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1.

BEZPIECZENSTWO

W niniejszej instrukcji znajduja sie wyraznie oznaczone przestrogi i ostrzezenia, ktére majg
na celu zapewnienie osobistego bezpieczenstwa oraz unikniecie uszkodzenia produktu lub
podtaczonych urzadzen.

Prosimy o uwazne zapoznanie sie z informacjami zawartymi w przestrogach
i ostrzezeniach.

Przestrogi i ostrzezenia sg oznaczone w nastepujgcy sposob:

= NIEBEZPIECZNE NAPIECIE!

A\
A\

= OSTRZEZENIE lub PRZESTROGA

Tab. 1. Znaki ostrzegawcze

1.1

Vi

Niebezpieczenstwo

Po podtaczeniu do zasilania podzespoty modutu zasilajacego napedu znajduja
sie pod napieciem. Kontakt z napieciem z sieci jest bardzo niebezpieczny
i grozi Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

Zaciski U, V W silnika oraz zaciski rezystora hamujacego znajduja sie
pod napieciem, gdy naped jest podtgczony do zasilania, nawet jezeli silnik
nie pracuje.

Po odtaczeniu napedu od zasilania nalezy zaczekaé€, az wskazniki na panelu
sterujgcym zgasna (jesli panel nie jest podtaczony, nalezy sprawdzi¢ wskazniki
na pokrywie). Potem nalezy odczekac¢ jeszcze 5 minut przed rozpoczeciem
jakichkolwiek prac przy ztagczach napedu. Przed uptywem tego czasu nie wolno
otwiera¢ obudowy. Po tym czasie nalezy bezwzglednie upewni¢ sie co do braku
napi?cia, korzystajac z przyrzagdu pomiarowego. Przed rozpoczeciem prac
elektrycznych trzeba zawsze upewnic sie, ze urzadzenie nie znajduje sie
pod napieciem!

Zaciski sterujgce we/wy sg galwanicznie odizolowane od napiecia sieci
zasilajgcej. Jednakze na wyj$ciach przekaznikowych oraz innych zaciskach
we/wy moze byé obecne niebezpieczne napiecie sterujgce, nawet jesli naped
jest odtgczony od sieci zasilajgce;.

Przed podtaczeniem napedu do zasilania sieciowego nalezy upewni¢ sie, ze
ostona przednia i ostona kabli napedu sg zamkniete.

Podczas zatrzymania silnika z wybiegiem (patrz Instrukcja aplikaciji) silnik wcigz
generuje napiecie do napedu. W zwigzku z tym do momentu catkowitego
zatrzymania silnika nie wolno dotykac¢ podzespotéw napedu. Nalezy zaczekac,
az wskazniki na panelu sterujgcym zgasna (jesli panel nie jest podigczony, trzeba
sprawdzi¢ wskazniki na pokrywie). Potem nalezy odczekac jeszcze 5 minut
przed rozpoczeciem jakichkolwiek prac przy napedzie.
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1.2

Ostrzezenia

Naped jest przeznaczony wytacznie do instalacji stacjonarnych.

Gdy naped jest podtgczony do sieci zasilajgcej, nie wolno dokonywaé zadnych
pomiaréw.

Prad uptywu przemiennikéw czestotliwosci SmartDrive przekracza wartos¢
3,5 mA pradu przemiennego. Zgodnie z normg EN 61800-5-1, nalezy zapewnic
wzmochiony przewod ochronny. Patrz rozdziat 1.3.

Uziemienie w sieci trojkat uziemiony jest dopuszczalne dla typdw napedow o
wartosciach znamionowych od 72 A do 310 A przy napieciu 380...480 Vi od
75 A do 310 A przy napieciu 208...240 V. Nalezy pamieta¢ o zmianie klasy emisji
elektromagnetycznych (EMC) przez usuniecie zworek. Patrz Podrecznik instalacji.

W przypadku gdy przemiennik czestotliwosci stanowi czes$¢ wyposazenia
maszyny, jej producent jest odpowiedzialny za wyposazenie maszyny
w urzadzenie odtaczajace zasilanie (EN 60204-1).

Nalezy stosowac¢ wylgcznie czesci zamienne dostarczone przez firme Honeywell.

Po wiaczeniu zasilania, awarii zasilania lub skasowaniu usterki silnik zostanie
automatycznie uruchomiony w przypadku aktywnego sygnatu startu, o ile nie
wybrano sterowania impulsami dla logiki sygnatu Start/Stop.

Ponadto funkcje we/wy (w tym wejscia Start) moga ulec zmianie w przypadku
zmiany parametrow, aplikacji lub oprogramowania. W zwigzku z tym nalezy
odtgczy¢ silnik, jesli nieprzewidziany rozruch moze wigzac¢ sie

Z niebezpieczehstwem.

Silnik jest automatycznie uruchamiany po automatycznym skasowaniu
usterki, jesli uaktywniono funkcje automatycznego kasowania. Bardziej
szczegotowe informacje mozna znalez¢ w Instrukcji aplikacji.

Przed dokonaniem jakichkolwiek pomiaréw na silniku lub jego kablu nalezy
odtaczyé kabel silnika od napedu.

Nie nalezy dotyka¢ komponentéw na ptytkach drukowanych. Wytadowania
elektrostatyczne mogg uszkodzi¢ komponenty przemiennika.

Nalezy upewni¢ sie, ze poziom ochrony EMC napedu odpowiada wymaganiom
sieci zasilajgcej.

> BBk B PP B P PP

1.3

W Srodowisku domowym produkt ten moze powodowac¢ zaktdcenia radiowe
i w takim przypadku moze by¢ konieczne podjecie dodatkowych dziatan
zaradczych.

Uziemienie oraz zabezpieczenie przed skutkami zwaré¢ doziemnych

A\

PRZESTROGA!

Naped musi by¢ zawsze uziemiony przewodem uziemiajacym podtgczonym do zacisku
uziemiajacego oznaczonego symbolem @
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Prad uptywu przemiennikéw czestotliwosci SmartDrive przekracza wartos¢ 3,5 mA pradu
przemiennego. Zgodnie z normg EN 61800-5-1 konieczne jest spetnienie co najmniej jednego
z ponizszych warunkéw dla powigzanego obwodu bezpieczehstwa:

State potaczenie oraz

a) ochronny przewod uziemiajacy powinien mie¢ pole przekroju poprzecznego,
wynoszace przynajmniej 10 mm? dla przewodu miedzianego lub 16 mm? dla przewodu
aluminiowego.

lub

b) system automatycznego roztgczania w przypadku przerwy w ochronnym przewodzie
uziemiajgcym.

lub

c) zapewnienie dodatkowego zacisku dla drugiego przewodu ochronnego o takim
samym przekroju, jak oryginalny przewéd ochronny.

Pole przekroju poprzecznego Minimalne pole przekroju poprzecznego
przewodéw fazowych (S) ochronnego przewodu uziemiajacego
[mm?] [mm?]
S<16 S
16 <S<35 16
35<S S/2

Powyzsze wartosci obowigzujg wytacznie, jezeli ochronny przewdd uziemienia jest wykonany

z takiego samego metalu, co przewody fazowe. Jezeli tak nie jest, pole przekroju poprzecznego
ochronnego przewodu uziemienia powinno zostac¢ okreslone w sposbb, zapewniajacy
przewodnos¢é rownowazng zastosowaniu tej tabeli.

Tab. 2. Przekrdj poprzeczny ochronnego przewodu uziemienia

Powierzchnia przekroju kazdego ochronnego przewodu uziemiajgacego, ktdry nie stanowi czesci
kabla zasilajgcego lub ostony kabla powinna by¢ w kazdym przypadku nie mniejsza niz

« 2,5 mm?, jezeli zapewniono ochrone mechaniczng lub

« 4 mm?, jezeli nie zapewniono ochrony mechanicznej. W przypadku urzadzen
podtaczonych za pomocg przewoddw elektrycznych nalezy podjaé kroki, aby
w przypadku awarii mechanizmu odcigzajgcego naprezenie przewodu ochronnego,
przewdd uziemiajgcy w wigzce byt ostatnim przewodem, ktéry zostanie przerwany.

Nalezy jednak zawsze przestrzega¢ lokalnych przepiséw dotyczacych minimalnych
rozmiaréw przewodu ochronnego.

UWAGA: Poniewaz w napedzie wystepujg duze prady pojemnoséciowe, wytgczniki
réznicowopragdowe mogq hie zadziataé prawidtowo.

Nie wolno przeprowadzaé¢ zadnych testow odpornosci na przebicie

A jakiejkolwiek czesci napedu. Istnieje okreslona procedura, ktérej nalezy
przestrzegac podczas wykonywania testow. Nieprzestrzeganie jej moze
spowodowac uszkodzenie produktu.
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2. ROzRUCH

2.1 Kreator rozruchu

W kreatorze rozruchu uzytkownik jest proszony o podanie istotnych informacji wymaganych
przez naped w celu rozpoczecia sterowania procesem. W kreatorze nalezy uzywac nastepuja-
cych przyciskow panelu sterujacego:

NS Strzatki w lewo/w prawo. Umozliwiajg tatwag zmiane cyfry i miejsca dziesietnego.

. Strzatki w gore/w dot. Umozliwiajg przechodzenie miedzy opcjami menu oraz modyfi-
. kowanie wartosci.

OK  Przycisk OK. Stuzy do potwierdzenia wyboru.

BACK

RESET| Przycisk Back/Reset. Nacisnigcie tego przycisku powoduje powrét do poprzedniego
pytania w kreatorze. Nacisniecie przycisku przy pierwszym pytaniu spowoduje anulo-
wanie kreatora rozruchu.

Po podfaczeniu mocy do napedu nalezy postepowaé zgodnie z niniejszg instrukcjg w celu
tatwego ustawienia napedu.

UWAGA: Posiadany model napedu moze by¢ wyposazony w panel standardowy lub
zaawansowany panel uruchamiania.

1 Wybor jezyka Zalezy od pakietu jezykowego
Czas letni Rosja
2 USA
UE
WYL.
3 Czas gg:mm:ss
4 Rok reer
5 Data dd.mm.
6 Uruchomi¢ kreatora rozruchu? Tak
Nie

Nacisnij przycisk OK, chyba ze chcesz recznie ustawi¢ wartosci wszystkich parametrow.
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7 Wybierz proces Pompa
Wentylator

Ustaw wartos¢ parametru Pred- | Zakres: 24...19,200 rpm
8 ko$¢ znamionowa silnika (zgodnie
z tabliczkg znamionowa)

Ustaw wartos¢ parametru Prgd | Zakres: Zmienny
9 znamionowy Silnika (zgodnie
z tabliczkg znamionowa)

Praca kreatora rozruchu zostata zakohczona.

Kreator rozruchu moze by¢ ponownie uruchomiony poprzez aktywacje parametru Przywrdéé
domysine ustawienia fabryczne (par. 6.5.1) w podmenu (M6.5) Kopia zapasowa parametrow.

UWAGA: Parametr Przywr6¢ domysine ustawienia fabryczne (P6.5.1) ani Kreator rozruchu nie
zadziatajg, jesli na we/wy obecne jest zewnetrzne polecenie URUCHOM!



Honeywell « 8 RoOzRUCH

2.2 Minikreator PID

Minikreator PID jest aktywowany z poziomu menu Szybka konfiguracja. Kreator zaktada, ze uzyt-
kownik bedzie korzysta¢ z regulatora PID w trybie ,jedno sprzezenie zwrotne/jedna wartosé
zadana”. Miejscem sterowania bedzie we/wy A, a domysing jednostkg procesowg ,%”.

Minikreator PID wymaga ustawienia nastepujacych wartosci:

(Kilka mozliwosci do wyboru. Patrz

1 Wybdr jednostki procesowej par. P3.13.1.4)

W przypadku wybrania innej jednostki procesowej niz ,%” zostang wyswietlone ponizsze pytania.
W przeciwnym razie kreator przejdzie bezposrednio do kroku 4.

2 Jednostka procesowa min.

3 Jednostka procesowa maks.

4 Miejsca dziesietne jednostki
procesowe;j

5 Wybor zrédta sprzezenia

zwrotnego 1 Dostepne opcje: patrz str. 75.

Jesli wybrano jeden z analogowych sygnatow wejsciowych, pojawia sie pytanie 6. W przeciwnym
razie kreator przechodzi do pytania 7.

0=0...10V/0...20 mA
1=2...10V/4...20 mA
Patrz str. 56.

6 Zakres sygnatu wejscia
analogowego

0 = normalny

7 Inwersja uchybu 1 = odwrécony

8 Wybor zrédta wartosci zadanej Dostepne opcje: patrz str. 73.

Jesliwybrano jeden z analogowych sygnatow wejsciowych, pojawia sie pytanie 9. W przeciwnym
razie kreator przechodzi do pytania 11.
Jesli dla zrodta wartosci zadanej wybrano opcje panelu 1 lub 2, wyswietlane jest pytanie 10.

0=0...10V/0...20 mA
1=2...10V/4...20 mA
Patrz str. 56.

9 Zakres sygnatu wejscia analogo-
wego

1 0 Miejsce zadawania z panelu

D Nie
f)
1 1 Funkcja uspienia® Tak
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W przypadku wybrania opcji ,, Tak” bedzie konieczne podanie trzech kolejnych wartosci.

12 | Czestotiiwosé uspienia 1 0,00...320,00 Hz

13 ||opoznienie uspienia 1 0...3000 s

Zakres zalezy od wybranej

1 4 Poziom budzenia 1 . , )
jednostki procesowej.

2.3 Minikreator kaskady pompy i wentylatora (PFC)

Minikreator PFC zadaje pytania najwazniejsze dla instalacji systemu PFC. Minikreator PFC
jest zawsze poprzedzony minikreatorem PID. Za pomocg panelu sterujgcego uzytkownik
zostanie poprowadzony przez pytania tak jak w rozdziale 2.2, po ktérych nastgpi zestaw pytan
Zamieszczony ponizej:

15 ||Liczba sinikow 1.4

0 = nieuzywana

16 | Funkcja blokad =
1 = wigczona

1 7 Automatyczna zmiana kolejnosci |0 = wylgczona
silnikow 1 = wlgczona

Jesli wigczono funkcje automatycznej zmiany kolejnosci napeddw, zostang wyswietlone trzy
pytania wymienione ponizej. Jesli funkcja automatycznej zmiany kolejnosci napedoéw nie jest
uzywana, kreator przejdzie bezposrednio do pytania 21.

1 8 Uwzglednianie przemiennika 0 = wytgczona
czestotliwosci 1 = wigczona

1 9 Prz_ed2|a’r cz_asu’ a_ut_onja’tycznej 0,0...3000,0 h
zmiany kolejnosci silnikdw

20 |Automatyczna zmiana koleinosel | 4 50,00
silnikow: limit czestotliwosci

21 Szeroko$¢ pasma 0...100%

22 Opodznienie szerokosci pasma 0...3600 s

Nastepnie na panelu sterujgcym widoczna bedzie konfiguracja wejscia cyfrowego i wyjscia
przekaznikowego dokonana przez aplikacje (dotyczy wytgcznie zaawansowanego panelu
uruchamiania). Nalezy zapisac¢ te wartosci do wykorzystania w przysztosci.
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24 Kreator przeszukiwania rezonansowego
Uruchamianie funkcji przeszukiwania rezonansowego

1. Wprowadz parametr P3.7.9 i nacisnij przycisk OK.

2. Wybierz wartos¢ 1 ,Uaktywnij” za pomocg przyciskéw ze strzatkami i nacisnij przycisk OK.

3. Po pojawieniu sie na wyswietlaczu napisu ,Rozp. przeszuk.” nacisnij przycisk Start.
Rozpocznie sie przeszukiwanie.

4. Nacisnij przycisk OK za kazdym razem, gdy rezonans sie zatrzyma, w celu oznaczenia
poczatku i konca zakresu.

5. Po pomysinym przeszukiwaniu wyswietlony zostanie monit o zachowanie zmian. Jesli
chcesz zachowac zmiany, nacisnij przycisk OK.

6. Jesli funkcja przeszukiwania rezonansowego zostata wykonana prawidtowo, na
wyswietlaczu pojawi sie napis ,Zak. pomyslnie”. Nastepnie nacisnij przycisk OK,
a wyswietlacz powréci do parametru P3.7.9 o wartosci ,Nieaktywne”.

Wiecej informacji na temat tej funkcji patrz str. 94.

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
) a 4 , A ’
IC OO C SO0 T M- O T MO TC-
e L7I_II HL’H 1 IL_’ ,l ININIR Il | w’_’\ ',7"- 11 \IHJ (L_'\
I~ I~ /
L OK L . | oK
| W | W w | W
FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
Y Y
- T T Il 1T T
i’/ I P//"?l i’ I/\lE E i Flu I FF\"E
L4 LIl
. _7 7 Nacisnij OK
Hz w celu oznaczenia
| W A 4 | W w
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS FWD REV 1/0 KEYPAD BUS zakresu rezonansu
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
) a Y ) a
TN T LI CCCE |11 I Cmcarr
5’//‘"! VT i‘n_n_ L L_‘IE‘HL’ L r"\"{: £7l_ll IHI I l‘:
OK OK I
L
£
| W w | W A 4 | W 3
FWD REV 170 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Rys. 1. Przeszukiwanie rezonansowe
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3. PANEL STERUJACY NAPEDU

Panel sterujgcy stanowi interfejs pomiedzy napedem a uzytkownikiem. Umozliwia on
regulowanie predkosci silnika, nadzorowanie stanu sprzetu i ustawienie parametréw napedu.

Istniejg dwa rodzaje paneli sterujgcych, ktére mozna wybrac¢ jako interfejs uzytkownika: panel
wyswietlajacy segment tekstu (panel standardowy) oraz zaawansowany panel uruchamiania
(opcjonalny).

Przyciski sg takie same na obu typach paneli.

Cofniecie sig w strukturze menu Zmiana miejsca
Wyjscie z trybu edycji Przewijanie menu w gore sterowania
Kasowanie usterek poprzez Zwiekszanie wartosci Access control page
dtugie nacisniecie Change direction

BACK

Przesuwanie
kursora w lewo

Przesuwanie
kursora w prawo

Przycisk zatrzymania Przycisk uruchomienia

Przewijanie menu w dot
Zmniejszanie warto$ci

O K 9086.emf

Wejscie do aktywnego poziomu/pozyc;ji
Potwierdzenie wyboru

Rys. 2. Przyciski panelu



Honeywell - 12 PANEL STERUJACY NAPEDU

3.1 Standardowy panel tekstowy

3.1.1 Wyswietlacz panelu

Wyswietlacz panelu sterujgcego wskazuje stan silnika i napedu, a takze wszelkie nieprawidtowo-
$ci w ich dziataniu. Na wyswietlaczu wida¢ biezacy element menu wraz z informacjg o jego miej-
scu w strukturze menu. Jesli tekst w wierszu jest zbyt dtugi i nie miesci sie na wyswietlaczu,

zostanie przewiniety ze strony lewej do prawej w celu wyswietlenia catego ciggu tekstowego.

3.1.1.1 Menu gtéwne

Dane wyswietlane na panelu sterujgcym zorganizowane sg w postaci kilkupoziomowego menu
(gtéwne, podmenu). Do nawigacji po menu stuzg przyciski strzatek géra/dét. Nacisniecie przyci-
sku OK powoduje otwarcie wybranego elementu lub grupy, a nacisnieciem przycisku Back/Reset
mozna sie cofngé o jeden poziom menu.

Wskazniki: Wskazniki:
Status Alarm, usterka
/l\
READY RUN 5TOP ALARM FAULT
A A N b
Py T e avagrupy i
I_W_Il ,_“ _"_ J ,_’ parametru

’\ /’ ’ Miejsce w menu
I

9167.emf

Wskazniki: Wskazniki:

Kierunek Miejsce sterowania



PANEL STERUJACY NAPEDU Honeywell < 13

3.1.2 Korzystanie z panelu sterujagcego

3.1.2.1 Edycja wartosci

Aby zmieni¢ warto$¢ parametru, nalezy postepowac zgodnie z nastepujaca procedura;
1. Znajdz parametr.
2. Wejdz do trybu edycji poprzez nacisniecie przycisku OK.

3. Ustaw nowg wartos¢ przyciskami strzatek gora/dot. W przypadku wartosci liczbowych
wybierz zmieniang cyfre strzatkami lewo/prawo, a nastepnie ustaw wartos¢ strzatkami
gora/dot.

4. Nacisnij przycisk OK, aby zatwierdzi¢ zmiane, lub powré¢ do poprzedniego poziomu
poprzez nacisniecie przycisku Back/Reset.

READY RUN 5TOP ALARM FAULT READY RUN S5TOP ALARM FAULT READY RUN S5TOP ALARM FAULT
A A A a a N
CTOOT /0 TI'IFI F’ M I T -1/ CAnTON -
R ali AN SCH sy oo Lo N
M @ I @ 7 @
Hi_ o o
BACK
RESET
w w w w w w
FWD REV ) KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYFAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS

9168.emf

Rys. 3. Edycja wartosci

3.1.2.2 Kasowanie usterek

Instrukcje kasowania usterek mozna znalez¢ w rozdziale 4.7.1 na str. 110.

3.1.2.3 Przycisk sterowania lokalnego/zdalnego

Przycisk LOC/REM stuzy do dwdch celéw: szybkiego dostepu do strony sterowania oraz fatwego
przetaczania miedzy sterowaniem lokalnym (panel sterujgcy) i zdalnym.

Miejsca sterowania

Miejsce sterowania to zrodto sterowania, z ktérego mozna uruchomié¢ lub zatrzymaé naped.
Kazde miejsce sterowania ma wiasny parametr wyboru zrédta zadawania czestotliwosci.

W przypadku napedéw HVAC lokalnym miejscem sterowania jest zawsze panel sterujacy.
Zdalne miejsce sterowania okresla parametr P1.15 (we/wy lub magistrala). Wybrane miejsce
sterowania jest wyswietlane na pasku stanu panelu sterujacego.

Zdalne miejsce sterowania

Mozliwe zdalne miejsca sterowania to we/wy A, we/wy B i magistrala. Wartosci we/wy A i magi-
strali maja najnizszy priorytet i mozna je wybraé parametrem P3.2.1 (Miejsce sterowania zdalne-
go). Z kolei opcja we/wy B umozliwia zastgpienie zdalnego miejsca sterowania wybranego
parametrem P3.2.1 poprzez wykorzystanie wejscia cyfrowego. Wejscie cyfrowe mozna wybrac
parametrem P3.5.1.5 (Wymuszenie miejsca sterowania we/wy B).

Sterowanie lokalne

Lokalnym miejscem sterowania jest zawsze panel sterujacy. Sterowanie lokalne ma wyzszy prio-
rytet od zdalnego. Oznacza to na przykiad, ze nawet jesli zostanie wymuszone wejscie cyfrowe
parametrem P3.5.1.5 w trybie Zdalne, wybranie opcji Lokalne spowoduje przetgczenie miejsca

sterowania na panel sterujgcy. Do przetgczania miedzy sterowaniem lokalnym a zdalnym mozna
uzywac przycisku Loc/Rem na panelu lub parametru ,Lokalne/Zdalne” (1D211).
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Zmiana miejsca sterowania
Zmiana miejsca sterowania ze zdalnego na lokalne (panel sterujacy).
1. Nacisnij przycisk Loc/Rem w dowolnym miejscu w strukturze menu.

2. Zapomocg przyciskéw ze strzatkami wybierz opcje Lokalne/zdalne i potwierdz
przyciskiem OK.

3. Na nastepnym ekranie wybierz opcje Lokalne lub Zdalne i ponownie potwierdz
przyciskiem OK.

4. Wyswietlacz powrdéci do pozycji, ktora byta wyswietlana przed nacisnieciem przycisku
Loc/Rem. Jesli dokonano zmiany miejsca sterowania ze zdalnego na lokalne (panel
sterujacy), bedzie konieczne zadanie wartosci odniesienia panelu.

READY RUN sTOP ALARM FAULT READY RUN sToP ALARM FAULT READY RUN s5TOP ALARM FAULT

a a a a a a
M T I | I B Ml - M T -
HHRHNME TER'Y LULHL /Remd | A~ RENMUTE A\
M / ~ 7 ~
Hi_J / @ L @
| W w
FWp REV Vo KEYPAD BUS FwWD REV Vo KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS

9169.emf

Rys. 4. Zmiana miejsca sterowania

Dostep do strony sterowania
Strona sterowania utatwia obstuge oraz monitorowanie najwazniejszych parametrow.

1. Nacisnij przycisk Loc/Rem w dowolnym miejscu w strukturze menu.

2. Nacisnij przycisk strzatki w gore lub strzatki w dof, aby wybraé opcje Strona sterowania,
a nastepnie potwierdz wybor przyciskiem OK.

3. Zostanie wyswietlona strona sterowania.
Jesli panel sterujgcy wybrano jako miejsce sterowania i zrédto odniesienia, po nacisnieciu
przycisku OK mozna ustawi¢ parametr Zadawanie z panelu. Dla pozostatych miejsc
sterowania i wartosci odniesienia na wyswietlaczu bedzie widoczna zablokowana wartos¢
czestotliwosci odniesienia.

a a a a ” a a
LM T - T - LT e
HHREME TERS LUNMTROL PH KEYPHD REF A

- - —_— - - A4
M A L i
1121 C 13,00 (o]
N Hz
4 w LW LW
FWD REV Vo KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS

9170.emf

Rys. 5. Uzyskiwanie dostepu do strony sterowania



PANEL STERUJACY NAPEDU Honeywell « 15

3.2 Zaawansowany panel uruchamiania (opcja)
Zaawansowany panel uruchamiania jest wyposazony w wyswietlacz LCD i 9 przyciskéw.

3.21 Wyswietlacz panelu

Wyswietlacz panelu sterujgcego wskazuje stan silnika i napedu, a takze wszelkie nieprawidtowo-
&ci w ich dziataniu. Na wyswietlaczu wida¢ biezacy element menu wraz z informacjg o jego miej-
scu w strukturze menu.

3.2.1.1 Menu gtéwne

Dane wyswietlane na panelu sterujgcym sg zorganizowane sg w postaci menu gtéwnego i kilku
podmenu. Do nawigacji po menu stuzg przyciski strzatek gora/dét. Nacisniecie przycisku OK
powoduje otwarcie wybranego elementu lub grupy, a nacisnieciem przycisku Back/Reset mozna
sie cofng¢ o jeden poziom menu. Patrz Rys. 2.

Pole Lokalizacja wskazuje aktualng lokalizacje. Pole Stan zawiera informacje na temat
biezacego stanu napedu.

Pole statusu Pole statusu
STOP/RUN READY/NOT READY/FAULT ~ Miejsce sterowania:
\Kierunek /' ALARM PC/I0/KEYPAD/
4 / / —— FIELDBUS
STOP ‘(j READY ‘ ‘ 1/0 -
Pole potozenia
Menu giéwne (ID parametru i biezace
! M1’ miejsce w menu)
Szybka konfigur. Wybrana grupa/element OK,
(17 \) aby otworzy¢
Monitorow
(5)
Parametry \ Liczba elementdw w grupie
(12)

9159.emf

Rys. 6. Menu gtowne
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3.2.2 Korzystanie z zaawansowanego panelu uruchamiania

3.2.21 Modyfikowanie wartosci
Aby zmieni¢ warto$¢ parametru, nalezy postepowac zgodnie z nastepujaca procedura;

5. Znajdz parametr.
6. Wejdz do trybu Edycja.

7. Ustaw nowg wartosc¢ przyciskami strzatek géra/dét. W przypadku wartos$ci liczbowych
wybierz zmieniang cyfre strzatkami lewo/prawo, a nastepnie ustaw wartos¢ strzatkami
gora/dot.

8. Nacisnij przycisk OK, aby zatwierdzi¢ zmiane, lub powrd¢ do poprzedniego poziomu
poprzez nacisniecie przycisku Back/Reset.

STOP‘G READY ‘ ‘ /0 STOP‘G READY ‘ ‘ /0 STOP‘G READY ‘ ‘ /0

Iil Ustaw.start/stop - Miejs ster zdaln - Miejs ster zdaln
ID:172 M3.2.1 m ID: M3.2.1 m M3.2.1 OK

Miejs ster zdaln

o)
S Edycja
B WE/WY gt
Sterow / SterowanieSzyna LOC
o) Przycisk Stop
o mak @ Pomoc Sterow B WE/WY 4 REM

) Funkcja startu
?}i Zmien. predkosci

QQ Dodaj do ulub.

STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0
Ustaw.start/stop — Miejs ster zdaln

Ij ID:172 M3.2.1 M3.2.1

LUB: o Miejs ster zdaln

Sterow B WE/WY

SterowanieSzyna

] Przycisk Stop
of Tak Sterow B WE/WY 4

9160.emf

9] Funkcja startu
Zmien. predkosci
Rys. 7. Edycja wartosci na zaawansowanym panelu uruchamiania

3.2.2.2 Kasowanie usterek

Instrukcje kasowania usterek mozna znalez¢ w rozdziale 4.7.1 na str. 110.

3.2.2.3 Przycisk sterowania lokalnego/zdalnego

Przycisk LOC/REM stuzy do dwdch celow: szybkiego dostepu do strony sterowania oraz fatwego
przetaczania miedzy sterowaniem lokalnym (panel sterujacy) i zdalnym.

Miejsca sterowania

Miejsce sterowania to zrodto sterowania, z ktérego mozna uruchomic lub zatrzymaé naped.
Kazde miejsce sterowania ma wtasny parametr wyboru zrédta zadawania czestotliwosci.

W przypadku napedow HVAC lokalnym miejscem sterowania jest zawsze panel sterujacy.
Zdalne migjsce sterowania okresla parametr P1.15 (we/wy lub magistrala). Wybrane miejsce
sterowania jest wyswietlane na pasku stanu panelu sterujgcego.

Zdalne miejsce sterowania

Mozliwe zdalne miejsca sterowania to we/wy A, we/wy B i magistrala. Wartosci we/wy A i magi-
strali majg najnizszy priorytet i mozna je wybraé parametrem P3.2.1 (Miejsce sterowania zdalne-
go). Z kolei opcja we/wy B umozliwia zastgpienie zdalnego miejsca sterowania wybranego
parametrem P3.2.1 poprzez wykorzystanie wejscia cyfrowego. Wejscie cyfrowe mozna wybrac
parametrem P3.5.1.5 (Wymuszenie migjsca sterowania we/wy B).
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Sterowanie lokalne

Lokalnym miejscem sterowania jest zawsze panel sterujgcy. Sterowanie lokalne ma wyzszy
priorytet od zdalnego. Oznacza to na przyktad, ze nawet jesli zostanie wymuszone wejscie
cyfrowe parametrem P3.5.1.5 w trybie Zdalne, wybranie opcji Lokalne spowoduje przetaczenie
miejsca sterowania na panel sterujacy. Do przetagczania miedzy sterowaniem lokalnym a zdal-
nym mozna uzywac przycisku Loc/Rem na panelu lub parametru ,Lokalne/Zdalne” (ID211).

Zmiana miejsca sterowania
Zmiana miejsca sterowania ze zdalnego na lokalne (panel sterujacy).

1. Naciénij przycisk Loc/Rem w dowolnym miejscu w strukturze menu.

2. Nacisnij przycisk strzatka w gore lub strzatka w dét, aby wybraé¢ opcje Lokalne/zdalne,
a nastepnie potwierdz przyciskiem OK.

3. Na nastepnym ekranie wybierz opcje Lokalne lub Zdalne i ponownie potwierdz przyciskiem
OK.

4. Wyswietlacz powrdci do pozycji, ktdra byta wyswietlana przed nacisnieciem przycisku
Loc/Rem. Jesli dokonano zmiany miejsca sterowania ze zdalnego na lokalne (panel
sterujacy), bedzie konieczne zadanie wartosci odniesienia panelu.

Stop ‘(j READY ‘ ‘ Keypad STOP ‘(ﬂ Ready ‘ ‘ Keypad sTOP ‘(‘j READY ‘ ‘ Keypad
MenujlgiSwne 8? Wybierz akcje D) Lokalne/zdalne
ik ML 9 1D:1805 " SOREEL
Monitorowanie
(12) Change direction ' .
REM Strona sterowan Lokalne
Parametry
21 Lokalne/zdalne A A
( ) / v OK Zdalne v
> Diagnostyka
e
STOP ‘(j READY ‘ ‘ 1/0

Menu gioéwne
ID: M1

Monitorowanie
(12)

= Parametry

(21)

Diagnostyka
(6)

Rys. 8. Zmiana miejsca sterowania

9161.emf

Dostep do strony sterowania
Strona sterowania utatwia obstuge oraz monitorowanie najwazniejszych parametréw.

