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Wprowadzenie

Mentor 11

1. WPROWADZENIE

MENTOR II to najnowsza rodzina nowoczesnych,
sterowanych catkowicie mikroprocesorowo,
przemystowych napgdow pradu stalego z regulacja
predkosci obrotowej napgdzanego silnika. Przedziat
pradow wyjsciowych zawiera si¢ w granicach od 25 do
1850A. Wszystkie wielkosci z tego przedziatu
wykorzystuja te same uklady sterowania, monitoringu,
zabezpieczen i szeregowe tacza komunikacyjne.
Wszystkie zespoty napedowe dostgpne sa alternatywnie,
w konfiguracji jednokierunkowej lub do pracy nawrotnej
(w czterech ¢wiartkach uktadu wspotrzednych moment
obrotowy - predkos$¢ obrotowa).

Napedy jednokierunkowe zapewniaja jedynie pracg
silnika "do przodu". Napgdy "czteroc¢wiartkowe"

sa w petni rewersyjne. Obydwa typy napgdu zapewniaja
szeroki przedzial regulacji predkosci obrotowej i/lub
momentu obrotowego silnika a napgdy cztero¢wiartkowe
zapewniaja pelna mozliwos¢ sterowania w obu
kierunkach obrotu.

Parametry pracy napgdéw mozna dobiera¢ i zmienia¢ z
klawiatury zespotu lub poprzez szeregowe lacze
komunikacyjne (interfejs). Dostgp do wpisywania lub
zmiany warto$ci parametrow mozna ograniczy¢ poprzez
3-poziomowy kodowany system ochrony.

Dostgpna jest roéwniez opcjonalna klawiatura z
wyswietlaczem, do montazu lokalnego lub zdalnego,
ktéra spelnia funkcje wygodnego, wielojezycznego
interfejsu uzytkownika umozliwiajacego wprowadzanie
prostych tekstow.

STEROWANIE SILNIKIEM PRADU STALEGO

W praktycznych zastosowaniach silnika pradu statego
regulacji wymaga jego predkos¢ obrotowa, moment na
wale i kierunek obrotow. Predkos$é obrotowa jest wprost
proporcjonalna do sily przeciwelektromotorycznej
indukowanej w tworniku i odwrotnie proporcjonalna do
strumienia wzbudzenia,

natomiast moment mechaniczny na wale jest wprost
proporcjonalny do pradu twornika i do strumienia
wzbudzenia silnika. Kierunek obrotow zalezy od
biegunowos$ci obwodu twornika

i obwodu wzbudzenia. Z powyzszego wynika, ze
konieczna jest regulacja:

1 Napigcia twornika; sita przeciw-elektromotoryczna
jest sktadowa napigcia twornika. Przy zatozeniu, ze
prad wzbudzenia silnika ma warto$¢ statq regulacja
napigcia twornika zapewnia pelna regulacjg predkosci
obrotowej, az do wartosci maksymalnej napigcia na
ktora twornik silnika zostal zaprojektowany. Prad
twornika jest rowniez funkcja jego napigcia. Zatem w
catym przedziale predkosci obrotowej, az do wartosci
maksymalnej napigcia twornika, moment obrotowy
jest takze funkcja tego napigcia. Zaktadajac, ze prad

wzbudzenia silnika ma warto$¢ znamionowa
maksymalny moment obrotowy na wale silnika
mozna uzyskiwa¢ w calym przedziale predkosci
obrotowej, od zera do wartoSci znamionowej
odpowiadajacej maksymalnemu napigciu twornika.

2 Napigcia wzbudzenia; od warto$ci tego napigcia
zalezy warto$¢ pradu wzbudzenia silnika 1 w
konsekwencji wielko§¢ strumienia wzbudzenia. Jesli
napigcie wzbudzenia zmienia¢ niezaleznie od
napigcia twornika to mozna zwigksza¢ predkosé
obrotowa przy stalej mocy (pelnym napigciu
twornika) poza punkt odpowiadajacy wartosciom
maksymalnym napigcia i pradu doprowadzanego do
twornika. Poniewaz moment obrotowy jest wprost

proporcjonalny do strumienia wzbudzenia to
odwzbudzanie silnika powoduje wzrost jego
predkosci  obrotowej ale spadek  momentu

obrotowego.

Dziatanie napgdu pradu stalego z regulacja predkosci
obrotowej polega w zasadzie na regulacji napigcia
podawanego na twornik silnika a wigc i pradu twornika.
Jesli  zachodzi potrzeba uzyskiwania predkosci
obrotowych wyzszych od predkosci znamionowej to
naped mozna wyposazy¢ opcyjnie w uklad regulacji
strumienia wzbudzenia silnika. Dla rozszerzenia
zakresow regulacji predkosci i momentu w bardziej
ztozonych aplikacjach napgdu mozna tez zastosowac
odrebny regulowany zasilacz wzbudzenia w zakresie
roboczym predkosci obrotowej, az do predkosci
znamionowej,. Zastosowanie odpowiedniego sprzgzenia
zwrotnego pozwala uzyska¢ sterowanie pozycyjne.

ZASADY DZIAEANIA NAPEDU Z REGULACJA
PREDKOSCI OBROTOWEJ

4 I

i
AC /] Vbe I

.

Obcigzenie
indukcyjne

Vpc

Przebieg
podstawowy

—f pradu

1 Przebieg napiecia i pradu jednofazowego
petnosterowanego mostka tyrystorowego
pracujacego na obcigzenie fazowe
wysokoindukcyjne. f=kat opoznienia

wysterowania tyrystora.
\_ y yry J
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Mentor 11

Napigcie jednofazowe podawane na sterowany w peini
mostek tyrystorowy =z obciazeniem rezystancyjnym
powoduje przerywny przeptyw pradu, ktory zostaje
zapoczatkowany zaptonem tyrystora i konczy si¢ wskutek
przejscia napigcia zasilania przez zero na koncu kazdej
potéwki cyklu. Napigcie maksymalne na obciazeniu
wystepuje gdy kat opdznienia wysterowania tyrystora
(zwany tez katem zaptonu) ma warto§¢ minimalna, tzn.
gdy warto$¢ f na rys. 1 wynosi zero. Rosnace opdznienie
wysterowania tyrystora zmniejsza warto$¢ pradu
wyjsciowego. Gdy obcigzenie ma charakter indukcyjny, a
tak jest w przypadku gdy stanowi je silnik, lub kat
opoznienia wysterowania tyrystora jest dostatecznie
maty, prad wyjsciowy staje si¢ ciagly (patrz rys. 1).
Przebieg podstawowy pradu wykazuje charakterystyczne
opoznienie wzgledem napigcia, ktore jest powodowane
czesciowo indukcyjnoscia obciazenia a czesciowo
opoznieniem wysterowania tyrystora.

Praca rewersyjna

Pracg rewersyjna napedu realizuje si¢ na dwa sposoby,
zaleznie od konfiguracji przeksztaltnika tyrystorowego.
Najprostsza konfiguracja przeksztaltnika zasilanego
trojfazowo, tj. pelosterowalny mostek tyrystorowy 6-
pulsowy, nie jest zdolna do zmiany polaryzacji napigcia
wyjsciowego. Ten typ  przeksztaltnika, zwany
"jedno¢wiartkowym"  lub  jednokierunkowym, w
przypadku zastosowania do pracy nawrotnej wymaga
uzycia  zewngtrznego — przetacznika — biegunowosci
napedzanego silnika (patrz rys. 2). W pewnych
zastosowaniach ten prosty uktad jest w praktyce

wystarczajacy.

Napigcie przemienne do ——¥
zasilacza wzbudzenia

=
L,

KER Lio
ac |2 +v4 |
REE [

2 Typowy uktad napedowy rewersyjny z
przeksztattnikiem tyrystorowym jednokierunkowym i
parg stycznikéw przetgczajgcych obwadd twornika
wyposazony w blokade uniemozliwiajaca ich

Jesli konieczne jest =zastosowanie takiego napedu
silnikowego w ktérym niezbedna jest petlna jego
sterowalno$¢ w obydwu kierunkach, ze zdolnoscia do
naglych i czestych zmian momentu obrotowego, to

L moment-predko$¢ obrotowa.

4 oM.+ N

4 -\

\ predkos¢ obrotowa napedu pradu statego )

\_ jednoczesne zatgczenie. Y,

Wprowadzenie

nalezy wykorzysta¢ konfiguracje przeciw-rownolegla
dwoch mostkow tyrystorowych (patrz rys. 3).

4 )

Napigcie przemienne do ——
zasilacza wzbudzenia

i

AN LYY

AC

N A

3 Konfiguracja przeciwréwnolegta dwéch mostkéw
tyrystorowych 3-fazowych napedu pradu statego do
pracy w czterech éwiartkach uktadu wspoétrzednych

R T
3 A A

J

Konfiguracja ta zapewnia petna sterowalno$¢ napedu w
obydwu kierunkach roboczych i w obydwu kierunkach
hamowania, tzn. w czterech ¢wiartkach ukladu
wspotrzednych moment - predko$¢ obrotowa (patrz rys.
4), bez potrzeby uzywania stycznikéw przetaczajacych
obwdd twornika.

2

Hamowanie w
pracy do tytu

Praca do
przodu
+n, +V

-n, -V
Hamowanie w
Pracado tylu | pracy do przodu
3 4
| = prad
V= napiecie

M= moment obrotowy  -M, -l
N= predkos¢ obr.

4 Cztery ¢wiartki ukladu wspotrzednych moment-

Jesli w napedzie jednokierunkowym jest potrzebna
funkcja hamowania to nalezy zastosowa¢ w tym celu
zewngtrzny obwod hamowania dynamicznego (patrz rys.
5). Rozwiazanie takie nie zapewnia jednak mozliwosci
sterowania pradem hamowania i jego liniowosci.

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun
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Napigcie przemienne do
zasilacza wzbudzenia

S

] Rezystor
hamowania

OO O X

[

M)

yo

5 Typowy uktad hamowania dynamicznego
(na rezystor) dla napedu jednokierunkowego

Sterowanie

Niezaleznie od tego czy naped jest jedno- czy
cztero¢wiartkowy odpowiedz silnika jest zawsze funkcja
napigcia wyjsciowego a to napigcie jest funkcja kata
wysterowania mostka tyrystorowego;

kat ten mozna kontrolowaé precyzyjnie.

Doktadno$¢ odpowiedzi silnika zalezy zatem od
zdolnos$ci uktadow logicznych napedu do odbioru,
interpretacji 1 przetwarzania danych o stanie
rzeczywistym silnika i stanie zadanym. Niektore z tych
danych przychodza ze zrodet zewnetrznych, takich jak

zadajnik predkosci obrotowej, zadajnik momentu
obrotowego, obwod sprze¢zenia Zwrotnego
predkosciowego, itd. Niektore sa wyprowadzane

wewnetrznie przez uktady logiczne napedu; dane te
dotycza np. napigcia i pradu wyjsciowego oraz zadanych
standw uktadu logicznego napedu dla réznych stanow
jego pracy.

Uktady logiczne napedu potrzebuja zestawu instrukcji
umozliwiajacych im podejmowanie procesu

rozpoznania standw, przetwarzania danych i generacji
sygnalow sterujacych zaptonem tyrystoréw. Instrukcje te
maja posta¢ danych okreslajacych wartosci parametrow
jakie uzytkownik powinien wprowadzi¢ odpowiednio do
wymagan  stawianych  danej  aplikacji  napedu
silnikowego. Zachowanie si¢ napedu w kazdej okre§lonej
aplikacji przemystowej zalezy od informacji o
warto$ciach parametréw, wpisanych przez uzytkownika i
monitorowanych wewngetrznie, jakie otrzymuje on do
przetwarzania.

Z tego powodu napedy MENTOR 11 zostaly wyposazone
w specjalizowany mikroprocesor

z oprogramowaniem, ktére jest konfigurowane
parametrami wprowadzanymi przez uzytkownika.
Parametry te obejmuja kazdy istotny czynnik majacy
wpltyw na osiagi silnika tak, ze uzytkownik moze
dostosowa¢ naped dokladnie do wymagan danej
aplikacji. Inne jeszcze parametry wprowadza si¢ w celu
komunikacji z napgdem., jego ochrony i dla innych
funkcji operacyjnych.

4 )

- J
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Menu

Ilo§¢ parametréw jest bardzo duza ale odnalezienie
parametréw i dostep do nich zostaty znacznie ulatwione
poprzez pogrupowanie ich w menu; kazde menu
obejmuje powigzana logicznie Iub funkcjonalnie grupe
parametréw. Uklad sterowania logicznego napedu i
graficzna reprezentacj¢ kazdego z menu przedstawiono
na diagramach logicznych w koncu rozdz. 6

Szeregowy interfejs komunikacyjny.

Szeregowe tacze komunikacyjne w ktére wyposazono
naped MENTOR II stanowi istotna cech¢ wyrdzniajaca
ten naped w jego =zastosowaniach do procesow
przemystowych. Pozwala ono np. na wspotprace uktadu
logicznego napgdu, Iub jego czgsci, z programowalnymi
sterownikami logicznymi (PLC) umozliwiajac w ten
sposéb  prawie natychmiastowa zmiang nastawy
parametréw odpowiednio do potrzeb na réznych etapach
cyklu obciazeniowego 1 przy zmiennych warunkach
procesu.

Szeregowe tacze komunikacyjne umozliwia takze ciagle
monitorowanie pracy napgdu w celach kontrolno-
analitycznych.

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun
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Dane

2. DANE

2.1 Dane techniczne

MAKSYMALNE NAPIECIE ZASILANIA
NAPEDU

480V + 10% standardowe

525V + 10% opcyjnie

660V + 10% na specjalne zamowienie

MAKSYMALNE ZALECANE NAPIECIE
SILNIKA

Napiecie Napiecie twornika (V)
zasilania (V) naped 1- lub 4-éwiartkowy

380 440

415 460

440 500

460 510

480 530

NAPIECIE ZASILANIA NAPEDU

Napiecie 3-fazowe, 3-przewodowe, 45 - 62 Hz,
symetryczne, warto$¢ maks. 480V + 10%.

Napigcie zasilania obwodow sterowniczych
(elektronicznych):

Standardowe -

2-przewodowe, od 220V - 10% do 480V + 10%
Z zasilaczem wzbudzenia "North American" -
3-przewodowe, od 220V - 10% do 480V + 10%

UWAGA: El i E3 musza by¢ podtaczone do
tych samych faz co L11 L3

ZASILACZE 1 ZADAJNIKI ZEWNETRZNE
(wszystkie wyj$cia odporne na przypadkowe
zwarcia)

Zadajnik +/-10V (+/-1%), obcigzalnos$¢ -
10mA
Zasilacz enkodera: napigcie przetaczalne 5V,
12V lub 15V, obcigzalnos¢ 300mA
Zasilacz +24V do sterownia przekaznikow,
obciazalnos¢ - 200mA

TEMPERATURA I WILGOTNOSC
OTOCZENIA

Znamionowa temperatura otoczenia
40°C
Maksymalna wysoko$¢ nad poziomem morza
1000m
Temperatura magazynowania
-40 do +55°C
Wilgotno$¢ wzgledna otaczajacego powietrza
nie dajaca kondensacji.

PRZEZNAMIONOWANIE

Na warto$ci znamionowe parametrow napedu
ma wptyw:

® wysoko$¢ n.p.m. na jakiej zainstalowano
naped. Jesli wysoko$¢ przekracza 1000m to
prad znamionowy obciazenia nalezy
zredukowac o 1,0% na kazde 100m powyzej
tej wartosci.

® temperatura otoczenia. Jesli temperatura
otaczajacego naped powietrza przekracza
40°C to znamionowy prad obciazenia
napedu nalezy obnizy¢ o 1,5% na kazdy
stopien powyzej tej wartosci ale tylko do
maks temperatury otoczenia wynoszacej
+55°C.

STOPIEN OCHRONY OBUDOWY

Napedy MENTOR 11 sa budowane zgodnie z
europejskimi wymaganiami dla stopnia ochrony
IP0O0, ale sa przystosowane do montazu w
obudowach zapobiegajacych przedostawaniu
si¢ cial obcych.

Dla ochrony przed przypadkowym dotknigciem
zaciskow bedacych pod napigciem, podczas
czynno$ci wykonywanych na zewnatrz napedu
lub podczas obstugi innych urzadzen
znajdujacych si¢ w poblizu, dostgpne sa
dodatkowe opcyjne ostony ochronne do
zamontowania nad zaciskami.

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. 7
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2.2 Warto$ci znamionowe

1. PRAD WEJSCIOWY I WYJSCIOWY

Mentor 11

Typ i model napedu

Typowe*)

wart. Znam. mocy

Maks. prad ciagly DC

(kW)
1-¢wiartkowy 4-¢wiartkowy nap. tworn. 400V nap. zas. 500V AC na wejSciu  na wyjsciu

M25 M25R 7,5 9 21 25

M45 M45R 15 19 38 45

M75 M75R 30 38 60 75
M105 MI105R 37,5 47 88 105
M155 MI155R 56 70 130 155
M210 M210R 75 94 175 210
M350 M350R 125 156 292 350
M420 M420R 150 188 350 420
M550 M550R 200 250 460 550
M700 M700R 250 313 585 700
M825 M825R 300 375 690 825
M900 M900R 340 425 750 900
M1200 M1200R 450 563 1000 1200
M1850 M1850R 750 938 1540 1850

*) Wartosci znamionowe mocy silnika dla wyzszych napie¢ twornika mozna zwiekszy¢. Patrz pkt 2.1 - Maksymalne
zalecane napiecie silnika.

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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2. BEZPIECZNIKI I OKABLOWANIE

Dane

Zalecane bezpieczniki

Typowe przekr. przewodow

Typ i model napedu typu HRC* szybkie" na wej AC i wyj. DC
1-¢wiartkowy | 4-¢wiartkowy | wart. znam. na | wart. znamna | wart. znam. na mm® AWG?
wej.AC (A) wej. AC (A) wyj. DC (A)
M25 32 35 NR 4 10
M25R 32 35 40 @ 4 10
M45 50 60 NR 6 6
M45R 50 60 70 @ 6 6
M75 100 100 NR 25 2
M75R 100 100 125 @ 25 2
M105 100 125 NR 35 1/0
M105R 100 125 175 @ 35 1/0
M155 160 175 NR 50 3/0
M155R 160 175 250 @ 50 3/0
M210 200 250 NR 95 300MCM
M210R 200 250 300 @ 95 300MCM
M350 355 400 NR 150 ©)
M350R 355 400 550 @ 150 ®)
M420 450 500 NR 185 ©)
M420R 450 500 700 @ 185 ®)
M550 560 700 NR 300 ©)
M550R 560 700 900 ¥ 300 ®)
M700 630 900 NR 2x185 ©)
M700R 630 900 1000 @ 2x185 ®)
M825 800 1000 NR 2x240 ©)
M825R 800 1000 1200 @ 2x240 ®)
M900 1000 1200 NR 2x240 ©)
M900R 1000 1200 2x700 ¥ 2x240 ®)
M1200 1250 2x700 NR 2x400 ©)
M1200R 1250 2x700 2x900 ¥ 2x400 ®)
M1850 2000 2x1200 NR 3x400 ©)
M1850R 2000 2x1200 2x1000 ¥ 3x400 ®)

*) HRC (ang. High Rupture Capacity) - bezpieczniki o wysokiej zdolnosci wylqczania

(1) Bezpieczniki szybkie do zabezpieczania potprzewodnikowych obwodow DC znamionowane odpowiednio:

dla nap. zasilania 380V AC -
dla nap. zasilania 480V AC -

500V DC
700V DC

2) Podane przekroje dotyczq kabli troj- i czterozytowych Cu w izolacji PCV wzmocnionej (do prowadzenia w kanatach
kablowych) instalowanych w okreslonych warunkach srodowiskowych..
3) Typowe przekroje przewodow w/g klasyfikacji amerykanskiej (AWG) przyjeto zakladajqc temperature otoczenia
rowng 30°C, obcigzenie réwne 1,25 obcigzenia znamionowego i temperature zyly Cu réwnq 75°C oraz nie wigcej
niz trzy przewody w jednym kanale kablowym. Stopniowanie zabezpieczai w obwodach rozgalezionych musi
zapewnic uzytkownik Cate oprzewodowanie musi by¢ zgodne z NEC Art. 310 i odpowiednimi przepisami budowy
urzqdzen elektrycznych.
4) W zastosowaniach w ktorych inercja obcigzenia jest niewielka a hamowanie odzyskowe nie wysiepuje czesto
bezpieczniki pradu stalego mogq nie by¢ potrzebne.
6) Przekroje przewodow- patrz NEC, tabela 310-16

NR (ang. not required) - nie wymaga sie.
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3. PARAMETRY CHLODZENIA I CIEZAR

Mentor 11

Typ i model napedu Wentylacja Przyblizony ci¢zar
- o rze
1-¢wiartkowy 4-¢wiartkowy typ N /milr)l p%y;:} Jmin kg funty
M25, M45, M75 1 - - 10 22
M25R, M45R, M75R 1 - - 11 24
M105, M155 1 - - 14 31
MI105R, M155R 1 - - 15 33
M210 M210R 2 - - 21 46
M350, M240 3 7,6 270 22 48
M350R, M420R 3 7,6 270 23 51
M550 3 17 600 22 48
MS550R 3 17 600 23 51
M700, M825 3 17 600 27 59
M700R, M825R 3 17 600 30 66
M900, M1200, M1850 3 20 700 70 154
M900R, M1200R, M1850R 3 20 700 120 264
Typ wentylacji: UWAGA Napigcia zasilania wentylatorow:
1 konwekcja naturalna M350 - M825;  jednofazowe 110V AC (opcyjnie 220V AC)
2 wentylator wbudowany M350 - M825;  jednofazowe 110V AC (opcyjnie 220V AC)
3 wentylacja wymuszona M900 - M1850; trojfazowe, 415V AC
4. STRATY

Dla wszystkich wielkosci napgdu straty wynosza okoto 0,5% znamionowej mocy wyjsciowej. Ponizsza tabela
podaje straty w kW i jednostkach HP (1HP = 1,0139KM lub 746,0W - przyp. thum) dla napedéw o napigciu twornika

rownym 400V.
Typ i model napedu Typowe moce znamionowe silnikow Straty
jednoéwiartkowe | czteroCwiartkowe kW HP kW HP
M25 M25R 7,5 10 0,038 0,05
M45 M45R 15 20 0,075 0,1
M75 M75R 30 40 0,15 0,2
M105 MI105R 37,5 50 0,19 0,25
MI155 MI155R 56 75 0,28 0,37
M210 M210R 75 100 0,38 0,5
M350 M350R 125 168 0,63 0,83
M420 M420R 150 201 0,75 1
M550 MS550R 200 268 1,0 1,3
M700 M700R 250 335 1,3 1,7
MS825 MS825R 300 402 1,5 2
M900 MO900R 340 456 1,5 2
M1200 M1200R 450 603 23 3
M1850 MI1850R 750 1005 3,8 5
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Instalacja mechaniczna napedow

3. INSTALACJA MECHANICZNA NAPEDOW

3.1 Wymiary

Podstawowe wymiary pokazano na rys. 8§ - 10 ze str.
14 + 16. Wycigcie 1 wymiarowanie otworow
montazowych napgdu z radiatorem wystajacym poza
panel pokazano na rys. 81 9.

3.2 Wymagania montazowe

Obudowa napgdu spelnia migdzynarodowe wymagania
dla stopnia ochrony IP00 i jest odpowiednia do montazu
w obudowach NEMA.

Lokalizacja

Naped nalezy montowaé w miejscach suchych, wolnych
od pyhlu, korozyjnych par i gazéw. Nalezy zwrdcic
szczegbdlng uwage by w otoczeniu napedu nie
wystepowaty kondensujace sig¢ pary cieczy lub wilgoci
atmosferycznej.

Jesli naped ma by¢ zlokalizowany w miejscu gdzie
prawdopodobna jest kondensacja w czasie gdy naped nie
pracuje to nalezy zainstalowa¢ odpowiedni grzejnik.
Grzejnik ten nalezy wytaczy¢ po uruchomieniu napedu.

Zaleca si¢ stosowacl celu
automatyczny.

Napgdu MENTOR II nie nalezy instalowa¢ w miejscach
o podwyzszonym ryzyku porazenia chyba,

ze zostal on zamontowany w odpowiedniej obudowie i
zaatestowany (patrz "Obszary zwigkszonego zagrozenia

porazeniowego" na str. 17.

W tym przetacznik

Montaz i chlodzenie

W rodzinie MENTOR II wystgpuja pewne zréznicowania
pod wzgledem montazu i chlodzenia napgdow.
Wigkszo§¢ modeli jest przystosowana do montazu na
powierzchni plaskiej lub w wycigciu plyty montazowe;.
Napedy duzej mocy wymagaja wentylacji wymuszonej i
moga by¢ dostarczane opcyjnie z wentylatorami w
kanatach chtodzenia.

Uzytkownik moze alternatywnie wykorzysta¢ tez inny
system powietrza chlodzacego. Wymagania dotyczace
przeptywu powietrza chtodzacego podano w tabeli 3 na
str 10. Istniejace warianty montazu i chtodzenia napgdow
zebrano w tabeli nizej.

Model napedu . hRodzaj montazu . Wentylacja Radiator
powierzchniowy w wycigciu
M25 do M75 tak tak naturalna izolowany”
M25R do M75R tak tak naturalna izolowany”
M105 i M155 tak tak naturalna izolowany”
MI105R i M155R tak tak naturalna izolowany”
M210 i M210R tak tak wymuszona izolowany
(wentylator wbudowany)
M350 do M550 tak @ tak @ wymuszona pod napigciem
M350R do M550R tak @ tak @ wymuszona pod napigciem
M700 do M825 tak @ tak @ wymuszona pod napigciem
M750R do M825R tak @ tak @ wymuszona pod napigciem
M900 do M1850 tylko - wymuszona ¢ pod napigciem ©
MO900R do M 1850R tylko - wymuszona ¢ pod napieciem ©

*

Radiator izolowany nalezy ze wzgledéw bezpieczenstwa uziemié¢. Wyposazono go w tym celu w odpowiedni

zacisk.

(1) W przypadku montazu napgdu w wycigciu plyty montazowej nalezy zdemontowaé jego wentylator wlasny i
zastosowa¢ odpowiednia wentylacj¢ wymuszona (z wentylatora zewngtrznego).
(2) Montaz powierzchniowy wymaga zastosowania opcyjnego kanatu wentylacyjnego z niezaleznymi wentylatorami,
kohierzami montazowymi i kotkiem uziemiajacym.

(3) Nalezy zastosowa¢ odpowiednia wentylacj¢ wymuszona.

(4) Mozna zamoéwi¢ odpowiedni opcyjny wentylator dodatkowy.

(5) Obudowany.

3.3 Chlodzenie i wentylacja

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Minimalne wymiary obudowy

Nalezy zadba¢ by obudowa do ktorej ma by¢ instalowany
naped miata odpowiedni rozmiar, zapewniajacy
odprowadzenie ciepla generowanego przez naped.
Sprawa zasadnicza jest pozostawienie co najmniej 100-
milimetrowej przestrzeni wolnej wokot napedu (patrz rys
6).

Przy szacowaniu temperatury wewnatrz obudowy nalezy
uwzgledni¢ cale wyposazenie jakie do niej zamontowano.

4 - N
o

Rys. 6. Do zapewnienia
niezaktoconego obiegu
powietrza chlodzacego
konieczne jest zachowanie
co najmniej 100-
milimetrowej odlegtosci od
sasiadujacych z napgdem
stycznikow, przekaznikow
i innego wyposazenia.

-

Ll

- J

Efektywna powierzchnia odprowadzania ciepla
Powierzchni¢ obudowy niezbgdna do odprowadzania
ciepta generowanego przez urzadzenia znajdujace si¢ w
jej wnetrzu oblicza sig z nast¢pujacego rownania:
P,
€
k(Ti - Tamb )
gdzie:
A.- efektywna powierzchnia odprowadzania

ciepta (m?) bedaca suma powierzchni, ktore

nie sa w kontakcie z zadna inna

powierzchnia.
taczne straty mocy (W) na ciepto wewnatrz
obudowy.
maksymalna dopuszczalna temperatura pracy
napedu (°C).
Tamy- maksymalna temperatura otoczenia (°C).
k- wspolczynnik przewodzenia ciepta dla

materiatu z ktorego zostata wykonana
obudowa.

Py-

T-

Mentor 11

PRZYKLAD:

Obliczenie wielkosci obudowy IP54 (NEMA 12) dila
napedu M210

Do obliczen przyjgto przypadek najgorszy zaktadajac, ze

e instalacja ma zapewni¢ stopien ochrony IP54 (NEMA
12) co oznacza, ze naped wraz z radiatorem musza
catkowicie miesci¢ si¢ w obudowie, obudowa jest
catkowicie zamknigta 1 pozbawiona jakiejkolwiek
wentylacji ~ wewnetrznej.  Cieplo moze  by¢
odprowadzane do otoczenia tylko w wyniku
przewodzenia przez $cianki obudowy, konwekcjg i
promieniowanie.

e obudowa ma by¢ posadowiona na podtodze, ze
$cianka tylna oparta o Sciang. Zatem jej podstawa i
$cianka tylna nie moga by¢ uwzgledniane w procesie
odprowadzania ciepta. Na efektywna powierzchnig
odprowadzania ciepta sktada si¢ tylko $cianka gorna,
przednia i dwie $cianki boczne (patrz rys. 7).

e obudowe¢ wykonano z 2-milimetrowej (0.1 cala)
blachy stalowej malowane;.

e maksymalna temperatura otoczenia wynosi 25°C.

\

Rys: 7. Obudowa wikt(')rej zwykle tylko cztery Scianki
odprowadzaja ciepto.

- J

Wyznaczanie efektywnej powierzchni odprowadzania
ciepla

Wartosci liczbowe zmiennych do w/w przyktadu sa
naste¢pujace:

P, = 400W (straty)

Uwaga: jest sprawq zasadniczq by do wartosci P;
wchodzity wszelkie straty na cieplo generowane
wewngqtrz obudowy.
T; = 40°C (parametr przyjety dla napedow
MENTOR II)
T = 25°C
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k = 5.5 (warto§¢ typowa dla 2-milimetrowej
blachy stalowej malowanej)

Ae:———‘@———=4,85m2
5,5(40 - 25)

Wyznaczenie wymiaréw obudowy

Wymiary obudowy wynikaja z jej zastosowana do
okreslonej instalacji. Mozna alternatywnie wybraé jedna
z obudow standardowych dostepnych w typoszeregu. W
kazdym przypadku nalezy jednak uwzglgedni¢ wymiary
napg¢du 1 minimalng przestrzen wolna (100mm) wokét
obudowy (patrz rys. 6).

Oblicza si¢ dwa wymiary obudowy, wysoko$¢ i
glebokos¢, trzeci wynika z dwoch pierwszych.

Na koniec nalezy sprawdzi¢ czy wewnatrz obudowy beda
zachowane wymagane odlegtosci.
Efektywna powierzchnia chlodzenia
posadowionej na podtodze i opartej o Sciang

(jak na rys. 7) wynosi:

obudowy

A.= 2AB+AC+BC

gdzie Ac -wysokos¢, B - glebokos¢, C - szerokos¢
obudowy.

Zatozmy wstepnie, ze wysoko$¢ A wyniesie 2,2m (7stop i
3 cale) a glebokos¢ 0,6m (2 stopy). Wartosci jakie
przyjmiemy ostatecznie zostana by¢ moze podyktowane
wielko$cia dostepne;j

przestrzeni lub wielkoscia najblizszej obudowy typowe;j.
Poniewaz Ac, A i B s3 juz znane zatem do obliczenia
pozostaje wymiar C:

A.—-2AB=C(A+B)
lub C:ﬂ
A+B
_4,85-(2x2,2%0,6)
- 2,2+ 0,6
_ 4,85-2,64
2.8

= okoto 0,8m (2stopy i 7cali)

Nalezy sprawdzi¢ przestrzen wolng po kazdej stronie
napedu. Szeroko$¢ napgdu wynosi 250mm (10 cali). Po
kazdej jego stronie nalezy pozostawi¢ przestrzen wolna
100mm (4 cale). Zatem minimalna szeroko$¢ obudowy
powinna wynosi¢ 450mm (18 cali). Warto$¢ ta lezy
ponizej wartosci wyliczonej (okoto 0,8m) i mozna ja
zaakceptowaé. Pozostawia ona jednak ograniczona
przestrzen po kazdej stronie napgdu na inne wyposazenie
i ten czynnik moze by¢ decydujacy o proporcjach
obudowy przyjetych ostatecznie. Jesli taki przypadek
zachodzi to nalezy odpowiednio zmodyfikowaé wartos¢

Instalacja mechaniczna napedow

C i stosujac ta samg metod¢ ponownie wliczy¢ dwa
pozostate wymiary.

Jesli decydujemy si¢ na wybranie obudowy typowej (z
katalogu) to jej efektywna powierzchnia chtodzenia nie
moze by¢ mniejsza od wyliczonej wartosci A..

W zasadzie wyposazenie generujace ciepto najlepiej jest
zlokalizowa¢ na dole obudowy gdyz wplywa to
korzystnie na powstawanie konwekcji i roOwnomierne
rozprowadzanie ciepta. Je§li umieszczenie takiego
wyposazenia u gory obudowy jest nieuniknione to nalezy
rozwazy¢ zwigkszenie powierzchni $cianki  gornej
obudowy kosztem jej wysokosci lub, w przypadku
napedow bez wentylatora wlasnego, zwigkszy¢
cyrkulacje powietrza poprzez zastosowanie wentylatorow
wewngtrznych.

Wentylacja obudowy

W przypadku gdy do odprowadzania ciepta z obudowy
ma by¢ zastosowany wentylator wewngtrzny a wysoki
stopien ochrony obudowy nie jest parametrem
krytycznym mozna uzy¢ obudowy mniejsze;..

Do obliczenia przeptywu powietrza wentylujacego przez
obudowg uzywa si¢ nastgpujacego rownania:

_ 3,1P,
- Ti - Tamb

gdzie V jest zadanym natezeniem przeptywu w m’/h.

Wyznaczenie nateZenia
wentylujqcego naped M210

przeplywu powietrza

P, = 400W
T; = 40°C (dla napedow MENTOR II)
Tamp = 25°C (przyktadowo)

Po podstawieniu do rownania otrzymamy:

v 313400,
40 - 25

= 83m’/h tj. 2930 stop’/h.
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Instalacja mechaniczna napedow Mentor 11
-
Kierunek b rtzep fy UWAGA - rysunek pokazuje zaciski Al i A2 tylko _{
powietrza dla napedow 4-¢wiartkowych; dla napedow 1- —_
l* ¢wiartkowych potozenia Al i A2 sa odwrocone - —F . .
Wymiary jednostki
C napedowej (mm, cale)
A
| ) mm in
| = e -—-—-
A 250 9 13/16
“ —zni tqsb—:-iqb—ﬂ i IHD | e D . B 370 14
| C * #
- ! ! ! P D 112 4w
r} —-+-+ 1 >V | r— (M| 1t - E 195  7iue
5 c d : F 420 16916
Al G G 30 13716
Zz 4 +- : H 505 197
N ') i
§ | E I 197 734
z p i * dla M25 do M75R
E L A2 M210 | C=150mm (5 i 7/8cala);
2 'EE—I— _JL M210R | # dla M105 do M155R
) = | C=195mm (7 11/16cala)
= 1
& I
= 1
; i ,
= 1
n |
= — | —————
o -
Z
= ; '.I:H = 12515 I : ! H
g g 1/2x1/16
2 | ( ) |
E _ WYCIECIE PEYTY T ROZMIESZCZENIE XA
> Typ Zaciski OTWOROW DO MONTAZU NAPEDU W lr,-;_ |
5 napedu Al, A2 WYCIECIU PLYTY MONTAZOWEJ XC. XB "!
> M25 Q Wymiary zaciskow Wymiary do montazu w wycigcie 3 | I‘{—Z"I |
5 M25R Q (mm, cale) plyty montazowej (mm, cale) _‘L ! -
& M45 Q mm - in mm  in
E M45R Q a 28 ;3/ 16 XA 220 816
% M75 Q 38 XB 200 718 ieci
= M75R Q ¢ 110 s XC 425 1 yelacie phyty
< M105 Q d 100 31516 XD 360 143/16 zmieszczeni
S MI05R P e 115 412 XE 245  Oss otworéw
= M155 Q f 140 512
- M155R P g 54 218
M210 Q
M210R P
ZACISKI L1, L21L3 - $ruba M8;
ZACISKI Al, A2 i zacisk uziomowy -
nawiercenie pod M8 YA
| ]
YB _-1 I 1 Wymiary do montazu
:i ! ! powierzchniowego (mm, cale)
YC—T
) 1T T | W napegdach mm in
ROZMIESZ(;ZENIE OTWOROW + M210 i M210R -|— —_ YA 186 75/16
POD MONTAZ POWIERZCHNIOWY ) do montazu YB 32 11/4
Jednost.kl M25 - panelowego YC 10 716
MIS5 i M2.5R - nawiercono tunel YD 389 155/16
1\(/1115511 maﬁ%lf," wentylacyjny YE 42 111/16
YD WA WSpOmit JA  YF 50 115/16
montazowe, gorny i -
dolny .
mm 1
ZA 245 95/8
BEZ ZACHOWANIA n ) o
SKALI; WYMIARY W MM | \ | 7R
SA PODANE DOKLADNIE, ' i L -
WYMIARY W CALACH B e ! | T
WYLICZONO | . Otwory I|
YE yg | montazowe e
pod M6
Rys 8. Jednostki napgdowe M25 do M210 oraz M210R wiacznie sa przystosowane zaréwno do
L montazu powierzchniowego jak i do montazu w wycigcie ptyty montazowe;.
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Kierunek
* przeptywu

powietrza

yIsoupaf ‘6 SAY

BEZ ZACHOWANIA SKALIL; WYMIARY W MM SA PODANE
DOKLADNIE, WYMIARY W CALACH WYLICZONO

UWAGA - radiatory sa pod napigciem

(1/cala)

825R - zacisk 40 x 10 (11 3/8 x
1/4cala)

—
L e |
[ ™
1 1
_ T
\ WENTYLATORY |,
| | Wymiary jednostki
napedowej (mm, cale)
1
| mm in
A 450 173/4
1
B 85 338
| M550 C 140 s
- M550R D 363  l4s16
7~ | M700 E 225 8m%
. M700R F 112 47/16
1 M825 G 30 13116
MS825R H 293 119/16
J 280 11
K 405 1515/16
L 423 1611/16
— MONTAZ -
POWIERZCHNIOWY
DANE M()NTAZOWE DO
ZACISKOW
Wszystkie otwory pod
zaciski Srubowe - MI2 1y 1700, M700R oraz M825 i

fes} —
[ = [ "3l el W |
e | R ' ' o ' '
I I_H - -
= | |¢| |¢| |¢| l a.l =g | WENTYLATORY T
o - —_—1 ! 1
=) - -
g |
e 1
=<
&’ |
(=) 1 M350
' | M350 M350R
= M350R M420
5 Shk M420
& | M420R
—_ M420R
1
S
m
=
=
1
z ¥ H - — - — 1 MONTAZ [
N , POWIERZCHNIOWY
% | Ijl:l + - | RADIATORY POD I MONTAZ W
> > NAPIECIEM WYCIECIE PLYTY
- 5 MONTAZOWEJ
< =
> . . >
-l “  Wymiary domontazu w | ol
I-"" -"l .. = = |
' ' montazowej (mm, cale) e
| . T || |
- XA 420 169/16
XB 405 151516 | h |
XC 310 123/16
XD 2955 1158 + iﬁ%ﬁ;ﬁ +
Wyciecie plyty i wentylatora
rozmieszczenie chlodzacego
otworéw Wymiary do montazu < radiator.; cztery
montazowych; powierzchniowego o] otwory pod M8
(mm. cale)
cztery otwory pod mm in
M6 (1/4cala) YA 49 1912 Na stronie
YB 472 189/16 przedniej - kotek +
YC 62 e uziemiajacy M6
YD 225 878 1/4cal
lﬁr_ '.|_|r__ I = YE 347 1311/16 f (1/4cala)

UWAGA: WSZYSTKIE RZUTY WYKONANE W SYSTEMIE AMERYKA NSKIM

Dla M350, M350R,
M420, M420R, M550
i M550R - zacisk 30 x 6
(113/8 x 1/4cala)

®]-

@___ a

4

3 /T ER S0 o o
©
S

Wymiary zaciskow
(mm, cale)

mm in
28 11/8
43 3318
23 15/16
38 112
35 13/8

o 65 29/16
9 318
-l= 53 21116

68 211/16
25 1
- 60 23/8

1 10)ud\
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Instalacja mechaniczna napedow Mentor 11
N
Kierunek przeptywu
powietrza BEZ ZACHOWANIA SKALI; WYMIARY
METRYCZNE SA DOKLADNE, WYMIARY W
Zaciski wyj$ciowe | | Zaciski wejsciowe CALACH WYLICZONO
- F -
i > | M
I I - ! ' Wymiary Mxxx
| G 1 _f [ | jednostek napedowych
! G ! H N (mm, cale)
Lt u )
| ™ =1 | i _!"! i"E mm in
1 -|- = - A 175 67/8
1] ' T -— ].-f B 180 71/16
1
K J C 175 67/8
S | D 90 39716
¥ 1] E 555 21
J
K o _T Wymiary Mxxx
jednostek napgdowych
C (mm, cale)
- mm in
ﬂ A 330 13
B 330 13
A £ C 330 13
D 165 6172
K3 . E 1015 391516
RilE J
T Wymiary wspolne
(mm, cale)
B ¥ L mm in
D F 450 173/4
L G 393 1512
|y L _+_ R ; H 125 415/16
|:|__ __I__l - - | J 25 1
| [~ —'*' 1 K 30 13/16
] | L 315 1238
\ M 185 75/16
L N 48,5 115/16
| — P 470 1812
Al 1 Ia) 510 s
1
= L
Naktadki wlot/wylot; dwa otwory ¢ Lt M
12mm (1/2 cala) |" Q bl
KOENIERZ GORNY KOLNIERZ TYLNY
a
L 3 Wymiary kolnierza o i Wymiary kotierza
! il _!I goérnego (mm, cale) ! ¥ b tylnego (mm, cale)
T T mm in 1 -+ mm in
. ' (o2 290 11 ' j a 290 11716
T T b 100 31516 T b 80 318
c 200 78 f c 200 78
d 60 738 ! } d - -
e N e 330 13 _-f - e N e 330 13
1 | 8 otworow ¢ 7mm 1yl f o210 8w "6 otworéw ¢ 7mm - f 208 8316
T (1/4cala) vt T e 25 1 o (1/4cala) v v g 20 136
.'d T T h 15 o6 J— h 10 38
¥ T T%
F ]
g h g h
RADIATOR POD NAPIECIEM!
Rys. 10. Jednostki napedowe M900 - M1850 i MIOOR - M1850R, przeznaczone tylko do montazu
napowierzchniowego.
J
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Mentor 11

Instalacja elektryczna

4. INSTALACJA ELEKTRYCZNA

4.1 Wymagania  stawiane  instalacji
elektrycznej
BEZPIECZENSTWO

Napigcia jakie wystepuja na kablach zasilajacych naped,
kablach odptywowych, przewodach zasilajacych uktady
sterowania oraz na pewnych elementach wewnatrz
napgdu moga stanowi¢ zagrozenie porazeniowe, nawet
$miertelne.

ZAGROZENIE PORAZENIEM ELEKTRYCZNYM
Jesli naped jest podtaczony do sieci zasilajacej to przed
wykonaniem jakichkolwiek czynnosci wymagajacych
odjecia jego pokrywy nalezy zawsze odlaczy¢ najpierw
sie¢ zasilajaca za pomoca roztacznika izolacyjnego. Po
odlaczeniu zasilania nalezy odczeka¢ co najmniej 2
minuty na catkowite roztadowanie si¢ kondensatorow
wewnatrz napgdu. Przed uplywem tego czasu wewnatrz
modutu moga wystgpowac niebezpieczne napigcia.

Osoby wykonujace i nadzorujace instalacjg elektryczna
napedow oraz dokonujace jej konserwacji musza
posiada¢ odpowiednie kwalifikacje i kompetencje do
wykonywania takiej pracy a ponadto przed jej
rozpoczgciem musza mie¢ mozliwo$¢ zapoznania si¢ z
niniejszym Podrgeznikiem Uzytkownika i, w razie
potrzeby, przedyskutowania jego tresci.
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Ptyta MDA
(mocowana
zawiasowo) i

dostep do plyty
tyrystorow;

Ptyta MDA2B zawierajaca zworki, taczniki, potencjometry i
zaciski sterowania zewngtrznego (patrz rys. 14)

Rys. 11. Rozmieszczenie zasadniczych elementéw

sktadowych nap edu.
o J

ZABEZPIECZENIE PRZED
PRZEDOSTAWANIEM SIE CIAL OBCYCH
Obudowa napgdu spelnia migdzynarodowe wymagania
dla stopnia ochrony IPO0 i nadaje si¢ do montazu w
znormalizowanych obudowach NEMA. Nalezy jednak
rozwazy¢ i uwzgledni¢ umiejscowienie i dostgp do samej
jednostki napgdowej w S$wietle lokalnych przepisow
bezpieczenstwa obowiazujacych dla instalacji tego typu.
W celu zwigkszenia ochrony przed niezamierzonym
dotknigciem czgsci bedacych pod napigciem dostgpne sa
opcyjne ostony ochronne do zamontowania na miejscu
instalacji napgdu.

STREFY ZAGROZENIA

Zastosowanie wszelkiego rodzaju napedéw z regulacja
predkosci obrotowej i tzw. softstartow moze naruszac
wymogi  certyfikatu  "Apparatus  Group  and/or
Temperature Class" (grupa aparatowa i/lub klasa
temperaturowa)  wymaganego dla  silnikdow o
zabezpieczeniu  zewnetrznym  (ang.  "Exprotected"
motors). Nalezy zatem uzyskaé zatwierdzenie i certyfikat
na cato$¢ instalacji napedu silnika. Patrz takze
"Lokalizacja" na str. 11.

UZIEMIENIE

Bezpieczenstwo przeciwporazeniowe

Ze wzgledow bezpieczenstwa wymaga si¢ by radiatory
izolowane napgdow uziemiaé (patrz takze p. 3.2 na str.
11.

Zaleca si¢ takze zastosowac solidne uziemienie ochronne
wszystkich cze$ci metalowych, ktére moga znalezé sig
pod napigciem przez przypadek.

Impedancja uziemienia musi spetnia¢ postanowienia
lokalnych przepiséw BHP a takze musi by¢ sprawdzana i
testowana w ustanowionych regularnych odstgpach czasu.

