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ACS880-31 drives 9AKK106930A9564
ACS880-34 drive modules (132 to 400 kW, 200 to 450 hp) 9AKK107045A8025
ACS880-37 drives (132 to 400 kW, 200 to 450 hp) 9AKK106930A3467
ACS880-37 drives (160 to 3200 kW) 9AKK106354A1500
Inne podreczniki uzytkownika do przemiennikéw

czestotliwosci

ACS880-04XT drive module packages (500 to 1200 kW) 3AXD50000025169
hardware manual

ACS880-04 single drive module packages hardware 3AUA0000138495
manual

ACS880-07CLC drives hardware manual 3AXD50000131457
ACS880-14 and -34 single drive packages hardware 3AXD50000022021
manual

ACS880-104 inverter modules hardware manual 3AUA0000104271
ACS880-104LC inverter modules hardware manual 3AXD50000045610
ACS880-107 inverter units hardware manual 3AUA0000102519
Podreczniki uzytkownika i przewodniki do

oprogramowania przemiennikow czestotliwosci

ACS880 primary control program firmware manual 3AUA0000085967 3AUA0000132498
ACS880 drives with primary control program, quick 3AUA0000098062
start-up guide

Adaptive programming application guide 3AXD50000028574
Drive application programming manual (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880 diode supply control program firmware manual ~ 3AUA0000103295
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
ACS880 distributed /0 bus supplement 3AXD50000126880
Podreczniki uzytkownika i przewodniki do elementéw

opcjonalnych

ACX-AP-x assistant control panels user’s manual 3AUA0000085685
Drive composer Start-up and maintenance PC tool user’'s 3AUA0000094606

manual

Podreczniki uzytkownika i skrécone przewodniki dla
modutéw rozszerzen we/wy, adapteréw komunikacyj-
nych, interfejséw enkoderdw itd.

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty sa dostepne w Internecie w formacie PDF. Dalsze

informacje znajduja sie w sekcji Biblioteka dokumentow w Internecie na wewnetrznej stronie
tylnej oktadki. W sprawie podrecznikdw, ktére nie sg dostepne w bibliotece dokumentdw,
nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

*Dostepne w bibliotece dokumentdéw.
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Wprowadzenie do
podrecznika

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano zawarto$¢ podrecznika. Zawiera on takze informacje na
temat kompatybilnosci, bezpieczenstwa i docelowych odbiorcow.

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika czestotliwo-
$ci ACS880 (w wersji 2.8x lub nowszej).

Wersja oprogramowania przemiennika czestotliwosci jest widoczna w parametrze
07.05 Wersja oprogramowania lub w informacjach systemowych w menu gtéwnym
panelu sterowania przemiennika.

Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa dostarczanych z prze-
miennikiem czestotliwosci.

* Przed zainstalowaniem, oddaniem do uzytku lub eksploatacjg przemiennika cze-
stotliwosci nalezy przeczytaé petne instrukcje bezpieczenstwa. Petne instrukcje
bezpieczenstwa sg dostarczane z przemiennikiem czestotliwosci jako czes¢ pod-
recznika uzytkownika lub, w przypadku zespotéw przemiennikow czestotliwosci
ACS880, jako oddzielny dokument.

* Przed zmiang wartos$ci parametrow nalezy przeczytac¢ ostrzezenia i uwagi doty-
czace konkretnych funkcji oprogramowania. Te ostrzezenia i uwagi sg
zawarte w opisach parametrow w rozdziale Parametry.



12 Wprowadzenie do podrecznika

Odbiorcy docelowi

Ten podrecznik jest przeznaczony dla osob, ktére projektujg, oddajg do uzytku lub
obstugujg przemiennik czestotliwosci.

Zawartos¢ podrecznika

Ten podrecznik zawiera nastepujgce rozdziaty:

» Korzystanie z panelu sterowania zawiera podstawowe instrukcje dotyczace
korzystania z panelu sterowania.

» Migjsca sterowania i tryby dziatania zawiera opis miejsc sterowania i trybéw dzia-
tania przemiennika czestotliwosci.

* Funkcje programu zawiera opisy funkcji standardowego oprogramowania prze-
miennika czestotliwosci ACS880.

* Makra aplikacyjne zawiera krétki opis kazdego makra wraz ze schematem pota-
czenia. Makra to predefiniowane aplikacje, ktdre przyspieszajg konfigurowanie
przemiennika czestotliwosci przez uzytkownika.

» Parametry zawiera opis parametrow uzywanych do programowania przemiennika
czestotliwosci.

» Dodatkowe dane parametrow zawiera szczegotowe informacje na temat parame-
trow.

+ Sledzenie bfedéw zawiera liste ostrzezen i komunikatéw o btedach wraz z mozli-
wymi przyczynami oraz rozwigzaniami.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB zawiera opis komunikacji wychodzacej i przy-
chodzgcej z siecig komunikacyjng za pomocg wbudowanego interfejsu komunika-
cyjnego przemiennika czestotliwosci.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem adaptera komuni-
kacyjnego zawiera opis komunikacji wychodzgcej i przychodzgcej z siecig komu-
nikacyjng za pomocg opcjonalnego modutu adaptera komunikacyjnego.

» Diagramy tanicucha sterowania przedstawia strukture parametréw przemiennika
czestotliwosci.

Powigzane dokumenty

Uwaga: Skrocong instrukcje uruchamiania aplikacji sterowania predkoscig mozna
znalez¢ w podreczniku ACS880 drives with primary control program, Quick start-up
guide (S3AUA0000098062), ktory jest dostarczany z przemiennikiem czestotliwosci.

Lista powigzanych podrecznikéw jest wydrukowana po wewnetrznej stronie przedniej
oktadki.
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Wyrazenia i skroty

czestotliwosci

Wyraze- .

nielskrét Definicja

AC 800M Typ programowalnego sterownika firmy ABB.

ACS800 Rodzina przemiennikéw czestotliwosci ABB

ACS-AP-| Typy paneli sterowania uzywanych z przemiennikami czestotliwosci ACS880

ACS-AP-W

Al Analog Input, wejscie analogowe; interfejs analogowych sygnatow
wejsciowych

AO Analog Output, wyj$cie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw
wyjsciowych

BCU Typ jednostki sterujacej uzywanej w systemach przemiennikéw czestotliwosci
ACS880 (zwtaszcza z réwnolegle podigczonymi modutami inwerterowymi lub
zasilania).

D2D Drive-to-drive; tgcze komunikacyjne migdzy przemiennikami czestotliwosci,
ktére mozna wdrozy¢ w ramach programowania aplikacyjnego. Patrz
dokument Drive application programming manual (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808 [j. ang.])

tacze DC Obwadd DC miedzy prostownikiem i inwerterem

DDCS System komunikacji dla rozproszonych przemiennikéw czestotliwo$ci —
protokot uzywany w komunikacji miedzy urzgdzeniami przemiennika
czestotliwosci ABB

DI Digital Input, wejscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wejsciowych

DIO Digital Input/Output, we/wy cyfrowe; interfejs, ktérego mozna uzywac jako
cyfrowego wejscia lub wyjscia

DO Digital Output, wyjscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wyjsciowych

Przemiennik | Przemiennik czestotliwosci stuzy do sterowania silnikami AC. Przemiennik

czestotliwosci sktada sig z prostownika i inwertera potgczonych tgczem DC.
W przypadku przemiennikéw czestotliwosci o mocy do okoto 500 kW oba
elementy sg scalone w jeden modut (modut przemiennika czestotliwosci).
Wieksze przemienniki czestotliwosci sktadaja sie z osobnych jednostek
zasilacza i inwertera.

Standardowe oprogramowanie przemiennika czestotliwosci ACS880 stuzy do
sterowania inwerterem wchodzgcym w sktad przemiennika czestotliwosci.

DriveBus tacze komunikacyjne uzywane przez na przyktad kontrolery ABB.
Przemienniki czestotliwosci ACS880 mogg zosta¢ potagczone z fgczem
DriveBus kontrolera. Patrz strona 42.

DTC Bezposrednie sterowanie momentem. Patrz strona 46.

EFB Interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Patrz strona 591.

FAIO-01 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy analogowych

FBA Fieldbus Adapter, adapter komunikacyjny

FCAN-01 Opcjonalny adapter CANopen

FCNA-01 Opcjonalny adapter ControlNet




14 Wprowadzenie do podrecznika

Wyraze- .

nie/skrét Definicja

FDCO-0x Opcjonalny adapter komunikacji DDCS

FDIO-01 Opcjonalny modut rozszerzeh we/wy cyfrowych

FDNA-01 Opcjonalny adapter DeviceNet™

FEA-03 Opcjonalny modut rozszerzehn we/wy

FECA-01 Opcjonalny adapter EtherCAT®

FEN-01 Opcjonalny modut interfejsu enkodera TTL

FEN-11 Opcjonalny modut interfejsu enkodera absolutnego

FEN-21 Opcjonalny modut interfejsu resolwera

FEN-31 Opcjonalny modut interfejsu enkodera HTL

FENA-11 Opcjonalny adapter Ethernet/IP, Modbus/TCP i PROFINET 10

FENA-21 Opcjonalny adapter Ethernet/IP, Modbus/TCP i PROFINET 10 z dwoma
portami

FEPL-02 Opcjonalny adapter POWERLINK

F10-01 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy cyfrowych

FIO-11 Opcjonalny modut rozszerzenia we/wy analogowych

FPBA-01 Opcjonalny adapter PROFIBUS DP

FPTC-01 Opcjonalny modut ochrony do podigczenia termistora.

FPTC-02 Opcjonalny modut ochrony do podigczenia termistora z certyfikatem ATEX
stosowany w $rodowiskach zagrozonych wybuchem.

FSCA-01 Opcjonalny adapter Modbus/RTU

FSO-xx Opcjonalny modut funkcji bezpieczenstwa

HTL High-Threshold Logic, wysokoprogowy uktfad logiczny

Bieg ID Bieg identyfikacyjny silnika. Podczas biegu identyfikacyjnego przemiennik
czestotliwosci identyfikuje charakterystyke silnika, aby uzyska¢ optymalne
mozliwosci sterowania nim.

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor, tranzystor bipolarny z izolowang bramka;
typ potprzewodnika sterowanego napigeciem szeroko stosowany w inwerte-
rach i modutach zasilajgcych IGBT ze wzgledu na tatwe sterowanie i wysokg
czestotliwos¢ przetgczania

INU-LSU Typ optycznego tgcza komunikacji DDCS miedzy dwoma przemiennikami,
takimi jak modut zasilajgcy i modut inwertera w systemie przemiennika
czestotliwosci.

Modut Czes¢ przemiennika czestotliwosci, ktéra przeksztatca zasilanie DC na

inwertera zasilanie AC dla silnika.

I/0 Input/Output, wejscie/wyjscie

ISU IGBT Supply Unit — modut zasilajacy IGBT. Rodzaj modutu zasilajacego

zbudowanego w oparciu o elementy przetgczajace IGBT, uzywany
w regeneracyjnych i niskoharmonicznych przemiennikach czestotliwosci.
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Wyraze- L

nie/skroét Definicja

Konwerter od | Patrz punkt modut zasilajgcy.

strony sieci

zasilania

LSU Patrz punkt modut zasilajgcy.

ModuleBus tgcze komunikacyjne uzywane przez na przyktad kontrolery ABB.

Przemienniki czestotliwosci ACS880 mogg zosta¢ potagczone z optycznym
taczem ModuleBus kontrolera.

Konwerter od
strony silnika

Patrz punkt modut inwertera.

Sterowanie
przez sie¢

Wraz z protokotami komunikacyjnymi bazujgcymi na protokole Common

Industrial Protocol (CIP™), takimi jak DeviceNet | Ethernet/IP, oznacza

sterowanie przemiennikiem czestotliwosci za pomocg obiektow Net Ctrl i Net

Ref profilu przemiennika czestotliwosci ODVA AC/DC. Wiecej informaciji

mozna znalez¢é na stronie www.odva.org i w nastepujgcych podrecznikach:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual (3AFE68573360
[.ang]), i

* FENA-01/-11 Ethernet adapter module User’s manual (3AUA0000093568
[i- ang.]).

Parametr

Instrukcja dziatania dla przemiennika czestotliwosci, ktérg uzytkownik moze
dostosowag, lub sygnat zmierzony albo obliczony przez przemiennik

Regulator PID

Regulator Proportional-Integral-Derivative, proporcjonalno-catkujgco-
rézniczkujgcy. Sterowanie predkoscig przez przemiennik czestotliwosci
bazuje na algorytmie PID.

Sterownik Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny

PLC

Jednostka Zawiera elektronike i potgczenia przemiennika czestotliwosci (lub modutu

mocy inwertera) zwigzane z mocga. Jednostka sterujgca przemiennika czgstotliwosci
jest podigczona do jednostki mocy.

PSL2 Protokét uzywany do komunikacji miedzy jednostka sterujgcg przemiennika
czestotliwosci a elementem jednostka mocy

PTC Positive Temperature Coefficient, dodatni wspoétczynnik temperaturowy

PU Patrz jednostka mocy.

RDCO-0x Modut komunikacyjny DDCS

RFG Ramp Function Generator, generator funkcji rampy.

RO Relay Output, wyjscie przekaznikowe; interfejs cyfrowych sygnatéw
wyjsciowych implementowany z uzyciem przekaznika.

SSI Synchronous Serial Interface, synchroniczny interfejs szeregowy

STO Safe Torque Off, bezpieczne wytaczanie momentu

Modut Czes$¢ przemiennika czestotliwosci, ktéra przeksztatca zasilanie AC na

zasilajgcy zasilanie DC. Modut zasilajacy IGBT (/SU) jest takze w stanie przesyta¢
odzyskana energie z powrotem do sieci zasilajgce;.

TTL Transistor-Transistor Logic, ukfad logiczny tranzystorowo-tranzystorowy
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Wyraze-

nie/skrét Definicja

UPS Uninterruptible Power Supply; sprzet zasilajgcy z akumulatorem, generujacy
napiecie wyj$ciowe podczas awarii zasilania

ZCU Typ jednostki sterujgcej uzywanej w przemiennikach czestotliwosci ACS880

(zwtaszcza w modutach przemiennika czestotliwosci i jednostkach
inwertera/zasilania zawierajgcych jeden modut mocy). Sktada sie z karty
we/wy w plastikowej obudowie.

W zaleznosci od typu urzgdzenia jednostka sterujgca moze by¢ zintegrowana
z modutem przemiennika czestotliwosci/inwertera lub zainstalowana osobno.

Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace
cyberbezpieczenstwa

Ten produkt zostat zaprojektowany tak, aby byt potgczony z interfejsem sieciowym

i przy jego uzyciu przesytat informacje oraz dane. Za uzyskanie bezpiecznego potg-
czenia miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i utrzymanie
tego potgczenia odpowiada wytacznie Klient. Klient zapewni odpowiednig ochrone
(w tym miedzy innymi w postaci zapory, mechanizméw uwierzytelniania, szyfrowania
danych, oprogramowania antywirusowego itp.) produktu, sieci, systemu i interfejsu
przed wszelkimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami i wkamaniami, a takze
przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub wszelkg kra-
dziezg danych lub informac;ji. Firma ABB ani jej podmioty zalezne nie odpowiadajg za
szkody i/lub straty zwigzane z takimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami

i wlamaniami, a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wycie-
kiem i/lub wszelkg kradziezg danych lub informac;ji.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Blokada uzytkownika (na str. 97).
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Korzystanie z panelu
sterowania

Nalezy zapozna¢ sie z podrecznikiem uzytkownika ACX-AP-x assistant control
panels user’s manual (SAUA0000085685 [j. ang.]).
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Miejsca sterowania i tryby
dziatania

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano miejsca sterowania i tryby pracy obstugiwane przez
program sterujgcy.
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Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne

Przemiennik czestotliwosci ACS880 ma dwa gtéwne miejsca sterowania: zewnetrzne
i lokalne. Miejsce sterowania jest wybierane za pomocg klawisza Loc/Rem na panelu
sterowania lub w programie komputerowym do obstugi przemiennika.