1. Nacisnij przycisk Loc/Rem w dowolnym miejscu w strukturze menu.

2. Nacisnij przycisk strzatki w gore lub strzatki w dét, aby wybraé opcje Strona sterowania,
a nastepnie potwierdz wybor przyciskiem OK.

3. Pojawi sie strona sterowania, na ktérej mozna ustawi¢ Wartos$¢ zadang z panelu 2
po nacisnieciu przycisku OK. Inne wartosci na stronie to wartosci monitorowane
wielopoziomowo. Mozna wybraé, ktére wartosci pojawig sie tu w celu monitorowania
(opis procedury, patrz str. 22).
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SToP ‘(j READY ‘ ‘ /0 SToP ‘(j Ready ‘ ‘ Keypad sToP ‘@ READY ‘ ‘ Keypad ‘
Menu gtéwne Wybierz akcje H‘ War zad pan ster
D: ML Q ID:1805 D:184
Monit i
onitorowanie LoC Change direction A OOO HZ

(12 ) 0 v y OK
— Parametry REM Strona sterowan A Czestotl. wyjsc. Moment silnika
-EI (21) Lokalne/zdalne v oKk 0.00Hz 0.00%
— Diagnostyka Prad silnika Moc znam silnika
-m (6) 0.00a 0.00%
STOP ‘d READY ‘ ‘ Keypad
H‘ War zad pan ster

ID:168 .

N 1 ’
© -0.00 Hz- .
7 1 N
Czestotl. wyjsc. Moment silnika
0.00Hz 0.00% OK
Prad silnika Moc znam silnika
0.00A 0.00%

9162.emf

Rys. 9. Uzyskiwanie dostepu do strony sterowania

3.2.2.4 Kopiowanie parametrow
UWAGA: Funkcja ta jest dostepna wytacznie w zaawansowanym panelu uruchamiania.

Funkcja kopiowania parametrow umozliwia kopiowanie parametréw z jednego napedu na inny.

Parametry sg zapisywane na panelu, ktory jest nastepnie odtgczany, a pdzniej podtgczany do
innego napedu. Procedure konczy wgranie parametrow z panelu na nowy naped.

Kopiowanie parametréw wymaga, aby naped Zrédtowy zostat zatrzymany przed pobraniem
Z niego parametrow.

Otworz menu Ustawienia uzytkownika, a nastepnie podmenu Kopia zapasowa parametrow.
W podmenu Kopia zapasowa parametrow dostepne sag trzy opcje:

Przywré¢ domysine ustawienia fabryczne: przywraca fabryczne ustawienia parametrow.
Zapisz w panelu sterujgcym: umozliwia skopiowanie wszystkich parametréw na panel sterujacy.

Przywré¢ z panelu sterujgcego: kopiuje wszystkie parametry z panelu sterujacego na naped.

STOP ‘( , READY ‘ ‘ Keypad STOP ‘( , READY ‘ ‘ Keypad STOP ‘d READY ‘ ‘ Keypad
i Menu giéwne Ustaw. uzytkow. E Kopia zap. param
© ID: M6 ° ID: M6.5 ID M6.5.1
= WE/WY i t Wybb likacji »
of { K )1 sprze OK %-il ybor apli acj];{VAC OK Przywréé dom.ustaw. fabr.
— 5 Kopi .
m Ustaw. uzytkow. E‘ opia zap. param Zapisz w pan.st
(4) (7) 1S
" Q
Ulubione S5 Nazwa napedu ) Przywréé z pan.st P
o Drive o 3

(0)

Rys. 10. Kopiowanie parametrow
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UWAGA: W przypadku podtgczenia panelu sterujgcego do napedu o innym rozmiarze niz naped
zrodtowy nie zostang skopiowane wartosci nastepujgcych parametréw:

Znamionowy pobdr pradu przez silnik (P3.1.1.4)
Znamionowe napiecie silnika (P3.1.1.1)
Znamionowa predkos¢ obrotowa silnika (P3.1.1.3)
Znamionowa moc silnika (P3.1.1.6)
Znamionowa czestotliwo$c¢ silnika (P3.1.1.2)
Wartos¢ cos fi silnika (P3.1.1.5)

Czestotliwos¢ kluczowania (P3.1.2.1)

Limit pradu silnika (P3.1.1.7)

Limit pradu utkniecia (P3.9.12)

Limit czasu utkniecia (P3.9.13)

Czestotliwosc¢ utkniecia (P3.9.14)

Czestotliwos¢ maksymalna (P3.3.2)

3.2.25 Teksty pomocy

Na zaawansowanym panelu uruchamiania wyswietlajg sie uzyteczne informacje odnoszace
sie do réznych elementéw, pomocne w rozwigzywaniu problemaéw.

Dla kazdego parametru mozna natychmiast wyswietli¢ komunikat pomocy. Wybierz opcje Pomoc
i nacisnij przycisk OK.

Informacije tekstowe sg dostepne réwniez dla usterek, alarmow i kreatora rozruchu.

STOP “ f READY ‘ ‘ 1/0 STOP “ f READY ‘ ‘ 1/0 STOP “ f READY ‘ ‘ 1/0
E Wejscia cyfrowe Sygnat ster 1 A @ Sygnat ster 1 A
ID:403 M3.5.1.1 m ID:403 M3.5.1.1 ID:403 M3.5.1.1
Sygnat ster 1 A 5 Start Signal 1 for control Place
Edycja I/0 A. Start Signal 1
OK (] OK functionality chosen with I/0 A
Logic in Start/Stop Setup Menu.
o S
§
Sygnat ster 1 B ;
Si Dodaj do ulub. 8
a

Rys. 11. Przyktad pomocy tekstowej

3.2.2.6 Dodawanie elementu do ulubionych

Moze zaistnie¢ koniecznos¢ czestego korzystania z pewnych wartosci parametrow lub innych
elementow. Zamiast lokalizowac poszczegdlne elementy w strukturze menu, mozna je dodac¢
do folderu Ulubione, gdzie bedg tatwo dostepne.

Informacje na temat usuwania elementéw z folderu Ulubione mozna znalez¢ w rozdziale 3.3.7.

STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘(j READY ‘ ‘ 1/0
El Parametry wejsé Czest znam siln. Czest znam siln.
o ]
Nap znam silnika :
Q Q - dodano do ulubionych.
230.00 V| qp Edycja OK | Nacisnij oK,
aby kontynuowaé.
~ .
Czest znam siln. @
7 50.00 Hz Pomoc

9166.emf

Predk iln.
8‘i‘ Teck znam siin ” Dodaj do ulub.
o 1430 rpm

Rys. 12. Dodawanie elementu do ulubionych
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3.2.2.7 Monitorowanie wielopozycyjne
UWAGA: to menu nie jest dostepne w standardowym panelu sterujgcym.

Na stronie monitorowania wielopozycyjnego mozna okresli¢ dziewie¢ wartosci, ktore majg by¢
monitorowane.

STOP ‘( ! READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘( f READY ‘ ‘ 1/0
Menu giéwne Monitorowanie
D: M1 D: M2.1
Szybka konfigur. Monitor wielopoz
(4)
OK OK
Monitorowanie E‘ Podstawowe
(12) (7)
Parametry E] Funk ster czas
(21) (13)
STOP ‘( f READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘( f Ready ‘ ‘ 1/0
@ Monitor wielopoz CzestotliwZadana
ID25 CzestotliwZadana ID:1 M2.1.1.1
B Czestotl. wyjsc| pr. obr. silnika @ Czestotl. wyjsc. 0.00 Hz
0.0 0.00HZ 0.0rpm OK @ CzestotliwZadana 10.00 Hz OK
Prad silnika Moment silnika |Napiecie silnika @ Pr. obr. silnika 0.00 rpm
0.00A 0.00% 0.0v [v] Prad silnika 0.00 A
Napiec. szyny DC| Temp. przemienn.|TemperatSilnik |Z Moment silnika 0.00 &

9171.emf

Rys. 13. Strona monitorowania wielopozycyjnego

Monitorowang warto$¢ mozna zmienic¢ poprzez aktywacje komorki wartosci (przyciskami
strzatek) i klikniecie przycisku OK. Po wybraniu nowego elementu na liscie wartosci monitoro-

wanych nalezy ponownie klikng¢ przycisk OK.
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3.3 Struktura menu

Kliknij element, na temat ktdérego chcesz uzyskaé wiecej informaciji (dotyczy podrecznika elektro-
nicznego).

Szybka Patrz rozdziat 4.3.
konfiguracja

Monitorowanie wielopozycyjne*

Podstawowe

Funkcje sterowania czasowego
Regulator PID 1

Regulator PID 2

PFC

Liczniki czasu konserwaciji
Dane magistrali

Parametry Patrz rozdziat 4.

Aktywne usterki

Kasuj usterki

Monitorowanie

Historia usterek
Diagnostyka |Liczniki sumaryczne
Liczniki kasowalne

Informacje o wersji
oprogramowania

Podstawowe we/wy
Gniazdo D

Gniazdo E

Zegar czasu rzeczywistego

We/wy i sprzet | Ustawienia modutu mocy,
sterowanie wentylatorem

Panel sterujacy

RS-485

Ethernet

Wybor jezyka

Ustawienia Wybor aplikaciji

uzytkownika |Kopia zapasowa parametrow*

Nazwa napedu

Ulubione” Patrz rozdziat 3.2.2.6

*

. Dostepne wytacznie w zaawansowanym
panelu uruchamiania.

Tab. 3. Menu panelu sterujgcego
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3.31 Szybka konfiguracja

Menu Szybka konfiguracja obejmuje minimalny zestaw parametrow najczesciej uzywanych
podczas instalacji i uruchamiania. Bardziej szczegétowe informacje na temat parametréw
nalezacych do tej grupy mozna znalez¢ w rozdziale 4.3.

3.3.2 Monitorowanie

W przypadku zaawansowanego panelu uruchamiania mozna wyswietli¢ kilka monitorowanych
wartoéci jednoczesnie. Patrz rozdziat 3.2.2.7.

Podstawowe

Podstawowe wartosci monitorowane to faktyczne wartosci wybranych parametréw i sygnatéw,
jak rowniez stany oraz pomiary.

Funkcje sterowania czasowego

Monitorowanie funkcji sterowania czasowego oraz zegara czasu rzeczywistego. Patrz
rozdziat 4.4.3.

Regulator PID 1

Monitorowanie wartosci regulatora PID. Patrz rozdziaty 4.4.4 i 4.4.5.

Regulator PID 2

Monitorowanie wartosci regulatora PID. Patrz rozdziaty 4.4.4 i 4.4.5.

PFC

Monitorowanie wartosci zwigzanych z uzyciem kilku silnikow. Patrz rozdziat 4.4.6.
Dane magistrali

Dane magistrali wy$wietlane jako warto$ci monitorowania dla potrzeb debugowania,
np. podczas uruchamiania magistrali. Patrz rozdziat 4.4.8.
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3.33 Parametry

Z poziomu tego podmenu mozna uzyskac dostep do grup parametrow i poszczegolnych
parametrow aplikaciji. Wiecej informacji na temat parametréw mozna znalezé w rozdziale 4.

3.34 Diagnostyka
To menu obejmuje podmenu Aktywne usterki, Kasuj usterki, Historia usterek, Liczniki oraz
Informacje o wersji oprogramowania.

3.3.4.1 Aktywne usterki

Menu

Funkcja

Uwagi

Aktywne usterki

3.34.2

W przypadku wystapienia usterki
zaczyna migac¢ wyswietlacz z
nazwa usterki. Nacisnij przycisk
OK, aby powréci¢ do menu Diag-
nostyka. W podmenu Aktywne
usterki wyswietlana jest liczba
usterek. Aby wyswietli¢ dane
dotyczace czasu wystgpienia
usterki, wybierz usterke i nacisnij
przycisk OK.

Kasuj usterki

Menu

Funkcja

Usterka pozostaje aktywna do czasu
jej skasowania przyciskiem Reset
(wcisnietym przez 2 s), otrzymania
sygnatu skasowania ze ztagcza we/
wy lub magistrali bgdz wybrania opcji
Kasuj usterki (patrz ponizej).

Pamie¢ aktywnych usterek moze
przechowywa¢ maksymalnie 10 uste-
rek w kolejnosci ich wystgpienia.

Uwagi

Kasuj usterki

To menu umozliwia kasowanie
usterek. Bardziej szczegbtowe
instrukcje mozna znalez¢

w rozdziale 4.7.1.

/\ PRZESTROGA! Aby uniknag nie-
Zamierzonego ponownego rozruchu
napedu, nalezy przed skasowaniem
usterki odtgczyC sygnat sterowania
zewnetrznego.

3.34.3

Historia usterek

Menu

Funkcja

Uwagi

Historia usterek

W historii usterek
przechowywanych jest
40 ostatnich usterek.

Przejscie do menu Historia usterek

i klikniecie przycisku OK po wybraniu
usterki powoduje wy$wietlenie
danych na temat czasu (szczegotéw)
wystapienia tej usterki.
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3.34.4 Liczniki sumaryczne
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks.| Jednostka P ID Opis
abryczne
llo$¢ energii pobranej z sieci
zasilajacej. Brak mozliwosci
kasowania.
UWAGA DOTYCZACA
STANDARDOWEGO
PANELU TEKSTOWEGO:
V4.41 Licznik energii Zmienna 2291 | najwieksza jednostka energii
wyswietlana na panelu
standardowym to MW. Jesli
zliczona energia przekroczy
999,9 MW, na panelu nie
bedzie wyswietlana zadna
jednostka.
Czas pracy
V4.4.3 (zaawansowany ad gg:min 2298 Czasl pracy modutu
e sterujacego
panel uruchamiania)
Czas pracy taczny czas pracy modutu
V4.4.4 a .
(panel standardowy) sterujgcego (w latach)
V445 Czas pracy d taczny czas pracy modutu
o (panel standardowy) sterujgcego (w dniach)
Czas pracy modutu
Czas pracy . . .
V4.4.6 (panel standardowy) gg:min:ss sterujgcego w godzinach,
P y minutach i sekundach
Czas dziatania
V4.4.7 (zaawansowany a dgg:min 2293 | Czas dziatania silnika
panel uruchamiania)
V448 Czas dziatania a taczny czas dziatania silnika
o (panel standardowy) (w latach)
V449 Czas dziatania d taczny czas dziatania silnika
o (panel standardowy) (w dniach)
: : Czas dziatania silnika
Czas dziatania . \ .
V4.4.10 gg:min:ss w godzinach, minutach
(panel standardowy) .
i sekundach
o Licznik czasu
Czas zasilania nieprzerwanego zasilania
V4.4.1 (zaawansowany a d gg:min 2294 P 1eg
e modutu zasilajacego. Brak
panel uruchamiania) h e ;
mozliwosci kasowania.
Czas zasilania taczny czas zasilania
V4.4.12 (panel standardowy) a (w latach)
Czas zasilania taczny czas zasilania
V4.4.13 (panel standardowy) d (w dniach)
Czas zasilania . Czas zasilania w godzinach,
Va.4.14 (panel standardowy) 9g-min-ss minutach i sekundach
V4415 Licznik polecen 2295 Liczba uruchomien modutu

uruchomienia

zasilajacego.

Tab. 4. Menu Diagnostyka, parametry licznikow sumarycznych



PANEL STERUJACY NAPEDU

Honeywell - 25

3.34.5 Liczniki kasowalne
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka ID Opis
fabryczne
Mozliwy do kasowania licznik
energii.
UWAGA: najwieksza jednostka
energii wyswietlana na panelu
standardowym to MW. Jesli
zliczona energia przekroczy
999,9 MW, na panelu nie bedzie
wyswietlana zadna jednostka.
P4.5.1 | Licznik energii (+) Zmienna 2096 | W celu wyzerowania licznika:
standardowy panel tekstowy:
dtugo (przez 4 s) nacisnij
przycisk OK.
zaawansowany panel
uruchamiania:
nacisnij raz przycisk OK.
Pojawi sie strona zerowania
licznika. Ponownie nacisnij
przycisk OK.
Czas pracy . .
P4.5.3 (zaawansowany a d gg:min 2299 Mozliwe do wyzerowania.
e Patrz P4.5.1.
panel uruchamiania)
Czas pracy .
P4.5.4 (panel standardowy) Czas pracy jako suma lat
Czas pracy . .
P4.5.5 (panel standardowy) Czas pracy jako suma dni
P4 5.6 Czas pracy Czas pracy w godzinach,
7 | (panel standardowy) minutach i sekundach
Tab. 5. Menu Diagnostyka, parametry licznikéw kasowalnych
3.34.6 Informacje o wersji oprogramowania
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka ID Opis
fabryczne
Pakiet
V4.6.1 oprogramowania
(zaawansowany
panel uruchamiania)
ID pakietu
V4.6.2 oprogramowania
(panel standardowy)
Wersja pakietu
V4.6.3 oprogramowania
(panel standardowy)
V4.6.4 | Obciazenie systemu| 0 | 100 % 2300 | Obciazenie procesora modutu
sterujacego.
Nazwa aplikacji
V4.6.5 (wytgcznie Nazwa aplikadji
zaawansowany
panel uruchamiania)
V4.6.6 ID aplikacji
V4.6.7 Wersja aplikacji

Tab. 6. Menu Diagnostyka, parametry informacji o oprogramowaniu
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3.3.5

Wel/wy i sprzet

W tym menu znajdujg sie rozne ustawienia dodatkowe.

3.3.5.1

Podstawowe we/wy

To podmenu umozliwia monitorowanie stanu wejs¢ i wyjsc.

Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka — ID Opis
fabryczne
V5.1.1 Wejscie cyfrowe 1 0 1 Stan sygnatu wejscia
cyfrowego.
V5.1.2 Wejscie cyfrowe 2 0 1 Stan sygnalu wejscia
cyfrowego.
V5.1.3 Wejscie cyfrowe 3 0 1 Stan sygnaiu wejscia
cyfrowego.
V5.1.4 Wejscie cyfrowe 4 0 1 Stan sygnatu wejscia
cyfrowego.
V5.1.5 Wejscie cyfrowe 5 0 1 Stan sygnalu wejscia
cyfrowego.
V5.1.6 Wejscie cyfrowe 6 0 1 Stan sygnaiu wejscia
cyfrowego.
Pokazuje ustawiony
Tryb wejécia zworka tryb sygnau
V5.1.7 analodowedo 1 1 3 wejscia analogowego.
goweg 1=0..20 mA
3=0..10V
V5.1.8 Wejscie analogowe 1 0 100 % Stan sygnatu wejscia
analogowego
Pokazuje ustawiony
o zworka tryb sygnatu
V5.1.9 ar-:—g: Vg\?\)esc?z 1 3 wejscia analogowego.
goweg 1=0..20 mA
3=0..10V
V5.1.10 Wejscie analogowe 2 0 100 % Stan sygnalu wejscia
analogowego
Pokazuje ustawiony
. zworka tryb sygnatu
V5.1.11 ar-:—ar)l,: v(\)/x:c? 1 1 3 wyjscia analogowego.
goweg 1=0..20mA
3=0..10V
V5.1.12 Wyjscie analogowe 1 0 100 % Stan sygnatu wyjscia
analogowego
M5.1.13 | Wyjécie przekaznikowe 1 | 0 1 Stan sygnaiu wyjscia
cyfrowego
M5.1.14 | Wyjécie przekaznikowe 2 | 0 1 Stan sygnalu wyjscia
cyfrowego
M5.1.15 | Wyjscie przekaznikowe 3 0 1 Stan sygnatu wyjscia

cyfrowego

Tab. 7. Menu We/wy i sprzet, podstawowe parametry we/wy
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3.3.5.2 Gniazda kart opcjonalnych

Parametry w tej grupie zalezg od zainstalowanej karty opcjonalnej. Jes$li w gniezdzie D ani E nie
ma kart opcjonalnych, nie bedg widoczne Zadne parametry. Potozenie gniazd opisano w rozdzia-
le 4.5.2.

Po usunieciu karty opcjonalnej na wyswietlaczu pojawi sie komunikat F39 Urzgdzenie usuniete.
Patrz Tab. 55.

Menu Funkcja Uwagi
Gniazdo D Ustawienia Ustawienia dotyczace karty opcjonalne;.
Monitorowanie Monitorowanie informacji dotyczacych
karty opcjonalne;.
Gniazdo E Ustawienia Ustawienia dotyczace karty opcjonalne;.
Monitorowanie Monitorowanie informacji dotyczacych
karty opcjonalne;j.
3.3.5.3 Zegar czasu rzeczywistego
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka ID Opis
fabryczne
Stan baterii.
V5.4.1 Stan baterii 1 3 2 2205 | | = hiezainstalowana
2 = zainstalowana
3 = wymien baterie
V5.4.2 Czas gg:mm:ss 2201 | Biezaca godzina
V5.4.3 Data dd.mm. 2202 | Biezgca data
V5.4.4 Rok rerr 2203 | Biezacy rok
Reguta czasu letniego
1 = wylgczona
V5.4.5 Czas letni 1 4 1 2204 |2 =EU
3=USA
4 = Rosja

Tab. 8. Menu We/wy i sprzet, parametry z grupy Zegar czasu rzeczywistego

3.354 Ustawienia modutu mocy, sterowanie wentylatorem
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka ID Opis
fabryczne
V5.5.1.2 | Predkos¢ wentylatora 0 100 % 1
V5.5.1 4 Zatrzymywanie 0 1 1 0 = wytaczone

wentylatora

1 = wigczone

Tab. 9. Ustawienia modutu mocy, sterowanie wentylatorem
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3.3.5.5 Panel sterujacy
. Ust. .
Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka ID Opis
fabryczne
Czas, po ktorym wyswietlacz
P5.6.1 Czas powrotu 0o | 60 min 0 powroci do strony okreslonej
parametrem P5.6.2.
0 = nieuzywany
0 = brak
1 = otwdrz pozycje menu
P5.6.2 Strona domysina 0 4 0 2 = menu gtéwne
3 = strona sterowania
4 = monitor wielopozycyjny
Ustaw indeks menu
P5.6.3 Indeks pozycji menu pozadanej strony i aktywu;j
opcje parametrem P5.6.2 = 1.
Kontrast
(wytacznie o Ustawia kontrast
P5.6.4 zaawansowany 30 70 o 50 wyswietlacza (30-70%).
panel uruchamiania)
Ustawia czas, po ktérym
nastgpi wytaczenie
podswietlenia wyswietlacza
P5.6.5 Czas podswietlenia 0 60 min 5 (0—60 min). W przypadku

wybrania wartosci
0 podswietlenie bedzie
zawsze wigczone.

Tab. 10. Menu We/wy i sprzet, parametry z grupy Panel sterujacy
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3.3.5.6 Magistrala

Parametry dotyczace réznych kart magistrali mozna znalez¢ tez w menu We/wy i sprzet. Para-
metry te sg objasnione w sposéb bardziej szczegotowy w odpowiednim podreczniku uzytkownika
magistrali.

Podmenu poziom 1 Podmenu poziom 2 Podmenu poziom 3
RS-485 Ogodlne ustawienia Protokot
Modbus RTU Parametry Modbus
Monitorowanie Modbus
N2 Parametry N2
Monitorowanie N2
BACnet MS/TP Parametry BACnet MS/TP
Monitorowanie BACnet MS/TP
Ethernet Ogodlne ustawienia
Modbus/TCP Parametry Modbus/TCP
Monitorowanie Modbus/TCP
BACnetIP Parametry BACnet IP

Monitorowanie BACnet IP
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3.3.6 Ustawienia uzytkownika
. Ust. .
Kod Parametr Min. Maks. |Jednostka ID Opis
fabryczne
- . . . Zalezy od pakietu
P6.1 Wybor jezyka Zmienny |Zmienny Zmienne | 802 |.
jezykowego.
P6.2 Wybér aplikacji 801
M5 | Kopiazapasowa Patrz rozdziat 3.3.6.1 ponize.
parametrow
P6.7 Nazwa napedu W razlle potrzeby mozna
nada¢ napedowi nazwe.
Tab. 11. Menu Ustawienia uzytkownika, Ustawienia ogolne
3.3.6.1 Kopia zapasowa parametrow

Wiecej informaciji, patrz rozdziat 3.3.6.1.

sterujgcego

Kod Parametr Min. Maks. | Jednostka - ID Opis
fabryczne
Przywr6é domysine Przywraca domysine
L wartosci parametrow
P6.5.1 ustawienia 831 |. :
fabrvczne i uruchamia kreatora
y rozruchu.
Zapisuje wartosci
parametrow w panelu
Zapisz w panelu sterujgcym, np. w celu
P6.5.2 , « 0 1 0 skopiowania ich do innego
sterujgcym napedu.
0 = nie
1 =tak
Przywrd6¢ z panelu Wezytuje wartosci
P6.5.3 y P parametrow z panelu

sterujgcego do napedu.

*

Dostepne wytacznie w zaawansowanym panelu uruchamiania

Tab. 12. Menu Ustawienia uzytkownika, parametry z grupy Kopia zapasowa parametrow
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3.3.7 Ulubione
UWAGA: To menu jest dostepne wylgcznie w zaawansowanym panelu uruchamiania.

Folder Ulubione zwykle stuzy do gromadzenia parametrow lub sygnatéw monitorujgcych z
dowolnego menu panelu sterujacego. Do folderu tego mozna dodawac elementy lub parametry —
patrz rozdziat 3.2.2.6.

Aby usung¢ element lub parametr z folderu Ulubione, wykonaj nastepujace czynnosci:

STOP ‘(j READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘(j READY ‘ ‘ 1/0
’j Ulubione . Czest znam siln.
8? Czest znam siln. Q Monitorowanie

2 50.00 Hz OK

@ Pomoc

" Usun z ulubionych

OK

9172.emf
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4. ROzRUCH

Parametry tej aplikacji sg wymienione w rozdziale 4.5 niniejszej instrukcji, a ich szczegotowe
wyjasnienie znajduje sie w rozdziale 4.6.

4.1 Konkretne funkcje oprogramowania SmartDrive HVAC

Oprogramowanie SmartDrive HVAC zostato opracowane jako tatwe w obstudze rozwigzanie do
wszystkich aplikacji odnoszacych sie do ogrzewania, wentylaciji i klimatyzacji, w ktérych mozna
wykorzysta¢ regulacje predkosci silnika. Oferuje ono réwniez szerokie mozliwosci dotyczace
automatycznego sterowania PID oraz sterowania kaskadg pompy i wentylatora.

Funkcje

+ Kreator rozruchu umozliwia wyjatkowo szybkie przygotowanie do pracy w prostych zasto-
sowaniach sterowania pompg lub wentylatorem.

+ Minikreatory ufatwiajace konfiguracje programéw do automatycznego sterowania PID i
kaskada.

* Przycisk Loc/Rem umozliwia fatwe przetagczanie miedzy lokalnym (panel sterujacy) a
zdalnym miejscem sterowania. Zdalne miejsce sterowania (we/wy lub magistrale) mozna
wybrac za pomocg parametru konfiguracyjnego.

+ Strona sterowania zapewnia prostg obstuge i monitorowanie najwazniejszych wartosci.

+  Wejscie blokady pracy (blokada od przepustnicy). Rozruch napedu jest mozliwy dopiero
po aktywacji tego wejscia.

* Rozne tryby wstepnego podgrzewania pozwalajgce unikng¢ problemoéw ze skraplaniem.

* Maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa 320 Hz.

+ Dostepne sg funkcje zegara czasu rzeczywistego oraz monitorowania sterowania cza-
sowego. Istnieje mozliwos¢ zaprogramowania 3 kanatéw czasu w celu uzyskania réznych
funkcji na napedzie (np. Start/stop oraz Predkosci zadawane).

+ Dostepny zewnetrzny regulator PID. Moze by¢ stosowany do regulacji np. sitownika prze-
pustnicy za pomocg we/wy napedu.

* Funkcja trybu uspienia automatycznie wtgcza lub wylgcza naped pracujacy na pozio-
mach zdefiniowanych przez uzytkownika w celu oszczedzania energii.

+ 2-strefowy regulator PID (2 rozne sygnaly sprzezenia zwrotnego; sterowanie minimalne
i maksymaine).

+ Dwa zrédta zadawania wartosci regulatora PID. Wybierane za pomocg wejscia cyfrowego.

* Funkcja wzmocnienia wartosci zadanej regulatora PID.

* Funkcja sprzezenia wyprzedzajacego zapewnia szybsze reagowanie na zmiany w procesie.

* Monitorowanie wartosci procesu.

+ Regulacja kaskady pompy i wentylatora do sterowania uktadem z wieloma pompami lub
wentylatorami.

* Funkcja przetrzymania mocy do automatycznego dostosowania eksploatacji w celu
unikniecia usterek w przypadku np. krétkotrwatego zaniku napiecia.

* Funkcja przetrzymania nadmiernej temperatury do automatycznego dostosowania
eksploatacji w celu unikniecia usterek zwigzanych z nieprawidtowg temperaturg otoczenia.

+ Kompensacja strat cisnienia w celu uwzglednienia strat cisnienia w instalacji np.

w wyniku nieprawidtowego umieszczenia czujnika w poblizu pompy lub wentylatora.

+ Pojedyncze sterowanie moca wejsciowg, w ktérym sygnat analogowy (0—10 V lub 4—
20 mA) moze by¢ réwniez uzyty w celu uruchomienia i zatrzymania silnika bez dodatkowej
mocy wejsciowe].

+ Kreator przeszukiwania rezonansowego umozliwiajacy bardzo tatwe skonfigurowanie
obszaréw czestotliwosci, ktére bedg omijane, aby unikna¢ rezonansoéw w uktadzie.

+ Optymalizator czasu zbocza (RTO) umozliwiajacy automatyczne dostosowanie ukfadu,
aby unikna¢ silnego przyspieszania i hamowania, ktére moze uszkodzi¢ rury wodne lub
przewody powietrzne.

* Funkcja tagodnego startu pompy w celu unikniecia nadmiernego cisnienia w chwili
wypetniania ukfadu rur ciecza.
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4.2 Przyktadowa konfiguracja sygnatéw sterujacych
Standardowa karta WE/WY
» . Ust.
\ Zacisk Sygnat fabryczne
roT ‘\ - 1 +10 Vref | Wyjscie napiecia zadajgcego
Zadawanie . 3 —
potencjometrem ] v 2 Al1+ Wejscie analogowe,
1...10kQ X T napieciowe lub pradowe Napiecie
e Wspdlne wejscie analogowe (0..10V)
3 Al1-
(pradowe)
Zadawanie zdalne - - - - - - - = — - 4 Al2+ Wejscie analogowe,
4...20 mA/0...10 V napieciowe lub pragdowe Prad
(programowaine) Wspélne wejscie analogowe | (4...20 mA)
__________ 5 Al2—
(pradowe)
Pmm e e e e mmmm - = 6 24 Vwy Pomocnicze napiecie 24 V
|
: 7 | GND Masa dla wej$cia/wyjscia
' o Start do
1
|:_/ ---------- 8 DI1 Wejscie cyfrowe 1 przodu
II
] 9 DI2 Wejscie cyfrowe 2 Start do tytu
|
|
— ] 10|l DI Wejscie cyfrowe 3 Usterka
| zewn
E 1 le oM Wspdlny dla wejsé 9*rupy A
; (DIN1-DING)
: 12 24 \Vwy ¢| Pomocnicze napiecie 24 V
: r---|--- 13 |e| GND Masa dla wejscia/wyjscia
1 1
I | Wybierz
D R I 7 Dl4 Wejscie cyfrowe 4 predkosé
I I zadawang 0
| 1
I I Wybierz
:—/ --- f -=-=|--- 15 DI5 Wejscie cyfrowe 5 predkosé
I I zadawana 1
| 1 T
D S 16 DI6 Wejscie cyfrowe 6 Kasowanie
I : usterki
1
I | Wspolny dla wejs¢ grupy A
! ! 176 CM (DIN1-DIN6)**
; _ —+-----] 18| AO1+ || Sygnatanalogowy (+wyjscie)| Czgstotli-
| . WOoSE wyj-
I -=1----—1 19 |¢AO-/GND|| Wspdlny dla wyj$¢ analogow|  gciowa
| 1
: : 30 | +24 Vwee Wejscie napigcia
| . < pomochniczego 24 V
1 1 .
| . £ A RS485 Mag|straill_ae rizntzlregowa,
v v < o
Do karty przekaznikowe;j B RS485 Magistrala sze_regowa,
dodatnia

*Wybierane za pomocg przetgcznikéw DIP, patrz
Podrecznik instalaciji.
**Wejécia cyfrowe mogg by¢ odizolowane od masy.
Patrz Podrecznik instalaciji.