Uziemianie ukladu sterowania

Zewngtrzne obwody sterownicze pradu przemiennego,
np. stycznikowe, powinny by¢ zasilane

(z dwoch dowolnych faz napigeia zasilania) poprzez
transformator bezpieczenstwa, wyposazony w ekran
ochronny pomigdzy uzwojeniem pierwotnym i wtérnym
(patrzrys. 1211 13).

Oprzewodowanie uktadu sterowania powinno by¢, w
miar¢ mozliwosci, podlaczone do jednego punktu
uziemiajacego lub urzadzen zapewniajacych zgodnosc¢
impedancji  petli uziemienia z  obowiazujacymi
przepisami.

Lokalizacja elementéw skladowych nagdu
Rozmieszczenie podstawowych elementow sktadowych
pokazano na rys. 11.

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Instalacja elektryczna

4.2. Obwody zasilania
(patrz rys. 121 13)

Dostep do zaciskow zasilania w napgdach mniejszych
uzyskuje si¢ po otwarciu pokrywy czolowej mocowane;j
dwiema $rubami kapturkowymi, po jednej w kazdym
gérnym rogu, i zawiasowo na dole (rys. 11). Napedy o
duzych mocach sa wyposazone w zaciski dostepne z
zewnatrz.

Kierunek wirowania silnika
Natychmiast po pierwszym uruchomieniu
sprawdzi¢ prawidlowos¢ kierunku jego obrotow.

silnika

Mentor 11

Jesli nie jest prawidlowy nalezy zmieni¢ biegunowos$¢
obwodu twornika lub obwodu wzbudzenia (ale nie
obydwu tych obwoddéw jednoczesnie). W przypadku gdy
w obwodzie sprzg¢zenia zwrotnego zastosowano enkoder
lub tachogenerator nalezy rowniez zmieni¢ odpowiednio
polaryzacje tych sygnatow.

Do zmiany kierunku obrotow mozna alternatywnie
wykorzysta¢ opcje sterowania napedu.

Rl‘—

NAPED JEDNOKIERUNKOWY

Y /—

B —
d

LF

L2 o
L1 Gotowos¢
napedu do MBS
pracy \@
L1t 39 !

E—— >
Zataczanie/
wylaczanie \' | C
wzbudzenia
Reczne +10V
. A
zadawanie
predkosci A 4
T
Tachogenerator
0,
Wentylator

LC - stycznik sieciowy silnika
LF - bezpieczniki sieciowe
LK - zwierak

MBS - tacznik obwodu wentylatora silnika

MT - czujnik zabezpieczenia termicznego silnika 29
RR - przekaznik kontroli stanu pracy silnika

T - tachogenerator

* Bezpieczniki tylko do
zabezpieczenia obwodow Nr

MT

ZACISKI

Funkcja

3 1 Blokada zewngtrzna

Start

25

Praca do przodu

Rys. 12. Obwody zasilania i typowe obwody sterowania napgdow

jednokierunkowych

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Mentor 11 Instalacja elektryczna
, A
R NAPED CZTEROCWIARTKOWY
Y —
B m——
| S—
LF []
LC
- [
1
]
RR é
L
3
\\A\Le 312125 40 []nLK
E3
=\ E2 START STOP
MBS E1 37
RLA1 I
L3 r/ RR\ LCS
pamm L2 owose
I L 1 otowosc MBS
napedu do _\_@
Zalaczanie/ L1 Pracy 39
wylaczanie \ LC
wzbudzenia Li2 34 .
+10V,
chzne. 'y 1 RL2/ 3g
zadawanie 7 TOV 3 —
predkosci - 2 Predkosc] R
T 20 OV | zerowa | o
9 3s]
T 10 OV 8
Tachogenerator A1 A2l FilF2 1000
+]- min.
; B) M
Wentylator _ ==
L silnika °
LC - stycznik sieciowy MT
LF - bezpieczniki sieciowe * Bezpieczniki tylko do ZACTSKI
LK - zwierak zabezpieczenia obwodow Nr Funkcja
MBS - tacznik obwodu wentylatora silnika 11 | Blokada revmetms
MT - czujnik zabezpieczenia termicznego silnika I
RR - przekaznik kontroli stanu pracy silnika 25 | Praca do prooc
T - tachogenerator
Rys. 13. Obwody zasilania i typowe obwody sterowania napedow czteroéwiartkowych
J

4.3 Rezystory dopasowujaco-obcigzajace w
petli sprz¢zenia pradowego.

UWAGA: Ingerowac tylko w razie potrzeby

( patrz pkt. 5.3.1.1)

Aby umozliwi¢ stosowanie silnika o mocy mniejszej od
mocy napgdu nalezy odpowiednio przestroi¢c obwod
sprzgzenia pradowego poprzez zmiang rezystorow R234 i
R235 (a w przypadku napgdow o wielkosci 350 1 wyzszej
- rezystorow R234, R235 i R236) zamontowanych na
ptycie mocy. Ponizsze rownania pozwalaja dobrac
wladciwe wartosci rezystancji. Rezystory sa polaczone

rownolegle.

Jesli 1., stanowi 150% znamionowego pradu silnika to:
dla napedow M25 - M210R (do 210A pradu na
wyj$ciu) i ptyt MDA75, MDA75R, MDA210
i MDA210R rezystancja wypadkowa Ry
Wynosi:

400

Dla napedéw M350 i wiekszych, z ptyta MDAG6, stosuje
si¢ potaczenie rownolegle trzech  rezystoréw (R234,
R235 1 R236) o rezystancji wypadkowe;j:

~ 1600

max

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Instalacja elektryczna

Przyklad roboczy obliczania wartéci rezystoréow
dopasowujacych w petli sprzezenia zwrotnego napedu
M350:

Znamionowy prad obciazenia (tabela 1 na str. 8)
wynosi 350A;

Warto$¢ maksymalna pradu wynosi 350 x 1,5 tj.

525A.

Wypadkowa rezystancja rezystorow

dopasowujacych wyniesie zatem:

1600
total 35())(1,5
1 1 1 1

= + +
R234 R235 R236

R

total

Jesli rezystancja R236 jest duza i wynosi np.
390Q2 to:

1 1 1 1

— — +
3 390 R234 R235

oraz

L + L =0,33076Q2
R234 R235

Z tabel wartosSci standardowych rezystancji
nalezy wybra¢ dwie, ktore dadzg najlepsze przyblizenie
warto$ci zadanej, np.:

R234=5,6Q0 oraz R236=06,8QQ zatem:

1 + L =0,32563Q
56 6,8

=0,33076Q2

Mentor 11

Moc kazdego z tych rezystoréw mozna obliczy¢
z rownania:

V2
Moc (W) =—
(W) R

i jesli spadek napigcia na trzech rezystorach potaczonych
rownolegle wynosi 1,6V to moc wydzielana na
poszczegodlnych rezystorach wyniesie odpowiednio:

1,6
R 234 =0,456W ;
5,6
wybieramy 0,5 lub 0,6 W
2
R 235 1’68 =0,376W ;
wybieramy 0,5W
1,6
R 236 0 =6mW ;

wybieramy wartos$¢ 0,25 W.

4.4 UKLAD STEROWANIA

Patrz rys. 12, 13, 141 15; indeks zaciskow podano na str.
22, a ich klasyfikacje na str. 23.

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Mentor 11 Instalacja elektryczna

~
SW1A = Pos.
SW1iB = +5V
SW1C = +12V
SW1D = +15V
SW1F = 10-50V
SW1G = 50-200V
SW1H = 60-300V
MDAZ2B
Fessssssssss- A
: | [y ———
: MD29
1
SW1A !
SW1B :
SWiC 1
SW1D !
RV1 !
—|~lel [swic bemmoooemsosemeooeoooo- T
SW1H TB1 TB2 TB3 TB4L———-1
1 11 21 31
LK1 2 112 22 32
o PL4 3 13 23 33
g 1 g 24 34
1 25 35
J RiolP3_lig 16 26 |36
JarSoa 2
190 19] |SK2 29 39 R6
120 Gml30 40
interltze(:;j};]u }z]dgl(;lego w
SK3 Enkoder sprzgzenia zwrotnego PL2
Port
SZeregowy
Kotki montazowe do
T zamontowania
rezystorow ostatecznych Rezystory R6, R10, R11 i R12 musza by¢ dopasowane do
impedancji kabla (okoto 120Q w przypadku pary przewodow
Potencjometr skreconych)
dopasowania
tachogeneratora
Rys. 14. Rozmieszczenie elementéw podstawowych na ptycie MDA2B w wersji poprawionej (2).
J
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Instalacja elektryczna Mentor 11

1 INDEKS ZACISKOW

Zaciski znajduja si¢ na ptycie MDA2B (patrzrys 111 14)

Zacisk Opis Typ Programowalno$¢
Blok Nr
TB1 1 +10V zas. zadajnika
2 -10V zas. zadajnika
3 zadawanie predkosci wej. analogowe tak
4,5.6,7 ogoblnego zast.; GP1,GP2,GP3,GP4 wej. analogowe tak
8 termistor zabezp. temp. silnika wej. analogowe
9 biegun ujemny tachogeneratora wej. analogowe
10 biegun dodatni tachogeneratora (0V) wej. analogowe
TB2 11 prad wyj. analogowe
12 DACI1 wyj. analogowe
13 DAC2 wyj. analogowe tak
14 DAC3 wyj. analogowe tak
15,16,17,18,19  ST1,2,3,4,5 wyj. z otw. kol. tak
20 ov tak
TB3 21 F1 -bieg dozwolony wej. cyfrowe
22 F2 —zadaw. do tylu z wej. wydzielonego wej. cyfrowe tak
23 F3 —zadaw. do przodu z wej wydzielonego wej. cyfrowe tak
24 F4 -bieg do tytu (z zatrzaskiem) wej. cyfrowe tak
25 F5 -bieg do przodu (z zatrzaskiem) wej. cyfrowe tak
26,27,2829,30  F6,7,8,9,10 wej. cyfrowe tak
TB4 31 blokada zewngtrzna wej. cyfrowe
32 reset wej. cyfrowe
33 zasilanie +24V
34 biegun tak
35 styk NZ predk. zero, tak
36 styk NO (ST6) tak
37 biegun
38 styk NZ naped gotéw
39 styk NO
40 ov
PL5
Nr Funkcja Nr  Funkcja Nr Funkcja
1 +10V 11 prad 21 Fl1
2 -10V 12 DACI 22 F2
3 zad. predk. 13 DACI 23 F3
4 GP1 14 DAC3 24 F4
5 GP2 15 ST1 25 F5
6 GP3 16 ST2 26 F6
7 GP4 17 ST3 27 F7
8 termistor zab. term. 18 ST4 28 F8
9 styk NZ 19 ST5 29 F9
10 ov 20 ov 30 F10
31 dozwolenie
32 reset
33 nap. zewn. 24V
34 ov

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Mentor 11

2 KLASYFIKACJA ZACISKOW

WYJSCIA ANALOGOWE

Blok TB2 zaciskow, zaciski 11 - 14.

Prad twornika; obcigzalnos$¢ - SmA.

Trzy wyjscia bez przeznaczenia; obciazalno$¢ - SmA,
napigcie w zakresie od -10V do +10V.

WEJSCIA ANALOGOWE

Blok TB1 zaciskow, zaciski 3 - 10.

Pig¢ zaciskéw bez przeznaczenia; impedancja wejsciowa
- 100k€2, napigcie w zakresie -10 do +10V.

Zaciski do podtaczenia termistora silnika (zabezpieczenie
termiczne) lub termostatu (prog wyzwalania - 3kQ,
powrdt przy okoto 1,8kQ) i do podiaczenia
tachogeneratora.

WYJSCIA CYFROWE

Blok TB2 zaciskow, zaciski 15 - 19.

Blok TB4 zaciskow, zaciski 34 - 39.

Pie¢ wyjs¢ typu otwarty kolektor, bez przeznaczenia..
Maksymalna obciazalno$¢ pradowa - 100mA.

Jedno wyjscie przekaznikowe, bez przeznaczenia.

Jedno wyscie przekaznikowe "drive ready" (gotowos$¢
napedu).

Maksymalna obciazalnos¢ przekaznikdw wynosi:

2,2A przy 250V AC
5A przy 110V AC
5A przy 5V DC

WEJSCIA CYFROWE
Blok TB3 zaciskow, zaciski 21 - 30.
Blok TB4 zaciskow, zaciski 31 1 32.

Instalacja elektryczna

Dziewig¢ wejs¢ bez przeznaczenia, impedancja 10kC).
Sygnat dozwalajacy generacj¢ impulsow zaptonowych
(ang. Drive Enable); dziatla bezposrednio na obwody
wyjsciowe impulsow zaplonowych jako zabezpieczenie.
Pomigdzy chwila wycofania sygnalu dozwolenia i
pojawieniem si¢ stanu "zapton wzbroniony" wystgpuje
zwloka 30-milisekundowa. Dla zwigkszenia
bezpieczenstwa sterowanie sygnatem Drive Enable
jest wzajemnie powigzane z obwodami detekcji stanow
awaryjnych.

Sygnat dozwalajacy zadanie predkosci obrotowej (ang.
Run Permit).

Wejscie resetowania napgdu z obwodow zewngtrznych
sterowania.

Wybdr logiki wejsciowej: aktywny poziom wysoki (ang.
"active high") lub poziom niski (ang. "active low")
sygnatdow wejsciowych; napigcic obwodow: +24V.
Wejscia dla dwoch enkoderow.

Wejscia "praca do przodu" (ang. Run Forward) i "praca
do tylu" (ang. Run Reverse), z zatrzaskiem stanu
wlaczonego.

WYJSCIA PROGRAMOWALNE

Blok TB2 zaciskow, zaciski analogowe 12 - 14.

Blok TB2 zaciskow, zaciski cyfrowe 15 - 19 typu otwarty
kolektor.

Blok TB4, zaciski przekaznikowe 34 - 36.

WEJSCIA PROGRAMOWALNE
Blok TB1 zaciskow, zaciski analogowe 3 -7.
Blok TB3 zaciskow, zaciski cyfrowe 22 - 30.

ENKODER (tachometr impulsowy)
Zadajnik i sprzezenie zwrotne predkosciowe

Przy obrotach " do przodu" kanat A musi wyprzedzac kanat B.

Tabela potaczen
Enkoder Szeregowy port komunikacyjny
Kolek Zadawanie Sprz. zwr. predk. PL2
PL4 SK3/PL3*
1 ov ov 0V, izolowane
2 NZ zasilanie X
3 A A RX
4 A A NZ
5 B B NZ
6 B B TX
7 NZ NZ RX
8 C C NZ
9 C C NZ
10 ov 0V (bez SK3) -

* PL3 faczy si¢ rownolegle z SK3.
PLA4 jest 10-stykowa glowica do enkodera zadajnika.

SK3 jest 9-stykowym gniazdem typu D do enkodera obwodu sprzgzenia predkosciowego.

APATOR CONTROL Sp. z o.0.
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Instalacja elektryczna Mentor 11

B
TB1 TB3
+10V (5mA) | 1 F1  START 21 -~
10V (5mA) | 2 E IO REE [P YY) N
ZADAWANE | 3 Fa" g uomon] o3 —
GP1 4 IV F4 sweroore 24 4
GP2 5 |2 £V F5 smaroorrzooy gl 25 — 4
GP3 6 |21V F6 26 —
GP4 7 P22V F7 27 —y
TERMISTOR 8 f—‘___*_,f-—l F8 | o8 —
TACHOGENERATOR 9 Fg 29 . Py
oV 1 10 :E) F10 30 — ¢
TB2 TB4
PRAD 11 ———@ WEJSCIE BLOKADY 31 . F'y
DAC1 12 —@) RESET 32 _—
DAC?2 h—@ +24V (200mA) | 33
DAC3 14 —) 34
e A0 ||
ST2 J 16—+ [ N 3
ST3 J 17 37
ST4 18 Ej \— 38
ST5 19 ——"—¢ [ 39
oV 20 oV _— 40
Gt 1005 g
ST: obe. maks. 100mA. L Z rezystorem kolektorowym Przekazniki: ~ 2,2A, 240V AC
(ang. pull-up resistor)
Rys. 15. Uklad potaczen obwodéw sterowania.
N
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Procedury obslugowe napedu

5. PROCEDURY OBSLUGOWE NAPEDU

5.1 Klawiatura i wysSwietlacze

KLAWIATURA (patrz rys. 16)
Przeznaczenie klawiatury:

1. Za pomoca klawiatury operator moze konfigurowac
naped odpowiednio do danego zastosowania oraz
zmienia¢, na wiele sposobow, jego zachowanie sig,
np. poprzez zmiang czasOw narastania i spadku
predkosci obrotowej, przestawianie poziomow
zabezpieczen, itp. Nastawy zabezpieczen mozna
dokonywa¢ w czasie pracy napedu lub w stanie
spoczynkowym. Je$li nastawa bgdzie miala miejsce
podczas pracy to naped bedzie reagowal
natychmiast na wartosci nowo nastawione.

2. Dostarcza pelnej informacji o nastawach i stanach
pracy napgdu oraz obszernych informacji o
przyczynach jego zatrzymania awaryjnego.

Do nastawy parametrow stuzy 5 przyciskow (patrz rys.
16). Do wyboru menu (czyli powiazanej funkcyjnie
grupy parametréw) stuzy przycisk < lub >. Numer
wybranego menu pojawia si¢
w oknie indeksowym, na
dziesigtnego.

Do wyboru zadanego parametru z danego menu nalezy
uzyé przycisku 1 lub U. Numer tego parametru pojawi
si¢ w oknie indeksowym, na prawo od przecinka
dziesigtnego, a warto$§¢ parametru pojawi si¢ w oknie
danych.

W celu dokonania zmiany warto$ci danego parametru
nalezy jednokrotnie nacisna¢ przycisk MODE.

Zmiang warto$ci uzyskuje si¢ naciskajac odpowiednio
przycisk T lub U. Uzyskanie szybkiej zmiany wartosci

lewo od przecinka*)

wymaga przytrzymania tego przycisku w stanie
wcisnigtym.

Aby wyjs¢ z trybu nastawczego nalezy ponownie
nacisnac¢ przycisk MODE.

Wprowadzi¢ nowe wartosci parametrow do pamigci (by
pozostaty aktywne na state), w przeciwnym przypadku
zostana utracone po wylaczeniu =zasilania napedu.
Nalezy w tym celu ustawi¢ parametr 00 = 1 i nacisnac¢
przycisk RESET.

WYSWIETLACZE
1. Indeks
4-cyfrowy wyswietlacz dolny pokazuje numer menu
na lewo od kropki (majacej potozenie state)
i numer parametru na prawo od kropki.

2. Dane
4-cyfrowy wyswietlacz goérny pokazuje wartosci
wybranego  parametru.  Zmieniajac  numery
parametrow mozna na nim obserwowac ich
aktualne wartosci.
Parametry cyfrowe maja wartosci zawarte w

przedziatach od 000 do 255,000, od 000 do +1999
lub od 000 do +/-1000. Wartosci parametrow w ich
jednostkach podstawowych (np. Volty, obr/min

itp.) podano w rozdz. 6 niniejszego Podrgcznika.
Warto$ci parametrow bitowych sa wyswietlane jako
0 lub I po ktoérych nastgpuje literka b. Pierwsza
cyfra parametrow majacych wartosci caltkowite
(0 -255) jest L.
3. Wskazniki statusu

Dziewig¢ diod typu LED znajdujacych si¢ na prawo
od wyswietlaczy dostarcza aktualizowanej
na biezaco informacji o warunkach pracy napedu i
umozliwia jej kontrolg wzrokowa.

Swieci dioda Informacja

Drive ready Naped jest zataczony i nie
zadziatato zadne z
zabezpieczen.

Zadziatalo jedno z
zabezpieczen wyltaczajacych
naped

Naped znajduje si¢ w stanie
przeciazenia lub odbywa si¢
catkowanie iloczynu I x t.
Predkosé¢ silnika jest mniejsza
od zaprogramowanego progu
predkosci zerowe;j.

Silnik pracuje na predkosci
obrotowej "do przodu".
Silnik pracuje "do tylu".
Aktywny jest mostek
tyrystorowy 1.

Aktywny jest mostek
tyrystorowy 2 (nie odnosi si¢
do napedow
jednocwiartkowych).

Silnik osiagnat zadana
predkos¢ obrotowa.

Naped pracuje na
maksymalnym dopuszczalnym
pradzie obciazenia.

Drive ready (pulsuje)

Alarm (pulsuje)

Zero speed

Run forward

Run reverse
Bridge 1

Bridge 2

At speed

Current limit

4 Menu Parametr

Drive Ready
¥ Alarm

==t ZeroSpeed
} Run Forward
— ,:_: Run Reverse
\ Bridge1

i Bridge2

i Cumrent

przyciski nastawcze
przyciski wyboru menu ~ parametrow
Rys. 16. Klawiatura
*) w jez. ang. przecinek dziesgtny zastgpuje kropka
(przyp. ttum.).

~
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5.2 Czynnosci i nastawy poprzedzajace

uruchomienie napedu
Zainstalowa¢ naped i podtaczy¢ zasilanie sieciowe oraz
obwody sterownicze zgodnie z rozdz. 4, rys. 12, 13 1 14.
Przed uruchomieniem napgdu nalezy jeszcze wykonac
(lub rozwazy¢ ich wykonanie) pewne dalsze potaczenia i
nastawy, niektore z nich jako opcyjne, postugujac si¢
ponizszym zestawieniem:

5.2.1 Zwierak LK1 i laczniki

Mentor 11

Czynnosé Opis czynnosci
Wstawi¢ zwierak LK1 i nastawi¢

taczniki pkt. 5.2.1 ponizej
Jesli wykorzystano tachometryczne

sprzezenie zwrotne predkosciowe

ustawi¢ potencjometr nastawczy  pkt. 5.2.2 ponizej
Nastawi¢ parametry robocze
napedu zgodnie z jego aplikacja
Dostroi¢ obwod sprzgzenia
zwrotnego pradowego
(parametr 05.09)

Dostroi¢ petle sprzgzenia
zwrotnego w obwodzie
wzbudzenia (parametr 06.11)
Alokowa¢ kod bezpieczenstwa

(opcja)

pkt. 6.1

str. 60

str. 63

pkt. 6.2

Zwierak LK1 i blok lacznikdéw znajduja si¢ na pltycie MDA2B (rys. 14). Dostgpne sa po odjeciu dolnej pokrywy
przedniej (rys. 11). Ich symbole schematowe i przeznaczenie zawarto w ponizszym zestawieniu:

Symbol Przeznaczenie
SWIA Polaryzacja wej$¢ logicznych. Na ptycie MDA2B znajduja si¢ oznaczenia POS i NEG dla pozycji
facznika SW1A; POS odpowiada poziomowi 24V a NEG - 0V.
PRZED DOKONANIEM ZMIANY - WYLACZ ZASILANIE!
SWIH 60V do 300V |
SW1G 50V do 200V | zakresy napigciowe sprz. zwrot. predk.; mozna wybrac tylko jeden
SWI1F 10 do 50V
SWID +15V |
SWIC +12V | przetaczniki nap. zasilania enkodera; mozna wybra¢ tylko jedno
SW1B +5V
LK1 zwierak w obwodzie kalibracji potencjometru nastawczego tachogeneratora.

5.2.2 Potencjometr RV1 (patrz rys. 14)

Potencjometr Zastosowanie

RV1 Nastawa sprz¢zenia zwrotnego z tachogeneratora.

Procedura nastawy

1. Przy pomocy SW1 wybra¢ wlasciwy zakres napigcia tachogeneratora.
2. Zwierak LK1 ustawi¢ w polozenie ,, ADJ” ("ADJUST" - nastawa).
3. Regulowa¢ RV1 az parametr 03.02 (sprzgzenie zwrotne predkosciowe) wyniesie

10000

03.02= ——
A%

max

gdzie V,,,,, = napigcie tachogeneratora przy predkosci znamionowe;.

4. Zwierak LK1 przestawi¢ w potozenie,, F/B” ("FEEDBACK" - sprz¢z. zwrotne) i dostroi¢ RV1
na predkosci obrotowej silnika w przedziale 0,5 - 0,75 predkosci znamionowe;.
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5.3 Uruchomienie napedu

DANE PODSTAWOWE

Przed rozpoczgciem dostrajania napgdu MENTOR 1I do
pracy z danym obciazeniem nalezy najpierw zapoznac
si¢ z informacjami zawartymi na tabliczce znamionowej

silnika, danymi podawanymi przez producenta i
pochodzacymi z innych zrdédet. Tutaj podano wartosci
odnoszace  si¢ do  przykladow  praktycznych
przytoczonych nize;j.

Prad znamionowy twornika 67A

Napigcie twornika 500V DC

Prad wzbudzenia 1,85A

Napigcie wzbudzenia 300V DC
Znamionowa predko$é obrotowa 1750 obr/min
Maksymalna predko$¢ obrotowa

w stanie odwzbudzenia 2500 obr/min

Model napgdu MENTOR 1I M75
Sposob dostarczania do napgdu danych ze sprzgz. zwr.
predk. rozny, patrz przyktady nize;.

PRZYKEADY PRAKTYCZNE
1. PRAD TWORNIKA

1.1 Ograniczenie pr gdowe

W napedach bez funkcji hamowania odzyskowego
ograniczenie pradowe nastawia si¢ poprzez parametr
04.05, natomiast w napgdach z hamowaniem
odzyskowym - odpowiednio poprzez parametry 04.05 i
04.06.

Prad znamionowy napgdu M75 wynosi 75A. Warto$¢
domys$lna (1000) parametru 04.05 (i 04.06) pozwala
ustawi¢ maksymalny prad ograniczenia pradowego na
warto$¢ rowna 150% pradu znamionowego, tj. 1,5 x 75
A =112,5A.

Prad znamionowy wybranego silnika wynosi 67A 1 jesli
jego przeciazalnos¢ pradowa wynosi 150% (co jest
rzecza normalng) to prad maksymalny moze osiagac
warto$¢ 100,5A.

Naped nalezy zatem odpowiednio dostroi¢ do silnika aby
zapobiec jego uszkodzeniu. Obliczamy wspotczynnik
dostrojczy z rownania:

prad znamionowysilnika _ 67 _ 0.89:
prad znamionowy napedu 75 ’

Gorna wartos¢ parametru "Current Limit" (ograniczenie
pradowe), odpowiadajaca wartosci  150%  pradu
znamionowego, wynosi 1000. Zatem wymagana nastawa
tego parametru wyniesie:
1000 x 0,89 =890

Parametr 04.05 nalezy wigc ustawi¢ na wartos¢ 890.
Jesli naped jest wyposazony w funkcje hamowania
odzyskowgo to parametr 04.06 nalezy réwniez nastawic
na wartos¢ 890.
Rozdzielczos¢  prqdowa
pradowego - przyp. thum.).

(doktadno$¢  sprzgzenia

Procedury obslugowe napedu

Prad znamionowy wybranego napedu jest zwykle wyzszy
od pradu znamionowego silnika. Rzecz w tym by nie byt
znacznie wyzszy, stosunek pradu silnika do pradu
napegdu nie powinien by¢ mniejszy niz 2/3 (odpowiada to
nastawie 600 parametru ograniczenia pradowego).
Rozdzielczos¢ (doktadnos¢) petli sprzg¢zenia zwrotnego
przy nizszych wartosciach tego stosunku moze okazac
si¢ niewystarczajaca.

Ostrzeienie

Poprzez zmiang rezystorow obciazajacych przektadnik
pradowy mozna uzyska¢ peina rozdzielczos¢ obwodu
ograniczenia pradowego ale powstaje w ten sposob
naped nietypowy, niedostgpny do normalnego zakupu.
Niebezpieczenstwo polega na tym, ze jesli taki naped
zostanie zastapiony napgdem standardowym, o tym
samym pradzie znamionowym, to napgdzany silnik
bedzie systematycznie niszczony. Modyfikacje tego
rodzaju powinny by¢ zawsze starannie udokumentowane
a taki nietypowy naped powinien by¢ odpowiednio, w
sposob trwaty, oznakowany.

1.2 Przecigzenie pradowe I x t

Prog przy ktorym zwykle rozpoczyna si¢ catkowanie
iloczynu I x t w parametrze 05.06 wynosi 105%. Goérna
granica tego parametru rowna si¢ 1000 i odpowiada ona
wartosci 150% tak wiec:

105
3g 05.06=—-x1000 = 700;
prog 150x

Warto$¢ ta, podobnie jak w przypadku ograniczenia
pradowego, nalezy nastawi¢ uwzgledniajac wartos¢
pradu znamionowego dysponowanego silnika poprzez
zastosowanie uprzednio wyliczonego (dla ograniczenia
pradowego) wspotczynnika 0.89. Dlatego faktyczna
wartos$¢ nastawy dla tej kombinacji napgdu i silnika
wyniesie:

700 x 0,89 = 623
Nastawmy zatem parametr 05.06 na warto$¢ 623.
Dostep do parametrow:
Dostgp do omoéwionych tu parametréow i nastawy ich
warto$ci uzyskuje si¢ wybierajac parametr 00 i
wprowadzajac warto$¢ 200. Pozwala to uzyska¢ dostep
do wszystkich zadanych parametrow.

2. SPRZEZENIE ZWROTNE PREDKOSCIOWE

2.1 Sprzezenie zwrotne predkosciowe od napiecia
twornika.

Sprzgzenie to uaktywniamy nastawiajac parametr 03.13
na wartos¢ 1.

W praktyce dozwala si¢ nastawi¢ warto$¢ nieco wyzsza
(o 2 Iub 3%) od znamionowego napigcia twornika, np.
dla napigcia twornika réwnego 500V mozna parametr
03.15 nastawi¢ na warto$¢ 510 lub 520.

2.2 Analogowe sprz ¢zZenie zwrotne pr ¢dkosciowe

W przypadku sprzg¢zenia zwrotnego z tachogeneratora
parametr 03.13 nalezy nastawi¢ na warto$¢ 0 (nastawa
domyslna).
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W przypadku sprzgzenia analogowego
wartosci sktadowej proporcjonalnej i catkujacej
w petli  sprzgzenia predkosciowego zwykle sa
wystarczajace.

Natomiast w przypadku zastosowania
(tachometru impulsowego) udziat cztonéw typu
P i I nalezy poczatkowo nastawi¢ na nastgpujace
wartos$ci:

domyslne

enkodera

03.09=15

03.10=5
Zaleznie od konkretnego zastosowania napgdu, i
zachowania si¢ jego obciazenia, moze zajs¢ potrzeba
dokonania odpowiedniej korekty tych nastaw w celu
uzyskania optymalnych wtasnosci dynamicznych i
matego uchybu predkosci obrotowe;.

2.3 Sprzezenie zwrotne pr ¢dkosciowe z enkoderem
Przy tym rodzaju sprzg¢zenia warto$¢ parametru 03.12
nalezy ustawi¢ na 1. Parametr 03.14 dopasowania
enkodera nalezy wustawi¢ odpowiednio do ilosci
impulsow enkodera przypadajacych na jeden obrot i
zatozone] predkosci maksymalnej silnika w obr/min
korzystajac z ponizszego rownania:
03142 750x10°

PPR (liczbaimpulsow | obr) x predk .maks.(obr / min)
Przyktad:
- ilo$¢ impulséw enkodera na jeden obrét (PPR) = 240;
- maksymalna predkos¢ obrotowa silnika réwna 1750
obr/min;
- maksymalna zadana predko$¢ obrotowa silnika réwna
1710 obr/min;

la— 750x10° _
240x1710

Uwaga: stosujac enkoder do sprzezenia zwrotnego
predkosciowego nalezy rozwazy¢ kilka czynnikow
dodatkowych. Powinien to by¢ enkoder dwukanalowy
typu kwadraturowego, z liniowymi drajwerami
wyjsciowymi  (wykorzystujacy drajwery 8830 lub
88C30). Zasilanie wewngtrzne enkodera, z zasilacza
znajdujacego si¢ w napedzie MENTOR II, pozwala
ustawi¢ napigcie zasilania na wartos¢ 5, 12 lub 15V przy
pomocy przetacznika typu DIP zamontowanego na
ptycie MDA2B napgdu (patrz rys. 15 na str. 15).
Obciazalnos¢ tego zasilacza wynosi 300mA 1 nie jest on
izolowany od napedu. Na wystajacych kolkach
montazowych znajdujacych si¢ w dolnym lewym rogu
ptyty obwodu drukowanego (rys. 15) nalezy zamontowac
rezystory zamykajace lini¢ transmisyjna. Rezystory te
zapobiegaja odbiciom sygnalow i przedostawaniu sig
zaktocen do odbiornika réznicowego

w napedzie.

3. PRAD WZBUDZENIA

Najpierw nalezy uaktywni¢ regulator wzbudzenia (ang.
Field Controller). W tym celu parametr 06.13 nalezy
ustawi¢ na wartos¢ 1.

Mentor 11

3.1 Zakres pradu wzbudzenia

Napegd MENTOR II jest wyposazony w regulator
obwodu wzbudzenia o pradzie maksymalnym réwnym 2
lub 8A. (patrz tabela w opisie parametru 06.11). W
niniejszym przykladzie maksymalny prad wzbudzenia
wynosi 1,85A Jest to wartos¢ wigksza od 1,5A i
mniejsza od 2A. Nalezy zatem parametr 06.11 nastawic¢
na wartos¢ 204.

3.2 Maksymalny pr ad wzbudzenia

Warto$¢ maksymalna parametru 06.08, okreslajacego
maksymalny prad wzbudzenia, wynosi 1000. Wartos¢
maksymalna pradu wzbudzenia przyjeta w niniejszym
przyktadzie wynosi 1,85A. Zatem nastawa parametru
06.08 wynika z rownania:

maksyma Iny prad wzbudzenia si Inika 1,85

= ——x1000=925
zakres praduwzbudzenia ,00

3.3 Odwzbudzanie

Poniewaz w tym przykladzie odwzbudzanie nie jest
wykorzystywane i1 poniewaz domyslna warto$¢ tego
parametru wynosi 400 (przy warto$ci maksymalnej
rownej 1000) wige funkcjg ta nalezy

zdeaktywowac. Nastawmy zatem 06.07 = 1000.
Szczegdly obliczania i nastaw funkcji odwzbudzania
silnika podano w par. 4 nizej.

3.4 Wzbudzenie oszcz ¢dnosciowe

Dla zastosowan w ktorych przewiduje si¢ okresy

pozostawania napedu na zerowej predkosci obrotowej

bez obciazenia (silnik zatrzymany ale naped pozostaje w

stanie gotowosci do pracy) przewidziano tzw.

wzbudzenie oszczgdnosciowe silnika. Uzytkownik moze

dokona¢ odpowiedniej nastawy parametru 06.09

odpowiedzialnego za obnizenie wartosci pradu

wzbudzenia oraz parametru 06.12 odpowiedzialnego za
czas po ktoérym ta redukcja pradu nastapi.

Aby wykorzysta¢ funkcje

oszczgdnosciowego nalezy dokonaé

nastaw:

- parametr 06.15 (aktywacja funkcji odliczania czasu)
ustawi¢ na wartosc 1;

- nastawi¢ oszczedno$ciowy prad wzbudzenia;
zaktadajac, ze prad oszczednosciowy bedzie rowny
0,5A warto$¢ koniecznej nastawy mozna obliczy¢ z
rownania:

prad wzbudzenia obnizony

wzbudzenia
nastgpujacych

500

wartosc maks. pradu wzbudzenia 1,85

=270

Parametr 06.09 nastawiamy wigc na wartos¢ 270.

Efekt dokonanych nastaw mozna sprawdzi¢ nastawiajac
parametr 06.12 (odliczanie czasu) na 2s (06.12 = 2).
Zdeaktywowa¢ napegd i obserwowa¢ wartos¢ pradu
wzbudzenia poprzez parametr 06.03. Dwie sekundy po
deaktywacji napgdu parametr 06.03 wykaze obnizenie
wartosci przyjetej dla parametru 06.09.

Uwaga: wewnetrzny regulator wzbudzenia

Jesli napegd MENTOR 11 jest wyposazony w wewngtrzny
regulator ~ wzbudzenia to funkcja  wzbudzenia
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oszczednoSciowego znajduje si¢ pod automatyczna
kontrola programu i zaden zewngtrzny przetacznik
ZAL/WYL (rys. 12 1 13 na str. 15 i 19) nie jest
potrzebny. Pomigdzy zaciski L11 i L12 nalezy wstawi¢
zwierak z przewodu o odpowiednio dobranym przekroju,
zaleznym od pradu wzbudzenia.

4. ODWZBUDZANIE

W  naszym przykladzie maksymalne napigcie
wzbudzenia ma wartos¢ 300V DC. Jesli zachodzi
potrzeba odwzbudzania silnika to typowa nastawa sily
przeciwelektromotorycznej w parametrze 06.07 powinna
by¢ o 15 - 20V nizsza od wartosci maksymalnej napigcia
twornika. Nastawmy zatem parametr 06.07 na wartos§¢
480. Przy tak ustawionym napigciu twornika, prad
wzbudzenia zacznie stopniowo obniza¢ si¢ do wartosci
ustawionej w parametrze 06.10. Poniewaz nastawa
parametru 06.11 (sprzgzenie pradowe w obwodzie
wzbudzenia) wynosi w naszym przykladzie 204 (na
zakresie 2A) to warto$ci minimalnej pradu wzbudzenia
begdzie odpowiadat okreslony procent tej nastawy;
zatozmy, ze bedzie to 90%. W takim przypadku:

wartosczalozona 09 0.45:
gorna granicanastawy 2,0

a nastawa minimalnej wartosci pradu wzbudzenia w
parametrze 06.10 bedzie:

0,45 x 1000 = 450;
Uwaga: do prawidlowej pracy uktadu odwzbudzania
silnika konieczne jest predkosciowe sprzgzenie zwrotne
(sprzgzenie zwrotne od napigcia twornika nie nadaje si¢
do tego celu). W zwiazku z tym dla sprzgzen z
tachogeneratora AC lub DC parametr 03.13 nalezy
nastawi¢ na 0 a parametr 03.16 skalowania predkosci -
na  wartos¢ 250 odpowiadajaca  maksymalnej
dopuszczalnej predkosci obrotowej silnika, ktora w
rozpatrywanym przykladzie wynosi 2500 obr/min.
Parametr 03.03 bedzie wtedy odczytywat prawidlowo
faktyczne wartosci predkosci obrotowej silnika. Jesli w
sprzezeni zwrotnym zastosowano enkoder to parametr
03.12 nalezy nastawi¢ na | a parametr 03.14 skalowania
enkodera begdzie wymagal rowniez odpowiedniej
nastawy. Warto$¢ nastawy parametru 03.14 bedzie
zalezala od:
- maksymalnej wymaganej predkosci obrotowej silnika;
- ilosci impulséw z enkodera przypadajacych na jeden
obrot.

5. PROCEDURA SAMOSTROJENIA PETLI
SPRZEZENIA PRADOWEGO

Uwaga: procedura opisana nizej jest opcyjna; dla
wigkszosci aplikacji typowych nie jest wymagana.
Jednakze tam gdzie potrzebne sa optymalne wlasnosci
dynamiczne napedu, petla pradowa, bedaca najbardziej
wewngtrzna petla obwodu sterowania, musi by¢ tak
ustawiona by umozliwi¢ poprawne dziatanie zewngtrznej
petli  sterowania (takiej np. jak petla sprzgzenia
predkosciowego). Wiasnosci dynamiczne petli pradowej

Procedury obslugowe napedu

sa w zasadzie funkcja parametrow elektrycznych

zastosowanego silnika. Naped MENTOR II posiada

wbudowang funkcje samostrojenia petli  pradowe;.

Najpierw nalezy zablokowa¢ wirnik silnika, lub odtaczy¢

jego wzbudzenie, aby przez twornik poptynat prad

umozliwiajacy okreslenie parametréw elektrycznych
twornika. W czasie procedury samo strojenia wirnik
silnika nie moze si¢ obraca¢ (zwykle po odlaczeniu

wzbudzenia wirnik silnika bocznikowego pozostaje w

spoczynku).

Napedy MENTOR II w przedziale wielkosci od M25 do

M210 posiadaja wbudowany regulator wzbudzenia i nie

wymagaja rozwierania obwodu wzbudzenia.

Procedura samo strojenia przebiega nast ¢pujaco:

1. Wiaczy¢ zasilanie napedu.

2. Ze wzgledoéw bezpieczenstwa parametr 00 ustawi¢ na

200.

Parametr 05.09 ustawi¢ na 1.

4. Uaktywni¢ naped przez podtaczenie zacisku TB4-31
do OV (przed aktywacja napgd musi pozostawaé w
stanie nieaktywnym).

5. Przed wylaczeniem napgdu wykonac procedure
wprowadzenia wartosci parametréw do pamigci
(patrz opis procedury na str. 33).

Procedura samostrojenia ma wptyw na parametry
05.12 - 05.15.

W

6. PARAMETRY
UZYTKOWNIKA
Mimo, Zze nizej opisane nastawy parametréw maja
charakter opcyjny to dobrze jest dokona¢ ich poniewaz
pozwala to uzytkownikowi na obserwacj¢ rdznych
wartosci krytycznych dla napgdu

bez potrzeby przeszukiwania w tym celu kilku menu.
Wszystkie one sa zgrupowane w Menu 00.

STANOWIONE PRZEZ

Nr Wiasciwos¢ — Nastawa Dostep

parametru  napedu poprzez

11.01 napigcie 03.04 00.01
twornika

11.02 prad 05.02" 00.02
twornika

11.03 predk.obr. 03.03 00.03
silnika

11.04 zadawanie  01.02 00.04
predk. obr.

11.05 napigcie 07.06 00.05
zasilania

e  Dbezposredni odczyt pmadu twornika jest maliwy
poprzez parametr 05.02 pod warunkiem,ze parametr
05.05 zostal nastawiony z  uwzgkdnieniem
odpowiedniego wspoélczynnika skali. Wykorzystugc
dla napedu M75 te same dane co poprzednio mamy
dokona¢ nastawy 150% od 75A. Zatem nastawa
parametru 05.05 bgdzie rowna 113.

Przed wylaczeniem napedu nalezy wykonac
procedur¢ wprowadzenia nastaw do pamigci,
podobnie  jak w  przypadku  parametrow

konfigurujacych silnik i naped (patrz str. 33)
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i objasnienia do parametré6w zamieszczono, w miar ¢ potrzeby, w ich opisach.
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6.1 Nastawa parametrow

1. Zbiér parametrow

Parametry napedu sa dwojakiego rodzaju; sa to
parametry liczbowe (rzeczywiste) takie, jak predkosc¢ i
przyspieszenie, oraz parametry bitowe. Parametry
liczbowe  sa  porownywalne  do  nastawnych
potencjometrow  stosowanych w uktadach czysto
analogowych. Sa jednak bardziej precyzyjne i1 nie
wykazuja dryftu nastawionej wartosci. Natomiast
parametry bitowe stanowia analogi¢ do zwierakéw lub
facznikow spehiajacych funkcjg logiczna EITHER-OR.
Wszystkie parametry, bez wzgl ¢gdu na ich rodzaj, sa typu
"tylko odczyt" (ang. Read Only, w skrocie RO) lub
"odczyt i zapis" (ang, Read-Write, w skrocie R/W).

Ze wzgledow uzytkowych zbidr parametrow w ktore
wyposazono naped MENTOR II podzielono na na dwie
grupy. Te parametry, ktore sa bezwzglednie potrzebne
do dostrojenia napgdu na etapie jego instalowania i
rozruchu mozna przywola¢ zawsze wtedy gdy tylko
naped jest zasilany; nazywa si¢ je parametrami
"widocznymi" (ang. "visible" parameters). Takimi sa
wszystkie parametry opisane w rozdz. 6.

Druga grupg parametréow stanowia parametry
"niewidoczne". Nazwano je tak, poniewa z na pierwszym
poziomie ochrony nie pojawiaja si¢ na wyswietlaczu,
nawet po ich wywotaniu. Parametry te przydaja sig
podczas precyzyjnego dostrajania nape¢du, np. do pracy
systemowej, zwykle w potaczeniu z jednym lub kilkoma
napedami tego samego lub innego typu.

2. Parametry widoczne i niewidoczne

Parametry widoczne, zaré6wno rodzaju RO jak i R/W,
dostgpne sa do odczytu zawsze wtedy gdy zataczone jest
zasilanie napgdu. Parametry widoczne rodzaju R/W
zwykle sa zabezpieczone poprzez jeden lub wi ¢cej stopni
ochrony i1 nie daja si¢ zmieniaé bez uprzedniego
wprowadzenia prawidtowego kodu. Jest to pierwszy
poziom ochrony ale moga tez by¢ zastosowane poziomy
WyZsze.

Dostep do parametréw niewidocznych wymaga zawsze
znajomosci kodu drugiego poziomu ochrony lub nawet
kodu poziomu trzeciego (jesli zostal zastosowany). Po
wprowadzeniu takiego kodu (kodéw) parametry

Parametry

niewidoczne rodzaju RO staja si¢ dostgpne do odczytu a
parametry rodzaju R/W dostgpne do zapisu.

W diagramach logiki sterowania przyporzadkowanych
Menu 1 - 9 i 12 parametry widoczne i niewidoczne
odpowiednio rozrézniono; parametry widoczne zapisano
czcionka normalna, np. 01.01, a parametry niewidoczne
- kursywa, np. 01.01.

3. Organizacja parametrow

Parametry funkcjonalnie powiazane zebrano w oddzielne
menu tak, ze dostep do poszczegdlnych parametréw jest
logiczny i szybki. Menu wyszczego6lniono na pocz atku
podrozdziatu 6.2.

4. Nastawa parametrow

Kazde menu i kazdy parametr widoczny mozna
przywota¢ na wyswietlacz 1 odczytaé bez potrzeby
pokonywania kodu ochronnego. T¢ sama procedure
wykorzystuje si¢ do przywolania danego parametru
celem dokonania zmiany jego wartosci ale w tym
przypadku zwykle nalezy najpierw poda¢ kod ochronny
parametrow.

Po podaniu kodu ochronnego mozna wej$s¢ w dowolne
menu, przywola¢ dowolny parametr niewidoczny i
wyswietli¢ jego wartos¢ w celu dokonania odczytu lub
zapisu.

Podczas kazdego powrotu uzytkownika do menu
(pomigdzy zataczeniem i wylaczeniem zasilania napedu)
program powoduje natychmiast przywotanie parametru
ostatnio wybranego w tym menu.

Jest to szczegodlnie wygodne podczas dokonywania
szeregu nastaw w danej grupie parametrow.

5. Dostep do parametrow

Jesli nie nastawiono trzeciego poziomu ochrony
parametréw to juz po pierwszym wiaczeniu zasilania
napedu uzyskujemy natychmiastowy dostep do wpisania
niewielkiej grupy parametrow widocznych (patrz
podrozdziat 6.2 i diagram "A" ukladu sterowania
logicznego napedu).

