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1. Obsluga panela urzadzenia

Falownik posiada 8 przyciskéw umozliwiajacych sterowanie silnikiem, oraz jego programowanie.

Dodatkowo wbudowany potencjometr umozliwia plynne sterowanie predkoscia silnika. Panel,

stuzy do wyswietlania oraz ustawiania parametrow. Przy jego pomocy mozemy w pelni

wykorzysta¢ mozliwos$ci urzadzenia:

FWD/REV LOCAL/REMOT  TUNE/TRIP " ]
RPM

J
1
]

Nad klawiaturg znajdujg si¢ 4 diody informujace o statusie falownika:

Dioda Opis
RUN zgaszona: falownik zatrzymany
zapalona: falownik w trybie pracy
FWD/REV zgaszona: ruch do przodu

zapalona: ruch do tytu




LOCAL/REMOT Zgaszona: kontrola z panela
migajgca: kontrola poprzez komunikacj¢

zaswiecona: kontrola z wejs¢ dyskretnych

TUNE/TRIP Zaswiecona: kontrola momentu
migajgca wolno: autotuning w trakcie

migajaca szybko: status biedu

Dodatkowo po prawej stronie wyswietlacza pionowo wbudowane sg nastepne diody:
Hz — $wiecaca dioda sygnalizuje wyswietlanie na wyswietlaczu aktualnej wartosci czestotliwosci
A — $wiecaca dioda sygnalizuje wyswietlanie na wyswietlaczu aktualnej warto$ci pradu

V — $wiecaca dioda sygnalizuje wyswietlanie na wyswietlaczu aktualnej wartosci napiecia

Funkcje przyciskow klawiatury:

Przycisk Opis
PRG/ESC Wejscie/wyjscie do glownego menu
DATA/ENTER Wejscie w dany parametr, potwierdzenie wprowadzonego
parametru

r 1 Inkrementacja
gora ﬂ

IBI dekrementacja
dot

Wybor parametru wyswietlanego na ekranie, przy edycji
shift parametréw przejscie pomigdzy edytowanymi cyframi
RUN Uruchomienie falownika w trybie kontroli z panela
STOP/RST Zatrzymanie falownika, kasowanie bledow
QUICK/JOG Uruchomienie funkcji opisanej w parametrze P7-01

Aby zmieni¢ ustawienie dowolnego parametry nalezy postepowac wedtug ponizszej instrukcji:

PRG A ENTER A ENTER A
—p I EEEEEE— —P
50.00 | PO |g— | PO-08 | "] 3000
PRG PRG PRG
Poziom zerowy Poziom pierwszy Poziom drugi Poziom trzeci




Wejscie do glownego menu przyciskiem PRG/ESC, wybor grupy parametrow przyciskami Iﬂl

LEJ (np. P0O), wejscie w grupe parametréow przyciskiem DATA/ENTER, wybor konkretnego

parametru  przyciskami Iﬂl a (np.P0-08), wejScie w dany parametr przyciskiem

DATA/ENTER, ustawienie parametru przyciskami Iﬂl a (np. 30.00), potwierdzenie

przyciskiem DATA/ENTER, wyjscie do gtéwnego menu przyciskiem PRG/ESC.

PRG A

\ 4

50.00

PRG T

PRG PRG

PO [——— ————» P3-02

l ENTER

P3 |[¢&— P3-03 [¢— ] — 010.00

Programowanie falownika odbywa si¢ poprzez ustawienie jego parametrow, podzielonych na 18

grup:

PO — funkcje podstawowe

P1 — parametry silnika

P2 — parametry kontroli wektorowej

P3 — parametry kontroli skalarnej

P4 - parametry terminalu wej$ciowego

PS5 — parametry terminala wyj$ciowego
P6 — parametry kontroli start/stop

P7 — parametry klawiatury 1 wySwietlacza
P8 — dodatkowe funkcje

P9 — funkcje btedow i ochrony

PA — funkcje regulatora PID

PB — funkcje czgstotliwosci 1 zliczania
PC — funkcje programowania krokowego
PD — parametry komunikacji

PE — zarezerwowana funkcja

PP — funkcje zarzadzajace

A0 — funkcje kontroli momentu obrotowego

UO — odczyt parametrow



Falowniki Micno posiadajag wypinany przedni panel (klawiature). Klawiatura moze by¢ polaczona

z falownikiem za pomocg kabla RJ-45. Schemat ponizej:
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2. Podlaczenie elektryczne

Dla napgdéow o mocy od 0.4 do 1.5kW:
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Dla napedow o mocy powyzej 1,5kW:

(4 <15 kW wbudowany
18.5 - 30 kW opcjonalny do wbudowania
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3. Pierwsze uruchomienie

Przed przystgpieniem do pracy, jesli falownik wcze$niej byl uzywany warto przywroci¢ wszystkie
parametry do ustawien fabrycznych, w tym celu nalezy do parametr:

PP-01 wpisa¢ warto$¢ 1.

Po poprawnym elektrycznym podigczeniu falownika, przed wykonaniem funkcji autotuningu
wymagane jest wpisanie w opcje ustawien tylko najbardziej podstawowych parametrow silnika,
z ktorym bedzie wspolpracowat falownik takich jak: moc silnika, napiecie, prad zasilania,
czestotliwos$¢ 1 predkos¢ znamionowa. W tym celu nalezy ustawi¢ parametry od P1-01 do P1-05,

zgodnie z warto$ciami odczytanymi z tabliczki znamionowe;j silnika.

Przyktad:

i @me/“ S S
& [ cCom T [ = ckallP_
!“WV VR0 AY [A 1. FRA1.GF [1/min

KW ] [1/min =

eyagi

Tabliczka znamionowa silnika 3 fazowego (silnik podtagczony w trojkat).

P1-01 Moc silnika [kW] (na tabliczce 0,37 [kW], do parametru wpisujemy zaokraglong wartos$¢ 0,4
[kW])

P1-02 Napigcie silnika [V] (wybieramy warto$¢ dla podtaczenia w trojkat - 230)

P1-03 Natezenie pradu silnika [A] (wybieramy warto$¢ dla podtaczenia w trojkat — 1,70)

P1-04 Czestotliwos¢ [Hz] (na tabliczce 50 [Hz])

P1-05 Ilo$¢ obrotéw na min [RPM] (na tabliczce 1380 obr/min)

Po poprawnym wprowadzeniu parametrow nalezy przeprowadzi¢ procedure autotuningu. Jest to
proces, w ktorym, falownik w bardzo precyzyjny sposob identyfikuje parametry silnika. Dla
uzyskania jeszcze lepszej kontroli nad silnikiem, falownik przez wykonanie funkcji autotuning sam
uzyskuje bardziej zaawansowane dane parametrow silnika, takie jak rezystancja wirnika i stojana,

dane dotyczace indukcyjnosci, oraz prad przy braku obcigzenia.



Sa dwie mozliwosci wykonania autotuningu:
e autotuning statyczny (wybieramy jesli zamontowany silnik jest obcigzony, wirnik nie bedzie
si¢ obracal);
¢ autotuning pelny (silnik nie jest w zaden sposob obcigzony, wirnik bedzie si¢ obracat).
W tym celu nalezy w parametrze P1- 11wpisa¢ odpowiednio (domyslnie 0):
e 1 dla autotuningu statycznego
e 2 dla autotuningu pelnego

i nacisng¢ przycisk RUN.

Dla pelnego autotuningu falownik automatycznie wyliczy nastepujace parametry:
P1-06: rezystancja stojana

P1-07: rezystancja wirnika

P1-08: Indukcyjnos¢ rozproszenia

P1-09: Indukcyjnos$¢ wzajemna

P1-10: natgzenie pradu bez obcigzenia

Jesli silnik nie moze by¢ rozpigty z obcigzeniem, wykonujgc autotuning statyczny falownik wyliczy
nastgpujace parametry:

P1-06: rezystancja stojana

P1-07: rezystancja wirnika

P1-08: Indukcyjnos¢ rozproszenia
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4. Podstawowe parametry

Seria KE300 posiada dwa tryby sterowania. Dost¢pne opcje sterowania to: skalarne V/F)
i wektorowe (SVC). Pierwsze z nich jest odpowiednie dla aplikacji ogdlnego przeznaczenia, takich
jak sterowanie pompami, wentylatorami itp. W trybie kontrolowania skalarnego jeden falownik
moze sterowa¢ kilkoma silnikami. Sterowanie wektorowe z kolei jest powszechnie stosowane
w aplikacjach, w ktorych wymagane jest zachowanie duzego momentu obrotowego przy matych
predkosciach. W trybie pracy sterowania wektorowego falowniki Micno charakteryzuja si¢ szybka
odpowiedzig na zadane przebiegi. Czas reakcji nie przekracza 20 ms.

Niezaleznie od sposobu sterowania nalezy wybrac¢ tryb kontroli:

P0-01 » 0
Kod funkcji |Nazwa Szczegdtowa instrukcja Wybor
P0-01 Tryb kontroli |0: sterowanie skalarne (V/F) Fabrycznie: 0

1: sterowanie wektorowe (SVC)

5. Sposoby zadawania komend ruchu

5.1. Kontrola z wbudowanego panela

W tym trybie kontroli wykorzystujemy sterowanie tylko z wbudowanego panela. Falownik
domyslnie ma ustawione parametry do tego trybu pracy. Jes§li parametry fabryczne nie bytly
zmieniane falownik jest gotowy do pracy. Przy zmianie parametrow, aby ponownie ustawic¢ ten tryb
pracy mozemy przywroci¢ falownik do ustawien fabrycznych lub zada¢ nastgpujace parametry:

P0-02=0

Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Wybor

P0-02 Zrédto 0: klawiatura (dioda nie $wieci) 0

komendy ruchu . ¢orinal (dioda swieci)

2: komunikacja (dioda mruga)

11



5.2. Kontrola z terminala - zadawania komend z kombinacji wejs¢ cyfrowych:

Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Warto$¢ zadana

P0-02 Zrédto 0: klawiatura (dioda nie $wieci) 1

komendy ruchu 1: terminal (dioda $wieci)

2: komunikacja (dioda mruga)

P4-11 Tryb zadawania |0: dwu-liniowy tryb 1 0
komend z 1: dwu-liniowy tryb 2
terminalu
2: trzy-liniowy tryb 1
3: trzy-liniowy tryb 2
P4-00 Wejscie 1: ruch do przodu 1
cyfrowe D1
P4-01 Wejscie 2: ruch do tylu 2
cyfrowe D2
P4-02 Wejscie 3: trzy-liniowy tryb kontroli 3
cyfrowe D3

0: dwu-liniowy tryb 1: Ten tryb jest najbardziej popularny. Komenda ruchu do przodu i do tytu jest
zadawana z terminala z wej$¢ D1 (K1) 1 D2 (K2) (P4-00=1 1 P4-01=2)

D1 D2
Komenda ruchu
(K1) | (K2) .
Zewnetrzne styki:
0 0 stop wejscie zdefiniowane jako:
K1
0 1 ruch do tytlu ruch do przodu, np. D1
K2
! 0 ruch do przodu ruch do tytu, np. D2
1 1 stop
COM, ztgcze wspodlne

12



1: dwu-liniowy tryb 2: Kiedy ten tryb jest wybrany, wejscie DI1 (K1) jest sygnatem zezwolenia
ruchu, za$ wejscie DI2 (K2) odpowiada za kierunek ruchu (P4-00=1 i P4-01=2)

D1 D2 )
Komenda ruchu Zewnetrzne styki:
(K1) | (K2)
K1
0 0 stop
0 1 stop K2
1 0 | ruch do przodu
1 1 | ruch do tytu

wejscie zdefiniowane jako:
ruch do przodu, np. D1
ruch do tytu, np. D2

COM, ztacze wspdlne

2: trzy-liniowy tryb 1: W tym trybie D3 (K3) jest sygnatlem zezwolenia — musimy go podac

najpierw, zbocze narastajace sygnatlu DI(K1) i D2 (K2) odpowiadaja za kierunek ruchu. Silnik

wylaczamy podajac sygnat zerowy na wejscie D3 (K3) (P4-00=1, P4-01=2, P4-02=3)

Pi bz b3 Komenda ruchu AesiREnes
K1) | (K2) | (K3)
0 0 0 stop
0 1 0 stop
1 0 1 ruch do przodu
1 1 1 ruch do tytlu

wejscie zdefiniowane jako:

ruch do przodu, np. D1
ruch do tytu, np. D2
trzyliniowy tryb kontroli, np. D3

COM, ztacze wspdlne

3: trzy-liniowy tryb 2: W tym trybie DI3 (K3) jest sygnatem zezwolenia, musimy go poda¢ jako

pierwszego. DI2 (K2) jest sygnalem kierunku ruchu, za§ DI1 (K1) jest sygnalem startu. Aby
zatrzymac silnik nalezy wytaczy¢ DI3(K3) (P4-00=1, P4-01=2, P4-02=3

13



Schemat dla sterownika PLC Fatek:

terminal wejs¢ cyfrowych

FATEK PLC s e e ':
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|
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|
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Podtaczenie zewnetrznych przyciskow sterujgcych — schemat ogolny:

wielofunkcyjne wejscie 1 = ( \\ /L D1 RiEEAN
|
wielofunkcyjne wejscie 2 =] : I D2 @
wielofunkcyjne wejécie3 ! ' D3 —
elofunkeyine wejscie3 | | § B
wielofunkcyjne wejscie 4 | | D4 =
= J 5 0—— ; NiSZAN
wielofunkcyjne wejscie 5 | D5 =
¥ J 3 O—1— RiZiaN
wejscie szybkich impulséw | : i HDI/D6 A
lub wejscie otwarty kolektor ! |
: | COM
|
| | PLC
' |
: +24V
PE
|
5.3. Kontrola poprzez komunikacje
Kod funkcji Nazwa Szczegoélowa instrukcja Wybor
P0-02 Zrédto komendy | 0: klawiatura (dioda nie $wieci) 2
ruchu

1: terminal (dioda §wieci)

2: komunikacja (dioda mruga)

Aby zada¢ komend¢ ruchu nalezy do adresu 2000 (hex) wpisa¢ odpowiednig warto$¢:

Adres hex komendy

Adres dec komendy

Funkcja komendy

2000

8192

0001: Ruch do przodu

0002: Ruch do tytu

0003: Ruch typu jog do przodu

0004: Ruch typu jog do tytu

0005: Hamowanie wybiegiem
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0006: Hamowanie do zatrzymania

0007: Reset btedu

Wiecej o komunikacji w dziale Modbus.