ACS880

r— - - - - — - - =
| Sterowanie zewnetrzne
—|— We/wy N Sterownik PLC |

| EIEE I‘ |
I Adapter komunikacyjny
I
' =

= IL Interfejs wbudowanej Bl
I
I
I
I
I

I

I

. |

magistrali komunika- |
I

I

I

I

(Fxxx) lub modut
komunikacyjny DDCS

I - I

I Panel sterowania lub narzedzie I
I Drive Composer zainstalowane I
na komputerze (opcjonalnie)

cyjnej (EFB) lub tgcze
pomiedzy przemien-
nikiem nadrzgdnym

i podrzednym

Panel sterowania

M
2 3!

Enkoder L o o — — — —_ = u|

1) Dodatkowe wejscia/wyjscia mozna dodac, instalujgc opcjonalne moduty rozszerzen we/wy
(FIO-xx) w gniazdach przemiennika czestotliwosci.

2) Modut lub moduly interfejsu enkodera lub resolwera (FEN-xx) zainstalowane w gniazdach
przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce sg wydawane z klawiatury panelu sterowania lub z komputera

z oprogramowaniem Drive Composer, gdy przemiennik czestotliwosci jest ustawiony
w tryb sterowania lokalnego. W przypadku sterowania lokalnego dostepne sg tryby
sterowania predkoscig i momentem; tryb czestotliwosci jest dostepny, gdy uzywany
jest tryb skalarny sterowania silnikiem (patrz parametr 19.16 Tryb sterowania lokal-
nego).

Sterowanie lokalne jest uzywane przede wszystkim podczas procesu uruchomienia
urzadzenia badz dokonywania na nim prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest ste-
rowanie lokalne, panel sterowania ma zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi
zrodtami sygnatow sterujgcych. Zmiane lokalizacji sterowania na lokalng mozna unie-
mozliwié, uzywajgc parametru 19.17 Blokada ster. lokalnego.
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Za pomoca parametru (49.05 Reakcja na utrate komunik.) uzytkownik moze wybrac,
jak przemiennik czestotliwosci reaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowa-
nia lub programem zainstalowanym na komputerze. (Parametr ten nie ma wptywu na
sterowanie zewnetrzne).

Sterowanie zewnetrzne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie, komendy sterujgce sg

podawane przez:

+ zaciski we/wy (wejscia cyfrowe i analogowe) lub opcjonalne moduty rozszerzen
we/wy;

+ interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej lub opcjonalny modut adaptera
komunikacyjnego;

» zewnetrzny interfejs kontrolera (DDCS);

» facze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym i/lub;

* panel sterowania.

Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, ZEW1 i ZEW2. Uzytkownik moze
wybra¢ zrédta komend startu i stopu oddzielnie dla kazdego miejsca, uzywajgc para-
metréw 20.017...20.10. Dla kazdego z tych dwdch miejsc mozna wybraé oddzielny
tryb sterowania (w grupie parametréw 79 Tryb pracy), co pozwala na szybkie przeta-
czanie sige miedzy tymi trybami, na przyktad miedzy sterowaniem predkoscig i
momentem. Wybor miedzy lokalizacjg EXT1 i EXT2 jest dokonywany przez dowolne
zrodlo binarne, takie jak wejscie cyfrowe lub stowo sterowania magistrali komunika-
cyjnej (patrz parametr 19.11 Wybér Zew1/Zew?2). Zrodto wartoéci zadanej mozna
wybra¢ oddzielnie dla kazdego trybu pracy.

Wybdr miejsca sterowania jest sprawdzany z interwatem 2 ms.

Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédta sterowania

Panel sterowania moze tez stuzy¢ jako zrédto komend startu i stopu iflub wartosci zadanej
w przypadku sterowania zewnetrznego. Opcje wyboru dla panelu sterowania sg dostepne
w parametrach zrodta komendy startu i stopu oraz wyboru zrédta wartosci zadane;.

Parametry wyboru zrédta wartosci zadanej (oprocz selektoréw nastawy regulatora PID)
posiadajg dwie opcje wyboru dla panelu sterowania. Obie te opcje réznig sie poczatkowg
wartoscig zadang po przetgczeniu Zrodta wartosci zadanej na panel sterowania.

Wartoé¢ zadana z panelu jest zapisywana zawsze po wybraniu innego zrédta warto-
$ci zadanej. Jesli parametr wyboru zrédia wartosci zadanej zostanie ustawiony na
wartos¢ Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana), zapisana wartos¢ zostanie
uzyta jako poczatkowa wartos¢ zadana po przetgczeniu sterowania ponownie na
panel. Nalezy pamietaé, ze w danej chwili moze by¢ zapisany tylko jeden typ wartosci
zadanej: na przyktad préba uzycia tej samej zapisanej wartosci zadanej w réznych
trybach pracy (predko$¢, moment itd.) powoduje wytaczenie awaryjne przemiennika
czestotliwosci z powodu btedu 7083 Konflikt wartosci zadanych panelu. Warto$¢
zadana z panelu moze zosta¢ oddzielnie ograniczona przy uzyciu parametrow

z grupy 49 Port komunikacyjny panelu.
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Gdy parametr wyboru zrédta wartosci zadanej jest ustawiony na warto$¢ Panel stero-
wania (skopiowana wart. zadana), poczgtkowa warto$¢ zadana z panelu zalezy od
tego, czy tryb pracy zmienia si¢ wraz ze zrédtem warto$ci zadanej. Jesli zrodto zosta-
nie przetgczone na panel, a tryb pracy nie zostanie zmieniony, zostanie zastosowana
ostatnia warto$¢ zadana z poprzedniego zrodta. Jesli tryb pracy zostanie zmieniony,
jako warto$¢ poczatkowa zostanie zastosowana wartos¢ aktualna przemiennika cze-
stotliwosci odpowiadajgca nowemu trybowi.

Selektory nastawy regulatora PID procesu w grupach parametrow 40 PID procesu:
zestaw 1141 PID procesu: zestaw 2 majg tylko jedno ustawienie dla panelu sterowa-
nia. Gdy panel sterowania zostanie wybrany jako zrédfo nastawy, praca zostanie
wznowiona przy uzyciu poprzedniej nastawy.
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Tryby dzialania przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci moze dziata¢ w wielu trybach z r6znymi typami wartosci
zadanych. Tryb mozna wybra¢ dla kazdego miejsca sterowania (lokalne, Zew1
i Zew2) w grupie parametréow 19 Tryb pracy.

Ponizej przedstawiono ogding reprezentacje typow wartosci zadanych i faricuchow
sterowania. Numery stron kierujg do szczegétowych schematéw w rozdziale Dia-
gramy fancucha sterowania.

modyfikowanie

zrodta wartosci
zadanej [

czestotliwosci

(str. 640)

wartosci zadane;j
czestotliwosci
(str. 641)

[

Wybér zrédta Wybér zrédta Rampa i krzywa Obliczanie btgdu Konfiguracja
wartosci wartosci zadanej wartosci zadane;j predkosci sprzezenia
» zadanej [: predkosci Il [ predkosci [: (str. 633) wrotnego silnika
predkosci | (str. 629) (str. 630) (str. 637)
(str. 628)
L X L
/
Wybér i Kontroler Konfiguracja
modyfikowanie predkosci sprzezenia
» zrodta wartosci [: (str. 634) zwrotnego obcig-
zadanej zenia i licznika
momentu obcigzenia
(str. 635) (str. 632)
X L
/
Wybér i Modyfikacja Wybér wartosci Wybér trybu
modyfikowanie wartosci zadane;j zadanej dla pracy
» zrodia wartosci [: napiecia DC [ kontrolera :] (str. 636)
zadanej (str. 643) momentu
napigcia DC (str. 637)
(str. 642)
X L
Wybér zrodta Ograniczanie
nastawy i sprze- momentu
Zenia zwrotnego (str. 638)
regulatora PID
procesu
(str. 644)
X L
A 4
Kontroler
Regulator PID momentu
procesu (str. 639)
(str. 645)
Tryb DTC
T sterowania
- - - silnikiem
¥
Wybér i Modyfikacja N

Tryb skalarny
sterowania

silnikiem
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Tryb sterowania predkoscia

Silnik dgzy do wartosci zadanej predkosci podanej do przemiennika czestotliwosci.
Ten tryb moze korzysta¢ z szacowanej predkosci jako sprzezenia zwrotnego albo
z sygnatéw z enkodera lub resolwera dla doktadniejszego sterowania predkoscia.

Tryb sterowania predkoscig jest dostepny przy sterowaniu lokalnym i zewnetrznym.
Jest takze dostepny w trybach DTC (Direct Torque Control) i skalarnym sterowania
silnikiem.

Tryb sterowania momentem

Silnik dgzy do warto$ci zadanej momentu podanej do przemiennika czestotliwosci.
Sterowanie momentem jest mozliwe bez sprzezenia zwrotnego, ale jest o wiele bar-
dziej dynamiczne i precyzyjne, gdy uzywa sie go w potagczeniu z czujnikiem sprzeze-
nia zwrotnego, takim jak enkoder lub resolwer. Zaleca sig, aby czujnik sprzezenia
zwrotnego byt wykorzystywany w przypadku dzwigow, wciggarek i podnosnikow.

Tryb sterowania momentem jest dostepny w trybie sterowania silnikiem DTC
zaréwno dla lokalnych, jak i zewnetrznych miejsc sterowania.

Tryb sterowania czestotliwoscig

Silnik dgzy do wartosci zadanej czestotliwosci podanej do przemiennika czestotliwo-
$ci. Sterowanie czestotliwoscig jest dostepne jedynie w trybie skalarnego sterowania
silnikiem.

Tryb sterowania napieciem DC

Ten tryb jest przeznaczony specjalnie dla aplikacji bez potgczenia z siecia, kiedy
inwerter jest podtgczony do generatora, a jednostka zasilania tworzy sie¢ zasilajgcg
AC.

Inwerter koryguje napiecie DC, sterujgc momentem generatora. Kontroler Pl gene-
ruje wartos¢ zadang mocy zaleznie od pojemnosci obwodu DC odczytanej z
wewnetrznej bazy danych lub parametru wejsciowego podanego przez uzytkownika
oraz zmierzonego napiecia DC. Wartos¢ zadana mocy jest nastepnie konwertowana
na warto$¢ zadang momentu.

Ustawienia tancucha sterowania napigciem DC sg dostepne w grupie parametréw 29
tancuch w. zad. napiecia.

Tryb sterowania napieciem DC jest dostepny wytgcznie w przypadku przemiennikow
czestotliwosci z jednostkg sterowania BCU.

Specjalne tryby sterowania

Oprécz wyzej wspomnianych trybéw sterowania dostepne sg nastepujgce tryby spe-
cjalne:
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Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Regulacja
PID zmiennej procesowej (strona 717).

Tryby awaryjnego zatrzymywania Off1 i Off3: Przemiennik czestotliwosci przepro-
wadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampg zwalniania, po czym zatrzy-
muje modulowanie.

Tryb biegu prébnego: Po aktywowaniu sygnatu biegu prébnego przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchamiany i nastepuje przyspieszenie do zdefiniowanej predko-
Sci. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Bieg probny (strona 60).
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Funkcje programu

Co zawiera ten rozdziat

Program sterujgcy obejmuje wszystkie parametry (wtgczajgc w to sygnaty aktualne)
wystepujgce w przemienniku czestotliwosci. W tym rozdziale opisano najwazniejsze
funkcje programu sterujacego, sposob ich uzycia i programowania.

OSTRZEZENIE! Nalezy sprawdzié, czy urzadzenie, z ktérym zostanie zinte-
growany przemiennik czestotliwo$ci, spetnia wymagania okreslone
w przepisach dotyczgcych bezpieczenstwa personelu. Przemiennik czestotliwosci
(petny modut przemiennika czestotliwosci lub podstawowy modut przemiennika cze-
stotliwosci zgodnie z normg IEC 61800-2) nie jest uznawany za urzgdzenie zapew-
niajgce bezpieczenstwo w Swietle europejskiej dyrektywy maszynowej oraz norm
z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady bezpieczenstwa personelu dotyczgce catej
maszyny nie mogg by¢ oparte na konkretnej funkcji przemiennika czestotliwosci.
Muszg one zosta¢ zaimplementowane w sposéb zdefiniowany w przepisach okreslo-
nych dla danego zastosowania.
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Konfigurowanie i programowanie przemiennika
czestotliwosci

Program sterujgcy przemiennikiem czestotliwosci sklada sie z dwéch czesci:
* program wbudowany
» program aplikacyjny

Program sterujacy przemiennikiem czestotliwosci

Program aplikacyjny Program wbudowany

Sterowanie predkoscig
Sterowanie momentem
Sterowanie czestotliwo-
Scig
Interfejs Uktad Iggiczny prlze—
miennika czestotliwosci
S parametru Interfejs welwy
tandardowa ld—1—{ Interfejs magistrali
biblioteka bloku komunikacyjnej
Zabezpieczenia
Sprzezenie zwrotne

Program bloku
funkcyjnego

V

Program wbudowany odpowiada za wykonywanie gtéwnych funkcji sterujgcych,

w tym funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscig i momentem oraz funkciji
ukfadu logicznego przemiennika czestotliwosci (uruchamianie/zatrzymywanie), inter-
fejsu we/wy, komunikacji i zabezpieczen. Funkcje programu wbudowanego mozna
konfigurowac i programowac za pomocg parametréw i mozna je rozszerzy¢ za
pomocg programu aplikacyjnego.

Programowanie za pomocga parametréw

Parametry konfigurujg wszystkie standardowe operacje przemiennika czestotliwosci

i mozna je ustawi¢ za pomoca:

* panelu sterowania — opis tej czynnosci zawiera rozdziat Korzystanie z panelu
sterowania;

* narzedzia komputerowego Drive Composer — opis tej czynnosci zawiera pod-
recznik uzytkownika narzedzia Drive Composer (3AUA0000094606, w jezyku
angielskim);

 interfejsu magistrali komunikacyjnej — opis tej czynno$ci zawieraja rozdziaty Ste-
rowanie przez magistrale komunikacyjng za po$rednictwem wbudowanego inter-
fejsu komunikacyjnego EFB i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za
posrednictwem adaptera komunikacyjnego.

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej
przemiennika czestotliwosci. Jesli jednak w przypadku jednostki sterujacej przemien-
nika czestotliwosci uzywane jest zasilanie zewnetrzne +24 V DC, zaleca sig, aby po



Funkcje programu 29

wprowadzaniu jakichkolwiek zmian w parametrach wymusi¢ ich zapisanie przed
wylgczeniem jednostki sterujacej poprzez uzycie parametru 96.07 Reczne zapisanie
parametrow.

