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POSIDYN® SDS 4000

1. Bezpieczenstwo pracy

Przed rozpoczeciem montazu i uruchomienia prosze doktadnie zaznajomic¢ sie z komplet-
ng instrukcja montazu i obstugi. Umozliwi to uniknigcie wielu niepotrzebnych probleméw
w czasie uruchamiania i pracy urzadzenia.

Przetwornice czestotliwosci serii SDS sg urzadzeniami elektrycznymi stuzacymi do regulacji
przeptywu energii w instalacjach silnopradowych. Sg one przewidziane wytacznie do zasilania
maszyn napedzanych servo-silnikami pradu przemiennego. Montaz, praca obstuga oraz
konserwacja dopuszczalne sg tylko pod warunkiem zastosowania sie¢ do obowigzujacych
przepiséw oraz zalecen dokumentacji technicznej.

Uzytkownik jest zobowigzany do zagwarantowania przestrzegania tych zasad.

Zasady bezpieczenstwa i uwagi zamieszczone w dalszej czesci niniejszej instrukcji powinny
by¢ przez uzytkownika $cisle przestrzegane.

Uwaga! Wysokie napiecie! Zagrozenie porazeniem lub $miercia!

Otwarcie obudowy przetwornicy, w celu zamontowania lub wymontowania ptytki opcjonalnej,
dozwolone jest wylacznie po odigczeniu urzadzenia od sieci ( wtyczka wyciggnieta ) oraz
najwczesniej w 5 minut po wylaczeniu napiecia zasilajacego.

Warunkiem poprawnego funkcjonowania przetwornicy jest fachowe zaprojektowanie oraz
prawidiowy montaz napedu, ktérym ona steruje.

Prosze przede wszystkim zwréci¢ uwage na:

Klase ochronng, uziemienie ochronne; praca jest dozwolona wytacznie
pod warunkiem zgodnego z przepisami poditgczenia przewodu ochronnego.

Prace montazowe dozwolone sg tylko pod warunkiem odtgczenia wszelkich napig¢.
Na czas prac przy napedzie nie wystarczy tylko wytgczenie ,Zwolnienia“ (Enable),
nalezy rowniez odiaczy¢ od sieci zasilajacej kompletny naped.

Czas roztadownia kondensatoréw po wytaczeniu zasilania > 5 minut.

Niedozwolone jest wprowadzanie jakichkolwiek przedmiotéw
do obudowy przetwornicy.

* Podczas montazu lub innych prac w szafie rozdzielczej nalezy zabezpieczy¢ urzadzenie
przed dostaniem sie do jego wnetrza resztek drutu, drobnych czesci metalowych i.t.p.
Moga one spowodowac¢ zwarcie w ukfadach elektrycznych przetwornicy.

* Przed wigczeniem urzadzenia nalezy usuna¢ dodatkowe ostony, w celu unikniecia
przegrzania przetwornicy.

Firma STOBER nie przejmuje odpowiedzialnosciza szkody wynikle z nie przestrzegania
zalecen niniejszej instrukcji oraz obowiazujacych przepisow.
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2. Dane techniczne

Grupa BG 1 BG 2a BG 2b
Typ przetwornicy SDS 4011 | SDS 4021 | SDS 4041 | SDS 4071 | SDS 4101 | SDS 4141
Zalecona moc sieci 1 kVA 2 kVA 4 kVA 7 kVA 10 kVA 14 kKVA
Prad znamion. (wartos¢ effekt., £3%) 15A 3A 6 A 10 A 14 A 20 A
Max. prad wyjsciowy (max. ok. 5 s, +3%) 3A 6A 12 A 20 A 28 A 40 A
Napiecie zasilania (L1-L3)3x230V-10% ...480 V + 10%, 50 ... 60 Hz
Zabespieczenie 3x6 AT 3x10 AT 3x20AT
Przekrgj przewod.(mmz) zasilania 1,5 mm?2 1,5 mm?2 1,5 mm? 1,5 mm? 2,5 mm?2 4 mm?
Przekrgj przewod.(mmz) silnik 1,5 mm?2 1,5 mm?2 1,5 mmz2 1,5 mmz2 2,5 mm?2
Przekroj przewod.(mmz) hamulec min. 0,75 mm?, straty napiecia!
Przekr6j przewod.(mm?) ext. 24 V / GND max. 2,5 mm?, straty napiecia!
Czestotliwosc¢ przetaczania 8 kHz

66 Q/80W 33Q/200W

Rezystor hamujacy wewnetrzny

max. 10,5 kW do 1 s max. 21 kW do 1 s

Rezystor hamujacy zewnetrzny
(Granica sity do czopera)

>30 Q / max. 1500 W const.
max. 21 kW do 1s

>30 Q/max. 500 W const.
max. 21 kW do 1s

Wiaczenie czopera przy nap. stopnia
posredniego

840 ...870 V

Woytaczenie czopera przy nap. stopnia
posredniego

800 ...830V

Eliminacja zakiécen

Zintegrowany filtr sieciowy w celu eliminacji zaktécen zgodnie z normg EN55011 kl. A
(przestrzen przemystowa)

Dop.dlugos¢ kabla silnikowego, ekran

25 m przewody z ekranem ; 25 - 100 m przewody z ekranem i dtawikiem

Napiecie zasilania 24 V
na listwie zaciskowej X2 bez hamulca

18...36V,1A

Napiecie zasilania 24 V
na listwie zaciskowej X2 z hamulcem

24V -0%..24V +10%, 3 A

Zabespieczenie 24 V

wewnetrzne 3,15 AT, zewnetrzne max. 16 AF z powodu przekroju przewodow
2,5 mm?

Max. prad wyjsciowy na hamulec

2A

Stopien ochrony / Zabudowanie

IP 20 / pionowe

Temperatura otoczenia

0 ... 45 °C przy znamionowej pracy
do 55 °C przy stracie mocy pracy 2,5% / °C

Wilgotnos$¢ wzgledna

wilgotnos$¢ 85%, bez kondensujgce;j sie lub kapigcej wody

Wysokos¢ pracy

do 1000 m bez ograniczenia parametréw pracy; przy 1000 ... 2500 m z ,Derating“
15%/100m

Stopien zanieczyszczenia

Stopien 2 zgodnie z normg EN 60204 / EN 50178

Wymiary Wy x Sz x Gt, bez wtyczki (w mm) 278 x 70 x 255 278x100x255 | 278x115x255
Moc strat 30w 40W 60 W 90 W 115W 165W
Masa(kg) 2,5 3 7,4
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3. Montaz
4. Instalacja elektryczna
3  MONTAZ
P 275 70 R . 100 115
[t
—~ [ ; :
10; © ©
il ) B 7 N : N

3.1

255

MIEJSCE ZABUDOWANIA

Min. odst Sre / dot: 100 Spsid011
in. odstep w gore / dé mm SDS' 4021
Min. odstep w prawo / lewo: 5mm SDS§4041 i !
Sruby M5 SDS;4071 SDS§4101 SDS§4141
o — fl _f

50

Urzadzenie zabudowac do szafy sterownicze;.
Przetwornice zamontowa¢ tylko pionowo.

Nie montowa¢ w poblizu urzgdzen grzejacych.
Dbac¢ o dobrg zyrkulacje powietrza w szafie
sterowniczej.

* W miejscu zabudowania nie powinny sie znajdowaé
(kurz,duza wilgotnos¢ i jakiekolwiek ptyny )
unika¢ wilgotnosc¢

¢ Unika¢ kondensat n.p. Antikondensat-Heizer
Spowodu EMC urzywa¢ nielakierowane ptyty montazowe

4  INSTALACJA ELEKTRYCZNA

CONTROLBOX
SERIE 4000

—

-

Resolver lub Sin/Cos-encoder
Podwojny ekran

- Przewody ster.
Sterowanie ekranowane
SPS
ekranowane Ekran
przymoco
Ekran

przymocowac A Silnik
Ostre brzegi gU,V,W)

Mozliwos$¢ skalecze
ekranem

24V
Zasilanie

Sie¢

przymoc
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4. Instalacja elektryczna

MONTAZ ZGODNY Z NORMAMI EMC

Uwaga

* Przewody sterujgce i do zasilania prowadzi¢ rozdzielnie (>20 cm).

* Przewody sieciowe,-encoder, -silnik prowadzi¢ rozdzielnie.

* Punkt skumulujacy uziemnienie wybra¢ w poblizu falownika.

W punkcie tym skomulowane sg (ekran, uziemienie sieciowe i

silnikowe) .

* Przewody wartosci zadanej w wykonaniu ekranowym

* Ekran w przewodach sterujgcych przymocowac
jednostronnie na sterowniku(SPS).

Przewody silnika(patrz cz. 21)

* Urzywac¢ przewody ekranowe, ekran podtaczy¢ obustronnie

* Przy dtugosciach > 25 m zastosowacé dtawik.

4.1

4.2  FI-WYLACZNIK OCHRONY

Jesli mozliwe nie urzywac¢ Fl-wytacznikéw ochrony.
Maxymalny prad uptywowy wynosi w falowniku SDS 66 mA.

43  SPRZEGANIE STOPNIA POSREDNIEGO
4.3.1 SPRZEGANIE SERVO-FALOWNIKOW

Folowniki sg zabezpieczone poprzez ogodlny bezpiecznik.
Bezpiecznik nie moze przekracza¢ 20 AT. Maxymalna moc
napedu nie przekracza 10 kW .

—

SDS 4000

PE[L1]L2]L3]u+U-

— T

SDS 4000

PE| L1 L2]L3]Ju+U-

4.3.2 SPRZEGANIE FALOWNIKA Z DC-
ZABEZPIECZENIEM

Kazdy falownik otrzyma zabezpieczenie, patrz cz. 2.
Dodatkowo potrzebne jest zabezpieczenie (U+)iU-z
jednakowym pradem, bezpiecznik musi by¢ przystosowany do
napiecia 500 VDC.

—

SDS 4000

PE[L1]L2]L3]u+U- PE[L1]L2]L3]u+U-

ooy | 0oong

—

SDS 4000

Rezystor hamujacy w sprzeganiu stopnia posredniego:
Rezystory wewnetrzne pozostajg aktywne, energia
hamowania rozdziela sie jednakowo . Wazne: Typ rezystora w

4

par. A20 ustawi€. Przy zasilaniu poprzez stopnien posredni
par. A38=1.

4.4 INSTALACJA ELEKTRYCZNA

e Servo-przetwornice mozna stosowac tylko w trojfazowych
sieciach uziemionych.

e Zabezpieczenie napiecia zasilania i napiecia 24 V wykonuje
uzytkownik (p. cz. 2: Dane Techniczne).

¢ Przewody sterujace i do zasilania silnika nalezy prowadzi¢
rozdzielnie (> 20 cm)

Uwaga: przy podtgczeniu napiecia 24 V do przewodow

hamulca silnika znajdujgce sie w kablu przewodéw

silnikowych, muszg by¢ dodatkowo ekranowane , jesli

hamulec jest sterowany przetwornicg

Dolna scianka Zaciski silnika

Urzadzenia wykonane od 1999
X12 X13
nooo hhon A o
[L1 12 L3 PE] [RT R2 U+ U- B-B+PE UV W
(o] o] ]
(]
S
I N I S | o N
o |2y | B2
—e—|— [ =]
4+ — 4o © O
i | [t g3
Tl L4~ 82
I T I =%
CF--/7-/+ I | | .0
L I 83
Il | I 53
[ I £
L1 L2 L3PE H— | Q
28
%’L: i —+Jd (o] o
Ekran (zacisk) przymoco- I 1 - g =
wac na ptytce montazowej > I3 g
w poblizu przetwornicy > § _ : q% =
o I —| | = t] fa
NS NESE R
=l SN
.. N | —
* Przewody w STOBER - N Vi

kablu do silnika

D
®

Uwaga: przy besposrednim sterowaniu hamulca przetwornicy
jest strata napiecia o wielkosci ok. 1,3 V (zabespieczenie
zmiany biegunowosci i EMC-dtawik). Hamulec potrzebuje
conajmniej . 24 V - 10% = 21,6 V. Przy wykorzystaniu dtugich
przewodéw zabudowa¢ dodatkowego przekaznika. To samo
dotyczy zasilania napiecia 24 V .
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4. Instalacja elektryczna

X11

(] ] ] ] ) ) ] ]

1S

Uwaga: Dodatkowy | :
Z F08=0 hamu- przekaznik ~~_ ) |
lec jest caty czas saay —1 :
otwarty. FO8=1 |
znaczy hamulec I'e
bedzie otwierany
i zamykany
sterowaniem
przetwornicy
* przewody w

kablu -Stober

oV

Dioda

oV
1TW2)=+24 V

2(U2)

____M’

A Uwaga: Dodatkowe informacje o wtyczce do silnika

Przy wszystkich przetwornicach ktére byty dostarczane do
marca 1999, wtyczka X13 jest inaczej wbudowana jak wtyczki
X11i X12.
Dolna

scianka
urzadzenia X ]

Wykonanie
1998

X12 X13
Iillillillil IEIEIEIIEI

Przy zmianie starszych przetwornic na nowe, przewody
musza by¢ ponownie zatlozone w wtyczke. Stare zalozenie
wtyczki jest odbiciem lustrzannym i moze spowodowac
uszkodzenie przetwornicy i silnika.

IEIEIEEIEIIE

-4 +d3d N_A M|

Poprzez zamocowanie ekranu z STOBER — kablem silnika
dostarczany zacisk ekranu musi by¢ zamocowany w miejscu
gdzie skomuluje wszystkie sygnaty w.cz.( ptyta montazowa i
przetwornica) .

Jesli nie ma tej mozliwosci przymocowania, ekran mozna
zamocowaé w wejsciu zaciska PE wtyczki X13 na
przetwornicy

4.5 POLACZENIE SILNIKA, HAMULEC, X13

Silnik czy hamulec jest potgczony do wtyczki X13 (dolna
scianka urzadzenia). Hamulec silnika jest sterowany

przetwornicg . W takim wypadku napigcie zasilania 24V
odpowiednio przystosowac ( prad!!)

e  Przewody silnikowe w wykonaniu ekranowym

e Ekran podiaczy¢ obustronnie

e Na przetwornicy ekran przymocowaé poprzez zacisk do
ptyty montazowe;j

e  Przy poditagczeniu napiecia 24 V do przewodoéw hamulca
silnika,ktére znajdujg sie w kablu przewoddw silniko-
wych,ekran obustronnie podtgczy¢

Puszka elektryczna

W (W1) V (V1)
m
2(U2)0V U (U1)
Hamulec < 1 (W2) 24 V DC
Wtyczka do przewodéw zasilania silnika servo
Wityk STOBER-
wtyczkKi Kabel
U 1 1
\% 2 2
W 6 3
= = <
+24V 4 5
oV 5 6

4.6

RESYSTOR HAMUJACY, X12

SDS przetwornica jest standartowo wykonana z wewnetrznym
rezystorem . Dane tych resystoréw mozna odczyta¢ na stronie
2. Przy wiekszych mocach hamowania potrzebne sa resystory
zewnetrzne.Podtgczenie znajduje sie na dolnej sciance
urzadzenia, wtyczka X12:

Dolna scianka urzgdzenia

Mostek pomiedzy
R1i R2 przy wewn.
rezystorze !

Mostek pomiedzy Ztacze pomiedzy

wew. Resystor hamow. R1iR2

zew. Resystor hamow R1i U+

Dtuzsze przewody(> 30 cm) do zewnetrznych resystorow
musza by¢ ekranowe.Przy ztgczeniu napiecia stopnia
posredniego przetwornic (zacisk U-U+),wewnetrzne resystory
moga zosta¢ aktywne .

Specjalna funkcja czopera w przetwornicy powoduje doktadne
rozdzielenie sity hamowania na wszystkie przetwornice. Moga
one posiada¢ rézny prad znamienny.

Prad ptynacy w resystorze wewnetrznym jest mierzony i
poprzez It-Model zabespieczony . Jezeli bedg stosowane
zewnetrzne rezystory polecane jest stosowanie czujnika
temperatury.
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5. Przytgcza

X3 Service

1 +8v
2 RxD
3 TxD
4 TxD

X20 Encoder X40 Resolver

5 PGND1

1 PGND

2 Null+

3 Null-

4 p. Tabela

5 p. Tabela

5 R1Erreg. 0V
4 S1Cos0V
3 S2Sin0Vv

2 PTC

X41 Sin/Cos

8 CLOCK+

7 PTC

4 Up 5V geregelt
3 p. Tabela

6 NC
2 0V (GND)

5 DATA+
1 p. Tabela

N © 0000 N
y oo o0o0 et

@ 00000000
0000000 \

7
8

CANL 6
CANH 9

>
N

AGND
RELAY1
READY
REF.VALUE1
AE1 -
REF.VALUE2
AE2 -

ANALOG OUT1
ANALOG OUT2 9
AGND 10

INPUT BE1 11
INPUT BE2 12
INPUT BE3 13
INPUT BE4 14
ENABLE 15
OUTPUT BAL 16
OUTPUT BA2 17
DGND 18

+
0 ~N o U WN

+

p. Tabela 6

p. Tabela 7
+8V, 250mA 8
NC 9

R2 Erreg. + 9
S3Cos+ 8
S4 Sin+ 7
PTC 6

S23I33Ss@
L O W o
SEE2823
S awrwnr
[3) (g_ as g
) o
X20 Encoder
Pin | H20=1; 2 | H20=3 | H20=4 | H20=5
4 A- czest.- | CLK+ CLK-
5 A+ czest.+ | CLK- CLK+
6 B+ Zl?i‘k DATA+ | DATA+
7 B- Znak li.- | DATA- | DATA-
X41 Sin/Cos
Pin | H40=1:Sin/Cos | H40=2 | H40=3
1 B- (+Sin) B+ Freq.+
A- (+Cos) A+ Vorz.+
9 B+(REFSin) B- Freq.-
11 | A+ (REFCos) A- Vorz.-

©O 0 00000000 000 0 0 0 0 0

X2 24V

+24 'V
+24V
XGND
XGND

[N

B~ w N

O 0 0 o
L . N,

X13 Silnik /

Hamulec

-

Mostek przy

wewnetrznego

W nawjasach: HIPERFACE® - Encoder

wykorzystaniu rezystora
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5. Przytacza

5.1 FUNKCJE, LISTWA ZACISKOWA X1

is.c " | Funkcja Podtaczenie
1 AGND: Masa We. analogowe Potencjat odniesienia dla zaciskéw X1.4 do X1.9
5 Wskazuje gotowos¢ Servo-przetwor-
Przekaznik 1 / Gotowos¢ przetwornicy nicy (=styki przekaznika zwarte)
3 max. 24 V DC, 42V AC, 0,5 A programowanie funkcji- parametr
F10
4 Wejscie analogowe AE1 Progrgmqwanle funkc.jl-parametr F25 —>T AE1
0. +10V Ri=20KO 14 Bit Ustawienie fq,bryczne. s
T;: 1 ms’ ' F25=10:Wejscie analogowe; —»{5
5 10 V = 3000 rpm (= D02) CH
6 M) AE2
Wejscie analogowe AE2 Programowanie funkcji-parametr F20 | _,I'57]|
0..+10V, Ri=20 kQ, 12 Bit Ustawienie fabryczne: —:I>
7 Ta=4 ms F20=0: nieaktywny ﬂl
Y
(™
Wyjscie analogowe 1, Ta =4 ms Erct)gre}mc_)w?ntl)e funkc_“-parametr F40 iﬁ
- | 8 |£10V,Ri=22kQ, 10Bit slawienie fabryczne:
< F40=4:pred.obr.; -
= 10 V = 3000 rpm (= CO1 n-Max) 10—_]_
- Ml
> N
[
Lt ~o
S Wviscie analogowe 2. Ta = 4 ms Programowanie funkcji-parametr F45 —
% 9 s ﬁ) V. Ri= 292 vQ. 10 Bit Ustawienie fabryczne: @iF
> - TS ’ F45=1:Prad-silnika; 10__L
% 10 V = 2*Iznamionowy(sbs) z
o
o . . -
N 10 AGND: Masa We. analogowe Potencjat odp|e3|en|a dla zaciskow X1.4 do X1.9,
g podtaczony srodkowo z X1.1
S| ., |Wejscie BE1 o S
* 8:Halt(zatrzymanie) Wejscia programowalne. Funkcje wejsé Sygnat 0:
okreslone sg parametrami F31 do F34 . 0.7V /-0 mA
12 Wejscie BE2 Ta = 4 ms Przy podtaczeniu impulsatora
* 6:dirOfRotate(kierunek obrotow) do BE1 i BE2 max. czgstotliwos¢80 Sygnat 1:
kHz... Przy funkcjach jak(. Posi.Next, '
. ; - ; +12 ...30V/
13 YVerc!e BE3 ' ' Po§|’.Sltar.t lub Sync.Freilauf) nie ma 7 mA
9:quick stop (szybkie zatrzymanie z rampg) opoOznienia czasowego Odpornosé na
e - . ktécenia:
Wejscie BE4 * Ustawienie fabryczne przetwornicy za
14 |, O-nieaktywny EN 61000-4
_ Gotowos¢ stopnia mocy , Ri=3.3 kQ
15 | Enable, Ta =4 ms patrz parametr m F38.
Wyjécie binarne BA1 ; otwarty kolektor, | Sterowanie
16 |max 36V, max 10 mA, Ta= 4 ms . Al
pull tor >3.3 kO Wyjécie programowalne. |
ullup-rezystor =3, Funkcje wyjsé okreslone 92 PIea REES
e . trami F80 16 '
Wyjscie binarne BA2 ; otwarty kolektor, g parame i
17 max 36 V, max 10 mA, Ta= 4 ms (BAL) i FOO (BA2) VKA 20 1; DGND !
Pullup-rezystor > 3,3 kQ 5 :
18 DGND: Masa cyfrowa Potencjat odniesienia dla zaciskéw X1.11 do X1.17.
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5. Przytgcza

5.2 X3 SERVICE ZtACZE (RS232,CAN) 5.4  X20 WEJSCIE | WYJSCIE ENCODERA (TTL)
Poprzez zlacze X3 realisowane jest potgczenie do PC i do Symulacja sygnatéw impulsatora na ztgczu X20 jest
Controlboksa. Przy sterowaniu przetwornicy poprzez PC aktywowana poprzez H20=1:Encoder Sim . Liczba impulséw
mozna zastosowac kabel potaczeniowy G3 , ten sam co do mozna ustawic przy pomocy parametra H21.Wazne instrukcje:

przetwornicy POSIDRIVE® FDS 4000..

Goérna scianka urzadzenia Urzywac kabel z przewodami ktore sg parami skrecone i

ekranowane.
Na stronie odbiorczej(sterowanie zewnetrzne)przewody
muszg by¢ podtaczone z matg impedancjg ( polecona
impedancja koncowa: 150 Q)
* Mase na wigczu 1 podtaczy¢ do masy zewnetrznego
sterowania
Ekran przymocowac z duzg powierzchnig do obudowy wtyczki

X3 Service (Ztacze)

PtzDe)

6789

A

Wiyk 1 2 3 4 5 6 7 8 9

S Goérna scianka urzadzenia
Sygnat | +8V | RxD | TxD | TxD | PGND® | CANL Sz:gglz(gr\?: CANH

1) Masa PGND (Peryferia-GND) jest galwanicznie odseparowana do binarnej
masy DGND Iistwy zaciskow sterujgcych X1 . 12345

[eT=)0)

6789

I

Dalsze mozliwosci konfiguracii:
H20=2:Encoder In; Wejscie zew.impulsatora (TTL)
H20=3:$ilnik krokowy wejscie; czestotl + kierunek liczb.

Obudowa Obudowa . . [(cz.11.2) .
H20=4:SSI Symulacja; Wyjscie pozycji w formacieSSI
5.3 X40 RESOLVER H20=5:SSI-Master; podtgczenie zew. SSl-impulsatora
Poprzez ustawienie fabryczne 2-polowy Resolver jest Pin 1 2 3 4 S 6 7
nadajnikiem impulsatora. : H20=0 | PGND | - - - - - -
: P Wiyki resolvera H20=1 | PGND | Zero+ | Zero- | A- A+ | B+ B-
Zalecenie montazowe: ES-silnik H20=2 | PGND - - A- A+ B+ B-
* Wcelu osiagniecia optymalne; H20=3 | PGND - - Czest- | Czes+ :fcl(;: K|er_.||cz
e||n’1|nac_J| zaktocen mozna stoso- H20=4 | PGND - - CLK+ | CLK- | Data+ | Data-
wac orginalny Stober- Kabel H20=5 | PGND | - - | CLK- | CLK+ | Data+ | Data-

Przewody do podiaczenia Resolvera
sg skrecone parami i ekranowane
* Przekréj 0,14 mm2 [LIY (C) Y3

1) Masa PGND (Peripherie-GND) jest galvanicznie odseparowana od masy
binarnej DGND na ztgczuX1.

(2x0,14) + (2x0,25)] ' ' | | 55  WEJSCIE IMPULSATORA(ZEWN. ENCODER)
* Do czujnika temperatury stosowane sq
2 przewody z przekrojem 0,25 mm? Servo-przetwornica SDS 4000 ma mozliwos¢ odbierania
. Pod}qczyc Zewnetrzny ekran Srodkowy obustronnie ty|k0 Sygna’réw impulsatora i znaku CZQStOt“WOéCi( simulacja silnika
na przetwornicy krokowego) w dwukrotny sposob:
« Urzywaé wytacznie Sub-D wtyczke z ekranowana * HTL - Sygnaty na wejsciu BE1 i BE2, fmax=80 kHz.
obudowa n.p., Siemens V42254-A6000-G109 » TTL - Sygnaly (réznicowe, RS 422) na ztgczu X20,
Przymocowac ekran z duzg powierzchnig do obudowy Wtyczkl fmax=160 kHz.

* 1Vssi TTL-Sygnaty na ztaczu X41, fmax=160 kHz.

Gorna sciank » SSI - Sygnaty od zewn. Impulsatora SSI na ztgczu X20.

X40 Resolver (Ztacze)

54321

oE/e

9876

: A

W przypadku podigczenia impulsatora na wejsciach BE1/BE2
zaprogramowac¢ F31=14 i F32=15.

Ztacze X20 jest programowane poprzez H20=2:Encoder In
(wejscie sygnatéw imp). X20 stuzy réwniez jako wejscie
impulsatora absolutnego SSI (H20=5:SSI Master). Ztacze

Wiyk (112 |3 4 5 7 8 |9 X41nie posiada galvanicznego odseparowania sygnatow.

Sygnat | - [PTC S2 S1 |R1 pTC |S4 S8 |R2 Posiada zqsﬂame napiecia 5 V dla zewnetrznego encodera.
Sin- |Cos- |Erreg- Sin+ |Cos+ |Erreg+ Podtaczenie patrz. Cz.. 5.

Silnik* |-15 |4 2 8 6 3 1 |7

Kabel? | - |czer |Braz. |Ziel. |Rozow |Nieb. (Biaty |zotty |szary

1) Wtyk - Numer 12-polowej wtyczki resolwera w STOBER ES - Silniku
2) Farby przy wykorzystaniu niebieskiego STOBER- Resolwerkabla
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5. Przytacza

Wskazowki:

Wykorzystywane sg slady kodowe Ai B, bez

* impulsa zerowego .

» Wejscia BE1/BE2 razem z wejsciem X20 i X40 nie mozna
réwnoczesnie wykorzystywaé do podtaczenia
impulsatora(Tylko jeden licznik impulséw!)

*  Przy wykorzystaniu wejscia impulsatora X20 gdzie
przewody osiggajg diugos¢ wieksza jak >1 m, petrzebne sg
koncowe oporniki o wielkosci 150 Ohm pomiedzy sygnatami
A+ i A- takze B+ i B- . Oporniki sg zewnetrznie do
podtaczenia (patrz zdjecie).

» Ztgcze X41 z powodu galvanicznie nieodseparowanych
sygnatéw wakorzysta¢ w systemach gdzie zasilanie jest
uzywane poprzez X41.

» Stosowac przewody ekranowane

X20 — Wejscie impulsatora

SDS 4000

A+ N 5 >
— |1 []1500" YK
A T 71 H20=2

Lo a iPGND

I

[ -

[
B+ } } 6 >
—_— | | | [1500% ¥4K
B- \g/ 740

: b E.

* Oporniki koncowe przy dtugosci przewodéw > 1 m

BE1/BE2-Wejscie impulsatora

SDS 4000
X1
~)
At . ste 3K3
B+ I N v|  F31=14
Do CH % F32=15
[ £
GND ——l18 .
\_) 7

Z reguty badzie wykorzystywany impulsator zewnetrzny do
funkcji Synchronizacja(G27 Reference value encoder) albo
funkcji z pozycjonowaniem (102 Posi.Encoder),cz. 10.11
Przy zastosowaniu funkcji silnika krokowego, parametr
(G20=2 angel.sync; synchronizacja katowa) zaprogramowac.

5.6 X41 SIN/COS, IMPULSATOR ABSOLUTNY

Gorna scianka urzadzenia

(ztacze) X41 Sin/Cos _

[ &= o

B BRI 09

" A

Ziacze X41 stuzy najczesciej do podtgczenia impulsatora
absolutnego multiturn lub singleturn (Sin/Cos
encoder).Dodatkowy Sin/Cos-$lad umozliwja bardzo
doktadng rozdzielczos¢ pradkosci obrotowej, bardzo doktany
ruch obrotowy i doskonatg dynamike.

Wityk 1 2 3 4 5 6 7 8

sygnal| B | ov | A | up |patat| - | PTC |Clock+
+Sin +Cos

Sinik” | 13 | 10 | 16 7 14 - 6 8

Kabel? | r6zow | br/nie | zott |br/czer| szary - br/zoftt | biat/cz

Wityk 9 10 11 12 13 14 15

B+ ov A+ Up

RefSin | Sense |RefCos | Sense PTC

Sygna Data- Clock-

Silnik” | 12 4 15 1 17 5 9

zielcz
e

Kabel2 | czer |ziellcz| ziel nieb

bra/sz |bia/zot
a t

Kursiv: HIPERFACE? - Encoder

» Sin/Cos-encoder jest zabudowany do silnika

* Razem z silnikien ES-stoeber orginalny kabel stosowacé

» Ztgcze X41 na H40=1:Sin/Cos in ustawic.

» Zaaktywowac sterowanie silnika B26=3:X41.

* Przy wystgpieniu zaktocenia ,37:n-sprzezenie zwrotne
,wylaczy¢ zasilanie 24V (najpierw wpisa¢ parametry do
pamieci AOO=11).

» Jednoczesna praca resolver i sin/cos-encoder nie jest
mozliwa

» Jednoczesna praca Sin/Cos-encoder i zewn. Impulsator nie
jest mozliwa.

» Jednoczesna praca Sin/Cos-encoder i zewn. podanie
czestotliwosci (Synchronizacja,symulacja silnika
krokowego)nie jest mozliwa.

» Jednoczesna praca Sin/Cos- i SSl-encoder lub SSI-
Symulacja na ztaczu X20 nie jest mozliwa.

» SSl-encoder w funkcji Master dla Synchronizacji z Sin/Cos-
encoder na silniku w przygotowaniu.

» SSI-Symulacja na ztaczu X20 razem z Sin/Cos-encoder jest
mozliwa.

State ustawienie punktu zerowego(referenzyjnego) jest
mozliwe w roznych sposobach referowania(n.p. Mode
130=3:def.home). Ponowne referowanie tylko w przypadku
zmiany sorvofalownika .

Funkcja H20=4:SSI Sim. umozliwja na ztaczu X20 symulacji
sygnatow impulsatora SSl.Jest to ciekawe jezeli silnik pracuje
z impulsatorem absolutnym sin/cos .Absolutny kat pozyc;ji i
multiturn-informacje mogg zostaé wyczytywane. Poprzez
parametr H60 mozliwo$¢ ustawienia kodu,0:gray” lub

.Ll:dual“ . Wydawanie sygnatow w formacie 12 Bit Multiturn, 12
Bit na jeden obrét silnika, bit 25 jest zawsze zero.
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7. Obstuga

6 WYMIENNOSC SERVO-FALOWNIKA

Wersja software 4.4 jest wymienna z wersjg 4.5

7 OBSLUGA
Wykorzystywane sg dwie mozliwosci do CoTROLEOX
programowania i obstugi SDS Servo- TR
przetwornicy:
- Zewnetrzna Controlboks (F[F2fe=d (4] ()
- PC-Software FDS-Tool ERERE
o, B

7.1 WYSWIETLACZ PRZETWORNICY

Przetwornica SDS posiada tréjcyfrowy 6’ El 6'
wyswietlacz.Wyswietlacz sygnalizuje n.p. J
gotowos¢ pracy( "rdy" do ready) lub

migocaca zyfre przy zaktdceniu n.p. ("E31" do fault
31:short/ground zwarcie).Controlboks umozliwia poprzez
wiekszy wyswietlacz szersze mozliwosci diagnosy.(Patrz cz.
16i17.)

Wskazania pracy

Zabroniony kierunek. Zadany kierunek nie jest zgodny

dir z dopuszczalnym kierunkiem obrotéw (C02)

EnA Wiaczony; Tylko przy sterowaniu siecig
(DRIVECOM - Profil).

HLt zatrzymanie - Sygnat aktywny (n.p. podczas
sterowania recznego)
Wiaczenie zablokowane

inH. | - Przetwornica posiada 24V, brak jest napiecia
zasilania
Wiaczenie zablokowane

. - ,Enable“byto aktywne przy wtgczeniu zasilania,patrz

inH . . . p
A34. Przetwornica oczekuje zmiany sygnatu z ,1“na
,0“ na wejsciu (X1.15)

i2t i2t - Sygnat. Przetwornica jest przecigzona

PoS | Pozycjonowanie aktywne, silnik w postoju.

rEF | Referowanie

rdy | Gotowos¢ pracy

run | W ruchu

Samodzielny test, kalibracja po wigczeniu napiecia
24V na wtyczce X2.Przy wtgczeniu napiecia 24V
pokazana bedzie na wyswietlaczu wersja software .

tSt Specjalna modyfikacja do klijenta jest pokazywana
poprzez tSt. Typ i wersja przetwornicy mozna
odczytaé w parametrze ES50.
FDS-Tool software wytaczyto sygnat Enable; poprzez
OFF | FDS-Tool wiaczyé sygnat lub zasilanie 24 V

wytaczyc/wtaczyé,

StP | Wytacznik koncowy aktywny

7.2 CONTROLBOX

Controlboks umozliwia wygodng obstuge i programmowanie
menu systemu przetwornicy.Jest mozliwos¢ do zapamietania

przy pomocy $rodkowej pamieci, parametréow z 7 przetwornic.

patrz. cz. 7.5. Sg dwa wykonania Controlboksa, do obstugi
recznej i do zabudowania w drzwi szafy sterowniczej
(96 x 96 mm).

10

Do rozruchu silnika servo mozna urzywac trzy tasty ponizej:

P Wiancza sterowanie reczne. Silnik zostaje zatrzy-
many(wewnetrzny enable = wylaczony). W wyswietlaczu
jest widoczna z prawej strony litera [l.
A55 ( przycisk funkcji recznej) zaaktywowaé
Enable = witgczony przy sterowaniu recznym. Silnik
ET znajduje sie w stanie 5:Halt(stop) i moze zostaé
uruchomiony przy pomocy przyciskdw lewo,prawo.