6. Sposoby zadawania czestotliwosci

6.1. Zadawanie czestotliwosci z przyciskow na wbudowanym panelu

W tym trybie kontroli wykorzystujemy sterowanie tylko z wbudowanego panela. Falownik

domyslnie ma ustawione parametry do tego trybu pracy. Je§li parametry fabryczne nie bytly

zmieniane falownik jest gotowy do pracy. Przy zmianie parametrow, aby ponownie ustawic ten tryb

pracy mozemy przywroci¢ falownik do ustawien fabrycznych lub zada¢ nastepujace parametry:
P0-02 =0 » P0-03 =1 » P0-08 = 50,00 »P0-09=0 » P0-10=50,00 » P0O-11=0 » P0-12=50,00
» P0-14=0,00 » P0-17=20,0 » P0-18=20,0 » P0-19=1 » P0-22=2

Kod funkcji

Nazwa

Szczegolowa instrukcja

Wybor

P0-02

Zrédto komendy

ruchu

0:

klawiatura (dioda nie §wieci)

: terminal (dioda $wieci)

: komunikacja (dioda mruga)

P0-03

Glowne zrodlo

czgstotliwosci (A)

: klawiatura (bez podtrzymania wartosci)

: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)

: wejscie analogowe All

: wejscie analogowe Al2

: potencjometr

: wejscie szybkich impulsow HDI

: krokowe komendy predkosci

: prosty PLC

: PID

: komunikacja

16



P0-08 Czestotliwos¢ Wybor czestotliwosci zadanej po uruchomieniu, 50.00Hz
zadana po od 0.00Hz ~ maksymalnej czestotliwosci PO-10
uruchomieniu

P0-09 Wybér kierunku | 0: do przodu 0
obrotu 1: do tytu

P0O-10 Maksymalna 50.00Hz ~ 300.00Hz 50.00Hz
czestotliwose

P0-11 Zrodlo gornego | 0: PO-12 0
limitu 1: wejscie analogowe All
czestotliwosci

2: wejscie analogowe AI2

3: potencjometr

4: wejscie szybkich impulsow HDI
5: komunikacja

PO-12 Gorny limit P0-14 ~ PO-10 50.00Hz
czestotliwosci

P0-14 Dolny limit 0.00Hz ~ P0-12 0.00Hz
czestotliwosci

PO-17 Czas 0.01s ~ 36000s zaleznie od
przyspieszania 1 modelu

PO-18 Czas hamowania 1 [0.01s ~ 36000s zaleznie od

modelu

P0O-19 Jednostki czasu 0: 1s 1
przyspieszania i 1:0.1s
hamowania

2:0.01s

P0-22 Rozdzielczos¢ 1: 0.1Hz 2
zadane] 2:0.01Hz
czestotliwosci
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6.2. Zadawanie czestotliwosci z potencjomentru na wbudowanym panelu

Aby zadang czestotliwos¢ zmienia¢ przy pomocy wbudowanego w panel potencjometru nalezy

parametr PO-03 ustawic¢ jako 4. Pozostate parametry bedg jak w poprzednim przypadku.

Kod funkcji Nazwa Szczegoélowa instrukcja Wybor
P0-02 Zrédto komendy | 0: klawiatura (dioda nie $wieci) 0
ruchu 1: terminal (dioda $§wieci)
2: komunikacja (dioda mruga)
P0-03 Gtowne zrodto 0: klawiatura (bez podtrzymania wartosci) 4
czgstotliwosci (A) 1: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)
2: wejscie analogowe All
3: wejscie analogowe Al2
4: potencjometr
5: wejscie szybkich impulséw HDI
6: krokowe komendy predkosci
7: prosty PLC
8: PID
9: komunikacja
P0-08 Czestotliwos¢ Wybdr czgstotliwosci zadanej po 50.00Hz
zadana po uruchomieniu od 0.00Hz ~ maksymalnej
uruchomieniu czestotliwosci PO-10
P0-09 Wybor kierunku  |0: do przodu 0
obrotu 1: do tytu
P0O-10 Maksymalna 50.00Hz ~ 300.00Hz 50.00Hz
czestotliwosé
PO-11 Zrodlo gornego | 0: PO-12 0

limitu

1: wejscie analogowe All
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czestotliwosci

2: wejscie analogowe AI2

3: potencjometr

4: wejscie szybkich impulséw HDI

5: komunikacja

PO-12 Gorny limit P0-14 ~ P0O-10 50.00Hz
czestotliwosci
P0O-14 Dolny limit 0.00Hz ~ P0-12 0.00Hz
czestotliwosci
PO-17 Czas 0.01s ~ 36000s zaleznie od
przyspieszania 1 modelu
PO-18 Czas hamowania 1 |0.01s ~ 36000s zaleznie od
modelu
P0O-19 Jednostki czasu 0:1s 1
przyspieszania i 1:0.15
hamowania
2:0.01s
P0-22 Rozdzielczosé 1: 0.1Hz 2
zadane; 2:0.01Hz
czestotliwosci

Maksymalna czestotliwos¢ bedzie jak w poprzednim przypadku bedzie zadawana w parametrze PO-

10, za$ w parametrze P4-27 okre§lamy czas reakcji przy zmianie czgstotliwosci.
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6.3. Zadawanie czestotliwosci z wejScia analogowego / zewnetrznego

potencjometru

W zalezno$ci od modelu falowniki posiadaja od jednego do dwoch wejs¢ analogowych. Pierwsze
AIl moze by¢ sterowane w trybie napigciowym w zakresie od -10 do 10V. Drugie AI2 moze
pracowa¢ w trybie pradowym lub napieciowym. Dla napigciowego zakres wynosi od 0 do 10V,
natomiast zakres pradowy wynosi 0/4~20mA. Wybor trybu wykonuje si¢ przez przestawienie
zworki znajdujacej si¢ na ptytce control board. Wejscia analogowe pozwalaja na ptynne sterowanie

czestotliwoscig napiecia wyjsciowego falownika, a wiec predkoscig silnika.

¥ .L"] A

P o o

$4 A
Fﬁﬁﬁiﬁéé-ﬁﬁﬂ

Falowniki Micno KE300 wyposazone sg rowniez w wyjscia analogowe. Falowniki powyzej 1,5kW

posiadaja dwa wyjscia analogowe AO1 1 AO2. Mniejsze modele tylko AO1.
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Schemat przedstawiajacy skalowanie wej$cia analogowe na czestotliwos¢ wyjsciowa falownika:

falownik
czestotliwos$¢ wyjscia (Hz)

A

PO-10 (100%) - x + -
P4-16 $

sygnat na wejsciu
AlO, max 10V
(lub 20mA)

P4-14

PO-10(-100%) ==

Niezaleznie, czy czestotliwos¢ bedzie zadawana poprzez sygnal analogowy z zewnetrznego

urzadzenia lub potencjometr, dla parametru P0-03 nalezy poda¢ wartosc¢ 2.

Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Wartos¢

P0-03 Gtéwne Zrodlo 0: klawiatura (bez podtrzymania wartosci) 1

czgstotliwosci (A) 1: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)

2: wejscie analogowe All

3: wejscie analogowe Al2

4: potencjometr

5: wejscie szybkich impulséw HDI

6: krokowe komendy predkosci

7: prosty PLC

8: PID

9: komunikacja

P4-13 Poziom sygnatlu, do  |0.00V ~ P4-15 0.00V
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ktérego wartos¢
czestotliwosci wynosi

0

P4-14

Wartos¢ procentowa
czestotliwosci
okreslonej w
parametrze PO-10
jaka falownik
przyjmie dla sygnatu

0 poziomie niskim

-100.0% ~ +100.0%

0.0%

P4-15

Poziom sygnatu, od
ktérego przyjmowana
jest maksymalna
wartos¢

czestotliwosci

P4-13 ~+10.00V

10.00V

P4-16

Wartos$¢ procentowa
czestotliwosci
okreslonej w
parametrze PO-10
jaka falownik
przyjmie dla sygnatu

0 poziomie wysokim

-100.0% ~ +100.0%

100.00%

P4-17

Czas filtrowania
sygnatu z wejscia

analogowego All

0.00s ~ 10.00s

0.10s

P4-34

Wybor opcji gdy
poziom sygnatu na
wejsciu Al jest
ponizej ustawionego

minimum

Pozycja jednostek: All

0: odpowiada ustawieniu minimalnego
wejscia

1: 0.0%

Pozycja dziesigtek: potencjometr na

klawiaturze, jak wyzej

000
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Jezeli na wejscie analogowe jest podawany sygnat pragdowy, wtedy 1mA odpowiada wartosci 0,5V.

Schemat podiaczenia wejscia analogowego:

skrecona para przewodow

zewnetrzne zrodto 01+ O = A
sygnatu analogowego, }o.ozz uF, 50V << >>

np. modut FBs-2DA 01-

O Al

L

Y

O GND

koraliki ferrytowe
(ferrite beads)

Schemat podiaczenia potencjometru:

mnigj niz 20 metrow

7N
// \\ O +10V
/ \
potencjometr [ |
. '
(1kQ - 5kQ) " | O All
\ ll
= p O GND
N
-
L - - - - - O PE
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6.4. Zadawanie czestotliwosci poprzez szybkie wejscie HDI

Falowniki posiadajg jedno szybkie wejscie HDI. Pozwala ono odczytywaé czestotliwos¢ do 100
kHz 1 skalowa¢ warto§¢ wejsciowa na czestotliwos¢ wyjSciowa. Schemat przedstawiajgcy

skalowanie czestotliwosci zadanej na wejsciu HDI na czestotliwo$¢ wyjsciowg falownika.

falownik
czestotliwos¢ wyjscia (Hz)

POLO (TO0%) 4p ks s e me b ais mad s
P4-31 $

czestotliwoscé
wejscia HDI,
max 100 [kHz]

P4-29

PO_‘]O (_100%) s Tt b . i T ) R i s e i 1D

Parametry, ktore nalezy ustawié:

Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Wybor
P0-03 Glowne zrodto | 0: klawiatura (bez podtrzymania warto$ci) 5
czestotliwosci 1: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)

(A)

2: wejscie analogowe All

3: wejscie analogowe Al2

4: potencjometr

5: wejscie szybkich impulsow HDI

6: krokowe komendy predkosci

7: prosty PLC

8: PID

9: komunikacja
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P4-28

Czestotliwos$¢ na
wejsciu HDI dla
jakiej wartosci
czestotliwosci
falownika wynosi

0 Hz

0.00kHz ~ P4-30

0.00kHz

P4-29

Wartos¢
procentowa
czestotliwosci
okreslonej w
parametrze PO-10
jaka falownik
przyjmie dla
sygnatu o

poziomie niskim

-100.0% ~ 100.0%

0.0%

P4-30

Czestotliwo$¢ na
wejsciu HDI dla
jakiej wartosci
czestotliwosci
falownika
przyjmuje
wartos¢ z

parametru PO-10

P4-28 ~ 100.00kHz

50.00kHz

P4-31

Wartos¢
procentowa
czestotliwosci
okreslonej w
parametrze P0O-10
jaka falownik
przyjmie dla
sygnatu o
poziomie

wysokim

-100.0% ~ 100.0%

100.00%
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P4-32

Czas filtrowania
sygnatu wejscia

HDI

0.00s ~ 10.00s

0.10s

Schemat podlaczenia falownika z sterownikiem PLC Fatek:

FATEK PLC o _____
wyjscia PNP | D1 _@
|
) | 02 WITEAR
YO '
I | D3 WiATAR
2@ '
' | D4 :
| ST
|
i) [ SR
|
I | HDI/ D6
' oD/ D6 sy
s |
co : ® COM
' | PLC
e
I
GND +24vDC | ®+24V

terminal wejs¢ cyfrowych

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1

6.5. Zadawanie czestotliwosci poprzez kombinacje¢ wejs¢ na terminalu

W tym trybie mamy mozliwo$¢ zadania do 16 predkosci i ich zmiang w zaleznos$ci od kombinacji

FATEK PLC r
wyjécia NPN I o D1 LN
|
YO
I | D3
| WiTEAR
|
| | WITEIAN
|
o] | Lps
Y1) | o [l
I | HDI/ D6
| D1/ D6 Iagy
¢ |
- : ® COM
Ll PLC
T
|
GND +24vDC ' 9®%24V

terminal wejs¢ cyfrowych

sygnaltu na  wejSciach

cyfrowych. Ponizej
przedstawiono parametry,
ktore nalezy ustawié, aby

sterowa¢ w tym trybie.
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Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Warto$¢ zadana
P0-03 Gtowne zrodto | 0: klawiatura (bez podtrzymania wartosci) 6
czgstotliwosci 1: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)

(A) .
2: wejscie analogowe All
3: wejscie analogowe AI2
4: potencjometr
5: wejscie szybkich impulsow HDI
6: krokowe komendy predkosci
7: prosty PLC
8: PID
9: komunikacja
P4-00 Wejscie cyfrowe | 0: brak funkcji 12
Dl
P4-01 Wejscie cyfrowe | 1: ruch do przodu 13
D2
P4-02 Wejscie cyfrowe |2: ruch do tylu 14
D3
P4-03 Wejscie cyfrowe | 3: trzy-liniowy tryb kontroli 15

D4

7: terminal dot

o0

: zatrzymanie z wybiegiem

\O

: reset btedu (RESET)

10: pauza

11: wejscie zewnetrznego sygnatu o bledzie

12: krokowe komendy ruchu terminal 1

13: krokowe komendy ruchu terminal 2

14: krokowe komendy ruchu terminal 3

27



15: krokowe komendy ruchu terminal 4

16: przyspieszanie/hamowanie terminal 1

17: przyspieszanie/hamowanie terminal 2

18: przelaczanie gtownego zrodta

czestotliwosci

19: wyczyszczenie wartosci zadanej przez

przyciski strzatki na klawiaturze

20: przetgczania migdzy terminalami dla

komendy ruchu

21: nieaktywne przyspieszanie/hamowanie

22: pauza PID

23: reset statusu PLC

24: pauza cze¢stotliwosci kotysania (wobble)

25: licznik wejscia

26: reset licznika

27: wejscie licznika dtugosci

28: reset dlugosci

29: nieaktywna kontrola momentu

obrotowego

30: czgstotliwos¢ impulséw wejsciowych

(tylko dla HDI)

