 to 1999 hi
PARAMETER OPERATOR MENU 8 PREF -1999 to 1999 hj
PARAMETER OPERATOR MENU 9 PREF -1999 to 1999 hk
PARAMETER OPERATOR MENU 10 PREF -1999 to 1999 hi
PARAMETER OPERATOR MENU 11 PREF -1999 to 1999 hm
PARAMETER OPERATOR MENU 12 PREF -1999 to 1999 hn
PARAMETER OPERATOR MENU 13 PREF -1999 to 1999 ho
PARAMETER OPERATOR MENU 14 PREF -1999 to 1999 hp
PARAMETER OPERATOR MENU 15 PREF -1999 to 1999 hg
PARAMETER OPERATOR MENU 16 PREF -1999 to 1999 hr
INPUT O MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ht
INPUT 1 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hu
INPUT 2 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hv
INPUT 3 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hw
INPUT 4 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hx
INPUT 5 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hy
INPUT 6 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE hz
INPUT 7 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i0
INPUT 8 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i
INPUT 9 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i2
INPUT 10 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i3
INPUT 11 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i4
INPUT 12 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i5
INPUT 13 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i6
INPUT 14 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i7
INPUT 15 MULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i8
OUTPUT O DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE i9 Output
OUTPUT 1 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ia Output
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2-24 WYKAZ PARAMETROW

TAG
659
660
661
662
663
664
665
666
667
668
669
670
671
672
673
674
675
676
677
678
679
680
681
682
686
689
691
692
693
694
695
696
697
698
709
710
711
712
713
714
715
716
717
718
719
720
721
722
723
724
725
726
727
728
731
732
733
734
735
736

MMI Name Block Type Range ID Notes
OUTPUT 2 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ib Output
OUTPUT 3 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ic Output
OUTPUT 4 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE id Output
OUTPUT 5 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ie Output
OUTPUT 6 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE if Output
OUTPUT 7 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ig Output
OUTPUT 8 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ih Output
OUTPUT 9 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ii Output
OUTPUT 10 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ij Output
OUTPUT 11 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE ik Output
OUTPUT 12 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE il Output
OUTPUT 13 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE im Output
OUTPUT 14 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE in Output
OUTPUT 15 DEMULTIPLEXER 1 BOOL FALSE / TRUE io Output
COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ip

HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 2 REAL -32768.00 to 32767.00 iq

LOW LIMIT DISPLAY SCALE 2 REAL -32768.00 to 32767.00 ir

FORMULA DISPLAY SCALE 2 ENUM 0to3 is

TRIGGERS 2 AUTO RESTART WORD Same as Tag 609 it

INITIAL DELAY 2 AUTO RESTART REAL 0.0 to 600.0 s iu

ATTEMPT DELAY 2 AUTO RESTART REAL 0.0 to 600.0 s iv

BAND 2 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz iw

BAND 3 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz ix

BAND 4 SKIP FREQUENCIES REAL 0.0 to 500.0 Hz iy

REGEN LIM ENABLE CURRENT LIMIT BOOL FALSE / TRUE 2

MODE AUTOTUNE ENUM Oto1l i5

SRAMP CONTINUOUS REFERENCE RAMP BOOL FALSE / TRUE i7

SRAMP ACCEL REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA2 8

SRAMP DECEL REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA2 9

SRAMP JERK 1 REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 ja

SRAMP JERK 2 REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 i

SRAMP JERK 3 REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 jc

SRAMP JERK 4 REFERENCE RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 jd

RAMPING REFERENCE RAMP BOOL FALSE / TRUE e Output
REFLUX TIME FLYCATCHING REAL 0.1t020.0s ip 3
DEFLUX TIME INJ BRAKING REAL 0.1t020.0s ia 3
BREAK ENABLE ANALOG INPUT 3 BOOL FALSE / TRUE ir

TYPE ANALOG INPUT 3 ENUM 0to? is

SCALE ANALOG INPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % it

OFFSET ANALOG INPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % ju

VALUE ANALOG INPUT 3 REAL XX v Output
BREAK VALUE ANALOG INPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % w

BREAK ANALOG INPUT 3 BOOL FALSE / TRUE ix Output
BREAK ENABLE ANALOG INPUT 4 BOOL FALSE / TRUE iy

TYPE ANALOG INPUT 4 ENUM 0to? jz

SCALE ANALOG INPUT 4 REAL -300.00 to 300.00 % kO

OFFSET ANALOG INPUT 4 REAL -300.00 to 300.00 % k1

VALUE ANALOG INPUT 4 REAL _XX k2 Output
BREAK VALUE ANALOG INPUT 4 REAL -300.00 to 300.00 % k3

BREAK ANALOG INPUT 4 BOOL FALSE / TRUE k4 Output
INVERT DIGITAL INPUT 6 BOOL FALSE / TRUE k5

VALUE DIGITAL INPUT 6 BOOL FALSE / TRUE ké Output
INVERT DIGITAL INPUT 7 BOOL FALSE / TRUE k7

VALUE DIGITAL INPUT 7 BOOL FALSE / TRUE k8 Output
VALUE ANALOG OUTPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % kb

SCALE ANALOG OUTPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % ke

OFFSET ANALOG OUTPUT 2 REAL -300.00 to 300.00 % kd

ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 2 BOOL FALSE / TRUE ke

TYPE ANALOG OUTPUT 2 ENUM Oto8 kf

INVERT DIGITAL OUTPUT 3 BOOL FALSE / TRUE kg
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TAG
737
739
740
741
742

744

745
747
748
749
750
751
752
753
754
755
756
757
758
759
760
761
763
764
765
766
767
768
770

772
773
774
775
776
777
778
779
780
781
782
783
784
785
786
787
788
789
790
791

WYKAZ PARAMETROW 2-25

MMI Name Block Type Range ID Notes
VALUE DIGITAL OUTPUT 3 BOOL FALSE / TRUE kh
BASE VOLTS INJ BRAKING REAL 0.00to 115.47 % kj 3
ACTIVE TRIPS+ TRIPS STATUS WORD 0000 to FFFF kk Output
WARNINGS+ TRIPS STATUS WORD 0000 to FFFF ki Output
DISABLE TRIPS+ TRIPS STATUS WORD 0 : MOTOR OVERTEMP km

3:24V FAILURE

6 : ENCODER 1 FAULT

10 : OVERSPEED
TRIGGERS 1+ AUTO RESTART WORD 0 : MOTOR OVERTEMP ko

1 : CURRENT LIMIT

3 :24V FAILURE

4 : LOW SPEED OVERI

6 : ENCODER 1 FAULT

7 : DESAT (OVER )

8: VDC RIPPLE

9 : BRAKE SHORT CCT

10 : OVERSPEED

14 : UNKNOWN

15: OTHER
TRIGGERS 2+ AUTO RESTART WORD Same as Tag 744 kp
RESET POSITION BOOL FALSE / TRUE kr
OUTPUT POSITION INT _ ks Output
SPEED FBK % FEEDBACKS REAL _XX kt Output
TYPE TEC OPTION ENUM 0to15 ku
INPUT 1 TEC OPTION INT -32768 to 32767 kv
INPUT 2 TEC OPTION INT -32768 to 32767 kw
INPUT 3 TEC OPTION INT -32768 to 32767 kx
INPUT 4 TEC OPTION INT -32768 to 32767 ky
INPUT 5 TEC OPTION INT -32768 to 32767 kz
FAULT TEC OPTION ENUM Oto5 10 Output
VERSION TEC OPTION WORD 0000 to FFFF n Output
OUTPUT 1 TEC OPTION WORD 0000 to FFFF 12 Output
OUTPUT 2 TEC OPTION WORD 0000 to FFFF 13 Output
INVERT THERMIST I/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE 14
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS REAL 10.0t0 200 V 15 3
SETPOINT NEGATE PID BOOL FALSE / TRUE 17
FEEDBACK PID REAL -300.00 to 300.00 % 18
FEEDBACK NEGATE PID BOOL FALSE / TRUE 19
PID ERROR PID REAL XX la Output
OUTPUT S-RAMP REAL XX Ib Output
RAMPING S-RAMP BOOL FALSE / TRUE lc Output
COMMS SETPOINT REFERENCE REAL XX le Output
INPUT O MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE If
INPUT 1 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE Ig
INPUT 2 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE Ih
REWIND SPEED CALC BOOL FALSE / TRUE li
OVER-WIND SPEED CALC BOOL FALSE / TRUE lj
OVER SPD ENABLE SPEED CALC BOOL FALSE / TRUE Ik
UTS THRESHOLD SPEED CALC REAL 0.00 to 110.00 % Il
LINE SPEED SPEED CALC REAL -110.00 to 110.00 % Im
MOD WINDER SPEED SPEED CALC REAL 0.00 to 110.00 % In
DIAMETER SPEED CALC REAL 0.00 to 110.00 % lo
MINIMUM DIAMETER SPEED CALC REAL 0.00 to 120.00 % Ip
OVER SPEED SPEED CALC REAL -120.00 to 120.00 % Iq
SPEED TRIM SPEED CALC REAL -110.00 to 110.00 % I
SPEED DEMAND SPEED CALC REAL XX Is Output
UP TO SPD (UTS) SPEED CALC BOOL FALSE / TRUE It Output
OVER-WIND TORQUE CALC BOOL FALSE / TRUE lu
TENSION ENABLE TORQUE CALC BOOL FALSE / TRUE Iv
TORQUE DEMAND TORQUE CALC REAL -200.00 to 200.00 % Iw
TORQUE LIMIT TORQUE CALC REAL 0.00 to 200.00 % Ix
POS TORQUE LIMIT TORQUE CALC REAL XX ly Output
NEG TORQUE LIMIT TORQUE CALC REAL XX Iz Output

Przemienniki czestotliwosci serii 690+ — HA465038U004 /OT-001/02/ OBRUSN




2-26 WYKAZ PARAMETROW

TAG
792
793
794
795
796
797
798
799
800
801
802
803
804
805
806
807
808
809
810
811
812
813
814
815
816
817
818
819
820
821
822
823
824
825
826
827
828
829
830
831
832
833
834
835
836
837
838
839
840
841
842
843
844
845
846
847
848
849
850
851

MMI Name Block Type Range ID Notes
INPUT 3 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE mO

INPUT 4 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE mi

INPUT 5 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE m2

INPUT 6 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE m3

INPUT 7 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE m4

INPUT 8 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE m5

INPUT 9 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE mé

INPUT 10 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE m7

VALUE ANALOG OUTPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % m8

SCALE ANALOG OUTPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % m9

OFFSET ANALOG OUTPUT 3 REAL -300.00 to 300.00 % ma

ABSOLUTE ANALOG OUTPUT 3 BOOL FALSE / TRUE mb

TYPE ANALOG OUTPUT 3 ENUM 0to8 mc

DIAMETER COMPENSATION REAL 0.00 to 100.00 % md

MINIMUM DIAMETER COMPENSATION REAL 0.00 to 100.00 % me

VARIABLE INERTIA COMPENSATION REAL 0.00 to 100.00 % mf

FIXED INERTIA COMPENSATION REAL 0.00 to 100.00 % mg

WIDTH COMPENSATION REAL 0.00 to 100.00 % mh

REWIND COMPENSATION BOOL FALSE / TRUE mi

LINE SPD DEMAND COMPENSATION REAL -100.00 to 100.00 % mj

RATE CAL COMPENSATION REAL -300.00 to 300.00 mk

REVERSE COMPENSATION BOOL FALSE / TRUE mi

DYNAMIC COMP COMPENSATION REAL 0.00 to 300.00 % mm

STATIC COMP COMPENSATION REAL 0.00 to 300.00 % mn

MOD WINDER SPEED COMPENSATION REAL 0.00 to 300.00 % mo
COMPENSATIONS COMPENSATION REAL XX mp Output
INERTIA COMP COMPENSATION REAL XX mq Output
SCALED RATE COMPENSATION REAL _XX mr Output
LINE SPEED RATE COMPENSATION REAL _XX ms Output
DIAMETER HOLD DIAMETER CALC BOOL FALSE / TRUE mt