@ Enable = Wytaczone przy sterowaniu recznym .

7.3 PAMIEC PARAMETROW

Controlbox umozliwia pamie¢ do parametréow 7 przetwornic.

Programowane parametry moga by¢ w nastepujacy sposéb

wpisywane do kontrolboksa:

» Przy A0O3 Parabox-zapisa¢, wybra¢ nr. miejsca pamieci
1...7)

» <#> nacisng¢ przycisk

Podobnie wyglada wczytanie danych z kontrolboksa do
przetwornicy:
* Przy AO1 (Read parabox&Save) wybra¢ nr. pamieci

przy pomocy przycisku #.
Przy A40 (Read Parabox) nie jest mozliwe autom. podanie do
pamieci.

7.4 WYSWIETLACZ

Wskazanie wyswietlacza na Controlboksie zawiera w
ustawieniu fabrycznym nastepujace elementy:

Predkosé
ob?otowa \\ ?rad
123. 1.2A
1:clockwi se BB
Stan v / \
pracy Czoper
Zestaw parametrow 2 aktywny

aktywny
Lista mozliwych stanéw pracy zamieszczona jest w.cz.16.
Symbol B sygnalizuje, ze przetwornica pracuje z zestawem
parametrow nr. 2. Stan, w ktorym aktywny jest zestaw nr.1 (u-
stawienie fabryczne),nie jest w specjalny sposob sygnalizowa-
ny. Litera [l jest wyéwietlana przy sterowaniu recznym (%)
.Symbol B¢ pojawia sie na tym miejscu, gdy czoper hamulca
jest aktywny. Wskazanie liczby obrotéw moze uwzgle-
dnia¢ przetozenie przektadni — parametr C51 ( display fact ;
fabrycznie = 1,0).
Wskazanie wyswietlacza moze by¢ dostosowane do po-
trzeb uzytkownika: wielko$¢ wybrana w parametrze C50
(np. moc) podzielona przez warto$s¢ parametru C51 i uzu-
petniona mianem z parametru C53 (np. “Sztuk/min”). Miano
moze by¢ podane wytacznie za pomocg programu FDS-
Tool. Liczbe miejsc dziesietnych po przecinku mozna
okresli¢ w parametrze C52.
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W trybie pracy pozycjonowanie (C60=2) wyswietlana jest
aktualna pozycja.W drugim rzadku wyswietlany jest stan
pracy: Pozycja

3\8.47mm
18:Drive 3

L

Stan pracy
7.5 PROGRAMOWANIE

Stopien pozyciji

-Powrdét do poprzedzajacego
Poziomu menu
-Zaniechanie zmian

-Wybor poziomow
Menu
-Zachowanie zmian

* Wybor grupy parametréw -Wybor parametru

123 rpM 1.3A
1. clockwise

[’M{\}erter M |S J

GAr pa l I
u
parametro
[I]l[:]
(< ! (>
I (aJ|(v]
i Zmiana warto$ci ;. o«
| zad pulsuje
Wybor i 500 Motor typ
parametru > B4:ES 44 4—%

Zachowanie zmian
Zaniechanie zmian

-Zmiana wartosci parametryi Po pierwszym wigczeniu przetwornicy dostepne sag jedynie

Programowanie mozliwe jest po nacisnieciu przycisku -
(Enter). Menu zawiera kilka grup parametréw, ktére sg ozna-
czone literami A, B, C,... . Wybdr grupy parametréw naste-
puje za pomocg przyciskéw E und E Ponowne nacisniecie
przycisku E umozliwia wybdr parametru z danej grupy.
Oznaczenie parametru sktada sie z litery okres$lajacej grupe
oraz numeru parametru np. A10 lub DO2.
Tylko przy zestawie
Parametrow 2

Nazwa parametru

—
D02Bn  (RV- Max
3000. PM

\

Wartos¢

Numer
parame{ru

Wybor parametru nastepuje za pomoca przyciskow (A i[V]
Aby zmieni¢ wartos¢ parametru nalezy jeszcze raz nacisng¢
przycisk E Pulsujace wskazanie wartosci oznacza mozli-
Wos$¢ jej zmiany przyciskami [A]i[V]. Zmiany te sa
natychmiast skuteczne. Nacisniecie przycisku E powoduje
zachowanie zmienionej wartosci, przycisku [EJ - zaniechanie
zmian. Przycisk E umozliwia takze powrét do poziomu menu
,Grupa parametréw“. Ponowne nacisniecie [EE] powoduje
powr6t do wskazania stanu pracy.

Zapamietanie zmian wartosci parametrow nastepuje
poprzez podanie A0O=1(save param.).

najwazniejsze parametry, konieczne do uruchomienia urza-
dzenia. Rozwigzywanie ztozonych zadan umozliwia roz-
szerzone menu — parametr A10=1(menu level — extended).

Zaréwno w standartowym jak i w rozszerzonym menu, para-

metry,ktérych programowanie w aktualnej konfiguracji nie jest

konieczne, nie sg wyswietlane.

Przyktad: Gdy w parametrze BOO (Typ silnika n.p. ES44)
wybrany zostanie jeden z typowych silnikow
STOBER (B00=1 do 28 ),parametry B10...B17
(los¢ biegunow...M0 ) nie beda wyswietlone.

W ok. 50 sek. po ostatnim nacisnieciu przycisku urzadzenie
przetacza samoczynnie na wskazanie stanu pracy.Zapobiega
temu dobdr A15=0 (Auto-powrdt wytgczony).

7.6 HASLO

Urzadzenie moze by¢ zabezpieczone przed nieuprawnionymi
zmianami parametrow. W tym celu nalezy w parametrze A14
podac¢ hasto (liczba max. 4-cyfrowa rézna od 0) i wpisac je w
pamie¢ (A00=1). Przy A14=0 przetwornica nie jest za-
bezpieczane hastem. Parametr A14 dostepny jest wytacznie
w rozszerzonym menu (A10=1).

W urzadzeniu zabezpieczanym hastem zmiana wartosci para-
metrow mozliwa jest tylko po podaniu w A13 prawidiowej
wartosci hasta.

8 URUCHOMIENIE

8.1 USTAWIENIE FABRYCZNE

Ustawienia fabryczne realizowane jest poprzez A04=1 .

Ustawienia:

» Rodzaj pracy -predkosc¢ obrotowa

» Wartos¢ zadana poprzez AE1 (Szybka rampa D99=1)

+ 10V = 3000 Upm

» Wyjscie sygnatéw impulsatora X20:

* Rampy: nie sg aktywne

» Wejscie binarne 1: Stop (Rampa nie jest aktywna )
Wejscie binarne 2: kierunek ruchu

1024 Imp./obr.

11
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» Wejscie binarne 3:

» Analogowe wyjscie 1:  n-silnik

* Analogowe wyjscie 2:  I-silnik

» Rezystor nie jest sterowany przetwornicg

M rozszerzone zakres menu jest aktywowany poprzez
A10=1.

szybkie zatrzymanie

8.2 SILNIK, RESYSTOR HAMUJACY

Przy pierwszym uruchomieniu potrzebne jest doktadne

ustawienie silnika. STOBER ES-silniki mozna szybko ustawi¢

przy pomocy wyboru silnika z banku

» BOO Typ silnika wybra¢ (n.p. 64:ES44)

» B02 EMC-Stata wpisa¢ (Norma=110 V)

» B26 Encoder silnika wybra¢(norma=resolver)

» W przypadku sterowania hamulca ustawi¢ FO08=1,czas
otwarcia i zamkniecia hamulca w F06 i FO7.

« ustawi¢ dodatkowe chtodzenie silnika w BO3=1

 ustawi¢ przy dodatkowym resystorze zewnetrznym typ w
A20.

» Granice momentéw dupuszczonych C03 i C04 muszg by¢
przystosowane do obcigzenia mechaniki (przektadnia!). C03
i CO4 (W %) sa relatywng warto$cig Momentu MO _ silnika
servo. Granica momentu C04 jest stosowana przy szybkim
zatrzymaniu. W normalnym ruchu pracy znaczy to

C03 = C04 < M2B_przektadnia / Mo_simik /1| (*)

(M2g = max. moment przy$pieszenia przektadni , i =
przetozenie). W SMS-Katalogu w wydaniu od sierpnia 1999
jest wartos¢ zadana (*) przyktadowo w rubryce Scoz podana.
Dodatkowe dane patrz. cz. 9.2.

Do dodatkowej kontroli mozna przeprowadzi¢ sprawdzenie faz
i test resolvera poprzez B40=1 (Przeprowadzenie: Enable
wytaczone; B40=1; Enable wigczone; jesli test gotowy,
Enable ponownie wytgczy¢). Uwaga:Silnik z przektadnig nie
moze by¢ zigczony z obcigzeniem. Dodatkowe wskasowki
patrz B40.

8.3 ZADANIE PREDKOSCI

Sa dwie r6zne mozliwosci zadania predkosci:

Szybka rampa D99=1:aktywna. Okres probkowania(1ms) w

wejsciu analogowym AE1 z minimalng fuktionalnoscia,

n.p.przy zastosowaniu zewnetrznego sterowania.

Szybka rampa D99=0:nie aktywna.Funkcje statych wartosci
zadania pradkosci i ramp( funkcje FDS 4000), korektura
zadanej predkosci poprzez drugie wejscie analogowe .
Okres prébkowania wynosi 4 ms.

8.3.1 PODANIE PREDKOSCI Z CONTROLBOKSA

Uruchomienie silnika jest mozliwe bez podtaczenia

zewnetrznego, poprzez Controlboks. Uruchomienie:

1. %-nacisng¢ przycisk (jazda reczna)

2. Z"I" enable podac¢

3. Poprzez przyciski kierunkowe mozliwos¢ pracy ,jog*
(predkos¢ A51)Przy zastosowaniu statej predkosci
obrotéw:

. Predkos$¢ uruchomienia zada¢ w A51 (z.reg. 0 Upm)

. Uruchomienie A50=1:aktywne ustawi¢

. Enable X1.15 aktywowac.

. Predkos$¢ zadana poda¢ w A51 (warto$¢ miga)

. Enable wytaczy¢.Nie zapomnieé¢!!: A50 znowu
ustawi¢“0:nie aktywne” do podania wartosci predkosci.

o~NO O~
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8.3.2ZEWNETRZNE ZADANIE PREDKOSCI

» Wartos¢ zadana podtgczy¢ do wejscia analog. AE1

» Predkos$¢ podac przy 10V w par. D02

» Poprzez zewnetrzne sterowanie(pozycjonowanie) ustawic¢
D02 10 % powyzej max. predkosci zadanej( rezerwa
regulacii)

» Parametr D06 (WZ-offset) umozliwia korekcje wartosci
sygnatu.

» Podanie ramp poprzez D00 i DO1

AE1-poziom

AGND  Wejscia

Masa
analogowego

CA
N )

8.3.3WARTOSC ZADANA Z POTENCJOMETRA

Przetwornica SDS nie posiada wewnetrznego napiecia +10 V
analogowego. Jest mozliwo$¢ programowania wyjs¢
analogowych dla +10 V lub -10 V (Uwaga: Ri= 2,2 kQ)

* F40=7:+100% dla +10 V na wyjsciu analog.1

» F45=8:-100% dla -10V na wyjsciu analog.2

» F47 (an.faktor wyjsmowy 2) =100 % programowac

M) AE1-poziom
4 AE1 wejscia
WZ-analogowa ? analogowego
10V =
A
? AA1 NF40=7:+100 %
10 kQ o 1AA2 <]F45=8:—700 %
-10V é F47=100 %

8.3.4WARTOSC ZADANA ANALOGOWO

Przy szybkiej WZ (D99=1) poda¢ napiecie analogowe na
wejsciu AE1.Poprzez D99=0 jest mozliwos¢ podania napiecia
analogowego na wejsciu AE1 albo AE2, wejscia odpowiednio
programowac (param.F25 albo F20) na 10:Ref velue ( usta-
wienie fabryczne na wejs. AE1). Kalibracja predkosci zadanej
D06 (RevValOffset) i D02 (obroty silnika przy max. wartosci
zadanej analogowo). Parametr D03 (RevVal-Max) Max. war-
tos¢ zadana w % wartosci koncowej 10V . Przy np.D03=50 %
nastawiona w D02 predkos$¢ obrotowa zostanie osiggnieta

przy sV. __ _ _ _ _
| AE1T AELl- AEL- | AE1-
poziomlOffset faktor | funkcje
E10) I [F25 n refval
AET sw- (RV-max)  max

| refvalOffset
[ o—

D03

8.3.5STALE WARTOSCI ZADANE

D99=0 (fast referance val.) Mozliwe jest zdefiniowanie do 8
statych wartosci zadanych. Sygnaty wejsciowe selektora mogg
by¢ przyporzadkowane dowolnym wejsciom binarnym n.p.
(F31...F34) ; F31=1 ( BE1=RV-select0) a F32=2 (BE2=RV-
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selectl). RV-selectO i RV-selectl odpowiadajg bitom 0 i 1
selektora wartosci zadane;.

8.3.6 ZADANIE PREDKOSCI Z TAKTGENERATORA

Do zoptymowania regulacji predkosci Pl mozliwe jest
wykorzystanie Taktgeneratora:

* Predkos¢ silnika ustawi¢ w A51 (n.p. 50 obr./min)
» Taktgenerator ustawi¢ w D93=1

 Perioda taktu ustawi¢ w D94 (n.p. 0,5 s)

» Enable wigczy¢

Silnik zmienia kierunek predkosci w czasie D94 z predkoscig
pomiedzy +A51 a -A51.

8.3.7POTENCJOMETR

Funkcja “Potencjometr® umozliwia bezstopniowg regulacje

predkosci obr. silnika przy pomocy dwoch wejs¢ binarnych:

®* Dwa z parametrow F31..F34 nalezy ustawi¢ na
4:motorpoti up wzgl. 5:motorpoti dwn.

® Opcja D90=1 aktywuje funkcje “Potencjometr”.

® Zmiany predkosci obr. nastepujg odpowiednio do wartosci
ramp w D00 i DO1. Przy aktywnym potencjometrze (D90=1)
wiekszo$¢ parametrow grupy D nie jest wyswietlana.

® Opcja D90=2 sumuje warto$¢ potencjometru z wartoscig

» zadana.

® Jezeli do dwdch wejs¢ podany jest sygnat 1, wartosé po-
tencjometru jest ustawiana na C00(n-Min).

® Opcja D91=1 zapamietuje trwale wartos¢ potencjometru

M Funkcja potencjometra nie jest mozliwa przy D99=1 (fast

= reference value)

8.3.8WARTOSC ZADANA Z CZESTOTLIWOSCI
Der Frequenzsollwert wird auf zwei Arten akzeptiert:

* Inkrementalgeber, Spur A und B
 Schrittmotorsignale Frequenz + Vorzeichen

Der Anschlul? erfolgt geméaRr Kap. 4 und 5. Die Software muf3
auf “el. Getriebe” programmiert werden, Kap. 11.

8.4 REGULATOR PREDKOSCI PI

Regulator predkosci jest wykonany do wygtadzania podania
napiecia analogowego. Dla STOBER ES - silnikéw rugulacja
jest optimalnie zrealisowana w ustawieniu fabrycznym.
Mozliwos¢ ustawienia regulatora (Par. C31, C32i C33) i
zmiany:
» Wielke obcigzenia zewnetrzne(C31 t, C33 t, [C32 {])
Mechanika drgania (C31¢, C33 1)
n-Refval

n-control
N-post - Jow pass n-control Ki
ramp Kp 2
~—
C i O=*W~-soll

Tylko *
obce
silniki

C le—— nN-ist

8.5 ZATRZYMANIE / SZYBKIE ZATRZYMANIE

W ustawieniu fabrycznym wejscie binarne BE1 ustawione jest
na F31=8:Halt. Zatrzymanie silnika poprzez zmiang WZ-n.p
10V-0V jest przy ustawieniu fabrycznym osiagniete bez rampy
(D01=0 ustawienie rampy) . Dodatkowg rampe mozna zreali-
sowac poprzez (D81 Decel-S czas szybkiego zatrzymania). W
ustawieniu fabrycznym wejscie binarne BE3 jest zaprogramo-
wane na funkcje F33=9:szybkie zatrzymanie.

W pracy ruchu "pozycjonowanie" rampa zatrzymania jest
zawsze aktywna.Przy sygnale ,Halt(zatrzymanie)* aktywna
jest rampa (decel przyspieszenia ujemnego), przy szybkim
zatrzymaniu max. przyspieszenie 111.

8.6 STEROWANIE HAMULCA

Sterowanie hamulca przetwornicg poprzez +24 V (podfa-

czenie do wejsci B+ i B- z wtyczki X13) jest aktywowane

poprzez FO8=L1.

Hamulec zadziata przy:

» Wytaczeniu enable, patrz F38=1

 Halt(zatrzymanie), n.p. F31=8

* Quick stop(szybkie satrzymanie);n.p. F31=9

* Wystgpieniu zaktécenia, patrz F38=2

» Pozycjonowaniu- zalezne od parametréw ruchu

» Jest mozliwo$¢ otwierania hamulca poprzez wejscie
binarne F08=0, Funkcja BE="32:brake open*“

Software przetwornicy SDS 4000 umozliwia realizacje petnego
sterowania dzwignic. W tym celu ustawi¢ czas otwarcia (F06) i
czas zamkniecia (FO7) hamulca. Przy zatrzymaniu naped
pozostaje przez czas FO7 sterowny . Przy starcie rozruch
bedzie opdzniony o czas FO06.

9 FUNKCJE SPECJALNE

9.1 WEJSCIA BINARNE BE1 ... BE4 (BE5...BE15)

Wejsciom binarnym przyporzadkowane sg fabrycznie na-
stepujace funkcje:

« BE1 = 8:Halt(zatrzymanie)

» BE2 = 6: dirOfrotat. (kierunek obrotéw lewo/prawo)

» BE3 = 9:Quick stop(szybkie zatrzymanie) rampa D81

* BE4 = O:inaktiv

10 dodatkowych wejs¢ binarnych umozliwia karta opcjonalna
SEA-4000. Programowanie poprzez parametry F31 do F34, i
F60 do F69.

BE1-
Funkcie 112— 1:RV Selekt0
f a— 2:RV Selektl
I@ — .,_34 3:RV Selekt2

o0——

BE1
X1.11

T30 30.Rv Seleks3
] M— 31:RV Selektd
Jezeli ta sama funkcja przyporzadkowana zostanie wigkszej
ilosci wejsc¢, sygnaty tych wejs¢ sprzezone so poprzez OR.
Funkcje bez przyporzadkowania otrzymujg wewnetrznie
sygnat 0.

9.2 OGRANICZENIE MOMENTU OBROTOWEGO

Moment obrotowy jest ograniczony w kilku sposobach
® C03 (M-Max 1) fabrycznie jest to aktualne ograniczenie
w % momentu silnika MO.

13
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® Przetgczanie miedzy dwoma wartosciami granicznymi
C03 (M-Max 1) i C04 (M-Max 2) mozliwe jest poprzez wej-
Scie binarne (funkcja: 10:torque select przyporzadkowana
jest w parametrze F31 ... F34).

» Ograniczenie momentu mozliwe jest rowniez poprzez
wejscie analogowe AE2. W tym celu dobra¢ F20=2. 10 V
odpowiada 100 % momentu silnika MO, nastawa F22 (AE2-
gain) umozliwia inne skalowanie.

Przy szybkim zatrzymaniu dziata zawsze wieksza wartosc
parametrow CO03 lub C04.

9.3 ZAKRES PRACY

Przy pomocy dowolnie programowalnych Komparatorow jest
mozliwos$¢ kontroli 3 zakresow pracy.

Zakres obrotow silnika, zakres momentu obrotéw i dowolno
programowalny w parametrze C47 . Granice w parametrach:

» C41, C42: n-Min, n-Max
* C43, C44: M-Min, M-Max
e C45, C46: Zakres pracy ,X“ (Programowanie C47)

W parametrze C48=1 bedzie kontrolowany bezwzgledny
zakres pracy X (C47) , z C48=0 znak liczby uwzgledniany.
Parametr C49 ustawia kontrole zakresu pracy w fasie
przaspieszenia lub Enable-wytgczone. Jesli granice
parametrow beda przekroczone ,6:Arbeitsbereich” mozliwosé
sygnatu poprzez przekaznik (n.p. FO0=6).

Jezeli nie zachodzi koniecznosé kontrolowania ktérejs z po-
wyzszych wielkosci nalezy dla tego zakresu pracy ustawic¢
wartosci graniczne (np. C43=0 % i C44=400 % jezeli nie jest
konieczna kontrola momentu obrotowego).

9.4 WYBOR ZESTAWU PARAMETROW

Przetwornice SDS majg mozliwos¢ zaprogramowania dwdch
zestawow parametrow. Wyboru mozna dokonac:

® zewnetrznie poprzez wejscie binarne (A41=0) Ilub

* wewnetrznie poprzez tastature (A41=1 lub 2).

Numer czynnego zestawu wyswietlany jest w E84. Aby méc
wybieraé poprzez we.binarne, jeden z parametréw F31 ... F35
w obu zestawach musi by¢ ustawiony na 11:paraSet-selct.
Przetaczenie jest mozliwe jedynie przy sygnale ,0 na
wejsciu “enable”.

Parametry z obu zestawdéw moga by¢é wyswietlone i progra-
mowane niezaleznie od tego, ktory z zestawdw jest aktualnie
czynny. W A1l (paraSetEdit) okresla sie,ktory z zestawow
ma by¢ wyswietlony.

W zestawie 2 (A11=2) obok numeru parametru pojawia sie
symbol B.

Niektore grupy parametrow sg wspolne dla obu zestawdw i
moga by¢ tylko jeden raz programowane. Sg to parametry
grupy A, grupy E (wskazania wartosci momentu, pradu itp.)
oraz grup I, J, L (pozycjonowanie). Przy numerach
parametrow z tych grup symbol B nie jest wyswietlany.
Parametry A42 i A43 umozliwiajg kopiowanie zestawéw
parametrow : ustawienie A42(copyPSet 1>2) na 1:active,
powoduje zapisanie wartosci parametréw zestawu 1 w
zestawie 2.
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Przyktad czasowego przebiegu (F38=1),szybkie zatrzymanie i
Enable-wytaczenie:
Enable

L_ILOW min. 4 ms

Rampa D81
C (F38>01)
11:paraSet-select >

(Wejscie) 1
7:act.paraSet
(Wyjscie)

Obroty siln |

Stopien mocy

Czas liczenia

FOO 32:Param.aktywny
(Wyjscie)

[0 Z reguly programuje sie najpierw zestaw 1. Poprzez do-

bér A42=1 kopiuje sie wartosci tych parametréow w
zestawie 2. A11=2 przetgcza na zestaw 2 i umozliwia
dokonanie potrzebnych zmian wartosci parametréw. Na
koniec zapamietuje sie wszystkie parametry ( AO0=1 ).

9.5 KASOWANIE ZAKLOCEN
Lista mozliwych zaktécen zamieszczona jest na stronie 48.
Zaktécenia mogg by¢ kasowane poprzez

® Enable: zmiana sygnatu na we. “enable“z ,0“na ,1%i
ponownie na ,0“. Zawsze dostepne.

* Przycisk [Esc (tylko gdy A31=1). UWAGA!! NAPED
® Autokasowanie (tylko gdy A32=1). RUSZA NATYCHMIAST!

® Wejscie binarne (F31...F34=13).

Parametry E40 i E41 zawierajg informacje o ostatnich 10
zaktocen (1= ostatnie zakidcenie). Za pomoca FDS-Tool
mozliwe jest przyporzadkowanie okreslonym zdarzeniom od-
powiedniej reakcji przetwornicy (zakiocenie, ostrzezenie,

meldunek ).

9.6 ROZRUCH SILNIKA

Samoczynne ruszenie silnika po wigczeniu zasilania
jest niemozliwe — fabryczna nastawa A34=0 (auto-

start:inactive) — poréwnaj: stan pracy “12:inhibited*
na str. 44. Przed ustawieniem automatycznego roz-
ruchu, A34=1, sprawdzi¢ czy jest on ze
wzgledow bezpieczehstwa dopuszczalny.
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10 POZYCJONOWANIE

Przetwornice typu SDS 4000 umozliwiajg seryjnie progra-
mowanie pozyciji.

Mozliwosci zastosowania przetwornicy ograniczone sg licz-
ba stojacych do dyspozycji wejs¢. Z tego wzgledu zaleca
sie, przy projektowaniu napeddéw z pozycjonowaniem, za-
stosowanie karty opcjonalnej SEA-4000 wzglednie mozli-
wosci komunikacyjnych przetwornicy (RS232, CAN-Bus,
Profibus-DP).

10.1 FUNKCJONALNOSC

® zaprogramowanie 32 pozycji.

® ciggta kontrola uchybu i regulacja pozycji.

® parametrowanie w jednostkach jak stopien katowy, mm.

® kontynuowanie przerwanego programu jazdy.

® zmiana pozycji docelowej podczas jazdy.

® kilka rodzajéw referowania.

® programowanie ztozonych przebiegdw poprzez sprzezenie
programow jazdy np."jazda poz.1,postéj 2 sek.,dalsza jazda
na poz. 2, czekaj na sygnat i z powrotem”.

® reczny tryb pracy ( impulsowanie ).

® funkcja “teach-in”.

¢ funkcja “speed-override” poprzez wejscie analogowe.

® doktadne podanie przetozenia przektadni ( utamek ) zapo-
biega odchytkom w metodzie jazdy nieskonczone;.

® ciggte referowanie w metodzie jazdy nieskonczone;.

® funkcja “elektryczna krzywka” powoduje przetgczenie wyj-
Scia binarnego po osiggnieciu zaprogramowanej pozycji.

® wylgcznik koncowy urzadzenia i programowy.

® funkcja “okragty stof”.

® okreslenie drogi poprzez wejscie analogowe.

® sterowanie hamulca podnosnika.

® pozycjonowanie z impulsatorem absolutnym

10.2 PRZYLACZA

Do rozwigzywania prostych zadan wystarczajace jest zasto-
wanie standartowego urzadzenia bez karty opcjonalne;j.
Zilozone sterowania napedoéw wymagajg wiekszej liczby
wejs¢ binarnych. Karta opcjonalna SEA-4000 posiada
dodatkowo 10 wejs¢ i 5 wyjs¢ binarnych.

Poprzez wejscie analogowe AE2 mozliwa jest bezstopnio-
wa regulacja predkosci. Funkcja ta, okre$lona jako “speed
override”, jest przydatna nie tylko podczas uruchamiania,
ale takze w sterowaniu recznym itd.

Typowa konfiguracja z kartg SEA-4000:

BES...BE14
BA3...BA7,
SDS 4000
Pos.1
Pos.32
0-10 V—El<—AE2 speed override
«BE1 _
“BE2 &
<BE3 - Programo- |5
<«BE4 | wanie &"3

| dowolne
v/7a

W tym kontekscie istotne sg nastepujace funkcje wejsé
binarnych ( parametry F31...F34 i F60...F69):
® RV-select0 ..4: wybdr pozycji binarnie kodowany.“00000" -
program jazdy 1,"11111" — program jazdy 32.
¢ 8:halt: narastajgce zbocze powoduje przerwanie aktual-
nego programu jazdy. Reczne sterowanie (impulsowanie)
mozliwe jest wytgcznie w tym stanie. Funkcja ta zatem
przetacza miedzy recznym i automatycznym trybem pracy.
® 9:quick stop: narastajgce zbocze powoduje przerwanie
jazdy i zatrzymanie z maksymalnym przyspieszeniem [11.
® 16:posi.step: przy sprzezeniu programow jazdy nastepuje
automatyczne uruchamianie kolejnych programéw. Aktual-
nie wykonywany program nie zostaje przerwany.
® 19:posi.start: uruchamia wybrany program jazdy, aktualnie
wykonywany program zostaje przerwany.
® 20:posi.stop: tylko przy sprzezonych programach jazdy;
przy odpowiednim programowaniu (por. J17=3) nastepuje
natychmiastowe przerwanie aktualnego programu i urucho-
mienie nastepnego.Mozliwe jest okreslenie drogi, ktéra po a-
ktywowaniu tej funkcji zostanie jeszcze wykonana (cz.10.8).
17:tip+, 18:tip-: sterowanie reczne (impulsowanie).
21:stop+, 22:stop-: wytacznik koncowy.
23:ref. input: podtgczenie wytgcznika referowania.
24:start ref.: uruchomienie referowania.
25:teach-in: aktualna pozycja zostanie wpisana w wybra-
ny program jazdy.
O Wartosci wejs¢ binarnych moga zostaé w paramet-
rach F51..F55 i F70...F73 zanegowane.
Zdjecie “enable” powoduje zawsze “szybkie zatrzy-
manie” z maksymalnym przyspieszeniem (I11).

Wejscie analogowe AE2 i AE1 (Par. F20 i F25)

» l:additional RV: wzgledne pozycje sg dodawane (100% +
poziom) . Przyktad: 0 V - bez korektury t.z.n. 100% pozyciji.

» 4:RV-faktor: wzgledne pozycje sa mnozone z poziomem .

» Przyktad: 0 V - bez ruchu t.z.n.. 0% pozycji.

® 5:override: zaprogramowana predkosé moze by¢, poprzez
potencjometr, “online” zmieniana ( funkcja “speed override”
w sterowaniu CNC).

® 6:posi.offset: do zaprogramowanej
dodany offset; por. parametr 170.

o

pozycji moze zostac

Wyjscia binarne (Par. FOO, F80, F81, ...)

¢ 3:refVal-reached: sygnat “1” pojawi sie, gdy naped osiggnie
zaprogramowang pozycje.

¢ 8:el. cam: sygnat “1” pojawi sie, gdy aktualna pozycja znaj-
duje sie w przedziale okreslonym przez 160 i 161. Sygnat
moze sterowac inne podzespoty.
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» O:follow.error: sygnat“1” pojawia sig, gdy przekroczony
zostanie maksymalny uchyb - nastawa w 121.

» 10:posi.active: naped znajduje sie w pozycjonowaniu,ale
zaden program jazdy nie jest wykonywany.

» 13: referenced: referowanie zostato zakonczone

¢ 19:S-memoryl ... 21:S-memory3: emisja miejsc pamieci,
ktdre zostaty poprzez Posi-punkty -tgczenia w trakcie
pozycjonowania w pamieci (cz. 10.12).

e 23:RV-QuitO0 ... 25:RV-Quit2: 182, patrz. wykres w cz. 10.3.
sygnaty wyjs¢ binarnych aktualnej pozycji 182

0 poprzez prace sieciowg (Profibus) FDS, jest mozliwos¢
wygodnej kontroli tych sygnatéw .

10.3 POZYCJE, PROGRAMY JAZDY

Kazda pozycja okreslona jest przez kilka parametrow, kt6-
re tworzg program jazdy. Do dyspozycji stoi 32 progra-
moéw jazdy, a zatem osiggnietych moze byé 32 réznych
pozycji. Program jazdy nr. 1 okreslajg parametry J10 ...
J18, drugi parametry J20 ... J28 itd.

Program jazdy 8: J80.J88

Program jazdy

[Program jazdy: 320 . 328 9..32
| tylko przez
Program jazdy: J10 . J18 FDS-Tool

J10: pozycja programowalny

J11: metoda jazdy
J12: predkosé
J13: przy$pieszenie

Wybér programu jazdy nastepuje poprzez:

® wejscia binarne nastawione na RV-selectO do RV-select4.
Kod binarny “00000” odpowiada programowi nr.1,
“11111” programowi nr.32. Wyboér poprzez wejscia bi-
narne jest mozliwy tylko gdy J02=0.

e parametr J02, gdy warto$¢ JO2 jest rézna od O..

Meldunek aktualnej pozycji jest podawany:

» W parametrze 182 (,aktywny stopien®).
* Na wyswietlaczu.
» Poprzez wyijscia binarne ,23:RV-Quit0“ do ,27:RV-Quit4“

RV-Quit..= Posi.Start oder Posi.Step=1: | RV-Quit..=
IRV-Selekt SW-Ouit..=aktiver Fahrsatz /RV-Selekt
Posi.Start 1
RV-Selekt 0wl Q I
RV-Quit0 1 0 | |
RV-Selekt 1
e T T — |
RV-Quitl 0 1 \\ | I |
Osiagnigta WZ
Zmiana
Jest
ruch

ignorowana
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10.4 POZYCJONOWANIE WZGLEDNE / ABSOLUTNE

Kazdemu programowi jazdy mozna przyporzadkowac jed-
na z 4-ch metod jazdy ( parametry J11,J21,J31...):

* wzgledng

® absolutng

® nieskonczong dodatnig

® nieskonczong ujemng

W metodzie wzglednej
pozycja napedu.

Pozycjonowanie absolutne odnosi sie do statego punktu
( punkt zerowy maszyny ), ktéry jest okreslany podczas
referownia (cz. 10.6). Bez referowania nie jest mozliwe
osiggniecie jakiejkolwiek pozycji w metodzie absolutnej,
ewentualna préba spowoduje meldunek 51:refused.

punktem odniesienia jest aktualna

Jezeli program zostanie zadeklarowany jako nieskonczony, o$
porusza sie w okreslonym kierunku do czasu odebrania
sygnatu (np. posi.next lub posi.start). Predkos¢ moze byé¢
regulowana poprzez wejscie analogowe AE2 (w tym celu
ustawi¢ F20=5:override).

Osiagniecie zaprogramowanej pozycji sygnalizowane jest syg-
natem RV-reached (FO0=3, F80=3). Sygnat ten pojawia sie,
gdy aktualna pozycja znajdzie sie po raz pierwszy w prze-
dziale tolerancji ( zaprogramowana pozycja = 122). Sygnat
zostanie zdjety po odebraniu nastepnego zlecenia jazdy.

10.5 URUCHOMIENIE

Przed przystgpieniem do pozycjonowania nalezy uruchomi¢
uktad kontroli obrotéw i ewentualnie zoptymalizowaé go za
pomocg FDS-Skope.

Pozycjonowanie aktywowane jest poprzez dobor:

C60=2:position

W tym trybie pracy gorna linia wy$wietlacza wskazuje aktu-

alng pozycje: Aktuilna pozycja

0.00 °
0: readv B¢

Czoper hamulca

aktywny

Uwaga: Jezeli zachodzi koniecznos$¢ przesunigecia punktu
dziesietnego we wskazaniu pozycji (106), nalezy tego dokonaé
na poczatku uruchamiania, w przeciwnym razie ulegajg bo-
wiem zmianie wartosci wszystkich zaprogramowanych po-
zycji!

Stan pracy

10.5.1 OGRANICZONY ZAKRES RUCHU

Zakres ruchu ograniczony (100=0)

i |

+“—>

Z ograniczonym zakresem ruchu mamy do czynienia wow-
czas, gdy dopuszczalny obszar ograniczony jest np. ogranicz-
nikami. Ze wzgledéw bezpieczenstwa nalezy w tym przypadku
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przewidzie¢ wytaczniki koncowe. Jezeli liczba wolnych wejs¢
jest niewystarczajaca (praca bez karty opcjonalnej), funkcje
wytacznikéw koncowych musi przeja¢ nadrzedne sterowanie.
Najbardziej istotne parametry:

® 100=0 zakres ruchu ograniczony

® 105: jednostka miary - mm, stopien (°), cal

® 106: liczba miejsc dziesietnych

® 107: odlegtos¢ na obrét silnika (np. mm/obr.).
® 110: max. predkos¢ (np. mm/s)

® |11: max. przyspieszenie (z.B. mm/s2)

® |12: predkos¢ — sterowanie reczne

Uwaga: niektére parametry z grup | i J (np. odlegtosci lub
przyspieszenie) mogg osigga¢ duze wartosci. Za pomocag
przyciskow @E wybraé pozycje dziesietng do zmiany.