31: zarezerwowany

32: komenda hamowania

elektrodynamicznego

33: zewnetrzny biad

34: mozliwa modyfikacja czgstotliwosci

35: odwrotny kierunek dziatania PID

36: zewnetrzny stop terminal 1
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37: kontrola przelaczania polecen terminal 2

38: stop integracji PID

39: przetaczania zrodta czestotliwosci A do

zadanej czgstotliwosci

40: przetaczania zrodta czgstotliwosci B do

zadanej czestotliwosci

41: zarezerwowany

42: zarezerwowany

43: przelaczanie parametréw PID

44: blad uzytkownika 1

45: btad uzytkownika 2

46: przetaczanie pomiedzy kontrola

predkosci a momentu obrotowego

47: zatrzymanie awaryjne

48: zewnetrzny stop terminal 2

49: hamowanie elektrodynamiczne

50: reset czasu pracy

PC-00 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 0

PC-01 Komenda -100.0% ~ 100.0% 10.0%
krokowa 1

PC-02 Komenda -100.0% ~ 100.0% 20.0%
krokowa 2

PC-03 Komenda -100.0% ~ 100.0% 30.0%
krokowa 3

PC-04 Komenda -100.0% ~ 100.0% 40.0%
krokowa 4

PC-05 Komenda -100.0% ~ 100.0% 50.0%
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krokowa 5

PC-06 Komenda -100.0% ~ 100.0% 60.0%
krokowa 6

PC-07 Komenda -100.0% ~ 100.0% 70.0%
krokowa 7

PC-08 Komenda -100.0% ~ 100.0% 80.0%
krokowa 8

PC-09 Komenda -100.0% ~ 100.0% 90.0%
krokowa 9

PC-10 Komenda -100.0% ~ 100.0% 100.0%
krokowa 10

PC-11 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 11

PC-12 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 12

PC-13 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 13

PC-14 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 14

PC-15 Komenda -100.0% ~ 100.0% 0.0%
krokowa 15
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Schemat dla sterownika PLC Fatek:

terminal wejs¢ cyfrowych

FATEK PLC T e e e e “I
wyjscia PNP 1| D1
t B
| D2
) Y'3J | SUZHa
|
 LeCH. 2
l ID“ B |
|
|
Y2 o> WA
|
: HDI / D6 —@ :
3 |
|
- ' @ COM |
|
| | pLC |
| » I
|
l ¢ | @ +24V |
GND +24vDC '®*24V I
terminal wejs¢ cyfrowych
FATEK PLC Fe———— - .
wyjscia NPN | im TN :
|
D2 '
) Y|3J : WEEAN.
|
| D3
I mirl
| D4
| SZAN :
|
|
Y2 R LAY
| | HDI/ D6 '
|‘ —m :
|
|
c2 : ® COM |
|
I "] PLC |
@ |
|
l | |

GND +24VDC 'L



Podtaczenie zewnetrznych przyciskow sterujgcych — schemat ogolny:

T

wielofunkcyjne wejscie 1 — ]// 5y /L D1
wielofunkcyjne wejscie 2 = : I D2
wielofunkcyjne wejscie 3 55 : ' I D3
wielofunkcyjne wejscie 4 X : : I D4
wielofunkcyjne wejscie 5 X : : i D5
wejscie szybkich impulséw | | I HDI/D6
lub wejscie otwarty kolektor 1 |

: | % COM

1 | PLC

1

: II +24V

~ - PE

Ponizej przedstawiono kombinacje wej$¢ dla predkosci z danego parametru:

D4 I[K4} D3 I[KS} D2 {KE} D1 {I{‘]} Komenda ruchu cdpowiadajgcy parametr
OFF OFF OFF OFF komenda ruchu O PC-00
OFF OFF OFF kemenda ruchu 1 PC-
OFF OFF komenda ruchu 2 PC-02
OFF OFF komenda ruchu 3 PC-03

komenda ruchu 4 PC-04
komenda ruchu 5 PC-05
komenda ruchu & PC-06
komenda ruchu 7 PCOT
ON komenda ruchu & PC-08
O kemenda ruchu 9 PC-0%
ON komenda ruchu 10 PC-10
ON komenda ruchu 11 PC-11
ON komenda ruchu 12 PC-12
ON komenda ruchu 13 PC-13
ON komenda ruchu 14 PC-14
ON komenda ruchu 15 PC-15
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6.6. Zadawanie czestotliwosci poprzez komunikacje - Modbus

Kod funkcji Nazwa Szczegolowa instrukcja Warto$¢ zadana
Pd-00 Szybkos¢ transmisji |0: 300BPS 5
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
4: 4800BPS
5: 9600BPS
6: 19200BPS
7: 38400BPS
Pd-01 Format danych 0: brak kontroli parzystosci (8-N-2) 0
1: kontrola parzystosci (8-E-1)
2: kontrola nieparzystosci (8-O-1)
3: brak kontroli parzystosci (8-N-1)
Pd-02 Lokalny adres 1 ~ 247, 0 jest rozgltoszeniowym 1
Pd-03 Opodznienie Oms ~ 20ms 2
odpowiedzi
Pd-04 timeout 0.0 (brak) 0.0
0.1s ~ 60.0s
Pd-05 Wybor protokotu 0: nie ustandaryzowany MODBUS 1
komunikacyjnego 1: standardowy protok6t MODBUS
Pd-06 Rozdzielczos¢ 0: 0.01A 0
odczytywanego 1: 0.1A
pradu w
komunikacji
Obstugiwane komendy:

03H: odczyt parametrow ze stacji slave (read)

06H: zapis parametréw do stacji slave (write)
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Ustawienie zrddta komend ruchu i czgstotliwos$ci jako komunikacja:

Kod funkcji

Nazwa

Szczegélowa instrukcja

Wybor

P0-02

Zrédto komendy ruchu

: klawiatura (dioda nie §wieci)

: terminal (dioda $wieci)

: komunikacja (dioda mruga)

P0-03

Glowne zrodlo

czestotliwoscei (A)

: klawiatura (bez podtrzymania wartosci)

: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)

: wejscie analogowe All

: wejscie analogowe AI2

: potencjometr

: wejscie szybkich impulsow HDI

: krokowe komendy predkosci

: prosty PLC

8:

PID

9:

komunikacja

P0-27

Komendy zrodta
kombinacji ze zrodlem

czegstotliwosci

pozycja jednostek: operacje zadane z

klawiatury w kombinacji ze zrodlem

czestotliwosci

0:

brak kombinacji

1

: klawiatura

2:

wejscie analogowe All

: wejscie analogowe A2

: potencjometr

: wejscie szybkich impulsow HDI

: komendy krokowe predkosci

: prosty PLC

999
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8: PID

9: komunikacja

pozycja dziesiagtek: operacje zadawane z
terminala w kombinacji ze zrédtem

czestotliwosci

pozycja setek: operacje zadawane przez
komunikacje w kombinacji ze zrédtem

czestotliwosci

Aby odpytac¢ parametry z grupy PO~PF nalezy obliczy¢ adres tego parametru . W tym celu nalezy
zmieni¢ w nazwie grupy litere¢ P na F doda¢ numer grupy (0~d) oraz numer parametru wyrazony w
hexie. Tak utworzong liczbg przeliczamy z formatu hex na dziesietny 1 dodajemy 1. Np. aby
odpyta¢ adres P0O-10 nalezy adres ten zmieni¢ wedlug powyzszych zasad PO > FO, 10 > A
otrzymujemy liczbe w hexie FOOA > 61450 dziesigtnie > 61451 > adres, ktéry odpytujemy.

Analogicznie postepujemy z wszystkimi parametrami.

Tabele parametrow

Aby odpyta¢ dany parametr po Modbusie, do adresu komendy wyrazonej dziesi¢tnie (DEC) nalezy
dodac 1.

Parametry odpowiedzialne za sterowanie (odczyt / zapis):

Adres komendy HEX | Adres komendy DEC Opis

1000 4096 czestotliwos$¢ zadana (zakres od -10000 do
10000 odpowiada -100 % do 100 % P0-10)

1001 4097 czestotliwos$¢ pracy

1002 4098 napigcie na szynie BUS
1003 4099 napigcie na wyjsciu

1004 4100 natg¢zenie pradu na wyjsciu
1005 4101 moc wyjsciowa
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1006 4102 moment

1007 4103 predkosé

1008 4104 stan wej$¢ DI

1009 4105 stan wyj$¢ DO

100A 4106 napigcie na wejsciu All

100B 4107 napigcie na wejsciu AlI2

100C 4108 temperatura radiatora

100D 4109 czestotliwos$¢ na wejsciu HDI
100E 4110 Length value input

100F 4111 Load speed

1010 4112 PID setting

1011 4113 PID feedback

1012 4114 PLC running process

1013 4115 HDI input pulse frequency, unit is 0.01kHz
1014 4116 Feedback speed, unit is 0.1Hz
1015 4117 Remain running time

1016 4118 All voltage before calibration
1017 4119 Al2 voltage before calibration
1018 4120 Reserved

1019 4121 Linear speed

101A 4122 Current power on time

101B 4123 Current running time

101C 4124 HDI input pulse frequency, unit is 1Hz
101D 4125 Communication setting value
101E 4126 Actual feedback speed

101F 4127 Main frequency A display
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1020 4128 Auxiliary frequency B display
Komendy ruchu (odczyt/zapis):
Adres komendy HEX | Adres komendy DEC Funkcja komendy
2000 8192 0001: Ruch do przodu
0002: Ruch do tytu
0003: Ruch typu jog do przodu
0004: Ruch typu jog do tylu
0005: Hamowanie wybiegiem
0006: Hamowanie do zatrzymania
0007: Reset btedu
Pozostate parametry (tylko do odczytu):
Adres komendy HEX | Adres komendy DEC Funkcja komendy
3000 12288 0001: Ruch do przodu
0002: Ruch do tylu
0003: Stop
2001 8193 BITO: Zarezerwowane
BIT1: Zarezerwowane
BIT2: kontrola wyjs¢ Przekaznik 1 Przekaznik 1
BIT3: kontrola wyjs¢ Przekaznik 2 Przekaznik 2
BIT4: kontrola wyj$s¢ HDO otwarty kolektor
Kody btedu:
Adres komendy HEX | Adres komendy DEC Funkcja komendy
8000 32768 0000: Brak btedu
0001: Zarezerwowane
0002: Przecigzenie pradowe podczas
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przyspieszania

0003: Przecigzenie pradowe podczas

hamowania

0004: Przecigzenie pradowe podczas statej

predkosci

0005: Przecigzenie napigciowe podczas

przyspieszania

0006: Przecigzenie napigciowe podczas

hamowania

0007: Przecigzenie napigciowe podczas statej

predkosci

0008: Zarezerwowane

0009: Btad zbyt niskiego napigcia

000A: Przecigzenie falownika

000B: Przecigzenie silnika

000C: Blad fazy wejsciowej

000D: Btad fazy wyjsciowe;j

000E: Przegrzanie modutu

000F: Zewnetrzny btad

0010: Btad komunikacji

0011: Blad stycznika

0012: Blad detekcji pradu

0013: Blad funkcji autotuning

0014: Zarezerwowane

0015: Blad parametru R/W

0016: Blad sprzetowy falownika

0017: Btad uziemienia falownika
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0018: Zarezerwowane

0019: Zarezerwowane

001A: Osiagnieto czas pracy

001B: Spersonalizowany btad 1

001C: Spersonalizowany btad 2

001D: Osiagnieto czas wlaczenia

001E: Brak obcigzenia

001F: Utrata sprzezenia zwrotnego PID podczas
pracy

0028: Btad przekroczenia czasu szybkiego

ograniczenia pradu

0029: Zarezerwowane

002A: Nadwymiarowe odchylenie predkosci

002B: Przekroczenie predkosci silnika

8001

32769

0000: Brak btedu

0001: Btedne hasto

0002: Bledna komenda

0003: Btad sumy kontrolne;j

0004: Nieprawidtowy adres

0005: Nieprawidtowy parametr

0006: Nieprawidlowa zmiana parametru

0007: System zablokowany

0008: Operacje EEPROM
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6.6.1 Fatek — Modbus. Pobierz przvkladowy program

Aby sterowa¢ Micno z poziomu Fateka nalezy ustawi¢ port komunikacyjny np. port 2 nastepujaco

(zaktadka PLC > setting > port 2 parameter):

-

Comm. Parameters Setting - Port2 ﬁ

Baud Rate: |95|:||:|

Farity: |N|:|ne
Data Bit : |3 hits

Stop Bit: |2 hits

Lo dledle i«

Reply delay time: |5 ms
Transmission Delay: ||j| «10mS
Receive Time-out interval time:|3 0rmE

[ Without checking of station number
Pratocol: |WodBus RTU(Slawve) j

" OF X Cancel|
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Nastepnie wykorzysta¢ funkcje 150 1 stworzy¢ tabele modbus master np.:

Function Iél
| | J ]
150 . M-BUS X Cancel
Ft | 52
|i ? Help
SR |R1DIZI T
WhR; |R3DIZI o3

Pt: port po ktérym odbywa si¢ komunikacja
SR: rejestr tabeli modbus master

WR: rejestr roboczy.

Przy takich ustawieniach, aby zada¢ parametr z tabeli tabeli parametrow mozna skorzysta¢ tabeli
modbus master, np. dla czestotliwosci zadanej, adres 1000 w hex po przeliczeniu na format

dziesig¢tny nalezy dodac 1 (adres 1000 hex — 4096 dec — 4097 adres, ktory zadajemy):

WE Command Item [ModBus Master Table] I&l

Slewe Station: |1|
Command: |Sing|e Wirite j
Data Size: |1

haster Data Star Address:|n1 0

olave Data Start Address: |4|]4|]g}'

» o OF b 4 Cancel|

Slave station — adres Micno w sieci modbus

Command — komenda modbusa (odczyt, zapis, pojedynczy zapis)

Data size — ile kolejnych zmiennych odpytujemy

Master Data start Address — rejestr przy opcji write, z ktérego zostanie pobrana zmienne do
wpisania w adres modbusowy, lub przy opcji read, do ktorego zostanie wpisana zmienne odczytana
z adresu modbusowego

Slave Data start Address — rejestr przy opcji write, do ktérego zostanie wpisana zmienna lub przy

opcji read, ktorego zostanie odczytana zmienna.
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Przedrostek 4 przed adresem zmiennej oraz komenda single write méwi nam o typie zmiennej jaka

zadajemy/odpytujemy.