W razie konieczno$ci mozna przywréci¢ wartosci domys$ine parametréw za pomocg
parametru 96.06 Przywrocenie parametrow.

Programowanie adaptacyjne

Tradycyjna metoda sterowania dziataniem przemiennika czestotliwosci polega na
uzywaniu parametrow. Jednak standardowe parametry majg ustalony zestaw wybo-
row (zakres ustawienia). Aby méc dodatkowo dostosowac dziatanie przemiennika
czestotliwosci, mozna utworzy¢ program adaptacyjny przy uzyciu zestawu blokéw
funkcyjnych.

Narzedzie Drive composer jest wyposazone w funkcje programowania adaptacyj-
nego z graficznym interfejsem uzytkownika stuzagcym do budowania niestandardo-
wego programu. Bloki funkcyjne obejmujg zwykle uzywane funkcje arytmetyczne i
logiczne oraz na przyktad bloki wyboru, poréwnania i timera. Program moze zawieraé
maksymalnie 20 blokéw. Program adaptacyjny jest wykonywany na poziomie czasu
10 ms.

Interfejs uzytkownika zawiera poczgtkowe opcje dla wejs¢ fizycznych, typowych war-
tosci rzeczywistych oraz innych informacje o stanie przemiennika czestotliwosci,
ktére mogg by¢ uzywane jako dane wejsciowe programu. Jako dane wejsciowe
mozna réwniez zdefiniowaé wartosci parametréw oraz state. Dane wyjsciowe pro-
gramu mogg by¢ uzywane na przyktad jako sygnat startu, zdarzenie zewnetrzne lub
warto$¢ zadana albo by¢ potgczone z wyjsciami przemiennika czestotliwosci. Nalezy
pamietac, ze potgczenie danych wyjsciowych programu adaptacyjnego z parametrem
wyboru spowoduje zabezpieczenie parametru przed zapisem.

Stan programu adaptacyjnego pokazuje parametr 07.30 Stan progr. adaptacyjnego.
Program adaptacyjny moze zosta¢ wytgczony przy uzyciu parametru 96.70 Wytgcze-
nie programu adaptacyjnego.

Nalezy pamietac, Ze programowanie sekwencyjne nie jest obstugiwane.
Wiecej informacji zawiera podrecznik Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [j. ang.]).

Programowanie aplikacyjne

Funkcje programu wbudowanego mozna rozszerzy¢ dzieki mozliwosci programowa-
nia aplikacyjnego. Mozliwo$¢é programowania aplikacyjnego jest dostepna jako opcja
+N8010.

Programy aplikacyjne mogg by¢ tworzone z blokéw funkcyjnych bazujgcych na stan-
dardzie IEC 61131-3 za pomocg dostepnego oddzielnie narzedzia komputerowego.

Aby uzyskac wiecej informaciji, zapoznaj sie z dokumentem Programming manual:
Drive application programming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808, jez. ang.).
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Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa programowalne wejscia analogowe. Za pomocg zworki
lub przetgcznika znajdujacego sie na jednostce sterujgcej mozna niezaleznie ustawic
kazde wejscie jako pracujgce w trybie napieciowym (0/2...10 V albo -10...10 V) lub
pragdowym (0/4...20 mA). Kazde wejscie mozna filtrowaé, odwracac i skalowaé¢. Wej-
Scia analogowe jednostki sterujgcej sg odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wej$¢ analogowych mozna zwiekszy¢ przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
F10-11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne moduty rozszerzeri we/wy ponizej).
Wejscia analogowe modutow rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.

Mozliwe jest ustawienie wykonania okreslonego dziatania przez przemiennik czesto-
tliwosci (np. wygenerowanie ostrzezenia lub btedu), gdy warto$¢ wejscia analogo-
wego przekroczy zdefiniowany zakres.

Ustawienia

Grupa parametréow 12 Standardowe Al (str. 170).

Programowalne wyjscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa analogowe wyjscia pradowe (0...20 mA). Kazde wyjscie
mozna filtrowaé, odwracac i skalowa¢. Wyjscia analogowe jednostki sterujgcej sg
aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ analogowych mozna zwiekszy¢ przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
F10-11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne moduty rozszerzer we/wy ponizej).
Wyjscia analogowe modutéw rozszerzen sg aktualizowane z interwatem 2 ms.

Ustawienia

Grupa parametréw 13 Standardowe AO (str. 175).

Programowalne wejscia i wyjscia cyfrowe

Jednostka sterujgca ma szes$¢ wejs¢ cyfrowych, cyfrowe wejscie blokady uruchomie-
nia i dwa wejscia/wyjscia cyfrowe (we/wy, ktére mozna ustawic jako wejscie lub wyj-
$cie). Wejscia cyfrowe jednostki sterujgcej sg odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Jednego wejscia cyfrowego (DI6) mozna takze uzywac jako wejscia dla termistoréow
PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika (str. 86).

Cyfrowego wejscia/wyjscia DIO1 mozna uzywac jako wejscia sygnatu czestotliwosci,
natomiast cyfrowego wejscia/wyjscia DIO2 mozna uzywac jako wyjscia sygnatu cze-
stotliwosci.

Liczbe cyfrowych wejs¢/wyjs¢ mozna zwiekszy¢, instalujgc moduty rozszerzen we/wy
F10-01, FIO-11 lub FDIO-01 (patrz Programowalne moduty rozszerzen we/wy poni-
zej). Wejscia cyfrowe modutdw rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.
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Ustawienia
Grupy parametréw 10 Standardowe DI, RO (str. 157) i 11 Standardowe DIO, Fl, FO
(str. 163).

Programowalne wyjscia przekaznikowe

Jednostka sterujgca ma trzy wyjscia przekaznikowe. Za pomocg parametréw mozna
okresli¢ sygnat przekazywany przez wyjscia. Wyjscia przekaznikowe jednostki steru-
jacej sg aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ przekaznikowych mozna zwigkszyc, instalujgc moduty rozszerzen
we/wy FIO-01 lub FDIO-01. Wyjscia przekaznikowe modutéw rozszerzen sg aktuali-
zowane z interwatem 2 ms.

Ustawienia

Grupa parametrow 10 Standardowe DI, RO (str. 157).

Programowalne moduly rozszerzen we/wy

Liczbe wejs¢ i wyjs¢ mozna zwigkszy¢ za pomocg modutdw rozszerzen we/wy. W
gniazdach jednostki sterujgcej mozna zamontowac¢ od jednego do trzech modutéw.
Liczbe gniazd mozna zwiekszy¢, podtgczajgc adapter rozszerzen we/wy FEA-03.

W ponizszej tabeli podano liczbe wejs¢/wyjs¢ jednostki sterujacej, a takze liczbe
opcjonalnych modutéw rozszerzen we/wy.

Wej-
Wejscia Sscial/wyj- Wejscia Wyjscia Wyjscia
Lokalizacja cyfrowe $cia analogowe | analogowe | przekazni-
(DI) cyfrowe (AIl) (AO) kowe (RO)

(DIO)
Jednostka sterujgca 6 + DIIL 2 2 2
F10-01 - 4 - -
FIO-11 - 2 3 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Istnieje mozliwosc¢ aktywowania trzech modutéw rozszerzen we/wy i ich skonfiguro-
wania za pomocg grup parametrow 14...16.

Uwaga: Kazda grupa parametréow konfiguracyjnych zawiera parametry umozliwia-
jace wyswietlanie wartosci wejs¢ konkretnego modutu rozszerzen. Tylko te parametry
umozliwiajg stosowanie wej$¢ modutéw rozszerzen we/wy jako zrodet sygnatdw. Aby
podtaczy¢ sie do wejscia, nalezy wybra¢ ustawienie Inny w parametrze selektora zré-
dfa, a nastepnie okresli¢ odpowiedni parametr wartosci (oraz bit w przypadku sygna-
téw cyfrowych) w grupie 14, 15 lub 16.
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Ustawienia

» Grupy parametrow 14 Moduft rozszerzen I/O 1 (str. 179), 15 Modut rozszerzen I/O
2 (str. 200) i 16 Modut rozszerzen I/O 3 (str. 204).

» Parametr 60.41 (str. 402).

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Za posrednictwem interfejsow magistrali komunikacyjnej mozna podtaczy¢ przemien-
nik czestotliwosci do kilku réznych systemoéw automatyki. Patrz rozdziaty Sterowanie
przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu komuni-
kacyjnego EFB (str. 591) i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednic-
twem adaptera komunikacyjnego (str. 615).

Ustawienia

Grupy parametrow 50 Adapter komunikacyjny (FBA) (str. 370), 51 FBA A: ustawienia
(str. 378), 52 FBA A: dane wej. (str. 380) i 53 FBA A: dane wyj. (str. 381), 54 FBA B:

ustawienia (str. 381), 556 FBA B: dane wej. (str. 383), 56 FBA B: dane wyj. (str. 383) i
58 Whbudowana magistrala komunikacyjna (str. 384).
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Funkcjonalnosé przemiennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny

Informacje ogélne

Mozliwos¢ tgczenia przemiennikdédw nadrzednych i podrzednych umozliwia potgcze-
nie kilku przemiennikdéw czestotliwosci w taki sposéb, aby obcigzenie mogto by¢ row-
nomiernie rozktadane na nie. Funkcja ta idealnie nadaje sie do aplikacji, w ramach
ktorych silniki sg potaczone ze sobg za posrednictwem mechanizmu napgdowego,
tancucha, paska itp.

Zewnetrzne sygnaly sterujgce sg zwykle podtgczone tylko do jednego przemiennika
czestotliwosci, ktory dziata jako przemiennik nadrzedny. Przemiennik nadrzedny ste-
ruje maksymalnie 10 przemiennikami podrzednymi poprzez wysyfanie komunikatéw
rozgtaszanych za posrednictwem kabla elektrycznego lub fgcza komunikacji $wiatto-
wodowej. Przemiennik nadrzedny moze odczytywac sygnaty sprzezenia zwrotnego
z maksymalne 3 wybranych przemiennikéw podrzednych.

-— Przemiennik

nadrzedny
sterowany
predkosciowo

Przemiennik nadrzedny
procesu

Przemiennik
podrzedny procesu

Na przyktad P
Przemiennik Stowo sterowania Przemiennik P[ré?;mg:mk
nadrzedny Wartos¢ zadana predkosci podrzedny gterov?an?//
Wartos¢ zadana momentu | predkosciowo lub
o ] momentowo
8 k-acze migdzy przemiennikiem nad{ 8
» rzednym i podrzednym (=)

Rl

Na przyktad
Stowo stanu
01.01 Uzyta predko$¢ silnika
01.10 Moment silnika

Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjng

Zewnetrzny system sterujacy
(np. PLC)
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Przemiennik nadrzedny jest zwykle sterowany predkosciowo, a inne przemienniki
czestotliwosci dgzg do jego wartosci zadanej predkosci lub momentu. Ogdlnie prze-
miennik podrzedny:

* powinien by¢ sterowany momentowo, jesli waty silnikow przemiennika nadrzed-
nego i podrzednego sg potgczone na state za pomocg mechanizmu napedowego,
tancucha itp., a wiec w taki sposéb, ze nie ma mozliwosci, aby wystepowaty jakie-
kolwiek réznice w predkosciach miedzy przemiennikami.

* powinien by¢ sterowany predkosciowo, jesli waty silnikéw przemiennika nadrzed-
nego i podrzednego sg potgczone elastycznie, a wiec w taki sposéb, ze moga
wystepowacé nieznaczne réznice w predkosciach. Jesli przemienniki nadrzedny i
podrzedny s3 sterowane predkosciowo, zwykle jest réwniez okreslany procent
zmniejszania predkosci (patrz parametr 25.08 Wispofczynnik opadania). Dystrybu-
cje obcigzenia pomiedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym mozna
opcjonalnie skorygowac¢ zgodnie z sekcjg Funkcja udziatu w obcigzeniu z prze-
miennikiem podrzednym sterowanym predko$cig ponize;j.

Uwaga: W przypadku przemiennika podrzednego sterowanego predkoscig (bez roz-
ktadu obcigzenia) nalezy zwraca¢ uwage na czas rampy przyspieszania i zwalniania
przemiennika podrzednego.Jesli ustawiono czasy rampy diuzsze niz w przemienniku
nadrzednym, przemiennik podrzedny dziata zgodnie z wtasnymi czasami rampy przy-
spieszania/zwalniania, a nie zgodnie z czasami rampy przyspieszania/zwalniania
przemiennika nadrzednego. Zalecamy ustawianie identycznych czaséw rampy w
przemiennikach nadrzednych i podrzednych. Ustawienia ksztattu rampy (patrz para-
metry 23.16...23.19) powinny by¢ stosowane tylko w przemienniku nadrzednym.

W niektorych zastosowaniach wymagane jest sterowanie predko$ciowe i momen-
towe przemiennika podrzednego. W takich przypadkach tryb pracy moze by¢ przeta-
czany za pomocg parametru (719.12 Tryb sterowania Zew1 lub 19.14 Tryb sterowania
Zew?2). Inng metodg jest ustawienie jednego zewnetrznego miejsca sterowania na
tryb sterowania predkoscia, a innego na tryb sterowania momentem. Nastepnie
mozna uzy¢ wejscia cyfrowego przemiennika podrzednego do przetgczania pomie-
dzy miejscami sterowania. Patrz rozdziat Miejsca sterowania i tryby dziatania

(str. 19).

Przy sterowaniu momentem mozna uzy¢ parametru przemiennika podrzednego
26.15 Udziat w obcigzeniu stuzgcego do skalowania przychodzacej wartosci zadane;j
momentu w celu zagwarantowania optymalnego rozktadu obcigzania na przemiennik
nadrzedny i podrzedny. W niektérych aplikacjach z przemiennikiem podrzednym ste-
rowanym momentem, na przykfad z bardzo niskim momentem lub z wymaganiem
dziatania o bardzo niskiej predkosci, mogg wymagac sprzezenia zwrotnego z enko-
dera.

Aby mozliwe byto szybkie przetgczanie przemiennika czestotliwosci migdzy statusem
przemiennika nadrzednego i podrzednego, nalezy zapisac jeden zestaw parametréw
uzytkownika (patrz str. 96) z ustawieniami przemiennika nadrzednego, a inny z usta-
wieniami przemiennika podrzednego. Dzigki temu bedzie mozna aktywowa¢ odpo-
wiednie ustawienia przy uzyciu na przykiad cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
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Funkcja udzialu w obcigzeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym
predkoscia

Okreslanie udziatu w obcigzeniu pomigdzy przemiennikiem nadrzednym i przemien-
nikiem podrzednym sterowanym predkoscig.moze by¢ uzywane w réznych zastoso-
waniach. Funkcja udziatu w obcigzeniu jest wdrazana przez skorygowanie wartosci
zadanej predko$ci przemiennika podrzednego za pomoca dodatkowego sygnatu
dostrajania opierajgcego sie na wartosci zadanej momentu. Warto$¢ zadana
momentu jest wybierana przy uzyciu parametru 23.42 Zr. mom. kor. predk. przem.
podrz. (domysinie warto$¢ zadana 2 odebrana z przemiennika nadrzednego). Udziat
w obcigzeniu jest regulowany parametrem 26.15 Udziat w obcigzeniu i aktywowany
przez zrodto wybrane w parametrze 23.40 Aktyw. kor. predk. podrz.. Parametr 23.41
Wzm. kor. predk. podrz. zapewnia regulacje wzmocnienia dla korekcji predkosci.
Koncowy sygnat korygujacy dodany do wartosci zadanej predkosci jest pokazywany
przez parametr 23.39 WYyj. kor. predk. podrz.. Zapoznaj sie ze schematem blokowym
na stronie 633.