Jesli zastosowano trzeci poziom ochrony to przez caly
czas chronione sg wszystkie parametry.

6. Procedura wyboru i zmiany parametréw
Procedurg t¢ zilustrowano na rys. 17 i opisano na
stronach nastgpnych i na zespole klawiatury.
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zasilania
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ustaw warto$¢ 001

isk

Rys. 17. Algorytm nastawy parametrow i pierwszego poziomu ochrony
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PROCEDURY WYBORU I ZMIANY PARAMETROW

Dziatanie Przycisk Wyswietlacz
Wybierz menu < lub=> Indeks, na lewo od kropki
Wybierz parametr M iub U Indeks, na prawo od kropki
Tylko odczyt - Dane
Zmien wartos¢ (tylko MODE a nastepnie 1 lub | Dane

gdy wskazanie pulsuje
- patrz podrozdz. 6.2)

Wprowadz nowa warto$¢ MODE Dane

W przypadku wigkszosci parametréw naped natychmiast akceptuje ich nowe warto ci a silnik reaguje zgodnie z tymi
wartosciami. Wyjatek stanowia zmiany takich parametrow, jak szybko §¢ transmisji danych (ang. Baud Rate) - 11.12,
tryb dziatania szeregowego portu komunikacyjnego (ang. Serial Mode) - 11.13, przeznaczenie progu 1 (ang.
Threshold 1 Destination) - 12.07 i przeznaczenie progu 2 (ang. Threshold 2 Destination) - 12.12. Aby umo zliwié¢
dziatanie napgdu po zmianie tych parametréw nale zy, po wpisaniu ich nowych warto §ci, nacisna¢ przycisk RESET.
Wszelka warto$¢ nowo wprowadzana nie wchodzi jednak do pami gci i zostanie utracona podczas wylaczania zasilania
napedu.

Zespo6t klawiatury pozostaje w gotowo $ci do wyboru innego parametru lub menu.

Nizej podana procedura pozwala wprowadzi¢ do pami gci wszystkie zmiany parametréw dokonane od czasu ostatniej
takiej operacji.

Wprowadzenie wpisanej (wpisanych) wartosci do pamieci

Dziatanie Przyciski Wyswietlacz

naciska¢ przycisk DOWN U do uzyskania wskazania XX.00
na indeksie parametréw

MODE, nastgpnie M ub U na wskazniku danych nastawic¢
wartos¢ 001

nacisna¢ RESET

Whpisana warto$¢ (wartoSci) zostala zabezpieczona w pami ¢ci napedu.
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6.2 Ochrona parametrow napedu

Po wybraniu numeru danego parametru i naci $nigciu
przycisku MODE:

1
1

34

miganie wskaznika danych oznacza, ze uzytkownik
moze dokona¢ zmiany wartosci tego  parametru

chyba, ze wczesniej parametr ten zostat
skonfigurowany jako nastawialny z wejscia
programowalnego.

brak migania wskaznika danych oznacza, ze jest to
parametr typu RO (tylko odczyt) lub, jesli jest to
parametr typu R/W (odczyt i zapis), to jest on
chroniony. Procedur¢ uzyskiwania dostgpu do
parametréw chronionych na pierwszym poziomie
ochrony podano nize;j.

Jesli uzycie kodu wymaganego dla pierwszego
poziomu ochrony nie daje dostgpu to znaczy, ze
parametr jest chroniony na poziomie trzecim.
Parametry widoczne sa zawsze dostgpne dla
uzytkownika tylko do odczytu. Wigkszosc¢
parametréw typu R/W nie jest dostgpna do zapisu
bez wprowadzenia odpowiedniego kodu
wymaganego przez ich ochrong¢ na poziomie
pierwszym. Wyjatek stanowi grupa 24 parametréw

zmenu | - 6 oraz parametry 11.01 i 11.10, ktére s a
natychmiast dostgpne do zapisu pod warunkiem, ze
nie zostal wprowadzony trzeci poziom ochrony.
Zilustrowano to na  diagramie  ogdlnym
zamieszczonym na koncu rozdzialu 7 (patrz takze

par. 1 nizej).

PROCEDURY OCHRONY
Wlaczone zasilanie nap ¢edu

.1 Dostgpnymi staja si¢ natychmiast nizej podane

parametry widoczne, ktére nie podlegaj a zadnej
ochronie:

01.05 - wydzielone wejscie zadawania predkosci
obrotowej (ang. inch reference)

01.06 - maksymalna pr¢dkos¢ obrotowa "do przodu"

01.09 - maksymalna predkos¢ obrotowa "do tylu"

01.11 - zataczenie zadawania predkosci obrotowe;j

01.12 - przelacznik polaryzacji sygnalu zadawania
predkosci obrotowe;j

01.13 - przetacznik zadawania predkosci obrotowej z
wejscia wydzielonego

02.04 - przyspieszenie 1 na kierunku do przodu

02.05 - spowolnienie 1 (przyspieszenie ujemne) na
kierunku do przodu

02.06 - spowolnienie 1 na kierunku do tytu

02.07 - przyspieszenie | na kierunku do tylu

03.09 - udziat cztonu proporcjonalnego P w petli
sprzgzenia zwrotnego predkosciowego

03.10 - udziat cztonu catkujacego I w petli sprzezenia
predkosciowego

03.11 - udzial cztonu rézniczkujacego D w petli
sprzgzenia predkosciowego

03.14 - skalowanie enkodera w p ¢tli sprzgzenia
predkosciowego

Mentor 11

03.15 - maksymalne napigcie twornika
03.16 - maksymalna pre¢dkos¢ obrotowa (skalowanie w

obr/min)

03.17 - kompensacja spadku IR napi gcia
04.05 - prad ograniczenia I na mostku tyrystorowym 1
04.06 - prad ograniczenia I na mostku tyrystorowym 2
05.05 - maksymalna warto$¢ pradu (skalowana)
06.06 - kompensacja 2 spadku IR napi gcia
06.07 - nastawa sily przeciwelektromotorycznej
06.08 - warto$¢ maksymalna 1 pradu wzbudzenia
06.10 - minimalny prad wzbudzenia oraz parametry
11.01 do 11.10 - menu 00 uzytkownika
1.2 Reszta parametréw, a mianowicie:

- parametry typu RO - sa dostgpne do odczytu
- parametry typu R/W - sa dostgpne tylko do

odczytu chyba, ze wprowadzono kod wymagany na
pierwszym poziomie ochrony.

2

Kod pierwszego poziomu ochrony otwieraj acy
dostep do parametréw R/W widocznych (rys 17).
przyciskiem 1 lub U sprowadzi¢ indeks parametrow
do zera

nacisna¢ przycisk MODE

przyciskiem 1 lub U wpisa¢ wartosé 149 na
wskazniku danych (jest to kod dost¢pu na
pierwszym poziomie ochrony)

nacisnac¢ przycisk MODE.

Parametry R/W staja si¢ w ten sposob dostgpne do
wpisywania ich nowych warto $ci

Kod drugiego poziomu ochrony otwieraj acy
dostep do parametréw R/W niewidocznych
przyciskiem 1 lub U sprowadzi¢ indeks parametrow
do zera

nacisnac¢ przycisk MODE

przyciskiem 1 lub U wpisa¢ wartos¢ 200 na
wskazniku danych (jest to kod dostgpu na drugim
poziomie ochrony)

nacisna¢ przycisk MODE.

Wszystkie parametry typu R/W staja si¢ w ten
sposob dostgpne do wpisywania ich nowych
wartosci, natomiast parametry typu RO staja si¢
dostgpne do odczytu

Wolny dostep i brak wolnego dostepu do
wszystKich parametréow.

Aby znie$¢ ochrong parametrow nalezy:

zalaczy¢ zasilanie napgdu

przyciskiem 1 lub U sprowadzi¢ indeks parametrow
do zera

nacisna¢ przycisk MODE

przyciskiem 1 lub U wpisaé wartos¢ 200 na
wskazniku danych (jest to kod dostgpu na drugim
poziomie ochrony)

nacisna¢ przycisk MODE

przyciskami < lub = oraz 1! lub U na indeks
parametréw sprowadzi¢ parametr 11.17
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e nacisnac¢ przycisk MODE

e nacisna¢ przycisk U do wpisania zera.
Jesli w tym stanie wprowadzi¢ parametry do
pamigci (patrz str. 33) to nie bgda one miaty zadnej
ochrony

4.2 Przywrocenie ochrony
Powtorzy¢ procedurg z par. 2 ale parametr 11.17
ustawi¢ na warto$¢ 149 i wprowadzi¢ do pami gci
(patrz str. 33).

5 Ochrona parametréw na poziomie trzecim
Uzytkownik napgdu ma mozliwo$¢ zastosowania
dodatkowego, prywatnego kodu ochrony parametréw na
tzw. trzecim poziomie ochrony. Jest to kod
programowalny przez uzytkownika w zakresie od 1 do
255 (z wylaczeniem 149, poniewaz jest to kod
pierwszego poziomu ochrony). Po wprowadzeniu tego
kodu brak jest dostgpu do wszystkich parametrow a
dostgp do parametrow na pierwszym lub drugim stopniu
ochrony jest mozliwy dopiero po wprowadzeniu kodu
wymaganego na poziomie trzecim.

5.1 Aby chronié¢ parametry na poziomie trzecim nale zy:

e zalaczyC¢ zasilanie napedu

o przyciskiem 1 lub U sprowadzi¢ indeks parametrow
do zera

e nacisnac¢ przycisk MODE

o przyciskiem I lub U wpisa¢ wartos¢ 200 na
wskazniku danych (jest to kod dostgpu na drugim
poziomie ochrony)

e nacisnac¢ przycisk MODE

o przyciskami < lub = oraz N1 lub U na indeks
parametréw sprowadzi¢ parametr 11.17. Wska znik
danych wskaze wtedy wartos¢ 149

e nacisnac¢ przycisk MODE

o przyciskiem T lub U wpisaé dowolna 3-cyfrowa
warto$¢ z przedzialu od 1 do 255 (z wytaczeniem
wartosci 149 stanowiacej kod dostgpu na pierwszym
poziomie ochrony)

e nacisnac¢ przycisk MODE

e wprowadzi¢ nastawy do pami gci (patrz str. 33)

Po wykonaniu powyzszej procedury nie bedzie dostepu

do zadnego z parametréw, nawet w celu dokonania tylko

jego odczytu, zanim nie zostanie podany odpowiedni kod

dostgpu wymagany na trzecim poziomie ochrony.

5.2 Aby uzyskaé dostgp do parametréw chronionych na
poziomie trzecim nalezy:

o przyciskami < lub = oraz I lub U sprowadzi¢
wskazanie indeksu parametrow do zera

e nacisnac¢ przycisk MODE

o przyciskiem 1l lub U wpisa¢ na wyswietlacz danych
numer kodowy wlasciwy dla trzeciego poziomu
ochrony

e nacisnac¢ przycisk MODE

Parametry

Uzytkownik uzyskuje w ten sposob dostep do
parametréw na pierwszym i drugim poziomie ochrony,
zaleznie od tego ktéry z odpowiadajacych im kodow
wprowadzi w kolejnosci nastgpne;.
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6.3 Indeks parametrow

Indeks parametrow obejmuje  szesna$cie menu
zawierajacych podstawowe dane kazdego z parametrow
zbioru parametrow napgdu MENTOR II podzielonych
migdzy poszczegélne menu. Szczegdlowy opis
parametréw zawarto w podrozdziale 6.4.

1 LISTA MENU

Menu Opis

00 Menu uzytkownika; umozliwia szybki
dostgp do parametrow najczgsciej
uzywanych

01 Zadajnik predkosci obrotowej; wybor
zrodta zadawania 1 granic zakresu

02 Stromo$¢ narastania i opadania
predkosci obrotowe;j

03 Wybor rodzaju sprz¢zenia zwrotnego
predkosciowego i pgtla sprzgzenia

04 Prad; nastawa i wartosci graniczne

05 Petla pradowa

06 Sterownie wzbudzeniem silnika

07 Wejscia 1 wyj$cia analogowe

Mentor 11
08 Wejscia logiczne
09 Wyjscia statusu
10 Logika statusu i informacje
diagnostyczne
11 Parametry r6zne
12 Progi programowalne

13 Blokada cyfrowa

2 PARAMETRY. NAZWY, ZAKRESY 1
WARTOSCI DOMYSLNE

Dane w nawiasach (XX.XX) w kolumnie warto $ci
domyslnych wskazuja parametry domyslne

wzgledem innych parametrow.

Dostep do parametrow zapisanych czcionka pogrubiona
jest mozliwy tylko bezposrednio po zataczeniu zasilania
napedu.

Parametry podane kursywa na koncu kazdego z menu sa
typu niewidocznego (patrz podrozdz. 6.1 na str. 311 6.2
na str. 34).

00 Biblioteka uzytkownika; patrz Menu 11

Obejmuje dziesig¢ parametrow (od 00.01 do 00.10). Uzytkownik nadaje numer z przedziatu 11.01 do 11.10
dowolnemu parametrowi, ktory jest najczsciej potrzebny lub wykorzystywany. Parametry te staja si¢ dostgpne
bezposrednio po wprowadzeniu odpowiednich numeréw z przedziatu 00.01 - 00.10, bez potrzeby przywotywania

réznych menu.
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01 Zadawanie predkoSci obrotowej - wybor sygnatu i zakresu zadawania
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
01.01  predkos¢ obr. przedustawcza +/-1000 RO
01.02  predkos¢ obr. poustawcza +/-1000 RO
01.03  zadawanie przedstromo$ciowe +/-1000 RO
01.04  predkos¢ obr. ustawcza +/-1000 R/'W + 000
01.05  wydzielone wejscie zadaw. predk. obr. +/-1000 R/'W + 050
01.06  predkos¢ maks. do przodu 0 do +1000 R/'W + 1000
01.07  predkos¢ min. do przodu 0 do +1000 R/'W + 000
01.08  predkos¢ min. do tytu -1000 do 0 R/'W + 000
01.09  predkosc maks. do tylu (4Q) -1000 do 0 R/'W - 1000
(1Q) -1000 do 0 R/W 000
01.10  przetacznik zadawania bipolarnego 4Q) Olub1 R/'W 1
(1Q) Olub 1 R/'W 0
01.11  zalaczenie (ON) sygnalu zadawania Olub1 R/'W 0
01.12  przetacznik zmiany kierunku obrotow Olub1 R/'W 0
01.13  przetacznik zadawania wydzielonego Olub1 R/'W 0
01.14  przelgcznik 1 zadawania pred. obr. Olub1 R/'W 0
01.15  przelqcznik 2 zadawania predk. obr. Olub1 R/'W 0
01.16  blokada od sygn. predkosci zerowej Olub1 R/'W 0
01.17  wej. zadajgce 1 +/-1000 R/'W (07.15)
01.18  wej. zadajqce 2 +/-1000 R/'W +300
01.19  wej. zadajqce 3 +/-1000 R/'W (07.12)
01.20  wej. zadajqce 4 +/-1000 R/'W (07.13)
02 Stromo$¢ narastania i opadania pr ¢dkosci obrotowej
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
02.01  postromo$ciowy sygn. zadaw. predk. +/-1000 RO
02.02  aktywacja zadawania stromos$ciowego Olub1 R/'W 1
02.03  wstrzymanie zadaw. stromo $ciowego Olub1 R/'W 0
02.04  przyspieszenie | w kier. do przodu 0 do 1999 R/'W +050
02.05 spowolnienie 1 w kier. do przodu 0 do 1999 R/'W +050
02.06 spowolnienie 1 w kier. do tylu (4Q) 0 do 1999 R/'W +050
(1Q) 0 do 1999 R/'W 000
02.07  przyspieszenie 1 w kier. do tylu 4Q) 0 do 1999 R/'W +050
(1Q) 0 do 1999 R/'W 000
02.08  przyspieszenie 2 w kier. do przodu 0 do 1999 R/'W +100
02.09  spowolnienie 2 w kier. do przodu 0 do 1999 R/'W +100
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina

02.10  spowolnienie 2 w kier. do tytu 0 do 1999 R/'W +100
0 do 1999 R/W 000

02.11  przyspieszenie 2 w kier. do tytu 0 do 1999 R/'W +100
0 do 1999 R/W 000

02.12  stromos¢ zadawania wydzielonego 0 do 1999 R/'W +100

02.13  zadaw. strom. z wej. wydzielonego Olub1 R/'W 0

02.14  przelqcznik przysp. w kier. do przodu Olub1 R/'W 0

02.15  przel. spowolnienia w kier. do przodu Olub1 R/'W 0

02.16  przel. spowolnienia w kier. do tytu Olub1 R/'W 0

02.17  przel.. przysp. w kier. do tytu Olub1 R/'W 0

02.18  przel. wspolny zadawania. strom. Olub1 R/'W 0

02.19  skalowanie zadawania strom. (x 10 ) Olub1 R/'W 0

03 Wybér sprze¢zenia zwrotnego pr ¢edkosciowego i petla sprzezenia

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina

03.01  koncowy sygnat zadanej predkosci obr. +/-1000 RO

03.02  sprzgzenie zwrotne predkosciowe +/-1000 RO

03.03  sprzgzenie zwrotne predkosciowe (obr/min) +/-1999 RO

03.04 napigcie twornika +/-1000 RO

03.05 sygn. wyj. kompensacji spadku IR nap. +/-1000 RO

03.06  btad predkosci obrotowej +/-1000 RO

03.07  sygnatl wyj. petli sprz¢zenia predkosciowego +/-1000 RO

03.08  catka bledu predkosci obrotowej +/-1000 RO

03.09 wzmocnienie cztonu P w petli sprzez. predk. 0 do 255 R/'W 080

03.10 wzmocnienie cztonu I w petli sprz¢z. predk. 0 do 255 R/'W 040

03.11 wzmocnienie cztonu D w petli sprz¢z. predk. 0 do 255 R/'W 0

03.12  przetacznik sprzgz. zwrotnego cyfrowego 0lub 1 R/'W 0

03.13  przelacznik analog. sprzg¢z. zwrotnego Olub1 R/'W 0

03.14 skalowanie enkodera sprzegz. zwrotnego 0 do 1999 R/'W +419

03.15 maksymalne napigcie twornika 0 do 1000 R/'W +600

03.16 maks. predkosc obr. (skalowanie w obr/min) 0 do 1999 R/'W +1750

03.17 kompensacja spadku IR napigcia 0 do 255 R/'W 000

03.18  twardy sygnat zadawania predkosci obr. +/-1000 R/'W (07.11)

03.19  przelqcznik twardego zadawania predk. obr. Olub1 R/'W 0

03.20  przelqcznik spadku IR napiecia Olub1 R/'W

03.21  przel. sygnatu stromosciowego zadawania predkosci 0lub 1 R/'W 1

obrotowej
03.22  nastawa doktadna predkosci obr. ustawczej 0 do 255 R/'W 128
03.23  prog zerowej predkosci obrotowej 0 do 255 R/'W 16
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
03.24  Zrodlo sktadowej D cztonu PID 1do3 R/'W 1
03.25  Filtr bledu predkosci obrotowej 0 do 255 R/'W 128
03.26  wejscie z tachogeneratora +/-1000 RO
03.27  zakres sprzezenia zwrotnego predkosciowego 0lub 1 R/'W 0
03.28  Uzupetnienie II, pkt 11
03.29  Uzupetnienie 1V, pkt 19

04 Prad; nastawy i warto$ci graniczne

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
04.01 zadany sygnal pradowy +/-1000 RO
04.02  ostateczny zadany sygnat pradowy +/-1000 RO
04.03  nadrzedne ograniczenie pradowe +/-1000 RO
04.04 prad ogr. (pkt. poczatk. stozka pradu) 0 do 1000 R/'W +1000
04.05 ograniczenie pradowe mostka tyryst. 1 0 do 1000 R/'W +1000
04.06 ograniczenie pradowe mostka tyryst. 2 0 do 1000 R/'W +1000
04.07  ograniczenie prqdowe 2 0 do 1000 R/'W +1000
04.08  zadawanie momentu obrotowego +/-1000 R/'W +000
04.09  wartos¢ ustawcza sygnatu pradowego +/-1000 R/'W +000
04.10  przelqcznik ograniczenia prqdowego 2 Olub1 R/'W 0
04.11  przel. wart. ustawczej sygn. pradowego 0lub 1 R/'W 0
04.12  bit 0 trybu pracy sprzez. prqdowego Olub1 R/'W 0
04.13  bit I trybu pracy sprzez. prqdowego Olub1 R/'W 0
04.14  dozwolona praca w pierwszej ¢wiartce 0lub 1 R/'W 1
04.15  dozwolona praca w drugiej éwiartce (40) 0lub 1 R/'W 1

(10) Olub 1 R/'W 0

04.16  dozwolona praca w trzeciej ¢wiartce (40) 0lub 1 R/'W 1

(10) Olub 1 R/'W 0
04.17  dozwolona praca w czwartej ¢wiartce (40) 0lub 1 R/'W 1
(10) Olub 1 R/'W 0

04.18  dozwolona automat. zmiana ogr. pradu 0lub 1 R/'W 0
04.19  licznik czasu do zmiany ogr. pradowego 0 do 255 R/'W 000
04.20 prog stozka 1 pradu 0 do 1000 R/'W +1000
04.21  prog stozka 2 pradu 0 do 1000 R/'W +1000
04.22  zbocze stozka 1 pradu 0 do 255 R/'W 000
04.23  zbocze stozka 2 pradu 0 do 255 R/'W 000
04.24  przekroczenie progu stozka 1 pradu 0lub 1 RO
04.25  przekroczenie progu stozka 2 pradu 0lub 1 RO

05 Petla pradowa

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
05.01  sprzgzenie zwrotne pradowe +/-1000 RO
05.02  sygnat sprz. zwrot. prad. skalowany (A) +/-1999 RO
05.03  kat wysterowania tyrystorow 277 do 1023 RO
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
05.04  ograniczenie stromosci zmian pradu 0 do 255 R/'W 040
05.05 prad maksymalny (skalowany) 0 do 1999 R/'W znamionowa
05.06  prog przeciazenia 0 do 1000 R/'W +700
05.07  czas calkowania (nagrzewanie) 0 do 255 R/'W 030
05.08  czas calkowania (chtodzenie) 0 do 255 R/'W 050
05.09  dozwolenie rozpoczecia procedury samostrojenia petli 0lub 1 R/'W 0

pradowe;j
05.10  ograniczenie przyrostu napiecia twornika podczas Olub1 R/'W 0
hamowania odzyskowego
05.11  stan biezqcy przeciqzenia 0 do 1999 RO
05.12  korekta wzmocnienia cztonu I podczas przewodzenia 0 do 255 R/'W 65
nieciqgtego
05.13  nadgzne wzmocnienie cztonu P 0 do 255 R/'W 33
05.14  dopasowanie wzmocnienia cztonu I do statej czasowej 0 do 255 R/'W 33
silnika
05.15  stata czasowa silnika 0 do 255 R/'W 50
05.16  zakres sprzezenia zwrotnego pradowego 0,1 lub?2 R/'W 0
05.17  blokada zaptonu tyrystorow Olub1 R/'W 0
05.18 dozwolenie wejscia napedu w tryb spoczynkowy 0lub 1 R/'W 1
05.19  tryb spoczynkowy napedu Olub1 R/'W 0
05.20  bezposrednie ster. kqtem zaplonu tyrystorow 0lub 1 R/'W 0
05.21  dozwolenie blokady mostka tyryst. (4Q12P) Olub1 R/'W 0
05.22  sterowanie adaptacyjne Olub1 R/'W 0
05.23  rekonfiguracja napedu (1Q12P) 0lub 1 R/'W 0
05.24  praca szeregowa 12-pulsowa (12P) 0lub 1 R/'W 0
05.25  praca rownolegta 12-pulsowa 0lub 1 R/'W 0
05.26  poprawa bezpieczenstwa przy obciqzeniach Olub1 R/'W 0
wysokoindukcyjnych napedu
05.27  Uzupetnienie III, pkt 18, Uzupetnienie I, pkt 5
05.28  Uzupetnienie I, pkt 2
05.29  Uzupetnienie III, pkt 14
06 Sterowanie obwodem wzbudzenia silnika

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
06.01  sita przeciwelektromotoryczna 0 do 1000 RO
06.02 wymagany prad wzbudzenia 0 do 1000 RO
06.03  sprzgzenie zwrotne pradowe w obw. wzb. 0 do 1000 RO
06.04  kat wysterowania tyrystorow 261 do 1000 RO
06.05 sygnatl wyj. kompensacji 2 spadku IR napi gcia +/-1000 RO
06.06 kompensacja 2 spadku IR napi gcia 0 do 255 R/'W 000
06.07 pkt. nastawczy sity przeciwelektromot. 0 do 1000 R/'W + 1000
06.08 maksymalny prad wzbudzenia 1 0 do 1000 R/'W + 1000
06.09  maksymalny prad wzbudzenia 2 0 do 1000 R/'W + 500
06.10 minimalny prad wzbudzenia 0 do 1000 R/'W + 500
06.11  skalowanie sprzezenia zwrot. w obw. wzb." 201 do 216 R/'W +204
06.12  uplyw czasu do przejscia na wzbudzenie 0 do 255 R/'W 030

oszczednosciowe

06.13  aktywacja sterowania wzbudzeniem 0lub 1 R/'W 0
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
06.14  przetacznik wzbudzenia maksymalnego 2 Olub1 R/'W 0
06.15  dozwolenie przejscia na wzbudz. oszczedn. 0lub 1 R/'W 0
06.16  wzmocnienie petli pradowej 0lub 1 R/'W 1
06.17  wzmocnienie cztonu catkujacego petli nap. 0lub 1 R/'W 0
06.18  dozwolenie nastawy wzmocnienia petli sprzezenia 0lub 1 R/'W 0

predkosciowego
06.19  bezposrednie sterowanie kqtem zaptonu tyrystorow 0lub 1 R/'W 0
06.20  przelqcznik alternatywnej kompensacji 2 spadku IR Olub1 R/'W 0
napiecia wzbudzenia
06.21  ograniczenie kqta wysterowania tyrystorow 0 do 1000 R/'W + 1000
06.22  mostek petno- i pélsterowalny™ 0lub 1 R/'W 0

06.23  Uzupetnienie I, pkt 7
06.24  Uzupetnienie I, pkt 7
* zaleznie od numeru wersji karty MDA3;

** tylko sterownik FXMS.

07 Wejscia i wyjscia analogowe
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
07.01  wejscie 1 ogdlnego przeznaczenia +/-1000 RO
07.02  wejscie 2 ogbdlnego przeznaczenia +/-1000 RO
07.03  wejscie 3 ogdlnego przeznaczenia +/-1000 RO
07.04  wejscie 4 ogdlnego przeznaczenia +/-1000 RO
07.05  wejscie sygn. zadanej predkosci obr. +/-1000 RO
07.06  wejscie pomiarowe wart. skut. nap. zasilania 0 do 1000 RO
07.07 temperatura radiatora 0 do 1000 RO
07.08  zrodto DAC 1 0 do 1999 R/W +201
07.09. zrédto DAC 2 0 do 1999 R/W + 302
07.10  zrodio DAC 3 0 do 1999 R/W + 304
07.11  przeznaczenie GPI 0 do 1999 R/'W +318
07.12  przeznaczenie GP2 0 do 1999 R/'W + 119
07.13  przeznaczenie GP3 0 do 1999 R/'W + 120
07.14  przeznaczenie GP4 0 do 1999 R/'W + 408
07.15  przeznaczenie sygn. zadanej predkosci obr. 0 do 1999 R/'W + 117
07.16  skalowanie wejscia GP1 0 do 1999 R/'W + 1000
07.17  skalowanie wejscia GP2 0 do 1999 R/'W + 1000
07.18  skalowanie wejscia GP3 0 do 1999 R/'W + 1000
07.19  skalowanie wejscia GP4 0 do 1999 R/'W + 1000
07.20  skalowanie sygnatu predkosci obrotowej 0 do 1999 R/'W + 1000
07.21  skalowanie wyjscia DACI 0 do 1999 R/'W + 1000
07.22  skalowanie wyjscia DAC2 0 do 1999 R/'W + 1000
07.23  skalowanie wyjscia DAC3 0 do 1999 R/'W + 1000
07.24  skalowanie enkodera 0 do 1999 R/'W +419
07.25  przetl. wyboru sygn. predk. obr. z enkodera Olub1 R/'W 0
07.26  przelqcznik sygnatu wej. napiecie/prad Olub1 R/'W 0
07.27  przelqcznik 1 zakresow sygnatu prqdu Olub1 R/'W 0
07.28  przelqcznik 2 sygnatu pradu Olub1 R/'W 1
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08 Wejscia logiczne
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. Domysina
08.01  wejscie F1 - sygnat dozwolenia biegu silnika 0lub 1 RO
08.02  wejscie F2 - bieg wstecz na zadaw. wydziel. 0lub 1 RO
08.03  wejscie F3 - bieg do przodu na zad. wydziel. 0lub 1 RO
08.04  wejscie F4 - bieg wstecz 0lub 1 RO
08.05  wejscie F5 - bieg do przodu 0lub 1 RO
08.06  wejscie F6 Olub1 RO
08.07  wejscie F7 Olub1 RO
08.08  wejscie F8 Olub1 RO
08.09  wejscie F9 Olub1 RO
08.10  wejscie F10 Olub1 RO
08.11  wejscie sygn. dozwolenia pracy nap ¢du 0lub 1 RO
08.12  przeznaczenie F2 0 do 1000 R/'W +000
08.13  przeznaczenie F3 0 do 1000 R/'W +000
08.14  przeznaczenie F4 0 do 1000 R/'W +000
08.15  przeznaczenie F5 0 do 1000 R/'W +000
08.16  przeznaczenie F6 0 do 1000 R/'W +000
08.17  przeznaczenie F7 0 do 1000 R/'W +000
08.18  przeznaczenie F§ 0 do 1000 R/'W +000
08.19  przeznaczenie F9 0 do 1000 R/'W +000
08.20  przeznaczenie F10 0 do 1000 R/'W +000
08.21  wylqczenie normalnych funkcji logicznych Olub1 R/'W 0
08.22  negacja wej. F2 Olub1 R/'W 0
08.23  negacja wej. F3 Olub1 R/'W 0
08.24  negacja wej. F4 Olub1 R/'W 0
08.25  negacja wej. F5 Olub1 R/'W 0
08.26  negacja wej. F6 Olub1 R/'W 0
08.27  negacja wej. F7 Olub1 R/'W 0
08.28  negacja wej. F§ Olub1 R/'W 0
08.29  negacja wej. F9 Olub1 R/'W 0
08.30  negacja wej. FI10 Olub1 R/'W 0
08.31  dozwolone zadanie biegu wstecz z wydzielonego wej. 0lub 1 R/'W 0
zadawania predk. obr.
08.32  dozwolone zadanie biegu do przodu z wydzielonego 0lub 1 R/'W 0
wej. zadawania predk. obr.
08.33  dozwolony bieg wstecz 0lub 1 R/'W 0
08.34  dozwolony bieg do przodu 0lub 1 R/'W 0
09 Wyijscia statusowe
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
09.01  wyjscie statusowe 1 Olub1 RO
09.02  wyjscie statusowe 2 Olub1 RO
09.03  wyjscie statusowe 3 0lub 1 RO
09.04  wyjscie statusowe 4 0lub 1 RO
09.05  wyjscie statusowe 5 0lub 1 RO
09.06  wyjscie statusowe 6 (przeka znikowe) 0lub 1 RO
09.07  status 1, zrodio 1 0 do 1999 R/'W + 111
09.08  status 1, Zrodlo 1 odwrocone Olub1 R/'W 0
09.09  status 1, zrédlo 2 0 do 1999 R/'W 000
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
09.10  status 1, Zrodlo 2 odwrocone Olubl R/W 0
09.11  status 1, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
09.12  status 1, zwloka czasowa 0 do 255sek R/W 0
09.13  status 2, zrodio 1 0 do 1999 R/W + 1007
09.14  status 2, odwrocone zZrodlo 2 Olubl R/W 0
09.15  status 2, zrodlo 2 0 do 1999 R/W 000
09.16  status 2, odwrocone zZrodlo 2 Olubl R/W 0
09.17  status 2, wyscie odwrocone Olub1 R/'W 0
09.18  status 2, zwloka czasowa 0 do 255sek R/W 0
09.19  status 3, Zrodio 0 do 1999 R/'W + 1013
09.20  status 3, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
09.21  status 4, Zrodio 0 do 1999 R/'W + 1003
09.22  status 4, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
09.23  status 5, Zrodio 0 do 1999 R/'W + 1006
09.24  status 5, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
09.25  status 6, Zrodlo (przekaznik) 0 do 1999 R/'W + 1009
09.26  status 6, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0

10 Logika statusowa i informacje diagnostyczne

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
10.01  predkos¢ w kierunku do przodu Olub1 RO
10.02  predkos¢ w kierunku do tytu Olub1 RO
10.03  ograniczenie pradowe Olub1 RO
10.04  dozwolona praca mostka 1 0lub 1 RO
10.05 dozwolona praca mostka 2 0lub 1 RO
10.06  wycofanie impulsow zaptonowych Olub1 RO
10.07  silnik uzyskal zadana predkos¢ obrotowa Olub1 RO
10.08  przekroczenie zadanej pr¢dkosci obrotowej Olub1 RO
10.09  zerowa predkos¢ obrotowa Olub1 RO
10.10  aktywna funkcja ograniczenia nap. twornika Olub1 RO
10.11  kolejno$¢ faz napigcia zasilania Olub1 RO
10.12  stan bezusterkowy (normalny) nap¢du Olub1 RO
10.13  alarm przeciazeniowy Olub1 RO
10.14  utrata wzbudzenia Olub1 RO
10.15  utrata sprz¢zenia zwrotnego Olub1 RO
10.16  zanik fazy Olub1 RO
10.17  wylaczenie awaryjne natychmiastowe Olub1 RO
10.18  przeciazenie I x t Olub1 RO
10.19  kontrolny licznik zegarowy procesora | Olub1 RO
10.20  kontrolny licznik zegarowy procesora 2 Olub1 RO
10.21  nadmierny wzrost temperatury silnika Olub1 RO
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Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
10.22  nadmierny wzrost temperatury radiatora Olub1 RO

10.23  stan nasycenia petli sprzg¢z. predkosciowego Olub1 RO

10.24  zerowe ograniczenie pradowe Olub1 RO

10.25  ostatnie wylaczenie awaryjne 0 do 255 RO

10.26  przedostatnie wylaczenie awaryjne 0 do 255 RO

10.27  wyl. awaryjne poprzedzajace wyt. 10.26 0 do 255 RO

10.28  wyl. awaryjne poprzedzajace wyt. 10.27 0 do 255 RO

10.29  wylqczenie kontroli braku wzbudzenia Olub1 R/'W 0
10.30  wylqczenie kontroli braku sprzezenia zwrot. Olub1 R/'W 0
10.31  wylqczenie kontroli zaniku fazy Olub1 R/'W 0
10.32  wylqczenie kontroli temperatury silnika Olub1 R/'W 1
10.33  wylqczenie kontroli temperatury radiatora Olub1 R/'W 0
10.34  wylqczenie awaryjne sygnatem zewnetrznym Olub1 R/'W 0
10.35  wylqczenie awaryjne przez procesor 2 0 do 255 R/'W 0
10.36  wylqczenie kontroli utraty sprzez. pradowego 0lub 1 R/'W 0
10.37  Uzupetnienie I, pkt 1

11 Parametry rézne

Uwaga: parametry 11.07 do 11.10 przynale za do funkcji zwiazanych z ptyta MD29 (patrz poradnik
wykorzystania ptyty MD29).

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy  Typ Wart. domysina
11.01  parametr 00.01 0 do 1999 R/'W 0
11.02  parametr 00.02 0 do 1999 R/'W 0
11.03  parametr 00.03 0 do 1999 R/'W 0
11.04  parametr 00.04 0 do 1999 R/'W 0
11.05  parametr 00.05 0 do 1999 R/'W 0
11.06  parametr 00.06 0 do 1999 R/'W 0
11.07  parametr 00.07 0 do 1999 R/'W 0
11.08 parametr 00.08 0 do 1999 R/'W 0
11.09  parametr 00.09 0 do 1999 R/'W 0
11.10  parametr 00.10 0 do 1999 R/'W 0
11.11  adres porzadkowy 0 do 99 R/'W 001
11.12  szybkos$¢ transmisji danych Olub1 R/'W 0
11.13  tryb pracy szereg. portu komunikacyjnego 1do4 R/'W 001
11.14  kod jezykowy kraju 0 do 255 R/'W 044
11.15  program procesora 1 0 do 255 RO
11.16  program procesora 2 0 do 255 RO
11.17  kod ochronny 3 0 do 255 R/'W 149
11.18  parametry poczqtkowe 0 do 1999 R/'W + 000
11.19  programowalne zrodto parametru w trybie 0 do 1999 R/'W + 000

2 lub 3 pracy portu szeregowego
11.20  skalowanie danych wej. do portu szeregowego 0 do 1999 R/'W + 1000
11.21  bajt wskaznikow LED 0 do 255 R/'W
11.22  wylqczenie normalnych funkcji wsk. LED Olub1 R/'W 0
11.23  dozwolenie uzycia pltyty MDA6 w wersji 3 Olub1 R/'W 0
11.24  odpornos¢ na zatamania napiecia zasilania Olub1 R/'W 0
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12 Progi programowalne
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. Domysina

12.01  przekroczenie progu 1 Olub1 RO
12.02  przekroczenie progu 2 Olub1 RO
12.03  zrodto progu 1 0 do 1999 R/W +302
12.04  poziom progu 1 0 do 1000 R/'W + 000
12.05  histereza progu 1 0 do 255 R/'W 002
12.06  prog 1, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
12.07  przeznaczenie progu 1 0 do 1999 R/'W + 000
12.08  zrodto progu 2 0 do 1999 R/W + 501
12.09  poziom progu 2 0 do 1000 R/'W + 000
12.10  histereza progu 2 0 do 255 R/'W 002
12.11  prog 2, wyjscie odwrocone Olub1 R/'W 0
12.12  przeznaczenie progu 2 0 do 1999 R/'W + 000

13 Blokada cyfrowa

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina

13.01 stan licznika "master" 0do 1023 RO

13.02  stan licznika "slave" 0do 1023 RO

13.03  inkrement licznika master +/-1000 RO

13.04  inkrement licznika slave +/-1000 RO

13.05  btad potozenia watu silnika +/-1000 RO

13.06  zadawanie precyzyjne; ostatni bit znaczacy 0 do 255 R/'W 000

13.07 zadawanie precyzyjne; bit najbardziej znacz acy 0 do 255 R/'W 000

13.08  wzmocnienie pgtli regulacji polozeniowej 0 do 255 R/'W 025

13.09  granica korekcji btedu potozenia Olub1 R/'W +010

13.10  aktywacja/deaktywacja regulacji potozeniowe;j Olub1 R/'W 0

13.11  regulacja potozeniowa sztywna Olub1 R/'W 1

13.12  przetacznik zadawania precyzyjnego Olub1 R/'W 0

13.13  zatrzask zadawania precyzyjnego 0do1 R/'W 1

13.14  16-bitowe zadawanie precyzyjne 0 do 255 R/'W 0
14 Nastawy systemu MD29 (patrz opis parametrow w poradniku u zytkowania MD29)
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15 Menu aplikacyjne 1
Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. Domysina

15.01 zmienna 1, typ RO +/-1999 RO
15.02  zmienna 2, typ RO +/-1999 RO
15.03  zmienna 3, typ RO +/-1999 RO
15.04  zmienna 4, typ RO +/-1999 RO
15.05 zmienna 5, typ RO +/-1999 RO
15.06 zmienna rzeczywista 1, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
15.07 zmienna rzeczywista 2, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
15.08 zmienna rzeczywista 3, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
15.09 zmienna rzeczywista 4, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
15.10  zmienna rzeczywista 5, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
15.11  zmienna calkowita 1, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
15.12  zmienna calkowita 2, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
15.13  zmienna calkowita 3, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
15.14  zmienna calkowita 4, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
15.15  zmienna calkowita 5, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
15.16  zmienna calkowita 6, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
15.17  zmienna calkowita 7, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
15.18  zmienna calkowita 8, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
15.19  zmienna calkowita 9, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
15.20  zmienna catkowita 10, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
15.21  zmienna bitowa 1 Olub1 R/'W 0
15.22  zmienna bitowa 2 Olub1 R/'W 0
15.23  zmienna bitowa 3 Olub1 R/'W 0
15.24  zmienna bitowa 4 Olub1 R/'W 0
15.25  zmienna bitowa 5 Olub1 R/'W 0
15.26  zmienna bitowa 6 Olub1 R/'W 0
15.27  zmienna bitowa 7 Olub1 R/'W 0
15.28  zmienna bitowa 8§ Olub1 R/'W 0
15.29  zmienna bitowa 9 Olub1 R/'W 0
15.30  zmienna bitowa 10 Olub1 R/'W 0
15.31  zmienna bitowa 11 Olub1 R/'W 0
15.32  zmienna bitowa 12 Olub1 R/'W 0
15.33  zmienna bitowa 13 Olub1 R/'W 0
15.34  zmienna bitowa 14 Olub1 R/'W 0
15.35  zmienna bitowa 15 Olub1 R/'W 0
15.36  zmienna bitowa 16 Olub1 R/'W 00
15.60  ekwiwalent stosunku 1 param. 15.161 15.17 0 do 255 R/'W 000
15.61  ekwiwalent stosunku 2 param. 15.18 1 15.19 0 do 255 R/'W 000
15.62  tryb 4 pracy portu szeregowego, dane wej. RO
15.63  tryb 4 pracy portu szeregowego, dane wyj. RO
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16 Menu aplikacyjne 2

Numer Nazwa parametru Zakres nastawy Typ Wart. domysina
16.01  zmienna 1, typ RO +/-1999 RO
16.02  zmienna 2, typ RO +/-1999 RO
16.03  zmienna 3, typ RO +/-1999 RO
16.04  zmienna 4, typ RO +/-1999 RO
16.05 zmienna 5, typ RO +/-1999 RO
16.06  zmienna rzeczywista 1, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
16.07 zmienna rzeczywista 2, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
16.08  zmienna rzeczywista 3, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
16.09  zmienna rzeczywista 4, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
16.10  zmienna rzeczywista 5, typ R/'W +/-1999 R/'W + 000
16.11  zmienna calkowita 1, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
16.12  zmienna calkowita 2, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
16.13  zmienna calkowita 3, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
16.14  zmienna calkowita 4, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
16.15  zmienna calkowita 5, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
16.16  zmienna calkowita 6, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
16.17  zmienna calkowita 7, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
16.18  zmienna calkowita 8, typ R‘'?W 0 do 255 R/'W 000
16.19  zmienna calkowita 9, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
16.20  zmienna catkowita 10, typ R‘'W 0 do 255 R/'W 000
16.21  zmienna bitowa 1 Olub1 R/'W 0
16.22  zmienna bitowa 2 Olub1 R/'W 0
16.23  zmienna bitowa 3 Olub1 R/'W 0
16.24  zmienna bitowa 4 Olub1 R/'W 0
16.25  zmienna bitowa 5 Olub1 R/'W 0
16.26  zmienna bitowa 6 Olub1 R/'W 0
16.27  zmienna bitowa 7 Olub1 R/'W 0
16.28  zmienna bitowa 8§ Olub1 R/'W 0
16.29  zmienna bitowa 9 Olub1 R/'W 0
16.30  zmienna bitowa 10 Olub1 R/'W 0
16.31  zmienna bitowa 11 Olub1 R/'W 0
16.32  zmienna bitowa 12 Olub1 R/'W 0
16.33  zmienna bitowa 13 Olub1 R/'W 0
16.34  zmienna bitowa 14 Olub1 R/'W 0
16.35  zmienna bitowa 15 Olub1 R/'W 0
16.36  zmienna bitowa 16 Olub1 R/'W 0
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6.4 Opisy parametrow

Na koncu niniejszego rozdziatu (str.76) zamieszczono
diagram "A" przedstawiajacy schemat ogdlny uktadu
logiki sterowania napgdu oraz diagramy szczegodtowe do
poszczegdlnych menu (menu 01 - 09 i 12). Naped w
chwili dostawy do uzytkownika posiada standardowe
nastawy parametrow, ktore przyjmuje si¢ za wartosci
(lub stany) "domyslne". Uktad sterowania przedstawiony
na diagramie "A" odnosi si¢ wlasnie do takich
warunkow domyslnych, tzn. przed wprowadzeniem
jakichkolwiek opcji sterowania i konfiguracji dost ¢gpnych
dla uzytkownika. Z diagramu "A" wynika, ze w stanie
nastaw  domyslnych, bez dokonywania  zmian
jakichkolwiek parametréw, naped stuzy do regulacji
predkosci i momentu obrotowego silnika. W tym celu
wystarczy doprowadzi¢ do napedu nastgpujace sygnaty
wejsciowe:
- sygnal zadawania zadanej predkosci obrotowe;j
(ang. speed reference) na zacisk TB1-3
- sygnat sprz¢zenia zwrotnego predkosciowego (ang.
speed feedback), patrz parametry 03.12 1 03.13
- sygnat dozwalajacy generacj¢ impulsow
zaplonowych (ang. drive enable), zacisk TB4-31
- sygnat dozwalajacy zadanie predkosci obrotowe;j
(ang. run permit) na zacisk TB3-21
- sygnat dozwalajacy pracg napgdu "do przodu" (ang.
drive run) na zaciski TB3-25

Natomiast sygnal wyjsciowy z obwodéw logicznych
napedu decyduje o kacie wysterowania tyrystorow, a
wigc 0 napigciu wyjSciowym podawanym na twornik
silnika. Wejscia zewngtrzne (skrajne lewe na diagramie
"A"), wartosci parametrow i przetaczniki maja wplyw na
ostateczna warto$¢ tego kata. Podczas normalnej pracy
napedu najwazniejsza jest warto$¢ sygnatu zadajacego
predkosé obrotowa.

Z diagramu "A" wynika, ze kat wysterowania tyrystorow
zalezy gtéwnie od zewngtrznego sygnatu zadawania
mimo, ze moze on by¢ na swej drodze kilkakrotnie i na
rézny sposob modyfikowany przez inne czynniki.
Najpierw, jesli zachodzi taka potrzeba, sygnat zadajacy
mozna skonfigurowa¢ bipolarnie, a nastgpnie poda¢ na
przetacznik kontroli dynamiki tego sygnatu, ktéry daje
operatorowi napgdu mozliwo$¢ natychmiastowego
dostgpu do sygnatéow "run" (bieg), "inch" (zadawanie
wydzielone), "forward" (do przodu), "reverse" (wstecz) i
"stop".

