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1 DCS 400 - kompaktni stejnosmérny pohon

DCS 400 je novou generaci pohonu pro stejnosmér-
né aplikace ve vykonovém rozsahu od 9 do 522 kW,
s moznosti pouziti bez pfizptsoben{ pro vSechna béznd
sitovd napéti od 230 do 500 V.

Jednoduchd manipulace , tak bylo oznaceno zad4ni pro
vyvojdfe. Vysledkem je pohon, ktery spliuje zvldseé
pozadavky v oblasti strojirenstvi.

* Jednoduchy jako analogovy pohon, ale se vSemi
vyhodami digitdlniho pohonu!

* Snadni integrace do zafizen{ diky extrémné kom-
pakeni konstrukei.

* Jednoduché projektovdni, instalace a uvddéni do
provozu.

DCS 400 nabizi{ inova¢ni design a vyuzivd nejnovejsi
polovodi¢ové technologie. Ndro¢ny software pomahd
snizovat rozsah udrzby, zlepSovat spolehlivost vyroby
a umoznuje mimofddné rychlé uvddéni do provozu.

Malé rozméry DCS 400 znamenaji Gsporu mista
v rozvodnych skifnich. Kompakeni konstrukce byla
mimo jiné dosazena také Gplnym zaclenénim budici
jednotky (v¢etné pojistek a tlumivek buzeni).

Yev s

Vyuzitim nejnovéjsi technologie IGBT pii napdjen{
buzeni{ mize odpadnoutjinak potfebny ptizptsobovaci
transformdtor pro napdjeni buzeni.

Pomoci uvddéni do provozu s navddénim pres ovlddaci
panel nebo pfes programy na bdzi Windows je uvddéni
pohonu do provozu mimofddné jednoduché a rychlé.

DCS 400 kromé toho obsahuje aplika¢ni makra.
Uzivatel si mdze v menu zvolit makro a tak si mize
pfednastavit urcitou strukturu softwaru a konfiguraci
vstupt i vystupll jedinym parametrem. Tim dochdz{
k aspote casu a ke snizeni chybovosti.

DCS 400 m4 znacku CE a byl vyvinut a vyroben podle
mezindrodniho standardu kvality ISO 9001.
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DCS 400 - kompaktni stejnosmérny pohon

Funkce pristroje

Funkce pohonu

Generitor funkce rampy pozadovanych
otacek (S-rampa, 2 rampy pro akceleraci/
deceleraci)

Snimdni skute¢nych hodnot otdcek pomoci
tachogenerdtoru, inkrementdlniho snimace,
EMC

Regulace otacek

Zpracovani pozadovanych hodnot momentu/
proudu

Externi omezeni momentu

Regulace proudu

Automatické zeslabeni buzeni

Automatickd optimalizace proudu kotvy,
proudu vinuti, reguldtoru otdacek, EMK-re-
guldtoru, pfizpisobeni toku

Sledovdni otdacek

Logika zapindni/vypindni

Vzdileny a mistni provoz

Nouzové zastaveni

Automatické zjistovani poradi fazi
Zjistovani pretiZeni motoru

Funkce interniho potenciometru motoru pro
pozadovanou hodnotu oticek

Jog-funkce

Konfigura¢ni makra

Funkce sledovani

Vlastni test
Pamét zavad
Sledovani motoru

Zpétné hlaseni skutecné hodnoty otdcek
Prekroceni teploty (vyhodnoceni PTC)
Pretizeni (I*t)

Prekroceni otacek

Zablokovani

Prekroceni proudu kotvy

Prekroceni napéti kotvy

Minimdlni proud buzeni

Prekroceni proudu buzeni

Ochrana usmérnovace

Prekroceni teploty
Funkce Watch Dog
Sledovani sitového napéti

Diagnostika tyristora

K 1-4

Ovladaci a obsluzné prvky

Analogové a digitdlni vstupy a vystupy
Fieldbuss

CMK (¢lovék - stroj - komunikace) pies:

Drive Window Light

(program pro uvddéni do provozu a pro
udrzbu) PC-program pracujici pod vSemi
béznymi prostiedimi Windows® (3.1x, 95,98,
NT):

* Programovdni parametrd

e Zjistovani zavad

* Indikace a analyza skute¢nych hodnot

* Pamét zdavad

DCS400PAN

Odnimatelnd ovlddaci a indika¢ni jednotka

s textovym zobrazenim pro:

* Uvadéni do provozu s nipovédou

* Programovdni parametrd

* Zjistovani zavad

* Zobrazeni pozadovanych a skute¢nych
hodnot

* Mistni obsluha



Prehled systému DCS 400
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Obr. 2/1: Prehled systému DCS 400
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21 Podminky okolniho prostredi

Sit'ové pripojeni - vykonovy dil

Napéti, tfifazové:

Kolisani napéti:

Jmenovity kmitocet:

Statickeé kolisani kmitoctu:

Dynamické: kmitoCtovy rozsah:
df/dt:

230 az 500 V dle IEC 38
+10 % trvalé

50 Hz nebo 60 Hz

50 Hz 2 %; 60 Hz +2 %
50 Hz: #5 Hz; 60 Hz: + 5 Hz
17 % /s

Sit'ové pripojeni - napajeni elektroniky

Napéti, jednofazové:
Kolisani napéti:
Kmito&tovy rozsah:
Stupen kryti

Modul ménice:

Barevny natér
Modul ménice viko:

kryt:

115 az 230 V dle IEC 38
-15 %/+10 %
45 Hz az 65 Hz

IP 00

RAL 9002 svétle Seda
RAL 7012 tmaveé Seda

Omezeni proudu (%) pro obvod kotvy a napajeni buzeni

T
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Obr. 2.1/1: Uginek nadmofrské vysky na zatiZitelnost usmériiovace

SpInéni norem

Modul a skfifi usmérfiovace jsou konstruovany pro pramyslovou oblast. V ¢lenskych
statech EU splfiuji komponenty pozadavky evropskych smérnic, viz nize uvedena

tabulka.

Prehled systému DCS 400

Mezni hodnoty okolniho prostredi
Pfipustna teplota okoli pfi jmen.proudu | ,.: +5 az +40 °C

Teplota okoli, modulu ménice:
Zmeéna teploty okoli:
Skladovaci teplota:
Transportni teplota:

Relativni vihkost:

Stupen znecisténi:

Vyska instalace:

+40 °C az 55 °C; viz obr. 2.1/2
<0,5°C/ minuta

-40 az +55 °C

-40 az +70 °C

5 az 95 %, bez kondenzace
stupen 2

Nadmorska vySka <1000 m: 100 %, bez omezeni proudu
Nadmorska vyska >1000 m: s omez. proudu, viz obr. 2.1/1

Vibrace modulu ménice:

0,5g; 5Hzaz 55 Hz

Hluk: Velikost jako modul
(ve vzdalenosti 1 m)
A1 55 dBA
A2 55 dBA
A3 60 dBA
A4 66...70 dBA, v zav.
na ventilat.

Omezeni proudu (%) pro obvod kotvy a napajeni buzeni

110
]
]
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I""--.._‘_‘_‘_‘_
50 [
I """--..._H_
l
40
70 |
30 35 40 45 50 55°C

Obr. 2.1/2: Uginek okolni teploty na zatiZitelnost usmérfiovade.

Normy pro Severni Ameriku

V Severni Americe spliuji systémoveé
komponenty pozadavky odpovidajic nize

uvedené tabulce.

Smérnice EU

Zodpovédnost vyrobce

Harmonizované normy

Bezpecnostni piredpisy

Modul ménice

Pro vykonové ménice
> 600V

Strojirenské smérnice

Standard pro modul
UL 508 C

Prumyslova fidici
zafizeni: pramyslové

Produkty > 600 V

CSAC22.2.C.1495

Poznamka:

odpovidajicich
transformatord

Prohlaseni EN 60204-1
89/392/EEC .
03/68/EEC vyrobce [IEC 204-1]
EN 60146-1-1
Smérnice pro nizké napéti [IEC 146-1-1]
73/23/EEC Prohlaseni o shodé EN 50178 [IEC --]
93/68/EEC Viz také
IEC 664
EN 61800-3 A
[IEC 1800-3]
P N Kde jsou mezni hodnoty podle
i[_"g'a;?”' 9,3“:"1'6- EN 50081-2 / EN 50082-2
o fi dodrzeni instalace
EMC smérnice I : 1 v souladu s 3ADW 000 032
vyhovujici EMV z hlediska
89/336/EEC kabeld. filtrd EMV nebo 'Instalace v souladu s EMC'
93/68/EEC .

Technicka zprava pro prohlaseni o shodé
byla oddélenim certifikace u ABB
pfekontrolovana z hlediska souladu se
smérnicemi pro EMV

IIK 2-2
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2.2

Velikosti

DCS 400 moduly proudového ménice

Prehled systému DCS 400

Velikost A1 Velikost A2 Velikost A3 Velikost Ad
Velikost Rozsah Rozméry Hmotnost Min. vzdalenost Pripojka ventilatoru Pojistky
proudu VxSxH cca. nahore/dole/strany
[mm] [ka] [mm]
A1 20..25A 310x270x200 11 150x100x5 - externi
A1 45..140 A 310x270x200 11 150x100x5 115/230 V/1faz. externi
A2 180...260 A 310x270x270 16 250x150x5 115/230 V/1faz. externi
A3 315..550 A 400x270x310 25 250x150x10 115/230 V/1faz. externi
A4 610...1000 A 580x270x345 38 250x150x10 ® 230 V/1faz. externi

Tabulka 2.2/1: Velikosti DCS 400

Tabulka jednotek
DCS 401 2kvadrantovy ménic

@ Ventilator s 115 V/1faz. jako doplnék

DCS 402 4kvadrantovy ménic

Typ ménice Sitové napéti Veli- Typ ménice Sitové napéti
400V 500V | kost 400V 500V
1o [A] (1, [A] [ILA] | P [KW] |P [kW] Lo [Al L AT [l [AT | P [kW] [P [kW]
DCS401.0020 20 | 16 | 4 9 12 A1l | DCS402.0025 25 | 20 | 4 10 13
DCS401.0045 45 | 36 | 6 | 21 26 A1l | DCS402.0050 50 | 41 |6 | 21 26
DCS401.0065 65 | 52 | 6 31 39 Al | DCS402.0075 75 | 61 | 6 31 39
DCS401.0090 9 | 74 | 6 | 41 52 A1 | DCs402.0100 | 100 | 82 | 6 | 41 52
DCS401.0125 | 125 | 102 | 6 | 58 | 73 A1 | DCS402.0140 | 140 | 114 | 6 | 58 | 73
DCS401.0180 | 180 | 147 |16 | 84 | 104 A2 | DCS402.0200 | 200 | 163 |16 | 83 | 104
DCS401.0230 | 230 | 188 |16 | 107 | 133 A2 | DCS402.0260 | 260 | 212 |16 | 108 | 135
DCS401.0315 | 315 | 257 |16 | 146 | 183 A3 | DCS402.0350 | 350 | 286 |16 | 145 | 182
DCS401.0405 | 405 | 330 |16 | 188 | 235 A3 | DCS402.0450 | 450 | 367 |16 | 187 | 234
DCS401.0500 | 500 | 408 |16 | 232 | 290 A3 | DCS402.0550 | 550 | 448 |16 | 232 | 290
DCS401.0610 | 610 | 498 |20 | 284 | 354 A4 | DCS402.0680 | 680 | 555 |20 | 282 | 354
DCS401.0740 | 740 | 604 |20 | 344 | 429 A4 | DCS402.0820 | 820 | 669 |20 | 340 | 426
DCS401.0900 | 900 | 735 |20 | 419 | 522 A4 | DCS402.1000 | 1000 | 816 |20 | 415 | 520

Tabulka 2.2/2: DCS 401 tabulka zafizeni
Jmenovité udaje pro stejnosmérné

napéti

Jmenovité ddaje pro stejnosmérné napéti
byly porizeny na zdkladé ndsledujicich pred-

pokladi:

* U, = jmenovité napdjeci nap€ti, tiifizové
* Odchylka napéti =10 %

U,=U, —D %)*1.3 *coso.

cos o = 0.966 (2kvadrantovy)
0.866 (4kvadrantovy)

Tabulka 2.2/3: DCS 402 tabulka zafizeni

Sitové pfipojo-

ss napéti

vaci napéti (max. napéti motoru)

UvN Ud
2Q@ 4Q

230 270 240
380 460 400
400 470 420
415 490 430
440 520 460
460 540 480
480 570 500
500 600 520

@® Pokud se pro zpétné

napajeni do sité pouzije
usmérnovac 2-Q,
zohlednéte prosim
napétové hodnoty 4-Q.

Tabulka 2.2/4: Doporu¢ené ss napéti pfi zadaném vstupnim napéti

II1K 2-3



2.3 Odolnost DCS 400 vuci pretizeni Prehled systému DCS 400

Za ucelem co nejefektivnéj$iho prizptisobeni komponenetd systému
pohonu k profilu zatizeni pracovniho stroje lze ménice dimenzovat na
zdkladé cyklG zatiZzeni. Cykly zatiZeni pracovnich stroju jsou napft. defi-
novany v pfedpisu IEC 146 nebo IEEE.

Jmenovité idaje na bazi okolni teploty max. 40 °C a pfi maximadlni
nadmoriské vysce 1000 m.

Typy zatizeni
Provozni | Zatizeni Typické aplikace Cyklus zatizeni
cyklus | ménice
| A
|
DCI | loe, trvaly (1,,) Cerpadla, ventilatory H————T—F
100%
| >
T )\
| 15 min
| | B P o
DC I | loc ||*na 15 min a extrudery, dopravni pasy 150% 100%
| 1,5*1,.,na60s =
I A
| T,
DC Il | loc,yN@ 15 min a extrudery, dopravni pasy = +
* 150% |100%
| 1,5%1,.,na120s s
>
| A
-
| _ JF 15 min w
DC IV | locy N@ 15 min a >y ¥4
2*1,wna10s 200% |100%
| >
Tabulka 2.3/1: Definice cyklu zatizeni
o L. . Doporuceny
Cykly zatizeni pohanénych stroju typ ménice
DC1 DC I DC I DC IV
IDCI IDCH IDCHI IDC v Typ méniée
trvaly 100 % 150 % 100 % 150 % 100 % 200 %
15 min 60s 15 min 120 s 15 min 10s
[Al [A] [A] [Al
2kvadrantové aplikace 2kvadrantovy ménic
20 18 27 18 27 18 36 DCS 401.0020
45 40 60 37 56 38 76 DCS 401.0045
65 54 81 52 78 55 110 DCS 401.0065
90 78 117 72 108 66 132 DCS 401.0090
125 104 156 100 150 94 188 DCS 401.0125
180 148 222 144 216 124 248 DCS 401.0180
230 200 300 188 282 178 356 DCS 401.0230
315 264 396 250 375 230 460 DCS 401.0315
405 320 480 310 465 308 616 DCS 401.0405
500 404 606 388 582 350 700 DCS 401.0500
610 490 735 482 723 454 908 DCS 401.0610
740 596 894 578 867 538 1076 DCS 401.0740
900 700 1050 670 1005 620 1240 DCS 401.0900
4kvadrantové aplikace E> 4kvadrantovy ménic
25 23 35 22 33 21 42 DCS 402.0025
50 45 68 43 65 38 76 DCS 402.0050
75 66 99 64 96 57 114 DCS 402.0075
100 78 117 75 113 67 134 DCS 402.0100
140 110 165 105 158 99 198 DCS 402.0140
200 152 228 148 222 126 252 DCS 402.0200
260 214 321 206 309 184 368 DCS 402.0260
350 286 429 276 414 265 530 DCS 402.0350
450 360 540 346 519 315 630 DCS 402.0450
550 436 654 418 627 380 760 DCS 402.0550
680 544 816 538 807 492 984 DCS 402.0680
820 664 996 648 972 598 1196 DCS 402.0820
1000 766 1149 736 1104 675 1350 DCS 402.1000

Tabulka 2.3/2: Vybér moduld ménice podle cykli zatizeni.
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2.4 Indikacni a ovladaci jednotky DCS 400

Pro obsluhu, uvadéni do provozu a diagnostiku,
a také pro ovlddini pohonu jsou k dispozici
rizné moznosti.