Ponizej przyktad odpytania zmiennej o adresie 3000 hex mowiacej o stanie pracy falownika, czyli

12288 dziesietnie, po dodaniu 1, 12289, oraz dodajemy cyfre 4 z przodu:

W& Command Item [ModBus Master Table] @

Slawe Station: |1

Comrnand: |Head j

Data Size: |1

haster Diata Star ﬁddress:|n1 [

olave Data Start Address: |41 2989

[l W DK X Cancel|

Zmienna zostanie odczytana do rejestru R16.
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6.6.2 Weintek — Modbus. Pobierz przvkladowy program

SMT LINE

RS-485
< >
Modbus-RTU A i

5 Py | o =
s 2 e |

Aby sterowac¢ falownikiem Micno z poziomu Weinteka dla powyzszych parametréw nalezy ustawié

nastepujace parametry komunikacyjne (zaktadka Edit > system parameters):

-

r

w - - - - — —
(=1 M ODBUS RTU
() HMI @ PLC

Location : Seftings ...

* Select Local for a PLC connected to this HMI, or Remote for a PLC connected through another HML.

PLC type : | MODBUS RTU [+ ]
V-2.90, MODBUS_RTU.230

PLCI/F: [RHBS 2w v] Open PLC Connection Guide...

* Support off-line simulation on HMI (use LB-12358)

* Support communications between HMI and PLC in pass-through mode
* Set LW-2903 to 2 to enhance the speed of download/upload PLC program in pass-through mode

COM : |COM3 (9600,N,8,2) [ Settings... |

PLC default station no. : 1
[C] Default station no. use station no. variable
[T Use broadcast command

How to designate the station no. in object’s address 2.

Interval of block pack (words) : [ Address Range Limit... ]
Max. read-command size (words) : (120 - [ Conversion... ]
Max. write-command size (words) :
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Przy czym numer Portu COM nalezy wybra¢ w zaleznosci od panela operatorskiego — nalezy

sprawdzi¢, na ktorym porcie COM znajduje si¢ RS 485 2W.

r

COM Port Settings S -

COM :

Baud rate : | 9600 - Turn around defay (ms) : 0
oata b :
pary:
Stop bits : | 2 Bits -
The number of resending commands :
* 14400 baud rate requires 0S version 20120920 or later. oK ] ’ Cancel ]

-

Przy takich ustawieniach, aby zada¢ parametr z tabeli parametrow mozna skorzysta¢ z obiektu

numeric input, np. dla czestotliwos$ci zadanej, adres 1000 w hex po przeliczeniu na format

dziesigtny nalezy doda¢ 1 (adres 1000 hex — 4096 dec — 4097 adres, ktory odpytujemy):

Mumeric Object's Properties X

General |Daia Entry | Format | Security | Shape | Font | Proﬁle|

Description :

Allow input

[ readwirite use different addresses

Read address

PLC: [MODBUS RTU +|[Settings...

Address : [5}( - | 4097

Notification
[F]Enable

Motification on invalid input
[]Enable

o) [ oni
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Analogicznie postepujemy dla kolejnych adresow. Dla zadania komend ruchu mozemy wykorzysta¢
obiekt set word (adres 2000 hex -—8192 dec --> 8193 adres, ktory odpytujemy):
Set Word Object’s Properties )]

General |security | Shape | Label | Profile |

Comment :  Ruch do przodu
Write address

PLC : |MODBUS RTU - |[ Settings... |

Address ; [ﬁx - | 8193 | |16—bit Unsigned

[ wirite after button is released

Motification
[ Enable

Attribute

Set Style @ |Write constant value 7

Setwalue: 1

&) (oo
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7. Konfiguracja falownika do pracy ze sterowaniem z wbudowanego

panela — kontrola momentu

Aby moc ustawi¢ kontrole momentu na falowniku Micno musimy najpierw zmieni¢ parametr PP-02

z warto$ci 00 na wartos$¢ 10 (domyslnie grupa parametrow AQ dotyczaca sterowania momentem jest

niewidoczna), a nastgpnie ustawi¢ parametry w grupie AQ. Parametr PO-01 musi by¢ ustawiony jako

1 (sensorless vector control).

Kod funkcji Nazwa Szczegoélowa instrukcja Wybor
PP-02 Wyswietlanie grup | Miejsce jednostek: wyswietlanie grupy UO 10
parametréw 0: nie
1: tak
Miejsce dziesiatek: wyswietlanie grupy A0
0: nie
1: tak
A0-00 Wybér trybu 0: kontroli predkosci 1
kontroli 1: kontrola momentu obrotowego
A0-01 Wybor zrodta 0: klawiatura (A0-03) 0
momentu 1: ATl
obrotowego w trybie
. 2: A2
kontroli momentu
3: potencjometr
4: HDI
5: komunikacja
6: Min (AIl,AI2)
7: Max (AIl,Al2)
A0-03 Zakres ustawianego [-200.0% ~ 200.0% 150.0%
przez klawiaturg
momentu
obrotowego
A0-04 Czas filtrowania 0.00s ~ 10.00s 0.00s
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momentu

obrotowego

A0-05

Maksymalna
czestotliwos$¢ ruchu
do przodu w trybie

kontroli momentu

0.00Hz ~ P0-10

50.00Hz

A0-06

Maksymalna
czestotliwos$¢ ruchu
do tylu w trybie

kontroli momentu

0.00Hz ~ P0-10

50.00Hz

A0-07

Czas przyspieszania
w trybie kontroli

momentu

0.00s ~ 36000s

5.00s

A0-08

Czas hamowania w
trybie kontroli

momentu

0.00s ~ 36000s

5.00s
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8. Spis parametrow

Skrot Rozwini¢cia znaczenia (modyfikacji)
run lub stop mozliwo$¢ zmiany parametru podczas pracy falownika
stop parametr moze by¢ zmieniony tylko przy zatrzymanym falowniku
brak brak mozliwos$ci zmian tego parametru
Kod . ] . Ustawienie ]
funkcji Nazwa Szczegélowa instrukcja fabryczne Modyfikacja
Grupa P0: Podstawowe funkcje
1: model G
P0-00 Model falownika 1 stop
2: model P
0: sterowanie skalarne (V/F)
P0-01 Tryb kontroli 0 stop
0: sterowanie wektorowe (SVC)
0: klawiatura (dioda nie $wieci)
Zrédto komendy ) PP
P0-02 1: terminal (dioda §wieci) 0 stop
ruchu
2: komunikacja (dioda mruga)
0: klawiatura (bez podtrzymania wartosci)
1: klawiatura (z podtrzymaniem warto$ci)
2: wejscie analogowe All
3: wejscie analogowe Al2
Gltowne zrodto 4: :
- i : : potencjometr
P0-03 czestotliwosci (A) ! stop
5: wejscie szybkich impulséw HDI
6: krokowe komendy predkosci
7: prosty PLC
8: PID
9: komunikacja
P0-04 Pomocnicze Zrédto Takie same jak w P0-03 0 sto
czestotliwoscei (B) J P
Odniesienie 0: zalezne od maksymalnej czestotliwos$ci
P0-05 czestotliwosci zrodta 0 run lub stop
B 1: zalezne od czgstotliwosci zrodla A
Zakres
P0-06 POMOCMICZEEO | o 100% 100% run lub stop
zrodla czgstotliwosci
B
P0-07 Wybér ?rOd,l a miejsce jednostek: wybor zrodta czestotliwosei | 0 run lub stop
czestotliwosci
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0: gtowne zrédlo czestotliwosci A
1: kalkulacja wyniku czestotliwosci Ai B
2: przetaczanie pomiedzy Ai B
3: przetaczanie pomiedzy A i kalkulacja wyniku
4: przelaczanie pomig¢dzy B i kalkulacja wyniku
miejsce dziesigtek: okreslenie relacjiAi B
0: A+B
1: A-B
2: Max (A, B)
3: Min (A, B)
Czestotliwosé
P0-08 odniesienia 0.00Hz ~ maksymalnej czestotliwosci PO-10 50.00Hz run lub stop
klawiatury
LT 0: do przodu
P0-09 Wybér kierunku 0 run lub stop
obrotu 1: do tytu
PO-10 Maksymalna 50.00Hz ~ 300.00Hz 50.00Hz |stop
czestotliwosé
0: PO-12
1: wejscie analogowe All
7. ‘ 2: wejscie analogowe Al2
PO-11 lz.ro.dk’ gomefi”." . 0 stop
1mitu czgstotliwoscet | 3. potencjometr
4: wejscie szybkich impulséw HDI
5: komunikacja
PO-12 Gomny limit PO-14 ~ PO-10 50.00Hz | run lub stop
czgstotliwosci
Przesunigcie
P0-13 gornego limitu 0.00Hz ~ P0-10 0.00Hz run lub stop
czestotliwosci
po-14 | Dolny limit - 0.00Hz ~ PO-12 0.00Hz |run lub stop
czgstotliwosci
PO-15 Czestotliwo$é nosna | 1.0kHz ~ 16.0kHz zaleznie od |y siop
modelu
Dostosowanie 0 nie
PO-16 CZ?StO.thWOSCI 1 run lub stop
nos$nej do 1:
: tak
temperatury
PO-17 Czas przyspieszania 0.01s ~ 36000s zaleznie od run lub stop
modelu
PO-18 Czas hamowania I | 0.01s ~ 36000s zaleznie od |\ 1o stop
modelu
1
Jednostki czasu 0: 1s
P0-19 przyspieszania i 1: 0.1s 1 stop
hamowania 2 0.01s




Przesuniecie zrodta

czgstotliwosci
P0-21 pomocniczej dla 0.00Hz ~ P0-10 0.00Hz run lub stop
kalkulacji
czestotliwosci
. 1: 0.1H
P0-22 Jednostki z 2 stop
czestotliwoscei 2:0.01Hz
Zapamigtanie .
Zadanej przez 0: nie (pOWI'ét do P0'08)
P0-23 klaw1atgr¢ - 1 run lub stop
czestotliwosei po
zatrzymaniu 1: tak
falownika
P0-24 zarezerwowana brak
Czas przyspieszania 0: P0O-10
P0-25 / hamovyanl,a fﬂa 1: ustawiona czgstotliwo$é 0 stop
czgstotliwosci
odniesienia 2: 100Hz
Funkcje przyciskow | 0: ustawianie czestotliwosci pracy
P0-26 strzalek na 0 stop
klawiaturze 1: ustawianie czgstotliwo$ci zadanej
pozycja jednostek: operacje zadane z klawiatury
w kombinacji ze zrodlem czestotliwosci
0: brak kombinacji
1: klawiatura
2: wejscie analogowe All
3: wejscie analogowe Al2
4: potencjometr
Komendy zrodta 5: wejscie szybkich impulséw HDI
P0-27 kombinacji ze 000 Iub st
B srodlem 6: komendy krokowe predkosci run fub stop
czestotliwosci 7: prosty PLC
8: PID
9: komunikacja
pozycja dziesigtek: operacje zadawane z
terminala w kombinacji ze zrodtem
czestotliwosci
pozycja setek: operacje zadawane przez
komunikacje¢ w kombinacji ze zrédlem
czgstotliwosci
Grupa P1: Parametry silnika
0: silnik asynchroniczny
P1-00 Typ silnika 1: silnik asynchroniczny o zmiennej 0 stop

czgstotliwosci
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zaleznie

od

P1-01 Moc znamionowa 0.1kW ~ 1000.kW stop
modelu
P1-02 Naple%me 1V ~ 2000V zaleznie od stop
znamionowe modelu
0.01A ~ 655.35A (moc falownika < 55kW) zalesnie od
P1-03 Prad znamionowy del stop
0.1A ~ 6553.5A (moc falownika > 55kW) modelu
P1-04 Cze;stpthwosc 0.00Hz ~ PO-10 zaleznie od stop
zZnamionowa modelu
P1-05 Pre;dkpsc 1 obr/min ~ 36000 obr/min zaleznie od stop
zZnamionowa modelu
0.001Q ~ 65.535Q (moc falownika < 55kW)
P1-06 Rezystancja statora P irg{(netr stop
0.0001Q ~ 6.5535Q (moc falownika > 55kW) stinika
0.001Q ~ 65.535Q (moc falownika < 55kW)
P1-07 Rezystancja wirnika P irg{(netr stop
0.0001Q ~ 6.5535Q (moc falownika > 55kW) stinika
P08 Indukeyjnosé 0.01mH ~ 655.35mH (moc falownika < 55kW) parametr stop
rozproszenia 0.001mH ~ 65.535mH (moc falownika > 55kW) | Silnika
P1-09 Indukeyjnosé 0.01mH ~ 655.35mH (moc falownika < 55kW) parametr stop
wzajemna 0.001mH ~ 65.535mH (moc falownika > 55kW) | Silnika
0.01A ~ P1-03 (moc falownika < 55kW)
P1-10 Prad bez obcigzenia P F}rgkmetr stop
0.1A ~ P1-03 (moc falownika > 55kW) Siinika
0: brak akcji
Parametry ] L
P1-11 autotuningu 1: statyczny (pod obcigzeniem) 0 stop
2: dynamiczny
Grupa P2: Parametry sterowania wektorowego
1 proporcjonalne
P2-00 wzmocnienie petli 1~100 30 run lub stop
predkosci
P2-01 I czas catkowania | 1010 0os 0.50s run lub stop
petli predkosci
P2-02 Niska czestotliwos¢ | 5 p) 5.00Hz | run lub stop
przetaczania
2 proporcjonalne
P2-03 wzmocnienie petli 1~100 20 run lub stop
predkosci
P2-04 2 czas catkowania ) )01 00s 1.00s run lub stop
petli predkosci
Wysoka
P2-05 czgstotliwos¢ P2-02 ~ 02-10 10.00Hz run lub stop
przetaczania
Wspotczynnik
P2-06 kompensacji 50% ~ 200% 100% run lub stop
poslizgu
P2-07 E;gg;j:;“ petli 0.000s ~ 0.100s 0.000s run lub stop
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Kontrola wektorem