PRESET ENABLE DIAMETER CALC BOOL FALSE / TRUE mu

SELECT CORE 2 DIAMETER CALC BOOL FALSE / TRUE mv

SEL EXT DIAMETER DIAMETER CALC BOOL FALSE / TRUE mw

TENSION ENABLE DIAMETER CALC BOOL FALSE / TRUE mx

CORE 1 DIAMETER CALC REAL 0.00 to 120.00 % my

CORE 2 DIAMETER CALC REAL 0.00 to 120.00 % mz

DIAMETER TC DIAMETER CALC REAL 0.00 to 300.00 s n0

EXT DIAMETER DIAMETER CALC REAL 0.00 to 120.00 % ni

LINE SPEED DIAMETER CALC REAL -110.00 to 110.00 % n2

MINIMUM DIAMETER DIAMETER CALC REAL 0.00 to 120.00 % n3

MINIMUM SPEED DIAMETER CALC REAL 0.00 to 110.00 % n4

WINDER SPEED DIAMETER CALC REAL -110.00 to 110.00 % n5

CURRENT CORE DIAMETER CALC REAL _XX né Output
DIAMETER DIAMETER CALC REAL XX n7 Output
MOD LINE SPEED DIAMETER CALC REAL XX n8 Output
MOD WINDER SPEED DIAMETER CALC REAL XX n9 Output
HYPERBOLIC TAPER TAPER CALC BOOL FALSE / TRUE na

STALL ENABLE TAPER CALC BOOL FALSE / TRUE nb

BOOST ENABLE TAPER CALC BOOL FALSE / TRUE nc

FIXED BOOST TAPER CALC BOOL FALSE / TRUE nd

FIXED STALL TEN TAPER CALC BOOL FALSE / TRUE ne

CURRENT CORE TAPER CALC REAL 0.00 to 120.00 % nf

DIAMETER TAPER CALC REAL 0.00 to 120.00 % ng

BOOST TAPER CALC REAL -200.00 to 200.00 % nh

TENSION RAMP TAPER CALC REAL 0.000 to 300.000 s ni 10
STALL TENSION TAPER CALC REAL -100.00 to 100.00 % nj

TAPER SPT TAPER CALC REAL -100.00 to 100.00 % nk

TENSION SPT TAPER CALC REAL -200.00 to 200.00 % nl

TAPERED DEMAND TAPER CALC REAL XX nm Output
TENSION DEMAND TAPER CALC REAL XX nn Output
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TAG
852
853
854
855
856
857
858
859
860
861
862
863
864
865
866
867
868
869
870

872
873
874
875
876
879
880
881
882
883
884
885
886
887
888
889
890
891
892
893
894
895
896
897
898
899
1000
1001
1002
1003
1004
1005
1006
1007
1008
1009
1010
1011
1012
1013

WYKAZ PARAMETROW 2-2/

MMI Name Block Type Range ID Notes
DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 3 ENUM Oto 5 no

FORMULA DISPLAY SCALE 3 ENUM 0to3 np

COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 3 REAL -32768.00 to 32767.00 ng

COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 3 REAL -32768.00 to 32767.00 nr

COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 3 REAL -32768.00 to 32767.00 ns

HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 3 REAL -32768.00 to 32767.00 nt

LOW LIMIT DISPLAY SCALE 3 REAL -32768.00 to 32767.00 nu

UNITS DISPLAY SCALE 3 STRING max length is 6 chars nv

DECIMAL PLACE DISPLAY SCALE 4 ENUM 0to s nw

FORMULA DISPLAY SCALE 4 ENUM 0to3 nx

COEFFICIENT A DISPLAY SCALE 4 REAL -32768.00 to 32767.00 ny

COEFFICIENT B DISPLAY SCALE 4 REAL -32768.00 to 32767.00 nz

COEFFICIENT C DISPLAY SCALE 4 REAL -32768.00 to 32767.00 o0

HIGH LIMIT DISPLAY SCALE 4 REAL -32768.00 to 32767.00 ol

LOW LIMIT DISPLAY SCALE 4 REAL -32768.00 to 32767.00 02

UNITS DISPLAY SCALE 4 STRING max length is 6 chars o3

INPUT 11 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE o4

INPUT 12 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE o5

INPUT 13 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE 06

INPUT 14 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE o7

INPUT 15 MULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE o8

OUTPUT MULTIPLEXER 2 WORD 0000 to FFFF 09 Output
INPUT DEMULTIPLEXER 2 WORD 0000 to FFFF oa

OUTPUT O DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE ob Output
VIEW LEVEL ACCESS CONTROL ENUM 0to2 oc

INPUT LINEAR RAMP REAL -300.00 to 300.00 % of

ACCEL TIME LINEAR RAMP REAL 0.0 to 3000.0 s og

DECEL TIME LINEAR RAMP REAL 0.0 to 3000.0's oh

SYMMETRIC MODE LINEAR RAMP BOOL FALSE / TRUE oi

SYMMETRIC TIME LINEAR RAMP REAL 0.0 to 3000.0 s oj

HOLD LINEAR RAMP BOOL FALSE / TRUE ok

RESET LINEAR RAMP BOOL FALSE / TRUE ol

RESET VALUE LINEAR RAMP REAL -300.00 to 300.00 % om

OUTPUT LINEAR RAMP REAL XX on Output
RAMPING LINEAR RAMP BOOL FALSE / TRUE [e]e} Output
INPUT S-RAMP REAL -100.00 to 100.00 % op

JERK 1 S-RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 oqg

JERK 2 S-RAMP REAL 0.00 fo 100.00 /sA3 or

JERK 3 S-RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 [e}]

JERK 4 S-RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA3 ot
ACCELERATION S-RAMP REAL 0.00 to 100.00 /sA2 ou
DECELERATION S-RAMP REAL 0.00 fo 100.00 /sA2 ov

HOLD S-RAMP BOOL FALSE / TRUE ow

RESET S-RAMP BOOL FALSE / TRUE ox

RESET VALUE S-RAMP REAL -100.00 to 100.00 % oy
CONTINUOUS S-RAMP BOOL FALSE / TRUE oz

OUTPUT 1 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE rs Output
OUTPUT 2 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE rt Output
OUTPUT 3 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE ru Output
OUTPUT 4 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE rv Output
OUTPUT 5 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE rw Output
OUTPUT 6 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE rx Output
OUTPUT 7 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE ry Output
OUTPUT 8 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE 4 Output
OUTPUT ¢ DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE sO Output
OUTPUT 10 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE sl Output
OUTPUT 11 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE s2 Output
OUTPUT 12 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE s3 Output
OUTPUT 13 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE s4 Output
OUTPUT 14 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE s5 Output
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TAG
1014
1016
1020
1025
1032
1037
1038
1039
1040
1041
1042
1043
1044
1045
1046
1047
1048
1049
1050
1051
1052
1053
1054
1055
1056
1057
1058
1059
1060
1061
1062
1063
1064
1065
1066
1067
1068
1069
1070
1071
1072
1073
1074
1075
1076
1077
1078
1079
1080
1081
1082
1083
1084
1085
1086
1087
1088
1089
1090
1091

MMI Name Block Type Range ID Notes
OUTPUT 15 DEMULTIPLEXER 2 BOOL FALSE / TRUE sé Output
ENCODER COUNT FEEDBACKS INT _ s8 Output
TERMINAL VOLTS FEEDBACKS REAL e Output
TEST DISABLE AUTOTUNE WORD 0to3 sh
MAX SPEED SETPOINT SCALE REAL 0 to 32000 RPM SO 3.7
SETPOINT SCALE ACCESS CONTROL ENUM Oto4 st
NO SETPOINT PWRD ACCESS CONTROL BOOL FALSE / TRUE SU
SCALING OPERATOR MENU 1 ENUM Oto 4 5%
READ ONLY OPERATOR MENU 1 BOOL FALSE / TRUE sw
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 1 BOOL FALSE / TRUE SX
SCALING OPERATOR MENU 2 ENUM Oto 4 sy
READ ONLY OPERATOR MENU 2 BOOL FALSE / TRUE sz
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 2 BOOL FALSE / TRUE 0
NAME OPERATOR MENU 3 STRING max length is 16 chars 1
SCALING OPERATOR MENU 3 ENUM Oto 4 2
READ ONLY OPERATOR MENU 3 BOOL FALSE / TRUE 13
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 3 BOOL FALSE / TRUE t4
NAME OPERATOR MENU 4 STRING max length is 16 chars t5
SCALING OPERATOR MENU 4 ENUM Oto 4 t6
READ ONLY OPERATOR MENU 4 BOOL FALSE / TRUE t7
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 4 BOOL FALSE / TRUE 8
NAME OPERATOR MENU 5 STRING max length is 16 chars 19
SCALING OPERATOR MENU 5 ENUM Oto 4 ta
READ ONLY OPERATOR MENU 5 BOOL FALSE / TRUE tb
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 5 BOOL FALSE / TRUE tc
NAME OPERATOR MENU 6 STRING max lengthis 16 chars td
SCALING OPERATOR MENU 6 ENUM Oto 4 te
READ ONLY OPERATOR MENU 6 BOOL FALSE / TRUE tf
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 6 BOOL FALSE / TRUE tg
NAME OPERATOR MENU 7 STRING max length is 16 chars th
SCALING OPERATOR MENU 7 ENUM Oto 4 fi
READ ONLY OPERATOR MENU 7 BOOL FALSE / TRUE fj
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 7 BOOL FALSE / TRUE tk
NAME OPERATOR MENU 8 STRING max length is 16 chars fl
SCALING OPERATOR MENU 8 ENUM Oto 4 fm
READ ONLY OPERATOR MENU 8 BOOL FALSE / TRUE fn
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 8 BOOL FALSE / TRUE to
NAME OPERATOR MENU 9 STRING max length is 16 chars fp
SCALING OPERATOR MENU 9 ENUM Oto 4 tq
READ ONLY OPERATOR MENU 9 BOOL FALSE / TRUE fr
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 9 BOOL FALSE / TRUE fs
NAME OPERATOR MENU 10 STRING max length is 16 chars tt
SCALING OPERATOR MENU 10 ENUM Oto 4 fu
READ ONLY OPERATOR MENU 10 BOOL FALSE / TRUE tv
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 10 BOOL FALSE / TRUE tw
NAME OPERATOR MENU 11 STRING max length is 16 chars x
SCALING OPERATOR MENU 11 ENUM Oto 4 ty
READ ONLY OPERATOR MENU 11 BOOL FALSE / TRUE fz
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 11 BOOL FALSE / TRUE u0
NAME OPERATOR MENU 12 STRING max length is 16 chars ul
SCALING OPERATOR MENU 12 ENUM Oto 4 u2
READ ONLY OPERATOR MENU 12 BOOL FALSE / TRUE u3
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 12 BOOL FALSE / TRUE u4
NAME OPERATOR MENU 13 STRING max length is 16 chars ud
SCALING OPERATOR MENU 13 ENUM Oto 4 ué
READ ONLY OPERATOR MENU 13 BOOL FALSE / TRUE u7
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 13 BOOL FALSE / TRUE u8
NAME OPERATOR MENU 14 STRING max length is 16 chars u9
SCALING OPERATOR MENU 14 ENUM Oto 4 ua
READ ONLY OPERATOR MENU 14 BOOL FALSE / TRUE ub
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TAG
1092
1093
1094
1095
1096
1097
1098
1099
1100
1101
1102
1103
1104
1106
1106
1107
1108
1109