Prehled systému DCS 400

//////

je provedeno pres sériové rozhrani pomoci
svétlovodu do adaptéru Fieldbus.

DCS400-PAN

DCS

400 )

- oo | | SDCS-CON-3A
fipojeni
panelu

O00O

6000

7

X8

]

PC

Interfejs
rozhrani
(RS232)

fimi}

Obr. 2.4/1: Moznosti obsluhy

Panel DCS 400 PAN
Funk¢ni vlastnosti
¢ Uvadéni do provozu
s napovédou
(Panel Wizard)
* Ovldddni pohonu
* Programovin{ parametri
¢ Zobrazeni pozadovanych
a skute¢nych hodnot
¢ Stavové informace
¢ Nulovdni poruch
* Multijazykové
* Vyjmuti pfi provozu

——  Tsegmentovy displej
Funk¢ni vlastnosti

* Test chyb paméti RAM/ROM
¢ Program nepracuje

* Normaln{ situace

* Béhem downloadu

e Alarmy

¢ Chyby

Napajeni

Opti<c|1<>(") kabel EEII‘. Adaptér
=10m = || Fieldbus

Fieldbus adaptér

Komponenty:

e plastové optické kabely

* fieldbus adaptér

Pouzitelné Fieldbus adaptéry:

* PROFIBUS

* AC31

* MODBUS

¢ MODBUS+

* CAN-BUS

¢ DeviceNet

Dalsi podrobné informace o prenosu dat na-
leznete v prislusné dokumentaci pro fieldbus
adaptéry.
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Provoz s PC

Komponenty :

* RS232standardnikabel, 9pinovy sub-D konek-
tor, male-female, bez kfizeni

Funkcnost:

e Softwarovy paket "Drive Window Light"

Pozadavky na systém/doporueeni:

* PC s 386 procesorem nebo vy$$im

* pevny disk s 5 MB volné kapacity

* VGA monitor

* Windows 3.1, 3.11, 95, 98, NT

3 1/2" disketovd mechanika

Prehled systému DCS 400

Drive Window Light
Drive Window Light je PC ndstroj pro on-line
uvddéni do provozu, diagnostiku, udrzbu a
odstranovani zdvad

[

Zobrazeni konfigurace systému
nabizi zobrazeni pfehledu systému.

—g Ovladani pohonu
se pouziva se pro ovladani zvoleného pohonu.

Parametrizace
slouzi ke zpracovani signalli a parametrd pohonu.

POZOR!

Pro zamezeni vzniku nekontrolovanych provoz-
nich stavi nebo pro zastaveni v pfipadé ohrozeni
je podle pfislusnych norem v dodanych bezpec-
nostnich pokynech neni povazovano pouhé
zastaveni pohonu pres signaly "Uvolnéni",
"Zapnuti pohonu" nebo "Nouzové zastaveni"
popf. "Ovladaci panel" nebo "PC tool" jako jediné
dostatecné opatreni.

&

Trending
monitorovani skuteénych hodnot cilového pohonu.

= vz
1 Pamét’ zavad
umozhiuje zobrazit pamét zavad.

hE

Pravodce pro uvadéni do provozu

Pravodce pro uvddéni do provozu usnadnuje
nastaveni parametrd a optimalizaci pohonu. Vede
uzivatele rdznymi sekvencemi uvddéni do pro-
vozu.

w. DCS400 - Generelle Daten O] x|

FMator-Daten

Arkerpannung [1.02] IF W
fokersiom [1.01) [0 A
Feld:parnung [1.04] [0
“eldaram [1.03) |4’3 B
MasimalDrekzahl (1.08) [zz50 rpm

mit Faldscwedchung [

Feldabozepankt [1.05] |225[| Tpm

Stop - Modus [2.02)

(! Stop an der Rampe
O Slup an der Shunwenee

@ Stop austudeln laszen
W

Hothalt - Modus [2.03]

O Nathalt an der Bampe
(! Nothalt an der Stromagrenze
@ Nothalt austrudeln lasszn

StromiichterDaten

Fanelspache [7.01] deutsch

Antriebs-Hakio (2.01] IMakm 1 vl

Rampengenrator

Rampe auwarts [5.09) |3 SED
Rampe abwarts [5.10) |31 SED
Mothalt-Fampe [5.11] IQD ZED

CIEME
() Tacho

[hehzahl-Erfasaung [5.02]

O Geber |2D48 Imp. # Umcr. [5.03)

| ilfe I | weiter>>|ab::rechen|

Obr. 2.4/2: Priklad zobrazeni prdvodce uvadéni do provozu
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3.1

Moduly A1
DCS 401.0020
DCS 401.0045
DCS 401.0065
DCS 401.0090
DCS 401.0125

DCS 402.0025
DCS 402.0050
DCS 402.0075
DCS 402.0100
DCS 402.0140

Moduly A2
DCS 401.0180
DCS 401.0230

DCS 402.0200
DCS 402.0260

Moduly A3
DCS 401.0315
DCS 401.0405
DCS 401.0500

DCS 402.0350
DCS 402.0450
DCS 402.0550

Rozméry v mm

Technické udaje
Rozméry modul

S =5 mm pro velikost A1

7 S =10 mm pro velikost A2-A4
Smeér pratoku vzduchu T
270 /
225
e Sroub M6 PFipojky ventilatoru
.y 4 oy
2B DC8 400
]
. I T
< b ]
\\
% I 0@
——tq Jor vi@ it wi bpi\nJ §
L \_Bod uzemnéni"H" f
86 Sroub ,H*
lo——————4x45=180——=
Velikost | “A” | "B” 1 "¢ 1"D" | "E” | "F” |"G" | "H” Hmotnost
Al 370 | 350 | 142 | 200 | 67 | 98 | 145 | M6 ca. 11 kg
A2 370 | 350 | 209 | 267 |121,5|163,5| 212 | M10 | ca. 16 kg
A3 459 (437,5(262,5( 310 [147,5( 205 | 252 | M10 | ca. 25 kg
7
on - :":
I "C
e
§ -
c
S
? |
2 o
= <
< %
Signalové pripojky 3 g
Z 3
E
Ptipojky buzeni '0‘5- S
a napajeciho napéti s
B
Pfipojka napéjeciho napéti
0 0
12
L
L e
- B
g

Obr. 3.1/1: Rozmérovy vykres A1, A2, A3-modulu

Minimalni

Minimalni vzdalenost nahofe

™

Prostor dole

150 mm pro velikost A1

100 mm pro velikost A1

150 mm pro velikost A2/A3

T2
T2

250 mm pro velikost A2/A3

T1=
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Technické udaje

Moduly A4

DCS 401.0610 .

DCS 401.0740 -

DCS 401.0900 1T V| | oM
[

DCS 402.0680

DCS 402.0820

DCS 402.1000

Rozméry v mm

DC8 000

E
[ )

c

tf

B-107

40 Pro M12

52 80 —~—80—

Pfipojovaci listy 40x5 mm
Hmotnost cca. 40 kg

7
Fl
Q
g
®
34 '8
2 g
I PFipojky 2
¥ venli\étorﬂ\ g
1 >
I
‘@
£
5
=
Smér proudéni vzduchu
] ~
] s
o T
g
% ; 2
5
I
by %
ae Uzemnéni s
%sz g
1475 =
195. g =
240(PIN £
287.5(CON. g

Obr. 3.1/2: Rozmérovy vykres A4-modulu
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3.2 Prirezy pfipojek - utahovaci momenty

3.2.1 Doporuéené pripojovaci priirezy dle DIN VDE 0276-1000 a DIN VDE 0100-540 (PE), sto¢ené, az do teploty okoli 40 °C a 90 °C
provozni teploty vodica.

Typ jednotky C1,D1 u1, v1, w1 PE @
HO7V | NSGA | N2XY HO7V | NSGA | N2XY [ HO7V | NSGA | N2XY
FOU FOU FOU :D
oc |{CO[{Co{Co| \ [{C0|{Co|{Lo|Lo|{Lo LD
A1 | mmd | fmm] | fem] A=) | fem] | mmd | mmd | mmd | mmd i v e
DCS 401.0020 20 1x 25(1x 15({1x 15 16 1x25]11x 15| 1x15|1x25[1x15] 1x 15 M6 6
DCS 401.0045 45 1x10]1x 6| 1x 6 36 1x 6 1x 6 1x 4 1x 6 1x 6 1x 4 M6 6
DCS 401.0065 65 1x16]1x 10| 1x 10 52 1x 16 | 1x 10 1x 6 | 1x 16| 1x 10 1x 6 M6 6
DCS 401.0090 90 1x 25| 1x 16| 1x 16 74 1x25 | 1x16 | 1x16 | 1x 16| 1x 16 | 1x 16 M6 6
DCS 401.0125 125 1x35]1x 25| 1x 25 102 1x35 | 1x25| 1x25|1x 16| 1x 16 [ 1x 16 M6 6

DCS 401.0180 180 | 1x 70| 1x 50| 1x 50| 147 1x50 | 1x50 | 1x35|1x25| 1x25 | 1x 16 M10 25
DCS 401.0230 230 1x 95| 1x 70 1x 70| 188 1x70 | 1x70 | 1x50 | 1x 35| 1x35 | 1x 25 M10 25
DCS 401.0315 315 [2x 50| 1x 95| 1x120| 257 2x 50 | 1x95 | 1x95 | 1x 60| 1x 50 | 1x 50 M10 25
DCS 401.0405 405 | 2x70|2x 50([1x150] 330 2x 70 | 2x 50 | 1x120 1x 70| 1x 50 | 1x 70 M10 25
DCS 401.0500 500 [2x120|2x 70| 2x 70| 408 2x 95 | 2x70 | 2x70 | 1x95| 1x70 | 1x 70 M10 25
DCS 401.0610 610 [2x150|2x 95| 2x 95| 498 2x150 | 2x 95 | 2x 70 | 1x150] 1x 95 | 1x 70 M12 50
DCS 401.0740 740 [2x240|2x150|2x150| 604 2x185 | 2x120 | 2x 95 | 1x185] 1x120 | 1x 95 M12 50
DCS 401.0900 900 [2x240|2x185|2x185] 735 | 2x240 | 2x150 | 2x 150 1x240| 1x150 | 1 x 150| M12 50

*

*

*

DCS 402.0025 25 1Tx 25(1x25[1x 25| 20 1Tx25|1x25]| 1x15|1x25| 1x25]| 1x 15 M6 6
DCS 402.0050 50 1x 10{1x 6|1x 6 41 1x 10 1x 6| 1x 4 |1x 10| 1x 6| 1x 4 M6 6
DCS 402.0075 75 1x 16[1x 10|1x 16 61 1x 16 1x 10 1x 10 |1x 16| 1x 10| 1x 10 M6 6
DCS 402.0100 100 |1x 25|1x 16| 1x 25 82 1x 26 1x 16 1x 16 |1x 16| 1x 16| 1x 16 M6 6
DCS 402.0140 140 |1x 50|1x 35[1x 35| 114 Tx 35 1x 26| 1x 25 |1x 16| 1x 16| 1x 16 M6 6

DCS 402.0200 200 [(1x 70|1x 50|1x 70| 163 1x 70 1x 50 1x 50 |1x 35| 1x 25| 1x 25| M10 25
DCS 402.0260 260 [1x120|11x 70| 1x 95| 212 1x 95 1x70 [ 1x70 |1x 50| 1x 35| 1x 35| M10 25
DCS 402.0350 350 [2x 70| 1x120|1x120|] 286 | 2x 50| 1x120| 1x 95 |1x 50| 1x 70| 1x 50| M10 25
DCS 402.0450 450 |2x 95(2x 70|2x 70| 367 |2x 70| 2x 70| 2x50 |1x 70 1x 70| 1x 50| M10 25
DCS 402.0550 550 [2x120|2x 95| 2x 95| 465 2x120 | 2x 70| 2x 70 | 1x120] 1x 70 | 1x 70 M10 25
DCS 402.0680 * 680 [2x185|2x120|2x120| 555 | 2x150 | 2x120 | 2x 95 | 1x150( 1x120 [ 1x 95 M12 50
DCS 402.0820 * 820 [2x240|2x150|2x150| 669 2x240 | 2x150 | 2x 120 1x240| 1x150 | 1 x 120 M12 50
DCS 402.1000 * | 1000 | 2x300[2x185[2x185] 816 2x240 | 2x150 | 2x 150 | 1x240] 1x150 | 1 x 150 M12 50

* Doporucuje se pfipojka k listé 5 x 40 mm

Tabulka 3.2/1: Prufezy pripojek - utahovaci momenty DCS 400

@ Pokyny k vypodtu priifezu ochranného vodice
naleznete v VDE 0100 nebo v ekvivalentnim narod-
nim pfedpisu. Upozoriiujeme, Zze méni¢e mohou mit
funkci omezeni proudu. To maze vést k jinym, nez
doporu¢enym, hodnotam.

Definice doporucenych, vyse uvedenych kabel(:

HO7V: DIN-VDE 0281-1; kabely izolované PVC

NSGAFOU: DIN-VDE 0250-602; jednotlivé vodice izolované specialni pryzi

N2XY: DIN-VDE 0276-604; vykonové kabely se specialni ochranou
proti pozaru
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3.2.2 Priarezy pripojek pro instalaci UL
» DCS 400 by mél byt instalovan v rozvodné skfini,
kterda ma velikost minimalné 150 % rozmér

meénice.

* DCS 400 je vhodny pro pouziti v siti zajiStujici18
KA eff (symetrické proudové zatizeni), 500 V AC
maximalni. Jako ochrana proti zkratu se pouziji
doporucené pojistky.