Tab. 13. Przyktadowa konfiguracja, standardowa karta we/wy
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Ze L.
standardowej karty WE/WY Plyta przekaznika Ust.
Z zacisku Z zacisku Zacisk Sygnat fabryczne
nr6lub 12 nr1i3 —
21 | RO1/1NC Wyjscie| PRACA
| 2 .
| PRACA L _ _ g | 22 | RO12CM przekaznikowe 1
L—@———» 23 | RO1/3NO | —1
24 | RO2/1 NC Wyjscie | USTERKA
220  cmmmmmm— 25 | RO2/2 CM ; przekaznikowe 2
- - 26 | RO23NO| |
28 T+ - Wejscie
29 T termistorowe
- _ 1

Tab. 14. Przyktadowa konfiguracja, karta przekaznikowa
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4.3

Parametry szybkiej konfiguracji

Grupa parametréw szybkiej konfiguracji jest zbiorem parametréw najczesciej uzywanych pod-
czas instalacji i uruchamiania. Zostaty one zebrane w pierwszej grupie parametrow, dzieki czemu
mozna je szybko i tatwo odszukad. Istnieje réwniez mozliwos$¢ uzyskania do nich dostepu i
modyfikowania ich z poziomu grup parametréw, do ktérych faktycznie nalezg. Zmiana wartosci
parametru w grupie parametrow szybkiej konfiguracji powoduje takze zmiane wartosci tego
parametru w grupie, do ktorej faktycznie nalezy.

sterowania

Kod Parametr Min. Maks. |Jednostka s ID Opis
fabryczne
Napieci . Wartos¢ U, na tabliczce
P1.1 apigele znamionowe | 7 ienne | Zmienne \% Zmienne | 110 | znamionowej silnika.
silnika
Patrz str. 46.
Czestotliwosé Wartosé¢ f,, na tabliczce
P1.2 Znamionowa silnika 8,00 320,00 Hz 50,00 111 | znamionowej silnika.
Patrz str. 46.
P1.3 Predkosc 24 | 19200 | obr/min | Zmienne | 112 | VanOS¢ Ny na tabliczce
znamionowa silnika znamionowej silnika.
i Wartos¢ | tabli
P1.4 Prad Zhamionowy Zmienny | Zmienny A Zmienne | 113 a O.SC : n? 'a .|czce
silnika znamionowe;j silnika.
Znamionow Warto$¢ mozna znalez¢
P1.5 ylonowy 0,30 1,00 Zmienne | 120 |na tabliczce znamionowej
cos fi silnika o
silnika.
P1.6 Znamionowa 0,00 |zmienne| KW | Zmienne | 116 | artosc Iy na tabliczce
moc silnika znamionowej silnika.
- - . . . Maksymalny prad silnika
P1.7 Limit pradu silnika Zmienny | Zmienny A Zmienne | 107 2 napedu AC
P1.8 Czestotliwose 0,00 | M3.3.1 Hz | Zmienne | 101 |Minimaina dopuszczaina
minimalna czestotliwos¢ zadana
P19 Czestotliwos¢ M3.3.1 | 320,00 Hy 50,00 102 Maksyrr.\aln?’dopuszczalna
maksymalna czestotliwosé zadana
Wybor zrodta wartosci
P1.10 Wybo.r Adla 1 8 6 17 zadanej, gdy miejscem
sterowania z we/wy sterowania jest we/wy A.
Dostepne opcje: patrz str. 50.
Wybierz za pomocg wejscia
P1.11| Predkos¢ stata 1 M3.3.1 | 300,00 Hz 1000 | 105 |Ovfrowego: .
wybor predkosci zadawanej 0
(P3.5.1.16)
Wybierz za pomocg wejscia
P1.12| Predkoséstata2 | M3.3.1 | 300,00 Hz 1500 | 106 |Ovfrowego: .
wybor predkosci zadawanej 1
(P3.5.1.17)
P1.13 | Czas przyspieszania 1 0,1 3000,0 S Zmienne | 103 Czas przy§p'|eszan|a od zgra
do predkosci maksymalnej
Czas hamowania od
P1.14| Czas hamowania 1 0,1 3000,0 S Zmienne | 104 |predkosci maksymalnej do
zera
Wybér zdalnego miejsca
Zdalne mieisce sterowania (start/stop)
P1.15 J 0 1 0 172 |0 = welwy

1 = magistrala
komunikacyjna
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P1.16

Automatyczne
wznowienie pracy

731

0 = wylaczone
1 = witgczone

P1.17

Wytgcznik silnika

653

Uaktywnienie tej funkgcji nie
dopuszcza do wyfaczania sie
napedu, kiedy przetacznik

(konserwacyjny/

bezpieczenstwa) jest
obstugiwany pomiedzy
silnikiem a napedem

0 = wytaczony
1 = wigczony

P1.18

Kreator sterowania
wielopompowego

1803

0 = nieaktywny
1 = aktywny

Patrz rozdziat 2.2.

P1.19

Kreator PFC

0 = nieaktywny
1 = aktywny

Patrz rozdziat 2.3.

Tab. 15. Grupa parametrow szybkiej konfiguracji
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4.4 Grupa wartosci monitorowanych

Naped umozliwia monitorowanie rzeczywistych wartosci parametrow i sygnatéw, jak réwniez
stanow i pomiaréw. Niektére monitorowane wartosci mozna dostosowaé do wtasnych potrzeb.

441 Widok monitorowania wielopozycyjnego przy zastosowaniu
zaawansowanego panelu uruchamiania

Na stronie monitorowania wielopozycyjnego mozna okresli¢ dziewie¢ wartosci, ktére majg by¢
monitorowane. Wiecej informacji mozna znalez¢ na str. 20.

4.4.2 Podstawowe
Tab. 16 zawiera podstawowe wartosci monitorowane.

UWAGA!

W menu monitorowania dostepne sa tylko stany standardowych kart we/wy. Stany sygnatéw
wszystkich kart we/wy mozna znalez¢ w postaci danych nieprzetworzonych w menu systemo-
wym We/wy i sprzet.

Stany kart rozszerzen we/wy mozna w razie potrzeby sprawdzi¢ w menu systemowym We/wy
i sprzet.

Kod | Monitorowana wartosé Jednostka‘ ID

V2.2.1 Czestotliwos¢ wyjsciowa Hz 1 | Czestotliwos¢ wyjscia na silnik
V2.2.2 Czestotliwo$é zadana Hz 25 | Czestotliwosé¢ zadana do sterowania
silnikiem
V2.2.3 Predkosc silnika obr./min 2 | Predkosc¢ obrotowa silnika w obr./min
V2.2.4 Prad silnika A 3
V2.2.5 Moment obrotowy silnika % 4 | Obliczony moment obrotowy watu
V2.2.7 Moc na watku silnika % 5 | Catkowite zuzycie mocy napedu
V2.2.8 Moc na watku silnika kW/KM 73
V2.2.9 Napiecie silnika Vv 6
V2.2.10| Napiecie w obwodzie DC \ 7
V2.2.11 Temperatura jednostki °C/I°F 8 | Temperatura radiatora
V2.2.12 Temperatura silnika % 9 | Obliczona temperatura silnika
V2.2.13 Wejscie analogowe 1 Y% 59 | Procentowe wykorzystanie zakresu sygnatu
V2.2.14 Wejscie analogowe 2 % 60 |Procentowe wykorzystanie zakresu sygnatu
V2.2.15 Wyjscie analogowe 1 Y% 81 | Procentowe wykorzystanie zakresu sygnatu
V2.2.16 Podgrzewanie 1228 | 0 = wylgczone
wstepne silnika 1 = ogrzewanie (zasilanie praqdem DC)
V2.2.17| Stowo statusowe napedu 43 | Bitowy status napedu
B1 = gotowos¢
B2 = praca
B3 = usterka
B6 = zezwolenie na prace
B7 = aktywny alarm
B10 = hamowanie pradem statym w stopie
B11 = aktywne hamowanie prgdem statym
B12 = zadanie uruchomienia
B13 = aktywny regulator silnika
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Kod ’ Monitorowana wartos¢ Jednostka’ ID ‘ Opis
V2.2.18| Ostatnia aktywna usterka 37 |Kod ostatniej aktywowanej usterki, ktéra nie
zostata skasowana.
V2.2.19| Status trybu pozarowego 1597 | 0 = wytgczony
1 = wigczony
2 = aktywny (wigczony + otwarte DI)
3 = tryb testowy

Tab. 16. Elementy menu monitorowania

443 Monitorowanie sterowania czasowego

W tym obszarze mozna monitorowa¢ wartosci funkcji sterowania czasowego oraz zegara czasu
rzeczywistego.

Kod | Monitorowana wartosé Jednostka‘ ID ‘

V2.3.1 TC1,TC2,TC3 1441 | Mozliwo$¢ monitorowania stanu trzech kanatow
czasowych (Time Channel — TC)

V2.3.2 Przedziat czasu 1 1442 | Stan przedziatu czasu sterowania czasowego

V2.3.3 Przedziat czasu 2 1443 | Stan przedziatu czasu sterowania czasowego

V2.3.4 Przedziat czasu 3 1444 | Stan przedziatu czasu sterowania czasowego

V2.3.5 Przedziat czasu 4 1445 | Stan przedziatu czasu sterowania czasowego

V2.3.6 Przedziat czasu 5 1446 | Stan przedziatu czasu sterowania czasowego

V2.3.7 Sterowanie czasowe 1 s 1447 | Pozostaty czas dla aktywnego sterowania
czasowego

V2.3.8 Sterowanie czasowe 2 s 1448 | Pozostaly czas dla aktywnego sterowania
czasowego

V2.3.9 Sterowanie czasowe 3 s 1449 | Pozostaly czas dla aktywnego sterowania
czasowego

V2.3.10| Zegar czasu rzeczywistego 1450

Tab. 17. Monitorowanie funkcji sterowania czasowego

444 Monitorowanie regulatora PID1

Kod | Monitorowana wartos¢ Jednostka‘ ID ‘

V2.4.1 Warto$¢ zadana PID1 Zmienna 20 |Jednostki procesu wybierane za pomocq
parametru

V2.4.2 Sprzezenie zwrotne PID1 Zmienna 21 | Jednostki procesu wybierane za pomocg
parametru

V2.4.3 PID1 uchyb Zmienna 22 | Jednostki procesu wybierane za pomocg
parametru

V2.4.4 PID1 wyjscie % 23 | Wyjécie do sterowania silnikiem lub sterowania
zewnetrznego (AO)

V2.4.5 Stan PID1 24 |0 = zatrzymany

1 =praca

3 = tryb uspienia

4 = przy wylaczonym pasmie (patrz str. 72)

Tab. 18. Monitorowanie wartosci regulatora PID1
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445 Monitorowanie regulatora PID2
Kod ‘ Monitorowana wartos¢ | Jednostka ‘ ID ‘ Opis

V2.5.1 Wartos¢ zadana PID2 Zmienna 83 |Jednostki procesu wybierane za pomoca
parametru

V25.2 Sprzezenie zwrotne PID2 Zmienna 84 | Jednostki procesu wybierane za pomoca
parametru

V2.5.3 PID2 uchyb Zmienna 85 |Jednostki procesu wybierane za pomocq
parametru

V254 PID2 wyjscie % 86 | Wyjscie do sterowania zewnetrznego (AO)

V2.5.5 Stan PID2 87 |0 = zatrzymany
1 =praca
2 = przy wytaczonym pasmie (patrz str. 72)

Tab. 19. Monitorowanie wartosci regulatora PID2

4.4.6 Kaskada pompy i wentylatora (PFC)
Kod ‘ Monitorowana wartos¢ | Jednostka ‘ ID ‘ Opis
V2.6.1 Pracujace silniki 30 |Liczba pracujacych silnikéw podczas
korzystania z funkcji PFC.
V2.6.2 | Automatyczna zmiana kolej- 1114 | Informuje uzytkownika, czy wymagana jest
nosci napedéw (autochange) automatyczna zmiana kolejno$ci napeddw.

Tab. 20. Monitorowanie kaskady pompy i wentylatora

44.7 Liczniki czasu konserwacji

Kod | Monitorowana wartos¢ Jednostka‘ ID ‘

V2.71 Licznik 1 godz./obr. 1101 | Stan licznika (obr.*1000 lub godziny)
V2.7.2 Licznik 2 godz./obr. 1102 | Stan licznika (obr.*1000 lub godziny)
V2.7.3 Licznik 3 godz./obr. 1103 | Stan licznika (obr.*1000 lub godziny)

Tab. 21. Monitorowanie licznikow czasu konserwacji
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448 Monitorowanie danych magistrali sterujacej
Monitorowana | Jed-
Kod ‘2 ID
wartosé nostka
VV2.8.1 | Stowo sterujgce 874 | Stowo sterujace magistrali komunikacyjnej uzywane przez

magistrali aplikacje w trybie (formacie) obejscia. W zaleznosci od typu
lub profilu magistrali dane moga by¢ modyfikowane przed
przestaniem do aplikaciji.

V2.8.2 | Zadawanie pred- 875 | Zadana predkos¢ jest skalowana pomiedzy predkoscig mini-
kosci z magistrali malng i maksymalng w chwili, gdy odbierze jg aplikacja steru-
komunikacyjnej jaca. Predko$¢ minimalng i maksymalng mozna zmienia¢ po

odebraniu predkosci zadanej bez wptywu na predkosc¢ zadana.

V2.8.3 | Dana procesowa 876 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 1 32-bitowym

VV2.8.4 | Dana procesowa 877 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 2 32-bitowym

V2.8.5 | Dana procesowa 878 | Nieprzetworzona wartos$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 3 32-bitowym

VV2.8.6 | Dana procesowa 879 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 4 32-bitowym

V2.8.7 | Dana procesowa 880 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 5 32-bitowym

VV2.8.8 | Dana procesowa 881 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 6 32-bitowym

V2.8.9 | Dana procesowa 882 | Nieprzetworzona wartos$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 7 32-bitowym

V2.8.10| Dana procesowa 883 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wejsciowa 8 32-bitowym

V2.8.11| Stowo statusowe 864 | Stowo statusowe magistrali komunikacyjnej wysytane przez

magistrali aplikacje w trybie (formacie) obejscia. W zaleznosci od typu
lub profilu magistrali dane moga by¢ modyfikowane przed
przestaniem do magistrali.

V2.8.12| Predkos¢ aktu- 865 |Biezaca predkos$¢ wyrazona w %. Wartosci 0i 100% to
alna przesytana odpowiednio predko$¢ minimalna i maksymalna. Wartos¢ jest
przez magistrale aktualizowana na biezaco na podstawie chwilowej predkosci
komunikacyjna minimalnej i maksymalnej, a takze predkosci wyjsciowe;.

V2.8.13| Dana procesowa 866 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 1 32-bitowym

V2.8.14| Dana procesowa 867 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 2 32-bitowym

V2.8.15| Dana procesowa 868 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 3 32-bitowym

V2.8.16| Dana procesowa 869 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjéciowa 4 32-bitowym

V2.8.17| Dana procesowa 870 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 5 32-bitowym

V2.8.18| Dana procesowa 871 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 6 32-bitowym

VV2.8.19| Dana procesowa 872 |Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 7 32-bitowym

V2.8.20| Dana procesowa 873 | Nieprzetworzona warto$¢ danej procesowej w formacie

wyjsciowa 8 32-bitowym

Tab. 22. Monitorowanie danych magistrali
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4.5

Parametry aplikacji

Aby znalez¢ menu i grupy parametrow, nalezy postepowac zgodnie z ponizszymi wskazéwkami.

sTop ‘(j READY ‘

‘ Keypad

STOP‘G READY ‘

‘ Keypad ‘

Menu gitéwne

ID: M3

E] Parametry
ID:

M3.1

Ustaw. silnika

(4)
Ustaw.start/stop

OK

]

(10)

)

Wartosci zadane

(6)

9147.emf

Sz;((bl];a) konfigur.
Monitorowanie
(12)
= Parametry
(21)
READY RUN STOP ALARM FAULT
a a
LM T oC
Frrirseie 122
M _I
Hi_Jl
4 h_4
FWD REV /o KEYPAD BUS

Aplikacja HVAC zawiera nastepujace grupy parametréw:

Menu i grupa parametréw

Grupa 3.1: Ustawienia silnika

READY RUN 5TOP ALARM FAULT
A a
MITITIIE CETT
iU e
@ M
m_I, 1 :
| w :
FWD REV Vo KEYPAD BUS
‘ Opis

Podstawowe i zaawansowane ustawienia silnika

Grupa 3.2: Ustawienia Startu/Stopu

Funkcje startu i zatrzymania

Grupa 3.3: Ustawienia zrodet wartosci zadanych

Konfiguracja czestotliwo$ci zadanej

Grupa 3.4: Konfiguracja zbocza narastania
i hamowania

Konfiguracja przyspieszania/zwalniania

Grupa 3.5: Konfiguracja we/wy

Programowanie we/wy

Grupa 3.6: Mapowanie danych magistrali

Parametry danych wyjsciowych magistrali

Grupa 3.7: Czestotliwosci zabronione

Programowanie zabronionych czestotliwosci

Grupa 3.8: Monitorowanie limitéw

Programowalne ograniczniki

Grupa 3.9: Zabezpieczenia

Konfiguracja zabezpieczen

Grupa 3.10: Automatyczne wznowienie pracy

Ustawienia automatycznego kasowania po usterce

Grupa 3.11: Ustawienia aplikacji

Wybory jednostek

Grupa 3.12: Funkcje sterowania czasowego

Konfiguracja 3 sterowan czasowych na podstawie
zegara czasu rzeczywistego

Grupa 3.13: Regulator PID 1

Parametry regulatora PID 1. Sterowanie silnikiem lub
wykorzystanie zewnetrzne.

Grupa 3.14: Regulator PID 2

Parametry regulatora PID 2. Wykorzystanie zewnetrzne.

Grupa 3.15: Kaskada pompy i wentylatora

Parametry dotyczace kaskady pompy i wentylatora

Grupa 3.16: Liczniki czasu konserwacji

Parametry dotyczace licznikdw czasu konserwac;ji

Grupa 3.17: Tryb pozarowy

Parametry trybu pozarowego

Tab. 23.

Grupy parametrow
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4.51 Objasnienia kolumn
Kod = wskaznik lokalizacji na panelu, pokazujacy operatorowi numer parametru
Parametr = nazwa parametru
Min. = minimalna wartos¢ parametru
Maks. = maksymalna warto$¢ parametru
Jednostka = jednostka wartosci parametru (jesli dostepna)

Ust. fabryczne
ID

Opis

nilE

wartos¢ ustawiona w fabryce

= numer identyfikacyjny parametru

skrocony opis wartosci parametru lub jego funkcji
dostepne sg dalsze informacje na temat tego parametru, kliknij jego nazwe
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45.2 Programowanie we/wy

Programowanie wejs¢ cyfrowych mozna tatwo dostosowac. Nie ma terminali cyfrowych
przypisanych wytacznie okreslonym funkcjom. Do danej funkcji mozna wybrac¢ dowolny
terminal, innymi stowy, funkcje wystepuja jako parametry, dla ktérych operator okresla
konkretne wejscie. Lista funkcji wejs¢ cyfrowych, patrz Tab. 28 str. 54.

Do wejs¢ cyfrowych mozna takze przypisywac kanaty czasowe. Wiecej informacji mozna znalez¢
na str. 68.

Mozliwe do wybrania wartosci parametréw programowanych maja format:
DigIN SlotA.1 (zaawansowany panel uruchamiania) lub
dl A.1 (panel standardowy)
gdzie

»DigIN/dI” oznacza wejscie cyfrowe.

»olot_” wskazuje karte;

A i B sg tablicami standardowymi, D i E to tablice opcjonalne (patrz Rys. 14). Patrz rozdziat .
Liczba po literze tablicy odnosi sie do odpowiedniego terminalu na wybranej tablicy. A zatem
SlotA.1 oznacza terminal DIN1 na tablicy standardowej w gniezdzie A. Parametr (sygnat) nie
jest potgczony z zadnym terminalem, co oznacza, ze nie jest uzywany, jesli liczba koncowa
poprzedzona jest cyfrg 0, a nie literg (na przyktad DigIN Slot0.1/dl 0.1).

Gniazdo | % ﬂl B Beeo0eee00d D} Gniazdo
kart opcjo- kart opcjo-

nalnych D = nalnych E

@
(&)

(6 oL
( 10 OI:I 00 Cliﬂ
OO

COHCOCOOO
EDCOCOMETED

Rys. 14. Gniazda kart opcjonalnych
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4.5.2.1 Opisy zréodet sygnatow:

Zrédio Funkcja

Slot0 1 = zawsze FAL.SZ, 2-9 = zawsze PRAWDA

SlotA Liczba odpowiada wejsciu cyfrowemu gniazda.
SlotB Liczba odpowiada wejsciu cyfrowemu gniazda.
SlotC Liczba odpowiada wejsciu cyfrowemu gniazda.
SlotD Liczba odpowiada wejsciu cyfrowemu gniazda.
SlotE Liczba odpowiada wejsciu cyfrowemu gniazda.

TimeChannel

(tCh) 1 = kanat czasowy 1, 2 = kanat czasowy 2, 3 = kanat czasowy 3

Tab. 24. Opisy zrédet sygnatow

PRZYKLAD:

Operator chce podtaczy¢ Sygnaft sterujacy 2 A (parametr P3.5.1.2) do wejscia cyfrowego
DI2 na standardowej karcie we/wy.

4.5.2.2 Przyktadowe programowanie przy uzyciu panelu standardowego

1 Zlokalizuj parametr Sygnat sterowania 2 A (P3.5.1.2) na panelu sterujgcym
w czesci Parametry > Konfigur. WE/WY > Wejscia cyfrowe.

9156.emf

Przejdz w tryb Edycja poprzez nacisniecie przycisku OK. Pierwszy znak zacznie
migac. Przyciskami strzatek zmieh warto$¢ zrédta sygnatu na ,A”.

2 Naciénij przycisk strzatki w prawo. Teraz miga numer zacisku. Potgcz parametr
Sygnat sterujgcy 2 A (P3.5.1.2) z zaciskiem DI2 poprzez ustawienie numeru
zacisku ,2”.
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4.5.2.3 Prz

FAULT

ALARM

9157.emf

kiadowe programowanie przy uzyciu zaawansowanego panelu uruchamiania

Zlokalizuj parametr Sygnat sterowania 2 A (P3.5.1.2) na panelu sterujacym
w czesci Parametry > Konfigur. WE/WY > Wejscia cyfrowe.

STOP ‘d READY ‘

‘ Keypad ‘

Menu gitéwne

1D: M3

Szybka konfigur.

(17)

@ Monitorowanie
(5)

= Parametry
(12 )

OK

‘ Keypad ‘

STOP ‘d READY ‘

‘ Keypad

STOP‘G READY ‘

M3.5

- Parametry

Wartosci zadane
(18)

Rampy i hamow.
(7)

Konfigur. WE/WY
(4)

)
)

OK

] .

Konfigur. WE/WY
M3.5.1
Wejscia cyfrowe
(26)
Wejscia anal.
(36)

)
)

Wyjscia cyfrowe
(1)

)

OK

‘ Keypad ‘

STOP ‘d READY ‘

Wejscia cyfrowe

D ID:404

Sygnat ster 1 A
o DigIn SlotA.1l

M3.5.1.2

Sygnat ster 2 A

DigIn Slot0.1

9149.emf

Sygnat ster 1 B
DigIn Slot0.1

2

Przejdz do trybu Edycja.

‘ Keypad

STOP ‘G READY ‘ STOP ‘(j] READY ‘
g Sygnat ster 2 A Sygnal ster 2 A

Edycj o)
3 yeja OK | Y DigIN slota.2
@ Pomoc
in:
@ podaj do ulub. Max:

Zmien wartosé: Czesc wartosci, ktérg mozna edytowac (DigIN Slot0), jest podkre-
$lona i miga. Zmien gniazdo na DigIN SlotA lub przypisz sygnat do kanatu czaso-
wego, uzywajac przyciskow strzatek w gore i w dét. Przejdz do edycji numeru
zacisku (.1) poprzez jednokrotne nacisniecie prawego przycisku, a nastepnie
zmiane wartosci na ,2” przyciskami strzatek w gore i w dot.

Zaakceptuj zmiane, naciskajac przycisk OK, lub wré¢ do poprzedniego poziomu
menu za pomoca przycisku BACK/RESET.

‘ Keypad ‘ Keypad

sToP ‘G READY ‘
Ij Wejscia cyfrowe

e

<]

1D: 404 M3.5.1.2

M3.5.1.2

D:404 M3.5.1.2

Sygnal ster 1 A
DigIn SlotA.1l

OK

Sygnat ster 2 A
DigIn Slot0.1

9150.emf

Sygnat ster 1 B
DigIn Slot0.1
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4.5.3 Grupa 3.1: Ustawienia silnika
4.5.3.1 Parametry podstawowe
Kod Parametr Min. Maks. s —— ID Opis
nostka | fabryczne
Wartos¢ U, na tabliczce zna-
mionowe;j silnika. Ten parametr
Napiecie ustawia napiecie w punkcie
P3.1.1.1 znamionowe | Zmienne | Zmienne Vv Zmienne 110 | ostabienia pola na wartos¢
silnika 100% * Upgiinika- Nalezy
zwrdci¢ uwage na uzywane
potaczenie (Delta/Star).
Czestotliwosé s .
P3.1.1.2| znamionowa | 800 | 320,00 | Hz 50,00 | 111 | NVartos¢t, natabliczce
silnika znamionowe;j silnika.
o - W 7z |.
p3.1.1.3| redkosczna- |, 19200 | obr/min| Zmienne | 112 |\ artosc ny na tabliczce
mionowa silnika znamionowe;j silnika.
io- Wartos¢ | tabli
P3.1.1.4 Prad Zhamio Zmienny | Zmienny A Zmienne 113 @ O.SC " ne.l ja .|czce
nowy silnika znamionowe;j silnika.
P3.1.1.5| Znamionowy |43, 1,00 Zmienne | 120 | //artos¢ mozna znalez¢ na
cos fi silnika tabliczce znamionowej silnika.
P3.1.1.6| ZNamionowa | o uoina | Zmienna | KWHP | Zmienne | 116 |/ artos¢ In mozna znalezc na
moc silnika tabliczce znamionowej silnika.
P3.1.1.7 le.lt pradu Zmienny | Zmienny A Zmienne 107 I\/.Ial-<symalna wartos¢ pradu
silnika silnika z napedu.

Tab. 25. Podstawowe ustawienia silnika
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4.5.3.2 Parametry sterowania silnikiem
Kod Parametr Min. | Maks. | Je%- e ID Opis
nostka | fabryczne
Za pomoca wysokiej czestotliwosci
kluczowania mozna zminimalizo-
wac szumy silnika. Zwiekszanie
czestotliwosci kluczowania powo-
P3.1.21 Czestotliwo.éé 15 | zmienna KHz Zmienne | 601 duje zmniejszanie wydaj_nos’ci _
kluczowania napedu. W przypadku uzywania dtu-
giego kabla silnikowego zaleca sie
stosowanie nizszej czestotliwosci
w celu ograniczenia do minimum
pradoéw pojemnosciowych na kablu.
Uaktywnienie tej funkcji nie
dopuszcza do wytgczania sie
napedu, kiedy przetacznik
P3.1.22 Wy.’fag-;znik 0 1 0 653 .(konserwa.cyjny/bezpi.eczehs.tvya-)
silnika jest obstugiwany pomigdzy silnikiem
a napedem.
0 = wylaczony
1 = wtaczony
P3.1.2.3 zerowej 0,00 40,00 % Zmienne | 606 A .
S U/f. Wartos¢ fabryczna zalezy od
czestotliwosci . o .
wielkosci urzadzenia.
0 = nieuzywana
. 1 = zawsze w stanie zatrzymania
Funkcja _ - o
wstepnego 2 = gterowanle z wejscia F:yfrowego
P3.1.2.4 podgrzewania 0 3 0 1225 | 3 = limit temperatury (radiator)
silnika UWAGA: Wirtualne wejscie cyfrowe
mozna aktywowac za pomocg
zegara czasu rzeczywistego.
Wigczenie funkcji wstepnego pod-
grzewania silnika nastepuje w przy-
padku spadku temperatury radiatora
Graniczna ponizej tego poziomu (jesli parametr
temperatura P3.1.2.4 jest ustawiony na Zaleznie
P3.1.2.5 | wstepnego -20 80 °CI°F 0 1226 | od temperatury radiatora.
podgrzewania Jesli np. ustawiony jest limit 10°C,
silnika pobér pradu rozpoczyna sie przy
temperaturze 10°C i kohczy przy
temperaturze 11°C (1-stopniowa
histereza).
Prad staty do wstepnego podgrze-
Prad wstep- wania silnika i napedu w stanie
P3.1.2.6 | nego podgrze- 0 0,5*I. A Zmienna | 1227 | zatrzymania. Jest on aktywowany
wania silnika za pomocg wejscia cyfrowego lub
granicznej wartosci temperatury.
Typ krzywej U/f miedzy czestotli-
. woscig zerowg a punktem ostabie-
P3.1.2.7 pro\g’g’ij?iru Pl o 1 0 108 | nia pola.
0 = liniowa
1 = kwadratowa
p3.1.2g | Regulator 0 1 1 go7 |0 = Wytaczony
przepie¢ 1 = wigczony
Regulator 0 = wytaczony
P3.1.2.9 | zbyt niskiego 0 1 1 608 _
S 1 = wigczony
napiecia

Tab. 26. Zaawansowane ustawienia silnika
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454 Grupa 3.2: Ustawienia Startu/Stopu
Polecenia Startu/Stopu sg wydawane réznie w zaleznosci od miejsca sterowania.

Zdalne miejsce sterowania (we/wy A): Polecenia startu, stopu i pracy do tylu sg sterowane
dwoma wejsciami cyfrowymi, okre$lonymi parametrami P3.5.1.1 i P3.5.1.2. Nastepnie mozna
okredli¢ dziatanie/logike tych wejs¢ parametrem P3.2.6 (w tej grupie).

Zdalne miejsce sterowania (we/wy B): Polecenia startu, stopu i pracy do tylu sg sterowane
dwoma wejsciami cyfrowymi, okre$lonymi parametrami P3.5.1.3 i P3.5.1.4. Nastepnie mozna
okresli¢ dziatanie/logike tych wejs¢ parametrem P3.2.7 (w tej grupie).

Lokalne miejsce sterowania (panel sterujacy): Polecenia startu i stopu sg wydawane za
pomoca przyciskow panelu sterowania, natomiast kierunek obrotu okresla parametr P3.3.7.

Zdalne miejsce sterowania (magistrala): Polecenia startu, stopu i pracy do tytu pochodzg
z magistrali.

