12. Prehled parametru

V této kapitole jsou popsany pouze
parametry RozSifreného menu, tj. Menu 1 az
Menu 20.

Menu 0 (pro Zakladni nastaveni a jednotliva
Makra) je popsano v kap. 11.

Ciselnd oznadeni parametrii jsou v textu
vyznacena silné. Pokud je minéna hodnota
parametru, je pred oznaéenim ¢éisla parametru
pouZit znak #

U parametri s kédem Txt je u hodnoty
parametru v zdvorce uvedeno numerické
oznaceni pro sériovou linku.

V dale uvedeném popisu parametrt se pod pojmy:
Open loop (Open, OL) = oteviena smycka
rozumi kategorie Open loop
Closed loop (Closed, CL) = uzaviena smycka
rozumi kategorie Vektor nebo Servo

12.1 ZAKLADNIi NASTAVENI

Parametry jsou ve vyrobé nastaveny na tzv. Zakladni
nastaveni (default).

V8echny parametry mohou byt ponechany v Zakladnim
nastaveni nebo se mohou nastavit podle dané aplikace.
K zakladnimu nastaveni parametrl se Ize podle potfeby
vratit (kap.6.3.4).

Nové nastavené (zménéné) hodnoty jsou u vétsiny
parametr( aktivni okamzité.

Pfi odpojeni méni¢e od sité se nové nastavené
hodnoty u vétsiny parametri automaticky neucho-
vavaji (nejsou oznaceny koédem S v prehledu
parametrt). Pro jejich trvalé zapamatovani je nutno
provést postup popsany v kap.6.3.5.
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12.2 KODY V PREHLEDU PARAMETRU

Kody definujici povahu parametru:

Read/Write - hodnotu parametru Ize
RW I:I Cist i nastavovat

Read-only - hodnotu parametru Ize

RO <> pouze Cist
Bit Bitovy - m0Ze mit pouze 2 hodnoty

(0 nebo 1)
Bi Bipolarni - parametr mdze mit kladné i

zaporné hodnoty

Uni Unipolarni - parametr mize mit pouze
kladné hodnoty

Txt Pfepinaci - umoziiuje volbu jedné z
nékolika funkci

R Pro aktivaci nové nastavené hodnoty je
potfeba provést Reset

S Hodnota parametru je zapamatovana
po odpojeni od sité

P Parametr nelze pouzit jako destination

pro programovatelné vstupy




12.3 PARAMETRY xx.00

Tzv. Nulové parametry (parametr xx.00 v kazdé skupiné
menu umozniuji:

Hodnota
Parametru Funkce
xx.00
149 Pfistup do Rozsifeného menu,
tj. odblokovani standardniho
bezpeénostniho kdédu
1000 Zapamatovani nastavenych hodnot
parametru
1233 Obnoveni Zakladniho nastaveni
parametru
1244 Obnoveni Zakladniho nastaveni
parametrli pro USA
1253 Zména kategorie ménice
2000 Uvedeni v ginnost bezpe&nostnich
kédl bez nutnosti odpojit a znovupfi-
pojit sit, tj. zablokovani pfistupu do
RozS$ifeného menu
2001 Nastaveni Makra 1 - V3eobecny reZim
2002 Nastaveni Makra 2 -
Motorpotenciometr
2003 Nastaveni Makra 3 - Pfednastavené
kmitocCty
2004 Nastaveni Makra 4 - Rizeni momentu
2005 Nastaveni Makra 5 - PID regulator
2006 Nastaveni Makra 6 - Koncové spinace
2007 Nastaveni Makra 7 - Rizeni externi
brzdy
2008 Nastaveni Makra 8 - Elektronicka
hridel
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12.4 SKUPINY MENU

Parametry jsou uspofadany do skupin:

Menu 0 Uzivatelské menu
(moznost volby z nékolika Maker)

Menu 1 Zadavani otacek

Menu 2 Rampy

Menu 3 Otackova smycka

Menu 4 Regulace proudu

Menu 5 Motor

Menu 6 Provozni rezimy

Menu 7 Analogové vstupy a vystupy

Menu 8 Digitalni vstupy a vystupy

Menu 9 Programovatelna logika a
motorpotenciometr

Menu 10 Stavova logika a diagnostické infor-
mace

Menu 11 Rizné a definice Menu 0

Menu 12 Programovatelné komparatory

Menu 13 Polohova regulace

Menu 14 Uzivatelsky regulator PID

Menu 15 Rekuperacéni jednotka

Menu 16 Maly volitelny modul

Menu 17 Velky volitelny modul

Menu 18 az 20  Aplika¢ni menu

Menu 0 tvofi zvlastni skupinu. Obsahuje vybrané
parametry, jejichz nastaveni vétSinou postaci pro
jednoduché aplikace.

Parametry Menu 0 jsou duplikaty urcitych parametr(
ostatnich skupin menu. Napf. 0.03 je duplikatem
parametru 2.11 (akceleracni rampa).

Parametry v Menu 0 Ize podle toho, zda uzivatel mlze
nékteré parametry prekonfigurovat, rozdélit do nékolika
skupin:

Parametry Uzivatelsky:
0.01az0.10 neprogramovatelné
0.11 az 0.30 programovatelné
0.31 az 0.50 neprogramovatelne

Menu 0 pro Zakladni nastaveni se proti Menu 0 pro
jednotliva Makra li8i v parametrech 0.11 az 0.30.
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m Koneéna zadavaci reference

RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open +1000,0 Hz
Closed + 30000 ot/min

Indikuje konecnou
signalu kmitoctu (otacek).

hodnotu zvoleného zadavaciho

Pre-skip reference RO, Bi, P
E Pre-ramp reference
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open viz 1.06 a 1.07 Hz
Closed ot/min

Indikuje hodnotu reference (zadavaciho signalu) pred a

Volba rezimu minimalnich a RW, Bit
“ maximalnich otaéek
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
Funkce viz parametry 1.06 a 1.07.
m Volba funkce offset RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #1.09 =0, potom se k hodnoté zvoleného zada-
vaciho signalu pfipo¢itava hodnota, ktera je vypoctena
jako procento (dano #1.38) tohoto zadavaciho signalu.
Je-li #1.09 =1, potom se k hodnoté zvoleného zada-
vaciho signalu pfi¢te hodnota parametru 1.04.

po skip upravach.

m Offset reference RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open +1000,0 Hz 0
Closed + 30000 ot/min 0

Je-li #1.09 = 1, potom se hodnota parametru 1.04 pficte
k hodnoté zvoleného zadavaciho signalu.

MiZze byt pouzita pro jemné doladéni zadavaciho
signalu.

m Reference Jog RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 400,0 Hz 1,5
Closed 0 az 4000 ot/min 50

Reference otacek pouzivana pro funkci Jog (pomalé po-
sunovani).

m Maximalni kmitoéet / otaky RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 1000,0 Hz 50
Vector 0 az 30000 ot/min 1500
Servo 0 az 30000 ot/min 3000

Je-li #1.08=0, potom #1.06 udava maximalni kmitocet
resp. otacky v obou smérech otaceni.

Je-li #1.08=1, potom #1.06 udava maximalni kmitocet
resp. otacky pouze ve sméru vpred.

Kompenzace skluzu miize v rezimu oteviené smycky
dale zvysit kmito¢et motoru.

Minimalni kmitocet / otagky RW, Bi
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
Open je-li #1.08=0, pak 0 az #1.06 Hz 0
Closed je-li #1.08=1, pak -max. az 0 ot/min 0

Je-li #1.08=0, potom #1.07 udava minimalni kmitocet
resp. otacky.

Je-li #1.08=1, potom jsou minimalni kmitoCet resp.
otacky vzdy rovny 0. #1.07 udava maximaini kmitocet
resp. otacky ve sméru vzad.

1.07 je neaktivni béhem funkce Jog.
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m Volba bipolarniho rezimu RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
#1.10=0 Unipolarni rezim
#1.10 =1 Bipolarni rezim
Unipolarni rezim pfi #1.08 = 0

01.06

01.07
- 100.0
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Indikace Reference On RO, Bit, P Casovaé volby prednastavenych RW, Uni
Indikace Reverzace otacek
Indikace funkce Jog Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. 0 az 400,0 S 10
0 nebo 1 Je-li #1.15=9, potom 1.16 definuje dobu trvani

Tyto parametry jsou fizeny Fadi¢em ménice, viz Menu 6.
Reference On blokuje pre-ramp referenci tim, ze ji
pfepina na 0 (#1.11=0).

n Volba vstupu pro referenci RW, Uni,
(zadavaci signal kmitoctu) P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az5s 0

Pomoci tohoto parametru se voli zplsob zadavani
kmitoctu:

0 pres svorkovnici Fizeni (rezim Terminal), viz
1.41 az 1.44. V zakladnim nastaveni je zvolen
analogovy vstup 1
pomoci Analogového vstupu 1 (svorky 5 a 6)
pomoci Analogového vstupu 2 (svorka 7)
Prednastavené kmitocty
tlacitky na klavesnici ménice (rezim Keypad)
jemné zadavani kmito¢tu (volba vysokého
rozliSeni)

AR WN -~

n Volba prednastavenych otacek RW, Uni,
P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az9 0

0  volba vstupu (1 az 9) se provadi prostfednictvim
fidici svorkovnice:

#1.47 #1.46 #1.45 prednast. kmit.
0 0 0 1
0 0 1 2
0 1 0 3
0 1 1 4
1 0 0 5
1 0 1 6
1 1 0 7
1 1 1 8
1 zvolen pfednastaveny kmitocet 1
2 zvolen pfednastaveny kmitocet 2
3 zvolen prednastaveny kmitoc¢et 3
4  zvolen pfednastaveny kmitoCet 4
5  zvolen pfednastaveny kmitocet 5
6  zvolen pfednastaveny kmitoCet 6
7  zvolen pfednastaveny kmitoc¢et 7
8  zvolen prednastaveny kmitocCet 8
9  volba pfednastavenych otacek ¢asovacem
Je automaticky voleno postupné osm pFedna-
stavenych kmito¢td. Parametr 1.16 definuje
dobu trvani jednotlivych pfednastavenych kmi-
tocta.
Zvoleny  prednastaveny  kmitoCet je indikovan

parametrem 1.50.
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jednotlivych pfednastavenych otacek.
Je-li #1.48 nastaven na 1, €ita¢ a Casovaci jednotka jsou
vynulovany a budou nastaveny pfednastavené otacky 1.

Reference rezimu Keypad

RO, Bi, S, P
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
Open viz 1.06 a 1.07 Hz
Closed ot/min

Hodnota parametru 1.17 uchovava posledni nastaveny
kmitoCet v rezimu Keypad a to i po vypnuti.

m Vysoké rozliSeni RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open +1000,0 Hz 0
Closed + 30000 ot/min 0

Vysoké rozliSeni RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 0,099 Hz 0
Closed 0az 0,99 ot/min 0

Oteviena smycka

Pfi normalni rozliSovaci schopnosti ma méni¢ rozsah
maximalniho kmito¢tu od 0 do 1 kHz zobrazeny vnitfné
jako hodnota od 0 do 2" -1 (rozliSovaci schopnost
0,03Hz).

Je-li #1.14 =5 (volba vysokého rozliseni) lze pomoci
souCtu parametrd 1.18 a 1.19 dosahnout rozliSovaci
schopnost 0,001 Hz.

Uzavfena smycka
V tomto pfipadé Ize dosahnout rozliSovaci schopnost
0,01 ot/min.

Blokovani aktualizace vysokého RW, Bit
n rozliSeni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #1.20 =0, hodnoty parametrii 1.18 a 1.19 jsou
neustale ¢teny a ukladany do vnitfni paméti.

Je-li #1.20 = 1, méni¢ pouziva hodnot parametrti 1.18 a
1.19 z vnitfni paméti. To Ize vyuZit v procesu update
(aktualizace) hodnot parametrd 1.18 a 1.19.



Prednastavené otacky 1 RW, Bi
az
Prednastavené otacky 8
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open +1000,0 Hz 0
Closed + 30000 ot/min 0
Skip otacky 1 RW, Uni
Skip otacky 2
Skip otacky 3
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 1000,0 Hz 0
Closed 0 az 30000 ot/min 0

Skip otd€ky umoznuji zavedeni pasma, ve kterém nelze
nastavit otaCky. Pfi zménach otacek méni¢ pres toto
pasmo pouze po rampé "prejde". Vyuziva se zejména
tam, kde mechanicky systém pfi urcitych otackach
rezonuje.

Skip pasmo 1 RW, Uni

Skip pasmo 2

Skip pasmo 3
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0az5,0 Hz 0,5
Closed 0az 50 ot/min 5

Skip pasmo oznacuje polovinu S§itku kmitoCtového
pasma (na jednu stranu od pfisludného Skip kmitoctu),
ve kterém nelze nastavit vystupni kmitocet. Celkova
Sifka tohoto pasma je tedy dvojnasobna.

m V pasmu Skip RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Tento parametr indikuje, Ze zvolena reference je uvnitf
jednoho ze Skip pasem, takZe ota¢ky motoru neodpo-
vidaji poZzadovanym otackam.

1.36 Analogovy vstup 1 RO, Bi
Analogovy vstup 2

Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.

Open viz 1.06 a 1.07 Hz

Closed ot/min

Rezimy téchto vstupu viz 7.06 a 7.11.
Nastaveni konstant téchto vstupt viz 7.08 a 7.12.
Destination pro tyto vstupy viz 7.10 a 7.14.

m Procentni doladéni

RO, Bi

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

+100,0 %

Tento parametr umozfiuje upravit vstupni zadavaci
signal, napf. #1.36 (za pfedpokladu, Ze #1.09 = 0).
Doladovaci signal (Umérny pozadovanému procentu) se
pfivede do parametru 1.38, napf. z analogového vstupu
(t. 1.38 je destination pro tento doladovaci signal).
Koneéna zadavaci reference je potom:

#1.01 = vstupni zadavaci signal +
vstupni zadavaci signal x #1.38 / 100

m Rychlostni posuv vpied RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open +1000,0 Hz 0
Closed + 30000 ot/min 0

Tato proménna indikuje rychlostni referenci posuvu
vpfed béhem orientovaného zastavovani (viz Menu 13).

m Volba posuvu vpied

RO, Bit, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1

Tento parametr indikuje, Ze polohové fizeni pouziva
dopfedny posuv rychlosti jako referenci otaek pro
ménic.

Indikace zplisobu zadavani RO, Bit
otacek
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Tyto parametry slouzi pro indikaci zpusobu zadavani
otaCek prostfednictvim Fidici svorkovnice. tj. za
pfedpokladu, Ze #1.14 = 0.
Funkci svorek pro volbu zpusobu zadavani otacek je
vS8ak nutno naprogramovat, viz Menu 8 (napf. v
za&kladnim nastaveni je jiz nastaveno #8.23 = 1.41, tzn.
vstup F6 pfepina analogovy vstup 1 nebo 2).

1.41 volba analogového vstupu 2

1.42 volba pfednastavenych otacek

1.43 volba rezimu Keypad

1.44 volba vysokého rozliseni
Je-li hodnota nékterého z téchto parametrli rovna jedné,
je zvolen pfislusny zplisob zadavani (indikovano para-
metrem 1.49). Je-li hodnota vice parametrd rovna jedné,
je aktivni parametr s vy§S§im &islem.
Je-li hodnota vSech téchto parametrli rovna 0, je zvolena
analogova reference 1 (tj. #1.14 = 1).
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Indikace stavu na vstupech pro RO, Bit
prednastavené otacek
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Tyto parametry slouzi pro indikaci pfednastavenych
otacek  (prostfednictvim  Fidici  svorkovnice) za
pfedpokladu, ze #1.15 = 0. Funkci svorek pro volbu
zplsobu zadavani otacek je v8ak nutno naprogramovat,

viz Menu 8.
Blize viz parametry 1.14 a 1.15.

m Nulovéani €asovace a &itace

RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
Viz 01.16.
Indikator zvoleného zadavani RO, Uni, P
“ otacek
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
1az5
Indikuje hodnotu parametru 1.14.
Indikator zvolenych RO, Uni, P
“ pfednastavenych otaéek
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
1az8
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m Post ramp reference

RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open viz 1.06 a 1.07 Hz
Closed ot/min

Indikuje Uroven zadavaciho signalu (referenci) po
upravach provedenych prostfednictvim Menu 2 (po
aplikaci ramp) a u kategorie Open loop vektor rovnéz po
aplikaci proudového omezeni v Menu 4.

Premosténi ramp RW, Bit
m (pouze closed loop)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1 0
0 rampy neaktivni
1 rampy aktivni
m Drzeni rampy RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

0 drzeni rampy neaktivni
1 drzeni rampy aktivni, t.j. post-ramp reference je
udrzovana na své aktualni hodnoté

m Rezim decelera¢ni rampy RW, Txt
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Stnd.Hd, Fast, Stnd.Ct Stnd.Ct

Tento parametr nema vliv na akcelera¢ni rampu.

#2.04 = Stnd.Hd (0) Standardni rampa
Vzroste-li v rezimu Stnd.Hd pfi deceleraci ss
napéti meziobvodu nad povolenou mez danou
parametrem 2.08 (motor vraci energii),
decelerace se okamzité zastavi do doby, nez
napéti ss meziobvodu poklesne pod povolenou
mez. Vyhodou tohoto rezimu je jednoduché
nastaveni, ale za cenu, Ze decelerace nemusi
byt plynula (zejména pfi nizkém zatizeni).

#2.04 = FAst (1) Rychla rampa
V rezimu FAST je decelerace plynula, zavisla
pouze na naprogramovanych mezich
proudového omezeni. Tento rezim lze vyuzit
zejména pfi pouziti brzdné jednotky s externim
brzdnym odporem.

#2.04 = Stnd.Ct  (2) Standardni rampa s regulaci

V rezimu Stnd.Ct regulator PID modifikuje
rampu tak, Ze ss napéti meziobvodu je
udrzovano na hodnoté napéti 2.08. To
umoznuje plynulej$i deceleraci nez pfi pouziti
“Standardni rampy”.
Nastaveni 2.08 je tfeba vénovat zvySenou
pozornost. Je-li toto nastaveni niz§i nez
hodnota odpovidajici napajecimu  napéti
ménic¢e, potom motor volnobézné dobiha.
Tento rezim je uziteCny v aplikacich, kde je
vyzadovana plynula decelerace (zejména u
pohonl s nizkym zatiZenim) nebo pfi pouziti
vys§iho napajeciho napéti.
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U pohonu s otevienou smyc¢kou je pozadovana
hodnota proudu pfivadéna do regulatoru
proudu méniciho kmitoCet. Parametry zisku
413 a 4.14 musi byt tedy nastaveny pro
optimalni regulaci.

U pohonu s uzavienou smyckou je pozadovana
hodnota proudu pfivadéna pfimo do smycky
¢inného proudu, ktera nevyzaduje zadné

nastaveni.
Rozsah ramp RW, Bit
m (pouze closed loop)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Vector 0 nebo 1 0
Servo 0 nebo 1 1
0 rozsah ramp je 0.0 az 3200.0 sekund
1 rozsah ramp je 0.000 az 32.000 sekund
m Volba S rampy RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

0 S rampa neaktivni

1 S rampa aktivni
V rezimu deceleracni rampy Stnd.Ct je béhem Cinnosti
regulatoru S rampa neaktivni.

S rampa

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Open 0 az 3000.0 s2/100 Hz 3,1
Vector 0 az 30 000 s2/1000 ot/min 1,5
Servo 0 az 30 000 s2/1000 ot/min 0,03

S rampa zplsobi zaobleni na koncich ramp. Tento
parametr definuje maximalni rozsah zmeény akcelerace
a decelerace, s niz bude méni¢ bé&éhem S rampy
pracovat.

Hodnoty z&kladniho nastaveni byly zvoleny tak, ze S
rampa ¢ini 25 % plvodni rampy.