Typ jednotky C1,D1 U1, V1, Wi PE
Prirez Prifez |Prifez
vodice vodiCe |vodiCe

DC | [AWG | W

(A l\?l%bl\(/l)] -1 | AWG] | IAWG] | 4y | g
[DCs 401.0020 20 | 1x10]| 16 [1x 14| 12 M6 6
[pcs 401.0045 45 [ 1x 4| 36 [1x 6] 10 M6 6
[ocs 401.0065 65 | 1x 3| 52 [1x 4| 8 M6 6
[DCs 401.0090 90 [1x1mo] 74 [1x 2| 8 M6 6
[pcs401.0125 | 125 | 1x20| 102 [ 1x20] 6 M6 6
[pcs 4010180 | 180 | 1x40| 147 | 1xa0] 6 M10 | 25
[Dcs 4010230 | 230 | 1x350[ 188 |1x300] 4 M10 | 25
[pcs 4010315 | 315 | 2x30| 257 | 2x30] 3 M10 | 25
Ipcs 401.0405 | 405 [2x250[ 330 [2x250] 2 M10 | 25
[pcs 401.0500 | 500 |2x400| 408 [2x350] 2 M10 | 25
[pcs 401.0610 | 610
[pcs 401.0740 | 740
[pcs 401.0900 | 900
[pCs 402.0025 25 | 1x 8] 20 [1x 12] 10 M6 6
[DCs 402.0050 50 [ 1x 4] 41 [1x 8] 10 M6 6
[ocs 402.0075 75 | 1x 2] 61 [1x 3] 10 M6 6
[Ipcs 402.0100 | 100 [ 1x10| 82 [1x 1] 8 M6 6
[pcs 4020140 | 140 | 1x20| 114 [1x20] 6 M6 6
[pcs 4020200 | 200 | 1x250| 163 [1x 250] 6 M10 | 25
Ipcs 4020260 | 260 | 2x20| 212 [1x 400 4 M0 | 25
[pcs 4020350 | 350 | 2x40 | 286 |2x 40| 3 M10 | 25
Ipcs 402.0450 | 450 |[2x300[ 367 [2x 300] 2 M10 | 25
[DCs 402.0550 | 550 | 2x500| 465 |2x400] 1 M0 | 25
Ipcs 402.0680 | 680
IpCs 4020820 | 820 ]
Ipcs 402.1000 | 1000 , -

* Doporucuje se pfipojka k listé 5 x 40 mm

Pokyn: 60 °C vodice az do 100 A, 75 °C vodi¢e nad 100 A
Pokyn: Pouzijte v UL povolené kabelové koncovky pro pfipojeni pfipojek k ménici

Tabulka 3.2/2: Prurezy pripojek pro UL instalaci DCS 400
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3.3 Ztratové vykony Technické udaje

DCS 400 - obvod kotvy

Typ ménice Ztratove vykony P [W]
Zatizeni
1. [A] | 25% 50% | 75% [100%
DCS401.0020 20 10 22 35 49
DCS401.0045 45 25 57 95 145
DCS401.0065 65 38 80 | 128 181
DCS401.0090 90 48 103 | 166 236
DCS401.0125 . | 125 65 138 | 220 311
>
DCS401.0180 8| 180 96 210 | 341 490
DCS401.0230 & | 230 116 254 | 413 594
S
DCS401.0315 g | 315 163 339 | 526 726
DCS401.0405 2 | 405 | 218 444 | 697 969
DCS401.0500 & | 500 | 236 513 | 830 | 1188
DCS401.0610 610 | 312 653 (1025 | 1427
DCS401.0740 740 | 380 799 (1259 | 1758
DCS401.0900 900 | 467 993 (1578 | 2222
DCS402.0025 25 13 28 | 46 65
DCS402.0050 50 28 65 | 109 162
DCS402.0075 75 44 95 | 152 217
DCS402.0100 100 53 116 | 188 270
DCS402.0140 Q| 140 73 157 | 252 357
o
DCS402.0200 & | 200 108 238 | 389 562
DCS402.0260 § | 260 133 293 | 481 696
=]
DCS402.0350 & | 350 182 265 | 591 818
DCS402.0450 ¥ | 450 | 237 499 | 785 | 1096
DCS402.0550 550 | 262 573 | 933 | 1342
DCS402.0680 680 | 349 736 {1160 | 1622
DCS402.0820 820 | 423 895 (1416 | 1986
DCS402.1000 1000 | 522 1116 |1786 | 2527

Tabulka 3.3/1: DCS 400 - ztratové vykony obvodu kotvy

Poznamky k tabulce
* Udané hodnoty jsou maximalni hodnoty za
nejnevhodnéjSich podminek.

DCS 400 - napajeni buzeni

Py
200
’/
W] ///,”
//' g //:
150 - A - e
AT Pl e
» gt -
A 7 pr—
/, //_, 440V
/ e -] — - 350V
Pt 2~ — —150v
100 e =1 - - =50V
-~ _ 1
T L1
50 /‘//(—'f"
71T
il
. .
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Al 1,

Obr. 3.3/1: DCS 400 - ztratové vykony napajeni buzeni
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3.4

P¥ifazeni ventilatoru pro DCS 400

Chlazeni vykonového dilu

Typ méice Velikost Typ ventilatoru Konfigurace

DCS 40x.0020...DCS 40x.0025 A1 bez ventilatoru -

DCS 40x.0045...DCS 40x.0140 A1 2x CN2B2 1

DCS 40x.0180...DCS 40x.0260 A2 2x CN2B2 1

DCS 40x.0315...DCS 40x.0350 A3 2x CN2B2 1

DCS 40x.0405...DCS 40x.0550 A3 4x CN2B2 2

DCS 40x.0610...DCS 40x.0820 A4 1x W2E200 (230 V) 3

DCS 40x.0610. 2..DCS 40x.0820. 2 A4 1x W2E200 (115 V) 3

DCS 40x.0900...DCS 40x.1000 A4 1x W2E250 (230 V) 3

DCS 40x.0900. 2...DCS 40x.1000. 2 A4 1x W2E250 (115 V) 3
Tabulka 3.4/1: Pfifazeni ventilatoru pro DCS 400
Udaje ventilatoru DCS 400

Typ ventilatoru CN2B2 W2E200 W2E200 W2E250 W2E250
Jmenovité napéti [V] 115; 1~ 230; 1~ 115; 1~ 115; 1~ 230; 1~
Tolerance [%] +10 +6/-10 +6/-10 +10 +6/-10
Frekvence [Hz] 50 60 50 60 50 60 50 60 50 60
PF ikon [W] 16 13 64 80 64 80 120 | 165 [ 135 | 185
Spotf eba proudu [A] 0.2 017 | 029 [ 0.35 | 0.6 0.7 | 1.06 | 1.44 | 0.59 | 0.82
Blokovaci proud [A] <03|<026|<07[<08| <15 <18 <1.8]| <1.8| <0.9 | <0.9
Volné foukajici mn. vzduchu [m®h] 156 180 | 925 | 1030 | 925 | 1030 | 1835 1940 1860 | 1975
Hiuk [dBA] 44 48 59 61 59 61 66 67 68 70
Max. teplota okoli [° C] <60 <75 <75 60 60

< oz cca. 40000 cca. 45000 cca. 45000

Zivotnost ventilatoru W60° W60° WB0° cca. 40000 h | cca. 40000 h
Kryti blokovani pf ekroCeni teploty

Tabulka 3.4/2: Technické udaje ventilatoru pro DCS 400

Monitorovani vykonového dilu DCS 400

Vykonovy dil je monitorovan elektricky izolovanym
termistorem PTC. Nejprve se vyvola alarm,

a - kdyz teplota nadale stoupa - tak chybova
zprava. Ta povede k fizenému vypnuti zafizeni.
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Pripojeni ventilatoru pro DCS 400
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3.5 Deska pocitace SDCS-CON-3A

Technické udaje

Koédovani propojek

S1 Tachogenerator a PTC

1 -
H Pripojeny ke GND

2[]

Z Al2 jako ref. vstup

2 teploty pfes PTC

Signal tachogeneratoru

Signal tachogeneratoru
‘o Nepfipojeny ke GND
(pouze parkovaci poloha)

PTC

X111 —

Al2 pouzit pro méfeni I?

S2 Vysilac impulst
5V

5V * 24V

svoe filE AW
zakonceny STl 44 L 10

Diferencidlni  3[TTT]12 3[TT] 12
2(uiniuinl 11 2(ainilH| 11
ILILILILIET UL LINET

S4 Download Firmware

o+ * Normalni provoz
13 P

Jqi«  Download Firmware pfes Rs232
R1LINK] Poznamka: Polohu propojky mérite pouze s vypnutou elektronikou

1

S5 I R
2 (] 2 1- - - "
S5: 5-6 int.mikro.controle FlashProm veni propolky S5

S5: 1-2 Bootmode

% Standardni hodnota

Obr. 3.5/1 Rozmisténi na desce pocitate SDCS-CON-3A

Kontrolni funkce (Watchdog)
Deska pocitace ma vlastni "watchdog". Aktivace
obvodu "watchdog" ma nasledujici nasledky:

- Zapalovaci impulsy tyristoru budou resetovany

a zablokovany.

- Digitalni vystupy budou nastaveny na "0 V".

Sledovani napajeciho napéti

Napajeci napéti

+5V

Sit

Prahova hodnota podpéti

+4.50 V

<97 VAC

KdyZ se aktivuje sledovani +5V, bude vyvolan centralni
hardwarovy reset. VSechny registry vstupl/vystupl
budou nucené nastaveny na"0" a zapalovaciimpulsy
budou potlaceny na stabilni limitni hodnotu.
Pokud se spusti sledovani sité, budou ovladany
zapalovaci impulsy v mezni poloze ménice.

Sériové interfejsy

Deska pocitate SDCS-CON-3A ma tfi sériové komu-

nikacni kanaly:

* X7: sériovy komunikaéni kanal pro

- DCS 400 PAN

- adaptér (3AFE 10035368)
» X6: je standardni sériovy komunikacni kanal
RS232 s 9pinovou D-Sub zasuvkou
* V800 je integrovany kandl pro pfipojeni adaptéru
Fieldbus pomoci svétlovodu.

233.5

X12

X13

190

87
(|
-

2==l

V&echny drzaky jsou SN
vodivé spojeny s GND o o

o SHE Soclca
RS o SRR o RS232
H 1 1Hs %10 Rl X6

a1 o[+ 8][4
X1 X2 X3 X4

Sedmisegmentovy displej
Sedmisegmentovy displej je umistén na desce
pocitaCe a indikuje stav pohonu.

[l
.
i

075 075
Chyby testu paméti RAM/ROM

Program nepracuje

|=n]ma]

Normalni situace

DD Alarm
DD Porucha

Obr. 3.5/2 Sedmisegmentovy displej na SDCS-CON-3A

(=0

* X8: Vystup 24V

X8: je vystup 24 V pro napajeni adaptéru Fieldbus.

Max. zatizeni: 150 mA

Varovani: PFipojeni externiho napéti k tomuto vy-
stupu 24 V zplsobi tézké poskozeni
zafizeni, toto neni pokryto zarukou.
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Digitalni a analogové pripojky V/V na SDCS-CON-3A Technické udaje

Roz- Hodnoty Skalo- | Zatizi- | Rozsah |Poznamky
SDCS-CON-3 A Software ;g0 "\ vani | telnost |stejného
X1:1 20270V [bit] hardware | pomoci taktu
2 - 30-90 V.
3 1 sav b5 100K 100K +90...270 V
L 2 ool DIt ATAC  ff+znam.|  30..90 VR 115/ 20V (0@
ig oo +8...30 V| software
X2:1
st | + F an 11+znam.|-11...0...+11 V | software 20V |0o
- 8—%5+10V
3 I [ A 11+znam.|-11..0..+11 V| software +0V |0 @
4 !
5 | oV
6 10V <10* mA pro externi pouZiti
7 -10v <10* mA napf. pot. reference
100u] 47.5 *
8 NG 11+znam.[-11...0...+11 V| software [<5 " mA
5 l;;é:'_<r__: AO2 11+znam. |-11...0...+11 V| software |<5 * mA
1
o Napajeni ¢idla Poznamky
: ChA +
X3 [200, ¢ & Syrsiraav cha Vstupy neizolované
2 ; max. frekvence <300 kHz
S B, 258 ym O
4 ChB -
5 1200 789 Che +
5 L|:H|—O Q O——1—+5/+24V ChZ -
7 s GND
3 VIO @ OV Napajeci zdroj 5V/ 24V <200 mA* | Lze volit propojkou S2: 10-12
_~ xaq 4.75k 470k X {>__ DI
I _FO:‘E—%Z" 1 L op Hodnota Definice signalu Poznamky
- 3 ! U oI3 vstupu pomoci
— - ! v Y
— — 4 — ' y & D4
— —1 5 — ' , ¢ D5 0..+5V software £ "0" status
— 1 6 — , + D6 +15..+30 V *="1" status
— — 7 — ' \ § D7
| 8 — . L 5 DI8
9 +24 V/ <50 mA Hodnota Definice signalu Poznamky
— 10 ' vystupu omoci
' % +24V ysiup P
100, —> DO1
—{—X5:1 n {gp 50 * mA software Celkova zatizZitelnost vdech
—{F 2 ; > DO2 4 vystupl = 160 mA
—{F— 3 \ > D03 Vystup 24 V Poznamky
|:| 4 s DO4 +24 'V Napajeci napéti adaptéru Field-
5 0 V! bus

@ Casova konstanta celkového vyhlazeni <2 ms

@ -20...0...+20 mA pfi zapojeni externiho 500 Q rezistoru
Pfipojovaci svorky X1: ... X5: jsou odnimatelné. Nelze je zaménit

* odolny vUci zkratu

Obr. 3.5/3 Pfipojovaci svorky desky SDCS-CON-3A

Poznamka

Pokud neni udano jinak, jsou vSechny
signaly definovany vici potencialu 0 V. Na
v8ech deskach je tento potencial spojen
pfes upevnéni desky se skfini.
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3.6 Vykonova propojovaci deska SDCS-PIN-3A Technické udaje

Vykonova propojovaci deska SDCS-PIN-3A je
vyuzivana pro vSechny moduly ménice konstrukeni
velikosti A1...A4.