Wartos$¢ pulsujacej cyfry zwiekszy¢ lub zmniejszy¢ przy
pomocy przyciskow |A m:

J10 position
~300.00 °
=

Pulsujgca cyfra
zmiana wartosci [Vl
wiybor cyfry (=]

[l Przed pierwszymi prébami sprawdzi¢ dziatanie wyta-
cznikdw koncowych lub odtaczy¢ naped od maszyny!
Jako pierwszy test mozna aktywowaé funkcje “enable”.

Wskazanie stanu pracy wyswietlacza pokazuje:

17:posi.active.
Uktad regulacji potozenia jest wtgczony, naped pozostaje na
aktualnej pozyciji. Nastepnie uruchomic¢ naped w sterowaniu
recznym (impulsowaniu). W tym celu ustawi¢ J03=1.
Przyciskami B E sterowac¢ naped.

[J  Predko$é moze byé, poprzez wejscie analogowe AE2
(F20=5), zmieniana takze w czasie jazdy!

Jako nastepny krok nalezy przeprowadzi¢ referowanie (cz.
10.6). Po referowaniu (I186=1) mozliwe jest zaprogramowanie
programowych wytgcznikéw kohcowych (150 i I51). Zapobie-
gaja one osiggnieciu pozycji poza wartosciami 150 i I51.

W J10 (pozycja w programie jazdy 1) zaprogramowac wzgle-
dng jazde (J11=0). Predkos¢ ustawi¢ w J12, rampy w J13 i
J14. J00=1 uruchamia program jazdy (nie zapomnie¢ o wig-
czeniu “enable™).

10.5.2 NIESKONCZONY ZAKRES JAZDY (“OS
ZAMKNIETA”)

Zakres ruchu nieskonczony ( (100=1)
\ _>
) ONENO

Cecha charakterystyczng nieskonczonego zakresu ruchu jest
okresowe powtarzanie sie pozycji w czasie jazdy w jednym
kierunku (podobnie jak wskazéwka zegara).

Przetozenie przektadni: parametry 107 i 108 umozliwiajg pre-
cyzyjne (na podstawie liczby zebow kot zebatych) ustawienie
przetozenia. Eliminuje to btedy pozycjonowania we wzgled-
nej metodzie jazdy, por. przyktady w cz. 10.9.

Os$ zamknieta: nastawa 100=1:unlimited sprawia, ze warto$é
aktualnej pozyciji jest liczona tylko do wartosci dlugosci obiegu
101 (np. 360°). Po osiagnieciu tej wartosci nastepuje ponowne
liczenie od 0. Gdy dozwolone sg obydwa kierunki ruchu,
jazda z pozycji A na pozycje B (pozycjonowanie absolutne)
nastepuje po najkrétszej drodze -> optymalizacja drogi.

Kierunek ruchu: Sg dozwolone dwa kierunki ruchu (104=0),
jazda z pozycji A na pozycje B (pozycjonowanie absolutne)
nastepuje po najkrétszej drodze 103=1 -> optymalizacja
drogi.

10.6 REFEROWANIE

Potozenie odczytywane jest za pomocg impulsatora. Po wia-
czeniu zasilania (sie¢ wzglednie zew. 24V) rzeczywista
pozycja nie jest znana. Doktadna pozycja wyjsciowa musi
zostaé okreslona poprzez referowanie. Realizacja pozycjono-
wania absolutnego mozliwa jest wytacznie po zreferowaniu.
Zakonczenie referowania sygnalizowane jest poprzez 186=1
i sygnat ten moze zosta¢ podany na wyjscie binarne.
Referowanie programowane jest w parametrach 130 ... 138.

Najistotniejsze parametry:

® 130: rodzaj referownia

® |31: kierunek referowania

® |32: predkosé referowania - szybko

® 133: predkosé referowania - powoli

® 135: wykorzystanie impulsu zerowego impulsatora

® |137: automatyczne referowanie po wigczeniu zasilania

Referowanie moze by¢ uruchomione na trzy sposoby:

¢ automatycznie (137=1 lub 2)
® sygnat na wejsciu binarnym (F31 ... F34=24)
® recznie, dobierajgc J05=1.

Przy dopuszczalnym jednym kierunku referowania (104>0),
nastepuje ono od poczatku z predkoscig ustawiong w 133.

W parametrze 130 okres$la sie sygnaly inicjujgce albo funkcje
wejs¢ binarnych. W 131 okre$la sie kierunek, w ktérym
rozpoczyna sie referowanie. Jezeli aktywny jest wiacznik refe-
rowania (wzgl. wytgcznik koncowy) kierunek zostanie odwro-
cony, por. przyktad 2 w dalszej czesci. Prawidtowo$¢ nastawy
w 131 mozna sprawdzi¢ np. sterujac o$ recznie (J03). Stany
wejs¢ binarnych wskazane sg w parametrach E12, E13 i E19.

Zaprogramowanie dwoch predkosci (132 i 133) jest uzyteczne
przede wszystkim przy dtugich osiach linearnych.
Przyspieszenie w referowaniu odpowiada ¥2 maksymalnego
przyspieszenia (I111). Po osiagnieciu punktu odniesienia aktu-
alna pozycja wpisana zostanie w 134 (pozycja odniesienia),
naped wyhamowany do catkowitego zatrzymania. Droga
hamowania wynosi

17
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v - predkosé
a - przyspieszenie (tutaj 111/2).

Po zakonczeniu referowania naped nie powraca na pozycje
odniesienia, lecz pozostaje na pozycji wynikajacej z drogi
hamowania. Funkcja “Override” (F20=5) wejscia analogo-
wego AE2 umozliwia zmiane predkosci, a tym samym drogi
hamowania!

Przyktad1: 130=0:ref.input, 131=0:positive

Wtacznik referowania |
| [ REF
szybko (132) |
p— \
135=0_ : R
Impuls . powoli(133) X
zerowy 1 135=1
|mpwlsatora I | I

Wiacznik referowania dzieli caty zakres ruchu na dwie czgsci.
Nie ma potrzeby stosowania dodatkowych wigcznikow.

Przyktad 2: 130=0:ref.input 131=0:positive

Wiacznik referowania | aktywv

| | REF
! Odwrdcehie

v kierunku
T |35:0A

referowania
1 4/a [
\ ‘ spowoli (133)
4_

./'x

Impuls
zerowy N\
imqlulsatora || 135=1 izybko (132) I

Okreslony w 131 kierunek zostanie odwrécony, gdy przy
rozpoczeciu referowania wigcznik referowania jest aktywny!

Przykiad 3: 130=0:ref.input, 131=0:positive

Wytgcznik koricowy +

—

Wtacznik referowania

1

[END-] [ REF |
T

YA
e

| END-|
szybko (132)

Impuls

zerowy
impylsatora |I 135=1 I 1

Wiacznik referowania jest krotko aktywny. Wylacznik koricowy
powoduje odwrdcenie kierunku ruchu.
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Przyktad 4: 130=1:stop.input, 131=0:positive

Wytgcznik koricowy +

[END-|

|
szybko (132) :
I
1

\ —> ¥
/ 135=0_ x
| E— A

Impuls : <« X
zerowy AN
impwlsatora I Il 135=1 I

Zamiast wigcznika referowania wykorzystany moze by¢ wy-
tacznik koncowy

Po zaniku napigcia zasilania lub 24 V konieczne jest ponow-
ne referowanie. Nastawa 137=1 powoduje samoczynne rozpo-
czecie referowania wraz z pierwsza, po wiaczeniu zasilania,
instrukcjq startu (posi.start lub posi.step).

Mozliwe jest, aby naped po zakonczeniu referowania, automa-
tycznie osiggnat dowolng pozycje wyjsciowa. W tym celu
nalezy w parametrze 138 (ref.block) wpisa¢ numer programu
jazdy okreslajacego tg pozycje.

10.7 REGULATOR POLOZENIA

W celu zminimalizownia uchybu, przetwornice FDS pracujg
ze wstepnym wysterowaniem liczby obrotéw. Maksymalny do-
puszczalny uchyb (121) jest nieustannie kontrolowany.
Regulator potozenia jest zawsze czynny podczas jazdy.

Generator warto$ci zadanej

Vv X

n-zadana
t

):Q n-wstepne
Odchytka predkosci

x-wartos¢ Btad
zadana q

>

C31=Kp
C32=ki

n-Motor

x-wartos¢
rzeczywista

* H23 (X20-wspdtczynnik przetozenia): Przyktad podawania sygnatow
poprzez X20.

Wzmocnienie cztonu regulatora potozenia (120) nazywa sie
wspotczynnikiem KV.

10.8 SPRZEZENIE PROGRAMOW JAZDY

Nastawa parametru next block( J16, J26, J36,... ) umozliwia
sprzeganie programow w ziozone “przebiegi”. Po zakoncze-
niu jednego programu mozliwe jest automatyczne urucho-
mienie jazdy na nastepng pozycje. W pierwszym programie
nalezy uwzgledni¢ nastepujgce parametry:

® J16 nastepny program; gdy J16=0, sprzezenie nie
nastepuje

® J17 nastepny start: okresla w jaki sposéb zostanie uru-
chomiony kolejny program.

®J18 zwtoka, istotny gdy J17=1:with delay

Szczegoty dotyczace parametru J17 zamieszczone sg w
tabeli parametrow.
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Przyktad 1: okragly stot powinien obracac sie skokami
co 60° ze zwiokg 1 sek. pomiedzy skokami.

Rozwigzanie: J10 = 60° (droga)
J11 = O:relative  (metoda jazdy)
J16=1 (nastepny program nr. 1)
J17 = 1:with delay (start ze zwitoka)
J18 =1.000s (zwtoka 1s)

0 Program nr. 1 uruchamia “sie sam”.

Przyklad 2: trzy state pozycje osiggane sg w okreslonej
kolejnosci.

Rozwigzanie: J10, J20, J30 = nastawa pozycji
J11=J21=J31 = 1:absolute
J16=2, J26=3, J36=1 (sprzezenie)
J17=327=337 = 0:posi.step

[l Programy jazdy uruchamiane sg narastajacym zbo-

czem sygnatu posi.next.

Przykiad 3: tasma transportowa powinna sie zatrzymac
doktadnie po 100 mm od minigcia czujnika.
Rozwigzanie: J11 = 2:endless pos.
J16=2 (nastepny program nr.2)
J17 = 3:posi.next (nastepny start)
J20 =100 mm
J21 = O:relative
Sygnat posi.stop..
v v=J12
J13 — J22
/ J14
J20 T
0 Sygnat posi.start uruchamia program jazdy nr.1 .Na-

ped porusza sie do rozpoznania narastajgcego zbo-
cza sygnatu posi.next — przejscie do wykonywania
programu nr.2.Przy podtgczeniu czujnika posi.next na
wejsciu BE3 reakcja nastepuje bez opdznienia.Bez
nastawienia J17=3:posi.next sygnat z czujnika be-
dzie zignorowany ! Por. przykiad 4.

Przykiad 4: Pozycjonowanie przed regatem.Zapora swietlna
okresla dokfadng pozycje kazdego regatu. Sy-
gnaty z czujnikdw wszystkich regatéw,poza re-
gatem docelowym,muszg by¢ pomijane. Zakfa-
damy, ze docelowy regat znajduje sie pomiedzy
pozycjami 5,1 m i 5,4 m.

Rozwigzanie:

w programie 1 osiggamy przyblizong pozycje:
J10=51m (przyblizona pozycja)
J11 = 1:absolute
J16=2 (nastepny program nr. 2)

J17 = 2:no stop (start)
w programie 2 aktywujemy posi.stop (J27):

J20=54m (maksymalna droga)
J21 = 1:absolute
J26=3 (nastepny program nr. 3)

J27 = 3:posi.next (start)

w programie 3 okreslona jest droga hamowania:
J30=0,05m (droga hamowania)
J31 = O:relative

Sygnat posi. sfop

1 1 1 1 1
v v=J12 Program 2 P 3
I 13 — rogram
Prograpm 1 ) 230, tx
O Sygnat posi.start uruchamia program 1. Krétko przed

osiggnieciem pozycji uruchomiony zostaje, bez za-
trzymania, program 2, w ktérym aktywowana jest ins-
trukcja posi.next. Sygnat posi.next uruchamia pro-
gram 3 — hamowanie na drodze nastawionej w J30.
Jezeli czujnik nie wygeneruje sygnatu posi.next
(np. wskutek uszkodzenia), naped zatrzyma sie po
osiggnieciu pozycji ustawionej w J20.

Wskazowki:

® Wskazanie 17:posi.active informuje, ze aktualnie nie jest
wykonywany zaden program. Naped jest przygotowany do
pozycjonowania. Sygnaly posi.start i posi.next powodujg
jednakowg reakcje napedu.

® 182 wskazuje numer aktualnie wykonywanego programu.
I182=0 oznacza “zaden program nie jest wykonywany”.

®* Wylaczenie i ponowne wigczenie “enable” powoduje
przejScie przetwornicy w stan gotowosci 17:posi.active.

® Stan gotowosci moze by¢ sygnalizowany poprzez wyjscia
binarne BA1 i BA2.

10.9 PROSTE PRZYKLADY

Bez karty opcjonalnej do dyspozycji stoi 4 wejs¢

binarnych.

Przyktad 1: naped tasmy (ruch nieskonczony), 4 réznej
dtugosci odcinki osiggane we wzglednej me-
todzie jazdy.

Rozwigzanie: BE1: RV-select0 (F31=1)

BE2: RV-selectl (F32=2)
BE3: posi.start (F33=19)
BE1 |BE2 Program Parametry programu

0 0 1 J10,J12,J13,J14

1 0 2 J20,J22,J23,J24
0 1 3 J30,J32,J33,J34
1 1 4 J40,342,J43,J44
[0 Metoda jazdy (J11,J21,J31,...) ustawiona jest we

wszystkich programach na O:relative. Wybrany pro-
gram wyswietlany jest w parametrze 183.

Przykiad 2: o$ liniowa z ogranicznikami, 2 state pozycje
osiggane w absolutnej metodzie jazdy.
Rozwigzanie: BE1: RV-selectO (F31=1)
BE2: posi.start (F32=19)
BES3: ref.input (F33=23)
BE1 Pozycja Parametry programu
0 1 J10,J12,J13,J14
1 2 J10,J12,J13,J14

[] Metoda jazdy (J11,J21) w obu przypadkach:
1:absolute. Referowanie nastepuje samoczynnie
przy pierwszej instrukcji posi.start po wtgczeniu za-
silania ( 137=1). Wigcznik referowania musi odpowia-
dac¢ charakterystyce opisanej w przyktadzie 1,
cz. 10.6.
Przykiad 3: naped tasmy ( nieskonczony ), zatrzymywa-

ny impulsem (okreslona droga hamowania).
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Przyktad 6:

BEL1: posi.start (F31=19)
BES3: posi.next (F33=20)
J11=2: endless pos.
J17=3: posi.next

J20=... (droga hamowania)

Rozwigzanie:

[l Sygnat posi.stop powinien byé podany na wejscie
BE3 (F33=20), nie wystepuje wodwczas opdznienie
4 ms. Uwzglednienie sygnatu posi.next nastepuje
poprzez nastawe J17=3.

Szczegdty odnosnie instrukcji posi.next przedstawione sg
w ¢z.10.8 (Sprzezenie programéw jazdy).

Okragly stét ma sie obraca¢ skokowo o 60°,
bez ograniczenia i bez odchytek. Zastoso-
wano przektadnie STOBER K302 0170
0 przetozeniu i=16,939393. Doktadne prze-
tozenie wynosi i=3354/198.

3354
o-1P

Rozwigzanie: na jeden obrot silnika stot obraca sie doktadnie
0 360°-198 / 3354. Z powyzszego wynikajg na-
stawy 107=71280 i108=3354. Droga zaprogra-
mowana jest w stopniach (J10=60°). Diugos¢
obiegu wynosi 360° (101).

Przyktad 4:

Przyktad 5: naped z paskiem zebatym
porusza sie bez konca i bez dryfu w okreslo-
nych skokach (41 zabierakéw na dtugosci
obiegu). Koto zebate posiada 23,pasek 917
zebow. Przektadnia jak w przyktadzie
powyzej.

41 zabierakow

@

917 zebow

Rozwigzanie: jako jednostke przesuniecia przyjeto 1/41 diu-
gosci paska (105=0). Odpowiada to przesunie-
ciu o odlegto$¢ miedzy dwoma zabierakami. Na
jeden obrot silnika naped przesuwa sie dokfad-
nie 0 198 /3354 - 23 - 41/ 917 jednostek. Z po-
wyzszego |07= 186714 i 108=3075618. Droga
zaprogramowana jest w jednostkach=1/41 dtu-
gosci obiegu. Dtugos$¢ obiegu wynosi 41 jedn.

naped tasmy (z poslizgiem) porusza sie bez
konca i bez dryfu w okreslonych skokach.
Doktadnie 41 zabierakdw rozmieszczonych jest
na dtugosci 4 metréw.

41 zabierak ow

i i=16,94

R=0,1m L=4m” Wacznik referowania

Rozwigzanie: przesuniecie na jeden obrét silnika wynosi
2R /i, a zatem 107=37,09 mm/obr. Ewentualny
dryf niwelowany jest poprzez ciagte referowa-
nie (136=1) lub przy pomocy sygnatu posi.next.
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Uwaga: zaprogramowana droga (np.J10) pom-
nozona przez ilos¢ zabierakéw (41) musi
odpowiada¢ doktadnie dtugosci obiegu (101), w
przeciwnym razie powstajg odchytki, pomimo
ciagtego referowania. W razie potrzeby nalezy
odpowiednio dopasowaé nastawy w 101 107.
Wiacznik referowania powinien by¢ umiejsco-
wiony pomiedzy dwoma zabierakami.
Uwaga: przy zaprojektowaniu ciggtego refero-
wania (136=1) wartos¢ 107 nalezy zawsze zao-
kragla¢ w gore.

Przykiad 7: sterowanie dokrecania lub prasy. Od okreslonej
pozycji wiaczona jest kontrola momentu obroto-
wego. Przy przekroczeniu wartosci maksymalnej
momentu nastepuje powrét do poz. wyjsciowe;j.

Rozwigzanie: program 1 steruje poczatkowa fazg ruchu. Bez
zatrzymania nastepuje uruchomienie progr. 2
(J16=2, J17=2), predkos¢ pozostaje niezmie-
niona (J12=J22). Przy przekroczeniu wartosci
momentu nastawionej w C44 nastepuje przej-
Scie do realizacji programu 3 (J26=3, J27=4).
W tym przypadku zakres pracy ograniczony
jest przez maksymalny moment obrotowy (C44).

Narastajgey
dacisk

M FPizyspie-
{ szarnie

1
1
1
W 1
1 v
N2~ ) Powrbt,
) M program 3
e x
Program 1 Progran 2
J17=2 J27=4

10.10 WYLACZENIE AWARYJNE

Jazda, przerwana wytaczeniem awaryjnym, moze by¢ nastep-
nie kontynuowana przy spetnieniu ponizszych warunkow:

® zasilanie 24V

® przynajmniej 4 ms. przed wylgczeniem “enable” aktywne
jest wejscie “zatrzymanie”.

® sygnat “zatrzymanie” obecny jest az do ponownego wigcze-
nia zasilania i “enable”.

Jazda na zaprogramowang pozycje moze byé woéwczas po-
nownie uruchomiona sygnatem posi.step.

Wylaczenie awaryjne Praca

Zatrzymani = . Przerwany
Enabl ruch moze
navie byé dokofi-

Zasilanie czony
sygnatem

Przekaznik 1 =) posi step

Wskazowka:

Poprzez parametr 119=1 jest mozliwos$¢ dalszej jazdy przy
wytaczeniu Enable. Falownik wskazuje ,, 23:interrupt” .
Przerwany stopien pracy mozna zakonczy¢ poprzez sygnat
Posi.Step. W ustawieniu fabrycznym (119=0) wytgczenie
Enable powoduje przerwanie przebiegu pozycjonowania.
Falownik wskazuje, 17:Posi.aktiv*.
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10.11 OBROT./LINIOWE POMIARY PRZEMIESZCZENIA

Pozycjonowanie z pomiarem zewnetrznym zamontowanym na
maszynie podaje sygnaty do wykonania pozycji. Silnik jest
regulowany wlasnym encoderem (norma).
©)
v
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Uwaga: : W takim ukfadzie jak powyzej liczba impulséw
przeliczona na watek silnika musi wynosi¢ conajmniej 30
imp/lobr.

Hr

10.11.1 ENCODER

Der Encoder do pozycjowania parametr 102, do regulacji
silnika parametr B26. Ponizsza tabela pokazuje mozliwosci
podtaczen réznych impulsatoréw do falownika

Mozliwo$¢ Ug | Im/O | Prz-i
X20 | TTL Impulsator - H22 |H23
SSl-encoder
BE | HTL-Impulsator - F36 | F39
X41 | TTL-Impulsator 5V |H41 |H42
(galvanicznie
nieodseparowany)

10.11.2 DOPASOWANIE SILNIK/ZEW.SYSTEM POMIARU

Przy zastosowaniu zewnetrznego systemu pomiaru
(encoder),impulsy muszg zostac¢ przeliczone na watek
silnika.Przyktad przeliczenia na wejsciu impulséw X20
(H20=2:Encoder In, Cz. 14) :

1) llos¢ krokéw na obroét silnika wyliczyé(1 krok = 1
przesuniecie na pomiarze liniowym lub 1 impuls
encodera). Przyktad: jeden krok 0,07 mm i skok trzpienia
20 mm/obr , resultat: 20/0,07 = 285,71 krokéw na obrot
silnika.

2a) Impulsowy pomiar mierzacy: llos¢ impulséw na obrot
silnika bedzie zaokraglana (Funkcja ,Round“ w formule
ponizej) i w H22 wpisana:

H22=Round (ilo$¢ impulséw na obrét silnika)

Blad zaokraglania bedzie kompensowany w
parametrze(H23 prze-i) :

H22
llos¢ impulséw na obrét silnika

L

H23 =

2b) SSl-systemy pomiarowe:

mozliwe sg dwa systemy:
a) ilos¢ krokéw na obrot > 128N
b) ilos¢ krokéw na obrét < 128[N.
z N=1 przy 24 Bit- i N=2 przy 25 Bit-encoderach.
W przypadku (a) tylko H23 (prze-i) przystosowac:

N x 4096

H23 = llo$¢ krokéw na obrét silnika

W przypadku (b) dodatkowo przystosowac H22! (X20-
inkrementy):

H22=Round (ilo$¢ krokéw na obroét silnika / (4CN))

4 XNX H22
llo$¢ impulséw na obrét silnika

H23 =

Przyktad: Jezeli w 24 Bit SSI-systemie pomiarowym wynik
krokow na obr6t silnika wyniesie 43,6 , prowadzi to do funkc;ji
Round (43,6/4):111. Parametr H22=30 i H23 = (4[B0/43,6) =
2,752 ustawié

(<] o
)« ()
v
[T T T T I T TorTTTT o)

I

X/y
D Mot.Pos. Enc.Pos. [=1._Enc.Inc.
. X
108 .
%H “107 Prze.-i
. Pos. 107
Posi 108

10.11.3 ZEWNETRZNY IMPULSATOR|
PROGRAMOWANIE

Wybor zewnetrznego encodera do pozycjonowania 102
.Poprzez 107 /108 jest ustawiana doktadna droga przeliczona
na 1 obrét impulsatora . W linjowych przetwornikach
przemieszczenia ,jest jeden obroét impulsatora zaokraglona
liczba par. H22 w ¢z.10.11.2. Jeden krok 0,07 mm i skok
trzpienia 20 mm/Obr ,resultat : H22 = Round (20/0,07) = 286.
Jeden obrot impulsatora wynosi 286 [10,07= 20,02 mm.
Parametr wynosi 107=20,02 mm i 108=1U .

Zapobieganie drgan przez tarcie i luz mechaniki parametr 123
ustawic.

10.12 PUNKTY PRZELACZANIA W POZYCJONOWANIU

Przy pomocy Posi-punktow jest mozliwos¢ w trakcie
pozycjonowania podawania sygnatow na wyjsciach binarnych
. W przeciwienstwie do ,elektr.krzywki“, ktéra jest aktywna
pomigdzy pozycjami 160 i 161, mogq Posi — punkty tylko
podczas pozycjonowania (stopien jazdy) , w ktérym sag,
zaprogramowane, zosta¢ wyswietlane(L11, L12).

Sa 4 programowalne Posi-punkty S1...S4.Kazdy z tych
punktéw moze zasta¢ wielokrotnie programowany w réznych
stopniach pozycjonowania . W jednym stopniu mozna dwa
punkty wybraé. Parametry L11 i L12 stuzg do programowania
punktow w pozycji nr. 1:

Parametr Wybér
L11 | Posi-punkt A L0:inaktiv'; ,1:posi-punkt S1°,
L12 | Posi-punkt B .. ,4:posi-punkt S4*

Wiasciwosci punktow sg opisane w grupie N... Pierwszy punkt
S1 jest opisany w parametrach N10 ... N14 :

Parametr Wybér
N10 | S1-Pozycja n.p. 113,00 mm
N11 | S1-Metoda ,,Oiabso_lut“, ,,1:re|rf1ltiv zu Start” oder
L2:relativ zu Ende
N12 | S1-Pamie¢1 | Wybor: ,0:nieaktywny” ,
N13 | S1--Pamie¢2 |,7:zapisac", ,2:kasowac",
N14 | S1-Pamie¢3 | .3:zmiana**

*Zmiana = zmiana sygnatu przy kazdym osiagnieciu punkta,

tzn. ,L*— H*— L= H —.....

- Pozycje punktéw mozna ustawi¢ wzglednie lub absolutnie
do poczatku lub konca kazdej pozycji(n.p. 1250,0 mm)
(N10, N11).

21
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Posi-punkty nie dziatajg bezposrednio na wyjscia binarne. W
jednym punkcie moga zosta¢ zapisane kasowane lub
zmieniane trzy pamieci,. Kazde wyjscie binarne moze zosta¢
zaprogramowane do jednej pamiecéi. Z (F80=20:S-pamiec2);
na wyjsciu binarnym BA1 jest wyswietlana S-pamie¢ 2 .

L11
L12

L21

L22
1 A \ 4

Max.dwa punkty ™ okt posipunkt |, .| posipunkt
S2 S4

w 1 stopniu a1

pozycjal

pozycja2

pozycji.Jeden
posipunkt moze
sterowac kazdg s-

pamigc. Kazde _ . N o N —
wyjécie biname S palm|ec S pazmlec S pasm|ec
jest programowa- 120

Ine na jedng s-

iec¢ 191 121
pamigc F80, F81, ..
Wyjscia binarne BA-Funkcje

Przyktad 1: zaprogramowana pozycja 2, 150 mm przed
zakohczeniem pozycji (przekaznik 2)jest zwierany ,przy
osiggnieciu pozycji otwierany

Rozwigzanie:Wykorzystane zostang dwa posi-punkty S1i S2.
Przy pomocy Posi-punktu S1 aktywna jest (,S-pamie¢ 1%),
przy pomocy Posi-punktu S2 nieaktywna (,S-pamie¢ 1) :

Posi-punkt S1 Posi-punkt S2

N10=150 mm N20=0 mm
N11=2:wzgledna od korica N21=1:wzgledna od korica
N12=1:zapisa¢ S-pamie¢ 1 N22=2:kasowac¢ S-pamie¢ 1

W grupie L.. sg podporzadkowane do pozycji 2 posi-punkty
S1iS2:

L21 = posi-punkt S1, L22 = posi-punkt S2

Wyjscie binarne BA1 ustawione FO0=19 S-pamiec¢ 1 .

Przykiad 2: Pistolet do lakierowania (1)

porusza sie pomiedzy dwoma 1 ‘ a
punktami i ma zosta¢ wtgczony i o
wytgczony poprzez falownik wyjscie >

BALl . Pistolet reaguje powoli i musi

zostaé ustawiony w ruchu przednim

BA1

to znaczy w punkcie a jest wigczenie FDS

a w punkcie b wytgczenie pistoleta SDS “ b
a

Rozwiazanie: potrzebne sg dwa

stopnie pozycjonowania (pozycja w @

gorze i w dole), dwa posi-punkty.
Poprzez pierwszy punkt zaaktywowana jest (,S-pamie¢
1“),poprzez drugi punkt wytgczana jest (,S-pamie¢ 1“):

Posi-punkt S1 Posi-punkt S2

N10=a (odlegtos¢ a) N20=b (odlegtosc¢ b)
N11=1:wzgledna od startu N21=2:wzgledna od korica
N12=1:zapisaé¢ S-pamieé¢ 1 N22=2:kasowac S-pamiec¢1

W dwoch stopniach sg te same posi-punkty programowane:

pozycja 1 pozycja 2

L11 = posi-punkt S1 L21 = posi-punkt S1
L12 = posi-punkt S2 L22 = posi-punkt S2

Wyjscie binarne BA1 programowane F80=19 S-pamie¢ 1.
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11 SYNCHRONIZACJA,SPRZEZENIE
ELEKTRONICZNE

Funkcja ta umozliwia doktadng synchronizacje dwéch osi na-
pedowych. Rozne przetozenia przekfadni uwzgledniane sg
bez btedu zaokraglenia. Impulsator napedu gtéwnego podaje
sygnat Master. Mozliwe sg takze podania czestotliwosci do
funkciji silnika krokowego.

11.1 FUNKCJONALNOSC

® precyzyjnie okreslona zaleznos$¢ miedzy predkosciami obr.
® przetozenie przektadni nastawiane jako utamek

® kontrola uchybu

® wigczanie wolnego biegu poprzez wejscie binarne

¢ sterowanie wstepne ( wysoka dynamika )

® eliminacja stacjonarnego btedu katowego

® przesuniecie katowe — nastawa poprzez wejscie binarne

® precyzyjna nastawa przetozenia poprzez wejscie AE2.

» synchronizacja kata z silnikami reluktancyjnymi.

» Sygnaly mastera od impulsatora lub czestotliwos¢ +

kierunek ruchu (symulacja silnika krokowego).
Schemat blokowy synchronizacji patrz kap. 18.

11.2 PODLACZENIE ZRODLA IMPULSOW
Podanie WZ-predkosci w formie impulséw jest mozliwe:

» $lad A + B impulsatora

* kierunek + czestotliwosc (silnik krokowy)

Sygnaly te bedg wewnetrznie rejestrowane i przetwarzane
poprzez ,Sprzezenie elektroniczne®(G20>0,C60=1). Parametr
(D99=0 fast referance value) nie jest aktywny.

Mozliwos¢ wejscia impulsatora HTL (24 V) albo TTL (5 V
réznicowo RS422):
HTL - Sygnaty:

» uzywac wejscie BE1iBE2 (X1.11i X1.12)

« dla impulsatora skonfigurowa¢ F31=14, F32=15

« dla funkc;ji ,silnik krokowy* skonfigurowaé F31=15,

» F32=14

* liczba impulséw na obrot silnika (Imp./obr.) wybra¢ w F36
Master - Sygnaty G27=0:BE Encoder skonfigurowaé (najpierw
aktywowac G20 -Synchronizacje)

$lad  'znak.+
A+B :czestot/ X1 SDS 4000
)
§ T S 68 3K3_
| U -
> S I »12 S ALS
N CAH W
~")
GND NIEY DGND
CA
TTL — Sygnaty:

» uzywacé wtyczke X20 , podtaczy¢ opornik koncowy przy
dtuzszych przewodach > 1 m

« dla impulsatora skonfigurowa¢ H20=2:Encoder In

« dla funkc;ji ,silnik krokowy* skonfigurowa¢ H20=3:StepMot
In

» Wybra¢ liczbe impulséw na obrét silnika (Imp./obr.)
w H22
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Master - Sygnaty G27=1:X20 skonfigurowac¢ (najpierw
aktywowac¢ G20 -Synchronizacje

SDS 4000
A+ lczest+ (™ 5
| LR >
A- | Czest. - mmmmp | : |:|1 ;OQ St”K
S | T T
3] N I
& GND) L1
F | P 1PGND
I Lol
> B+ Znak.+ | 6
B- | Znak- ==p! | 1?09 d yr
' ) 7
- 4 +

Przy ztagczeniu sygnatéw Master i Slave mozna stosowaé
originalny kabel (Id.-Nr. 42940) . Dtugos¢ kabli jest przysto-
sowana do servofalownikdéw 1,5A - 20 A (SDS 4141) .

-
r

25 cm
Strona aniazd
1 2 3 4567 89
I T T ]{ ]r ]r ]r ]r Y Strona aniazd
szary — 1
—< 2
biatv jz
brazo : 5
ziel :
Zolty : g
-
-< 8
1 234567829 — 9

Stronawtvczki
11.3 MASTER - SLAVE

Przy ztgczeniu Master - Slave dwdch przetwornic SDS 4000
mozna podiagczy¢ imitowane sygnaty impulsatora do wtyczki
X20 obu przetwornic .

Master:

» Przez H20=1 skonfigurowac¢ imitowanie sygnatéw impulsa-
tora X20

» Nastawi¢ liczbe impulséw na obrét silnika w H21

Slave:

» Skonfigurowa¢ D99=0(fast referance value)

» Skonfigurowaé H20=2:Encoder In

» W H22 wybrac¢ liczbe impulséw na obroét silnika do
Mastera (to znaczy H22 w Slave = H21 w Master).

» G20=2 aktywowac¢ synchronizacje katowg

» Skonfigurowaé Master - Sygnaty w G27=1:X20

» Wybrac¢ stosunek obrotéow Slave / Master w G22/G21.

» Przystosowac kierunek ruchu D92

Istotne sg nastepujace funkcje:
dla wejs¢ binarnych (parametry F31...F34):

® 12:ext.fault;

® 17:tip+,; Slave jest przesuniety wzgledem Master w dodat-
nim kierunku, predkosé wynika z aktualnej wartosci zadane;j
( AE1 lub stata wartos¢ zadana ).

® 18:tip-; patrz powyzej, tylko kierunek negatywny.

® 27:syncFreeRun; wytaczenie synchronizacji, naped poru-
sza sie zgodnie z np. analogowg wartoscig zadana.

® 28:syncReset; aktualna réznica katowa w G29 zostaje
zniwelowana.

dla wyjs¢ BA1, BA2 (parametry FO0O i F80):

¢ 12:sync.diff.: réznica katowa przekroczyta dopuszczalng
wartos¢ ( G24).

dla wejscia analogowego AE2 (parametr F20):

* 5:override: zmiana roznicy katowej w czasie ruchu ( zmiany
co 250 ms).

11.4 URUCHOMIENIE

® Master i Slave uruchomi¢ niezaleznie od siebie. Uwzglednié¢
parametry B26, F36i H22.

* w Slave skonfigurowa¢ wejscie sygnatu impulsatora Master :
F31=14, F32=15 lub H20=2.

® w Slave aktywowaé synchronizacje obrotéw (G20=1) Ilub
katowg ( G20=2).

® w Slave wybra¢ liczbe impulséw Master ( F36 lub H22).