Pozadovana
rychlost
Jeyohient /\
e
4 t
t 2 2
t t t
2 2
Skute¢na
rychlost




Protoze rampa je definovana v s/100 Hz nebo s/1000 2.10 Volba rampy akcelerace vpied RW. Uni
ot/min a S rampa je definovana v s°/100 Hz nebo e, '
s%/1000 ot/min, doba T pro "zakfivenou" ¢ast S muze byt 230 Volba odlisné rampy akcelerace | RW, UNI, P
stanovena zcela snadno dé&lenim dvou promé&nnych: vzad
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
T = Srampa/ akcelerace (decelerace) 0 a2 9 (pro #2.10) 0
0 az 4 (pro #2.30)

Aktivovani S rampy zvysi celkovou dobu rampy o dobu

T, protoze ke kazdému konci rampy se pfida dalsi T/2 hodnota rampy
pfi vytvareni S zakonéeni. #2.09=0 | #2.09=1
#2.10 | #2.34 | #2.33 | #2.32 | #1.50 akcel. akcel.
02.08 Omezeni napéti meziobvodu pfi RW, Uni vpred i vpred
- deceleraci vzad
. 0 0 0 0 #2.11 #2.11
Kateg. Rovzsah Jednotka | Zakl. nast. 0 0 0 1 4212 #2.12
_ 0 az 800 _ vV 700 0 0 1 0 #2.13 | #2413
Toto napéti se pouziva jako mezni uroven pro oba 0 0 1 1 #2.14 #2214
rezimy standardni rampy 2.04. 0 1 0 0 #2.15 #2211
Hodnota tohoto parametru by méla vysSi nez ss napéti 0 1 0 1 #2.16 #2.12
meziobvodu pfi nejvySSim vstupnim napajecim napéti 0 1 1 0 #2217 #213
(tj. st. vstupni napéti x v2). 0 1 1 1 #2.18 #2.14
Blize viz 2.04. 1 #2.11 #2.11
2 #2.12 #2.12
Volba odliSnych ramp pro smér RW, Bit 3 #2.13 #2.13
vzad 4 #2.14 #2.14
5 #2.15 #2.11
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. ) #2.16 #2.12
0 nebo 1 0 7 #2.17 #2.13
0 k dispozici je 8 ramp akcelerace a 8 ramp 8 #2.18 #2.14
dece-lerace stejnych pro smér vpred i vzad 9 1 #2.11 #2.11
9 2 #2.12 #2.12
2.11az2.18 8 akcel. ramp vpred i vzad 9 3 #2.13 #2.13
2.21 az 2.28 8 decel. ramp vpred i vzad 9 4 #2.14 #2.14
9 5 #2.15 #2.11
1 k dispozici jsou 4 rampy akcelerace a 4 rampy 9 6 #2.16 #2.12
decelerace pro smér vpied a odliSné 4 rampy 9 7 #2.17 #2.13
akcelerace a 4 rampy decelerace pro smér 9 8 #2.18 #2.14
vzad
hodnota rampy
2.11 az2.14 4 akcel. rampy vpred #2.09=1
2.15a22.18 4 akcel. rampy vzad #2.30 | #2.39 | #2.38 akcel.
2.21a22.24 4 decel. rampy vpred vzad
2.25a22.28 4 decel. rampy vzad 0 0 0 #2.15
0 0 1 #2.16
0 1 0 #2.17
0 1 1 #2.18
1 #2.15
2 #2.16
3 #2.17
4 #2.18
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211 az2.19 Hodnota rampy RW, Uni 2.20 Volba rampy decelerace vpred RW, Uni
2.21az2.29 2.31 Volba odliSné rampy decelerace | RW, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. vzad
Open 0 az 3200.0 s/100Hz Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
Vector viz 2.05 0 az 3200 s/10%ot/min 0 az 9 (pro #2.20) 0
Servo viz 2.05 0 aZ 32 000 s/10%0t/min 0az4 (pro #2.31)
Parametr rampa Open |Vector |Servo hodnota rampy
#2.09=0 | #2.09=1 Zakladni nastaveni #2.09=0 | #2.09=1
2.11 akcel 1 | akcel vpied 1| 50 | 20 | 0.2 #2.20 | #2.37 | #2.36 | #2.35 | #1.50 \‘,j;‘;z"i 3?)?35
2.12 akcel 2 | akcel vpred 2 5.0 2.0 0.2 vzad
2.13 akcel 3 | akcel vpied 3 5.0 2.0 0.2 0 0 0 0 #2.21 #2.21
2.14 akcel 4 | akcel vpred 4 5.0 2.0 0.2 0 0 0 1 #2.22 #2.22
2.15 akcel 5 | akcel vzad 1 5.0 2.0 0.2 0 0 1 0 #2.23 #2.23
2.16 akcel 6 | akcel vzad 2 5.0 2.0 0.2 0 0 1 1 #2.24 #2.24
2.17 akcel 7 | akcelvzad3 | 5.0 2,0 0,2 0 1 0 Y #2.25 #2.21
2.18 akcel 8 | akcelvzad4 | 5.0 2.0 0.2 0 1 0 1 #2.26 #2.22
2.19 akcel Jog 02 | 00 | 00 0 1 1 0 #2.27 | #2.23
2.21 decel 1 | decel vpfed 1| 100 | 20 | 02 0 L L L #2.28 | #2.24
2.22 decel 2 | decel vpifed2 | 10.0 2.0 0.2 ! #2.21 #2.21
- 2 #2.22 #2.22
2.23 decel 3 | decel vpifed 3 | 10.0 2.0 0.2 3 #2.23 #2.23
2.24 decel 4 | decel vpifed4 | 10.0 2.0 0.2 4 #2.24 #2.24
2.25 decel 5 | decel vzad 1 10.0 2.0 0.2 5 #2.25 #2.21
2.26 decel 6 decel vzad 2 10.0 2.0 0.2 6 #2.26 #2.22
2.27 decel 7 decel vzad 3 10.0 2.0 0.2 7 #2.27 #2.23
2.28 decel 8 | decel vzad 4 10.0 2.0 0.2 8 #2.28 #2.24
2.29 decel Jog 0.2 0.0 0.0 9 1 #2.21 #2.21
9 2 #2.22 #2.22
9 3 #2.23 #2.23
. 9 4 #2.24 #2.24
m Indikace volby ramp RO, Bit, P 9 5 #2.25 #2.91
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast. 9 6 #2.26 #2.22
0 nebo 1 9 7 #2.27 #2.23
Tyto parametry slouZi pro indikaci zvolené rampy 9 8 #2.28 #2.24
prostfednictvim Fidici svorkovnice (viz parametry 2.10,
2.20, 2.30, 2.31). Funkci svorek pro volbu rampy je hodnota rampy
véak nutno naprogramovat, viz Menu 8. #2.09=1
#2.31 #2.40 #2.41 decel.
vzad
0 0 0 #2.25
0 0 1 #2.26
0 1 0 #2.27
0 1 1 #2.28
1 #2.25
2 #2.26
3 #2.27
4 #2.28
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Prah nulovych otaéek

3.01 OL: Reference fidiciho kmitoétu | RO, Bi, P RW, Uni
CL: Reference otacek Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jedn. Z&kI. Open 0az20.0 Hz
nast. Closed 0 az 200 ot/min 5
Open -1000.0 az +1000.0 Hz Oteviena smycka
Closed -30 000 a3 +30 000 ot/min Je-li kmitoCet méniCe #5.01 <#3.05, potom indikace

Oteviena smycka (OL)

Je-li pouzit systém fizeni kmitoétem, potom méni¢ muze
byt nastaven jako Master (fidici - viz 3.16), Slave (fizeny)
nebo oboji. Systém Fizeni kmito¢tem rovnéz umozriuje
fidit méni¢ pfimo kmitoétem i z jiného externiho zdroje.
Ridici kmitodet se pfivadi na enkodérovy vstup ménice a
muZe byt dale upraven parametry 3.14 a 3.15.

Zdrojem pro rezim fFizeni kmitoétem mohou byt bud
kvadraturni signaly enkodéru A a B nebo F a D (kmitoCet
a smér).

V rezimu Fizeni kmitoétem proudové omezeni ménice
neni aktivni. Aktivni je pouze Spickové proudové ome-
zeni. Po dosazeni této hodnoty nastadva regulace na
konstantni proud modifikovanim vystupniho napéti z
definované charakteristiky U/f.

Uzavrfena smycka (CL)

Parametr predstavuje vyslednou referenci (tvofenou
souctem post-ramp reference a pevné reference otacek)
pfed vstupem do regulatoru otacek.

Zpétna vazba - skute€né otacky RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed - 30000 az 30000 ot/min

Zpétna otackova vazba je odvozena z jednoho z téchto
zdrojU:
e enkodéru
e resolveru
Je nutno pouzit maly volitelny modul UDS53. V
tomto pfipadé je automaticky zvolena zpétna
vazba z resolveru.

IEXEI Regulacni odchyika otacek

RO, Bi, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Closed - 30 000 az 30 000 ot/min

Rozdil mezi pozadovanymi otackami (3.01) a skutec-
nymi otackami (3.02) modifikovanymi derivacni slozkou
regulatoru.

Vystup otackové smycky RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Closed -max mez proudu az Y%momentu

+ max. mez proudu

Vystup regulatoru otaek vytvafi zadanou hodnotu
proudu (viz parametry 3.10 az 3.12).

nulovych otacek #10.03 = 1.

Uzavfena smycka
Jsou-li skute€né otacky #3.02 < #3.05, potom indikace
nulovych otacek #10.03 = 1.

At speed - dolni prah

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 1000.0 Hz
Closed 0 az 30 000 ot/min 5

Definuje spodni prah pro detekci At speed (viz 3.09).

At speed - horni prah

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 1000. Hz
Closed 0 az 30 000 ot/min 5

Definuje horni prah pro detekci At speed (viz 3.09).

Prah nadmérnych otacek

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 1000.0 Hz 1000
Closed 0 az 30 000 ot/min 4 000

Definuje kmitoCet/otacky pfi jehoz prekroCeni se ménic
vypne (blize viz 3.29).

Absolutni detekce At speed RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Tento parametr urCuje rezim
(parametr 10.06).

indikatoru At speed

#3.09 = 0 relativni rezim
Pasmo At speed ma rozsah od (reference - spodni prah)
do (reference + horni prah). Reference je hodnota pfed
rampou (parametr 1.03). Detektor pracuje s absolutni
hodnotou kmitoétl, a tedy stejnym zplsobem v obou
smeérech. Indikace At speed je aktivni, kdyz plati:
Oteviena smycka

[#5.01| = (|#1.03| - #3.06) AND [#5.01| < (|#1.03| + #3.07)
Uzaviena smycka

[#3.02] = (|#1.03] - #3.06) AND [#3.02] < ([#1.03| + #3.07)

#3.09 = 1 absolutni rezim
Pasmo At speed ma rozsah od spodniho prahu do
horniho prahu. Je opét pouzita absolutni hodnota
kmitocta. Indikace At speed je aktivni, kdyz plati:
Oteviena smycka

[#5.01| = #3.06 AND [#5.01| < #3.07
Uzavfena smycka

[#3.02] > #3.06 AND |[#3.02| < #3.07
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Tento vliv mdzZe byt redukovan zvySenim diferencialniho
zisku zvySenim parametru 3.12, jak je znazornéno dale.

3.10 Zisk P RW, Uni
3.11 Zisk | Je-li v8ak zisk pfFili§ vysoky, stroj se stane hluénym
) . podobné, jako kdyZ je pfFili§ vysoky proporcionalni zisk.
3.12 Zisk D
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 az 32 000 ot/min 3.10 200 ‘ ‘ ‘ ‘

3.11 100 momentotvorny proud _|

312 | 0 [ L
Soucasti otackové smycky je regulator PID. Otackova J \\
smyCka pracuje s dobou vzorkovani 345us pfi s .
modulaénich kmitoétech 3, 6, 12 kHz, nebo 460us pfi
modulaénich kmitoétech 4,5 a 9 kHz.

) it
/M’ Al

Slozky regulatoru: e
Proporcionalni a integracni slozka regulatoru je zapojena rychlost /M

v pfimé vétvi, derivaéni ve zpétnovazebni. Je-li

zpétnovazebni zesileni rovno jedné, pak

Vystup = Kp / 16 x odchylka + Ki / 256 x Zodchylek

kde
odchylka = pozadované otacky - zpétna vazba
Kp = #3.10
Ki =#3.11

Jestlize Ki = 0, potom regula¢ni smyc¢ka bude mit pouze
proporcionalni charakter. Pfesnost regulace zavisi na
zesileni (#3.10). Cim je vy3&i, tim men&i je odchylka
otacek a tim tuzsi je regulaéni systém. Je-li vSak zisk
pFili§ vysoky, regulaéni smy¢ka mlze zagit oscilovat.

Integraéni &len (Ki/256 x 2odchylek) eliminuje koneéné
odchylky otacek.

VySe uvedené plati pro jednotkové zesileni zpétné vazby
(#3.12 = 0). Zpétnovazebni €ast vS8ak muze vyuzit i
diferencialni ¢len, ktery realizuje diferen¢ni rovnici::

Vystup zpétné vazby = zpétna vazba + Kd x An/At

Vliv diferencialniho ¢lenu je umérny parametru 3.12. Je-li
#03.12 = 0, diferencialni ¢len nema Zzadny vliv a zisk
zpétné vazby je jednotkovy.

Je-li zisk zpétné vazby jednotkovy, muze dojit k urc¢itému
prekmitu, kdyz otacky dosahnou pozadované hodnoty v
disledku integraéniho ¢&lenu vytvarejiciho hodnotu
béhem akcelerace, jak je znazornéno nize:

___ | momentotvorny proud

o \

| rychlost
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Volba Fizeni kmitoc¢tem RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 nebo 1 0

Timto parametrem se voli systém Fizeni kmitoctem, viz
logicka schemata Menu 3 a Menu 5.
Tato zména je mozna i pfi chodu ménice:
e zména#3.13z0na1
zménu kmitoc¢tu se déje po rampé
e zména#3.13z1na0
zménu kmitoCtu se déje skokem (doporuduje se
aby rozdil pfepinanych referenci byl minimaini)

KEVE Citatel poméru fidiciho kmitoétu RW, Uni
ENERN Jmenovatel poméru Fid. kmitoétu

Kateg Rozsah Jedn. Z&kl. nast.
Open 3.14 0 az 1.000 1
Open 3.15 0.001 az 1.000 1

#3.01 = (vstupni kmitoCet / 1536) x (#3.14 / #3.15)

Citatel a jmenovatel mohou byt nastaveny bé&hem
provozu ménice bez vyvolani skokové zmény reference.
Jestlize vSak zména poméru vyvola velkou zménu refe-
rence, pfechodovy proud by mohl dosahnout hodnoty
proudového omezeni nebo vypnout ménic.

Maximalni vstupni kmitoCet je 205kHz.

V pfipadé prekro€eni dovoleného poméru, méni¢ omezi
hodnotu 3.01 na 1 kHz.



03.21 Pocet pulz( na otacku

3.16 Volba vystupniho kmito¢tu na RW, Bit RW, Uni
enkodérovy konektor Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Open 256 az 8192 imp/ot 1024
Open 0 nebo 1 0 Vector 256 az 4096 imp/ot 1024
Vystupni kmitoCet je ve formé& F a D (frekvence a smér). Servo 256 az 4096 imp/ot 4096

Pfi zméné sméru dojde k tomuto sledu pulsu:

zména sméru + prodleva

F:_mun

D:

Doba vzorkovani je 345ps pfi modulaénich kmitoctech
3, 6, 12 kHz, nebo s 460us pfi modulaénich kmitoctech
4.5 a 9 kHz.

3.17 Volba konstanty vystup. kmitoétu | Rw, Bit
na enkodérovéem konektoru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 3.17 0 nebo 1
Open 3.18 0 nebo 1 0
#3.17 #3.18 konstanta
0 0 x 1
0 1 x 192
1 0 x 1536
1 1 x 1536
Pevna reference otacek RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed viz 1.06 a 1.07 ot/min 0

Hodnota zde zadané reference otacek neprochazi
systémem ramp (Menu 2) a pfi¢itd se k post-ramp
referenci. Jeji hodnota muze byt zapsana z klavesnice,
pfes sériovou komunikaci, z analogového vstupu nebo z
enkodérového vstupu. Tento parametr mize byt také
vyuZzit regulatorem polohy (Menu 13) jako vstup korekce
otacek!

V pfipadé zadavani tohoto parametru prostfednictvim
analogového vstupu se zvySuje rychlost snimani (viz
parametry 7.06, 7.11 a 7.15).

Volba pevné reference otaéek

RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1 0

Je-li #3.20 = 1, je pevna reference otacek aktivni.

Tento parametr vzajemné pfizplsobuje méni¢ s externim
generatorem pulz( (napf. enkodér). Omezeni zavisi na
maximalnich pfedpokladanych otackach. Enkodér musi
mit minimalné 256 rysek/ot. (s negaci vystupl
jednotlivych stop).

Maximalni otacky (ot/min) #3.21 (maximum)

0 az 3000 4096
3001 az 6000 2048
6001az 12000 1024
12001az 24000 512
24001az 30000 256

Tabulka plati pro kvadraturni signaly enkodéru A a B
(#3.22 = 0). Pro signaly typu F a D (kmitoCet a smér,
#3.22 = 1) mGze byt hodnota 3.21 max. dvojnasobna.

Na spravném nastaveni tohoto parametru zavisi para-
matery 3.26 a 3.27.

3.22 Prizplsobeni enkodérového RW, Bit
vstupu pro signaly F aD

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 nebo 1 1

Closed 0 nebo 1 0

Je-li #3.22 = 0, je vstup pfizpusoben pro signaly Aa B z
kvadraturniho enkodéru.

Je-li #3.22 = 1, je vstup pfizpusoben pro signaly F a D
(kmitoCet a smér).

Volba napajeni enkodéru RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #3.23 = 0, je napajeci napéti pro enkodér +5V.
Je-li #3.23 = 1, je napajeci napéti pro enkodér +15V.

3.24 Impedanéni pfizpasobeni RW, Bit
enkodéru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #3.24 = 0, vstupy enkodéru jsou ukonceny 120Q v
sérii s 100 nF (RS 422).

Je-li #3.24 = 1, vstupy enkodéru nejsou ukonceny.
Toto pfizpusobeni je pozadovano, pokud jsou
prichazejici signaly pfipojeny pouze k jednomu
ménici. Jsou-li vS§ak signaly pfipojeny k nékolika
méniéum, ukoncéeni by mélo byt pouze na nej-
vzdalengjsim meénici (od zdroje signalu).
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Zkous$ka fazovani enkodéru serva

Vstup enkodéru 1 - otaéky

RW, Bit RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Servo 0 nebo 1 0 -30 000 az +30000 ot/min

Je-li jako zpétnovazebni ¢€len u serva pouzit enkodér, je
vyzadovano jeho specialni provedeni vyznacujici se
dodate¢nymi tfemi polohovymi stopami, viz nize.

Pro spravnou funkci fidicich algoritm( je dllezité sladéni
mezi timto enkodérem a ménic¢em.

Spravny sled zpétnovazebnich signald je nasledujici:
Otaci-li se stroj ve sméru kdy Vu pfedbiha Vv o
120 stupnu a Vv predbiha Vw o 120 stupnd, vztah mezi
komutaénimi signaly a Vu by mél byt takovy, jak je
znazornéno nize.

Neni-li enkodér sladén z predchéazejiciho provozu musi
ménic¢ provést autonastaveni pomoci funkéni zkousky.

Zkouska zahrnuje pomalé otaceni stroje o 360° mecha-
nickych a musi byt provedena bez zatizeni stroje.
Jakmile je zkouska ukonlena, parametr 3.25 je
automaticky méni¢em znovu zrusen. Kdyby se na stroj
pfipojila béhem zkousky fazovani jakakoliv zatéz, test by
byl nepfesny. Spoustéci procedura je tato:
1. Zkontrolujte, Ze motor neni mechanicky zatizen
2. PfFipojte napajeni na ménic
3. Uvedte méni¢ do rezimu Enable spojenim svorky
30, svorky sméru nechejte otevieny.
4. Nastavte referenci rychlosti na 0 a #3.25 na 1
5. Odstartujte spojenim svorky sméru (27 nebo 28)
6. automaticky zapsanou hodnotu do parametru
3.28 ulozte trvale do paméti
Pozn.: Pfi fazovani se doporuc€uje pracovat s paramet-
rem 0.40, ktery je univerzalni i pro jiny typ
zpétnovazebniho €idla (napf. resolver)
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Tento parametr zobrazuje ot/min stroje pfipojeného ke
vstupu enkodéru 1, pokud byly spravné nastaveny
parametry 3.21 a 3.22.

Vstup enkodéru 1 - poloha RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 16383 ot/16384

Tento parametr udava polohu enkodéru v ramci jedné
otacky vztazenou:
* k poloze, kdy bylo pfipojeno napajeni ménice
ek poloze nulového impulsu (pokud byl zjistén)

3.28 Poloha faze RW, Uni,
S,P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az 6143 ot/6143
Vysledkem zkousky fazovani enkodéru/resolveru (viz
parametr 3.25) oprava mechanického nastaveni
zpétnovazebnich Cidel pro umoznéni spravného

fungovani algoritmG serva. Tento parametr ukazuje
hodnotu trvalé odchylky v elektrickych jednotkach, které
se méni od 0 do 6143. Ponévadz parametr je
automaticky ulozen pfi vypnuti napajeni, trvala odchylka
plati od bodu, kdy se zkouSka provadi, do opakovani
zkousky. Zavadéni parametri zakladniho nastaveni
neovliviuje tuto hodnotu, takze to neuvede polohu faze
do plvodniho stavu. Vkladani hodnot pfimo do tohoto
parametru je tfeba provadét opatrné, protoze nespravné
fazovani mlze zplsobit, Ze stroj se zacne otacet ve
Spatném sméru (pfestoze méni¢ vypne, dfive nez stroj
dosahne nadmérnych otacek).

3.29 Aktivace prahu nadmérnych RW, Bit
otacek

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 nebo 1 0

Je-li #3.29 = 0, prah neaktivni.
Je-li #3.29 = 1, méni¢ vypne pfi pfekroceni prahu, ktery
je dan parametrem 3.08.

Filtr otaékové zpétné vazby

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0az10 ms 0

Casova filtrace signalu zpétné vazby s cilem
omezeni ruSeni v jejim obvodu. Velka hodnota
muze vést k regulacni nestabilité.

Blokovani ochrany ENC.PH9 RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1 0

Funkce viz kap. 8.3.
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m Proud motoru RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az max. proud ménice A
Tento parametr udava zmeéfenou efektivni hodnotu

vystupniho fazového proudu ménice.