Kod Parametr Min. | Maks. | 89 — ID Opis
nostka | fabryczne

Wybér zdalnego miejsca
sterowania (start/stop). Moze
zostaé uzyte do ponownej
Zdalne miejsce zmiany na zdalne sterowanie
. 0 1 0 172

sterowania z komputera, np. w przypadku
uszkodzenia panelu.
0 = sterowanie we/wy
1 = sterowanie magistralg

P3.2.1

Przetgczanie miedzy lokalnym i
zdalnym miejscem sterowania
0 = zdalne
1 = lokalne

P3.2.2 Lokalne/zdalne 0 1 0 211

Panel sterujacy — 0 1 1 1806 0 = wylgczony

P3.2.3 gtéwny przycisk Stop 1 = wigczony

0 = narastanie

P3.2.4 Funkcja startu 0 1 0 505 1= start ,w biegu”

0 = swobodne zwalnianie

P3.2.5 Funkcja stopu 0 1 0 506 _ - . .
1 = zmniejszanie predkosci

Logika = 0:

Sygnat 1 = do przodu

Sygnat 2 = wstecz

Logika = 1:

Sygnat 1 = do przodu (zbocze)
Sygnat 2 = odwrotny stop
Logika = 2:

Sygnat 1 = do przodu (zbocze)
Sygnat 2 = do tytu (zbocze)
Logika = 3:

Sygnat 1 = start

Sygnat 2 = zmiana kierunku
Logika = 4:

Sygnat 1 = start (zbocze)
Sygnat 2 = zmiana kierunku
Logika = 5:

proég Al1 = start

Ctrl sgn 2 = do tytu

Logika sygnatéw
P3.2.6 Start/Stop dla 0 5 0 300
we/wy z grupy A

Logika sygnatéw
P3.2.7 | Start/Stop dla we/wy 0 5 0 363 |Patrz powyzej.

z grupy B
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P3.2.8

Prég startu Al1

3,00

100,00

%

10,00

185

Jesli wartos¢ P3.2.6 (logika we/
wy Start/stop) jest ustawiona
na 5 (prég Al1), silnik uruchomi
sie na poziomie zgodnym z tym
parametrem i zatrzyma na

tym samym poziomie -2%.

Al1 moze by¢ réwniez
jednoczeénie uzyty jako
czestotliwosé zadana.

P3.2.9

Logika startu
z magistrali

889

0 = wymagane narastajace
zbocze
1 =stan

Tab. 27. Menu ustawien Startu/Stopu
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4.5.5 Grupa 3.3: Ustawienia zrédel wartosci zadanych

Zrédto zadawania czestotliwosci mozna programowacé dla wszystkich miejsc sterowania z wyjat-
kiem PC — w tym przypadku zrodtem jest zawsze aplikacja na komputerze PC.

Zdalne miejsce sterowania (we/wy A): Zrédio zadawania czestotliwo$ci mozna wybraé para-
metrem P3.3.3.

Zdalne miejsce sterowania (we/wy B): Zrédto zadawania czestotliwo$ci mozna wybraé para-
metrem P3.3.4.

Lokalne miejsce sterowania (panel sterujacy): Jesli uzywana jest domyslna warto$¢ parame-
tru P3.3.5, ma zastosowanie zrodto zadawania okreslone parametrem P3.3.6.

Zdalne miejsce sterowania (magistrala): Jesli zostanie zachowana domysina wartos¢ para-
metru P3.3.9, zrédtem zadawania czestotliwosci jest magistrala.

Kod Parametr Min. | Maks. | %% i ID Opis
nostka | fabryczne
P3.3.1 Czc—;tst.otllwosc 0,00 | P3.3.2 Hy 0,00 101 Mlnlltnalna dopuszczalna czestotli-
minimalna wos$¢ zadana
P332 Czestotliwos¢ P3.3.1 | 320,00 Hz 50,00 102 Mal’<§ymalna dopuszczalna czestotli-
maksymalna wos¢ zadana
Wybér zrédta wartosci zadanej, gdy
miejscem sterowania jest we/wy A
1 = predko$¢ zadawana 0
Wybér A dla 2 = zadawanie z panelu
P3.3.3 sterowania 1 7 6 117 | 3 = magistrala
z we/wy 4=AN1
5=AI2
6 = Al1+AI2
7 = sygnat zadajacy dla PID 1
Wybér zrédta wartosci zadanej, gdy
Wybor B dia g;?:cgorcv ;tzeegowanla jest we/wy B.
P3.3.4 sterowania L 7 5 131 UWAGA: Migjsce sterowania B we/wy
z we/wy . .
mozna uaktywnic¢ tylko za pomocg
wejscia cyfrowego (P3.5.1.5).
Wybér zrédta wartosci zadanej, gdy
miejscem sterowania jest panel:
Wybor zrédka 1 i predkosc zgdawana 0
zadawaniaprz 2 = panel sterujacy
P3.3.5 pray 1 4 7 2 121 |3 = magistrala
sterowaniu
z panelu 4=Al
P 5=Al2
6 = Al1+AI2
7 = sygnat zadajacy dla PID 1
P33.6 Zadawanie 0,00 | P3.3.2 Hyz 0,00 184 Ten pargme'tr umozliwia zadawanie
z panelu czestotliwosé z panelu.
Zmiana Kierunek obrotu silnika przy sterowa-
P3.3.7 kierunku 0 1 0 123 niu z panelu
z panelu 0 = do przodu
sterowania 1 =do tylu
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Okresla zachowanie kopiowania stanu
pracy i warto$ci zadanej po zmianie

Kopiowanie miejsca sterowania na panel:
P3.3.8 | zrédta zadawa- 0 2 1 181 | 0 = kopiowanie wartosci zadanej
nia na panel 1 = kopiowanie wartosci zadanej
i stanu pracy
2 = bez kopiowania
Wybér zrédta wartosci zadanej, gdy
miejscem sterowania jest magistrala:
Wybér zrodta 1 = predkos¢ zadawana 0
wartosci 2 = panel sterujacy
P3.3.9 | zadanej przy 1 7 3 122 |3 = magistrala
sterowaniu 4=AN1
z magistrali 5=AI2
6 = Al1+AI2
7 = sygnat zadajacy dla PID 1
0 = kodowana binarnie
Trvb predkosci 1 = liczba wejs¢. Predkosc stata jest
P3.3.10 ryb prear 0 1 0 182 | wybierana na podstawie liczby
statej o n .
aktywnych cyfrowych wej$¢ zadanej
predkosci.
Podstawowa predkos$¢ zadawana 0,
p33.11 | _redkosC psa il p3sa | Hz 500 | 180 |Kiedy dokonano wyboru za pomocg
zadawana 0 parametru sterowania predkos$cig
zadawang (P3.3.3)
Predkosé Wybierz za pomocg wejscia cyfrowego:
P3.3.12 ¢ P3.3.1| P3.3.2 Hz 10,00 105 | wybor predkosci zadawanej 0
zadawana 1
(P3.5.1.16)
Predkosé Wybierz za pomocg wejscia cyfrowego:
P3.3.13 ¢ P3.3.1 | P3.3.2 Hz 15,00 106 | wybor predkosci zadawanej 1
zadawana 2
(P3.5.1.17)
p33.14 | Fredkost pasilp3s2 | Hz 20,00 | 126 | Vybierz za pomoca wejs¢ cyfrowych:
zadawana 3 wybor predkosci zadawanej 0 i 1
Predkosé Wybierz za pomocg wejscia cyfrowego:
P3.3.15 ¢ P3.3.1 | P3.3.2 Hz 25,00 127 | wybor predkosci zadawanej 2
zadawana 4
(P3.5.1.18)
p33.16 | redkosC | paa b33 | Hz 30,00 | 128 | Vybierz za pomoca wejsc cyfrowych:
zadawana 5 wybor predkosci zadawanej 0 i 2
P3.3.47 | PredkosC s34l p3sz2| Hz 40,00 | 129 | Wybierz za pomoca wejsc cyfrowych:
zadawana 6 wybor predkosci zadawanej 1i 2
P33 | _PredkosC g3l P332 | Hz 50,00 | 130 | /Vybierz za pomoca wejSc cyfrowych:
zadawana 7 wybor predkosci zadawanej 0, 1 2
Czestotliwos¢ ta jest uzywana,
P3.3.19 |£2dANACZESIO- | o 3 4 | b3 gy |y, 2500 | 183 | Kiedy odpowiedz na usterke.
tliwo$¢ alarmu (w Grupa 3.9: Zabezpieczenia) to
Alarm + predkos¢ zadawana

Tab. 28. Ustawienia zréodet wartosci zadanych
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4.5.6

Grupa 3.4: Konfiguracja zbocza narastania i hamowania

Dostepne sg dwie charakterystyki przysp/hamowania (dwa zestawy czasu przyspieszania,
czasu hamowania i ksztattu charakterystyki przysp/hamowania). Druga charakterystyka
przysp/hamowania moze zostaé wigczona poprzez prog czestotliwosci lub wejscie cyfrowe.
UWAGA: Zbocze 2 zawsze ma pierwszenstwo i jest uzywane w przypadku aktywowanego
wejscia cyfrowego lub gdy proég zbocza 2 jest mniejszy niz wartos¢ RampFreqOut.

przy starcie

Kod Parametr Min. Maks. | J°9- — ID Opis
nostka| fabryczne
P3.4.1 Kszattt zbocza 1 0,0 10,0 s 0,0 500 |Zbocze czasowe 1, krzywa S
Okresla czas wymagany do
P3.4.2 |Czas przyspieszania 1 0,1 300,0 S Zmienne | 103 °S'a9”"?°'a,m.aks>’,m.a'”e!
czestotliwosci wyjsciowej
Z poziomu zerowego.
Definiuje czas wymagany do
P3.4.3 | Czas hamowania 1 0,1 300,0 s | Zmienne | 104 |2Mnieiszenia czestotiiwosci
wyjsciowej od wartosci
maksymalnej do zera.
Zbocze 2 jest wigczane,
kiedy czestotliwosé
wyjsciowa przekroczy ten
limit (w poréwnaniu z
czestotliwoscig wyjsciowg
P3.4.4 Prog zbocza 2 0,00 P3.3.2 Hz 0,00 526 |z generatora charakterystyki
przysp/hamowania).
0 = nieuzywana
Zbocze 2 moze by¢ réwniez
wymuszone za pomocg
wejscia cyfrowego.
P3.4.5 Kszatit zbocza 2 0,0 10,0 s 0,0 501 |Patrz P3.4.1.
P3.4.6 |Czas przyspieszania 2 0,0 300,0 s 10,0 502 |Patrz P3.4.2.
P3.4.7 Czas hamowania 2 0,0 300,0 S 10,0 503 | Patrz P3.4.3.
Optymalizator 0 = wvlaczon
P3.4.8 | czasu charakterystyki 0 1 Zmienne | 1808 | _ Wyraczony
) 1 = wigczony
przysp/hamowania
Okresla dozwolong wielko$¢
stopnia zmian czasu
przyspieszania i hamowania.
Krok odsetka 10,0% oznacza, ze w trakcie
P34.9 optymalizacji . 0,0 50,0 % 10,0 1809 dziatania przeciwnie do
charakterystyki regulatora przepiecia przy
przysp/hamowania zboczu w dot czas
przyspieszania zwigkszony
jest 0 10,0% wartosci
chwilowe;j.
Maksymalny czas Optymalizator czasu
P3.4.10 optymalizacji 0,0 30000 | s | Zmienne |1810 |Charakterystykiprzysp/
charakterystyki hamowania nie zwieksza
przysp/hamowania jej ponad ten limit.
Parametr ten okresla czas
P3.4.11 Czas magnesowania 0,00 600,00 s 0,00 516 poda_nwgnla pradu statego
przy starcie na silnik przed
przyspieszeniem.
P3.4.12 Prad magnesowania Zmienny | Zmienny A Zmienne | 517
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Okresla, czy hamowanie jest
wigczone czy tez wytgczone,

P3.4.13 Czas hamowanla'DC 0,00 600,00 s 0,00 508 | Oraz czas hamowania
przy zatrzymaniu hamulca pradu statego
podczas zatrzymywania
silnika.
Okresla prad wprowadzany
Wartos¢ pradu przy . . . do silnika podczas
P3.4.14 : Zmienna | Zmienna A Zmienne | 507 ;
hamowaniu DC hamowania pradem statym.
0 = wylaczone
Czestotliwose
rozpoczecia Czestotliwos¢ wyjsciowa,
P3.4.15 hamowania DC 0,10 10,00 Hz 1,50 515 | przy ktérej witaczane jest
przy zatrzymywaniu hamowanie pragdem statym.
wg zbocza
P3.4.16 Hamowanie 0 1 0 520 |0 = Wylaczone
strumieniem 1 = wigczone
P3.4.17 Prad hamowania 0 Zmienny A Zmienne | 519 Okresla prgd hamowania

strumieniem

strumieniem.

Tab. 29. Konfiguracja zbocza narastania i hamowania
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4.5.7 Grupa 3.5: Konfiguracja we/wy

4.5.7.1  Wejscia cyfrowe

Wejscia cyfrowe zapewniajg duzg elastycznos¢. Parametrami sg funkcje podtaczone do wybra-
nego zacisku wejscia cyfrowego. Wejscia cyfrowe majg na przyktad posta¢ DigIN Slot A.2, co
oznacza drugie wejscie w gniezdzie A.

Istnieje takze mozliwos¢ podtaczenia wejs¢ cyfrowych do kanatéw czasowych, ktére majg adre-
sowanie takie jak dla wejsé/wyjsc.

Jesli nie zaznaczono inaczej, wszystkie funkcje parametrow sg wigczone, gdy wejscie jest
aktywne (PRAWDA).

UWAGA! Stany wejsc i wyjs¢ cyfrowych mozna monitorowac¢ w widoku monitorowania wielopo-
zycyjnego (patrz rozdziat 4.4.1).

Kod Parametr . ID Opis
fabryczne

Sygnat startu 1, gdy miejscem sterowania jest we/wy 1

P3.5.1.1 Sygnat sterujgcy 1 A | DigIN SlotA.1 | 403 (DO PRZODU)

Sygnat startu 2, gdy miejscem sterowania jest we/wy 1

P3.5.1.2 Sygnat sterujgcy 2 A | DigIN SlotA.2 | 404 (DO TYLU)

P3.5.1.3 Sygnat sterujgcy 1 B | DigIN Slot0.1 | 423 | Sygnat startu 1, gdy miejscem sterowania jest we/wy B

P3.5.1.4 Sygnat sterujacy 2 B | DigIN Slot0.1 | 424 | Sygnat startu 2, gdy miejscem sterowania jest we/wy B

Wymuszenie miejsca

P3.5.1.5 . DigIN Slot0.1 | 425 | PRAWDA = wymuszaj miejsce sterowania na we/wy B
sterowania we/wy B
Wvmuszenie #rédta PRAWDA = aktywne zrédio zadawania okres$lone jest
P3.5.1.6 ymus. DigIN Slot0.1 | 343 |przez parametr wyboru wartosci zadanej dla we/wy B
zadawania wg we/wy B
(P3.3.4).
Wejscie usterki FALSZ = OK

P3.5.1.7 zewnetrznej, zestyk | DigIN SlotA.3 | 405

: PRAWDA = usterka zewnetrzna
zamkniety

Wejscie usterki
P3.5.1.8 zewnetrznej, zestyk | DigIN Slot0.2 | 406
otwarty

FALSZ = usterka zewnetrzna
PRAWDA = OK

P3.5.1.9 Kasowanie usterki DigIN SlotA.6 | 414 | Kasowanie wszystkich aktywnych usterek

Parametr musi by¢ wiaczony, aby naped przeszedt w

P3.5.1.10 Witaczenie pracy DigIN Slot0.2 | 407 stan gotowosci.

Blokada napedu Naped jest gotowy do pracy, ale start jest blokowany,

P3.51.1 dodatkowego 1 DigIN Slot0.1 | 1041 dopoki blokada od przepustnicy jest aktywna.
Blokada napedu . .
P3.5.1.12 dodatkowego 2 DigIN Slot0.1 | 1042 | Jak powyze;.
Uzywane do przetgczania miedzy zboczami 1 i 2.
Wybér czasu FALSZ = ksztatt charakterystyki przysp/hamowania 1,
P3.5.1.13 przyspieszania/ DigIN Slot0.1 | 408 |czas przyspieszania 1 i czas hamowania 1.
hamowania PRAWDA = ksztatt charakterystyki przysp/hamowania
2, czas przyspieszania 2, czas hamowania 2.
FALSZ = brak dziatania
Wstepne PRAWDA = uzywanie pradu statego wstepnego
P3.5.1.14 podgrzewanie DigIN Slot0.1 | 1044 | do podgrzewania silnika w stanie Stop
silnika wigczone Uzywany, gdy dla parametru P3.1.2.4 ustawiono
wartosc 2.
P35115 Aktywacja trybu DigIN Slot0.2 | 1596 FALSZ = aktywny tryb pozarowy

pozarowego PRAWDA = brak dziatania
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Wybdr predkosci . . -~ .
P3.5.1.16 . DigIN SlotA.4 | 419 |Binarny selektor predkosci statej (0-7). Patrz str. 51.
zadawanej 0
p3s5.1.47 | Wyborpredkoscl i oiota 5 | 420 | Binamy selektor predkosc statej (0-7). Patrz str. 51.
zadawanej 1
P3.5.1.18 Wybor pr@dkpsm DigIN Slot0.1 | 421 |Binarny selektor predkosci statej (0—7). Patrz str. 51.
zadawanej 2
Narastajace zbocze powoduje uruchomienie sterowania
P3.5.1.19 | Sterowanie czasowe 1 | DigIN Slot0.1 | 447 |czasowego 1 zaprogramowanego w grupie parametrow
Grupa 3.12: Funkcje sterowania czasowego.
P3.5.1.20 | Sterowanie czasowe 2 | DigIN Slot0.1 | 448 | Patrz powyzej
P3.5.1.21 | Sterowanie czasowe 3 | DigIN Slot0.1 | 449 | Patrz powyzej
Wzmocnienie wartosci . FAL.SZ = brak wzmocnienia
P3.5.1.22 zadanej PID1 DigIN Slot0.1 | 1047 PRAWDA = wzmocnienie
Wyboér wartosci . FALSZ = warto$¢ zadana 1
P3.5.1.23 zadanej PID1 DigIN Slot0.1 1 1046 | oo AWDA = wartosé zadana 2
FALSZ = PID2 w trybie Stop
. PRAWDA = praca regulatora PID2
P3.5.1.24 Sygnat startu PID2 DigIN Slot0.2 | 1049 Opcja nie bedzie dziata¢, jesli regulator PID2 nie
zostanie wigczony w menu podstawowym dla PID2.
Wybér warto$ci . FALSZ = warto$¢ zadana 1
P3.5.1.25 zadanej PID2 DigIN Slot0.1 1 1048 | b2 AWDA = wartos¢ zadana 2
- . FAL.SZ = nieaktywna
P3.5.1.26 Blokada silnika 1 DigIN Slot0.1 | 426 PRAWDA = aktywna
- . FALSZ = nieaktywna
P3.5.1.27 Blokada silnika 2 DigIN Slot0.1 | 427 PRAWDA = aktywna
I . FALSZ = nieaktywna
P3.5.1.28 Blokada silnika 3 DigIN Slot0.1 | 428 PRAWDA = aktywna
- . FALSZ = nieaktywna
P3.5.1.29 Blokada silnika 4 DigIN Slot0.1 | 429 PRAWDA = aktywna
p35.1.31 | Zerowanielicznika | o100 1| 490 | PRAWDA = zerowanie
czasu konserwacji 1
p35.13p | Zerowanielicznika | o\ o000 1| 491 | PRAWDA = zerowanie
czasu konserwacji 2
p35.1.33 | 2erowanielicznika N 5100 1 | 492 | PRAWDA = zerowanie

Tab. 30. Ustawienia wejs¢ cyfrowych
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4.5.7.2 Wejscia analogowe
Kod Parametr Min. | Maks. | 8% — ID Opis
nostka | fabryczne
Za pomoca tego parametru
AnIN mozna podfaczy¢ sygnat
P3.5.2.1 Wybér sygnatu Al1 SIOtA 1 377 | A1 do wybranego wejscia
' analogowego.
Programowalne.
P3522 Czas filtrowania 0,00 300,00 s 10 378 Staﬂ:a czasowa filtracji
sygnatu Al1 wejscia analogowego.
0=0...10 V/0...20 mA
P3.5.2.3 | Zakres sygnatu Al1 0 1 0 379 122 10V/4. .20 mA
Niestandardowe Ustawienie min. zakresu nie-
P3.5.2.4 minimum Al1 -160,00 | 160,00 % 0,00 380 |standardowego
20% = 4-20 mA/2-10 V
P3525 Nlestgndardowe -160,00 | 160,00 % 100,00 381 U'staW|en|e maks. zakresu
maksimum Al1 niestandardowego
P3.526 Inwersja 0 1 0 387 0 = normalna ]
sygnatu Al1 1 = sygnat odwr6cony
. AnIN
P3.5.2.7 | Wybdr sygnatu Al2 SIOtA.2 388 | Patrz P3.5.2.1.
p3s52g | Czasfitrowania | a0, | 35000 | s 1,0 | 389 |Patrz P3.5.2.2.
sygnatu Al2
0=0...10 V/0...20 mA
P3.5.2.9 | Zakres sygnatu Al2 0 1 1 390 1=2 10V/4 20 mA
P35.2.10 | Nestandardowe | 46560 | 16000 | % | 000 | 391 |PatrzP352.4.
minimum Al2
P352.11 | iestandardowe | 5000 | 160,00 | % | 10000 | 392 |Patrz P3.5.25.
maksimum Al2
P3.5.2.12 Inwersja 0 1 0 398 |Patrz P3.5.2.6.
sygnatu Al2
Za pomoca tego parametru
AnIN mozna podigczy¢ sygnat
P3.5.2.13 | Wybdr sygnatu Al3 SIot0.1 141 | AI3 do wybranego wejscia
' analogowego.
Programowalne.
P3.52.14 Czas filtrowania 0,00 300,00 s 1.0 142 Sta!’f’a czasowa filtracji
sygnatu Al3 wejécia analogowego.
0=0...10 V/0...20 mA
P3.5.2.15 | Zakres sygnatu Al3 0 1 0 143 1=2 10V/4. 20 mA
P352.16 | estandardowe | 444 00 | 160,00 | % 0,00 | 144 |20% = 4-20 mA/2-10 V
minimum Al3
P3.52.17 Nlestgndardowe 160,00 | 160,00 o 100,00 145 U_stawneme maks. zakresu
maksimum Al3 niestandardowego
P3.5.2.18 Inwersja 0 1 0 151 |9 Znormaina
sygnatu Al3 1 = sygnat odwrdcony
. AnIN Patrz P3.5.2.13.
P3.5.2.19 | Wybdr sygnatu Al4 SIot0.1 152 Programowalne.
p35220 | CZasfitowania | 54 | 30000 | s 10 | 153 |Patrz P3.5.2.14.
sygnatu Al4
0=0...10 V/0...20 mA
P3.5.2.21 | Zakres sygnatu Al4 0 1 0 154 1=2 10 V/4. .20 mA
P352.22 | Niestandardowe | 444 00 | 16000 | % 0,00 | 155 |Patrz P3.5.2.16.

minimum Al4
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Niestandardowe
P3.5.2.23 maksimum Ald -160,00 | 160,00 % 100,00 | 156 |Patrz P3.5.2.17.
P3.5.2.24 SJg‘r’]";Lsfl . 0 1 0 162 | Patrz P3.5.2.18.
Za pomoca tego parametru
AnIN mozna podigczy¢ sygnat
P3.5.2.25 | Wybér sygnatu Al5 Slot0 1 188 | Al5 do wybranego wejscia
’ analogowego.
Programowalne.
Czas filtrowania Stala czasowa filtracji
P3.5.2.26 sygnatu Al5 0,00 300,00 s 10 189 wejscia analogowego.
0=0...10 V/0...20 mA
P3.56.2.27 | Zakres sygnatu Al5 0 1 0 190 1=2 10V/4 20 mA
P35228 | Noandarcone | 16000 | 160,00 | % 000 | 191 |20% =4-20 mA/2-10 V
Niestandardowe o Ustawienie maks. zakresu
P3.5.2.29 maksimum Al5 -160,00 | 160,00 % 100,00 | 192 niestandardowego
Inwersja 0 = normalna
P3.5.2.30 sygnatu Al5 0 1 0 198 1 = sygnat odwrocony
i AnIN Patrz P3.5.2.13.
P3.5.2.31 | Wybdr sygnatu Al6 Slot0 1 199 Programowalne.
P3.5.2.32 ny;:g:ﬁ"ﬁg'a 0,00 | 300,00 | s 10 | 200 |Patrz P3.5.2.14.
0=0...10 V/0...20 mA
P3.5.2.33 | Zakres sygnatu Al6 0 1 0 201 1=2 10V/4 20 mA
P3.5.2.34 Nﬁfg?ﬂ:gﬁ:‘iﬂ‘é"e -160,00 | 160,00 | % 0,00 | 202 |Patrz P3.5.2.16.
P3.5.2.35 ';'r']zsktsair:]’:rf‘;‘fée -160,00 | 160,00 | % 100,00 | 203 |Patrz P3.5.2.17.
P3.5.2.36 SJQ;’:’;T&"G 0 1 0 209 | Patrz P3.5.2.18.

Tab. 31. Ustawienia wejs¢ analogowych
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4.5.7.3 Wyjscia cyfrowe, gniazdo B (standardowe)
Kod Parametr | Min. | Maks. | %% e ID Opis
nostka|fabryczne
Wybér funkgji dla podstawowego
przekaznika RO1:
0 = brak
1 = gotowos¢
2 = praca
3 = usterka ogdlna
4 = usterka ogdlna odwrdcona
5 = alarm ogélny
6 = praca rewers
7 = osiggnieto predkos¢ zadang
8 = aktywny regulator silnika
9 = aktywna predkos¢ stata
10 = aktywne sterowanie z panelu
11 = aktywne sterowanie z we/wy B
12 = monitorowanie limitu 1
13 = monitorowanie limitu 2
14 = sygnat startu aktywny
15 = zarezerwowane
16 = aktywacja trybu pozarowego
Funkcja 17 = sterowanie kanatem czasowym
P3.5.3.2.1 | podstawowego | O 35 2 11001 |RTC 1
RO1 18 = sterowanie kanatem czasowym
RTC 2
19 = sterowanie kanatem czasowym
RTC 3
20 = Stowo sterujace magistrali B13
21 = Stowo sterujace magistrali B14
22 = Stowo sterujgce magistrali B15
23 = PID1 w trybie uspienia
24 = zarezerwowane
25 = limity monitorowania PID1
26 = limity monitorowania PID2
27 = sterowanie silnikiem 1
28 = sterowanie silnikiem 2
29 = sterowanie silnikiem 3
30 = sterowanie silnikiem 4
31 = zarezerwowane (zawsze otwarte)
32 = zarezerwowane (zawsze otwarte)
33 = zarezerwowane (zawsze otwarte)
34 = konserwacja — alarm
35 = konserwacja — usterka
Opoznienie wia-
P3.5.3.2.2 | czenia podsta- |0,00|320,00 s 0,00 11002 | Opdznienie wigczenia przekaznika
wowego R0O1
Opdznienie
P3.5.3.2.3 | wytaczenia pod- | 0,00 | 320,00 s 0,00 11003 | Opdznienie wytaczenia przekaznika
stawowego R0O1
P3.5.3.2.4 | TUnkajapodsta- | | 55 3 11004 | Patrz P3.5.3.2.1.
wowego R02
Opoznienie wia-
P3.5.3.2.5 | czenia podsta- | 0,00 320,00 s 0,00 11005 | Patrz P3.5.3.2.2.
wowego R02
Opodznienie
P3.5.3.2.6 | wytaczenia pod- | 0,00 | 320,00 s 0,00 11006 | Patrz P3.5.3.2.3.

stawowego R02

Tab. 32. Ustawienia wyjs¢ cyfrowych na standardowej karcie we/wy



ROzZRUCH Honeywell < 59

4.5.7.4 Wyijscia cyfrowe gniazd rozszerzeri D i E

Kod Parametr | Min. | Maks. AL e ID Opis
nostka [fabryczne
Wyswietlane sg jedynie parametry
Lista istniejacych wyjs¢ w gniezdzie D/E.
dynamicz- Opcje wyboru takie same jak dla
nych wyjs¢ podstawowego R0O1.
aplikaciji Niewidoczna, jesli w gniezdzie D/E

nie znajduje sie wyjscie cyfrowe.

Tab. 33. Wyjscia cyfrowe gniazd D/E

4.5.7.5 Wyijscia analogowe, Gniazdo A (standardowe)

Kod Parametr | Min. | Maks. | 9" 5 ID Opis
nostka |fabryczne

0 = TEST 0% (nieuzywane)
1=TEST 100%

2 = czestotliwosé wyjsciowa
(0O—fmax)

3 = czestotliwos¢ zadawana
(0O—fmax)

4 = predkos¢ silnika (0—znamionowa
predkos¢ silnika)

5 = prad wyjsciowy (0~lnsinik)
6 = moment obrotowy silnika
(0-Thsilni)

7 = moc silnika (0—Ppsiinik)

Funkcia 8 = napiegcie silnika (0—Upsiinik)
Ao1J 0 19 2 10050 |g = napiecie w obwodzie DC
(0-1000 V)
10 = PID1 wyjscie (0-100%)
11 = PID2 wyjscie (0—100%)
12 = wejscie danych procesowych 1
13 = wejscie danych procesowych 2
14 = wejscie danych procesowych 3
15 = wejscie danych procesowych 3
16 = wejscie danych procesowych 5
17 = wejscie danych procesowych 6
18 = wejscie danych procesowych 7
19 = wejscie danych procesowych 8
UWAGA: Wartosci danych proceso-
wych: np. wartos¢ 5000 = 50,00%

P3.5.4.1.1

Caas filtro- Czas filtrowania analogowego
P3.54.1.2 . 0,00 300,00 s 1,00 10051 | sygnatu wyjsciowego. Patrz P3.5.2.2.
wania AO1 =~ ! )
0 = brak filtrowania

0=0mA/OV

Minimalna 1=4mA2V

P3.54.1.3| wartos¢ 0 1 0 10052 | Nalezy zwrdci¢ uwage na réznice
AO1 skalowania wyjscia analogowego
w parametrze P3.5.4.1.4.

Minimalna Minimalna skala w jednostce
P3.54.1.4 Zmienna| Zmienna | Zmienna 0,0 10053 | procesowej (zalezy od wyboru
skala AO1 -
funkcji AO1)

Maksy- Maksymalna skala w jednostce
P3.5.4.1.5 malna |Zmienna|Zmienna | Zmienna 0,0 10054 | procesowej (zalezy od wyboru
skala AO1 funkcji AO1)

Tab. 34. Ustawienia wyjs¢ analogowych standardowej karty we/wy
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4.5.7.6 Wyjsécia analogowe gniazd rozszerzer D i E

Kod Parametr Min. | Maks. | J¢9- 5 ID Opis
nostka | fabryczne

Wyswietlane sg jedynie parametry

istniejacych wyjs¢ w gniezdzie D/E.

Lista dynamicznych Opcje wyboru takie same jak dla
wyjs¢ aplikacji podstawowego AO1.

Niewidoczna, jesli w gniezdzie D/E

nie znajduje sie wyjscie analogowe.

Tab. 35. Wyjscia analogowe gniazd D/E

45.8 Grupa 3.6: Mapowanie danych magistrali
Kod Parametr Min. | Maks. | 29" . ID Opis
nostka | fabryczne
Dane wysytane do magistrali mozna
wybieraé numerami ID parametru i
Wybér wyiscia wartosci monitorowania. Dane sg
P3.6.1 yborwylscla 1 g1 35000 1 852 | skalowane do formatu 16-bitowego
danych 1 magistrali .
bez znaku, zgodnie z formatem na
panelu sterujgcym (np. 25.5 na
panelu to wartosé 255).
P3.6.2 Wybor wyjscia 0 35000 5 853 Wybler.z wyjscie danych procesu
danych 2 magistrali identyfikatorem parametru.
P36.3 Wybor wyjscia 0 35000 45 854 }Nybler.z wyjscie danych procesu
danych 3 magistrali identyfikatorem parametru.
P3 6.4 Wybor wyjscia 0 35000 4 855 Wybler.z wyjscie danych procesu
danych 4 magistrali identyfikatorem parametru.
P3.65 Wybor wyjscia 0 35000 5 856 Wybler_z wyjscie danych procesu
danych 5 magistrali identyfikatorem parametru.
P36.6 Wybor wyjscia 0 35000 6 857 }Nybler.z wyjscie danych procesu
danych 6 magistrali identyfikatorem parametru.
P36.7 Wybor wyjscia 0 35000 7 858 Wybler.z wyjscie danych procesu
danych 7 magistrali identyfikatorem parametru.
P3.6.8 Wybor wyjscia 0 35000 37 859 Wybler_z wyjscie danych procesu
danych 8 magistrali identyfikatorem parametru.