* w Slave wabrac stosunek predkosci obrotowych G22/G21.

® zmiana kierunku mozliwa jest w parametrze D92.

W wiekszosci przypadkéw Master nie wymaga
dodatkowego parametrowania.

11.5 ROZNICA KATOWA

Roéznica katowa jest wskazywana w par.G29 . Wskazanie jest

zerowane:

e zawsze przy wigczeniu zasilania (sie¢ lub 24 V),jezeli
G20<3

e zawsze za pomoca funkcji wejscia 28:sync.Reset

* za pomocg “enable”, "zatrzymania”, "szybkiego zatrzy-
mania”, patrz parametr G25

» za pomocg funkcji wejscia 27:sync.FreeRun, patrz G25

Regulator katowy mnozy roznice katowg (G29) z wartoscig w
G23 (Kp). Wynikajaca z tego korekcja predkosci obrotowej o-
graniczona jest wartoscig + G26 (n-corr. max.).

State przesuniecie katowe miedzy Master i Slave mozna
osiagna¢ przy pomocy funkcji wejs¢ tip+ i tip- . Predkos$¢ roz-
nicowa odpowiada aktualnej wartosci zadanej ( tzn. z wejscia
analogowego AE1 lub statej ).Inna mozliwo$¢ przesuniecia
katowego jest funkcja AE”13:synchron-offset”

Dynamiczne przesuniecie katowe w trakcie przyspieszanie
jest zredukowane poprzez wysterowanie wstepne wartosci
zadanej:

 Inkrementy mastera zostang zrézniczkowane i jako
wysterowanie wstepne do wartosci zadanej dodane.

» Zalety: nie potrzebne dodatkowe okablowanie
Wady:Nejpierw musi sie porusza¢ master zanim slave
zareaguje. Poprzez zrézniczkowanie powstajace obroty sa
gtadzone w filtrze dolnoprzepustowym. (T=G22/G21 *
F36/H22*4 ms jesli G27=0:BE-Encoder, lub T= G22/G21 *
H22/F36 *4 ms, oprécz tego: T = 16 ms).
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Funkcja , 14:Synchron-wart.zadana jest mozliwo$é na wejsciu
analogowym slave wart.zadang od mastera bezposrednio
wigczy¢ (F20=14). W masterze jest zastosowana funkcja
wyjscia analogowego F40=11:E07 n-nachRampe. Rampy w
Slave w funkcji sterowania wstepnego nie sg programowalne
.Jesli warto$¢ zadana podtgczona jest rownolegle da master i
slave, rampy w master nie moga by¢ aktywne.

11.6 SYNCHRONIZACJA OBROTOW | KATA

Wykorzystanie réznicy katowej ( G29 ) umozliwia realizacje
synchronizacji katowej miedzy Master i Slave. Nie zawsze je-
dnak pozadany jest taki rodzaj synchronizacji. SDS posiada
rowniez mozliwo$¢ synchronizowania obrotéw. W tym przy-
padku regulator katowy jest czesciowo lub catkowicie
wytaczony.
Przy nastawach:
G20=1: speed sync.
G23>0 (Kp Synchron)
réznica katowa (G29) ograniczona jest wartoscig G24. Stosu-
nek predkosci obrotowych jest doktadnie utrzymywany, Slave
nie bedzie probowat zniwelowaé réznice katowa wiekszg od
wartosci G24. Przypomina to mechaniczne sprzegto.
"Czysta” synchronizacja obrotow osiggana jest przy nastawie:
G24=0

11.7 WYLACZENIE AWARYJNE

Ponizsze $rodki utatwiajg ograniczenie rozsynchronizowania
uktadu Master - Slave przy zaniku zasilania:

® wartos¢ parametru A35 (lowVolt.lim) nastawi¢c wyzej w
Master jak w Slave.

* “Szybkie zatrzymanie” w Master nastawi¢ na F38=2.

® sprzec stopnie posrednie Master i Slave.

® rampe D81 w Master jak i ograniczenie momentu CO4 w
Master oraz w Slave dobra¢ odpowiednio do stosunkéw
mas.

Zanik zasilania przy wigczonym “enable” spowoduje zakio-
cenie: 46:low voltage. Przy ponownym zataczeniu zasilania
nastepuje inicjalizacja urzadzenia, ktéra moze trwaé kilka-
nascie sekund.

O Zaleca sie, aby przy wylgczaniu zasilania réwno-
czesnie wytacza¢ “enable”. Zapobiega sie w ten
sposéb wystapieniu zakiécenia przetwornicy.

11.8 JAZDA REFERENCYJNA SLAVE

Poprzez jazde referencyjng mozna naped na odpowiednig
pozycje ustawi¢. Ustawienie jazdy referencyjnej parametry
G31 ... G35. Start jazdy poprzez wejscie binarne(funkcja
F31=24:Start Ref.).

24

Witacznik referowania

REF
Szybko(G3Z2) T

v —_— \\

G35=0_ , o
Impuls zerowy | powoli (G33) X
impulsatora '\G35—1

; =
| 1 | 1

Naped porusza sie z predkoscia G32 w kierunku G31, do
punktu gdzie witgcznik referowania bedzie aktywny na wejsciu
binarnym BE(Funkcja F31=23:Ref.Schalter).

Jesli jest dozwolony tylko jeden kierunek jazdy C02 , naped
porusza sie do wzrastajgcego zbocza wigcznika ref. z
kierunkiem C02 z predkoscig G33. Kierunek referowania
G31 jest w tym wypadku nie istotny.

12 TECHNOLOGIA

12.1 REGULATOR PID

Na wejscie analogowe AE2 moze zosta¢ podigczony regulator

PID w potaczeniu z rolkg sterujgca, sterowaniem cisnienia,

przeptywu itp. Aktywowanie nastepuje poprzez dobér GO0=1.
AE2- AE2-nieskprzAE2- AE2- 2-  AE2-

PID A k
i i - ffset2 Funkcja
pozio Offset czynni Regul Offset j
AE2 (E1D)

1
A i lo

1 ©
°1
B

AE2-skala

PID-Ki

PID-granice AE2-
PID-Kp : regulatora skala 2
Go04

PID-Kp2

Vi

PID- E
Odchytka PID- (F00=11)
regulatora p|p-Kd Granica

AE1-
AE1l- AE1l- AE1l- Funkcja
Pozio Offset czynni

.11:PID-Referenz*

AE1-skala

Poréwnanie wartosci zadanej i rzeczywistej mozliwe jest na
dwa sposoby:

® wykorzystanie AE2 jako wejscia réznicowego. Obydwa syg-
naty przytozone sg na zaciski 6 i 7, odniesione do masy
analogowej X1.10.
® stata warto$¢ zadana okreslona jest w F21 (AE2-offset).
Wzmocnienie regulatora moze zosta¢ obnizone poprzez nas-
tawe w F22 ( np. 10% ). Filtr dolnoprzepustowy (stata
czasowa F23) ttumi niepozadane wzbudzenia w zakresie
wysokich czestotliwosci. Wyjscie regulatora jest z reguty pod-
taczone jako modyfikacja wartosci zadanej (F20=1).
Funkcja 26:disable PID wejscia binarnego (F31...F34)
wytgcza regulator. Wartos¢ sygnatu wyjsciowego regulatora
moze by¢ w nastawie GO4 ograniczona. Przekroczenie tej
wartosci moze by¢ sygnalizowane na wyjsciu binarnym BA2
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(FO0=11). Umozliwia to sygnalizowanie zakidcen w
przebiegu procesu, jak np. zerwanie nawijanego materiatu.

12.2 ZWIJANIE

Servo przetwornice typu SDS 4000 umozliwiajg, w
standartowym wyposazeniu, realizacje napedu do zwijania.
Mozliwe sg rozwigzania:

Zadanie
1 | Zwijanie ze stalq pred- ﬂgiu'rqi"éy
koscig liniowa i czujni- FDS| ¥t v=const.
kiem kontroli érednicy 40001 5
plyfee2
yzadana-»AE1
2 Zwijanie z regulacjg,
i FDS
naciagu 4000
F” T_—b AEZ
v I—D AE1
3 | Zwijanie z rolkg ste- oo
rujgcy i regulatorem 4000
PID na wejsciu AE2 Korek
WZ AE2

v-liniowa

Podaj-
ni

VPl
4 | Zwijanie z bezposred- F—i; o5

nig re_ggl_aqa_ naciggu "pib | 4000 -F=const.
Z czujnikiem na -
wejsciu AE2 ig
v l—b v-liniowa

Przy nawijaniu lub rozwijaniu predkos¢ obrotowa jest odwrot-
nie proporcjonalna do $rednicy (n~1/D). Jezeli nie zastosowa-
no czujnika kontroli $rednicy (zadania 2 do 4),jest ona wylicza-
na przez przetwornice wg. zaleznosci D ~ v-lin / n-motor .A-
ktualna wartos¢ srednicy wskazywana jest w G19 (D-act).Nas-
tawa F40=5 powoduje podanie tej warto$ci na wyjscie analo-
gowe. Naped moze pracowac:

® z regulowang pred.obr., G10=1:n mode (zadania 1 + 3)
® z regulacjg momentu, G10=2:M-Max mode (zadania 2 + 4).

12.2.1 KONTROLA SREDNICY CZUJNIKIEM NA AE2

Nawijanie lub rozwijanie ze statg predkoscia liniowa.Czujnik
podtaczony jest na wejscie analogowe AE2. Najwazniejsze
parametry:

® G10=1:n mode

® G11= 0:AE2-measure
® G12 minimalna $rednica, G13 maksymalna $rednica
Nastawy parametréow F21 i F22 okres$laja wspoétzaleznosé
wartosci D-min, D-max i wartosci napie¢ czujnika V-min,
V-max :

®F21 =-V-min/10V x 100 %

® 22 =10V /(V-Max - V-Min) x 100 %

(AE2-offset)
(AE2-gain)

Warto$¢ zadana redukowana jest ze wzrostem $rednicy, pro-
porcjonalnie do wartosci 1/D. A zatem wartos¢ predkosci linio-
wej wynika z max. predkosci obrotowej, przy pustej szpuli.

AEr-
funkcia

AE2- AEZ. AEZ- AEZ- AEZ-
poziom offsef wzm  niskop. offsel :
!

Drmin Dimax

E 1/D

D-rzeczywista

o 100% =
Drain...Dimax

2 Warfosc 7 adana,
np. £ AET lub
stata

4

12.2.2 REGULACJA NACIAGU

Nawijanie lub rozwijanie ze statym naciggiem, bez dodatko-
wych czujnikéw.Predkos¢ rozwijania okresla podajnik. Naped
rozwijarki wylicza $rednice wg. D ~ v-lin / n-motor i modyfikuje
warto§¢ momentu obrotowego.Warto§¢ momentu okreslona
sygnatem na wejsciu AE2 wzglednie w parametrze C03 odpo-
wiada maksymalnemu momentowi przy petnej szpuli.
Najwazniejsze parametry:

® G10=2:M-Max mode

® G11=1:n-line/n-motor

® G12 winder D-Min, G13 winder D-Max
® G14 winder D-Ini

® F20=2:torque-limit wzgl. C03

® D92 zanegowanie wartosci zadanej

® G15 overdrive RV

Przy nawijaniu warto$¢ zadana predkosci obrotowej musi by¢
wyzsza od wartosci odpowiadajgcej zadanej predkosci liniowej
tak aby naped pracowat na granicy momentu obrotowego.Re-
alizowane jest to poprzez nastawe w G15. Przy rozwijaniu na-
ped nie moze poruszac sie samoczynnie w kierunku rozwija-
nia. Nastawa w G15 powoduje, ze przy predkosci liniowej =0
materiat pozostaje lekko napiety (naped usituje poruszac sie
przeciwnie do kierunku rozwijania). Kierunek obrotéw silnika
okres$la nastawa w D92 lub sygnat wejscia binarnego (F31=6).
Ponizszy rysunek przedstawia zasade funkcjonowania
regulacji :

AED Cigr rorreniy,

noz

A:DAEZ lub CO3 Armiax
}“' M }—P

B D-rzecz.

Ormin Dmax
Dimax
ﬂ' n-sitnik, np.
7 BE4, BER
~D
! 1D
—1D Y D
"l D-rzecr.

Wartose zadana
ooz AET

averdrive WZ

Przed rozpoczeciem rozwijania nalezy w parametrze G14 na-
stawi¢, poprzez wejscie binarne (np. F31=29 dla BE1), war —
tos¢ poczatkowaq Srednicy. Aktualna wartos¢ srednicy jest
zapamietywana przy zaniku zasilania.

12.2.3 )ROZWIJANIE Z ROLKA STERUJACA

Nawijanie lub rozwijanie ze statym naciggiem regulowanym
poprzez rolke sterujacg. Potozenie rolki jest rejestrowane i
przez regulator PID podane na wejscie AE2.Predkos$¢ rozwija-
nia okreslona jest przez podajnik.Przetwornica wylicza $redni-
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ce wg. D ~ v-line / n-motor i modyfikuje zaréwno wartos¢ za-
dang predkosci podajnika jak i obrotowej wspotczynnikiem
1/D. Najwazniejsze parametry:

® G10=1:n mode

® G11=1:n-line/n-motor

® G12 winder D-Min, G13 winder D-Max
® G14 winder D-Ini

® G00=1(regulator PID aktywny)

® GO1 PID-Kp, GO2 PID-Ki

® F20=1:additional RV

Schemat blokowy:

Drmn - Drnax

n-silnifea, no, 12
z BE4, BES

AEZ-  AEZ-
affset wzm

AE2-
£20 funhcja

PID

Rozwigzanie alternatywne do wyliczenia $rednicy G11=1:n-
Line/n-Motor jest G11=2:rolka sterujgca. Odchylenie rolki
sterujace] jest mierzona przez wejscie analogowe AE1

(F20=12:WicklerTanzer).Regulacja predkosci z impulsatorem
nie wymaga zastosowania, catkowanie srednicy bedzie
sterowane poprzez posytywne lub negatywne odchylenie rolki.

12.2.4 ROZWIJANIE Z CZUJNIKIEM NACIAGU
Podobnie jak rozwijanie z rolkg sterujaca. Roznice:

® G10=2:M-Max mode
® F20=2:torque-limit
® G15 overdrive RV

Przy rozwijaniu z czujnikiem uzasadnione jest zastosowanie
zewnetrznego regulatora PID z catkowaniem i sterowaniem
wstepnym :

r
Naciag .
Zadan)

wyfgczenie

12.2.5 KOMPENZACJA ZAKtOCEN

Wplyw tarcia i bezwtadnosci na site rozciagajacg moze zostaé
skompenzowana. Granica momentu jest w param. G40 i G41
0 wspotczynnik tarcia skorygowana.

Kompezacja bezwtadnosci: Moment bezwtadnosci masy
petnej rolki D-Max musi zosta¢ przeliczony na watek silnika i
jako stosunek bezwtadnosci do silnika w par. C30
wpisany.Przy$pieszenie bedzie realisowane poprzez
diferencjacje sygnatéw encodera, rezultat jest w par. G42
wygtadzony.

Zmieniana $rednica moze takze wptyna¢ na zmiane cztonu
wzmachniajacego regulacji predkosci:

Proporcjonalnie do quadratu $rednicy bedzie czton
wzmachniajacy zmieniany pomiedzy C31*C35 przy D-
min i C31 D-max.

Czlon catkujacy jest zmieniany na ten sam sposéb
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A.. Przetwornica

Nr.par. Opis
A00 1) |save param. (zapamietaj parametry):
0: inactive (nieaktywny);
1: parametry zostajg trwale zapamigetane. Nastepuje to poprzez zmiane wartosci parametru 0 -> 1 .Za kazdym
razem zapamietywane sg obydwa zestawy parametrow.
AOle readBox&save (czytaj Controlboks i zapamieta;j):
0: inactive (nieaktywny);
1: aktywny
1..7 :wybrane dane zostajg wczytane z Controlboks i trwale zapamietane.Wazne dane bedg wskazywane po-
przez nazwe danej obok nr.pamieci 1....7. W Contolboks mozna poda¢ do pamieci 7 réznych ustawien
parametrow.
A02 1) | check param. (sprawdzenie danych):
0: inactive (nieaktywny);
1: parametry zestawu, ktéry ma zosta¢ wyswietlony (patrz A11),zostajg sprawdzone pod wzgledem:
- zachowania dopuszczalnego zakresu wartosci
- dokfadne programowanie wejs¢ binarnych ( F31...F35)
AO3 1) | write Pbox (zapisa¢ w Parabox):
0: inactive (nieaktywny);
1...7: parametry obu zestawéw zostajg wpisane na odpowiednio wybrang cyfre 1..7 do Controlboks. Jesli
obok wybranej cyfry nie wysfietlana jest nazwa danej , Controlboks podaje samodzielnie nazwe i numer
n.p. ,SDS03" przy A03=3
AO4'1) def. Settings (ustawienia fabryczne):
0: inactive (nieaktywny);
1 wartosci wszystkich parametréw przyjmujg wartosci fabryczne. Uruchomienie poprzez zmiane wartosci
0->1.
A10 menu level (zakres menu): udostepnia uzytkownikowi dodatkowe parametry.
0: standard (standartowe); dostepne parametry zamieszczone sa w tabeli parametréow na szarym tle.Wszystkie
parametry pozostajg aktywne, nawet nalezace do rozszerzonego menu.
1: extended (rozszerzone); dostep do wszystkich parametrow.
2: Service; dostep do rzadko uzywanych parametrow
All paraSetEdit(wyswietlany zestaw parametrow): okresla zestaw parametrow, ktéry jest wyswietlany. Zestaw ten
(A11) nie musi by¢ identyczny z aktywnym zestawem (wskazanie stanu pracy). Wyswietlany moze byc¢ np.ze-
staw 1, podczas gdy przetwornica realizuje zestaw 2 .Patrz réwniez cz. 9.5
1: paraSet 1; wyswietlany jest zestaw 1.
2: paraSet 2; wySwietlany jest zestaw 2.
Al12 language (jezyk): nastawa ta powoduje, ze teksty w parametrach U22, U32, U42, U52 w ustawieniu fabrycz-
nym wyswietlane sa w wybranym jezyku.(Teksty te mozna programowac wytgcznie za pomocg FDS-Toaol).
0: deutsch;
1: english;
A13 set password (podanie hasta): odpytanie hasta. Jezeli w A14 zaprogramowane jest hasto, musi ono zostaé po-
dane, aby moc zmienia¢ warto$ci parametréw, patrz cz. 7.4.
Al4 edit password (hasto): programowanie i zmiana hasta. 0 oznacza ,brak hasta“, kazda inna wartos¢ stanowi
obowigzujace hasto, patrz cz. 7.4 .Zaprogramowane hasto moze by¢ odczytane przy pomocy FDS-Tool.
A15 auto-return (auto-powrdt): umozliwia samoczynnie zmiane z menu na wskazanie stanu pracy. Nie jest mozliwe
przy podawaniu wartosci (wskazanie parametru pulsuje).
0: inactive (nieaktywny);
1: active: po 50 s bez przycis$nigcia przycisku nastepuje przetgczenie na wyswietlanie wskazania stanu pracy.
A20 brakeResType (rezystor hamujacy): dobdr rezystora hamujgcego.
19: inaktiv;(nieaktywny)Czoper nieaktywny. Energia hamowania powoduje zaktdcenie,36:Nadnapiecie“.
20:internal (wewnetrzny resystor) , dane techniczne str.2
21: userdefined(dowolny) dobor parametrow rezystora patrz : A21, A22, A23
ggj gggﬂmgg:ﬁw Model termiczny, ktory okresla maksymalng, dopuszczalng moc mozliwg do
: ' odprowadzenia przez rezystor hamujacy. Dzieki temu jest on zabezpieczony przed
24:300hm0,6kW O .
25-300hm1 Okw | Przeciazeniem .termlcz_ny_m. . . S o
: ' Przy wystgpieniu przecigzenia termicznego pojawia si¢ meldunek o zakidceniu :
26:300hm1,2kw 42:temnBrakeRes
27:300hm2,5kW
A21 brakeRes-R (rezystancja): tylko przy A20=1, rezystancja rezystora hamujgcego.
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

A.. Przetwornica

Nr.par. Opis
Przedziat warto$ci w Ohm: zaleznie od typu ... 600

A22 brakeRes-P (moc): tylko przy A20=1, moc rezystora hamujacego.
Przedziat wartosci w kW: Q ... zaleznie od typu

A23 BremsWd-Tau: Nur bei A20=1 (freie Einstellung) thermische Zeitkonstante des Bremswiderstandes.
Wertebereich ins: 0,1 ... 40 ... 100

A30e operat.input (wejscie sterujgce): okresla zrodio sygnatow sterujacych (enable kierunek,wartos¢ zadana).

0: ctrlinter (X1) (ztacze X1); sygnaly sterujace podane sa na zaciski X1.11... 15. F31 ... F34 muszg zostaé

odpowiednio zaprogramowane.

1: serial (X3) (we. szeregowe); sygnaly sterujace generowane sg z PC (software FDS-Tool). Przetwornica
potaczona jest z PC poprzez ztacze X3 (RS-232-C) i wtyczke sub-D (patrz cz. 9.9. Aby mdc sterowaé¢ z
PC, na wejsciu ,enable“ przetwornicy musi by¢ podany sygnat ,, 1.

2:inaktive

3: SDP 4000; sterowanie przez sie¢ sterujaca Profibus-DP. Potrzebna karta opcjonalna Profibus-DP

4: CAN-Bus; sterowanie przez sie¢ sterujaca CAN-Bus.

Przy ustawieniach 3:Profibus-DP i 4:CAN-Bus przetwornica pracuje w trybie kompatybilnym do Drivecom.

Sterowanie urzgdzenia nastepuje albo wylacznie poprzez sie¢ (woéwczas wejscia binarne i analogowe

ustawi¢ na O:inactive ) albo w systemie mieszanym. Sygnaty pochodzace z wejs¢ binarnych (np.

zatrzymanie, wylacznik koncowy ) majg pierszenstwo przed sygnatami z sieci. Przy sterowaniu wytacznie z

sieci, funkcje wejs¢ binarnych (F20, F31 ... F32, F33 ... ) muszg by¢ ustawione na O:inactive . W celu

sterowania napedem poprzez sie¢ sterujgcg na wejsciu ,enable“ przetwornicy musi by¢ podany sygnat ,,1°.
A31 Esc-reset (kasowanie): zaktocenia kasowane sg za pomoca przycisku [EE]

0: inactive ( nieaktywny); kasowanie wylacznie za pomoca wejscia ,enable”.

1: active (aktywny); zaktécenia mogg by¢ kasowane za pomoca [EJ . Ten spos6b kasowania mozliwy jest tylko
przy wskazaniu stanu pracy na wyswietlaczu Controlboks.

A32 auto-reset (auto-kasowanie): wystepujace zaktocenia kasowane sg automatycznie.

0: inactive ( nieaktywny);

1: active (aktywny); przetwornica kasuje czes¢ zaktdcen automatycznie (patrz cz. 17). Trzy zaktdcenia w prze-
ciggu 15 minut (ustawienie fabryczne) kasowane sg automatycznie. Czwarte zaktécenie musi zostac¢ skaso-
wane w inny sposob (enable, funkcja wejscia binarnego F31 ... F34 =13, przycisk [EJ - A31). Jezeli trzy
proby skasowania nie przyniosg rezultatu przetwornica ignoruje auto-kasowanie i melduje zaktécenie. Czas
reakcji na zaktécenia dobierany jest w parametrze A33.

A33 tAutoReset (czas reakcji): czas reakcji funkcji auto-kasowanie (patrz A32).
Przedziat warto$ci w min: 1 ... 15 ... 255

A34 auto-start (auto-rozruch): przed uruchomieniem automatycznego rozruchu ( A34=1) nalezy sprawdzi¢, czy ze
wzgledow bezpieczenstwa jest to dopuszczalne.

0: inactive ( nieaktywny); po zatgczeniu zasilania, konieczna jest zmiana sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu  “en-
able“, aby uruchomi¢ naped ( meldunek 12:inhibited ). Nie nastepuje automatyczny rozruch.

1: active (aktywny);jezeli automatyczny rozruch jest aktywny, naped rusza natychmiast po zataczeniu zasilania
(jezeli wtaczone jest wejscie ,enable”)

A35 lowVolt.lim (min.napigcie posrednie) jezeli przy pracujacej przetwornicy napigcie stopnia posredniego spadnie
ponizej ustawionej wartosci, wystapi zaktdcenie 46:low voltage. Minimalna warto¢¢ tego napiecia wynosi 150V

Przedziat wartosciw V::150... 350 ... 570

A36 V-mains (napiecie zasilania) max. napiecie,ktére przetwornica dostarcza do silnika, z reguly napiecie sieci.Po-
wyzej tego napiecia silnik pracuje w obszarze ostabienia pola. Warto$¢ ta jest istotna przy wyzszych obrotach

silnika (\n.p. 4500 obr/min z Ke=110V/10000br) Przedziat wartosci w V: 140 ... 400 ... 480

A37 reset memo (kasowanie pamieci): wartosci szesciu parametrow informacyjnych E33 do E38 (max. prad,
max. temperatura, max napiecie...) zostaja skasowane.

DC-Zasilanie:

A38 0: inaktiv;(nieaktywne)
1: aktiv;(aktywne)

A4O'1) read Pbox (wczytaj parametry danej z Kontrolboks): 0: inactive (nieaktywny)

1..13 jak w parametrze AQ1 ;wartosci nie sg zapamietywane automatycznie

Adl selParaSet (wybor zestawu): do wyboru stojg dwa zestawy parametrow. Wybor mozliwy jest poprzez wejscia
binarne lub A41. Wybrany zestaw jest aktywny po max. 300 ms od wytaczenia ,enable“. Niektore parametry
programowane sg wspodlnie dla obu zestawoéw (np. parametry do pozycjonowania z grup |, J i L). Parametry,
ktore sg oddzielnie programowane w zestawie 2, oznaczone sg poprzez B pomiedzy numerem i nazwa para-
metru (patrz cz.7.1)

0: external (zewnetrzny); wybér poprzez wejscie binarne BE1 ... BE4. W tym celu nalezy w kazdym z zestawow
przynajmniej jedno wejscie zaprogramowaé na F31 ... F34 =11 (paraSet-selct). Zestaw parametréw 1

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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Nr.par.

Opis

aktywny jest przy sygnale ,0“ na wejsciu, zestaw 2 przy sygnale ,1“.

1: paraSet 1 (zestaw 1); przetwornica pracuje z zestawem 1. Nie jest mozliwy wybér zewnetrzny.

2: paraSet 2 (zestaw 2); przetwornica pracuje z zestawem 2. Nie jest mozliwy wybor zewnetrzny.

Uwaga: Parametr A41 ma tylko znaczenie testowe. Jego wartos¢ nie jest zapamietywana przez A00=1. Do
wyboru zestawu parametréw w czasie pracy nalezy zaprogramowac wejscie binarne.

A42

copyPset 1>2 (kopiuj zestaw 1>2); kopiuje warto$ci parametrow zestawu 1 do zestawu 2.Wartosci parametréw
zestawu 2 zastgpione zostajg przez wartosci zestawu 1. Uruchomienie poprzez przycisk [Al.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny);

A43eY

copyPset 2>1: (kopiuj zestaw 2>1); jak A42. Kopiuje wartosci parametrow zestawu 2 do zestawu 1.
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny);

A50

tip (uruchomienie): tylko,gdy C60%£2 . Umozliwia uruchomienie przetwornicy bez potrzeby okablowania
przytaczy sterujacych, nalezy jedynie zaprogramowaé A51.
O:inactive (nieaktywny); normalna praca
1:active (aktywny); nalezy jedynie podac sygnat,1“ na wejscie ,enable®, wszystkie pozostate zaciski
listwy sterujacej sq bez znaczenia. Naped porusza sie z predkoscig ustawiong w A51.

A51

tip. RV (pred.uruchomienie): tylko,gdy C60#2. Warto$¢ zadana w czasie uruchomienia, bez okablowywania
wejs¢ sterujacych (,enable* musi by¢ wigczone!). Po prawej stronie wyswietlana jest rzeczywista wartos¢
predkosci. Ze wzgledow bezpieczenstwa predkosc ograniczona jest do wartosci +n-max/8. Parametr ten jest
skuteczny wylacznie w czasie programowania A51 (wskazanie pulsuje).

Przedziat wartosci w obr/min: -6000 ..300 6000

AS55

Przycisk funkcja reczna: Funkcja ,Reka“ w Controlbox do wigczenia i wylaczenia pracy lokalnej moze
zostaé zablokowana.

0: inaktiv; przycis bez funkcji.

1: lokal; przycisk |#aktywuje prace lokalng; enable jest wlanczane poprzez przyciski,zielony I ET i ,czerwony
0" @ ; na wyswietlaczu jest mozliwos¢ ruchu w prawo E} lub [»] w lewo.

Praca lokalna i Enable sg wskazane poprzez diody swiecace Controlboxa .

Warto$¢ zadana predkosci wynika z A51, przy POSYCJONOWANIU z 112.

UWAGA: przy wytaczeniu pracy lokalnej przyciskiem (diody Swiecace wytaczone ) faczy naped
automatycznie na sygnaty wejsciowe( niebezpieczenstwo nieprzewidzianego startu)

A82

CAN-baudrate:okresla predkos$¢ transmisji przy pracy w sieci CAN.(Prosze zapozna¢ sie z dokumentacjg dla
POSIDYN® SDS 4000 impr.nr.: 441 426!)

0: 10 kBit/s 3: 100 kBit/s 6: 500 kBit/s

1: 20 kBit/s 4: 125 kBit/s 7: 800 kBit/s

2: 50 kBit/s 5: 250 kBit/s 8: 1000 kBit/s

A83

busadress (adres sieciowy): okresla adres przetwornicy przy pracy w sieci. Nalezy zapoznac sie z
odpowiednig dokumentacjg. A83 nie ma zadnego wplywu na programowanie przetwornicy z PC (FDS-Tool),
wzglednie ztgcza szeregowego RS232 w protokole USS.

Przedziat wartosci: 0 ... 125

A84

Profibus baudrate: (pred.transm.); przy pracy POSIDYN® SDS 4000 w sieci Profibus-DP wskazanie
predkosci transmisji danych odczytanych z sieci. (Uwzgledni¢ dokumentacje ,, Profibus-DP-communication”
impr.-Nr.: 441 425!)

0: Not found 3: 45.45 kBit/s 6: 500 kBit/s 9: 6000 kBit/s

1: 9.6 kBit/s 4: 93.75 kBit/s 7: 1500 kBit/s 10: 12000 kBit/s

2:19.2 kBit/s 5: 187.5 kBit/s 8: 3000 kBit/s

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

B.. Silnik
Nr.par. Opis
B0OOe motor-type (typ silnika); wybor silnika z banku danych. B00=61 ... 69 okresla jeden z silnikow firmy STOBER.
B00=60 (dowolny) ma znaczenie przy silnikach innych firm lub specjalnych uzwojeniach.
60: User defined,; 62:ES 33 64:ES 44 66:ES 54 68:ES 74
61:ES 32 63:ES 42 65: ES 52 67:ES 72 69:ES 76
EMC-state napiecie uswojenia servo-silnika wpisa¢ w parametr B02.
B02 EMC-constant: (EMC-napiecie state) podaje punkt wierzchotkowy napiecia pomiedzy dwoma fasami przy
1000 obr/min.
Przedziat wartosci w V-min/1000: 5 do 110 do 3000
B0O3 Motor fan(dodatkowe chtodzenie): Tylko jak BOO > 60 (STOBER silniki ). Dopuszczony termiczny moment
znamiennny jest powigekszony(i2t model silnika).B03=1 podwyrzsza granice momentu znamionowego o faktor
0.k. 1.4. Przy dodatkowym zabudowaniu chtodzenia silnika parametr C03 i C04 (MO moment przy predkosci
zero) odpowiednio ustawi¢(patrz katalog ,tabliczka znamionowa).
0: Inactive;
1: Active;
B10e poles (liczba biegundw): Tylko przy silnikach innych firm (B00=60). STOBER servo-silniki posiadajg 6 biegunow
Przedziat wartos$ci w: 2 do 6 do 16
B1l1le P-nominal: (moc znamionowa): moc znamionowa. Pnenn=Mnenn*n-nenn/9,55
Przedziat wartosci w kW: 0.12 ... zaleznie od typu
B12 I-nom (prad znamienny )przy obrotach znamiennych
Przedziat wartosci w A: O ... zaleznie od typu
B13 n-nominal: (predkos¢ znamionowa) servo-silnika
Przedziat wartosci w obr./min: O ... zaleznie od typu ... 6000
B17 MO (predkosé¢ zero): Moment przy predkosci zera MO z tabliczki znamienowej. Powotana warto$¢ z C03 i C04.
Przedziat wartosci w Nm: O ... zaleznie od typu ... 327,67
B26e Motor-encoder: (encoder silnika): okresla jaki impulsator podtgczony jest do silnika
2: Resolver (X40); standart do STOBER ES silnikdw
3: X41 (SinCos);single i multiturnencoder absolutny
340.1) phase test sprawdzenie faz silnika i ilo$¢ biegunéw w resolverze a takze offset.
0: inaktiv
1: aktiv(aktywny) silnik wykonuje 60° kroki .Bedzie sprawdzane:
- podtgczenie faz silnika U V W
- silnik- i ilo$¢ biegundw resolvera
- potozenie faz resolvera
- symetria opornosci uzwojen. Jezeli odchylenie wynosi10% falownik melduje “19:symmetrie”
funkcja jest startowana poprzez Enable wejscie (X1.15)
B41'1) autotuning (samodostrojenie): pomiar rezystancji uzwojen silnikow obcych
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); oporno$c¢ uzwojenia silnika jest mierzona. Funkcja jest startowana poprzez Enable
wejscie (X1.15). AOO =1 wpisanie ustawienia do pamieci.
B00=60 silnik koniecznie zmierzy¢
B00=61 .....69 nie potrzebny pomiar silnika
B53 R1-Motor: Oporno$¢ uzwojenia R u-v . Tylko przy zastosowaniu silnikéw obcych
Przedziat wartosci w Q: 0,01 ... zalezne od typu... 327,67
Ki-IQ (Moment):wzmocnienie cztonu integralnego (regulator momentu).
B64 Przedziat warto$ci w %: 0 .. zalezne od typu. ... 400
B65 Kp-1Q (Moment): . wzmocnienie cztonu proporcjonalnego (regulator momentu).
Przedziat wartosci w %: O ... zalezne od typu... 400
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

C.. Maszyna

Nr.par.

Opis

CO00

n-Min: tylko gdy C60#2. najnizsza dopuszczalna predkosé obrotowa. Odnosi sie do liczby obrotéw watu silnika.
Wartosci zadane nizsze od n-Min nie sg uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Min.
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... CO1

Co1

n-Max: najwyzsza dopuszczalna predkos$¢ obrotowa. Odnosi sie do liczby obrotéw watu silnika. Wartosci za-
dane wyzsze od n-Max nie sg uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Max.
Przedziat wartosci w obr/min : C0OO ... 3000 ... 6000

CO02.

dirOfRotat (dopuszczalny kierunek): tylko gdy C60 # 2. Ustala dopuszczalny kierunek obrotéw. Kierunek obro-
tow moze byé przetgczany poprzez wejscia binarne (F31 ... F34).