W nastegpnej kolejnosci na sygnat zadajacy dziata
funkcja zmiany kierunku, po czym podawany jest on na
przetacznik realizujacy funkcjg "stop" poprzez natozenie
sygnalu "zerowa predko$¢ obrotowa". Az do tego
miejsca stan sygnalu z wejscia zadajacego W
poszczegdlnych punktach obwodu mozna takze $ledzi¢
na wyswietlaczu przywotujac odpowiednio parametry
01.01, 01.02 1 01.03 typu RO (tylko odczyt).

Mentor 11

W dalszej kolejnosci na sygnal zadajacy oddziatywuje

grupa parametrow, ktore decyduja o szybkosci
narastania 1  opadania  predkosci  obrotowej
(przyspieszenie dodatnie i wujemne). Blok tych

parametréow wyposazono w funkcj¢ obejsciowa, ktora
pozwala na ich wykorzystanie lub pominigcie, zaleznie
od potrzeby.

W tym punkcie uktadu sterowania logicznego pr ¢dkoscia
obrotowa nastgpuje poréwnanie zewngtrznego sygnatu
zadajacego z uzyskana wartoscia biezaca predkosci i
powstaje sygnat uchybu predkosci obrotowej. Wartosé
biezaca sygnalu sprzg¢zenia zwrotnego moze pochodzic¢
albo od jednego z dwoch zrddel zewnegtrznych (enkoder
lub tachogenerator) albo od wypracowanego wewn atrz
napedu parametru 03.04 (napigcie twornika).

Dalej nastgpuje czton proporcjonalno-catkujacy i
rozniczkujacy (PID) oraz blok czterech parametrow
ograniczenia pradowego. Zauwazmy, ze domyS$lne
warto$ci parametrow PID dobrano przy zatozeniu
obciazen $rednich napedu, natomiast domyslne warto$ci
ograniczenia pradowego ustawiono na maksimum.
Stromo$¢ zmian wzmocnionego sygnalu uchybu
predkosci obrotowej jest wreszcie, w razie potrzeby,
odpowiednio ograniczana poprzez nastawy parametru
okreslajacego dynamike zmian (ang. slew rate). Od tego
miejsca sygnal zadanej predkosci obrotowej staje si¢
wymaganiem na warto§¢ pradu i jest sumowany
algebraicznie z sygnatem sprzg¢zenia pradowego dajac
wypadkowy sygnat sterujacy zaplonem tyrystoréow. Na
ten sygnal, od zapoczatkowania jego pity az do wartosci
powodujacej zapton, oddziatuja cztery parametry typu
RO czuwajace nad precyzyjnym modelowaniem systemu
sterowania zaplonem tyrystorow.

Ponadto najbardziej znaczace czynniki majace wptyw na
naped sa dostgpne poprzez bity statusowe (patrz Menu
10).

Ponizej objasniono przeznaczenia 1 zastosowania
poszczegblnych menu i objgtych nimi parametrow.
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Oq: 1I

\_—.—_—-—_—’ 1

predkosci obr.

~

Koncowy
sygnat zadanej
predkosci obr.

Nastawa
doktadna

ustawczej +

03.22=>()

+

Twardy sygnat
zadawania pr edkosci 10 Przetgcznik
obr. sprzez.
03.18 zwrotnego
cyfrowego
Skalowanie enkodera

sprzez. zwrotnego

03.12

03.14

3 |
Przetgcznik 11:
1

sygnat wy] petli
Filtr bled qud presdiggésjr\‘nl/aego
p;e[jko‘gc‘; predkosci P.I.D.
brotowej
obrotowej oorolons 03.09 @
> |03.10=
1 03.11
2,
>0 |
>o |
V 3 :
Maks. 03.24] srodio
predko$¢ _obr. sktadowej D
(Skca):)c:'\//vrs:-]r:)e w Sprzeienie czionu PID
Sprzezenie zqutn_e
Awrotne 03.16 predkosciowe
predko$ciowe (obr/min)
Eriowar @
Prég zerowej pr edkosci
obrotowej Zerowa
predko$¢
obrotowa
e PR,
snieni
Obja a
D v(\;anoté/ci qui(czne ‘éf\x/
odczyt/zapis (ang.
Sygn. wyj. ) Catka btedu wartoai lodi
kompensacji omPensacja  nreqkosci HoraCams ko do
spadku IR nap. sPadkuIR obrotowej odezytu (ang. RO)
napiecia .-- o -E logika wewnetrzna

analog.
sprzez. 0%
Wejscie z zwrotnego
tachogeneratora
* 03.13
03.26
O Q
1 Przetgcznik
Napiecie spadku IR
twornika napiecia
.
03.04 >ESkanwanie 1
N Maksymalne (R — :
napiecie 1
twornika <

Aktywna funkcja
ograniczenia nap.
twornika

D komparator
® sumator

\.

Parametry niewidoczne zapisano kursywq. np., 03.18.

&

( Menu 03

Wybor sprzezenia zwrotnego predkosci obrotowej
i petla sprzezenia

J

11 A0)UdA[

Anpuweaed



08

unioj '0'0 Z 'ds JOYLNOD HOLVdY

SPRZEZENIE

ZWROTNE

PREDKOSCIOWE 04.04

€9

Przekroczenie progu
stozka 1 pradu

&
&

Przekroczenie progu
stozka 2 pradu

Prog stozka 1 pradu |04.20
Prog stozka 2 pradu [04.21

Bit O trybu pracy sprzez. pradowego
Bit 1 trybu pracy sprzez. pradowego

Dozwolona praca w pierwszej cwiartce
Dozwolona praca w drugiej ¢wiartce
Dozwolona praca w trzeciej ¢wiartce

04.12
04.13

04.14
04.15
04.16

Dozwolona praca w czwartej ¢wiartce

04.17]

SYGNAL WYJ. ETLI
SPRZEZENIA
PREDKOSCIOWEGO

03.07

Zadawanie momentu [04.08
obrotowego

Prad ogr. (pkt. poczatk. stozka pradu)
Ograniczenie pr gdowe 2

Przetacznik ograniczenia pr gdowego 2
Dozwolona automat. zmiana ogr. pradu
Licznik czasu do zmiany ogr. pradowego
Zbocze stozka 1 pradu

' Zbocze sto zka 2 pradu

Nadrzedne ograniczenie

SYGNAL PRADOWY

Ograniczenie pr agdowe mostka tyryst. 1 |04.05 E)STATECZNY ZADAN

Ograniczenie pr gdowe mostka tyryst. 2 04.06

o ¥
@' " T

Zadany sygnat
pradowy

Przet. wart. ustawczej
sygn. pradowego

04.11

(o]

Warto$¢ ustawcza |04,09
sygnatu pr gdowego

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 04.07.

B
v,

@

[ Objasnienia

wartosci logiczne
: typu odczyt/zapis

(ang. R/W)
wartosci logiczne
przeznaczone tylko do

Fom-—e odczytu (ang. RO)
1
feeeen ! logika wewnetrzna

® sumowanie

ograniczenie

K2
"l )

(" Menuo4

Prad — nastawy i wartosci )

Anpuweaed
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unJo

7

I8

Blokada zaptonu tyrystoréw 05 1 7

Dozwolenie wejscia napedu w tryb spoczynkowy 05 18
Tryb spoczynkowy napedu 05 19

Dozwolenie blokady mostka tyryst. (4Q12P) 05.21

Sterowanie adaptacyjne | 05,22

Rekonfiguracja napedu (1Q12P) 05.23
Praca szeregowa 12-pulsowa (12P) 05. 24
Praca réwnolegta 12-pulsowa | 05,25

Postromo sciowy

Poprawa bezpieczeristwa przy obcigzeniach | 04 D6 Syg;r dealgaw.
wysokoindukcyjnych napedu . .
Bezposrednie
ster. katem
\ zaptonu
Dozwolenie rozpoczcia procedury samostrojenia petli pradowe| 0509 tYWStorOW
Ograni ie przyrostu napiecia twornika pod hamowania odzyskowego 05 10

Stan biezqcy przecigzenia 05. 11

Korekta wzmocnienia cztonu | podczas przewodzenia nieciggtego 05. 12
Nadazne wzmocnienie czionu F | 05,13

Ddopasowanie wzmocnienia cztonu | do statej czasowej silnika 05, 14
Stata czasowa silnika 05 15

OSTATECZNY ZADANY | Ograniczenie
SYGNAL PRADOWY stromosci

zmian pradu

KAT WYSTEROWANIA
TYRYSTOROW

Prad maksymalny

(skalowany)
Sygnat sprz.
SPRZEZENIE 255)0156 zwrot. prad.
%VE%WE - skalowany (A)

05.01 Skalowanie

Prog przeci azenia |05.06
Czas catkowania (nagrzewanie) |05.07 »<05.11
Czas catkowania (chtodzenie) |05.08

Stan bie zacy przeci gzenia

p

Objasnienia )

:Lwartoéci logiczne typu
dczyt/zapis (ang. R/W|
warto$ci logiczne

przeznaczone tylko do|
odczytu (ang. RO)

Alarm ..
rzeci quniowy I H logika wewnetrzna
<10.13 Q D sumator

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 05.10.

( Menu 05

Petla pradowa )

11 A0)UdA[
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WEJSCIE SYGN. Uptyw czasu do przej $cia na wzbudzenie
DOZWOLENIA PRACY oszczednosciowe Przetacznik
NAPEDU wzbudzenia
06.12 maksymalnego 2
Dozwolenie przej $cia na wzbudz. oszczedn. |06.15
----------------- - [==-==3106.14
Maksymalny pr ad - :
4 e wzbudzenia 2 06.09 1
Objasnienia 10!
E wartosci logiczne
typu od i 9 i
P g AV [06.08] < >
<> wartosci logiczne Maksymalny pr ad >
przeznaczone tylko do wzbudzenia 1
l.......Iodczytu (ang. RO) Dozwolenie nastawy
U 1 logika wewnetrzna wzmochienia p etli -
. sprzezenia 06.18 Wzmct>|<_:n|en|e f:z’fonl;i lf w
® sumowanie predkosciowego 0N > 03.09| Petli sprzez. predk.
03.10 pVzmocnienie cztonu | w
petli sprzez. predk.
dzieleni
zelenie Ograniczenie k ata
wysterowania tyrystorow
b petla P+ W2zmochienie 4 V/ Sprzezenie 06.21
Skalowanie  zwrotne ——
czionu - Bezposrednie
_L catkujgcego Sprzgzenia pradowe w .. | sterowanie katem
ograniczenie tli zZwrot. W obw, wzb. YWzmocnienie zaptonu tyrystorow
T 9 petil nap. obw. wzb. petli pradowej
06.
\ s |06.1 6| 1
Wymagany [ :
. prad ]
Pkt. nastawczy sity wzbudzenia 101
przeciwelektromot.
0%
06.07 06.02>-4
NAPIECIE I: Sita [KAT WYSTEROWANIA
TWORNIKA przeciwelektromotoryczna TYRYSTOROW
03.04P efacznik alternatywnej [06.10] [oc.22
rzetacznik alternatywnej - 06.10 Mostek pefno- i
kompensacji 2 spadku IR bezwzgl edna — bolsterowalny
napiecia wzbudzenia Minimalny
06.20 Sygnat wyj. kompensacji 2 bpzjqd ]
Kompensacja 2 spadku , spadku IR napi gcia webdczenia Aktywacja
IR napigcia ! Sprzgzenie sterowania
CALKA BL EDU 1 zwrotne i
1 03.02 wzbudzeniem
PREDKOSCI 1 predko$ciowe 03.02
OBROTOWEJ !

&

Przetacznik alternatywnej [n1.20 1

kompensaciji 2 spadku IR
napiecia wzbudzenia

Pkt. nastawczy sity
przeciwelektromot.

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 06.08.

( Menu 06 Regulator wzbudzenia J

Anpuweaed
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€8

Skalowanie

przeznaczenia alo
wejscia GP2

0to +10V e GP-1 .
0to+10V —1 GP-2 Wejscie 3 Przeznaczenie
S : GP3 |
Oto+10V —1 GP-3 ogdinego o = ~|07.13
6 przezngczenia o T g
0to +10V 7 |-GB-4 wejsciaGP3 |
Il_
' ' b |
Wejscie 4 Przeznaczenie °_>'_|
agdinego CP4 [oz.14]
przeznaczenia Skalowanie T
wej$cia GP4 !

UWAGA: W stanie nastawy parametru 11.24 na warto $¢ 1
wejscie GP2 ogdlnego przeznaczenia zostaje wykorzystane
do kontroli stanu sprawno $Sci zasilania nap edu. Rezystancja
wejsciowa wynosi 100k Q

A | wyjécia DAC1
' o N—sf0721}—> -
i o Zrodio 07.21 — 010 150% I

Wejscie termistorowe  \Wytaczenie
| (zabezpieczenie kontroli
Wejscie z petli pradowej lub enkodera Tabela wyboru sygnatu H tempt_ara_turowe temperatury 33000
wejéciowego p etli pradowe; ! silnika) sinika 18000 ' \
I . 10.32
. Przet. wyboru 07.28 | 07.27 :
Przetacznik sygnatu o sygn. predk. obr.{ g oomA | 0 0 |
wej. napiecie/prad Przetacznik 12 7 enkodera 20-0mA 0 ] i Nadmierny
zakresOw - wzrost
07.26 sygnalu pradu p oo 07]25 4-20mA 1 0 . temperatury
H 07.27] napiecie- ' 20-4mA 1 1 Przeznaczenie I silnika
! | > 07, 28_> czestoltiwo$é ! Syg(;‘k zgd_ansl L
TB1-03 H 1 J ""\;/'f’l h Wejécie sygn. preakosci oor. . — — — S G S O S S R — — -
0 ' | zadanej predkosci Skalowanie |07. 15|
""" ! obr. sygnatu predkosci =T P
od! obrotowej _~ 1H I 60to
: 1 300V
Skalowanie j |
enkodera 1G |
[ 50 to
o [07.24} > Obijasnienia L ——‘:—I 200V
S ———————— R Vet !
Wejécie 1 Przeznaczenie odczyt/zapis (ang. R/W 1 F | 1 0 tO
ogdlnego Skalowanie |07 11 | GP1 wartosc logiczne _! / — 50V
. i & i - przeznaczone tylko do taczniki SW1F, |
przeznaczenia ~ WeJscia ™ odczytu (ang. RO) l !
GP1 ! L fane 1 1G,H-patrzrys 14
° | T7777% logika wewngtrzna Wyjscia analogowe | 1 RV1
° 1 L ' l | P L
Wejscia analogowe o ! e I
Wejscle 2 Przeznaczenie Zrédio DAC 1 |
H GP2 I‘_I — —  — —— —  —
ogolnego IOZ 12 7]08 Skalowanie

:l' )

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 07.11.

1
[_F—soprc2 DAC-1 |14 Oto £10V
I07.|09I iicin DAC-2 | ={ 0to£10V
o [ DAC2 DAC-3 2] 0to +10V
i o N——sf0722}—> T
: o Zrodio 07.22) —_
DAC 3 20
I07 10' Skalowanie
— wyjécia
AN DAC3
: ° 07.23 Obcigzenie maksymalne - 5mA

( Menu 07

Wejscia i wyjscia analogowe )

J
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Sygnat dozwalaj gcy

wysterowanie zaworow 08.12
(zadanie pr edkosci 08.22 08.13
obrotowe;j silnika) 08.23 08.14
F1 © {os.01] 08.24 08.15
TB3-21
08.02
08.03
08.04 '
F2 (IR) 08.05 i
F3 (IFo o8.0x} i
F4 (RR) TB3-22 i , \
F5 (RF) TB3.23 i Objasnienia
TB3.24 . ! Miejscami [ vartosci logicane
TB3.25 08.27 08.17 ! przeznaczenia mog g typl(J odczRy/t/vza)pis
by¢ tylko bity t ang.
08.28 08.18 N eeytivapie 777 logika wewnetrzna
i (Read/Write)
1 Do— inwersja
08.06 ' L y
08.07 1
08.08 i
F6 08.09 :
E7 08.10 !
F8 O |08.XX| I_Za-;q;e;\-ie;oﬁ):
F9 TB3-26 sygnalu
Flo TB3.27 0531] | s |
TB3.28 0. >{o1.11] :
TB3.29 F2 ) > .
TB3-30 08.32 |
o !
UWAGA: N\, F3 R 1
W stanie nastawy parametru 05.21 1 [08.33 Wytaczenie :
na wartos¢ 1 wejscie F10 stuzy do 1 normalnych funkgji !
wyboru mostka N F4 c;:* logicznych Przelacznik :
(bIokada mostka 12-pU|SOW€gO) 1 08.34 08.27 zmlaor;)yrﬁl:tlgmr;mkul
1
0 > 01.12]
________________ \ F5 >0 1 | Przetacznik |
Sygnat dozwalaj acy generacje : 1 ey 1 zzd_a\luania 1
impulséw zaptonowych (gotowo $¢ do ! ' | wyezeonego |
wysterowania zaworow) ! o Nfcl)JrrT(?:}ze i_OJ v [o113 :
> |
1 logiczne 3 """"

TB4-31

|
BLOKADA © 08.11 :
|
|

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 08.12.

(" Menuos

Wejscia logiczne )

Anpuweaed
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S8

Zrédio 1
wybor
ST1 09.07
ST209.13

Wejscia
statusowe

Zrédio 2
wybor
ST1 09.09
ST2 09.15

Wejscia
statusowe

3

Wyjscia statusowe 1 i 2 mog g by¢ dowoln g z
ponizszych funkcji logicznych bitéw A i B:

OR (LUB) A+B;
NOR (NIELUB)  nie (A+B);
AND (1) AXB;

NAND (NIE 1) nie(A x B);

np.:
09.07 = 1003, ograniczenie pr gdowe;
09.08 = bez odwracania;

09.09 = 1009, predko$¢ zerowa;
09.10 = bez odwracania;

09.11 = bez odwracania.

ST1 = prad ograniczenia x pr edko$¢ zerowa =

K utkniecie silnika.

Zrédio
odwrécol

ST1 09.
ST2 09.

UWAGA:
1 W stanie nastawy parametru 05.21 na warto $¢ 1
nN€  wejscie F10 stuzy do wyboru mostka
08 (blokada mostka 12-pulsowego) Jesli zrodio statusu nie jest parametrem
14 bitowym to sygnat wej §ciowy na bramke "I" jest
odbierany jako logiczna jedynka tak diugo jak
. diugo zrédto drugie jest parametrem bitowym
Wyjscia
odwrécone
ST1 09.11 Whiscia
ST209.17 Zuioka stat}L/JJsowe
! ST2 09.18 :

Do-

J

\

(ang. R/W)

inwersja

bramka logiczna "I"

Zrodto 2
odwrécone Wyjscia 16|ST2
ST109.10 statusowe odwrdcone
statusowych ST4 09.21 ST4 09.22 i& i Wyijscia tranzystorowe z
WYeh  sTs 09.23 Wyjscia
. ST5 09.24 statusowe otwartym kolektorem
Wejscia ST309.03
statusowe ! ! ST4 09.04
. ; . S el
: : >QI:xx ’_?"— 18|ST4
L e N
! o 19|ST5
N B
Wyjscie Wyjscia przekaznikowe
statusowe odwrdcone -
STé ST6 134
Wejscia Wyjscia | ~—135] Stan domysiny-
statusowe H statusowe = kAo ___. i L 3g]| predkos¢ zerowa
: N 7]
1 1 Stan domy $iny -
H | 38 !
' ol Naped gotow"
[ Objasnienia i ° E —{39] "Ped
wartosci logiczne 1 o H oo & .
|:] typu odczytzapis : ° Kontrolowany ; Obcg 22,3328\3/0 As(t;yku.

v,

_;71‘— 15|ST1
T

parametrem 10.12 ----
typu RO

Parametry niewidoczne zapisano kursywaq. np., 09.07.

( Menu 09 Wyjscia statusowe )
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Przeznaczenie

12.04. roau 1.2

progu 1,2
12.07
Zrodto o 12.12
progu 1, 2 Histerezy Wyjscia

odwrécone )

12.08 % 1206 (124

12.08 . . |
Poziom 12.11 :

rogu 1, 2 im H I I

prog Przekroczenie 12.xx !
i
1

12.09

|
|
> ]
12.01 ° :
1202 o |
o 1
e 9 !
% |
; 1
Przyktady wykorzystania progdw programowalnych: [ Objasnienia

wartosci logiczne

1 - Do kontroli parametru 02.18 (przet gcznik wspéiny [ ] tpu odezytrzapis
zadawania stromosciowego) i dokonywania zmian ) _____. (@ng. RIW)
stromosci przy pewnej predkosci; [

2 - Kontrola momentu obrotowego (podno $niki, transport Do' inwersja
tasmowy).
petla histerezy
L J
( Menu 12 Progi programowalne )

Anpuweaed
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L8

Przet. wyboru
sygn. predk. obr. Przetgcznik zadawania
Z enkodera. precyzyjnego Aktywacja/deaktywacja

07.25] Wejsciesyan. [13.12 regulacji poto Zeniowej
zgdanej 13.10

: 0 Wej. zadaj gce

predko$¢ obr.

predkosci obr.

o Inkrement !

Stan licznika  jicznika master ~ Skalowanie !
"master" enkodera !

1

1

Zataczenie (ON) sygnatu zadawania 01.11 —

Przetgcznik zadawania wydzielonego (1,13 —
Przetacznik twardego
zadawania predk. obr. 03.19 —
Przet. sygnatu stromos$ciowego
zadawania predkoéci obrotowej 03.21 —&) - 1
Aktywacja/deaktywacja 13.10 1
regulacji potozeniowej 1
. [}
Przetgcznik 1
1
[
1

r
-1\
:x (1) Siinik uzyskat zadang 10,07:@4
. . - -r- predkos$¢ obrotowg
Wytgczenie | zmiany kierunku £ Regulacja potozeniowa 13.11
1

(o]

0
Wejscie F3 - Wejscie F2 - normalnych obrotow 0 sztywna
biegdo (4 08.02) bieg wstecz na funkcji 01.12Fk == = |=mmmemececccecmc e e
przodu na zadaw. wydziel. logicznych Granica korekcji

Przetacznik analog. 7
sprzez. zwrotnego 13.13

et |

16-bitowe zadawanie
precyzyjne

Wydzielone wej $cie = WYdZie|.1 ! ! 08.21 W _biedu potozenia
—30 ! | Btad potozenia VVzZmochienie
zadaw. predk. obr. . 01 ' walu siinika _ petli regulaci 13.09 o Twardy sygnal
01.05 - ! I o— —— potoZeniowej o zadawania
: 0 - - > 4 predkosci obr.
. ( 1):-—>o '\‘B EPOS X
'z - o—>{03.76]
Lo 1 0 Przetacznik : 03.18
sprzez. 1
zwrotnego 1
€ cyfrowego 1
1
iczni . 03.12 |
Inkrement licznika Skalowanie '
Stan licznika slave enkodera sprzez. 'o 1
{ 1 Sprzezenie
1

"slave" zwrotnego
[13.02] >@ >{03.14] >/° L9 prﬂggﬁwe
1 o

( Objasnienia )
wartosci logiczne
E typu odczyt/zapis
(ang. R/W)
wartosci logiczne
przeznaczone tylko do
P odczytu (ang. RO)
R ' logika wewnetrzna

( Menu 13 Blokada cyfrowa )
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Mentor 11 Parametry

MENU 01

Zadawanie predkoSci obrotowej

Z zadawaniem predkosci obrotowej zwiazane sa nastgpujace cztery parametry: 07.17, 01.18, 01.19 1 01.20. Kazdy z
nich moze przyjmowa¢ dowolne pojedyncze wartosci z przedziatu +/-1000 (przy czym wartos¢ 1000 odpowiada
predkosci obrotowej maksymalnej), zaleznie od kierunku wirowania silnika, i w dowolnym momencie czasu moze by¢
wpisana do pamigci napedu z klawiatury poprzez wejscia programowalne lub poprzez szeregowy port komunikacyjny.
Domyslnym sygnatem zadawania nr 1 jest sygnal zewngtrzny podawany na zacisk TB1-3 (parametr 0/.17) co
oznacza, ze istnieje on na wejsciu zadajacym 1 dopoki nie dokonamy wyboru innego z trzech pozostatych zrodet
zadawania. Parametry tych czterech przelaczalnych wejs¢ zadajacych daja uzytkownikowi duza elastycznos¢ w
korzystaniu z sygnatow zadawania predkosci obrotowej pochodzacych od innych urzadzen. Takie dodatkowe
zewngtrzne sygnalty zadawania predkosci obrotowej mozna doprowadzi¢ poprzez wejscia ogoélnego przeznaczenia
analogowe (Menu 07) lub cyfrowe wejscia logiczne (Menu 08). Wybor jednego z czterech wewngtrznych sygnatow
zadajacych odbywa si¢ za pomoca dwoch przelacznikéw, tj. 01.14 i 01.15.Czynnikami modyfikujacymi zadawany
sygnal predkosci obrotowej sa kolejno: predkos¢ ustawcza, przetacznik zadawania uni- lub bipolarnego, inwersja
biegunowosci sygnatu oraz predkos¢ maksymalna i minimalna dla obydwu kierunkéw wirowania silnika (Menu 02).

Przelaczniki sygnalow zadawania predkosci obrotowe;:

01.11 - zalaczony sygnal zadawania (jesli 01.11 = 0 to warto$¢ przedstromosciowa sygnatu = 0);
01.12 - zmiana kierunku obrotéw (poprzez inwersj¢ sygnalu zadawania);
01.13 - wydzielony sygnal zadawania (01.06).

Sygnal zadawania 01.01 jest jednoczesnie sygnatem wejsciowym dla blokady predkosci zerowej 01.16
(jesli wybrano 01.01 = 1) i zapobiega on uruchomieniu napedu jesli zadana predkos$é obrotowa nie jest bliska zera.

Parametr 01.01 (typ RO) - zadawanie predkosci
obrotowej przedustawczej

Przedzial odczytu: +/-1000

Monitoruje w sposob ciagly sygnat zadawania predkosci.
Inicjuje réwniez dziatanie blokady zerowej wartosci
sygnalu zadajacego (01.16).

Po wybraniu parametrem 1.13 staje si¢ wartoscia
sygnalu zadajacego predkos¢ z pominigciem wszystkich
innych zrodet zadawania. Ulatwia zadawanie predkosci
innej (zwykle nizszej) od predkosci zadawanej z
normalnych wej$¢ zadajacych. Warto§¢ nastawy tego
parametru musi by¢ nizsza od wartosci maksymalnych
nastawionych parametrami 01.06 i 01.09.

Parametr 01.02 (typ RO) - zadawanie predkosci
obrotowej poustawczej

Przedzial odczytu: +/-1000

Monitoruje sygnat zadawania predkosci za wgzltem

Parametr 01.06 (typ R/W) - maksymalna predkosé¢
obrotowa "do przodu"
Przedzial nastawy: 0 do +1000

sumujacym z sygnatem predkosci ustawczej zadanej Nastawa domyélna:  +1000
parametrem 01.04. Nastawa gornej wartoSci granicznej predkosci w
Parametr 01.03 (typ RO) . zadawanie kierunku wirowania "do przodu".

przedstromo$ciowe predkosci obrotowej

Przedzial odczytu: +/-1000

Ostateczna warto$¢ sygnatu zadajacego predkosé przed
przej$ciem na zadawanie stromosciowe (patrz Menu 02).

Parametr 01.07 (typ R/W) - minimalna predkos¢
obrotowa "do przodu"

Przedzial nastawy: 0 do +1000

Nastawa domyslna: +1000

Nastawa dolnej granicznej predkosci obrotowej w
kierunku wirowania "do przodu". Jesli przetacznik
zadawania bipolarnego (parametr 01.10) zostanie
ustawiony na warto§¢ logiczna 1 to parametr 01.07

Parametr 01.04 (typ R/W) - zadawanie predkosci
obrotowej ustawczej

Przedzial nastawy: +/-1000; Nastawa domyslna: +000
Analogowa programowalna warto$¢ poczatkowa sygnatu

zadajacego predkos¢ obrotowa dodawana do wartosci
okreslonej nastawa parametru 01.01. Jest to praktyczna,
wyrownawcza warto$¢ sygnalu zadawania predkosci
obrotowej pozwalajaca dostroi¢ predkos¢ poczatkowa lub
ustawi¢ jej wartos¢ minimalna (odpowiednik ramienia
napinajacego i prowadzacego w mechanice).

Parametr 01.05 (typ R/W) - warto$¢ predkosci obrotowej

wydzielonej
Przedzial nastawy: +/-1000; Nastawa domyslna: +050

zostanie zdeaktywowany, zapobiegajac w ten sposob
powstawaniu oscylacji pomigdzy predkoscia minimalna
"do przodu" i "do tylu" w stanie zerowym sygnatu
zadawania.

Parametr 01.08 (typ R/W) - minimalna predkosé
obrotowa "do tylu"
Przedzial nastawy:
Nastawa domyslna:

-1000 do 0
-1000
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Nastawa dolnej granicznej predkosci obrotowej w
kierunku wirowania "do tylu". Jesli przetacznik
zadawania bipolarnego (parametr 01.10) zostanie
ustawiony na warto§¢ logiczna 1 to parametr 01.08
zostanie zdeaktywowany, zapobiegajac w ten sposob
powstawaniu oscylacji pomigdzy predkoscia minimalna
"do przodu" i "do tylu" w stanie zerowym sygnatu
zadawania predkosci.

Parametr 01.09 (typ R/W) - maksymalna predkosé¢
obrotowa "do tytu"

Przedzial nastawy: -1000 do 0;Nastawa domyslna: -1000
Nastawa gornej granicznej predkosci obrotowe] w
kierunku wirowania " do tylu".

Parametr 01.10 (typ R/W) - przelacznik zadawania
bipolarnego
Nastawa domyslna: 1 (zadawanie bipolarne) - dla
napedow 4-¢wiartkowych (4Q)
0 (zadawanie unipolarne) - dla
napedow 1-¢wiartkowych (1Q)
W stanie normalnym (nastawa = 1) pozwala zadawac
predkos¢ bipolarnym sygnalem analogowym (01.02)
przy czym kierunek obrotow jest determinowany
biegunowo$cia  sygnatu  zadajacego. Biegunowos$¢
dodatnia powoduje ruch obrotowy silnika do przodu a
biegunowo$¢ ujemna - wstecz. Przy nastawie parametru
01.10 na warto$¢ logiczna 0 naped pracuje jako
jednokierunkowy; sygnal o biegunowosci ujemnej jest
traktowany jako zerowa warto$¢ sygnalu zadajacego
Zmiana kierunku wirowania jest mozliwa (w napgdach
4-¢wiartkowych) poprzez parametr 01.12.

Parametr 01.11 (typ R/W) - zalaczenie sygnatu
zadawania predkosci obrotowej

Nastawa domys$lna: 0 (brak sygnatu)

Zalaczenie sygnatlu zadawania predkosci poprzedzajacej
zadawanie stromosciowe (parametr 01.03). Jesli funkcja
dozwalajaca wysterowanie zaworéw (ang. Run permit,
zacisk TB3-21) nie jest aktywna to nastawa domyslna
tego parametru przyjmuje warto$¢ 0 i nie moze przyjac
wartosci 1 dopoki na zacisk TB3-21 nie zastanie
wprowadzony stan aktywny w/w funkcji. Parametr ten
jest rowniez uzalezniony od statusu normalnych funkcji
logicznych (patrz Menu 08). W stanie nastawy
domyslnej parametr jest kontrolowany poprzez zaciski
TB3-22, TB3-23, TB3-24 i TB3-25.

Parametr 01.12 (typ R/W) - przelacznik zmiany
kierunku obrotéw

Nastawa domyslna: 0 (bez zmiany kierunku)
Przetacznik biegunowosci sygnatu zadajacego predkosc.
Odwraca biegunowo$¢ sygnatu predkosci (w napgdach
4-¢wiartkowych) bez wzgledu na nominalny kierunek
wirowania silnika. W stanie nastawy domyslnej
parametr jest kontrolowany poprzez zaciski TB3-22,
TB3-23, TB3-24 i TB3-25.

Mentor 11

Parametr 01.13 (typ R/W) - przelacznik zadawania
wydzielonego

Nastawa domyslna: 0 (zadawanie wydzielone nie jest
aktywne — aktywne jest zadawanie predkosci poprzez
normalne wejscia)

Zmiana parametru na | powoduje zastapienie
wszystkich sygnaléw zadawania predkosci, sygnalem z
wejscia zadawania wydzielonego o wartosci nastawionej
w parametrze 01.05 (realizacja funkcji po aktywacji na
zacisku TB3-22 lub TB3-23).

Parametr 01.14 (typ R/W) - przelgcznik 1 sygnatow
zadawania predkosci obrotowej

Nastawa domys$lna: 0

Pozwala wybrac sygnaly zadajace 11 3 albo 2 i 4.
Kombinacja dwoch przelacznikow (01.14 1 01.15);
pozwala wybra¢ dowolny =z czterech sygnatow
zadawania, od 01.17 do 01.20.

Parametr 01.15 (typ R/W) - przelgcznik 2 sygnatow
zadawania predkosci obrotowej

Nastawa domys$lna: 0

Pozwala wybra¢ sygnaly zadajace 1 i 2 albo 3 i 4.
Kombinacja dwoch przelacznikow (01.14 1 01.15);
pozwala wybra¢ dowolny z czterech wewngtrznych
sygnatéw zadawania, od 01.17 do 01.20.

Parametr 01.16 (tvyp R/W) - blokada od sygnatu
predkosci zerowej

Nastawa domyslna: 0 (blokada wylaczona)

Zapobiega wysterowaniu mostka tyrystorowego do
chwili az warto$¢ sygnatlu (analogowego lub cyfrowego)
zadajacego predkos¢ spadnie prawie do zera i spelni
nierownosc:

-16 <01.01 <+16
(tj. okoto 0.1% znamionowej predkosci obrotowej)
Jest to parametr bardzo przydatny w takich aplikacjach
w ktorych operator, ze wzglgdow bezpieczenstwa lub
przebiegu procesu, okresla predkos¢ obserwujac proces
(np. w napedach wyciagarek lub napgdach trakcyjnych).

Parametry 01.17, 01.18, 01.19 i 01.20 (typ R'W) -

svgnaty zadawania predkosci obrotowej

Nastawy domyslne:

e wejscie zadajace 1 (parametr 01.17); stanowi
domys$lne miejsce przeznaczenia zewngtrznego
sygnatu zadawania (zacisk TB1-3) programowalne
w parametrze 07.15.

e wejscia zadajace 3 i 4 (parametry 01.19 i 01.20);
domys$lne miejsca przeznaczenia odpowiednio dla
wejs¢ programowalnych GP2 (zacisk TB1-5) i GP3
(zacisk TB1-6).

e wejscie zadajace 2 (parametr 01.18);
domyslna: +300.

nastawa
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MENU 02

Zadawanie stromoS$ciowe predkosci obrotowej

Dostepne sa nastgpujace alternatywne mozliwosci nastawcze zadawania stromo$ciowego:

1. Calkowity brak mozliwo$ci zadawania stromosciowego (obejscie funkcji zadawania stromosciowego).
2. Mozliwo$¢ stromosciowego zadawania predkosci obrotowej w normalnych warunkach pracy dla obydwu kierunkow
wirowania silnika oraz odrgbne opcyjne zadawanie stromosciowe z wejscia zadawania wydzielonego.

Zadawanie stromosciowe daje szerokie mozliwosci. W kazdym trybie pracy napedu dost¢pne sa dwie grupy
charakterystyk stromosciowych okreslajacych przyspieszenia 1 i 2 w pracy "do przodu", spowolnienie (przyspieszenia
ujemne) 1 i 2 w pracy "do przodu" itd. Wspolny dla obydwu grup przetacznik zadawania stromosciowego pozwala na
dokonywanie przelaczen migdzy grupami. Ponadto istnieje w obrgbie przetacznika wspolnego mozliwos¢ dokonywania
przetaczen migdzy grupami 11 2 dla kazdej ¢wiartki charakterystyki napedu. Przetaczniki zadawania stromos¢iowego
mozna sterowa¢ z dowolnych wej$¢ programowalnych. W celu uaktywnienia funkcji zadawania stromo$ciowego z
wydzielonego wejScia zadawania konieczny jest sygnal dozwalajacy zadawanie stromosciowe (parametr 02.13)
uzupetniony sygnatem wyboru tego wejscia (parametr 01.13). Zadawanie stromo$ciowe mozna przerwaé poprzez
parametr 02.03, ktory przy nastawie na warto$¢ 1 zatrzymuje sygnal zadawania stromo$ciowego na jego ostatniej
wartosci. Stan nieaktywny funkcji zadawania stromo$ciowego pomija t¢ wlasno$¢ napgdu. Wartos¢ sygnatu zadajacego
predkos¢ za odcinkiem stromosciowym jest monitorowana poprzez parametr 02.01.

Parametr 02.01 (typ RO) - postromosciwy sygnal
zadawania predkosci

Przedzial odczytu: +/-1000

Monitoruje warto$§¢ sygnatu zadajacego predkos¢ po
odcinku wybranego zadawania stromosciowego.

Parametr 02.02 (typ R/W) - dozwolenie zadawania

(01.06=1000) lub - odpowiednio - spowolnienie od
predkosci maksymalnej do stanu spoczynku.

Parametry 02.08, 02.09, 02.10i 02.11 (typ R/W) - grupa
2 parametrow: przyspieszenie i spowolnienie w kierunku
"do przodu" oraz spowolnienie i przyspieszenie w
kierunku "do tytu"

stromo$ciowego
Nastawa domyslna: 1

dozwolone)

Nastawa na warto$¢ 0 (brak dozwolenia) powoduje, ze
warto$¢ sygnatu zadajacego postromosciowego (02.01)
bedzie réwna wartos$ci przedstromosciowej (01.03), co
skutecznie eliminuje funkcje zadawania
stromo$ciowego.

(zadawanie  stromosciowe

Parametr 02.03 (typ R/W) - wstrzymanie zadawania
stromosciowego

Nastawa domys$lna: 0

Nastawa na warto$§¢ 1 wstrzymuje sygnal zadawania
stromosciowego  na  jego  ostatniej  wartoSci.
Wykorzystujac wejscie programowalne do sterowania
tym parametrem mozna zamiast potencjometru
zadajacego, lub innego zrdédla ciaglego sygnatu
zadawania, uzy¢ do regulacji predkosci przyciskow "w
gorg" i "w dot".

Parametry 02.04, 02.05, 02.06 i 02.07 (typ R/W) - grupa
1 parametrow: przyspieszenie i spowolnienie w kierunku
"do przodu" oraz spowolnienie i przyspieszenie W
kierunku "do tyhu"
Przedzial nastawy:
sekundy.

Nastawa domyslna: +050 = 5s.

Parametry te okres$laja czas potrzebny na przyspieszenie
od stanu spoczynku do predkosci maksymalnej

0 do 1999 dziesigtnych czesci

Przedzial nastawy:
sekundy.
Nastawa domyslna: +100 = 10s.

0 do 1999 dziesigtnych czgsci

Parametr 02.12 (tvp R/W) - stromos¢ sygnatu na wejsciu
wydzielonym zadawania

Przedzial nastawy: 0 do 1999 dziesigtnych czgsci
sekundy.

Nastawa domyslna: +100 = 10s.

Wybor parametru poprzez nastawg 02.13 = 1. Okresla
stromos$¢ narastania i opadania predkosci obrotowej
zadawanej z wejscia wydzielonego (parametr 01.13 = 1).

Parametr 02.13 (typ R/W) - zadawanie stromosciowe z
wejscia wydzielonego

Nastawa domyslna: 0 (wejscie nieaktywne)

Wybiera okreslong parametrem 02.12 stromo$¢ sygnatu
podczas zadawania predkosci z wejscia wydzielonego.
Jesli wybdr taki nie zostanie dokonany to sygnat
zadawania na wejsciu wydzielonym bgdzie miat
stromo$¢ normalna, okre§lona parametrami 02.04 -
02.11, zaréwno podczas zadawania z wejscia
wydzielonego (ang. inching) jak i podczas biegu.

Parametry 02.14, 02.15, 02.16 i 02.17 (typ R/W) - wybor
przyspieszenia_i_spowolnienia w kierunku "do przodu"
oraz spowolnienia i przyspieszenia w kierunku "do tytu"
sposrod grup 1 i 2 stromosci

Nastawa domyslna: 0 (stromos$¢ 1)
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Parametry te pozwalaja wybiera¢ stromosci sposrod w/w
grup 1 zmienia¢ indywidualne nastawy stromosci
narastania i/lub opadania odpowiednia komenda.

sposrod wszystkich stromosci grupy 2.

Parametr 02.19 (typ R/W) - skalowanie _stromosci
sygnatu zadawania

Nastawa domyslna: 0 (stan nieaktywny)

Przy nastawie parametru 02.19 na warto$§¢ 1 czas
zadawania stromo$ciowego podczas przyspieszania i
spowalniania nalezy pomnozy¢ przez 10.

Parametr 02.18 (typ R/W) - wspolny przelgcznik
stromosci sygnatu zadawania

Nastawa domyslna: 0 (grupa 1)

Pozwala wybiera¢ sposrod wszystkich stromosci grupy 1
(w stanie nastawy 02.14 - 02.17 na warto$¢ 0) lub

MENU 03
Wybdr rodzaju sprzezenia zwrotnego i p ¢tla sprzezenia predkosciowego

Podstawowe sygnaly zadawania predkosci obrotowej to sygnat postromosciowy (02.01) i tzw. sygnat twardy
(ang. hard speed reference). Sygnat postromosciowy moze si¢ sumowac z sygnalem twardym lub moze by¢ przez niego
zastapiony. Alternatywnie, sygnat zadajacy predkos¢ moze si¢ sktada¢ tylko z sygnalu twardego. Wybrany sygnat
zadawania mozna zmodyfikowaé przez dodanie sygnalu odpowiadajacego predkosci ustawczej, ktory moze
przyjmowa¢ warto$¢ zerowa. W wyniku sumowania powstaje ostateczny sygnat zadajacy zadana predkos¢ obrotowa
(03.01), ktory jest nastgpnie dodawany algebraicznie do sygnatu sprzgzenia zwrotnego wytwarzajac w ten sposob
sygnal uchybu predkosci obrotowej (03.06). Sygnat uchybu predkosci po przejSciu przez czton PID staje sig¢ sygnalem
wyjsciowym petli predkosciowej. Sygnal sprzezenia predkosciowego jest pobierany z jednego sposrod trzech
nastgpujacych zrodet: enkoder (tachometr impulsowy), tachogenerator lub twornik napgdzanego silnika. Ktérekolwiek
z tych zrdodel zostanie wybrane staje si¢ elementem pgtli sprzgzenia predkosciowego (03.02). Jesli do petli sprzgzenia
predkosciowego zostanie wybrane napigeie twornika to najpierw jest ono sumowane z napigciem kompensujacym IR
(03.05), ktore jest wyprowadzane z catki btgdu predkosci i wspolczynnika kompensacji IR, a nastgpnie dodawane lub
odejmowane od wyskalowanej wartosci napigcia sprzg¢zenia predkosciowego pobranego z obwodu twornika,
odpowiednio do dokonanego wyboru kompensacji IR lub spadku napigcia IR. Napigcie pobrane z twornika do petli
sprzezenia predkosciowego jest podawane na komparator w celu obcigcia jego wartosci i wykorzystania wewngtrznie
do ograniczenia przepig¢ na tworniku. Taka funkcja obcinania jest wykorzystywana tylko wtedy gdy napigcie twornika
nie zostato wybrane do petli sprz¢zenia predkosciowego. O poziomie obcinania decyduje parametr 03.15.
Sygnat sprze¢zenia predkosciowego jest wykorzystywany ponadto do wskazywania predkosci w obr/min oraz do
wskazywania predkosci zerowej.

Parametr 03.01 (typ RO) - sumaryczny sygnat zadajacy Sygnat z tachogeneratora ma skalowanie

zadana predko$¢ obrotowa

Przedzial odczytu: +/-1000

Monitoruje warto$¢ sygnatu zadajacego predkosé po jego
obejsciu lub zmodyfikowaniu przez funkcj¢ zadawania
stromo$ciowego, i/lub twardy sygnat zadawania (03.18)
oraz sygnal dokladnego zadawania predkosci ustawczej
(03.22). Jest to sygnat sprzezenia doprowadzany do petli
sprz¢zeniapredkosciowego poprzez wezet  sumujacy
sygnatoéw predkoscei.

Parametr 03.02 (typ RO) -
predkosciowe

Przedzial odczytu: +/-1000
Monitoruje ~ sygnal  sprzgzenia  predkosciowego
wyprowadzany z enkodera, tachogeneratora lub obwodu
twornika. Wybor jednego sposrdd tych trzech sygnatow
jest kontrolowany parametrami 03.12 i 03.13. Wybrany
sygnat jest wykorzystywany w zamknigtej petli
sterowania predkoscia silnika. Skalowanie sygnatlu
enkodera odbywa si¢ nastawa parametru 03.14 a sygnat
sprzezenia predkosciowego z twornika jest kontrolowany
nastawa maksymalnego napigcia twornika (03.15).

sprzeZenie zZwrotne

potencjometryczne. Sygnal sprzg¢zenia predkosciowego
(03.02) sumuje si¢ z sygnatem zadajacym zadana

predkos¢  (03.01) na wezle sumujacym  petli
predkosciowe;.
Parametr 03.03 (typ RO) - sprzezenie zwrotne

predkosciowe (obr/min)

Przedzial odczytu: +/-1999 obr/min

Warto$¢ skalowana sygnatu sprzezenia zwrotnego
predkosciowego jako informacja zewngtrzna.

Wymaga dokonania prawidtowej nastawy predkosci
maksymalnej (03.16).

Parametr 03.04 (typ RO) - napiecie twornika
Przedzial odczytu: +/-1000 (odczyt w Voltach)

Parametr 03.05 (typ RO - sygnat wyjSciowy kompensacji
spadku IR napiecia

Przedzial odczytu: +/-1000

Sygnal powstajacy w wyniku dziatania wybranej
kompensacji IR na sygnal wyjsciowy z ukladu
calkowania w petli sprzgzenia predkosciowego.
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Parametr 03.06 (typ RO) - uchyb predkosci

Przedzial odczytu: +/-1000

Wynik sumowania koncowego sygnalu zadajacego
zadana predko$¢ obrotowa 1 sygnatu sprzezenia
zwrotnego predkosciowego, po odfiltrowaniu.

Parametr 03.07 (typ RO) - sygnal wyjsciowy z petli
predkosciowej

Przedzial odczytu: +/-1000

Sygnal zadajacy zadana predkos¢ obrotowa "do przodu"
bedacy rowniez wymaganiem na prad (menu 04).

Parametr 03.08 (typ RO) - catka z uchybu predkosci
obrotowej

Przedzial odczytu: +/-1000

Wartos¢ catki z uchybu predkosci obrotowej (03.06)
wykorzystywana do wyliczenia kompensacji IR gdy
sygnat sprz¢zenia napigciowego jest pobierany z obwodu
twornika (ang. Armature Voltage Feedback, AVF).