Vektor proudu se obecné sklada z cinné slozky a
magnetizaéni slozky a Ize jej v Gausové roviné znazornit
takto:

& Cinny proud

4.02

proud ménice
4.01

magnetiza¢ni proud
417

i

X

Velikost udana v parametru 4.01 je umérna délce
vektoru proudu ménice.

Magneticky tok v asynchronnim stroji je vytvaren
magnetizaénim proudem. To znamena, Ze Ucinik (cos ¢)
nebude rovny jedné, ale pro stroj se jmenovitou zatézi
bude vétSinou v rozsahu od 0,8 do 0,9.

Magneticky tok v synchronnim servomotoru pochazi z
magnetll na rotoru, a méni¢ tedy nemusi dodavat
magnetizani energii (proud). Méni¢ se bude snazit o
udrzeni UCiniku co nejblize jedné.

m Cinny proud motoru RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
+ Imax A

VySe uvedeny diagram zobrazuje vektory magnetizacni-
ho a ¢inného proudu znazornéné v osach x a y soufadni-
cového systému. Parametr 4.02 udava velikost ¢inného
fazového proudu v ampérech (efektivni hodnota).

Oteviena smycka

Pracuje-li méni¢ ve kvazivektorovém rezimu, osa x je v
ose statorového toku v ustaleném stavu, a cinny
proud by tedy mél byt umérny momentu vytvafenému
motorem. Cinny proud da dobrou indikaci momentu
stroje ve vétSiné rozsahu kmitoCtu, pfesnost je vSak
shizena pod 5Hz. PFi této metodé regulace se dosahuje
pouze primérnych prechodovych vlastnosti a ¢&inny
proud neni vzdy dobrou indikaci momentu stroje v
pfechodovych podminkach.

Vztah mezi &innym proudem a momentem motoru se
zmeéni, jakmile se dosahne maximalniho vystupniho
napéti méni€e nebo jmenovitého napéti motoru
nastaveného parametrem 05.09, podle toho, které je
nizSi (obecné bude maximalni vystupni napéti ménice
tésné pod V2 x efektivni hodnotou sdruzeného
napajeciho napéti).

Jakmile je dosazeno jedné z téchto mezi, napéti se
udrzuje na konstantni hodnoté a tok stroje se snizuje s
kmitoCtem. V této oblasti je vztah mezi momentem a
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¢innym proudem pfiblizné nasledujici (K je konstanta
vztahujici se k motoru):

Moment = K x €inny proud x kmitocet pfi meznim
napéti / skute€ny kmitocet

Obvykle se bod, v némz se dosahne mezniho napéti,
voli v blizkosti jmenovitého kmito&tu stroje.

Uzaviena smycka - vektor

Osa x soufadnicového systému je systémové totozna s
tokem v rotoru stroje. Cinny proud je momentotvorny a
da dobry obraz momentu vytvafeného strojem pfi vSech
otackach az do Urovné tésné pod jmenovitymi otackami.
Nad témito otaCkami se tok stroje sniZuje se zvySujicimi
se otaCkami (zeslabovani pole nebo provoz pfi
konstantnim vykonu). V rozsahu zeslabovani pole je
vztah mezi momentem a ¢innym proudem pfiblizné tento
(K je konstanta vztahujici se k motoru):

Moment = K x €inny proud x ota¢ky pfi meznim
napéti / skute¢né otacky

Obvykle se bod, v némz se dosahne mezniho napéti,
voli v blizkosti jmenovitych otacek stroje.

Servo

Osa x soufadnicového systému je i zde systémoveé
rovnobézna s tokem v rotoru stroje. Cinny proud je
momentotvorny a da dobry obraz momentu vytvafeného
strojem.

m Pozadovany moment RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jedn. Z&kl. nast.
+ Imax % Imax

Oteviena smycka
Pozadovany moment je soulet reference momentu
(parametr 4.08) a ofsetu momentu (parametr 4.09).
Pozadovany moment prochazi funkénim prevodnikem
momentu jehoz vystupem je Zadana hodnota cinného
proudu (pfevodnik je zafazen s ohledem na rozdily
algoritmu vypoctu &inného proudu pro silné buzeny a
odbuzeny motor).
Jednotky poZzadovaného momentu jsou % Imax.
100% (jmenovity) moment je definovan nastavenim
parametr( ménice, napr.:
jmenovity proud motoru #5.07 = 50 A
jmenovity ucinik motoru #5.10 = 0.85
Pozadovany moment pfedstavuje moment pod i nad
bodem, kdy se dosahuje mezniho napéti (viz 4.02).
Za predpokladu, Ze kmitocet je pod bodem, kde se do-
sahne meze napéti:

jmenovity ¢inny proud = 50 x 0.85 =42.5 A

(tj. €inny proud pfi 100 % momentu = 42.5 A)
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Nad timto bodem se provadi pfevod momentu na proud
nasledujicim vypoctem:

pozad. proud = pozad. moment x #5.01 / #5.06

Uzavfena smycka

Je-li volba rezimu momentu (parametr 4.11) nula, je
zvolena klasicka kaskadni regulace otaek a
pozadovany moment je vystupem smycCky otacek.
Pozadovany moment prochazi pfevodnikem momentu
na proud pfedtim, nez je omezen a pouzit jako
pozadovany ¢inny proud. Pfedstavuje tedy moment jak
pod bodem, kde se dosahne vysSe popsané meze napéti,
tak nad nim. Jednotky poZadovaného momentu jsou %
jmenovitého momentu, kde 100 % jmenovity moment je
definovan uzivatelem timtéz zplsobem jako u ménice s
otevienou smyckou.

Pfevod momentu na proud se u servopohonu je roven
jedné, protoze zeslabovani pole neni mozné.

U vektorového ménice se pfevod provadi takto:
poZad. proud = poZad. moment x tok / jmen. tok

Tok je vypo€itdn méniCem z magnetizaéniho proudu a
Casové konstanty rotoru stroje. Jmenovity tok je zalozen
na magnetizaénim proudu a je odvozen méni¢em z jme-
novitého proudu motoru a jmenovitého uc¢iniku motoru.

Kladna hodnota pozadovaného momentu indikuje
motoricky moment v kladném sméru nebo rekuperacni
moment v obraceném sméru. Zaporna hodnota indikuje
rekuperaéni moment v kladném sméru a motoricky
moment v obraceném sméru.

m Pozadovany proud RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
+ Imax % Imax

Pozadovany proud je odvozen z poZzadovaného momen-
tu, jak jiz bylo popsano, a zavisi na mezich proudu. Je-li
zvolen rezim regulace momentu (pro open #4.11 = 1),
stane se tento pozadovanym ¢&innym proudem pro
méni¢. Pozadovany proud je zobrazen jako procento
jmenovitého ¢&inného proudu, ktery je definovan pfi
nastaveni ménice uzivatelem. Pod kmitoétem, kde je
omezeno vystupni napéti, jsou 100% jmenovity moment
a Cinny proud stejné. Nad bodem, kde je mez napéti
aktivni, je vztah momentu a proudu dan rovnici
uvedenou v popisu parametru 4.03.
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4.05 Motorické proudové omezeni RW, Uni
4.06 Generatorické proudové omezeni

4.07 Symetrické proudové omezeni

Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
Open 150
Vector 0 az Imax % Imax 150
Servo 175

Motorické proudové omezeni 4.05 plati v obou smérech
(1. a 3. kvadrant), jestlize stroj vytvafi motoricky moment.
Generétorické (rekuperaéni omezeni) 4.06 plati v obou
smérech (2. a 4. kvadrant), jestlize stroj vytvari brzdny
moment. Symetrické proudové omezeni 4.07 mlize snizit
mez jak motorického, tak rekuperaéniho proudu, je-li
nastavena na niz§i hodnotu, nez kterékoliv =z
pfedchozich omezeni.

Maximalni uroven proudového omezeni:
Oteviena smycka:
150 x #11.32 / #5.07
Uzavrena smycka:
175 x #11.32 / #5.07

kde
#5.07 ..... jmenovity proud motoru
#11.32 ... jmenovity proud ménice

Oteviena smycka

V reZimu regulace otacek (#4.11 = 0) pfi dosazeni
proudového omezeni je vystupni kmitoet ménice
korigovan tak, aby c&inny proud dale toto proudove
omezeni neprekracoval. Korekce sméfuje vzdy ke
snizeni kmito¢tu, je-li €inny proud nad motorickou mezi,
nebo ke zvysSeni kmito¢tu na maximum, je-li proud nad
brzdnou mezi.

| kdyz je proudové omezeni aktivni, rampa je stale v
provozu. Proporciondlni a integracni zisky (parametry
413 a 4.14) musi byt tedy dostate¢né vysoké, aby
pfekonaly vlivy rampy.

V rezimu regulace momentu (#4.11 = 1) je pozadovany
proud omezen proudovym omezenim.

Uzavfena smycka
Pozadovany proud je omezen proudovym omezenim.

Reference momentu RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
+ Imax % Imax 0

Tato hodnota je vstupem do proudové smycky a muze
byt pouzita v aplikacich vyzadujicich pfimou regulaci
proudu (momentu motoru). Je-li pfipojen pfes analogovy
vstup, je tato hodnota aktualizovana kazdych 345u pro
modulaéni kmitoCet 30, 6 a 12 kHz, a kazdych 460 pro
modulacni kmitocet 4.5 a 9 kHz.



m Ofset momentu

RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
+ Imax % Imax 0

Parametr, ktery miZze byt pfi¢ten k referenci momentu.
Pouziva se pro jeho jemné doladéni. Je-li pfipojen pres
analogovy vstup, je tato hodnota aktualizovana kazdych
8 ms.

+ vysled. pozad. otacky
+ vysledny moment

- vysled. pozad. otacky
+ vysledny moment

- vysled. pozad. otacky
- vysledny moment

+ vysled. pozad. otacky
- vysledny moment

m Volba ofsetu momentu RW, Bit |
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. | |
0 nebo 1 0
Offset momentu je aktivni, je-li #4.10 = 1.
— - 3 RezZim navijecka/odvijecka
n Volba fizeni otacek/ momentu RW, Uni, Kladné vysledné pozadované otacky: kladny
P vysledny moment tvofi regulaci momentu s
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. klavdnou m,ez!' otécj;?k d'efinov,anou, Vyslgdnij
Open 0 nebo 1 0 pozadovanymlw otackaml. Zaporny vysledny
- moment vytvofi regulaci momentu se zapornou
Closed | __Oaz4 0 mezi otadek definovanou prahem nulovych
Oteviena smycka otdtek aplikovanym v zaporné oblasti. Pro
0 Rizeniotacek dosaZzeni tohoto typu regulace reference
Jve’zvo’leno fizeni otacek. skuteénych otaek prepina mezi vyslednymi
1 Rizeni momentu pozadovanymi otackami, je-li zpétna vazba

Zadand hodnota proudu je pfivedena do PI
regulatoru proudu. Regulaéni odchylka tohoto
regulatoru ur€uje referenci kmitoCtu. PrekroCi-li
vystupni kmitoCet hodnotu danou parametrem
3.29, meénic¢ vypne poruchou nadmérnych otacek.

Uzavfena smycka
Hodnota tohoto parametru se vztahuje ke spinacdm TMO
az TM3, znazornénym na schématu menu 4.
0 Rizeni otdéek
Klasické fizeni otacek s podfizenou proudovou
smyc¢kou.
1 Rizeni momentu
Pozadovany moment je dan souctem reference
momentu a ofsetu momentu bez ohledu na
zadanou hodnotu otacek. PrekroCi-li otacky
hodnotu danou parametrem 3.08, méni¢ vypne
poruchou nadmérnych otacek.
2 Rizeni otdéek s omezenim momentu
V tomto reZimu se vystup otackové smycky (3.04)
pohybuje v rozmezi 0 az zadana hodnota
momentu (#4.08 + #4.09) pii kladné regulaéni
odchylce otacek (3.03) nebo na nulu je-li
regulacni odchylka otacek 3.03 zaporna.
Ve dvou kvadrantech motorického rezimu je pfi
pfekroCeni hodnoty vyslednych pozadovanych
otacek 3.01 zadana hodnota momentu nulova,
coz zabrafiuje nefizenému zvySovani otacek pfi
odstranéni zatéze.
Ve dvou kvadrantech generatorického rezimu je
zadana hodnota momentu nulova pfi otackach
nizSich nez je hodnota vyslednych pozadovanych
otacek 3.01.
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otaCek kladna, a zapornym prahem nulovych
otacek, je-li zpétna vazba otacek zaporna.

Zaporné pozadované konec¢né otacky: analogicky
jako kladné, pouze vSe je negovano.

Priklad provozu navijecky

Jedna se o pfiklad navijeCky, ktera pracuje v kladném
sméru. Vysledné pozadované otacky jsou nastaveny na
kladnou hodnotu té&sné nad referenénimi otackami
navije€¢ky a prah nulovych otac¢ek je nastaven na malou
hodnotu. Je-li poZadovany vysledny moment kladny,
navijeCka pracuje s omezenymi otackami, takze dojde-li
k pretrzeni materialu, otaCky nepfekroli uUroven tésné
nad referenci. Je také mozné decelerovat navijeCku se
zapornym pozadovanym vyslednym momentem. Jakmile
se dosahne nulovych otacek, mez otacek bude mit
malou zapornou hodnotu, a navijeCka se tedy bude
pomalu otacet v obraceném smeéru do obdrzeni signalu
stop. Pracovni oblast je znazornéna nize:

pracovni oblast navijeCe, referenci

omezené otacky a kladny moment #:,3'01 L.
vysledné pozad.
\ otacky

4

#3.05 -fj /f

prah nulovych
otacek

decel. oblast navijeCe, omezené
zaporné otacky a zaporny moment
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Priklad provozu odvije¢ky

Jedna se o priklad odvijeCky, ktera pracuje v kladném
sméru. Vysledné pozadované otacky by mély byt nasta-
veny na uroven tésné nad maximalnimi normalnimi
otackami a prah nulovych otaek by mél byt nastaven na
nizkou hodnotu. Je-li vysledny pozadovany moment
zaporny, odvijeCka vyvine pnuti a zkusi se otacet pomalu
v obraceném sméru a tak vyrovnat jakykoliv pruveés.
Odvije¢ka muize pracovat pfi jakychkoliv kladnych otac-
kach pfi existenci pnuti. Je-li nutné akcelerovat odvije¢-
ku, pouzije se kladny vysledny poZadovany moment.
Otacky budou omezeny vyslednymi pozadovanymi
otacky. Pracovni oblast je stejna jako pro navijecku a je
znazornéna nize:

akce. oblast odvije¢e, omezené
otacky a kladny moment

"

#3.01
vysledné pozad.
otacky

£

e L]

prah nulovych
otacek

pracovni oblast odvijece, malé
zaporné otacky a zaporny moment

4 Rizeni otiéek s dopfednou momentovou
slozkou
K vystupu z otackové smycky se pricita reference
momentu, resp. ofset momentu. Viz blokové

schema.
Casova konstanta filtru RW, Uni
pozadovaného proudu
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 az 250 ms 0

Filtr zavadi do proudové smycky zpozdéni hodnoty
pozadovaného proudu. To umozfiuje snizit vliv ruseni
vznikajiciho v dusledku digitalniho charakteru vstupu této
smyc¢ky. Pro zachovani stability mize byt potfeba snizit
zisky otackoveé smycky.

P zisk proudové smycky RW, Uni
| zisk proudové smycky
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 az 30 000 viz nize
Zakladni nastaveni:
Open  Vector Servo
413 20 150 130
414 40 2000 1200

Oteviena smycka

Tyto parametry udavaji proporcionalni a integracni zisky
regulatoru proudu. Jak jiz bylo zminéno, regulator proudu
se aplikuje bud na proudové omezeni u otackové
smyc¢ky nebo v uzaviené momentové smyc€ce pfi Fizeni
momentu a to korigovanim vystupniho kmitoctu ménice.
Regulaéni smycka je také aktivni v rezimu Fizeni
momentu béhem ztraty napdjeni a dale pfi pouziti
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standardni rampy s regulaci (viz Stnd.Ct parametr 2.04)
v dobé decelerace ménice.

V dal$im textu jsou uvedeny pokyny pro nastaveni zisk(
pro riizné aplikace.

Proudové omezeni (viz 4.02 a 4.05 az 4.07)

V tomto rezimu je dominantni integracni &len a to
zejména od okamziku dosazeni Urovné proudového
omezeni. Integraéni zisk musi byt dostateéné vysoky pro
vyrovnavani vlivu rampy, ktera je aktivni i v rezimu
proudového omezeni.

Napf. pracuje-li méni¢ pfi konstantnim kmito¢tu a je
pretézovan, vlivem proudového omezeni dojde ke
snizeni vystupniho kmito¢tu, ¢imz dojde i ke snizeni
zatiZeni. Soucasné se vSak rampa pokusi zvySit kmitoCet
zpét na pozadovanou urover.

Je-li integracni zisk pfili§ vysoky, mohou se v okamziku
dosazeni urovné proudového omezeni objevit prvni
znamky nestability. Tyto oscilace mohou byt omezeny
zvy$enim proporcionalniho zisku.

Rizeni momentu

V tomto rezimu je rovnéz dominantni integracni ¢len a to
zejména od okamziku dosazeni uUrovné proudového
omezeni. Prvni znamky nestability mohou byt omezeny
zvySenim proporcionalniho zisku.

Regulator ma tendenci byt méné stabilni pfi malém
zatiZeni, coz je vétSinou pfipad fizeni momentu.

Ztrata napajeni a standardni rampa s regulaci
Regulator napéti ss meziobvodu se stava aktivnim,
jestlize pohon rekuperuje a soucasné je preruseno
napajeni méni€e nebo je pouzita standardni rampa s
regulaci (Stnd.Ct viz parametr 2.04).

Regulator ss meziobvodu se snazi udrzet napéti ss
meziobvodu na konstantni urovni regulovanim proudu z
mostu stfidaée do kondenzatorG ss meziobvodu.
Vystupem regulatoru ss meziobvodu je pozadovany
proud, ktery se pfivadi do proudového PI regulatoru.

pozado- reference
; tacek
regulator V?g&'d P04.13 olace
napétiss [2o4% 10414 [—w
meziobv.
kondenzator
ss meziobvodu ¢inny proud

Regulator napéti ss meziobvodu nemlze byt nastaven
uzivatelem, pozadovanych vlastnosti lze dosahnout
nastavenim proudového PI regulatoru.



m Tepel. Easova konstanta motoru | Rw, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 89
Vector 0az400.0 s 89
Servo 7

Pomoci tohoto parametru Ize definovat velikost integralu
I xt pfi niz dojde k vybaveni poruchy It (coz odpovida
100 % naplnéni akumulatoru funkce |xt). Tim se
zaroven definuje doba potfebna k naplnéni akumulatoru.
Funkce | xt, tj. integrace zapo¢ne pfi prekroceni 105%
jmenovitého proudu motoru
(tj. #5.07 x 1.05).

Doba potfebna k naplnéni akumulatoru funkce |xt je
dana vztahem:

t=-#4.15 x In { 1- (105%)? / (skute¢ny proud v %)* }

NapF. doba do naplnéni akumulétoru pfi pfetizeni 150%
pro zakladni nastaveni je tedy:

t=-89xIn (1- 1052 /150* ) =60 s
Je-li akumulator | xt naplnén, potom jsou dvé moznosti
reakce ménice:

- je-li #4.16 = 0, ménic vypne poruchou I t
- je-li #4.16 = 1, ménic snizi proud pod hodnotu #5.07

m Rezim ochrany motoru RW, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
Viz parametr 4.15.
Magnetizaéni proud motoru RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+ Imax A

Tento parametr je umérny délce vektoru v ose x sourad-
nicového systému a je ekvivalentni magnetizanimu
proudu v kazdé vystupni fazi v ampérech.

Indikace aktualniho proudového RO, Uni, P
omezeni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

+ Imax % Imax
Tento parametr zobrazuje nastavenou uUroven toho
proudového omezeni, které mize byt limitni v daném
okamziku (tzn. jeden z parametru 4.05 nebo 4.06 nebo
4.07).

m Akumulator funkce | x t RO, Uni, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

+ Imax % Imax
Tento parametr zobrazuje v procentech velikost integralu
| x t vdaném okamziku, viz parametr 4.15.

m Indikace €inného proudu RO, Bi, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+ Imax % Imax
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m Kmito€et po kompenzaci skluzu RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open viz nize Hz
Indikuje  vystupni kmitoCet ménice (po aplikaci

proudovych omezeni a kompenzace skluzu). Rozsah
tohoto parametru je dan parametry 1.06 a 1.07 plus

hodnota kompenzace skluzu:

#2.01 + jmenovity skluzovy kmitoCet x #4.02 /

100% c¢inného proudu

m Napéti motoru

RO, Bi, P

Kateg. Rozsah Jednotk | Zakl. nast.
a
-528 az 528 \Y

Efektivni hodnota sdruzeného napéti 1.harmonické na
vystupu ménice. Kladna pro otaceni vpfed a zaporna pro

otaceni vzad.

m Vykon motoru RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotk | Zakl. nast.
a
+ Pmax kW

m Jmenovity kmitoet motoru

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 50
Closed 0az 1 000.0 Hz 50
Servo

Oteviena smycka

Jmenovity kmito€et motoru a jmenovité napéti motoru
(parametr 5.09) se pouZivaji pro definovani charakte-
ristky U/f (viz parametr 5.09). Jmenovity kmitocet
motoru ve spojeni se jmenovitymi otackami motoru
slouzi k vypoCtu jmenovitého skluzu pro kompenzaci
skluzu (viz parametr 5.08).