Uwagi:

» Funkcje mozna wigczy¢ tylko wtedy, gdy przemiennik czestotliwosci jest prze-
miennikiem podrzednym sterowanym predkoscig w trybie zdalnego sterowania.

*  Wspoitczynnik opadania (25.08 Wspofczynnik opadania) jest ignorowany, gdy
aktywna jest funkcja udziatu w obcigzeniu.

* Przemiennik nadrzedny i przemiennik podrzedny powinny mie¢ takie same warto-
$ci korygowania sterowania predkoscia.

»  Warunek korekty predkosci jest ograniczony przez parametry okna btedu predko-
$ci 24.44 Dolny limit okna btedu pred. i 24.43 Goérny limit okna bfedu pred..
Aktywne ograniczenie wskazuje parametr 06.19 Stowo stanu ster. predko$cig.

« Aby podrzedny przemiennik czestotliwosci niezawodnie zatrzymywat sie wedtug
rampy,

e parametry 24.43 Gérny limit okna btedu pred. i 24.44 Dolny limit okna bfedu
pred. muszg mie¢ wartos¢ mniejszg od wartosci parametru 21.06 Limit pred-
kosci zerowej (albo sterowanie oknem btedu predkosci musi by¢ catkiem
wylgczone za pomocg parametru 24.41 Okno ster. btedem predk.) oraz

« parametr 24.11 Korekcja predkosci musi mie¢ ustawiong warto$¢ mniejszg od
parametru 21.06 Limit predkosci zerowe.

Komunikacja

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym mozna utworzy¢, tgczgc
przemienniki czestotliwosci kablami $wiattowodowymi (moze to wymaga¢ dodatko-
wego wyposazenia w zaleznosci od istniejgcego osprzetu przemiennika czestotliwo-
$ci) lub tgczac kablami ztgcza XD2D przemiennikow czestotliwosci. Nosnik jest
wybierany za pomocg parametru 60.01 M/F: port komunikacyjny.

Parametr 60.03 M/F: tryb umozliwia zdefiniowanie na potrzeby fgcza komunikacyjnego,
czy dany przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzednym, czy podrzednym.
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Zwykle przemiennik nadrzedny procesu sterowany informacjg o predkosci jest rowniez
skonfigurowany jako przemiennik nadrzedny na potrzeby komunikaciji.

Komunikacja poprzez tgcze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest
oparta na protokole DDCS, w przypadku ktérego stosowane sg zestawy danych

(w szczegolnosci zestaw danych 41). Jeden zestaw danych zawiera trzy 16-bitowe
stowa. Zawarto$¢ zestawow danych mozna dowolnie konfigurowa¢ za pomocg para-
metréw 61.01...61.03. Zestaw danych rozgtaszany przez przemiennik nadrzedny
zwykle zawiera stowo sterowania, wartos¢ zadang predkosci i wartos¢ zadang
momentu. Natomiast przemienniki podrzedne zwracajg stowo stanu z dwoma warto-
Sciami aktualnymi.

Domysine ustawienie parametru 61.07 M/F: wybér danych 1 to CW przemiennika
podrzednego. Gdy to ustawienie skonfigurowano dla przemiennika nadrzednego, do
przemiennikow podrzednych rozgtaszane jest stowo sktadajgce sie z bitéw 0...11
nalezgcych do parametru 06.01 Gféwne sfowo sterowania oraz czterech bitow wybra-
nych za pomoca parametrow 06.45...06.48. Jednak bit 3 stowa sterowania przemien-
nika podrzednego jest zmodyfikowany, dlatego jest wtgczony przez caty czas
modulacji przeprowadzanej przez przemiennik nadrzedny, a jego przetgczenie na 0
powoduje, ze przemiennik podrzedny zwalnia wybiegiem az do zatrzymania. Oto

w jaki sposob zsynchronizowaé zatrzymanie przemiennika nadrzednego i podrzed-
nego.

Uwaga: Gdy przemiennik nadrzedny zgodnie z rampg zmniejsza predkos¢ az do
zatrzymania, dziata zgodnie ze zmniejszajaca sie wartoscig zadang, ale nie otrzy-
muje komendy zatrzymania do chwili zakoriczenia modulacji przez przemiennik nad-
rzedny, i czysci bit 3 stowa sterowania przemiennika podrzednego. Z tego powodu
maksymalne i minimalne limity predkosci przemiennika podrzednego nie powinny
mie¢ tego samego znaku — przemiennik podrzedny mogtby przekracza¢ limit do
czasu zatrzymania przemiennika nadrzednego.

Z kazdego przemiennika podrzednego mozna opcjonalne odczytac¢ trzy stowa dodat-
kowych danych. Przemienniki podrzedne, z ktérych dane sg odczytywane, wybiera
sie w przemienniku nadrzednym za pomocg parametru 60.74 M/F: wyb6r prz. pod-
rzednego. W przypadku kazdego przemiennika podrzednego dane do wystania
wybiera sige za pomocg parametréw 671.07...61.03. Dane sg przesytane za posrednic-
twem tgcza w postaci liczb catkowitych i wyswietlane za pomocg parametréw
62.28...62.36 na przemienniku nadrzednym. Dane mozna nastepnie przekazac do
innych parametréow za pomocg pozycji 62.04...62.12.

Aby wskazaé btedy w przemiennikach podrzednych, kazdy przemiennik podrzedny
musi by¢ skonfigurowany do przekazywania swojego stowa stanu jako jednego z
wymienionych powyzej stow danych. W przemienniku nadrzednym odpowiadajgcy
parametr docelowy musi by¢ ustawiony na warto$¢ Oprogramowanie przemiennika
podrzednego. Czynnos$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy wystapi btgd przemiennika
podrzednego, jest okreslana parametrem 60.17 Dziatanie btedu podrzednego. Zda-
rzenia zewnetrzne (patrz grupa parametréw 31 Funkcje btedu) mogg by¢ uzywane do
wskazania stanu innych bitéw stowa stanu.
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Schematy blokowe komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
sg przedstawione na stronach 646 i 647.

Tworzenie tacza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest tworzone poprzez
potgczenie przemiennikdw czestotliwosci ze soba przy uzyciu

» ekranowanej dwuzytowej skretki miedzy koncéwkami XD2D przemiennikéw cze-

stotliwosci* lub

» kabli Swiattowodowych. W przypadku przemiennikow czestotliwosci z jednostkg
sterujgcg ZCU wymagany jest dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS.
W przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka sterujgcg BCU wyma-

gany jest modut RDCO.

*To potaczenie nie moze wspdtistnie¢ z fgczem komunikacji drive-to-drive (D2D) wdrozonym
w ramach programowania aplikacyjnego (zgodnie z opisem w dokumencie Drive application
programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808 [j. ang.]) i nie nalezy go z nim myli¢.

Ponizej przedstawiono przyktady potgczen. Nalezy pamietac, ze w przypadku konfi-
guracji gwiazdy uzywajgcej kabli $wiattowodowych wymagana jest jednostka rozgate-

ziajgca NDBU-95C DDCS.

tgcze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym zrealizowane za pomocg

kabla elektrycznego

4

BGND | 3
Ekran

. Przemiennik nadrzedny
Terminacja wt.

|
|
L ;_Te

4

BGND | 3
Ekran

XD2D

BGND | 3
Ekran | 4

Przemiennik podrzedny 1

rminacja wyt.

| |
! ! Przemiennik podrzedny n
Terminacja wt.

L

Zobacz podrecznik uzytkownika, aby zapozna¢ sie z okablowaniem przemiennika czestotliwosci i

szczegdtami dotyczgcymi terminacii.



38 Funkcje programu

Konfiguracja pierscienia z kablami $wiattowodowymi

[Przemiennik podrzedny 2 1

Jednostka sterujaca (BCU)

|
' RDCO
| CH2

Jednostka sterujaca (ZCU)

FDCO

ok

L —

L.

L —— ——

N = Nadajnik; O = Odbiornik

J
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Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (1)

[Przemiennik rﬁrzédv Sl IPrzemiennik ﬁrzédm " 71 TPrzemiennik ﬁrzédm T
| Jednostka sterujaca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
' FDCO ' ' FDCO "o RDCO '
| B Y5 g |
L — - — 4 L_;______JL___{__,J
IPrzemiennik podrzedny 3~ |
N = Nadajnik Jednostka sterujgca
O = Odbiornik | — |

MSTR CHO CH1 CH2 c— s — - — -
NDBU

Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (2)
[Przemiennik @rzédv T [Przemiennik ﬁrzédm " 71 TPrzemiennik ﬁrzédm T
| Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
' FDCO ' ' FDCO "o RDCO '
| R e "WWﬁ@ |
L — - — L?;______JL___{__,J

N = Nadajnik Jednostka sterujgca (ZCU)
O = Odbiornik |

'
ONIOINO IO
Kx Kx Kx Kx L —

NDBU
X13 = REGEN
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Przyktadowe ustawienia parametrow

Ponizej przedstawiono liste kontrolng parametréw, ktére nalezy ustawi¢ w trakcie
konfigurowania tagcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. W tym
przyktadzie przemiennik nadrzedny rozgtasza stowo sterowania przemiennika pod-
rzednego, wartos¢ zadang predkosci i wartos¢ zadang momentu. Przemiennik pod-
rzedny zwraca stowo stanu oraz dwie wartosci aktualne (nie jest to obowigzkowe —
pokazano to tylko w celach informacyjnych).

Ustawienia przemiennika nadrzednego:
« Aktywacja tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
* 60.01 M/F: port komunikacyjny (wybor kanatu swiattowodu lub XD2D)
* (60.02 M/F: adres wezta = 1)
*  60.03 M/F: tryb = Nadrzedny DDCS (do potaczenia $wiattowodowego i prze-
wodowego)
*  60.05 M/F: potgczenie HW (Pierscien lub Gwiazda dla $wiattowodu, Gwiazda
dla przewodu)

» Dane rozgtaszane do przemiennikéw podrzednych
*  61.01 M/F: wyb6r danych 1= CW przemiennika podrzednego (stowo sterowa-
nia przemiennika podrzednego)
*  61.02 M/F: wyb6r danych 2 = Uzyta wart. zad. predkoSci
*  61.03 M/F: wyb6r danych 3 = Akt. w. zad. momentu 5

» Dane, ktore majg by¢ odczytywane z przemiennikéw podrzednych (opcjonalne)
* 60.14 M/F: wybor prz. podrzednego (wybdr przemiennikéw podrzednych, z
ktérych dane bedg odczytywane)
*  62.04 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 1 ... 62.12 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 3
(odwzorowywanie danych odebranych z przemiennikéw podrzednych)

Ustawienia przemiennika podrzednego:
« Aktywacja tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
* 60.01 M/F: port komunikacyjny (wybor kanatu swiattowodu lub XD2D)
*  60.02 M/F: adres wezta = 2...60
*  60.03 M/F: tryb = Podrzedny DDCS (do potgczenia swiattowodowego i prze-
wodowego)
*  60.05 M/F: potgczenie HW (Pierscien lub Gwiazda dla $wiattowodu, Gwiazda
dla przewodu)

* Odwzorowywanie danych odebranych z przemiennikéw nadrzednych
*  62.01 M/F: wyb6r danych 1 = Stowo sterowania 16-bitowe
*  62.02 M/F: wyb6r danych 2 = Warto$c¢ zadana 1 16-bitowa
*  62.03 M/F: wyb6r danych 3 = Warto$¢ zadana 2 16-bitowa
*  Wybor trybu pracy i miejsca sterowania
* 19.12 Tryb sterowania Zew1 = Predkos¢ lub Moment
* 20.01 Komendy Zew1 = tgcze M/F
* 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 = Poziom

+ Wybor zrédet wartosci zadanych
* 22.11 Zrodto w. zad. predkosci 1 = W. zad. M/F 1
«  26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1 = W. zad. M/F 2
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+  Wybor danych, ktére majg by¢ wysytane do przemiennika nadrzednego (opcjo-
nalne)
*  61.01 M/F: wybor danych 1 = Stowo stanu 16-bitowe
e 61.02 M/F: wybor danych 2 = Warto$¢ aktualna 1 16-bitowa
e 61.03 M/F: wybor danych 3 = Warto$c¢ aktualna 2 16-bitowa

Specyfikacje tacza sSwiattowodowego migedzy przemiennikiem nadrzednym i
podrzednym
* Maksymalna dtugos¢ kabla swiattowodowego
*  FDCO-01/02 lub RDCO-04 ze swiattowodem POF (Swiattowdd plastikowy): 30 m
*« FDCO-01/02 lub RDCO-04 ze $wiattowodem HCS ($wiattowdd krzemowy):
200 m
» Dla odlegtosci do 1000 m nalezy uzy¢ dwoch konwerterow/przekaznikow
NOCR-01 ze $wiattowodem szklanym (GOF, 62,5 mikrometrow, wielomo-
dowy)
* Maksymalna dtugos¢ ekranowanej skretki dwuzytowej: 50 m
» Szybkos¢ przesytania: 4 Mbit/s
» Catkowita wydajnosc tgcza: Czas potrzebny na przestanie wartosci zadanych
miedzy przemiennikiem nadrzednym a przemiennikami podrzednymi wynosi
mniej niz 5 ms.
* Protokét: DDCS (system komunikacji dla rozproszonych przemiennikow czestotli-
wosci)
Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407) i 62 Odbiér danych D2D i DDCS (str. 413).
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Interfejs sterownika zewnetrznego

Informacje ogéine

Istnieje mozliwo$¢ podtgczenia przemiennika czestotliwosci do sterownika zewnetrz-
nego (na przyktad ABB AC 800M) za pomocg kabla swiattowodowego lub ekranowanej
skretki dwuzytowej. Przemiennik czestotliwosci ACS880 jest zgodny z potgczeniami
ModuleBus i DriveBus. Nalezy pamietac, ze niektére funkcje DriveBus (takie jak
BusManager) nie sg obstugiwane.

Topologia

Ponizej przedstawiono przyktadowe podtaczenie do przemiennika czestotliwosci
opartego na jednostce ZCU lub BCU przy uzyciu kabla swiattowodowego.

W przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka sterujgcg ZCU wymagany
jest dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS. W przypadku przemiennikow
czestotliwosci z jednostkg sterujgca BCU wymagany jest modut RDCO lub FDCO.
Jednostka sterujgca BCU jest wyposazona w dedykowane gniazdo dla modutu
RDCO. Z tg jednostkg mozna tez uzywa¢ modutu FDCO. Zajmuje on jednak jedno z
trzech uniwersalnych gniazd modutdéw opcjonalnych. Istnieje mozliwos¢ podtgczenia
elementéw w konfiguracjach pierscienia i gwiazdy podobnie jak w przypadku tgcza
miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym (patrz sekcja Funkcjonalno$é
przemiennikéw w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny na str. 33). Istotng réznica jest to,
ze sterownik zewnetrzny nalezy podigczy¢ do kanatu CHO modutu RDCO, a nie do
kanatu CH2. W przypadku modutu komunikacji FDCO mozna wybra¢ dowolny kanat.

facssso 1 Tacsseo ~ ~ =~ = 1
| Jednostka sterujgca (ZCU) | | Jednostka sterujgca (BCU) |
, FDCO [ RDCO

| R R |

|
= J

N = Nadajnik; O = Odbiornik

Sterownik zewnetrzny mozna tez podtgczy¢ do ztgcza D2D (RS-485) przy uzyciu
ekranowanej skretki dwuzytowej. Do wyboru potgczenia stuzy parametr 60.51 Port
komun. kontrolera DDCS.