Tab. 36. Mapowanie danych magistrali

Wyjscie danych procesowych magistrali

Wartosci, ktére mozna monitorowac poprzez magistrale:

Dane ‘ Wartosé ’ Skala
Wyjscie danych procesowych 1 Czestotliwos¢ wyjsciowa 0,01 Hz
Wyijscie danych procesowych 2 Predkos¢ silnika 1rpm
Wyjscie danych procesowych 3 Prad silnika 0,1A
Wyijscie danych procesowych 4 Moment obrotowy silnika 0,1%
Wyjscie danych procesowych 5 Moc silnika 0,1%
Wyijscie danych procesowych 6 Napiecie silnika 0,1V
Wyjscie danych procesowych 7 | Napiecie na szynie pradu statego 1V
Wyjscie danych procesowych 8 Kod ostatniej aktywnej usterki

Tab. 37. Wyjscie danych procesowych magistrali
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4.5.9 Grupa 3.7: Czestotliwosci zabronione

W niektorych systemach moze by¢ konieczne unikanie pewnych czestotliwosci, ktére mogq
powodowac problemy z rezonansem mechanicznym. Poprzez konfiguracje czestotliwosci
zabronionych mozna pomija¢ takie zakresy czestotliwos$ci.

Kod Parametr Min. | Maks. nii?l;a fablt:'ys(:-zne ID Opis
P3.7.1 Dolna granica 1 -1,00 | 320,00 Hz 0,00 509 |0 = nieuzywana
P3.7.2 Gorna granica 1 0,00 | 320,00 Hz 0,00 510 |0 = nieuzywana
P3.7.3 Dolna granica 2 0,00 320,00 Hz 0,00 511 |0 = nieuzywana
P3.7.4 Gorna granica 2 0,00 | 320,00 Hz 0,00 512 |0 = nieuzywana
P3.7.5 Dolna granica 3 0,00 320,00 Hz 0,00 513 |0 = nieuzywana
P3.7.6 Gorna granica 3 0,00 | 320,00 Hz 0,00 514 |0 = nieuzywana

Mnoznik aktualnie wybra-
nego czasu narastania/
opadania miedzy limitami
zabronionych czestotliwosci.

Wspotczynnik
P3.7.7 skalowania czasu 0,1 10,0 Razy 1,0 518
narastania/opadania

Zbocze
P3.7.8 przeszukiwania 0,1 3000,0 s 60,0 1812
rezonansowego
P379 Przeszukiwanie 0 1 0 1811 0 = nieaktywne
rezonansowe 1 = aktywne

Tab. 38. Czestotliwosci zabronione
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4.5.10 Grupa 3.8: Monitorowanie limitow
W tej grupie mozna wybradé:

—_—

Jednag lub dwie (P3.8.1/P3.8.5) wartosci sygnatéw do monitorowania.
2. Opcje monitorowania dolnych lub gornych limitéw (P3.8.2/P3.8.6).

3. Rzeczywiste wartosci limitéw (P3.8.3/P3.8.7).

4. Histerezy ustawionych wartosci limitow (P3.8.4/P3.8.8).

Kod Parametr Min. Maks. Lok . ID Opis
nostka | fabryczne

0 = czestotliwos¢ wyjsciowa
1 = czestotliwos¢ zadana

2 = prad silnika

3 = moment obrotowy
Wy.bér elementu 0 7 0 1431 silnika o
monitorowania nr 1 4 = moc silnika

5 = napiecie na szynie
pradu statego

6 = wejscie analogowe 1
7 = wejscie analogowe 2

P3.8.1

0 = nieuzywany

1 = monitorowanie dolnego
limitu

(wyjscie aktywne powyzej
0 2 0 1432 | limitu)

2 = monitorowanie gor-
nego limitu

(wyjscie aktywne ponizej
limitu)

Tryb monitorowa-

P3.8.2 .
nia nr 1

Limit monitorowania dla

p3.g3 | Hmitmonitorowa- | 4 665 | 200,000 | Zmienna | 25,00 | 1433 | Wybranego elementu.
Jednostka jest wyswietlana

nia nr 1
automatycznie.

Histereza limitu
Histereza limitu monitorowania dla
P3.8.4 . . -200,000 | 200,000 | Zmienna 5,00 1434 | wybranego elementu.
monitorowania nr 1 . :
Jednostka jest ustawiana
automatycznie.

Wybor elementu

P3.8.5 . . 0 7 1 1435 | Patrz P3.8.1.
monitorowania nr 2
p3ge | TP monitorowa- 0 2 0 1436 | Patrz P3.8.2.
nia nr 2
p3.g7 | Limitmonitorowa- | 544 644 | 500000 | Zmienna | 40,00 | 1437 | Patrz P3.8.3.

nia nr 2

p3.gg | Histerezalimitu | .54 5441 5600000 | Zmienna | 5,00 | 1438 | Patrz P3.8.4.
monitorowania nr 2

Tab. 39. Ustawienia monitorowania limitéw
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4.5.11 Grupa 3.9: Zabezpieczenia
Parametry zabezpieczenia termicznego silnika (P3.9.6 do P3.9.10)

Zabezpieczenie termiczne silnika stuzy do ochrony silnika przed przegrzaniem. Naped ma
mozliwos¢ dostarczania do silnika pradu wiekszego niz znamionowy. Jesli obcigzenie wymaga
duzego pradu, istnieje ryzyko cieplnego przecigzenia silnika. Zdarza sie to najczesciej przy ni-
skich czestotliwosciach. Przy niskich czestotliwosciach ulega pogorszeniu zdolno$¢ chtodze-
nia silnika i jego wydajnos¢. Jesli silnik jest wyposazony w zewnetrzny wentylator,
zmniejszenie obcigzenia przy matych predkosciach jest niewielkie.

Zabezpieczenie termiczne silnika jest oparte na modelu obliczeniowym i wykorzystuje prad
wyjsciowy napedu w celu okreslenia obcigzenia silnika.

Zabezpieczenie termiczne silnika mozna dostosowac za pomocg parametréw. Prad termiczny
I+ okres$la prad obcigzenia, powyzej ktorego silnik jest przecigzony. To ograniczenie pradu jest
funkcja czestotliwosci wyjsciowe;.

Stan termiczny silnika mozna monitorowa¢ na wyswietlaczu panelu sterujgcego. Patrz
rozdziat 4.4.

W przypadku uzywania dtugich kabli silnikowych (maks. 100 m) z matymi napedami
(£1,5 kW) prad silnika mierzony przez naped moze by¢ znacznie wyzszy od faktycznego
pradu silnika z powodu wystepowania na kablu silnikowym pradéw pojemnosciowych.

Model obliczeniowy nie ochroni silnika, jesli doptyw powietrza do silnika zostanie ograni-
czony przez zablokowanie wlotu pobierania. Po wytaczeniu zasilania karty sterujacej

Nalezy to bra¢ pod uwage podczas instalowania funkcji zabezpieczenia termicznego silnika.
A obliczenia modelu sg zaczynane od zera.

Parametry zabezpieczenia silnika przed utykiem (P3.9.11 do P3.9.14)

Zabezpieczenie silnika przed utykiem chroni silnik przed krétkotrwatymi przecigzeniami, takimi
jak powodowane przez zablokowany wat. Ustawienie czasu reakcji zabezpieczenia przed uty-
kiem moze by¢ krétsze niz zabezpieczenia termicznego silnika. Stan utkniecia jest definiowany
za pomocg dwoch parametrow: P3.9.12 (Prad utknigcia) i P3.9.14 (Limit czestotliwosci utknig-
cia). Jesli prad jest wyzszy od ustawionego limitu, a czestotliwosé wyjsciowa nizsza od limitu,
ma miejsce stan utyku. W rzeczywistosci nie ma zadnego wskaznika obrotu watka silnika. Za-
bezpieczenie przed utykiem jest rodzajem zabezpieczenia przed przekroczeniem dopuszczal-
nej wartosci pradu.

W przypadku uzywania dtugich kabli silnikowych (maks. 100 m) z matymi napedami
(£ 1,5 kW) prad silnika mierzony przez naped moze by¢ znacznie wyzszy od faktycznego
pradu silnika z powodu wystepowania na kablu silnikowym pradow pojemnosciowych.
Nalezy to bra¢ pod uwage podczas instalowania funkcji zabezpieczenia termicznego silnika.

Parametry zabezpieczenia silnika przed niedocigzeniem (P3.9.15 do P3.9.18)

Celem zabezpieczenia silnika przed niedocigzeniem jest zapewnienie, ze silnik jest obcigzony
podczas pracy napedu. Jesli silnik utracit obcigzenie, mogt wystapi¢ problem w pracy,
np. pekniecie paska lub sucha pompa.

Zabezpieczenie silnika przed niedocigzeniem mozna regulowac, ustawiajac krzywa
niedocigzenia za pomocg parametréw P3.9.16 (Zabezpieczenie przed niedocigzeniem:
obcigzenie w obszarze ostabienia pola) i P3.9.17 (Zabezpieczenie przed niedocigzeniem:
obcigzenie przy zerowej czestotliwosci), patrz ponizej. Krzywa niedocigzenia jest krzywg
paraboliczng ustawiang miedzy czestotliwoscig zerowg i punktem ostabienia pola.
Zabezpieczenie nie dziata ponizej 5 Hz (licznik czasu niedocigzenia jest zatrzymywany).
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Warto$ci momentu obrotowego dla ustawiania krzywej niedocigzenia sg ustawiane jako warto$ci
procentowe odnoszace sie do znamionowego momentu obrotowego silnika. Dane z tabliczki
znamionowe;j silnika, parametr znamionowy prad silnika i znamionowy prad napedu I stuzg do
okreslenia wspétczynnika skalowania wartosci wewnetrznego momentu obrotowego. Jesli do
napedu jest podtgczony inny silnik niz znamionowy, dokladnos$¢ obliczenia momentu obrotowego
ulega pogorszeniu.

A\

W przypadku uzywania dtugich kabli silnikowych (maks. 100 m) z matymi napedami

(£ 1,5 kW) prad silnika mierzony przez naped moze by¢ znacznie wyzszy od faktycznego
pradu silnika z powodu wystepowania na kablu silnikowym pradéw pojemnosciowych.
Nalezy to bra¢ pod uwage podczas instalowania funkcji zabezpieczenia termicznego silnika.

Jed-

Ust.

Kod Parametr Min. | Maks. nostka | fabryczne ID Opis
0 = brak reakgji
Odpowiedz na 1 =alarm
usterke zbyt 2 = alarm, ustaw zadang czestotliwos¢
P3.9.1 niskiej wartosci 0 4 0 700 |usterki (parametr P3.3.19)
na wejsciu 3 = usterka (zatrzymaj zgodnie z try-
analogowym bem stopu)
4 = usterka (zatrzymaj bezwtadnoscia)
0 = brak reakg;ji
Odpowiedz 1 =alarm
P3.9.2 na usterke 0 3 2 701 | 2 = usterka (zatrzymaj zgodnie z try-
zewnetrzng bem stopu)
3 = usterka (zatrzymaj bezwtadnoscia)
Odpowiedz na
p3g3 | Usterkefazy 0 3 3 730 | Patrz powyzej
napiecia
wejsciowego
P3.9.4 . U§terka zbyt . 0 1 0 797 0 = usterka zapisana w h|stqr|| )
niskiego napiecia 1 = usterka niezapisana w historii
Odpowiedz na
P3.9.5 usterke fazy 0 3 2 702 |Patrz P3.9.2.
wyjsciowej
p3.ge | Zabezpieczenie | 3 2 704 | Patrz P3.9.2
termiczne silnika
Wspotczynnik
P3.9.7 temperatury -20,0 | 100,0 | °C/°F 40,0 705 | Temperatura otoczenia
otoczenia silnika
Definiuje wspofczynnik chtodzenia przy
Chtodzenie predkosci zerowej w odniesieniu do
P3.9.8 | silnika przy pred- | 5,0 | 150,0 % Zmienne | 706 |punktu, gdy silnik pracuje przy
kosci zerowej predkosci znamionowej bez
chtodzenia zewnetrznego.
Stata czasu Stata czasowa jest to czas, w ciagu
P3.9.9 : - 1 200 min Zmienne | 707 |ktérego obliczeniowy model cieplny
ciepta silnika . o . L .
osigga 63% swojej wartosci koncowe;j.
p3.g.10 | OPciazalnost | | 45 | o 100 | 708
cieplna silnika
p3.0.11 | Usterkautyku |, 3 0 709 |Patrz P3.9.2
silnika
P3.9.12 | Prad utkniecia | 0,00 | 2l | A I 710 | ALY wystapit utyk, prad musi
przekroczy¢ ten limit.
P39.13 Limit czasu 1,00 120,00 s 15,00 711 Jestto mal_<sy_ma|ny dopuszczalny czas
utkniecia etapu utkniecia.
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- " Aby wystapit utyk, czestotliwos¢
p3.9.14 | Hmitpredkosci | 4 5l p3ao| 25,00 | 712 |wyjsciowa musi pozostawaé ponizej
utkniecia - .
tego limitu przez okreslony czas.
Usterka
p3.9.15 | Medociazenia | 3 0 713 | Patrz P3.9.2
(pekniety pasek/
sucha pompa)
Zabezpleczgn.le Ten parametr okresla warto$¢ minimal-
przed niedocigze- nego dopuszczalnego momentu obro-
P3.9.16 | niem: obcigzenie | 10,0 | 150,0 | % 50,0 | 714 |"€90 9o 9o momentu |
towego, gdy czestotliwos$¢ wyjsciowa
W obszarze osta- jest powyzej punktu ostabienia pola
bienia pola jest powyzey p poia.
Ten parametr okresla warto$¢ minimal-
Zabezpieczenie nego dopuszczalnego momentu obro-
przed niedocigze- towego dla czestotliwosci zerowe;j.
P3.9.17 | niem: obcigzenie | 5,0 | 150,0 % 10,0 715 | W przypadku zmiany wartosci parame-
przy zerowej cze- tru P3.1.1.4 zostanie automatycznie
stotliwosci przywrocona warto$¢ domysina tego
parametru.
Zabezpieczenie Jest to maksymalny dopuszczalny czas
P3.9.18 | przed niedociaze- | 2,00 |600,00| s 20,00 | 716 |-SStio maxsymainy dopuszczainy
T istnienia stanu niedocigzenia.
niem: limit czasu
Odpowiedz na
P3.9.19 | usterke komuni- 0 4 3 733 | Patrz P3.9.1
kacji magistrali
p3.9.20 | Btad komunikacji | 3 2 734 |Patrz P3.9.2
gniazda
P3.9.21 Usterka 0 3 0 732 |Patrz P3.9.2
termistora
p3.9.22 | C7astagodnego | 3 2 748 | Patrz P3.9.2
startu
Odpowiedz na
P3.9.23 | usterke monitoro-| 0 3 2 749 |Patrz P3.9.2
wania PID1
Odpowiedz na
P3.9.24 | usterke monitoro-| 0 3 2 757 |Patrz P3.9.2
wania PID2

Tab. 40. Ustawienia zabezpieczen
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4512 Grupa 3.10: Automatyczne wznowienie pracy
Kod Parametr Min. | Maks. | “°% — ID Opis
nostka | fabryczne
M3.10.1 Autor.nat.yczne 0 1 0 731 0 f wytgczone
wznowienie pracy 1 = wilgczone
Za pomoca tego parametru
wybierany jest tryb startu
M3.10.2 Funkcja 0 1 1 719 dla automatycznego
T ponownego startu wznowienia pracy.
0 = start ,w biegu”
1 =wg parametru P3.2.4
M3.10.3 Czas zwioki 0,10 | 100000 | s 0,50 | 717 |C7as 2wioki przed pierwszg
prébg wznowienia pracy.
Jesli uptynat czas proby, a
M3.10.4 Czas proby 0,00 | 10000,0 | s 60,00 | 71g |usterkanadaljestaktywna,
stan napedu zmieni sie na
usterke.
M3.10.5 Liczba préb 1 10 4 759 | UWAGA: taczna liczba prob
(niezaleznie od typu usterki)
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.6 wznawianie: 0 1 1 720 |Wenawanie:
zbyt niskie napiecie 0 =nie
1 =tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie- ianie?
M3.10.7 wznawianie: 0 1 1 791 |Wznawianie?
przekroczenie 0 = nie
napiecia 1 =tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.8 wznawianie: 0 1 1 722 | JAENENE!
przekroczenie pradu 1 = tak
Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.9 Automatyczne 0 1 1 723 |Wenawianie:
wznawianie: niskie Al 0 = nie
1 =tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.10|  wznawianie: 0 1 1 724 | JAERIANE!
przegrzanie modutu 1 = tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.11 wznawianie: 0 1 1 725 | AN
przegrzanie silnika 1 = tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.12 wznawianie: 0 1 0 726 | AN
usterka zewnetrzna 1 = tak
Automatyczne Dozwolone automatyczne
ianie?
M3.10.13|  wznawianie: 0 1 0 738 | g2 e
usterka niedocigzenia 1 = tak

Tab. 41. Ustawienia automatycznego wznawiania pracy
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4513 Grupa 3.11: Ustawienia aplikacji

Kod Parametr Min. | Maks. | Jednostka CRERTENE) Identyfikator Opis
fabryczne
oo 0=°C
M3.11.1 Wybér °C/°F 0 1 0 1197 1=°F
M3.11.2 | Wyboér kW/HP 0 1 0 1198 (1) : EVF\,/

Tab. 42. Ustawienia aplikacji
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4514 Grupa 3.12: Funkcje sterowania czasowego

Funkcje czasu (kanaty czasu) w napedzie HVAC umozliwiajg zaprogramowanie funkcji, ktore
beda sterowane wewnetrznym zegarem czasu rzeczywistego (RTC). Wtasciwie kazda funkcja
sterowana za pomocg wejscia cyfrowego moze by¢ réwniez sterowana kanatem czasu.
Zamiast zewnetrznego sterownika PLC kontrolujgcego wejscie cyfrowe mozna wewnetrznie
zaprogramowac ,otwarte” i ,zamkniete” odstepy wejscia.

UWAGA! Z funkciji tej grupy parametréw mozna najpetniej skorzystac tylko wéwczas, gdy
zainstalowano akumulator (opcjonalny) oraz gdy ustawienia zegara czasu rzeczywistego
zostaty skonfigurowane prawidtowo podczas stosowania kreatora rozruchu (patrz str. 6

i str. 7).

Kanaly czasowe

Logike wtagczania/wytgczenia kanatdw czasowych okresla sie poprzez przypisywanie im prze-
dziatéw czasu illub sterowan czasowych. Jednym kanatem czasowym moze sterowac wiele
przedziatdow czasu lub sterowan czasowych — wystarczy ich przypisa¢ do kanatu czasowego
tyle, ile potrzeba.

G Przypisz do kanatu

Kanat czasowy 1

Przedziat czasu 1 |

Przedziat czasu 2

Przedziat czasu 3

Przedziat czasu 4 )

| Kanat czasowy 2

NN NN\

Przedziat czasu 5 )

( Sterowanie czasowe 1) |

CSterowanie czasowe 2
Kanat czasowy 3
CSterowanie czasowe 3 |

9146.emf

Rys. 15. Sposob przypisywania przedziatow czasu i sterowan do kanatow czasowych
jest bardzo elastyczny. Kazdy przedziat czasu i kazde sterowanie ma wtasny parametr
umozliwiajgcy przypisanie do kanatu czasowego.

Przedzialy czasu

Kazdy przedziat czasu ma przypisany parametrami ,czas wtgczenia” i ,czas wylgczenia”. We
wskazanym czasie przedziat jest aktywny w dniach ustawionych parametrami ,od dnia” i ,do
dnia”. Na przykfad ponizsze ustawienia parametrow oznaczajq, ze przedziat jest aktywny od
7:00 do 9:00 w dni robocze (od poniedziatku do pigtku). We wskazanym okresie kanat czaso-
wy, do ktorego jest przypisany ten przedziat, bedzie widoczny jako zamkniete ,wirtualne wej-
Scie cyfrowe”.

Czas wiaczenia: 07:00:00
Czas wylaczenia: 09:00:00
Od dnia: poniedziatek

Do dnia: pigtek
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Sterowania czasowe

Sterowania czasowe umozliwiajg aktywacje kanatu czasowego o okreslonym czasie za pomocg
polecenia w wejscia cyfrowego (lub innego kanatu czasowego).

Pozostaty |
czas

Czas

Aktywacja
l Czas pracy — 1A

—_— —_— — — = = —_— — o

9137.emf

Rys. 16. Sygnat aktywacji pochodzi z wejscia cyfrowego lub
~Wwirtualnego wejscia cyfrowego”, na przyktad kanatu czasowego.
Zegar sterowania odlicza od momentu opadania zbocza.

Ponizsze parametry spowodujg aktywacje sterowania czasowego na 30 sekund w momencie
zamkniecia wejscia cyfrowego 1 gniazda A.

Czas pracy: 30 s
Sterowanie czasowe: Digin SlotA.1

Wskazowka: Ustawiajgc czas pracy 0 sekund, mozna zastgpi¢ kanat czasowy aktywowany
z wejscia cyfrowego bez zadnej zwioki po zboczu opadajgcym.

PRZYKLAD
Problem:

Dysponujemy napedem do klimatyzacji w magazynie. Musi on by¢ uruchomiony miedzy 7:00
a 17:00 w dni powszednie oraz miedzy 9:00 a 13:00 w weekendy. Ponadto musimy miec
mozliwos¢ recznego wymuszenia dziatania napedu poza godzinami pracy, jesli w budynku
znajdujg sie ludzie, a takze pozostawienia go na chodzie w ciggu kolejnych 30 minut.

Rozwiazanie:

Nalezy skonfigurowa¢ dwa przedziaty czasu: jeden dla dni roboczych, a jeden dla weekenddow.
Do aktywacji poza godzinami pracy jest tez potrzebne sterowanie czasowe. Ponizej podano
przyktadowg konfiguracje.

Przedziat czasu 1:

P3.12.1.1: Czas wigczenia: 07:00:00

P3.12.1.2: Czas wytgczenia: 17:00:00
P3.12.1.3: Od dnia: ,,21” (= poniedziatek)
P3.12.1.4: Do dnia: ,,5” (= pigtek)

P3.12.1.5: Przypisz do kanatu: kanat czasowy 1
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Przedziat czasu 2:

P3.12.2.1: Czas wigczenia: 09:00:00

P3.12.2.2: Czas wytgczenia: 13:00:00
P3.12.2.3: Od dnia: sobota

P3.12.2.4: Do dnia: niedziela

P3.12.2.5: Przypisz do kanatu: kanal czasowy 1

Sterowanie czasowe 1

Obejscie reczne mozna zrealizowac poprzez wejscie cyfrowe 1 gniazda A (np. odrebnym witacz-
nikiem lub podigczeniem do o$wietlenia).

P3.12.6.1: Czas pracy: 1800 s (30 min)
P3.12.6.2: Przypisz do kanatu: kanat czasowy 1

P3.5.1.18: Sterowanie czasowe 1: Digln SlotA.1 (Parametr z menu wejs$¢ cyfrowych)

Przedziat czasu 1

0d dnia = poniedziatek ‘ Do dnia = piatek
Wt = 07:00:00 lwvt. = 17:00:00
Sygnat sterujacy 1AF--5

Przedziat czasu 2
0d dnia = sobota [Do dnia = niedziela
Wt = 09:00:00 [wyt = 13:00:00

Kanat czas owy 1 },”I 77777 Start/Stop

Wejscie cyfrowe 1, gniazdo A

Sterowanie czas owe 1
Czas trwania = 1800 s

9206.emf

Rys. 17. Ostateczna konfiguracja, w ktorej sygnat sterowania dla polecenia
startu pochodzi z kanatu czasowego 1 zamiast z wejscia cyfrowego.

Kod Parametr Min. Maks. |Jednostka . ID Opis
fabryczne

3.12.1 PRZEDZIAL CZASU 1
P3.12.1.1 | Czas witaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1464 | Czas wtaczenia

P3.12.1.2 | Czas wytaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1465 | Czas wytaczenia

Dzien tygodnia wtaczenia:
0 = niedziela

1 = poniedziatek

2 = wtorek

3 = $roda

4 = czwartek

5 = piatek

6 = sobota

P3.12.1.3 Od dnia 0 6 0 1466

P3.12.1.4 Do dnia 0 6 0 1467 | Patrz powyzej

Wybierz odpowiedni kanat
czasowy (1-3)

Przypisz 0 = nieuzywany

do kanatu 0 3 0 1468 1 = kanat czasowy 1

2 = kanat czasowy 2

3 = kanat czasowy 3

P3.12.1.5
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3.12.2 PRZEDZIAL CZASU 2

P3.12.2.1 | Czas wigczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1469 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.2.2 | Czas wytgczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1470 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.2.3 Od dnia 0 6 0 1471 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.2.4 Do dnia 0 6 0 1472 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.2.5 Przypisz 0 3 0 | 1473 |Patrz Przedziat czasu 1
do kanatu
3.12.3 PRZEDZIAL CZASU 3
P3.12.3.1 | Czas wigczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1474 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.3.2 | Czas wylaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1475 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.3.3 Od dnia 0 6 0 1476 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.3.4 Do dnia 0 6 0 1477 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.3.5 Przypisz 0 3 0 | 1478 |Patrz Przedziat czasu 1
do kanatu
3.12.4 PRZEDZIAL CZASU 4
P3.12.4.1 | Czas witaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1479 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.4.2 | Czas wytaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1480 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.4.3 Od dnia 0 6 0 1481 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.4.4 Do dnia 0 6 0 1482 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.4.5 Przypisz 0 3 0 | 1483 |Patrz Przedziat czasu 1
do kanatu
3.12.5 PRZEDZIAL CZASU 5
P3.12.5.1 | Czas witaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1484 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.5.2 | Czas wytaczenia | 00:00:00 | 23:59:59 | gg:mm:ss | 00:00:00 | 1485 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.5.3 Od dnia 0 6 0 1486 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.5.4 Do dnia 0 6 0 1487 | Patrz Przedziat czasu 1
P3.12.5.5 Przypisz 0 3 0 1488 | Patrz Przedziat czasu 1
do kanatu
3.12.6 STEROWANIE CZASOWE 1
Czas pracy sterowania cza-
P3.12.6.1| Czas pracy 0 72000 s 0 1489 | SOWego po jego aktywacj.
(Aktywacja za pomoca,
wejscia cyfrowego).
Wybierz odpowiedni kanat
czasowy (1-3)
P3.12.6.2 Przypisz 0 3 0 1490 | 0 = nieuzywany
do kanatu 1 = kanat czasowy 1
2 = kanat czasowy 2
3 = kanat czasowy 3
3.12.7 STEROWANIE CZASOWE 2
P3.12.7.1 Czas pracy 0 72000 s 0 1491 | Patrz Sterowanie czasowe 1
P3.12.7.2 Przypisz 0 3 0 1492 | Patrz Sterowanie czasowe 1
do kanatu
3.12.8 STEROWANIE CZASOWE 3
P3.12.8.1 Czas pracy 0 72000 s 0 1493 | Patrz Sterowanie czasowe 1
P3.12.8.2 Przypisz 0 3 0 1494 | Patrz Sterowanie czasowe 1
do kanatu

Tab. 43. Funkcje sterowania czasowego
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4515 Grupa 3.13: Regulator PID 1

4.5.15.1 Parametry podstawowe

Kod Parametr Min. Maks. i 5 ID Opis
nostka | fabryczne

Jesli wartos¢ parametru
zostanie ustawiona na
100%, zmiana wartosci
uchybu o 10% powoduje
zmiane wyj$cia regulatora
0 10%.

P3.13.1.1 | Wzmocnienie PID 0,00 1000,00 % 100,00 118

Jesli ten parametr zostanie

ustawiony na 1,00 s,

Czas zmiana wartosci uchybu

P3.13.1.2 zdwojenia PID 0,00 600,00 S 1,00 19 0 10% powoduje zmiang
wyjscia regulatora o

10,00%/s.

Jesli ten parametr zostanie

ustawiony na 1,00 s,

Czas zmiana wartosci uchybu

P3.13.1.3 wyprzedzenia PID 0,00 100,00 s 0,00 132 0 10% w ciagu 1,00 s
powoduje zmiane wyjscia

regulatora o 10,00%.

P3 13.1.4 Wyborjednogtkl 1 39 1 1036 Wyborjgdngstkl dlg .
procesowej rzeczywistej wartosci.
P3.13.1.5 Jednostka. Zmienna | Zmienna | Zmienna 0 1033
procesowa min.
P3.13.1.6 Jednostka Zmienna | Zmienna | Zmienna 100 1034
procesowa maks.
Miejsca dzie- Liczba miejsc dziesietnych
P3.13.1.7 | sietne jednostki 0 4 2 1035 | dla wartosci jednostki
procesowej procesowej

0 = normalna (sprzezenie
zwrotne < warto$¢ zadana -
> zwiekszenie wyjscia PID)
P3.13.1.8 | Inwersja uchybu 0 1 0 340 |1 = odwrdcona (sprzezenie
zwrotne < wartos¢

zadana -> zmniejszenie
wyjscia PID)

Strefa martwa wokot warto-
$ci zadanej w jednostkach
procesowych. Wyjscie
P3.13.1.9 Histereza | 7 ionna | Zmienna | Zmienna 0 1056 | "egulatora PID jest bloko-
strefy martwej wane, jesli sprzezenie
zwrotne pozostaje w strefie
martwej przez wstepnie

zdefiniowany czas.

Jesli sprzezenie zwrotne
pozostaje w strefie martwej
0,00 320,00 S 0,00 1057 | przez wstepnie zdefinio-
wany czas, wowczas
wyijscie jest blokowane.

Opdznienie

P3.13.1.10 w strefie martwej

Tab. 44.
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4.5.15.2

Wartosci zadane

Kod

Parametr

Min.

Maks.

Jed-
nostka

Ust.
fabryczne

Opis

P3.13.2.1

Wartos¢zadana
z panelu 1

Zmienna

Zmienna

Zmienna

0

167

P3.13.2.2

Warto$¢zadana
z panelu 2

Zmienna

Zmienna

Zmienna

168

P3.13.2.3

Czas zbocza
dla wartosci
zadanej

0,00

300,0

0,00

1068

Okresla czasu narastania i
opadania zbocza dla zmian
wartosci zadanej. (Czas przej-
$cia od wartosci minimalnej do
maksymalnej).

P3.13.2.4

Wybor zrodta
wartosci
zadanej 1

16

332

0 = nieuzywany

1 = warto$¢ zadana z panelu 1
2 = wartos¢ zadana z panelu 2
3=AN1

4 = Al2

5=AI3

6 =Al4

7=AI5

8 = Al6

9 = wejscie danych proceso-
wych 1

10 = wejscie danych proceso-
wych 2

11 = wejscie danych proceso-
wych 3

12 = wejscie danych proceso-
wych 4

13 = wejscie danych proceso-
wych 5

14 = wejscie danych proceso-
wych 6

15 = wejscie danych proceso-
wych 7

16 = wejscie danych proceso-
wych 8

Wejscia analogowe i wejscia
danych procesowych sg trakto-
wane jako wartosci procentowe
(0,00-100,00%) i skalowane
wedtug minimum i maksimum
wartosci zadane;.

UWAGA: Wartosci wejscia
danych procesowych sg
okreslane z doktadnoscig do
dwodch miejsc dziesietnych.

P3.13.2.5

Warto$¢zadana
1 — minimum

-200,00

200,00

%

0,00

1069

Warto$¢ minimalna przy
minimalnej wielkosci sygnatu
analogowego.