0: cw & counter-cw (prawo i lewo);

1: clockwise (prawo);

2: counterclk. (lewo);

CO03

M-Max 1: (maksymalny moment 1) dopuszczony MO. Aktywna granica momentu wynosi minimum z M-Max1
(C03) i M-Max 2 (C04). Jesli granica momentu bedzie przekroczona, przetwornica pokazuje meldunek
"47:drive overl."

Przedziat wartosci %: 0 do 150 do 400

co4

M-Max 2: (max. moment 2): dodatkowa wartos¢ momentu. Wybdr miedzy tymi dwoma warto$ciami mozliwy jest
poprzez wejscie binarne (F3..= 10:torque select) patrz ¢cz.9.2. Przy szybkim zatrzymaniu aktywny jest M-Max2.
Przedziat wartosci %: 0 do 150 do 400

C30

J-mach/J-mot : stosunek bezwtadnosci obcigzenia i silnika. Wspétczynnik ten jest skuteczny we wszystkich
rodzajach sterowaniaiistotny dla optymalizacji pracy przetwornicy i silnika (dynamika) -tylko w funkcji
zwijania

Przedziat wartosci:0.....1000

C31

n-control Kp (wzmocnienie Kp): Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego n-Regula Kp
regulatora obrotow. n-Nach n-Regler Ki
Przedziat wartosci w %: 0 ... 60 ... 400

M-soll

n-silnik  (E08)

C32

n-control Ki (wzmocnienie Ki): Wzmocnienie cztonu catkujgcego regulatora obrotéw.
Przedziat warto$ci w %:0...30 ... 400

C33

n-RefVal low pass: (filtr dolnoprzepustowy)stata czasowa do regulacji podania 0-10V predkosci zadanej. Jest
uzywany w celu unikniecia czesienia przez mechanike,unikania wysokich czestotliwoéci na napieciu 0-10V.
Przedziat wartosci w ms: 0 ... 2... 3276,7

C34

n-motor low pass: Przy silnikach obcych (B00=60). Gtadzenie obrotéw silnika
Przedziat wartosci w ms: 0 ... zalezne od typu ... 3276,7

C35

n-control Kp w zatrzymaniu:

Bez funkcji zwijania par. C31i C32 jest z par. C35 multiplikowany, jesli obroty silnika sg mniejsze jak w par.
C40 nastawione.

W funkcji zwijania sg par. C31 i C32 aktywne.

Przedziat wartosci w %:5 ... 100

C40

n-window: (n-przedziat): gdy FOO = 3 (BA2 melduje 3:refVal-reached) lub FOO =2 (BA2 melduje
2:standstill), jezeli warto$¢ rzeczywista znajdzie sie w przedziale: warto$¢ zadana +C40, oznacza to,ze
wartos¢ zadana zostata osiggnieta i BA2 podaje sygnat.

Przedziat wartosci w obr/min: 0 ... 3 ... 300

C41

opRangeN-Min (zakres pracy: n-min): parametry C41 ... C46 okres$lajg zakres pracy przetwornicy. Przekrocze-
nie nastawionej warto$ci moze by¢ sygnalizowane poprzez wyjscie binarne lub przekaznik 2(F00=6).
Roéwnoczesnie kontrolowane sg wszystkie wartosci. Jezeli kontrola nie jest konieczna, nalezy wartosci min.
nastawi¢ na dolng wartos$¢ dopuszczalng, a wartosci max. na gérng warto$¢ dopuszczalna, por. cz. 9.3.
Kontrola zakres6w pracy nie jest aktywna w czasie przyspieszania i hamowania oraz gdy silnik nie jest
zasilany pradem. Parametr C48 aktywuje warto$¢ bezwzgledna.

Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... C42

C42

opRangeN-Max (zakres pracy: n-max): patrz C41
Przedziat wartosci w obr/min : C41 ... 6000

C43

opRangeM-Min (zakres pracy: M-min): patrz C41
Przedziat wartosci w %: 0 ... C44

Ca4

opRangeM-Max (zakres pracy: M-max): patrz C41
Przedziat wartosci w %: C43 ... 400

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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C.. Maszyna 2
Nr.par. Opis
c45 opRangeX-Min (zakres pracy: X-min): patrz C41. Kontrola wielkosci ustawionej w par. C47 v
Przedziat wartosci w %:-400 ... O ... C46
C46 opRange-X-Max. (zakres pracy: X-max):: patrz. C41. Kontrola wielkosci ustawionej w par. C47 v
Przedziat wartosci w %: C45 ... 400
C47 OpRange(zakres pracy: ) C45/C46:. v
0: EO1 P-motor; 5: E22 i2t-device; 10: E71 AE1-scale;
1: EO2 M-motor; 6: E23 i2t-motor; 11: E72 AE2-scale;
2: E10 AE1l-level; 7: E24 i2t-brakeRes; 12: E73 AE2-scale2;
3: E11 AE2-level; 8: E62 act. M-Max; 13: nieaktywny
4: E16 analog-outp; 9: E65 PID-reg.deviation;
C48 opRange C47area:(zakres pracy warto$¢ bezwzgledna) v
0: absolut;(warto$¢ bezwzgledna) w par. C47 wybrana wielkos$¢ jest wart.bezwzgledna;
przyktad: C47=AE2; C45=30%; C46=80%; zakres pracy znajduje sie pomiedzy -80% a -30% i. pomiedzy
+30% a +80%.
1:.0pRange; (zakres pracy)w par. C47 wybrana wielko$¢ musi sie znajdowa¢ pomiedzy C45i C46 ;
przykiad: C47=AE2, C45= -30%, C46= +10%; zakres pracy znajduje sie pomiedzy -30% a +10%.
C49 opRange Accel & Frg.:(zakres pracy przyspieszenie&Enable) v
0: inaktiv;(nieaktywne) w trakcie przyspieszenia lub wytaczonego Enable sygnat ,zakres pracy” na wyjsciu
binarnym jest ,0“=ok zero, tylko w stacjonarnym trybie pracy sg sygnaty kontrolowane
(odpowiednos¢ software V 4.4).
1: aktiv;(aktywne) stan pracy jest kontrolowany w kazdym czasie
C50 display func (rodzaj wskazania): tylko,gdy C60 # 2. Pierwsza linijka wskazania moze byé za pomocg paramet- |V
row C50...C53 dowolnie zaprogramowana (patrz cz. 6.1). Dla jednej liczby i dla dowolnej jednostki zarezerwo-
wanych jest po 8 znakdéw. Wskazanie = warto$¢ podstawowa/wspétczynnik .
0: n2 & I-motor (pred.obr. i prad silnika);
1: EOO I-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty prad silnika (A ).
2: EO1 P-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista moc w stosunku do znamionowej mocy silnika (%).
3: E02 M-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty moment w stosunku do momentu znamionowego (%).
4: E08 n-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista pred. obrotowa (obr./min).
C51 display fact (wspotczynnik): tylko, gdy C60 #2. Warto$¢ (C50) jest dzielona przez ten wspofczynnik. v
Przedziat wartosci : -1000 ... 1 ... 1000
C52 dsp.decimals (zera po przecinku): tylko, gdy C60 #2. Liczba miejsc dziesietnych po przecinku. v
Przedziat wartosci :0...5
C53 display text (tekst): tylko, gdy C60 #2.Tekst opisujacy specyficzne jednostki we wskazaniu (np. "Sztuki/godz"). |V
Maksymalnie 8 znakéw. Programowanie wytgcznie za pomocg FDS-Tool.
C60e run mode (rodzaj pracy): v
0: moment; podanie momentu przez wejscie analogowe
1: speed (pred.obr.); predkos¢ obrotowa, typowy rodzaj pracy
2: position (pozycja); pozycjonowanie jest aktywne. Przy sygnale ,1“ na wejsciu ,enable” wigczony zostaje
regulator potozenia. Przy C60=2 grupa parametréow “D.. warto$¢ zadana” zostaje catkowicie wylgczona.
D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytgczona E
Nr.par. Opis
D00 RV-accel (WZ-przyspieszenie): rampa przyspieszenia dla analogowych wejs¢ WZ. Istotna tylko przy podaniu |V
wartosci zadanej przez listwe zaciskow X1 lub ,potencjometr motoryczny*“.
- napiecie, poprzez wejscie analogowe 1 (X1.4 - 5)
- czestotliwos¢ poprzez wejscie binarne BE1-BE2 (X1.11 - 12)
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat wartosci w ms/300006br: 0 ... 3 ... 30000
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

D.. Wartosc¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytaczona E

Nr.par. Opis

D01 RV-decel (WZ-hamowanie): rampa hamowania dla analogowych wej$¢ WZ. Istotna tylko przy podaniu wartosci | v
zadanej przez listwe zaciskow X1 lub ,potencjometr motoryczny*.

- napiecie, poprzez wejscie analogowe 1 (X1.4 - 5)

- czestotliwos¢ poprzez wejscie binarne BE1,BE2 (X1.11 - 12).
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat wartosci w ms/30000br: O ... 3 ... 30000

D022) n (RV-Max)? : parametry D02 ... DO5 opisujg zalezno$¢ pomiedzy analogowa wartoscia zadana i predkoscia v
obrotowa, w postaci charakterystyki wartosci zadanej.

D02: predkos¢ obrotowa przy maksymalnej wartosci zadanej (D03).
Przedziat wartosci w obr./min.: 0 ... 3000 ... 6000

D032) refval-Max? (WZ-max.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D02). Okresla przy ilu % analogowej wartosci |V
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie maksymalna predkos¢ obrotowa (D02).
Przedziat wartosci w %: D05 ... 100

D042) n (RV-Min)z): predkos¢ obrotowa osiggana przy minimalnej wartosci zadanej (D05). v
Przedziat warto$ci w obr./min.: 0 ... 6000

D052) refval-Min® (WZ-min.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D04). Okresla przy ilu % analogowej wartosci |V
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie minimalna predkos¢ obrotowa (D04).

Przedziat wartosci w %:0...1 ... DO3

D062) refValOffset” (WZ-offset): korekcja wartosci sygnatu na wejsciu analogowym. Przy WZ=0 silnik nie powinien |V
sie obraca¢. W przeciwnym razie, nalezy odczytang warto$¢ podac z przeciwnym znakiem jako offset (np.
parametr E10 wskazuje 1,3 %; wdowczas D06 nalezy nastawi¢ na -1,3 %). Podczas nastawiania offsetu
wyswietlana jest réwniez aktualna warto$¢ wejscia analogowego.

Przedziat wartosci w %:-100 ... 0 ... 100

D07'2) refValEnable? (W2Z-zwolnienie): jezeli minimalna wartos¢ zadana (D05) wieksza jest od 1 %, v
przy pomocy wysterowania WZ zrealizowa¢ mozna funkcje ,enable”. RV>D05
0: inactive (nieaktywny); High-\ Enable
1: active (aktywny); sygnat WZ na wejsciu analogowym ! Nieaktyw
realizuje funkcje ,enable“. Sygnatowi 1 funkcji ,enable” RV<D05—5 ﬁ;ﬁﬁi?:nl
odpowiada WZ réwna lub wieksza od minimalnej WZ (DO05). WZ-Min ow % _Przerw W2 Seryinej lub
Sygnatowi ,0" funkcji ,enable“odpowiada WZ mniejsza od — Etak’;eJ :’VZ-

minimalnej WZ (D05). silvjsci'cj)vsecjy

D082) monitor RV? (WZ-kontrola): kontrola sygnatu WZ, przerwy w przewodzie. Kontrola WZ funkcjonuje tylko, gdy | v
warto$¢ zadana minimalna ( D05) jest wigksza lub réwna 5 % (D05>= 5 %).

0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); jezeli sygnat WZ jest 0 5 % mniejszy od minimalnej WZ (DO5), przetwornica melduje
43:ref.wire brk.

D09 Fix-Rv nr. (nr. statej WZ) wybor WZ. v
0: Wybor statej WZ poprzez wejscia binarne BE i funkcje RV-select 0...2.
1...7:wybdr statej WZ ,wejscia binarne BE sg ignorowane.

D 102) accel 17 (rampa przyspieszenia 1): dla kazdego zestawu parametréw mozna zaprogramowaé do 7 statychWz/ | v
zestawow ramp.Wybor poprzez wejscia binarne. W tym celu przynajmniej jedno we. binarne musi zosta¢ zapro-
gramowane jako selektor WZ (np. F31=1:RV-select0). Poprzez selektor WZ przyporzadkowane zostajg wejs-
ciom binarnym state WZ wzglednie zestawy ramp.Efekt kodowania binarnego wyswietlany jest w par.E60(0...7).
Zestawy ramp (accel 1...7 / decel 1...7) sa aktywne tylko w potaczeniu z odpowiednig statg WZ 1....7.
accel 1: czas przyspieszania zestawu ramp 1 odniesiony do 3000 obr/min.

- CI;’rzet:llzllezz)f(wan‘oscr:]/ w ms/3QOi))obr/mu;: 0...60 o 300tOO ) Nr. [ Przys. | Ham. Wart.zadana ,
ece rampa hamowania 1): czas hamowania zestawu ram

D11 oo P . P 0 | DOO | DO1 | Analog;czestot.
odniesiony do 30000br/min.

Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 60 ... 30000 1 | D10 | DO2 Stata WZ 1

D 122) Fix-RV 1? (stata WZ 1): wybor réwnoczesny z zestawem ramp 1 2 | D20 | DO3 Stata WZ 2 Vv
(accel 1/ decel 1) poprzez wejscia binarne. : : : :

Przedziat warto$ci obr/min: -6000 ... 750 ... 6000 - - - -

D202 | accel 22 (rampa przysp.2):czas przyspieszania estawu ramp 2 7 | D70 | D71 Stata WZ 7 v
odniesiony do 3000 obr/min.

Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 90 ... 30000

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1

Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytaczona E

Nr.par. Opis

D212) decel 29 (rampa hamow.2): czas hamowania zestawu ramp 2 v
odniesiony do 3000 obr/min.
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 90 ... 30000

D222) Fix-RV 2% (stata WZ 2): wybor réwnoczesny z zestawem ramp 2 (accel 2/ decel 2) poprzez wejscia binarne. v
Przedziat wartosci w obr./min.: -6000 ... 1500 ... 6000

D302) accel 3? (rampa przysp.3): czas przyspieszania zestawu ramp 3 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 120 ... 30000

D312) decel 3% (rampa hamowania 3): czas hamowania zestawu ramp 3 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: O ... 120 ... 30000

D322 |fix-RV 3? (stata WZ 3): patrz D12 v
Przedziat wartosci w obr./min.: -6000 ... 3000 ... 6000

D402) acel 4? (rampa przysp.4): czas przyspieszania zestawu ramp 4 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat warto$ci w ms/3000 obr/min: 0 ... 5 ... 30000

D412) decel 4% (rampa hamowania 4): czas hamowania zestawu ramp 4 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 5 ... 30000

D422 |fix-RV 47 (stata WZ 4): patrz D12 v
Przedziat wartosci w obr./min.: -6000 ... 500 ... 6000

D502) accel 5? (rampa przysp.5): czas przyspieszania zestawu ramp 5 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 10 ... 30000

D512) decel 5% (rampa hamowania 5): czas hamowania zestawu ramp 5 odniesiony do 3000 obr/min v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0O ... 10 ... 30000

D522 |fix-RV 57 (stata WZ 5): patrz D12 \
Przedziat wartosci w obr./min.: -6000 ... 1000 ... 6000

D602) accel 6? (rampa przysp.6): czas przyspieszania zestawu ramp 6 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0O ... 20 ... 30000

D612) decel 6% (rampa hamowania 6): czas hamowania zestawu ramp 6 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0 ... 20 ... 30000

D622 |fix-RV 6 (stata WZ 6): patrz D12 v
Przedziat wartosci w obr./min.: -6000 ... 2000 ... 6000

D702) accel 72 (rampa przysp.7): czas przyspieszania zestawu ramp 7 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0O ... 25 ... 30000

D712) decel 7% (rampa hamowania 7): czas hamowania zestawu ramp 7 odniesiony do 3000 obr/min. v
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0O ... 25 ... 30000

D722 |fix-RV 7% (stata WZ 7): patrz D12 v
Przedziat warto$ci w obr./min.: -6000 ... 2500 ... 6000

D81 decel-quick (szybka rampa): rampa przy “szybkim zatrzymaniu®. Skuteczny tylko,gdy jedno z wej$¢ binarnych | v
zaprogramowane jest na “szybkie zatrzymanie* (F3.. = 9) lub parametr F38=1. Przy uruchomieniu “szybkiego
zatrzymania®“ poprzez we.binarne naped zostaje wyhamowany z nastawiong w tym parametrze rampa.
Przedziat wartosci w ms/3000 obr/min: 0O ... 2 ... 30000

D90 refValSource (zrodto wartosci zadanej): v

O:standard-RV (standartowa WZ);
1: motor potent (pot.motoryczny);przy odpowiednim zaprogramowaniu F31...F34, dwa we.binarne mogg

symulowac potencjometr motoryczny.W tym celu jedno Pot.mot.
we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpotiup, BE4 | BES W7
a drugie na 5:motorpotidwn (np.F33=4 i F34=5). L L Const.

Wartos¢ zadana w tym przypadku zmienia sie miedzy COO i

CO01. Predkos¢ obrotowa zmienia sie wytgcznie z rampami D00 i D01 >0 ms H L wn?k:sza
L H mniejsza
H H 0

2: mot.poten.+RV (pot.mot.+WZ); WZ z potencjometru sumowana jest z standartowg WZ (we.
analogowe,stata WZ). Gdy D90=1,skuteczna jest tylko WZ z potencjometru. Rampy wybrane poprzez
we.binarne sg wykorzystane, WZ z potencjometru zmienia sie z rampami D00 i DO1.

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytaczona E
Nr.par. Opis
D91 motorp.func (pot.motoryczny-funkcja): tylko,gdy D90#0 . v
0: non-volatile (trwafa); osiagnieta WZ zostaje zapamigtana zaréwno przy odtgczeniu ,enable® jaki przy
wytgczeniu zasilania.
1: volatile (nietrwata); WZ jest zerowana przy odtgczeniu ,enable“ oraz zasilania.
D92 negateRefVal (negowanie WZ): v
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); WZ zostaje zanegowana, co odpowiada odwrdceniu kierunku. Negowanie jest niezalezne
od zrodta wartosci zadane;.
D93 RV-generator (Generator WZ) Do uruchomienia i zoptymowania regulatora Pl .W parametrze D93=1,
wytwarza przetwornica prostokatny sagnat wewnetrzny WZ z amplitudg +A51 i periodg D94.
0: Inactive; (nieaktywny);
1: Active; (aktywny);
D94 Ref. Val. generator time ( czas WZ generatora) Perioda sygnatu WZ wewnetrznego przy D93=1. v
Przedziat wartosci w ms: 0...500...32767
D99 Fast reference value ( szybka wartos¢ zadana) aktywny przy ustawieniu fabrycznym, wejscie analogowe AE1 ( | v
przy pracy z zewnetrznym sterowaniem)
O:inactive; wykorzystanie WZ poréwnalnej do FDS z funkcjami: state WZ, pot.motoryczny,i.t.d.okres
prébkowania wynosi 4 msec a regulacja predkos$ci 0.5 msec.
1: active; podanie WZ poprzez (tylko AE1) jest z okresem 1 msec podawany do regulatora predkosci,
regulacja predkosci pracuje z okresem 0.5 msec.
E.. Wskazania 2
Nr.par. Opis
EOO I-motor (prad silnika): wskazuje aktualny prad silnika (A).
EO1 P-motor (moc silnika): wskazanie aktualnej mocy czynnej silnika w kW i jako warto$¢ wzgledna odniesiona do
mocy znamionowej silnika w %.
E02 M-motor (moment silnika): wskazanie aktualnego momentu silnika w Nm i jako warto$¢ wzgledna odniesiona
do momentu MO silnika w %.
EO03 DC-link-volt (nap.stopnia posredniego): aktualne nap. stopnia posredniego.
EO6 n-refVal(pre.obr.-WZ2) tylko, gdy C60=1. Aktualna WZ predkosci obrotowej odniesiona do watu silnika
EO7 n-post-ramp (pred.obr. po rampie): tylko,gdy C60=1. Wskazanie aktualnej predkosci obrotowej odniesionej do
watu silnika. Odtworzenie rzeczywistych zmian predkosci obrotowej z uwzglednieniem wybranej rampy.
EOS8 n-motor (pred.obr.): wskazanie aktualnej predkosci obrotowej silnika
E09 Rotor position: potozenie watka. W zastosowaniu imp.absolutnych w trakcie zatagczenia falownik wyswietla
aktualng pozycje. Wy$wietlanie w kazdym trybie pracy.
E10 AE1-level (pozim we.analog.1): poziom sygnatu na we.analogowym 1 (X1.4-5). +10 V odpowiada +100 %.
El1 AE2-level (pozim we.analog.2): poziom sygnatu na we.analogowym 2 (X1.6-7). +10 V odpowiada +100 %.
analog-outp. (wy.analog.): poziom sygnatu na wyjsciu analogowym 8). odpowiada * 0.
El6 I ( log.) i t I X1.8). +10 V od iada 100 %
E17 relay 1 (przekaznik 1): stan przekaznika 1.
0: open (otwarty); znaczenie patrz parametr F10.
1: closed (zamkniety); przetwornica gotowa do pracy.
E18 BAZ2: stan wyjscia binarnego 2. Funkcja wyjscia binarnego okreslona jest w parametrze F0O.
0: inaktiv (nieaktywny);
1: aktiv (aktywny);
E19 BE15...1&ENA : stan logiczny wszystkich wej$¢ binarnych z uwzglednieniem karty opcjonalnej przedsta-
wiony jest jako wyraz binarny.
E20 device util (obcigzenie przetwornicy): wskazanie aktualnego obcigzenia przetwornicy w %. 100 % odpowiada
pradu znamionowego przetwornicy.
E21 motor util (obcigzenie silnika): wskazanie aktualnego obciazenia silnika w %. Wartoscig odniesienia jest nas-
tawiony w B12 znamionowy prad silnika.
E22 i2t-device (i2t-przetwornica): poziom modelu cieplnego przetwornicy (i2t). Przy 100 % obcigzenia wystepuje
zaktoécenie 39:temp.Dev.i2t .
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E.. Wskazania

Nr.par. Opis

E23 i2t-motor (i2t-silnik): poziom modelu cieplnego silnika (i2t). 100 % odpowiada petnemu obcigzeniu. Model
cieplny okreslony jest na podstawie wartosci parametréw grupy B (Silnik), to znaczy przy pracy ciggtej
przetwornicy.

E24 i2t-brakeRes (i2t-rezystor hamujacy): poziom modelu cieplnego rezystora hamujacego (i2t). 100 % odpowiada
petnemu obcigzeniu.

E25 device temp (temp.przetwornicy): aktualna temperatura w °C;

E26 BA1 (wy.binarne 1)

E27 BA15..BAl & Relais1: wyjscia binarne "0" or "1."

E28 Analog-output-level: (poziom wajscia analogowego)patrz E16

E29 n-wart.zad rzecz: Warto$¢ zadana rzeszywista przed wart. zad skoregowang i wart zad. ograniczona. To jest
gtéwna wart. zadana do zwijania lub synchronizaciji.

E30 run time (czas pracy): wskazanie aktualnego czasu pracy. Czas pracy oznacza , ze przetwornica jest zasilana z sieci
zasilajacej.

E31 enabled time (czas aktywny): wskazanie czasu aktywnego. Czas aktywny oznacza,ze silnik zasilany jest pradem.

E32 energy count (licznik energii): wskazanie catkowitej oddanej energii w kWh.

E33 Vi-max-memo (nap.stop.posr.): napiecie stopnia posredniego jest ciagle mierzone. Najwyzsza pomierzona war- to$¢ jest w
E33 trwale zapamigtana. Wartosci tej nie mozna wyzerowac.

E34 I-max-memo (prad silnika): prad silnika jest ciagle mierzony. Najwyzsza pomierzona warto$¢ jest w E34 trwale
zapamietana. Warto$¢ ta moze byc¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E35 Tmin-memo (min.temp.): temperatura przetwornicy jest ciggle mierzona. Najnizsza pomierzona warto$¢ jest w E35
trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E36 Tmax-memo (max.temp.): najwyzsza pomierzona temperatura przetwornicy jest w E36 trwale zapamietana. Warto$¢ ta
moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E37 Pmin-memo (min.moc): moc czynna napedu jest ciagle mierzona. Najnizsza pomierzona warto$¢ jest w E37 trwale
zapamietana. Warto$¢ ta moze byc¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E38 Pmax-memo (max.moc): moc czynna napedu jest ciagle mierzona. Najwyzsza pomierzona warto$¢ jest w
E38 trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E40 foultType (rodzaj zakidcenia):parametr ten umozliwia sprawdzenie wystepujacych zaktdcen. Przetwornica za- pamiegtuje, w
kolejnosci czasowej, 10 ostatnich zakiécen. Numer zaktocenia wyswietlany jest z prawej strony u gory: 1 oznacza ostatnie,
10 najwczesniejsze zaktécenie. Rodzaj zakiécenia wyswietlany jest w dolnej linii. Wyboér zaktécenia, ktére ma zostaé
wyswietlone: nacisng¢ przycisk “#”, w gornej linii pulsuje numer zaktécenia (1 ... 10). Przy pomocy przyciskow ze
strzatkami mozliwy jest wybér numeru zakidcenia. Rodzaj zaktdcenia mozna odczytaé w dolnej linii, np. 31:
short/ground.

Ea1 foultTime (czas zaktdcenia): czas pracy w momencie wystapienia wybranego zaktocenia. Wybor nastepuje analogicznie
jak w parametrze E40.

E42 faultCnt (liczba zaktécen): liczba zakiécen wybranego rodzaju. Wybér rodzaju zaktdcenia : nacisngé przy- cisk “#°, w
dolnej linii wyswietlany jest rodzaj zakiocenia np. 31: short/ground. Przy pomocy przyciskow ze strzatkami mozliwy
jest wybor pozadanego rodzaju zakidcenia. Liczba zakidcen, ktore wystapity w  czasie pracy przetwornicy wyswietlana
jest w goérnej linii (0 - 65535).

E45 control word ( wyraz sterujacy) : sterowanie przy pracy w sieci.

E46 status word (status) : status przetwornicy przy pracy w sieci.

EA7 n-field-bus (pred.obr.) : wartos¢ zadana predkosci obrotowej przy pracy w sieci.

E50 device (urzadzenie) : wskazanie typu przetwornicy, np. SDS 4041.

E51 softwareVersion (wersja software) : wersja software’u przetwornicy, np. V4.5.

E52 device-no. (nr.urzadzenia): numer urzadzenia, odpowiada numerowi na tabliczce znamionowe;j.

E53 variant-no. (nr.wariantu);

E54 Option-board (karta opcjonalna) : wskazanie rozpoznanej karty opcjonalne;.

10: bez; 11: SDP 4000 12: SEA 4000 13: SEA + DP 4000
E55 Ident-no. (nr.identyfikacyjny) : dowolna, wybrana przez uzytkownika liczba z przedziatu 0...65535. Zmiana mozliwa

wytgcznie poprzez FDS-Tool lub sie€.

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
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patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E.. Wskazania 2|

Nr.par. Opis

Pset.ident.1 (identyfikacja zestawu) : wskazuje, czy wartos¢ jakiego$ parametru z zestawu parametrow 1 zostata
zmieniona. Moze stuzy¢ jako wskazowka na nieuprawnione manipulowanie parametrami.

0: wszystkie wartosci odpowiadajg wartosciom fabrycznym (A04=1).

1: ustawienie fabryczne wszystkich parametréw, zainicjalizowane z FDS-Tool.

2..254: stan bez zmian, parametrowanie przy pomocy FDS-Tool.

255: przynajmniej jedna warto$¢ zostata zmieniona z tastatury!

E56

Pset.ident.2 (identyfikacja zestawu) : wskazuje, czy wartos¢ jakiego$ parametru z zestawu parametrow 2
zostata zmieniona. Moze stuzy¢ jako wskazéwka na nieuprawnione manipulowanie parametrami.

0: wszystkie wartosci odpowiadajg wartosciom fabrycznym (A04=1).

1: ustawienie fabryczne wszystkich parametréw, zainicjalizowane z FDS-Tool.

2..254: stan bez zmian, parametrowanie przy pomocy FDS-Tool.

255: przynajmniej jedna warto$¢ zostata zmieniona z tastatury!

ES7

E60 RV-selector (selektor WZ): wskazuje wynik kodowania

binarnego statej WZ. Wybor poprzez wejscia binarne Sglektl. W% wz E60
BE1....BE4. Przynajmniej jedno wejscie binarne musi by¢
zaprogramowane jako selektor WZ (F3.. =1..3). Wynik 0 10/ 0 | Analog, czgstot. | O
kodowania binarnego wyswietlany jest w postaci cyfr 0/0/1 Stata WZ 1 1
0...7. Cyfrom przyporzadkowane sg state WZ/zestawy 01110 Stata WZ 2 2
ramp. 0O]1]1 StataWZ 3 3
Mozliwos¢ bezposredniego podania statej WZ poprzez 11010 Stata WZ 4 4
D09,D09 nie ma wptywu na param. E60. W trybie pracy 11011 Stata WZ 5 5
pozycjonowanie (C60=2) wskazuje E60 wynik wybrania 11110 Stata WZ 6 6
stopnia pozycjonowania poprzez wejscia binarne(E60=0 - 11111 Stata WZ 7 7
pozycja 1).

E61 add.ref.val (WZ dodatkowa): dodatkowa WZ sumowana z aktualng WZ. Moze by¢ podana poprzez wejscie
analogowe 2 AE2 (F20=1) wejscie analogowe 1 AE1(F25=1) lub siec.

E62 act. M-Max (aktualny max. moment): aktualnie skuteczny moment jako minimum z C03, C04 i momentu wy-

nikajacego z poziomu we.analogowego AE, jezeli AE zaprogramowane jest na ograniczenie momentu
(F20=2), (F25=2) albo przy sterowaniu z sieci.

PID limit (ograniczenie PID): tylko, gdy GO00=1).

E63 0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); wyjscie regulatora PID ograniczone jest do wartosci G04.
Hamulec: 24 V napigcie zasilania jest dostepne na ztaczu X13 (patrz. FO8 brake).
E64 0: geschlossen;(zamkniety)
1: offen;(otwarty)
oper.cond.(stan pracy): wskazanie aktualnego stanu pracy, poréwnaj cz. 15 (Stany pracy). Parametr przy- datny przy
E65 pracy w sieci lub sterowaniu poprzez zigcze szeregowe.
E71 AEL1 level: AE1-Signat . E71= (E10 + F26) * F27. patrz schemat blokowy cz . 19.
E72 AE2 level: AE2-Signat. E72= (E11 + F21) * F22
E73 AE2 level2: AE2-Signat
E72=(PID ((E11 + F21) * F22 ) ) + F24. patrz schemat blokowy cz . 19.
oper.cond.(stan pracy): wskazanie aktualnego stanu pracy, poréwnaj cz. 16 (Stany pracy). Parametr przydatny przy
E80 pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztacze szeregowe.
Esl event level (poziom zdarzenia): wskazuje,czy wystepuje jakies zdarzenie. Rodzaj zdarzenia wskazywany jestw
parametrze E82. Przydatny przy pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztacze szeregowe.
0: inactive (nieaktywny); nie wystepuje zadne zdarzenie.
1: message (meldunek);
2: warning (ostrzezenie);
3: fault (zaktécenie);
E82 event name (rodzaj zdarzenia): wskazanie aktualnego zdarzenia, poréwnaj tabele w cz. 16. Przydatny przy pracy w sieci
lub sterowaniu poprzez zigcze szeregowe.
E83 warn.time (czas ostrzezenia): przy wystgpieniu ostrzezenia - czas, ktéry pozostaje do wystgpienia zaktécenia. Zmiana
czasu mozliwa jest przy pomocy FDS-Tool.
act.paraSet (aktywny zestaw): wskazanie aktywnego zestawu parametrow, poréwnaj cz.. Przydatny przy pracy w sieci lub
E84 sterowaniu poprzez zlgcze szeregowe.
1: paraSet 1 (zestaw parametréw 1);
2: paraSet 2 (zestaw parametrow 2);
E100 Parametry wieksze od E100 sa potrzebne do programowania cyklu pracy falownika z siecig. Dane szczegétowe patrz
dokomentacje techniczne sieci
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zostac¢ odtgczona czes¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela meldunkéw w cz. 15. 2) dostepne jezeli D90>1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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F.. Zaciski

Nr.par.

Opis

FOO

BA2-funkcja. (funkcje wyjscia binarnego BA2 X1.17):
1: inactive (nieaktywny);
2: standstill (bezruch); przekaznik zwiera, gdy pred. obr. osiagnie warto$¢ 0 +C40 obr./min.
3: refVal-reached (osiagnigta WZ); przekaznik zwiera przy osiggnieciu WZ +C40. W pozycjonowaniu (C60=2)
oznacza to ,na pozycji“. Sygnat pojawia sie, gdy uplynie czas rampy i rzeczywista pozycja miesci sie
w przedziale #1221. Sygnatl zostanie zdjety w momencie otrzymania kolejnego sygnatu startowego.
Przy  zmianie programu jazdy ,bez zatrzymania“ (J17=2) funkcja ta nie moze by¢ wykorzystana.
4: torque-limit (ograniczenie momentu); przekaznik zwiera,gdy ograniczenie momentu zostanie osiggniete
(patrz parametr E62).
5:warning (ostrzezenie); przekaznik zwiera przy wystapieniu ostrzezenia.
6: operat.range (zakres pracy); przekaznik zwiera przy przekroczeniu zakresu pracy (C41 ... C46).
7: act.paraSet (aktualny zestaw parametrow); funkcjonuje tylko gdy w obu zestawach nastawione jest FO0=7.
Przekaznik otwarty — aktywny zestaw 1,przekaznik zwarty — aktywny zestaw 2.
8: el. cam (elektryczna krzywka); tylko,gdy C60=2. Sygnat pojawia sie, gdy rzeczywista pozycja znajduje sie
w przedziale okreslonym przez 160 i 161. Przydatny do sterowania innych napeddéw lub podzespotow.
9: follow.error (uchyb); tylko,gdy C60=2. Dopuszczalny uchyb 121 zostanie przekroczony. Reakcje
przetwornicy (zaktocenie,ostrzezenie, ...) programuje sie w FDS-Tool.
10: posi.active (pozycjonowanie aktywne);tylko,gdy C60=2. Sygnat pojawia sie,gdy w pozycjonowaniu przet-
wornica znajduje sie w stanie wyjsciowym (nie jest wykonywany zaden program jazdy lub sprzezenie
programoéw) — 17:posi.active.W ten sposéb mozliwe jest np. sygnalizowanie zakonczenia programu jazdy.
11: PID limit (ograniczenie PID); sygnalizacja ograniczania wyjscia regulatora PID do wartosci G04.
12: sync.diff. (ré6znica katowa); sygnalizacja przekroczenia dopuszczalnej réznicy katowej G24.
13: referenced (referowanie); tylko,gdy C60=2. Przekaznik jest zwarty,gdy naped zostal zreferowany tzn.
zakonczona zostata jazda referencyjna.
14: forward; (kierunek prawo)obroty silnika n>0.przy predkosci 0 zachowanie z hysteresg C40.
15: foult;(zakidcenie) wystapito zaktdcenie.
16: inhibited;(wlaczenie zablokowane) patrz stan pracy,12:inhibited“ cz. 16.
17: BE1;podanie sygnatu wejscia binarnego na wyjscie binarne.
18: BE2; patrz wybhor ,17:BE1".
19: S-pamiec¢ 1; Sygnat wyjsciowy pamieci S1. Kazdy w grupie N.. zdefinowanych ,Posi-punktow” moze
jednoczesnie sterowaé 3 S-pamieci S1, S2i S3.
20: S-pamieé 2; Sygnat wyjsciowy pamieci S2.
21: S-pamie¢ 3; Sygnat wyjsciowy pamieci S3.
22: przyg. na zadanie WZ;Naped jest wzbudzony,pole magn.w silniku ,\WZ moze zostaé podana.
23: WZ-Quitt0; w trybie pracy pozycjonowanie: niema sygnatu Posi.Start, Posi.Step lub Posi.Next .Sygnaty
selekcji WZ sg podawane w zanegowaniu(kontrola przerwania przewoddéw)lub aktualna pozycja jazdy par.
182 . Patrz cz. 10.3. ——
24: WZ-Quitt1; patrz ,23:WZ-Quittung0®. Przykiad dia ,32:Parametr w pracy" pisanie
25: WZ-Quitt2; siehe ,23:WZ-Quittung0". parametru poprzez siec :
26: nieaktywny; parametr parametr
27: nieaktywny; wystac odpowie przeiety
28: BE3; patrz wybor ,,17:BE1". 4 4
29: BE4;
30: BE5: —  |32parametrwpracy [
31: BES;
32:Parametr w pracy; Low-Sygnat sygnalizuje nie skonczone przeliczenia parametru w falowniku

FO3

BAZ2 t-on: tylko,gdy F00>0. Opdznienie zadziatania BA2 . Moze by¢ tgczone z kazda funkcjg w
F00.Przyporzadkowana funkcja musi trwac przynajmniej t-on,aby BA2 zadziatat.
Przedziat wartosci w s: 0 ...5,024

FO4

BAZ2 t-off(opdznienie wyjscia) tylko,gdy FO0>0. Opodznienie Wyjscia BA2 przy wytaczeniu. Moze by¢ igczo-
ne z kazda z funkcji FOO.
Przedziat wartosci w s:0 ... 5,024

FO5

BAZ2 invert: (odwrocenie): tylko,gdy FO0>0. Umozliwia odwrécenie sygnatow wyjscia BA2. Moze byé taczony z
kazdg z funkcji FOO.
Przedziat warto$ci: 0 ... 1

Vv

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
38

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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FO6

t-brake release: (czas otwarcia hamulca): Tylko jak FO8=1 (hamulec). Okresla czas zamkniecia hamulca.
Wartos¢ patrz (Katalog SMS). Przy zdjeciu ,enable” i podaniu sygnatu ,zatrzymanie® / “szybkie zatrzymanie*
naped pozostaje jeszcze przez czas FO06 sterowalny.