Szybkos$¢ transmisji mozna wybra¢ za pomocg parametru 60.56 Szybko$¢ trans.
kontrol. DDCS.
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Komunikacja

Komunikacja migdzy sterownikiem a przemiennikiem czegstotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawow danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Sterownik wysyta zestaw danych do przemiennika czestotliwo$ci, ktéry zwraca
kolejny zestaw danych do sterownika.

Komunikacja korzysta z zestawow danych 10...33. Zawarto$¢ zestawow danych
mozna dowolnie konfigurowaé, lecz zestaw danych o numerze 10 zwykle zawiera
stowo sterowania oraz jedng lub dwie wartosci zadane. Natomiast zestaw danych o
numerze 11 zwraca stowo stanu i wybrane wartosci aktualne. W przypadku komuni-
kacji przy uzyciu potgczenia ModuleBus przemiennik czestotliwosci ACS880 mozna
ustawi¢ jako ,standardowy przemiennik czestotliwosci” lub ,inzynieryjny przemiennik
czestotliwosci” za pomoca parametru 60.50 Typ przemiennika czestotliwosci kontro-
lera DDCS. W komunikacji przy uzyciu potgczenia ModuleBus uzywane sg zestawy
danych 1...4 w przypadku ,standardowego przemiennika czestotliwosci” i zestawy
danych 10...33 w przypadku ,inzynieryjnego przemiennika czestotliwosci”.

Stowo zdefiniowane jako stowo sterowania jest wewnetrznie potgczone z logikg prze-
miennika czestotliwosci. Kodowanie bitow stowa sterowania przedstawiono w sekcji
Zawarto$¢ stowa sterowania magistrali komunikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 621).
Kodowanie stowa stanu przedstawiono w sekcji Zawarto$¢ stowa stanu magistrali
komunikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 622).

Domyslinie zestawy danych o numerach 32 i 33 sg przeznaczone na potrzeby ustugi
skrzynki pocztowej. Umozliwiajg ustawienie wartosci parametréw lub uzyskanie infor-
macji o nich w sposéb przedstawiony ponizej:

Sterownik ACS880

("Parametr zapisywany w przemien- )
niku czestotliwosci

Przesytanie adresu estaw .
Wartosé = 4865 "33”2Y°1h L Par. |Wartos¢
Przesytanie danych Zestaw — 15[ 1901 1234
Warto$¢ = 1234 - p

Przesytanie sprzezenia S /

zwrotnego adresu danych

Wartosé = 4865* 33.1

Parametr odczytywany z przemien-

nika czestotliwosci

Uzyskiwanie informacji —gsmw

o adresie d h

Wartosé = 6147 °393 2403 | 4300
Uzyskiwanie informacji [ Zestaw

o danych daggczh

Wartos¢ = 4300
Uzyskiwanie informacji | Zestaw
0 sprzezeniu zwrotnym dagé%‘
adresu -
\_Wartosc = 6147

/ .

*19.01 — 13h.01h — 1301h = 4865
**24.03 — 18h.03h — 1803h = 6147

Za pomoca parametru 60.64 Wybor zestawu danych skrz. poczt. mozna wybraé
zestawy danych 24 i 25 zamiast zestawdw danych 32 i 33.
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Odstepy aktualizacji zestawdw danych:

» Zestawy danych 10...11: 2 ms

+ Zestawy danych 12...13: 4 ms

» Zestawy danych 14...17: 10 ms

» Zestawy danych 18...25, 32, 33: 100 ms.

Ustawienia

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407) i 62 Odbior danych D2D i DDCS (str. 413).

Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)

Informacje ogéine

Jesli przemiennik czestotliwosci ma oddzielnie sterowane moduly zasilajgce i inwer-
tera (nazywane tez przemiennikami po stronie linii i silnika), modutem zasilajgcym
mozna sterowac za posrednictwem modutu inwertera. Na przyktad modut inwertera
moze przesyta¢ stowo sterowania oraz wartosci zadane do modutu zasilajgcego,
umozliwiajgc sterowanie obydwoma modutami z poziomu interfejsu jednego pro-
gramu sterujacego.

W przypadku pojedynczych przemiennikdéw czestotliwosci ACS880 obie jednostki
sterujgce sg potgczone fabrycznie. W przypadku zespotéw przemiennikdw czestotli-
wosci ACS880 (systemow przemiennikow czestotliwosci z jednym modutem zasilania
i wieloma modutami inwertera) ta funkcja nie jest zwykle uzywana.

Komunikacja

Komunikacja miedzy przemiennikami a przemiennikiem czestotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawow danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Modut inwertera wysyta zestaw danych do modutu zasilajgcego, ktéry zwraca kolejny
zestaw danych do modutu inwertera.

Komunikacja uzywa zestawéw danych 10 i 11, odstep aktualizacji wynosi 2 ms.
Zestawy danych 10 sg wysytane przez modut inwertera do modutu zasilajgcego,
natomiast zestawy danych 11 sg wysytane przez modut zasilajgcy do modutu inwer-
tera. Zawartos¢ zestawdw danych mozna dowolnie konfigurowac, lecz zestaw
danych o numerze 10 zwykle zawiera stowo sterowania. Natomiast zestaw danych o
numerze 11 zwraca stowo stanu.

Podstawowg komunikacje inicjuje sie za pomocg parametru 95.20 Stowo opcji sprze-
towych 1. Powoduje to pojawienie sie kilku parametrow (patrz nizej).

W przypadku regeneracyjnego modutu zasilajgcego (takiego jak modut zasilajgcy
IGBT) mozna do niego wysta¢ wartos¢ zadang napiecia DC i/lub mocy biernej przy
uzyciu grupy parametréw inwertera 94 Sterowanie LSU. Regeneracyjny modut zasi-
lajgcy bedzie tez wysytat do modutu inwertera aktualne sygnaty, ktére sg widoczne w
grupie parametrow 01 Wartosci aktualne.
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Ustawienia

Parametry 01.102...01.164 (str. 128), 05.111...05.121 (str. 138), 06.36...06.43
(str. 146), 06.116...06.118 (str. 153), 07.106...07.107 (str. 157), 30.101...30.149
(str. 289), 31.120...31.121 (str. 302), 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 (str. 452)
i 96.108 Rozruch karty ster. LSU (str. 467).

Grupy parametréw 60 Komunikacja DDCS (str. 393), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 407), 62 Odbiér danych D2D i DDCS (str. 413) i 94 Sterowanie LSU
(str. 444).
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Sterowanie silnikiem

Bezposrednie sterowanie momentem (DTC)

Funkcja sterowania silnikiem w przemienniku czestotliwosci ACS880 jest oparta na
bezposrednim sterowaniu momentem (DTC), najbardziej zaawansowanym algoryt-
mie firmy ABB do sterowania silnikiem. Przetgczanie potprzewodnikéw wyjsciowych
jest sterowane, co umozliwia uzyskanie wymaganego strumienia stojana i momentu
silnika. Wartos¢ zadana regulatora momentu pochodzi z regulatora predkosci, regu-
latora napiecia DC lub bezposrednio z zewnetrznego zrédta wartosci zadanej
momentu.

Sterowanie silnikiem wymaga pomiaru napigcia DC i dwoch pragdéw fazowych silnika.
Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni wek-
torowej. Moment silnika to iloczyn strumienia stojana i prgdu wirnika. Dzieki wykorzy-
staniu wskazanego modelu silnika mozna lepiej oszacowac strumien stojana.
Informacje o aktualnej predkosci watu silnika nie sg wymagane do sterowania silnikiem.

Gtéwna roznica migdzy tradycyjnym sterowaniem a sterowaniem DTC polega na
tym, ze funkcja sterowania momentem dziata na takim samym poziomie czasu jak
funkcja sterowania przetgczaniem mocy. Nie ma oddzielnego modulatora PWM ste-
rowanego napieciowo i czestotliwosciowo. Przetgczanie modutu wyjsciowego jest
w petni oparte na stanie elektromagnetycznym silnika.

Aby sterowanie silnikiem byto mozliwie jak najdoktadniejsze, nalezy aktywowac
oddzielny bieg identyfikacyjny silnika.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Skalarne sterowanie silnikiem (na str. 63).

Ustawienia

Parametry 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 475) i 99.13 Zadanie biegu ident.
(str. 478).

Rampy wartosci zadanej

Czasy ramp przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ indywidualnie dla wartosci
zadanych predkos$ci, momentu i czestotliwosci.

W przypadku wartosci zadanej predkosci i czestotliwosci rampy sg definiowane jako
czas, jaki zajmie zmiana wartosci zadanej miedzy zerem a znamionowym momentem
silnika (miedzy zerowg predkoscig lub czestotliwoscig a wartoscig zdefiniowang za
pomocg parametru 46.01 Skalowanie predkosci lub 46.02 Skalowanie czestotliwo-
Sci). Uzytkownik moze przetgczaé sie miedzy dwoma wstepnie skonfigurowanymi
zestawami ramp za pomocg zrédia binarnego, takiego jak wejsciowy sygnat cyfrowy.
W przypadku wartosci zadanej predkosci mozna réwniez sterowaé ksztattem rampy.

W przypadku wartosci zadanej momentu rampy sg definiowane jako czas, jaki warto-
$ci zadanej zajmie zmiana migedzy zerem a znamionowym momentem silnika (para-
metr 01.30 Skala momentu znamion.).
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Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu prébnego mozna zdefiniowac
osobno. Patrz sekcja Bieg probny (str. 60).

Istnieje mozliwos$¢ dostosowania wspétczynnika zmiany funkcji potencjometru silnika
(str. 74). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowaé rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania awa-
ryjnego (tryb Off3).

Ustawienia

* Rampa wartosci zadanej predkosci: Parametry 23.11...23.19i 46.01 (str. 237

i 360).

+ Rampa wartosci zadanej momentu: Parametry 07.30, 26.18i 26.19 (str. 126
i 263).

» Rampa wartosci zadanej czestotliwosci: Parametry 28.71...28.751 46.02 (str. 273
i 360).

» Bieg probny: Parametry 23.20 i 23.21 (str. 240).
» Potencjometr silnika: Parametr 22.75 (str. 235).

» Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3): Parametr 23.23 Czas zatrz. awaryjnego
(str. 240).

State predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwo$ci sg zdefiniowanymi wstepnie wartosciami zadanymi,
ktére mozna aktywowac na przykfad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 statych predkosci na potrzeby stero-
wania predkoscig i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscia.

OSTRZEZENIE: State predkosci i czestotliwosci zastepujg normalne wartosci
zadane bez wzgledu na to, skad pochodzi warto$¢ zadana.

Funkcja statych predkosci/czestotliwosci dziata na poziomie czasu 2 ms.
Ustawienia

Grupy parametréw 22 Wybor wart. zadanej predkosci (str. 229) i 28 tancuch w. zad.
czestotliwosci (str. 267).

Predkosci/czestotliwosci krytyczne

Predkosci krytyczne mozna zdefiniowa¢ do zastosowania w aplikacjach, w przypadku
ktérych konkretne predkosci silnika lub zakresy predkosci sg niedopuszczalne, na
przykifad z powodu probleméw zwigzanych z rezonansem mechanicznym.
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Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby warto$¢ zadana pozostata w
pasmie krytycznym przez zbyt dtugi czas. Kiedy zmienna wartos¢ zadana (22.87 Akt.
wart. zad. predko$ci 7) wchodzi w zakres krytyczny, wyjscie funkcji (22.01 Nieograni-
czona w.zad. predk.) zostaje zablokowane do momentu, gdy warto$¢ zadana opusci
zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu jest wygtadzana przez funkcje
rampy w tancuchu warto$ci zadane;.

Funkcja jest réwniez dostepna na potrzeby sterowania silnikiem w trybie skalarnym z
czestotliwoscia jako wartoscig zadang. Wejscie funkcji jest pokazywane przez para-
metr 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7, a wyjscie przez parametr 28.97 Nieogr. wart. zad.
czest..

Przyktad

Wentylator wibruje w zakresie od 540 do 690 obr./min oraz od 1380 do 1560 obr./min.

Aby przemiennik czestotliwosci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

» wigczy¢ funkcje predkosci krytycznych. W tym celu nalezy ustawi¢ wartos¢ bitu 0
parametru 22.51 Funkcja predkosci krytycznej na wartos¢ ,1” i

» ustawic zakresy predkosci krytycznych w sposéb przedstawiony na rysunku poni-
zej.

22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (obr./min)
(wyjscie funkciji)

1 Par. 22.52 = 540 obr./min
1560 2 | Par. 22.53 = 690 obr./min
1380 3 Par. 22.54 = 1380 obr./min
4 Par. 22.55 = 1560 obr./min
690
540
1‘ 2 3 4 22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7 (obr./min)
(wejscie funkciji)
Ustawienia

» Predkosci krytyczne: parametry 22.57...22.57 (str. 234)
» Czestotliwosci krytyczne: parametry 28.51...28.57 (str. 272).

Automatyczna regulacja kontrolera predkosci

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwosci mozna automatycznie wyregulowac
za pomocg funkcji automatycznej regulacji. Automatyczna regulacja opiera sie na
wartosci szacunkowej mechanicznej statej czasu (inercji) silnika oraz maszyny.

Procedura automatycznej regulacji wykona serie cykli przyspieszania/zwalniania sil-
nika. Liczbe cykli mozna zmieni¢ za pomocg parametru 25.40 Czasy powtérz auto-



Funkcje programu 49

strojenia. Wyzsze warto$ci zapewniajg doktadniejsze wyniki, zwlaszcza jesli réznica
pomigdzy predkoscig poczatkowg i maksymalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznej regulaciji
bedzie momentem poczgtkowym (tzn. momentem w chwili aktywacji procedury)
powiekszonym o wartos¢ 25.38 Krok momentu autostrojenia, chyba ze ogranicza go
limit maksymalnego momentu (grupa parametréw 30 Limity) lub znamionowy
moment silnika (99 Dane silnika). Obliczona maksymalna predkos¢ podczas proce-
dury jest predkoscig poczatkowa (tzn. predkoscia, gdy procedura jest aktywowana) +
wartos¢ 25.39 Krok predkosci autostrojenia, chyba ze jest to ograniczone wartoscig
30.12 Maks. predkosc lub 99.09 Predko$¢ znam. silnika.

Ponizszy wykres przedstawia predkos¢ i moment podczas procedury automatycznej
regulacji. W tym przyktadzie warto$¢ 25.40 Czasy powtdrz autostrojenia ustawiono na 2.

Poczatkowy moment + [25.38]

Poczatkowy moment

Poczatkowa predkos¢ +
[25.39]

Poczatkowa predkosc

Uwagi:

+ Jesli przemiennik czestotliwosci nie moze wytworzyé zgdanej mocy hamowania
podczas procedury, wyniki bedg opierac¢ sie tylko na etapach przyspieszenia i nie
bedg tak doktadne jak w przypadku wykorzystania petnej mocy hamowania.

« Silnik przekroczy nieznacznie obliczong maksymalng predkos$¢ na koniec kazdej
fazy przyspieszenia.