Vektor

Jmenovity kmitoet motoru se pouziva ve spojeni se
jmenovitymi otackami motoru k vypoc€tu jmenovitého
skluzu pro Fidici algoritmus vektoru (viz parametr 5.08).

Celkovy vykon motoru je vypoéten ze soucinu napéti a
proudd v kazdé ose soufadnicového systému, coz je
ekvivalentni #5.02 x #4.01 x G¢inik x V3.

m Otacky motoru RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
Open + 6000 ot/min

Otacky motoru jsou vypocteny z reference za rampami
(parametr 2.01) pro normailni rezim, pfipadné z hodnoty
fidiciho kmito¢tu (parametr 3.01), pouziva-li se systém
fizeni kmito¢tem. Otacky se vypoditaji takto:

ot/min = 60 x kmitocet / pocet pdlpard =
=60 x #2.01/ (#5.11/ 2)
pfipadné
=60 x#3.01/ (#5.11/2)

Pouziva-li se systém fizeni kmitotem, dojde k chybé v
dasledku skluzového kmitoétu. Obvykle vSak je vysledek
dosti pfesny, za pfedpokladu, Ze byla spravné nastavena
kompenzace skluzu pomoci parametru 5.08.

Pozn.: zvySeni rozsahu viz parametr 5.22.

m Napéti ss meziobvodu

RO, Uni, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az 830 V

Napéti ss meziobvodu ménice.
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Servo
Nepouzit.
Jmenovity proud motoru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 100% jmen. A 100% jmen.
proudu ménice proud ménice

Jmenovity proud motoru by mél byt nastaven na hodnotu
odpovidajici Stitkové hodnoté.

Oteviena smycka
Tento parametr je vyuzivan u:
- proudovych omezeni, viz parametr 4.05 az 4.07
- ochrany | x t, viz parametr 4.15
- vektorového reZimu s regulaci napéti, viz parametr 5.14
- kompenzace skluzu, viz parametr 5.08
- dynamické charakteristiky U/f, viz parametr 5.13

Vektor

Tento parametr je vyuzivan u:
- proudovych omezeni, viz parametr 4.05 az 4.07
- ochrany | x t, viz parametr 4.15
- Fidiciho algoritmu vektoru, viz parametr 5.08

Servo

Tento parametr je vyuzivan u:
- proudovych omezeni, viz parametr 4.05 az 4.07
- ochrany | x t, viz parametr 4.15



m Jmenovité otaéky motoru

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
Open 0 az 6 000 ot/min 0
Vector 0 az 30 000 ot/min 1450

Jmenovité otacky motoru ve spojeni se jmenovitym
kmito¢tem motoru (5.06) slouzi k vypoctu jmenovitého
skluzu pro kompenzaci skluzu.

jmen. skluz = jmen. kmito¢et motoru - (pocCet pdlpara
x jmen. otacky / 60) =
= #5.06 - ((#5.11/2) x 05.08 / 60)

Oteviena smycka
Jmenovity skluz se pouziva pro vypolet nastaveni
kompenzace skluzu:

kompenzace skluzu = jmen. skluz x ¢inny proud /
jmen. &inny proud
kde:
jmen. &inny proud = jmen. proud motoru x u&inik =
= #5.07 x #5.10

Je-li parametr 5.08 nastaven na 0, je kompenzace skluzu
blokovana. Je-li kompenzace vyzadovana, je nutno
nastavit #5.27 = 1 a hodnotu 5.28 nastavit na Stitkovou
hodnotu motoru. Podle potfeby Ize tento parametr
nastavit individualné.

Vektor

Jmenovity skluz je vyuzivan algoritmem fizeni vektoru.
Aby se dosahlo vytvofeni maximalniho momentu, mély
by byt jmenovité ota€ky motoru nastaveny spravné.

Lze také wvyuzit funkce automatického méfeni

jmenovitych otacek, viz 5.27.

Pozn.: Jemné doladéni otaek viz parametr 5.32.
m Jmenovité napéti motoru RW, Uni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 az 480 \ 400

Vector 0 az 480 \ 400

Oteviena smycka

Tento parametr se pouziva ve spojeni se jmenovitym
kmito¢tem motoru (5.06) pro definovani charakteristiky
U/f. Je-li zvolen pevny boost (#5.14 = Fd), je pouZita tato
charakteristika:

vystupni
napéti charakteristika vystupniho napéti
0502

hodnota boostu pod 6,25%

050272
napétovy T
boost
(0513) 050612 05 08 vystupni
kmitocet

101

Je-li zvolen vektorovy reZzim (#5.14 = 0 nebo 1 nebo 2),
napétovy boost se neuplathuje a charakteristika U/f je v
rozmezi od 0 do #5.06 linearni.

Pracuje-li méni¢ v rozmezi od #5.06/50 do #5.06/4, je
pouzita se Uplnd kompenzace Rs na bazi vektoru. Pfi
zadani signalu Enable dojde vSak ke zpozdéni 0,5s,
béhem kterého se pouzije pouze tato kompenzace pouze
Castecné, aby mohl vzrust tok stroje. Pracuje-li méni¢ v
rozmezi od #5.06/4 do #5.06/2, kompenzace Rs se se
zvySujicim kmito€tem pomalu snizuje na nulu. Aby
vektorovy rezim spravné fungoval, mél by byt spravné
nastaven odpor statoru (parametr 5.17), jmenovity ucinik
motoru (parametr 5.10) a offset napéti (parametr 5.23).

Vektor

Tento parametr definuje maximalni vystupni napéti
ménice, které muze byt az o 10% vysSi nez hodnota
5.09. Téchto 10% je nutnych pro funkéni proudové fizeni
a pro kompenzaci ztrat na motorovych pfivodech.

Servo
Nepouzito.

“ Jmenovity u€inik motoru RW, Uni,
S,P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Open 0az 1.000 0,92
Vector 0 az 1.000 0,92

Oteviena smycka

Uginik se pouZivad ve spojeni se jmenovitym proudem
motoru (parametr 5.07) pro vypocet jmenovitého ¢inné-
ho proudu a magnetizacniho proudu motoru. Jmenovity
¢inny proud se pouziva pro regulaci meénie a
magnetizacni proud se pouziva ve vektorovém rezimu pfi
kompenzaci Rs.

Je dulezité, aby byl tento parametr spravné nastaven.
Méni¢ mlze méfit magnetizacni proud motoru
automaticky. Za pfedpokladu, Ze jmenovity proud motoru
(parametr 5.07) byl nastaven na spravnou hodnotu, bude
i ucinik nastaven automaticky. Podrobnosti viz parametr
5.12.

Vektor

Uginik se pouZivad ve spojeni se jmenovitym proudem
motoru (parametr 5.07) pro vypocet jmenovitého ¢inného
proudu a magnetizaéniho proudu motoru. Tyto proudy se
pouzivaji v vektorovych fFidicich algoritmech. Proto je
dalezité, aby byl jmenovity G€inik spravné nastaven.
Méni¢ muze méfit magnetizaCni proud stroje
automaticky. Za pfedpokladu, Ze jmenovity proud motoru
(parametr 5.07) byl nastaven na spravnou hodnotu, bude
i tento parametr nastaven automaticky. Podrobnosti viz
parametr 5.12.

Servo
Nepouzito.
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Pocet poli motoru RW, Txt, OL: Volba rezimu vystupniho RW, Uni,
P napéti P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
Open 4 poly Open Ur_ S, Ur |, Ur, Fd Ur_|
Closed 2 pély a2 32 pold poly 4 poly Charakteristiky napéti pro tyto rezimy byly zahrnuty do
Servo 6 pol popisu parametru 5.09.
#5.14=Ur_S (0) Vektorovy rezim - Odpor statoru
m —— —_— - se méfi pfi kazdém startu ménice
Méreni magnetizacniho proudu RW, Bit, P Odpor statoru a ofset napéti se méfi pokazde,
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. kdyz je ménici dan signal Enable. Tento rezim
Open 0 nebo 1 0 by se mél tedy pouZivat pouze tehdy, je-li
Vector 0 nebo 1 0 zaruceno, ze je motor v klidu pokazdé, kdyz jej

Je-li tento parametr nastaven na 1 a dan signal Enable,
potom meéni¢ rozbéhne motor na polovinu jmenovitych
otacek, zméfi magnetizaéni proud, vypocte Ucinik (5.10)
a potom motor zastavi. Méni¢ bude pracovat béhem této
doby v rezimu oteviené smycky. Ma-li byt ménic
pouzivan ve vektorovém rezimu uzaviené smycky, je
dllezité, aby tato zkouska byla provedena s nezatizenym
strojem. Jakmile je zkouska ukon&ena, parametr 5.12 je
vynulovan.

Spoustéci procedura je nasledovna:
1. Zkontrolujte, Ze motor neni zatizen
2. Pf¥ipojte napajeni k ménici
3. Nastavte akcelera¢ni rampu na cca 5s (#2.11)
4. Zadavaci signal otacek (reference) nastavte na 0
a#5.12na1
5. Zadejte rezim Enable (spojeni svorky 30 k OV)

“ Volba dynamické charakteristiky RW, Bit
U/ f
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 nebo 1 0

Je-li #5.13=1, potom se méni hodnota vystupniho napéti
v zavislosti na zatizeni (méni se sklon charakteristiky
Urf).

Tento rezim je vhodny zejména pro aplikace s malou
zatézi a malou dynamikou (ventilatory, pumpy).

Jmenovity kmito¢et (zlom charakteristiky U/f) se
automaticky méni se zatizenim:
jestlize
|€inny proud| < 0,7 x jmen. ¢inny proud
pak
¢inny proud
jmen. kmit. motoru = #5.06 x (2 - )

0,7xjmen. ¢inny proud
nebo jestlize
|€inny proud| = 0,7 x jmen. ¢inny proud
pak

jmen. kmito¢et motoru = #5.06
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méni¢ rozbiha. Po vypnuti ménie (rozpojeni
signalu Enable) je méfeni odporu statoru a
offsetu napéti po dobu 2 sekund blokovano.
Pokud v této dobé je ménici znovu dan signal
Enable, jsou pouzity dfive naméfené hodnoty.
ReZim Ur_S je v praxi upfednostiovan, protozZe
odpor statoru se méni s teplotou.

#5.14=Ur_| (1) Vektorovy rezim - Odpor statoru

se méfi pouze pfi pfipojeni sité

Odpor statoru a offset napéti se méfi pouze
tehdy, kdyZ je méni€ pfipojen k napajeni.
Tento rezim by se mél tedy pouzivat pouze
tehdy, je-li zaru€eno, Zze je motor v klidu pfi
pfipojeni napajeni.

#5.14 = Ur (2) Vektorovy rezim - Odpor statoru

neni méfen a je nutno ho nastavit

Odpor statoru a ftrvala odchylka napéti se
neméfi. Tato verze by se méla pouzit, neni-li
mozné pouzit zadnou z vySe uvedenych verzi.

#5.14 = Fd (3) Skalarni rezim
Vystupni napéti ménice je zavislé na vystupnim
kmito¢tu a je dano charakteristikou U/f (4.
parametry 5.06, 5.09, 5.13, 5.15, 5.16).
Tento rezim umozfiuje pfipojeni vice motorl k
ménici.

Vektorovy rezim rozsifuje Fidici rozsah a ménic¢ se stava

znatelné predevs§im pro nizSi rychlosti. Nevyhodou je
komlikovanéjsi nastaveni méniCe a nutnost pfesného
zadani charakteristik motoru. Rovnéz musi byt stanoven
magnetizaéni proud a statorovy odpor motoru (tyto
hodnoty Unidrive dokaze automaticky zméfit, viz 5.12).

Rozdil mezi tfemi rezimy vektorovych rezimd spociva v
metodé pouzité pro ur€eni odporu statoru a ofsetu
napéti.

Pro prvni dva rezimy plati, Ze toto méfeni je mozno
provést pouze na stojicim stroji, u néhoz se tok snizil na
nulu. Zméfené hodnoty se ulozi do parametrll 5.17 a
5.23, které jsou pro tyto rezimy pouze RO.




Boost RW, Uni
Boost funkce Jog
(obé pouze pro #5.14=Fd)

Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Open 0az25.0 % jmen. napéti motoru 3.0
(parametr #5.09)

Boost (napétové zvySeni charakteristiky U/f v oblasti
nizSich kmitoc¢tu) je definovan jako vystupni napéti pfi
nulovém vystupnim kmito€tu a to jako % jmenovitého
napéti motoru (parametr 5.09).

OL: Odpor statoru RW, Uni,
S, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 az 32.000 Q 0

Tento parametr uchovava hodnotu odporu statoru ve
vektorovém rezimu (viz 5.14).

“ Modulaéni kmitocet RW, Txt,
P

Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.

3,45,6,9 12 kHz 3

Nastaveny modulaéni kmito¢et muize byt Castecné
automaticky korigovan na zakladé internich stavu
méni¢e. Hodnota nastavena uZivatelem vSak zlstava v
platnosti.

Modulace vysoce stabilniho RW, Bit
prostorového vektoru

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 nebo 1 0

Oteviena smycka

Méni¢ normalné pouziva modulaci prostorového vektoru
pro vytvoreni Fidicich signalt IGBT. Modulace prostoro-
vého vektoru s vysokou stabilitou nabizi dale uvedeni ffi
vyhody v ménici s otevienou smyckou, avSak muze se
mirné zvysit akusticky hluk vytvareny strojem.

1. Pfi malém zatizeni kolem poloviny hodnoty
jmenovitého kmito¢tu motoru se mize vyskytnout
nestabilita. Pro omezeni tohoto vlivu méni¢
pouziva kompenzaci mrtvou dobou, stale se vSak
muze stat, Ze nékteré stroje budou nestabilni. Aby
se tomu zabranilo, nastavenim tohoto parametru
by méla byt aktivovana modulace vysoce
stabilniho prostorového vektoru.

2. Jakmile se vystupni napéti blizi maximalni
hodnoté, kterou je mozno z ménie ziskat,
dochazi k vynechani pulst. To muze zpUsobit
nestabilni provoz u stroje s malym nebo pinym
zatizenim. Modulace vysoce stabil-niho
prostorového vektoru tento vliv omezi.

3. Modulace vysoce stabilniho prostorového zplsobi
malé snizeni tepelnych ztrat ménice.

Uzaviena smycka

Méni¢ normalné pouziva modulaci prostorového vektoru
pro vytvoreni fidicich signall IGBT. Jedinou vyhodou
modulace vysoce stabilniho prostorového vektoru je
malé snizeni tepelnych ztrat ménie. Akusticky hluk
vytvafeny strojem se mize mirné zvysit.
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m Volba kvazipravouhlého provozu | Rw, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1 0

Oteviena smycka

Maximalni urovefi modulace ménice je normalné omeze-
na na jednotkovou hodnotu. Je-li jmenovité napéti moto-
ru nastaveno na stejnou uUroven jako napajeci napéti,
dojde k urcitému vynechavani impulsu, kdyz se vystupni
napéti ménice bude blizit drovni jmenovitého napéti. Je-li
parametr 5.22 nastaven na 1, modulator umozni pfemo-
dulovani, takze se zvySovanim vystupniho kmito¢tu nad
jmenovity kmitoCet se napéti dale zvySuje nad jmenovité
napéti. Hloubka modulace se zvysi nad jednotkovou
hodnotu: vytvofi se nejprve viny lichobéznikového tvaru a
potom kvazipravouhlého tvaru. To mize byt vyuzito napf.
pro dosazeni vysokych vystupnich kmito¢tl (do 1kHz) s
nizkym modulaénim kmito¢tem (tj. 3kHz), coz by nebylo
mozné s modulaci prostorového vektoru omeze-nou na
jednotkovou hloubku modulace. Nevyhodou je, ze proud
stroje bude zkresleny, kdyz se hloubka modula-

ce zvysi nad jednotkovou hodnotu a bude obsahovat
znaéné mnozstvi harmonickych nizkého Ffadu zékladniho
vystupniho kmitoctu.

Uzaviena smycka

Tato charakteristika muze byt také aktivovana u meénicu
s uzavienou smyckou, aby se dosahlo vy$Siho vystup-
niho napéti. V disledku vysoké urovné zkresleni vystup-
nich tvarl viny to v8ak pfedstavuje omezené pouziti.

m Redukce slozky vektorového pole | Rw, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Vector 0 nebo 1 0

Regulator pole u vektorového méni¢e s uzavienou smy¢-
kou ma zisk, ktery méni¢ definuje ze jmenovitého proudu
a napéti stroje. Je vS8ak mozné tuto slozku dvakrat snizit,
vyskytnou-li se problémy nestability v rozsahu zeslabeni
pole.

m Volba maximalnich otacek x 10 RW, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 0 nebo 1 0

Tento parametr ovliviiuje zplsob uchovavani parametrd

5.04 a 5.08 ménicem v paméti.

Je-li #5.22 = 0, je rozsah ota¢ek do 60000t/min pfi rozli-
Sovaci schopnosti 1ot/min.

Je-li #05.22 = 1, je rozsah otacek do 60000ot/min pfi

rozliSovaci schopnosti 10 ot/min. To plati

pouze pro méni¢ s otevienou smyckou.
VSechny parametry otacek pro méni¢ s
uzavienou smyckou se uchovavaji s
rozliSovaci schopnosti 1ot/min.
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m Ofset napéti

RO, Uni, P ﬂ Volba 2-nasobku vystupniho RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. kmito&tu
Open 0az 25,5 vV 0 Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
ZkouSka méfeni odporu statoru se provadi pfi polovi¢- Open 0 nebo 1 0
nim a plném jmenovitém proudu motoru. Proud se pfiloZi Je-li #5.25 = 1, skuteény vystupni kmitodet je
v ose Yy soufadnicového systému s nulovym kmito¢tem, dvojnasobny (max. 2000Hz) neZ hodnota

takze stejnosmérny proud protéka ve vSech tfech fazich
stroje. Vysledky jsou znazornény nize.

v

1,72 I I

Gradient ¢ary udava odpor statoru, odpor kabeld a paso-
beni odporu v ménici. Nez jsou jednotky uloZzeny do
parametru 5.17, jsou pfevedeny na ohmy.

Protoze odpor je pomér, nezalezi na tom, zda je proud
pfilozen do soufadnicového systému jako stejnosmérny,
nebo do fazi stroje jako stfidavy, hodnota je konstantni.

Méni¢ musi vytvafet napéti, nez nasleduje jakykoliv
proud, coz je znazornéno jako Vofset. TO zahrnuje
poklesy napéti IGBT atd. Pro dosazeni dobrych vlast-
nosti pfi nizkych kmito¢tech, kde je napéti na svorkach
stroje malé, je nutno brat tento offset v ivahu. Hodnota
znazornéna v parametru 05.23 je udana ve voltech a
predstavuje napéti, které by bylo pfilozeno na vystup
faze U jako stejnosmérna uroven. Napéti na druhych
dvou fazich by bylo -Voset/2. UZivatel nemlze méfit
snadno toto napéti, proto by mél byt pouzit automaticky
postup méfeni.

“ Rozptylova indukénost motoru RW, Uni,
S, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 az 320.00 do 11kW mH 0.0
0 az 32000 nad 15kW
Vektor

Hodnota indukénosti ulozena v tomto parametru by méla
byt celkovou rozptylovou induk&nosti motoru. Tato
hodnota m(ze byt méfena pfi startu testu
magnetizaéniho proudu. UzZivatel mze tuto hodnotu
ruéné meénit.

Servo

Hodnota indukénosti ulozena v tomto parametru by méla
byt celkovou indukénosti faze. Indukénost se uziva pro
kompenzaci kfizové vazby, viz 5.26. Hodnota neni
automaticky meérena. Je-li kompenzace kfizové vazby
vyzadovana, musi byt spravny udaj zadan uzivatelem
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zobrazena na displeji. Zadné jiné zmény nejsou
provedeny, tzn. hodnoty parametrli souvisejicich
s kmitoCtem je tfeba nastavit na polovicni
hodnoty, napf. rampy, kompenzace skluzu.

m Volba kompenzace kfizové vazby | RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1 0
Vektor

Pracuje-li asynchronni motor ve vektorovém rezimu,
potom tok a moment jsou Fizeny dvéma oddélenymi
proudy, analogickymi s buzenim a proudem kotvy ss
motorll. Za v8ech podminek tyto proudy nezavisle Fidi
tok a moment. V pfechodnych stavech vznika kfizova
vazba mezi osami téchto proudl. Hlavni efekt je ten, Ze
proud fidici tok bude ménén podle pozadavku na
moment. Tento efekt je nejvice zavazny pfi modulaénim
kmitotu 3kHz, pfi vy$Sich modulaénich kmitoctech
proudové regulatory jsou dosti rychlé, aby eliminovaly
tento efekt. Proto je tento parametr aktivni pouze pfi
modulaénim kmito&tu 3KHz.

Servo

Kfizova vazba se objevuje také u servomotorll. Tento
efekt je horsi pfi vysokych otackach (60000t/min) a muze
v nékterych pfipadech zplsobit poruchu nadproudem.
Je-li kompenzace kfizové vazby vyzadovana, uzivatel
musi zadat indukénost faze do parametru 5.24 a nastavit
parametr #5.26 = 1.