P2-08 nad przyrostem 0~200 64 run lub stop
wzbudzenia
0: P2-10
1: wejscie analogowe All
2: wejscie analogowe Al2
Wybor zrgdi.a 3: potencjometr
gornego limitu
P2-09 momentu 4: wejscie szybkich impulsow HDI 0 run lub stop
obrotowego w trybie [_ .
kontroli predkosci 5: komunikacja
6: Min (AIl, Al2)
7: Max (All, Al2)
Cata skala wyboru 1-7 koresponduje z P2-10
Cyfrowe ustawiania
P2-10 gornego limitu 0.0% ~ 200% 150% run lub stop
momentu
obrotowego
Grupa P3: Parametry sterowania skalarnego
0: liniowe
1: wielopunktowe
2: kwadratowa
P3-00 Ustaw1eme kezywej 3: 1.2 mocy 0 stop
skalarnej
4: 1.4 mocy
6: 1.6 mocy
8: 1.8 mocy
Forsowanie 0.0: automatycznie zaleznie od
P3-01 run lub stop
momentu 0.1% ~ 30.0% modelu
Czestotliwosé
P3-02 odcigcia forsowania | 0.00Hz ~ P0-10 50.00Hz stop
momentu
Czestotliwosé
P3-03 punktu 1 0.00Hz ~ P3-05 0.00Hz stop
P3-04 Napigcie punktu 1 0.0% ~ 100% 0.0% stop
p3-0s | Crestotliwost P3-03 ~ P3-07 0.00Hz |stop
punktu 2
P3-06 Napigcie punktu 2 0.0% ~ 100% 0.0% stop
p3-07 | Crestotliwost P3-05 ~ P1-04 0.00Hz |stop
punktu 3
P3-08 Napigcie punktu 3 0.0% ~ 100% 0.0% stop
Kompensacja
P3-09 poslizgu 0.0% ~ 200% 0.0% run lub stop
wzmocnienia
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Sterowanie

P3-10 przyrostem 0~200 64 run lub stop
wzbudzenia
P3-11 ig)rﬁif;;;:rgaﬁ 0~100 rzr?éfiie?lile od run lub stop
Grupa P4: Terminal wej$¢ falownika
P4-00 Wejscie cyfrowe D1 | 0: brak funkcji 1 stop
P4-01 Wejscie cyfrowe D2 | 1: ruch do przodu 2 stop
P4-02 Wejscie cyfrowe D3 | 2: ruch do tylu 0 stop
P4-03 Wejscie cyfrowe D4 | 3: trzy-liniowy tryb kontroli 0 stop
P4-04 Wejscie cyfrowe D5 | 4: ruch typu Jog do przodu 0 stop
P4-05 Wejscie cyfrowe D6 | 5: ruch typu Jog do tytu 0 stop
P4-06 }{Vglécie cyfrowe 6: terminal gora 0 stop
7: terminal dot
8: zatrzymanie z wybiegiem
9: reset btedu (RESET)
10: pauza
11: wejscie zewngetrznego sygnatu o bledzie

12:

krokowe komendy ruchu terminal 1

13:

krokowe komendy ruchu terminal 2

14:

krokowe komendy ruchu terminal 3

15:

krokowe komendy ruchu terminal 4

16:

przyspieszanie/hamowanie terminal 1

17:

przyspieszanie/hamowanie terminal 2

18:

przetaczanie glownego zrodta czestotliwosci

19:

wyczyszczenie wartosci zadanej przez

przyciski strzatki na klawiaturze

20
ko

: przetaczania migdzy terminalami dla
mendy ruchu

21:

nieaktywne przyspieszanie/hamowanie

22:

pauza PID

23:

reset statusu PLC

24:

pauza czgstotliwosci kotysania (wobble)

25:

licznik wejscia

26:

reset licznika

27:

wejscie licznika dtugos$ci

28:

reset dtugosci

29:

nieaktywna kontrola momentu obrotowego

30:

czgstotliwo$¢ impulséw wejsciowych (tylko

dla HDI)
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31: zarezerwowany

32: komenda hamowania elektrodynamicznego

33: zewnetrzny btad

34: mozliwa modyfikacja cze¢stotliwo$ci

35: odwrotny kierunek dziatania PID

36: zewnetrzny stop terminal 1

37: kontrola przelaczania polecen terminal 2

38: stop integracji PID

39: przelgczania zrodta czestotliwosci A do
zadanej czgstotliwosci

40: przelaczania zrédta czestotliwosci B do
zadanej czgstotliwosci

41: zarezerwowany

42: zarezerwowany

43: przetaczanie parametrow PID

44: blad uzytkownika 1

45: blad uzytkownika 2

46: przetaczanie pomiedzy kontrola predkosci a
momentu obrotowego

47: zatrzymanie awaryjne

48: zewngtrzny stop terminal 2

49: hamowanie elektrodynamiczne

50: reset czasu pracy

P4-07 zarezerwowana brak
P4-08 zarezerwowana brak
P4-09 zarezerwowana brak
Czas filtrowania
P4-10 sygnatow z 0.000s ~ 1.000s 0.010s run lub stop
terminalu
0: dwu-liniowy tryb 1
1: dwu-liniowy tryb 2
P4-11 Tryb’ kolm end 0 stop
terminalu 2: trzy-liniowy tryb 1
3: trzy-liniowy tryb 2
P4-12 CzuloSE przyeiskow | ) 60011/ ~ 50.000Hz/s 1.00Hz/s | run lub stop
strzalek
Minimalne napigcie
P4-13 wejsciowe krzywej | 0.00V ~ P4-15 0.00V run lub stop
analogowej 1
Ustawienie
korygujace
P4-14 minimalne napigcie |-100.0% ~ +100.0% 0.0% run lub stop

krzywej analogowej
1
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P4-15

Maksymalne
napigcie wejsciowe
krzywej analogowej
1

P4-13 ~ +10.00V

10.00V

run lub stop

P4-16

Ustawienie
korygujace
maksymalne
napigcie krzywej
analogowej 1

-100.0% ~ +100.0%

100.00%

run lub stop

P4-17

Czas filtrowania
sygnatu z wejscia
analogowego All

0.00s ~ 10.00s

0.10s

run lub stop

P4-18

Minimalne napigcie
wejsSciowe krzywej
analogowej 2

0.00V ~ P4-20

0.00V

run lub stop

P4-19

Ustawienie
korygujace
minimalne napigcie
krzywej analogowe;j
2

-100.0% ~ +100.0%

0.0%

run lub stop

P4-20

Maksymalne
napigcie wejsciowe
krzywej analogowe;j
2

P4-18 ~ +10.00V

10.00V

run lub stop

P4-21

Ustawienie
korygujace
maksymalne
napiecie krzywej
analogowej 2

-100.0% ~ +100.0%

100.00%

run lub stop

P4-22

Czas filtrowania
sygnatu z wejscia
analogowego AI2

0.00s ~ 10.00s

0.10s

run lub stop

P4-23

Minimalne napigcie
wejsciowe krzywej
analogowej 3

-10.00V ~ P4-25

-10.00V

run lub stop

P4-24

Ustawienie
korygujace
minimalne napigcie
krzywej analogowej
3

-100.0% ~ +100.0%

0.0%

run lub stop

P4-25

Maksymalne
napigcie wejsciowe
krzywej analogowe;j
3

P4-23 ~ +10.00V

10.00V

run lub stop

P4-26

Ustawienie
korygujace
maksymalne
napigcie krzywej
analogowej 3

-100.0% ~ +100.0%

100.00%

run lub stop
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Czas filtrowania
sygnatu

P4-27 . 0.00s ~ 10.00s 0.10s run lub stop
potencjometru z
klawiatury
Minimalna
P4-28 czestotliwos$¢ na 0.00kHz ~ P4-30 0.00kHz run lub stop
wejsciu HDI
Ustawienie
P4-29 korygujace -100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
minimalng
czestotliwos¢ HDI
Maksymalna
P4-30 czestotliwosé na P4-28 ~ 100.00kHz 50.00kHz | run lub stop
wejsciu HDI
Ustawienie
P4-31 korygujace -100.0% ~ 100.0% 100.00% | run lub stop
maksymalng
czestotliwos¢ HDI
P4-32 Czas filtrowania 0.00s ~ 10.00s 0.10s run lub stop
sygnatu wejscia HDI
Pozycja jednostek: All
1: krzywa 1 (P4-13 ~ P4-16)
P4-33 Wybér krzywej 2: krzywa 2 (P4-18 ~ P4-21) 321 run lub stop
analogowej
3: krzywa 3 (P4-23 ~ P4-26)
Pozycja dziesigtek: Al2, jak wyzej
Pozycja jednostek: All
Wybor opcji gdy 0: odpowiada ustawieniu minimalnego wejscia
P4-34 wejscie Al jest 1:0.0% 000 run lub stop
ponizej ustawionego
mintmum Pozycja dziesiatek: potencjometr na klawiaturze,
jak wyzej
P4-35 Czas op6znienia D1 | 0.0s ~ 3600.0s 0.0s stop
P4-36 Czas opdznienia D2 | 0.0s ~ 3600.0s 0.0s stop
P4-37 Czas op6znienia D3 | 0.0s ~ 3600.0s 0.0s stop
0: aktywne wysokie
1: aktywne niskie
Tryb 1 wyboru Pozycja jednostek: D1
P4-38 terminalu wej$¢ Pozycja dziesigtek: D2 00000 stop
cyfrowych DI Pozycja setek: D3
Pozycja tysigcy: D4
Pozycja dziesiatek tysigcy: D5
0: akt ki
Tryb 2 wyboru aktywne wysokie
P4-39 terminalu wej$¢ 1: aktywne niskie 00 stop
cyfrowych DI

Pozycja jednostek: D6
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Pozycja dziesigtek: HDI

Grupa P5: Terminal wyj$¢ falownika

: :¢oia | 00 szybkie wyjscie impulsowe
P5-00 LVgt())or trybu wyjscia run lub stop
1: otwarty kolektor
Wybor wyjscia 0: brak wyjscia
P5-01 otwartego kolektora run lub stop
HDO 1: falownik pracuje (tryb run)
: blad na wyjsciu
) Wybor wyjscia .
P5-02 przekaznika T1 : wyjscie FDT1 run lub stop
: czgstotliwos$¢ przybycia
. . : praca przy zerowej predkosci
P5-03 Wybli) rVW}lliscw; run lub stop
przekaznika T : ostrzezenie o przecigzeniu silnika

: ostrzezenie o przecigzeniu falownika

: zliczenie do wartosci zadanej w PB-08

O | X0 [ Q||| B W|DN

zliczenie do wartosci zadanej w PB-09

10: zliczenie do warto$ci zadanej w PB-05
11: ukonczenie petli PLC

12: ociagniecie czasu zadanego w P8-17

13: przekroczenie czgstotliwosci granicznej
14: osiagnigcie limitu momentu obrotowego
15: gotowy do pracy

16: AI1>AI2

17: osiagnigcie gornego limitu czgstotliwosci
18: osiagnigcie dolnego limitu czestotliwosci
19: falownik pod napigciem

20: ustawienia komunikacji

21: zarezerwowane

22: zarezerwowane

23: praca przy zerowej predkosci 2

24:

przekroczenie mocy zadanej w P8-16

25:

wyjsécie FDT2

26:

czestotliwosé 1 przejazdu

27:

czestotliwo$é 2 przejazdu

28:

prad 1 przejazdu

29:

prad 2 przejazdu

30:

czas przejazdu

31

: przekroczenie limitu wejscia All

32:

brak obcigzenia

33:

obroty w przeciwnym kierunku
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34: status pradu zerowego

35: przekroczenie temperatury

36: przekroczenie pradu

37: dolny limit czgstotliwosci przejazdu

38: ostrzezenie

39: ostrzezenie przed przegraniem silnika

40: osiagniecie czasu zadanego w P8-53

41: zarezerwowane

P5-04 zarezerwowana brak
P5-05 zarezerwowana brak
P5-06 Wybdr funkeji HDO | 0: czestotliwo$é pracy 0 run lub stop
P5-07 Wy.t?().r funkeji 1: czestotliwos¢é ustawiona 0 run lub stop
wyjscia AO1 2: prad wyjsciowy
P5.08 Wy.b’(').r funkcji 3: wyj$ciowy moment obrotowy 0 run lub stop
wyjscia AO2 4: moc na wyjsciu
5: wyj$ciowe napigcie
6: HDI
7: All
8: AI2
9: zarezerwowane
10: dlugos¢
11: zliczona warto$¢
12: komunikacja
13: predkos¢ silnika
14: prad wyj. (100.0% odpowiada 1000.0A)
15: napigcie wyj. (100.0% odpowiada 1000.0V)
16: zarezerwowane
Maksymalna
P5-09 czestotliwose 0.01kHz ~ 100.00kHz 50.00kHz | run lub stop
wyjécia HDO
P5-10 gi‘;ﬁgﬁ“gik -100.0% ~ +100.0% 0.0% run lub stop
ps-1 | Wepolemynnik | 1,00~ +10.00 1.00 run lub stop
P5-12 gigﬁljﬁ“o“;k -100.0% ~ +100.0% 0.0% run Tub stop
P5-13 yzsrﬂi“;fl’q‘i‘;kAoz -10.00 ~ +10.00 1.00 run lub stop
Czas op6znienia
P5-17 otwartego kolektora | 0.0s ~3600.0s 0.0s stop

HDO
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Czas opdznienia

P5-18 przekaznika 1 0.0s ~ 3600.0s 0.0s stop
P5-19 Czas opoznienia 0.0s ~ 3600.0s 0.0s stop
przekaznika 2
P5-20 zarezerwowana brak
P5-21 zarezerwowana brak
0: logika normalna
1: logika odwrdcona
) Logika wyjs¢ . ]
P5-22 falownika Pozycja jednostek: HDO 000 run lub stop
Pozycja dziesigtek: Przekaznik 1
Pozycja setek: Przekaznik 2
Grupa P6: Kontrola start/stop
0: bezposredni start
P6-00 Tryb startu 1: §ledzenie predkosci i restart 0 run lub stop
2: przed-start
0: od czestotliwo$ci zerowej
Tryb $ledzenia . . .
P6-01 predkosci 1: od predkosci zerowej 0 stop
2: od maksymalnej czgstotliwosci
P6-02 Szybkos¢ Sledzenia | | _ 4 20 run lub stop
predkosci
P6-03 Czestotliwos¢ startu | 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz run lub stop
Czas opdznienia
P6-04 startu 0.0s ~ 100.0s 0.0s stop
Prad wstrzymania
P6-05 przed startem / 0% ~ 100% 0% stop
synchronizacja
Czas pradu
P6-06 wstrzymania przed 1 6100 0 0.0s stop
startem /
synchronizacja
0: liniowe przyspieszanie / hamowanie
) Tryb przyspieszania | -
P6-07 / hamowania 1: wg krzywej-S A 0 stop
2: wg krzywej-S B
P6-08 C7as WZNOSZeia | ooy, (100.0% ~ P6-09) 30% stop
krzywej S
P6-09 Czas opadania 0.0% ~ (100.0% ~ P6-08) 30% stop
krzywej S
0: hamowanie do zatrzymania
P6-10 Tryb zatrzymania 0 run lub stop