Funkce: - napajeni kompletni elektroniky ménice

- vytvareni zapalovacich impuls( - jisténi pro pfepétovou ochranu a napajeni bu-
- snimani proudu kotvy zeni. Typy pojistek F100...F102:

- ochrana proti prepéti Bussmann KTK-15A (600V)

- mérfeni stejnosmérného a stfidavého napéti
- snimani teploty chladiciho télesa

258
© 1 HE
T2 |l pC
(©)
T24 T22 ||| T26 T11 ||| T15 | T13 T
k15 | o
I
x16 ]
&
“‘ T14 T12 ||| T16 T21||| T25 | T23
(©)
g
Faprairal
(©
SR il
f
o -~ AN
S o =)
o o o
e O O 0 = O
C1 U1 V1 W1 D1 X98
X10 @ E @ 1 N
1 2
F+ F- DO5 | Napajeni
K buzeni motoru elektroniky
Obr. 3.6/1 Layout desky SDCS-PIN-3A. 118..230V
Stridavé napajeci napéti (X98:3-4) Vystup X98:1-2 (DO5)
Napajeci napéti 115...230 VAC Potencial izolovan pomoci relé (spinaci kontakt)
Odchylka -15%/+10% MOV- zapojeni (275 V)
KmitocCet 45Hz ... 65 Hz Zatizitelnost kontakt(: AC: <250 V~/ <3 A~
Pfikon 120 VA DC: <24 V-/ <3 A-
Ztratovy vykon <60 W nebo <115/230 V-/ <0,3 A-)
Zapinaci proud 20 A/10 A (20 ms)
Zaloha vypadku sité min. 30 ms
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Jednotka napajeni buzeni SDCS-FIS-3A

Technické udaje

Usmeérfova¢ DCS 400 ma integrovanou 3fazovou jed- 145
notku s nasledujicimi znackami: Hﬁ
|]§ |:|§ |:|52 Clxs 8]

* vyhlazené napéti buzeni el H;

- vylepSena komutace motoru - ——

- zvy$ena zivotnost uhlikd = Tim
* niz8i vytvareni tepla v motoru SDCE-FIS 34 o
* mensi rozsah kabelaze Obr. 3.7/1 Layout desky zdroje buzeni SDCS-FIS-3A
Pokyn:
Kondenzator ve stejnosmérném obvodu budice fize-
ného na bazi IGBT slouzi také jako ochrana proti
prepéti jednotky napajeni kotvy.
Energie vznikajici pfi komutaci jednotkou buzeni
kotvy vyvolanymi ruSivymi Spickami je jednotkou
budiCe buzeni vyuzivana a neni pfevadéna béznym
zplUsobem na teplo (ztraty).
Prebijeni kondenzatoru je zamezeno pouze pfipoje-
nim vinuti buzeni motoru.
Proto je ochrana proti pfepéti funkceschopna pouze
pfi pfipojeném vinuti buzeni motoru.
Proto se nesmi DCS400 provozovat bez pfipo-
jeného budiciho vinuti.
Elektricka data SDCS-FIS-3A
Stfidave vstupni napeti. | 230 V..500 V10 %, fiiazove
|IStejnosm. vystupni napéti 50...440 V programovatelné
Stfidavy vstupni proud: < vystupni proud
Stridavé izolacni napéti:| 600 V
Kmitocet: stejny jako u modulu méni¢e DCS

Stejnosm. vystupni proud:

0,1 A...4 A pro modul ménice pro kotvu 20 Aaz 25 A

0,1 A...6 A pro modul ménice pro kotvu 45 A az 140 A
0,3 A...16 A pro modul ménice pro kotvu 180 A az 550 A
0,3 A...20 A pro modul ménice pro kotvu > 610 A

Ztratovy vykon

viz kapitola 3.3

Pfipojky X10:1,2

na SDCS-PIN-3A

Pripojovaci prarez 4 mm,_
v
e e e e e L= |
SDCS-CON-3A | | SDCS-PIN-3A | !_ SDCS-FIS-3A X1 X2 | xv | |
[ I i N N '
i v s e I |
I I i L
. P B B l |
x12:! !x12: ! | i |
couy 284 1 26 ' .
[ ol B o | I
11| Rizeni &5z [ 1 ¥
x low !X %}7\ X4 ™ X6 I |
Ll tevel 1Ly T — g
. i T X1 I
Ménic ! ! 31 |
i i Oxi002 - xeia] 1|
oy B8 I I | I
9] [96n0 |
T T T T T T T T T T T T T T T ke T i |
SS vystup

(pro buzeni motoru)

Obr. 3.7/2Blokové schéma zapojeni budice buzeni
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01

qo

Obr. 3.7/3Provozni rozsah budi¢e buzeni 0,1...6 A

Lol

Ir

=]

10

a1

DCS 40x.0020...DCS 40x.0140

8]

00 30 2EQ a0 R0

DCS 40x.0180...DCS 40x.1000

200 230 350 00 e

Obr. 3.7/4Provozni rozsah budi¢e buzeni 0,3...20 A

Dulezité pokyny:

Udaje pro napéti a proud buzeni u motoru musi za vech okolnosti lezet
pod pracovnim rozsahem regulatoru budiciho proudu. U motord s kon-
stantnim budicim polem to Ize snadno zjistit:
Hodnoty napéti a proudu se prfenesou do grafu, prisecik se musi nachazet
v pracovnim rozsahu.

(Al
. zni rozsah
7
"
SN
0,1 ™
0,01
200 250 300 350

Obr. 3.7/5Pfiklad provozniho rozsahu budi¢e buzeni

Technické udaje

Sitové Rozsah
pfipojovaci napéti

napéti buzeni
UL\ne
V-] V-]
230 50...237
380 50...392
400 50...413
415 50...428
440 50...440
460 50...440
480 50...440
500 50...440

Tabulka 3.7/1:
Rozsah napéti buzeni ve
vztahu ke vstupnimu napéti

U motor( se zeslabenym buzenim je nutné tuto kon-
trolu provést s jmenovitymi hodnotami a s hodnotami
pfi maximalnim zeslabeni buzeni. Oba pruseciky se
musi nachazet v provoznim rozsahu.

gl \V zavislosti na zvoleném ménici pouzijte spravny
graf (6 Anebo 20 A)
napf.  DCS401.0045
Ue310V/le0.3A
= graf 6A > ok

P4 V zavislosti na zvoleném ménici pouzijte spravny
graf (6 Anebo 20 A)
napf.  DCS402.0050
Ue .310V/le  04A
=> graf 6A = ok

Ue . 100V/le  0.2A
=> graf 6A = neni ok, nerealizovat!
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4 Prehled softwaru

(Dodany software muze vykazovat nepatrné zmény.)

Parametr

Parametry ménice Ize nastavovat pomoci ovladaciho
panelu. Parametry jsou rozdéleny do nasledujicich

funk&nich skupin:

Menu funkci

Kromé funkci specifickych pro pohon ma uzivatel
k dispozici menu funkci, které se spousti pomoci
ovladaciho panelu.

Skupina parametr(i

Funkce

Menu funkci Vyznam

1 - Motor Settings

Nastaveni motoru, skute¢na hod-
nota sitového napéti, automa-
ticky opétny rozbéh

Set Typecode Prizplsobenitypového kédu

pfi nahradé SDCS-CON-3

2 - Operating Mode

Vybér makra, chovani pfi za-
pnuti/vypnuti, ovladaci/stavove
informace, mista ovladani

Cteni/vymaz poslednich 16
vzniklych chyb a alarml

Read Faultlogger

3 - Armature

Signaly skute¢nych hodnot,
davkovani vysokého proudu,
nastaveni regulatoru, ochrana
proti zablokovani, zdroje refe-
ren¢nich hodnot

Factory Settings Vynulovani véech parametrd

v pohonu na nastav. z vyroby

Copy to Panel Parametry pohonu se pfene-

sou a ulozi v ovlad. panelu

4 - Field

Signaly skutecnych hodnot,
nastaveni regulatoru, spusténi
pfipfekroCeni/nedosazeniprou-
du, pfizplsobenitoku, vyhfivani
buzeni

Copy to Drive V ovladacim panelu ulozené
parametry se prenesou do

pohonu

Long/Short Par List | Zobrazeniavypnutiurcitych

parametr(

5 - Speed Controller

Zdroje referenénich hodnot,
snimani skute¢nych hodnot,
nastaveni regulatoru, genera-
tor ramp, konstantni otacky,
alternativni nastaveni, sledo-
vani otacek, filtrace skute¢nych
hodnot

Panel Lock Zablokovani ovladaciho pa-

nelu proti chybné obsluze

LCD Contrast Kontrastzobrazeninaovlada-

cim panelu svétlejSi/tmavsi

Commissioning Uvadéni do provozu s napo-

védou

6 - Input/Output

Skalovani a pfifazeni analogo-
vychadigitalnich vstupl a vystu-
pu, volba indikace na ovladacim
panelu, pfifazeni pro field bus,
signaly skute¢nych hodnot

7 - Maintenance

Volba jazyka, servisni postupy,
diagnostika, informace o chybach
a alarmech, generator obdél-
nikového kmitoctu

8 - Field Bus

Sériova komunikace pres field
bus, RS232 nebo adaptér pa-
nelu

9 - Makro Adaptation

Prednastavenidigitalnich vstupt
DI1...DI4 pro makra 1, 5, 6, 7,
a 8.

UloZeni parametru

Veskeré zmény parametru jsou automaticky ukla-
dany do FlashProm ménice. Ukladani se provadi

v ¢asovém intervalu cca. 5 sekund.

Trvalé zapisovani parametra zni¢i Flash-Prom
Parametry jsou automaticky ukladany pomoci rutinou
pracujici v pozadi. To se provadi kazdych cca. 5 se-
kund, kdyz:

* se zméni parametry pfes ovladaci panel.

» se prenesou parametry pomoci PC Tool Drive
Window Light nezavisle na tom, zda se obsah
parametrd zménil.

» se parametry pfenesou pfes PLC-komunikaci
pres tfi sériové porty Field bus-adaptér, RS232-
-Port nebo Port panelu nezavisle na tom, zda
se zménil obsah parametrd.

Trvalé prenaseni parametrli se stejnym obsahem
vede k trvalému ukladani pomoci rutiny pracujici
vpozadi, tzn.ikdyz se nezménilahodnota parametru,
bude aktivovana rutina pro ukladani do paméti.
FlashProm sou€asné generace mohou zapisovat
a mazat az 100 000krat. To znamena 100 000 x 5
sekund = cca. 6 dni.

Trvalé pifenaseni parametrt mize tyto FlashProm

znicit po cca. 6 dnech, proto ma vyznam prenos
parametr(i pouze v pfipadé nahledu.
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Makra jsou prfedem naprogramované sady parametr(l. Béhem
spousténi maze byt pohon snadno konfigurovan bez zmény indi-
vidualnich parametr(.

Budou ovlivnény funkce vSech vstupu a vystupu a pfifazeni ve
strukture regulatoru. Veskera pfifazeni, ktera se provedou manualné
pres “voli¢e” (parametry) se pfednastavi zvolenim jediného makra.
To znamena, ze makro je jiz definovano, zda ma pohon pracovat
s regulaci otacek nebo momentu, zda se maji zpracovavat pfidavné

hodnoty, jaké skutecné hodnoty se maji objevit na analogovych

Vseobecné informace o aplikaénich makrech

Prehled softwaru

vystupech, které zdroje pozadovanych hodnot se maji pouzit atd.

Makro se zvoli v parametru Makro Select (2.01). Po zvoleni budou
digitalnim vstuptim DI1...DI8 pfifazeny funkce. Funkce jsou popsany
v kapitole Aplika€ni makra.

Zvolenim makra se pfedem nadefinuji nasledujici “voli¢e” (para-
metry), pokud tyto maji své nastaveni z vyroby popf. se nastavu;ji
v zavislosti na makru:

Voli¢

Poznamka

Voli¢

Poznamka

Cmd Location (2.02)

Umisténi ovladani

Cur Contr Mode (3.14)

Provozni reZim regulatoru proudu

Torque Ref Sel (3.15)

Zdroj pozadované hodnoty momentu

Speed Ref Sel (5.01)

Zdroj pozadované hodnoty otacek

Alt Par Sel (5.21)

Pfepinaci jev pro alternativni parametry
regulace otacek

Aux Sp Ref Sel (5.26)

Pridavny zdroj pozadované hodnoty

AO1 Assign (6.05)

Vystup skute€né hodnoty na analogovy
vystup AO1

MotPotMinSpeed (9.12)

Potenciometr motoru - minimalni refe-
rencni otacky

Ext Field Rev (9.13)

Externi reverzace buzeni pfes externi
pfepinac reverzace buzeni

AlternativParam (9.14)

Prepinani mezi standardni sadou
parametr( a alternativni sadou parame-
trd

Ext Speed Lim (9.15)

Externi omezeni ota¢ek s konstantnimi
otackami 1 (5.13)

AO2 Assign (6.08)

Vystup skute¢né hodnoty na analogovy
vystup AO2

Add AuxSpRef (9.16)

Pridavna hodnota referenénich otacek

DO1 Assign (6.11)

Vystup signalu na digitalni vystup DO1

Curr Lim 2 Inv (9.17)

Druhé omezeni proudu pomoci Arm Cur
Lim 2 (3.24)

DO2 Assign (6.12)

Vystup signalu na digitalni vystup DO2

Speed/Torque (9.18)

Prepinani mezi pohonem s regulovanymi
otackami a momentem

DO3 Assign (6.13)

Vystup signalu na digitalni vystup DO3

Disable Bridge1 (9.19)

Blokovani tyristorového muistku 1

DO4 Assign (6.14)

Vystup signalu na digitalni vystup DO4

Disable Bridge2 (9.20)

Blokovani tyristorového mlstku 2

DO5 Assign (6.15)

Vystup signalu na digitalni vystup DO5

MSW bit 11 Ass (6.22)

PFenos signalu do bitu 11 stavového slova

MSW bit 12 Ass (6.23)

Pfenos signalu do bitu 12 stavového slova

MSW bit 13 Ass (6.24)

Pfenos signalu do bitu 13 stavového slova

Pfifazeni jsou potom zavisla na zvoleném makru, viz kapitola

Aplikacni makra.

MSW bit 14 Ass (6.25)

Pfenos signélu do bitu 14 stavového slova

Jog 1 (9.02) Funkce Jogging 1 s konstantnimi otac-
kami 1 (5.13)
Jog 2 (9.03) Funkce Jogging 2 s konstantnimi otac-

kami 2 (5.14)

COAST (9.04)

Funkce rychlého vypnuti

User Fault (9.05)

Externi chybovy jev

User Fault Inv (9.06)

Externi chybovy jev (inverzni)

User Alarm (9.07)

Externi alarmovy jev

User Alarm Inv (9.08)

Externi alarmovy jev (inverzni)

Dir of Rotation (9.09)

Smér otaceni pouze u pohonu s regulaci
otaCek

Mot Pot Incr (9.10)

Inkrement potenciometru motoru ke
zvys$eni referencnich otacek

Mot Pot Decr (9.11)

Dekrement potenciometru motoru ke
snizeni referencnich otacek
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Uzivatel mdze manualné kdykoliv tato pfifazeni zménit. Potom jiz
nejsou “zavisla na makru’. Proto je i pfi pouziti techniky maker
k dispozici flexibilni a uzivatelsky pFijemné pfizptsobeni specialnim
pozadavkdm.

Digitalni vstupy DI1...DI4 u maker 1+5+6+7+8 Ize pfekonfigurovat

pomoci skupiny parametrd 9. Makra 2+3+4 nelze zménit.

PFiklad pfizpusobeni makra:
Zvoleno je makro 6 - MotorPot
Digitalni vstup DI1 ma byt zménén z "smér otaceni" na "alter-
nativni sada parametrd" for using ramp 1/ 2

» Parametr ,Dir of Rotation" (9.09) se zméni z "zavisly na makru"
na "deaktivovan"

» Parametr ,AlternativParam” (9.14) se zméni z "zavisly na mak-
ru" na "DI1"

+ Standardni sada parametrd (5.07...5.10) a alternativni sada
parametr( (5.22...5.25) se nastavi odpovidajic pozadavkim



Prehled parametr zavislych na makrech ve stavu pfi dodani:

Prehled softwaru

Makro = 1 2 3 4 5 6 7 8
¥V Parametr Standard Man/Const Sp| Hand/Auto Hand/MotPot Jogging Motor Pot ext Field Rev | Torque Ctrl
Cmd Location (2.02) Svorky Svorky Svorky Svorky Svorky Svorky Svorky Svorky
Cur Contr Mode (3.14) Speed Contr | Speed Contr | Speed Contr | Speed Contr | Speed Contr | Speed Contr | Speed Contr | Torque Contr
Torque Ref Sel (3.15) Al2 Al2 Const Zero Al2 Const Zero Al2 Al2 Al1
Speed Ref Sel (5.01) Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 Const Zero Al1 Const Zero
Alt Par Sel (5.21) Sp<Levi Digital Input4 | Sp <Lev1 Sp < Lev1 Sp <Levi Sp <Lev1 Sp < Lev1 Sp < Lev1
Aux Sp Ref Sel (5.26) Const Zero Const Zero Const Zero Const Zero Al2 Const Zero Const Zero Const Zero
AO1 Assign (6.05) Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act
AO2 Assign (6.08) Arm Volt Act | Arm Cur Act | Arm Cur Act | Arm Cur Act Torque Act | Arm Volt Act | Arm Volt Act | Torque Act
DO1 Assign (6.11) Rdy for Run Rdy for On Rdy for On Rdy for On Rdy for Run Rdy for Run Rdy for Run Rdy for Run
DO2 Assign (6.12) Running Running Running Running Zero Speed [ Speed Level 1 Running Running
DO3 Assign (6.13) Zero Speed Fault Fault Fault At Setpoint [ Speed Level 2| Field Rev Act | Zero Speed
DO4 Assign (6.14) Flt or Alarm Zero Speed Zero Speed Zero Speed Flt or Alarm Flt or Alarm Flt or Alarm Flt or Alarm
DO5 Assign (6.15) Main Cont On | Main Cont On | Main Cont On | Main Cont On | Main Cont On [ Main Cont On | Main Cont On | Main Cont On
MSW Bit11 Ass (6.22) zadny vystup | zadny vystup | zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup
MSW Bit12 Ass (6.23) zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup
MSW Bit13 Ass (6.24) zadny vystup | zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup
MSW Bit14 Ass (6.25) zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup | Zadny vystup
Prifazeni DI1 Jog 1 Start Start/Stop Hand| Start/Stop [ Direc of Rotat. | Direc of Rotat. | Ext Field Rev Coast
DI2 Jog 2 Stop Hand/Auto Jog 1 Jog 1 Incr. Speed Jog 1 nepouzito
DI3 | External Fault | Direc of Rotat. | Direc of Rotat. | Direc of Rotat. Jog 2 Decr. Speed | External Fault | External Fault
DI4 [External Alarm| Ramp 1/2 [Al1/Fixed Sp 1| Al1/MotPot nepouzito Min Speed External Alrm | External Alrm
DI5 | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop | Emerg. Stop
DI6 Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset
DI7 On/Off Fixed Speed 1| Direc of Rotat.| Incr. Speed On/Off On/Off On/Off On/Off
DI8 Run Fixed Speed 2| Start/Stop Auto| Decr. Speed Run Run Run Run

[Nelze konfigurovat
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4.2

Aplikaéni makra

K dispozici jsou nasledujici aplikaéni makra:

Makro 1:

Makro 2:

Makro 3:

Makro 4:

Standard

Zapnuti/vypnuti a uvolnéni pohonu pfes 2
digitalni vstupy.