P3.13.2.6

Warto$¢zadana
1 — maksimum

-200,00

200,00

%

100,00

1070

Warto$¢ maksymalna
przy maksymalnej wielkosci
sygnatu analogowego.
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Naped przechodzi w tryb uspie-
nia, gdy czestotliwos¢ wyj-
Crestotlinosé Sciowa utrzymuje sie na
P3.13.2.7 gsTott 0,00 320,00 Hz 0,00 1016 | poziomie nizszym od tego
uspienia 1 . . "
limitu przez dtuzszy czas niz
okreslony za pomocg parame-
tru Opdznienie udpienia.
Minimalny czas, przez ktéry
Obé2nienie czestotliwosé powinna pozo-
P3.13.2.8 p - 0 3000 s 0 1017 | stawac ponizej poziomu
uspienia 1 VY .
uspienia przed zatrzymaniem
napedu.
Definiuje poziom monitorowa-
Poziom nia budzenia dla wartosci
P3.13.2.9 . Zmienna | 0,0000 |1018 |sprzezenia zwrotnego regula-
budzenia 1 .
tora PID. Uzywane sg wybrane
jednostki procesowe.
Wzmocnienie Wartos¢ zadang mozna
P3.13.2.10 wartosci -2,0 2,0 X 1,0 1071 | wzmocni¢ za pomocg wejscia
zadanej 1 cyfrowego.
Wybor zrodta
P3.13.2.11 wartosci 0 16 2 431 | Patrz par. P3.13.2.4
zadanej 2
> Warto$¢ minimalna przy
P3.13.2.12 | Warosczadana | 54 56 | 200,00 | % 0,00 | 1073 | minimalnej wielkosci
2 — minimum
sygnatu analogowego.
o Warto$¢ maksymalna przy
P3.13.2.13 | harosczadana | o465 | 20000 | % 100,00 | 1074 | maksymalnej wielkosci
2 — maksimum
sygnatu analogowego.
P3.13.2.14 | CZESOUWOSE | 56 | 35000 | Hz 0,00 |1075|Patrz P3.13.2.7.
uspienia 2
P3.13.2.15 | Opoznienie 0 3000 s 0 1076 | Patrz P3.13.2.8.
uspienia 2
P3.13.2.16 Poziom Zmienna| 0,0000 | 1077 | Patrz P3.13.2.9.
budzenia 2
Wzmocnienie
P3.13.2.17 wartosci -2,0 2,0 Zmienna 1,0 1078 | Patrz P3.13.2.10.
zadanej 2

Tab. 45.
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4.5.15.3 Sprzezenie zwrotne

Kod Parametr Min. | Maks. | Y69 kL ID Opis
nostka | fabryczne
1 = uzywane tylko Zrédto 1
2 = PIERW(zrédto 1);(przeptyw =
stata x PIERW(cis$nienie))
3 = PIERW(zrodto 1 - zrédto 2)
Funkcja 4 = PIERW(zrédto 1) +
P3.13.3.1 sprzezenia 1 9 1 333 | PIERW(zrodto 2)
zwrotnego 5 =2zrodto 1 + zrodto 2
6 = zrédto 1 - zrédio 2
7 = MIN(zrodto 1, zrodto 2)
8 = MAKS(zrodto 1, zrédto 2)
9 = SREDNIA(zrédto 1, zrédio 2)
Wzmocnienie Uzywany np. z opcja 2 funkcji
P3.13.3.2 | funkcji sprzeze- | -1000,0 | 1000,0 | % 100,0 | 1058 | ~2YWany np- z opcja 4
. sprzezenia zwrotnego.
nia zwrotnego
0 = nieuzywany
1=AN1
2=AI2
3=AI3
4=Al4
5=AI5
6 = Al6
7 = wejscie danych procesowych 1
8 = wejscie danych procesowych 2
9 = wejscie danych procesowych 3
Wybér zrédia 10 = wejscie danych procesowych 4
P3.13.3.3| sprzezenia 0 14 2 334 | 11 = wejscie danych procesowych 5
zwrotnego 1 12 = wejscie danych procesowych 6
13 = wejscie danych procesowych 7
14 = wejscie danych procesowych 8
Wejscia analogowe i wejscia danych
procesowych sg traktowane jako
wartosci procentowe (0,00—100,00%)
i skalowane wedtug minimum
i maksimum sprzezenia zwrotnego.
UWAGA: Wartosci wejscia danych
procesowych sg okreslane z dokfad-
noscig do dwdéch miejsc dziesietnych.
Sprzezenie Warto$¢ minimalna przy minimalnej
P3.13.3.4| zwrotne 1 — |-200,00 | 200,00 % 0,00 336 | . o
. wielkosci sygnatu analogowego.
minimum
Sprzezenie Warto$¢ maksymalna przy
P3.13.3.5| zwrotne 1 — |-200,00 | 200,00 % 100,00 337 | maksymalnej wielko$ci sygnatu
maksimum analogowego.
Wybor zrodta
P3.13.3.6| sprzezenia 0 14 0 335 |Patrz P3.13.3.3
zwrotnego 2
Sprzezenie Warto$¢ minimalna przy minimalnej
P3.13.3.7| zwrotne 2 — |-200,00 | 200,00 % 0,00 338 | . o
o wielkosci sygnatu analogowego.
minimum
Sprzezenie Warto$¢ maksymalna przy
P3.13.3.8| zwrotne 2 — |-200,00 | 200,00 % 100,00 339 | maksymalnej wielkosci sygnatu
maksimum analogowego.

Tab. 46.



||

Honeywell « 76

RozRUCH

4.5.15.4 Sprzezenie wyprzedzajgce

Sprzezenie wyprzedzajgce wymaga zazwyczaj doktadnych modeli procesowych, ale w
niektorych przypadkach wystarcza sprzezenie typu wzrost + rownowazenie. W sprzezeniu
wyprzedzajacym nie korzysta sie z zadnych pomiaréw sprzezenia zwrotnego odnoszacych sie
do rzeczywistej wartosci sterowanego procesu (poziom wody w przyktadzie na stronie 101).
W sterowaniu sprzezeniem wyprzedzajgcym stosuje sie inne pomiary, ktére posrednio
wptywajg na wartos¢ sterowanego procesu.

4.5.15.5 Monitorowanie procesu

Kod Parametr Min. | Maks. | Y% . ID Opis
nostka | fabryczne

P3.13.4.1 Fx;';rcfe;gjza‘f:;f 1 9 1 1059 | Patrz P3.13.3.1.
Wzmocnienie funkgciji

P3.13.4.2 sprzezenia -1000 1000 % 100,0 1060 |Patrz P3.13.3.2
wyprzedzajgcego

P3.13.43 | \Vybor zrodia sprzeze- |, 14 0 1061 | Patrz P3.13.3.3
nia wyprzedzajgcego 1

P3.13.4.4 S‘}Zf;j”'_er’n}’rﬁ’i:ﬁiifa' -200,00 | 200,00 | % 0,00 | 1062 |Patrz P3.13.3.4

P3.13.4.5 Sgggﬁeﬂen‘:‘;ykpsriﬁj;a' -200,00 | 200,00 | % 100,00 | 1063 |Patrz P3.13.3.5

Wybor zrodta

P3.13.4.6 sprzezenia 0 14 0 1064 | Patrz P3.13.3.6
wyprzedzajgcego 2

P3.13.4.7 S‘}Zf;g”'_em’rﬁ’iﬁﬂfa' -200,00 | 200,00 | % 0,00 | 1065 |Patrz P3.13.3.7

P3.13.4.8 ngszzeﬂen‘:‘;ykpsrizr:j;a' -200,00 | 200,00 | % 100,00 | 1066 |Patrz P3.13.3.8

Tab. 47.

Monitorowanie procesu pozwala kontrolowaé, czy rzeczywista wartos¢ miesci sie we wstepnie
zdefiniowanych limitach. Funkcja ta umozliwia np. wykrycie powaznego pekniecia rury i ograni-
czenie skutkow wycieku. Wiecej informacji mozna znalez¢ na str. 102.

Kod Parametr Min. | Maks. | “°% - ID Opis
nostka | fabryczne
P3.13.5.1 Wiqcza.nle monitoro- 0 1 0 735 0 i wytgczone
wania procesu 1 = wigczone

Monitorowanie gérnej

P3.13.5.2 Gorny limit Zmienny | Zmienny | Zmienna | Zmienne | 736 |wartosci rzeczywistej/
wartosci procesu
Monitorowanie dolnej

P3.13.5.3 Dolny limit Zmienny | Zmienny | Zmienna | Zmienne | 758 |wartosci rzeczywistej/
wartosci procesu
Jesli w tym okresie nie

P3.13.5.4 Opéznienie 0 30000 s 0 737 |2ostanie osiagnieta

zadana wartos$¢, pojawia
sie usterka lub alarm.

Tab. 48.
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4.5.15.6 Kompensacja spadku ci$nienia
Kod Parametr Min. Maks. L2t - . ID Opis
nostka | fabryczne
Wiaczenie kompensaciji
Wiaczanie wartosci spadku cisnienia dla war-
P3.13.6.1 a ) 0 1 0 1189 |tosci zadanej 1.
zadanej 1 _
0 = wytagczone
1 = wigczone
Warto$¢ dodawana pro-
porcjonalnie do czestotli-
wosSci.
P3.13.6.2 Maks. !(qmpensaga Zmienna | Zmienna | Zmienna | Zmienne | 1190 Komperjsaqa wartosci
wartosci zadanej 1 zadanej = Maks. kom-
pensacja * (CzestWy-
CzestMin)/(CzestMaks-
CzestMin)
P3.1363 | '/iaczwarosc 0 1 0 1191 |Patrz P3.13.6.1.
zadang 2
P3.13.6.4 Maks. !(qmpensapja Zmienna | Zmienna | Zmienna | Zmienne | 1192 |Patrz P3.13.6.2.
warto$ci zadanej 2
Tab. 49.
4.5.15.7 tagodny start PID1

Funkcja tagodnego startu wykorzystywana jest na przyktad w celu unikniecia nagtych skokdéw
ci$nienia, tzw. uderzen wodnych w rurach, gdy dochodzi do regulacji napedu. Skoki te mogg
doprowadzi¢ do uszkodzenia rur, jedli nie bedg kontrolowane. Wiecej informaciji patrz str. 105.

Kod

Parametr

Min.

Maks.

Jed-
nostka

Ust.
fabryczne

Opis

P3.13.7.1

Wiacz tagodny start

0

1094

0 = wytgczony
1 = wigczony

P3.13.7.2

Czestotliwose
tagodnego startu

P3.3.1

P3.3.2

Hz

20,00

1055

Naped przyspiesza do
tej predkosci przed
rozpoczeciem
sterowania.

P3.13.7.3

Poziom tagodnego
startu

Zmienny

Zmienna

0,0000

1095

Naped pracuje przy
czestotliwoscitagodnego
startu do momentu
osiagniecia przez
sprzezenie zwrotne tej
wartosci. Po jej
osiggnieciu regulator
zaczyna dziatac.

P3.13.7.4

Czas tagodnego
startu

30000

1096

Jesli zadana wartos$¢ nie
zostanie osiggnieta w
tym czasie, wyzwolona
zostaje usterka lub alarm
(odnoszacy sie do
przeciekajace;j rury).

0 = bez ustawienia limitu
czasu

Tab. 50. Parametry tagodnego startu PID1
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4.5.16

4.5.16.1

Grupa 3.14: Regulator PID 2

Parametry podstawowe

Szczegotowe informacje mozna znalez¢ w rozdziale 4.5.15.

Kod Parametr Min. Maks. i 5 ID Opis
nostka |fabryczne
P3.14.1.1 Wiacz PID 0 1 0 1630 |9 = Wylaczone
1 = wigczone
Wartos¢ wyjsciowa regu-
latora PID jako % jego
P3.14.1.2 Wyjscie 0,0 100,0 % 0,0 1100 |Mmaksymalnej wartosci
w trybie Stop wyjsciowej w przypadku
zatrzymania za pomoca,
wejscia cyfrowego.
P3.14.1.3 | Wzmocnienie PID 0,00 1000,00 % 100,00 1631
P3.14.1.4 | €78 Zp‘]"gqe”'a 0,00 | 600,00 s 1,00 1632
P3.14.1.5 | CZASWYPrzedze- |54 | 400,00 s 0,00 | 1633
nia PID
P3.14.1.6 | Vyborjednostki |, 39 1 1635
procesowe;j
P3.14.1.7 Jednostka PrOCe- | Zmienna | Zmienna | Zmienna 0 1664
sowa min
P3.14.1. | Jednostkaproce- | o na | Zmienna | Zmienna | 100 1665
sowa maks
Miejsca dzie-
P3.14.1.9 | sietne jednostki 0 4 2 1666
procesowej
P3.14.1.10 | Inwersja uchybu 0 1 0 1636
P3.14.1.11 | Histerezastrefy |5y ol Zmienna | Zmienna | 0,0 1637
martwej
P3.14.1.12| Opoznienie 40 | 35900 s 0,00 | 1638
w strefie martwej
Tab. 51.
4.5.16.2 WartoSci zadane
Kod Parametr Min. Maks. e —_ ID Opis
nostka |fabryczne
P3.14.2,1 | Narosczadana | 455 | 40000 | Zmienna| 000 | 1640
z panelu 1
P3.14.22 | Narostzadana | 444 | 40000 | Zmienna | 000 | 1641
z panelu 2
P3.14.2,3 | Zboczedlawarto- 14 o5 | 340 g9 s 000 | 1642
Sci zadanej
P3.14.2.4 | VyborZrodiawar-| 16 1 1643
tosci zadanej 1
Wartosé Warto$¢ minimalna przy
P3.14.2.5 zadana 1 — -200,00 | 200,00 % 0,00 1644 | minimalnej wielkosci
minimum sygnatu analogowego.
Wartos¢ Warto$¢ maksymalna
P3.14.2.6 zadana 1 — -200,00 | 200,00 % 100,00 1645 | przy maksymalnej wielko-
maksimum $ci sygnatu analogowego.
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P3.14.27 | \Wyborzrodia 0 16 0 1646 |Patrz P3.14.2.4.
wartosci zadanej 2
Wartosé Warto$¢ minimalna przy
P3.14.2.8 zadana 2 — -200,00 | 200,00 % 0,00 1647 | minimalnej wielkosci
minimum sygnatu analogowego.
Wartosé Warto$¢ maksymalna
P3.14.2.9 zadana 2 — -200,00 | 200,00 % 100,00 1648 | przy maksymalnej wielko-
maksimum $ci sygnatu analogowego.
Tab. 52.
4.5.16.3 Sprzezenie zwrotne
Szczegdtowe informacje mozna znalez¢ w rozdziale 4.5.15.
Kod Parametr Min. Maks. Jed- Ust. ID Opis
nostka |fabryczne
P3.14.3.1 | Funkoasprzeze- | 9 1 1650
nia zwrotnego
Wzmocnienie
P3.14.3.2 | funkcji sprzezenia | -1000,0 | 1000,0 % 100,0 1651
zwrotnego
Wybor zrodta
P3.14.3.3 | sprzezenia zwrot- 0 14 1 1652
nego 1
Sprzezenie Warto$¢ minimalna przy
P3.14.3.4 zwrotne 1 — -200,00 200,00 % 0,00 1653 | minimalnej wielkosci
minimum sygnatu analogowego.
Sprzezenie Warto$¢ maksymalna
P3.14.3.5 zwrotne 1 — -200,00 | 200,00 % 100,00 1654 | przy maksymalnej wielko-
maksimum $ci sygnatu analogowego.
Wybor zrodta
P3.14.3.6 sprzezenia 0 14 2 1655
zwrotnego 2
Sprzezenie Warto$¢ minimalna przy
P3.14.3.7 zwrotne 2 — -200,00 | 200,00 % 0,00 1656 | minimalnej wielkosci
minimum sygnatu analogowego.
Sprzezenie Wartos¢ maksymalna
P3.14.3.8 zwrotne 2 — -200,00 | 200,00 % 100,00 1657 | przy maksymalnej wielko-
maksimum $ci sygnatu analogowego.
Tab. 53.
4.5.16.4 Monitorowanie procesu
Szczegotowe informacje mozna znalez¢ w rozdziale 4.5.15.
Kod Parametr Min. Maks. Jed- Ust. ID Opis
nostka |fabryczne
P3.14.4.1 Wiacz 0 1 0 1659 |0 = Wylaczone
monitorowanie 1 = wigczone
P3.14.4.2 Gorny limit Zmienny | Zmienny | Zmienna | Zmienne | 1660
P3.14.4.3 Dolny limit Zmienny | Zmienny | Zmienna | Zmienne | 1661
Jesli w tym okresie nie
P3.144.4 | Opéznienie 0 30000 s 0 1662 | 2oStanie osiagnieta zadana
warto$¢, aktywowana jest
usterka lub alarm.

Tab. 54.
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4.517 Grupa 3.15: Kaskada pompy i wentylatora

Funkcja PFC umozliwia kontrolowanie do 4 silnikow (pomp, wentylatoréw) z regulatorem 1
PID. Naped podtaczony jest do jednego silnika, ktéry stanowi silnik ,sterujacy”, podtaczajacy
inne silniki do sieci i odtgczajacy je od niej poprzez styczniki regulowane przekaznikami, kiedy
sg potrzebne w celu utrzymania odpowiedniej wielkosci nastawnej. Funkcja automatycznej
zmiany kolejnosci napeddéw (autochange) steruje kolejnoscia/pierwszenstwem wigczania
silnikdow, aby zapewni¢ jednakowe zuzycie. Silnik sterujacy moze by¢ zawarty w logice funkcji
autochange i blokady, lub moze zosta¢ wybrany, aby zawsze odgrywac role silnika 1. Silniki
mogqg zosta¢ na moment wytgczone z uzytku, np. w celach serwisowania, za pomocg funkcji
blokad. Patrz str. 105.

Jed-

Ust.

Kod Parametr Min. | Maks. nostka | fabryczne ID Opis
Catkowita liczba silnikéw (pomp/
P3.15.1 Liczba silnikow 1 4 1 1001 | wentylatorow) wykorzystywanych
w systemie PFC
Wigczenie/wylaczenie blokad.
Blokady napedu informujg uktad,
P3.15.2 Funkcja blokad 0 1 1 1032 | czy silnik jest podtaczony, czy nie.
0 = wytaczone
1 = wigczone
Wiacz naped do systemu
Uwzglednianie automatycznej zmiany kolejnosci
P3.15.3 przemiennika 0 1 1 1028 | napedoéw (autochange) i blokady
czestotliwosci 0 = wytagczone
1 = wigczone
Automatyozna notai rozracha | proryietu stk
P3.15.4 | zmiana kolejnosci 0 1 0 1027 | . '
silnikow 0 = wytaczone
1 = wigczone
Po uptywie czasu okreslonego tym
. parametrem zostanie uruchomiona
Przedziat czasu . S
automatycznej funkga ,aL.Jtomatycl:zm'aJ ,ZT“""‘”V
P3.15.5 ) . .1 0,0 [3000,0| godz. 48,0 1029 | kolejnosci napedow, jesli wykorzy-
zmiany kolejnosci R e
silnikow styvyana wyda’Jnosc jest ponizej
poziomu okreslonego parame-
trami P3.15.6 i P3.15.7.
Automatyczna
P3.15.6 Zn!ﬁglaké(v?llel1nm?tsCI 0,00 50,00 Hz 25,00 1031 Te parametry Okreé|aja poziom,
czestotliwosci ponizej ktérego musi pozostawac
wydajnos¢, aby mozna byto prze-
Automatyczna prowadzié automatyczng zmiane
p3.15.7 | Zmianakolejnosci | -, 4 1 1030 | kolejnosci napedow.
silnikow: limit
liczby silnikow
Wartos$¢ procentowa wartosci
zadanej. Przykfad: wartos¢ zadana
= 5 baréw, szerokos¢ pasma =
P3.15.8 | Szerokos$¢ pasma 0 100 % 10 1097 | 10%. Dopdki wartos¢ sprzezenia
zwrotnego miesci sie w przedziale
od 4,5 do 5,5 baréw, nie dojdzie do
odtgczenia ani usuniecia silnika.
Jesli wartos¢ sprzezenia zwrot-
Opé2nienie szero- nego wykracza poza szeroko$c¢
P3.15.9 . 0 3600 S 10 1098 | pasma, przed dodaniem lub
kosci pasma L . i
usunigciem pomp musi uptynaé
okreslony czas.
Tab. 55. Parametry sterowania wielopompowego
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4518 Grupa 3.16: Liczniki czasu konserwacji

Mozna zaprogramowac trzy liczniki czasu konserwacji oraz niezaleznie nada¢ im poziomy
alarmow i usterek. Mozna zastosowaé poziom alarmu lub poziom usterek albo oba poziomy.

Dostepne sg dwa tryby (godziny lub obroty). Obroty sg szacowane poprzez integracje
predkosci obrotowej silnika co sekunde i wyswietlane na panelu sterujgcym w 1000 obrotow.

W chwili osiggniecia limitu nastepuje wyzwolenie ostrzezenia lub usterki, co zostaje
wyswietlone na panelu. Mozna rowniez wysta¢ informacje do przekaznika o osiggnieciu limitu
zwigzanego z ostrzezeniem lub usterka. Liczniki czasu mozna rowniez niezaleznie zerowac za
pomocg parametru zerowania lub wejscia cyfrowego.

Kod Parametr Min. | Maks. Lotk . ID Opis
nostka |fabryczne

0 = nieuzywany
P3.16.1 Tryb licznika 1 0 2 0 1104 |1 = godziny
2 = obroty*1000

Okresla, kiedy wyzwoli¢ alarm

p3162 | Limitalarmu 0 | 80000 |godz./obr. 0 1105 | konserwacii dla licznika 1.
licznika 1 — a3
0 = nieuzywany
Limit usterki Okresla, kiedy wyzwoli¢ usterke

P3.16.3 S 0 80000 |godz./obr. 0 1106 | konserwacji dla licznika 1.
licznika 1 S
0 = nieuzywany

. Zmiana wartosci parametru z 0
Zerowanie

P3.16.4 L 0 1 0 1107 | na 1 powoduje wyzerowanie
licznika 1 L
licznika.

0 = nieuzywany
P3.16.5 Tryb licznika 2 0 2 0 1108 | 1 = godziny
2 = obroty*1000

Okresla, kiedy wyzwoli¢ alarm

p3.16.6 | LCimitalarmu 0 | 80000 |godz./obr. 0 1109 | konserwacii dla licznika 2.
licznika 2 S
0 = nieuzywany
Limit usterki Okresla, kiedy wyzwoli¢ usterke

P3.16.7 L 0 80000 |godz./obr. 0 1110 | konserwaciji dla licznika 2.
licznika 2 -
0 = nieuzywany

. Zmiana wartosci parametru z 0
Zerowanie

P3.16.8 licznika 2 0 1 0 1111 qa 1_powodu1e wyzerowanie
licznika.

0 = nieuzywany
P3.16.9 Tryb licznika 3 0 2 0 1163 | 1 = godziny
2 = obroty*1000

Limit alarmu Okresla, kiedy wyzwoli¢ alarm
P3.16.10 L 0 80000 |godz./obr. 0 1164 | konserwacji dla licznika 3.
licznika 3 N
0 = nieuzywany

Limit usterki Okresla, kiedy wyzwoli¢ usterke
P3.16.11 0 80000 |godz./obr. 0 1165 | konserwacji dla licznika 3.

licznika 3 I
0 = nieuzywany
Zerowanie Zmiana wartosci parametru z 0
P3.16.12 licznika 3 0 1 0 1166 |na 1 powoduje wyzerowanie

licznika.

Tab. 56. Parametry licznikéw czasu konserwacji
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4519 Grupa 3.17: Tryb pozarowy

Po uruchomieniu naped ignoruje wszelkie polecenia z panelu sterujgcego, magistrali
komunikacyjnych oraz narzedzi komputerowych i pracuje na zadanej predkosci. W przypadku
uruchomienia na panelu sterujgcym zostanie wyswietlony znak alarmu i dojdzie do utraty
gwarancji. W celu wtgczenia tej funkcji nalezy ustali¢ hasto w polu opisu parametru Hasto
trybu pozarowego. Nalezy zwroci¢ uwage, ze jest to wejscie typu rozwiernego!

UWAGA! AKTYWACJA TEJ FUNKCJI POWODUJE UNIEWAZNIENIE GWARANCJI!
Ponadto jest odrebne hasto do testowania trybu pozarowego bez utraty gwaranciji.

Kod Parametr Min. | Maks. | Y80 CEL ID Opis
nostka | fabryczne
P3.17.1 Haso trybu 0 | 9999 0 1599 | 1001 = wigczone
pozarowego 1234 = tryb testowy
. FALSZ = aktywny tryb
P3.17.2 Akté’zwaar‘gfvgy:” DigIN Slot0.2 | 1596 | pozarowy
P 9 PRAWDA = brak dziatania
P3.17.3 Czqstc?tllwosc 0 P33.2 Hy 0,00 1598 Czestotllyvosc pracy, gdy
trybu pozarowego aktywny jest tryb pozarowy.
Warto$¢ monitorowana (patrz
takze Tab. 16)
. 0 = wylgczony
p3.17.4 | Status trybu poza- |, 3 0 1597 |1 = wiaczony
rowego _
2 = aktywny (wtgczony +
otwarte DI)
3 = tryb testowy

Tab. 57. Parametry trybu pozarowego
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4.6 Aplikacja napedu HVAC — dodatkowe informacje o parametrach

Z uwagi na przejrzystos¢ i prostote uzytkowania wiekszos¢ parametréw aplikacji HVAC
wymaga jedynie podstawowego opisu podanego w tabelach parametréw w rozdziale 4.5.

W niniejszym rozdziale zamieszczono dodatkowe informacje dotyczace niektérych najbardziej
zaawansowanych parametréw aplikacji HVAC. Uzytkownicy, ktérzy nie bedg mogli znalez¢
potrzebnych informacji, proszeni sg o kontakt z dystrybutorem.

M3.1.1.7 LIMIT PRADU SILNIKA

Ten parametr okresla maksymalny prad silnika z napedu. Zakres wartosci parametru rézni sie
w zaleznosci od wielkosci.

W przypadku osiggniecia ograniczenia pradu wyjsciowego czestotliwosc¢ wyjsciowa przemienni-
ka zostanie obnizona.

UWAGA: Nie jest to limit dla zabezpieczenia nadpradowego.

P3.1.2.7 WYBOR PROPORCJI U/F
Numer \EFAVE] Obis
wyboru wyboru P
0 Liniowy Napigcie silnika zmienia sie liniowo jako funkcja czestotliwosci wyj$ciowe;j,

od napigcia czestotliwosci zerowej (P3.1.2.3) do napiecia punktu ostabienia
pola przy czestotliwo$ci punktu ostabienia pola. Nalezy uzy¢ tego domys$l-
nego ustawienia, jesli nie jest specjalnie potrzebne inne ustawienie.

1 Kwadratowy Poczawszy od napiecia punktu zerowego (P3.1.2.3), napiecie zmienia sie

wedtug krzywej kwadratowej od zera do punktu ostabienia pola. Silnik pra-
cuje niedomagnesowany ponizej punktu ostabienia pola i wytwarza mniej-

szy moment obrotowy. Kwadratowego wspoétczynnika U/f mozna uzywac w
zastosowaniach, gdzie wymagany jest moment obrotowy proporcjonalny do
kwadratu predkosci, np. w wentylatorach i pompach odsrodkowych.

A U[V]
oo
ID603| Domyslnie: napiecie ' Punkt ostabienia
znamionowe silnika | pola

|
|
1
|
|
|
:

Liniowa !
|
!

Kwadratowa | o
, Dom Stlple:”
czestotliwos¢

:/zngmionowa silnika_fTHZ]
‘ >
ID602 9094.emf

Rys. 18. Liniowa i kwadratowa zmiana napiecia silnika

P3.1.2.8 REGULATOR PRZEPIEC

P3.1.2.9 REGULATOR ZBYT NISKIEGO NAPIECIA

Te parametry umozliwiajg wytgczanie sterownikdw zbyt niskiego napiecia/przepiec¢. Moze to na
przykiad by¢ przydatne, jesli napiecie zasilania sieci waha sie o wiecej niz od -15% do +10%,

a w danym zastosowaniu nie jest tolerowane takie za niskie/za wysokie napiecie. W takim
przypadku regulator steruje czestotliwoscig wyjsciowg z uwzglednieniem fluktuacji zasilania.
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P3.2.5 FUNKCJA STOPU
Numer \EFAVE] Obis
wyboru wyboru P
0 Wybieg Silnik zatrzymuje sie wskutek wiasnej bezwtadnosci. Sterowanie z napedu

zostaje przerwane, a prad napedu spada do zera bezposrednio po wydaniu
polecenia zatrzymania.

1 Rampa Po wydaniu polecenia Stop szybkos$¢ silnika jest zmniejszana az do zera
zgodnie z ustawionymi parametrami zwalniania.

P3.2.6 LOGIKA SYGNALOW START/STOP DLA WE/WY Z GRUPY A

Wartosci 0...4 umozliwiajg sterowanie wigczaniem i wytgczaniem napedu za pomoca sygnatu
cyfrowego podtaczonego do wejs¢ cyfrowych. CS = sygnat sterowania.

Wartosci z opcjg ,zbocze” nalezy uzywaé, gdy konieczne jest unikniecie niezamierzonego startu.
Przyktadowe sytuacje tego typu: po zatagczeniu napiecia lub ponownym zatgczeniu napiecia po
braku zasilania, po skasowaniu usterki, po zatrzymaniu napedu brakiem zezwolenia na prace
(Whaczenie pracy = FALSZ) lub po zmianie miejsca sterowania na sterowanie z we/wy. Urucho-
mienie silnika wymaga, aby styk Start/Stop byt rozwarty.

Tryb stopu we wszystkich przyktadach to Wybieg.

Numer
Nazwa wyboru
wyboru
0 CS1: Do przodu Funkcje sa uruchamiane w przypadku zamknietych zestykow.
CS2: Do tylu

PRZOD | Czestotliwos¢
wyjsciowa

Ustaw.| ...
czestotliwos¢ / \
0 Hz :

|

Ustaw |
czestotliwo$é----- L S
TYL

Witaczenie
pracy

Sygnat _'_'_
sterujacy 1
1
Sygnat !
sterujacy 2 _;_l

Przycisk Start
na panelu

1

I |

| |

| 1

| |
Przycisk Stop | ‘
na panelu 1 2

9135.emf

Rys. 19. Logika Start/Stop = 0 dla we/wy A
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Wyjasnienia:

Sygnat kontrolny (CS) 1 powoduje wzrost

Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
FALSZ, co powoduje spadek czestotliwosci do 0.

silnika (do przodu) do zadanej czestotliwosci.

Numer

1 | czestotliwosci wyjsciowej. Silnik obraca sie do 8 . . )
Sygnat zezwolenia na prace jest skonfigurowany przy
przodu.
pomocy parametru P3.5.1.10.
. . Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
Aktywny sy.gneﬁ'CSZJ nie ma o !edngk ‘.’Vp*y‘”” PRAWDA, co powoduje wzrost czestotliwosci do
2 | na czestotliwos¢ wyjsciowg poniewaz pierwszy 9 L . . . . .
. . . ustawionej wartosci, poniewaz CS1 jest ciagle
wybrany kierunek ma wyzszy priorytet.
aktywny.
CS1 jest nieaktywny, co powoduje poczatek Namsmety zosta’.f p'rzyC|sk stop na’ Panelu sterujgcym
. . ) . . i podawana do silnika czestotliwo$¢ spada do 0.
3 | zmiany kierunku (przéd na tyt), poniewaz CS2 10 .
iest ciagle aktywn (Sygnat ten dziata tylko wtedy, gdy P3.2.3 Panel
J ag ywny. sterujacy — gtéwny przycisk Stop = Tak)
4 CS2 traci aktywnosé, a czestotliwos¢ podawana 1 Naped uruchamia sie po nacisnieciu przycisku Start
do silnika spada do 0. na panelu.
5 CS2 znowu aktywny, powodujac przyspieszanie 12 Przycisk stop zostat ponownie wcisniety, aby
silnika (do tytu) do zadanej czestotliwosci. zatrzymac naped.
CS2 traci aktywnos¢, a czestotliwo$¢ podawana Probg uruchomlgnla napqdu poprzez naC.ISI’lIQCI'e
6 o 13 | przycisku start nie powiodia sie, poniewaz CS1 jest
do silnika spada do 0. .
nieaktywny.
7 CS2 znowu aktywny, powodujac przyspieszanie

\EVATTERVY oTe] g1

wyboru

1 CS1: do przodu (zbocze)
CS2: odwrotny stop

PRZOD | Czestotliwoé¢
wyjsciowa

U S AW - - - o —— e e f—
czestotliwo$c
t
0 Hz y } / »

| | |
Ustaw| ! ! !
czestotliwosc¢ IL— e

YL

Wtaczenie
pracy

Sygnat
sterujacy 1

C

Sygnat
sterujacy 2

|
T
| |
| |
| |
| |
| |
| |
|
|

'_I

Przycisk Stop
na panelu

0006 000 O

9176.emf

Rys. 20. Logika Start/Stop = 1 dla we/wy A
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Wyjasnienia:

Sygnat kontrolny (CS) 1 powoduje wzrost
1 | czestotliwosci wyjsciowej. Silnik obraca sie do
przodu.