Parametr 03.09 (typ R/W) - wzmocnienie cztonu
proporcjonalnego petli predkosciowej
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 080
Wspodtczynnik multiplikacji uchybu predkosci niezbgdny
do jej korekcji. Wynika z rownania:

wartosc parametru03.09

8

Zwigkszanie wartoSci tego wspolczynnika zwigksza
zaro6wno thumienie systemu jak i stany przejSciowe w

.....

Wspotczynnik =

warto$¢ zbyt duza to system stanie si¢ niestabilny.
Warto$cia optymalna begdzie warto$¢ najwyzsza nie
powodujaca jeszcze standow niestabilnych. Optymalna
prace petli predko$ciowej uzyskuje sig¢ przyjmujac

rozsadne  warto§ci wzmocnienia  poszczego6lnych
czlonow algorytmu PID.
Parametr 03.10 (typ R/W) - wzmocnienie czlonu

catkujacego
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domys$lna: 040

Wspodtczynnik multiplikacji uchybu predkosci niezbgdny
do jej korekcji. Wynika z rownania:

6f x ( 03.10)
256

gdzie f jest czgstotliwo$cia napigcia zasilania;

Spelienie tego warunku zapewni zerowy uchyb
predkosci obrotowej przy statej wartosci obciazenia..
Zwigkszenie wartosci tego wspotczynnika skraca
odpowiedz napgdu na stany dynamiczne. Jesli jednak
przyja¢ warto$¢ zbyt duza to naped w stanach
dynamicznych begdzie wykazywal sktonno$¢ do oscylacji
predkosci  zamiast szybkiego jej ustabilizowania.
Warto$cia optymalna begdzie warto$¢ najwyzsza nie
powodujaca jeszcze standow niestabilnych. Optymalna
prace petli predkosciowej uzyskuje sig¢ przyjmujac
rozsadne  warto§ci wzmocnienia  poszczego6lnych
czlonow algorytmu PID.

wspotczynnik =

Parametry

Parametr 03.11 (typ R/W) - wzmocnienie czlonu
rozniczkowego

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 0
Wspdtczynnik multiplikacji uchybu predkosci niezbgdny
do jej korekcji. Sygnat niezbedny do uzyskania korekcji
predkosci moze pochodzi¢ ze zrodlta wypadkowego
sygnalu zadajacego zadana predkos¢ obrotowa (03.01),
ze zrodta sygnatu predkosciowego sprzgzenia zwrotnego
(03.02) Iub z sygnatu uchybu predkosei (03.06). Wyboru
dokonuje si¢ parametrem 03.24. Udziat czlonu
rozniczkowego jest funkcja stromosci zmian wartosci
wejsciowej. Jesli sygnatem wejsciowym jest uchyb
predkosci obrotowej (03.06) to wzrost wartosci tego
sygnatu daje na wyjsciu wartosci ujemne. Daje to efekt
thumienia stanow dynamicznych. Jesli sygnatem
wejsciowym jest wypadkowy sygnal zadajacy zadana
predkosé (03.01) to wzrost wartoSci tego sygnatu daje na
wyjSciu  warto$ci dodatnie. Jest to tzw. dodatnie
sprzegzenie predkosciowe (ang. "velocity feed forward").
Jesli natomiast sygnalem wejSciowym jest sygnat
sprzgzenia zwrotnego predkosciowego (03.02) to wzrost
wartosci tego sygnatu daje na wyjsciu wartosci ujemne.
Powoduje to rowniez efekt ttumienia, ale zwiazany tylko
z sygnatem sprze¢zenia predko$ciowego a nie z sygnatem
zadajacym predkoscé.

Parametr 03.12 (typ R/W) - przetacznik cyfrowego
sprzezenia zwrotnego

Nastawa domyslna: 0 (analogowe sprzgzenie zwrotne)
Po nastawie na warto$¢ 1 aktywne staje si¢ sprzg¢zenie
zwrotne z enkodera. Nastawa na 0 uaktywnia sprzg¢zenie
zwrotne analogowe.

Parametr 03.13 (typ R/W) - przelacznik zrdédta sygnatu
sprzezenia zwrotnego (napiecie twornika lub

zewnetrzny sygnal analogowy)

Nastawa domyslna: 0 (sprzgzenie analogowe)
Determinuje typ analogowego sprzgzenia zwrotnego
predkosciowego przy nastawie parametru 03.12 na
warto$¢ 0. Nastawa na warto$¢ 1 uaktywnia sprzg¢zenie
zwrotne z napigcia twornika. Nastawa domyslna
uaktywnia  analogowe  sprzgzenie = zwrotne @z
tachogeneratora lub ekwiwalentne zrodlo sygnatu
podanego na zacisk TB1-09.

Parametr 03.14 (typ R/W) -
sprzezenia zwrotnego z enkodera.
Przedzial nastawy; 0 do 1999; Nastawa domyslna: +419
Parametr nalezy ustawi¢ odpowiednio do maksymalnej
predkosci  obrotowej silnika 1 ilosci  impulsow
przypadajacych na jeden obrot enkodera. Wspotczynnik
skali nalezy obliczy¢ z rownania:

skalowanie sygnalu

750x10°
Nxn

N - ilo$¢ impulsow na jeden obrét enkodera
(ang. PPR);

n - maksymalna predkosé obrotowa silnika w
obr/min.

wspotczynnik skali =

gdzie:
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Warto$¢ domyslna przyjgto zaktadajac N=1024
impuls6w/obrot oraz n=1750 obr/min.

Czgstotliwos¢ maksymalna enkodera wynosi 105kHz.

Parametr 03.15 (typ R/W) - maksymalne napigcie
twornika

Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna:

e  +600 (w napgdach 4-¢wiartkowych);

e +600 (w napgdach 1-¢wiartkowych).

Parametr okresla napigcie maksymalne jakie mozna
poda¢ na twornik silnika. Jesli napigcie twornika jest
wykorzystywane w obwodzie sprzgzenia zwrotnego
predkosciowego (03.12=0 i 03.13=1) to maksymalne
napigcie twornika jest wykorzystywane do skalowania
sygnalu sprz¢zenia. Aby uniknaé przekroczenia wartosci
napigcia twornika o wigeej niz 20% stosuje sig
automatyczne obcinanie sygnalu sprzg¢zenia ze
wspotczynnikiem skali réwnym 1,2. JesSli natomiast
sygnat sprzgzenia zwrotnego predkosciowego jest
wyprowadzany z enkodera lub tachogeneratora to
napigcie twornika jest monitorowane na biezaco i
obcinanie nastgpuje gdy przekracza ono warto$¢
nastawiona w parametrze 03.15. Mozna to wykorzysta¢
by zapobiec wzrostowi napigcia twornika ponad poziom
ustalony.

Parametr 03.16 (typ R/W) - predko§¢ maksymalna
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: +1750
Parametr wykorzystywany tylko do skalowania sygnatu
sprzezenia predkosciowego tak, ze warto$s¢ wyswietlana
dla parametru 03.03 stanowi rzeczywista warto$¢
predkosci obrotowej w obr/min. Warto$¢ wprowadzana
do parametru 03.16 powinna by¢ warto$cia maksymalna
predkosci obrotowej wyrazona w obr/min (podzielona
przez 10 jesli predkos¢ jest wigksza od 1999obr/min;
warto$¢ wyswietlana w parametrze 03.03 bedzie wtedy
wskazywata obr/min po podzieleniu przez 10).

Parametr 03.17 (typ R/W) - kompensacja spadku IR
napiecia twornika
Przedzial nastawy: 0 do 255;

Nastawa domyslna: 000

(03.08)x (03.17)
2048

Warto$¢ wyliczona z powyzszego rownania stuzy do
obliczenia kompensacji rezystancyjnego spadku napigcia
twornika dla zmiennych obciazen silnika gdy sygnat
sprzgzenia predkosciowego jest pobierany z obwodu
twornika. Kompensacja IR stanowi sprzgzenie zwrotne
dodatnie i jesli jest ustawiona zbyt wysoko to moze
powodowaé niestabilna pracg napedu. Co wigcej,
nowoczesne silniki maja na ogdél wznoszaca
charakterystykg moment - predko$¢ obrotowa i nie
nadaja si¢ do pracy ze sprzezeniem zwrotnym
odtwornikowym predkosci obrotowej i kompensacja IR.
Kompensacja ta jest bardziej odpowiednia dla silnikow o
uzwojeniu tradycyjnym, z ptaskim (nie rosnacym)
przebiegiem charakterystyki moment - predkosc

warto$¢ parametru 03.05 =

Mentor 11

obrotowa. Jako sygnal wejSciowy do obwodu
kompensacji IR wykorzystywana jest raczej catka z
uchybu predkosci a nie sprzgzenie pradowe, poniewaz
jest to sygnal najbardziej "gtadki" spo$rod zmiennych;

w sterowaniu predkoscia sygnat jej uchybu stanowi stala
czastke sygnalu zadajacego predkosé zadana.

Parametr 03.18 (tvyp R/'W) - twardy sygnal zadawania
predkosci obrotowej

Przedzial nastawy: +/-1000; Nastawa domys$lna: (07.11)
Sygnal zadajacy predkos¢ obrotowa podawany
bezposrednio do petli sprzg¢zenia predkoSciowego z
pominigciem zadawania stromosciowego.

Parametr 03.19 (typ R/W) - przelgcznik twardego
zadawania predkosci obrotowej

Nastawa domys$lna: 0

W stanie nastawy parametru 03.19 na wartos¢ 1 przy
zalaczonym (ang. "ON") sygnale zadawania (01.11=1)
sygnat zadawania twardego (03.18) jest dodawany w
wezle sumujacym petli sprzezenia predkosciowego.

Parametr 03.20 (typ R/W) - przelgcznik spadku IR
napiecia

Nastawa domys$lna: 0

Jesli sygnal sprzgzenia zwrotnego predkosciowego
pobierany jest z obwodu twornika a parametr 03.20
nastawiono na warto§¢ 1 to ze wzrostem obcigzenia
silnika predko$¢ obrotowa bedzie spadaé. Typowym
przyktadem takiej aplikacji begdzie naped prasy
mechanicznej z kotem zamachowym. Wprowadzenie
spadku IR napigcia twornika zapobiega udarom pradu w
chwili uderzenia prasy (nagly wzrost momentu
oporowego). Lepiej jest gdy naped bedzie dostarczat
energi¢ do kota zamachowego prasy w catym jej cyklu
roboczym zamiast dostarcza¢ ja gléwnie w momencie
uderzenia.

Parametr 03.21 (tvp R/W) -przelgcznik wyboru sygnatu
zadawania stromosciowego

Nastawa domyslna: 1

Nastawa parametru 03.21 na wartos¢ 1 powoduje, ze do
wezta sumujacego petli predkosci doprowadzany jest
sygnat zadawania stromosciowego.

Parametr 03.22 (typ R/'W) - predkos¢ ustawcza doktadna
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domys$lna: 128
Parametr stluzy do precyzyjnej korekcji nastawy lub
wprowadzenia matej predkosci obrotowej ustawczej.

Parametr 03.23 (tvp R/'W) - prog zerowej predkosci
obrotowej

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 16
Prog mozna nastawi¢ na dowolna wartos¢, az do 25,5%
maksymalnej predkosci obrotowej

(patrz takze parametr 10.09).
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Parametr 03.24 (typ R/'W) - Zrodlo sygnatu dla czlonu
rozniczkowego
Przedzial nastawy: 1,2 lub3; Nastawa domyslna: 1
Czlon rézniczkowy regulatora PID w petli sprzezenia
predkosciowego moze wykorzystywac jedno
z nastgpujacych zrodet sygnatu:
1 - uchyb predkosci obrotowej (parametr 03.06).
Thumienie zmian od sygnatu zadajacego
predkosé i sygnatu sprzg¢zenia zwrotnego
2 - sygnal zadawania predkosci (parametr 03.01).
Sprzezenie predko$ciowe dodatnie
3 - sygnat sprzgzenia zwrotnego predkosciowego
(parametr 03.02). Tylko tlumienie na pgtli
sprzgzenia zwrotnego predkosciowego
( forsowanie sprz¢zenia zwrotnego).

Parametr 03.25 (typ R/'W) - filtr sygnatu uchybu

Parametry

zaklocen ( pochodzacych np. z tachogeneratora )
na sygnat uchybu predkosci obrotowej (03.04).

Parametr 03.26 (typ RO) -

tachogeneratora
Przedzial odczytu: +/-1000

sygnal  wejsciowy z

Monitoruje pomiar napigcia tachogeneratora. Do
wyskalowania sygnatu sprzezenia ZwWrotnego
predkosciowego  w  obwodzie  wejsciowym = z

tachogeneratora znajduje si¢ potencjometr dostrojczy,
ktory pozwala ustawi¢ predkos¢ silnika na warto§¢
maksymalna przy nastawie parametru 03.26 na wartos$¢
1000. Wartos¢ predkosci  jest wySwietlana z
inkrementem 0.1% predkosci znamionowe;.

Parametr 03.27 (tvyp R/W) - przedzial nastawczy
sprzezenia zwrotnego predkosciowego

predkosci obrotowej
Przedzial nastawy: 0 do 255;

Nastawa domyslna: 128

256
6/ x(0325)

gdzie f jest czgstotliwo$cia napigcia zasilania.
Jest to filtr dolnoprzepustowy redukujacy wptyw

stala czasowa filtru =

Nastawa domyslna: 0

Jesli 03.27 = 0 to 03.16 wyraza nastawg w obr/min;
Jesli 03.27 = 1 to 03.16 wyraza nastawg¢ w obr/min
dzielong przez 10, tzn. 03.16 = 60 dla 600 obr/min.
Podobnie do parametru 05.15 parametr ten podaje do
opcyjnego wyswietlacza LCD przedzial nastawczy
sygnatu sprz¢zenia zwrotnego predkosciowego w ktorym
dokonano nastawy parametru 03.16.

MENU 04

Prad; nastawy i warto$ci graniczne

Zasadniczym sygnalem wejsciowym do obwodow regulacji pradu, w trybie regulacji momentu lub pradu, jest sygnat
wyjsciowy z obwoddw regulacji predkosci (03.07) w polaczeniu z sygnatem zadajacym moment obrotowy (04.08).
Sygnaly te staja si¢ wymaganiem na warto$¢ pradu do ktérego mozna dotaczy¢ opcje wartosci ustawczej lub opcje
dostrojenia (ang. offset or trim option). Sygnat wynikowy poddawany jest nast¢pnie ograniczeniom wyprowadzanym z
kilku zrédet, z obwodami sprze¢zenia predkosciowego wiacznie. Tryb procesu sterowania okresla sze$¢ parametrow
bitowych odpowiedzialnych odpowiednio za sterowanie predkoscia, sterowanie wartoscia pradu, ¢wiartki robocze
uktadu wspolrzednych moment - predko$¢ obrotowa itp. Wazna cecha tego menu jest mozliwos¢ automatycznego
wprowadzania drugiego ograniczenia pradowego (04.07) - patrz parametry 04.10 04.16 i 04.19 - ktora pozwala
wprowadza¢ druga warto$¢ pradu ograniczenia po uptywie wybranego czasu. Jest to potrzebne w aplikacjach w
ktérych moment oporowy w chwili rozruchu napedu jest duzy ale po pewnym czasie maleje (np. w mieszalnikach

mechanicznych).

Parametr 04.01 (typ RO) - zadany sygnal pradowy
Przedzial odczytu: +/-1000

Jest to sygnat wejsciowy sterowania pgtla pradowa gdy
naped pracuje w trybie regulacji predkosci obrotowe;.
Przed wejsciem na petlg pradowa sygnal ten jest
poddawany ograniczeniom poprzez parametry 04.03,
04.05 1 04.06.

Parametr 04.02 (typ RO) - ostateczny zadany sygnatl
pradowy

Przedzial odczytu: +/-1000

Koncowy zadany sygnal pradowy dla petli pradowej
(Menu 05) po wprowadzeniu ograniczen.

Parametr 04.03 (typ RO) - nadrzedne ograniczenie
pradowe

Przedzial odczytu: +/-1000

Jest to graniczna zadana warto$¢ pradu powstajaca w
wyniku obliczenia stozka pradu, z uwzglednieniem
zadanej predkosci, lub ograniczenie pradowe 2 (jesli
zostato wybrane), zaleznie od tego ktora z tych wartosci
jest nizsza (patrz parametry przedstawione na diagramie
logicznym 04).

Parametr 04.04 (typ R/W) - ograniczenie pradowe 1
(poczatek stozka pradu)

Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000
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Parametr ten daje symetryczne ograniczenie pradowe dla
obydwu mostkéw tyrystorowych 1 stanowi poziom
odniesienia od ktorego dziataja funkcje stozkowego
ograniczenia pradowego (patrz parametry 04.20 i
04.21). Ograniczenie pradowe 1 nadaje si¢ do aplikacji
w ktérych moc znamionowa silnika jest nieco nizsza od
mocy zespotu napedowego, jako alternatywa dla doboru
stalych rezystoréw dopasowujaco-obciazajacych.

Parametr 04.05 (typ R/W) - ograniczenie pradowe
mostka tyrystorowego 1

Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000

Okresla maksymalna warto$¢ pradu ograniczenia mostka
tyrystorowego 1, ktory przyjgto nazywaé "mostkiem
dodatnim". Nastawa ta powoduje, ze wszelkie zadania
pradu wigkszego od wartoSci nastawionej zostana
zignorowane.

Parametr 04.06 (typ R/W) - ograniczenie pradowe
mostka tyrystorowego 2

Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000

Okresla maksymalna warto$¢ pradu ograniczenia mostka
tyrystorowego 2, ktory przyjgto nazywaé "mostkiem
ujemnym". Nastawa ta powoduje, ze wszelkie zadania
pradu wigkszego od wartoSci nastawionej zostana
zignorowane.

Parametr 04.07 (tvp R/W) - ograniczenie prgdowe 2
Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000

Jest to dodatkowe ograniczenie pradowe dziatajace na
obydwa  mostki  tyrystorowe. @ Naped  mozna
zaprogramowac do automatycznego wybrania
ograniczenia nastawionego W tym parametrze, z
zaprogramowanym opoznieniem czasowym wzgledem
sygnatu  RUN dozwalajacego zadanie predkosci
obrotowej (patrz parametry 04.10, 04.18 i 04.19).

Parametr 04.08 (tvyp R/W) - zadawanie momentu
obrotowego

Przedzial nastawy: +/-1000; Nastawa domyslna: +000
Parametr okre$la sygnal wejsciowy na petle pradowa i
moze by¢ wykorzystany w aplikacjach wymagajacych
bezposredniego sterowania wartoscia pradu (momentu
obrotowego silnika).

Parametr 04.09 (tvp R/W) - wartos¢ ustawcza sygnatu
pradowego

Przedzial nastawy: +/-1000; Nastawa domyslna: +000
Wykorzystuje si¢ do dostrojenia nastawy parametru
04.01

Parametr 04.10 (tvp R/W) - przelqcznik ograniczenia
pradowego 2

Nastawa domys$lna: 0

Aby wybra¢ ograniczenie pradowe 2 parametr 04.10

Mentor 11

nalezy ustawi¢ na wartos¢ 1. Mozna powodowaé jego
zmiang automatycznie (patrz 04.18 i 04.19).

Parametr 04.11 (typ R/W) - przelgcznik wartosci
ustawczej sygnatu pradu

Nastawa domyslna: 0

Aby wuzyska¢ dostgp do wartosci ustawczej pradu
parametr 04.11 nalezy ustawi¢ na wartosc¢ 1.

Parametr 04.12 (typ R/W) - bit 0 trybu pracy sprzezenia
prqdowego

Nastawa domyslna: 0 (nie zostal wybrany)

Aktywacja poprzez nastawe parametru 04.12 na warto$¢
1. W potaczeniu z parametrem 04.13 sluzy do
konfiguracji napgdu jako regulatora predkosci lub
jednego z trzech rodzajow regulatora momentu
obrotowego (patrz parametr 04.13).

Parametr 04.13 (typ R/W) - bit 1 trybu pracy sprzezenia
prqdowego

Nastawa domyslna: 0 (nie zostal wybrany)

Aktywacja poprzez nastawe parametru 04.13 na wartos$¢
1. W potaczeniu z parametrem 04.12 sluzy do
konfiguracji napgdu jako regulatora predkosci lub
jednego z trzech nizej podanych rodzajow regulatora
momentu obrotowego:

04.12 = 0 i 04.13 = 0 - konfiguracja normalna do
pracy w charakterze regulatora predkosci;

04.12 = 1 i 04.13 = 0 - konfiguracja do pracy w
charakterze regulatora pradu lub momentu. W tym
trybie pracy sygnat zadanego momentu (04.08) staje sig
sygnatem wejsciowym do petli pradowej i1 zostaje
ograniczony nastawami parametrow 04.03 (nadrzg¢dne
ograniczenie pradowe), 04.05 i 04.06 (ograniczenia
pradowe odpowiednio mostka tyrystorowego 1 i 2) oraz
05.04 (stromos¢ zmian pradu).

04.12 =0i 04.13 = I - regulator momentu

(z pominigciem regulacji predkosci); patrz rys. 181 19.
W tym trybie pracy sygnat wyjsciowy z pgtli sprzg¢zenia
predkosciowego jest obcinany albo do wartosci sygnatu
zadajacego moment (04.08) albo do zera, zaleznie od
tego czy uchyb predkoscei (03.06) ma wartos¢ dodatnia
czy ujemna oraz zaleznie od polaryzacji (+/-) sygnalu
zadajacego moment, tj. zaleznie od polaryzacji
wzajemnej tych sygnalow. W dwoch ¢wiartkach
odpowiadajacych pracy silnikowej napedu predkosé
zostaje ograniczona do koncowej wartosci zadanej
(03.01), co zapobiega niekontrolowanemu jej wzrostowi
po zdjgciu obciazenia. Naped nalezy nastawi¢ na pracg
w stanie nieobcigzonym z predkoscia nieco wigksza aby
zapewni¢ odpowiedni pobdr pradu na wszystkich
predkosciach. W dwoch ¢éwiartkach odpowiadajacych
hamowaniu  odzyskowemu wymaganie na prad
wynikajace z nastawy zadanego momentu (04.08) znika
gdy predkos$é staje si¢ nizsza od koncowej predkosei
zadanej (03.01). Zapobiega to spadkowi momentu
obciazajacego przy zmianie kierunku obrotow. Warto$é
03.01 powinna by¢ réwna zero.
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Niedogodnoscia takiego trybu pracy jest brak momentu
przy pewnych predkosciach obrotowych, zaréwno
podczas przyspieszania jak i spowalniania. W tym trybie
pracy parametr 04.08 zachowuje si¢ jak sterowalne
ograniczenie pradowe.

04.12 = 1 i 04.13 = 1 - naped nawijarki/odwijarki;
patrz rys. 20 i 21. Ten tryb pracy pozwala uzyskac
moment obrotowy bezwarunkowo, zaréwno podczas
przyspieszania jak i spowalniania, nie powodujac przy
tym niekontrolowanego wzrostu predkosci obrotowej lub
zmiany kierunku gdy obciazenie spadnie do zera. Jesli
moment zadany bedzie przeciwny do momentu
wynikajacego ze sprzgzenia predkosciowego to ten tryb
pracy automatycznie zagwarantuje wybranie zerowej
wartosci sygnatu zadajacego predkos¢. Do nawijania
predkos¢ ustawcza (01.04) nalezy nastawi¢ nieco wyzej
tak, by warto$¢ 03.01 byla wigksza niz zadana predkos¢
linii. Podczas spowalniania pelnej rolki nawijajacej
sygnat zadanego momentu moze przyjmowac wartosci
ujemne. Poniewaz sygnal sprzg¢zenia predkosciowego
pozostaje dodatni to sygnal zadajacy predkos$é obrotowa
zostanie automatycznie sprowadzony do zera a uchyb
predkosci stanie si¢ ujemny. Poniewaz zaréwno sygnal
zadanego momentu jak i uchyb predkosci obrotowej
maja wartosci ujemne to przylozony zostanie moment
spowalniajacy rolkg. Do odwijania predko$¢ ustawcza
nalezy nastawi¢ nieco nizej tak, by przy predkosci
zerowej uchyb predkosci miat warto$¢ ujemna (ujemny
uchyb predkosci jest niezbgdny do wytworzenia
ujemnego momentu zapewniajacego istnienie pewnego
naciagu przy predkosci zerowej). Ze wzrostem
zadawanej predkosci linii parametr 03.01 przyjmuje
warto$ci dodatnie. Nalezy tu dokona¢ odpowiedniego
skalowania sygnatu wejsciowego tak, by wartos¢ 03.01
byla zawsze wigksza niz sygnal sprzg¢zenia
predkosciowego a uchyb predkosci (03.06) zachowywat
wartosci  dodatnie. Poniewaz sygnal sprzgzenia
predkosciowego jest dodatni to kazdy ujemny sygnat
zadanego momentu (praca normalna) spowoduje
automatyczne wybranie predkosci zerowe;.

4 M| M

04.08 04.08

n n
3 3
03.06 +ve | 03.06 -ve  03.06 +ve | 03.06 -ve

03.01 03.01

Rys 18. Regulacja momentu nadrgdna nad regulaci

predkosci; dodatni sygnat zadapcy moment

a: QI - ¢wiartka 1 charakterystyki nagdu (naped na
kierunku "do przodu");

b: Q2 - ¢wiartka 2 charakterystyki nagdu (hamowanie
na kierunku "do tytu")

-

Parametry

gdy uchyb predkosci (03.06) staje si¢ dodatni. Przy
warto$ciach ujemnych uchybu moment spada do zera.
Jesli jednak sygnal Zadanego momentu obrotowego
stanie si¢ dodatni to warto§¢ parametru 03.01 stanie si¢
wymaganiem na predkos¢ obrotowa i pojawi si¢ moment
przyspieszajacy (zaktadajac, ze predkos¢ rolki nie jest
wigksza niz wynikajaca z parametru 03.01). W
napgdach nawijarek i odwijarek zadana predkos¢ linii
odpowiada predkosci rolki w stanie jej S$rednicy
minimalne;j.

4 M M )

=] [=]

04.08 04.08

03.06 +veT 03.06 -ve  03.06 +ve T 03.06 -ve
03.01 03.01

Rys 19. Regulacja momentu nadrgdna nad regulac

predkosci; ujemny sygnat zadapcy moment

a: Q4 - ¢wiartka 4 charakterystyki nagdu (hamowanie na
kierunku "do przodu");

b: Q3 - ¢wiartka 3 charakterystyki nagdu (naped na

J

Moment obrotowy dodatni w ¢wiartkach 1 i 2 ukladu
wspotrzednych zostaje przylozony przy wartosci 03.01

\_ kierunku "do tytu") )

Moment obrotowy ujemny w ¢wiartkach 3 i 4 ukladu
wspotrzednych zostaje przylozony przy wartosci 03.01
gdy uchyb predkosci (03.06) staje si¢ ujemny. Przy
wartosciach dodatnich uchybu moment spada do zera.

Parametr 04.14 (typ  R/W) - dozwolona praca w
pierwszej cwiartce

Nastawa domyslna: 1 (praca dozwolona)

Praca w pierwszej ¢wiartce uktadu wspotrzednych
okreslana jest jako praca silnikowa na kierunku "do
przodu", predkos¢ i moment maja przy tym wartosci
dodatnie.

Parametr 04.15 (tvp R/W) - dozwolona praca w drugiej
Cwiartce
Nastawa domyslna:

1 (dozwolenie dla napedow czterocwiartkowych)

0 (brak dozwolenia dla napgdow jedno¢wiartkowych)
Praca w drugiej c¢wiartce uktadu wspotrzednych
okreslana jest jako hamowanie odzyskowe na kierunku
"do tytlu", predko$¢ ma przy tym wartosci ujemne a
moment - dodatnie.

Parametr 04.16 (tvp R/W) - dozwolona praca w trzeciej
Cwiartce
Nastawa domyslna:

1 (dozwolenie dla napedow czterocwiartkowych)

0 (brak dozwolenia dla napgdow jedno¢wiartkowych)
Praca w trzeciej ¢wiartce ukladu wspoétrzednych
okreslana jest jako praca silnikowa na kierunku "do
tytu", predkos¢ i moment maja przy tym wartosci
ujemne.

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun 57



Parametry

Parametr 04.17 (tvp R/'W) - dozwolona praca w czwartej
Cwiartce
Nastawa domyslna:

1 (dozwolenie dla napedow czterocwiartkowych)

0 (brak dozwolenia dla napgdow jedno¢wiartkowych)
Praca w czwartej C¢wiartce ukladu wspotrzednych
okreslana jest jako hamowanie odzyskowe na kierunku
"do przodu", predkos¢ ma przy tym wartosci dodatnie a
moment - ujemne.

04.08

03.06 +ve] 03.06 -ve

Moment
spowalniania

Rys. 20. Charakterystyka moment - pgdko$¢ obrotowa
przy spowalnianiu nawijania:zadany moment obrotowy -
ujemny (-ve), warto§¢ parametru 03.01 zmierza do 0
sygnat sprzzenia predkosciowego dodatni  (4ve).
Decelerating torque = moment spowalniapcy

Parametr 04.18 (typ R/W) - automatyczne przejScie na
ograniczenie prqdowe 2

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia). W stanie
dozwalajacym tego bitu przelacznik ograniczenia
pradowego 2 zostaje automatycznie przestawiony w stan
1 po czasie zadanym w parametrze 04.19. Naped mozna
zaprogramowac¢ do automatycznego przechodzenia na
ograniczenie pradowe 2 (parametr 04.07) po
zaprogramowanym uptywie czasu (04.19) od chwili
podania sygnatu RUN ).

4 )

M
03.01

04.08

Moment
przyspieszania

03.06 +ve]03.06 -ve

Rys. 21. Charakterystyka moment - pgdko$¢ obrotowa
przy przyspieszaniu odwijania:zadany moment obrotowy
- dodatni (+ve), wartos¢ parametru 03.01 zgodna :
nastawa, zadany moment na prdkosci zadanej - dodatni
(+ve). 03.01 zmierza do zera automatycznie w cel

\_ zachowania naciagu w linii odwijania )

Parametr 04.19 (typ R/W) - licznik czasu do
automatycznej zmiany ograniczenia prgdowego

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 000
Czas potrzebny do automatycznego przejScia na drugie

4 M N
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ograniczenie pradowe po sygnale RUN mozna
zaprogramowa¢ w przedziale od 0 do 255s pod
warunkiem, ze parametr 04.18 ma warto$¢ 1. Ta cecha
napedu jest bardzo przydatna w zastosowaniach, w
ktorych  silnik jest przeznaczony do obciazen
krotkotrwatych. Przykladem takiego obciazenia moga
by¢ napedy mieszalnikow, w ktorych obciazenie
rozruchowe jest duze a nastgpnie spada po pewnym
czasie do niewielkiej statej wartosci.

Parametr 04.20 (typ R/'W) - prdg stozka I pradu
Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000

Nastawa ta stanowi warto$¢ progowa dla sprzg¢zenia
predkosciowego poza ktora parametr 04.24 przyjmuje
warto$¢ 1 informujac, ze prog zostal przekroczony. Jest
to punkt poczatkowy stozka 1 pradu (o ile zostal
wprowadzony). Prad twornika spada w funkcji predkosci
obrotowej ze stromoscia okre$lona parametrem 04.22.
Parametr ten mozna rowniez wykorzystaé jako prog
predkosci ogolnego przeznaczenia. JeSli wykorzystuje
si¢ tylko jeden stozek pradu to musi to by¢ stozek 1.
W przypadku korzystania z obydwu - stozek 1 musi
wystepowaé jako pierwszy.

Parametr 04.21 (typ R/'W) - prég stozka 2 pradu
Przedzial nastawy: 0 do 1000

Nastawa domyslna: +1000

Nastawa ta stanowi warto$¢ progowa dla sprzg¢zenia
predkosciowego poza ktora parametr 04.25 przyjmuje
warto$¢ 1 informujac, ze prog zostal przekroczony. Jest
to punkt poczatkowy stozka 2 pradu (o ile zostal
wprowadzony). Prad twornika spada w funkcji predkosci
obrotowej ze stromoscia okre$lona parametrem 04.23.
Parametr ten mozna rowniez wykorzystaé jako prog
predkosci ogolnego przeznaczenia.

Parametr 04.22 (typ R/W) - zbocze stozka 1 prgdu
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 000
Stuzy do nastawy stromos$ci pradu ograniczenia, powyzej
progu stanowionego parametrem 04.20, odpowiednio do
predkosci obrotowej w obydwu kierunkach wirowania
silnika

Wspotczynnik skali (patrz rys. 22): 04.22 = 128 x ﬁ

An,
Parametr 04.23 (typ R/W) - zbocze stozka 2 prqgdu
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 000
Stuzy do nastawy stromos$ci pradu ograniczenia, powyzej
progu stanowionego parametrem 04.21, odpowiednio do
predkosci obrotowej w obydwu kierunkach wirowania
silnika

AL
Wspotczynnik skali (patrz rys.22): 04.23 =128 x A 2
n,
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Parametr 04.24 (typ RO) - przekroczenie progu stozka 1

pradu
Wartos¢ domyslna: 0
Przyjmuje warto§¢ 1 po przekroczeniu progu

nastawionego parametrem 04.20.

Parametr 04.25 (typ RO) - przekroczenie progu stozka 2

Parametry

pradu
Wartos¢ domyslna: 0
Przyjmuje warto§¢ 1 po przekroczeniu progu 04.20 04.21 n
nastawionego parametrem 04.21. Rys. 22. Wyznaczenie gradientow 1 i 2 staka pradu
(patrz opis parametrow 04.22 i 04.23
- J
MENU 05
Petla pradowa

Petla pradowa stanowi ostatni etap obrobki sygnalow zadawania predkosci obrotowej, momentu i sprzgzen
zwrotnych w celu uzyskania sygnalu wypadkowego sterujacego zaptonem tyrystoréw. Podstawowym sygnatem
wejsciowym jest wypadkowy sygnat zadanej predkosci obrotowej, ktory jest poddawany ograniczeniom stromosci i
sumowany algebraicznie z sygnalem sprzgzenia pradowego, a nastgpnie dalej modyfikowany poprzez nastawy
parametrow z grupy zwiazanej z petla pradowa. Sprzgzenie pradowe, po jego wyskalowaniu, generuje sygnat
odczytywalny dla wyswietlacza wskazujacego biezaca warto$¢ pradu w amperach. Sprzgzenie pradowe spetnia takze
wazna rolg¢ w zabezpieczeniach napgdu. Sygnal sprzgzenia pradowego jest monitorowany pod wzglgdem jego
zgodnosci z nastawa progu przeciazeniowego i modyfikowany odpowiednio do zaprogramowanych czasow
przeciazenia. Kontrola czasu przeciazenia poprzez nastawy dwoch parametrow pozwala dobra¢ je tak, by uwzgledni¢
fakt, ze czas chtodzenia silnika moze by¢ dluzszy od czasu jego nagrzewania.

Parametr 05.01 (typ RO) - sprzezenie zwrotne pradowe

Parametr 05.04 (typ R/W) - ograniczenie stromos$ci

Przedzial odczytu: +/-1000

Sygnal  sprzezenia  zwrotnego  pradowego  jest
wyprowadzany z  wewngtrznych  przektadnikéw
pradowych. Sygnat ten jest wykorzystywany do

sterowania w ukltadzie zamknigtej pgtli sprzezenia
pradowego, do wskazywania wartosci pradu i do inicjacji
dziatania zabezpieczen silnika.

Parametr 05.02 (typ RO) - sygnal sprzezenia zwrotnego
pradowego skalowany w amperach

Przedzial odczytu: +/-1999

Sygnat sprzezenia ZWrotnego pradowego
zmodyfikowany wspotczynnikiem skali do celow
indykacji wartosci pradu w amperach (patrz takze
05.05).

Parametr 05.03 (typ RO) - kat wysterowania tyrystoréw
Przedzial odczytu: 277 do 1023
Jest to sygnal wyjsciowy algorytmu petli pradowej

bedacy rownocze$nie sygnalem  wejsciowym  do
specjalizowanych ukladow scalonych (ang. ASIC)
generujacych impulsy zaptonowe. Nastawa 1023

oznacza pelne wysterowanie zawordéw (do kata zaptonu
Olmin - Przyp. thum.).

zmian pradu
Parametr ogranicza maksymalna stromo$¢ zmian pradu.

Starsze typy silnikéw, szczegolnie te o uzwojeniach nie
laminowanych, wykazuja tendencj¢ do przebi¢ przy zbyt
duzych stromos$ciach pradu z powodu wiasciwej im
zwloki migdzy uzwojeniami biegunow.

Stromo$¢ wyraza si¢ rownaniem:

05.04
S =TI X 6fx
256
gdzie: S - stromos¢ pradu (As™);
f - czgstotliwos¢ sieci zasilania (Hz);
Lnax - prad maksymalny (A).
Parametr 05.05 (typ R/W) — skalowanie warto$ci

maksymalnej pradu

Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: prad znamionowy napgdu
Parametr ten stuzy do wyskalowania w Amperach
maksymalnej wartosci pradu. Nie ma wplywu na
zabezpieczenia silnika. Nastawg parametru 05.05
oblicza si¢ w nastgpujacy sposob:

05.05 = Lyay/10 jezeli I, >1999A

05.05 = Liax jezeli 200A< 1;,,x<1999A
05.05 = Lnax x 10 jezeli I.x <200A
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Parametr 05.06 (typ R/W) - prog przeciazenia

Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna: +700
Warto$¢ progowa sygnalu sprzezenia zwrotnego
pradowego powyzej ktorej uaktywnia si¢ czton catkujacy
zabezpieczenia przecigzeniowego.

Parametr 05.07
(nagrzewanie)
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 050
Czas catkowania do parametru 05.06. Wprowadza¢ z
05.08 tak aby nastawa 05.07 byta mniejsza od nastawy
05.08. Czas t catkowania do chwili zadzialania
zabezpieczenia przecigzeniowego mozna obliczy¢ z
rownania:

(typ R/W) - czas calkowania

1000—(05.06)

X
(05.01)—(05.06)
Patrz takze Menu 10, parametr 10.18.

t=(05.07)

Parametr 05.08

(chlodzenie)
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 050

Czas catkowania do parametru 05.06. Wprowadza¢ z
05.07 tak aby nastawa 05.07 byta mniejsza od nastawy
05.08. Czas t catkowania mozna obliczy¢ z rownania:

1000—(05.06)
t = (05.08)

X
(05.06)—(05.01)
Patrz takze Menu 10, parametr 10.18.

(typ R/W) - czas calkowania

Parametr 05.09 (typ R/W) - dozwolenie procedury

samostrojenia petli pradowej

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

W celu uruchomienia procedury samostrojenia petli

pradowej podczas uruchamiania napgdu nalezy:

- odtaczy¢ wzbudzenie silnika jesli pochodzi ono z
oddzielnego zrodta napigeia. W wersjach  europejskich
napedu wystarczy w tym celu odtaczy¢ zaciski L11 i
L12. Zachowa¢ ostroznos¢!

- ustawi¢ parametr 05.09 na warto$¢ 1 (samostrojenie
dozwolone);

- przez wejscie TB4-31 poda¢ sygnal dozwalajacy
podanie impulséw zaptonowych.

Po zakonczeniu procedury samostrojenia przekaznik

stanu gotowosci napgdu otworzy si¢ na 50ms po czym

parametr 05.09 powrdci automatycznie do warto$ci 0

(brak  dozwolenia). Dzialanie takie umozliwia

rozpoczgcie procedury samostrojenia napgdu w stanie

"run  permit"  (dozwolenie  biegu = silnika) i

natychmiastowy powrdt do stanu "bezpiecznego" po

zakonczeniu tej procedury. Moze przy tym zajs¢
potrzeba mechanicznego zablokowania watu silnika gdy
wykaze on tendencj¢ do obracania sig.

UWAGI:

1. W powyzszym opisie przyjeto, ze przekaznik stanu

gotowosci 1 sygnal dozwalajacy bieg silnika
sa wzajemnie powiazane blokada elektryczna.

2. Jesli wzbudzenie silnika jest zasilane z regulatora

wzbudzenia (Menu 06) to podczas procedury
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samostrojenia zostanie odtaczone automatycznie.

Parametr 05.10 (tvp R/W) - ograniczenie przyrostu
napiecia twornika podczas hamowania

Przedzial nastawy: 0 lub 1; Nastawa domyslna: 0
Parametr ten pozwala na wzrost napigcia na tworniku
silnika podczas hamowania odzyskowego jedynie do
warto$ci 1,16 napigcia zasilania. Przy bardzo migkkich
sieciach zasilania napigcie twornika moze znalez¢ si¢
zbyt blisko tej wartosci. Nastawa parametru 05.10 na
wartos¢ 1 zwigksza margines bezpieczenstwa ale
zredukuje maksymalne napigcie podczas hamowania
odzyskowego do wartosci 1,05 napigcia zasilania.

Parametr 05.11 (typ RO) - przecigzenie biezgce
Przedzial odczytu: 0 do 1999

Monitoruje wartos¢ biezaca calki z pradu przeciazenia
po czasie. Gdy warto$¢ ta osiaga poziom wyzwalania
okres$lony przez parametry 05.06, 05.07 i 05.08 dziala
zabezpieczenie przeciazeniowe. Nastapi to gdy parametr
05.11 uzyska wartos¢:

[1000 - (05.06)] 10
- . X —
16

Szybkos¢ wzrostu i spadku wartosci parametru 05.11 jest
uzalezniona odpowiednio od parametrow 05.07 i 05.08.

Parametr 05.12 (typ R/W) - korekta wzmocn. czlonu
rozniczkowego dla przewodzenia niecigglego

Przedzial nastawy: 0 do255; Nastawa domyslna: 65
Nastawa automatyczna poprzez parametr 05.09
samostrojenia petli pradowej. Nastawa tego parametru
ma na celu korekte wszelkich bledow w przewidywaniu
wartosci  kata zaplonu tyrystorow w  obszarze
przewodzenia nieciagtego. Jesli nastawa parametru
05.15 jest prawidtowa to wplyw 05.12 jest niewielki ale
jesli bedzie to nastawa zbyt wysoka to moze powodowaé
niestabilng pracg napgdu. Warto$¢ wzmocnienia wyraza
rownanie:

nastawa parametru 05.12
512

Parametr05.13(tvp R/W)-nadgzne wzmocnienie cztonu P
Przedzial nastawy: 0 do255; Nastawa domyslna: 33
Nastawa automatyczna poprzez parametr 05.09
samostrojenia petli pradowej. Nastawa tego parametru
umozliwia petli pradowej nadazanie za skokowymi
zmianami pradu. Jesli nastawa bedzie zbyt wysoka to
moze powodowac niestabilna prac¢ napgdu. Nastawa
zbyt niska bedzie objawia¢ sig¢ zbyt wolna reakcja na
zmiany pradu. Warto$¢ wzmocnienia wyraza rownanie:
nastawa parametru05.13

512
Parametr 05.14 (typ R/W) - dopasowanie wzmocnienia
cztonu I do statej czasowej silnika
Przedzial nastawy: 0 do255; Nastawa domyslna: 33
Nastawa automatyczna poprzez parametr 05.09
samostrojenia pgtli pradowe;.

wzmocnienie =

wzmocnienie =
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Nastawa tego parametru zalezy od stalej czasowej
silnika. Zwigkszanie warto$ci parametru 05.14 poprawia
odpowiedz petli pradowej na zmiany pradu ale moze
powodowac ryzyko niestabilnej pracy.

nastawa parametru 05.14
1024

wzmocnienie =

Parametr 05.15 (typ R/W) - stata czasowa silnika

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 50
Nastawa automatyczna poprzez parametr 05.09
samostrojenia petli  pradowej. Parametr ten jest
wykorzystywany do wyskalowania sygnatu pradu tak, by
petla pradowa poprawnie przewidywala kat zaplonu
tyrystor6w w obszarze przewodzenia nieciagtego.

Parametr 05.16 (tvp R/'W) - zakres sprzezenia zwrotnego
prqdowego
Wartos¢ nastawy: 0, 1lub2; Nastawa domyslna: 0
Przekazuje do opcyjnego wskaznika LCD wspotczynnik
skali pradu dla parametru 05.05.
Jesli 05.16 = 0 to 05.05 jest wyskalowany w
amperach x 1;
Jesli 05.16 = 1 to jest wyskalowany w amperach x
10 (np. dla napgdu M25 parametr 05.05 = 25A x
1,5 x 10 = 375);
Jesli 05.16 = 2 to 05.05 jest wyskalowany w
amperach x 0.1 (np. dla napedu M1850 parametr
05.05=1850A x 1,5x 0,1 =277.

Parametr 05.17 (typ R/W) - blokada zaplonu tyrystorow
Nastawa domyslna: 0 (zapton dozwolony)

Nastawa na warto$¢ 1 blokuje zapton tyrystorow
(obydwu mostkow) i resetuje sygnaly stromosciowego
zadawania predkosci obrotowej (przyspieszania i
spowalniania).

Parametr 05.18 (tvyp R/W) - dozwolenie wejscia napedu
w tryb spoczynkowy

Nastawa domyslna: 1 (tryb spoczynkowy dozwolony)
Po komendzie STOP i spadku predkosci ponizej 0,8%
predkosci maksymalnej powoduje (przy nastawie 1)
catkowite wycofanie impulséow zaptonowych. Tyrystory
takze przestaja przewodzi¢ z pewnym niewielkim
opoznieniem. Zapobiega to "pelzaniu" napgdu i ma
zastosowanie ~w  przypadkach gdy w  stanie
spoczynkowym nie zachodzi potrzeba utrzymywania
momentu obrotowego (patrz takze parametr 05.19).

Parametr 05.19 (typ R/W) - tryb spoczynkowy napedu
Nastawa domyslna: 0
05.19 =0 - tryb spoczynkowy dozwolony po
komendzie STOP lub przy zerowej
warto$ci sygnatlu zadajacego predkosé
05.19 =1 - tryb spoczynkowy dozwolony tylko po
komendzie STOP
Nastawa 05.19 na warto$¢ 1 powoduje, ze samo zadanie
predkosci zerowej nie wystarczy do pojawienia sig
sygnatu logicznego dozwalajacego wejscie napedu w

Parametry

tryb spoczynkowy. Predko$¢ zerowa zadana nie
wyklucza  "pelzania", zmian  polozenia  watu
napgdzanego silnika i1 innych funkcji wiasciwych
predkosci bliskiej zera. Natomiast komenda STOP jest
jednoznaczna.