1: hamowanie wybiegiem
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Czgstotliwosc¢

P6-11 rozpoczecia pradu 0.00Hz ~ P0-10 0.00Hz run lub stop
wstrzymania po
zatrzymaniu
Czas opdznienia
P6-12 pradu wstrzymania | 0.0s ~ 100.0s 0.0s run lub stop
po zatrzymaniu
Natezenie pradu
P6-13 wstrzymania po 0% ~ 100% 0% run lub stop
zatrzymaniu
Czas pradu
P6-14 wstrzymania po 0.0s ~ 100.0s 0.0s run lub stop
zatrzymaniu
P6-15 hWSP"lCZy.“mk 0% ~ 100% 100% run lub stop
amowania
Grupa P7: Klawiatura i wySwietlacz
P7-00 Moc znamionowa 0.1kW ~ 1000.kW zaleznie od brak
falownika modelu
0: brak
1: przetaczanie pomiedzy komendami klawiatury
a zdalnymi (terminalu lub komunikacji)
P7-01 Funkeja przyeisku 5./ hiana kierunku obrotow 0 stop
QUICK/JOG
3: ruch typu Jog do przodu
4: ruch typu Jog do tytu
5: wyswietlanie tylko zmienionych lub
wszystkich parametrow
; : 0: aktywny tylko przy sterowaniu z klawiatury
P7-02 g%%;;;g?yClSku 1 run lub stop
1: zawsze aktywny
0000 ~ FFFF
Bit00: cze¢stotliwo$é pracy 1 (Hz)
Bit01: zadana czestotliwosé (Hz)
Bit02: napigcie szyny (V)
Bit03: napi¢cie wyjsciowe (V)
Bit04: prad wyjsciowy (A)
P7-03 Stan dzialania Bit05: moc wyjsciowa (kW) 81F run lub stop

wyswietlacz 1

Bit06: wyjSciowy moment obrotowy (%)

Bit07: status wejscia DI

Bit08: status wyjscia DO

Bit09: napigcie wejscia All (V)

Bit10: napigcie wejscia AI2 (V)

Bitl1: temperatura radiatora
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Bit12: wartos¢ licznika

Bit13: warto$¢ dtugosci

Bit14: predkos¢ z obciazeniem

Bit15: ustawienie PID

0000 ~ FFFF

Bit00: sprzezenie zwrotne PID
Bit01: krok PLC

Bit02: czgstotliwos¢ wejscia HDI (kHz)

Bit03: czgstotliwos¢ pracy 2 (Hz)

Bit04: pozostaly czas pracy

Bit05: napigcie wejscia All przed kalibracja (V)

Bit06: napigcie wejscia AI2 przed kalibracja (V)

P7-04 Star,l d.zmlanla Bit07: zarezerwowane 0 run lub stop
wyswietlacz 2

Bit08: predkos¢ liniowa

Bit09: czas uruchomienia falownika (h)

Bit10: czas pracy falownika (min)

Bitl1: czestotliwo$¢ wejscia HDI (Hz)

Bit12: warto$¢ zadana przez komunikacje

Bit13: zarezerwowane

Bit14: gtdéwna czestotliwo$é A (Hz)

Bitl5: czgstotliwos¢ pomocnicza B (Hz)

0000 ~ FFFF

Bit00: zadana czestotliwosé (Hz)

Bit01: napigcie szyny (V)

Bit02: status wejscia DI

Bit03: status wyjscia DO

Bit04: napiecie wejscia All (V)

Bit05: napigcie wejscia Al2 (V)
P7-05 Stan zatrzymania 73 run lub stop
Bit06: temperatura radiatora

Bit07: wartos¢ licznika

Bit08: wartos¢ dtugosci

Bit09: krok PLC

Bit10: predkos$¢ z obciazeniem

Bitl1: ustawienia PID

Bitl2: czgstotliwos¢ wejscia HDI (kHz)

Wspotczynnik
P7-06 predkosci z 0.0001 ~ 6.5000 3.0000 run lub stop
obcigzeniem

P7-07 Temperatura IGBT | 0.0°C ~ 100.0°C - brak




Napigcie

P7-08 znamionowe 1V ~2000V rzr?lzz?le od brak
falownika odelu
P7-09 Skumulowany czas | o, _ 55535, - brak
pracy
P7-10 Model nr. - - brak
P7-11 Wersja software’u - - brak
Ilo$¢ miejsc po 0: 0 miejse
przecinku dla 1: 1 miejsce
P7-12 wyswietlenia — 1 run lub stop
predkosci z 2: 2 miejsca
obcigzeniem 3: 3 miejsca
Skumulowany czas
P7-13 . Oh ~ 65535h - brak
wlaczenia
P7-14 ii‘g‘ulowany POBST | oW ~ 65535kW - brak
Grupa P8: Rozszerzone funkcje
P8-00 tcy;?lsg‘(’glwosc ruchu | 4 60tz ~ PO-10 2.00Hz run lub stop
P8-01 chzljalfcflﬂzfg”eszama 0.1s ~ 3600.0s 20.0s run lub stop
P8-02 fuchuh;‘;"wama Y 10.1s ~ 3600.0s 20.0s run lub stop
P8-03 Czas przyspieszania | ¢ 3600, 05 fx?éiize?f od | Lin Tub stop
P8-04 Czas hamowania 2 | 0.1s ~ 3600.0s zaleznie od run lub stop
modelu
PR-05 Czas przyspieszania 0.15 ~ 3600.0s zaleznie od run lub stop
3 modelu
P8-06 Czas hamowania 3 0.1s ~ 3600.0s zaleznie od run lub stop
modelu
PR-07 Czas przyspieszania 0.15 ~ 3600.0s zaleznie od run lub stop
4 modelu
P8-08 Czas hamowania 4 | 0.1s ~ 3600.0s zaleznie od run lub stop
modelu
P8-09 ICZ‘?StOthW"SC skoku 1 4 00Hz ~ PO-10 0.00Hz run lub stop
P8-10 SZ‘?StOthW"SC skoku 1 4 00Hz ~ PO-10 0.00Hz run lub stop
P8-11 Amplituda 0.00Hz ~ PO-10 0.00Hz run lub stop
czestotliwosci skoku
Czas zmiany
P8-12 kierunku obrotu 0.1s ~3600.0s 0.0s run lub stop
silnika
; ; 0: mozliwa
P8-13 Zmiana kierunku 0 run lub stop

obrotu silnika

1: niemozliwa
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P8-14

Postepowanie gdy
zadana czestotliwosé
mniejsza od dolny
limit

0: praca z zadang czestotliwos$cia

1: stop

2: praca z zerowa czestotliwoscia

run lub stop

P8-15

Kontrola opadania

0.00Hz ~ 10.00Hz

0.00Hz

run lub stop

P8-16

Zadany
skumulowany czas
wlaczenia

Oh ~ 36000h

Oh

run lub stop

Pg8-17

Zadany
skumulowany czas

pracy

Oh ~ 36000h

Oh

run lub stop

P8-18

Wybor ochrony
wlaczenia komendy
ruchu

0: nie chroniony

1: chroniony

run lub stop

P8-19

Wartos¢
czgstotliwosci
wykrywania (FDT1)

0.00Hz ~ P0-10

50.00Hz

run lub stop

P8-20

Histereza
czgstotliwosci

wykrywania (FDT1)

0.0% ~ 100.0%

5.0%

run lub stop

P8-21

Amplituda
wykrywanej
czestotliwoscei

0.0% ~ 100.0%

0.0%

run lub stop

Pg8-22

Kontrola skoku
czgstotliwosci
podczas
przyspieszania /
hamowania

0: niewazny

1: wazny

run lub stop

P8-25

Punkt przetaczania z
czasu przyspieszania
1 na czas
przyspieszania 2

0.00Hz ~ 10.00Hz

0.00Hz

run lub stop

P8-26

Punkt przetaczania z
czasu hamowania 1

na czas hamowania
2

0.00Hz ~ 10.00Hz

0.00Hz

run lub stop

Pg8-27

Priorytet przycisku
jog terminalu

0: niewazny

1: wazny

run lub stop

Pg8-28

Warto$é
czestotliwosci
wykrywania (FDT2)

0.00Hz ~ P0-10

50.00Hz

run lub stop

P8-29

Histereza
czgstotliwosci
wykrywania (FDT2)

0.0% ~ 100.0%

5.0%

run lub stop

P8-30

Warto$¢ wykrywanej
czgstotliwosci 1

0.00Hz ~ P0-10

50.00Hz

run lub stop
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Amplituda

P8-31 wykrywanej 0.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
czgstotliwosei 1
P8-32 Warto§¢ wykrywanej | oor, _ po-10 50.00Hz | run lub stop
czestotliwosei 2
Amplituda
P8-33 wykrywanej 0.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
czestotliwosci 2
: H o/ 0 H 0
P8-34 Poziom wykrywania 0.0A). 300.0 /?, gdzw 100.0% to prad 5.0% run Iub stop
pradu zerowego znamionowy silnika
Zwloka czasowa po
P8-35 wykryciu pradu 0.01s ~ 360.00s 0.10s run lub stop
ZErowego
. ... 10.0% (brak wykrywania
P8-36 Prrzglljmcz.ggilgvlvl:"g“ 200.0% | run lub stop
praduwyl & 0.1% ~ 300.0% (pradu znamionowego silnika)
Zwloka czasowa po
P8-37 przekroczeniu limitu | 0.00s ~ 360.00s 0.00s run lub stop
pradu wyjsciowego
P8-38 Dowolny prad 0.0% ~ 300.0% (pradu znamionowego silnika) 100.0% run lub stop
przybycia 1
Amplituda pradu . o
P8-39 . 0.0% ~ 300.0% (pradu znamionowego silnika) 0.0% run lub stop
przybycia 1
P8-40 Dowolny prad 0.0% ~ 300.0% (pradu znamionowego silnika) 100.0% run lub stop
przybycia 2
P8-41 Amphtu.d a pradu 0.0% ~ 300.0% (pradu znamionowego silnika) 0.0% run lub stop
przybycia 2
0: niewazny
P8-42 Funkcja czasu pracy 0 run lub stop
1: wazny
0: P8-44
1: All
P8-43 Wybr zrodla czasu [, y1y 0 run lub stop
pracy
3: potencjometr
Wejscia analogowe sg skalowane do P8-44
P8-44 Zadany czas pracy | 0.0Min ~ 3600.0Min 0.0Min run lub stop
P8-45 Dolny limit napigeia | 5y, pg_46 3.10V run lub stop
wejscia All
P8-46 Gomy limit napigeia | po 45 10 ooy 6.80V run lub stop
wejscia AI2
Ostrzezenie o
P8-47 temperaturze 0.0°C ~ 100.0°C 75.0°C run lub stop
radiatora
0: dziata gdy pracuje falownik (tryb ruch)
P8-48 Kontrcl)la 0 run lub stop
wentylatora 1: dziala caly czas
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Czestotliwosé

P8-49 . 0.0 ~ PA-04 3.0 run lub stop
wybudzenia
Zwloka czasowa

P8-50 . 0.0s ~ 3600.0s 0.0s run lub stop
wybudzenia
Czgstotliwos¢

P8-51 0.00Hz ~ P0-10 0.00Hz run lub stop
spoczynkowa
Zwloka czasowa

P8-52 czestotliwosci 0.0s ~ 3600.0s 0.0s run lub stop
spoczynkowej

pgs3 | Okreslonyczas g orrin - 3600.0Min 0.0Min | run lub stop
pracy

Grupa P9: Bledy i ochrona
i 0: nieaktywne

P9-00 Ochrona S‘I?“l.‘a . 1 run lub stop
przed przecigzeniem | q. aktywne
Wspotczynnik

P9-01 ochrony przed 0.20 ~ 10.00 1.00 run lub stop
przeciazeniem
Ostrzezenie przed o o o

P9-02 C 50% ~ 100% 80% run lub stop
przeciazeniem
Przecigzenie

P9-03 napigciowe szyny 0~100 0 run lub stop
DC
Prog przepuszczania

P9-04 napiecia do szyny 120% ~ 150% 130% run lub stop
DC
Wzmocnienie

P9-05 przeciazenia 1~100 20 run lub stop
pradowego

P9-06 Punkt przecigZenia | 100, _ 5009, 160% run lub stop
pradowego

; 0: niewazny

P9-07 Zwarcie do masy 1 run lub stop
gdy wlaczony 1: wazny
Czas

P9-09 automatycznego 0~5 0 run lub stop
resetu bledow
Wybor dziatania 0: brak akcji

P9-10 btedu HDO podczas 0 run lub stop
btedu auto resetu 1: akcja
Przedziat

P9-11 automatycznego 0.1s ~ 100.0s 1.0s run lub stop
resetu btedow
Ochr_ont{1 przed 0: niewazny

P9-12 awaria tazy 1 run lub stop
wejsciowej (dla 1: wasn
KE300 nie dziata) ’ y

P9-13 Ochrona przed 0: niewazny 1 run lub stop
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awarig fazy
wyjsciowej

: wazny

P9-14

Pierwszy typ bledu

: brak bledu

. zarezerwowane

: przeciazenie pradowe przy przyspieszaniu

: przecigzenie pradowe przy hamowaniu

: przecigzenie pradowe przy stalej predkosci

: przecigzenie napigciowe przy przyspieszaniu

: przecigzenie napigciowe przy hamowaniu

: przecigzenie napigciowe przy stalej predkosci

. zarczerwowane

9:

za niski poziom napi¢cia

10:

przecigzenie falownika

11:

przeciazenie silnika

12:

btad fazy wejsciowej

13:

btad fazy wyjsciowej

14:

przegrzanie modutu

15:

zewngtrzny blad

16:

btad komunikacji

17:

btad kontraktora

18:

btad detekcji pradu

19:

btad autotuningu silnika

20:

zarczerwowane

21:

btad parametru R/W

22:

btad oprogramowania falownika

23:

btad uziemienia silnika

24:

zarczerwowane

25:

zarczerwowane

26:

osiggniecie czasu pracy

27:

spersonalizowany btad 1

28:

spersonalizowany btad 2

29:

osiggniecie czasu zasilania

30:

bez obcigzenia

31

: utrata sprzgzenia zwrotnego PID podczas

pracy

40

: przekroczenie czasu szybkiego ograniczenia

pradu

41

. zarezerwowane

42

: nadwymiarowe odchylenie predkosci

brak
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43: przekroczenie predkosci silnika