Przedziat wartosci w s:0....0,1 ... 5,024

FO7

t-brake set: (czas zamkniecia hamulca): Tylko jak FO8=1 (hamulec) Okresla czas zamknigcia hamulca patrz
(Katalog SMS). Przy zdjeciu ,enable” i podaniu sygnatu ,zatrzymanie® / “szybkie zatrzymanie* naped pozostaje
jeszcze przez czas FO7 sterowalny.

Przedziat wartosci w s:0.....0,052 ... 5,024.

FO8

Brake: (hamulec) aktywuje sterowanie hamulca 24V poprzez przetwornice (zaciski B+ i B- wtyczka X13)

0: Inactive; (nieaktywny)hamulec nie jest sterowany poprzez przetwornice, caty czas otwarty (24V X13).

1: Active; (aktywny) hamulec jest sterowany przetwornicg. Po czasie FO7 silnik jest bez pradu. Hamulec zamyka
sie np. przy funkcji: zatrzymanie, szybkie zatrzymanie, przy wytgczeniu Enable.

F10

Rel.1-funct.(funkcje przekaznika 1): przekaznik 1 jest zwarty,gdy przetwornica jest gotowa do pracy. Otwarciem

przekaznika mozna nastepujgco sterowac : (wskazanie stanu przekaznika - parametr E17)

0: fault (zaktocenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktocenie.

1: fault&warning (zaktécenie lub ostrzezenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zakidcenie lub ostrzezenie.

2: ft&wrn&message (zakitdcenie,ostrzezenie lub meldunek); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktécenie,ostrze-
zenie lub meldunek. Jezeli aktywne jest auto-kasowanie(A32=1), otwarcie przekaznika nastgpi dopiero po
zakonczeniu wszystkich préb auto-kasowania.

F20e

AE2-function (funkcja wejscia analogowego 2 X1.6-X1.7) F20><F25

0: inactive (nieaktywny);

1: additional RV (dodatkowa WZ); dodatkowe wejscie WZ,niezalezne od wybranego wejscia sterujacego i do-
dajace sie do aktualnej WZ (A30). 100 % wysterowania AE2 odpowiada 100 Hz (3000 obr./min. silnika 4-bie-
gunowego). Mozliwos¢ skalowania przy pomocy parametrow F21 i F22.

2: torque-limit (ograniczenie momentu);dodatkowe ograniczenie momentu.10V = znamionowy moment silnika.

Aktywne ograniczenie stanowi minimum z M-max1(C03),M-max 2 (C04) i sygnatu na wejsciu AE2.

: power-limit (ograniczenie mocy); zewnetrzne ograniczenie mocy,przy czym 10 V = moc znamionowa silnika.

: RV-factor (wspotczynnik WZ); WZ z wejscia AE1 korygowana jest przez ten wspotczynnik (10 V = 100 %).

5: override; skuteczny tylko w pozycjonowaniu (C60=2). Aktualna predko$¢ moze zosta¢ w czasie jazdy zmie-
nina. 0 V = zatrzymanie! 10 V = zaprogramowana predkosc¢, gdy F22=100 %.

6: posi.offset (offset-pozycja);skuteczny tylko w pozycjonowaniu (C60=2).Do aktualnej pozycji dodawany jest
offset zalezny od napiecia na we.AE2. Zalezno$¢ droga/napiecie okreslona jest w parametrze 170.

7:wind.diameter (Srednica zwijania); tylko,gdy G10=1 (zwijanie aktywne).

8: M-rot.magnet (moment-pole obrotowe); sterowanie momentu przy pracy z polem obrotowym.Sterowanie U/f
(B20=0).Pred.obr. okreslona jest przez statg WZ.Przy pomocy F20=8 mozliwa jest regulacja napiecia silnika.
(AE2). Poniewaz moment obrotowy zalezny jest od kwadratu napiecia silnika, regulacja nastepuje z pier-

wiastkiem sygnatu z AE2.
9:n-max ograniczenie max. predkosci silnika poprzez napiecie analogowe
10: WZ ; WZ do podania predkosci obrotéw silnika lub momentu( ustawienie fabryczne 10:WZ)
11: PID-Referenz ; drugie wejscie regulatora PID.Uchyb regulacji moze zastac zrealizowany poprzez dwa
wejscia analogowe , patrz schemat blokowy cz. 11.1
12: zwijanie-rolka ster. ; aktywny poprzez parametr (G10>0) . W przypadku jesli srednica bedzie wyliczona w
catkowaniu odchylenia rolki
13: synchron-offset : aktywny w synchronizacji par. (G20>0) . Aktualna pozycja slavu moze zosta¢
przesunieta poprzez napiecie analogowe . Stosunek kat/napiecie jest ustawiane w par. G38. patrz schemat
blokowy cz. 18
14: synchron-WZzZ : Wysterowanie wstepne wartosci zadanej w synchronizacji kagtowej( G20>0) poprzez
napiecie analogowe. Warto$¢ zadana w Slavie jest ta sama jak w masterze, dynamiczne przesunigecie
katowe w trakcie przaspieszenia jest zredukowane .

A W

F21

AE2-offset (offset AE2): korekcja offsetu na wejsciu analogowym AE2(X1.6-7). Zmostkowac¢ zaciski (X1.6 i
X1.7). W parametrze E11 odczyta¢ poziom na AE2i z przeciwnym znakiem ustawi¢ w F21 (np. E11
wskazuje 1,3 %, nastawa w F21 wynosi -1,3 %).

Przedziat wartosci w %:-100 ... 0 ... 100

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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F22

AE2-gain (wspofczynnik AE2): sygnat na we.AE2 sumowany jest z sygnatem offset AE2 (F21) i nastepnie
mnozony przez ten wspoétczynnik. Zaleznie od nastawy F20 dla F22 wynikajg ponizsze skalowania:
F20=10 10V =F22 - C01 n-Max

F20=2 0 10 V = F22 - znamionowy moment silnika

F20=3 0 10V = F22 - znamionowa moc silnika

F20=4 0 10V = F22 - mnozenie przez 1,0

F20=5 [0 10V = F22 - zaprogramowana predkosé

F20=6 0 10V =F22 -drogaw 170

F20=7 0 10V = F22 - (Dmax - Dmin), patrz cz. 12.2.1

F20=8 0 10V = F22 - znamionowe napiecie silnika

F20= 9 [0 10V =F22 - 100 Hz (3000 Upm)*

F20=10 [0 10V = F22 - 100% Wejscie wykresu WZ

F20=11 [0 10V = F22 - 100%

F20=12 [J 10V = F22 - 100% dla G11=2

F20=13 [0 10V =F22 - G38

F20=14 0 10V = F22 - C01 n-Max

Przyktad: przy F20=1i F22=50 % dla 10 V wynika warto$¢ 1500 obr./min.

Uwaga: wyzsze wzmocnienia sg mozliwe po dotaczeniu regulatora PID (G00=1).

Przedziat wartosci w %:-400 ... 100 ... 400

v

F23

AE2-lowpass (filtr dolnoprzepustowy): stata czasowa; parametr przydatny w uktadach regulujacych z wykorzy-
staniem AE2 (z lub bez regulatora PID), w celu unikniecia wzbudzen w zakresie wysokich czestotliwosci.
Uwaga: wysokie wartosci parametru powodujg niestabilno$¢ uktadu regulujgcego!

Przedziat wartosci w ms: 0 ... 10000

F24

AE2-offset2 (offset2 AE2): dodatkowy offset po korekcji z F22. Zastosowanie np. gdy WZ na AE2 powinna
by¢ skorygowana o warto$¢ 95 % do 105 %: F20=4,F21=0%,F22=5%,F24=100%
Przedziat wartosci w %: -400 ... 0 ... 400

Vv

F25

Funkcja AE1: patrz F20 Funkcja AE2. Uwaga: Parametr F25 i F20 nie moga by¢ réwne F25#F20.
Przedziat warto$ci : 0 ... 10 ... 14

F26

AE1-Offset: poréwnaj. F21
Przedziat wartosci w %: -400 ... 0 ... 400

F27

AE1-wspotcz: poréwnaj. F22
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400

F31e

BE1-function (funkcja BE1): we.binarne BEL1 ... BE4 moga by¢ dowolnie programowane. Funkcje O - 13 oraz
od 16 sa identyczne dla wszystkich wejs¢. Jezeli ta sama funkcja zostanie zaprogramowana dla kilku
wejsc, sg one sprzezone poprzez OR, UND (takze 7:addit. enable).Parametry F51 ... F54 i F70...F74
umozliwiajg odwrdcenie sygnatow.

O:inactive (nieaktywny);

1:RV-select 0 (selektor0-WZ); wybdr statych WZ/zestawdw ramp. Sygnatom wejs¢ binarnych przyporzad-
kowanie zostajg, poprzez selektor, stata WZ/zestaw ramp (D10 ... D72) albo 1.....32 stopni pozycjonowania.

2:RV-select 1 (selektorl-WZz); dto

3:RV-select 2 (selektor2-WZz); dto

4:motorpoti up (pot.motor.+); gdy D90=1 dwa we.binarne mogg symulowac potencjometr motoryczny.W tym

celu jedno we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpoti up drugie na 5:motorpoti dwn. Patrz takze D90.
5:motorpoti dwn (pot.motor.-); dto

6:dirOfRotat (kierunek obrotéw); zanegowanie aktualnej warto$ci zadane;.

7:addit.enable (dodatkowe “enable”); we.binarne przejmuje funkcje ,enable”, tzn. kasowanie zaktécenia

jest takze mozliwe poprzez to wejscie. W celu uruchomienia napedu na wejscie “enable” (X1.15) i na do-
datkowe wejscie binarne (“enable”) musi zosta¢ podany sygnat “1”.
8:halt (zatrzymanie); przy sygnale “1” na tym wejsciu,warto$¢ zadana zostanie zignorowana i naped zatrzy-
many z wybrang rampg hamowania:
analogowa wartos¢ zadana/potencjometr motoryczny: rampa hamowania (D01).
stata warto$¢ zadana: przyporzgdkowana jej rampa hamowania (D12 ... D72).
9:quick stop (szybkie zatrzymanie); przy zmianie “0”>"1" naped zostanie zatrzymany z wybrang rampg  (D81)
Do uruchomienia “szybkiego zatrzymania” wystarczy podanie krétkiego (=4 ms) impulsu na to
wejscie. Przerwanie “szybkiego zatrzymania” nie jest mozliwe, poréwnaj takze F38.
10:torque select (wybor momentu); przetaczanie miedzy warto$ciami ograniczenia momentu: M-max 1 (C03)
i M-max 2 (C04). Sygnat “0” = M-max 1, sygnat “1” = M-max 2.

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
40

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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F371e 11: paraSet-select (wybor zestawu); mozliwy jest poprzez we. binarne tylko,gdy A41=0. W tym celu to we.bin.

musi w obu zestawach zosta¢ nastawione na 11.Sygnat “0” = zestaw parametréw 1, sygnat “1” = zestaw pa-
rametrow 2. Wybrany zestaw jest aktywny dopiero po zdjeciu “enable”.

12: ext.fault (zaktécenie zew.); mozliwos¢ sygnalizowania zaktécenia innych urzadzen. Przetwornica reaguje na
narastajgce zbocze na wejsciu i przechodzi w stan 44:ext.fault. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest
na tg funkcje, reakcja nastgpi wylgcznie wowczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na
wszystkich pozostatych “0”.

13:faultReset (kasowanie); mozliwos¢ kasowania zaktdcenia narastajagcym zboczem, jezeli przyczyna
zakldcenia juz nie wystepuje. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest na tg funkcje, reakcja nastapi
wylgcznie wowczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na wszystkich pozostatych “0”.

14:Encoder signal B ($lad B impulsatora) $lad B Impulsatora HTL podtaczony do wejscia BE1.Ten impulsator

moze przejaé funkcje Mastera w “sprzezeniu elektronicznym”.

15:step.Mot.sign( silnik krokowy) podanie kierunka silnika krokowego-simulacja.Na wejsciach BE1 i BE2
podane sa kierunek i czestotliwos¢.Funkcja “sprzezenie elektroniczne” dopasowuje impulsy na
synchronizacje obrotéw lub synchronizacje kontowa.

16:posi.step (nastgpna pozycja);uruchomienie bez przerywania aktualnego pozycjonowania. Stuzy do reczne-
go uruchomienia nastepnego programu jazdy przy sprzezeniu programow (poréwnaj J17=0).

17:tip+ (recznie+); sterowanie reczne-dodatni kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos¢ patrz 112).

18:tip- (recznie-); sterowanie reczne-ujemny kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos¢ patrz 112).

19: posi.start (start pozycja);uruchomienie,ewent. pozycjonowanie zostanie przerwane i nastapi jazda na nowg
pozycje (ptynna zmiana). Wybér programu jazdy poprzez we.binarne (selektor WZ) lub J02.

20: posi.next (pozycja stop);przy sprzezeniu programoéw-aktualny program zostanie przerwany,przejscie do na-
stepnego programu.Uwaga:w programie tym moze by¢ okreslona np: droga hamowania. Przy programowa-
niu tej funkcji nalezy uwzgledni¢ specyfike programu jazdy, por. J17=3:posi.next,w przeciwnym razie naped
nie reaguje na ten sygnall Zaprogramowanie funkcji na BE3 zapewnia najwyzszg powtarzalnos¢ (nie wyste-
puje opdznienie czasowe).

21:stop+ (wyt.koncowy+); sygnat z wytgacznika koncowego w dodatnim kierunku.

22: stop- (wyh.koncowy-); sygnat z wytgcznika koricowego w ujemnym kierunku.

23:ref.input (we. referowanie); sygnat ze stycznika referowania (130=0).

24: start ref. (start referowanie); narastajace zbocze uruchamia referowanie, patrz takze 137=0.

25:teach-in ; narastajgce zbocze powoduje przejecie rzeczywistej pozycji jako pozycji koncowe;j
aktualnego programu jazdy. Po zakonhczeniu automatyczne zapamietanie wszystkich parametrow
(jak przy AO00=1).

26:disable PID (blokada PID); regulator PID na AE2 zostanie zablokowany, integrator wyzerowany.

27:syncFreeRun (wolny bieg); odiaczenie sygnatu synchronizujgcego, naped moze by¢ sterowany poprzez
np. wejscie AE1.

28:syncReset ; roznica katowa w sterowaniu synchronicznym zostaje wyzerowana,patrz cz.18

29:wind.setD-Ini (Srednica poczatkowa);

30: RV-select 3; (selektor3-WZ); wybor statych WZ/zestawdw ramp( 5 Bit= 1...32) tylko do pozycjonowania
31:RV-select 4; ( selektor4-WZ); dto tylko do pozycjonowania
32: open brake ( otwieranie hamulca) manualne otwieranie hamulca poprzez wejscie binarne

F32e BE2-function (funkcja BE2); 0 - 13 i od 16 patrz F31, v
14:StepMot.sign; czestotliwos¢ (impulsy) do sterowania silnika krokowego-symulacja, patrz parametr F31=15
15:Encoder signal A; slad A od podigczonego impulsatora HTL do wejscia BE2
Przedziat wartosci:0...6 ... 31

F33e BE3-function (funkcja BE3); 0 - 13 i od 16 patrz F31, v

14:cw V3.2 (kierunek obr.) zaprogramowanie F33=14 i F34=14 umozliwia symulacje zmiany kierunku obr.
w przetwornicach z wczesniejsza wersjg software (V 3.2).
BE3 BE4 Funkcja

0 0  szybkie zatrzymanie (gdy F38 # 0) lub zatrzymanie (F38=0)
0 1 naprzéd

1 0 wstecz

1 1  zatrzymanie

15:inaktiv
Przedziat wartosci:0...9 ... 32

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.

41




POSIDYN® SDS 4000

13. Opis parametrow

F.. Zaciski 2
Nr.par. Opis
F34e BE4-function: 0 - 13 i od 16 patrz F31, 14:cw V3.2 (patrz F33) v
Przedziat wartosci; O .. ... 32
F35e BE5-function: Dodatkowe wejscie binarne na platynie SEA-4000 . v
Wybor funkgji jak F31: BE1-funkcje. (14,15 nie do wybrania)
Przedziat wartosci: O .. ... 32
F36e BE-increment: (BE-impulsy) przy podfaczeniu impulsatora na wej$cia binarne BE1 i BE2, w parametrze |V
tym musi zosta¢ zaprogramowana liczba impulséw na jeden obrét.
Przedziat wartosci w 1/obr.: 30 ... 1024 ... 4096
F38 quick stop (szybkie zatrzymanie); tylko,gdy C60#£2. F38 steruje automatycznym uruchomieniem “szybkiego v
zatrzymania” przy wystgpieniu okreslonych stanéw pracy (hamowanie z rampg D81).
0: inactive (nieaktywny); uruchomienie mozliwe tylko przy pomocy funkcji we. binarnego 9:quick stop.
1: enable&cw/ccw (“enable”/kierunek); istotny przy zmianie kierunku poprzez we.binarne BE1 i BE2. “Szyb-
kie zatrzymanie zostanie uruchomione,gdy BE1="0" i BE2="0" lub przy zdjeciu “enable” (réwniez dodat-
kowe “enable” poprzez BE czy tez parametr DO7).
2: fault&enable (zakidcenie/’enable”);poza funkcjg BE 9:quick stop rowniez zdjecie “enable” oraz wysta-
pienie “niegroznego” zaktdcenia jak np.46:low voltage powoduje uruchomienie “szybkiego zatrzymania”.
W pozycjonowaniu (C60=2) uruchomienie “szybkiego zatrzymania” nastepuje zawsze poprzez F38=2.
F40 anaOutp-func (funkcja wyjscia analogowego); poziom sygnatu na zacisku X1.8 wyjscia wynosi 10 V. Vv
Rozdzielczos¢ wynosi 11 Bit, okres probkownia 4 ms.
0: inactive (nieaktywny); (bipolar)
1: EOO I-motor (prad silnika); wskazanie pradu silnika, 10 V=prad znamionowy przetwornicy (bipolar)
2: EO1 P-motor (moc silnika); wskazanie mocy skutecznej silnika, 10 V=moc znamionowa silnika (B11) (bipolar)
3: E02 M-motor (moment silnika); wskazanie momentu silnika, 10 V=moment znamionowy silnika (bipolar)
4: EO8 n-motor (pred.obr.); wskazanie predkosci obrotowej, 10 V=n-max (C01) (bipolar)
5: G19 D-act. ($rednica); wskazanie srednicy (zwijanie), 10 V=Dmax (G13)
6: F-tension; (sita) wyjscie do podania sity zwijania. F-sit=(M-rzecz./M0)*(Dmax-D-rzecz-)100%
7: + 10V ; stata wartos¢ napiecia do potencjometra
8: -10V; stata wartos¢ napigcia do potencjometra
9: WickZugSoll; (G10=2).WZ-sity przy zwijaniu na granicy pradowej ( G10=2)
10: Motorpoti-war.rzecz; 10 V = n-Max (C01), unipolar
11: EO7 n-NachRampe; 10 V = n-Max (C01), bipolar
F41 anaOutp-off (offset wy.analog.); offset wyjscia analogowego X1.8. v
Przedziat warto$ci w %:-400 ... O ... 400
F42 anaOutp-gain (wspoétczynnik); warto$¢ wyjsciowa F40 skorygowana przez F41 zostanie pomnozona przez v
wspotczynnik F42. Przyktad: F40=1i F42=50 %, powoduje, ze 5V na wyjsciu analogowym odpowiada
pradowi znamionowemu przetwornicy.
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400
F43 Analogout.1l-wart.bezwzgl:Wyjscie analogowe jest wielkoscig bezwzgledna. v
0: inaktiv;(nieaktywny)
1: aktiv;(aktywny)
F45 anaOutp-func 2(funkcja wyjscia analogowego 2); X1.9 Parametr F40 v
Przedziat wartosci :0...1...8
F46 Analog-output2-offset: (offset wy.analog.); offset wyjscia analogowego X1.9 . patrz F41 v
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400
F47 Analog-output2-gain(wspotczynnik) wyjscia X1.9 patrz F42 v
F49 BE-gear ratio: ( wspotczynnik przektadni). Przeliczenie zewnetrznego impulsatora na watek silnika. F49 =ilos¢ | v
obrotéw silnika / ilo$¢ obrotow impulsatora. Jesli warto$¢ tej funkcji jest wigksza jak 32,767, tak nalezy podzieli¢
ilos¢ impulséw w F36 poprzez wspétczynnik (n.p., 2). Resultat powyzszej formuty nalezy podzieli¢ i wpisa¢ do
F49, patrz cz. 10.11.2
Przedziat wartosci :0...1 ... 32.767
F51 ... | BEl-invers — BE5-invers (zanegowanie we.binarnych BE1-BE5) v
0: inactive (nieaktywny); negowanie nie nastepuje.
F55e 1: active (aktywny); wej$cie zanegowane. Przydatny np. dla sygnatu “zatrzymanie” lub wytgcznika koncowego.
F60e BE-function : dodatkowe wejscia, dostepne tylko z kartg SEA-4000. Mozliwosci programowania odpowiadajg v

tym w parametrze F31 (wyjatek: F60=14i 15)
Przedziat wartosci: 0 ... 32

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
42

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

F.. Zaciski 2

Nr.par. Opis

F61e BE7-function (funkcja BE7): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F62e BE8-function (funkcja BE8): patrz F60. v
Przedziat wartosci: Q ... 32

F63e BE9-function (funkcja BE9): patrz F60. v
Przedziat wartosci: O ... 32

F64e BE10-function (funkcja BE10): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F65e BE11-function (funkcja BE11): patrz F60. Vv
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F66e BE12-function (funkcja BE12): patrz F60. v
Przedziat wartosci: Q ... 32

F67e BE13-function (funkcja BE13): patrz F60. v
Przedziat wartosci: Q ... 32

F68e BE14-function (funkcja BE14): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F70 BE6-invers — BE1l4-invers (zanegowanie we.binarnych BE6-BE14): por. F51 ... F55 (tylko z kartg opgjonalng) |V

" | 0:inactive (nieaktywny); negowanie nie nastepuje.

F78e 1: active (aktywny); wejécie zanegowane.

F80 BA1-function (funkcja BA1): funkcja wyj$cia binarnego 1 v
0: inactive (nieaktywny);
2 do 32: programowanie jak w parametrze FOO (BA2-function) .

F81 BA2-function (funkcja BA2): funkcja wyjscia binarnego 2 v
0: inactive (nieaktywny);
2 do 32: programowanie jak w parametrze F00 (BA2-function) .

F82 BA3-function (funkcja BA3): funkcja wyj$cia binarnego 3 na karcie opcjonalnej. Programowanie jak w v
parametrze FOO
Przedziat wartosci: 1 ... 32

F83 BA4-function (funkcja BA4):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat warto$ci: 1 ... 32

F84 BAS5-function (funkcja BA5):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat warto$ci: 1 ... 32

F85 BAG6-function (funkcja BA6):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat wartosci: 1 ... 32

F86 BA7-function (funkcja BA7):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat warto$ci: 1 ... 32

G.. Technologia 2

Nr.par, Opis

GO0OQe- PID-control (regulator PID): aktywowanie regulatora PID na wejsciu analogowym AE2, poréwnaj cz. 12.1 v
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny);

GO1 PID- Kp: tylko,gdy GO0O=1. Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego. Catkowite wzmocnienie uktadu regulacji za- | v
lezy, poza GO1, réwniez od wartosci F22.
Przedziat wartosci: 0 ... 0,3... 100

G02 PID- Ki: tylko,gdy G00=1. Wzmocnienie cztonu catkujacego w 1/s. Przyktad: przy G02=0,2-1/s wartos¢ statego |V
sygnatu wejsciowego zwigksza sie w ciggu sekundy o 20 %.
Przedziat wartosci w 1/s:0 ... 10

GO03 PID- Kd: tylko,gdy GO0=1. Wzmocnienie cztonu rézniczkujgcego w ms. v
Przedziat wartosci w ms: 0 ... 1000

G04 PID limit: tylko,gdy GOO=1. Ograniczenie wartosci nastaw. Skalowanie patrz F22. v
Przedziat wartosci w %: 0 ... 400

GO5 PID limit 2: patrz G04 v
Przedziat wartosci w %: -400 ... 400

G06 PID-Regulator Kp2: Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora PID. Réwnolegle do I- i D-cztonu. v

Przedziat wartosci:0...1...10

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

G.. Technologia

Nr.par, Opis
G10e winder (zwijanie): aktywowanie funkcji zwijania (sterowanie pred.obr. zaleznie od $rednicy)
0: inactive (nieaktywny);
1: n mode; regulacja pred.obr. odpowiednio do n~1/D, ograniczenie momentu M.max pozostaje niezmienne.
2: M-Max mode; max. moment redukowany jest odpowiednio do Drzecz/Dmax.
G11 diameter ($rednica): tylko,gdy G10=1. Okresla sposdb ustalania wartosci $rednicy.
0: AE2-measure (pomiar na AE2); czujnik 0-10 V podtaczony na wejscie AE2.
1: n-line/n-motor; regulacja z ramieniem kompensujacym. Warto$¢ srednicy wyliczana jest ze stosunku pred.
liniowej do pred.obr. silnika. Predkos¢ liniowa (warto$¢ zadana) odnosi sie zawsze do pustej szpuli
(najmniejsza $rednica).
2: direct tension(rolka sterujgca), wyliczenie srednicy poprzez zalezno$¢ E122
G12 winder D-min (min.érednica); tylko,gdy G10=1. Srednica pustej szpuli.
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 3000
G13 winder D-max (max.$rednica); tylko,gdy G10=1. Srednica petnej szpuli.
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 100 ... 3000

G14 winder D-ini ($rednica poczatkowa): tylko,gdy G10=1. Srednica poczatkowa, musi by¢ nastawiona przy
pomocy funkcji wejscia binarnego 29:wind.setD-ini (F31 ... F34).
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 3000

G15 overdrive RV (przesterowanie WZ): tylko,gdy G10=1. Przy zwijaniu z regulacja momentu (G10=2), warto$¢
G15 sumowana jest z wartodcig zadang, po to aby zadziatato ograniczenie momentu i zwijany materiat
pozostawat napiety.
Przedziat wartosci w Upm: -6000 ... 0 ... 6000

G16 srednica.-liczona rampa: tylko, gdy G10>0.Predkos$¢ catkowania w liczeniu $rednicy.
G11=0: bez funkciji.
G11=1: ograniczenie predkosci catkowania dla G19.
G1l11=2:rampa, z ktérg Srednica bedzie zmieniana jezeli -5% < E122 < +5%.
Przedziat wartosci w mm/s: 0 ... 10 ... 100

G17 spadek ciagu: talko gdy G10>0.Redukcja ciagu z powiekszajacq sie Srednica.

Przy najmniejszej srednicy 100% ciggu. :
Przy najwiekszej srednicy D-max liniowy spadek ciagu (100%-G17) :
Przedziat wartosci w %: 0 ... 100 . 5
D-Min D-Max
G19 winder D-act (rzeczywista $rednica): tylko,gdy G10=1. Wskazanie aktualnej wartosci $rednicy.
G20e electr.gear (sprzezenie): aktywowanie funkcji “elektrycznej skrzyni biegéw”/synchronizacji (cz. 11).
0: inactive (nieaktywny);
1: speed sync. (synchronizacja pred. obr.); ograniczenie funkcji regulatora kata poprzez G24
2: angel sync. (synchronizacja katowa);
3: angel memory. (pamig¢ kata) jak G20=2 . W kazdym wytaczeniu enable odchytka katowa jest podana w
pamie¢. Odchylka ta zostanie w pamieci przy wytgczeniu i wkgczeniu zasilania.

G21 speed master (pred.obr.master): tylko,gdy G20>0. Predkos$¢ obrotowg slave okresla zalezno$c:
nslave=G22/G21-nmaster. Liczby impulséow nastawiane sgw F36 i H22. Nastawy G21=1i G22=2 oznaczaja,
ze predkos¢ slave jest dwukrotnie wyzsza od predkosci master. Zaleca sie jednakowy dobér nastaw jako
potegi 2 (np. 512 i 1024).

Przedziat wartosci: 1 ... 2147483647

G22 speed slave (pred.obr.slave): tylko,gdy G20>0. Patrz G21. Przy stosunku predkosci 1:1 nalezy nastawi¢

G21=G22=1. Kierunek obrotéw slave moze by¢ w D92 odwrdcony.
Przedziat wartosci: 1 ... 2147483647
G23 Kp synchron. (Kp-synchronizacja): tylko,gdy G20>0. Wzmocnienie regulatora katowego w 1/s. Typowe wartos-

ci wynoszg 10...60. Nastawa G23=0 aktywuje synchronizacje obrotow. W tym przypadku slave np. po zabloko-
waniu nie bedzie probowat “dogoni¢” master, a jedynie utrzymywat , w ramach okna +G24, stosunek predkosci
obrotowych. Przy nastawach G23=0 i G24=0 master stanowi jedynie zroédio wartosci zadanej, nastawiona
zaleznos¢ G22/G21 nie jest utrzymywana z matematyczng doktadnoscia, porownaj cz. 11.6.

Przedziat wartosci w 1/s:0 ... 30 ... 100

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
44

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

G.. Technologia

Nr.par, Opis

G24 max.syncDiff (max.uchyb): tylko,gdy G20=1. Maksymalna odchytka katowa miedzy master i slave (uchyb). v
Przekroczenie tej wartosci powoduje wygenerowanie meldunku (por. FOO wzgl. F80=12:sync.diff.), ale nie wy-
stapi zaktocenie. Poprzez odpowiednie okablowanie i zaprogramowanie funkcji wejscia na 12:ext.fault
(F31 ... F35) mozliwe jest “spowodowanie” zaktocenia. W modusie G20=1: speed sync.(synchronizacja
predkosci obrotow) jest mozliwos¢ ograniczenia funkcji regulatora kata par. G24
Przedziat wartosci w °: 0 ... 3600 ... 30000

G25 syncReset (kasowanie uchybu): tylko,gdy G20>0. Okresla warunki kasowania uchybu: v
0: with BE (wejscie BE); kasowanie jest tylko za pomocg funkcji BE 28:syncReset mozliwe (zawsze).
1: enable&BE (“enable” i BE); takze przy zdjeciu “enable” jak i “zatrzymania” i "szybkiego zatrzymania”.
2: freeRun&BE(wolny bieg i BE); tylko poprzez funkcje BE 27:syncFreeRun i 28:syncReset.
3: ena&FreeRn&BE; “enable”,"wolny bieg” oraz funkcje BE umozliwiajg kasowanie.
Przy wigczeniu urzadzenia uchyb jest zawsze ustawiany na zero.

G26 n-corr. max. : tylko,gdy G20>0.0Ograniczenie wartosci wyjscia regulatora katowego.Uzyteczny,gdy konieczne Vv
jest zniwelowanie duzych réznic katowych,np. po wiaczeniu “wolnego biegu”.
Przedziat wartosci w Upm: 0 ... 300 ... 6000

G27 WZ -encoder: Tylko,gdy G20>0.Sygnaty dochodzace z mastera. v
0: BE-Encoder; Sygnaty mastera na wejsciach binarnych.
1: X20; Sygnaty mastera poprzez ztagcze X20 .
2: X41

G28 n-Master: Tylko,gdy G20>0.Kontrola w uruchomieniu. Obroty predkosci WZ-encoder G27.
Przedziat wartosci w Obr: £ 6000

G29 slync.diff (uchyb): tylko,gdy G20>0. Wskazanie aktualnego uchybu w stopniach, odniesione do silnika
slave.