5.27 OL: Volba kompenzace skluzu RW, Bit
Vector: Volba méreni jm. otacek
Servo: Volba fazového testu pro
motory s velkym
momentem setrvacnosti
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 nebo 1
Closed 0 nebo 1 0
Open

Je-li #5.27 = 1 je povolena kompenzace skluzu. Viz 5.08.
Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
Do SW03.x0.04 je zakladni nastaveni 0.

Vector

Parametr 5.08 (jmenovité otacky motoru) ve spolupraci s
parametrem 5.06 (jmen. kmitoCet motoru) definuji
jmenovity skluz motoru. Skluz je pouzit v modelu motoru
pfi vektorovém fizeni. Jmenovity skluz se méni s
odporem rotoru, ktery se mize vyznamné ménit s
teplotou motoru. Je-li #5.27 = 1, méni¢ mulze
automaticky zjistit, zda hodnota skluzu dana parametry
5.06 a 5.08 byla nastavena nespravné, nebo byla
zménéna vlivem teploty motoru,. Je-li hodnota
nespravna, potom 5.08 je automaticky prenastaven.
Nova hodnota 5.08 se neuklada pfi odpojeni ménice od
sité. Je-li tato nova hodnota vyZadovana pfi
znovupfipojeni sité, musi byt uloZzena uzivatelem.



Automaticka optimalizace neni provadéna pfi nizSich
otackach ne 1/8 jmen. otaCek a vyzaduje aby zatizeni
motoru nebylo mensi nez 1/8 jmen. zatiZeni.
Automaticka optimalizace vyzaduje spravné zadani
hodnoty parametru 5.24.

Servo

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.01.07.
Je-li #5.27 = 1 pak test fazovani se provadi vysokym
proudem pfi nizkych otackach.

Volba kompenzace zeslabovani RW, Bit
“ magnetizaéniho proudu
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Vector 0 nebo 1 0

Je-li tok v motoru snizen pod jeho jmenovitou hodnotu,
potom ¢inny proud vyzadovany pro dany moment na
hfideli je vétSi nez jmenovita hodnota. Ten stejny efekt
existuje u ss motorl, kde proud kotvy musi byt zvySen,
jestlize je snizeno buzeni. Obvykle méni¢ automaticky
provadi nezbytné zvySeni ¢inného proudu tak, jak se
snizuje tok motoru v oblasti konstantniho vykonu. V
rezimu fizeni otatek kompenzace zabrariuje redukci
zisku pfi vysSich otackach. V rezimu fizeni momentu
kompenzace nastavuje moment na spravnou uroven
podle poZzadavku na moment.

“ Zisk napét'ového regulatoru RW, Uni,
P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az30 1

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
Tento parametr fidi zisk napétového regulatoru, ktery se
pouziva pfi ztraté sité a fizeni standardni rampy.
Hodnota 1 je vhodna pro aplikace, kde je méni¢ pouzit
samostané. VySSi hodnoty jsou vhodné pro aplikace, kde
jsou paralelné spojeny ss meziobvody vice méniél a
méni¢ pouzit jako master pro ztratu sité. To je vhodné
pro aplikace , kde kazdy méni¢ zavazben pomoci
frenkvencéniho fizeni (Open loop frequency slaving). Je-li
pouzita elektronicka hfidel (Digital locking) pfi pouziti
mastru pro ztratu sité neda se oCekavat, ze systém bude
stabilni béhem ztraty sité, pokud jmen. vykon mastru
nebude mnohem vy$§i nez jmenovity vykon slava.

Jemné doladéni otacek pfi plném | Rw, Uni,
n zatiZzeni motoru P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az 0.99 ot/min 0

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.

Tento parametr poskytuje moznost jemného doladéni
jmenovitych otacek pfi plném zatizeni s krokem
0.01ot/min. Jmenovité otacky jsou dany souctem
parametr(l 5.08 a 5.32. Tento parametr umoziiuje vétsi

m Brzdny bod 1 saturace motoru | RW. Uni, P presnost nastaveni jmenovitych otacek pro vétsi motory,

Kat R " Jednotk Zakd : kde jmenovity skluz muze byt docela maly.
ateg. ozsa ednotka 1 card. nast. Automaticka optimalizace jmenovitych otacek méni tento
Closed 0az100 % 50 parametr stejné jako 5.08.
Brzdny bod 2 saturace motoru RW, Uni, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zaki. nast. m Volba modelu tepelné ochrany RW, Bit
Closed 0 az 100 % 75 Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Jmenovity tok ve vétSiné asynchronnich motor( 0 nebo 1 0

zpusobuje saturaci. Proto zavislost toku na ¢inném
proudu je nelinearni. Saturace zpUsobi skokové zvySeni
momentu v rezimu Fizeni momentu tak, jak se zvysuji
otacky v oblasti konstantniho vykonu. Méni¢ muze
postihnout efekt saturace vytvofenim charakteristiky toku
na ¢inném proudu rozdélené na tfi ¢asti:

tok (%)

A
100%
05.30

05.29

-

50 75 100

i _¢inny (%)
Jsou-li v zakladnim nastaveni, charakteristika se stava
linearni zavislosti mezi méni¢em odhadovanym tokem a
¢innym proudem. Jsou-li hodnoty parametr(i 5.29 a 5.30
zvySeny nad 50 a 75, potom odhad toku muze zahrnovat
efekt saturace. Protoze vétSinou informace nutné k
nastaveni téchto parametrd nejsou k dispozici, jsou tyto
hodnoty uréeny béhem magnetizacniho testu.
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Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
Je-li #5.27 = 1 méni¢ se sam chrani pomoci modelu
tepelné ochrany. Systém ochrany pfedpokladd teplotu
okoli 40°C. Odhadovana max. teplota modult IGBT je
uréena vystupnim proudem a modulaénim kmitoctem.
Tento vypocet zaclenuje Casovou tepelnou konstantu
chladi¢e ménice.

Odhadovana teplota prechodu IGBT (#7.32) je urCena na
zakladé vypocitané teploty modulu a trvalého poklesu
teploty pfi pouziti vystupniho proudu a modulaéniho
kmitoCtu. Jestlize teplota pfekro€i 145°C, modulaéni
kmitoCet se snizi (je-li to mozné). Mozné zmény jsou: z
12kHz na 6kHz, z 6kHz na 3kHz a z 9kHz na 4,5kHz.
Hodnota parametru 5.18 (modulaéni kmitocCet) se pfitom
nezmeni. Snizeni modulaéniho kmitoCtu snizuje ztraty v
ménici a teplotu pfechodu.

Jestlize podminky zatéze pretrvavaji, teplota pfechodu
bude dale stoupat. Jestlize znovu vzroste nad 145°C,
ménic¢ prejde do poruchy "Oh1". Kazdou vtefinu méni¢ se
pokusi vratit modulaéni kmitoet na hodnotu danou
parametrem 5.18.

Unidrive, SW03.01.xx
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m Rezim Stop RW ,Txt m Rezim autostart RW, Txt
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open COASH, rP, rP-dcl, dcl, rP diS, ALYS, Pd.dp diS

td.dcl #6.02 = diS (0) Funkce autostart blokovana
Vektor | COASt, P, no.rP, rP-POS P Pfi pfipojeni napajeni k ménici

m T nevdqjvde k automatickému spusténi

ménice

Oteviena smycka

#6.01= COASt
#6.01 =rP
#6.01 = rP-dcl
#6.01 = dcl
#6.01 = td.dcl

Uzavrena smycka

#6.01= COASt
#6.01 =rP
#6.01 = no.rP
#6.01 = rP-POS

(0) Samovolny dobéh motoru

Most stfidace je okamzité po
pfikazu Stop zablokovan a
motor dobiha volnobézné do
klidu

(1) Stop po rampé

V prvni fazi ménic¢ deceleruje po
rampé na nulové otacky. Potom
¢eka 1s nez je znovu pfipraven
ke spusténi (rdY)

(2) Stop po rampé + ss brzdéni

V prvni fazi ménic deceleruje po
rampé na nulové otacky. Potom
je po dobu 1s aplikovano ss
brzdéni (#6.06).

Potom méni¢ ¢eka 1s nez je
znovu pfipraven ke spusténi
(rdY).

(3) Brzdéni ss proudem

Po pfikazu Stop je na motor
aplikovan nizky kmito¢et majici
amplitudu proudu rovnou FLC.
To snizi otacky motoru na
nizkou hodnotu.

Po dosazeni téchto otacek je po
dobu 1s aplikovano ss brzdéni
(#6.06). Pro spravnou ¢innost je
nutné aby #6.06 byla menSi nez
60%FLC.

Potom méni¢ ¢eka 1s nez je
znovu pfipraven ke spusténi
(rdY).

(4) Casované brzdéni ss

proudem
Doba aplikace ss brzdéni je
dana parametrem 06.07.

(0) Samovolny dobéh motoru
(1) Stop po rampé

Méni¢ deceleruje po rampé na
nulové otacky.

(2) Okamzité zastaveni bez

aplikace ramp

(3) Zastaveni v  pozadované

poloze
Otacky klesaji po rampé&, motor
se zastavi v pozadované
poloze.
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#6.02 = ALS (1) Funkce autostart aktivni
Pfi pfipojeni napajeni k ménici
(nebo po vyresetovani poruchy
podpéti) dojde vzdy k automa-
tickému spusténi meéniCe za pred-
pokladu, Zze #6.04 = 0 nebo 1 a
#6.34 = 1 (neni rozpojena svorka

stop).
#6.02 = Pd.d (2) Funkce autostart aktivni a zavisla
na zpusobu predchoziho

odpojeni napajeni
Autostart nastane jen v pfipadé, ze predchozi
odpojeni napajeni od ménice bylo provedeno
béhem chodu ménice.
Doslo-li k odpojeni napajeni ve
stavu rdY nebo poruchy, potom pfi
opétovném  pfipojeni  sité  k
autostartu nedojde.

m Rezim pfi ztraté napajeni RW, Txt, P

Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.

diS, StoP, ridE.th diS

#6.03 = diS (0) Nefunkéni
Vypadek napdjeci sité neni
detekovan. Méni¢ pokraCuje v
provozu tak dlouho, dokud hodnota
ss napéti meziobvodu neklesne
pod vyrobcem nastavenou uroven.

#6.03 = StoP (1) Rezim Stop

#6.03 = ridE.th (2) Rezim Preklenuti

Je-li detekovan vypadek sité, méni¢ deceleruje
tak, aby energie vracena z motoru do ss
meziobvodu byla pfiméfena pro napajeni Fidicich
obvodl. Ztrata sité je zjiSténa, kdyz napéti ss
meziobvodu klesne pod 450V. Méni¢ potom
reguluje napéti meziobvodu na 400V . K tomu je
potfeba, aby zisky 4.13 a 4.14 byly nastaveny
optimalné.

Je-li napajeci sit obnovena v prabéhu rezimu
Stop, ménic¢ dale deceleruje az do zastaveni. Je-li
zvolen rezim preklenuti, méni¢ akceleruje na své
normaini otacky.
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m Konfigurace svorkovnice RW, Uni, P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
0az4 4

Tento parametr umozfiuje zvolit jednu z péti zakladnich
konfiguraci Fidici svorkovnice, t.j. definovat funkce
konkretnich digitalnich vstup(.

V kazdé konfiguraci lze dale funkci svorek uzivatelsky

pfeprogramovat.

#6.04=0 konfigurace CD

#6.04 =1 konfigurace Mentor

#6.04 = 2 konfigurace Wireproof
#6.04 = 3 konfigurace PLC

#6.04 = 4 konfigurace Wireproof PLC

Dana konfigurace je definovana prostfednictvim tzv.
konfiguraénich bitd (parametry 6.30 aZz 6.34). Funkce
konfiguraénich bitl je v kazdé konfiguraci pevné dana a
je uvedena v tabulce (viz déle).

Vlastni funkce svorek je dana pfisluSnou adresou
(destination) t.j. hodnotami parametra 8.10, 8.13, 8.16,
8.19 a 8.21. V dané konfiguraci mlze uzivatel zménit
funkci konkretni svorky zménou pfislusné adresy
(destination).

Poznamky k nasledujici tabulce:

Konfigurace 0 - CD

Pokud jsou tlacitka Start a Reverzace na displeji ménice
funkéni (#6.11=1 a #6.13=1), potom jsou konfiguraéni
bity 0 a 2 nefunkéni.

Je-li #6.12=1, potom je funkéni jak tlaCitko Stop, tak
konfiguraéni bit 4.

Funkci Jog Ize aktivovat pouze ze stavu rdY. Tlacitko
Stop je ve funkci Jog nefunkéni. Tlacitko Start je ve
funkci Jog funkéni.

Konfigurace 1 - Mentor

Je-li #6.11=1, potom je tlacitko Start funkZni (smér
otaceni motoru je dan predchozim smérem).
Konfiguraéni bity 0 a 2 zlistavaji funkéni.

Je-li #6.13=1, potom je tlacitko Reverzace funkéni.
Konfiguraéni bity 0 a 2 zlstavaji funkéni. Pokud je aspori
jeden z konfiguraénich bitd 0 nebo 2 trvale aktivni (napft.
trvale sepnut kontakt provoz vpfed), tlaéitko Reverzace
je nefunkéni.

Je-li #6.12=1, potom je funkéni jak tlaCitko Stop, tak
konfiguraéni bit 4. Konfiguraéni bity 0 a 2 zlstavaji
funkéni. Pokud je jeden z konfigura¢nich bitd 0 nebo 2
trvale aktivni (napf. trvale sepnut kontakt provoz vpfed),
potom stisknuti tlac¢itka Reverzace zplsobi deceleraci
motoru, uvolnéni tlacitka zpusobi navrat na puvodni
kmitoCet.

Funkci Jog Ize aktivovat pouze ze stavu rdY. Tlacitko
Stop je ve funkci Jog nefunkéni. Tlagitko Start je ve
funkci Jog funkéni.
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Konfigurace 2 - Wireproof

Pro funkci Jog vpfed i vzad musi byt nejdfive aktivni
konfiguraéni bit 1 a s nim poté pfislusny konfiguraéni bit
sméru (0 nebo 2).

Funkci Jog Ize aktivovat pouze ze stavu rdY.

Tlacitka Start, Stop i Reverzace nejsou aktivni ani v
pfipadech, kdy #6.11=1, #6.12=1 a #6.13=1.

Konfigurace 3 - PLC

Pro funkci Jog vpfed i vzad musi byt nejdfive aktivni
konfiguraéni bit 1 a s nim poté konfiguraéni bit 0 (start) a
popf. konfiguracéni bit 2 (reverzace).

Funkci Jog Ize aktivovat pouze ze stavu rdY.

Tlacitka Start, Stop i Reverzace nejsou aktivni ani v
pfipadech, kdy #6.11=1, #6.12=1 a #6.13=1.

Konfigurace 4 - Wireproof PLC

Pro funkci Jog vpfed i vzad musi byt nejdfive aktivni
konfiguracéni bit 1 a s nim poté pfislusny konfiguracni bit
sméru (0 nebo 2).

Funkci Jog Ize aktivovat pouze ze stavu rdy.

Tlagitka Start, Stop i Reverzace nejsou aktivni ani v
pfipadech, kdy #6.11=1, #6.12 =1 a #6.13 =1.
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0 + Reset

* aktivuje 4. konfiguracni bit nastavenim parametru 8.23 + Reset
** aktivuje 3. konfiguracnibit nastavenim parametru 8.10, dale #8.12

T mzikovy kontakt

_J_l/_ prepinaci kontakt

Poznamky:

m Minimalni doba funkce Jog RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az25.0 s 0

Po pfijeti pfikazu pro aktivaci funkce Jog (kratSiho nez je
nastavena doba parametrem 6.05), funkce Jog trva
(ménic v provozu) po dobu danou timto parametrem.

Neni funkéni pro konfigurace svorkovnice Wireproof,

PLC a Wireproof PLC (tj. #6.04 = 2 az 4).

m Uroveri stejnosmérného brzdéni | Rw, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0az100.0 % FLC 100

Tento parametr definuje uroven brzdiciho ss proudu (pro

#6.01 = 2 nebo 3).

Doba stejnosmérného brzdéni RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0az25.0 S 5
Tento parametr definuje dobu ss brzdéni pro pfipad kdy
#6.01 = 3.

DrZeni nulovych otaéek RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0
Vector 0 nebo 1 0
Servo 1

Je-li #6.08 = 1, potom po pfikazu Stop méni¢ udrzuje
moment i po zastaveni. Na displeji je pfitom zobrazen
znak StoP.

Start do rotujiciho motoru RW, Bit
m (Flyingstart)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 nebo 1 0
Closed 1

Je-li #6.09 = 1, je Flyingstart funkéni.

Oteviena smycka

Po obdrzeni signalu Start provadi ménic¢ sled testl za
ucelem zjisténi ota€ek motoru predtim, nez bude ménic
pfipojen k motoru “naplno”. Aby byl pfi testu proud do
motoru omezeny, je vyst. napéti ménice redukovano, viz
6.37.

Méni¢ pfi testu aplikuje nejprve max. kmitocet a snizuje
jej k nule (po dobu danou parametrem 6.10), a to ve
smyslu posledniho sméru otacéeni.

Nejsou-li ota¢ky motoru zjiStény, probiha cely proces
znovu, ale v opacném sméru otaceni.

Jsou-li ota¢ky motoru zjistény, test je zastaven a ménic
je pfi odpovidajicim kmito&tu pfipojen k motoru.

Nejsou-li otacky motoru zjistény ani v jednom sméru
otaceni, ménic startuje od OHz.

Je-li méni¢ odpojen od sité, smér otaceni neni uchovan.
Test zacina ve sméru vpred.

Uzavfena smycka

Po povelu Start se vystup rampy nastavi na skute¢né
otacky motoru.
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“ Hodnota rampy funkce RW, Uni m Znovunastaveni_¢asovace 1 RW, Bit
start do rotujiciho motoru Kateg. Rozsah Jednotka | Z&kl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. 0 nebo 1 0
Open 0az25.0 s/100Hz 5 Po uplynyti doby provozu dané ¢asovacem 1 (indikovano

Tento parametr definuje rampu u funkce Flyingstart.
U zatézi s velmi nizkou setrvaénosti mize byt nutno
nastavit tuto rampu rychlejsi (tj. mensi hodnotu 6.10) pro
zjisténi synchronizace, zatimco u zatézi s velkou
setrvacnosti mulze byt nutné nastavit tuto rampu
pomalejsi (tj. vétSi hodnotu 6.10), aby se zabranilo
vypnuti ménice v disledku prepéti.

Funkénost tlacitka Start

(na klavesnici)

Funkénost tlacitka Stop

(na klavesnici)

Funkénost tlacitka Reverzace
(na klavesnici)

RW, Bit

Rozsah Jednotka

Kateg.

Zakl. nast.

0 nebo 1 0

Tato tlaCitka jsou funkéni, je-li pfisluSny parametr nastaven na
hodnotu 1.

V rezimu Keypad (#1.14 = 4) tyto parametry nemaji vliv a
tlagitka jsou vzdy aktivni (s vyjimkou 6.13, ktery je nutno
nastavit ruéné).

Blokovani tranzistor(i IGBT RW, Bit
“ (Inhibit)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 1

Je-li #6.15 = 0 jsou tranzistory IGBT mostu stfidaCe
okamzité blokovany bez ohledu na nastaveni
parametru 6.04. Na displeji méni¢e se zobrazi
lllnhll'

m Cena elektrické energie za kWh RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az600.0 ména/kWh 0

Je-li tento parametr nastaven spravné na mistni ménu,
potom parametr 6.26 udava nabéhlé provozni naklady.

Vynulovani elektroméru

RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Pouziva se pro vynulovani parametr(i 6.24 a 6.25.

XTI Casovac |

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 30 000 hod. 0

Urcuje dobu provozu ménice, po které je signalizovana

nutnost urcité operace (napf. vyména filtru).
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parametrem 6.27),
hodnotu 1.
Nastavenim 6.19 na hodnotu 0 se dosahne toho, ze do
parametru 6.27 je znovu vloZzena hodnota parametru
6.18, tj. Casovac 1 je znovunastaven.

se 6.19 automaticky zméni na

Casovac 2 RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 30 000 hod. 0

Urcuje dobu provozu ménice, po které je signalizovana
nutnost urcité operace (napf. mazani).

Znovunastaveni ¢asovace 2 RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
0 nebo 1 0

Po uplynyti doby provozu dané ¢asovacem 2 (indikovano
parametrem 6.28), se 6.21 automaticky zméni na
hodnotu 1.

Nastavenim 6.21 na hodnotu 0 se dosahne toho, Ze do
parametru 6.28 je znovu vloZzena hodnota parametru
6.20, tj. Casovac 2 je znovunastaven.

m Doba provozu: roky a dny RO, Uni,
S,P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 30.365 roky,dny
m Doba provozu: hod a min RO, Uni,
S,P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 23.59 hod.,min.
Spotieba energie - Mwh RO, Uni,
E Spotieba energie - kWh S, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 30 000 Mwh
0 az 999.9 kWh

Méfeni spotfeby el. energie méni¢em. Muze byt znovu

vynulovano pomoci parametru 6.17.

m Provozni naklady RO, Uni,
S, P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 az 32 000 ména/hod.
Pribézné zobrazuje naklady na 1 hodinu provozu
ménice. Je nutno spravné nastavit 06.16.
6.27 Doba zbyvajici v €asovaéi 1 RO, Uni,
Doba zbyvajici v Easovaéi 2 S, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 30 000 hod




m Indikace Enable RO, Bit, P m Doba navratu k normalni urovni RW, Uni
(na svorce 30) napéti
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 Open 0az25 S 0.25

Je-li #8.09 = 1, svorka 30 ma funkci Enable. V tom
pfipadé 06.29 indikuje stav na této svorce (#6.29 = 1,
je-li méni¢ ve stavu Enable).