Przed aktywacja procedury autostrojenia

Warunki wykonania procedury autostrojenia to:
» Bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomysinie ukohczony
» Ustawiono limity predkosci i momentu (grupa parametréw 30 Limity)

» Sprzezenie zwrotne od predkosci jest monitorowane pod kgtem szumow, wibracji
i innych zaktocen oraz
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+ filtrowanie sprzezenia zwrotnego od predkosci (grupa parametrow 90 Wybdr
sprzezenia zwrotnego)

« filtrowany bfad predkosci (24 Warunkowa w. zad. predkosci) i

» predkos¢ zerowa (parametry 21.06i 21.07)

zostaty ustawione tak, aby eliminowac takie zaktécenia.

* Przemiennik czestotliwo$ci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania pred-
koscia.

Po tym, jak wszystkie te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowaé automatyczng
regulacje za pomocg parametru 25.33 Autostrojenie reg. predk. (lub zrédfa sygnatu
wybranego przez ten parametr).

Tryby automatycznej regulacji

Automatyczna regulacja moze by¢ wykonana na trzy rézne sposoby w zalezno$ci od
ustawien parametru 25.34 Tryb autostr. reg. predk.. Wybrane wartosci Ptynny, Nor-
malny i Scisty definiujg, w jaki sposéb warto$¢ zadana momentu przemiennika cze-
stotliwosci powinna reagowac na krok warto$ci zadanej predkosci po regulaciji.
Wybor opcji Plynny zapewni wolng, ale niezawodng reakcje; opcja Scisty zapewni
szybka reakcje, ale prawdopodobnie zbyt duze wartosci wzrostu dla niektorych
zastosowan. Ponizszy rysunek przedstawia reakcje predkosci dla kroku wartosci
zadanej predkosci (zazwyczaj 1...20%).

A: Niedostatecznie skompensowane

B: Wyregulowane normalnie (automatyczna regulacja)

C: Wyregulowane normalnie (recznie) Lepsza wydajno$é dynamiczna niz w przypadku B
D: Nadmierna kompensacja kontrolera predkosci
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Wyniki automatycznej regulacji

Na koniec pomysinej procedury automatycznej regulacji wyniki sg automatycznie

przekazywane do parametrow

» 25.02 Proporc. wzmocnienie predkK. (proporcjonalny przyrost dla kontrolera pred-
kosci)

» 25.03 Czas catkowania predkosci (czas catkowania kontrolera predkosci)

» 25.37 Mechaniczna stata czas. (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

Mimo to wciaz jest mozliwa reczna regulacja wzmocnienia kontrolera, czasu catko-
wania i czasu rézniczkowania.

Ponizszy rysunek przedstawia uproszczony schemat kontrolera predkosci. Wyjscie
kontrolera jest wartoscig zadang dla kontrolera momentu.

Rézniczkowa

kompensacja

przyspieszania

Proporcjonalna

Wartos¢ +_ Wartosé catkowa +y* Wartos¢ zadana
zadana -1 bledu éz’:.momentu

predkosci

Rézniczkowa

Predkos¢ aktualna

Wskazniki ostrzezen

Jesli procedura automatycznej regulacji nie zakonczy sie pomysinie, zostanie wyge-
nerowany komunikat ostrzezenia AF90 Autodostrajanie kontrolera predkosci. Wigcej
informacji mozna znalez¢ w rozdziale Sledzenie btedow na stronie 535.

Ustawienia

Parametry 25.33...25.40 (str. 258).

Ttumienie oscylacji

Funkgciji ttumienia oscylacji mozna uzywaé do usuwania oscylacji spowodowanych
przez elementy mechaniczne lub oscylujgce napiecie DC. Wejscie (sygnat odzwier-
ciedlajgcy oscylacje) jest wybierane za pomocg parametru 26.53 Wejscie kompensa-
cji oscylacji. Funkcja ttumienia oscylacji generuje sinusoide (26.58 Wyjscie ttumienia
oscylacji), ktérg mozna dodaé¢ do wartosci zadanej momentu z odpowiednim wzmoc-
nieniem (26.57 Wzmoc. ttumienia oscylacji) i przesunieciem fazowym (26.56 Faza
ttumienia oscylacji).
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Algorytm ttumienia oscylacji mozna aktywowac bez tgczenia wyjscia z tancuchem
wartosci zadanych, co umozliwia poréwnanie wejscia i wyjscia funkcji i wprowadzenie
dalszych zmian przed zastosowaniem wyniku.

Procedura regulacji dla ttumienia oscylacji

« Wybrac¢ wejscie za pomocg parametru 26.53 Wejscie kompensacji
oscylacji

« Aktywowac algorytm za pomoca parametru 26.51 Ttumienie oscylacji

« Ustawi¢ parametr 26.57 Wzmoc. ttumienia oscylacji na wartos¢ 0

Y

« Obliczy¢ czestotliwo$¢ oscylacji na podstawie sygnatu (uzy¢ narzedzia
PC Drive Composer) i ustawi¢ parametr 26.55 Czestotliwo$¢ ttumienia
oscylacji

« Ustawi¢ parametr 26.56 Faza ttumienia oscylacji*

Y

- Stopniowo zwieksza¢ wartos¢ parametru 26.57 Wzmoc. tfumienia
oscylacji, aby algorytm zaczat dziatac.

amplituda oscylacji zmniejsza sie/\amplituda oscylacji zwieksza sie

« Zwiekszy¢ warto$¢ 26.57 Wzmoc. tlumienia * Wyprébowac inne wartosci dla parametru
oscylacji i w razie potrzeby zmieni¢ wartos¢ 26.56 Faza tfumienia oscylacji
26.56 Faza tlumienia oscylacji
* * Jesli niemozliwe jest okreslenie oscylacji
« Zwiekszy¢ wartosé 26.57 Wzmoc. tumienia | DC Za pomoca pomiarow, wartosc 0 stopni
oscylacji, aby catkowicie wyttumi¢ oscylacje. jest zazwyczaj odpowiednig wartoécig
poczatkows.

Uwaga: Zmiana statej czasu filtra dolnoprzepustowego btedu predkosci lub czasu
catkowania kontrolera predkosci moze wptyng¢ na regulacje algorytmu ttumienia
oscylacji. Zaleca sie, aby dostosowac kontroler predkosci przed algorytmem ttumie-
nia oscylacji. (Wzmocnienie kontrolera predkosci mozna zmieni¢ po dostosowaniu
tego algorytmu).

Ustawienia

Parametry 26.51...26.58 (str. 264).

Eliminacja czestotliwosci rezonansowych

Program sterujgcy jest wyposazony w funkcje filtra pasmowo-zaporowego, ktéry
umozliwia usunigcie czestotliwosci rezonansowych z sygnatu btedu predkosci.

Ustawienia

Parametry 24.13...24.17 (str. 244).
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Kontrola nagtego przyspieszenia

Jezeli silnik jest sterowany momentem, a jego obcigzenie ulegnie nagtemu, gwattow-
nemu zmniejszeniu, silnik moze przyspieszy¢. Program sterujgcy posiada funkcje
umozliwiajgca kontrole nad nagtym przyspieszeniem, ktéra zmniejsza wartos¢
zadang momentu za kazdym razem, gdy predkosc silnika przekroczy warto$¢ okre-
Slong za pomocg parametru 30.71 Min. predkosc lub 30.12 Maks. predkosc.

Predko$é silnika Poziom wytgczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej predkosci

} 31.30 Marg. wyt. dla przekr.

30.12 VASS predk.
| |
| |
0 1 1
Kontrola nagtego przyspieszenia Czas
jest aktywna
30.11
31.30 Marg. wyt. dla przekr.
_____ predk.

z powodu nadmiernej predkosci

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Proporcjonalny czas przyrostu i catkowania
mozna zdefiniowa¢ za pomocg parametrow. Ustawienie wartosci zero wytgcza kon-
trole nagtego przyspieszenia.

Ustawienia

Parametry 26.81 Wzmoc.dla kontr.nagt.przysp. i 26.82 Czas catk.dla
kontr.nagt.przys. (str. 267).

Obstuga enkodera

Program obstuguje dwa enkodery (lub resolwery) jednoobrotowe lub wieloobrotowe.
Dostepne sg nastepujgce opcjonalne moduty interfejsu:

 Interfejs enkodera TTL FEN-01: dwa wejscia TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa
i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

+ Interfejs enkodera absolutnego FEN-11: wejscie enkodera absolutnego, wejscie
TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

+ Interfejs resolwera FEN-21: wejscie resolwera, wejscie TTL, wyjscie TTL (na
potrzeby echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

» Interfejs enkodera HTL FEN-31: wejscie enkodera HTL, wyjscie TTL (na potrzeby
emulacji enkodera i echa) oraz dwa wej$cia cyfrowe

* Interfejs enkodera HTL/TTL FSE-31 (na potrzeby uzywania z modutem funkgciji

bezpieczenstwa FSO-xx): dwa wejscia enkodera HTL/TTL (jedno wejscie HTL
obstugiwane w chwili publikacji)
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Modut interfejsu jest instalowany w jednym z gniazd modutu opcji jednostki sterujgce;j
przemiennika czestotliwosci. Modut (oprécz FSE-31) mozna tez zainstalowaé w ada-
pterze rozszerzeh FEA-03.

Echo i emulacja enkodera

Zaroéwno echo, jak i emulacja enkodera sg obstugiwane przez wspomniane powyzej
interfejsy FEN-xx.

Echo enkodera jest dostepne w enkoderach TTL, TTL+ i HTL. Sygnat odebrany z
enkodera jest przekazywany w niezmienionej formie na wyjscie TTL. Pozwala to na
potagczenie jednego enkodera do kilku przemiennikéw czestotliwosci.

Emulacja enkodera przekazuje rowniez sygnat enkodera na wyjscie, ale sygnat jest
skalowany lub dane pozycji sg przeksztatcane na impulsy. Emulacji mozna uzy¢, gdy
pozycje enkodera absolutnego lub resolwera nalezy przeksztatci¢ na impulsy TTL lub
gdy sygnat musi zosta¢ zamieniony na inng liczbe impulséw niz pierwotnie.

Sprzezenie zwrotne od obcigzenia i silnika

Jako sprzezenie zwrotne od predkosci i pozycji mogg byé uzywane trzy rézne zrodta:
enkoder 1, enkoder 2 i oszacowanie pozycji silnika. Dowolne z tych Zrédet moze by¢
uzywane na potrzeby obliczania pozycji obcigzenia lub sterowania silnikiem. Oblicza-
nie pozycji obcigzenia umozliwia na przykfad okreslenie pozycji taSmociggu lub
wysokosci fadunku na dzwigu. Zrédta sprzezenia zwrotnego wybiera sie za pomoca
parametrow 90.41 Wybor sprz. zwr. od silnika i 90.51 Wybor sprzezenia zwr. obc..

Szczegdtowe informacje na temat potgczen parametrow funkcji sprzezenia zwrot-
nego silnika i obcigzenia zawierajg schematy blokowe na str. 637 i 632. Wiecej infor-
magcji na temat obliczania pozycji obcigzenia zawiera sekcja Licznik pozycji (str. 55).

Przetozenia mechaniczne miedzy komponentami (silnik, enkoder silnika, obcigzenie,
enkoder obcigzenia) sg okreslane przy uzyciu parametréw przetozenia przedstawio-
nych na ponizszym schemacie.

Skalowanie z enkodera Skalowanie z siinika  Skalowanie z enkodera
obcigzenia do obcigzenia do obcigzenia silnika do silnika

N ¥ N ¥ N
90.53 ] — — 90.61  90.43 ]
X
Y

@): :Ladunek:XY:XY:@:XY:@

Enkoder Enkoder
obcigzenia L 90.62 90.44 J silnika

90.54

Przetozenie pomigedzy enkoderem obcigzenia i obcigzeniem jest definiowane za
pomocg parametrow 90.53 Przektadnia obc.: licznik i 90.54 Przektadnia obc.: mian..
Podobnie przetozenie pomiedzy enkoderem silnika i silnikiem jest definiowane za
pomocg parametrow 90.43 Przektadnia silnika: licznik i 90.44 Przektadnia silnika:
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mian.. Gdy jako sprzezenie zwrotne obcigzenia wybrane zostanie wewnetrzne osza-
cowanie pozycji, przetozenie pomiedzy silnikiem i obcigzeniem musi zosta¢ zdefinio-
wane w parametrach 90.61 Przektadnia: licznik i 90.62 Przektadnia: mianownik.
Domyslnie wszystkie wspotczynniki wymienione powyzej to 1:1. Wspétczynniki mogg
by¢ zmieniane tylko po zatrzymaniu dziatania przemiennika czestotliwosci. Nowe
ustawienia wymagajg sprawdzenia przy uzyciu parametru 91.10 Od$wiez parametry
enkodera.

Licznik pozycji

Program sterujacy jest wyposazony w funkcje licznika pozycji, ktéra moze by¢ uzy-
wana do wskazywania pozycji obcigzenia. Wartos$¢ wyjsciowa funkcji licznika, para-
metr 90.07 Wartos¢ catkowita skalowanej pozycji obcigzenia, wskazuje skalowang

liczbe obrotow odczytang z wybranego zrédta (patrz sekcja Sprzezenie zwrotne od
obcigzenia i silnika na str. 54).

Zwigzek pomiedzy obrotami watu silnika i odpowiadajgcym ruchem fadunku (w
dowolnej jednostce odlegtosci) jest definiowany za pomocg parametréw 90.63 Stafa
podawania: licznik i 90.64 Stata podawania: mianownik. Ta funkcja przetozenia moze
zostac¢ zmieniona bez od$wiezania parametru i ponownej inicjalizacji licznika pozycji
— wyjscie licznika jest jednak aktualizowane jedynie po odebraniu nowych danych
wejsciowych pozycji.

Szczegodtowe informacje na temat potgczen parametréow funkcji sprzezenia zwrot-
nego obcigzenia zawierajg schematy blokowe na str. 632.

(Przetacznik bliskosci) Zrédio ustawione
za pomocg parametru 90.67
(Przerwanie inicjowania) Zrodto
ustawione za pomocg parametru 90.68
90.35 Stan licznika pozycji

bit 4, Gotowos$¢ do zainicjowania licznika
pozycji

90.35 Stan licznika pozycji

bit 5, Ponowne zainicjowanie licznika
pozycji wytaczone

(Zadanie ponownego inicjowania) Zrodto
ustawione za pomocg parametru 90.69

1
0 |
N PP |
Btgd przemiennika czestotliwosci
ad przemiennika czestotliwosci 0 I :

n

E

|

o= O= O=20=

42147483647 — — — — — — — — — — — —

90.07 Wartos¢ catkowita skalowanej

pozycji obcigzenia \

(Warto$¢ poczatkowa) Zrédto ustawione za |:>
pomoca parametru 90.59 - -
(domyslnie 90.58)

2147483648 — — — — — — — — — — — — — — — — L
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Licznik pozyciji jest inicjowany przez ustawienie w programie sterujgcym znanej pozy-
¢ji fizycznej tadunku. Pozycje poczatkowg (na przykiad: pozycja startowa/zerowa lub
odlegtos¢ od niej) mozna wprowadzi¢ recznie w parametrze (90.58 Wartos¢ catkowita
wartosci poczgtkowej licznika pozycji) lub pobra¢ z innego parametru. Ta pozycja jest
ustawiona jako wartos$¢ licznika pozycji (90.07 Wartosc catkowita skalowanej pozycji
obcigzenia), gdy aktywowane jest zrédio wybrane za pomocg parametru 90.67 Zr6-
dfo komendy poczgtkowej licznika pozycji, takie jak przetgcznik krancowy podtgczony
do wejscia cyfrowego. Pomysine zainicjowanie jest wskazane przez bit 4 parametru
90.35 Stan licznika pozycji.