Referenéni otacky pres analogovy vstup.
Externi omezeni momentu pfes analogovy
vstup.

Jogging pres 2 digitalni vstupy.

2 digitalni vstupy pro externi jevy (poruchy/
alarmy).

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Man/Const Sp

Startovani a zastaveni pohonu pfes 2 digi-
talni vstupy.

Referenéni otacky pres analogovy vstup.
Zména sméru otaceni pres 1 digitalni vstup.
Volba 2 sad ramp pfes 1 digitalni vstup.
Vybér referenénich otacek nebo 2 kon-stant-
nich otacek pres 2 digitalni vstupy.

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Hand/Auto

PFepinani mezi manualnim a automatickym

ovladanim pres 1 digitalni vstup.

Manualni ovladani:
Startovani a zastaveni pohonu pres 1
digitalni vstup.
Referencni otacky pres analogovy vstup 1.
Vybér referenénich otacek nebo 1 kon-
stantni otacky pres 1 digitalni vstup.
Zména sméru otaceni pres 1 digitalni
vstup.

Automatické ovladani:
Startovani a zastaveni pohonu pres 1
digitalni vstup.
Referencni otacky pfes analogovy vstup 2.
Zména sméru otaceni pres 1 digitalni
vstup.

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Hand/MotPot

Startovani a zastaveni pohonu pfes 1 di-
gitalni vstup.

Jogging pres 1 digitalni vstup.

Referenéni otacky pres analogovy vstup.
Zména sméru otaceni pres 1 digitalni vstup.
Funkce potenciometru motoru pres 2 digitalni
vstupy.

Vybér referenénich otacek nebo funkce po-
tenciometru motoru pres 1 digitalni vstup.

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

I K 4-4

Makro 5:

Makro 6:

Makro 7:

Makro 8:

Jogging

Zapnuti/vypnuti a uvolnéni pohonu pres

2 digitalni vstupy.

Referenéni otacky pres analogovy vstup 1.
Pridavna reference pfes analogovy vstup 2.
Jogging pres 2 digitalni vstupy.

Zména sméru otaceni pres 1 digitalni vstup.
2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Motor Pot

Zapnuti/vypnuti a uvolnéni pohonu pres

2 digitalni vstupy.

Zména sméru otaceni pres 1 digitalni vstup.
Minimalni otacky mohou byt aktivovany pres
1 digitalni vstup.

Funkce potenciometru motoru pfes 2 digitalni
vstupy.

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

ext Field Rev

Zapnuti/vypnuti a uvolnéni pohonu pres 2
digitalni vstupy.

Referenéni otacky pres analogovy vstup 1.
Externi omezeni momentu pfes analogovy
vstup 2.

Jogging pres 1 digitalni vstup.

Externi reverzace buzeni miize byt aktivova-
na pres 1 digitalni vstup.

2 digitalni vstupy pro externi jevy (poruchy/
alarmy).

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Torque Ctrl

Zapnuti/vypnuti a uvolnéni pohonu pres

2 digitalni vstupy.

Reference momentu pfes analogovy vstup.
Rychlé zastaveni pfes 1 digitalni vstup.

2 digitalni vstupy pro externi jevy (poruchy/
alarmy).

2 digitalni vstupy pro nouzové zastaveni

a potvrzeni poruchy.

Prehled softwaru
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421

Makro 1 - Standard

Popis funkci vstupu/vystupti

Prehled softwaru

/0 Param. | Funkce
DI Jog-otacky 1. Otacky Ize definovat v parametru 5.13.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.
DI2 Jog-otacky 2. Otacky Ize definovat v parametru 5.14.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.
DI3 2.01 Externi poruchovy signal. Spousti zavadu v DCS400 a odpojuje pohon
Dl4 Externi alarmovy signal. Spousti varovani v DCS400
DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut
DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem
DI7 Pohon je ON / OFF. DI7=0=0OFF , DI7=1=ON
DI8 START / STOP pohonu. DI8=0=STOP , DI8=1=START
DO1 6.11 Pripraven k provozu. Ménic je ve stavu ON (zapnut), ale jeSté neni STARTovan
DO2 6.12 Provoz. Pohon je naSTARTovan (regulétor proudu je uvolnén)
DO3 6.13 Signal nulovych otaek. Motor je zastaven
DO4 6.14 Signal souhrnu poruch. Spolecny signal pro vSechny poruchy nebo alarmy
DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviada se povelem ON (DI7)
Al1 5.01 Referenéni otacky
Al2 3.15 Je mozné externi omezeni momentu. Nejprve zménit parametr Cur Contr Mode 3.14 makrem v
zévislosti na Lim Sp Ctr. Bez zmény je aktivni nastaveni z vyroby pro omezeni momentu (100 %).
AO1 6.05 Aktualni otacky
AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy
Vzéjemné blokovani Jog-otaéek 1 —Jog-otaéek 2 — Drive START
Jog 1 Jog 2 START Pohon je ON (DI7=1)
DI1 DI2 DI8
0 0 0 Pohon je STOPnut (regulétor proudu je blokovan)
1 0 0 Pohon STARToval pres DI1 , referenéni otacky=parametr 5.13
X 1 0 Pohon STARToval pres DI2 , referenéni otacky=parametr 5.14
X X 1 Pohon STARToval pres povel START (DI8), referenéni otacky pres analog. vstup Al1

Nastaveni parametru, Seda poli¢ka se nastavuji makrem - ostatni b&hem uvadéni do provozu

1 — nastaveni motoru

2 — provozni rezim

3 - kotva

5 — regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

[Standard] [AI1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode | 3.14 Cur Contr Mode 5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%
[Speed Contr]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[AI2] [Speed Act]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Arm Volt Act]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Running]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Zero Speed]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Flt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 11 Ass
[none]
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4.2.2 Makro 2 - Man/Const Sp

Popis funkci vstupt/vystupt

Prehled softwaru

1/0 Param | Funkce
DI1 Pohon je nastartovan pres digitalni vstup DI1 (DI=1). Zapnuti a spusténi pohonu
Di2 Pohon je zastaven pres digitalni vstup DI2 (DI2=0). DI2 ma vysSi prioritu nez DI1, tzn. Kdyz je DI2
otevien, nelze pohon spustit. Pohon se zastavi podle parametru Stop-Mode a potom se vypne.
DI3 2.01 Smeér otaceni. DI3=0=vpred, DI3=1=vzad
Dl4 Lze zvolit 2 sady ramp.
Dl4=0=Rampa 1
Accel Ramp 5.09 / Decel Ramp 5.10 / Speed Reg KP 5.07 / Speed Reg Tl 5.08
Dl4=1=Rampa 2
Alt Accel Ramp 5.24 / Alt Decel Ramp 5.25 / Alt Speed KP 5.22 / Alt Speed Tl 5.23
DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut
DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem
DI7 Pevné otacky 1, otacky Ize definovat v parametru 5.13 (rampa 5.19/5.20)
DI8 Pevne otacky 2, otacky Ize definovat v parametru 5.14 (rampa 5.19/5.20)
DO1 6.11 Pripraven k zapnuti. Elektronika je zapnuta, zadné chybové hlaSeni
DO2 6.12 Provoz. Regulator proudu je uvolnén
DO3 6.13 Signal poruchy. Méni¢ se vypnul
DO4 6.14 Signal nulovych otaéek. Motor je zastaven
DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviadani povelem START (DI1)
Al1 5.01 Referenc¢ni otacky
AO1 6.05 Aktualni otacky
AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy
Vybér mezi referenénimi otackami nebo 2 konstantnimi otackami pomoci DI7 a DI8
DI7 DI8 Pohon je STARTovan (DI1=1)
0 0 » Man Speed; Referenéni otacky pres analogovy vstup Al1
1 0 * Const Speed; Konstantni otacky 1, otacky Ize definovat v parametru 5.13 (rampa 5.19/5.20)
X 1 » Const Speed; Konstantni otacky 2, otacky Ize definovat v parametru 5.14 (rampa 5.19/5.20)

Nastaveni parametru, Seda policka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni do provozu

1 — nastaveni motoru 2 — provozni rezim 3 - kotva 5 — regulator otacek 6 — vstupy/vystupy
1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 6.01 Al1 Scale 100%
[Man/Const Sp] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode
1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg | 5.03 Encoder Inc 6.03 Al2 Scale 100%
1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 5.09 Accel Ramp 6.04 Al2 Scale 0%
[Speed Contr]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[AI2] [Speed Act]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Arm Cur Act]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign

[Rdy On]
5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
[Running]
5.19 Jog Accel Ramp | 6.13 DO3 Assign
[Faulf]
5.20 Jog Decel Ramp | 6.14 DO4 Assign
[Zero Speed]
5.21 Alt Par Sel 6.15 DO5 Assign
[DI4] [Main Cont On]
5.24 Alt Accel Ramp 6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]
5.25 Alt Decel Ramp 6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]
5.26 Aux Sp Ref Sel 6.24 MSW Bit 13 Ass
[Const Zero] [none]
6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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4.2.3 Makro 3 - Hand/Auto

Popis funkci vstupu/vystupti

Prehled softwaru

/0 Param | Funkce
DI1 Start/stop ruéné. Start a zastaveni pohonu. DI1=0=STOP , DI1=1=START
Start zpUsobi spusténi a nastartovani. Pohon se zastavi podle parametru Stop-Mode a potom se
vypne
DI2 PFepinani mezi manualnim a automatickym ovladanim.
Prednastavené povely Start/Stop budou okamZité aktivovany po prepnuti:
DI2=0=Ruéni ovladani:
Pohon je startovan a zastavovan pres digitalni vstup DI1.
Referenéni otacky pres analogovy vstup Al1.
Smér otaceni pres digitalni vstup DI3.
Volba referenénich otacéek nebo 1 konstantnich otacek 1 pres digitalni vstup DI4
DI2=1=Automatické ovladani:
Pohon je startovan a zastavovan pres digitalni vstup DI8.
Referenéni otacky z PLC pres analogovy vstup Al2.
Smér otaceni pres digitalni vstup DI7.
DI3 2.01 Smér otaceni ruéné. DI3=0=vpred, DI3=1=vzad
Di4 Volba referencnich otacek Al1 / konstantnich otacek 1 ruéné
Dl4=0=referencni otacky pres analogovy vstup Al1
Dl4=1=konstantni otacky 1, otacky Ize definovat v parametru 5.13 (rampa 5.19/5.20)
DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut
DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem
DI7 Smér otaceni automaticky. DI7=0=vpred, DI3=1=vzad
DI8 Start/Stop automaticky. Start a stop pohonu. DI8=0=STOP , DI8=1=START
Start zpUsobi spusténi a nastartovani. Pohon se zastavi podle parametru Stop-Mode a potom se
vypne
DO1 6.11 Pfipraven k zapnuti. Elektronika je zapnuta, Zadné chybové hlaSeni
DO2 6.12 Provoz. Regulator proudu je uvolnén
DO3 6.13 Signal poruchy. Méni¢ se vypnul
DO4 6.14 Signal nulovych ota¢ek. Motor je zastaven
DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Ovladani povelem START (DI1)
Al 5.01 Referencni otacky rué¢né
Al2 5.26 Referenc¢ni otacky automaticky, z PLC
AO1 6.05 Aktualni otacky
AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy

Nastaveni parametru, $eda policka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni

do provozu

1 — nastaveni motoru

2 — provozni rezim

3 - kotva

5 — regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

[Hand/Auto] [Al1]

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg | 5.03 Encoder Inc 6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field VoIt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

[Speed Contr]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[Const Zero] [Speed Act]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Arm Cur Act]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy On]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Running]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Fault]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Zero Speed]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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4.2.4 Makro 4 - Hand/MotPot

Popis funkci vstupu/vystupt

Prehled softwaru

1/0 Param Funkce

DI1 Start/stop. Start a zastaveni pohonu. DI1=0=STOP , DI1=1=START
Start zpUsobi spusténi a nastartovani. Pohon se zastavi podle parametru Stop-Mode a potom se
vypne a referenéni otacky se nastavi na nulu.

DI2 Jog-otacky 1. Otacky Ize definovat v parametru 5.13.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.
Jog-otacky 1 maiji pfednost pred Al1

DI3 Smér otacené. DI3=0=vpred, DI3=1=vzad

Dl4 2.01 Al1/MotPot, volba referenénich otaéek nebo funkce potenciometru motoru.
Dl4=0=referenc¢ni otacky pres Al1 nebo Jog-otacky 1
DI4=1= funkce potenciometru motoru pres DI7 a DI8

DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut

DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem

DI7 Funkce potenciometru motoru ,rychleji“. Rampa akcelerace 5.09

DI8 Funkce potenciometru motoru ,pomaleji“. Rampa decelerace 5.10. Zpomaleni ma prioritu pred
zrychlenim.