Je-li #8.09 = 0, svorka 30 ma funkci Externi porucha. V
tom pfipadé je vzdy #6.29 = 1.

(RIETA: %KM Konfiguracni bit 0 az 3 RW, Bit
Konfiguraéni bit 4 (Enable)
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Tyto bity umoznuji uzivateli programovat digitalni vstupy
podle potieb aplikace.

Funkce téchto parametrd jsou popsany v ramci
parametru 6.04.
Ackoliv jsou tyto parametry R/W, nelze je

zapamatovat po odpojeni napdjeni. Po opétovném
pfipojeni napdjeni jsou vsSechny nastaveny na
hodnotu 0 (pokud nejsou fizeny digitalnim vstupem
nebo sériovou linkou).

Spina€ Stop ve sméru vpred RO, Bit
B Spina¢ Stop ve sméru vzad
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 nebo 1

Tyto parametry mohou byt vyuzity napf. jako koncové
spinace u pojezdu rliznych zafizeni.

Je-li #6.35 = 1, je méni¢ zastaven (pouze ve sméru
vpred.

Je-li #6.36 = 1, je ménic¢ zastaven (pouze ve sméru vzad.

Aby tyto spinace prakticky fungovaly, je tfeba pfifadit
témto spinac¢im urcité digitalni vstupy, a tyto vstupy
nasmérovat do parametrd 6.35 a 6.36 (tyto parametry
jsou destination pro pfislusné digitalni vstupy).

Zastaveni méniCe bude iniciovdano béhem 8ms po
aktivovani pfislusného vstupu.

6.37 Vystupni napéti béhem startu do RW, Uni
- rotujiciho motoru

Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.

Open 0az100.0 % pracovniho napéti 25

Vystupni napéti méniCe béhem funkce Flyingstart, viz
6.09, 6.10 a 6.38.

PFili§ vysoka hodnota 6.37 muZe zpusobit vypnuti
ménic¢e nadproudem nebo prepétim, pfili§ nizka hodnota
nemusi zajistit spravné zasynchronizovani meéni¢e s
motorem.

111

Jestlize méni¢ zjistil otacky motoru, méni se vystupni
napéti méni¢e z urovné dané parametrem 6.37 na jeho
normalni pracovni napéti. Parametr 6.38 stanovi ¢asovy
interval pro tuto zménu napéti.

PFilis kratky ¢as muze vyvolat nadmérné prechodové
proudy, pfili§ dlouha doba muze zplsobit ztratu
synchronizace (pfi rychlé deceleraci motoru).
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Analogovy vstup 1 (svorky 5 a 6) RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100,0 %
Tento parametr zobrazuje Uroven diferenéniho

analogového signalu mezi svorkami 5 a 6.
100% odpovida:
¢ 10V u napétového rezimu
¢ 20mA u proudového rezimu
Rozliseni je 12 bitd plus znaménko. Perioda vzorkovani
je max. 5,5ms.

7.02 Analogovy vstup 2 (svorka 7) RO, Bi, P
Analogovy vstup 3 (svorka 8)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100,0 %

Tyto parametry zobrazuji Uroven analogového signalu na

svorce 7, prip. 8.
100% odpovida 10V.
Rozliseni je 10 bitd plus znaménko. Perioda vzorkovani

Offset analogového vstupu 1

RW, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+10.000 % 0

Tento parametr mlze byt pouZzit napf. pro korekci trvalé
odchylky v zadavacim signalu uzivatele.

7.08 Konstanta. analogového vstupu 1 RW, Uni

712 Konstanta analogového vstupu 2

7.16 Konstanta analogového vstupu 3

Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0 az 4.000 1

Tyto parametry mohou byt v pfipadé potieby pouzity pro
upraveni vstupniho signalu. Ve vétsiné pfipadu to vSak
neni nutné, protoZe vstupy jsou automaticky upraveny
tak, ze 100.0% vstupniho signalu odpovida maximu
parametru, jenz je dan hodnotou parametru daného
parametrem 7.10 ev. 7.14 (destination pro analogovy

vstup 1 ev. analogovy vstup 2).

je 8ms. 7.09 Inverze analogového vstupu 1 RW, Bit
713 Inverze analogového vstupu 2
Teplota chladice RO, Uni, P 717 Inverze analogového vstupu 3
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 100 °C 0 nebo 1 0
Tento parametr zobrazuje teplotu pravé méfenou na
chladici. Jestlize teplota dosahne 98°C, méni¢ ohlasi 7.10 Destination analogového vstupu 1 | Rw, Uni
poruchu a neumozni vyresetovani, dokud teplota N . o
. 7.14 Destination analogového vstupu2 |R,P
neklesne pod 94°C. S .
7.18 Destination analogového vstupu 3
Teplota okoli RO, Uni, P Kateg. Rozvsah Jednotka Zél.d. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. - - 0'0,0 az 20.50 viz nize
Zakladni nastaveni:
0 az 100 °C

Tento parametr zobrazuje teplotu okoli fidici desky.
Dosahne-li teplota 70°C, méni¢ ohlasi poruchu a ne-
umozni vyresetovani, dokud teplota neklesne pod 65°C.

7.06 Rezim analogového vstupu 1 RW, Txt, P

7.1 Rezim analogového vstupu 2

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

viz nize UOLt

Displej Rozsah Popis

UOLt 0)|x10V napétovy reZzim

0-20 (1) |0-20 mA

20-0 (2) |120-0 mA

4-20.tr (3) |4 - 20 mA [porucha pfi ztraté signalu

20-4.tr (4) 120 -4 mA | porucha pfi ztraté signélu

4-20.Lo (5) [4-20 mA | minimalni otacky pfi ztraté
signalu

20-4.Lo (6) [20 -4 mA | minimalni otacky pfi ztraté
signalu

4-20.Pr (7) |4 - 20 mA | pfedchazejici otacky pfi ztraté
signalu

20-4.Pr (8) [20 - 4 mA | pfedchazejici otacky pfi ztraté
signalu

V reZimech 4-20mA nebo 20-4mA je prah pro ztratu

signalu 3 mA.

113

#7.10 = 1.36 analogova reference 1
#7.14 = 1.37 analogova reference 2
#7.18 = 0.00 (neni nasmérovano nikam)

Urcuji parametry, které jsou fizeny analogovymi vstupy.
Lze volit pouze nebitové parametry. Je-li zvolen neplatny
parametr, vstup neni nasmérovan nikam (nefidi zadny
parametr).

Unidrive, SW03.01.xx



Rezim analogového vstupu 3

RW, Txt, P 7.25 Kalibrace analogového vstupu 1 RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. na plny rozsah
viz nize th Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
Displej Rozsah Popis Hodnota 1 tohoto parametru zplsobi, Ze méni¢ nastavi

UOLt 0) [£10V napétovy rezim

0-20 (1) [0-20mA

20-0  (2) [20-0mA

4-20.tr  (3) [4 - 20 mA [porucha pfi ztraté signalu

20-4.tr  (4) |20 -4 mA [porucha pfi ztraté signalu

4-20.Lo (5) [4-20 mA |minimalni otacky pfi ztraté

signélu

20-4.Lo (6) |20-4 mA [minimalni otaCky pfi ztraté
signélu

4-20.Pr (7) [4-20 mA |pfedchéazejici otacky pfi ztraté
signélu

20-4.Pr (8) |20-4 mA [pFedchazejici otaCky pfi ztraté
signélu

th.SC 9)

th (10) vstup pro externi termistor

V rezimech 4-20mA nebo 20-4mA je prah pro ztratu
signalu 3 mA.

719 Source analogového vystupu 1 RW, Uni, P

Source analogového vystupu 2
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0.00 az 20.50 viz nize

Zakladni nastaveni:
#7.19 = 5.01 (Open)
#7.19 = 3.02 (Closed)
#7.22 = 4.02

vystupni kmitocet
skute¢né otacky
¢inny proud motoru

Hodnota téchto parametrt uréuje, ktery parametr bude
pfiveden na vystupni svorku 9, ev. 10.
Zvolen muzZe byt pouze nebitovy parametr. Je-li zvolen

svou vlastni konstantu tak, aby v okamziku kalibrovani
maximum odpovidalo drovni signalu na vstupu. Tento
parametr je automaticky vynulovan po ukonéeni
kalibrace.

Vstupni napéti nebo proud musi byt pfi vyvolani kalibra-
ce VvétSi nez 25% normainiho pIného rozsahu vstupu
ménice (2.5V nebo 5mA).

Jakmile je provedena kalibrace, vysledek bude pouzivan
do jejiho opétného provedeni nebo zruSeni (vysledek
kalibrace je ulozen do paméti pfi vypnuti napajeni). Pro
zruSeni dfive provedené kalibrace, tzn. obnovoveni
plného méfitka, musi byt kalibrace provedena s méné
nez 15% hodnotou z normalniho plného rozsahu vstupu.

Doba vzorkovani poméru V/ F RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Closed 0az5,0 ms 4,0

Tento parametr se pouziva pouze ve specialnim pfipadé
u analogového vstupu 1, jehoz Destination jsou
parametry 1.36, 1.37 nebo 3.19.

Indikace poruchy cL1 RO, Bit, P
Indikace poruchy cL2
Indikace poruchy cL3
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0 nebo 1

Hodnota 1 indikuje, Ze na pfislusném analogovém
vstupu k preruseni proudové smycky, tj. zadavaci proud
poklesl pod hodnotu 3mA..

neplatny parametr, vystupni hodnota je 0. Je-li zvolen 7.30 Nastaveni rezimu analogového RW, Bit
bipoladrni parametr, vystupni hodnota je absolutni vystupu
hodnota. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
- . - 0 nebo 1 0
Konstanta analogow’eho v¥stupu 1 RW. Uni Umoznuje rychlej§i vzorkovani obou analogovych
7.23 Konstanta analogového vystupu 2 vystupd. Bliz$i informace u dodavatele ménice
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 az 4.000 1 Indikace zasunuti modulu UD78 | RO, Bit, P
Tyto parametry mohou byt v pfipadé potieby pouzity pro Kateg. Rozsah Jednotka | zakl nast.
upraveni vystupniho signalu. Ve vétsiné pfipadl to vSak 0 nebo 1
neni nutné, protoZe vystup je automaticky upraven tak, nevo
Ze maximum parametru pfivedeného na vystup odpovida
100%. Teplota pfechodu IGBT RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
7.21 Rezim analogového vystupu 1 RW, Txt, 0 az 150 °C
7.24 Rezim analogového vystupu 2 P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
UOLt, 0-20, 4-20 UOLt

#7.21 (#7.24) = UOLt (0)
#7.21 (#7.24)=0-20 (1)
#7.21 (#7.24)=4-20 (2)

Napétovy vyst. 0 az +10V
Proudovy vyst. 0 az 20mA
Proudovy vyst. 4 az 20mA

Ma-li parametr, ktery je pfivadén na analogovy vystup
zaporné hodnoty, potom v pfipadé, Zze je zvolen
proudovy rezim parametru 7.21 (7.24), jsou tyto zaporné
hodnoty pfevedeny na nulu.

Vystupy jsou aktualizovany kazdych 8ms.
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Digitalni vstupy jsou vzorkovany a digitalni vystupy
aktualizovany kazdych 8ms.
8.01 Indikace digit. vstupu/vystupu F1 RO, Bit,
8.02 Indikace digit. vstupu/vystupu F2 P
8.03 Indikace digit. vstupu/vystupu F3
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Indikuji logickou uroveri na pfislusné svorce.
8.04 Indikace digit. vstupu F4 RO, Bit, P
8.05 Indikace digit. vstupu F5
8.06 Indikace digit. vstupu F6
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Indikuji logickou uroveri na pfislusné svorce.
8.07 Indikace digitalniho vstupu RO, Bit, P
Externi porucha/Enable
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Indikuje logickou uroven na svorce 30.
Indikace vystupu relé RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Indikuje stav interniho relé.
Je-li #8.08 = 1, relé je pfitazeno.
8.09 Volba funkce digit. vstupu RW, Bit
Externi porucha/Enable
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Open 0 nebo 1 0
Closed 1
0 Externi porucha
Enable
Destination vstupu/Source vystupu F1 RW,
Destination vstupu/Source vystupu F2 Uni,
Destination vstupu/Source vystupu F3 R, P
Destination vstupu F4
Destination vstupu F5
Destination vstupu F6
Source vystupu relé
Rozsah Jednotka Z3akl. nast.
0.00 az 20.50
Zakladni nastaveni:
#38.10 = 10.06 (Open)  vystup At speed
#8.10 = 10.03 (Closed) vystup Nulové otacky
#38.13 = 10.33 vstup Reset
#8.16 = 06.31 vstup funkce Jog
#38.19 = 06.30 vstup Provoz vpfed
#8.21 = 06.32 vstup Provoz vzad
#8.23 = 01.41 vstup Volba anal. vstupu 2
#8.25 = 10.01 vystup Indikace poruchy
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Urcuji parametry, které jsou Fizeny digitalnimi vstupy ev.
parametry, které fidi digitalni vystupy. Mohou byt voleny
pouze digitalni parametry. Je-li jako destination zvolen
neplatny parametr, vstup neni nasmérovan nikam (nefidi
zadny parametr).

Inverze vstupu/vystupu F1
Inverze vstupu/vystupu F2
Inverze vstupu/vystupu F3
Inverze vstupu F4

Inverze vstupu F5

Inverze vstupu F6

Inverze vystupu relé

RW, Bit

Rozsah Jednotka Zakl. nast.

Kateg.

0 nebo 1 0

8.12
8.15
8.18

Volba vstup/vystup F1
Volba vstup/vystup F2
Volba vstup/vystup F3

RW, Bit, R

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1

Zakladni nastaveni:
#8.12=1 vystup
#3.15=0 vstup
#3.18=0 vstup

Je -li néktery z téchto parametrd nastaven na hodnotu 1,
potom ma pfislusna svorka funkci vystupu.

8.27 Polarita logickych vstupt RW, Bit,
P,R
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
#8.27 =0 Negativni logika
Digitalni vstupy jsou aktivni, jsou-li
pripojeny k OV spole€nych

#8.27 =1 Pozitivni logika

Digitalni vstupy jsou aktivni, jsou-li
pfipojeny k +24V.

Upozornéni: Jsou-li digitdalni vstupy ménice
konfigurovany pro negativni logiku a je-li
ménic pfipojen k fidicimu systému s pozitivni
logikou, potom muzZe po pfipojeni sité dojit ke
startu ménice.

8.28 Vystupy otevieného kolektoru RW, Bit,

P, R

Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.

0 nebo 1 0
Je-li #8.28 = 1, potom digitalni vystupy F1, F2, F3 maji

charakter otevieného kolektoru.
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Toto menu obsahuje dvé programovatelné logické fun-
kce, které neni mozno vytvofit pomoci standardni sady
parametri ménice. Pfikladem takového pfipadu mize
byt aplikace vyzadujici signal pretizeni v klidové poloze.
Vstupy by mohly byt parametry 10.03 (indikace nulového
kmitoctu) a 10.09 (indikace dosazeni proudového
omezeni) s pfisluSnym zpozdénim nastavenym pro
zajisténi, Ze vystupni signal se neméni plsobenim
kratkodobych pulst vstupnich signald.

Toto menu rovnéz obsahuje programovatelny motorpo-
tenciometr, ktery maze byt pouzit pro Fizeni jakéhokoliv
nebitového parametru ménice typu P.

Pod pojmem motorpotenciometr se také rozumi uroveri
signalu této funkce.

Indikace stavu vystupu logické RO, Bit, P
funkce 1
Indikace stavu vystupu logické
funkce 2
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Vystupni signal RO, Bi, S,
m motorpotenciometru P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100 %
Indikuje uroven signalu motorpotenciometru pfed

Upravou konstantou (parametr 9.24).

Je-li #9.21 = 1, potom je pfi pfipojeni sité #9.03 = 0.

Je-li #9.21 = 0, pak je pfi pfipojeni sité #9.03 = hodnoté
pfed odpojenim sité.

Source pro vstup 1 logické RW, Uni, P
funkce 1
Source pro vstup 2 logické
funkce 1
Source pro vstup 1 logické
funkce 2
Source pro vstup 1 logické
funkce 2
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Tyto parametry urluji parametry, které maji byt vstupem
pro programovatelné logické funkce. Jako vstupy mohou
byt pouzity pouze bitové parametry. Jsou-li za oba vstupy
zvoleny neplatné parametry, logicky vystup bude vzdy 0.
Je-li neplatny pouze jeden parametr, jeho hodnota pro
¢len AND se bere jako 1.
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Inverze vstupu 1 funkce 1
Inverze vstupu 2 funkce 1
Inverze vystupu funkce 1
Inverze vstupu 1 funkce 2
Inverze vstupu 2 funkce 2
Inverze vystupu funkce 2

RW, Bit

Rozsah Jednotka Zakl. nast.

Kateg.

0 nebo 1 0

9.09
9.19

Zpozdéni logické funkce 1
Zpozdéni logické funkce 2

RW, Uni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az 25.0 S

Zpozdéni nastupni hrany signalu logického funkce, blize
viz obrazek v blokovém schematu.

9.10 Destination logické funkce 1 RW, Uni,
Destination logické funkce 2 P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Parametry Destination definuji parametr, ktery je Fizen
pfislusnou logickou funkci. Mohou byt fizeny pouze
bitové parametry typu P. Je-li programovan neplatny
parametr, vystupy nejsou smérovany nikam.

Volba poc¢atecni hodnoty RW, Bit
n motorpotenciometru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #9.21 = 1, potom je pfi pfipojeni sité #9.03 = 0.
Je-li #9.21 = 0, pak je pfi pfipojeni sité #9.03 = hodnoté
pfed odpojenim sité.

Volba bipolarniho rezimu RW, Bit
m motorpotenciometru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Je-li #9.22 = 0, potom vystupni signal motorpotencio-
metru (#9.03) je 0 az +100%.

Je-li #9.22 = 1, potom vystupni signal motorpotencio-
metru (#9.03) je -100% az +100%.

m Rampa motorpotenciometru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 250 s 20

Tento parametr definuje dobu, kterou potfebuje funkce
motorpotenciometru pro zvySeni po rampé od 0 do
100.0% (snizeni od 100% do 0). Nastaveni vystupu
-100.0% do +100.0% zabere dvojnasobek této doby.



m Konstanta motorpotenciometru

m Hodnota binarniho souétu

RW, Uni RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
0 az 4.000 1 0az7

Tento parametr muZe byt pouZit pro Upravu vystupu
motorpotenciometru. Ve vétSiné pfipadd ovSem neni
nutné konstantu ménit, protoze vystup
motorpotenciometru je automaticky upravovan tak, zZe
jeho 100% odpovida maximu parametru udanému v
Destination (definovany #9.25).

ﬂ Destination motorpotenciometru RW, Uni,
R, P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Parametr 09.25 definuje parametr, ktery ma byt fizen
motorpotenciometrem. Mohou byt Fizeny pouze nebitové
parametry typu P. Je-li programovan neplatny parametr,
vystupy nejsou smérovany nikam.

9.26 Vstup pro zvysSovani RO, Bit
motorpotenciometru
9.27 Vstup pro snizovani
motorpotenciometru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Pro umoznéni funkce motorpotenciometru je potfeba
naprogramovat 2 digitalni vstupy pro funkce "kmitoCet
nahoru" a "kmito¢et dol(".

To Ize napf. provést nastavenim:

#8.10 = 9.26 (svorka 24 - kmitoCet nahoru)
#8.13 =9.27 (svorka 25 - kmitocet dold)
m Vynulovani motorpotenciometru | RO, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
Je-li #9.28 = 1, pak #9.03 = 0.
9.29 1. vstup pro binarni soucet RO, Bit
9.30 2. vstup pro binarni soucet
9.31 3. vstup pro binarni soucet
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 nebo 1

Tyto parametry mohou byt "plnény" napf. hodnotami ze
vstupnich svorek nebo z logickych funkci. Spole¢né se
dale pouziji do binarniho souctu.
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Indikuje dvojkovy soucet vypocteny ze tFi bitd vstupu.
Hodnota je vypoctena takto:

3. pozice 2.pozice 1.pozice Dvojkovy soucet
9.31 9.30 9.29 9.32
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 2
0 1 1 3
1 0 0 4
1 0 1 5
1 1 0 6
1 1 1 7
Destination binarniho souctu RW, Uni,
R, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Parametr 9.33 definuje parametr, ktery ma byt fizen
binarnim souctem. Mohou byt Fizeny pouze nebitové
parametry typu P. Je-li programovan neplatny parametr,
vystupy nejsou smérovany nikam.