Kolejne przypadki inicjowania licznika muszg by¢ wczesniej wigczone za pomoca
parametru 90.69 Resetuj stan gotowoSci inicjalizacji licznika pozycji. Aby zdefiniowaé
okno czasu dla inicjowania, mozna uzy¢ parametru 90.68 Wytgcz inicjalizacje licznika
pozycji do ograniczenia sygnatu z przetgcznika krancowego. Aktywny btad w prze-
mienniku czestotliwosci réwniez uniemozliwi inicjowanie licznika.

Obstuga btedow enkodera

Gdy enkoder jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od obcigzenia, dziata-
nie podejmowane w przypadku btedu enkodera jest okreslane przy uzyciu parametru
90.55 Bfad sprzez. zwr. obcigzenia. Jesli parametr jest ustawiony na Ostrzezenie,
obliczanie jest kontynuowane bez przerw przy uzyciu oszacowanej pozyciji silnika.
W przypadku przywrdcenia pracy enkodera po btedzie obliczanie jest przetgczane
ponownie na sprzezenie zwrotne enkodera. Sygnaty pozycji obcigzenia (90.04, 90.05
i 90.07) s3 caly czas aktualizowane, ale bit 6 parametru 90.35 Stan licznika pozycji
zostaje ustawiony tak, aby wskazywat potencjalnie nieprawidtowe dane pozyciji.
Dodatkowo bit 4 parametru 90.35 jest czyszczony przy nastepnym zatrzymaniu jako
zalecenie ponownej inicjalizacji licznika pozycji.

Parametr 90.60 Dziatanie po bfedzie lub uruchomieniu licznika pozycji definiuje, czy
obliczanie pozycji zostaje wznowione od poprzedniej wartosci po btedzie enkodera
lub ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej. Domysinie bit 4 parametru 90.35
Stan licznika pozycji jest czyszczony po btedzie w celu wskazania, ze wymagana jest
ponowna inicjalizacji. Gdy parametr 90.60 jest ustawiony na Kontynuuj od poprzed-
niej wartosci, wartosci pozycji zostajg zachowane w przypadku btedu lub ponownego
uruchomienia, a bit 6 parametru 90.35 zostaje ustawiony w celu wskazania, ze wysta-
pit btad.

Uwaga: w przypadku enkodera absolutnego wieloobrotowego bit 6 parametru 90.35
zostaje oczyszczony przy nastepnym zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci, jesli
dziatanie enkodera zostato przywrécone po btedzie, a bit 4 nie zostaje oczyszczony.
Stan licznika pozycji zostaje zachowany po ponownym uruchomieniu jednostki steru-
jacej. Nastepnie zostaje wznowione obliczanie pozycji od pozycji bezwzglednej poda-
nej przez enkoder i z uwzglednieniem pozycji poczgtkowej okreslonej przy uzyciu
parametru 90.58.

OSTRZEZENIE! Jesli przemiennik czestotliwosci jest w stanie zatrzymania
w chwili wystgpienia btedu enkodera lub przemiennik czestotliwosci nie jest
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zasilany, parametry 90.04, 90.05, 90.07 i 90.35 nie sg aktualizowane, poniewaz nie
mozna wykry¢ ruchu obcigzenia. W przypadku uzywania wartosci poprzedniej pozyciji
(parametr 90.60 Dziatanie po bfedzie lub uruchomieniu licznika pozycji ustawiony na
Kontynuuj od poprzedniej warto$ci) nalezy pamieta¢, ze nie mozna polegac na
danych pozyciji, gdy obcigzenie moze sig ruszadé.

Odczyt/zapis wartosci licznika pozycji za pomocg magistrali komunikacyjnej

Dostep do parametrow funkcji licznika pozycji, takich jak 90.07 Warto$¢ catkowita
Skalowanej pozycji obcigzenia i 90.58 Warto$¢ catkowita warto$ci poczgtkowej licz-
nika pozycji, jest mozliwy z systemu sterowania wyzszego poziomu w nastepujgcych
formatach:
* 16-bitowa liczba catkowita (jesli 16 bitéw jest wystarczajgce dla zastosowania)
» 32-bitowa liczba catkowita (dostep do niej mozliwy jest przez dwa kolejne
stowa 16-bitowe)

Na przyktad: aby odczyta¢ parametr 90.07 Warto$c catkowita skalowanej pozycji
obcigzenia przez magistrale komunikacyjng, nalezy ustawi¢ parametr wyboru okre-
Slonego zestawu danych (w grupie 52) na Inny — 90.07, a nastepnie wybra¢ format.
Jesli wybrano format 32-bitowy, kolejne stowo danych jest réwniez rezerwowane
automatycznie.

Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika enkodera HTL

1. Okresli¢ typ modutu interfejsu enkodera (parametr 91.11 Typ modutu 1 = FEN-31)
oraz gniazdo, w ktérym zostanie zainstalowany modut (97.72 Lokalizacja modutu 1).

2. Okresli¢ typ enkodera (92.01 Enkoder 1: typ = HTL). Lista parametréw zostanie
ponownie odczytana z przemiennika czestotliwosci po zmianie warto$ci.

3. Okresli¢ modut interfejsu, do ktérego podtgczony jest enkoder (92.02 Enkoder 1:
zrédto = Modut 1).

4. Ustawi¢ liczbe impulséw zgodnie z tabliczkg znamionowg enkodera
(92.10 Impulsy/obrot).

5. Wprowadzi¢ przetozenie w parametrze 90.43 Przektadnia silnika: licznik i
90.44 Przektadnia silnika: mian., jesli enkoder obraca sie z inng predkos$cia niz
silnik (tj. nie jest zamontowany bezposrednio na wale silnika).

6. Ustawic parametr 91.10 Odswiez parametry enkodera na wartos¢ Od$wiez, aby
zapisa¢ nowe ustawienia parametru. Warto$¢ parametru automatycznie zmieni
sie z powrotem na Gotowe.

7. Sprawdzi¢, czy parametr 91.02 Stan modutu 1 wskazuje poprawny typ modutu
interfejsu (FEN-31). Ponadto sprawdzi¢ stan modutu. Obie diody LED powinny
Swiecic na zielono.

8. Uruchomic silnik z zadang wartoscig predkosci, np. 400 obr./min.
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9. Poréwnac¢ szacowang predkos¢ (01.02 Szacowana predkosc¢ silnika) ze zmie-
rzong predkoscig (01.04 Filtrowana predk. enkodera 1). Jesli obie wartosci sg
takie same, ustawi¢ enkoder jako zrodto sprzezenia zwrotnego (90.41 Wybor
sprz. zwr. od silnika = Enkoder 1).

10. Okresli¢ dziatanie, jakie zostanie wykonane w przypadku utraty sygnatu sprzeze-
nia zwrotnego (parametr 90.45 Btad sprz. zwr. silnika).

Przyktad 1: Uzywanie tego samego enkodera na potrzeby sprzezenia
zwrotnego od obcigzenia i silnika

Przemiennik czestotliwosci steruje silnikiem uzywanym na potrzeby podnoszenia
tadunku przy uzyciu dzwigu. Enkoder przymocowany do watu silnika jest uzywany
jako sprzezenie zwrotne dla sterowania silnikiem. Ten sam enkoder jest tez uzywany
na potrzeby obliczania wysokosci fadunku w zgdanej jednostce. Miedzy watem sil-
nika i bebnem kablowym znajduje sie przetozenie. Enkoder jest skonfigurowany jako
Enkoder 1 zgodnie z wczeéniejszg sekcjg Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od sil-
nika enkodera HTL. Dodatkowo wprowadzone sg nastepujgce ustawienia:

* (90.43 Przektadnia silnika: licznik = 1)

* (90.44 Przektadnia silnika: mian. = 1)

Przetozenie nie jest wymagane, poniewaz enkoder jest zamontowany bezposred-
nio na wale silnika.

*  90.51 Wybor sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 1

*  (90.53 Przektadnia obc.: licznik = 1)

* 90.54 Przektadnia obc.: mian. = 50

Beben kablowy wykonuje jeden obrét na 50 obrotéow wata silnika.

* (90.61 Przektadnia: licznik = 1)

* (90.62 Przektadnia: mianownik = 1)

Tych parametréw nie nalezy zmienia¢, poniewaz oszacowanie pozycji nie jest
uzywane na potrzeby sprzezenia zwrotnego.

* 90.63 Stata podawania: licznik = 7

* 90.64 Stata podawania: mianownik = 10

tadunek jest przemieszany o 70 centymetréw (7/10 metra) na jeden obrét bebna
kablowego.

Wysokos$¢ fadunku w metrach moze zosta¢ odczytana w parametrze 90.07 Warto$c
catkowita skalowanej pozycji obcigzenia, a parametr 90.03 Predkos$c¢ obcigzenia
wyswietla predkos¢ obrotowg bebna kablowego.

Przyktad 2: Uzywanie dwéch enkoderéw

Jeden enkoder (enkoder 1) jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od sil-
nika. Enkoder jest potgczony z watem silnika przy uzyciu przetozenia. Drugi enkoder
(enkoder 2) mierzy predkos¢ liniowa w innym miejscu maszyny. Oba enkodery sg
skonfigurowane zgodnie z wczesniejszg sekcjg Konfiguracja sprzgezenia zwrotnego
od silnika enkodera HTL. Dodatkowo wprowadzone sg nastepujgce ustawienia:

*  (90.41 Wybor sprz. zwr. od silnika = Enkoder 1)
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* (90.43 Przektadnia silnika: licznik = 1)
* 90.44 Przektadnia silnika: mian. = 3
Enkoder wykonuje trzy obroty na jeden obrét watu silnika.

*  90.51 Wybér sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 2

Predkos¢ liniowa mierzona przy uzyciu enkodera 2 moze zosta¢ odczytana w para-
metrze 90.03 Predkosc obcigzenia. Ta wartosc¢ jest podana w obr./min. Mozna jg
skonwertowac na inng jednostke przy uzyciu parametru 90.53 Przektadnia obc.: licz-
nik i 90.54 Przektadnia obc.: mian.. Nalezy pamietac, ze przetozenia ze statg poda-
wania nie mozna skonwertowac, poniewaz nie wptywa ono na parametr 90.03
PredkoSc¢ obcigzenia.

Przyktad 3: Kompatybilnosé ACS 600 / ACS800

W przypadku przemiennikéw czestotliwosci ACS 600 i ACS800 zbocza rosnace i
opadajace z kanatdw enkodera A i B sg zazwyczaj zliczane, aby osiggngc¢ najlepszg
mozliwg doktadnos¢. Dlatego tez otrzymana liczba impulséw na obrét jest rowna
czterokrotnosci nominalne;j liczbie impulséw enkodera.

W tym przyktadzie 2048-impulsowy enkoder typu HTL jest zamontowany bezposred-
nio na wale silnika. Zgdana pozycja poczatkowa odpowiadajgca przetgcznikowi bli-
skosci to 66770.

W ACS880 wprowadzane sg nastepujgce ustawienia:

e 92.01 Enkoder 1: typ = HTL

e 92.02 Enkoder 1: Zrédto = Modut 1

e 92.10 Impulsy/obrét = 2048

* 9213 Oszacowanie pozycji wt. = Wigcz

e 90.51 Wyb6r sprzezenia zwr. obc. = Enkoder 1

* 90.63 Stata podawania: licznik = 8192 (tj. 4 x warto$¢ 92.10, poniewaz otrzy-
mana liczba impulséw jest 4-krotnoscig wartosci znamionowej. Zobacz réw-
niez parametr 92.12 Resolwer: pary biegunow)

*  Wybrany parametr ,dane wyj.” jest ustawiony na warto$¢ Inny — 90.58 War-
tosc catkowita warto$ci poczgtkowej licznika pozycji (format 32-bitowy).
Nalezy okresli¢ tylko starsze stowo — kolejne stowo danych jest automatycz-
nie rezerwowane dla mtodszego stowa.

*  Wybrane zrédia (takie jak wejscia cyfrowe lub bity uzytkownika stowa steruja-
cego sg wybierane w parametrze 90.67 Zrédto komendy poczatkowej licznika
pozycjii 90.69 Resetuj stan gotowoSsci inicjalizacji licznika pozycji.

W PLC, jesli warto$¢ poczatkowa jest okreslona w formacie 32-bitowym za pomoca
stowa mtodszego i stowa starszego (odpowiadajgcym w ACS800 parametrom POS
COUNT INIT LO i POS COUNT INIT HI), wprowadzi¢ warto$¢ 66770 w tych stowach
w nastepujgcy sposob:

Np. PROFIBUS:

» FBAdata out x = POS COUNT INIT HI = 1 (poniewaz bit 16 jest rowny 66536)
+ FBAdataout (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.
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Uktad automatyki ABB za pomoca komunikacji DDCS, np.:

+ Dataset12.1 = POS COUNT INIT HI
+ Dataset12.2 =POS COUNT INIT LO

Aby przetestowac konfiguracje PLC, nalezy zainicjowac¢ licznik pozycji z podtgczo-
nym enkoderem. Warto$¢ poczatkowa przestana z PLC powinna by¢ natychmiast
odwzorowana przez parametr 90.07 Warto$¢ catkowita skalowanej pozycji obcigze-
nia przemiennika czestotliwosci. Ta sama wartos¢ powinna sie nastepnie pojawic
w PLC po odczytaniu z przemiennika czestotliwosci.

Ustawienia

Grupy parametrow 90 Wyboér sprzezenia zwrotnego (str. 422), 91 Ustawienia modutu
enkodera (str. 432), 92 Enkoder 1: konfiguracja (str. 435) i 93 Enkoder 2: konfiguracja
(str. 442).

Bieg probny

Funkcja biegu probnego umozliwia uruchomienie silnika na krotki czas, przy wykorzy-
staniu monostabilnego przetgcznika. Funkcja biegu probnego jest zwykle uzywana
do lokalnego sterowania maszynami w trakcie przeprowadzania prac uruchomienio-
wych lub serwisowych.

Dostepne sg dwie funkcje biegu prébnego (1 i 2). Kazda z nich posiada wiasne zrodta
aktywagii i wartosci zadanej. Zrédta sygnatéw wybiera sie za pomoca parametréw
20.26 Zrédto startu biegu prébn. 11 20.27 Zrédto startu biegu probn. 2. Po aktywowa-
niu biegu prébnego przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony i rozpocznie
przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu probnego (parametr 22.42 W. zad.
biegu prébnego 1 lub 22.43 W. zad. biegu prébnego 2) z uwzglednieniem zdefiniowa-
nej rampy przyspieszania biegu prébnego (parametr 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob.). Po wytgczeniu sygnatu aktywacji biegu przemiennik czestotliwosci rozpocznie
zmniejszanie predkosci do zera z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania
biegu prébnego (parametr 23.21 Czas zwaln. dla biegu prob.).