Parametr 05.20 (typ R/W) - bezposrednie sterowanie
zaplonem tyrystorow

Nastawa domyslna: 0 (niedozwolone)

W stanie dozwolenia umozliwia sterowanie katem
zaplonu (05.03) tyrystoréw sygnalem zadajacym
postromosciowym (02.01). Ten rodzaj sterowania jest
bardzo przydatny podczas diagnozowania systemu,
szczegolnie gdy wystepuje praca niestabilna, poniewaz
pozwala omina¢ oddzialywanie zaréwno  petli
predkosciowej jak i pradowej. UWAGA: z mozliwosci
tej nalezy korzysta¢ ostroznie. Jesli sterowanie mostka
odbywa si¢ bezposrednio sygnalem postromosciowym
(02.01) to nie dziala zadne zabezpieczenie przed
nadmiernym  przyspieszeniem, wzrostem napigcia
twornika lub pradu, z wyjatkiem natychmiastowego
wylaczenia awaryjnego. Nalezy takze pamigta¢ o
przestawieniu parametru 05.20 na wartos¢ 0 natychmiast
po zakonczeniu diagnozowania.

Parametr 05.21 (tvyp R/W) - dozwolenie dla blokady
mostka 2

Nastawa domyslna: 0 (blokada dozwolona)

Parametr ten jest wymagany tylko w systemach
rownoleglych 12-pulsowych czteroéwiartkowych, ktore
obejmuja dwa napedy pracujace na wspolne obciazenie.
Zapobiega przetaczaniu mostkow w jednym z napgdow
podczas gdy naped drugi jeszcze przewodzi.

Parametr 05.22 (typ R/W) - sterowanie adaptacyjne
Nastawa domyslna: 0 (dozwolone)

Nastawa 05.22 na warto$¢ 1 nie dozwala sterowania
adaptacyjnego. W stanie dozwalajacym sterowanie
adaptacyjne (stan domyslny) petla pradowa korzysta z
dwoch réznych algorytméw, przy czym jeden z nich
cechuje wysokie wzmocnienie w obszarze przewodzenia
nieciaglego. W pewnych zastosowaniach nie jest to
korzystne (np. gdy obciazeniem napedu nie jest silnik) i
w takich przypadkach sterowanie adaptacyjne nalezy
zdeaktywowac.

Parametr 0523  (typ  R/W) -
jednokierunkowa 12-pulsowa napedu

konfiguracja

Nastawa domyslna: 0 ( nie dozwolona)

Sygnal dozwalajacy konfiguruje naped do postaci, ktora
oprocz normalnych impulséw zaplonowych generuje
takze impulsy op6znione, podawane na pojedyncza 12-
kanatowa plyt¢ mocy. Parametr nie moze przyjmowac
warto$ci dozwalajacej konfiguracjg jesli ktorykolwiek z
parametrow 04.16 lub 04.17 dla mostka 2 (praca
odpowiednio w ¢wiartce 3 i 4) ma warto$¢ dozwalajaca.
W przypadku napgdow tyrystorowych 6-pulsowych prad
pobierany z poszczegdlnych faz sieci zasilania nie jest
ciagly. Na kazde 180° cyklu napigcia sieci pelny prad
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obciazenia pobierany jest przez 120° a przez pozostate
60° nie ma poboru pradu. Powoduje to powstawanie w
sieci znieksztalcen harmonicznych. W napgdach 12-

Mentor 11

UWAGA: konfiguracja 12-pulsowa szeregowa jest
wrazliwa na kolejno$¢ faz. Wymagana kolejno$é
-L1,L2,L3(10.11=1).

pulsowych pobér pradu z poszczegolnych faz ma miejsce
w catym kacie 360° cyklu napigcia zasilania a krzywa
poboru pradu ma ksztatt zblizony do sinusoidy co
znacznie redukuje znieksztalcenia powodowane w sieci.
Nastepna zaleta napedow 12-pulsowych jest bardzo
gladki przebieg napigcia wyjsciowego co w  wielu
aplikacjach ma bardzo istotne znaczenie. W napgdach
12-pulsowych czterocwiartkowych 12-kanalowe ptyty
mocy sa sterowane z ptytki MDAI.

Parametr 05.25 (tvp R/'W) - praca rownolegla 12-
pulsowa

Nastawa domyslna: 0 ( nie dozwolona)

Parametr ten przystosowuje naped do pracy 12-pulsowej
rownoleglej 1 moze by¢ ustawiony do pracy w trybie
jedno- lub cztero¢wiartkowym. Do pracy w trybie
cztero¢wiartkowym parametr 05.21 nalezy ustawi¢ na
warto$¢ 1 a wejscie F10 kazdego z napedow musi by¢
podlaczone do wyjscia STS drugiego napgdu. Takze
zaciski OV obydwu napedéw musza by¢ z soba
polaczone.

Parametr 05.24 (typ R/W) - praca szeregowa 12-pulsowa
Nastawa domyslna: 0 (nie dozwolona)

Parametr ten mozna ustawi¢ do pracy 12-pulsowej w
trybie jedno- lub czteroc¢wiartkowym. Parametr 05.23
(opisany wyzej) jest odczytywany przez program tylko
po wlaczeniu zasilania napgdu i podczas okresowego
resetowania (reset w stanie braku dozwolenia dla pracy

Parametr 05.26 (typ R/W) -poprawa bezpieczenstwa przy
obcigzeniach wysokoindukcyjnych

Nastawa domyslna: 0 (brak)

Po nastawie na warto$¢ 1 parametr ten daje dodatkowy

napedu). Je$li podczas odczytu parametru 05.23 margines  bezpieczenstwa  podczas przeia[c.zania
ktorakolwiek z ¢éwiartek mostka 2 jest w  stanie mostkow. MOZ? to by¢ potr.zebne w prZ}.ipadku 0bc1.a[ze.n
dozwolenia to nie nastapi przekierowanie sygnatow ~ Wysokoindukeyjnych, takich np. jak uzwojenie

wyjsciowych w modutach ASIC i parametr 05.23 bedzie wzbudzenia silnika.

mial wartos¢ 0.

MENU 06

Sterowanie wzbudzeniem silnika

Naped MENTOR 1I jest wyposazony w funkcj¢ sterowania obwodu wzbudzenia silnika bgdaca integralna
czgScia oprogramowania. Jesli silnik ma wzbudzenie stale z wlasnego zasilacza wzbudzenia to Menu 08 nie znajduje
zastosowania. Naped zostal przystosowany do zaprogramowania dwoch wybieralnych warto$ci maksymalnego pradu
wzbudzenia. Ponadto nizsza z tych wartosci moze by¢ programowalng funkcja czasu tak, ze wzbudzenie silnika
pozostajacego w spoczynku mozna automatycznie przetacza¢ na tryb ekonomiczny. Sygnat wypadkowy zadanego
pradu wzbudzenia jest sumowany algebraicznie z sygnatem sprzgzenia zwrotnego a wynikajacy stad sygnat uchybu
jest podawany na wejscie pgtli pradowej. Parametrem wyjsciowym tej petli jest kat opdznienia zaptonu, z
ograniczeniem od strony wartosci minimalnej. Prad wzbudzenia mozna sterowaé bezposrednio, alternatywnie, albo
poprzez parametry 06.08 i 06.09 (wartosci maksymalne) z wejscia programowalnego albo poprzez oprogramowanie
danej aplikacji. Istnieje tez mozliwo$¢ bezposredniego sterowania katem zaptonu, bardzo przydatna do celow
diagnostycznych. Podstawowe sygnaly wejSciowe do sterowania wzbudzeniem silnika w tym trybie pracy to sygnat
napigcia twornika z uktadéw logiki wewngtrznej napgdu i warto$¢ sily przeciwelektromotorycznej zadana sygnatem
zewnetrznym. Zadany prad wzbudzenia wynika z sygnatu wyjéciowego petli sprzezenia napieciowego i
zaprogramowanych nastaw jego wartosci maksymalnej i minimalnej. Pgtla napigciowa poréownuje wyliczona warto§¢
sity przeciwelektromotorycznej z oprogramowana nastawa, co pozwala okresli¢ wymagany prad wzbudzenia. Sygnat
wyjSciowy petli napigciowej, i tym samym zadany prad wzbudzenia, ma warto§¢ maksymalna gdy wyliczona sita
przeciwelektromotoryczna ma warto$¢ nizsza od nastawionej. Je§li warto$§¢ wyliczona jest wyzsza od nastawy (dla
predkosci znamionowej) to petla napigciowa redukuje zapotrzebowanie na prad wzbudzenia tak, by przywrocié
nastawiona warto$¢ sity przeciwelektromotorycznej. Alternatywnie, uzytkownik moze zrezygnowa¢ z wykorzystania
petli napigciowej 1 korzysta¢ bezposrednio z zadawania pradu. Uzytkownik moze mianowicie ustawi¢ wartosci dwoch
parametrow odpowiedzialnych za maksymalny prad wzbudzenia. W tym trybie pracy warto$¢ sily
przeciwelektromotorycznej nalezy ustawi¢ na maksimum tak, by pgtla pradowa zadata stale wartosci maksymalnej
pradu wzbudzenia. Warto$¢ wymagana pradu wzbudzenia bedzie wtedy rowna wybranej nastawie parametru
odpowiedzialnego za warto$¢ maksymalna.

Parametr 06.01 (typ RO)- sila przeciwelektromotoryczna
Przedzial odczytu: 0 do 1000

Jest to sita przeciwelektromotorycznej silnika obliczona z
napigcia twornika minus warto$¢ kompensacji drugiej IR
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wzbudzenia jest zrodtem sygnalu sprzg¢zenia zwrotnego
do petli SEM.
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Parametr 06.02 (typ RO) - wymagany prad wzbudzenia
Przedzial odczytu: 0 do 1000

Sygnatl z petli SEM na wymagany pradu wzbudzenia z
ograniczeniami zadanymi w parametrach 06.08, 06.09 i
06.10.

Parametr 06.03 (typ RO) - sprzezenie zwrotne pradowe
w obwodzie wzbudzenia
Przedzial odczytu: 0 do 1000
Sygnal sprzezenia zwrotnego
regulatora wzbudzenia.

do petli  pradowej

Parametr 06.04 (typ RO) - kat zaptonu zaworéw
Przedzial odczytu: 261 do 1000

Skalowanie wysterowania zaworow; 06.04 = 1000
odpowiada pelnemu wysterowaniu zaworéw (do kata
zaptonu o, - przyp. thum).

Parametr 06.05 (typ RO) -
kompensacji 2 spadku IR napigcia
Przedzial odczytu: +/-1000

Sygnal wynikajacy z zastosowania parametru 06.06 do
calki z uchybu predkosci obrotowe;.

sygnal  wyjSciowy

Parametr 06.06 (typ R/W) - kompensacja 2 spadku IR
napiecia

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 000
Jest to programowalny wspotczynnik wykorzystywany do
obliczenia spadku IR napigcia twornika jako korekcja
jego wartosci pomiarowej, pozwalajacy nastgpnie
wyliczy¢ silg przeciwelektromotoryczna.

(03.08)x(06.06)

2048
Parametr 06.07 (typ R/W) -
przeciwelektromotorycznej
Przedzial nastawy: 0 do 1000
Nastawa domyslna: +1000
Programowalna warto$¢ sily przeciwelektromotorycznej
twornika w Voltach od ktorej zaczyna si¢ odwzbudzanie.
Okres$la si¢ jako napigcie odpowiadajace predkosci
znamionowej silnika.

06.05 =

nastawa __ sily

Parametr 06.08 (typ R/W) -
wzbudzenia; warto$¢ pierwsza
Przedzial nastawy: 0 do 1000
Nastawa domyslna: +1000
Programowalna  wartos¢  sygnalu  petli  SEM
odpowiadajaca maksymalnemu pradowi wzbudzenia.
Jesli regulator wzbudzenia pracuje jako regulator pradu
to parametr ten zadaje warto$¢ pradu w obwodzie
regulacji a nastawy sily przeciwelektromotorycznej
nalezy dokona¢ na warto$¢ maksymalng by zapobiec jej
przekraczaniu. Alternatywnie, je$li wymagane jest
zabezpieczenie nadnapigciowe silnika to nastawa sity
przeciwelektromotorycznej powinna by¢ dokonana na
warto$¢ maksymalna napigcia twornika.

maksymalny prad

Parametr 06.09 (typ R/W) -
wzbudzenia; warto$¢ druga

Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna: +500
Parametr alternatywny wzgledem 06.07,

maksymalny prad

Parametry
wykorzystywany do nastawy wzbudzenia
oszczgdnoSciowego (patrz - 06.12, 06.14 1 06.15).

Parametr 06.10 (typ R/W) - minimalny prad wzbudzenia
Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna: +500
Warto$¢ minimalna pradu wzbudzenia zapobiegajaca
nadmiernemu odwzbudzeniu, np. przy obciazeniach
przeciagajacych.

Parametr 06.11 (typ R/W) - skalowanie sprzezenia
zwrotnego pradowego

Przedzial nastawy: 201 do 216; Nastawa domyslna: 204
Ptyta MDA3 jest wyposazona w staly rezystor
obciazajacy. Parametr 06.11 pozwala uzytkownikowi
zastosowa¢ wspotczynnik skali w obwodzie sprzgzenia
pradowego. Wyjscie stanowi parametr 06.03.
Maksymalna warto$¢ znamionowa pradu wzbudzenia
wynosi 2A lub 8A, odpowiednio do pozycji zwieraka J1

( znajdujacego si¢ w dolnej czesci dolnej ptyty ).

1 06.11 (ptyta MDA3)
Pozycja nastawa prad maks.
2A 201 0,5
2A 202 1,0
2A 203 1,5
2A 204 2,0
8A 205 2,5
8A 206 3,0
8A 207 3,5
8A 208 4,0
8A 209 4,5
8A 210 5,0
8A 211 5,5
8A 212 6,0
8A 213 6,5
8A 214 7,0
8A 215 7,5
8A 216 8,0

UWAGA: naped MENTOR II moze by¢ wyposazony w
wersj¢ 1 karty MDA3 o pradzie maks. 10A. Przedziat
nastawy parametru 06.11 bedzie wtedy zawarty
migdzy 101 i 110 a przedzial pradu - migdzy 0,5 i
5,0A, z odstgpami co 0,5A. Regulacje wzbudzenia

mozna alternatywnie uzyska¢ z  regulatora
wzbudzenia FXMS5 (patrz rozdzial 9) o pradzie
maksymalnym réwnym 20A.

Parametr 06.12 (typ R/W) - czas do przejcia na
wzbudzenie oszczednosciowe

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 030
Pozwala skonfigurowa¢ naped do automatycznego
wybierania drugiej (nizszej) wartosci maksymalnej pradu
wzbudzenia, po czasie nastawianym w tym parametrze,
w przypadkach pozostawienia napedu w spoczynku na
pewien czas. Rozwiazanie takie zapobiega
przegrzewaniu si¢ uzwojen silnika pozostajacego w
spoczynku przy braku wentylacji a takze pozwala
zachowa¢ niewielki prad wzbudzenia, zapobiegajac
kondensacji pary wodnej w silniku, ktory nie jest
uzywany.
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Parametr 06.13 (typ R/W) - sygnat dozwalajacy regulacije
wzbudzenia

Nastawa domyslna:

0 (brak dozwolenia)

Parametr 06.14 (typ R/W) - przelacznik drugiej wartosci
maksymalnej pradu wzbudzenia

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

Nastawa na warto$¢ 1 aktywuje druga wartos¢
maksymalna pradu wzbudzenia. W stanie nastawy
parametru 06.15 na wartos¢ 1 odbywa si¢ automatyczna
kontrola poprzez funkcj¢ odliczania czasu do przejscia
na wzbudzenie oszczgdno$ciowe. Wartos¢ maksymalna
druga pradu wzbudzenia zostaje wybrana z opdznieniem
(06.12) w stosunku do sygnatu braku dozwolenia na
pracg napedu.

Parametr 06.15 (typ R/W) - dozwolenie przejscia na
wzbudzenie oszczednosciowe

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

W stanie dozwolenia (warto$¢ 1) po zdjgciu sygnalu
dozwalajacego pracg napedu ( ,,ENABLE” TB4-31 ),
parametr 06.14 jest kontrolowany automatycznie poprzez
odliczanie czasu do przejScia na wzbudzenie
oszczednosciowe. W stanie braku dozwolenia na
odliczanie czasu parametr 060.14 staje si¢ parametrem
typu R/W do wykorzystania przez uzytkownika.

Parametr 06.16 (typ R/W) - przelacznik wzmocnienia
petli pradowej

Nastawa domys$lna: 1 (wzmocnienie normalne)

Przy nastawie na 0 wzmocnienie spada o potoweg. Mozna
to wykorzysta¢ w praktyce, gdy wystgpujge praca
niestabilna.

Parametr 06.17 (typ R/W) -
calkujacego petli napieciowej
Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

Aby zmniejszy¢ przeregulowania nalezy podwoié
wzmocnienie ustawiajac 06.17 na wartos¢ 1.

wzmocnienia czlonu

Parametr 06.18 (tvyp R/W) - dozwolenie dla regulacji
wzmocnienia petli predkosciowej

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

Parametr ten reguluje wzmocnienia petli predkosciowej
w miar¢ odwzbudzania silnika tak, ze moment obrotowy

Mentor 11

pozostaje zasadniczo staty w calym przedziale regulacji

predkosci. Wspodtczynnik regulacji wzmocnienia G
okresla rownanie:
0608
06.02

Parametr 06.19 (tvp R/W) - bezposrednie sterowanie
katem zaptonu tyrystoréw

Nastawa domyslna: 0 (brak dozwolenia)

Pozwala sterowa¢ bezposrednio katem zaptlonu
tyrystorow poprzez parametr 06.08, z ograniczeniem
jedynie poprzez wartos¢ minimalna kata opdznienia
zaplonu. Umozliwia pominigcie sprz¢zenia pradowego i
napigciowego w celach diagnostycznych.

UWAGA: w tym trybie pracy nie ma zabezpieczenia od
nadmiernego wzrostu napigcia i pradu wzbudzenia.

Parametr 06.20 (typ R/W) - przelqcznik alternatywnej
kompensacji drugiej spadku IR napiecia

Nastawa domyslna: 0 = 03.08; 1 = 01.20 (wej. zad. 4)
Parametr okresla zrodto kompensacji drugiej spadku IR.
Moze to by¢ albo catka z uchybu predkosci (03.08) albo
twardy sygnal zadawania predkosci (wej. zadajace 4,
parametr 01.20).

Parametr 0621 (typ R/W) -
wysterowania zaworow

Przedzial nastawy: 0 do 1000
Nastawa domyslna: +1000
Ogranicza minimalna warto$¢ kata opoznienia
wysterowania ~ zaworow ~ w  przypadkach  gdy
wysterowanie o 180° spowodowatoby pojawienie si¢ zbyt
wysokiego napigcia wzbudzenia.

ograniczenie _kqta

Parametr 06.22 (typ R/W) -
pelnosterowany

Nastawa domyslna: 0 (potsterowany)

Parametr pozwala wybra¢ opcje¢ prostownika pot- lub
pelnosterowanego. Dostgpny jest tylko w regulatorze
wzbudzenia typu FXMS5. Do przejscia na sterowanie
pelne w FXMS5 nalezy parametr 06.22 ustawi¢ na
warto$¢ 1 a LK3 - w potozenie "Full Control".

prostownik pot- i

MENU 07

Wejscia i wyjscia analogowe

Skalowanie parametrow odbywa si¢ ze wspotczynnikiem krotnosci w przedziale od 0,001 do 1,999 (krotnos¢ zero daje

zerowa wartos¢ parametru).

Parametry zrodlowe i parametry przeznaczeniowe (ang. Source and Destination parameters) oznaczaja parametry
wykorzystywane odpowiednio jako wejscia i wyjscia, poniewaz okreslaja funkcje programowalnych zaciskow
wejsciowych i wyjsciowych. Menu 07 obejmuje trzy zgrupowania wej$¢/wyjs¢ analogowych. Naleza do nich dwie
odrgbne grupy wej$¢ analogowych z ktorych pierwsza stanowi 12-bitowe wejscie analogowe, zwykle wykorzystywane
jako wejscie zadawania predkosci (patrz Menu 01, diagram B), ktoére alternatywnie mozna przeprogramowac na
dowolne wyjscie typu R/W. Wysoka doktadno$¢ uzyskuje si¢ metoda przetwarzania napigcie - czgstotliwos¢. Zacisk
mozna zaprogramowac jako wejscie napigciowe lub wejscie pgtli pradowej o opcji 0-20mA, 20-0mA, 4-20mA lub 20-
4mA. Zgrupowanie drugie daje elastyczne mozliwosci skalowania i nadawania okre$lonego przeznaczenia czterem
wejsciom ogolnego przeznaczenia (GP1, GP2, GP3 i GP4) o rozdzielczo$ci 10-bitowej. Zgrupowanie trzecie stanowia
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Parametry

trzy wyjScia analogowe, poprzez przetworniki cyfrowo-analogowe (DAC), dla programowalnych parametrow
zrodlowych okreslajacych cechy napgdu i uzywanych do skalowania.

Parametr 07.01 (typ RO)— wej.1 og06lnego przeznaczenia

Parametr 07.09 (typ R/W) - zrédlo DAC 2 (przetwornik

Przedzial odczytu: +/-1000

Wyswietlanie wartoéci sygnalu analogowego podanego
na zacisk TB1-04. Moze by¢ wykorzystane jako wejscie
ogdlnego przeznaczenia do monitoringu lub do
zastosowan specjalnych procesora 2.

Parametr 07.02 (typ RO)— wej.2 og6lnego przeznaczenia

cyfrowo-analogowy)

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 302
Wybor zrodia dla wyjscia analogowego 2 poprzez zacisk
TB2-13. Nastawa domyslna 302 = 03.02 oznacza sygnat
sprzgzenia zwrotnego predkosciowego.

Parametr 07.10 (typ R/W) - zrédlo DAC 1 (przetwornik

Przedzial odczytu: +/-1000

Wyswietlanie wartosci sygnalu analogowego podanego
na zacisk TB1-05. Moze by¢ wykorzystane jako wejscie
ogdlnego przeznaczenia do monitoringu lub do
zastosowan specjalnych procesora 2.

Parametr 07.03 (typ RO)- wej.3 ogdlnego przeznaczenia
Przedzial odczytu: +/-1000

Wyswietlanie wartosci sygnalu analogowego podanego
na zacisk TB1-06. Moze by¢ wykorzystane jako wejscie
ogdlnego przeznaczenia do monitoringu lub do
zastosowan specjalnych procesora 2.

Parametr 07.04 (typ RO)- wej.4 ogdlnego przeznaczenia
Przedzial odczytu: +/-1000

Wyswietlanie wartosci sygnalu analogowego podanego
na zacisk TB1-07. Moze by¢ wykorzystane jako wejscie
ogdlnego przeznaczenia do monitoringu lub do
zastosowan specjalnych procesora 2.

Parametr 07.05 (typ RO) - wejscie zadawania predkosci
obrotowej

Przedzial odczytu: +/-1000

Wyswietlanie wartosci sygnatu zadajacego zadana
predkos¢ obrotowa, podawanego na zacisk TB1-03, lub
sygnatu zadajacego z enkodera nadrzednego (ang.
master encoder) poprzez ztacze PL4 po uprzednim
wyskalowaniu tego sygnatu w parametrze 07.25.

Parametr 07.06 (typ RO) - warto$¢ skuteczna napigcia
zasilania

Przedzial odczytu: 0 do 1000

Monitoruje wartosci napigcia sieci doprowadzonego do
zaciskow L1, L2 i L3, zasilajacego blok tyrystorowy.

Parametr 07.07 (typ RO) - temperatura radiatora
Przedzial odczytu: 0 do 1000.

Monitoruje temperatur¢ bloku tyrystorowego w tych
napedach, ktore zostaly wyposazone w termistory.

Parametr 07.08 (typ R/W) - zroédlo DAC 1 (przetwornik
cyfrowo-analogowy)

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 201
Wybor zrodia dla wyjscia analogowego 1 poprzez zacisk
TB2-12. Nastawa domyslna 201 = 02.01oznacza sygnat
wyjs$ciowy pitoksztattny (stromosciowy).

cyfrowo-analogowy)

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 304
Wybor zrodia dla wyjscia analogowego 3 poprzez zacisk
TB2-14. Nastawa domyslna 304 = 03.04 oznacza
napigcie twornika.

UWAGA: podane nizej parametry niewidoczne to:

- parametry skalowania odpowiadajace krotno$ci w
przedziale od 0,000 do 1,999;

- parametry Zrdédlowe i przeznaczeniowe, ktére moga
by¢ wykorzystywane jako wejscia lub wyjscia,
okreslajac tym samym funkcje programowalnych
zaciskow wejsciowych 1 wyjsciowych.

Parametr 07.11 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia GPI
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 318
Wybor przeznaczenia wejscia analogowego 1 poprzez
zacisk TB1-04. Nastawa domyslna 318 = 03.18 oznacza
twardy sygnat zadawania predkosci obrotowej. Wartos¢
po zmianie staje si¢ aktywna tylko po nacis$nigciu
przycisku RESET.

Parametr 07.12 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia GP2
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 119
Wybor przeznaczenia wejscia analogowego 2 poprzez
zacisk TB1-05. Nastawa domyslna 119 = 01.19 oznacza
wejscie 3 zadawania predkosci obrotowej. Warto§¢ po
zmianie staje si¢ aktywna tylko po nacis$nigciu przycisku
RESET.

Parametr 07.13 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia GP3
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 120
Wybdr przeznaczenia wejScia analogowego 3 poprzez
zacisk TB1-06. Nastawa domys$lna 120 = 01.20 oznacza
wejscie 4 zadawania predkosci obrotowej. Warto§¢ po
zmianie staje si¢ aktywna tylko po nacis$nigciu przycisku
RESET.

Parametr 07.14 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia GP4

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 408
Wybor przeznaczenia wejscia analogowego 4 poprzez
zacisk TB1-07. Nastawa domyslna 408 = 04.08 oznacza
wejscie zadajace moment obrotowy. Wartos¢ po zmianie
staje si¢ aktywna tylko po naci$nigciu przycisku RESET.
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Parametr 07.15 (tvyp R/W) - przeznaczenie sygnatu

Mentor 11

Parametr 07.22 (typ R/W) - skalowanie wyjscia DAC 2

zadawania predkosci obrotowej

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: 117
Wybodr przeznaczenia sygnatu zadajacego predkose
(07.05). Nastawa domyslna 117 = 01.17 oznacza wejscie
1 zadawania predkosci obrotowej. Warto$¢ po zmianie
staje si¢ aktywne tylko po nacisnigciu przycisku RESET.

Parametr 07.16 (typ R/W) - skalowanie wejscia GPI
Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: +1000

Skalowanie sygnatu ze zrodta GP1 poprzez zacisk
TB1-04.

wspolezynnik skali 07.16
P 1000
Parametr 07.17 (typ R/W) - skalowanie wejscia GP2
Przedzial nastawy: 0 do 1999
Nastawa domyslna: +1000
Skalowanie sygnatu ze zrodta GP2 poprzez zacisk
TB1-05.

wspolezynnik skali 07.17
P 1000
Parametr 07.18 (typ R/W) - skalowanie wejscia GP3
Przedzial nastawy: 0 do 1999
Nastawa domyslna: +1000
Skalowanie sygnatu ze zrodta GP3 poprzez zacisk
TB1-06.

wspolezynnik skali 07.18
P 1000
Parametr 07.19 (typ R/'W) - skalowanie wejscia GP4
Przedzial nastawy: 0 do 1999
Nastawa domyslna: +1000
Skalowanie sygnatu ze zrodta GP4 poprzez zacisk
TB1-07.

0719
wspotczynnik skali = ———

1000
Parametr 07.20 (typ R/W) - skalowanie wejscia
predkosci obrotowej
Przedzial nastawy: 0 do 1999
Nastawa domyslna: +1000

Parametr ustanawia wspotczynnik przez ktory nalezy

pomnozy¢ 07.05 by otrzymaé sygnat zadawania
predkosci obrotowe;.
. skl 07.20
wspotczynnik skali = ———
1000

Parametr 07.21 (typ R/W) - skalowanie wyjscia DAC 1
Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: +1000

Ustanawia skalg dla sygnalu wyjsciowego z DAC 1,
(TB2-12).

, . 0721
wspotczynnik skali = ———

1000
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Przedzial nastawy: od 0 do 1999; nastawa domyslna:
+1000. Ustanawia skalg dla sygnatu wyjsciowego z DAC
2, (TB2-13).

07.22

wspotczynnik skali = ————

1000

Parametr 07.23 (typ R/W) - skalowanie wyjscia DAC 3
Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: +1000

Ustanawia skalg dla sygnalu wyjsciowego z DAC 3,
(TB2-14).

0723
wspotczynnik skali = ————

1000

Parametr 07.24 (typ R/W) - skalowanie enkodera

zadajqcego

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +419
Ustanawia wspotczynnik skali dla sygnalow z enkodera
zadajacego podawanych na gniazdo zaciskowe PLA.
Nalezy go wustawi¢ odpowiednio do predkosci
maksymalne]j silnika i iloSci impulsow enkodera na
jeden obrot.

, ) . 750x10°
wspotczynnik skali = ——
Nxn
gdzie N - ilo§¢ impulséw enkodera na jeden obrot (ang.

PPR);
n - maksymalna predkos¢ silnika w obr/min.
Warto$¢ domyslna okreslono zaktadajac enkoder 1024-

liniowy, maksymalng predkos¢ obrotowa réwna
17500br/min i maksymalna czgstotliwos¢ enkodera
rowna 105kHz.

Parametr 07.25 (typ R/W) - przelgcznik enkodera
zadajqcego
Nastawa domyslna: 0 (wybrano zadawanie analogowe)

1 (wybrano enkoder)
Jako zrédto sygnalu zadajacego wybrano odpowiednio
sygnat analogowy (zacisk TBI1-03) albo wejscie
enkodera poprzez gniazdo PL4.

Parametr 07.26 (tvyp R/W) -  przelgcznik sygnatu
wejsciowego prgdowego lub napieciowego

Nastawa domyslna: 0 (wybrano sygnal napigciowy)
Konfiguruje wejscie predkosciowe (zacisk TB1-03) do
przyjmowania sygnatu napigciowego lub sygnatu
pradowego 20mA.

Parametr 07.27 (typ R/'W) - przelgcznik 1 zakresow
sygnatu pradowego

Nastawa domyslna: 0

W powiazaniu z parametrem 07.28 konfiguruje wejscie
sygnalu pradowego 20mA (patrz takze tabela na
diagramie logicznym 07, str.83).
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Parametr 07.28 (typ R/W) - przelgcznik 2 zakresow
sygnatu pragdowego

Nastawa domyslna: 0

W powiazaniu z parametrem 07.27 konfiguruje wejscie
sygnatu pradowego 20mA (patrz takze tabela na

Parametry

diagramie logicznym 07, str.83). W przypadku
wykorzystywania warto$ci ustawczej sygnalu réwnej
4mA po wykryciu wartosci nizszych od 3.5mA nastapi
awaryjne wylaczenie napgdu wskazujac, ze petla
pradowa zostata otwarta.

MENU 08

Wejscia cyfrowe

Parametr 08.01 (typ RO) - wejscie F1; dozwolenie biegu

Parametr 08.05 (typ RO) - wejscie F5; brak dozwolenia

silnika

0 = silnik zatrzymany 1 = bieg dozwolony

Monitoruje sygnal dozwalajacy zadawanie predkosci

obrotowej na zacisku TB3-21 i wskazuje jego status.

Wejscie to realizuje, w trybie pracy napedu jako

regulatora predkosci , funkcjg obejsciowa STOP w

nastegpujacy sposob:

- do uruchomienia silnika wejscie musi by¢ w stanie
aktywnym;

- jesli wejscie staje si¢ nieaktywne to 08.01 powoduje
sprowadzenie do zera wartosci parametru 01.03
(zadawanie przedstromosciowe);

- silnik zatrzyma si¢ chyba, ze aktywna jest warto$¢
02.03 (wstrzymanie zadawania stromo$ciowego).

Parametr 08.02 (typ RO) - wejscie F2; brak dozwolenia
na rewers z wejécia zadaw. wydzielonego

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejSciowy sygnat sterujacy z TB3-22 i
wskazuje jego status. Naped odbiera ten sygnat jako
komendg "rewers" z wejScia wydzielonego tylko wtedy
gdy elementy logiki zewngtrznej znajduja si¢ w stanie
dozwalajacym (08.21 = 0). Funkcj¢ tego wejscia mozna
takze zaprogramowac¢ dowolnie.

Parametr 08.03 (typ RO) - wejscie F3; brak dozwolenia
na bieg "do przodu" na zadawaniu

wydzielonym

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-23 i
wskazuje jego status. Naped odbiera ten sygnat jako
komend¢ "do przodu" z wejScia wydzielonego tylko
wtedy gdy elementy logiki zewngtrznej znajduja si¢ w
stanie dozwalajacym (08.21 = 0). Funkcjg tego wejscia
mozna takze programowac¢ dowolnie.

Parametr 08.04 (typ RO) - wejscie F4; brak dozwolenia
na bieg wstecz

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-24 i
wskazuje jego status. Naped odbiera ten sygnat jako
komendg "rewersu" tylko wtedy gdy elementy logiki
zewngtrznej znajduja si¢ w stanie dozwalajacym (08.21
= 0). Funkcj¢ tego wejscia mozna takze programowac
dowolnie. Jest to wejscie z zatrzaskiem; zaktadajac, ze
08.21 = 0 parametr 01.11 nie wraca do 0 po zdjeciu
sygnalu wejsciowego.

na bieg "do przodu"

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-25 i
wskazuje jego status. Naped odbiera ten sygnat jako
komendg "do przodu" tylko wtedy gdy elementy logiki
zewngtrznej znajduja si¢ w stanie dozwalajacym (08.21
= 0). Funkcj¢ tego wejscia mozna takze programowac
dowolnie. Jest to wejscie z zatrzaskiem; zaktadajac, ze
08.21 = 0 parametr 01.11 nie wraca do 0 po zdjeciu
sygnalu wejsciowego.

Parametr 08.06 (typ RO) - wejscie F6; programowalne
przez uzytkownika

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-26 i
wskazuje jego status.

Parametr 08.07 (typ RO) - wejscie F7; programowalne
przez uzytkownika

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-27 i
wskazuje jego status.

Parametr 08.08 (typ RO) - wejscie F8: programowalne
przez uzytkownika

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-28 i
wskazuje jego status.

Parametr 08.09 (typ RO) - wejscie F9; programowalne
przez uzytkownika

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-29 i
wskazuje jego status.

Parametr 08.10 (typ RO) - wejscie F10; programowalne
przez uzytkownika

0 = wejscie nieaktywne 1 = wejscie aktywne
Monitoruje wejsciowy sygnat sterujacy z TB3-30 i
wskazuje jego status.

Parametr 08.11 (typ RO) - wejscie dozwalajace prace
napedu

0 = brak dozwolenia 1 = praca dozwolona
Monitoruje sygnal wejsciowy dozwalajay pracg napgdu
z zacisku TB4-31 i wskazuje jego status. Aby naped
mogt pracowaé wejscie musi by¢ w stanie aktywnym.
Jesli sygnat dozwolenia na pracg napgdu zostanie odjgty
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to z opdznieniem 30-milisekundowym wszystkie
impulsy zaptonowe zostana wytaczone. Jesli zdarzy si¢
to podczas biegu silnika to nastapi hamowanie
wybiegiem i reset zadawania stromosciowego.

Parametr 08.12 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F2
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-22. Dziata tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.13 (typ R/'W) - przeznaczenie wejscia F'3
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-23. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.14 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F4
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-24. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.15 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F'5
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-25. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.16 (tvp R/W) - przeznaczenie wejscia F6
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-26. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.17 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F7
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-27. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.18 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F§
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-28. Dziala tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.19 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F9
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-29. Dziata tylko po funkcji RESET.

Parametr 08.20 (typ R/W) - przeznaczenie wejscia F10
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000
Okresla przeznaczenie sygnatu logiki zewngtrznej na
zacisku TB3-30. Dziata tylko po funkcji RESET.

Mentor 11

Parametr 08.21 (typ R/W) - deaktywacja normalnych
funkcji logicznych

0 = normalne funkcje logiczne aktywne

1 = brak dozwolenia dla normalnych funkcji logicznych
Nastawa domyslna: 0

W stanie nastawy na wartos¢ 0 parametr konfiguruje
wejscia logiczne w nastgpujacy sposob:

F2 - TB3-22 - rewers z wejscia zadawania wydzielonego

F3 - TB3-23 - "do przodu" z wefcia zadawania wydzielonego
F4 - TB3-24 - bieg do tylu

F5 - TB3-25 - bieg do przodu

W stanie nastawy na warto$¢ 1 wejscia logiczne musza
by¢ programowane przez uzytkownika. Jesli 08.21 = 0 to
F2/3/4/5 nadal wykonuja ich funkcje zaprogramowane.
Patrz takze parametry 08.31 i 08.34.

Parametry 08.22 do 08.30 wigcznie, (tvp R/W) - negacja
odpowiednio F2 - F10

0 = brak negacji (stan domyslny)

1 = funkcja logiczna zanegowana

Parametr 08.31 (typ R/W) - bieg do tylu z wejscia
wydzielonego zadawania predkosci obrotowej

0 = brak dozwolenia (stan domyslny)

1 = rewers dozwolony. W stanie 08.21 = 1 (normalne
funkcje logiczne nie dozwolone) parametr 08.31 moze
dozwoli¢ zadanie biegu do tylu z wejscia wydzielonego.

Parametr 08.32 (typ R/W) - bieg do przodu z wejscia
wydzielonego zadawania predkosci obrotowej

0 = brak dozwolenia (stan domyslny)

1 = bieg do przodu dozwolony

W stanie 08.21 = 1 (normalne funkcje logiczne nie
dozwolone) parametr 08.32 moze dozwoli¢ zadanie
biegu do przodu z wejs$cia wydzielonego.

Parametr 08.33 (typ R/W) - bieg do tytu

0 = brak dozwolenia (stan domyslny)

1 = bieg do tylu dozwolony. W stanie 08.21 = 1
(normalne funkcje logiczne nie dozwolone) parametr
08.33 moze dozwoli¢ zadanie biegu do tyhu.

Parametr 08.34 (typ R/W) - bieg do przodu

0 = brak dozwolenia (stan domyslny)

1 = bieg do przodu dozwolony

W stanie 08.21 = 1 (normalne funkcje logiczne nie
dozwolone) parametr 08.34 moze dozwoli¢ zadanie
biegu silnika do przodu.

MENU 09

Wyijscia statusowe

Wyjscie statusowe definiuje parametr jakozrodtowy, okreslajac w ten sposob funkcje programowalnych zaciskow wyjciowych.
Menu 09 obejmuje trzy grupyzrodet statusowych, wszystkie s odwracalne. Dwa zrodta, ST1 i ST2, mana taczy¢ w dowolm
wygodna konfiguracje dla zaciskow wygciowych TB2-15 i TB2-16. Druga grupa tozrédta ST3, ST4 i STS dla zaciskow
wyjsciowych TB2-17, TB2-18 i TB2-19 lubzrodto ST6 (wyjscie przekaznikowe). i ST2 Wygcia statusowe ST1 zwlok czasowych
09.12 i 09.18 w przegciach 0 — 1. W przejsciach 1 — 0 efekt jest natychmiastowy, bez zwloki czasowej. Pela listg wyjs¢

statusowych podano na str. 42 i 43.
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MENU 10

Logika statusowa i informacje diagnostyczne

Dla utatwienia diagnostyki wszystkie parametry rzeczywiste typu RO (nie bitowe) zostaja w chwili wylaczenia
awaryjnego zamrozone i pozostaja w tym stanie az do wyresetowania napgdu.

Parametr 10.01 (typ RO) - predko$¢ w biegu do przodu

0 = silnik pozostaje w spoczynku lub biegnie do tytu

1 = silnik biegnie do przodu z predkoscia wigksza niz

prog predkosci zerowej. Bieg do przodu oznacza, ze:

- w przypadku sprzgzenia tachometrycznego zacisk
TB1-09 ma potencjal ujemny wzglgdem zacisku
TB1-10

- w przypadku sprz¢zenia z twornika zacisk A1 ma
potencjal dodatni wzgledem zacisku A2

- w przypadku sprz¢zenia z enkodera kanat A
wyprzedza kanat B.

Parametr 10.02 (typ RO) - predko$¢ w biegu do tytu

0 = silnik pozostaje w spoczynku lub biegnie do przodu

1 = silnik biegnie do tylu z predkos$cia wigksza niz prog

predkosci zerowe;j. Bieg do tytu oznacza, ze:

- w przypadku sprzgzenia tachometrycznego zacisk
TB1-09 ma potencjal dodatni wzgledem zacisku
TB1-10

- w przypadku sprz¢zenia z twornika zacisk Al ma
potencjal ujemny wzgledem zacisku A2

- w przypadku sprzgzenia z enkodera kanal A opdznia
si¢ wzgledem kanatu B.

UWAGA: jesli parametr 10.01 = 10.02 = 0 to silnik

pozostaje w spoczynku Ilub biegnie z predkoscia

mniejsza niz prog predkosci zerowej. W  takich

warunkach parametr 10.09 = 1 i $wieci wskaznik LED

predkosci zerowej (jesli zaprogramowano sygnalizacjg

predkosci zerowej to wlaczony bedzie RL2).

Parametr 10.03 (typ RO) - ograniczenie pradowe

0 = naped nie znajduje si¢ na ograniczeniu pradowym

1 = naped na ograniczeniu pradowym

Wskazuje, ze suma wartosci zadanej pradu (04.01) i
wartosci nastawczej (04.09) jest ograniczona wartoscia
nadrzgdna stanowiong parametrem 04.03 lub wartoscia
ograniczenia pradowego jednego z mostkow.

Parametr 10.04 (typ RO) - sygnal dozwolenia dla mostka
tyrystorowego 1

0 = brak dozwolenia 1 = praca dozwolona
Parametr wskazuje, ze mostek tyrystorowy 1 (dodatni,
powodujacy bieg silnika do przodu) otrzymuje impulsy
zaptonowe. Nie musi to oznacza¢ przewodzenia pradu
poniewaz to ostatnie zalezy od kata wysterowania
zaworow 1 warunkow pracy napedu.

Parametr 10.05 (typ RO) - sygnal dozwolenia dla mostka
tyrystorowego 2

0 = brak dozwolenia 1 = praca dozwolona
Parametr wskazuje, ze mostek tyrystorowy 2 (ujemny,
powodujacy bieg silnika do tylu) otrzymuje impulsy

zaptonowe. Nie musi to oznacza¢ przewodzenia pradu
poniewaz to ostatnie zalezy od kata wysterowania
zaworow 1 warunkow pracy napedu.

Parametr 10.06 (typ RO) -
zaptonowych

0 = impulsy nie zostaty wycofane
1 = impulsy zostaly wycofane (stan spoczynkowy)
Parametr  wskazuje stan  wycofania  impulséw
zaptonowych dziataniem funkcji stanu spoczynkowego.
Patrz 05.18 1 05.19.

wycofanie impulséow

Parametr 10.07 (typ RO) - silnik na zadanej predkosci
obrotowej

0 = silnik nie osiagnat predkosci zadanej

1 = silnik osiagnat predkos¢ zadana

Parametr wskazuje, ze napgd wszedt na zadana predkose
albo warto§¢ sygnatu zadawania postromosciowego
(02.01) jest rowna wartosci przedstromosciowej (03.01)
albo w wyniku poréwnania koncowego sygnalu
zadajacego predkos¢ (03.01) z sygnalem sprzgzenia
zwrotnego (03.02) uzyskano uchyb predkosci obrotowej
mniejszy od 1,5% predkosci maksymalnej. Jesli
parametr zrodtowy 09.13 ma nastawg domys$lna to
poprzez wyjscie ST2 z otwartym kolektorem zostanie
podany sygnal zewngtrzny na zacisk TB2-16.

Parametr 10.08 (typ RO) - przekroczenie zadanej
predkosci obrotowej

0 = brak przekroczenia

1 = silnik przekroczyl zadana predkosé

Parametr wskazuje, ze warto§¢ parametru 03.02 lezy
poza granicami przedzialu +/-1000 tzn., ze dozwolone
granice przekroczyta tez predkos¢ obrotowa i silnik
biegnie szybciej niz wynika to z predkosci maksymalne;j
napegdu. Funkcja ta ma tylko charakter monitorujacy i
nie inicjuje wyzwolenia awaryjnego napgdu.

Parametr 10.09 (typ RO) - predko$¢ zerowa

0 = predkos¢ nie ma wartosci zerowej

1 = predkos¢ zerowa

Parametr przyjmuje warto$¢ 1 gdy warto§¢ 03.02 jest
mniejsza od progu predkosci zerowej (03.23).

Patrz takze 10.01 1 10.02.

Parametr 10.10 (typ RO) - ograniczenie napiecia
twornika
0 = nie aktywne 1 = aktywne

Ustawienie na warto$¢ 1 uaktywnia obcinanie napigcia
twornika i zapobiega jego dalszemu narastaniu;
patrz 03.15.

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun 69



Parametry

Parametr 10.11 (typ RO) - kolejnos$¢ faz

0=L1,L3,L2 1=L1,L2,L3

UWAGA: potaczenia do E1 i E3 musza takze by¢
poprawne - patrz rys. 121 13.

Parametr 10.12 (typ RO) - stan normalny napedu
1 = naped jest zasilany i nie nastapilo jego awaryjne
wylaczenie.

Parametr 10.13 (typ RO) - alarm

0 = brak alarmu
1 = alarm spowodowany utrzymujacym  si¢
przeciazeniem.

Parametr wskazuje, ze naped znajduje si¢ w stanie
przeciazenia i prawdopodobnie zadziala zabezpieczenie
przeciazeniowe (10.18) jesli przeciazenie begdzie sig
utrzymywa¢.  Czas  potrzebny do  zadzialania
zabezpieczenia wylaczajacego naped zalezy od nastaw
parametrow 05.06 1 05.07 oraz od wielkosci
przeciazenia.

Stan czynny funkcji alarmu jest sygnalizowany
miganiem wskaznika LED tej funkcji. Wyjscie statusowe
ST3 (zacisk TB2-17) przekazuje tez sygnat alarmu na
zewnatrz pod warunkiem, ze parametr 09.19 ma warto$§¢
domyslna.

Parametr 10.14 (typ RO) - utrata wzbudzenia

0 = wzbudzenie sprawne 1 = brak wzbudzenia
Parametr wskazuje, ze z wewngtrznego zasilacza
wzbudzenia (lub opcyjnego zasilacza FXMS, jesli taki
zostat zainstalowany) nie jest pobierany prad.