1110
1148
1149
1150
1151
1152
1153
1154
1155
1156
1157
1158
1159
1160
1163
1164
1187
1188
1189
1190
1191
1192
1193
1194
1195
1196
1197
1198
1199
1200
1201
1202
1203
1204
1205
1206
1207
1208
1209
1210

WYKAZ PARAMETROW 2-29

MMI Name Block Type Range ID Notes
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 14 BOOL FALSE / TRUE uc
NAME OPERATOR MENU 15 STRING max length is 16 chars ud
SCALING OPERATOR MENU 15 ENUM Oto 4 ve
READ ONLY OPERATOR MENU 15 BOOL FALSE / TRUE uf
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 15 BOOL FALSE / TRUE ug
NAME OPERATOR MENU 16 STRING max length is 16 chars uh
SCALING OPERATOR MENU 16 ENUM Oto 4 vi
READ ONLY OPERATOR MENU 16 BOOL FALSE / TRUE uj
IGNORE PASSWORD OPERATOR MENU 16 BOOL FALSE / TRUE uk
INPUT FILTER 1 REAL -300.00 to 300.00 % ul
RESET FILTER 1 BOOL FALSE / TRUE um
TIME CONSTANT FILTER 1 REAL 0.00 to 300.00's un
OUTPUT FILTER 1 REAL _XX uo Output
INPUT FILTER 2 REAL -300.00 to 300.00 % up
RESET FILTER 2 BOOL FALSE / TRUE uqg
TIME CONSTANT FILTER 2 REAL 0.00 to 300.00's ur
OUTPUT FILTER 2 REAL _XX us Output
ENABLED KEYS OP STATION 2 WORD 4 : DIRECTION ut

5:J0G

6:L/R

7 : START
OP VERSION OP STATION 2 WORD 0000 to FFFF uu Output
AIMING POINT INVERSE TIME REAL 50.00 to 150.00 % vw
DELAY INVERSE TIME REAL 5010 60.0s VX
DOWN TIME INVERSE TIME REAL 1.0t0 10.0s vy
UP TIME INVERSE TIME REAL 1.0 o 600.0 s vz
IT LIMITING INVERSE TIME BOOL FALSE / TRUE w0 Output
INVERSE TIME OP INVERSE TIME REAL XX wi Output
INVERT ENC TRIP I/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE w2
THERMISTOR 1/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE w3 Output
ENCODER I/O TRIPS BOOL FALSE / TRUE w4 Output
CONTROL MODE MOTOR DATA ENUM Oto2 wb 3.7
POWER MOTOR DATA REAL 0.00 fo 355.00 kW wé 3,10
BASE FREQUENCY MOTOR DATA REAL 7.5 to 500.0 Hz w7 3
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA REAL 0.0to 5750V w8 3
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA REAL 10.00 to 3000.00 ms wb 3,10
OVERLOAD MOTOR DATA REAL 1.0t0 5.0 wcC 3
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP REAL 0.00 to 300.00 wz 3
SPEED INT TIME SPEED LOOP REAL 1 to 15000 ms x0 3
INT DEFEAT SPEED LOOP BOOL FALSE / TRUE x1
SPEED INT PRESET SPEED LOOP REAL -500.00 to 500.00 % X2 10
SPEED DMD FILTER SPEED LOOP REAL 0.0to 14.0ms x3
SPEED FBK FILTER SPEED LOOP REAL 0.0to 15.0ms x4
AUX TORQUE DMD SPEED LOOP REAL -300.00 to 300.00 % x5
ADAPTIVE THRESH SPEED LOOP REAL 0.00 to 10.00 % x6
ADAPTIVE P-GAIN SPEED LOOP REAL 0.00 to 300.00 x7
DIRECT IP SELECT SPEED LOOP ENUM Oto4 x8
DIRECT RATIO SPEED LOOP REAL -10.0000 to 10.0000 x9 10
DIRCT IP POS LIM SPEED LOOP REAL -110.00 to 110.00 % xa
DIRCT IP NEG LIM SPEED LOOP REAL -110.00 to 110.00 % xb
SPEED POS LIM SPEED LOOP REAL -110.00 to 110.00 % XC
SPEED NEG LIM SPEED LOOP REAL -110.00 to 110.00 % xd
TORQ DMD ISOLATE SPEED LOOP BOOL FALSE / TRUE xe
TOTL SPD DMD RPM SPEED LOOP REAL XX xf Output,10
TORQUE DEMAND SPEED LOOP REAL XX xg Output
DIRECT INPUT SPEED LOOP REAL XX xh Output
TOTAL SPD DMD % SPEED LOOP REAL XX Xi Output
SPEED ERROR SPEED LOOP REAL XX Xj Output
POS TORQUE LIM TORQUE LIMIT REAL -300.00 to 300.00 % xk
NEG TORQUE LIM TORQUE LIMIT REAL -300.00 to 300.00 % Xl
MAIN TORQUE LIM TORQUE LIMIT REAL 0.00 to 300.00 % xm
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2-30 WYKAZ PARAMETROW

TAG
1211
1212
1213
1233
1234
1235
1238
1247
1248
1249
1250
1251
1252
1253
1254
1255
1256
1257
1258
1259
1260
1261
1262
1263
1264
1265
1266
1267
1268
1269
1270
1271
1272
1273
1274
1275
1276
1277
1278
1279
1280
1281
1282
1283
1284
1285
1286
1287
1288
1289
1290
1291
1292
1293
1294
1295
1296
1297
1298
1299

MMI Name Block Type Range ID Notes
SYMMETRIC LIM TORQUE LIMIT BOOL FALSE / TRUE XN

ACTUAL POS LIM TORQUE LIMIT REAL XX XO Output
ACTUAL NEG LIM TORQUE LIMIT REAL XX Xp Output
AT ZERO SPD FBK ZERO SPEED BOOL FALSE / TRUE y9 Output
AT STANDSTILL ZERO SPEED BOOL FALSE / TRUE ya Output
CONTACTOR CLOSED SEQUENCING LOGIC BOOL FALSE / TRUE yb

ENCODER FBK % FEEDBACKS REAL XX ye Output
ERROR PID (TYPE 2) REAL -300.00 to 300.00 % yn

FEED FWD PID (TYPE 2) REAL -300.00 to 300.00 % yo

FEED FWD GAIN PID (TYPE 2) REAL -300.00 to 300.00 yp

P GAIN PID (TYPE 2) REAL 0.00 to 100.00 yq

| GAIN PID (TYPE 2) REAL 0.00 to 100.00 yr

D GAIN PID (TYPE 2) REAL 0.00 to 100.00 ys

LIMIT PID (TYPE 2) REAL 0.00 to 300.00 % yt

ENABLE PID (TYPE 2) BOOL FALSE / TRUE yu

D FILTER TC PID (TYPE 2) REAL 0.051t0 10.00's yv

OUTPUT PID (TYPE 2) REAL XX yw Output
LIMITING PID (TYPE 2) BOOL FALSE / TRUE yX Output
RATIO 5703 INPUT REAL -3.0000 to 3.0000 % vy

NEGATE 5703 INPUT BOOL FALSE / TRUE yz

SCALED VALUE 5703 INPUT REAL XX 20 Output
RAW VALUE 5703 INPUT REAL XX z1 Output
BREAK 5703 INPUT BOOL FALSE / TRUE 72 Output
VALUE 5703 OUTPUT REAL -300.00 to 300.00 % z3

REPEATER 5703 OUTPUT BOOL FALSE / TRUE 74

ENABLE POWER LOSS CNTRL BOOL FALSE / TRUE z5

TRIP THRESHOLD POWER LOSS CNTRL REAL 0 to 1000 V z6 3
CONTROL BAND POWER LOSS CNTRL REAL 0 to 1000 V z7

ACCEL TIME POWER LOSS CNTRL REAL 0.01 to 300.00 s z8

DECEL TIME POWER LOSS CNTRL REAL 0.01 to 300.00 s 79

TIME LIMIT POWER LOSS CNTRL REAL 0.00 to 300.00 s za

PWR LOSS ACTIVE POWER LOSS CNTRL BOOL FALSE / TRUE b Output
INVERT DIGITAL INPUT 11 BOOL FALSE / TRUE zC

VALUE DIGITAL INPUT 11 BOOL FALSE / TRUE zd Output
INVERT DIGITAL INPUT 12 BOOL FALSE / TRUE ze

VALUE DIGITAL INPUT 12 BOOL FALSE / TRUE zf Output
INVERT DIGITAL INPUT 13 BOOL FALSE / TRUE 79

VALUE DIGITAL INPUT 13 BOOL FALSE / TRUE zh Output
INVERT DIGITAL INPUT 14 BOOL FALSE / TRUE zi

VALUE DIGITAL INPUT 14 BOOL FALSE / TRUE Zj Output
INVERT DIGITAL INPUT 15 BOOL FALSE / TRUE zk

VALUE DIGITAL INPUT 15 BOOL FALSE / TRUE zl Output
INVERT DIGITAL OUTPUT 11 BOOL FALSE / TRUE zm

VALUE DIGITAL OUTPUT 11 BOOL FALSE / TRUE zn

INVERT DIGITAL OUTPUT 12 BOOL FALSE / TRUE z0

VALUE DIGITAL OUTPUT 12 BOOL FALSE / TRUE P

INVERT DIGITAL OUTPUT 13 BOOL FALSE / TRUE zq

VALUE DIGITAL OUTPUT 13 BOOL FALSE / TRUE zr

INVERT DIGITAL OUTPUT 14 BOOL FALSE / TRUE zs

VALUE DIGITAL OUTPUT 14 BOOL FALSE / TRUE zt

INVERT DIGITAL OUTPUT 15 BOOL FALSE / TRUE 7y

VALUE DIGITAL OUTPUT 15 BOOL FALSE / TRUE zv

REQUIRED TYPE SYSTEM OPTION ENUM 0to8 W

FAULT SYSTEM OPTION ENUM 0to5 X Output
ACTUAL TYPE SYSTEM OPTION ENUM 0to8 zy Output
VERSION SYSTEM OPTION WORD 0000 to FFFF 7z Output
INPUT A VALUE FUNC 11 REAL -32768.00 to 32767.00 aA