Ma-Ili fizeny parametr maximalni hodnotu mens$i nez 7,
potom parametr Destination bude omezen na spravnou
hodnotu nezavisle na 9.32.
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MENU 10 - STAVY MENICE

m Indikace poruchy RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.01 =0 Ménic je v poruse
#10.01 =1  Ménic neni v poruse
Indikuje Ze ménic je bez poruchy.
Je-li #10.36 = 1, potom #10.01 = 1 i v pfi-
padé poruchy a to do vyc€erpani posled-
niho pokusu o autoreset (viz parametr
10.35).
m Indikace reZimu Provoz RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.02 =1 Indikuje, Ze méni¢ je v rezimu Provoz, tj.
Ze tranzistory IGBT mostu stfidace jsou
buzeny.
m Indikace nulového kmitoétu RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.03 = 1 Indikuje, Ze absolutni hodnota parametru
2.01 (Post-ramp reference) je mensi nebo
rovna 0.
Indikace provozu "na" nebo RO, Bit, P
"pod" minim. kmito¢tem
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

V bipolarnim reZzimu (#1.10 = 1) ma tento parametr
stejnou hodnotu jako parametr 10.03.
V unipolarnim rezimu (#1.10 = 0):

#10.04=1 je-li #2.01 < (#1.07 +- 0,5Hz) a
soucasné #10.02 = 1
je-li #2.01 > (#1.07 + 0,5Hz) nebo
#10.02 =0

#10.04 =0

kde: #2.01
#1.07

#10.02

je Post-ramp reference
je Minimalni kmitocet
je Indikace rezimu Provoz

Indikace provozu "pod"
nastavenym kmitoctem

RO, Bit, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1

#10.05=1 je-li #2.01 < (#1.02 - 0,5Hz) a soucasné
#10.02 =1
je-li #2.01 > (#1.02 + 0,5Hz) nebo

#10.02=0

#10.05=0

kde: #2.01 je Post-ramp reference
#1.02 je Pre-skip reference

#10.02 je Indikace reZzimu Provoz
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Indikace provozu "na" RO, Bit, P
nastaveném kmitoctu (At speed)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.06 =1 je-li
(#1.02 - 0,5Hz) <#2.01 < (#1.02 + 0,5Hz) a
soucasné #10.02 = 1
#10.06=0 je-li #2.01<(#1.02 - 0,5Hz)
nebo #2.01 < (#1.02 + 0,5Hz)
nebo #10.02 =0
kde: #2.01 je Post-ramp reference
#1.02 je Pre-skip reference
#10.02 je Indikace reZzimu Provoz
10.07 Indikace provozu "nad" RO, Bit, P
nastavenym kmitoctem
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.07 =1 je-li #2.01 > (#1.02 + 0,5Hz) a souCasné
#10.02 =1
#10.07 =0 je-li #2.01 < (#1.02 - 0,5Hz) nebo
#10.02=0
kde: #2.01 je Post-ramp reference
#1.02 je Pre-skip reference
#10.02 je Indikace rezimu Provoz
10.08 Indikace dosazeni nastaveného RO, Bit, P
zatizeni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.08 =1 je-li #4.02 > #5.07 x #5.10
#10.08 =0 je-li #4.02 <#5.07 x #5.10
kde: #4.02 je Cinny proud motoru
#5.07 je Jmenovity proud motoru
#5.10 je Uginik motoru
Indikace dosazeni proudového RO, Bit, P
omezeni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

#10.09 = 1 je-li #4.02 > 4.07 x #5.07 x #5.10/100%
#10.09 =0 je-li #4.02 < 4.07 x #5.07 x #5.10/100%

kde: #4.07 je Proudové omezeni
#4.02 je Cinny proud motoru
#5.07 je Jmenovity proud motoru
#5.10 je Uginik motoru



m Indikace generatorického rezimu

RO, Bit, P m Nadmeérna teplota externiho RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. termistoru
0 nebo 1 Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
#10.10 =1 Generatoricky rezim, tz.: 0 nebo 1

#4.02 > 0 a souCasné #2.01 <0
nebo #4.02 <0 a souCasné #2.01 >0
nebo brzdny tranzistor je sepnut

kde: #2.01 je Post-ramp reference

#4.02 je Cinny proud motoru
m Dynamicka brzda aktivni RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.11 =1  Brzdny tranzistor je sepnut
Indikace toho, Ze napéti ss meziobvodu
dosahlo takové hodnoty, Ze dynamicka
brzda je aktivni (energie vracena motorem
je marfena v externim brzdném odporu)
#10.11 =0 Brzdny tranzistor neni sepnut
m Upozornéni na pfiliSné brzdéni RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

#10.12 indikuje, Zze Akumulator brzdné energie (10.39)
dosahl naplnéni 75%.

Indikace pozadovaného sméru RO, Bit, P
otaceni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.13 =1 Smér vzad, tz.:
#1.02 <0 a souCasné #1.11 =1
#10.13=0 Smér vpied, tz.:
#1.02 > 0 a souCasné #1.11 =1
kde: #1.02 je Pre-skip reference

#1.11  je Indikace Reference On

m Indikace sméru otaceni RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.14=1 Smér vzad, tz.:
#2.01<0
#10.14=0 Smér vpred, tz.
#2.01=0
kde: #2.01 je Post-ramp reference
m Indikace ztraty sité RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Indikuje ztratu vstupniho napajeni do ménice.

#10.16 =1 je-li kterykoliv z analogovych vstupl je
nakonfigurovan jako vstup pro externi
termistor a souCasné hodnota odporu
pfipojeného na tento vstup je = 3,3kQ

#10.16 =0 je-li kterykoliv z analogovych vstupt je
nakonfigurovan jako vstup pro externi
termistor a sou€asné hodnota odporu
pfipojeného na tento vstup je < 1,8kQ
nebo Zzadny z analogovych vstupl neni

nakonfigurovan jako vstup pro externi
termistor
10.17 Upozornéni na proudové RO, Bit, P
- pretizeni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

#10.17 = 1 je-li #4.20 > 105% a soucCasné #4.19 >75%
#10.17 =0 je-li #4.20 < 105% nebo #4.19 < 75%

kde: #4.19 je Akumulator pretizeni
#4.20 je Zatizeni v procentech
Tento parametr upozorfiuje na to, Zze pokud nebude
zatizeni snizeno, méni¢ bude vypnut poruchou | x t.

Upozornéni na nadmérnou RO, Bit, P
teplotu chladice
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#1018 =1 je-li#7.04 >95°C
#10.18 =0 je-li #7.04 < 95°C
kde: #7.04 je teplota chladice
Upozornéni na nadmérnou RO, Bit, P
teplotu okoli
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1
#10.19=1 je-li teplota okoli > 65°C
#10.19=0 je-li teplota okoli < 65°C
Registr poruch RO, Txt, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az 151

Registr poruch zaznamenava 10 poslednich poru-
chovych kodu, pficemz 10.20 zaznamenava posledni
poruchu, 10.21 pfedposledni poruchu atd.
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m Doba brzdéni pfi plném vykonu RW, Uni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 aZ 400.0 S

Tento parametr definuje dobu, po kterou externi brzdny
rezistor muze vydrzet plné brzdné napéti (780V) bez
poskozeni. Nastaveni tohoto parametru se pouziva pfi
stanoveni doby brzdéni pfi poruse pretizeni.

Skute¢na doba mezi brzdénimi bude zaviset na mnozstvi
energie pfivedené do rezistoru béhem periody brzdéni,
protoze akumulator brzdného rezistoru musi zlstat pod
100%, aby se zabranilo vypnuti (teCkovand ¢ara).

m Externi porucha RO, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1

m Perioda brzdéni pfi plném vykonu | RW, Uni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az 25.0 min

Tento parametr definuje dobu, kterd musi uplynout mezi
po sobé jdoucimi periodami brzdéni s maximalnim brzd-
nym vykonem, jak je definovano parametrem 10.30.
Nastaveni tohoto parametru se pouziva pfi stanoveni
tepelné Casové konstanty externiho rezistoru. Je-li tento
parametr nastaven na 0, neni implementovana zadna
ochrana brzdného rezistoru.

Ochrana brzdného rezistoru

akumulator
pretizeni
#10.39

100 — —

#10.30 #10.31

3
—~¥r___ |

Brzdny rezistor se vyznacuje tim, Ze jeho teplota se zvy-
Suje umérné s mnozstvim energie, ktera je do ného
pfivadéna, a klesa umérné s rozdilem teploty mezi rezi-
storem a okolim. Je uvedena exponencialni charakteri-
stika, kterou méni¢ modeluje, aby chranil rezistor proti
pretizeni, pfiCemz uzivatel ma k dispozici dva parametry
pro zapsani udaju rezistoru. Jakmile je zvolen rezistor s
ohledem na pozadavek urcité aplikace, parametry 10.30
a 10.31 by mély byt nastaveny podle tdaju rezistoru.
Parametr 10.30 by mél byt nastaven na dobu, po kterou
rezistor mize vydrzet napéti 780V, které je na néj
pfivedeno (kratkodobé pretizeni). Toto je doba, béhem
niz rezistor dosahne maximalni pracovni teploty na
zakladé predpokladané maximalni teploty okoli pfi
pfikonu, ktery je zajistén pfi napéti 780V.

Parametr 10.31 by mél byt pfedstavovat dobu, ktera je
nutna, nez mulze byt aplikovano druhé kratkodobé
pretizeni bez poSkozeni, tzn. Ze definuje dobu, béhem
niz teplota rezistoru klesne na teplotu okoli, to vSak
neznamena, ze tato doba je nutna mezi brzdénimi.
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V Zakladnim nastaveni indikuje tento parametr stav na
svorce 30.

m Reset ménice RW, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0 nebo 1 0

Zména hodnoty tohoto parametru z 0 na 1 vyvola reset
ménice.
Ostatni stavy tohoto parametru jsou neaktivni.
Je-li pozadovano, aby byl reset proveden externim
signalem, potom patficny programovatelny vstup musi
byt naprogramovan pro fizeni tohoto parametru, napf.
pro svorku 25:

#8.13 = 10.33

Mezi povelem a vykonanim pfikazu reset je zpozdéni 1s.
Jestlize méni¢ vypina nadproudem IGBT (i brzdny
tranzistor), méni¢ mize byt znovu vyresetovan az po
uplynuti 10 sekund (regenerace IGBT).

Upozornéni: Poruchy "Er1" az "Er4" lze vyresetovat
pouze odpojenim meénice od sité

m Pocet pokustli o Autoreset RW, Uni

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az5b 0

Je-li #10.34 = 0 je Autoreset nefunkéni.

Méni¢ umozniuje funkci Autoreset, tz. moznost automa-
tického startu ménie po poruse a to na programo-
vatelnym pocétem pokustu o autoreset (#10.34) a
programovatelnou dobou prodlevy mezi témito pokusy
(#10.35).

Jsou-li bez uspéchu vycerpany vSechny pokusy o
Autoreset, potom méni¢ zUstdvd v poruse a k
automatickému resetu nedojde.

Podafi-li se funkce Autoreset, potom na internim
pocitadle (nikoliv #10.34) z(stane pouzity pocet pokusu
(nedojde k vynulovani interniho pocitadla).

Interni pocitadlo (nikoliv #10.34) pfipoc¢itava pfi nové
poruse dalSi pokus pouze tehdy, jedna-li se o stejny druh
poruchy jako pFi poruse pfedchozi. Jedna-li se o novy
druh poruchy, interni pocitadlo se nastavi na nulu.

K vynulovani po¢tu pokusu na internim pocitadle (nikoliv
#10.34) dojde také tehdy, jestlize po dobu 10min
nedojde k nové poruse.

Pozn.: Autoreset je nefunkCni pro externi poruchu ("Et").



m Interval mezi pokusy o Autoreset

m Stavové slovo

RW, Uni RW, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0az25.0 0 0 az 32767 0

Tento parametr definuje:
- prodlevu mezi objevenim se poruchy a prvnim
pokusem o Autoreset (u poruchy "OI", kde je
minimalni prodleva 1s a to z ddvodu zotaveni

Stavové slovo je uréeno pro pouZiti se sériovou linkou.
Je to dvojkové kdédované Cislo, které indikuje soucasny
stav RO parametru indikujicich stav ménice.

tranzistord IGBT mostu stfidace) 10.01 2° 10.06 2° 10.11 2™
- interval mezi dal$imi pokusy o Autoreset. 10.02 2 10.07 2° 10.12 2"
1003 2° 1008 2’ 1013 2"”
BTETM zpo:déni indikace poruchy RW, Bit 1004 2° 1000 2° 1014 27
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. 1005  2° 1010  2° 1015 2"
0 nebo 1 0
Blize viz parametr 10.01.
Indikace stavu pomocného zdroje | RW, Bit, P
Decelerace pfri poruse RW, Bit UD78
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0 0 nebo 1 0
#10.37 = 0 Standardni rezim pfi poruse
Kailda” povrqgha (interni i exvt%mv") oklan,ﬁité m Indikace prekro¢eni povolené RW, Bit, P
vypina méni¢ a motor volnobézné dobiha .
#10.37 =1 Rezim pfi méné zavaznych poruchach teploty pfechodu IGBT
Pfi méné& zavaznych poruchach ("It", "cL", Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
"Oh2", "EEF") dojde nejdfive po deceleraéni 0 nebo 1 0

rampé k poklesu kmito€tu na nulu a teprve
potom k vypnuti méni¢e poruchou.

m Porucha definovana uZivatelem | Rw, Uni, P
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0az 151 0

Tento parametr umoznuje uzivateli vyvolat poruchy
(tj. poruchové kody "t27" az "t99"). To Ize nejlépe provést
prostfednictvim sériové linky. Je nepraktické nastavovat
toto pomoci klavesnice, protoze porucha nastane ihned
jakmile je hodnota zménéna z 0.

Hodnoty v rozsahu 1 az 15 (nebo 267?) jsou vyuzity
vyrobcem, viz tabulka.

Méni¢ mlze byt také vyresetovan prostfednictvim
sériové linky nastavenim #10.38 = 100.

m Akumulator brzdné energie RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az 100 % 0

Tento parametr poskytuje informaci o teploté externiho
brzdného rezistoru a to na zakladé vypoctu na modelu,
viz parametr 10.31. Nula indikuje, Ze teplota rezistoru je
blizko teploty okoli a 100% je maximaini teplota (Urover
vypnuti).
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MENU 11 - RUZNE A DEFINICE MENU 0

Definice Menu 0 RW, Uni, P

Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0.00 az 20.50 viz nize
Parametry 11.01 az 11.20 urcuji pfifazeni parametrd z
Menu 1 az Menu 20 do Menu O (ij. definuji parametry
0.11 az 0.30). Jejich rozsah je 0.00 az 20.50. Nastaveni
0.00 znamena, Ze pfislusnému parametru v Menu 0 neni
pfifazen zadny parametr.

NiZze uvedena tabulka plati pro Zakladni nastaveni
(Makro 0). Hodnoty téchto parametru pro ostatni Makra
viz kap. 13.

Plati pro Zakladni nastaveni:

Parametr Funkce Zakladni nastaveni
Open Vector Servo
11.01 Definuje parametr 0.11 1.03 1.03 1.03
11.02 Definuje parametr 0.12 2.01 2.01 2.01
11.03 Definuje parametr 0.13 4.02 4.02 4.02
11.04 Definuje parametr 0.14 1.06 1.05 1.05
11.05 Definuje parametr 0.15 2.04 2.04 2.04
11.06 Definuje parametr 0.16 6.01 6.01 6.01
11.07 Definuje parametr 0.17 4.11 4.11 4.1
11.08 Definuje parametr 0.18 2.06 2.06 2.06
11.09 Definuje parametr 0.19 2.07 2.07 2.07
11.10 Definuje parametr 0.20 1.29 1.29 1.29
11.11 Definuje parametr 0.21 1.30 1.30 1.30
11.12 Definuje parametr 0.22 1.31 1.31 1.31
11.13 Definuje parametr 0.23 1.32 1.32 1.32
11.14 Definuje parametr 0.24 7.06 7.06 7.06
11.15 Definuje parametr 0.25 7.1 7.1 7.1
11.16 Definuje parametr 0.26 7.14 7.14 714
11.17 Definuje parametr 0.27 8.27 8.27 8.27
11.18 Definuje parametr 0.28 413 4.13 413
11.19 Definuje parametr 0.29 4.14 4.14 4.14
11.20 Definuje parametr 0.30 6.13 6.13 6.13
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m Konstanta pro parametr 0.30 RW, Uni,
P

Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.

0 az4.000 1

Je-li parametr pfifazeny do parametru 0.30 typu RO,
potom Ize aplikovat parametr 11.21 jako konstantu. Toho
Ize vyuzit pro upravu nékterych jednotek, napr.
cykly/hod.

#0.30 = #11.21 x (hodnota parametru definovaného
parametrem #11.20)

Parametr zobrazeny po pripojeni RW, Uni,
sité P

Toto  zpozdéni je nezbytné pro 2-Zilovy duplexni
protokol, kde vysilana a pfijimana data jsou pfenasena
tymz diferenénim parem vodica.

11.27 Source/Destination RW, Uni, R, P
- sériové linky
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
0.00 az 0.50 0.00

Tento parametr je uren pro rezim 2 a 3 sériové linky (viz
parametr 11.24).

V rezimu 3 je pro aktivaci nové hodnoty nutno provést
reset ménice.

m Konstanta sériové linky

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast. S
= 0 a7 4.000 1
0.00 az 0.50 0.10
Tento parametr definuje, ktery parametr Menu 0 se po — -
pfipojeni sité objevi na displeji ménice. m SW verze ménice RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Sériova adresa RW, Uni, 1.00 aZ 99.99
Indikuje verzi pouzitého programového vybaveni ménice.
P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. — - - — -
00299 11 m Uzivatelsky bezpeénostni kod RW, Uni,
Identifikacni symbol pfifazeny ménici pfi pouZiti sériové S, P
linky. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 255 149
m ReZim sériové linky RW, Txt, R, P Blize vizkap.7.2a7.3.
Kateg. Rozsah Jedn. | zakl nast. Nepouzivejte #11.30 = 0,’prot02e Ovj’e ’zékladnl' nastavelznf
ANSI 2, ANSI 4, OUtPUL, ANS| 4 pro pavramet[' x.Op, ktery se pouziva pro odblokovani
INPUL bezpecnostniho kédu.

#11.24=ANSI2 (0)
#11.24 = ANSI4 (1)
#11.24 = OUtPUt  (2)

Poloduplexni komunikace ?
Duplexni komunikace ?
Vystupni proménna dana
parametrem 11.27

Vstupni proménna dana
parametrem 11.27

#11.24 = INPUt  (3)

Rezimy 1 a 2 slouzi pro pfenos proménné z jednoho
méni¢e do druhého. V obou pfipadech se data pfenaseji
rychlosti minimalné 140Hz.

n Prenosova rychlost sériové linky RW, Txt,
P

Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.

4800, 9600, 19200 Baud 4800

#11.25=4800  (0) 4800 baudu
#11.25=9600 (1) 9600 baudu
#11.25=19200 (2) 19200 baudu

Zpozdéni pii dvouvodicové RW, Uni
m sériové lince
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 255 ms 0

Tento parametr definuje minimalni dobu nez je ménic
schopen reagovat (ij. vyslat svaj buffer a data) na zpravu
z Fidiciho systému.

m Kategorie ménice RW, Txt, R, P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
OPEN.LP, CL.VECT, OPEN.LP
SErVO, rEGEN

#11.31 = OPEN.LP Open loop
#11.31 = CL.VECT Vektor
#11.31 = SErVO Servo

#11.31 = rEGEN Rekuperaéni jednotka
Zména kategorie ménice viz kap. 6.3.7.

m Jmenovity proud ménice (FLC) RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
viz kap.2 A

Tento parametr zobrazuje jmenovity proud ménice v
ampérech.

m Jmenovité napéti

RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
220 az 525 \

Tento parametr zobrazuje jmenovité vstupni napéti
ménice.
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m SW verze

RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az99
Pocet paralelné propojenych RO, Uni, P
m ménicu typ. velikosti 5
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Méni€ s nizkootackovymi RO, Bit, P
ﬂ ventilatory
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
Je-li tento parametr roven 1, je méni¢ osazen nizko-

otackovymi ventilatory.

11.37 Cislo aktivniho Makra

RO, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az9
Volba sady parametrti RW, Uni
ﬂ klonovaciho modulu
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az8 0
Pouziva se k vybéru sady parametrd z klonovaciho
modulu UD55.
Kategorie ménice ulozena v RO, Uni
m klonovacim modulu
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

0az4

Zobrazuje kategorii méni¢e, jehoz sada parametru je

dana parametrem 11.38.
#11.39 =0 Open Loop

=1 Vector

=2 Servo

=3 Rekuperaéni jednotka

=4 volné
Kontrolni soucet parametru RO, Uni
klonovaciho modulu

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 16383

Zobrazuje kontrolni soucet parametrd uloZenych v
klonovacim modulu pro sadu danou parametrem 11.38.
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MENU 12 - PROGRAMOVATELNE KOMPARATORY
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Indikace prekro¢eni komparacni
urovné komparatoru 1
Indikace prekro¢eni komparacni
urovné komparatoru 2

RO, Bit, P 12.07
12.17

Kateg. Rozsah Jednotka

Zakl. nast.

0 nebo 1

#14.01 (#14.02) =1  Vstupni proménna je nad nasta-
venou komparacéni urovni #14.04 (#14.14)
#14.01 (#14.02) =1  Vstupni proménna je pod nasta-

venou komparacéni urovni #14.04 (#14.14)

Source pro vstupni proménnou RW, Uni,
komparatoru 1 P
Source pro vstupni proménnou
komparatoru 2

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 aZ 20.50 0.00
Definuje parametr, ktery bude pouzit jako vstupni

proménna pro programovatelny komparator.