DO1 6.11 Pripraven k zapnuti. Elektronika je zapnuta, Zadné chybové hlaseni

DO2 6.12 Provoz. Regulator proudu je uvolnén

DO3 6.13 Signal poruchy. Méni€ se vypnul

DO4 6.14 Signal nulovych otacek. Motor je zastaven

DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviadani povelem START (DI1)

Al1 5.01 Referencni otacky

AO1 6.05 Aktualni otacky

AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy

Nastaveni parametru, Seda policka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni do provozu

1 — nastaveni motoru

2 —provozni rezim

3 - kotva

5 — regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

[Hand/MotPot] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Speed Contr]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[AI2]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Speed Act]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Arm Cur Act]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy On]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Running]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Fault]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Zero Speed]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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4.2.5 Makro 5 - Jogging

Popis funkci vstupt/vystupt

Prehled softwaru

/[e] Param Funkce
DI1 Smér otacené. DI 1=0=vpred, DI1=1=vzad
DI2 Jog-otacky 1. Otacky Ize definovat v parametru 5.13.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.
DI3 Jog-otacky 2. Otacky Ize definovat v parametru 5.14.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.
Dl4 2.01 Nepouzito
DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut
DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem
DI7 Pohon ON / OFF. DI7=0=0OFF , DI7=1=0ON
DI8 Pohon START / STOP. DI8=0=STOP, DI8=1=START
DO1 6.11 Pripraven k provozu. Ménic je ve stavu ON (zapnut), ale je$té neni STARTovan
DO2 6.12 Signal nulovych otacek. Motor je zastaven
DO3 6.13 Otacky dosazeny. Referenéni otacky = aktualni otacky
DO4 6.14 Signal souhrnu poruch. Spoleény signal pro v8echny poruchy nebo alarmy
DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviada se povelem ON (DI7)
Al1 5.01 Referencéni otacky
Al2 5.26 Pridavné referencni otacky
AO1 6.05 Aktualni otacky
AO2 6.08 Aktualni moment
Vzéjemné blokovani Jog-otaéek 1 —Jog-otacek 2 — Drive START
Jog 1 Jog 2 START | Pohon je ON (DI7=1)
DI2 DI3 DI8
0 0 0 Pohon je STOPnut (regulator proudu je blokovan)
1 0 0 Pohon STARToval pres DI1 , referenéni otacky=parametr 5.13
X 1 0 Pohon STARToval pres DI2 , referenéni otacky=parametr 5.14
X X 1 Pohon STARToval pres povel START (DI8), referencni otacky pres analog. vstup Al1

Nastaveni parametr(i, Seda politka se nastavuji makrem - ostatni b&hem uvadéni do

provozu

1 — nastaveni motoru

2 — provozni rezim

3 - kotva

5 —regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

[Jogging] [AI1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode
1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg | 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%
1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%
[Speed Contr]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[Const Zero] [Speed Act]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Torque Act]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Zero Speed]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[At Setpoint]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[FIt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Levi]

6.15 DO5 Assign
[Main ContOn] |

5.26 Aux Sp Ref Sel
[AI2]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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4.2.6 Makro 6 - Motor Pot Prehled softwaru

Popis funkci vstupt/vystupt

1/0 Param Funkce

DI1 Smér otacené. DI1=0=vpred, DI1=1=vzad

DI2 Funkce potenciometru motoru ,rychleji“. Rampa akcelerace 5.09

DI3 Funkce potenciometru motoru ,pomaleji“. Rampa decelerace 5.10.

Zpomaleni ma prioritu pfed zrychlenim.

Di4 2.01 Minimalni otacky. Otacky Ize definovat v parametru 5.13. Kdyz se pohon naSTARTuje, budou
otacky zvySovany na minimalni otaéky a pomoci funkce potenciometru motoru neni mozné nastavit
otacky pod toto minimum.

DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut

D16 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem

DI7 Pohon ON / OFF. DI7=0=0FF, Reset MotPot Speed na nulu; DI7=1=0ON

DI8 Pohon START / STOP. DI8=0=STOP; DI8=1=START, Akcelerace na posledni MotPot Speed

DO1 6.11 Pripraven k provozu. Méni¢ je ve stavu ON (zapnut), ale jesté neni STARTovan

DO2 6.12 Nmax dosazeny (Nmax ze definovat v parametru 5.16) nay > Level 1/ Level2

DO3 6.13 Nmin dosaZeny (Nmin Ize definovat v parametru 5.17) nact > Level 1

DO4 6.14 Signal souhrnu poruch. Spoleény signal pro vSechny poruchy nebo alarmy

DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviada se povelem ON (DI17)

AO1 6.05 Aktualni otacky
AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy

Nastaveni parametrd,

Seda policka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni do provozu

1 — nastaveni motoru

2 — provozni rezim

3 - kotva

5 — regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

[Motor Pot] [Const Zero]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Speed Contr]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[AI2]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Speed Act]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Arm Volt Act]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Speed > Lev 1]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Speed > Lev 2]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[FIt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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4.2.7 Makro 7 - ext Field Rev with remanence contactor

Popis funkci vstupu/vystupti

/0 Param | Funkce

DI Externi reverzace buzeni pomoci externiho prepinace reverzace. Pouze pro 2kvadrantové
aplikace.
DI1=0=bez reverzace buzeni
DI1=1= reverzace buzeni
V zavislosti na moznosti reverzace buzeni (DI1=1) ma signal ,Field reversal active® log. stav ,1“.
Reverzace buzeni je mozna pouze kdyz je pohon vypnut (OFF) (DI7=0).
Kdyz je aktivni reverzace buzeni, méni se polarita aktuaini hodnoty otacek v softwaru.
Doporucujeme pouzit remanencni stykac pro uchovani tohoto stavu i po vypadku napajeciho napéti.
Jinak by mohlo dojit k opalovani kontaktu stykace v disledku indukénosti buzeni.

DI2 2.01 Jog-otacky 1. Otacky Ize definovat v parametru 5.13.
Rampu akcelerace/decelerace pro Jogging Ize definovat v parametru 5.19/5.20.

DI3 External poruchovy signal. Spousti zavadu v DCS400 a odpojuje pohon

Dl4 Externi alarmovy signal. Spousti varovani v DCS400

DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut

DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem

DI7 Pohon ON / OFF. DI7=0=0OFF , DI7=1=ON

DI8 Pohon START / STOP. DI8=0=STOP, DI8=1=START

DO1 6.11 Pripraven k provozu. Ménic je ve stavu ON (zapnut), ale je$té neni STARTovan

DO2 6.12 Provoz. Pohon je naSTARTovan (regulator proudu je uvolnén)

DO3 6.13 Je aktivni reverzace buzeni

DO4 6.14 Signal souhrnu poruch. Spoleény signal pro v8echny poruchy nebo alarmy

DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviada se povelem ON (DI7)

Al 5.01 Referenéni otacky

Al2 3.15 Je mozné externi omezeni momentu. Nejprve se nastavi parametr Cur Contr Mode 3.14 z makra
v zavislosti na Lim Sp Ctr. Bez zmény je aktivni nastaveni z vyroby pro omezeni momentu (100 %).

AO1 6.05 Aktualni otacky

AO2 6.08 Aktualni napéti kotvy

Nastaveni parametrul, $eda policka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni do

provozu
1 — nastaveni motoru 2 — provozni rezim 3 - kotva 5 — regulator otacek 6 — vstupy/vystupy
1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 6.01 Al1 Scale 100%

[ext Field Rev] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminals] Mode
1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg | 5.03 Encoder Inc 6.03 Al2 Scale 100%
1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 5.09 Accel Ramp 6.04 Al2 Scale 0%
[Speed Contr]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[Al2] [Speed Adt]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Arm Volt Act]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Running]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[FieldReverse]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Flt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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Prehled softwaru

Zkraceny popis

Rezim - bez reverzace
buzeni:

*DI1=0V (kontaktrozepnut),
pfepnutije ucinné pouze teh-
dy, pokudje pohon VYPNUT
(DI7=0)=D0O3=0V-neni
aktivni = Relé K2 je v pozici
"off" = styka¢ K3 je v pozici
"bez reverzace buzeni".

» Pokud dojde béhem provozu
k vypadku sitového napajeni
pro vykonovy dil nebo elektro-
niku, je v remanenénim
stykaci K3 ulozen stav "bez
reverzace buzeni".

Rezim reverzace buzeni:

* DI1 = +24V (kontakt se-
pnut), pfepnutije téinné teh-
dy, kdyz je pohon VYPNUT
(DI'7 = 0) = DO3 = +24V
relé K2 pfitahne = kontakt
K2 je "sepnut" = kontakt
K3 je v poloze ,reverzace
buzeni".

Pokud béhem provozu
dojde k preruseni sitového
napéti, tak:

» Bude pfi preruseni sitového
napéti provykonovy dil zlista-
vat kontakt K3 v poloze
"reverzace buzeni".

* Bude pfi preruseni na-
péti na fazi L1 ve stejném
okamziku vypnuto napajeni
elektroniky a remanentniho
jistice.

Relé K2 zluistave v "zapnuté"
poloze, dokud se nevypne
napéti desky pocitace SD-
CS-CON-3A.
Remanentnistyka¢ K3 nemu-
Ze odpadnout, protoZe pro
pfepnuti v tomto okamziku
chybi faze L1.

Kontakt K3 zlistane v poloze
"reverzace buzeni".

Kdyz se obnovi sitové na-
pajeni:

* Remanen¢ni stykaé¢ K3
se pfepne do polohy "vy-
pnuto”.

» Kdyz se znovu objevi signal
Jreverzace buzeni aktivni",
pfepne relé K2 remanentni
styka€ K3 znovu do zapnuté
pozice, v tomto okamziku je
vSak pohon vypnut.

Pohon Ize nyni zapnout s
"Reverzaci buzeni".
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4.2.8 Makro 8 - Torque Ctrl Prehled softwaru

Popis funkci vstupu/vystupt

1/0 Param Funkce

DI1 Rychlé vypnuti (dobéh). Princip uzavieného obvodu, musi byt sepnut pro provoz.
Rychlé vypnuti je nejrychlejS§im zplsobem fizeného vypnuti regulatoru proudu. Regulator proudu
bude snizovat proud kotvy na nulu co nejrychleji. Tento povel zastavi pohon tak, Zze motor je
ponechan v béhu a tfeni spole¢né se zatézi snizi otacky na nulu.

DI2 nepouzito

DI3 External poruchovy signal. Spouséti zavadu v DCS400 a odpojuje pohon

Di4 2.01 Externi alarmovy signal. Spousti varovani v DCS400

DI5 Nouzové zastaveni. Princip sepnutého kontakt, pro provoz musi byt sepnut
V pfipadé nouzového zastaveni se pohon pfepne na regulaci otacek a zastavi se podle parametru
Eme Stop Mode (2.04)

DI6 Reset. Potvrzeni poruchy, resetovani signalizovano pohonem

DI7 Pohon ON / OFF. DI7=0=0FF , DI7=1=0ON

DI8 Pohon START / STOP. DI8=0=STOP , DI8=1=START.
V pfipadé povelu STOP se pohon pfepne na regulaci otacek a zastavi se podle parametru Stop
Mode (2.03).

DO1 6.11 Pripraven k provozu. Ménic¢ je ve stavu ON (zapnut), ale jes$té neni STARTovan

DO2 6.12 Provoz. Pohon je naSTARTovan (regulator proudu je uvolnén)

DO3 6.13 Signal nulovych otacek. Motor je zastaven

DO4 6.14 Signal souhrnu poruch. Spole¢ny signal pro vSechny poruchy nebo alarmy

DO5 6.15 Hlavni stykac je zapnut. Oviada se povelem ON (DI17)

Al1 3.15 Referenéni moment

AO1 6.05 Aktualni otacky

AO2 6.08 Aktualni moment

Nastaveni parametrti, $eda politka se nastavuji makrem - ostatni béhem uvadéni do provozu

1 — nastaveni motoru

2 — provozni rezim

3 - kotva

5 — regulator otacek

6 — vstupy/vystupy

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select
[Torque Cntrl]

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel
[Const Zero]

6.01 Al1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom

2.02 Cmd Location
[Terminals]

3.07 Torque Lim Pos

5.02 Speed Meas
Mode

6.02 Al1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Torque Contr]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[AI1]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Speed Act]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Torque Act]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Running]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Zero Speed]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[FIt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
[Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
[Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[none]
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Priklad pfipojeni aplikace makro 8 - Torque Ctrl

Obr. 4.2/8:



4.3 Digitalni a analogové vstupy/vystupy

Digitalni vstupy DI1...DI8

Ovladani pohonu je realizovano pres digitalni vstupy
DI1...DI8. Vyznam vstupl je definovan makrem.
Zvolenim makra v parametru Makro Select (2.01)
budou pfirazeny funkce 8 digitalnim vstupdm. Funkce
jsou v pfislusnych makrech popsany v kapitole 4.2
Aplika¢ni makra. Funkce digitalnich vstupt DI1...DI4
Ize prekonfigurovat v makrech 1, 5, 6, 7 a 8 pomoci
skupiny parametrd 9.

Digitalni vystupy DO1...DO5

Kazdému digitalnimu vystupu Ize pfifadit libovolny
signal ze seznamu signalt. Seznam je k dispozici
v parametrech digitalnich vystupt DO1...DO5 (DO1
Assign (6.11)...DO5Assign (6.15)). Zde je také popsan
vyznam popf. funkce signalu. Standardné jsou vystupy
spojeny s aplika¢nim makrem, tzn. zménou makra se
zménitaké vyznam vystupu. Pfifazenim jiného signalu
se zrusi spojeni zmakra. Vystup si ponecha svijnovy
vyznam i pfi zméné nastaveni makra.

Analogové vstupy Al1...Al2 (11 Biti + znaménko)
Analogové vstupy jsou vstupy 10V. V parametrech
Skalovani 6.01...6.04 Ize zadat offsetové napéti pro
pozadovanou hodnotu 0% a 100 %:

napf.. Pozadovana hodnota se zadava pomoci
potenciometru. Pfitom nulova poloha potenciometru
neni pfesné 0V, ale 0,8V a plna vychylka neni pfesné
10V, ale 9,3 V. V parametru Alx Scale 100% (6.01
/ 6.03) se zada 9,30 V a do parametru Alx Scale
0% (6.02 / 6.04) se zada 0,80 V. Rozpéti mezi 0,80
Va9,30V se potom vyhodnoti jako 100% pozadované
hodnoty.

Analogové vystupy AO1...A02 (11 Bit + znam.)
Analogovym vystuplim Ize pfifadit libovolnou sku-
teCnou hodnotu ze seznamu skute¢nych hodnot.
Seznam je k dispozici v parametru AOx Assign (6.05/
6.08). Standardné jsou vystupy spojeny s aplikacnim
makrem, tzn. zménou makra se zméni také vyznam
vystupl. Pfifazenim jiné skute¢né hodnoty se spojeni
z makra zrusi. Vystup si potom zachova svij vyznam
i pfi zméné nastaveni makra.

Pomoci parametrd AOx Mode (6.06 / 6.09) Ize volit mezi
unipolarnim (0...10V) nebo bipolarnim (-10V...0V...
+10V) vystupem.

Parametry AOx Scale 100 % (6.07/6.10) definuji, jaka
uroven napéti odpovida 100% aktualni hodnoty.
Napf.: Vpohonuje pozadovano200% proudu kotvy.
Téchto 200 % Ize rozbrazit maximalné s 10 V. Pokud
odpovida:

(10V /200%) x 100%,
nastavi se AOx Scale na 5.00 V (=100% proudu
kotvy).
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Vstup tachogeneratoru (11 Bitl + znaménko)
Snimani ota¢ek pomoci tachogeneratoru se nasta-
vuje v parametru Speed Meas mode (5.02) = Tacho.
Tachogenerator je nutné podle jeho Urovné napéti
pfipojit na pFislusné vstupy na svorkové lité. Pfitom
je rozhodujici maximalni napéti tachogeneratoru pfi
maximalnich otackach, napf.:

Volba tachogeneratoru: 60 V /1000 ot/min
Max. otacky motoru: 3000 ot/min

Max. napéti tachogeneratoru: 180 V

X1:1 ~_90-270V
5> |-—soeo0v
- R11 100k 100k
3 1} -
1nI_‘ —
+ + 2 00k 100K
4 =

S1%6nD

Odpovidajici pfipojky pro tento tachogenerator jsou
X1:1aX1:4

U nékterych aplikaci maze byt nutné spojit popf. ne-

spojit potencial napéti tachogeneratoru s potencialem

0 V u ménice. K tomu je uréena poloha konektoru

S1:1-2.