INPUT B VALUE FUNC 11 REAL -32768.00 to 32767.00 aB

INPUT C VALUE FUNC 11 REAL -32768.00 to 32767.00 aC

OUTPUT VALUE FUNC 11 REAL XX abD Output
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TAG
1300
1301
1302
1303
1304
1305
1306
1307
1308
1309
1310
1311
1312
1313
1314
1315
1316
1317
1318
1319
1320
1321
1322
1323
1324
1325
1326
1327
1328
1329
1330
1331
1332
1333
1334
1335
1336
1337
1338
1339
1340
1341
1342
1343
1344
1345
1346
1347
1348
1349
1350
1351
1352
1353
1354
1355
1356
1357
1358
1359

WYKAZ PARAMETROW 2-31

MMI Name Block Type Range ID Notes
TYPE VALUE FUNC 11 ENUM 0to 22 aE

INPUT A VALUE FUNC 12 REAL -32768.00 to 32767.00 aF

INPUT B VALUE FUNC 12 REAL -32768.00 to 32767.00 aG

INPUT C VALUE FUNC 12 REAL -32768.00 to 32767.00 aH

OUTPUT VALUE FUNC 12 REAL XX al Output
TYPE VALUE FUNC 12 ENUM 0to 22 al

INPUT A VALUE FUNC 13 REAL -32768.00 to 32767.00 aK

INPUT B VALUE FUNC 13 REAL -32768.00 to 32767.00 aL

INPUT C VALUE FUNC 13 REAL -32768.00 to 32767.00 aM

OUTPUT VALUE FUNC 13 REAL XX aN Output
TYPE VALUE FUNC 13 ENUM 0to 22 aO

INPUT A VALUE FUNC 14 REAL -32768.00 to 32767.00 aP

INPUT B VALUE FUNC 14 REAL -32768.00 to 32767.00 aQ

INPUT C VALUE FUNC 14 REAL -32768.00 to 32767.00 aR

OUTPUT VALUE FUNC 14 REAL XX as Output
TYPE VALUE FUNC 14 ENUM 0to 22 aT

INPUT A VALUE FUNC 15 REAL -32768.00 to 32767.00 au

INPUT B VALUE FUNC 15 REAL -32768.00 to 32767.00 aVv

INPUT C VALUE FUNC 15 REAL -32768.00 to 32767.00 aw

OUTPUT VALUE FUNC 15 REAL XX aX Output
TYPE VALUE FUNC 15 ENUM 0to 22 aY

INPUT A VALUE FUNC 16 REAL -32768.00 to 32767.00 aZ

INPUT B VALUE FUNC 16 REAL -32768.00 to 32767.00 bA

INPUT C VALUE FUNC 16 REAL -32768.00 to 32767.00 bB

OUTPUT VALUE FUNC 16 REAL XX bC Output
TYPE VALUE FUNC 16 ENUM 0to 22 bD

INPUT A VALUE FUNC 17 REAL -32768.00 to 32767.00 bE

INPUT B VALUE FUNC 17 REAL -32768.00 to 32767.00 bF

INPUT C VALUE FUNC 17 REAL -32768.00 to 32767.00 bG

OUTPUT VALUE FUNC 17 REAL XX bH Output
TYPE VALUE FUNC 17 ENUM 0to 22 bl

INPUT A VALUE FUNC 18 REAL -32768.00 to 32767.00 bJ

INPUT B VALUE FUNC 18 REAL -32768.00 to 32767.00 bK

INPUT C VALUE FUNC 18 REAL -32768.00 to 32767.00 bL

OUTPUT VALUE FUNC 18 REAL XX bM Output
TYPE VALUE FUNC 18 ENUM 0to 22 bN

INPUT A VALUE FUNC 19 REAL -32768.00 to 32767.00 bO

INPUT B VALUE FUNC 19 REAL -32768.00 to 32767.00 bP

INPUT C VALUE FUNC 19 REAL -32768.00 to 32767.00 bQ

OUTPUT VALUE FUNC 19 REAL _XX bR Output
TYPE VALUE FUNC 19 ENUM 0to 22 bS

INPUT A VALUE FUNC 20 REAL -32768.00 to 32767.00 bT

INPUT B VALUE FUNC 20 REAL -32768.00 to 32767.00 buU

INPUT C VALUE FUNC 20 REAL -32768.00 to 32767.00 bV

OUTPUT VALUE FUNC 20 REAL XX bw Output
TYPE VALUE FUNC 20 ENUM 0to 22 bX

INPUT A LOGIC FUNC 11 BOOL FALSE / TRUE bY

INPUT B LOGIC FUNC 11 BOOL FALSE / TRUE bz

INPUT C LOGIC FUNC 11 BOOL FALSE / TRUE cA

OUTPUT LOGIC FUNC 11 BOOL FALSE / TRUE cB Output
TYPE LOGIC FUNC 11 ENUM Oto 11 cC

INPUT A LOGIC FUNC 12 BOOL FALSE / TRUE cb

INPUT B LOGIC FUNC 12 BOOL FALSE / TRUE cE

INPUT C LOGIC FUNC 12 BOOL FALSE / TRUE cF

OUTPUT LOGIC FUNC 12 BOOL FALSE / TRUE cG Output
TYPE LOGIC FUNC 12 ENUM Oto 11 cH

INPUT A LOGIC FUNC 13 BOOL FALSE / TRUE cl

INPUT B LOGIC FUNC 13 BOOL FALSE / TRUE clJ

INPUT C LOGIC FUNC 13 BOOL FALSE / TRUE cK

OUTPUT LOGIC FUNC 13 BOOL FALSE / TRUE cL Output
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2-32 WYKAZ PARAMETROW

TAG MMI Name Block Type Range ID Notes
1360 TYPE LOGIC FUNC 13 ENUM Oto 11 cM

1361 INPUT A LOGIC FUNC 14 BOOL FALSE / TRUE cN

1362 INPUT B LOGIC FUNC 14 BOOL FALSE / TRUE cO

1363 INPUT C LOGIC FUNC 14 BOOL FALSE / TRUE cP

1364 OUTPUT LOGIC FUNC 14 BOOL FALSE / TRUE cQ Output
1365 TYPE LOGIC FUNC 14 ENUM Oto 11 cR

1366 INPUT A LOGIC FUNC 15 BOOL FALSE / TRUE cS

1367 INPUT B LOGIC FUNC 15 BOOL FALSE / TRUE cT

1368 INPUT C LOGIC FUNC 15 BOOL FALSE / TRUE cuU

1369 OUTPUT LOGIC FUNC 15 BOOL FALSE / TRUE cVv Output
1370 TYPE LOGIC FUNC 15 ENUM Oto 11 cW

1371 INPUT A LOGIC FUNC 16 BOOL FALSE / TRUE cX

1372 INPUT B LOGIC FUNC 16 BOOL FALSE / TRUE cY

1373 INPUT C LOGIC FUNC 16 BOOL FALSE / TRUE cl

1374 OUTPUT LOGIC FUNC 16 BOOL FALSE / TRUE dA Output
1375 TYPE LOGIC FUNC 16 ENUM Oto 11 dB

1376 INPUT A LOGIC FUNC 17 BOOL FALSE / TRUE dcC

1377 INPUT B LOGIC FUNC 17 BOOL FALSE / TRUE db

1378 INPUT C LOGIC FUNC 17 BOOL FALSE / TRUE dE

1379 OUTPUT LOGIC FUNC 17 BOOL FALSE / TRUE dF Output
1380 TYPE LOGIC FUNC 17 ENUM Oto 11 dG

1381 INPUT A LOGIC FUNC 18 BOOL FALSE / TRUE dH

1382 INPUT B LOGIC FUNC 18 BOOL FALSE / TRUE di

1383 INPUT C LOGIC FUNC 18 BOOL FALSE / TRUE dJ

1384 OUTPUT LOGIC FUNC 18 BOOL FALSE / TRUE dkK Output
1385 TYPE LOGIC FUNC 18 ENUM Oto 11 dL

1386 INPUT A LOGIC FUNC 19 BOOL FALSE / TRUE dM

1387 INPUT B LOGIC FUNC 19 BOOL FALSE / TRUE dN

1388 INPUT C LOGIC FUNC 19 BOOL FALSE / TRUE do

1389 OUTPUT LOGIC FUNC 19 BOOL FALSE / TRUE dp Output
1390 TYPE LOGIC FUNC 19 ENUM Oto 11 dQ

1391 INPUT A LOGIC FUNC 20 BOOL FALSE / TRUE dR

1392 INPUT B LOGIC FUNC 20 BOOL FALSE / TRUE ds

1393 INPUT C LOGIC FUNC 20 BOOL FALSE / TRUE ar

1394 OUTPUT LOGIC FUNC 20 BOOL FALSE / TRUE du Output
1395 TYPE LOGIC FUNC 20 ENUM Oto 11 av

1400 SOURCE LINK 51 PREF -1999 to 1999 eA 8

1401 DESTINATION LINK 51 PREF 0to 1999 eB 8

1402 SOURCE LINK 52 PREF -1999 to 1999 eC 8

1403 DESTINATION LINK 52 PREF 0fo 1999 eD 8

1404 SOURCE LINK 53 PREF -1999 to 1999 eE 8

1405 DESTINATION LINK 53 PREF 0to 1999 eF 8

1406 SOURCE LINK 54 PREF -1999 to 1999 eG 8

1407 DESTINATION LINK 54 PREF 0to 1999 eH 8

1408 SOURCE LINK 55 PREF -1999 to 1999 el 8

1409 DESTINATION LINK 55 PREF 0to 1999 el 8

1410 SOURCE LINK 56 PREF -1999 to 1999 eK 8

1411 DESTINATION LINK 56 PREF 0fo 1999 el 8

1412 SOURCE LINK 57 PREF -1999 to 1999 eM 8

1413 DESTINATION LINK 57 PREF 0to 1999 eN 8

1414 SOURCE LINK 58 PREF -1999 to 1999 eO 8

1415 DESTINATION LINK 58 PREF 0to 1999 eP 8

1416 SOURCE LINK 59 PREF -1999 to 1999 eQ 8

1417 DESTINATION LINK 59 PREF 0to 1999 eR 8

1418 SOURCE LINK 60 PREF -1999 to 1999 eS 8

1419 DESTINATION LINK 60 PREF 0fo 1999 el 8

1420 SOURCE LINK 61 PREF -1999 to 1999 el 8

1421 DESTINATION LINK 61 PREF 0to 1999 eV 8

1422 SOURCE LINK 62 PREF -1999 to 1999 eW 8

1423 DESTINATION LINK 62 PREF 0to 1999 eX 8
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TAG
1424
1425
1426
1427
1428
1429
1430
1431
1432
1433
1434
1435
1436
1437
1438
1439
1440
144
1442
1443
1444
1445
1446
1447
1448
1449
1450
1451
1452
1453
1454
1455
1456
1457
1458
1459
1460
1461
1462
1463
1464
1465
1466
1467
1468
1469
1470
1471
1472
1473
1474
1475
1476
1477
1478
1479
1480
1481
1482
1483