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposdéb dziatania prze-
miennika czestotliwo$ci w trakcie biegu prébnego. W tym przyktadzie uzywany jest
tryb zatrzymywania zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Komenda biegu probnego = Stan zrddta ustawiony za pomoca parametru 20.26
Zrédfto startu biegu prébn. 1 lub 20.27 Zrédfo startu biegu probn. 2

Wigczanie biegu probnego = Stan zrddta ustawiony za pomoca parametru 20.25
Wt biegu probnego

Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czgstotliwosci.



Polecenie bie-
gu prébnego
Wigczanie bie-
gu prébnego
Polecenie
startu

Predkosc
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12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
Pole- |Wiacza-
cenie | nie (Pole-
Faza |biegu | biegu [cenie Opis
prob- | préb- |startu
nego | nego

1-2 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwieksza predko$¢ biegu
probnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkgcji
biegu probnego.

2-3 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

3-4 0 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

4-5 0 1 Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

5-6 1 1 Przemiennik czestotliwosci zwieksza predkos$é¢ biegu
probnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkgcji
biegu probnego.

6-7 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

7-8 0 1 0 | Przemiennik czestotliwo$ci zmniejsza predko$¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

8-9 0 1-0 0 | Przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany. Polecenia
startu sg ignorowane, jesli aktywny jest sygnat wigczenia
biegu prébnego. Po zdjeciu sygnatu wtaczania biegu
probnego wymagane jest wydanie nowego polecenia startu.

9-10 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.19).

10-11 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci.
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Pole- |Wiacza-
cenie | nie Pole-
Faza |biegu| biegu |[cenie Opis

préb- | prob- [startu
nego | nego

11-12 X 0 0 | Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie do
predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.711...23.19).

12-13 X 0 0 | Przemiennik czestotliwo$ci zostanie zatrzymany.

13-14 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.71...23.19).

14-15 X 0—1 1 Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania warto$ci
zadanej predkosci. Sygnat wigczania biegu probnego jest
ignorowany, dopodki aktywne jest polecenie startu. Jesli
sygnat wigczenia biegu probnego jest aktywny, a wydawanie
polecenia startu zostanie zakoriczone, bieg prébny zostanie
natychmiast wigczony.

15-16 | 0—1 1 0 | Wydawanie polecenia startu zostanie zakonczone.
Przemiennik czestotliwosci rozpocznie zwalnianie z
uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania (parametry
23.11...23.19).

Po rozpoczeciu wydawania polecenia biegu prébnego
zwalniajgcy przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat
zwalnianie z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu
prébnego.

16-17 1 1 0 | Przemiennik czestotliwo$ci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.

17-18 0 1-0 0 | Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predko$c z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

18-19 0 0 0 | Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie do
predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.11...23.19).

Warto réwniez zapoznac¢ sie ze schematem blokowym znajdujgcym sie na
stronie 630.

Funkcja biegu probnego dziata na poziomie czasu 2 ms.

Uwagi:

» Funkcja biegu prébnego nie jest dostepna, jesli przemiennik czestotliwosci jest
sterowany lokalnie.

* Nie mozna wigczy¢ biegu prébnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci lub jesli przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony po wigcze-
niu biegu prébnego. Aby uruchomic przemiennik czestotliwosci po zakorczeniu
biegu prébnego, nalezy wydac nowe polecenie startu.
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OSTRZEZENIE! Jesli funkcja biegu prébnego zostata wigczona i aktywowana
po wydaniu polecenia startu, zostanie ona aktywowana zaraz po wytgczeniu
polecenia startu.

+ Jesli aktywowano obie funkcje biegu prébnego, wyzszy priorytet ma funkcja, ktéra
aktywowano jako pierwsza.

» Funkcja biegu prébnego korzysta z trybu sterowania predkoscia.

» Czasy decydujgce o ksztalcie rampy (parametry 23.76...23.19) nie majg zastoso-
wania w przypadku ramp przyspieszania/zwalniania biegu probnego.

* Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali komunika-
cyjnej (patrz 06.01 Gtéwne stowo sterowania, bity 8...9) korzystajg z wartosci
zadanych i czasow rampy zdefiniowanych na potrzeby biegu prébnego, lecz nie
wymagajg podania sygnatu wigczenia biegu probnego.

Ustawienia

Parametry 20.25 WA. biegu prébnego (str. 218), 20.26 Zrédio startu biegu prébn. 1
(str. 218), 20.27 Zrédio startu biegu prébn. 2 (str. 219), 22.42 W. zad. biegu prébnego
1 (str. 233), 22.43 W. zad. biegu prébnego 2 (str. 233), 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob. (str. 240) i 23.21 Czas zwaln. dla biegu préb. (str. 240).

Skalarne sterowanie silnikiem

Zamiast bezposredniego sterowania momentem (DTC) mozna wybrac¢ sterowanie
skalarne jako metode sterowania silnikiem. W trybie sterowania skalarnego prze-
miennik czestotliwosci jest sterowany za pomocg wartosci zadanej predkosci lub cze-
stotliwosci. Jednak sterowanie skalarne nie pozwala na osiggniecie tak wysokiej
wydajnosci, jakg mozna osiggng¢, korzystajgc ze sterowania DTC.

Zalecana jest aktywacja trybu skalarnego sterowania silnikiem:

+ jesli prad znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyjsciowego pragdu znamio-
nowego przemiennika czestotliwosci;

+ jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez podtgczonego silnika, na przy-
ktad w celach testowych;

+ jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik sredniego napiecia za posrednic-
twem transformatora podwyzszajgcego; lub

» w przypadku sterowania wieloma silnikami za pomocg jednego przemiennika cze-
stotliwosci; jesli
» obcigzenie nie jest dzielone réwnomiernie pomiedzy silnikami,
» silniki sg r6znych rozmiaréw, lub
» silniki zostang zmienione po identyfikacji silnikow (Bieg identyfikacyjny).

W przypadku sterowania skalarnego niektére standardowe funkcje sg niedostepne.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Tryby dziatania przemiennika czestotliwosci
(str. 23).
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Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu silnikiem

Kompensacja IR (znana rowniez jako
podbicie napiecia) jest dostepna tylko
wtedy, gdy uzywany jest tryb skalarnego
sterowania silnikiem. Po aktywacji kom-
pensacji IR przemiennik czestotliwosci

bedzie dostarczat silnikowi zwigkszone

napiecie przy niskich predkosciach. Kom-

pensacja IR jest przydatna w aplikacjach —_ Brak kompensadji
wymagajgcych wysokiego momentu roz-

ruchowego. W aplikacjach z podbiciem ' > f(Hz)
napiecie nie moze by¢ dostarczane przy

uzyciu transformatora przy 0 Hz, dlatego dostepny jest dodatkowy punkt przegiecia
na potrzeby definiowania kompensac;ji przy prawie zerowej czestotliwosci.

Napiecie silnika

Kompensacja IR

W przypadku bezposredniego sterowania momentem (DTC) nie jest koniecznie ani
mozliwe uzywanie funkcji kompensaciji IR, gdyz jest ona stosowana automatycznie.

Ustawienia

» Parametry 19.20 Jedn. zad. ster. skalarnego (str. 210), 97.12 Czestotliwos$¢ pod-
wyzszenia kompensacji IR (str. 470), 97.13 Kompensacja IR (str. 471) i 99.04
Tryb sterowania silnikiem (str. 475)

» Grupa parametrow 28 taricuch w. zad. czestotliwo$ci (str. 267).

Automatyczne fazowanie

Autofazowanie to automatyczny rutynowy pomiar, ktérego celem jest okreslenie poto-
zenia katowego strumienia magnetycznego silnika synchronicznego z magnesami
trwatymi lub osi magnetycznej synchronicznego silnika reluktancyjnego. Aby mozliwe
byto doktadne sterowanie momentem silnika, wymagana jest znajomos$¢ potozenia
absolutnego strumienia wirnika.

Czujniki, takie jak absolutne enkodery i resolwery, wskazujg potozenie wirnika
zawsze po okre$leniu odchylenia miedzy katem zerowym wirnika i kagtem czujnika.
Natomiast standardowy enkoder impulséw okresla potozenie wirnika, gdy sig on
obraca, lecz poczatkowe potozenie nie jest znane. Enkoder impulséw moze by¢ uzy-
wany jako enkoder absolutny, jesli zostanie wyposazony w czujniki Halla, jednak
doktadno$¢ pomiaru potozenia poczgtkowego nie bedzie najlepsza. Czujniki Halla
generujg tak zwane impulsy komutacyjne, ktére zmieniajg ich stan szesciokrotnie
podczas jednego obrotu, dlatego mozna jedynie okresli¢ sektor obejmujgcy 60° pel-
nego obrotu, w obrebie ktérego znajduje sie potozenie poczgtkowe.

Wiele enkoderéw przekazuje impuls zerowy (nazywany rowniez impulsem Z) raz
podczas kazdego obrotu. Pozycja impulsu zerowego jest stata. Jesli ta pozycja jest
znana wzgledem pozycji zerowej uzywanej przez modut sterowania silnikiem, znana
jest rowniez pozycja wirnika w momencie impulsu zerowego.
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Uzywanie impulsu zerowego poprawia niezawodno$¢ pomiaru pozycji wirnika. Pozy-
cja wirnika musi by¢ okreslona podczas uruchomienia, poniewaz warto$¢ poczat-
kowa podana przez enkoder jest rowna zero. Procedura automatycznego fazowania
okresla pozycje, ale istnieje pewne ryzyko btedu pozycji. Jesli zerowa pozycja
impulsu jest znana wczesniej, pozycja wykryta przez automatyczne fazowanie moze
zostaé poprawiona, gdy tylko po raz pierwszy po uruchomieniu wykryty zostanie
impuls zerowy.

Pn.

Wirnik e

Absolutny enkoder/resolwer

v
Pd.

W przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi oraz synchronicznych
silnikow reluktancyjnych rutynowe automatyczne fazowanie jest wykonywane, jesli:

1. Uzywany jest absolutny enkoder, resolwer lub enkoder generujgcy sygnaty komu-
tacyjne. Pomiar potozenia wirnika i enkodera jest wykonywany jednorazowo.

2. Uzywany jest enkoder inkrementalny. Pomiar jest wykonywany za kazdym razem
po wigczeniu zasilania.

3. Uzywane jest sterowanie silnikiem w petli otwartej. Pomiar pofoZenia wirnika jest
wykonywany za kazdym razem po uruchomieniu.

4. Gdy pozycja impulsu zerowego musi by¢ mierzona przed pierwszym uruchomie-
niem po podtgczeniu zasilania.

Uwaga: W trybie sterowania w petli zamknietej automatyczne fazowanie jest wyko-
nywane automatycznie po biegu identyfikacyjnym silnika (Bieg identyfikacyjny). Auto
matyczne fazowanie jest réwniez wykonywane automatycznie przed uruchomieniem,
gdy jest to niezbedne.

W trybie sterowania w petli otwartej kgt zerowy wirnika jest okreslany przed startem.
W trybie sterowania w petli zamknigtej aktualny kat zerowy wirnika jest okreslany
podczas automatycznego fazowania, gdy czujnik wskazuje kat zerowy. Nalezy okre-
Sli¢ przesuniecie kata, poniewaz aktualny kat zerowy czujnika i wirnika zazwyczaj nie
sg zgodne. Tryb automatycznego fazowania okresla sposéb wykonywania tej czyn-
nosci w trybie petli otwartej i zamknietej.



66 Funkcje programu

Uzytkownik takze moze okresli¢ odchylenie potozenia wirnika uzywane na potrzeby
sterowania silnikiem — zobacz parametr 98.15 Przesuniecie pozycji uzytk.. Nalezy
pamietaé, ze procedura automatycznego fazowania réwniez zapisuje wynik w tym
parametrze. Wyniki sg aktualizowane, nawet jesli ustawienia uzytkownika nie sg wta-
czone parametrem 98.01 Tryb modelu silnika uzytkow..

Uwaga: W trybie sterowania w petli otwartej silnik zawsze sie obraca, gdy jest uru-
chomiony, poniewaz wat jest zwrdcony w strone strumienia szczgtkowego.

Bit 4 parametru 06.21 Stowo stanu 3 wskazuje, czy juz okreslono potozenie wirnika.

Tryby automatycznego fazowania

Dostepnych jest kilka trybdw automatycznego fazowania (patrz parametr 21.13 Tryb
autom. fazowania).

Tryb obrotowy (Obracanie) jest zalecany szczegdlnie w przypadku 1 (zobacz liste
powyzej), poniewaz jest to najbardziej doktadna i niezawodna metoda. W trybie obro-
towym wat silnika jest obracany do tytu i do przodu (+360/pary biegunéw)°® w celu
okreslenia potozenia wirnika. W przypadku 3 (sterowanie w petli otwartej) wat jest
obracany tylko w jednym kierunku, a kat jest mniejszy.

Inny tryb obrotowy, Obracanie z impulsem Z, moze byé uzywany, jesli istnieje trud-
nos$¢ w uzywaniu normalnego trybu obracania, na przyktad z powodu znacznego tar-
cia. W tym trybie wirnik jest obracany powoli do momentu wykrycia impulsu zerowego
z enkodera. Kiedy impuls zerowy jest wykrywany po raz pierwszy, jego pozycja jest
zapisywana w parametrze 98.15 Przesunigcie pozycji uzytk., ktéry moze by¢ edyto-
wany w celu dostosowania ustawien. Nalezy zauwazy¢, ze uzycie tego trybu z enko-
derem impulsu zerowego nie jest obowigzkowe. W trybie sterowania w petli otwartej
oba tryby obrotowe sg identyczne.

Tryby nieruchome (Zatrzymanie 1, Zatrzymanie 2) majg zastosowanie, jesli nie ma
mozliwosci obrécenia watu silnika (na przyktad po podtaczeniu obcigzenia). Ponie-
waz charakterystyki silnikow i obcigzenia sg rézne, nalezy przeprowadzi¢ testy w
celu okreslenia najodpowiedniejszego trybu nieruchomego.

Przemiennik czestotliwosci moze okresli¢ potozenie wirnika, jesli uruchomiono silnik
w trybie sterowania w petli otwartej lub zamknigtej. W takim przypadku ustawienie
parametru 21.13 Tryb autom. fazowania nie ma zadnego zastosowania.

Proces automatycznego fazowania moze zakonczy¢ sie btedem, dlatego tez zale-
cane jest wykonanie go kilka razy i sprawdzenie wartosci parametru 98.15 Przesunie-
cie pozycji uzytk.

Biad automatycznego fazowania (3385 Automatyczne fazowanie) moze wystgpié¢

przy uruchomionym silniku, jesli szacowany kat silnika rozni sig zbytnio od kata zmie-

rzonego. Moze to by¢ spowodowane miedzy innymi przez nastepujgce czynniki:

» Enkoder $lizga sie na wale silnika.

«  Wprowadzono nieprawidtowg wartos¢ w parametrze 98.15 Przesunigcie pozycji
uzytk.
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+ Silnik juz sie obraca przed uruchomieniem procesu automatycznego fazowania.

» Wybrano tryb Obracanie w parametrze 21.13 Tryb autom. fazowania, ale wat sil-
nika jest zablokowany.

+ Woybrano tryb Obracanie z impulsem Z w parametrze 21.13 Tryb autom. fazowa-
nia ale nie wykryto impulsu zerowego w obrotach silnika.

*  Woybrano nieprawidtowy typ silnika w parametrze 99.03 Typ silnika

» Przebieg identyfikacyjny silnika zakonczyt sie niepowodzeniem.

Ustawienia i diagnostyka

Par