P9-15

Drugi typ bledu

brak

P9-16

Trzeci (najnowszy)
typ bledu

brak

P9-17

Czestotliwos$¢ przy
trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-18

Prad przy trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-19

Napigcie szyny przy
trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-20

Status terminalu
wejs¢ przy trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-21

Status terminalu
wyjs$¢ przy trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-22

Status falownika
przy trzecim
(najnowszym)
bledzie

brak

P9-23

Czas wiaczenia
falownika przy
trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-24

Czas pracy
falownika przy
trzecim
(najnowszym)
btedzie

brak

P9-27

Czestotliwos$é przy
drugim btedzie

brak

P9-28

Prad przy drugim
btedzie

brak

P9-29

Napiecie szyny przy
drugim bledzie

brak

P9-30

Status terminalu
wejs¢ przy drugim
btedzie

brak

P9-31

Status terminalu
wyj$¢ przy drugim
btedzie

brak

P9-32

Status falownika
przy drugim btedzie

brak
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P9-33

Czas wlaczenia
falownika przy
drugim bledzie

brak

P9-34

Czas pracy
falownika przy
drugim bledzie

brak

P9-37

Czgstotliwosc¢ przy
pierwszym bledzie

brak

P9-38

Prad przy pierwszym |

btedzie

brak

P9-39

Napigcie szyny przy
pierwszym bledzie

brak

P9-40

Status terminalu
wejs¢ przy
pierwszym bledzie

brak

P9-41

Status terminalu
wyjs$¢ przy
pierwszym bledzie

brak

P9-42

Status falownika
przy pierwszym
btedzie

brak

P9-43

Czas wlaczenia
falownika przy
pierwszym bledzie

brak

P9-44

Czas pracy
falownika przy
pierwszym bledzie

brak

P9-47

1 wybor akcji dla
ochrony przed
btedami

Miejsce jednostek: przeciazenie silnika (11)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

Miejsce dziesigtek: btad fazy wejsciowej (12)

Miejsce setek: blad fazy wyjsciowej (13)

Miejsce tysigcznych: zewngtrzny biad (15)

Miejsce dziesigciotysiecznych: btad komunikacji

(16)

00000

run lub stop

P9-48

2 wybor akcji dla
ochrony przed
btedami

Miejsce jednostek: btad enkodera/karty PG

0: hamowanie wybiegiem

Miejsce dziesigtek: btad kodu funkcji R/'W

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

Miejsce setek: zarezerwowane

Miejsce tysigcznych: przegrzanie silnika

00000

run lub stop
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Miejsce dziesigciotysigcznych: osiggnigty czas
pracy

P9-49

3 wybor akcji dla
ochrony przed
btedami

Miejsce jednostek: spersonalizowany btad 1 (27)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

Miejsce dziesigtek: spersonalizowany btad 2 (28)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

Miejsce setek: osiagnigty czas wiaczenia (29)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

Miejsce tysigcznych: brak obciazenia (30)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: hamowanie do 7% mocy znamionowe]j silnika
i dalsza praca; praca z zadang czestotliwoscia
gdy nie wystepuje brak obcigzenia

Miejsce dziesigciotysiecznych: utrata sprzezenia
zwrotnego PID podczas pracy (31)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

00000

run lub stop

P9-50

4 wybor akcji dla
ochrony przed
btgdami

Miejsce jednostek: nadwymiarowe odchylenie
predkosci (42)

0: hamowanie wybiegiem

1: hamowanie do zatrzymania

2: dalsza praca

Miejsce dziesigtek: nadmierna predkos¢ silnika
(43)

Miejsce setek: btad miejsca poczatkowego (51)

00000

run lub stop

P9-54

Wybor
czestotliwoscei pracy
gdy wystapi btad

0: praca z aktualng czgstotliwoscia

1: praca z zadang czg¢stotliwoscia

2: praca na gornym limicie czg¢stotliwosci

3: praca na dolnym limicie czgstotliwosci

4: praca na zaburzonej zapasowej czestotliwosci

run lub stop

69



Zaburzona zapasowa

60.0% ~ 100.0% (gdzie 100% odpowiada

- 0,
P9-35 czgstotliwosc czgstotliwosci zadanej w P0-10) 100% run lub stop
P9-56 zarezerwowana brak
P9-57 zarezerwowana brak
P9-58 zarezerwowana brak
.. 0: ni 7
Wybdr akeji przy fiewazhy
P9-59 natychmiastowym 1: hamowanie 0 run lub stop
wylaczeniu 2: hamowanie do zatrzymania
Ocena poprawy
P9-60 napigeia w chwili g 6 o 90.0% run lub stop
natychmiastowego
wylaczenia
Ocena czasu
P9-61 poprawy w chwili =1 60 00 00 0.50s run lub stop
natychmiastowego
wylaczenia
Ocena ustawien
i napigcia w chwili o) o . o
P9-62 natychmiastowego 60.0% ~ 100.0% (standardowe napigcie szyny) 80.0% run lub stop
wylaczenia
. 0: nieaktywne
P9-63 Wyll:or ochrgny 0 run lub stop
braku obcigzenia 1: aktywne
P9-64 Poziom detekeji 0.0 ~ 100.0% 10.0% run lub stop
braku obcigzenia
P9-65 Czas detekejibraku ) 6,0 60 005 1.0s run lub stop
obcigzenia
Grupa PA: Funkcje PID
0: PA-01
1: All
2: AI2
PA-00 Zrédto PID 3: potencjometr 0 run lub stop
4: DHI
5: komunikacja
6: komendy krokowe
PA-01 Egﬁ:ﬁga“y PIZ€Z 1) 0 ~ PA-04 0.0 run Tub stop
0: All
1: AI2
7 . 2: potencjometr
PA-02 Zrodto sprzezenia 0 run lub stop
zwrotnego PID 3: AI1-AI2
4: HDI

5: komunikacja
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6: AI1+AI2

7: Max (JAI1],|AL2])

8: Min (JAI1],|AI2))

Kierunek dziatania

0: pozytywny

PA-03 0 run lub stop
PID 1: negatywny

PA-04 ﬁlges SPrZEzema | pa_01 ~ 1000.0 100.0 run lub stop

PA-05 Wzmocnienie 0.0 ~ 100.0 20.0 run lub stop
proporcjonalne Kpl

PA-06 Czas catkowania Til | 0.01s ~ 10.00s 2.00s run lub stop

PA-07 Réznica czasu Td1 | 0.000s ~ 10.000s 0.000s run lub stop
Czestotliwosé

PA-08 odcigcia odwrotnego | 0.00 ~ P0O-10 0.00Hz run lub stop
PID

PA-09 II;;‘S“ odehylenia | 6 500 100.0% 0.0% run lub stop
Réznica amplitudy o N o

PA-10 PID 0.00% ~ 100.00% 0.10% run lub stop

PA-11 Czas filtrowania PID | 0.00 ~ 650.00s 0.00s run lub stop

PA-12 Czas filtrowania 0.00 ~ 60.00s 0.00s run lub stop
sprzg¢zenia PID

PA-13 Czas filtrowania 1) 6, 60 00 0.00s run lub stop
wyjscia PID

PA-14 zarezerwowana brak

PA-15 Wzmocnienie 0.0 ~ 100.0 20.0 run lub stop
proporcjonalne Kp2

PA-16 Czas catkowania Ti2 | 0.01s ~ 10.00s 2.00s run lub stop

PA-17 Roznica czasu Td2 | 0.000s ~ 10.000s 0.000s run lub stop

0: brak przetaczania

Warunki 1: przetaczanie przez terminal

PA-18 przetaczania 0 run lub stop

ow PID . .

parametrow 2: automatyczne przetaczanie wedtug odchylenia
Przetaczanie

PA-19 parametrow PID dla | 0.0% ~ PA-20 20.0% run lub stop
odchylenia 1
Przetaczanie

PA-20 parametrow PID dla | PA-19 ~ 100.0% 80.0% run lub stop
odchylenia 2

PA-21 E\E‘;to“ poczatkowa | 600 100.0% 0.0% run lub stop
Czas wstrzymania

PA-22 wartosci 0.00 ~ 360.00s 0.00s run lub stop

poczatkowej PID
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Maksymalna

PA-23 warto$¢ odchylenia | 0.00% ~ 100.00% 1.00% run lub stop
w ruchu do przodu
Maksymalna
PA-24 warto$¢ odchylenia | 0.00% ~ 100.00% 1.00% run lub stop
w ruchu do tyhu
Miejsce jednostek: oddzielne catkowanie
0: niewazne
1: wazne
Atrybuty catkowania
PA-25 PID Miejsce dziesigtek: zakonczenie lub nie 00 run lub stop
catkowania po osiagnigciu limitu na wyjsciu
0: dalsze catkowanie
1: zakonczenie calkowania
Utrata wykrytej 0.0%: brak oceniania za zgubiong wartos¢
PA-26 wartosci sprzg¢zenia 0.0% run lub stop
PID 0.1% ~ 100.0%
Czas wykrywania
PA-27 utraconego 0.0s ~ 20.0s 0.0s run lub stop
sprzgzenia PID
; 0: brak kalkulacji gdy zatrzymany
PA-28 faltlizyllmg.me 1 run lub stop
alkulacji PID 1: kalkulacja gdy zatrzymany
Grupa Pb: Czestotliwosé kolysania, stala dlugosé, liczenie
Tryb wyboru 0: w stosunku do centralnej czgstotliwosci
Pb-00 czestotliwosci 0 run lub stop
kotysania 1: w stosunku do maksymalnej czgstotliwosci
Amplituda
Pb-01 czestotliwoscei 0.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
kotysania
Amplituda
Pb-02 czestotliwoscei 0.0% ~ 50.0% 0.0% run lub stop
nagtego skoku
Pb-03 Cykl ezgstotliwosei |} 300,05 10.0s run lub stop
kotysania
Trojkatna fala
Pb-04 warostu czasu 0.1% ~ 100.0% 50.0% run lub stop
czestotliwoscei
kotysania
Pb-05 Ustawiona dtugo$¢ | Om ~ 65535m 1000m run lub stop
Pb-06 Aktualna dtugosé¢ Om ~ 65535m Om run lub stop
Pb-07 llos¢ impulséwna 1 | _ ¢553 5 100.0 run lub stop
metr
Ustawiona warto$¢
Pb-08 o 1 ~ 65535 1000 run lub stop
licznika
Pozadana warto$§¢
Pb-09 1 ~ 65535 1000 run lub stop

licznika
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Grupa PC: Komendy krokowe i proste funkcje PLC

PC-00 Komenda krokowa 0 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-01 Komenda krokowa 1 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-02 Komenda krokowa 2 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-03 Komenda krokowa 3 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-04 Komenda krokowa 4 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-05 Komenda krokowa 5 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-06 Komenda krokowa 6 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-07 Komenda krokowa 7 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-08 Komenda krokowa 8 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-09 Komenda krokowa 9 |-100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-10 If(;’menda krokowa 1 _100.0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-11 Iflome“da krokowa | ;60 0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-12 Ifzome“da krokowa | ) 60 0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-13 If;me“da krokowa | ;60 0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-14 If:me“da krokowa | ;60 0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop
PC-15 Ifsome“da krokowa | ;60 0% ~ 100.0% 0.0% run lub stop

0: zatrzymaj po 1 cyklu
PC-16 giy(l; pracy prostego 1: zachowaj ostatnig czgstotliwos¢ po 1 cyklu 0 run lub stop

2: praca w petli

Miejsce jednostek: Przechowywanie wartosci

PLC po odlgczeniu zasilania

0: nie

wywani 1: tak
PC-17 PI'ZGCI”IO. PL (? e 00 run lub stop
wartoscl Miejsce dziesigtek: Przechowywanie wartosci

PLC po zatrzymaniu

0: nie

1: tak
PC-18 Czas pracy fazy 0 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-19 OCzas przysham fazy | _ 5 0 run lub stop
PC-20 Czas pracy fazy | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-21 (ljzas przys/ham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-22 Czas pracy fazy 2 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-23 gzas przystham fazy 0~3 0 run lub stop

73




PC-24 Czas pracy fazy 3 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-25 gjzas przys/ham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-26 Czas pracy fazy 4 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-27 gzas przys/ham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-28 Czas pracy fazy 5 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-29 gzas przys/ham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-30 Czas pracy fazy 6 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-31 gzas przys/ham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-32 Czas pracy fazy 7 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-33 Szas przysham fazy | 0 run lub stop
PC-34 Czas pracy fazy 8 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-35 gzas przysham fazy 0~3 0 run lub stop
PC-36 Czas pracy fazy 9 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-37 gzas przysham fazy | _ 5 0 run lub stop
PC-38 Czas pracy fazy 10 | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-39 fgas przysham fazy | _ 5 0 run lub stop
PC-40 Czas pracy fazy 11 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-41 flzas przysham fazy | _ 5 0 run lub stop
PC-42 Czas pracy fazy 12 | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-43 fzzas przysham fazy | 5 0 run lub stop
PC-44 Czas pracy fazy 13 | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-45 %Z‘“ przysham fazy | _ 5 0 run lub stop
PC-46 Czas pracy fazy 14 | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-47 fjas przys/ham fazy |, 5 0 run lub stop
PC-48 Czas pracy fazy 15 | 0.0s(min) ~ 6500.0s(min) 0.0s(min) run lub stop
PC-49 (1:5235 przys/ham fazy |, 0 run lub stop
pcso  |Jednostia czasuw | 075 (Sekundy) 0 run lub stop
trybie PLC 1: min (minuty)
0: PC-00
PC-51 fgfni:?;gﬁokowej 0 1: ATl 0 run lub stop
2: A2
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3: potencjometr

4: HDI

5: kontrola PID

6: Czgstotliwos$¢ ustawiona na klawiaturze (PO-
08) moze by¢ modyfikowana przez przyciski
gora/dot