S1:1-2 propojen: Spojeni0V mezi tachogeneratorem
a ménicem

S1:1-2 rozpojen: Bez spojeni 0 V

Pfi zpétnovazebném ovladani se provadi nastaveni

otacek pomoci potenciometru R115. Nastaveni je

podporovano v uvadéni do provozu s napovédou

pomoci ovladaciho panelu popf. PC tool.

Vstup snimac¢e ChA+...ChZ-

Snimani otac¢ek pomoci snimace se nastavuje v pa-
rametru Speed Meas Mode (5.02) = snimac impulzQ
apocetinkrementu na otacku se nastavuje v parametru
Encoder Inc (5.03). Napajeci napéti pro snimac Ize
ziskat z ménice spravnym nastavenim konektoru.
Nastaveni S2:10-11 +5V napajeni snimace
konektoru S2:11-12  +24V nap3dj. snimace

Vedeni signalu lze pfipojit nesymetricky (bez in-
vertovanych signall) na svorky X3:1 a X3:3 nebo
symetricky (s invertovanymi signaly) na X3:1...X3:4.
Signal Z (v€etné invertovaného signalu) neni v DCS
400 potrebny.

Konektor S2:
nesymetricky: symetricky:
propojeno propojeno
ChA-  2-3 ChA- 12
ChB- 5-6 ChB- 4-5
ChA + 52
X3:1 1200 123
ChA - 2 I—CHI—O Q O-—+5/+24V
3
ChB + 120 O l—éﬂ?) 6 Shaay
ChB - 4
ChZ + 5 1200 789 oy
Chz - 6 2
ov l +5V—18 Y O—+24V
Us g ——— 23
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Presnost regulace DCS 400

Analogové hodnoty napéti jsou pres anlogové-digitalni
prevodnik pfevadény nadigitalni bitové vzorky. Pfesnost
rozliSeni je zavisla na poctu bitd, které jsou k dispozicia je
vzdy stazena na plny rozsah 100 %. U bipolarich hodnot
se pouziva bit s nejvySSi hodnotou pro udaj znaménka
(znaménkovy bit).

Rozliseni vstupl/vystupt DCS 400:

Rozliseni Kroky Vstup/ vystup Presnost

Ovladani pohonu pres sériovou komunikaci
15 Bitli + znam.£20000 | Pozadov./skute¢na hodnota ot. 0.005%
+4095V$echny dalSi pozad. a skute€. hodnoty  0.025%

Ovladani pohonu pres digitalni/analogové vstupy/vystupy

14 Bit + znam. £16383 Inkrementalni ¢idlo 0.006%
12 Bit + znam. %4095 Proud / Moment 0.025%
11 Bit + znam.  +2047 Al1, Al2 0.05%
11 Bit + znam.  +2047 AITAC (10V=125%) 0.06%
11 Bit + znam.  +2047 AO1, AO2 0.05%

U sériové komunikace jsou skutec¢né a poZzadované  Pfi snimani otaéek pomoci tacho-
hodnoty znazornény pomoci 16bitovych datovych  generatoru odpovidaji jmenovité
slov, hodnoty maji rozsah mezi +32767 a -32768.  otacky 80% plnému rozsahu, tzn.
Z této stupnice hodnot se pro poZzadované askute€né  snimat Ize max. otacky 125%
hodnoty otacek vyuziva £20000, pro vSechny dalsi  jmenovitych otacek. Presnost
poZzadované a skute¢né hodnoty plati+4095. Pfesnost ~ zpétné vazby pres tachogenerator
se proto méniv zavislostina pouzitych pozadovanych  se proto zméni na cca. 0,06 % ve
a skute¢nych hodnotach. vztahu k jmenovitym otackam.

Pohon ovladan pres sériovou komunikaci
PLC DCS 400

Pozad. ota¢ky (15 bita+znam.) coMm Pozadovana hodnota otacek
Presnost 0,005%

Fieldbus

A
v

Skute¢na hodnota otacek

* Nejsou potrebné pfidavné analogové vstupy/vystupy
« Vysoka flexibilita pfenosu pozadované a kute¢né hodnoty otacek

Vysila¢ 14 biti+znam.

Presnost otacek = 0,006%

Pohon ovladan pres digitalni V/V
PLC DCS 400

PoZadovana hodnota otacek
< AO Al (11 bita+znam.)

Pozad. ota¢ky (11 bitd+znam.)

Presnost 0,05%
Al Skute€na AO (11 biti+znam,
hodnota otacek

Vysila¢ 14 biti+znam.

Prfesnost otacek = 0,006%

Pohon ovladan pres digitalni V/V
PLC DCS 400

Pozadovana hodnota otacek
| AO Al (11 bitt+znam.)

Pozad. otagky (11 biti+znam.)

Presnost 0,05% Skutesn
Al hod e, @— AO (11 bitt+znam
Tacho 11 bitt+znam.
Presnost otacek = 0,06%
Obr. 4.3/1: Porovnani presnosti ve vztahu k rdznym moznostem ovladani pohonu
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4.4 Logika pohonu

Logika pohonu ovladani zapinani a vypinani ménice
amotoru a chrani obé jednotky ve vyjimecnych situacich,
v pfipadé zavad nebo pfi nouzovém zastaveni. Tato logi-
ka zapina hlavni stykac, ventilator a napajeni buzeni.
Logika pohonu pracuje vS§eobecné s citlivosti na hrany,
tzn. pfi zménach signall z 0-1 popf. z 1-0.

Zapnuti a vypnuti

Hlavnimi povely pro standardni zapinani a vypinani
pohonujsou povely proZAPNUT{a UVOLNENI. V dal-
§im textu je popsano chovani pfi zapinani a vypinani
z nastaveni z vyroby.

Zapinani

Po zapnutinapajeni elektroniky (nebo po zavadé) musi
byt nejprve povely pro zapnuti a uvonéni vynulovany
na "0" pred tim, nez bude logika akceptovat povely
pro zapnuti.

S nabéznou hranou povelu pro zapnuti se zapina
hlavni stykag, ventilator a jednotka napajeni buzeni,
jednotka ménice se synchronizuje se siti.

S nabéznou hranou povelu pro uvolnéni (start pohonu)
se uvolni generator ramp, generator proudu a otacek
a pohon zahdji akceleraci s rampou nastavenou
parametrem Accel Ramp (5.09) na pozadovanou
hodnotu otacek.

Povel pro uvolnéni (RUN) Ize zapinat sou¢asné s po-
velem pro zapnuti (ON).

Vypnuti

S dobéznou hranou povelu pro uvolnéni (RUN) (za-
staveni pohonu) a s parametrem Stop Mode (2.03)
= Ramp brake brzdi pohon s rampou nastavenou
parametrem Decel Ramp (5.10), az budou otacky
niz8i nez otacky nastavené parametrem Zero Speed
Lev (5.15).

Pokud se pfi Start Mode (2.09) = Flying Start a bé-
hem zastavovani se znovu zapne povel pro uvolnéni
(RUN), tak pohon znovu zahaji akceleraci nezavisle
na zvoleném Stop Mode (2.03).

Pokud je nastaveno Start Mode (2.09) = Flying
Start a pohon je vypnut pouze povelem pro zapnuti
(RUN=1), tak je k novému zapnuti potfebna pouze
nabézna hrana povelu pro zapnuti (ON). Pokud se
pohon jesté nezastavil, dojde k akceleraci z aktual-
nich otacek.

S dobéznou hranou povelu pro zapnuti (ON) budou
impulsy zablokovany, ¢eka se na uplynuti ¢asu 200
ms, vypne se hlavni styka¢, ventilator a napajeni
buzeni, a tim se provoz oddéli od sité. Tento povel
je ucinny také tehdy, pokud pracuje pohon, pravé se
brzdi nebo se zastavuje.
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QOdlisné chovani pfi zapnuti a vypnuti
QOdlisné od nastaveni z vyroby Ize pomoci parametru
Stop Mode (2.03) zvolit dalsi zpUsoby vypnuti:

Pfi Stop Mode (2.03) = Torque Lim, bude interni
hodnota pozadovanych otacek nastavena na 0 ot/
min a pohon se zabrzdi pomoci regulatoru otacek
na hranici momentu pop¥. proudu. K tomu je nutné
pfedchozi nastaveni regulatoru otacek. Po dosazeni
minimalnich ota¢ek budou zablokovany impulsy, hlav-
ni stykac, ventilator a napajeni buzeni budou vypnuty
a tim bude pohon oddélen od sité.

Stop Mode (2.03) = Coast se zablokujiimpulsy apohon
bez fizeni dobéhne.

Pokud se pfi Start Mode (2.09) = Start from Zero znovu
zapne povel pro uvolnéni (RUN) béhem zastavovani,
tak zGstane neucinny, tzn, pohon se pfi dosazeni
minimalnich otac¢ek sam znovu nerozbéhne. Pohon
Ize znovu spustit, kdyz se povel pro uvolnéni (RUN)
vypne a znovu zapne v zastaveném stavu.

Vypnuti s nouzovym zastavenim

Kromé zapnuti (ON) nebo uvolnéni (RUN) Ize po-
hon zastavit také povelem Eme Stop. S hodnotami
nastavenymi z vyroby to funguje nasledujicim zpu-
sobem:

S dobéZznou hranou povelu Eme Stop se vygeneruje
varovani Eme Stop Pending (A09). Sou¢asné se brzdi
pohon s rampou nastavenou parametrem Eme Stop
Ramp (5.11), az budou otacky (minimalni otacky)
niz$i nez otacky nastavené pomoci Zero Speed Lev
(5.15). Regulator proudu a ota¢ek budou zablokovany,
vypne se hlavni styka¢, ventilator a napajeni buzeni
a tim se pohon oddéli od sité.

V této fazi neni ucinny povel pro zapnuti (ON) ani pro
uvolnéni (RUN). Pohon Ize nabéznou hranou povell
pro zapnuti (ON) a uvolnéni (RUN) znovu spustit az
po dosazeni minimalnich otacek.

Odlisné vypinaci chovani pfi nouzovém zasta-
veni

QOdlisné od nastaveni z vyroby Ize zvolit pomoci Eme
Mode Stop (2.04) dals$i zplsoby vypnuti.

Pfi Eme Stop Mode (2.04) = Torque Lim se nastavi
interni pozadovana hodnota otaéek na 0 ot/min
a pohon se zbrzdi regulatorem ota¢ek na hranici
momentu popf. proudu. K tomu je nutné provést
pfedchozi nastaveni regulatoru otacek. Po dosazeni
minimalnich otacek budou zablokovany impulsy, bude
vypnut hlavni styka¢, ventilator a napajeni buzeni
a tim bude pohon oddélen od sité.



V této fazi neni ucinny povel pro zapnuti (ON) ani pro
uvolnéni (RUN). Pohon Ize nabéznou hranou povell
pro zapnuti (ON) a uvolnéni (RUN) znovu spustit az
po dosazeni minimalnich otacek.

Pfi nastaveni Eme Stop Mode (2.04) = Coast budou
zablokovany impulsy, bude vypnuthlavni stykac, ven-
tilator a napajeni buzeni a tim bude pohon oddélen
od sité. Pohon dobéhne bez fizeni.

V této fazi neni ucinny povel pro zapnuti (ON) ani pro
uvolnéni (RUN). Pohon Ize nabéznou hranou povell
pro zapnuti (ON) a uvolnéni (RUN) znovu spustit az
po dosazeni minimalnich otacek.

Zvlastni pripady

Pokud je aktivovan povel pro zastaveni (RUN = 0),
muUZze se prepnout pomoci viceprioritnich jevd: Comm
FaultMode (2.07) nebo Eme Stop Mode (2.04), pfitom
muze Eme Stop Mode prerusit Comm Fault Mode.

Kdyz se pohon zastavuje pomoci Comm Fault Mode
(2.07) nebo Eme Stop Mode (2.04), je zablokovan
povel pro vypnuti (ON = 0) a obracené.

Dobéhnuti prostfednictvim komunikace field bus
Pohon Ize pomoci bitu pro rychlé vypnuti (COAST)
v fidicim slové vypnout v nejkrat§im mozném case.
S nabéznou hranou budou zablokovany impulsy, bude
vypnut hlavni styka¢, ventilator a napajeni buzeni
a tim bude pohon oddélen od sité. Pohon nefizené
dobéhne. Povel prorychlé vypnuti (COAST) se interné
provadi s nejvyssi prioritou a pusobi jakou nouzové
zastaveni, kdyZ je nastaveno Eme Stop Mode (2.04)
= Coast.

V této fazi neni ucinny povel pro zapnuti (ON) ani pro
uvolnéni (RUN). Pohon Ize nabéznou hranou povell
pro zapnuti (ON) a uvolnéni (RUN) znovu spustit az
po dosazeni minimalnich otacek.

Vyhfivani buzeni

Vyhfivani buzeni se zapina 10 s po povelu pro za-
pnuti (ON) (bez povelu RUN). Vyhfivani buzeni se
automaticky startuje po 10 s, kdyZ se pohon zastavi
(RUN=0) a kdyz je skutecna hodnota otacek nizsi
nez Zero Speed Lev (5.15). Kdyz se pohon znovu
nastartuje (RUN=1), pfepne se na jmenovity proud
buzeni.

10sec ,

)Vyhﬁvééi
)

buzeni

On

Nulové otacky : :

Programovatelné zpozdéni ventilatoru (2.13)

Zapinani
pohonu:

Aktivace
pohonu:

Pohon je
aktivovan:

Obr. 4.4/1:

Béhem 10 sekund

b o mmmm

DCS 400
Sekvence zapinani

Elektronika je zapnuta
(zadné poruchy, zadné alarmy)

Pfipraven pro povel ON
Rdy for On =1

Prepnuti ON/OFF na ON
ON/OFF 0 ==>1

Zapnuti ventilatoru (ON)
FanOn=1

|
Zapnuti hlavniho stykace (ON)
Main Cont On =1

Synchronizace
ok ?

Napajeci
napéti
ok ?

Pfipraven pro signal Run
Ready for Run =1

Pohon neni pfipraven pro
povel Run

Zapnuti RUN
RUN 0 ==>1

Uvolnéni regulatoru
(proud / otacky / ...)