WYKAZ PARAMETROW 2-33

MMI Name Block Type Range ID Notes
SOURCE LINK 63 PREF -1999 to 1999 eY 8
DESTINATION LINK 63 PREF 0to 1999 el 8
SOURCE LINK 64 PREF -1999 to 1999 fA 8
DESTINATION LINK 64 PREF 0to 1999 fB 8
SOURCE LINK 65 PREF -1999 to 1999 fC 8
DESTINATION LINK 65 PREF 0to 1999 fD 8
SOURCE LINK 66 PREF -1999 to 1999 fE 8
DESTINATION LINK 66 PREF 0fo 1999 fF 8
SOURCE LINK 67 PREF -1999 to 1999 fG 8
DESTINATION LINK 67 PREF 0to 1999 fH 8
SOURCE LINK 68 PREF -1999 to 1999 fl 8
DESTINATION LINK 68 PREF 0 fo 1999 fJ 8
SOURCE LINK 69 PREF -1999 to 1999 fK 8
DESTINATION LINK 69 PREF 0to 1999 fL 8
SOURCE LINK 70 PREF -1999 to 1999 M 8
DESTINATION LINK 70 PREF 0fo 1999 fN 8
SOURCE LINK 71 PREF -1999 to 1999 fO 8
DESTINATION LINK 71 PREF 0to 1999 fP 8
SOURCE LINK 72 PREF -1999 to 1999 fQ 8
DESTINATION LINK 72 PREF 0 fo 1999 fR 8
SOURCE LINK 73 PREF -1999 to 1999 fS 8
DESTINATION LINK 73 PREF 0to 1999 fT 8
SOURCE LINK 74 PREF -1999 to 1999 fu 8
DESTINATION LINK 74 PREF 0fo 1999 fv 8
SOURCE LINK 75 PREF -1999 to 1999 fw 8
DESTINATION LINK 75 PREF 0to 1999 X 8
SOURCE LINK 76 PREF -1999 to 1999 fY 8
DESTINATION LINK 76 PREF 0fo 1999 fZ 8
SOURCE LINK 77 PREF -1999 to 1999 gA 8
DESTINATION LINK 77 PREF 0to 1999 gB 8
SOURCE LINK 78 PREF -1999 to 1999 gC 8
DESTINATION LINK 78 PREF 0to 1999 [¢]n] 8
SOURCE LINK 79 PREF -1999 to 1999 gE 8
DESTINATION LINK 79 PREF 0to 1999 gF 8
SOURCE LINK 80 PREF -1999 to 1999 aG 8
DESTINATION LINK 80 PREF 0fo 1999 gH 8
ENABLE HOME BOOL FALSE / TRUE al

INPUT HOME REAL -300.00 to 300.00 % aJ

DISTANCE HOME REAL 0.00 to 300.00 oK

DISTANCE FINE HOME REAL 0.0000 to 1.0000 gl

GAIN HOME REAL 0.0 to 1000.0 aM
CORRECTION LIMIT HOME REAL 0.00 to 100.00 % oN

DECEL LIMIT HOME REAL 0.0 to 3000.0 % [¢]®)

ERROR COUNT HOME INT _ gP Output
DECELERATION HOME REAL XX aQ Output
ACTIVE HOME BOOL FALSE / TRUE oR Output
DONE HOME BOOL FALSE / TRUE as Output
ERROR HOME BOOL FALSE / TRUE aT Output
OUTPUT HOME REAL XX gu Output
PERIOD PHASE TUNING REAL 0.10 to 300.00 s gV

ENABLE SPEED PHASE TUNING BOOL FALSE / TRUE aw

SPEED OFFSET PHASE TUNING REAL -300.00 to 300.00 % aX

ENABLE PHASE PHASE TUNING BOOL FALSE / TRUE aY

PHASE OFFSET PHASE TUNING REAL -300.00 to 300.00 gz

ACTIVE PHASE TUNING BOOL FALSE / TRUE hA Output
RESET (TOTAL) PHASE CONTROL BOOL FALSE / TRUE hB

POSITION ENABLE PHASE CONTROL BOOL FALSE / TRUE hC

SPEED INPUT PHASE CONTROL REAL -300.00 to 300.00 hD

INVERT SPEED OP PHASE CONTROL BOOL FALSE / TRUE hE

GEARING A PHASE CONTROL REAL -30000.00 to 30000.00 hF 10
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2-34 WYKAZ PARAMETROW

TAG

1484
1485
1486
1487
1488
1489
1490
1491

1492
1493
1494
1495
1498
1499
1500
1501

1502
1503
1504
1505
1506
1507
1508
1509
1510
1511

1512
1513
1514
15156
1516
1517
1518
1519
1520
1521
1522
1523
1524
1525
1526
1527
1528
1529
1530
1531
1532
1533
1534
1535
1537
1538
1539
1540
1541
1542
1543
1545
1546
1547

MMI Name Block Type Range ID Notes
GEARING B PHASE CONTROL REAL -30000.00 to 30000.00 hG 10

POS FDFWD SCALE PHASE CONTROL REAL -300.00 to 300.00 hH

OUTPUT SCALE PHASE CONTROL REAL 0.00 to 300.00 hi

INVERT OUTPUT PHASE CONTROL BOOL FALSE / TRUE hJ

OUTPUT PHASE CONTROL REAL XX hK Output
SPEED OUTPUT PHASE CONTROL REAL XX hiL Output
POS FEED FWD PHASE CONTROL REAL XX hM Output
MASTER POS (INT) PHASE CONTROL INT _ hN Output
MASTER POSITION PHASE CONTROL REAL XX hO Output
SLAVE POSITION PHASE CONTROL REAL XX hP Output
POS ERROR (INT) PHASE CONTROL INT _ hQ Output
POSITION ERROR PHASE CONTROL REAL XX hR Output
FEATURES SYSTEM OPTION WORD 0000 to FFFF hu Output
ACCELERATION PHASE MOVE REAL 0.01 to 3000.00 % hv

ADVANCE PHASE INCH BOOL FALSE / TRUE hw

RETARD PHASE INCH BOOL FALSE / TRUE hX

RATE PHASE INCH REAL 0.001 to 30.000 hy

ACTIVE PHASE INCH BOOL FALSE / TRUE hz Output
ENABLE PHASE MOVE BOOL FALSE / TRUE iA

DISTANCE PHASE MOVE REAL -3000.0 to 3000.0 iB

DISTANCE FINE PHASE MOVE REAL -1.0000 to 1.0000 iC

VELOCITY PHASE MOVE REAL 0.10 to 300.00 % iD

DISTANCE LEFT PHASE MOVE REAL XX iE Output
ACTIVE PHASE MOVE BOOL FALSE / TRUE iF Output
OFFSET PHASE OFFSET REAL -3000.0 to 3000.0 iG

OFFSET FINE PHASE OFFSET REAL -1.0000 to 1.0000 iH

ACTIVE PHASE OFFSET BOOL FALSE / TRUE il Output
ERROR PHASE PID REAL -300.00 to 300.00 % iJ

FEED FWD PHASE PID REAL -300.00 to 300.00 % iK

FEED FWD GAIN PHASE PID REAL -300.00 to 300.00 iL

P GAIN PHASE PID REAL 0.00 to 300.00 iM

| GAIN PHASE PID REAL 0.00 to 300.00 iN

D GAIN PHASE PID REAL 0.00 to 100.00 iO

LIMIT PHASE PID REAL 0.000 to 300.000 % iP 10
ENABLE PHASE PID BOOL FALSE / TRUE iQ

D FILTER TC PHASE PID REAL 0.00 o 10.00°s iR

OUTPUT PHASE PID REAL XX N Output
LIMITING PHASE PID BOOL FALSE / TRUE iT Output
SLAVE CNT SRC PHASE CONFIGURE ENUM Oto2 iu

SPD LOOP SPD FBK PHASE CONFIGURE ENUM Otfo1 iv

COUNTS PER UNIT PHASE CONFIGURE INT 0to 32767 iw

MASTER SCALE A PHASE CONFIGURE INT -30000 to 30000 iX

MASTER SCALE B PHASE CONFIGURE INT -30000 to 30000 iy

MASTER POSITION PHASE CONFIGURE INT _ iz Output
SLAVE POSITION PHASE CONFIGURE INT _ JA Output
FAULT PHASE CONFIGURE ENUM Oto1l B Output
SOURCE ENCODER SPEED 1 ENUM Oto1 iC

LINES ENCODER SPEED 1 INT 250 to 32767 iD

INVERT ENCODER SPEED 1 BOOL FALSE / TRUE JE

MAX SPEED ENCODER SPEED 1 REAL 0 to 32000 RPM iF

FILTER TIME ENCODER SPEED 1 REAL 0.00 to 300.00 s H

SPEED Hz ENCODER SPEED 1 REAL _XX il Output
SPEED ENCODER SPEED 1 REAL XX i Output
SOURCE ENCODER SPEED 2 ENUM Oto1l iK

LINES ENCODER SPEED 2 INT 250 to 32767 jiL

INVERT ENCODER SPEED 2 BOOL FALSE / TRUE M

MAX SPEED ENCODER SPEED 2 REAL 0 to 32000 RPM iN

FILTER TIME ENCODER SPEED 2 REAL 0.00 to 300.00 s iP

SPEED Hz ENCODER SPEED 2 REAL XX iQ Output
SPEED ENCODER SPEED 2 REAL XX iR Output
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TAG

1548
1549
1550
1553
1554
1560
1561

1562
1563
1564
1565
1566
1567
1568
1569
1570
1571

1572
1573
1579
1580
1581
1582
1583
1584
1585
1586
1587
1588
1589
1590
1591

1592
1593
1594
1595
1596
1597
1598
1599
1602

WYKAZ PARAMETROW 2-35

MMI Name Block Type Range ID Notes
PID OUTPUT PID (TYPE 2) REAL XX iS Output
PID OUTPUT PHASE PID REAL XX i Output
REWIND TORQUE CALC BOOL FALSE / TRUE ju

VECTOR ENABLE FLYCATCHING BOOL FALSE / TRUE X

FAST STOP T-LIM TORQUE LIMIT REAL 0.00 to 300.00 % iy

MAX SPEED PHASE CONFIGURE REAL 0 to 32000 upm kE

MASTER MARK TYPE PHASE CONFIGURE ENUM Oto2 kF

SLAVE MARK TYPE PHASE CONFIGURE ENUM Oto2 kG

RESET PHASE REGISTER BOOL FALSE / TRUE kH

ENABLE PHASE REGISTER BOOL FALSE / TRUE ki

INCH OFFSET PHASE REGISTER REAL _XXXX kJ Output
MARK OFFSET PHASE REGISTER REAL -100.0000 to 100.0000 kK

SLAVE NOM LENGTH PHASE REGISTER REAL 0.0000 to 100.0000 kL

VELOCITY PHASE REGISTER REAL 0.10 to 300.00 % kM
ACCELERATION PHASE REGISTER REAL 0.01 to 3000.00 % kN

REPEATS PHASE REGISTER INT _ kO Output
STATUS PHASE REGISTER ENUM Oto1l kP Output
ERROR (COUNTS) PHASE REGISTER INT _ kQ Output
ERROR PHASE REGISTER REAL _XXXX kR Output
RESET PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE kX

ENABLE PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE kY

HOLD PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE kz

NOM MASTER LEN PHASE AUTO GEAR REAL 0.0000 to 100.0000 IA

NOM SLAVE LENGTH PHASE AUTO GEAR REAL 0.0000 to 100.0000 1B

TOLERANCE PHASE AUTO GEAR REAL 0.0000 to 10.0000 IC

INITIAL REPEATS PHASE AUTO GEAR INT 0 to 1000 D

INITIAL FILTER PHASE AUTO GEAR REAL 0.000 to 300.000 IE

FILTER PHASE AUTO GEAR REAL 0.000 to 300.000 IF

RESET COUNTERS PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE IG

SLAVE MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ H Output
MASTER MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ Il Output
MISSED S MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ 1J Output
MISSED M MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ IK Output
FALSE S MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ IL Output
FALSE M MARKS PHASE AUTO GEAR INT _ IM Output
EXT MARK MASTER PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE IN Output
EXT MARK SLAVE PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE (@) Output
GEAR CORRECTION PHASE AUTO GEAR REAL _XXXX IP Output
MASTER LENGTH PHASE AUTO GEAR REAL _XXXX 1Q Output
SLAVE LENGTH PHASE AUTO GEAR REAL _XXXX IR Output
READY PHASE AUTO GEAR BOOL FALSE / TRUE V] Output

6053 Technology Box Dependent Parameters

The parameters shown below have special scaling rules applied when using 6053 Technology
Box comms options.