G30 n-wysterowanie wstepne:Wysterowanie wstepne obrotéw silnika w synchronizacji. Przy G30=100% pracuje v
slave w statych obrotach bez uchybu. Przy dynamicznej pracy, par. G30 musi zosta¢ zredukowany(50 ...
80%),lub slave oscyluje.
Przedziat wartosci w %:0 ... 80 ... 100

G31 Kierunek referowania slave: tylko,gdy G20>0.Poczatkowy kierunek w szukaniu punktu referenzyjnego. W v
jezdzie jest szukana el. krzyfka, poréwnaj 130=0:Ref.Schalter w pozycjonowaniu i przykfady w czesci. 10.6. W
punkcie referencyjnym uchyb jest kasowany. Inne mozliwosci kasowania uchybu poprzez sygnat BE
»28:Synchron Reset" lub automatycznie Par. G25.
0: positiv;(kierunek pozytywny)
1: negativ;(kierunek negatywny)

G32 Ref.fast,(refer.szybkie) tylko,gdy G20>0.( Predkos¢ w pierwszej fazie referowania). v
Przedziat wartosci w obr: 0 ... 1000 ... 6000

G33 Ref.Slow: (refer.powoli) tylko,gdy G20>0. (Predkos¢ w fazie koncowej) v
Przedziat wartosci wobr: 0 ... 300 ... 6000

G35 Ref.encoderSig0: tylko,gdy G20>0.Referowanie na impuls zerowy impulsatora. Nie stosowa¢ w v
nieograniczonym zakresie pracy,w przetozeniu z nieparzystg liczba.
0: inaktiv;(nieaktywne)
1: aktiv;(aktywne)

G38 Synchron-Offset: tylko,gdy G20>0. Do aktualnej pozycji slave moze zosta¢ dodana poprzez wejscie v
analogowe 0-10V skoregowana pozycja.. 10 V znaczg w par. G38 podany kat.
Przedziat wartosci w °:-214748364,8 ... 0 ... 214748364,7

G40 Tarcie statyczne : tylko,gdy G10>0.Kompenzacja statycznych tar¢ zaleznych od predkosci. Wartos¢ v
przeliczona ny watek silnika
Przedziat wartosci w Nm/1000 obr: O ... 327,67

G41 Dynamiczny moment tarcia: tylko,gdy G10>0. Kompenzacja proporcjonalnego tarcia. Tarcie v
Warto$c¢ pszeliczona na watek silnika przy 1000 obr/min.
Przedziat wartosci w Nm/1000Upm: Q ... 327,67 G41#n

G42 T-Dyn : tylko,gdy G10>0. Monent przaspieszenia/dynamiczna kompenzacja hamowania . W tym uktadzie jest v

ustawiany par. C30 bezwtadnos$¢ obcigzenia zewn./silnik przy peinej rolce(D-Max). Czes$¢ przyspieszenia jest
wyliczana poprzez rézniczkowanie obrotéw silnika. G42 podaje statg czasowa.
Przedziat wartosci w ms: 0 ... 50 ... 10000

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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H.. Impulsator

Nr.par. Opis

H20e Funkcja X20: patrz cz. 5.4
0: inaktiv;(nieaktywny)

1: Encoder sim Wyjscie sygnatéw impulsatora (TTL) . Liczba impulséw na obrét silnika parametr H21

2: Encoder In;(wejscie impulsatora) Potaczenie sygnatdow impulsatora,kontrola przerwania przewodow aktywna.

3: Schrittmotor Eingang;(wejscie sygnatow symulacji silnika krokowego)slad A jest znakiem liczby
(Low=posytywny, High=negatywny), $lad B jest czestotliwoscig (cz. 11.2i 14.1).

4: SSI Sim; Wyjscie. Simulacja sygnatéw impulsatora SSI.

5: SSI Master; (SSI-sygnaty mastera)podtgczenie impulsatora SSI (imp.bezwzgledny).Wskazdéwka: SSI-
impulsatory moga zostaé zastosowane do pozycjonowania. Pozycja absolutna jest wyczytywana przy
zatgczeniu urzadzenia.

H21 Encodersim. increments: ( Symulacja impulséw) Tylko gdy H20=1. Liczba impulséw na obrét silnika .

0: 256; 2:1024; 4: 4096;

1:512; 3:2048;

H22 X20-increments: ( Impulsy X20) Tylko gdy H20=2 lub 3. Wybiera liczbe impulséw na obrét silnika (TTL).
Uwaga! Talko jeden licznik sSrodkowy moze wykorzystywacé liczenie impulsow, wtyczka X20 i wejscia BE nie
mogg jednoczesnie posiada¢ funkcje: Encoder in
Przedziat wartosci l/obr. Silnika :30 do 1024 do 4096

H23 X20-wspétczynnik przetozenia: Pszeliczenie impulsatora zewnetrznego na watek silnika. Formuta: H23=ilo$¢.
obrotow silnika / ilo$¢ obrotow impulsatora. Jezeli wynik jest wiekszy od 32,767, korektura poprzez par. H22
wspotczynnik(n.p. 2). Wynik formuty wpisa¢ w par. H23.Patrz cz. 9.6 i 10.11.2.

W zastosowaniu impulsatoréow —SSI,wspofczynnik przetozenia bedzie rozszerzany, par. H22 jest ustawiany na

inng liczbe od 1024

Przedziat wartosci :0...1 ... 32,767

H24 X20-zero impuls : przesuwanie punktu zerowego w symulacji sygnatéw impulsatora
Przedziat wartosci w®: 0 ... 360

H31 Resolver poles: ( Liczba p6l resolwera) Liczba standartowa wynosi 2 lub 6.

Przedziat wartosci: 2 do 16

H32 Resolver offset: (Offset resolwer) Przesuniecie posycji zero do osi silnika.STOBER silniki sg w ustawieniu
fabrycznym zaprogramowane i wyregulowane na H32=0, w normalnym przypadku nie trzeba zmiany w H32.
Jesli test faz B40 nie wynosi 0 ( H32), jest mozliwy blad w podtaczeniu przewodéw lub silnika.

Przedziat wartosci °: 0 do 360

H40 X41-function:patrz cz. 5.515.6
0: inaktiv;(nieaktywny)

1: Sinus-Cosinus-wejscie;

2: Encoder- wejscie;

3: Schrittmotor-sygnaty silnika krokowego-wejscie;

H41 X4l-inkrementy: w zastosowaniu Sin/Cos-encodera EnDat" lub Hiperface” interfejs warto$é autom.
wyczytana
Przedziat wartosci I/obr. 30 ... 1024 ... 4096

H42 X41-Getriebefaktor: patrz H23.

Przedziat warto$ci: 0 ... 1 ... 32,767

H60 SSl-invers: (SSI-negowanie) zmiana znaku liczby w SSl-impulsatorze.

0: inaktiv;(nieaktywny) krecenie sie watka silnika w kierunku >prawo (strona A —watek silnika)liczy pos.

1: aktiv;(aktywny) krecenie sie watka silnika w kierunku >prawo ,liczy neg.

H61 SSI-Code: code SSl-impulsatorow. STOBER-silniki: ,0:Gray".patrz. cz. 14.3.

0: Gray;(grej)

1: binér;(dual)

H62 SSl-dane bit :Ustawienie SSI danych .

Przedziat wartosci: 24 ... 25

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
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patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

l.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par.

| Opis

Dla parametréw z grup I, Ji L nie jest mozliwy wybor zestawu parametréw (ze wzgledu na ograniczong pojemnos¢ pa-

mieci mozliwe jest tylko jednorazowe programowanie)

100 posi.range (zakres jazdy):

0: limited (ograniczony);fizyczne ograniczenie przez np.ograniczniki. Aktywne sg 150 i I51.

1: unlimited (nieograniczony); jazda bez konca jak np.naped tasmy. Nie ma mechanicznych ogranicznikow
koncowych. Pozycje powtarzajg sie periodycznie co dtugos¢ obiegu 101, np. przy stole obrotowym po 360°
zaczyna sie znowu przy 0°. Przy pozycjonowaniu absolutnym wybierana jest zawsze najkrotsza droga, chy-
ba ze dopuszczalny jest tylko jeden kierunek ruchu. Jezeli w czasie jazdy uruchomiona zostanie (posi.start)
jazda na nowa pozycje, kierunek ruchu zostaje zachowany . Te wtasciwos¢ okresla sie mianem
“osi obrotowej”.

101 circ. length (dtugosc¢ obiegu): tylko,gdy 100=1. Max. warto$¢ rzeczywistej pozycji,od kto- 360° 0°
rej zaczyna sie znowu liczenie od zera , np. 360 stopni.

Przedziat wartosci w 105: 0 ... 360 ... 31 Bit

102 Posi.encoder: Wybor impulsatora do pozycjowania.

0: BE-encoder; HTL impulsator do wejs¢ binarnych

1: X20; TTL —impulsator na wejsciu X20

2: MotorEncoder; impulsator silnika wybrany poprzez B26

3: X41; encoder na wejsciu X41 (sin/cos encoder do regulacji silnika)

103 Optymalizacja kierunku: Tylko, gdy 100=1. Aktywizacja / deaktywizacja automatycznej optimalizacji kierunku
ruchu w stopniu absolutnym (,08 zamknieta®). W réznicy do par.l04>0 w pracy recznej dozwolone sg dwa
kierunki ruchu, patrz. cz. 10.5.2.

0: inaktiv;(nieaktywny)kierunek ruchu jest zalezny od absotutnej wartosci liczby pozycji(n.p. J10) . Wynosi
diugosé obiegu 101=360°, przy ustawieniu J10=90° i J20= -270° naped ustawia sie w tej samej pozycji 90° .

W drugim przypadku jest kierunek ruchu negatywny.

1: aktiv;(aktywny)pozycje absolutne sg osiggane w najkrétszej drodze.

104 move direct. (kierunek ruchu): tylko,gdy 100=1. Przy osiach bez konca z jednym,mechanicznie dopuszczalnym
kierunkiem ruchu. Préba ruchu w przeciwnym kierunku powoduje meldunek 51:refused. Referowanie odbywa
sie z predkoscig 133, zmiana kierunku nie jest wykonywana.

0: pos.&neg.;obydwa kierunki dopuszczalne.

1: positive ; tylko dodatni kierunek( dopuszczony w pracy recznej) 2:negative ;

105 measUnitSlct (jednostka):wybor jednostki miary nie oznacza doktadnego przeliczania.Zalezno$¢ miedzy nape-
dem i wskazang pozycja okreslana jest w parametrach 107 i 108.

0: user (dowolna) (109); jednostka (4 znaki) moze by¢ w FDS-Tool okreslona, patrz takze 109.

1: inc (impulsy); impulsy impulsatora.

2: °;stopnie

3: mm;

4:inch (cal);

106 dec.digits (miejsca dziesietne): ilo$¢ miejsc dziesietnych dla wskazania i podawania warto$ci zadanych po-
zycji, predkosci, przyspieszenia oraz parametru 107 .

Uwaga: zmiana w 106 powoduje przesuniecie punkiu dziesietnego, i tym samym zmiany wartosci. Z tego

wzgledu 106 nalezy programowac¢ na poczatku uruchamiania przetwornicy.

Przyktad: przy zmniejszeniu warto$ci 106 z 2 na 1, wartos¢ 12.27 mm zmieni sie na 122.7 mm . Przyczyng jest

praca bez btedu zaokraglenia.

Przedziat wartosci:0...2 ... 3

107 way/revNumer (przekfadnia-licznik): uwzglednienie przektadni. Liczba miejsc dziesietnych zgodnie z 106.
Przyktad: przy przetozeniu przektadni i=12,43 i drodze okreslonej w stopniach warto$¢ parametru wynosi:
107=360°/12,430br.=28,96°/obr. Doktadno$¢ moze by¢, przy pomocy parametru 108, dowolnie okreslona:
Przyktad: 12,34567 mm/obr. uzyskuje sie poprzez nastawy: 107=12345,67 i 108=1000.

Przedziat wartosci w 105:1 ... 360 ... 31 Bit

108 way/revDenom (przektadnia-mianownik): licznik 107 jest przez mianownik 108 podzielony. W ten sposéb mozli-

we jest okreslenie przetozenie przektadni z matematyczng doktadnoscia.
Przedziat wartosci w obr.: 1 ... 31 Bit
109 measure.unit (jednostka): tylko,gdy 105=0. Wskazanie zdefiniowanej przez uzytkownika (FDS-Tool) jednostki,

maksymalnie 4 znaki.

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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110

max. speed (max.predkos¢): jednostkal/s.

Skuteczna rownoczesnie z CO1. Rzeczywista warto$¢ ograniczenia predkosci odpowiada mniejszej z tych
dwoch wartosci. Przy nastawieniu wiekszej predkosci przesuwu, warto$¢ jej zostanie ograniczona do
wartosci 110 wzgl. C01, bez powodowania uchybu.

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 10 ... 31 Bit

111

max. accel (max.przyspieszenie): jednostka/s2. 111 okresla przyspieszenie dla sterowania recznego oraz
referowania (% z 111).
Przedziat wartosci w 105/s% 0 ... 10 ... 31 Bit”

112

tip speed (pred.-ster.reczne): jednostka/s. Predkos$c¢ przy sterowaniu recznym (J03). Moze by¢ modyfikowana
poprzez wejscie analogowe AE2 (F20=5:Override). Przyspieszenie w sterowaniu recznym odpowiada '
wartosci 111.

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 180 ... 31 Bit

115

acc-override (przyspieszenie): umozliwia modyfikacje nastaw ramp poprzez wejscie AE2 (F20=5:override).
0: inactive (nieaktywny); nastawy ramp nie moga by¢ modyfikowane (standart).
1: active (aktywny): nastawy ramp sg modyfikowane. Przydatne tylko w wyjatkowych przypadkach np. w sprze-
zeniu programow jazdy “bez zatrzymania”®, w celu osiggniecia prostej zalezno$ci n(x).
Uwaga: wartos¢ parametru wptywa z kwadratem na przyspieszenie — niebezpieczenstwo przecigzenia!
W czasie aktywnej rampy warto$¢ override nie jest uwzgledniana. Z tego wzgledu wartos¢ override nie
powinna nigdy by¢ za niska, odpowiednia jest np. nastawa F21=20%.

116

S-ramp: ( S-Rampa) tagodniejsze przyspieszenia i hamowania. Rampa przys$pieszania poprzez podanie czasu
bedzie tagodniejsza, pozycjonowanie opdznia sie czasowo.
Przedziat wartosci W msec: 0 do 32767

119

FRG-unterbrochen: (enable reset) wytaczenie enable w ustawieniu fabrycznym powoduje kasowanie

pozycjonowania (stan ,17:Posi.Aktiv‘).Wazne w pozycjonowaniu wzglednym jest osiggniecie podanej pozycji

przy wytaczeniu awaryjnym. W par. 119=1 jest mozliwo$¢ przerwania stopnia pozyciji (patrz cz. 10.10).

0: inaktiv;(nieaktywny) Wylaczenie enable powoduje kasowanie pozycji.

1: aktiv;(aktywny) Wytaczenie enable w pozycjonowaniu (stopien pozycji) powoduje wskazanie ,23:interrupt”; Z
nastepnym impulsem Posi.Step konczony jest ten stopien.

120

Kv-factor (wspofczynnik Kv): wzmocnienie regulatora potozenia w jednostkach/s. Wspétczynnik Kv okreslany
jest takze jako wzmocnienie predkosci. W praktyce Kv jest czasami podawany w jednostkach : m/min/mm.
Odpowiada to doktadnie 0,06 - 120.

Przedziat wartosci w 1/s:0 ... 30 ... 100

121

maxFollwErr (max.uchyb): przy przekroczeniu wartosci 121 aktywowana jest funkcja wyjscia
F00=9:follow.error. W FDS-Tool mozliwe jest zaprogramowanie reakcji przetwornicy na wystgpienie tego
btedu: zaktocenie, ostrzezenie lub meldunek (fabrycznie : zaktocenie).

Przedziat wartosci w 105:0 ... 90 ... 31 Bit

122

targetWindow (okno pozycji): okno dla sygnatu “WZ osiggnigta”(FO0=3:RV-reached). Sygnat “WZ osiggnieta”
pojawia sig, gdy okno pozycji zostanie po raz pierwszy osiggniete. Sygnat ten jest podawany do nastep-
nej jazdy.

Przedziat wartosci w 105:0 ... 5 ... 31 Bit

123

Dead band pos.control(Regulator pozycji- zakres w pozycji 0):.Potrzebny do wyregulowania drgan w pozycji
“0”, n.p w zastosowaniu impulsatora zewnetrznego lub w luzie przetozenia . Patrz. cz. 10.7.

Uwaga : 123 ustawienie mniejsze jak w 122!

Przedziat wartosci w 105: 0 ... 31 Bit

125

Speed feed forward: Wtanczanie wyliczonego profilu obrotéw w strukturze wartosci zadanej (dodadkowo do
wyjscia regulatora pozycji). Funkcja jest uzywana do optimalnejgo( bez oscilacji) pozycjowania .
Przedziat wartosci w %: 0 do 80 do 100

130

ref.mode (sposdb referowania): szczegdéty referowania opisane sga w cz. 10.6.

0: ref.input (stycznik): punkt referencji okresla stycznik (wejscie binarne BE musi by¢é nastawione na funkcje
23:ref.input).

1: stop input (wyt.koncowy): wytacznik koncowy petni funkcje stycznika referowania (funkcja BE musi byé
nastawiona na 21:stop+ wzgl. 22:stop-). Przy pozytywnym kierunku referowania (131=0) potrzebny jest do-
datni wytacznik. Osiagniecie niewtasciwego wytgcznika sygnalizowane jest przez zakitdcenie.

2: encoderSigo0 ($lad 0 impulsatora); przydatne dla napedéw bez przektadni, w celu ustawienia watu silnika
w okreslonej pozyciji.

3: def.home (pozycja): funkcja BE 24:start ref wzgl. JO5 - 1 powoduje wpisanie aktualnej pozycji do 134 bez

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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wykonywania jazdy. W ten sposéb mozna np. w kazdym momencie ustawi¢ warto$¢ rzeczywistej pozycji na

zero (“enable” musi by¢ aktywne).

4: Posi.start(impuls posi.start) sygnat posi.start powoduje wpisanie aktualnej pozycji do 134. Mozliwos¢ w

pozycjonowaniu wzglednym wprowadzenia korekcji pozycji poprzez sygnat analogowy n.p. par. F20(“dodatkowa

WZ” "wspotczynnik WZ”).Wskazywana jest pozycja rzeczywista pozycjonowania.

131 ref.direct. (kierunek referowania): poczatkowy kierunek jazdy na punkt referowania, poréwnaj cz. 10.6.
0: positive (dodatni);
1: negative (ujemny);

132 ref.fast (ref.szybko):predkos¢ w pierwszej fazie referowania .
Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 90 ... 31 Bit

133 ref. Slow (ref.powoli): predko$¢ w fazie koncowej. Przetgczenie miedzy 132 i 133 nastepuje automatycznie,
poréwnaj rysunki w cz. 10.6. Przyspieszenie wynosi 111/2.
Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 4,5 ... 31 Bit

134 ref.position (pozycja ref.): warto$¢,ktéra w punkcie referencji (np. wytacznik koncowy) nastawiana jest jako ak-
tualna pozycja. Naped po zreferowaniu zatrzymuje sig, pozycja wynika z rampy hamowania 111/2, poréwnaj

cz. 10.6.

Przedziat wartosci w 105: -31 Bit... 0 ... 31 Bit

135 ref.encoderSigO0 (slad 0 impulsatora): tylko,gdy 136=0 i I32<>2. Referowanie na impuls zerowy impulsatora.

0: inactive (nieaktywny);referowanie na zbocze sygnatu wytacznika koficowego lub stycznika referowania.
Zastosowanie w napedach z przektadniami, jak rbwniez przy zbyt matej iloSci wejs¢ binarnych a réwno-
czesnie wymaganiu nieduzej doktadnosci.

1: motor-encoder (impulsator silnika)

2: posi-encoder jak par. 102(w przygotowaniu)

136 contin.ref (ref.ciagte): tylko przy ruchu bez konca (130=0). Automatyczna kompensacja poslizgu lub niedo-

ktadnosci przetozenia. Po zreferowaniu, przy kazdym przejechaniu stycznika referowania w kierunku 131
(i tylko wtedy!) warto$¢ aktualnej pozycji 180 zastgpiona jest przez wartos¢ 134 . Pozostata droga jest kory-
gowana, nawet z napedem obarczonym poslizgiem mozliwe jest pokonywanie bez btedu dowolnie wielu
odcinkéw drogi w jednym kierunku.Przy podtaczeniu stycznika na BE3 nie wystepuje opdznienie.

Uwaga: diugosc¢ obiegu 101 musi mozliwie doktadnie odpowiadac odlegto$ci miedzy dwoma kolejnymi sygna-
tami referowania, to znaczy, ze po wykonaniu jednego obiegu naped powinien osiaggna¢ tg sama pozycje.
W tym celu przy 136=0 obserwowa¢ przez jeden obieg 180 i ewentualnie skorygowac¢ 107. Warto$¢ drogi na
obrot 107 naleza zawsze zaokraglaé w gore. Stycznik referowania powinien sie znajdowaé pomiedzy po-
zycjami, ktére nalezy osiagnac.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny);

137

power-on ref: automatyczne referowanie po wigczeniu zasilania.

0: inactive (nieaktywny);

1: posi.start ; po wigczeniu zasilania przetwornica znajduje sie w stanie pracy 24:ref.wait . Pierwszy sygnat
Posi.Start wzgl. Posi.Step powoduje rozpoczecie referowania.

2: automatic ; automatyczne referowanie, jezeli aktywne jest “enable”.

138

ref.block (nastepny progr.): numer programu jazdy (1 ... 8),ktéry zostanie automatycznie uruchomiony po zre-
ferowaniu. Umozliwia to ustawienie napedu na okreslonej pozycji startowej.

Predko$¢ i przyspieszenie przejete sg z parametru 138.

0: naped pozostaje w bezruchu.

1...8: numer programu jazdy.

140

Posi.-Step memory:. (pamie¢ posi-step sygnat)

0: inaktiv; Sygnaty Posi.Step sa podczas pozycjonowania ignorowane.

1: no stop;(bez zatrzymania) Posi.Step sygnaty przychodzgace podczas pozycjonowania sg
zapamietywane.Uruchomienie nastepnego stopnia pozyciji jest n.p wykonywane automatycznie t.z.n poprzez
ilos¢ impulséw w pamigci.

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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150 softwStop- (progr.wyt.koncowy -): tylko,gdy 100=0. Skuteczny dopiero po referowaniu. Pozycje lezace poza
programowym wytacznikiem koncowym nie moga zostaé osiagniete (meldunek 51:refused) ,na przekro-
czenie go przetwornica reaguje zakldceniem 53:stop input .Jazda w trybie recznym jest zatrzymywana
na wyt.kohcowym.
Przedziat warto$ci w 105: -31 Bit ... -10000000 ... 31 Bit

151 softwStop+ (progr.wyt.koncowy +): tylko,gdy 100=0. Skuteczny dopiero po referowaniu.
Przedziat warto$ci w 105: -31 Bit ... 10000000 ... 31 Bit

160 el.cam beg.(el.krzywka poczatek): w przedziale 160 do 161 sygnat elektr. krzywka (FO0=8) ma wartos¢ “1”.
Skuteczny dopiero po referowaniu. Poréwnaj tez analogiczne funkcje w cz. 9.3 .
Przedziat wartosci w 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

161 el.cam end.(el.krzywka koniec):patrz 160.
Przedziat wartosci w 105: -31 Bit ... 100 ... 31 Bit

170 posi. Offset (offset pozycja): zadana pozycja moze by¢ zmodyfikowana, zaleznie od napiecia na wejsciu AE2,
(F20=6). 10 V odpowiada drodze nastawionej w 170. Przydatny np. przy programowaniu za pomocg PC zto-
zonych charakterystyk x(t).Po wtaczeniu Enable osiggana jest aktualna pozycja posi.offset pred.sterowania
recznego, po osiggneciu dalsza jazda wykonywana poprzez ograniczenie pragdowe.Mozliwos¢ gtadzenia WZ 0-
10V poprzez filtr dolnoprzepustowy
Przedziat wartosci w 105: 0 ... 31 Bit

180 act.position(aktualna pozycja): wskazanie aktualnej pozyciji.
Przedziat wartosci w 105: £31 Bit

181 target posi.(pozycja zadana): wskazanie aktualnej pozycji zadane;.
Przedziat wartosci w 105: £31 Bit

182 active block (aktywny program jazdy): wskazanie w tej chwili aktywnego programu jazdy, w czasie
wykonywania programu jazdy (jazda,czekanie).
Przy wartosci 182>0 funkcje wyj$¢ binarnych ,23:SW-Quit0“ .... ,, 25:SW-Quit2“ (SDS: ,27:SW-Quit4"“) sg
wskazane binarnie (,000“ dla pozycji 1 t.z.n. I182=1) patrz. cz. 10.3.

183 select.block (wybrany program jazdy): wskazanie wybranego w J0O2 lub poprzez we.binarne programu jazdy.
Rozpoczecie wykonywania go umozliwia sygnat posi.start.

184 follow.error (uchyb): wskazanie aktualnej roznicy miedzy pozycja zadang i rzeczywista.
Przedziat wartosci w 105: £31 Bit

185 In Position: Wskazanie sygnatu wyjsciowego FO0=3:refVal-reached(osiggnieta WZ).
0: inaktiv; naped w ruchu lub pozycja nie osiggnieta
1: aktiv; patrz sygnat wyjsciowy FO0=3 refVal-reached(osiggnieta WZ).i 122przedziat pozycii.

186 referenced patrz sygnat wyjsciowy FO0=13: referenced.Patrz cz. 10.6
0: inaktiv; naped nie jest zreferowany.Pozycjonowanie bezwzgledne nie jest mozliwe
1: aktiv; naped zreferowany

187 el. cam (elektr.krzywka): sygnat wyjsciowy “8: electronic cam1 “
0: inaktiv; pozycja rzeczywista znajduje sie poza 160 i 161
1: aktiv; pozycja rzeczywista znajduje sie pomiedzy 160 i 161

188 speed (predkos¢): wskazanie aktualnej predkosci rzeczywistej wraz z jednostkg patrz cz. 10.7

Przedziat wartosci w 105/s: £31 Bit

J.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana (programy jazdy)

Nr.par. Opis

JOoOo posi.start (pozycja start): zmiana 0->1 uruchamia wybrany program jazdy. Wybor programu nastepuje poprzez
we.binarne (selektor WZ 0...2) lub J02. Posi.start przerywa wykonywana program, posiada zatem najwyzszy
priorytet.Parametr JOO odpowiada funkcji wejscia binarnego posi.start.

Jo1 posi.step (nastepna pozycja): zmiana 0->1 uruchamia nastepny program przy sprzezeniu programoéw, jezeli

nie nastepuje to automatycznie (np. J17=1:with delay). Stany wej$¢ selektora sg w tym przypadku bez zna-
czenia . W stanie pracy 17:posi.active (gotowos$é, zaden program nie jest wykonywany tzn. 182=0) posi.step
uruchamia tak jak posi.start wybrany program. posi.step nie powoduje przerwania aktualnego

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
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patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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J.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana (programy jazdy)

Nr.par.

Opis

programu,wyjatek 140=1.Jedynie przerwy miedzy programami (J18) zostajg skrocone.Jezeli program zostat
przerwany przez “zatrzymanie” lub “szybkie zatrzymanie” (23:interrupt), posi.step powoduje dokorczenie
programu.

J0o2

block number (nr.programu): wybér programu, ktéry w kazdej chwili moze zosta¢ uruchomiony (posi.start).
0: wybdr zewnetrzny poprzez we.binarne (selektor WZ), patrz takze 183.
1...32: wybdr programu, wejdcia binarne sg ignorowane.

JO3

tip-mode (sterowanie reczne): sterowanie z tastatury.

0: inactive (nieaktywny)

1: active (aktywny): przyciski E i E sterujg napedem. Sterowanie reczne mozliwe jest takze poprzez wej-
Scia binarne (funkcje tip+,tip-).

Jo4

teach-in: zmiana 0->1 powoduje przejecie aktualnej pozycji rzeczywistej jako cel jazdy wybranego programu
(wskazanie w 183). Przyktad: przy J02=1 rzeczywista pozycja zapisana zostaje w J10. Normalnie osigga sie
pozadang pozycje w sterowaniu recznym i przejmuje za pomocg teach-in.

JO5

start ref (referowanie): zmiana 0->1 uruchamia referowanie. Mozliwe jest to réwniez poprzez we.binarne lub
automatycznie po wtgczeniu zasilania (patrz 137 i cz. 10.6, F31=24).

J10

position : okreslenie celu jazdy (pozycji). Warto$¢ moze zosta¢ zmieniona w czasie jazdy, zmiany jednak sg
skuteczne dopiero przy nastepnej instrukcji posi.start.
Przedziat warto$ci w 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

J11

posi.mode (metoda jazdy): 4 mozliwosci stoja do wyboru, poréwnaj cz. 10.4:
0: relative (wzgledna)

1: absolute (absolutna)

2: endless pos. (nieskonczona pozytywna)

3: endless neg. (nieskonczona negatywna)

J12

speed (predkos¢): jednostka / s. Uwaga: jesli w J12 nastawiona jest wieksza warto$¢ od max. predkosci ( 110 ),
rzeczywista predko$¢ ograniczona jest do wartosci 110.
Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 1000 ... 31 Bit

J13

accel (przyspieszenie): jednostka / 2 Uwaga: jezeli wartosci J13 i J14 przekraczajg warto$¢ max.
przyspieszenia ( 111), jest ono w czasie jazdy ograniczane do wartosci 111.
Przedziat wartosci w 105/s% 0 ... 1000 ... 31 Bit

Ji4

decel (przyspieszenie ujemne):jednostka / 2
Przedziat wartosci w 105/s2: 0 ... 1000 ... 31 Bit

J15

repeat no.(ilos¢ powtorzen): tylko przy J11=0.

Mozliwos¢ powtdrzenia relatywnego programu jazdy.Migdzy kolejnymi powtérzeniami mogg zosta¢ wprowadzo-
ne przerwy (J18). J15=0 oznacza jednorazowe wykonanie programu.

Przedziat wartosci: 0 ... 254

J16

next block (nastgpny program): sprzezenie programéw. Okreslenie programu, ktéry ma by¢ wykonywany po
zakonczeniu jazdy lub po sygnale posi.next.

0: zatrzymanie, nie ma sprzezenia programoéw.

1...32: numer kolejnego programu, poréwnaj cz. 10.8.

J17

next start (nastepny start): tylko,gdy J15#0 lub J16#0. J17 okreSla kiedy i w jaki sposob zostanie urucho-

miony kolejny program (J16):

0: posi.step; uruchomienie sygnatem posi.step (narastajace zbocze),poréwnaj JO1.

1: with delay (ze zwtoka); automatyczne uruchomienie po uptynieciu zwtoki (J18). Takze przy J18=0s
nastepuje, w odréznieniu od J17=2, zatrzymanie.

2: no stop (bez zatrzymania);przy osiggnieciu pozycji J10 nastepuje dopasowanie predkosci (ptynna zmiana
programu, bez zatrzymania!). Poréwnaj 115 (w tym przypadku nie nastgpi wygenerowanie sygnatu
RV-reached ( FO0=3)),poréwnaj cz.10.8, przyktad 4.

3: posi.next; ptynna zmiana programéw poprzez funkcje posi.next. Przy J17#3 posi.next nie ma zadnego
wptywu!

4: operat.range (zakres pracy); ptynna zmiana przy opuszczeniu zakresu pracy (C41 ... C46). Poréwnaj
przyktad 7w cz. 10.9.

Przy ptynnej zmianie bez zatrzymania (J17=2,3,4) nie jest generowany sygnat “warto$¢ zadana osiagnieta”

(na pozycji).

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).

Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

J.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana (programy jazdy)

Nr.par. Opis

Ji8 delay (zwioka):skuteczny tylko,gdy J15%0 lub J16#0 i J17=1, poza tym nie jest wyswietlany.

Zwioka przed powtdrzeniem programu (J15#0) wzglednie automatycznym uruchomieniem nastepnego
programu (J17=1:with delay). Po uptynieciu zwtoki jazda jest samoczynnie kontynuowana.

Zwtoka moze zostaé skrécona sygnatem posi.step (narastajgca flanka).

Przedziat wartosci w s: 0 ... 65,535

[l Programy jazdy 2 do 32 zbudowane sa identycznie. Programowi 2 przyporzadkowane sg parametry J20 do
J28, programowi 3 - J30 do J38 itd.

L.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana 2

Nr.par. Opis

L10 brake (hamulec): okreslenie dla programu 1. Tylko,gdy FOO=1. Specyficzne sterowanie hamulca, np. w pod-

nosnikach. Po osiagnieciu pozycji (J10) mozna sterowa¢ hamulcem.

0: inactive (nieaktywny); pozycja utrzymywana jest motorycznie (regulator potozenia). Hamulec zamyka tylko
przy zdjeciu “enable”; “zatrzymaniu” , “szybkim zatrzymaniu” oraz zaktéceniu.

1: active (aktywny); po osigagnieciu pozycji hamulec zamyka automatycznie. Kolejny start opdzniony jest o
czas F06. Po przekroczeniu czasu FO7 moment silnika wynosi zero.

L11 Posi-punkt A: Wybor pierwszego posi-punktu dla stopnia pozycji 1. W kazdym stopniu moga zostac
zastosowane dwa punkty (,posi-punkt A* i ,posipunkt B*). Kazdy z tych czterech posipunktéw grupy N..moze
zostac zastosowany w roznych stopniach, patrz. cz. 10.12.

: inaktiv;(nieaktywny)

: switch S1;(posi-punkt S1)

1 switch S2; ;(posi-punkt S2)

: switch S3; ;(posi-punkt S3)

. switch S4; ;(posi-punkt S4)

A WNRIO

L12 Posi-punkt B: Wybor drugiego posi-punktu dla stopnia pozycji 1, patrz. L11.
Przedziat warto$ci: 0 ... 4

0 Analogicznie przyporzadkowane sa parametry z grupy L: programowi 1 - L10..L12, programowi 2 - L20..L22, itd.

N.. Posi-punkty Opis patrz cz. 10.12
Nr.par Opis
N10 S1-Position: Pozycja posi-punktu S1. W wzglednej wartosci (N11>0) bedzie obliczana w falowniku warto$¢
absolutna.
Przedziat wartos$ci 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit
N11 Metoda- S1: Odniesienie do pozycji N10.

0: absolut;(absolutnie) posi-punkt zadziata przy przekroczeniu pozycji N10 .

1: rel.zu Start;(wzglednie do startu) posi-punkt zadziata po drodze absolutnej (N10) (warto$¢ absolutna) po
starcie.

2: rel.zu Endpos; (wzglednie od korica) posi-punkt zadziata po drodze absolutnej (N10)przed koncem jazdy.

N12 S1-pamieé 1: Przy zadziataniu posi-punktu S1 , moze mie¢ to wptyw na pamigé1.
0: inaktiv;(nieaktywna)

1: setzen; (pamie¢ 1 ma wartos¢ High).

2: l6schen; (pamiec 1 jest kasowana i ma wartosé Low ).

3: wechseln; pamiec¢ 1 jest zmieniana (Low - High - Low - ...).

N13 S1-pamie¢ 2: pamiec¢ 2, patrz. N12.

N14 S1-pamie¢ 3: pamie¢ 3, patrz. N13.

[l Posi-punkty S2 ... S4 posiadajg te same funkcje. Posi-punkt S2 znajduje sie pomiedzy N20 ... N24, itd.