Parametr 10.15 (typ RO) - utrata sprzezenia zwrotnego
0 = sprzgzenie predkosciowe jest
1 = brak sprze¢zenia predkosciowego lub odwrdcona jest
biegunowos¢
Sygnalizuje brak sygnatu sprzgzenia predkosciowego lub
odwrocona biegunowo$¢ tego sygnatu. Odnosi si¢ to
zarbwno do sprzg¢zenia z tachogeneratorem jak i
sprzgzenia wykorzystujacego enkoder. Zanik sprz¢zenia
nie jest wykrywany dopoki kat zaplonu zawordéw nie
osiagnie punktu w ktérym warto$¢ parametru 05.03
stanie si¢ wigksza od 767. Mozna zapobiec wylaczeniu
awaryjnemu napedu w takiej sytuacji poprzez
deaktywacje parametru 10.30 odpowiedzialnego za
detekcjg stanu utraty sprzg¢zenia zwrotnego.

Parametr 10.16 (typ RO) - zanik zasilania lub zanik fazy
0 = stan normalny 1 = zanik zasilania lub fazy
Wskazuje zanik jednej lub dwoch faz napigcia zasilania
podiaczonych do zaciskéw L1, L2, L3. Funkcj¢ ta mozna
zdeaktywowac poprzez parametr 10.31.

Parametr 10.17 (typ RO) -
natychmiastowe

0 = brak przetgzenia 1 = wystapito przetgzenie
Wskazuje, ze wystapito przetezenie wigksze niz
dwukrotna warto$¢ pradu maksymalnego (odpowiednio
do zainstalowanego rezystora obciazajacego). W

wylaczenie awaryjne
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rezultacie nastgpuje natychmiastowy zanik impulséw
zaplonowych i wylaczenie napgdu.

Parametr 10.18 (typ RO) - przeciazenie (I x t)

0 = przeciazenie nie zostato wykryte

1 = przeciazenie zostato wykryte

Parametr sygnalizuje, ze sygnat sprzgzenia pradowego
(05.01) przekraczat prog przeciazenia (05.06) przez czas
okreslony nastawami parametrow 05.07 1 05.08 z
krotnoscia  wynikajaca z wielko$ci przeciazenia
(klasyczna funkcja I x t). Po przekroczeniu progu
przeciazeniowego zaczyna si¢ catkowanie nadmiaru
pradu po czasie powodujace, ze wartos¢ biezaca
parametru 05.11 narasta.

Jesli podczas catkowania warto$¢ pradu spadnie ponizej
progu przeciazeniowego to wartos¢ parametru 05.11
spadnie do zera. Szybko§¢ narastania wartosci catki
ustawia si¢ w parametrze 05.07 dla wartosci pradu
wigkszych niz warto$¢ progowa przeciazenia oraz w
parametrze 05.08 dla wartosci mniejszych od tego
progu. Szybkos¢ narastania wartosci catki wynika z
czasu jaki uplywa do wylaczenia awaryjnego napgdu
przy warto$ci maksymalnej przeciazenia (05.01 = 1000).
Funkcja ta imituje zachowanie si¢ przekaznika
termicznego i charakterystyki termiczne silnika.

Parametr 10.19 (typ RO) - kontrolny licznik zegarowy
procesora 1

0 = stan normalny 1 = wyzwolenie

W stanie normalnej pracy napgdu kontrolny licznik
zegarowy jest okresowo resetowany przez procesor 1 w
celu sprawdzenia czy procesor i oprogramowanie napgdu
funkcjonuja normalnie. Je$li reset nie nastapi przed
koncem odliczenia czasu przez licznik to albo
uszkodzony jest procesor albo nastapito zerwanie
programu. W rezultacie nastgpuje natychmiastowe
kontrolowane zatrzymanie napgdu potaczone z
wystaniem przez licznik kontrolny sygnatu do jego
wylaczenia.

Parametr 10.20 (typ RO) - kontrolny licznik zegarowy

procesora 2
0 = stan normalny

1 = wyzwolenie

Parametr 10.21

temperatury silnika

0 = stan normalny 1 = dziatanie zabezpieczenia

Warto$¢ 1 parametru 10.21 oznacza, ze rezystancja na

zaciskach termistora spadta do wartosci powodujacej

zadziatanie zabezpieczenia temperaturowego silnika;
poziom wyzwalania zabezpieczenia = 3kQ)
powrdt do stanu wyjsciowego = 1,8kQ

(typ  RO) - nadmierny wzrost

Parametr 10.22 (typ RO) -
temperatury radiatora

0 = stan normalny 1 = dziatanie zabezpieczenia
Warto$¢ 1 tego parametru oznacza, ze temperatura
radiatora bloku tyrystorowego przekracza 100°C

nadmierny wzrost

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun



Mentor 11

(stosuje si¢ do napedéw wyposazonych w termistorowa
kontrolg temperatury radiatora).

Parametr 10.23 (typ RO) - stan nasycenia petli

Parametry

wewngtrzny zasilacz napgdu nie jest wykorzystywany
lub jest wylaczany na czas postoju silnika.

Parametr 10.30 (typ R/W) - wylqczenie kontroli braku

sprzezenia predkosciowego

0 = stan normalny 1 = stan nasycenia
Wskazuje, ze sygnal wyjsciowy z petli sprzgzenia
predkosciowego, z ktorego wyprowadza si¢ sygnal
zadanej wartosci pradu (04.01), osiagnat wartos¢
graniczna. Moze to by¢ spowodowane zastosowanym
ograniczeniem pradowym, lub odcigciem
zapotrzebowania na prad na warto$ci zerowej, i moze
zdarza¢ si¢ w stanach mechanicznego utknigcia silnika.

Parametr 10.24 (typ RO) - zerowe ograniczenie pradowe

Sprzezenia zwrotnego

Stan domyslny: 0 (zabezpieczenie od braku sprzgzenia
aktywne)

Zapobiega wylaczaniu napedu po wykryciu braku
sprzgzenia zwrotnego predkosciowego. Jest to przydatne
np. w aplikacjach w ktérych napedy pracuja na wspolne
obciazenie lub obciazeniem nie jest silnik (fadowanie
akumulatorow i procesy elektrolizy).

Parametr 10.31 (typ R/W) - wylqczenie kontroli braku
fazy lub zasilania

0 = zadana warto$¢ pradu jest wigksza od zera

1 = zadana wartos¢ pradu jest réwna 0

Parametr wskazuje, ze sygnal zadanej wartosci pradu
jest ograniczany do zera. Taka sytuacja moze wystapi¢
np. w wyniku utraty obciazenia gdy naped przekroczy
ustalona predkos¢ pracujac jako regulator momentu. W
konsekwencji takiego stanu predkos¢ moze wrdci¢ do
warto§ci  nastawionej  poniewaz  sygnal  petli
predkosciowej zredukuje zapotrzebowanie na prad do
zera.

Parametr 10.25 (typ RO) - ostatnie wylaczenie awaryjne
Przedzial odczytu: 0 do 255

Zapis kodu ostatniego wylaczenia awaryjnego w celu
tworzenia historii wylaczen awaryjnych.

Parametr 10.26 (typ RO) - przedostatnie wylaczenie

Stan domyslny: 0 (zabezpieczenie od braku zasilania
lub fazy aktywne)

Zapobiega wylaczaniu napedu po wykryciu braku

zasilania lub fazy. Pozwala to na przejscie napgdu przez

krétkotrwale zaniki zasilania.

Parametr 10.32 (typ R/W) -
temperatury silnika

Stan domyslny: 1 (kontrola temperatury nie dziata)
Zapobiega wylaczaniu napgdu po wykryciu wzrostu
opornosci czujnika temperaturowego w silniku,

np. w pracy z zabezpieczeniem temperaturowym i
alarmem w przypadku przekroczenia temperatury
dozwolonej lub gdy zabezpieczenie to  jest
wykorzystywane do normalnego zatrzymania linii.

wylgczenie kontroli

Parametr 10.33  (tvyp  R/W) - wylgczenie kontroli

awaryjne
Przedzial odczytu: 0 do 255

Zapis kodu wytaczenia awaryjnego poprzedzajacego
wylaczenie z parametru 10.25.

Parametr 10.27 (typ RO) - wytaczenie poprzedzajace
wylaczenie z parametru 10.26

Przedzial odczytu: 0 do 255

Zapis kodu wytaczenia awaryjnego poprzedzajacego
wylaczenie z parametru 10.26.

Parametr 10.28 (typ RO) - wylaczenie poprzedzajace
wylaczenie z parametru 10.27

Przedzial odczytu: 0 do 255

Zapis kodu wytaczenia awaryjnego poprzedzajacego
wylaczenie z parametru 10.27. Cztery ostatnie parametry
(10.25 - 10.28) zapewniaja zapamigtanie ostatnich
czterech  wytaczen  awaryjnych. Pamig¢é¢  bedzie
uaktualniana tylko zapisem nowych wytaczen, jesli takie
beda mialy miejsce.

Parametr 10.29 (tvp R/W) - wylgczenie kontroli braku
wzbudzenia

Stan domyslny: 0 (zabezpieczenie od braku wzbudzenia
aktywne)

Zapobiega wylaczaniu napgdu wskutek  zaniku
wzbudzenia. Jest po potrzebne w aplikacjach w ktorych

temperatury radiatora

Stan domyslny: 0 (kontrola temperatury nie dziata)
Zapobiega wylaczaniu napgdu po wykryciu przez
czujnik radiatora wzrostu temperatury ponad warto$¢
100°C, np. w pracy z zabezpieczeniem temperaturowym
bloku tyrystorowego 1 funkcja alarmu lub gdy
zabezpieczenie to jest wykorzystywane do normalnego
zatrzymania systemu.

Parametr 10.34 (typ R/W) - wylqczenie awaryjne
sygnalem zewnetrznym

Nastawa domyslna: 0

W stanie nastawy 10.34 = 1 nastapi wylaczenie napedu.
Jesli zachodzi potrzeba wylaczania napgdu sygnatem
zewngtrznym  uzytkownik moze  zaprogramowac
zewngtrzny sygnat logiczny sterujacy tym bitem (patrz
Menu 08). Mozna tez wykorzysta¢ alternatywnie
sterowanie poprzez oprogramowanie danej aplikacji lub
poprzez interfejs szeregowy.

Parametr 10.35 (typ R/W) - wylqczenie awaryjne
poprzez procesor 2

Przedzial nastawy: 0 do 255

W stanie sprawnosci napgdu (stan normalny)
wyswietlana warto$¢ parametru 10.35 wynosi 0. Warto$¢
ta jest bez przerwy monitorowana poprzez procesor,
ktéry powoduje natychmiastowe wylaczenie napgdu gdy
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Parametry

poprzez szeregowy interfejs komunikacyjny lub z
oprogramowania procesora 2 pojawi si¢ warto$¢ inna niz
zero (z wyjatkiem 255).

Warto$¢ 255 parametru 10.35 oznacza funkcje RESET.

Mentor 11

Parametr 10.36 (tvp R/W) - wyvigczenie kontroli utraty
sprzezenia prgdowego

Nastawa domyslna: 0

W stanie 10.36 = 1 nastgpuje wylaczenie funkcji kontroli
zaniku  sprzgzenia pradowego (ktéra normalnie
powoduje wylaczenie napedu gdy wystapi brak
sprzezenia).

MENU 11

Parametry rézne, okreslane przez uzytkownika

Parametry 11.01 do 11.10 wchodza do Menu 00 tworzonego przez uzytkownika. Jes$li np. uzytkownik zamierza
wykorzysta¢ parametr 00.01 do wyswietlania predkosci obrotowej w obr/min (03.01) to parametr 11.01 (odpowiednik
00.01) winien ustawi¢ na wartos¢ 303. Parametry 11.07 do 11.10 przypisane sa funkcjom zwiazanym z ptyta MD29

(patrz Poradnik Uzytkownika plyty MD29).

Parametr 11.11 (typ R/W) - adres

(porzadkowy)

Przedzial nastawy: 0 do99; Nastawa domyslna: 001
Parametr okresla adres jednostkowy napgdu w systemach
wielonapgdowych gdzie napgdy sa podiaczone do
wspolnej szyny komunikacyjnej. Nastawa wyzsza niz
100 zostanie potraktowana jako 99.

SZErcgowy

Parametr 11.12 (typ R/W) - szybko$¢ transmisji

Przedzial nastawy: 0 do I; Nastawa domyslna: 0
W napedach standardowych szybko$¢ transmisji poprzez
interfejs komunikacyjny moze mie¢ dwie wartoSci.

Nalezy wprowadzi¢ odpowiedni numer nastawczy
szybkosci transmisji, jak nizej:
body (bity/sek) nastawa

4800 0

9600 1
Parametr 11.13 (typ R/W) - tryb pracy portu
Szeregowego
Przedzial nastawy: 1 do 4; Nastawa domyslna: 001
Parametr okresla tryb pracy szeregowego portu

komunikacyjnego. Istnieja trzy tryby pracy; nalezy
wybra¢ tryb zadany wprowadzajac odpowiednia nastawe,
jak nizej:

Tryb pracy portu Nastawa
protokot ANSI 1
zmienna wyj. okreslana przez 11.19 2

zmienna wej. do parametru okreslonegow 11.19 3
program obshlugi zmiennych rozszerzonych
( 16-bitowych; ang. wide integer ) 4

Tryb 1 stuzy do komunikacji miedzy napgdem i innym
urzadzeniem (np. terminal, sterownik PLC lub
komputer).

Tryby 2 i 3 stuza do szybkiej wymiany informacji

migdzy dwoma napgdami, bez potrzeby przesylania w
tym celu sygnatéw analogowych. Prac¢ w trybach 2 i 3
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mozna ustanowi¢ np. w aplikacjach z podziatem
obciazenia migdzy napgdami tak, ze naped pracujacy w
trybie 2 wypracowuje sygnal zadanej wartosci pradu a
naped bedacy w trybie 3 odbiera ten sygnal.

W trybie 4 napegd bedzie przekazywal do linii
transmisyjnych wyjsciowe dane liczbowe (15.63) a dane
odbierane wprowadzat do parametru 15.62. Pozwala to
przesyta¢ cyfrowy sygnal zadawania do linii napgdéw i
daje mozliwos$¢ nastawy stosunkéw zadanej wielkosci na
kazdym ze stopni.

Dane z parametru 15.62 musza by¢ transmitowane do
15.63 poprzez program bazowy (ang. "Basic" program).
Po odczytaniu zmiennej rozszerzonej z interfejsu
komunikacyjnego dane bgda przesytane w postaci pigciu
znakow kodu ASCII bez bitu znaku (pelny zakres
parametrow mozna wpisa¢ za pomoca pigciu znakow
kodu ASCII, o ile nie ma bitu znaku). W trybie 4 dane
sa transmitowane z szybkoscia réwna 3-krotnej
czgstotliwo$ci napigcia zasilania.

Parametr 11.14 (typ R/W) - kod kraju

Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domys$lna: 044
Uzywany tylko z opcyjnym wyswietlaczem LCD do
wyswietlania informacji w danym jgzyku

(patrz Podrgcznik Modutu LCD).

Parametr 11.15 (typ RO)- wersja programu procesora 1
Przedzial odczytu: 0 do 255

Wyswietla numer wersji programu zainstalowanego do
procesora 1; np. wersja 1.0.0 jest wySwietlana w okienku
danych jako 10.

Parametr 11.16 (typ RO)- wersja programu procesora 2
Przedzial odczytu: 0 do 255

Parametr zarezerwowany na program do zastosowan
specjalnych procesora 2 (opcja ptyty MD29).
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Parametr 11.17 (typ R/W) - kod trzeciego poziomu

Parametry

Parametr 11.22 (typ R/W) -wylgczenie normalnych

ochrony
Przedzial nastawy: 0 do 255; Nastawa domyslna: 149

Jesli nastawa tego parametru ma by¢ zmieniona (na
jakakolwiek warto$¢ inna niz 0 lub 149) i wprowadzona
do pamigci to aby umozliwi¢ powr6t do stanu jaki istniat
w chwili dostawy napgdu warto$¢ zmieniona musi by¢
wprowadzona do parametru 0. Z ochrony na poziomie 1
lub 2 nalezy wtedy korzysta¢ normalnie. Jesli parametr
11.17 zostanie nastawiony na warto$¢ 0 to wszystkie
parametry staja si¢ swobodnie dostgpne do zapisu i
odczytu  bez  potrzeby = wprowadzania  kodu
bezpieczenstwa. Wprowadzenie do pamigci wymaga
nastawy parametru 00 na warto§¢ 1 1 nacisnigcia
przycisku RESET.

Parametr 11.18 (tvyp R/W) - parametr poczgtkowy
Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: +000

Wykorzystywany do nastawy parametru wySwietlanego
na panelu przyciskowym bezposrednio po zataczeniu
zasilania napedu.

Parametr 11.19 (typ R/W) - programowalne Zrédio portu
szeregowego

Przedzial nastawy: 0 do 1999

Nastawa domyslna: +000

Okresla parametr wyjsciowy lub wejSciowy w trybie
pracy 2 lub 3 szeregowego interfejsu komunikacyjnego
(patrz 11.13).

Parametr 11.20 (typ R/W) -
wejsciowych do portu szeregowego
Przedzial nastawy: 0 do 1999
Nastawa domyslna: +1000
Skaluje dane wejsciowe portu szeregowego w trybie 3
(patrz 11.13).

skalowanie danych

Parametr 11.21 (typ R/W) -bajt wskaznikow LED
Przedzial nastawy: 0 do 255

Przeznaczenia:

Bit 7 - alarm;

Bit 6 - predkos¢ zerowa;

Bit 5 - bieg do przodu;

Bit 4 - bieg do tytu;

Bit 3 - mostek 1;

Bit 2 - mostek 2;

Bit 1 - silnik osiagnat predkos¢ zadana;

Bit 0 - ograniczenie pradowe.
Warto$¢ wyswietlana jest odpowiednikiem dziesigtnym
warto$ci binarnych.
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funkcji wskaznikow LED

Nastawa domyslna: 0 (funkcje normalne - dozwolone)
Parametr wylacza normalne funkcje wskaznikow LED
na panelu przyciskowym (z wyjatkiem wskaznika stanu
gotowos$ci napgdu - "Drive Ready") i pozwala je
programowa¢. W stanie nastawy 11.22 na warto$¢ 1|
normalne funkcje wskaznikow LED (z wyjatkiem
funkcji Drive Ready) mozna programowac poprzez
interfejs szeregowy lub oprogramowanie procesora 2 do
aplikacji specjalnych. Po takiej zmianie wskazniki LED
beda wyswietlaly odpowiednik binarny wartosci
nastawionej w 11.21.

W napedach wysokonapigciowych MENTOR 1II, w
ktorych wykorzystywana jest ptyta mocy A6 w wersji 3,
parametr ten nalezy nastawi¢ na wartosc¢ 1.

Parametr 11.23 (typ R/W) - zastosowanie plyty MDA6 w
wersji 3

Nastawa domyslna: 0

Nastawa na wartos¢ 1 oznacza ptytg¢ MDA6 w wersji 3.

Parametr 11.24 (tvp R/W) — odpornos¢ na zalamania
napiecia zasilania

Nastawa domyslna: 0

Nastawa na warto§¢ 1=aktywacja odpornosci napgdu na
zatlamania napigcia sieci.

UWAGA: w celu zwigkszenia odpornosci napedu
MENTOR 1II na chwilowe zatamania napigcia sieci
zasilajacej  niezbedne jest dolaczenie  obwodu
pokazanego na rys. 23. Nalezy tez zainstalowa¢ program
w wersji V3.1.0 lub p6zniejszy.

Jesli parametr 11.02 jest ustawiony na wartos¢ 1 to
wejscie analogowe GP2 (patrz Menu 07) stuzy za
wejscie sygnatu stanu sprawnosci sieci zasilajacej. W
takim stanie nastawy spadek napigcia na zacisku TB1-5
(GP2) ponizej wartosci progowej rownej 1V spowoduje
natychmiastowe wygaszenie impulséw zaptonowych i
odcigcie wyswietlacza dla zmniejszenia poboru pradu.
Jesli naped wykryje, ze specjalizowane uklady scalone
ASIC ponownie odnalazly synchronizacjg¢ to zostanie
wyresetowany i wysterowany ponownie zakltadajac, ze
nadal utrzymuja si¢ odpowiednie sygnaly logiczne
ENABLE (dozwolenie generacji impulsow
zaplonowych) i RUN ( dozwolenie zadania predkosci
obrotowej).
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Mentor 11

MENU 12

Progi programowalne

Parametr 12.01 (Typ RO) - przekroczenie progu |
0 = stan normalny 1 = prog przekroczony

Parametr 12.02 (Typ RO) - przekroczenie progu 2
0 = stan normalny 1 = prog przekroczony

Parametr 12.03 (Typ R/W) - zrédto progu 1
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +302

Parametr 12.04 (Typ R/W) - poziom progu |
Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna: +000

Parametr 12.05 (Typ R/W) - histereza progu 1
Przedzial nastawy: 0 do 255;  Nastawa domyslna: 002

Parametr 12.06 (Typ R/W) - wyjscie odwrocone progu 1

Parametr 12.07 (Typ R/W) - przeznaczenie progu 1
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000

Parametr 12.08 (Typ R/W) - zrédto progu 2
Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +501

Parametr 12.09 (Typ R/W) - poziom progu 2
Przedzial nastawy: 0 do 1000; Nastawa domyslna: +000

Parametr 12.10 (Typ R/W) - histereza progu 2
Przedzial nastawy: 0 do 255;  Nastawa domyslna: 002

Parametr 12.11 (Typ R/W) - wyjscie odwrocone progu 2
0 = nastawa domyslna 1 = sygnat odwrocony

Parametr 12.12 (Typ R/W) - przeznaczenie progu 2

0 = nastawa domyslna 1 = sygnat odwrocony

Przedzial nastawy: 0 do 1999; Nastawa domyslna: +000

MENU 13

Blokada cyfrowa

Parametr 13.01 (typ RO) - stan enkodera "master"
(enkoder zadajacy)
Przedzial odczytu: 0 do 1023

Parametr 13.02 (typ RO) - stan enkodera "slave"
(enkoder sprzezenia zwrotnego)
Przedzial odczytu: 0 do 1023

Parametr 13.03 (typ RO) - inkrement licznika "master"
Przedzial odczytu: +/-1000

Parametr 13.04 (typ RO) - inkrement licznika "slave"
Przedzial odczytu: +/-1000

Parametr 13.05 (typ RO) - btad potozenia
Przedzial odczytu: 0 do 255

Wskazuje roznicg potozenia watu silnika i
podporzadkowanego.

watu

Parametr 13.06 (typ R/W) - zadawanie precyzyjne
Przedzial nastawy: 0 do 255
(patrz takze 13.07, 13.121 13,13)

Parametr 13.07 (typ R/W) - zadawanie precyzyjne
Przedzial nastawy: 0 do 255

(patrz takze 13.06, 13.121 13,13)

Parametry 13.06 i 13.07 sa wykorzystywane (w
polaczeniu wzajemnym) do okreslenia 16-bitowego
sygnatu zadawania predkosci obrotowej w stanie 13.12
=0.

Parametr 13.06 jest sktadnikiem najmniej znaczacym.
Parametr 13.07 jest sktadnikiem najbardziej znaczacym.

Parametr 13.07 reprezentuje 256 inkrementoéw

(przyrostow) parametru 13.06.

Parametr 13.08 (typ R/W) - wzmocnienie petli regulacji
potozeniowej

Przedzial nastawy: 0 do 255

Okresla wielkos¢ korekcji predkosci na jedna jednostke
btedu polozenia. Nastawa okresla zatem szybkos¢ reakcji
petli na zaburzenie i wptywa w ten sposob na potozenie
walu silnika.

Nastawy tego parametru nalezy dokona¢ w powiazaniu
ze wzmocnieniami regulatora PID pegtli predkosciowej
(03.09, 03.10 i 03.11) tak, by uzyska¢ kompromis
migdzy szybkoscia odpowiedzi na zaburzenie i stabilng
praca napegdu.

Parametr 13.09 (typ R/W) - granica korekcji btedu
polozenia
Przedzial nastawy: 0 do 1000
Ogranicza wielko$¢ korekcji
potozenia.

wynikajacej z bledu

Parametr 13.10 (typ R/W) - aktywacja/deaktywacija
regulacji polozeniowej

0 = wylaczona 1 = aktywna
Parametr shuzy do aktywacji programu
potozeniowe;.

regulacji

Parametr 13.11 (typ R/W) - regulacja polozeniowa

sztywna
0 = wylaczona

1 = aktywna
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W stanie nastawy parametru 13.11 na wartos¢ 1
doktadnos¢ regulacji polozeniowej jest zawsze

absolutna (w odniesieniu do czasu w ktorym petla
regulacji jest zamknigta). Oznacza to, ze spadek
predkosci obrotowej watu podporzadkowanego pod
wplywem  przeciazenia  zostanie  skompensowany
automatycznie wzrostem jego predkosci gdy obciazenie
spadnie do warto$ci maksymalnej lub ponizej tej
warto$ci.

W stanie nastawy 13.11 na wartos¢ 0 (nastawa
domyslna) petla regulacji polozeniowej zamyka si¢ tylko
wtedy gdy silnik osiagnie zadana predkos$¢ obrotowa.
Pozwala to na stromosciowe wchodzenie na zadana
predkos¢ bez obawy przekroczenia predkosci przez watl
podporzadkowany.

Parametr 13.12 (typ R/W) - przelacznik zadawania

Parametry

0 = uzyj warto$ci wykorzystywanych ostatnio

1 =uzyj warto$ci uaktualnionych

Nastaw dwoch parametréw zadawania precyzyjnego
(13.06 i 13.07) nie mozna zmienia¢ jednoczesnie. Aby
podczas zmiany nastaw zapobiec odczytywaniu przez
petle potozeniowa wartosci niejednoznacznych nastawa
parametru 13.13 na warto$¢ 0 (nastawa domyslna)
umozliwia petli polozeniowej w czasie zmiany
kontynuacj¢ korzystania z warto$ci uzywanych ostatnio.
Po zakonczeniu zmiany nastaw obydwu parametrow
(13.06 i 13.07) nastawa 13.13 na wartos¢ 0 powoduje
aktywacjg wartosci nowo nastawionych. Nastgpnie
parametr 13.13 nalezy ponownie nastawi¢ na wartos¢ 0
co umozliwi dokonanie nastgpnej zmiany.

Parametr 13.14 (typ R/W) - zadawanie precyzyjne 16-
bitowe

predkosci obrotowej
1 = enkoder zadajacy

0 = zadawanie precyzyjne

Parametr okresla zrodlo cyfrowego sygnatu zadawania
predkosci  obrotowej; wybdor miedzy enkoderem
zadajacym (13.01) i zadawaniem precyzyjnym (13.06 i
13.07).

Parametr 13.13 (typ R/W) - zatrzask zadawania

precyzyjnego

Przedzial nastawy: 000 do 255

Parametr jest odpowiednikiem sygnatow zadawania
precyzyjnego (13.06 i 13.07) majacym posta¢ zmiennej
rozszerzonej 1 pozwala wpisa¢ warto$¢ zadawana
precyzyjnie jako prosta instrukcje, bez potrzeby
uzywania zatrzasku (parametr 13.13).

Parametr 13.14 jest przeznaczony gltéwnie do stosowania
poprzez port komunikacyjny.

MENU 14

Opis parametroéw tego menu znajduje si¢ w Poradniku Uzytkowania ptyty MD29.

MENU 15

Warto$ci parametrow 15.01 - 15.36 - patrz Indeks Parametrow w pkt. 6.3.

Parametr 15.60 - stosunek |

Parametr ten jest rownowazny parametrom 15.16 1 15.17
w tym sensie, ze stosunck 1 w programie blokady
cyfrowej mozna wpisywaé jednoczes$nie, bez potrzeby
uzywania zatrzasku 15.31.

Parametr 15.61 - stosunek 2

Parametr ten jest rOwnowazny parametrom 15.18 1 15.19
w tym sensie, ze stosunck 2 w programie blokady
cyfrowej mozna wpisywaé jednoczes$nie, bez potrzeby
uzywania zatrzasku 15.31.

Parametr 15.62 - Dane wejSciowe w trybie 4 interfejsu
Szeregowego

Po wybraniu trybu 4 pracy portu szeregowego parametr
ten laduje si¢ danymi wejsciowymi z portu (patrz takze
parametr 11.13).

Parametr 15.63 - Dane wyjSciowe w trybie 4 interfejsu
Szeregowego

Po wybraniu trybu 4 pracy portu szeregowego parametr
ten jest transmitowany do nastgpnego napgdu w linii.

MENU 16

Parametry zwarte w tym menu podano w Indeksie Parametréw, pkt. 6.3.
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7. PROCEDURY DIAGNOSTYCZNE

KODY STANOW AWARYJNYCH

Po awaryjnym wylaczeniu (zatrzymaniu) napgdu segment indeksowy wyswietlacza wyrzuci stowo triP a wskazanie
danych zacznie pulsowaé. Mnemoniczny skrot na wyswietlaczu danych informuje o przyczynie wylaczenia. Kody
ostatnich czterech wyltaczen przechowywane sa w pamigei pod parametrami 10.25 - 10.28 i dostgpne sa do
przesledzenia niezaleznie od ilosci cykli zal/wyt zasilania napgdu, ktore pozniej nastapily. Dane zawarte w tych
parametrach sa uaktualniane tylko poprzez nastgpne kolejne wylaczenia awaryjne.

Mnemonik Kod Przyczyna wylqczenia

AOC 121 Przetezenie w obwodzie twornika ; wylaczenie natychmiastowe wyzwalane
nadmiernym pradem twornika.

AOP 126 Przerwa w obwodzie twornika .

cL 104 Przerwa w petli sterowania pr adowego; w przypadku zadawania sygnatem

pradowym 4 - 20mA lub 20 - 4mA oznacza tez spadek sygnatu ponizej
warto$ci 3,0mA.

EEF 132 Usterka pamie¢ci EEPROM; wskazuje, ze zostal wykryty btad w grupie
parametrow odczytywanych z pamigci EEPROM po zalaczeniu zasilania.
EPS 132 Obwody zewnetrzne zasilane z nap edu; zadziatato zabezpieczenie

nadpradowe kontrolujace wyjscie zasilacza 24V (zacisk TB4-33) wskazujac,
ze nastapilo przeciazenie o obwodzie zewngtrznym podtaczonym do tego
zasilacza. Znalez¢ i usuna¢ przyczyng przeciazenia.

Et 102 Wylaczenie sygnalem zewn ¢trznym; parametr 10.34 ma wartos¢ 1
i zadziatatlo wyzwalanie zewngtrzne ustawione przez uzytkownika.

FbL 119 Utrata sprzezenia zwrotnego; brak sygnalu z tachogeneratora lub enkodera.

Fbr 109 Odwrdcona polaryzacja sygnalu z tachogeneratora lub enkodera .

FdL 118 Brak pradu wzbudzenia.

FdO 108 Uzytkownik zainicjowal samostrojenie (05.09) i zostal wykryty pr ad
wzbudzenia.

FOC 106 Petla sprzezenia pradowego obwodu wzbudzenia wykrywa zbyt du za warto§¢

pradu. Jesli przy tym sprzezenie pradowe dziata i impulsy zaplonowe zostaty
wycofane to w nastgpnej kolejnosci nastapi wytaczenie awaryjne.

hF 100 Usterka natury sprz ¢towej; podczas procedury samodiagnostyki napgdu po
zalaczeniu zasilania wykryta zostata usterka sprzgtowa. Zaleca sig
uzytkownikowi konsultacjg z dostawca napgdu.

It 122 Calkujace zabezpieczenie przeci azeniowe osiagnelo poziom wyzwalania.

Oh 107 Przekroczenie dopuszczalnej temperatury radiatora bloku tyrystorowego ;
odnosi si¢ tylko do napedéw wyposazonych w termistory bloku (wytaczniki
termiczne).

Pcl 124 Zegar kontrolny procesora 1 ; wskazuje wykrycie usterki w obrebie ptyty
MDA z powodu usterki w programie procesora 1.

Pc2 131 Zegar kontrolny procesora 2 ; wskazuje usterkg procesora 2 lub btad programu
(ptyta opcyjna MD29).

PhS 101 Kolejnos$¢ faz; podtaczenia do E1 i E3 nie maja tej samej fazy co podiaczenia
do L1 i L3. Sprawdzi¢ i poprawic.

PS 125 Zasilanie sieciowe ; jeden lub wigcej zasilaczy wewngtrznych znajduje si¢
poza granicami tolerancji.

ScLL 105 Brak interfejsu komunikacyjnego ; tylko w trybie 3 pracy interfejsu. Brak
danych wejsciowych.

SL 120 Utrata zasilania; przerwa w jednej lub wigcej faz napigcia zasilania napgdu.

th 123 Termistor (wylacznik termiczny); zadziatato zabezpieczenie termiczne

silnika wskutek nadmiernego wzrostu temperatury jego uzwojen. Prog
wyzwalania termistora wynosi 50Q (+/-5%). Rezystancja powrotu wynosi 1,8kQ.

thS 110 Zwarcie termistora (wylacznika termicznego) ; rezystancja wejscia
termistorowego mniejsza od 100€2.
A29 41-59 Usterka plyty MD29; patrz Poradnik Uzytkowania plyty MD29.
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W kazdym przypadku awaryjnego wylaczenia (zatrzymania) napgdu wartosci parametrow typu RO (tylko do odczytu)
zostaja zamrozone i pozostaja do sprawdzenia w trakcie poszukiwania usterki.

Aby po awaryjnym zatrzymaniu napgdu wejs¢ w tryb nastawy parametréow nalezy nacisna¢ dowolny z pigciu
przyciskow nastawczych. Aby wroci¢ ponownie w tryb zatrzymania awaryjnego nalezy przej$s¢ do Menu 00 i nacisnaé¢
przycisk < .

Kody wylaczen (zatrzyman) awaryjnych nap ¢du uporzadkowane zgodnie z ich numeracj a

A29 41-49 Usterka ptyty MD29

hF 100 Usterka natury sprzgtowej

PhS 101 Kolejnos¢ faz

Et 102 Zatrzymanie sygnatem zewngtrznym

EPS 103 Przeciazenie w obwodzie zewngtrznym podlaczonym do zasilacza 24V
cL 104 Przerwa w petli sterowania pradowego

ScLL 105 Usterka interfejsu szeregowego

FOC 106 Zbyt duza warto$¢ pradu wzbudzenia

Oh 107 Zbyt wysoka temperatura radiatora

FdO 108 Obecnos¢ pradu wzbudzenia podczas samostrojenia napedu
Fbr 109 Odwroécona polaryzacja sygnatu sprze¢zenia predkosciowego
thS 110 Zwarcie w obwodzie termistora (wytacznika termicznego)
FdL 118 Utrata wzbudzenia

FbL 119 Utrata sprz¢zenia predkosciowego

SL 120 Utrata jednej lub dwoch faz napigcia zasilania

AOC 121 Przetezenie w obwodzie twornika

It 122 Przeciazenie I x t

th 123 Zadziatanie zabezpieczenia termicznego silnika

Pcl 124 Zegar kontrolny procesora 1

PS 125 Usterka zasilania

AQP 126 Przerwa w obwodzie twornika

Pc2 131 Zegar kontrolny procesora 2

EEF 132 Usterka pamigci EEPROM
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Mentor 11

8. SZEREGOWY INTERFEJS KOMUNIKACYJNY

Wszystkie napedy MENTOR 1I sa wyposazone standardowo w
interfejs komunikacyjny. Interfejs pozwala na stosowanie
napedow w systemach sterowanych z uktadu (sterownika)
glownego, takiego jak sterownik PLC lub komputer.

Napedy MENTOR II mozna sterowa¢ bezposrednio. Mozna
zmienia¢ ich konfiguracj¢ robocza a ich status moze by¢
$ledzony przez uktad gtéwny i monitorowany przez uktady
rejestracji danych. Uktad gtowny moze poprzez interfejs
kontrolowac do 32 napgdéw MENTOR II (patrz rys 24) lub do
99 napedéow w przypadku stosowania buforéow magistrali
przesytowych.

Port komunikacyjny napgdu stanowi ztacze PL2 (rys. 14). Jest
ono standardowo polaczone zgodnie z RS485 i dziata zgodnie z
protokotem ANSI x 3.28 - 2.5 -A4 (standard w zastosowaniach
przemystowych).

Informacje podstawowe

Procesory logiczne, takie jak komputery, sterowniki PLC oraz
systemy komunikacyjne w napgdach Control Techniques,
komunikuja si¢ za pomoca logiki binarnej. Logika binarna jest
"dwustanowa" i daje sig¢ tatwo realizowa¢ za pomoca obwodu
elektrycznego majacego tylko stany zataczenia i wylaczenia. W
napgdach MENTOR 1I stan zataczenia jest reprezentowany
obecno$cia napigcia dodatniego a stan wylaczenia - zerowa
warto$cia napigcia. Te dwa stany reprezentuja w ten sposob
dwie rézne jednostki wyrazania danych; kazda z nich stanowi
cyfre binarna, 0 lub 1, zwana bitem.

Po ustaleniu czasy trwania pojedynczego bitu seria
transmitowanych  bitow  bedzie rozpoznawalna przez
urzadzenie odbiorcze. Jesli ponadto seria lub grupa bitow
bedzie zawsze skladala si¢ z takiej samej liczby bitow to
powstanie  mozliwos¢  tworzenia  roéznych  znakow
rozpoznawalnych i dekodowanych przez urzadzenie odbiorcze.
Grupa czterech bitow daje mozliwo$¢ utworzenia szesnastu
réznych ich kombinacji, od 0000 poprzez 0001, 0010 az do
1111.

Kazda z tych szesnastu kombinacji reprezentuje jeden znak
kodu heksadecymalnego odpowiadajacy jednej z cyfr od 0 do 9
systemu dziesigtnego lub jednej z liter, od A do F. Daje to
tacznie 16 réznych znakow. Ilos¢ danych, ktore mozna zapisaé
przy pomocy tych znakoéw, powigksza si¢ znacznie przez
potaczenie dwoch znakow heksadecymalnych do postaci
prostego kodu. Dwa znaki szesnastkowe daja bowiem w
potaczeniu 16 x 16 = 256 kombinacji bitow czyli 256 znakow.
Wykorzystujac te 256 znakéw jako podstawe kodu mozna
wyrazi¢ ogromna ilo§¢ symboli lub jednostek danych przy
pomocy jedynie dwoch znakow heksadecymalnych, po cztery
bity kazdy, co daje razem 8 bitow zwanych bajtem. Juz we
wczesnym  stadium  rozwoju  technologii  komputerowej
zauwazono, ze dlugie tancuchy danych nie zawierajace
zadnych znakéw punktacji sa trudne do kontroli i stwarzaja
ryzyko powstawania bledow podczas transmisji. Przyjeto
zatem jeden bajt jako standardowa jednostke danych bitowych.
Dla rozdzielenia poszczegélnych bajtow dodano im na
poczatku bit startu a na koncu - bit stopu. Przyjeto konwencjg,
ze bitem startu jest 0 a bitem stopu jest 1. Kazdy bajt zajmuje
zatem okres$lony czas transmisji ale odstep czasowy pomigdzy
kolejnymi bajtami nie ma znaczenia. Znaczenie ma jedynie
struktura bajtu, tzw. ramka lub format znaku (ang. "framing"
or "character format"). Istnieje wigcej niz jedna konwencja
formatowania znaku. Format przyjety dla napgdow MENTOR
1T jest 10-bitowy (patrz diagram nizej).

Zbior znakow uzywanych w napedach MENTOR 1I jest zgodny
z podstawowym kodem ASCI (ang. "low" ASCII)
obejmujacym 128 znakéw o numeracji dziesigtnej od 0 do 127.
Wykaz znakdéw tego kodu podano na koncu niniejszego
rozdziatu. W tym kodzie wystgpuje tylko 8 znakow
heksadecymalnych, od 0 do 7 (binarnie - od 000 poprzez 001
itd., az do 111). Na poczatku danego komunikatu dodaje sig
bit startowy 0, natomiast bit parzystosci i bit stopu (1) dodaje
si¢ na koncu.

Wezel interfejsowy RS485 (do 32 nap ¢déw na jeden port)

M30 M31 M32

30 31 32
RT |[R 7 |[R T [R

M33 M34

33 | | 34
AT A [T R

IR T

R_T|

PortA

Port B

Sterownik glowny

Rys. 24 Adres szeregowy 11.11. Jednostkowy kod identyfikacyjny umo zliwiajacy komunikowanie si¢ do 32
nap ¢doéw poprzez port komunikacyjny urz adzenia glownego
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Szeregowy interfejs komunikacyjny

Struktura bajtu

Bajt podstawowego kodu ASCII

1-szy znak heksadecymalny |

2-gi znak heksadec.

ot Siedem bitéw danych (zmienna) Bit Bit
startu parzyst. stopu
o T T T T T T Tl 1

*) 1sb = ostatni bit znacz acy; msb = bit najbardziej znacz acy.
Bit parzystosci jest wykorzystywany przez urz adzenie odbieraj ace komunikat do sprawdzenia

kompletnosci bajtu danych.

Zbiér pierwszych 32 znakéw kodu ASCII (znaki
heksadecymalne od 00 do 1F) s a wykorzystywane do
kodow specjalnych. Sa to kody kontrolne, kazdy o
okreslonym znaczeniu; np.. STX to "pocz atek tekstu"
wprowadzany z klawiatury poprzez przytrzymanie w

stanie wcisnigtym klawisza Ctrl 1 jednokrotne
naci$nigcie klawisza B (tj. Ctrl-B). W kodzie
heksadecymalnym  odpowiada to  znakom 02

transmitowanym binarnie jako bajt 0000 0010. Nap ed
zaprogramowano tak, by ten znak poprzedzat transmisj ¢
komendy. EOT to kod kontrolny ko fica transmisji, ktory
nakazuje wszystkim nap gdom (w systemie) szukanie
nowego komunikatu. Je$li sterownik glowny jest
wyposazony w ekran to znaki kontrolne pojawiaj g si¢ na
nim w formacie VDU (video).

Elementy sktadowe wszystkich komunikatow

transmitowanych migdzy sterownikiem glownym i
napegdem MENTOR 1II sa tworzone ze znakéw kodu
ASCII. Format komunikatu, tj. sekwencja w jakiej

pojawiaja si¢ znaki, jest znormalizowany dla
komunikatéw réznego rodzaju i obja$niony w opisangj
nizej strukturze komunikatu.

Wstepna regulacja nap edu

Kazdy naped musi posiada¢ swoj wlasny numer
identyfikacyjny lub adres porz adkowy nastawny w
parametrze 11.11.  Szybko$¢ transmisji  nalezy
dopasowa¢ do sterownika glownego poprzez nastaw ¢
parametru 11.12. Dane, status nap ¢du i1 nastawy
parametrow mo zna odczytywac z nap ¢du w kazdym

trybie jego pracy, zaktadaj ac jedynie Ze jest on zasilany a
jego adres i szybko$¢ transmisji zostaly nastawione
prawidtowo.

Oznaczenie stykow ztacza PL2 dla interfejsow
szeregowych RS 323 i RS 422 jest nast ¢pujace:

Nr kotka RS232 RS422
1 NC oV
2 TXD TXD
3 RXD RXD
4 - R
5 - -
6 oV TXD
7 oV RXD
8 - -
9 - -

Rozdzielczo$¢ (doktadnosc)

Niektore parametry mozna nastawi¢ na rozdzielczo §¢
wyzsza niz wyswietlana lub odczytywana poprzez
interfejs szeregowy. S a to parametry wyra zane liczbami
rzeczywistymi z przedziatu +/-1000.

Jesli uzytkownik zamierza nastawi¢ wi ¢ksza doktadnos¢
danej zmiennej to w polu danych powinien wpisac¢ sze $¢
cyfr. MENTOR 1I rozpozna ten zapis jako zadanie
zwigkszenia doktadno $ci.

Aby np.. zada¢ predkos¢ rowna 47,65% predkosci
maksymalnej nale zy wpisa¢ + 04765

11-bitowa ramka danych
Jesli interfejs szeregowy pltyty MD29 wymaga ramki 11-
bitowej to parametr 14.18 nale zy ustawi¢ na warto §¢ 1.

ZNAKI KODU KONTROLNEGO NAPEDU MENTOR 11

Znak Znaczenie znaku Kod ASCII Znak z klawiatury
EOT Reset, "teraz stuchaj to" lub "koniec transmisji" 04 D
ENQ Zapytanie, zadanie 05 E
STX Poczatek tekstu 02 B
ETX Koniec tekstu 03 C
ACK Potwierdzenie przyj gcia komunikatu 06 F
BS Powrét (idZ do poprzedniego parametru) 08 H
NAK Brak potwierdzenia (zrozumienia) komunikatu 15 U
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ELEMENTY SKEADOWE KOMUNIKATU

Znaki kontrolne

W celu zachowania zgodno §ci ze struktur g standardowa
komunikatu poszczegdlne jego elementy skladowe s a
poprzedzane znakami kontrolnymi. Ka zdy z tych
znakéw ma okre Slone znaczenie, znormalizowany skrot

1 jest transmitowany w kodzie ASCII. Je §li komunikat
jest wprowadzany z klawiatury komputerowej to znak

kontrolny uzyskuje si ¢ przytrzymujac wcisnigty klawisz
Ctrl i naciskajac jednokrotnie odpowiedni klawisz

literowy. Spos$rod zbioru 32 znakéw kontrolnych kodu

ASCI siedem znakéw wyszczegdlnionych wy zej
wykorzystywanych jest w szeregowym interfejsie

komunikacyjnym nap ¢du MENTOR II.

Adres szeregowy (porz adkowy)
Kazdy naped posiada swoj numer identyfikacyjny lub
adres (parametr 11.11) tak, Ze odpowiada¢ bgdzie tylko
naped wywotany. Dla pewno$ci kazda cyfra adresu
dwucyfrowego zostaje powtoérzona tak, ze adres np..
napedu nr 23 bedzie czteroznakowy.

2 2 3 3
Adres szeregowy nast gpuje bezposrednio po pierwszym
znaku kontrolnym komunikatu.

Identyfikacja parametru

Transmisja poprzez interfejs szeregowy wymaga
wprowadzenia identyfikacji parametrow przy pomocy
czterech cyfr, ktére reprezentuj 4 numer menu i numer
parametru ale bez kropki oddzielaj acej, uzywanej w
niniejszym Podr ¢czniku tylko dla jasno$ci tekstu. Aby
np.. przesta¢ komunikat "menu 04, parametr 26" nale zy
wpisa¢ 0426

Pole danych

Dane przeznaczone do wystania lub odbioru zajmuj a
nastgpne pig¢ pozycji znakowych po numerze parametru.

Wszystkie parametry operacyjne nap ¢du majg wartos$ci
liczbowe (np.. obciazenie, prad itp.). Pole danych ma
wigc zmienna dlugos¢, maksimum do pigciu znakéw
(patrz takze uwaga wyzej o zwigkszonej rozdzielczo $ci).
Przecinek  dziesigtny nie jest uzywany. Stany
parametrow bitowych sa transmitowane jako liczby
rzeczywiste, 0 lub 1. Taki format jest elastyczny o ile

nie dotyczy wi gcej niz pigciu znakdw, np.:

0 1 1
- itd.