Muze byt pouzit pouze nebitovy parametr. Je-li pouzit
bipolarni parametr, bere se jeho absolutni hodnota.
Je-li pouzit neplatny parametr, potom vstupni hodnota
do komparatoru rovna se nule.

Komparacni turoven RW, Uni
komparatoru 1
Komparacni troven
komparatoru 2
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 100.0 % 0
Uzivatelem zadana hodnota jako procento z max.
hodnoty pfisluSného source.
Hystereze komparatoru 1 RW, Uni
Hystereze komparatoru 2
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az25.0 % 0

Definuje pasmo, ve kterém zména vstupni proménné
nezpusobi zménu na vystupu komparatoru.
Horni mez pro pfepnuti: #12.04 + #12.05/2
#12.14 + #12.15/2
Dolni mez pro pfepnuti: #12.04 - #12.05/2
#12.14 - #12.15/2

Inverze komparatoru 1 RW, Bit
% Inverze komparéatoru 2
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
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Destination komparatoru 1 RW, Uni,
Destination komparatoru 2 R,P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00
Definuje  parametr, ktery je Ffizen vystupem
kompararoru.

MizZe byt poZit pouze bitovy parametr.

Je-li pouzit neplatny parametr, vystupem komparatoru

neni fizen zadny parametr.
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MENU 13 - POLOHOVA REGULACE
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Poznamka k funkci relativni Jog (pomaly posuv):

jestlize polohova smy¢ka pracuje v rezimu elektronické
hfidele (digitalni "uzamceni") a je-li pfijmut povel k
funkci Jog ve stavech Ready nebo Stop, potom fadic
vyvola normalni funkci Jog, resp. relativni funkci Jog, je-
li pfijmut povel k funkci Jog pfi provozu meénice.
Relativni Jog je implementovan bud pfi¢tenim reference

Jog k referenci elektronické hfidele nebo jejim

odectenim od této reference.

13.01 Odchylka polohové smycky RO, Bi, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+16384 1/163840t.

Tento parametr udava regulacni odchylku polohy pfi
pouziti regulace polohy. Rozsah parametru je #1
otacka. Je-li chyba polohy vétsi nez jedna otacka,
parametr ukaze odchylku 1 otacky v pfisluSném sméru.

Destination referenéniho vstupu RW, Uni,
R, P
Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Tento parametr se pouziva pro definovani parametru
uréeni pro referenci enkodéru. Jako Destination mohou
byt programovany pouze nebitové parametry, které
nejsou chranény,. Je-li programovan neplatny parametr,
vstup neni smérovan nikam.

13.07 Pomeér referen¢niho enkodéru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 4.000 1

Muze byt pouzit pro Upravu vstupu referenéniho enko-
déru pro polohovou smycku, takze zpétna vazba
dostava urcity pomér otacek vzhledem k referenénimu
enkodéru.

(BRI OL: Vstup enkodéru 1 RO, Bi, P
- CL. Vstup referenéniho enkodéru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100 %

Tento parametr indikuje rychlost vstupu pfislusného
enkodéru jako procento maximalnich referenénich ota-
¢ek nastavenych v parametru 13.03.

Rezim polohové smy€ky RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open Qaz?2 0
Closed 0az6 0

Nastavuje provozni rezim polohové smycky:

polohova smycka vypnuta

orientace pouze na povel Stop

O, WN-0O

tuha elektronicka hfidel s digitalnim posuvem vpfed
tuha elektronicka hfidel bez digitalniho posuvu vpred
volna elektronicka hfidel s digitalnim posuvem vpfed
volna elektron. hfidel bez digitalniho posuvu vpred

(EXIEE OL: Maximalni otacky enkodéru 1 RW, Uni
CL: Maximal. otacky ref. enkodéru

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.

Open 1500

Vector 0 az 30000 ot/min 1500

Closed 3000

Tento parametr by mél byt nastaven uzivatelem na
maximalni hodnotu ot/min pfedpokladanou na vstupu
pfislusného enkodéru, ma-li byt signal enkodéru pouzit
jako reference. Pokud je rychlost enkodéru rovna této
hodnoté, parametr 13.02 bude indikovat 100% vstup.

orientace na povel Stop a signal Enable

V rezimech tuhé elektronické hfidele je odchylka polohy
absolutni vzhledem k &asu, kdy je polohova smycka
uzaviena. To znamena, Ze je-li pomocna hfidel
zpomalena v dlsledku nadmérné zatéze, cilova poloha
bude nakonec obnovena (spinéna) provozem pfi
vysSich otackach, kdyz je zatéz odpojena.

OL: Konstanta enkodéru 1 RW, Uni
CL: Konstanta referen¢niho
enkodéru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 4.000 1
MiZze byt pouzit pro Upravu vstupu pfislusného

enkodéru, pokud je pouzivan jako samotna reference.

13.05 Volba procentového vstupu RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1 0

Pouziva-li se vstup referenéniho enkodéru pouze jako
reference, hodnota smérovana k uréeni muze byt bud
procentem maximalniho vstupu nebo skuteCnymi
otackami za minutu. Tento parametr obstarava tuto
volbu.
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V rezimu volné elektronické hfidele je polohova smycka
uzaviena pouze tehdy, jestlize je splnéna podminka At
speed. To zpUsobuje prokluzovani, zatimco otackova
smyc¢ka neni dotazena.

otacky

referenéni

/

skute¢né

/
/

t

Elektronicka hfidel bez digitalniho posuvu vpfed mulze
byt implementovana tam, kde sledovany vstupni kmito-
Cet enkodéru je pfrili§ nizky, aby se z ného ziskala
sloZka plynulého posuvu vpfed. V tomto pfipadé muize
uzivatel zajistit pouziti alternativni reference otacek jako
slozky posuvu vpfed a polohova smycka zajisti pouze
korekci rychlosti. Neni-li vSak alternativni posuv vpred
spravny, polohova smycka bude pracovat s konstantni
odchylkou pro zajisténi rozdilu mezi posuvem vpred a
skute€nymi otackami referenéniho enkodéru. Béhem
relativni funkce Jog je vzdy pouzit digitalni posuv vpred,
protoze musi byt pouZzita slozka posuvu vpfed.

Je mozno volit dva rezimy orientace. V rezimu 5 ménic
orientuje po povelu k zastaveni s nastavenym rezimem
zastaveni s orientaci rP-POS (viz parametr 6.01). Re-
zim 6 pracuje stejné jako rezim 5, ale navic ménic
orientuje vzdycky, kdyz je dan signal Enable, pokud je
nastaven parametr drzeni nulovych otaéek (6.08). To
zajistuje, ze vieteno je po aktivovani ménic¢e vzdycky ve
stejné poloze.

Bé&hem orientace po povelu k zastaveni méni¢ prochazi
témito kroky:

1. rampy jsou aktivovany a motor je deceleruje nebo
akceleruje na mez otadek nastavenou v parametru
13.10 ve sméru, v némz motor pfedtim bézel

2. pokud je dosazeno otacek nastavenych v parametru
13.10, rampy jsou zablokovany a motor se stale
otaci, dokud neni zjisténo, Ze poloha je blizka k
cilové poloze. V tomto bodé jsou pozadované otacky
nastaveny na 0 a polohova smycka je spusténa.

3. jestlize je absolutni hodnota otacek nizsi nez 2ot/min
a poloha je uvnitf okénka definovaného parametrem
13.12, je vydan signal ukon&ené orientace

Unidrive, SW03.01.xx
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13.09 Zisk polohové smycky

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
0 az 4.000 0.1
Zisk se aplikuje na odchylku polohy pro vytvofeni slozky
korekce rychlosti.
13.10 Omezeni otacek polohové RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 250 ot/min 150

Tento parametr omezuje korekci rychlosti aplikovanou

polohovou smyckou,

takze vysoké zisky polohové

smyc¢ky mohou byt pouzity bez velkych korekci.

13.11 Reference polohy pro orientaci

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Closed 0 az 4095 1/4096 0

Definuje polohu enkodéru pozadovanou pro orientaci.

13.12 Okénko ? potvrzeni orientace

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 az 200 1/4096 20

Bé&hem procesu orientace je nastaven pfiznak ukon&eni
orientace 13.18, pokud je absolutni hodnota otacek
mensi nez 2ot/min a poloha enkodéru je v rozmezi od
#13.11 + #13.12 do #13.11 - #13.12.

13.13 Doba vzorkovani enkodéru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0az5.0 ms 4.0

RozliSovaci schopnost méfeni otacek z enkodéru zavisi
na dobé vzorkovani, po kterou se provadi méfeni. Pro-
dlouZenim doby vzorkovani se zvétSuje rozliSovaci
schopnost, ale také se prodluzuje doba, po kterou se
filtruje zména ve vstupnim kmito¢tu b&€hem méreni.

Musi byt u¢inén kompromis mezi rozliSovaci schopnosti
a dobrou dynamickou odezvou.
Pro kvadraturni enkodér je
méfeni ota€ek dana takto:

rozliSovaci schopnost

pocet linek enkodéru * 4 * maximalni otacky * #13.13
1000 * 60

13.14 Vynulovani citace referencnich RW, Bit
- otacek

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Jestlize je tento parametr nastaven na 0, parametr

13.16 je znovu nastaven na 0.

13.15 Vynulovani ¢itae otacek zpétné RW, Bit

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Jestlize je tento parametr nastaven na 0, parametr

13.17 je znovu nastaven na 0.



Cita¢ otacéek referenéniho RO, Bi, P

enkodéru
Cita¢ otaéek zpétnovazebniho
enkodéru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+32000 otacky

Hodnota téchto parametrd je zvySovana po kazdé
otacce vpred a snizovana po kazdé otacce vzad (je-li
13.14 a 13.15 nastaveno na 1).

Pfi dosazeni maxima se parametr pfestavi na 0, nikoli
na maximalni hodnotu s opaénym znaménkem.

13.18 Orientace ukoncéena RO, Bit, P

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1
Indikuje, Ze proces orientace je ukonen. Obsahuje 1,
pokud je absolutni hodnota ota¢ek mensi nez 2ot/min a
poloha je uvnitf okénka definovaného parametrem

13.12.

13.19 Inverze zpétnovazebniho signalu | RO, Bit, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed 0 nebo 1
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Toto menu obsahuje parametry pro definovani
slozek PID regulatoru. Tento regulator muze byt
vyuzit pro fizeni externich déju, napf. pro regulaci
tlaku.

Jeden analogovy vstup méni¢e je vyuzit pro
zadavani pozadované hodnoty, do druhého
analogového vstupu se zavadi skuteéna hodnota z
patficného cidla. Vystup regulatoru je mozno vyuzit
jako zadavaci signal kmito¢tu ménice.

m Vystup PID regulatoru RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100 %

Indikuje hodnotu vystupniho signalu regulatoru PID a to
pfed aplikaci konstanty.
Tento parametr je vzorkovan kazdych 32ms. ?

#14.01=P.e + l.e/p + p.D.e
kde: proporciondlni zisk (#14.10)
integracni zisk (#14.11)
derivacni zisk (#14.12)

Laplacelv operator
odchylka na vstupu PID regulatoru,

©OT O~ T

f.

14,03 x{(2) x#14.05 + 1} -##14.04] x{(2) x#14.06 + 1}

14.02 Volba source hlavni reference RW, Uni,

14.03 Volba source zadané hodnoty P

14.04 Volba source skute€né hodnoty

Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Tyto parametry definuji proménné, které jsou vstupnimi
signaly do PID regulatoru. Mohou byt pouzity pouze
nebitové parametry.

Je-li jako source zvolen neplatny parametr, potom je
vstupni hodnota 0.

VSechny vstupni signaly jsou automaticky upraveny tak,
Zze max. hodnoté vstupniho signalu odpovida 100% ({j. -
100% az +100% u bipolarnich parametrti a 0 az +100%
u unipolarnich parametru).

14.05 Inverze zadané hodnoty RW, Bit
Inverze skute¢né hodnoty
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0
14.07 Omezova¢ zmény rychlosti RW, Uni
- Zzadané hodnoty
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 3200.0 S 0

Tento parametr umoziuje zpomaleni zmény vstupniho
signalu zadané hodnoty.

Pfi skokové zméné z 0 na 100% na vstupu omezovace,
tj. #(#14.03), definuje na vystupu omezovace minimalni
dobu (rampu) zmény signalu z 0 na 100%.

Zména z -100% na +100% bude trvat dvojnasobnou
dobu.

14.08 Enable PID regulatoru RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

#14.08 = 0 Regulator PID je blokovan

#14.08 = 1 Regulatort PID je v provozu za pfedpokladu
ze #10.01 = 1 a parametr definovany
parametrem #14.09 ma také hodnotu 1.

Volba externiho Enable PID RW, Uni,
mulétoru P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 az 20.50 0.00

Mohou byt pouzity pouze bitové parametry. Je-li pouZit
neplatny partametr, potom se do souctového ¢lenu AND
pfivadi hodnota 1 (napf. pro parametr 0.00, coz je
default).

Proporcionalni zisk PID RW, Uni
mulétoru
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 4.000 1

Pomoci tohoto parametru je definovan proporcionalni
zisk aplikovany na regulac¢ni odchylku PID:

hodnota proporc. zisku =
=#14.10x ##14.03] x{(-2) x#14.05 + 1} -##14.04) x{ (-2) x#14.06 + 1}

kde: #14.03 source zadané hodnoty
#14.04 source skute¢né hodnoty
#14.05 inverze zadané hodnoty
#14.06 inverze skute¢né hodnoty

m Integraéni zisk PID regulatoru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 4000.0 0.5

Pomoci tohoto parametru je definovan integraéni zisk
aplikovany na regulaéni odchylku PID pFed integraci.
Integrace je provadéna souctem pfedchozi integracni
odchylky a aktudlni integraéni odchylky. Aktualni
integracni odchylka je obnovovana kazdych 32ms.

aktualni hodnota integraéniho zisku = #14.11x 0,033x
#i#14.03] x{ (-2) x#14.05 + 1} - #i#14.04) x{ (-2) x#14.06 + 1}

za pfedpokladu, ze #14.17 =0

Je-li #14.17 = 1, potom aktualni hodnota integraéniho
zisku je 0.

kde: #14.03  source Zadané hodnoty
#14.04  source skute€né hodnoty
#14.05  inverze Zadané hodnoty
#14.06 inverze skute¢né hodnoty
#14.17  podrZeni hodnoty integratoru

0,033 zisk je takovy, zZe kdyz hodnota
odchylky je 1,0 potom se inte-
graéni hodnota zvySi o 1,0 za 1s
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integracni hodnota = aktual. hodn. integr. zisku +
pfedchozi hod. integr. zisku

Pfedchozi hodnota integ. zisku je hodnota, kterd byla
aktualni pfed 32ms.

Pfi pfipojeni napajeci sité k ménici je poCatecni hodnota
integraniho zisku rovna 0 bez ohledu na stav pfi
odpojeni sité.

m Derivaéni zisk PID regulatoru RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 4000.0 0

Pomoci tohoto parametru je definovan integraéni zisk
aplikovany na regulaéni odchylku PID pfed derivaci.
Derivace je provadéna odectenim pfedchozi derivaéni
odchylky od aktudlni derivaéni odchylky. Aktualni
derivacni odchylka je obnovovana kazdych 32ms.

aktualni hodnota derivaéniho zisku = #14.12x 305x
#i#14.03] x{ (-2) x#14.05 + 1} - ##14.04) x{ (-2) x#14.06 + 1}

kde: #14.03 source zadané hodnoty

#14.04
#14.05
#14.06
#14.17
30,5

source skute¢né hodnoty

inverze zadané hodnoty

inverze skute¢né hodnoty

podrzeni hodnoty integratoru

zisk je takovy, Zze kdyz hodnota
odchylky linearné vzrista o 1,0 za
1s, potom se derivacni hodnota
bude mit konstantni hodnotu 1 a to

po dobu 1s

derivaéni hodnota = aktual. hodn. deriv. zisku +
pfedchozi hod. deriv. zisku

Predchozi hodnota deriv. zisku je hodnota, ktera byla

aktualni pfed 32ms.

m Horni mez PID regulatoru

RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az 100.0 % 100
Max. kladna hodnota vystupu PID regulatoru, tj.
omezeni pro #14.01.
m Dolni mez PID regulatoru RW, Bi
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
+100.0 % -100

Max. zaporna nebo minimalni hodnota vystupu PID

m Volba destination PID regulatoru RW, Uni,
R, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.00 aZ 20.50 0.00

Definuje parametr, do kterého je vedena vystupni
hodnota PID regulatoru.

Mohou byt pouZzity pouze nebitové parametry typu P.
Je-li pouzit neplatny parametr, vystup PID regulatoru
neni veden nikam.

1417 Uchovani hodnoty v integratoru RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Tento parametr je urCen zejména pro aplikace, kde

muZe dochazet k ruseni
regulatoru, pficemz toto

vystupni hodnotu integratoru.
Po dobu kdy #14.17 =

vstupnich  veli€in
ruseni

nesmi

PID

ovliviiovat

1 (mozno i prostfednictvim

digitalniho vstupu), je vystupni hodnota integratoru
drzena na urovni, kterou méla v okamziku kdy #14.17

prechazi do stavu 1.

m Symetrické omezeni PID Enable

RW, Bit
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo 1 0

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
Je-li #14.18 = 0, potom 14.13 a 14.14 definuji horni a
dolni mez PID regulatoru.

Je-li #1418 = 1, potom 14.13 definuje velikost

symetrického omezeni.

m Hlavni reference PID

RO, Bi, P

Kateg. Rozsah

Jednotka

Zakl. nast.

+100.0

%

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.

BZEI Z:0ana hodnota PID

RO, Bi, P

Kateg. Rozsah

Jednotka

Zakl. nast.

*100.0

%

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.

m Skuteéna hodnota PID

RO, Bi, P

Kateg. Rozsah

Jednotka

Zakl. nast.

+100.0

%

Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.

BYEE Regulacni odchyika PID

regulatoru, tj. omezeni pro #10.01. RO, Bi, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
m Konstanta PID regulatoru RW, Uni +100.0 %
Kateg. Rozsah Jednotka | zzkl. nast. Pozn.: Tento parametr je k dispozici od SW 03.xx.xx.
0 az 4.000 1

Vystupni hodnota PID regulatoru (#10.01) mudze byt
upravena konstantou je$té predtim nez je seltena s
hlavni referenci PID regulatoru (#10.02). Po provedeni
tohoto souctu je jeho vysledek automaticky upraven tak,
aby odpovidal rozsahu parametru do kterého je
nasmérovan, tj. #(#10.016).
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MENU 15 - REKUPERACNiI JEDNOTKA

V pripadé vyuziti této kategorie ménice kontaktujte
dodavatele pro obdrzeni podkladovych informaci.

MENU 16 - MALY VOLITELNY MODUL

MENU 18 A 19 - APLIKACNi MENU

Tato menu slouzi pro velky volitelny aplikacni modul.
Parametry 11 - 50 méni¢ uchova, kdyZ jsou uloZeny
vSechny ostatni parametry a parametr 1 v obou téchto
menu meéni¢ uchova pokazdé, kdyz dojde k vypnuti
napajeni.

EEXXI «od maicho voliteiného modulu__| Ro,uni.,p. MENU 20 - APLIKAGNI MENU
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 a2 100 Toto menu je rovnéz aplikacni menu pro velky volitelny

Tento parametr zobrazi kod v zavislosti na tom, ktery
maly volitelny modul je pouZit.
Dosud pfidélené kody jsou tyto:

0 nezjistén zadny modul

1 UD50 rozsifeni po¢tu vstupu a vystupl
2 UD51 interface pro druhy enkodér

3 UD53 interface pro resolver

4 UD52 interface pro sin/cos enkodér

Pfi pferuseni napajeni si méni¢ pamatuje, ktery modul
byl pouzit a pfi obnové napajeni zkontroluje, zda pouzity
modul je tentyz jako pfFi preruseni napajeni. Zjisti-li
ménic jiny modul, zavede zakladni nastaveni pro novy.
Neni-li pouzit zadny modul, Menu 16 nem(ze byt
pfistupné pomoci klavesnice ani pomoci sériové
komunikace.

V8echny ostatni parametry Menu 16:

Funkce téchto parametrl bude zaviset na pouZitém
modulu a informace budou tedy dodany s kazdym
modulem zvlast.

MENU 17 - VELKY VOLITELNY MODUL

17.01 Koéd velkého volitelného modulu RO, Uni, P
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0az 100

Tento parametr indikuje kod definujici velky volitelny
modul, ktery je pouzit. Kéd 0 indikuje, Ze nebyl pouzit
Zadny modul nebo modul sériové komunikace, ktery
nemuze byt zjistén. Hodnota pro aplikaéni modul UD70
je1.

VSechny ostatni parametry Menu 17:

Funkce téchto parametrd bude zaviset na pouzitém
volitelném modulu a informace budou tedy dodany s
kazdym zvlast.

137

modul, liSi se vSak od Menu 18 a 19 v tom, Ze
parametry jsou uloZzeny v modulu a nikoliv v paméti
meénice.

Unidrive, SW03.01.xx



	12. Prehled parametru
	Menu 1
	Menu 2
	Menu 3
	Menu 4
	Menu 5
	Menu 6
	Menu 7
	Menu 8
	Menu 9
	Menu 10
	Menu 11
	Menu 12
	Menu 13
	Menu 14
	Menu 15 - 20