CS1 aktywny i silnik przyspiesza (do przodu) do
zadanej czestotliwosci, poniewaz sygnat zezwolenia
na prace ustawiony jest na PRAWDA.

CS2 traci aktywnosé, co powoduje spadek

Nacisniety zostat przycisk stop na panelu sterujgcym
i podawana do silnika czestotliwo$¢ spada do 0.

Sygnat zezwolenia na prace jest skonfigurowany
przy pomocy parametru P3.5.1.10.

2 czestotliwosci do 0. (Sygnat ten dziata tylko wtedy, gdy P3.2.3 Panel
sterujgcy — gtéwny przycisk Stop = Tak)
CS1 staje sie aktywny, powodujac powtorny CS1 staje sie aktywny, powodujac powtdérny wzrost
wzrost czestotliwosci. Silnik obraca sie do przodu. czestotliwosci. Silnik obraca sie do przodu.
Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
4 FALSZ, co powoduje spadek czestotliwosci do 0. CS2 traci aktywnosé, co powoduje spadek

czestotliwosci do 0.

Préba startu przy pomocy CS1 nie powiodta sie,
5 | poniewaz sygnat zezwolenia na prace ciggle jest
ustawiony na FALSZ.

Numer
Nazwa wyboru

wyboru

2 CS1: do przodu (zbocze)
CS2: do tytu (zbocze)

Powinien by¢ uzywany do wykluczenia mozliwosci niezamie-
rzonego startu. Ponowne uruchomienie silnika wymaga, aby

styk Start/Stop byt rozwarty.

PRZOD | Czestotliwos¢
wyjsciowa

Ustaw| ...
czestotliwos¢

0 Hz

Ustaw|
czestotliwo$e}----d-o- I
TYL

AT W— /1

pracy

Sygnat
sterujacy 1

Wtaczenie :

|
|
|
|
1
|
|
T
I
1
|
!
T
|
|

Sygnat
sterujacy 2
Przycisk Stop

" 900 0000

@

9121.emf

Rys. 21. Logika Start/Stop = 2 dla we/wy A

Wyjasnienia:

Sygnat kontrolny (CS) 1 powoduje wzrost
1 | czestotliwosci wyjsciowej. Silnik obraca sie do
przodu.

CS2 znowu aktywny, powodujac przyspieszanie
silnika (do przodu) do zadanej czestotliwosci.

Aktywny sygnat CS2, nie ma to jednak wptywu
2 | na czestotliwos¢ wyjsciowg poniewaz pierwszy
wybrany kierunek ma wyzszy priorytet.

Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
FALSZ, co powoduje spadek czestotliwosci do 0.
Sygnat zezwolenia na prace jest skonfigurowany przy
pomocy parametru P3.5.1.10.
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CS1 jest nieaktywny, co powoduje poczatek

Sygnat zezwolenia na prace jest ustawiony na
PRAWDA, co jednak nie ma zadnego wptywu na
dziatanie (w odréznieniu od sytuaciji, gdy dla tego

3 |zmiany kierunku (przéd na tyt), poniewaz CS2 9 . . I . .
jest ciagle aktywny. parametru jest ustawiona warto$¢ 0), poniewaz nawet
J w przypadku aktywnego CS1 do startu wymagane
jest zbocze rosngce.
Nacisniety zostat przycisk stop na panelu sterujgcym
4 CS2 traci aktywnosé, a czestotliwos¢ podawana 10 i podawana do silnika czestotliwos$¢ spada do 0.
do silnika spada do 0. (Sygnat ten dziata tylko wtedy, gdy P3.2.3 Panel
sterujgcy — gtéwny przycisk Stop = Tak)
5 CS2 znowu aktywny, powodujac przyspieszanie 1 CS1 jest ponownie otwarty i zamkniety, co powoduje
silnika (do tytu) do zadanej czestotliwosci. uruchomienie silnika.
6 CS2 traci aktywnos¢, a czestotliwo$¢ podawana 12 CS1 traci aktywnosé, a czestotliwo$¢ podawana do

do silnika spada do 0.

silnika spada do 0.

Numer
Nazwa wyboru
wyboru
3 CS1: start
CS2: do tytu

PRZOD | Czestotliwos¢
wyjsciowa

Ustaw

Ustaw 3
czestotliwosé, - R

TYE

.

czestotliwos¢| /_\\ ””””””””””””””””””””””””””””””
0 Hz !

Wiaczenie

pracy

Sygnat
sterujacy 1

IS I

Sygnat

sterujacy 2
Przycisk Start

o - |----fF---

na panelu — 1
Przycisk Stop | | | 1 [N
na panelu 1 1 | 1 ‘

1 2 3 ! 1

5 9142.emf

9 5|

: L
8 9 10 1

Rys. 22. Logika Start/Stop = 3 dla we/wy A

Sygnat kontrolny (CS) 1 powoduje wzrost

Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
FALSZ, co powoduje spadek czestotliwosci do 0.

1 |czestotliwosci wyjsciowej. Silnik obraca siedo | 7 - . .
Sygnat zezwolenia na prace jest skonfigurowany
przodu.
przy pomocy parametru P3.5.1.10.
. . Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
2 CS.2 Jest .aktywny, €0 ,pOWOdUJe poczatek 8 |PRAWDA, co powoduje wzrost czestotliwosci do
zmiany kierunku (przdéd na tyt). . . ; . . :
zadanej wartosci, poniewaz CS1 jest ciagle aktywny.
o2 st ity copowoc poczaek ||\ o et v P sy
3 | zmiany kierunku (tyt na przéd), poniewaz CS1 | 9 P ¢ P ;

jest ciagle aktywny.

(Sygnat ten dziata tylko wtedy, gdy P3.2.3 Panel
sterujgcy — gtéwny przycisk Stop = Tak)
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Takze CS1 traci aktywno$¢, a czestotliwosé

Naped uruchamia sie po nacisnigciu przycisku Start

4 spada do 0. 10 na panelu.

5 Pomimo aktywacji CS2 silnik nie startuje, 1 Przycisk stop zostat ponownie wcisniety, aby
poniewaz CS1 jest nieaktywny. zatrzymac naped.
CS1 staje sie aktywny, powodujac powtérny Préba uruchomienia napedu poprzez nacisniecie

6 | wzrost czestotliwosci. Silnik obraca sie do 12 | przycisku start nie powiodta sie, poniewaz CS1 jest

przodu, poniewaz CS2 jest nieaktywny

nieaktywny.

Numer
Nazwa wyboru
wyboru
4 CS1: start (zbocze) | Powinien by¢ uzywany do wykluczenia mozliwosci niezamierzo-
CS2: do tyhu nego startu. Ponowne uruchomienie silnika wymaga, aby styk

Start/Stop byt rozwarty.

PRZOD | Czestotliwo$¢
wyjsciowa

czestotliwos¢

0 Hz

CZ@StOtliWOSEf-----t-mm-mmmmobeme M e

TYt

Ustaw 3 \ / 3 3

Wtaczenie

pracy

Sygnat | |
sterujacy 1 __| !

Syg nat _i_]—[
sterujacy 2

Przycisk Stop

-

na panelu “ ‘

0000 0 0

9143.emf

Rys. 23. Logika Start/Stop = 4 dla we/wy A

Sygnat kontrolny (CS) 1 powoduje wzrost

Sygnat zezwolenia na prace ustawiony jest na
FALSZ, co powoduje spadek czestotliwosci do 0.

1 | czestotliwosci wyjsciowej. Silnik obraca siedo | 7 : . )
rzodu, poniewaz CS2 jest nieaktywny Sygnat zezwolenia na prace jest skonfigurowany
P ’ przy pomocy parametru P3.5.1.10.
2 CS2 jest aktywny, co powoduje poczatek 8 Pomysiny start wymaga, aby CS1 zostat otwarty i
zmiany kierunku (przéd na tyt). ponownie zamkniety.
CS2 jest nieaktywny, co powoduje poczatek Nacnsnlety zostai. p.rzyC|sk stop_ na’p'anelu sterujacym
. . . - . i podawana do silnika czestotliwo$¢ spada do 0.
3 | zmiany kierunku (tyt na przdd), poniewaz CS1 9 .
iest ciagle aktvwn (Sygnat ten dziata tylko wtedy, gdy P3.2.3 Panel
J a9 ywny. sterujacy — gtowny przycisk Stop = Tak)
4 Takze CS1 traci aktywnos$¢, a czestotliwosé 10 Pomysiny start wymaga, aby CS1 zostat otwarty i
spada do 0. ponownie zamkniety.
5 Pomimo aktywacji CS2 silnik nie startuje, 11 | CS1 traci aktywnos$¢, a czestotliwos¢ spada do 0.

poniewaz CS1 jest nieaktywny.

CS1 staje sie aktywny, powodujac powtorny
6 |wzrost czestotliwosci. Silnik obraca sie do
przodu, poniewaz CS2 jest nieaktywny
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Numer Nazwa wyboru Uwagi
wyboru
5 CS1: niepotrzebny | Specjalny tryb startu, gdzie nie potrzeba osobnego sygnatu
(poziom Al1 uruchomienia. Zwiekszenie warto$ci Al1 zadziata jak polecenie
uruchomi uruchomienia.
urzadzenie) Prog Al1 (P3.2.8) opisany na Rys. 24 stworzy margines
CS2: do tyhu bezpieczenstwa w celu unikniecia nieplanowanych startéw. A zatem
naped uruchomi sie po tym, jak wartos¢ Al1 przekroczy prog.
Sygnat sterowania 2 moze by¢ uzyty do zmiany kierunku obrotéw.
Prog Al1 -2%
.~ . Prog A1
Polecenie .
uruchomienia
A .
T
| |
1 = Aktywne —— <
Y &
0 = Nieaktywne | > |
I I Al1
| | | >
0% 100% 9178.emf
Rys. 24. Prég All
P3.2.3 PANEL STERUJACY — GLOWNY PRZYCISK STOP

Mozna wymusic stan zatrzymania napedu przyciskiem Stop na panelu sterujgcym, nawet jesli
jest on sterowany z innego miejsca (zdalnie). W takim przypadku naped przechodzi w stan
alarmowy i nie mozna go ponownie uruchomi¢ z miejsca zdalnego sterowania, zanim nie
nacisnie sie przycisku Start (w trybie zdalnym).

Mozna na moment przetgczyé naped na tryb lokalny i uruchomi¢ go w tym trybie, ale
przechodzac z powrotem na tryb zdalny, trzeba nacisng¢ przycisk Start. Dotyczy to réwniez
sytuacji po wytaczeniu zasilania, poniewaz stan tej funkcji zostaje zachowany w pamieci.

Funkcje te mozna wigczy¢ lub wytaczy¢ za pomocg tego parametru.
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P3.3.10 TRYB PREDKOSCI STALEJ

Mozna wykorzysta¢ parametry predkosci zadawanej do okreslenia z wyprzedzeniem niek-
térych zadawanych czestotliwosci. Wartosci te sg nastepnie wykorzystywane do wigczania i
wytaczania wejs¢ cyfrowych podtaczonych do parametréw P3.5.1.16, P3.5.1.17 i P3.5.1.18
(Wybor predkosci zadawanej 0, Wybér predkosci zadawanej 1 oraz Wybor predkosci zadawa-
nej 2). Mozna wybrac¢ dwie rézne logiki:

Numer .
wyboru \EVATTERTY oTeT g Uwagi
0 Kodowane binarnie Potacz aktywowane wejscia zgodnie z Tab. 58 w celu wybrania
zgdanej predkosci zadawane;j.
1 Liczba (uzywanych W zaleznosci od liczby aktywnych wejs¢ przypisanych wyborom
wejsc) predkosci zadawanej mozna zastosowac predkosci zadawane
od 1 do 3.
P3.3.11 —
P3.3.18 PREDKOSCI ZADAWANE oD 1 DO 7

Wartosci predkosci zadawanych sg automatycznie ograniczane pomiedzy czestotliwoscig
minimalng a maksymalng (P3.3.1-P3.3.2). Patrz tabela ponizej.

Wymagane dziatanie Aktywna czestotliwosé

Wybierz warto$¢ 1 dla Predkos¢ zadawana 0
parametru P3.3.3

Predkos¢ zadawana 1

Predkos¢ zadawana 2

Predkos¢ zadawana 3

Predkos¢ zadawana 4

Predkos¢ zadawana 5

Predkos¢ zadawana 6

Predkos¢ zadawana 7

Tab. 58. Wybdr predkosci zadawanych (BO = wybor predkosci zadawanej 0, B1 = wybor
predkosci zadawanej 1, B2 = wybdr predkosci zadawanej 2); ] = wejscie wtaczone

PRZYKLAD

Chcac wtaczy¢ predkosc¢ zadawang 3, nalezy aktywowaé wejscia BOi B1. BOi B1 sg fabrycznie
ustawione odpowiednio na DigIN SlotA.4 i DigIN SlotA.5. Mozna je zmieni¢ poprzez zmiane
parametrow Wybor predkosci zadawanej 0 (P3.5.1.16) i Wybér predkosci zadawanej 1
(P3.5.1.17) w czesci Parametry > Konfigur. WE/WY > Wejscia cyfrowe. Zgodnie z
ustawieniami fabrycznymi predko$¢ zadawana 3 ustawiona jest na 20,00 Hz. Mozna zmienic
te wartos¢ poprzez zmiane parametru Predko$¢ zadawana 3 (P3.3.14) w czeéci Parametry >
Wartosci zadane.
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P3.4.1 KSzATET ZBOCZA 1

Za pomoca tego parametru mozna wygtadzi¢ poczatek i koniec rampy przyspieszania i zwalnia-
nia. Ustawienie wartosci 0 daje liniowy ksztatt opadania, ktéry powoduje natychmiastowe zadzia-
tanie przyspieszania i zwalniania w reakcji na zmiany sygnatu zadajgcego.

Ustawienie wartosci tego parametru w zakresie 0,1...10 s daje krzywa przyspieszania/zwalniania
w ksztatcie litery S. Czas przyspieszania jest okreslany za pomocg parametréw P3.4.2 i P3.4.3.
Patrz Rys. 25.

Parametry te sg uzywane w celu ograniczenia zuzycia mechanicznego i udaréw pragdowych w
przypadku zmiany wartosci zadane;.

4 2]

ID103, ID104 ____

ID500 [t]

9128.emf

Rys. 25. Przyspieszanie/zwalnianie (ksztatt litery S)

P3.4.8 OPTYMALIZATOR CZASU CHARAKTERYSTYKI PRZYSP/HAMOWANIA

Jesli optymalizator czasu charakterystyki przysp/hamowania jest wkaczony, czas hamowania
bedzie zwiekszony o odsetek okreslony w parametrze P3.4.9 Krok odsetka optymalizacji cha-
rakterystyki przysp/hamowania przy kazdym witgczeniu regulatora przepiecia w trakcie ham-
owania, a czas przyspieszania w momencie osiggania obecnego limitu w trakcie przyspieszania.
Istnieje rowniez parametr stuzgcy do ustawienia maksymalnego limitu dla charakterystyki
przysp/hamowania (P3.4.10). Optymalizator charakterystyki przysp/hamowania nie spowoduje
przekroczenia przez nig tego limitu.

UWAGA: Optymalizator czasu charakterystyki przysp/hamowania wptywa jedynie na ustawie-
nia zbocza 1. Zbocze 2 nie zostanie zmodyfikowane.

Cz%stotliwos’é
wyjSciowa

Czestotliwos¢
maksymalna —

Nowy czas zwalniania
“N— (stary odsetek
. optymalizacji)

9177.emf

Stary czas Czas
zwalhiania

Rys. 26.
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P3.4.16 HAMOWANIE STRUMIENIEM

Zamiast hamowania pragdem statym mozna uzy¢ hamowania strumieniem w celu zwiekszenia
zdolnosci hamowania w przypadku, gdy nie sg wymagane dodatkowe rezystory hamowania.

Gdy wystapi potrzeba hamowania, czestotliwos$¢ zostanie zmniejszona i wzrosnie strumien w
silniku, ktéry z kolei zwiekszy zdolno$¢ hamowania silnika. W odréznienia od hamowania pradem
statym predkos¢ obrotowa silnika jest kontrolowana w czasie hamowania.

Hamowanie strumieniowe mozna wigczy¢ lub wytaczyé.

UWAGA: Hamowanie strumieniowe przeksztatca energie w ciepto silnika i powinno by¢ stoso-
wane z przerwami w celu uniknigcia uszkodzenia silnika.

P3.5.1.10 WLACZENIE PRACY

Zestyk otwarty: uruchomienie silnika niemozliwe
Zestyk zamkniety:uruchomienie silnika mozliwe

Naped jest zatrzymywany zgodnie z wybrang funkcjg w parametrze P3.2.5. Czton napedzany
zawsze bedzie pracowat na luzie do momentu zatrzymania.

P3.5.1.11 BLOKADA NAPEDU DODATKOWEGO 1
P3.5.1.12 BLOKADA NAPEDU DODATKOWEGO 2

Nie jest mozliwe uruchomienie napedu, jesli ktérakolwiek blokada jest otwarta.

Funkgciji tej mozna uzy¢ do blokady przepustnicy (klapy zwrotnej). Pozwoli ona zapobiec urucho-
mieniu napedu w przypadku zamknietej przepustnicy.

P3.5.1.16 WYBOR PREDKOSCI ZADAWANEJ 0
P3.5.1.17 WYBOR PREDKOSCI ZADAWANEJ 1
P3.5.1.18 WYBOR PREDKOSCI ZADAWANEJ 2

Podtacz wejscie cyfrowe do tych funkcji za pomocg metody programowania przedstawionej
w rozdziale 4.5.2, aby moc zastosowac predkosci zadawane 1-7 (patrz Tab. 58 oraz strony 51,
55 90).

M3.5.2.2 CZAS FILTROWANIA SYGNALU Al1

Jesli parametr ten ma nadang wartos¢ wiekszg od 0, uaktywniana jest funkcja odfiltrowujgca za-
ktdécenia z przychodzgcego sygnatu analogowego.

UWAGA: Dtugie czasy filtrowania spowalniaja odpowiedz regulacji!
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(%14
Sygnat niefiltrowany
100% +---
Sygnat filtrowany
63% |-~ |- N
i t [s]
M»‘ 9095.emf
Rys. 27. Filtrowanie sygnatu Al1l
M3.5.3.2.1 FUNKCJA PODSTAWOWEGO RO1
Wyboér ‘ Nazwa wyboru Opis
0 Nieuzywane
1 Gotowos¢ Naped jest gotowy do pracy
2 Praca Naped dziata (silnik pracuje)
3 Usterka ogdlna Wystagpita usterka
4 Odwrocona usterka ogolna Usterka nie wystapita
5 Alarm ogdlny
6 Rewers Wydano polecenie rewersu
7 Osiagnieto predkos¢ zadang Czestotliwos¢ wyjsciowa osiggneta ustawiong wartosé
zadang
8 Aktywny regulator silnika Jeden z ogranicznikéw (np. ogranicznik pradu,
momentu obrotowego) zostat uaktywniony
9 Wiaczona predkos¢ zadawana Predkos¢ zadawana zostata wybrana za pomoca
wejscia cyfrowego
10 Aktywny panel sterujacy Wybrano tryb panelu sterujgcego
11 Aktywne sterowanie z we/wy B | Wybrano miejsce sterowania na we/wy B
12 Monitorowanie limitu 1 Aktywowane, gdy warto$¢ sygnatu spada ponizej
13 Monitorowanie limitu 2 ustawionego limitu monitorowania lub go przekracza
(P3.8.3 lub P3.8.7), zaleznie od wybranej funkciji.
14 Aktywne polecenie Start Polecenie Start jest aktywne.
15 Zarezerwowane
16 Tryb pozarowy wtgczony
17 Sterowanie regulatorem Uzywany jest kanat czasowy 1.
czasowym RTC 1
18 Sterowanie regulatorem Uzywany jest kanat czasowy 2.
czasowym RTC 2
19 Sterowanie regulatorem Uzywany jest kanat czasowy 3.
czasowym RTC 3
20 Stowo sterujgce magistrali B.13
21 Stowo sterujace magistrali B.14
22 Stowo sterujgce magistrali B.15
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Wyboér ‘ Nazwa wyboru ‘ Opis

23 PID1 w trybie uspienia

24 Zarezerwowane

25 Limity monitorowania PID1 Wartosc¢ sprzezenia zwrotnego PID1 wykracza poza
limity monitorowania.

26 Limity monitorowania PID2 Wartos¢ sprzezenia zwrotnego PID2 wykracza poza
limity monitorowania.

27 Sterowanie silnikiem 1 Regulacja stycznikowa dla funkcji PFC

28 Sterowanie silnikiem 2 Regulacja stycznikowa dla funkcji PFC

29 Sterowanie silnikiem 3 Regulacja stycznikowa dla funkcji PFC

30 Sterowanie silnikiem 4 Regulacja stycznikowa dla funkcji PFC

31 Zarezerwowane (Zawsze otwarte)

32 Zarezerwowane (Zawsze otwarte)

33 Zarezerwowane (Zawsze otwarte)

34 Konserwacja — ostrzezenie

35 Konserwacja — usterka

Tab. 59. Sygnaty wyjsciowe za posrednictwem RO1

P3.7.8 ZBOCZE PRZESZUKIWANIA REZONANSOWEGO
P3.7.9 PRZESZUKIWANIE REZONANSOWE

Funkcja antyrezonansowa powoli przeszukuje czestotliwosci od minimalnej do maksymalne;j
przy czasie charakterystyki przysp/hamowania ustawionym za pomocg tego parametru. Podc-
zas przeszukiwania uzytkownik powinien nacisng¢ przycisk OK za kazdym razem, gdy re-
zonans sie zatrzyma, w celu oznaczenia poczatku i konca zakresu.

Jesli wszystko dziata wtasciwie, parametrom zakresu czestotliwosci zabronionych (w menu
czestotliwosci zabronionych) przekazywane sg odpowiednie informacje. Jesli wystepuje odmi-
enna liczba oznaczen w trakcie zwiekszania charakterystyki przysp/hamowania w poréwnaniu
Z jej zmniejszaniem, jedynym dziataniem bedzie wyswietlenie informaciji. To samo stanie sie,
jesli zakresy nie beda racjonalne.

e eomok  Zakonczono pomysinie!

N
\"\‘ 7,3 >
3 v
748

N

Czestotliwo$¢ minimalna Czestotliwo$¢ maksymalna

Zakonczone niepowodzeniem!!

A4

| >
AV
N

Czestotliwo$é minimalna Czestotliwosé maksymalna

9178.emf

Rys. 28.
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M3.9.2 ODPOWIEDZ NA USTERKE ZEWNETRZNA

Za pomocg parametrow P3.5.1.7 i P3.5.1.8 mozna zaprogramowac reakcje na sygnat usterki ze-
wnetrznej (komunikat alarmowy lub dziatanie i komunikat usterki) podawany na wejscie cyfrowe
(domyslnie wejscie DI3). Informacje te mozna réwniez zaprogramowac dla dowolnego z wyjs¢
przekaznikowych.

P3.9.8 CHLODZENIE SILNIKA PRZY PREDKOSCI ZEROWEJ

Definiuje wspétczynnik chtodzenia przy predkosci zerowej w odniesieniu do punktu, gdy silnik
pracuje przy predkosci znamionowej bez chlodzenia zewnetrznego. Patrz.

Warto$¢ domysina jest ustawiana przy zatozeniu, ze silnik nie jest chtodzony przez zaden wen-
tylator zewnetrzny. Jesli uzywany jest wentylator zewnetrzny, wartos¢ tego parametru mozna
ustawic¢ na 90% lub wiece;j.

W przypadku zmiany wartosci parametru P3.1.1.4 (Prad znamionowy silnika) zostanie automa-
tycznie przywrdocona wartos¢ domys$ina tego parametru.

Ustawienie tego parametru nie wptywa na maksymalny prad wyjsciowy napedu, ktory jest okre-
Slany wytgcznie przez parametr P3.1.1.7.

Czestotliwos¢ charakterystyczna zabezpieczenia termicznego stanowi 70% czestotliwosci zna-
mionowe;j silnika (P3.1.1.2).

A
F’ch’(odzenie
Obszar przeciazenia
100%
Par.
ID706=40%
0 Czestotliwod¢  f, f
obciecia 9129.emf

Rys. 29. Krzywa I+ charakterystyki cieplnej silnika

P3.9.9 STALA CZASU CIEPtA SILNIKA

Stata czasowa jest to czas, w ciagu ktérego obliczeniowy model cieplny osigga 63% swojej war-
tosci koncowej. Im wiekszy silnik i/lub nizsza jego predkos¢, tym wigksza stata czasowa.

Stafa czasowa silnika zalezy od konstrukgciji silnika i jest r6zna dla réznych producentéow. Wartosé
domysina tego parametru zalezy od wielkosci silnika.

Jesli czas 16 silnika (t6 jest to czas w sekundach, przez ktéry silnik moze bezpiecznie pracowaé
przy szesciokrotnym przekroczeniu prgdu znamionowego) jest znany (podany przez producenta
silnika), parametr statej czasowej mozna ustawi¢ na jego podstawie. Zgodnie z regutg praktycz-
ng cieplna stata czasowa silnika w minutach jest rowna 2*t6. Jesli naped jest w stanie zatrzyma-
nia, stata czasowa jest wewnetrznie zwiekszana do potrdjnej ustawionej wartosci parametru.
Chtodzenie w stanie zatrzymania opiera sie na konwekcji i stata czasowa jest zwiekszana.

Patrz Rys. 30.
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P3.9.10 OBCIAZALNOSC CIEPLNA SILNIKA

Ustawienie wartosci na 130% oznacza, ze temperatura znamionowa zostanie osiagnieta przy
130% pradu znamionowego silnika.

A
Temperatura
silnika

Obszar automatycznego

1050 wytgczenia e
0

/ ~
Wartosq
pradu
silnika
I/l

*)
Stata czasowaT
Temperatura Q= [|/Im-r] Aika

silnika

»

*) Zmienia sie wraz z wielkoscig
silnika, modyfi kowana 9104.emf
parametrem P3.9.9

Rys. 30.0bliczanie temperatury silnika

P3.9.12 PRAD UTKNIECIA

Prad mozna ustawia¢ w zakresie 0,0...2% . Aby wystgpit utyk, prad musi przekroczyc¢ ten limit.
Patrz Rys. 31. W przypadku zmiany parametru P3.1.1.7 Limit prgdu silnika warto$¢ tego para-
metru jest przeliczana ponownie na 90% limitu pradu. Patrz str. 63.

UWAGA! Aby zapewnic sprawne dziatanie, limit ten musi by¢ nizszy od limitu pradu.

| 9130.emf

Martwy punkt
silnika

Par. ID710

\

Par. ID712

Rys. 31. Ustawienia charakterystyki utkniecia
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P3.9.13 LIMIT CZASU UTKNIECIA
Ten czas mozna ustawi¢ w zakresie od 1,0 s do 120,0 s.

Jest to maksymalny dopuszczalny czas etapu utkniecia. Czas utkniecia jest wyliczany przez
wewnetrzny licznik géra/dot.

Jesli licznik czasu utkniecia przekroczy limit, zabezpieczenie spowoduje wytaczenie (patrz
P3.9.11). Patrz str. 63.

A Licznik czasu utkniecia
Obszar
automatycznego
wytaczenia
Par. P3.9.13 7
\Wytqczeni_e/
ostrzezenie
Par. P3.9.11
Czas
B B —
Brak utyku
9207.emf

Rys. 32. Licznik czasu utkniecia

P3.9.16 ZABEZPIECZENIE PRZED NIEDOCIAZENIEM: OBCIAZENIE W OBSZARZE OStABIENIA
POLA

Limit momentu obrotowego mozna ustawia¢ w zakresie 10,0-150,0% * Tpsinika-

Ten parametr okresla wartos¢ minimalnego dopuszczalnego momentu obrotowego, gdy czesto-
tliwos¢ wyjsciowa jest powyzej punktu ostabienia pola. Patrz Rys. 33.

W przypadku zmiany wartosci parametru P3.1.1.4 (Prgd znamionowy silnika) zostanie automa-
tycznie przywrécona wartos¢ domysina tego parametru. Patrz str. 63.
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A Moment obrotowy

Par.

ID714 |

Par. ;

ID715 Obszar niedocigzenia

l f
| —— >
5 Hz Punkt ostabienia
pola 9131.emf

Rys. 33. Ustawianie maksymalnego obcigzenia

P3.9.18 ZABEZPIECZENIE PRZED NIEDOCIAZENIEM: LIMIT CZASU
Ten czas mozna ustawi¢ w zakresie od 2,0 s do 600,0 s.

Jest to maksymalny dopuszczalny czas istnienia stanu niedocigzenia. Wewnetrzny licznik géra/
dot zlicza taczny czas niedocigzenia. Jesli wartos¢ licznika niedocigzenia przekroczy ten limit,
zabezpieczenie spowoduje wytgczenie zgodnie z parametrem P3.9.15. Jesli naped zostanie
zatrzymany, licznik niedocigzenia zostanie wyzerowany. Patrz Rys. 34 i str. 63.

A |icznik czasu niedociazenia

Obszar automatycznego
wytaczenia

Par. ID716 -

\

: Wytaczenie/
| ostrzezenie
| par. ID713

Czas

»
|

Niedociazenie” — ~
Brak | 1 L
niedociazenia
9132.emf

Rys. 34. Funkcja licznika czasu niedocigzenia
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M3.10.1 AUTOMATYCZNE WZNOWIENIE PRACY

Ten parametr umozliwia aktywacje funkcji automatycznego wznowienia pracy po wystapieniu
usterki.

UWAGA: Automatyczne wznowienie pracy jest dozwolone tylko dla niektérych usterek. Nadajac
parametrom od M3.10.6 do M3.10.13 wartosci 0 lub 1, mozna okreslac dla ktérych usterek jest
dozwolone automatyczne wznowienie pracy.

M3.10.3 CZAS ZWELOKI
M3.10.4 AUTOMATYCZNE WZNOWIENIE PRACY: CZAS PROBY
M3.10.5 LiczBA PROB

Funkcja automatycznego resetu kasuje wszelkie usterki pojawiajgce sie w czasie ustawionym
tym parametrem. Jesli ilo$¢ usterek w czasie prébnym przekroczy wartos¢ parametru M3.10.5,
generowana jest usterka trwata. W przeciwnym razie usterka jest kasowana po uptynieciu czasu
prébnego, a odliczanie czasu proby jest ponownie uruchamiane wraz z nastepng usterka.

Parametr M3.10.5 okresla maksymalng liczbe automatycznych préb resetowania usterki w cza-
sie okreslonym przez ten parametr. Odliczanie czasu rozpoczyna sie od pierwszego automatycz-
nego resetu. Liczba maksymalna jest niezalezna od typu usterki.

Czas Czas Czas
oczekiwanid Tgczekiwanig To‘czekiwania
Par. ID71 “Par. ID7TT7 Par. 10717
Sygnat usterki
Alarm
Reset 1 Reset 2
Automatyczne T T
wznawianie
Czas proby > _ >
Czas préby
Par.1D718
Usterka ’—L
aktywna
Liczba prob: (P3.10.5 = 2] 9096.emf

Rys. 35. Funkcja automatycznego wznowienia pracy
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P3.13.1.9 HISTEREZA STREFY MARTWEJ
P3.13.1.10 OPOZNIENIE W STREFIE MARTWEJ

Wyjscie regulatora PID jest zablokowane, jesli przez zdefiniowany czas rzeczywista warto$¢
pozostaje w obrebie strefy nieczutos$ci wokét wartosci zadanych. Funkcja ta pozwala unikngé
zbednego ruchu i zuzycia np. zaworow.