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odiaczona czes$¢ mocy (Enable).
Kursiv wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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14. Podtgczenie kart opcjonalnych
14.1 Karta opcjonalna SEA 4000

24V
ND

XZ1|@®®®000®:§0§ § ,§ ,§

A7
A6
A
A

POSIDYN
SDS4000

Front

Podstawy:

Umozliwia rozszerzenie binarnych wejs¢-/wyj¢ Servoprzetwornicy POSIDYN® SDS 4000 o:
* 10 dodatkowych binarnych wejs¢ (BE5 ... BE14), galwanicznie odseparowane
* 5 dodatkowych binarnych wyjs¢ (BA3 ... BA7), galwanicznie odseparowane

L » Wejscia i wyjscia identyczne z kartg opcjonalng SEA+DP4000.
Montaz:
(]
@ Na gornej stronie przetwornicy przykrywe usungé za pomocg ostrego narzedzia.Prosze
nie cig¢ metalu! Wiéry metalowe mogg wpas¢ do srodka!
@ Karte opcjonalng wsuna¢ do srodka i przymocowaé $rubami.
gsic" Funkcja Parametr Podiaczenie
1 Wejscie BES F35
Sygnat0:0...7V/0 mA
2 Wejscie BE6 F60
Sygnat 1: +12 ... 30 V/ 7 mA, Ri=3,3 kQ
3 Wejscie BE7 F61
4 Wejscie BE8 F62
5 Wejscie BE9 F63 BEG. BE14
6 Wejscie BE10 | F64 X21.1..X21.10
6,8V 3k3 >
7 Wejscie BE11 | F65
8 Wejscie BE12 | F66 GND ©
§ 9 Wejécie BE13 | F67
S |10 |Wejscie BE14 |F68
2
S |11 Wyjscie BA3 F82 * Napiecie zasilania zewnetrznego na zacisku X21.17 musi
© znajdowac sie w zakresie pomiedzy 15V a 29 V.
< * Maximalny prad wyjsciowy wynosi 50 mA z obcigzeniem do masy
,t_lﬁ 12 Wyjécie BA4 F83 * Maximalny prad wyjsciowy wynosi 200 mA z obcigzeniem do 24 V.
+24°V
A e VA
13 Wyjscie BA5 F84
4
4
— AN | 1,<50mA
14 Wyjscie BA6 F85 —
— N 11..15
£ [ 1-<200mA
15 |Wyjscie BA7 | F86 e oo 16 GND
Scie
Y SDS SDS
16 Masa GND Masa , w przetwornicy galwanicznie odseparowane.
17 +24V Zasilanie do wyjs¢ binarnych (BA3 ... BA7).
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15. Tabela rezultatéw

Tabela rezultatow
Rezultaty operacji, jak np. zapamietanie wartosci (A00=1), wskazywane sg na wyswietlaczu. Mozliwe wskazania:

0: error free
(bez btedu)

Dane zostaty przestane bez btedu..

1: error!
(btad)

Bad!

2: wrong box
(fatszywy controlboks)

Controlboks zawiera niewazne dane. Pamie¢ zawiera nie kompatybine dane.

3:invalid data
(niewazne dane)

Controlboks zawiera niewazne dane. Wpisa¢ nowe dane i powtérzy¢ operacje.

5: OK (adjusted)
(dopasowany)

Rézne parametry w software controlboks i przetwornicy.
Potwierdzi¢ przyciskiem E .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalno$¢ urzadzenia.

6: OK (adjusted)
(dopasowany)

Roézne parametry w software controlboks i przetwornicy.
Potwierdzi¢ przyciskiem E .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalno$¢ urzadzenia.

9: BE encodersignal
($lad impulsatora)

« Jezeli G27=0:BE-Encoder lub Posi-Encoder 102=0:BE-Encoder ma wartos¢: F31=14(15),
F32=15(14).
» Jezeli G27=1 (Synchron-WZ = X20) lub 102=1 (Posi-Encoder=X20)ma wartos¢:
F31#£14(15), F32#£15(14).
Wartos$¢ w nawjasach: Encoder ($lad A,B) i symulacja silnika krokowego(czestotl.+ znak) uzywaja ten
sam licznik

10: limit
(ograniczenie)

Nastawiana warto$¢ wykracza poza dopuszczalny przedziat wartosci.

12: BE/X20/X41

Konflikt przy korzystaniu z licznika impulséw (jest tylko jeden!) lub btgd w programowaniu SinCos -

impulsatora:

« X20 nie moze jednoczesnie z wejsciami BE1 / BE2 lub X40 na wejscie impulsatora zosta¢
programowane (F31,F31#£14,15 i H40#£2:EncoderIn jesli H20=2,3 i odwrotnie)

¢ Przy Silnik-Impulsator B26=3:SinCos musi H40=1:Sincos zosta¢ programowany

* Przy Silnik-Impulsator B26=3:SinCos nie moze jednocze$nie X20 lub BE1/BE2 zosta¢
programowane na wejscie impulsatora

13: BE cw/ccw
(BE kierunek)

Nastawy F33=14i F34=14 umozliwiajg realizacje zmiany kierunku obrotéw w wersji software 3.2 .

Funkcje ,kierunek obrotow*, “zatrzymanie”, “szybkie zatrzymanie” nie mogg by¢ zaprogramowane na
innych wejsciach binarnach.

14: cancelled
(przerwane)

Operacje B40/B41 nie mogty zostaé poprawnie wykonane.n.p.

- poprzez wylgczenie Enable

- poprzez ,sprawdzenie faz“, ,samodostrojenie” ( B40, B41) prad przekroczyt maxymalne wartosci
(zwarcie)

15: R1 too high
(R1 za duza)

W czasie samodostrojenia (B41) pomierzono za duzg opornos$¢ statora silnika.
Nieprawidtowo potaczony silnik, przerwa w przewodzie silnika.

16: phase fault: U

(btad fazy U) Blad fazy U.
by vy |Biad fazy V.
(13;3 ?:;; vf\?)u“: W Btad fazy W.
%Si/nfgtr::g; - Btad symetrii faz U,V,W. Réznice oporéw uzwojen wigksze od +10 %.

20:motor connec.
(potaczenie silnika)

nie zgadza sie Resolwer lub liczba poléw silnika

21: enable?
(“enable"?)

Przy wykonywaniu operacji JOO /J01/J05 wejscie “enable“ musi by¢ aktywne.

22: F20=F25 ??
( wejscia analogowe)

Wejscia analogowe AE1 i AE2 posiadaje tg samg funkcje.Uwaga!: F20£F25.

25: Phasenfolge
(kolejnos¢ faz)

Btad przy potaczeniu silnika( kolejnos¢ faz U,V,W sie nie zgadza).
e Sprawdzi¢ potaczenie silnika , Resolwer

26: EncoderOffset
( Offset Impulsator)

Pozycja zero Silnik -Impulsator (Resolver) sie nie zgadza. Resultat bedzie wyswietlany przy pomocy
B40 test faz .

« Sprawdzi¢ potaczenie do silnika i resolwer, wykonac¢ jeszcze raz test faz (B40)

 Jedli potaczenie prawidtowe: poprzez A00=1 mierzony offset w H32 wpisa¢ do pamieci
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16. Stany pracy

Stany pracy

Stany pracy sg wyswietlane na wyswietlaczu Controlboks, a przy pracy w sieci mogg by¢ odpytane w parametrze ES8O0.
Na wyswietlaczu falownika wyswietlana jest krétka forma.

0: ready (gotowos¢) rdy | Przetwornica jest gotowa do pracy, napiecie zasilania jest wiaczone
1: clockwise (naprzéd) run | Dodatnia liczha obrotéw
2: counterclk. (wstecz) run | Ujemna liczba obrotéw
3: accelerate (przyspiesz.) [run | Faza przyspieszania
4: decelerate (zwalnianie) |run | Faza hamowania
5: halt (zatrzymanie) HLt | Podany jest sygnat ,zatrzymanie®
7: n > n-Max run | Warto$¢ zadana > n-Max (CO1)i E126
8: iII.dir_ect. . dir Zadany kierunek obrotéw nie jest zgodny z dopuszczalnym kierunkiem obrotéw (C02)
(zabroniony kierunek)
11: quick stop . e
(szybkie zatrzymanie) HLt |,Szybkie zatrzymanie“ jest wykonywane
Stan falownika nie pozwala na automatyczny rozruch.Aktywny jezeli:
»  Wigczenie sieci zasilania razem z enable=High (tylko gdy A34=0).
Chihi * Kasowanie zaktdcen poprzez Low-High-enable sygnat.
12: inhibited inh Brak napiecia zasilania ,brak jednej fazy
(wtaczenie zablokowane) « Jezeli A30=3:SDP 4000 lub A30=4:CAN-sie¢ nakaz sterowniczy ,napiecie zasilania nie
dostepne* poprzez sie¢ przestany ,lub zacisk enable jest low ,szybkie zatrzymanie
zakonczone.
. ; run
13: serial (X3) nie za- | Parameter A30=1; przetwornica sterowana jest z PC poprzez zigcze szeregowe.
(szeregowe) wsze
14: enabled (wtaczona) EnA | Tylko przy DRIVECOM, pracy w sieci.
15: self-test (sprawdzenie) | tst Przetwornica przeprowdza samosprawdzenie.
16: fault (zaktocenie) Exy | Stopien mocy przetwornicy jest zablokowany.”xy” jest kodem zaktécenia patrz cz. 17
17: posi.aktive 0s Regulator potozenia jest aktywny, czeka na sygnat uruchomienia. Stan wyjsciowy do
(pozycjonowanie aktywne) P pozycjonowania.
18: moving (w ruchu) run Wykonywanie programu JaZQy,nade porusza sie. Wyswu_etlany zamiast wskazania stanéw
pracy przy sterowaniu obrotéw (przyspieszanie,hamowanie,w lewo,w prawo).
Przy sprzezeniu programow jazdy z przerwag lub przy powtarzaniu programu. Podczas
19: delay (zwtoka) pos | zatrzymania miedzy dwoma programami generowany jest sygnat “na pozycji”, na
wyswietlaczu pojawia sie meldunek “zwioka”.
20: wait (czekanie) pos | Przy sprzezeniu programow jazdy i recznym uruchamianiu (czekanie na sygnat posi.step).
21: referer}cmg rEF | Podczas referowania w pozycjonowania lub synchronizacji
(referowanie)
22: tip (sterowanie reczne) | run Podczas sterowania recznego.
Po przerwaniu programu (zatrzymanie lub szybkie zatrzymanie) , z mozliwoscig kontynuowania go po
sygnale posi.step. Posi.step powoduje jazde na zaprogramowang pozycje, nawet wowczas gdy naped
23: interrupt. (przerwany) |pos |w miedzyczasie zostat przesuniety.Meldunek 23: interrupt. pozostaje, gdy przy aktywnym wejsciu
,Zatrzymanie® nastgpi wytaczenie i ponowne zatgczenie sygnatu ,enable®.
Zmiana sygnatu “enable” bez sygnatu ,zatrzymanie* prowadzi do meldunku 17: posi.aktive .
24: ref. wait (EF Czekanie na sygnat posi.start lub posi.step aby rozpoczaé referowanie po wigczeniu
(czekanie na referowanie) zasilania (137=1).
25: limit switsch Stp Przy pozycjonowaniu naped stoi na wytaczniku koncowym. Przesuniecie napedu przy
(wytacznik koncowy) pomocy funkgji start referowanie lub reczne sterowanie + lub -.
26:para.blocking (progr.za OFF | Przy transmisji danych z PC do falownika, software-enable zostato wytaczone w PC

blokowane)
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17. Zakidcenia / zdarzenia

Zakltécenia / zdarzenia Przy wystapieniu zaktdcenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Niektore zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) moga by¢
w FDS-Tool zadeklarowane jako zaktdcenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
31: short/ground. Uktad przecigzeniowy jest aktywny. J
(zwarcie) « silnik pobiera za duzy prad z przetwornicy (zwarcie w uzwojeniu, przecigzenie)
32 . Przy wigczeniu “enable” przetwornica przeprowadza wewnetrzne sprawdzenie.
: short/gr.int. d ) ) . . ; -
; Stwierdzenie zwarcia powoduje sygnalizowanie zaktdcenia.
(wew. zwarcie) .
» wewnetrzne uszkodzenie, np. modut IGBT.
35: watchdog Kontroluje stopien wykorzystania i funkcjonowanie mikroprocesora. v
Za wysokie napiecie stopnia posredniego.
s » za wysokie napiecie zasilania
?zea \r/]vlygsr(l)ll/igl;z%ieecie) » wsteczne oddziatywanie napedu w czas_ie hamowania (brak rezystora hamuica, v
czoper hamulca uszkodzony, czoper nie aktywny patrz A20).cz.4.6
» za niska rezystancja rezystora hamulca (ochrona nadpradowa).
Resolver: przerwane przewody lub za staby sygnat
Zakidcenie jest usuniete poprzez wytaczenie i wigczenie zasilania 24V
Sin/Cos-encoder absolutny:
- wuruchomieniu urzadzenia:
37: n-feedback komunikacja z falownikiem przerwana
(n-impulsator) nieznany encoder-absolutny
nieznany protokét komunikacii
- wtrakcie pracy:
przerwane przewody lub za staby sygnat
zmiana par B26
38: temp.Dev.Sens Miefzona_ czujnikiem temperatura przetwornicy przekroczyta dopuszczalng wartos¢,
(temp.przetwornicy) porownaj E25. .
) * za wysoka temperatura otoczenia.
Obcigzenie termiczne przetwornicy (i2t) osiagneto wartos¢ 100%.
* przetwornica jest przecigzona.
39: temp.Dev. i2t » za wysoka temperatura otoczenia.
(temp. 12t) » Zamkniety hamulec
«Silnik nie prawidtowo potgczony
* Resolver nie prawidtowo potaczony
40: invalid data Dangwpamiqci sa niekompletne. . R .
(niewazne dane) Konieczne jest skasowanie wszystkich danych i wpisanie ustawien fabrycznych —
parametr AOO.
41: temp.Motor TMS Za.w.ysoka tgmperatura silnika. ' . .
(temp. czujnik silnika) . S|In[k.przgc!qzony, ewentualnie kf)nleczne J,est dpdgtkowe chtodzenie.
* czujnik nie jest podtgczony (nalezy zewrze¢ zaciski X40.2-X40.6).
Obcigzenie termiczne rezystora hamulca (i2t) osiggneto warto$¢ 100%.
. A20 Zle wybrane
42: temp.BrakeRes ; .
(temp.rezyst.hamulca) Max. energia hamowania jest przekroczona
Przy rezystorze wewnetrznym brak mostka X12. cz. 5.2
- Zewnetrzny rezystor nie podtgczony
44: ext.fault Zaktocenie sygnalizowane jest jscie bi
(zaklocenie zew.) yg i poprzez wejscie binarne.
45: oTempMot. i2t « silnik przecigzony J
(temp.silnika i2t) * niewystarczajace chtodzenie
46: low voltage Napiecig stopnig poéfred.niego lezy ponizej okreslonej w A35 granicy.
- spadki napiecia zasilania. v v

(za niskie napiecie)

» za krétkie czasy przyspieszania (rampy, D..).

* Zdarzenia mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie lub zakidcenie albo catkowicie

zignorowane.
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17. Zakidcenia / zdarzenia

Zaklécenia / zdarzenia Przy wystapieniu zaktdcenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Niektore zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) moga by¢
w FDS-Tool zadeklarowane jako zaktdcenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
47: device overl. Maksymalny, dopuszczalny przy statych obrotach moment zostat przekroczony.
(przeciazenie Ograniczenie dopuszczalnego momentu okreslajg parametry CO03, C04 jak réwniez v v
przetwor-nicy) wejscie analogowe 2 (patrz cz. 9.2).
48: accel. overl.
(przeciazenie przy To samo co 47: device overl. ale podczas przyspieszania. v v
przyspieszaniu)
49: decel. overl. To samo co 47: device overl. ale podczas hamowania. v v
50: operat. area .
(zakres pracy) Zakres pracy okreslony w parametrach C41 ... C46 zostat przekroczony. v v
Tylko w pozycjonowaniu (C60=2).Sygnat posi.start lub posi.step nie jest akceptowany.
* pozycja lezy poza wylgcznikiem koncowym programowym 150 151.
51: refused « przed referowaniem (186=0) nie moga zostac¢ osiggniete pozycje w absolutnej meto- J J
(odmowa) dzie jazdy (np. J11=1).

« kierunek ruchu w aktualnym stopniu nie jest zgodny z doposzczonym kierunkiem 104

Zaktécenie w komunikacji pomiedzy przetwornica i FDS-Tool przy sterowaniu z
PC. v
Zaktécenie komunikacji z siecig,

52: communication
(komunikacja)

Jeden z wylgcznikéw koncowych zostat osiagniety lub naped znajduje sie poza
wytacznikiem koricowym programowym 1501 I151. Przy referowaniu na wylgcznik v
koncowy (130=1) zamiana wytacznikéw wywotuje takze to zaktdcenie.

53: stop input
(wytacznik koncowy)

Maksymalny, dopuszczalny uchyb (121) (réznica miedzy pozycja rzeczywista i zadang)

54: follow error zostat przekroczony. J J
(uchyb) Mozliwe przyczyny: przecigzenie silnika, za szybkie przyspieszanie, zablokowanie.
Kv-wspotczynnik 120 jest za maty, wysterowanie wstepne 125 za mate
55: option-board Przy pracy z kartag SEA-4000 Ibrakuje zewnetrzne zasilanie 24 V albo karta jest
(karta opcjonalna) uszkodzona.Nie wystgpi zaktocenie, jezeli ,enable” jest nieaktywne.

56: Overspeed

. } Co o
( nadobroty) Rzeczywiste obroty przekroczyty n-Max wigcej jak 15%.

* Zdarzenia mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie lub zakidcenie w grupie U...funkcje
ochrony

Kasowanie zaklocen:

» enable: zmiana poziomu sygnatu z,0“ na 1 na wejsciu “enable“.
Zawsze dostepne.

« przycisk [sq (tylko,gdy A31=1). Uwaga! Naped

» auto-kasowanie (tylko,gdy A32=1). rusza natychmiast!

» wejscie binarne (F31 ... F35=13).

Parametry E40 i E41 umozliwiajg odpytanie ostatnich 10 zakitécen (1=ostatnie zaki6cenie). Przy pomocy FDS-Tool
mozliwe jest przyporzadkowanie zdarzeniom reakcji przetwornicy na nie (zaktécenie,meldunek,ostrzezenie lub zadna).
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18. Synchronizacja-schemat blokowy
19.1 Szybka warto$¢ zadana (D99=1)

AE1 (AE2)
\\2 Zewn.wysterow.wstep
I
F20 n-zadana
AE2- £53
Funkcja
AE1 (AE2) —_ Aktualna WZ pre.obr.,n.p. z AE1, statej VYZ lub sieci
___________ 1 —
129 el. sprzegto dodat.-Wz
tip +
————————————————— WZ-czynni
Offset
( Kierunek
tip - ruchu
D el
n-Master Wysterowa. Negacja
G30
AE1 (AE2) @ - wstepne wz
F20 Funkcja :
Synchron |
Offset )
N
N F20+ 14 &
_ . I
ﬁ]ﬁremem Negacjia & F25 # 14 —>—1 0
BE1/BE2 Y wz 2 + ;
Master L +
Inkremen L™ z ,
ty > T 272 Synchron !
X20 X20- ! Jr 2| @ uchyb :
Ink. ! x| .Q
n-Motor = K n-korr. ! el.
(Slave) 8 P max. : sprzegto
Kierunek Synch&on— 8: - el. sprzegto |
encoder ,
ruchu /‘ - Meldunek :
= 5 5 + uchyb |
AE2- AE2- +_ (przekaznik2,
czynnik Offset2 BA1) I
AE2 korekcja Max. Synchron- :
. co 250 ms uchyb
A 5:0verride |
— > — D :
B , !
F20 :
AE2-funkcj ( : 6 O — 1
Sync. Reset unkcia dé
ok
Trvb pracv sneed 5;&
Sync. FreeRu !
D !
19.1 SCHEMAT BLOKOWY SZYBKA WZ (D99=1)
AEl_
AEL AEL AE1 [Unkcia nzad.  pyad
poziom Offsetczynnik za ramp. fjjir doln
GD S '
4AE1 Offset Rampy
—F = (Grupa D..)
D024 n
— C33
5 [ / \ > V_
BE-funkcja g Pl P>
- >| ° : 6:kierunek ruch |_° > K M-zad.
BE-funkcja -
A30 8:Halt nist Kp
D99=1
Sterow.
Szabka WZ aktvwna
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19. Schemat blokowy-wartos¢ zadana
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20. Tabela parametréw

Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod.

C32 | n-controller Ki [%]| 30

C33 | n-RefVal low pass  [ms] 2

C34 | n-motor low pass  [ms]| Bem.

C35 | n-control Kp stillstand ~ [%]| 100 EO03 | DC-link-voltage V]

C40 | n-window [obr] 3 EO06 | n-reference value  [obr]

C41 | Oper. range n-Min. [obr]| 0 EO7 | n-post-ramp [obr]

C42 | Oper. range n-Max [obr]| 6000 EO8 | n-motor [obr]
All | paraSetEdit C43 | Operat. range M-Min [%]| 0 E09 | Rotor position

language C44 | Operat. range M-Max [%]| 400 _
_ C45 | Operat.range X-mi 0 E1l | AE2-level [%6]

Al4 | edit password C46 | Operat.range X-max | 400 E16 | Analog-output-level [%]
Al5 | auto-return 1 C47 | Operat.range C45/C46 0 E17 | Relay 1

C48 | Operat.range C47 abs 0 E18 | BA2

C49 | Operat.range accel&ena 0 E19 | BE15...BE1 & Enable

C50 | Display function 0

C51 | Display factor 1
A30 | operat.input 0 cs2 | Display decimals 0 E22 | i2t-device [%]
A31 | <Esc>-reset 1 C53 | Display text E23 | i2t-Motor (%]
A32 | auto-reset 0 C60 | Run mode 1 E24 | i2t-braking resistor  [%]
A33 | tAutoReset 15 E25 | Device temperature [°C]
A34 | auto-start 0 E26 | Binary output 1
A35 | lowVolt.lim 1| 350 E27 | BA15..1&Rell
A36 | V-mains 400 E28 | AnalogAut.2-Pegel [%]
A37 | reset memo D03 | Ref. value-Max. [%]| 100 E29 | n-ref value raw [obr]
A38 | DC-input 0 D04 | Speed (min. RV [obr| O E30 | Run time [h,m,s]
A40 | read Pbox [%)] DO5 | Ref. value-Min. | 1 E31 | Enable time [h.m,s]
A41 | selParaSet D06 | Ref. value offset %]| © E32 | Energy counter  [kwh]
A42 | copyPset 1>2 [%0] po7 | Reference value 0 E33 | Vi-max-memo value [V]
A43 | copyPset 2>1 [%0] Do8 | Monitor reference 0 E34 | I-max-memo value  [A]
A50 | installation D09 | Fix referance value no. 0 E35 | Tmin-memo value  [°C]
A51 | install. RV [obr] | 300 E36 | Tmax-memo value [°C]
A55 | Hand funktion 1 E37 | Pmin-memo value [kw]
A82 | CAN-baudrate 1 E38 | Pmax-memo value [kw]
A83 | busadress 0 E40 | Fault type
A84 | profibusbaud E41 | Fault time

E42 | Fault count

E45 | Control word

E46 | Status word

E47 | n-field-bus [obr]

D40 | Accel 4 [ms/30000br]| 5

D41 | Decel 4 [ms/30000br]| 5

D42 | Fix ref. value 4 [obr]| 500 E52 | Device-number

D50 | Accel 5 [ms/30000br]| 10 E53 | Variant-number

D51 | Decel 5 [ms/30000br]| 10 E54 | Option-board
|B26 | Motor-encoder | o | | |D52]Fixref. value 5 [obr]| 1000 ES5 | Identity-number

D60 | Accel 6 [ms/30000br]| 20 E56 | Parameter set ident. 1

D61 | Decel 6 [ms/30000br] | 20 E57 | Parameter set ident. 2
B53 | R1-silnik [Q]| typ D62 | Fix ref. value 6 2000 E58 | commubox
B64 | Ki-IQ (Moment) ]| typ D70 | Accel 7 [ms/30000br]| 25 _
B65 | Kp-IQ (Moment) [%]| typ D71 | Decel 7 [ms/30000br] | 25 E61 | Additional RV [obr]

D72 | Fix ref. value 7 [obr]| 2500 E62 | Actual M-max [%]

D81 | Decel-quick [ms/30000br]| 2 E63 | PID-controller limit

D90 | Reference value 0 E64 | brake
“- D91 | Motorpoti function 0 E65 | PID-error [%]

D92 | Negate reference value 0 E71 | AE1 scale [%]
C04 | M-Max 2 [%]| 150 D93 | RV-Generator E72 | AE2 scale (%]
C30 | J-Last/J-Motor 0 D94 | RV gen. time [ms] 500 E73 | AE2 scale 2 [%]
c31 | n-controller Kp [%]| 60 D99 | Fast reference value 1

[E-wskazania ]
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20. Tabela parametrow

Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod.
E80 | Operating condition F77 | BE13-invers 0 H62 | SSI-Datenbits 25
E81 | Event level F78 | BEl4-invers 0 I.. POZYCJONOWANIE-MASZYNA

E82 | Event name F80 | BA1- function 1 100 | Position range 1
E83 | Warning time F81 | BA2- function 0 101 | Circular lenght 360
E84 | Active parameter set F82 | BA3- function 1 102 | Posi.encoder 2
F.. Zaciski F83 | BA4- function 1 103 | Direction optimize 1
FOO | BA2-function 1 E84 | BA5- function 1 104 | Move direction 0
FO3 | BA2 t-on [s] 0 ES5 | BA6- function 1 105 | Measure unit selection 2
F04 | BA2 t-off [s] 0 F86 | BA7- function 1 106 | Decimal digits 2
FO5 | BA2 invers 0 G.. TECHNOLOGIA 107 | Way/rev. numerator [I05]| 360
FO6 | t-brake release [s]| 01 G00 | PID-controller 0 108 | Way/rev. denomin. [U] 1
FO7 | t-brake set [s]| 0,052 GO01 | PID-controller Kp 0,3 109 | Measurement unit

FO8 | brake 0 G02 | PID-controller Ki [1/s] 0 110 | Max. speed [los/s]| 10
F10 | Relayl-function 0 GO03 | PID-controller Kd 0 111 | Max. accel. [105/s7| 10
F20 | AE2-function 0 G04 | PID-controller limit  [%]| 400 112 | Tip speed [l05/s]| 180
F21 | AE2-offset [%] 0 GO05 | PID-controler limit2 [%]| -400 115 | Accel-override

F22 | AE2-gain [%]| 100 G06 | PID-controler Kp2 1 116 | S-ramp [ms]

F23 | AE2-lowpass [ms]| O G10 | Winding operation 0 119 | Enable-interruption

F24 | AE2-offset2 [%] 0 G11 | Diameter 0 120 | Kv-factor [1/s]| 30
F25 | AE1-function 10 G12 | Min. winding diam. [mm]| 10 121 | Max. following error [I05]| 90
F26 | AE1-offset [%] 0 G13 | Max. winding diam. [mm]| 100 122 | Target window [105]

F27 | AE1-gain [%]| 100 G14 | Beg. winding diam. 10 123 | Deadband p.controll  [I05]

F30 | BE-Logic 0 G15 | Overdrive ref. value 0br] 0 125 | n-precontrol [%]| 80
F31 | BE1l-function 8 G16 | Diam.calcul.ramp [mm/s] 10 130 | Reference mode

F32 | BE2- function 6 G17 | Diameter [%] 0 131 | Reference direction

F33 | BE3- function 9 G19 | Winding act.diam. [mm] 132 | Ref. speed fast [los/s]| 90
F34 | BE4- function 0 G20 | Electronic gear 0 133 | Ref. speed slow [| 45
F35 | BES5- function 0 G21 | Speed master 1 134 | Reference position [I05]| O
F36 | BE-Increment [Wu]| 1024 G22 | speed slave 1 135 | Ref. encoder signal O 0
F38 | Quick stop 0 G23 | Kp synchron [a/s]| 30 136 | Continuous reference 0
F40 | Analog-output-function 4 G24 | Max. sync. difference []| 3600 137 | Power-on reference 0
F41 | Analog-output-offset [%]| 0 G25 | Synchron reset 3 138 | Reference block 0
F42 | Analog-output-gain  [%]| 100 G26 | n-correction-Max. [Upm]| 3000 140 | Posi-step memory 0
F43 | Analog-output-absolut 0 G27 | Ref. value encoder 0 150 | Software-stop - [105] | -10000000
F45 | Analog-output2- 1 G28 | Ref. value encoder 151 | Software-stop + [105] | 0000000
F46 | Analog-output2-offset[%] 0 G29 | Synchron difference [] 160 | Electr. cam begin [05] 0
F47 | Analog-output2-gain [%]| 50 G30 | Speed feed forward[%)] 80 161 | Electronic cam end [l05]| 100
F49 | BE-gear ratio 1 G31 | Reference direction 0 170 | Position-offset [105] 0
F51 | BEl-invers 0 G32 | Ref speed fast [Obr]| 1000 180 | Actual position [105]

F52 | BE2-invers 0 G33 | Ref.speed slow [Obr]| 300 181 | Target position [105]

F53 | BE3-invers 0 G35 | Ref.encoder signal 0 0 182 | Active process block

F54 | BE4-invers 0 G38 | Synchronous-Offset [ 0 183 | Selected process block

F55 | BE5-invers 0 G40 | Static friction torque  [Nm] 0 184 | Following error [105]

F60 | BE6-function 0 G41 | Dyn frction torque.[Nm/100U 0 185 | In position

F61 | BE7- function 0 G42 | T-dyn lowpass [ms]| 50 186 | Referenced

F62 | BES- function 0 H.. ENCODER 187 | Electronic cam

F63 | BE9- function 0 H20 | X20-Function 1 188 | Speed [105/s]

F64 | BE10- function 0 H21 | Encodersim. Inkrements 2 J.. POZYCJONOWANIE

F65 | BE11- function 0 H22 | X20-Inkrements [1U]| 1024 JOO | Posi.Start

E66 | BE12- function 0 H23 | X20-gear ratio 1 JO1 | Posi.Step

E67 | BE13- function 0 H24 | X20-zero impuls [ 0 JO2 | Process block number 0
F68 | BE14- function 0 H31 | Resolverpole 2 Jo3 | Tip-mode

F70 | BE6-invers 0 H32 | Kommutierung-Offset [°] 0 J04 | Teach-In

E71 | BE7-invers 0 H40 | X41-function 0 JOos | Start reference

E72 | BE8-invers 0 H41 | X41-Inkrements [1U]| 1024

F73 | BE9-invers 0 H42 | X41-gearfactor 1

F74 | BE10O-invers 0 H60 | SSl-invers 0

F75 | BE1l-invers 0 = standartowe menu, poréwnaj parametr
F76 | BE12-invers 0 HE1 | SSi-Code 0 A10

rozszerzenie menu: A10=1
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20. Tabela parametrow
21. Opcje dodatkowe

Parametr | ZW | Nastawy w progr.jazdy 1 — 8 (Program jazdy 9 ... 32 tylko programowalny z FDS-Tool!)
Prog 1 Prog 2 Prog 3 Prog 4 Prog 5 Prog 6 Prog 7 Prog 8
J10..J18 |J20..J28 |J30...J38 |J40..J48 ]J50..J58 |J60...J68 |J70..J78 |J80...J88
J..0 | Position [105] 0
J..1 | Position mode 0
J..2 | Speed [105/s] 1000
J.3 | Accel [105/s?] | 1000
J..4 | Decel [105/s°] 1000
J..5 | Repeat number 0
J..6 | Next block 0
J..7 | Next start 0
J..8 | Delay [s] 0
L10..L12 [ L20....22 |130...L.32 |L40..L42 |150....52 |160..L62 [L70..L.72 |180...L82
..0 | Brake 0
L..1 | Posipunkt A 0
L..2 | Posipunkt B 0
Posipunkt S1 Posipunkt S2 Posipunkt S3 Posipunkt S4
N10...N14 N20...N24 N30...N34 N40...N44
N..0 | S..-Position [105] 0
N..1 |S..-Methode 0
N..2 | S..-memoryl 0
N..3 | S..-memory2 0
N..4 | S..-memory3 0
21. OPCJE
Filtr sieciowy W | Dtawik wyj$ciowy do LS ma—
Typ Id.-Nr. ggﬁéﬂgmﬁlﬂlaacg; przewodow silnika > <
"B" >25m RUxx
SDS 4011 | 42.227 h | [Motor-
RU 775 filter
5 Aeff
Id.-Nr. 28.206 L i
SDS 4021 | 42.228
FS 4834-10-29 |
10 A "’b"""
1d.-Nr. 28.203
SDS4041 | 42.229
RU 774
13 Actt
1d.-Nr. 28.207 Filter RU 774 RU 775 RU 778
SDS 4071 | 42.230
f",jr’;m’)"@‘ 105 x 240 x 80 | 70X 160 x 55 | 90 x 350 x 90
FS 4835-25-29 RU 778 max.
SDS 4141 | 42.231 | 25 Aei 25 At przekréj 6 mm? sztywny lub 4 mm? gietki
Id.-Nr. 28.204 Id.-Nr. 28.208 przewodow
Opis 1d-Nr. Wyjasnienie
Controlbox Obstuga reczna 42.224 )
(z kablem FDS / SDS - 2 m) ggm%%t wbudowany 42,025 Controlbox-Dokumentacja Impr.-Nr. 441 445
X
PC-Adapter do Controlbox (inklusiv zasilanie) 42.558 Str. 10
E?)bﬂfg%%ziné(zlbc-ag-z%acze, 9-polowy. 41.488 Cz.9.9
Karta opcjonalna SEA4000 (We,Wy-rozszerzenie) 42.604 Cz.14.1
Karta opcjonalna SDP 4000 (Profibus-DP, 12 Mbaud) 42.605 Profibus-Dokumentacja Impr.-Nr. 441 525 (SV 4.5)
Master-Slave Ztacze 42.940 Str. 22
FDS-Tool Software dla Windows (3%2"-Disketa) 41.499 Download z internetu http://www.stoeber.de
Rezystor hamujacy FZT 300 x 45 21.730
z termicznym wytgczeniem 300 W, 80 Q '
Rezystor hamujacy FZT 400 x 65 41.729
z termicznym wytgczeniem 600 W, 80 Q '
Rezystor hamujacy FZT 400 x 65 21,641
z termicznym wytgczeniem 600 W, 30 Q '
Rezystor hamujacy FZT 600 x 65 41.728
z termicznym wytgczeniem 1000 W, 30 Q '
Rezystor hamujacy FZT 400 x 45 41.643
z termicznym wytgczeniem 1200 W, 30 Q '
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22. Notatnik




= = Wizytaw STOBER-Homepage:

http://www.stoeber.de [

Tam mozna znalez¢ zawsze aktualne:

@
» Software FDS-Tool FDS/SDS (
» Katalogi, Dokumentacje, Informacje do montazu, ...

> Zastosowania (I
¢ -

Nowe ... Nowe ... Nowe ...

¢ Silnik z encoderem absolutnym Sinus-/Cosinus do wysokiej dynamiki i doktadnego ruchu obrotowego.

2> Cz. 56

e Multiturn-encoder absolutny (SSI, EnDat®,Hiperface®), do zastosowan osi zamknietych.
2> Cz.54i5.6

o Wyzsze czestotliwosci wejsciowe -HTL-Impulsator.
2> Cz.5

¢ Nowe Handshake-Sygnaty do sterowania z sterownika.
o W stopniach pozycjonowania stosowanie punktow taczenia
e Software wersja 4.5 jest jednakowa z STOBER-falownikiem POSIDRIVE® FDS 4000.

@ Dokumentacja otrzymana od:
-
STOBER ANTRIEBSTEGCHNIK

mbH + Co. KG
GERMANY
Kieselbronner Strasse 12 - 75177 Pforzheim
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