TAG MMI Name Block Decimal Point position used
by Comms Interface

64 MOTOR CURRENT MOTOR DATA _X

65 MAG CURRENT MOTOR DATA _X

83 NAMEPLATE RPM MOTOR DATA _

119 STATOR RES MOTOR DATA _XX

121 MUTUAL INDUC MOTOR DATA _X

568 SPEED FBK REV/S FEEDBACKS _

569 SPEED FBK RPM FEEDBACKS _

846 TENSION RAMP TAPER CALC _XX

1158 | POWER MOTOR DATA _X
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TAG MMI Name Block Decimal Point position used
by Comms Interface

1163 | ROTOR TIME CONST MOTOR DATA _X

1190 | SPEED INT PRESET SPEED LOOP _X

1197 | DIRECT RATIO SPEED LOOP XXX

1203 | TOTL SPD DMD RPM SPEED LOOP _

1483 | GEARING A PHASE CONTROL _

1484 | GEARING B PHASE CONTROL _

1519 | LIMIT PHASE PID _XX
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Product-Related Default Values

All examples given in this book are based on a UK, 400V, 50Hz, 7.5kW Inverter.

* Frequency Dependent Defaults

cekor

These parameter values (marked with in function block descriptions and macro diagrams)
are dependent upon the drive’s default motor base frequency. The following table lists the
changes to the “** Power Dependent Defaults” tables below for those parameters whose settings
are adjusted for operation at 60Hz.

Parameter Function Block Tag 60Hz Operation
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 | 60Hz

MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR

MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 | *

NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1750 RPM

MAX SPEED SETPOINT SCALE | 1032 | 1800 RPM

BASE FREQUENCY FLUXING 106 60.0Hz

* 230V unit : 230V, 400V unit : 460V, 500V unit : 500V

** Ppower Dependent Defaults

These parameters (marked with “**” in function block descriptions and macro diagrams) are set
to a value depending on the overall “power-build” of the Inverter indicated by the Product Code.

FRAME B - 230V Build Power Dependent Defaults

Single Phase Three Phase

Parameter Function Block Tag 0.75kW | 1.5kW | 2.2kW | 0.75kW | 1.5kW | 2.2kW | 4kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 | VOLTS VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLTS

/ HL /HL / HZ /HL /HL /HL / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 2.0 2.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 62.32 33.76 24.80 62.32 33.76 24.80 24.80
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 1.36 2.50 3.41 1.36 2.50 3.41 5.84
MAX SPEED SETPOINT SCALE | 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR STAR
CONNECTION
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 3.39 6.26 8.52 3.39 6.26 8.52 14.61
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE 122 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0

CONTROL
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FRAME B - 230V Build Power Dependent Defaults

Single Phase Three Phase
Parameter Function Block Tag 0.75kW | 1.5kW | 2.2kW | 0.75kW | 1.5kW | 2.2kW | 4kW
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 249.28 | 135.02 99.20 | 249.28 | 135.02 | 99.20 57.87
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1400 1420 1420 1400 1420 1420 1420
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 0.75 1.50 2.20 0.75 1.50 2.20 4.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.70 0.71 0.78 0.70 0.71 0.78 0.80
QUADRATIC FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
TORQUE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST [ MOTOR DATA 1163 109.40 | 136.75 | 136.75 | 109.40 | 136.75 | 136.75 | 136.75
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 2.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 2.9367 | 1.5907 | 1.1687 | 2.9367 | 1.5907 | 1.1687 | 0.6817
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL | 1266 243 243 243 243 243 243 243
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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FRAME B — 400V Build Power Dependent Defaults

Three Phase

Parameter Function Block Tag 0.75kW | 1.5kW [ 2.2kW | 4kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS [ VOLTS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 2.0 2.0 2.0 2.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 2.5 2.5 2.5 2.5
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 20
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 0.5 0.5 0.5 0.5
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 9.0 9.0 9.0 9.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 188.49 [ 102.10 75.01 43.76
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 0.78 1.44 1.96 3.36
MAX SPEED SETPOINT SCALE | 1032 1500 1500 1500 1500
MOTOR MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR
CONNECTION
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 1.95 3.60 4.90 8.40
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE 122 400.0 400.0 400.0 400.0
CONTROL
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 753.95 | 408.39 | 300.04 | 175.03
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1400 1420 1420 1420
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 20 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 0.75 1.50 2.20 4.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.70 0.71 0.78 0.80
QUADRATIC TORQUE | FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 3.0 3.0 3.0 3.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 109.40 | 136.75 | 136.75 | 136.75
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 40.0 40.0 40.0 40.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 10.0 10.0 10.0 10.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 9.0 9.0 2.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 8.8823 | 4.8113 | 3.5348 | 2.0620
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL | 1266 447 447 447 447
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FRAME B — 400V Build Power Dependent Defaults

Three Phase

Parameter

Function Block

Tag

0.75kwW

1.5kW

2.2kW

4kW

VHZ BASE FREQ

FLUXING

106

50.0

50.0

50.0

50.0

FRAME C - 400V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 5.5kW | 7.5kW 11kW 7.5kW 11kW 15kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLTS

/ HZ / HL /HL /HL / HZ / HL
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 2.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 43.37 33.57 24.50 43.37 33.57 24.50
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 3.39 4.38 6.00 3.39 4.38 6.00
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 11.30 14.60 20.00 11.30 14.60 20.00
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 173.48 | 13427 | 98.01 173.48 | 134.27 | 98.01
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1445 1450 1460 1445 1450 1460
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 5.50 7.50 11.00 5.50 7.50 11.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.80 0.83 0.86 0.80 0.83 0.86
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 | 276.04 | 303.65 | 379.56 | 276.04 | 303.65 | 379.56
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
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FRAME C - 400V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 5.5kW 7.5kW 11kW 7.5kW 11kW 15kW
STATOR RES MOTOR DATA 119 1.3625 | 1.0545 | 0.7698 | 1.3625 | 1.0545 | 0.7698
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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FRAME C - 500V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 5.5kW | 7.5kwW 11kW 7.5kW 11kW 15kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLTS

/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 9.0 2.0 9.0 9.0 9.0 9.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 67.76 52.45 38.29 67.76 52.45 38.29
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 2.71 3.50 4.80 2.71 3.50 4.80
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 9.04 11.68 16.00 9.04 11.68 16.00
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 271.06 | 209.76 | 153.15 | 271.06 | 209.76 | 153.15
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1445 1450 1460 1445 1450 1460
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 5.50 7.50 11.00 5.50 7.50 11.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.80 0.83 0.86 0.80 0.83 0.86
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 276.04 | 303.65 | 379.56 | 276.04 | 303.65 | 379.56
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0 40.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 2.1289 | 1.6477 | 1.2028 | 2.1289 | 1.6477 | 1.2028
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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FRAME D - 400V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 15kW 18.5kW | 22kwW 18.5kW | 22kW 30kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLIS [ VOLIS | VOLIS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.75 1.75 1.75 1.75 1.75 1.75
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 9.0 9.0 9.0 9.0 2.0 2.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 18.15 14.85 12.90 18.15 14.85 12.90
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 8.10 9.90 11.40 8.10 9.90 11.40
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 27.00 33.00 38.00 27.00 33.00 38.00
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 72.60 59.40 51.59 72.60 59.40 51.59
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1470 1460 1460 1470 1460 1460
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 15.00 18.50 22.00 15.00 18.50 22.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.87 0.88 0.88 0.87 0.88 0.88
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 506.08 | 379.56 | 379.56 | 506.08 | 379.56 | 379.56
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 9.0 9.0 9.0 2.0 2.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.5702 | 0.4665 | 0.4052 | 0.5702 | 0.4665 | 0.4052
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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FRAME D - 500V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 15kW 18.5kW | 22kwW 18.5kW | 22kW 30kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLIS [ VOLIS | VOLIS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0 100.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.75 1.75 1.75 1.75 1.75 1.75
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 9.0 9.0 9.0 9.0 2.0 2.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 28.36 23.20 20.15 28.36 23.20 20.15
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 6.48 7.92 9.12 6.48 7.92 9.12
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 21.60 26.40 30.40 21.60 26.40 30.40
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 113.44 92.82 80.60 113.44 92.82 80.60
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1470 1460 1460 1470 1460 1460
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 15.00 18.50 22.00 15.00 18.50 22.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.87 0.88 0.88 0.87 0.88 0.88
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 506.08 | 379.56 | 379.56 | 506.08 | 379.56 | 379.56
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 9.0 9.0 9.0 2.0 2.0 9.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.8910 | 0.7290 | 0.6331 | 0.8910 | 0.7290 | 0.6331
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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WYKAZ PARAMETROW 2-45

FRAME E - 400V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 30kwW 37kW 45kW 37kW 45kW 55kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLIS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 75.0 75.0 75.0 75.0 75.0 75.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 9.08 7.43 6.20 9.08 7.43 6.20
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 16.20 19.80 23.70 16.20 19.80 23.70
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 54.00 66.00 79.00 54.00 66.00 79.00
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 36.30 29.70 24.81 36.30 29.70 24.81
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1470 1470 1470 1470 1470 1470
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 30.00 37.00 45.00 30.00 37.00 45.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.86 0.85 0.87 0.86 0.85 0.87
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 8.0 8.0 8.0 8.0 8.0 8.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.2851 | 0.2333 | 0.1949 | 0.2851 | 0.2333 | 0.1949
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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2-46 WYKAZ PARAMETROW

FRAME E — 500V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 30kW 37kW 45kW 37kwW 45kW 55kw
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLIS [ VOLIS | VOLIS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 75.0 75.0 75.0 75.0 75.0 75.0
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 14.18 11.60 9.69 14.18 11.60 9.69
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 12.96 15.84 18.96 12.96 15.84 18.96
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 43.20 52.80 63.20 43.20 52.80 63.20
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 56.72 46.41 38.77 56.72 46.41 38.77
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1470 1470 1470 1470 1470 1470
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
POWER MOTOR DATA 1158 30.00 37.00 45.00 30.00 37.00 45.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.86 0.85 0.87 0.86 0.85 0.87
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08 | 506.08
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 8.0 8.0 8.0 8.0 8.0 8.0
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.4455 | 0.3645 | 0.3045 | 0.4455 | 0.3645 | 0.3045
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447 447 447 447 447 447
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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WYKAZ PARAMETROW 2-4/