Strefa martwa (ID1056) Wartoé¢ zadana

L i : : Wartos¢
Opéznienie w strefie ! : rzeczywista
martwej (ID1057)
-
—_ i

Wyjscie zablokowane

9097.emf

Rys. 36. Strefa martwa
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P3.13.2.7 CZESTOTLIWOSC USPIENIA 1
P3.13.2.8 OPOZNIENIE USPIENIA 1
P3.13.2.9 Poziom BUDZENIA 1

Funkcja ta spowoduje przejscie napedu w tryb uspienia, jesli czestotliwosé bedzie utrzymywac
sie ponizej limitu uspienia przez dtuzszy czas niz okreslony za pomocg parametru Opdznienie
uspienia (P3.13.2.8). Oznacza to, ze polecenie Start pozostanie wtgczone, a zadanie pracy zo-
stanie wytaczone. Gdy warto$¢ rzeczywista przekroczy poziom przebudzenia w gére lub w dét
(w zalezno$ci od ustawionego trybu dziatania), naped spowoduje ponowng aktywacje zadania
pracy, o ile polecenie Start bedzie nadal uruchomione.

Wartos¢ rzeczywista

Poziom budzenia
(ID1018)

|

T

Opoznienie uspienia (1D1017)

Czestotliwosc|
N

Limit
uspienia
(ID1016)

9098.emf

Tryb regulacji Uspij Tryb regulacji

Rys. 37. Limit uspienia, opdznienie uspienia, poziom przebudzenia

P3.13.4.1 FUNKCJA SPRZEZENIA WYPRZEDZAJACEGO

Sprzezenie wyprzedzajgce wymaga zazwyczaj doktadnych modeli procesowych, ale w
niektorych przypadkach wystarcza sprzezenie typu wzrost + réwnowazenie. W sprzezeniu
wyprzedzajgcym nie korzysta sie z Zzadnych pomiaréw sprzezenia zwrotnego odnoszacych sie
do rzeczywistej wartosci sterowanej procesu (poziom wody w przykfadzie, patrz str. 102).

W sterowaniu sprzezeniem wyprzedzajgcym stosuje sie inne pomiary, ktére posrednio
wptywajg na wartos¢ sterowanego procesu.

Przyktad 1:

Kontrola poziomu wody w zbiorniku za pomocg sterowania przeptywem. Zadany poziom wody
zostat zdefiniowany jako wartos¢ zadana, a rzeczywisty poziom jako sprzezenie zwrotne. Sygnat
sterujacy dziata na naptywajacg wode.

Odptyw mozna uzna¢ za mozliwe do zmierzenia zaktdcenie. Na podstawie pomiaru zaktdcenia
mozna podjg¢ probe jego kompensacji za pomocg prostej funkcji sterowania sprzezeniem
wyprzedzajgcym (wzmochienie i przesuniecie), ktorg dodaje sie do wyjscia regulatora PID.

W ten sposob regulator bedzie znacznie szybciej reagowac na zmiany poziomu odptywu niz
w przypadku bezposredniego pomiaru tego poziomu.
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Poziom -- - . .
zadany PID »Q 777777 FFW P

g U I e N
! @ Sterowanie
””””””””””” — wyptywem
Sterowanie
poziomem
9099.emf

Rys. 38. Sterowanie sprzezeniem wyprzedzajacym

P3.13.5.1 WELACZANIE MONITOROWANIA PROCESU

Gorny limit | \ Wartos¢ rzeczywjsta | ‘

(1D736) \ \ o

Dolny limit

(ID758)

Opodznienie
(ID737)

9100.emf

Tryb regulacji Alarm lub usterka

Rys. 39. Monitorowanie procesu

Ustawiony jest gérny i dolny limit wokot wartosci zadanej. Jesli wartos¢ rzeczywista przekroczy
jeden z tych limitéw, licznik zaczyna zlicza¢ czas w goére do wartosci opdznienia (P3.13.5.4).
Gdy wartos¢ rzeczywista miesci sie w dozwolonym zakresie, ten sam licznik zlicza czas w dot.
W przypadku gdy wartos¢ licznika jest wieksza niz opdznienie, generowany jest alarm lub
usterka (w zalezno$ci od wybranej reakdji).
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KOMPENSACJA SPADKU CISNIENIA

Cisnienie

Brak przeptywu

Z przeptywem

A\
A\

Dtugosc¢ rury

\
Pozycja 1 A\ A Pozycja 2 A A

9101.emf

Rys. 40. Pozycja czujnika ci$nienia

W przypadku zwiekszania cisnienia w dtugiej rurze z wieloma odptywami prawdopodobnie naj-
lepszym miejscem ustawienia czujnika bedzie potowa diugosci rury (pozycja 2). Mozna jednak
ustawi¢ czujniki na przyktad bezposrednio za pompa. W ten sposob prawidtowe cisnienie zosta-

nie osiggniete bezposrednio za pompa, jednak na dalszych odcinkach rury spadnie ono w zalez-
nosci od wielkosci przeptywu.
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P3.13.6.1 WELACZANIE WARTOSCI ZADANEJ 1
P3.13.6.2 MAKS. KOMPENSACJA WARTOSCI ZADANEJ 1

Czujnik jest ustawiony w pozyciji 1. Cisnienie w rurze bedzie sie utrzymywac na statym poziomie
w przypadku braku przeptywu. Jednak podczas przeptywu cisnienie spadnie na dalszych odcin-
kach rury. Aby skompensowac¢ spadek cisnienia, mozna zwieksza¢ wartos¢ zadang w miare
wzrostu natezenia przeptywu. W tym przypadku przeptyw jest obliczany za pomocg czestotliwo-
Sci wyjsciowej, a wartos¢ zadana zwieksza sie liniowo wraz ze wzrostem natezenia przeptywu
zgodnie z rysunkiem ponizej.

Warto$¢ zadana

Wartos¢ zadana + maks. kompensacja

Warto$¢ zadana

M

n. czestotliwo$c i przeptyw Maks. czestotliwos¢ i przeptyw

Cisnienie

V4 -
Brak przeptywu Preeptywem | kompensach

Dtugos¢ rury

Pozycja 1 Pozycja 2

9102.emf

Rys. 41. Wtaczanie wartosci zadanej 1 w celu kompensacji spadku cisnienia
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FUNKCJA LAGODNEGO STARTU POMPY

Funkcja tagodnego startu wykorzystywana jest na przyktad w celu unikniecia nagtych skokéw
ci$nienia, tzw. uderzen wodnych w rurach, gdy dochodzi do regulacji napedu. Skoki te mogg
doprowadzi¢ do uszkodzenia rur, jesli nie bedg kontrolowane. Wiecej informacji patrz str. 105.

Reference
> . >
Actual value
Soft fill level
s
4/;,»
Frequency
Soft fill frequency
Soft fill mode Regulating mode 9105.emf

Rys. 42.

Naped pracuje przy czestotliwos$ci tagodnego startu (P3.13.7.2) do momentu, gdy wartos¢
rzeczywista osiggnie poziom fagodnego startu (P3.13.7.3). Nastepnie naped rozpoczyna
regulacje. Jesli poziom tagodnego startu nie zostanie osiggniety w obrebie okreSlonego czasu
(P3.13.7.4), dochodzi do wyzwolenia alarmu lub usterki zgodnie z reakcjg monitorowania
fagodnego startu (P3.9.22).

UWAGA: W przypadku ustawienia parametru P3.13.1.8 Inwersja uchybu na wartos¢
Odwrécony funkcja tagodnego startu jest wytaczona.

Uzywanie sterowania wielopompowego

Silniki sg podtaczane/odtaczane, jesli regulator PID nie jest w stanie utrzymac¢ wartosci procesu
lub sprzezenia zwrotnego w zdefiniowanej szerokosci pasma wokét wartosci zadane;.

Kryteria podtgczania/dodawania silnikéw (patrz takze Rys. 43):

warto$¢ sprzezenia zwrotnego jest poza szerokoscig pasma,

silnik regulujacy pracuje przy czestotliwosci zblizonej do maksymalnej (-2 Hz),
powyzsze warunki sg spetnione przez czas diuzszy od opdznienia szerokosci pasma,
istniejg inne dostepne silniki.
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Szerokos¢ pasma \Z/\;adr;gié
A
Sprzezenie DpozZnienie
zwrotne

ON
Silnik2 @ —m0 N e OFF
| ON
siwnikdy ——mm  — - — OFF

9103.emf

Naped pracuje z czestotliwosciag
maksymalna lub zblizong do maksymalnej

Rys. 43.

Kryteria odigczania/usuwania silnikdw:

» wartos¢ sprzezenia zwrotnego jest poza szerokoscig pasma,

+ silnik regulujacy pracuje przy czestotliwosci zblizonej do minimalnej (+2 Hz),

* powyzsze warunki sg spetnione przez czas dtuzszy od opdznienia szerokosci pasma,
* poza silnikiem regulujacym pracujg takze inne silniki.

P3.15.2 FUNKCJA BLOKAD

Blokady napedu moga przekazywaé¢ uktadowi wielopompowemu informacje, ze dany silnik nie
jest dostepny, gdyz np. zostat usuniety z uktadu w celach konserwacyjnych lub przetgczony na
sterowanie reczne.

Wigczenie tej funkcji umozliwia korzystanie z blokad silnikéw. Zadany stan kazdego silnika nale-
zy wybraé za pomoca wejs¢ cyfrowych (parametry od P3.5.1.26 do P3.5.1.29). Jesli wejscie jest
zamkniete (PRAWDA), silnik jest dostepny w uktadzie wielopompowym. W przeciwnym wypadku
nie zostanie on podtaczony przez sterowanie wielopompowe.

PRZYKLADOWA LOGIKA BLOKAD:
Zatbézmy, ze kolejnos¢ rozruchu silnikow to:
1->2->3->4->5

Nastepnie blokada silnika 3 zostaje usunieta, tj. wartos¢ parametru P3.5.1.27 zostaje ustawiona
na FALSZ. Kolejnosé zmienia sie na:

1->2->4->5.

Jesli silnik 3 zostanie ponownie dodany (poprzez zmiane wartosci parametru P3.5.1.27 na
PRAWDA), uktad bedzie pracowac bez zatrzymania, a silnik 3 zajmie ostatnie miejsce w sekwencji:

1->2->4->5->3

Po kolejnym zatrzymaniu uktadu lub jego przejsciu w tryb uspienia sekwencja jest aktualizowana
i przywracana jest pierwotna kolejnosc.

1->2->3->4->5
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P3.15.3 UWZGLEDNIANIE PRZEMIENNIKA CZESTOTLIWOSCI
Wyboér ‘ Nazwa wyboru ‘ Opis
0 Wytaczony Silnik 1 (silnik podtaczony do napedu) jest zawsze
sterowany za pomoca czestotliwosci, a nie blokady.
1 Wiaczone Wszystkie silniki mogg by¢ silnikami regulowanymi,
a blokady majg wptyw na ich prace.

OKABLOWANIE

Istniejg dwie rézne metody dokonywania podtgczen, w zaleznosci od tego, czy jako warto$¢ pa-

rametru ustawiono 0, czy 1.

Wybér 0, wytaczone:

Naped lub silnik sterujgcy nie sg zawarte w logice automatycznej zmiany kolejno$ci napedow
(autochange) lub blokady. Naped jest bezposrednio podigczony do silnika 1, jak pokazano na
Rys. 44 ponizej. Inne silniki sg silnikami pomocniczymi podtaczonymi do sieci poprzez styczni-
ki i sterowanymi za pomocg przekaznikdw w napedzie.

Zasilanie sieciowe

—

(M)
Silnik 1

Sterowanie silnikiem 1
z przekaznika

|
NIEUZYWANE

D, o

K2
Silnik 2

Sterowanie silnikiem 2
z przekaznika

ke [ ]

D, o

K3

Silnik 3

K3|i|

Sterowanie silnikiem 3
z przekaznika

9145.emf

Wyboér 1, wiaczone:

Rys. 44.

Jesli w uktadzie logicznym automatycznej zmiany kolejnosci napedow i blokad ma zostac
uwzgledniony silnik regulujacy, nalezy go podtaczy¢ zgodnie z Rys. 45 ponizej.

Kazdy silnik jest sterowany jednym przekaznikiem, jednak uktad logiczny stycznikow dba o to,
aby pierwszy podtaczany silnik byt zawsze podtaczony do napedu, a nastepnie do sieci.
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Zasilanie sieciowe

Silnik 1 Silnik 2 Silnik 3
Sterowanie silnikiem Bterowanie silnikiem 2 Sterowanie silnikiem &
z przekaznika z przekaznika z przekaznika
\ \ \

\ \ \
K3 K2 K3 K3 K1 K3 K1 K2 K1
K2 K1 K2
K1.1 K1 K2.1 K2 K3.1 K3
K1 K11 K2 K21 K3 K3.1

9148.emf

Rys. 45.
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P3.15.4 AUTOMATYCZNA ZMIANA KOLEJNOSCI SILNIKOW

Wybor ‘ Nazwa wyboru ’

0 Wytaczony

Opis
Podczas normalnej pracy priorytet/kolejnosé rozruchu silnikéw ma
zawsze postac 1-2-3-4-5. Kolejnos¢ moze ulega¢ zmianie podczas
pracy w przypadku usuwania i ponownego dodawania blokad, jed-
nak po zatrzymaniu kolejnosc¢ jest zawsze przywracana.

1 Wiaczony

Priorytet ulega zmianie w okreslonych odstepach czasu w celu
zapewnienia réwnomiernego zuzycia wszystkich silnikow. Istnieje
mozliwosé zmiany odstepow czasu automatycznej zmiany
(P3.15.5). Mozna réwniez ustali¢ maksymalng dozwolong liczbe
pracujacych silnikdw (P3.15.7), a takze czestotliwos¢ maksymalng
silnika regulujgcego w przypadku zastosowania automatyczne;j
zmiany kolejnosci napedoéw (P3.15.6). Jesli po uptywie przedziatu
czasu automatycznej zmiany kolejnosci napedoéw (P3.15.5) nie
zostata osiggnieta maksymalna czestotliwosc¢ i nie przekroczono
maksymalnej liczby silnikéw, automatyczna zmiana zostanie zasto-
sowana dopiero po spetnieniu wszystkich warunkéw. Ma to na celu
unikniecie np. nagtych spadkow cisnienia w przypadku wykonywa-
nia przez uktad automatycznej zmiany przy wysokim zapotrzebowa-
niu na wydajnos¢ w stacji pomp.

PRZYKLAD:

Po zastosowaniu automatycznej zmiany kolejnosci napedow silnik o najwyzszym priorytecie w
sekwencji automatycznej zmiany jest umieszczany na koncu, a pozostate silniki przesuwane sg

0 jedno miejsce do przodu:

Kolejnos¢ rozruchu/priorytet silnikow: 1->2->3->4->5

--> Automatyczna zmiana kolejnosci silnikow -->

Kolejnos¢ rozruchu/priorytet silnikow: 2->3->4->5->1

--> Automatyczna zmiana kolejnoSci silnikow -->

Kolejnos¢ rozruchu/priorytet silnikéw: 3->4->5->1->2
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4.7 Sledzenie usterek

Kiedy dojdzie do wykrycia nietypowego stanu eksploatacji przez diagnostyke sterowania
napedu, zainicjowane zostaje powiadomienie wyswietlane np. na panelu sterujgcym. Na
panelu wyswietlony zostanie kod, nazwa i krotki opis usterki lub alarmu.

Powiadomienia réznig sie pod katem konsekwencji i wymaganych dziatan. Usterki powodujg za-
trzymanie napedu i wymagajg wznowienia jego pracy. Alarmy informujg o nietypowych warun-
kach pracy, jednak nie powodujg zatrzymania napedu. Informacje mogg wymaga¢ wznowienia
pracy napedu, jednak nie wptywajg na jego dziatanie.

W aplikacji mozna zaprogramowac rézne reakcje dla niektérych usterek. Patrz: grupa parame-
trow Zabezpieczenia.

Usterke mozna skasowac¢ przyciskiem Reset na panelu sterujgcym lub poprzez zaciski we/wy.
Usterki sg rejestrowane w menu historii usterek, gdzie mozna je przegladaé. Ponizsza tabela
zawiera rozne kody usterek.

UWAGA: W trakcie kontaktowania sie ze wsparciem technicznym z powodu usterki nalezy
zawsze zapisac wszystkie komunikaty i kody z panelu sterujgcego.

471 Pojawienie sie usterki

W przypadku wystapienia usterki i zatrzymania napedu nalezy zbadac¢ przyczyne usterki, wyko-
na¢ zalecane czynnosci wyswietlone na panelu oraz skasowaé usterke:

1. przytrzymujac wcisniety (1 s) przycisk Reset na panelu sterujgcym lub
2. przechodzac do menu Diagnostyka (M4), podmenu Kasowanie usterek (M4.2) i wybierajac
parametr Kasuj usterki.
3. Tylko panele z wyswietlaczem LCD: Wybierajac wartos¢ Tak parametru i klikajac przycisk
OK.
STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘(7‘ READY ‘ ‘ 1/0
Menu giéwne Diagnostyka = Kasuj usterki

ID: M4.2

@ Pomoc

ID: M4.1

Aktywne usterki

ID: M4
@ Monitorowanie
(5) (0)

= Parametry

(12 )

Diagnostyka
(6)

OK OK

Historia usterek
(39)

9152.emf

READY RUN 5TOP ALARM FAULT

a Al a ( A 471
mAncT e occeT coin | _urc T
HTHGHLS T L FESET FHUL /Ttl'_':\
ML /
i A AL .
NV v :
LW 4 &

/o

KEYPAD BUS
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4.7.2

Historia usterek

W menu M4.3 Historia usterek znajduje sie maksymalnie 40 zarejestrowanych usterek. Dla
kazdej usterki w pamieci dostepne sg takze dodatkowe informacje (patrz ponizej).

STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0 STOP ‘d READY ‘ ‘ 1/0
= Diagnostyka Historia usterek — Urzadz. usuniete
ID: M4.1 Ij ID: M4.3.3 ID: M4.3.3.2
Aktywne usterki — Usterka zewn. 51 Kod 39
Ij (0) OK Stara usterka 891384s > D 380
[} i . — Usterka zewn. 51 Stan Stara usterka
Kasuj usterki Stara usterka 871061s Dzien 7.12.2009 E
Historia usterek —_ Urzadz. usuniete 39 Czas 04:46:33|| 2
Iil ( 39) Stare info 862537s ‘ Czas pracy 862537s| %
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
a a a a a a
ILTIL;H i T ’L_f | N EIYIYININEI l_IT/ T IR~
[ I conrigr et Lo
MLI T © 7 1 @ %
i, _ M, _ | o
| W h 4 . 4
FWD REV o KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS
READY RUN sTOP ALARM FAULT READY RUN 5TOP ALARM FAULT
a a a a
I T S TETE
I Al L_'l ir 7‘1 ﬁ
i L. N A4
10z C
B
wn
. 4 - 4 b4 8
FWD REV Vo KEYPAD BUS FWD REV Vo KEYPAD BUS




Honeywell « 112

RozRUCH

Kody usterek

Przekroczenie
dopuszczalnej
wartosci pradu
(btad sprzetowy)

Naped wykryt zbyt duzy prad
(>4*1) w przewodzie silnika:
* nagly i duzy wzrost

Sprawdz obcigzenie.
Sprawdz silnik.
Sprawdz kable i podtaczenia.

1 Przekroczenig . obciqgenial; blach Wykonaj automatyczng identyfi-
dopus'z gzalnej Zylve'llime wha ac kacje parametrow silnika.
2 |wartosci pradu stintkowycen, = Sprawdz czasy rampy.
(btad progra- * niewtasciwy silnik.
mowy)
Przekroczenie Napiecie w obwodzie posredni-
dopuszczalnej czacym DC przekroczyto usta-
10 |wartosci napig- | wione limity: = Wydtuz czas hamowania silnika.
cia (btad sprze- + zbyt krétki czas 2 ) .
. Uzyj sterownika rezystanc;ji
towy) hamowania, .
. hamowania lub rezystora hamo-
2 i * wylaczony sterownik wania (dostepne opcjonalnie)
Przekroczenie rezystancji hamowania, |y ﬁlriator pr zje W
dopus'zgzalngj » duze przepigcia w sieci S r):/awdji ng i cier\)/ve'épc%v;/e
11 V\{artosm napie- energetycznej, p pie | .
cia (btad progra- «  zbyt szybka sekwencja
mowy) startu/stopu.
Usterka dozie- , , e .
20 mienia (blad Pomiar pragdéw wyjsciowych sil-
sprzetowy) nika wykazal, ze suma faz jest Sprawdz kable silnikowe oraz
3 . rézna od zera. sam silnik
Usterka dozie- « uszkodzenie izolacji w '
21 | mienia (blad kablach lub silniku.
programowy)
Przetacznik tadowania pozostaje Skasuj usterke i dokonaj
. ponownego rozruchu.
Przetacznik otwarty po sygnale START. " :
5 40 . Jesli usterka wystapi
tadowania * btedna praca, . o
. . ponownie, skontaktu;j sie
* awaria podzespotow. . .
ze wsparciem technicznym.
Nie mozna skasowac za
pomoca panelu sterujgcego.
Wytacz zasilanie.
RGZNE DIZVCZVAY: NIE PODLACZAJ
sl PONOWNIE ZASILANIA!
7 60 Nasycenie yp pot, Skontaktuj sie ze wsparciem

» zwarcie lub przecigzenie
rezystora hamowania.

technicznym.

Jesli usterka ta wystepuje
rownoczesnie z usterka 1,
sprawdz kable silnikowe i
silnik.
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603

604

605

606

607

608

609

610

647

648

649

Usterka
systemowa

Btad komunikacji miedzy kartg
sterujacg a modutem mocy.

Uktad monitorujgcy dokonat
resetu procesora.

Zbyt niskie napiecie dodatkowego
zrodta zasilania w module mocy.

Usterka fazy: napigcie fazy wyj-
sciowej jest niezgodne z wartos-
cig zadana.

Nastapita usterka uktadu CPLD,
ale brak szczegdtowych informa-
cji o usterce.

Skasuj usterke i dokonaj
ponownego rozruchu.

Jesli usterka wystapi
ponownie, skontaktuj sie
ze wsparciem technicznym.

Wersje oprogramowania
sterujacego i modutu mocy
sg hiezgodne.

Zaktualizuj wersje
oprogramowania. Jesli usterka
wystgpi ponownie, skontaktuj
sie ze wsparciem technicznym.

Nie mozna odczyta¢ wersji opro-
gramowania. Brak oprogramowa-
nia w module mocy.

Zaktualizuj oprogramowanie
modutu mocy. Jesli usterka
wystapi ponownie, skontaktuj
sie ze wsparciem technicznym.

Przecigzenie procesora. Jeden

z elementéw oprogramowania (na
przyktad aplikacja) spowodowat
przeciazenie. Zrodto usterki
zostato zawieszone.

Niepowodzenie dostepu do
pamieci. Na przyktad nie byto
mozliwe przywrdcenie zachowa-
nych zmiennych.

Nie mozna odczytaé niezbed-
nych wiasciwos$ci urzadzenia.

Skasuj usterke i dokonaj
ponownego rozruchu.

Jesli usterka wystapi
ponownie, skontaktuj sie
ze wsparciem technicznym.

Btad oprogramowania.

W aplikacji wykorzystano niepra-
widtowy blok funkcji. Oprogramo-
wanie systemowe jest niezgodne
z aplikacja.

Przecigzenie zasobow.

Bfad podczas tadowania warto-
Sci poczatkowych parametréw.
Bfad podczas przywracania
parametréw.

Bfad podczas zapisywania
parametréw.

Zaktualizuj wersje
oprogramowania. Jesli usterka
wystgpi ponownie, skontaktuj
sie ze wsparciem technicznym.
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Zbyt niskie Napiecie w obwodzie posredni-
80 napiecie czacym DC jest nizsze od zada-
(usterka) nego limitu.
* najbardziej
prawdopodobna W przypadku chwilowej awarii
przyczyna: zbyt niskie zasilania skasuj usterke i
napiecie zasilajace, dokonaj ponownego rozruchu
» wewnetrzna usterka napedu. Sprawdz napiecie
9 napedu zasilania. Jesli jest
Zbyt niskie + wadliwe zabezpieczenie |prawidtowe, wystgpita usterka
81 napiecie (a|arm) WejéCiOWe, WeWthana.
+ zewnetrzny wytgcznik Skontaktuj sie ze wsparciem
tadowania nie jest technicznym.
zamkniety.
UWAGA! Ta usterka aktywuje
sie tylko wtedy, gdy naped jest
w stanie pracy.
10 91 Fa;:a _napchia Brak fazy napiecia wej$ciowego. Sprayvdi n.alplchie zasilania,
wejsciowego bezpieczniki i kable.
1 100 Kontrola faz Pomiar pradu wykazat brak jednej | Sprawdz kable silnikowe oraz
wyjsciowych z faz wyjsciowych. sam silnik.
Monitorowanie . .
110 rezy§tora hamo- | Nie zainstalowano rezystora .Spliawldz rez.ystor hamowania
wania (btad hamowania. | okablowanie.
12 sprzgtowy) Rezystor hamowania jest uszko- Jesli dz'.a J@Ja“ prawidtowo,
- sterownik jest uszkodzony.
Alarm nasycenia | 0zonY. . Skontaktuj sie ze wsparciem
111 rezy_stora hamo- |Awaria rezystora hamowania. technicznym.
wania
Zbyt niska
temperatura . .
120 napedu Zbyt niska temperatura zmie-
13 (usterka) rzona w radiatorze modutu zasila-
. jacego lub na karcie. Temperatura
Zbyt niska radiatora jest nizsza niz -10°C.
121 temperatura
napedu (alarm)
Nadmierna
temperatura
130 |napedu Sprawdz, czy zapewniony jest
(usterka, witasciwy przeptyw powietrza
rezystor) chiodzacego.
. Zbyt wysoka temperatura zmie- | Sprawdz, czy radiator nie jest
Nadmierna . .
14 temperatura rzona w rad|atorz§ modutu zasila- zakurzopy. .
131 jacego lub na karcie. Temperatura | Sprawdz temperature otoczenia.
napedu (alarm, i k 100°C Sprawdz, czy czestotliwo$¢ klu-
rezystor) radiatora przekracza . p 2, czy c7§
czowania nie jest zbyt wysoka
Nadmierna w stosunku do temperatury oto-
132 | temperatura czenia oraz obcigzenia silnika.
napedu
(usterka, tablica)
15 140 | Utyk silnika Silnik utknat. Sprawdz silnik i obcigzenie.
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16

150

Przegrzanie

Silnik jest przecigzony.

Zmniejsz obcigzenie silnika.
Jesli silnik nie jest przeciazony,

silnika sprawdz parametry modelowa-
nia temperatury silnika.
17 160 Sg;;k niedocia- Silnik jest niedocigzony. Sprawdz obcigzenie.
Przecigzenie
180 | Mocy (mgnltoro-
wanie krotko-
trwate) ) - T
19 — Zbyt duza moc napedu. Zmniejsz obcigzenie.
Przecigzenie
mocy (monitoro-
181 ;
wanie dtugo-
trwate)
Identyfikacja kata startu nie
Usterka sterowa- | powiodta sie.
25 s . .
nia silnika Ogolna usterka sterowania
silnika.
32 312 Chiodzenie Zywotno$¢é wentylatora dobiegta | Wymien wentylator i zresetuj
wentylatorem konhca. licznik jego zywotnosci.
Nie trzeba podejmowac
Tryb pozarowy Tryb pozarowy napedy jest wia- | dziatania, chyba ze funkcja
33 czony. Zabezpieczenia napedu | zostata wtgczona przez
wigczony . . .
nie sg uzywane. przypadek. W takim wypadku
wytgcz tryb pozarowy.
Wymieniono karte opcjonalng
Zmieniono na takg sama, jak wczesdniej zain- | Urzadzenie jest gotowe do
37 360 |urzadzenie stalowana w tym gniezdzie. Usta- | uzytku. Uzyte zostang stare
(ten sam typ) wienia parametrow karty zostang | ustawienia parametréw.
zapisane.
Dodano opcjonalng karte. Karta
Zmieniono opcjonalna byta wczesniej zain- | Urzadzenie jest gotowe do
38 370 |urzadzenie stalowana w tym samym gniez- | uzytku. Uzyte zostang stare
(ten sam typ) dzie. Ustawienia parametrow ustawienia parametréw.
karty zostang zapisane.
Urzadzenie Usunieto opcjonalng karte Urzadzenie nie jest juz
39 380 . .
usuniete Z gniazda. dostepne.
Nieznane Podtaczono nieznane urzadzenie | Urzadzenie nie jest juz
40 390 . .
urzadzenie (modut mocy/karte opcjonalng) |dostepne.
T ¢ Temperatura modutu IGBT gprawg% obciqzepie. iinik
41 400 emperatura (temperatura przemiennika + 1,T) prawdz parametry silnika.
modutu IGBT ot K Wykonaj automatyczng identyfi-
Jest za wysoka. kacje parametréw silnika.
420 Brak kanatu A kodera 1
421 Brak kanatu B kodera 1 Sprawd% podiag;enia kodera.
Sprawdz koder i jego kabel.
43 422 |Usterka kodera |Brak obu kanatéw kodera 1 Sprawdz karte kodera.
423 Koder odwrd Sprawdz czestotliwosé kodera
oder odwrdcony. w otwartej petli.
424 Brak karty kodera.
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Wymieniono karte opcjonalng na
Zmieniono urzg- |inng niz wczesniej zainstalowana | Ponownie ustaw parametry
44 430 . C L . .
dzenie (inny typ) | w tym gniezdzie. Ustawienia karty opcjonalne;j.
parametréw nie zostaty zapisane.
Dodano karte opcjonalng. Ta
I karta opcjonalna nie byta wczes- .
Zmieniono urzg- | . . . Ponownie ustaw parametry karty
45 440 dzenie (inny typ) niej uzywana w tym samym opcionalnei
yhyp gniezdzie. Ustawienia parame- pel )
tréw nie zostaty zapisane.
51 1051 Usterka Wejscie cyfrowe.
zewnetrzna
1052 Btad komunikacji | Potgczenie pomiedzy panelem | Sprawdz potgczenia panelu ste-
52 1352 |? panelem stero- | sterujgcym a napedem jest rowania oraz jego ewentualne
wania uszkodzone kable.
Usterka komuni- Po’ra@zenye danych migdzy karta Sprawdz instalacje oraz sterow-
53 1053 o . . | magistrali a zewnetrznym sterow-| . .
kacji magistrali o nik magistrali.
nikiem zostato przerwane.
Usterka
1354 gniazda A
1454 Us_terka . .
gniazda B Wadliwe gniazdo lub karta .
54 . Sprawdz gniazdo oraz karte.
Usterka opcjonalna.
1654 .
gniazda D
Usterka
1754 gniazda E
. .. | Polaczenie pomiedzy
65 1065 Btad komunikacj komputerem a napedem jest
z komputerem
uszkodzone
Sprawdz chiodzenie i obcigzenie
silnika.
Usterka Wejscie termistora wykryto wzrost | Sprawdz potaczenie termistora
66 1066 . S . L
termistora temperatury silnika. (jesli wejscie termistora nie jest
uzywane, musiato nastgpic¢
zwarcie).
Do mapowania wartosci wyjscia | Sprawdz parametry w menu
1310 danych procesowych magistrali | mapowania danych magistrali
uzyto nieistniejacego numeru ID. |(rozdziat 4.5.8).
. . . . | Mapowana wartos¢ moze byc¢
Nie jest mozliwa konwersja jednej | . .
. . . niezdefiniowanego typu.
. | lub wiekszej liczby wartosci dla .
1311 | Btad mapowania o Sprawdz parametry w menu
69 . . wyjscia danych procesowych . . .
magistrali maaistrali mapowania danych magistrali
gistrall. (rozdziat 4.5.8).
Przepetnienie podczas mapowa-
nia i konwersji warto$ci 16-bito-
1312 e
wych dla wyjscia danych
procesowych magistrali.
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Kod Usterka
usterki ID

Nazwa usterki Mozliwa przyczyna Dziatanie naprawcze

Regulator PID: Wartos$¢ sprzeze-
Usterka monito- | nia zwrotnego wykracza poza

101 1101 | rowania procesu |limity monitorowania (i wartosé
(PID1) opOznienia, o ile zostata usta-
wiona).

Regulator PID: Warto$¢ sprzeze-
Usterka monito- | nia zwrotnego wykracza poza

105 1105 |rowania procesu |limity monitorowania (i warto$é
(PID2) opOznienia, o ile zostata usta-
wiona).

Tab. 60. Kody i opisy usterek
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