Suma kontrolna bloku (ang. Block Checksum)

Aby naped i sterownik gléwny systemu dysponowaty
pewnoscia, ze przesylane mig¢dzy nimi komunikaty nie
zostaty w transmisji przekltamane wszystkie komendy,

oraz zawarte w odpowiedzi dane, musz a konczy¢ si¢
znakiem sumy kontrolnej bloku (BBC, patrz str. 94).

Mentor 11

Transmisja od sterownika gléwnego do nap e¢du
Komunikaty transmitowane od sterownika gtownego do
napedu sa dwojakiego rodzaju:

- zadanie informacji;

- komenda.
W obydwu przypadkach komunikat musi rozpoczynaé
si¢ znakiem kontrolnym EOT ( Ctrl - D) inicjujacym
naped do odbioru nowego komunikatu po ktérym
nastgpuje adres szeregowy napedu dla ktorego
komunikat jest przeznaczony. Natomiast format danych
1 wybdr znaku kontrolnego ko nczacego komunikat jest
dla obydwu tych przypadkéw ro6 zny:
- zadanie informacji zawiera numer parametru po
ktorym nastgpuje znak ENQ informujacy wybrany
adresem nape¢d, ze ma przesta¢ dane zwiazane z tym
wlasnie parametrem;
- znak kontrolny nast ¢pujacy po adresie szeregowym w
komendzie informuje zaadresowany naped, ze
komunikat stanowi instrukcj¢ dotyczaca parametrow
operacyjnych a cz¢$¢ nastgpna komunikatu to numer
parametru i dane instrukcji. Dane instrukcji obejmuj g 5
do 9 znakéw (lub do 10 przy wysokiej rozdzielczo $ci).
Instrukcja konczy sig¢ znakiem kontrolnym ETX po
ktorym nastgpuje znak sumy kontrolnej bloku (BBC).

Transmisja od nap ¢du do sterownika gléwnego
Komunikaty od napedu do sterownika gltéwnego sa
dwojakiego rodzaju:

- odpowiedz na zadanie danych, lub

- potwierdzenie przyjgcia komunikatu.
W odpowiedzi na zadanie danych kontrolnym znakiem
startowym jest STX; nast gpuje po nim numer parametru
potwierdzajacy zadanie sterownika gléwnego a
nastgpnie transmitowanych jest pi¢¢ znakéw danych.
Komunikat konczy znak kontrolny ETX po ktérym
nastgpuje znak sumy kontrolnej (BBC).
Odbior komunikatu zostaje potwierdzony znakiem
kontrolnym ACK (je $li zostat zrozumiany) lub znakiem
NAK jesli komunikat byl niewazny, wadliwie
sformatowany lub przektamany.

Napedy zwielokrotnione

Komunikat moze by¢ wystany pod dwa lub wi gcej
adresow jednocze$nie. Jesli wszystkie napedy maja
odpowiada¢ na to samo zadanie lub instrukcjg to
komunikat jest transmitowany na adres O .

Parametry rozszerzone
SZeregowego)
Parametrami rozszerzonymi (16-bitowymi) s g parametry
13.14, 15.60, 15.61, 15.621 15.63.

Jesli poprzez ztacze interfejsowe transmitowany jest
parametr o zapisie rozszerzonym (16-bitowy) to dane s a
formatowane do postaci pigciu znakow ASCII, bez
znaku w polu danych. Je §li nie uwzglgdnia¢ znaku to
wszystkie parametry daja si¢ wpisa¢ poprzez interfejs
szeregowy za pomoca pigciu znakéw kodu ASCIL
Dalsze informacje - patrz parametr 11.13, rozdz. 6 lub 7.

(tryb 4 pracy interfejsu
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WYSYLANIE DANYCH
Komenda sterownika gtéwnego:

Szeregowy interfejs komunikacyjny

reset - adres - znak pocz atku tekstu - menu i parametr - 1 do 5 znakéw danych - znak ko nca - BBC

Komunikat
"zmien sygnat 1 zadawania pr ¢dkosci obrotowej nap ¢du nr 14 do wartosci 47,6% na kierunku do
tytu"
zostanie zatem wystany jako:
kzo r;il; Adres kzo r;il; Parametr Dane kzo r;il; BBC
EOT | 1 | 1 J4 4 |stx] o1t 1 [ 7] -Tola]7]e6lETX] .
Ctrl-D Ctrl-B Ctrl-C

Odpowiedz napedu bedzie:

ACK - jesli komunikat zostal zrozumiany i wprowadzony lub
NAK - jesli komunikat okazat si ¢ niewazny, dane zaj¢ly zbyt duzo miejsca lub wadliwa byta suma kontrolna

(BBO).

Jesli warto$¢ przesylana przekracza granice danego parametru to nap ¢d odpowie znakiem kontrolnym NAK.

ODCZYT DANYCH

Naped bedzie wysytal dane do sterownika gtdwnego przy zalo Zeniu, ze wazne bylo ich Zadanie.

Format komunikatu z zadaniem danych ma postac:

reset - adres - parametr - znak ko fica komunikatu

Aby np.. znale z¢ warto$¢ nastawy parametru 01.17 (sygnat zadawania pr ¢dkosci obrotowej) nap ¢du nr 12 komunikat

wystany bedzie mial postac:

kZo 1;31; Adres Parametr kzo riilr(
EOT 1 [ 1 [ 212 o |l 1 | 1|7 ENQ
Ctrl-D Ctrl-E
Odpowiedz napedu bedzie miata postaé:
start - parametr - 5 znakéw danych - znak ko nca - BBC
np..
Znak Adres Parametr Znak BBC
kontr. kontr.
STX o [ 1 [ 1] 7 -l ol 4] 76 EX] |
Ctrl-B Ctrl-C

Odpowiedz zawiera na poczatku potwierdzenie, ze
przestane dane dotycz g sygnatu 1 zadawania pr ¢dkosci
obrotowej (01.17) a kolejne 5 znakdéw podaje aktualn a
warto§¢ nastawy wyrazong w procentach predkosci
maksymalnej. Pierwszym znakiem jest + lub - |

odpowiednio do kierunku pr ¢dkosci, pozostate znaki to
warto$¢  liczbowa  (numeryczna). Odpowied z w
niniejszym przyktadzie nale zy zatem czyta¢ jako "47,6%
predkosci maksymalnej na kierunku do tytu".

Powtorz zadanie

Znak kontrolny NAK braku potwierdzenia ( Ctrl-U)
mozna wykorzysta¢ z klawiatury do spowodowania by
naped wysylal dane tego samego parametru w sposob
powtarzalny. Oszcz ¢dza to czas podczas monitorowania
warto$ci parametru przez pewien czas.

Nastepny parametr

Aby uzyska¢ dane z tego samego nap ¢du dotyczace
nastgpnego w kolejno $ci parametru nale zy przesta¢ znak
kontrolny ACK (Ctrl-F). Naped odpowie transmisja
danych zwiazanych =z nastgpnym w kolejnosci
parametrem.

Parametr poprzedni

Aby uzyska¢ dane z tego samego nap ¢du dotyczace
parametru poprzedniego w kolejno $ci nalezy wystaé
znak kontrolny BS ( Ctrl-H).

Wadliwy numer parametru

Jesli sterownik gltéwny wy $le numer parametru, ktory
nie zostanie rozpoznany przez dany nap ¢d (np.. 1723) to
odpowie on znakiem kontrolnym EOT.
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SUMA KONTROLNA (BBC)

Aby zapewni¢ mo zliwo§¢ weryfikacji odbieranych
danych na koniec ka zdej komendy lub danych dot acza
si¢ znak sumy kontrolnej (BBC). Suma kontrolna jest

obliczana automatycznie przez uklady logiczne

transmisji i wyprowadzana w sposob opisany ni zej. Na

Mentor 11

poczatku na  wszystkich znakach komunikatu
nastgpujacych po znaku kontrolnym STX wykonywana
jest funkcja logiczna exclusive-OR (LUB wyl aczne).
Jesli np.. komunikat, ktory ma by¢ wystany do nap ¢du
nr 14 jest nastgpujacej tresci:

"ustaw sygnat 1 zadawania pr ¢dkosci na wartos¢ odpowiadajaca 47,6% predkosci maksymalnej"”
to zostanie on wystany w postaci:

Reset EOT (Ctrl-D)
Adres porzadkowy 1144
Poczatek tekstu STX (Ctrl-B)

Powyzsze nie podlega BBC

BBC jest obliczana od tego miejsca

Parametr

Kierunek do tytu - (znak minus)
476 0476
Koniec komunikatu ETX (Ctrl-C)
na koniec,

Kazda z cyfr

0117-04761 Cul-C

0117 (nr menu i nr parametru)

BBC, obliczona jak pokazano.

jest reprezentowana znakiem heksadecymalnym i obliczana binarnie jak w poni Zszej tabeli.
Warto$¢ funkeji logicznej " exclusive-OR (XOR) w tabeli jest podana progresywnie dla ka zdego znaku.

Znak Znak ASCII XOR
menu 0 011 0000

1 011 0001 000 0001
parametr 1 011 0001 011 0000

7 011 0111 000 0111
- (minus) 010 1101 010 1010
0 011 0000 001 1010
4 011 0100 010 1110
7 011 0111 001 1001
6 011 0110 010 1111
ETX 010 0011 010 1100

Koncowa warto$¢ funkcji XOR (podkre §lona) jest
wlasnie suma kontrolna BBC zakladajac, ze jej
odpowiednik dziesigtny ma warto§¢ wigksza od 31.
Poniewaz znaki kodu ASCIH od 00 do 1IF
wykorzystywane s g tylko w kodach kontrolnych wi gc
BBC musi przekracza¢ warto $¢ dziesigtna 31.

W przypadku gdy XOR daje liczb ¢ ktorej odpowiednik
dziesig¢tny ma warto$¢ nizsza od 32 to dodaje si¢ 32. W
naszym przyktadzie

010 110 0=44 w systemie dziesi ¢tnym a
wiec BBC to znak 44. ktéoremu w kodzie ASCII
odpowiada przecinek (,).
Tak wigc pelny komunikat nastawy pr ¢dkosci
obrotowej napedu nr 14 na warto$¢ 47,6% wartosci
maksymalnej w kierunku do tytlu b ¢dzie taki jak w
przyktadzie podanym wyzej w pkt. WYSYLANIE
DANYCH.
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Opcje

9. OPCJE

Wyposazenie i oprogramowanie dodatkowe do nap ¢déw pradu stalego MENTOR 11

1 Karta MDAS3 regulatora wzbudzenia
2 Modul regulatora wzbudzenia FXMS5

3 Oprogramowanie

9.1 Karta MDA3 regulatora wzbudzenia

Karta MDA3 umozliwia napgdom MENTOR II
sterowanie silnikiem z regulacja pradu wzbudzenia. W
menu 06 przewidziano standardowo parametry do
wykorzystania w polaczeniu z opcyjnym regulatorem
wzbudzenia.

Karta MDA3 jest przystosowana do silnikow o pradzie
wzbudzenia do 5A i jest montowana do wngtrza napedu.
Jest tez przystosowana do zamontowania przez
uzytkownika na miejscu instalacji napgdu. MDA3
obejmuje sama kartg, prostownik wejsciowy oraz ptytke

odprowadzajaca ciepto i nie wymaga stosowania
zadnych elementéw dodatkowych.

Instalacja

Przed prrystgpieniem do prac instalacyjnych

wymagajqcych dostegpu do wnetrza napedu naleZy
bezwzglednie odlqczy¢ naped od sieci zasilajgcej i
odizolowac tak, by napiecie nie moglo pojawié sig¢ w
sposob niezamierzony.

Karta MDA3 jest montowana pomig¢dzy plyt¢ mocy
napedu i radiator (rys. 25). Dostgp do plyty mocy
uzyskuje si¢ po odchyleniu panelu przedniego do przodu
po uprzednim zwolnieniu dwoch §rub w rogach goérnych
zespolu napgdowego (patrz rys. 11 w rozdz. 4).

F1+

( )

- J

Jak pokazano na rys. 26 prostownik jest mocowany do
radiatora poprzez przewidziany do tego celu otwor w
ptycie mocy. Mocowanie zapewnia jedna $ruba centralna
(dostarczana wraz z kartag).

Przejsciowa plytka odprowadzania ciepta (réowniez
dostarczana z karta) musi by¢ montowana pomigdzy
prostownik i radiator.

Karta MDA3 jest polozona czgSciowo nad
prostownikiem i mocowana do radiatora przy pomocy
przewidzianych do tego kotkow montazowych i $rub.

Zamontowanie plytki MDA3 regulatora wzbudzenia

do zespolu nape¢dowego

1.  Odtaczy¢ potaczenia elastyczne E3, L11, Fl1+ 1 F2
od prostownika;

2. Odlaczy¢ blok prostownika;

3. Zainstalowa¢ ptytke przejsciowa odprowadzania
ciepta;

4. Zainstalowa¢ MDA3 i dociagna¢ dostarczona do
tego celu sruba M5 do ptytki przejsciowej;

5. Podlaczy¢ ponownie przewody elastyczne E3, L11,
Fl1+iF2;

6. Miedzy MDA3 1 plyt¢ mocy zamontowaé
dostarczony nylonowy wspornik kotkowy przy
pomocy nalezacej do kompletu $ruby M5 z
nylonowa podktadka i nylonowa nakretka;

7. Pomigdzy zlacza PL6 na plycie mocy i PLI na
ptytce MDA3 zainstalowa¢ przewdd tasmowy,
paskiem czerwonym na lewo;

8. Usuna¢ zwieraki LK1 i LK2 z plyty mocy.

Karta MDA3 jest wyposazona w 6 rezystorow
obciazajaco - dopasowujacych. Uzytkownik moze
wyskalowaé sprzgzenie pradowe, odpowiednio do
warto$ci maksymalnych pradu wzbudzenia, poprzez
nastawe parametru 06.11 zgodnie z tabela str. 96.

UWAGA:
MENTOR 1II mozna wykorzystywa¢ z karta
MDA3 w wersji 1 o pradzie maks. 10A.
Parametr 06.11 jest wtedy nastawny w
przedziale od 101 do 110 co odpowiada
przedzialowi pradu od 0.5 do 5SA w odstgpach
0,5-amperowych.

( Ptyta mocy

Ptytka
przejsciowa

odprowadzania
ciepla

Prostownik

Rys. 26. Ptytka MDA3 zamocowana pomgdzy
radiator i ptytle mocy
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Parametr 06.11; skalowanie sprzezenia pradowego

PozycjaJ1 =~ Nastawa Prad maks.
06.11 MDA3
2A 201 0,5
2A 202 1,0
2A 203 1,5
2A 204 2,0
8A 205 2,5
8A 206 3,0
8A 207 3,5
8A 208 4,0
8A 209 4,5
8A 210 5,0
8A 211 5,5
8A 212 6,0
8A 213 6,5
8A 214 7,0
8A 215 7,5
8A 216 8,0

Mentor 11

Parametr 06.16; przetacznik stalej czasowej wzbudzenia:
06.16 =1 dla statej czasowej (TC) > 0,3sek.
06.16 = 0 dla statej czasowej (TC) < 0,3sek.
(nastawa domyslna).

Parametr 06.17; wzmocnienie catkujace petli pradowe;:
warto$¢ domyslna parametru 06.17 wynosi 1;

dla zmniejszenia przeregulowan mozna nastawi¢ 06.17
na warto$¢ 1 zwigkszajac w ten sposob dwukrotnie
wzmocnienie dziatania catkujacego petli.

9.2 Regulator wzbudzenia FXMS5

Regulator FXMS5 umozliwia wykorzystanie napgdu
MENTOR II do sterowania silnika z regulacja
wzbudzenia realizowana cyfrowo. Do wspolpracy z
regulatorem  FXMS5  przewidziano  standardowo
parametry zebrane w Menu 06. Parametr 06.11 stuzy do
skalowania pradu wzbudzenia (patrz tabela wyzej).
Regulator FXMS5 jest instalowany na zewnatrz napgdu i
nadaje si¢ do silnikow o pradzie wzbudzenia do 20A.
Jest  przystosowany do  zainstalowania  przez
uzytkownika na miejscu instalacji napgdu.

Przed uiyciem napedu z regulatorem FXM5

nalezy pamietaé o usunieciu zwierakow LK1 i

LK?2 7 plytki mocy.

Uruchomienie regulatora FXMS5

Maksymalny prad wzbudzenia na wyjsciu regulatora
zalezy od iloSci zwojow pierwotnego uzwojenia
przektadnika pradowego DCCT (dostarczanego tacznie
ze specyfikacja techniczna wraz z FXMS5) oraz od
potozenia zwieraka LK1. LK1 moze znajdowaé si¢ w
jednym z dwoch potozen tak, ze:

20 15

maks. prad wzbudzenia [ = — Iub —

Np Np

gdzie Np - ilo$¢ zwojow pierwotnych przektadnika
DCCT.

W powiazaniu z nastawa parametru 06.11 prad
wzbudzenia mozna ustawia¢ na 20 réznych wartosci, od
1A do 20A, w odstgpach co 1A, jak to pokazano w tabeli
na nastgpnej stronie.

Bezpieczniki

Nalezy pamigta¢, ze obwod wyjsciowy regulatora
wzbudzenia  jest standardowo  wyposazony w
bezpieczniki 10-amperowe (FS3 i FS4 na rys. 4). Jesli
wymagany jest prad wzbudzenia o wartosci wigkszej od

9A to bezpieczniki nalezy wymieni¢ na inne o
podwyzszonej zdolnosci wylaczania (typ HRC) i
odpowiednio znamionowane.

Parametr 06.16 - stala czasowa wzbudzenia

06.16 = 1 dla statej czasowej (TC) > 0,3sek;

06.16 = 0 dla stalej czasowej (TC) < 0,3sek
(nastawa domyslna).
Parametr wzmocnienie
pradowe;j:

warto$¢ domyslna parametru 06.17 wynosi 1;
dla zmniejszenia przeregulowan mozna nastawi¢ 06.17
na wartos¢ 1 zwigkszajac w tensposob dwukrotnie
wzmocnienie dziatania catkujacego petli.

06.17; calkujace petli
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P
OTWORY MONTAZOWE; $rednica 7mm (1/4cala)
|
L]
TOT————"1
 — | S by 3  p———L
H—— e ——ic |
E H E D L-*:
5 | a E |
E : E AR
Neccccccemccrecceeene __I,__ ____________________ . b indoX Y]
__-GP,-_-_-_-._._ Y.
A > .
B ! Przeptyw powietrza chtodacego
:’I : Wymiary (mm/cale)
:' _____________________________________________ : mm in
v F A | 1125] a1
. - B | 250 | 97’8
c | 176 |66
! G ) D | 162 |6%s
E | 150 |56
7/
Rys.27. Regulator FXMS5; wymiary calkowite i montazowe F | 112 | 4%6
Y 8 Y G| 225 | 878
S

Sterowanie cyfrowe maksymalnym pr adem wzbudzenia; wersja V4.30 programu
UWAGA: wersji 2 regulatora FXM5 nie wolno uzywac z wezesniejszymi wersjami oprogramowania napgdu MENTOR 11.

Zwoje uzw. pierw. Potozenie LK1 Nastawa parametru
Prad maks (A) (Np) 20/ Np 15/Np 06.11
1 10 . 1
2 10 . 2
3 5 o 3
4 5 . 4
5 4 . 5
6 3 o 6
7 2 o 7
8 2 o 8
9 2 o 9
10 2 . 10
11 1 . 11
12 1 . 12
13 1 o 13
14 1 . 14
15 1 . 15
L]

16 1 . 16
17 1 . 17
18 1 . 18
19 1 . 19
20 1 20
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Uwagi do oprogramowania regulatora wzbudzenia

1. Regulator wzbudzenia bedzie odwzbudzal silnik
nawet w czasie dziatania ograniczenia napigcia
twornika.

2. Ograniczenie napigcia twornika nie ma wpltywu na
dzialanie zabezpieczen od przerwy w obwodzie
tachogeneratora lub przerwy w obwodzie twornika.
Zabezpieczenie od przerwy w obwodzie twornika nie

Mentor 11

zabezpieczenia od  przerwy W  obwodzie
tachogeneratora (parametr 10.30).

3. Po wejsciu w stan nieaktywny normalnych funkcji
logicznych (08.21 = 1) do sterowania parametrem
01.11 mozna wykorzysta¢c jedno =z  wejsé
programowalnych (Ref. ON, patrz diagram menu 01)
tylko w stanie dozwalajacym wysterowanie zaworow
(obecnos¢ sygnatu RUN PERMIT).

4. W przypadku regulatora wzbudzenia zwloka czasowa

jest deaktywowane stanem nieaktywnym na przetaczenie mostka tyrystorowego, przy nastawie
05.26 = 1, wynosi 50 okresoéw po 60°.
9.3 Opcje oprogramowania
Opisane nizej opcje programu sa ‘tatwe do  9.3.3 Opcja Centre-Wind

zainstalowania i wdrozenia; dostgpne sa dla wszystkich
napedow MENTOR II. Oprogramowanie dziala na
karcie MD29, ktéra mozna zamontowaé

na karcie MDA2B.

9.3.1 Zbocze S (ang. S-Ramp)

Zbocze S zostalo przewidziane do bezstopniowego
przyspieszania obrotow. Pozwala uzyskiwaé lagodne
wejscie na charakterystykg stromo$ciowa obrotow
podczas przyspieszania 1 takiez zejScie podczas
spowalniania.

9.3.2 Opcja PID

Ta czgs¢ oprogramowania daje napgdom MENTOR II
dodatkowa petle sterowania. Pozwala wybiera¢ proporcje
funkcji calkowania i rézniczkowania odpowiednio do
roznicy migdzy sygnatem predkosci zadanej i sygnatem
sprz¢zenia zwrotnego. Kazda z funkcji PID przyjmuje
warto$ci zmienne pozwalajac na adaptacj¢ pakietu do
roznych zastosowan.

Opcja Centre-Wind pozwala dostroi¢ naped MENTOR
IT do charakterystyki maszyny i procesu, zarowno dla
nawijarek jak i odwijarek.

9.3.4 Polozenie walu silnika

Zapewnia sterowanie utrzymujace wat silnika w
wybranym ustalonym potozeniu w celu np.. dokonania
automatycznej] wymiany narzedzi w obrabiarkach
sterowanych komputerowo.

9.3.5 Sygnal wy$wietlania mocy w kW

Opcja zawiera parametr pozwalajacy na wySwietlanie
mocy w kW dla kazdej predkosci obrotowe;.

9.3.6 Cyfrowa Kkontrola
polozeniowa.

Opcja shuizy do precyzyjnego sterowania predkosci
obrotowej i pozwala synchronizowa¢ potozenia dwoch
walow.

predkosci i petla
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10. KOMPATYBILNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA

Odpornos¢ na zaklécenia

Zaktadajac, ze wskazowki zawarte w niniejszym podreczniku zostaty prawidtowo zastosowane napedy MENTOR 11
wykazuja doskonala odporno$¢ na zakldcenia pochodzace ze zrodet zewnegtrznych. Zgodnie z dobra praktyka
inzynierska przekazniki, styczniki i inne taczniki znajdujace si¢ w sasiedztwie napedu a pracujace w obwodach
indukcyjnych powinny by¢ wyposazone w thumiki przepigé.

Emisja zaklocen

Potprzewodnikowe sterowniki mocy, wyposazone w szybko przelaczalne elementy mocy, emituja pewna ilo$¢ energii w
radiowym pasmie czgstotliwosci. Przelaczanie w przeksztaltnikach napgdow tyrystorowych pradu stalego przebiega
stosunkowo wolno (w poréwnaniu np. z modutami tranzystorowymi napgdow typu PWM pradu przemiennego) tak, ze
za emisj¢ zaklocen (o czgstotliwo$ci mniejszej od 1MHz) odpowiedzialne sa gltéwnie przewody taczeniowe. W
przypadku wigkszosci instalacji sasiadujace z napgdem systemy elektroniczne nie wykazuja objawow zakléceniowych.
Jednak uzytkowanie w poblizu napgdu bardzo czulej elektronicznej aparatury pomiarowej lub odbiornikow radiowych
na niskie czgstotliwosci radiowe moze wiaza¢ si¢ z konieczno$cia zastosowania specjalnych $Srodkow
przeciwzakloceniowych. Moga one obejmowaé zastosowanie filtru napigcia zasilajacego naped i uzycie ekranowanych
kabli faczacych wyjscie napgdu z silnikiem.

Napedy pradu statego generuja rowniez czgstotliwosci harmoniczne do zasilajacej je sieci, ktore moga powodowaé
krotkotrwate zatamania napigcia zasilajacego. Mozna je w razie konieczno$ci ograniczy¢ dlawikami sieciowymi.
Harmoniczne sieciowe moga stanowi¢ problem tylko wtedy gdy moc napgdu jest zbyt duza w stosunku do mocy
systemu zasilania. W takim przypadku moze by¢ konieczna kompensacja wspotczynnika i mocy i stosowanie filtrow
eliminujacych czgstotliwosci harmoniczne.

Ze wzglgdu na duze koszty filtrow mocy czgsto rozwiazaniem bardziej ekonomicznym okazuje si¢ ochrona
wspotpracujacych z napedem obwodoéw przed skutkami zaktdécen harmonicznych i zatamaniami napigcia zasilania.
Skutecznym zabezpieczeniem sg transformatory statego napigcia.
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Uzupelnienie do wydania 6 opisu technicznego MENTOR 11

WERSJA VS5.xx.yy OPROGRAMOWANIA NAPEDU MENTOR 1T

Jesli wersja V5.xx.yy oprogramowania ma by¢ zainstalowana w napedzie w miejsce wersji V.xx.xx to nalezy
réwniez zainstalowa¢ zwierak LK3 na plycie mocy. Instalujac t¢ wersje oprogramowania do napedéw
oprogramowanych w wersji wczesniejszej od V4.07.00 nalezy upewni¢ si¢, Ze parametry 03.29 i 10.29 zostaly
nastawione na warto$¢ 0 by nie zmieni¢ dzialania napedu.

1. Dodano nowy parametr (10.37) wylaczajacy zabezpieczenie od przerwy w obwodzie twornika wprowadzone w
wersji V4.02.00. Jest to konieczne do zastosowan innych niz naped silnika (np. prostownik wejsciowy falownika).

2. Naped MENTOR I i wszystkie poprzednie wersje napegdu MENTOR 1I charakteryzuje pewna histereza przy
przelaczeniu mostkéw tyrystorowych zapobiegajaca oscylacjom pomigdzy mostkami przy bardzo matych
obcigzeniach. Prég ustalono na poziomie 1,6% maksymalnego pradu napgdu. Okazalo sig, ze w zastosowaniach
wymagajacych precyzyjnej kontroli pradu, w ktérych naped pracuje tylko jako wzmacniacz pradu, ten poziom
histerezy jest zbyt wysoki. Dodano wigc nowy parametr (05.28), ktéry po dokonaniu jego nastawy redukuje
histerezg¢ do wartosci tylko 0,2% maksymalnego pradu napegdu.

3. W poprzednich wersjach oprogramowania zawarto zwloke czasowa 0,2s do zadzialania zabezpieczenia od zaniku
wzbudzenia (by uwzglednié¢ czas narastania pradu po pojawieniu si¢ napigcia wzbudzenia). Okazato sig, ze w
pewnych zastosowaniach jest to warto$¢ zbyt mata i powigkszono ja do 0,5s.

4. Skorygowano pewien problem wystepujacy podczas pracy napedu w trybie regulatora momentu nawijarki. W
poprzednich wersjach napgdu (takze w MENTOR I) wymoég automatycznego przej$cia na zerowa predkos$¢ zadana
gdy znak sygnalu sprzezenia zwrotnego stawat si¢ przeciwny do znaku sygnalu zadajacego moment nie byl
spelniamy ponizej progu predkosci zerowej. Problem ten w napedach MENTOR II byl czgsciowo ukryty poprzez
dopuszczenie istnienia momentu (w dowolnej ¢wiartce) takze przy zerowej predkosci zadanej. Jednak ta
modyfikacja (wprowadzona w wersji V4.01.02) stala si¢ problemem samym w sobie jako, ze bit predkosci zerowej
staje si¢ aktywny z op6znieniem 200ms i z takim wtasnie opdznieniem przerywa oscylacje przekaznika predkosci
zerowej gdy predkos¢ zbliza si¢ do progu predkosci zerowe;.

5. Dotaczono dodatkowa funkcje do procedury samostrojenia polegajaca na monitorowaniu w sposob ciagly wartosci
pradu w stanie przewodzenia ciaglego i korekcji wzmocnienie petli pradowej odpowiednio do zmierzonej
zawartosci sktadowej zmiennej pradu. Funkcje ta uaktywnia si¢ poprzez nowo wprowadzony parametr 05.27 w
menu 05. Procedur¢ samostrojenia napedu przed jego uruchomieniem w miejscu zainstalowania nalezy wykonywac
nadal jako, ze nowo wprowadzona funkcja nie dokonuje nastawy wzmocnienia cztonu catkujacego (05.14) i
wzmocnienie obliczone w te§cie samostrojenia pozostaje prawidtowe. Dzialanie dodatkowej funkcji w procedurze
samostrojenia zostaje wstrzymane po wejsciu w druga stref¢ regulacji tak, ze wzmocnienia nie rosna podczas
odwzbudzania silnika. Nowa funkcja nie dziala takze w trybie szeregowej pracy 12-pulsowej napedu.

6. Dziatanie cztonu rézniczkujacego petli predkosciowej poprawiono zmniejszajac jego zwloke czasowa. W niniejszej
wersji oprogramowania czas probkowania czlonu ustalono na dwukrotng warto$¢ czgstotliwosci sieciowej a jego
wzmocnienie jest krotnoscia stala. W celu zredukowania "zakldcen" powodowanych czlonem rézniczkujacym
zastosowano filtr cyfrowy pierwszego rzedu o stalej czasowej 4/F gdzie F jest czgstotliwo$cia sieci zasilajace;.
Odpowiedz cztonu rézniczkujacego okresla wyrazenie

0311dE = dE

————— gdzie — wyraza zmiang w jednostkach na sekundg.

4F dt

7. Dodano dwa nowe parametry bitowe w menu regulatora wzbudzenia (06.23 i 06.24), ktére mozna wykorzysta¢ do
obnizenia wzmocnienia petli pradowej. Nastawa parametru 06.23 zmniejsza wzmocnienie dwukrotnie a nastawa
06.24 - czterokrotnie. Nastawa obydwu parametréw mozna zredukowa¢ wzmocnienie o$miokrotnie. Parametr
06.16 obecnie wplywa tylko na stosunek czesci proporcjonalnej do czesci catkujacej wzmocnienia. Sprowadzajac
parametr 06.16 do warto$ci 0 zwigksza sig udziat czgsci catkujacej co pozwala petli pradowej podaza¢ doktadniej
za sygnatem zadanego pradu. Jednakowoz petla staje si¢ wtedy mniej stabilna, szczegdlnie po zmniejszeniu
wzmocnienia catkowitego parametrem 06.23 lub 06.24. Zwykle parametr 06.16 nalezy nastawi¢ na 1 i zmienia¢ ta
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nastawe tylko w przypadku zaistnienia konieczno$ci dokonywania szybkich zmian strumienia wzbudzenia gdy
wiadomo, ze stala czasowa obwodu wzbudzenia ma warto$¢ mata.

Wykorzystanie sktadowej I cztonu PID petli predkosciowej na wejsciu uktadu kompensacji spadku IR napigcia w
regulatorze wzbudzenia dziala dobrze wtedy gdy naped pracuje jako regulator predkosci. W trybie bezposredniej
regulacji momentu obrotowego petla predkosciowa nie dziala i w stanach przeregulowania predkosci (w trybie
regulacji momentu) wchodzi w nasycenie. Aby wyeliminowa¢ ten problem zastosowano teraz alternatywna
kompensacj¢ IR wybierana parametrem bitowym 06.20 i wyprowadzana z sygnatu sumarycznego zadanego pradu
(04.02) po jego odfiltrowaniu. W zwiazku z tym diagram funkcyjno-logiczny menu 06 nalezy zmodyfikowac jak
nizej:

Przelacznik zrodia
06.20 sygnatu kompensacji 2
spadku IR

Calka z uchybu
predkosci

03.08

Sumaryczny (koncowy) sygnat 06.06

zadanej wartosci pradu 1 '
% . Kompensacja 2 Sygnal wyjéciowy

spadku IR kompensacji 2
spadku IR

9.

W wersjach poprzednich nastawa wzmocnienia czlonu proporcjonalnego petli predkosciowej na zero mogta by
powodowa¢ nasycanie si¢ petli i zbyt duze przyspieszenia silnika. Obecnie nie stanowi to problemu ale nadal nie
zaleca si¢ zbyt niskiej nastawy gdyz moze to powodowac¢ niestabilnos¢ petli predkosciowe;.

10. Brak jest RMU100. Ponadto aby wprowadzi¢ nowe parametry bitowe, niezbgdne dla nowych wlasciwosci napgdu,

11.

12.

13.

II

parametr kodu krajowego (11.14) nie bedzie teraz wystgpowat jako liczba catkowita a tylko jako parametr bitowy.

Wzmocnienia petli pradowej zmodyfikowano nastgpujaco:

Parametr 05.15 - stata czasowa silnika: zmniejszono 2-krotnie i obecnie warto$¢ domyslna

wynosi 25;

Parametr 05.14 - wzmocnienie cztonu catkujacego przy przewodzeniu ciaglym : takze zmniejszono
2-krotnie tak, ze obecnie wynosi 05.14 /512 a nastawa domyslna - 16;

Parametr 05.13 - wzmocnienie czionu proporcjonalnego przy przewodzeniu ciagtym :

takze zmniejszono 2-krotnie tak, ze obecnie wzmocnienie wynosi 05.13/256 a nastawa domyslna - 16;
Parametr 05.12 - wzmocnienie cztonu catkujacego przy przewodzeniu nieciagtym : zmniejszono
4-krotnie by dopasowac¢ do innych parametréw. Obecnie wzmocnienie wynosi 05.12 /128

a nastawa domyslna - 16.

Zmodyfikowano tez procedurg automatycznego samostrojenia, odpowiednio do tych zmian.
Parametr 03.28 - mnoznik wzmocnienia cztonu proporcjonalnego petli predkoSciowe;j:

nastawa na wartos¢ 1 daje 4-krotny przyrost wzmocnienia cztonu proporcjonalnego.

Wymagania zwarciowe (ang. UL listing)

Naped MENTOR jest przeznaczony do stosowania w obwodach o pradzie zwarcia symetrycznego nie wigkszym niz
10000A wartosci skutecznej dla wielkosci M25(R) do M210(R) oraz nie wigkszym niz 18000A dla wielko$ci
M350(R) do M850A i napigciu maksymalnym 480V+10%. Moment maksymalny dokrgcania zaciskow wzbudzenia
wynosi 1,5Nm.

Poprawa odpornosci na zalamania napigcia zasilania

Pomimo zaprojektowania napedu tak by byl odporny na zalamania napigcia na jego wejSciu pomocniczym
stwierdzono kilka przypadkéw gdzie przy zasilaniu z sieci 60Hz bez dlawikéw sieciowych mogta wystapic¢ utrata
synchronizacji obwodu kontroli faz. Zamontowanie mostka LK3 poprawia filtracje w obwodzie detekcji synchro a
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14.

to z kolei poprawia odpornos¢ na zatlamania ale wnosi pewne niewielkie opdznienie fazowe do napigcia
synchronizacji. Program V5.00.xx kompensuje to opdéznienie.

Zmniejszenie tetnien
Aby naped pracowat poprawnie tetnienia pradu na zacisku 11 (Ix w Voltach) musza mie¢ warto$¢ co najmniej 0,6V
przy predkosci zerowej (gdy nie wystepuje SEM maszyny).

We wszystkich poprzednich wersjach programu poziom pradu z taka zawarto$cia tetnien, mierzony w punkcie
przejécia na przewodzenie ciagle, wyrazat si¢ w parametrze 05.01 jako 61 jednostek lub 9,2% pradu znamionowego
napedu. W wersji niniejszej programu dodano nowy parametr bitowy (05.29), ktéry po dokonaniu jego nastawy
pozwala uzytkownikowi zwigkszy¢ 1,6 razy rezystory obciazajaco-dopasowujace. Program przeskaluje
odpowiednio sprzgzenie zwrotne pradowe tak, by skompensowaé ta zmiang rezystancji. Po dokonaniu nastawy
parametru 05.29 i wymianie rezystoré6w obciazajaco-dopasowujacych tetnienia o warto$ci minimalnej réwnej 0,6V
na zacisku 11 uzyskuje si¢ przy 05.01 = 38 co odpowiada wartosci tylko 5,7% pradu znamionowego. Nastawa
parametru 05.29 zmienia takze przedzial nastawy parametru 05.15 tak, ze nie trzeba go nastawia¢ na wartos¢ bliska
nastawie maksymalnej (255) gdy przy tak niskich pradach wystgpuje przewodzenie ciagte. Zmodyfikowano takze
funkcj¢ samostrojenia tak, by uzyskaé¢ prawidlowa nastawe parametru 05.15 po dokonaniu nastawy parametru
05.29.

UWAGA: wartoSci rezystor6w obcigzajaco-dopasowujacych nie nalezy zmieniaé jesli tetnienia pradu na zacisku

15.

16.

17.

18.

11 sg wigksze niz 0,65V jako, Ze naped pracuje lepiej ze standardowymi rezystorami.

Poprawa zabezpieczenia od utraty sprzezenia predkosciowego
W niniejszej wersji programu prog dzialania zabezpieczenia odniesiony do napigcia silnika nie zmienia si¢ z
warto$cia pradu i zawsze wynosi okolo 0,35 napigcia zasilania.

Kompensacja IR

W poprzednich wersjach programu sygnal wyj$ciowy kompensacji IR byl nieprawidlowo dodawany do
skalowanego sygnatu sprzgzenia zwrotnego z twornika zamiast odejmowania go. Podobnie dzieje si¢ po wybraniu
spadku IR parametrem 03.20 = 1; sygnat wyjsciowy kompensacji IR jest odejmowany zamiast by¢ dodawanym. W
wersji obecnej zostato to skorygowane.

Termistorowe zabezpieczenie temperaturowe bloku tyrystorowego

Warto$¢ domyslna parametru 10.33 zmieniono na 0 tak, ze podczas tadowania wartosci domyslnych zabezpieczenie
temperaturowe bloku wchodzi w stan aktywny. W tym stanie zabezpieczenie temperaturowe zadziala réwniez po
wykryciu przerwy w obwodzie termistora i dlatego w przypadku napedoéw bez termistora i wentylatora uzytkownik
powinien, po zaladowaniu do pamigci wartosci domyslnych, nastawi¢ parametr 10.33 na warto$¢ 1 by zapobiec
dzialaniu zabezpieczenia.

Algorytm samostrojenia cigglego

Po uaktywnieniu algorytmu samostrojenia ciaglego (05.27 = 1) naped przestaje wprowadza¢ automatycznie do
pamigci nastawy parametréw pgtli pradowej. Uzytkownik powinien robi¢ to recznie po ustabilizowaniu sig¢ wartosci
parametrow i biegu silnika.
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Redukcja wzmocnienia petli pradowej

W aplikacjach o matlej inercji obciazenia napgdu lub inercji zmiennej mozna zmniejszy¢é zakres wzmocnienia
cztonéw P i I w petli predkosciowej. W tym celu wprowadzono nowy parametr nr 03.29. Po ustawieniu go na
warto§¢ 1 wzmocnienia cztondéw p i I maleja 8-krotnie tak, ze:

wzmocnienie cztonu P = 03.09/64;

wzmocnienie cztonu I =03.10 e 6 o £/2048.

Jesli parametr 03.28 ustawi¢ na wartos¢ 1 dla obciazen o duzej inercji to nastawa parametru 03.29 zostanie
zignorowana i potraktowana jako 0.

Tlumienie przepieé

Naped MENTOR jest wyposazony w ograniczniki przepi¢¢ zabezpieczajace tyrystory przed skutkami przepigé

migdzyfazowych spowodowanych wyladowaniami atmosferycznymi itp. Uodporniono je takze na przepigcia faza -
ziemia o wartosci ponad 4kV.
W regionach o duzym nasileniu wyladowan atmosferycznych, szczegdlnie gdy zasilanie jest polaczone w trojkat,
zaleca si¢ stosowanie dodatkowej ochrony zewnetrznej wlaczanej migdzy poszczegélne fazy i ziemig. Typowymi
elementami ochrony przepigciowej sa warystory (ang MOV). Moga to by¢ warystory na napig¢cie znamionowe do
550V AC. Takie warystory mozna stosowa¢ do wszelkich napie¢ zasilania az do 660V+10%. Nalezy si¢ upewnic,
ze prad udarowy warystora wynosi co najmniej 3kA przy standardowej stromosci udaru (1,2/us dla napigcia lub
8/20us dla pradu). Przewody taczeniowe warystoréw powinny by¢ mozliwie kroétkie (do 15cm) by unikna¢ przepigé
dodatkowych mogacych powstawa¢ na ich induktancjach podczas wytadowania. Zaleca si¢ stosowanie warystoréw
majacych atest bezpieczenstwa (np. agencji UL); w pewnych regionach moze to by¢ istotne ze wzglgdéw prawnych
lub ubezpieczeniowych.

Dilawiki
sieciowe
* I
* L
Zasilanie Do napedu
*

Przewdd zerowy

Uwaga: Podczas wykorzystywania napedu Mentor z wersja V04.03.00 programu (lub wersja po6zniejsza) w stanie

v

aktywnym funkcji odpornosci na zalamania napigcia zasilania (11.24 = 1) przejScie napedu przez zalamania
nie powoduje zmiany bitu sprawnosci, tj. 10.12 = 1. W poprzednich wersjach programu takie zdarzenie
powodowalo zmiane¢ tego bitu, tj. parametr 10.12 przyjmowal warto$¢ 0 wskazujac na stan niesprawnosci
napedu.
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Uwaga: JeSli zachodzi Kkonieczno$¢ uzywania impulséw znacznikowych przy pracy ze sprzzeniem
predkosciowym z enkodera (mozna stosowa¢é tylko enkoder dajacy 1024 impulsy na jeden obroét) to usterka
markera spowoduje przerwe w sprzezeniu zwrotnym predkosciowym.

Kategoria odpornosci na przepiecia i thumienie przepieé

Napedy MENTOR sa wyposazone w ochrong przepigciowa i zapewniaja zachowanie odpowiednich odleglosci
izolacyjnych. Odporne sa na przepigcia migdzyfazowe i faza - zero o wysokos$ci 4kV. Napedy w wersji 480V mozna
podiacza¢ do sieci o kategorii przepigciowej III (wg. IEC664-1). Oznacza to, ze mozna je podlacza¢ na state do
kazdego systemu zasilania innego niz instalacja na otwartym powietrzu. W tym ostatnim przypadku zaleca sig
stosowanie dodatkowej ochrony przepigciowej. Napedy w wersji 525 i 660V mozna podlacza¢ do systemow
zasilania klasy przepigciowe;j II. Podtaczenie takich napedow na state do przemystowego systemu zasilania wymaga
zastosowania dodatkowej ochrony przepigciowej migdzy fazami i zerem. Ochrong taka zapewniaja np. szeroko
dostepne warystory. Ochrony takiej nie wymaga si¢ w przypadku zasilania napedu z transformatora izolacyjnego.
Styki przekaznika statusu maja kategorie przepigciowa II przy 240V.

Kategorie przepieciowe

I obwody zabezpieczone ttumikami przepigc;

I instalacje elektryczne w budynkach zasilajace urzadzenia powszechnego uzytku;
IIT instalacje state podlaczone do zasilania na state;

IV instalacje pomiarowe budynkéw (np. pomiaru zuzycia energii).

WAZNE! WERSJA OPROGRAMOWANIA NAP EDU

Niniejszy produkt jest dostarczany z najnowsza wersjg interfejsu uzytkownika i programu sterowania maszyna.
Sprawdz czy sa zgodne z Twoja aplikacja. JesSli naped juz wcze$niej pracowal w Twoim systemie to jego
oprogramowanie moze réznié¢ si¢ nieco od wersji obecnej i moze to powodowa¢é nieco inne dzialanie napedu.
Moze to takze dotyczy¢ napedéw wracajacych z Centrum Serwisowego firmy Control Techniques. W razie
jakichkolwiek watpliwo$ci prosimy kontaktowaé si¢ z APATOR S.A. Centrum Nap edow.

Uwaga: napigcie wejSciowe zasilania (E1, E2, E3) zawiera si¢ w przedziale od 220V-10% do 480V+10% nawet
dla wersji naped6éw o podwyzszonym napieciu (535V i 660V).

APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun \Y%



Mentor 11 UZUPELNIENIE

Kierunek przeptywu
1‘ powietrza

S
=
e
§ A
1 ]

2 | bl
g o 1 b b 1 D Wymi rednostki
8 2 a H&H ymiary jednostki
5 ;§ _3.! ' ' 1 ! ! | napedowej (mm, cale)
<+ £ - —
3% -1_ el el A _"": mm in
2° . Ll L2 L3 i A 250 91316
%f _L | B 370 14916
=)
= < - —l—- - ! C 150 58
SIS Al | | D 112 4716
g< e MI105/R 1 E 195 71116
22 g B MISSR |
SE L e A2 M21O/R !

i - 1
<8 q - |
& ’ !
< <= 1
— O
S _:
23 ----< W modelach M105 i M105R
< 4 WENTYLATOR | . .
z = _ _". - wentylatory nie 3 uzywane
¥ |
<7 - E -
2z |
=3 Wymiary zaciskow
g g (mm, cale)
2 g mm  in WYCIECIE PLYTY I
i a 30 13116 ROZMIESZCZENIE
« b 60 238 OTWOROW DO MONTA ZU
< c 110 45/16 NAPEDU W WYCIECIU
< PLYTY MONTA ZOWEJ
3 d 100 31516 ]
= e 115 4172 mm in

XA 220 811/16
XB 200 77/8
. , XC 425 111/16
ZACISKI L1, L2, Al, A2 i L3 -sruba M8 XD 360 143/16

XE 245 95/8

Cztery otwory
pod M6

vB _.l . YA |
_+_ | | Wymiary do montazu
i H H
ve =X powierzchniowego (mm, cale)
11T T | mm in
YA 186 75/16
+ + YB 32 11/4
YC 10 7/16
YE 42 111/16
YF 50 115/16

YO .mm in
ZA 245 95/8
ZB 87 45/16
ZC 110 45/16

7B

I
G C S —
I

WYMIARY MODELI M25, M25R DO M210, M210R

+ o 42
—

VI APATOR CONTROL Sp. z 0.0. Torun