FRAME F - 400V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque

Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 55kW 75kw 90kw 75kwW 90kwW 110kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLIS | VOLTS
/ HZ / HZ / HZ / HZ / HZ / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 75.00 75.00 75.00 75.00 75.00 75.00
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 5.05 3.71 3.25 5.05 3.71 3.25
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 29.10 39.60 45.30 29.10 39.60 45.30
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 97.00 132.00 | 151.00 97.00 132.00 | 151.00
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0 400.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 20.21 14.85 12.98 20.12 14.85 12.98
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1475.0 | 1475.0 | 1480.0 | 14750 | 1475.0 | 1480.0
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2
POWER MOTOR DATA 1158 55.00 75.00 90.00 55.00 75.00 90.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.86 0.87 0.90 0.86 0.87 0.90
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 607.30 | 607.30 | 759.12 | 607.30 | 607.30 | 759.12
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.00 15.00 15.00 15.00 15.00 15.00
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 8.00 8.00 8.00 8.00 8.00 8.00
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.1587 | 0.1166 | 0.1020 | 0.1587 | 0.1166 | 0.1020
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447.0 447.0 447.0 447.0 447.0 447.0
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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2-48 WYKAZ PARAMETROW

FRAME F — 500V Build Power Dependent Defaults

Constant Torque Quadratic Torque

Parameter Function Block Tag 55kW 75kW 90kW 75kW 90kW 110kW
AUTO BOOST FLUXING 108 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
BASE FREQUENCY MOTOR DATA 1159 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
CONTROL MODE MOTOR DATA 1157 VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLTS | VOLIS | VOLTS

/ HZ / HL /HL /HL /HL / HZ
DEFLUX DELAY PATTERN GEN 100 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0
ENCODER INVERT FEEDBACKS 567 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
ENCODER LINES FEEDBACKS 566 2048 2048 2048 2048 2048 2048
ENCODER SUPPLY FEEDBACKS 761 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
FIXED BOOST FLUXING 107 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
INJ BASE VOLTS INJ BRAKING 739 75.00 75.00 75.00 75.00 75.00 75.00
INJ DC LEVEL INJ BRAKING 581 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25
INJ DC PULSE INJ BRAKING 579 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ DEFLUX TIME INJ BRAKING 710 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0
INJ FINAL DC INJ BRAKING 580 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
INJ FREQUENCY INJ BRAKING 577 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
LEAKAGE INDUC MOTOR DATA 120 7.89 5.80 5.07 7.89 5.80 5.07
MAG CURRENT MOTOR DATA 65 23.28 31.68 36.24 23.28 31.68 36.24
MAX SPEED SETPOINT SCALE 1032 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MOTOR CONNECTION | MOTOR DATA 124 STAR STAR STAR STAR STAR STAR
MOTOR CURRENT MOTOR DATA 64 77.60 105.60 | 120.80 77.60 105.60 | 120.80
MOTOR POLES MOTOR DATA 84 4 4 4 4 4 4
MOTOR VOLTAGE MOTOR DATA 1160 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTOR VOLTS VOLTAGE CONTROL | 122 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0
MOTORING LIMIT SLIP COMP 85 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
MUTUAL INDUC MOTOR DATA 121 31.58 23.20 20.28 31.58 23.20 20.28
NAMEPLATE RPM MOTOR DATA 83 1475.0 | 1475.0 | 1480.0 | 1475.0 | 1475.0 | 1480.0
OVERLOAD MOTOR DATA 1164 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2 2.2
POWER MOTOR DATA 1158 55.00 75.00 90.00 55.00 75.00 90.00
POWER FACTOR MOTOR DATA 242 0.86 0.87 0.90 0.86 0.87 0.90
QUADRATIC TORQUE FEEDBACKS 50 FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE FALSE
REFLUX TIME FLYCATCHING 709 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0 6.0
REGEN LIMIT SLIP COMP 86 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0 150.0
ROTOR TIME CONST MOTOR DATA 1163 607.30 | 607.30 | 759.12 | 607.30 | 607.30 | 759.12
SEARCH BOOST FLYCATCHING 32 15.00 15.00 15.00 15.00 15.00 15.00
SEARCH TIME FLYCATCHING 574 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0 15.0
SEARCH VOLTS FLYCATCHING 573 8.00 8.00 8.00 8.00 8.00 8.00
SPEED INT TIME SPEED LOOP 1188 100 100 100 100 100 100
SPEED PROP GAIN SPEED LOOP 1187 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00 20.00
STATOR RES MOTOR DATA 119 0.2480 | 0.1822 | 0.1593 | 0.2480 | 0.1822 | 0.1593
TRIP THRESHOLD PWR LOSS CNTRL 1266 447.0 447.0 447.0 447.0 447.0 447.0
VHZ BASE FREQ FLUXING 106 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
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Transmisja szeregowa 3-1

TRANSMISJA SZEREGOWA

Plytka komunikacyjna (Opcj)

Ztacze komunikacyjne COMMS pozwala na szeregowe przesytanie danych. Przemienniki moga
by¢ taczone w sieci robocze. Pozwala to na podtaczenie sterownikow PLC/SCADA oraz innych
inteligentych urzadzen sterujacych. Praca w sieci pozwala na sterowanie, nadzorowanie oraz
zbieranie informacji od napgddéw pracujacych w duzych systemach. Szczegdtow szukaj w
podreczniku plytki komunikacyjne;.

Configkd Lite

Oprogramowanie pod Windows dajace graficzne przedstawienie blokéw funkcjonalnych
przemiennika. Pozwala to na tatwa i1 szybka konfiguracje napedu oraz nastawg parametrow.
Dostgpne w OBRUSN Torun.

Podlaczenie do portu P3

Port nie jest izolowany od sterowania, realizuje transmisj¢ wg standardu RS232 z predkoscia
19200 bodow. Protokot transmisji to standard E1 binarny ASCII, szczegdtowych informacji
udziela OBRUSN.

¢+ Wielko$¢ B posiada port P3 na przedniej czgsci obudowy, jest on uzywany przez panel
operatorski.

¢+  Wielkos¢ C do F posiada dwa porty P3. Jeden w czgsci czotowej obudowy a drugi znajduje
si¢ na ptytce sterujacej z prawej strony.

Parametry przemiennika oraz diagnostyka moga by¢ zmieniane przy pomocy oprogramowania
narzedziowego na PC przy uzyciu portu P3.

Port P3
Standard potaczen portu P3 do przemiennika.
T g;yk portu | Przewod Sygnat
1 Czarny ov
1234 2 Czerwony | 5V
3 Zielony TX
4 2oty RX

Polaczenia do ziacz DB9/DB25
Uwaga: Na styku 2 portu P3 wystepuje napiecie 5V, moze uszkodzic¢ twéj komputer.

Pin portu P3 | Przewod Styki zenskie DBY Styki zenskie DB25
1 Czarny 5 7

2 Czerwony nie podfaczaé nie podfaczaé

3 Zielony 3 2

4 Zotty 2 3
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LOGIKA STANOW 4-]

LOGIKA STANOW

Stany napedu

Przemiennik powinien reagowac na polecenia zgodnie ze zdefiniowanym zachowaniem
maszyny. Nalezy przewidzie¢ jakie polecenia i w jakiej kolejnosci bedziemy podawac¢ do
przemiennika.

Stany gléwne

Glowne stany przemiennika sa odpowiednio ponumerowane wg parametru MAIN SEQ STATE

i sa uzywane w bloku LOGIKA START/STOP menu poziom 3.

Wartosé Stan gtéwny Nazwa Opis
0 START Nie gotowy do Przemiennik nieakceptuje polecen.
NIEAKTYWNY modulacji
3 GOTOWY Gotowy Oczekiwanie na zamkniecie
stycznika.
1 START ENABLED | Gotowy do modulacji | Przemiennik akceptuje komende
AKTYWNY modulacji
2 MODULACJA Modulacja Modut mocy jest aktywny
4 AKTYWNY Aktywny Przemiennik jest aktywny i pracuje
5 F-STOP Szybki — Stop Szybki stop jest aktywny
AKTYWNY aktywny
6 BtAD AKTYWNY Bfad aktywny Przemiennik analizuje funkcje btedu
7 BLAD Btad Przemiennik jest zatrzymany i
oczekuje na wyzerowanie btedu

Tabla 4-1 Numeracja stanow

Stan wyjs¢ bloku funkcjonalnego LOGIKA START/STOP

Tabela ponizej przedstawia stany parametrow w bloku funkcjonalnym LOGIKA START/STOP
ktoére pojawiaja si¢ w MAIN SEQ STATE.

START START MODULA- | GOTOWY | AKTYWNY | F-STOP | BLAD | BLAD
NIEAKTYWN | AKTYWNY CJA AKTYW | AKTY-
NY WNY

Btad NIE NIE NIE NIE NIE NIE TAK TAK
Startowanie NIE NIE NIE NIE TAK NIE NIE NIE
Posuw NIE NIE NIE NIE Uwaga 1 NIE NIE NIE
Zatrzymanie NIE NIE NIE NIE Uwaga 2 TAK NIE NIE
Wyijscie Zalezny od Zalezny od TAK TAK TAK TAK TAK NIE
stycznika stanu stanu

poprzedniego | poprzedniego
Modulacja NIE TAK TAK TAK TAK TAK TAK NIE
aktywna
Modulacja NIE NIE TAK TAK TAK TAK TAK TAK
zat.
Gotowy NIE NIE NIE TAK TAK TAK TAK NIE
Gotowy O/P TAK TAK TAK TAK TAK TAK NIE NIE

Uwaga 3

Tabla 4-2 Tabela stanu parametrow dla MAIN SEQ STATE
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4-?9 LOGIKA STANOW

Uwaga: 1.Jesli cykl posuwu jest rozpoczety AKTYWNE to pozostaje do czasu
zakoriczenia fgcznie z nachyleniem do zatrzymania, do czasu kiedy inne
polecenie zostanie wybrane.

2.Zatrzymanie jest AKTYWNE w czasie kiedy polecenie START przechodzi na
stan niski lub szybki stop jest aktywny.

3. Praca i posuw sg AKTYWNE to GOTOWY O/P bedzie ustawiony TAK.

Stany przejsciowe
Tablica ponizej opisuje przypadki przej$cia przemiennika z jednego stanu do drugiego.
Przyktadowo: patrz nr 4 ponizej przejscia z gotowy do modulacji do aktywny nastgpuje
przetaczenie parametru BLAD na TAK.