Grupa Pd: Parametry komunikacji

0: 300BPS

1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
Pd-00 Szybko§¢ transmisji 5 run lub stop
4: 4800BPS
5: 9600BPS
6: 19200BPS
7: 38400BPS
0: brak kontroli parzystosci (8-N-2)
1: kontrola parzystosci (8-E-1)
Pd-01 Format danych - - 0 run lub stop
2: kontrola nieparzystosci (8-O-1)
3: brak kontroli parzystosci (8-N-1)
Pd-02 Lokalny adres 1 ~ 247, 0 jest rozgtoszeniowym 1 run lub stop
Pd-03 Opozm‘enle. Oms ~ 20ms 2 run lub stop
odpowiedzi
Czas zwloki 0.0 (brak)
Pd-04 czasowej 0.0 run lub stop
komunikacji 0.1s ~ 60.0s
: 0: nie ustandaryzowany MODBUS
Pd-05 1\(Nyb0r .irOtO.kOhl 1 run lub stop
Omunikacyjnego 1: standardowy protokét MODBUS
Rozdzielczosé¢ 0:0.01A
Pd-06 odczytywanego 0 run lub stop
pradu w komunikacji | 1: 0.1A
Grupa PE: Funkcje zarezerwowane
FE-00 zarezerwowana run lub stop
Grupa PP: Zarzadzanie kodem funkcji
PP-00 Hasto uzytkownika |0~ 65535 0 run lub stop
0: brak akcji
PP-01 Imqahzaga 1: przywr’ocer’ne.ustawwn fabrycznych (oprocz 0 run lub stop
parametrow parametréw silnika)
2: wyczyszczenie rejestrow
Miejsce jednostek: wyswietlanie grupy UO
PP-02 Wysw1et1’a MEEUP 1 0: nie 00 run lub stop
parametroOw
1: tak

75



Miejsce dziesigtek: wyswietlanie grupy A0

0: nie
1: tak
PP-03 zarezerwowana brak
; 0: mozliwa
PP-04 Modyﬁke}q a 0 run lub stop
parametrow 1: niemozliwa
Grupa A0: Parametry kontroli momentu obrotowego
| 0: kontroli predkosci
A0-00 Wybor trybu kontroli 0 stop
1: kontrola momentu obrotowego
0: klawiatura (A0-03)
1: All
2: AI2
Wybor zrodta 3 -
: potencjometr
A0-01 momentu . 0 stop
obrotowego w trybie | 4. HpJ
kontroli momentu
5: komunikacja
6: Min (AIl,Al2)
7: Max (AIl,Al2)
Zakres ustawianego
A0-03 przez klawiaturg -200.0% ~ 200.0% 150.0% run lub stop
momentu
obrotowego
Czas filtrowania
A0-04 momentu 0.00s ~ 10.00s 0.00s run lub stop
obrotowego
Maksymalna
A0-05 czgstotliwos¢ ruchu 1 o5 po 1o 50.00Hz | run lub stop
do przodu w trybie
kontroli momentu
Maksymalna
A0-06 czgstotliwos¢ ruchu 1 o5 po.10 50.00Hz | run lub stop
do tylu w trybie
kontroli momentu
Czas przyspieszania
A0-07 w trybie kontroli 0.00s ~ 36000s 0.00s run lub stop
momentu
Czas hamowania w
A0-08 trybie kontroli 0.00s ~ 36000s 0.00s run lub stop

momentu
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9. Micno — lista bledow

E-01

Przyczyna

. Zwarcie lub zle podlaczone uziemienie po stronie wyjsciowej falownika
. Za dtugie kable taczace silnik z falownikiem

. Przegrzanie falownika

. Obluzowane ztacze wewnatrz falownika

. Plyta gldwna zasilania dziata niepoprawnie

. Plyta sterujaca dziata niepoprawnie

. Modut IGBT dziata niepoprawnie

Rozwigzanie
1. Nalezy sprawdzi¢ czy uszkodzony jest silnik, izolacja Iub kable potaczeniowe

~N N BN

2. Zamontowa¢ dtawik wyjsciowy, lub wyjsciowy filtr EMC

3. Nalezy sprawdzi¢ czy wokot falownika jest swobodny przeptyw powietrza oraz czy wentylator pracuje prawidlowo
4. Nalezy sprawdzi¢ poprawnos¢ podtaczenia kabli

E-02

Przyczyna

. Zwarcie lub Zle podtgczone uziemienie po stronie wyjsciowej falownika

. Wybrano wektorowy tryb pracy i nie podano parametréw silnika

. Czas przyS$pieszenia jest za krotki

. Reczne zwigkszanie momentu obrotowego lub krzywa V / F nie sg wiasciwe

. Napigcie zasilania jest za niskie

. Przy przys$pieszaniu nagle zwickszono obcigzenie

. Moc falownika jest za mata

Rozwigzanie

. Nalezy sprawdzi¢ czy uszkodzony jest silnik, izolacja lub kable potaczeniowe
. Nalezy wprowadzi¢ parametry silnika

N N B WN =

. Nalezy zwigkszy¢ czas przyspieszenia

. Ustawi¢ poprawnie krzywa V/F lub zmiang momentu obrotowego
. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidtowym napigciu

. Zaprzesta¢ naglego obcigzania silnika podczas przys$pieszania

7. Wybra¢ falownik o wigkszej mocy

E-03

Przyczyna

1. Zwarcie lub zle podtaczone uziemienie po stronie wyjsciowej falownika
2. Wybrano wektorowy tryb pracy i nie podano parametréw silnika
3. Czas opdznienia jest za krotki

4. Napigcie zasilania jest za niskie

AN B W~

5. Przy hamowaniu nagle zwigkszono obcigzenie

6. Nie zamontowano hamulca i rezystora hamujacego

Rozwigzanie

1. Nalezy sprawdzi¢ czy uszkodzony jest silnik, izolacja lub kable potaczeniowe
2. Nalezy wprowadzi¢ parametry silnika

3. Nalezy zwigkszy¢ czas przy$pieszenia opoznienia

4. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidlowym napigciu

5. Zaprzesta¢ naglego obciazania silnika podczas hamowania

6. Zamontowa¢ hamulec i rezystor hamujacy

E-04

Przyczyna

1. Zwarcie lub zle podlaczone uziemienie po stronie wyjsciowej falownika
2. Wybrano wektorowy tryb pracy i nie podano parametrow silnika

3. Napigcie zasilania jest za niskie
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4. Przy pracy nagle zwigkszono obciazenie

5. Moc falownika jest za mata

Rozwigzanie

1. Nalezy sprawdzi¢ czy uszkodzony jest silnik, izolacja lub kable potaczeniowe
2. Nalezy wprowadzi¢ parametry silnika

3. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidtowym napigciu

4. Zaprzestac naglego obcigzania silnika podczas pracy

5. Wybra¢ falownik o wigkszej mocy

E-05

Przyczyna

1. Napigcie wejsciowe jest za wysokie

2. Podczas przyspieszania na silnik dziata zewnetrzna sita powodujaca szybsze przys$pieszanie silnika
3. Czas przy$pieszania jest za krotki

4. Nie zamontowano hamulca i rezystora hamujacego

Rozwigzanie

1. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidlowym napigciu

2. Wyeliminowa¢ zewngtrzng site powodujaca szybsze przyspieszanie silnika

3. Zwigkszy¢ czas przyspieszania

4. Zamontowa¢ hamulec i rezystor hamujacy

E-06
Przyczyna

1. Napigcie wejsciowe jest za wysokie

2. Podczas hamowania na silnik dziata zewnetrzna sita powodujaca wydhuzajaca czas hamowania silnika
3. Czas hamowania jest za krotki

4. Nie zamontowano hamulca i rezystora hamujacego

Rozwigzanie

1. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidlowym napigciu

2. Wyeliminowa¢ zewngtrzng site wydtuzajaca czas hamowania

3. Zwigkszy¢ czas hamowania

4. Zamontowa¢ hamulec i rezystor hamujacy

E-07

Przyczyna

1. Napiecie wejsciowe jest za wysokie

2. Istnieje zewnetrzna sita, powodujaca ruch obrotowy silnika podczas pracy
Rozwigzanie

1. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidlowym napigciu

2. Wyeliminowa¢ zewngtrzng sitg, lub zamontowac rezystor hamujacy

E-08
Przyczyna

1. Napigcie wejsciowe jest spoza zakresu

Rozwigzanie

1. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidlowym napigciu
E-09

Przyczyna

1. Wylaczanie falownika bez zatrzymania silnika

2. Napigcie wejsciowe jest spoza zakresu

3. Napigcie na magistrali jest nieprawidlowe

4. Mostek prostownika i opornik buforowy dziatajg nieprawidtowo.
5. Plyta gtowna zasilania dziata niepoprawnie

6. Plyta sterujaca dziala niepoprawnie

Rozwigzanie

1. Zresetowac bledy

2. Dostarczy¢ do falownika zasilanie o prawidtowym napigciu



3. Wymieni¢ mostek prostownika i opornik buforowy

4. Wymieni¢ plyte gtéwna zasilania

5. Wymieni¢ plyte sterujaca

E-10

Przyczyna

1. Obciazenie jest zbyt duze lub wystepuje blokada silnika.
2. Moc falownika jest za mata

Rozwigzanie

1. Zredukowac obciazenie, sprawdzi¢ stan silnika i maszyny.
2. Wybra¢ falownik o wigkszej mocy

E-11

Przyczyna

1. Parametr P9-01 jest ustawiony niepoprawnie

2. Obciazenie jest zbyt duze lub wystepuje blokada silnika.
3. Moc falownika jest za mata

Rozwigzanie

1. Ustawi¢ parametr P9-01 prawidtowo

2. Zredukowac obcigzenie, sprawdzi¢ stan silnika i maszyny.
3. Wybra¢ falownik o wigkszej mocy

E-13
Przyczyna

1. Polaczenie migdzy falownikiem a silnikiem jest nieprawidtowe.
2. Zmienne napigcie wyjsciowe podczas pracy falownika

3. Plyta sterujaca dziala niepoprawnie

4. Modut IGBT dziata niepoprawnie

Rozwigzanie

1. Sprawdzi¢, czy silnik nie jest uszkodzony, czy kabel nie jest zuzyty, lub uszkodzony.
2. Upewni¢ si¢, ze uzwojenie silnika jest nicuszkodzone.

3. Wymienié plyte sterujaca

4. Wymieni¢ modut IGBT

E-14

Przyczyna

1. Temperatura otoczenia jest za wysoka

2. Brak swobodnego przeptywu powietrza wokot falownika
3. Uszkodzenie wentylatora w falowniku

4. Rezystor termiczny (czujnik temperatury) jest uszkodzony
5. Modut IGBT jest uszkodzony

Rozwigzanie

1. Zmniejszy¢ temperaturg otoczenia

2. Wymusi¢ swobodny przeptyw powietrza wokot falownika
3. Wymieni¢ wentylator

4. Wymieni¢ rezystor terminczny

5. Wymieni¢ modut IGBT

E-15

Przyczyna

Falownik otrzymuje na wejscie DI informacj¢ z zewngtrznego urzadzenia o zewnetrznym bledzie.

Rozwigzanie
Wyeliminowaé przyczyn¢ zewngtrznego btedu i zresetowac btad.

E-16

Przyczyna

1. Nadrzedne urzadzenie sterujace dziata nieprawidtowo

2. Uszkodzenia kabla komunikacyjnego, lub niepoprawny kabel komunikacyjny.
3. Grupa parametrow PD jest ustawiona niepopranie
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Rozwigzanie
1. Sprawdzi¢ potaczenie z nadrzednym urzadzeniem sterujagcym

2. Sprawdzi¢ potaczenie i komunikacje

3. Ustawi¢ prawidlowo parametry z grupy PD

E-18

Przyczyna

1. Czujniki Hall-a pracuja nieprawidtowo

2. Plyta sterujaca dziala niepoprawnie

Rozwigzanie

1. Sprawdzi¢ czyjnika Halla- i ich podtaczenie

2. Wymieni¢ ptyte sterujaca

E-19

Przyczyna

1. Parametry silnika zostaly wprowadzone nieprawidlowo

2. Proces identyfikacji parametréw zostal wykonany nieprawidtowo
Rozwigzanie

1. Ustawi¢ parametry silnika zgodnie z tabliczka znamionowa
2. Sprawdzi¢ kable taczace falownik z silnikiem.

E-21
Przyczyna

1. Pami¢¢ EEPROM zostata uszkodzona
Rozwigzanie

1. Wymieni¢ plyte gldwna

E-22

Przyczyna

1. Za wysokie napiecie

2. Za wysoki prad

Rozwigzanie

1. Obstugiwac jako awari¢ za wysokiego napigcia
2. Obstugiwac jako awari¢ za wysokiego pradu
E-23

Przyczyna

1. Silnik ma zwarcie do uziemienia.

Rozwigzanie
1. Wymieni¢ kable Iub silnik

E-26
Przyczyna

1. Laczny czas pracy osigga warto$¢ ustawiong w parametrze

Rozwigzanie

1. Wyczys¢ informacje o biedzie poprzez funkcje inicjalizacji parametrow.
E-27

Przyczyna

1. Falownik otrzymuje na wejscie DI informacje¢ z zewngtrznego urzadzenia o zdefiniowanym btedzie 1.

Rozwigzanie
1. Wyeliminowac¢ przyczyng zewnetrznego btedu 1 i zresetowac btad.

E-28
Przyczyna

1. Falownik otrzymuje na wej$cie DI informacje¢ z zewnetrznego urzadzenia o zdefiniowanym btedzie 2.

Rozwigzanie
1. Wyeliminowac¢ przyczyng zewnetrznego btedu 2 i zresetowac btad.

E-29

Przyczyna
1. Laczny czas wiaczenia urzadzenia osiagng warto$¢ ustawiong w parametrze
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Rozwigzanie

1. Wyczy$¢ informacje o bledzie poprzez funkcje inicjalizacji parametrow.
E-30

Przyczyna

1. Prad roboczy falownika jest mniejszy niz ustawiony w parametrze P9-64.

Rozwigzanie

1. Sprawdz czy nie ma przerw w dostawie zasilania oraz ustaw poprawnie parametry P9-64 i P6-65.

E-31

Przyczyna

1. Sprzezenie zwrotne dla funkcji PID jest mniejsze niz ustawione w parametrze PA-26
Rozwigzanie

1. Sprawdz sygnat sprzgzenia zwrotnego dla funkcji PID lub ustaw parametr PA-26 poprawnie
E-40

Przyczyna

1. Obciazenie jest za duze, lub silnik zostal zablokowany mechaniczne

2. Moc falownika jest za mata

Rozwigzanie

1. Zmniejszy¢ obcigzenie dla silnika, sprawdzi¢ jego stan i mechanik¢ maszyny

2. Wybra¢ falownik o wigkszej mocy
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