Patrz tabela stanéw ponizej:

Stan biezacy Stan nastepny Przyczyna (NIE do TAK)
1 Zalaczenie zasilania Brak gotowosci do Zerowanie lub inicjalizacja
modulaciji
2 Brak gotowosci do Modulacja nieaktywna Inicjalizacja zakonczona (AND NOT) tryb
modulaciji konfiguracji nieaktywny
3 Modulacja nieaktywna Btad aktywny Btad
4 Modulacja nieaktywna Gotowy do modulacji /Start/Posuw/ Szybki -Stop/Stop-wybieg
5 Gotowy do modulaciji Btad aktywny Btad
6 Gotowy do modulacji Modulacja nieaktywna /Wybieg-Stop lub Szybki -Stop
7 Gotowy do modulacji Modulacja /Start lub posuw
8 Modulacja Btad aktywny Btad
9 Modulacja Modulacja nieaktywna /Wybieg-Stop lub Szybki -Stop
10 | Modulacja Gotowy do modulacji /Start lub posuw
11 Modulacja Aktywny Przemiennik aktywny
12 | Aktywny Btad aktywny Btad
13 | Aktywny Modulacja nieaktywna /Wybieg-Stop
14 | Aktywny Szybki stop aktywny /Szybki stop
15 | Aktywny Modulacja /Przemiennik aktywny
16 | Aktywny Gotowy do modulacji /Start lub posuw i stop jest zakonczony
17 | Szybki stop aktywny Btad aktywny Btad
18 | Szybki stop aktywny Modulacja nieaktywna /Czas szybkiego stopu skonczony lub
Szybki Stop = Wybieg lub przemiennik ma
zerowa predkosé
19 | Btad aktywny Btad Modut uszkodzony
20 | Btad Modulacja nieaktywna /Btad i zerowanie btedu 0->1

Tabla 4-3 Stany przejsciowe
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Algorytm stanow
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4-4 LOGIKA STANOW
Zewnetrzne sterowanie przemiennikiem

Polecenia transmisji szeregowej
Wybranie trybu zdalnego sterowania COM sprawia, ze przemiennik jest sterowany przy
pomocy parametru COMMS COMMAND (POLECENIA COM) (Nr “tag” 271). Parametr
moze by¢ tylko zapisany i uzywany przez interfejs komunikacyjny. Parametr wyjsciowy (“tag”
273) COMMS COMMAND (POLECENIA COM) dostarcza inforamcji diagnostycznych.

Parametr COMMS CONTROL (POLECENIA COM) jest standardowym stowem 16-sto
bitowym uzywanym przez standard profibas. Cz¢$¢ bitdw nie jest wykorzystana patrz tabela

ponize;j.
Bit | Nazwa Opis Dostepne | Wymagana
wartos¢
0 Zataczony OFF1 Praca \/
1 (Nie) Npiecie nieaktywne | OFF2 Stop Wybieg v
2 (Nie) Szybki Stop OFF3 Szybki Stop N
3 Uaktywnienie dziatania \/
4 Uaktywnione nachylenie =0 ustawia nachylenie 1
wyjsciowe wyjsciowe do zera
Uaktywnione nachylenie =0 trzyma nachylenie 1
6 Uaktywnione nachylenie =0 nachylenie wejsciowe do 1
wejsciowe zera
Zerowanie btedu Zerowane przejsciez Ona1 | «
0
0
10 Zdalnie =1 do zdalnego sterowania 1
11 0
12 0
13 0
14 0
15 0
Zalaczony

Zastepuje parametry RUN FWD, RUN REV i /STOP w bloku funkcjonalnym
SEQUENCING LOGIC. Kiedy ustawiony (=1) jest jak ponize;j:

RUN FWD [WPRAWO] = TRUE [TAK]
RUN REV [W LEWO] =  FALSE [NIE]
NOT STOP [NIE STOP] = FALSE [NIE]

Kiedy wyzerowany (= 0) jest jak ponizej:

RUN FWD [WPRAWO] = FALSE [NIE]
RUNREV [WLEWO] = FALSE [NIE]
NOT STOP [NIESTOP] = FALSE [NIE]

(Nie) Napiecie nieaktywne
Zastepuje parametr /COAST STOP w bloku funkcjonalnym SEQUENCING LOCIC. Kiedy
ustawiony (=1) jest jak ponize;j:

/COAST STOP [STOP WYBIEG] = TRUE [TAK]

Kiedy wyzerowany (= 0) jest jak ponize;j:
/COAST STOP [STOP WYBIEG] = FALSE [NIE]
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(Nie) Szybki Stop
Zastgpuje parametr /FAST STOP w bloku funkcjonalnym SEQUENCING LOGIC.
Kiedy ustawimy (=1) jest jak ponizej:
/FAST STOP [SZYBKI STOP] =  TRUE [TAK]

Kiedy wyzerowany (= 0) jest jak ponizej :
/FAST STOP [SZYBKI STOP] =  FALSE [NIE]

Uaktywnione dzialanie
Zastepuje parametr DRIVE ENABLE w bloku funkcjonalnym SEQUENCING LOGIC.
Kiedy ustawimy (=1) jest jak ponizej:

DRIVE ENABLE [NAPED AKTYWNY] = TRUE [TAK]

Kiedy wyzerowany (= 0) jest jak ponize;j :
DRIVE ENABLE [NAPED AKTYWNY] = FALSE

Uaktywnione nachylenie wyjsciowe, Uaktywnione nachylenie,

Uaktywnione nachylenie wejsciowe
Parametry niedostgpne. Stan bitu musi by¢ (=1), bedzie dostepne w przysztosci.

Zerowanie bledu
Zastepuje parametr REM TRIP RESET w bloku funkcjonalnym SEQUENCING LOCIC. Kiedy
ustawiony (=1) jest jak ponizej:

REM TRIP RESET [BLAD] =  TRUE [TAK]

Kiedy wyzerowany (= 0) jest jak ponizej :
REM TRIP RESET [BLAD] =  FALSE[NIE]
Zdalnie

Parametr niedostgpny. Przewidziany do przetaczania pomigdzy sterowaniem zdalnym i
lokalnym, musi by¢ ustawiony (=1), bedzie dostepny w przysztosci.

Przyktad polecenia

047F hexsadecymalnie to PRACA
047E hexsadecymalnie to STOP
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Stan komunikaciji
Parametr COMMS STATUS (STAN TRANSMISIJI) (“tag” 272) w bloku funkcjonalnym
COMMS CONTROL monitoruje stan przemiennika. Jest to stowo 16-bitowe oparte na
standardzie profibas. Czg$¢ bitdw nie jest wykorzystana patrz tabela ponize;j:

Bit | Nazwa Opis Dostepne

0 Gotowy do modulacji S

1 Zatgczony Gotowy do pracy (powigzany ze S
sterowaniem bitu 0)

2 Uaktywnione dziatanie (powigzany ze sterowaniem bitu 3) Y

3 Biad Btad d

4 (Nie) Napiecie nieaktywne OFF 2 Polecenie nierozstrzygniete v

5 (Nie) Szybki stop OFF 3 Polecenie nierozstrzygniete N

6 Zataczenie nieaktywne Zakazane zatgczenie V

7 Ostrzezenie

8 SP / PV w zakresie

9 Zdalnie = 1 jesli naped akceptuje stowo polecenia |

10 Osiggnieta wartos¢ zadana

11 Aktywny limit wewnetrzny

12

13

14

15

Gotowy do modulacji
Parametr ten sam jak SWITCH ON ENABLE (AKTYWNY DO MODULACIJI) parametr
wyjsciowy bloku funkcjonalnego SEQUENCING LOGIC.

Zataczony
Parametr ten sam jak SWITCHED ON parametr wyj$ciowy bloku funkcjonalnego
SEQUENCING LOGIC.

Uaktywnione dziatanie
Parametr ten sam jak READY (GOTOWY) parametr wyjsciowy bloku funkcjonalnego
SEQUENCING LOGIC.

Biad
Parametr ten sam jak TRIPPED (BLAD) parametr wyjsciowy bloku funkcjonalnego
SEQUENCING LOGIC.

(Nie) Napiecie nieaktywne

Jesli jest wybrany tryb REMOTE COMMS (ZDALNIE COM) to bit 1 jest jak parametr
COMMS COMMAND. Jest to takze ten sam parametr co /COAST STOP (/STOP WYBIEG)
parametr wej$ciowy bloku funkcjonalnego SEQUENCING LOGIC.

(Nie) Szybki stop

Jesli jest wybrany tryb REMOTE COMMS (ZDALNIE COM) to bit 2 jest jak parametr
COMMS COMMAND. Jest to takze ten sam parametr co /FAST STOP (SZYBKI STOP)
parametr wej$ciowy bloku funkcjonalnego SEQUENCING LOGIC.

Wylaczony
Ustawiony (=1) tylko wtedy gdy START DISABLED (START NIEAKTYWNY).

Zdalnie

Bit jest ustawiony (= 1) jesli przemiennik jest w trybie zdalnego sterowania i parametr
REMOTE COMMS SEL (ZDALNIE COM) w bloku funkcjonalnym COMMS CONTROL
musi by¢ ustawiony (= 1).
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Typowe zastosowania — Makra 5-1

TYPOWE ZASTOSOWANIA - MAKRA

Zastosowania standardowe

Przemiennik posiada oiem zestawow parametréw “makra”. Makro 0 do makro 7. Kazde makro
po zatadowaniu do pamigci przeprogramowuje parametry przemiennika.

e  Makro nie stuzy do sterowania silnika.
Makro jest uzywane jako bazowa dokumentacja, jest catkowicie odmienny od pozostatych.
Zatadowanie makro 0 usuwa wszystkie potaczenia wewngtrzne i ustawia wszystkie
parametry tak jak zostaly zdefiniowane w kazdym bloku funkcjonalnym opisanym w
rozdziale 6: “Programowanie”.

e Makro 1 podstawowe makro do sterowania predkoscia

e Makro 2 sterowanie predkoscia przyciskami

e Makro 3 regulacja petli sprzgzenia zwrotnego z regulatorem PID

e Makro 4 sterowanie przewijarka (SPW)

e Makro 5 sterowanie pr¢dkoscia ustawiana w pamigci sterownika

e Makro 6 sterowanie predkoscia funkcjonalnie podobne do napedu 620 i 590+

e Makro 7 sterowanie fazg i rejestrem.

Uwaga: Powrdt do parametrow fabrycznych jest mozliwy przy pomocy szybkiego odtworzenia,
patrz rozdziat 5: “Panel operatorski” — kombinacje przyciskow i szybki dostep do
menu.

Jak zatadowaé makro

Ponizszy rysunek przedstawia jak zatadowa¢ macro do pamigci sterownika.

MMI Menu Map
1 |SYSTEM |
WYBOR KONFIGUR ”
2 |WYBOR KONFIGUR
> APPLICATION | l
° IWYBOR KONFIGUR
WYBOR KONFIGUR
> MACRO 1

WYBOR KONFIGUR
‘UP" POTWIERDZ

WYBOR KONFIGUR
menu poziom 2

Przyciskami (A) goraidot (V) wybierz odpowiednie makro a nastepnie przycisnij przycisk M . Przyciskiem gora
(A) zataduj makro. Zatadowane dane nalezy zapisa¢ w pamigci nieulotnej uzywajac funkcji SAVE TO MEMORY.
Patrz rozdziat 5: “Panel operatorski” — Zapisywanie danych.

Opis makro

Uwaga: Parametry oznaczone * lub ** w blokach funkcjonalnych sg $cisle zwigzane z mocq
przemiennika, patrz rozdziat 2: “Opis przemiennika” — Warto$¢ parametrow
standardowych.

Uwaga: Schematy makra znajdujg sie w rozdziale 5-1 oryginatu.
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