Signal o provozu
Running =1

Pohon je v provozu

Poradi zapinani DCS 400

Prehled softwaru

Sekvence ON / OFF pfi provozu s:

- digitalnimi vstupy

- ovladacim panelem DCS 400PAN
- Tool PC Drive Window Light

- Fieldbus

LED na panelu sviti

Chyba synchronizace
Fault 11

Podpéti sité
Fault 09
Prepéti sité
Fault 10

Maly proud buzeni
Fault 12
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DCS 400
Sekvence vypinani

Vypnuti pohonu povely
STOP a OFF

Zastaveni regulatoru Povel STOP
proudu: RUN 1==>0
|
Rezim Stop
Ramp Torque Lim Coast

Brzdéni rampou do nuly
Zero Speed = 1

Brzdéni limitem momentu
do nuly- Zero Speed = 1

Zastaveni regulatoru proudu
alfa = 150° el. (limit stabily ménice)

Vypnuti pohonu (OFF):

Pohon je vypnut (OFF]

Povel OFF
ON/OFF 1==>0

Cas zpozdéni
(az proud kotvy = 0)

Vypnuti hlavniho stykace
Main Cont On =0

Vypnuti ventilatoru
FanOn =0

Vypnuti pohonu (OFF)
kdyz je povel RUN zapnut:

Pohon je vypnut (OFF):

Obr. 4.4/2:

Vypnuti pohonu
Povelem OFF

Prepnuti ON/OFF na off
ON/OFF 1 ==>0 (RUN = 1)

Pokud pohon dobiha v disledku
poruchy béhem provozu

T
™~

Zastaveni regulatoru proudu
(alfa = 150° el)

Cas zpozdéni
(az proud kotvy = 0)

Vypnuti hlavniho stykace
Main Cont On =0

Vypnuti ventilatoru
FunOn =0

Switch-off sequence of DCS 400
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Minimalni zapojeni logiky pohonu
V8echny digitalni vstupy logiky pohonu jsou citlivé

na hrany, tzn. pfislusna funkce se provede pouze pfi
zméné signaluz0 = 1 nebo 1= 0.

Pohon je ovladan pomoci 2 povell (On a Run sepa-
rated)

— 1 0On

Doporucené zapojeni
$——|Run Ona Run mohou byt oviada-
¢——Reset ny pomoci hran. Lze vyuzivat
¢——— Eme Stop Stop Mode (2.03) a Eme

+24V Stop Mode (2.04).

}(7 Speed Ref

Pohon je ovladan pomoci povelll (On a Run joint-

Jt On Mozné zapojeni
Run On a Run mohou byt ovlada-
o |Reset ny pomoci hran.
Nelze vyuzivat Stop Mode
Eme St
[ +;:§/ o (2.03) a Eme Stop Mode
" (2.04).
F—Speed Ref

Pohon se ma automaticky zapnout po zapnuti
napajeni elektroniky.

On 1. Neni mozné
Run ProtoZe nelze vytvofit signaly
Reset reagujici na hrany. Pohon
Eme Stop se nerozbéhne po zapnuti
+24V napajeni elektroniky.
E}—Speed Ref
- 2. Mozné zapojeni
On ProtoZze pozadované hrany
Run signalu Ize vytvorit pfizapnuti
— —Reset napajeni elektroniky popF. po
Eme Stop resetu pfichybé pro vytvoreni
+24V Rdy On. Nelze pouzivat Stop
Ready forOn Mode (2.03) a Eme Stop
Mode (2.04).
Speed Ref
Ohrozeni:
Potvrzeni vzniklych zavad

okamzité
pohon.

znovu zapina



4.5 Funkce regulatoru

Funkce software jsou popsany u jednotlivych para-
metru (viz vypis parametr(l). Specialni funkce, které
tato nastaveni pfesahuji nebo nevyzaduji zadné na-
staveni parametr( a servisni postupy jsou vysvétleny
v dalSim textu.

451 Sledovani sitového napéti a auto-
maticky opétny rozbéh

Sledovani sitového napéti u DCS 400 se provadi
novym, doposud nezvyklym zpisobem. Ten umoZzriuje
jednoduchou parametrizaci a zaruCuje bezpecny
provoz.

Obvykle jsou u digitalnich ménict zadavany hodnoty
parametrd pro sitové napéti a prahovou hodnotu tole-
rance. Tak tomu neni u DCS 400. Vykonovy dil DCS
400 Ize provozovat s napajecim napétim 230V...500V
bez dal$iho nastaveni parametru.

Existuje fyzikalni zavislost mezi napétim motoru
a k tomu potfebnym sitovym napétim popf. zadanym
sitovym napétim a z toho vyplyvajiciho maximalniho
napéti motoru.

Zatimco Cisté motoricky pUsobici pohony maji tyto
souvislosti male kritické, kromé kolisajiciho sitového
napéti potom bude kolisat také vykon motoru popfr.
otacky, je ugeneratorové pusobicich pohont zajistén
bezpecény provoz pouze tehdy, kdyz je sitové napéti
stabilni a je ve spravném poméru k napéti motoru.

Minimalni pripustné sitové napéti se vypocita z pa-
rametru Armature Voiltage Nominal (1.02) (Ua).
Pokud toto vypoctené napéti neni dosazeno, dojde
k regulovanému vypnuti pohonu s nasledujicim chy-
bovym hlaSenim F09-MainsUndervoltage.

Nejnizsi jesté pfipustné sitové napéti Cini:

U inemin = Ua/ (1.35 x cos a)
4Q: U . >Ua/(1.35x0.866) cos a=30°= 0.866
2Q: U, .o min > Ua/ (1.35 x 0.966) cos a=15°= 0.966

Priklad pro 4kvadrantovy pohon:

A

Uarm (1.02)
=420V

Unet act
(1.07) = 400V
]
| Vzorec pro 4Q :
| Unet min=Uarm/ (1,35 x 0,866)
1 Unetmin =359V ]
L ]

Y e

£F09-Podpét|' sité

Unet min=|======== Unet min
=359V

(vypoétens)

v

= F09 Uroven spusténi

Vyhody tohoto principu:

+ Cim menéi je napéti motoru v poméru k sitovému
napéti, timje pfipustné vyssikolisani sitového napéti.
“Meékké” sité tak plsobi malo rusivé na pohon.

» Pohon pracujici v generatorovém rezimu jsou lépe
chranény protipreklapéni ménice. Timtozplsobem
se zamezi vypadku pojistek a zni€eni tyristoru.

» Diky automatickému zjistovani 2kvadrantového/
4kvadrantového rezimu se voli a aktivuje pfislusné
zjiStovani podpéti sitového napéti.

* Pro sitové napéti neni nutné nastavovat parame-
tr.

* Neni mozné nastavit parametry pro nebezpecny
provoz.

* Pohon tak zUstavéa jednoduchy a bezpecny.

Vychazeje z vypocteného minimalniho pfipustného
sitového napéti se mohou hranice pro spusténi obvodu
zjiStovani podpéti sitového napéti Ize ménit v ramci
smysluplnych hranic parametrem Net Underv Trip
(1.10). Kladné hodnoty parametru zvétSuji bezpec-
nostnirezervu k tomuto vypoétenému minimalnimu
napéti, snizuji vSak toleran¢nivzdalenostk sitovému
napéti a pfipoustéji tedy mensi odchylky sitového na-
péti; zaporné hodnoty snizuji bezpecnostnirezervu,
zvétsuji vSak tolerancni vzdalenost.

Nastaveni tohoto parametru z vyroby €ini 0 %. Tim je
zarucen bezpec€ny provoz v generatorovém rezimu.
Zaporné hodnoty jsou omezeny na maximainé -10 %;
vy$8i hodnoty nelze nastavit.

Rozhoduijici prototo zaporné omezenije, Ze EMF motoru
v generatorovém rezimu je kritickym napétim a neni
napétim kotvy. Napéti kotvy a EMF jsou specifické
pro motor a mohou se v tomto pfipadé vzajemné lisit.
Zaporné zadanivtomto parametru mlize vSak ohrozit
bezpecnost pohonu, pokud nesouhlasi s specifickymi
daty motoru z hlediska EMF! UZivateli je proto pre-
nechana zména tohoto parametru.

Prahova hodnota spusténi chyby:

F09 . = Unet_. +Net Underv Trip (1.10)
rip Level 'min
A
Uarm (1.02)
=420V
Unet act
(1.07) = 400V
Tolerancni vzdalenost
A %
Bezpecnostni rezerva
Unet min=f======@ == Sccccccccccccccax * (1.10) = 0%
=359V | F0Q troven spufim Unet min+ Net Underv Trip (1.10)
k7X U i £ -10% (max)
F09-Podpéti sité
B
Ll
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5% nad prahovou hodnotou pro spusténi bude vyge-
nerovano alarmové hlaseni A02-Mains Voltage Low.
Rozsah alarmu se posouva s nastavenim parametru
Net Underv Trip (1.10).

Alarm neovliviuje funkci pohonu.

Toto hlaseni indikuje

* v generatorovém provozu pro deceleraci v jme-
novitém pracovnim bodé stroje je pomér sitového
napéti k napéti motoru kratce pred kritickou oblasti
(1...5% pfed chybovym vypnutim). V alarmové
oblasti je v8ak rezim decelerace jeSté mozny
a pfipustny. PFi dale klesajicim sitovém napéti je
nutné pocitat s chybovym vypnutim, protoze jinak
vznika nebezpeci preklopeni ménice.

* v motorovém provozu klesnul pomér sitového
napéti k napéti motoru v alarmové oblasti a hrozi
chybové vypnuti. V alarmové oblastije vSak nadale
zaru€ena funkce pohonu. Dale klesajici sitové
napéti potom vede k chybovému vypnuti.

Prahova hodnota pro spusténi alarmu:
A02, . =F09 + 5% (fix)

Prahova hodnota

A

Uarm (1.02)
=420V

Unet act
(1.07) = 400V

A02 Uroveii = FO9Urovei spusténi + 5% (fisso)
AD2 Uroveif === === e cccccccccccccce e ce——————-—
=377V

A02-Mains Voltage Low Rozsah alarmu

Unet min <2 T Do . (1.10) = 0%
=359V lFusUroveﬁ spusténimin = Unet + Net Underv Trip (1.10)

F09-Podpéti sité

v
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Sledovani sit'ového napéti:

napf.  Sitové pfipojovaci napéti =400V
Aplikace =4-Q
Jmenovité napéti kotvy =420V

... se standardnim nastavenim z vyroby:
Net Underv Trip (1.10) = 0%

A

Uarm (1.02)
=420V

Unet act (1.07)
=400V

e ememmeeem e £y feeeeeeeee==

== |
1 Vzorec pro vypocet : Povoleny provozni !

|

]
‘. Unetmin = Uarm /(1,35 x cos a)! [V rozsah pro Unet |
! Unetmin = 350V I

AD2 UrovelF [ F = = = = e e e S S S S S T S S T S S e p S S S SIS
=377V A02-Mains Voltage Low
(5% (fixni) nad Unet  min)
Unet min=fp*==v-eececececccccccccccccliceccaecccea-
=359V fpm==decccc e

= F09 spus. : KdyZz Net Underv Trip (1.10) = 0% (stand.), :

) 359 V (Unet ) bude uroven spusténi F09. [l
! Pro spravny provoz musi byt Unet ., vétsi nez | o
' 350 V. ! F09-Podpéti sits

........................... 3 n
L

Prehled prahovych hodnot zavad a alarmu pro typicka
napéti motoru (U,.) s:
Net Underv Trip (1.10) = 0%

2-Q - application
U, F09-Fault | A02-Alarm U, U e e
level level
V) (v) () (\) v)
230 207 217 270 285
380 353 370 460 471
400 360 378 470 496
415 376 395 490 514
440 399 419 520 545
460 414 435 540 570
480 437 459 570 595
500 460 483 600 619
4-Q - application
VA F09-Fault [ A02-Alarm U, [V
level level
V) v) (V) v) V)
230 205 216 240 255
380 342 359 400 422
400 359 377 420 444
415 368 386 430 461
440 393 413 460 489
460 411 431 480 511
480 428 449 500 533
500 445 467 520 555
Upcmae = (U, ¥1.35 * cos a) - 5% uroven alarmu

(Bez zohlednéni tolerance sitového napéti.)



Sledovani sit'ového napéti:

napf.  Sitové pfipojovaci napéti =400V
Aplikace =4-Q
Jmenovité napéti kotvy =420V

... s maximalnim zapornym nastavenim:

Net Underv Trip (1.10) = -10%

A

U, (1.02)

=420V

Uiaat

(1.07) = 400V [oomsos--oo-ooco-ooo- ¢ Beeooeoeg
H Vzorec pro vypocet : : Povoleny H
Uwn =U../(1,35xcosa) | |=y Provozni
=359V ) 1 rozsah :
---------------------- ! ) proU, 1

1Kdyz Net Underv Trip (1.10) = -10% |
¥ 'bude droveri spusténi FO9 ]
A jna 323V (U,...)- H
f=1Pro spravny provoz musi byt U, .., ]

q =|====r)vétsi nez 323V. o
9v JE S e e e ! I

L it et g
=323V H : 1
L s 1 A02-Mains Voltage Low

= 5 F09-Podpéti sité
FO9spus. l P V5% (fixni)nad U, !
)

Prehled prahovych hodnot zavad a alarm pro typické
napéti motoru (U,.) s

Net Underv Trip (1.10) = -10%

2-Q - application
U.. F09-Fault | A02-Alarm U, Uve o
level level
V) (V) v) (v) v)
230 186 196 270 285
380 317 333 460 471
400 324 341 470 496
415 338 355 490 514
440 359 377 520 545
460 373 391 540 570
480 393 413 570 595
500 414 435 600 619
4-Q - application
[V F09-Fault | A02-Alarm U, U o6 o
level level
V) (V) V) (V) v)
230 185 194 240 255
380 308 323 400 422
400 323 339 420 444
415 331 348 430 461
440 354 372 460 489
460 370 388 480 511
480 385 404 500 533
500 400 420 520 555
Uperma = (U, ¥1.35 * cos a) - 5% Uroven alarmu

(Bez zohlednéni tolerance sitového napéti.)

Automaticky opétny rozbéh pfi navratu sitového
napéti

V parametru Net Fail Time (1.11) se zadava maximal-
né pfipustny ¢as vypadku sité&. Béhem tohoto ¢asu
se béhem podpéti sité pohon zablokuje a zobrazi se
alarmoveé hlaseni A02. Pokud se b&éhem této doby vrati
sitové napéti na hodnotu vétsi nez F09, rozbéhne
se pohon znovu automaticky. Po uplynuti této doby
a podpéti sité se vypina pohon s chybovym hlagenim
F09. Automaticky opétny rozbéh neni mozny.

Pokud se zvoli €as = 0,0 sekundy, tak je zamezeno auto-
matickému opétnému rozb&hu. Pohon se pfi sitovém
podpéti vzdy vypina s chybovym hlasenim F09.

452  Sledovani skute¢né hodnoty otacek
Sleduje se zpétna vazba regulace otacek pres tachoge-
nerator nebo snimac. Trvalé porovnani z EMF vypoc-
tenych otaCek a zpétné vazby otacek vede pfi pfilis
velké odchylce k vypnuti pohonu s hlasenim Speed
Meas Fault (F16).

Podminky chyby:

EMF skute¢na > 50% jmenovité EMF a
Tachogenerator skuteéna < 12,5% jmenovitych otacek
(1.05)
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453 Automatické zeslabeni buzeni

Souvislost mezi napétim kotvy a EMF

Koncepce regulace DCS 400 se vztahuje k EMF a ne-
ni vztazena k napéti kotvy . EMF se vypocte z

EMF

JMEN

kotvy)

= napéti kotvy . - (proud kotvy . x odpor

Odpor kotvy Ize zjistit prostfednictvim vlastni optima-
lizace regulatoru proudu nebo jej Ize zadat ruéné. To
znamena, bez zatiZeni popf. bez proudu kotvy se
nikdy nedosahne jmenovité napéti kotvy, ale vzdy se
dosahnou jmenovité otacky.

Pfiklad:

Typovy stitek motoru

Jmenovité napéti kotvy (Ua): 440V
Jmenovity proud kotvy (la): 217 A
Jmenovité napéti buzeni (Uf): 220V
Jmenovity proud buzeni (If): 46 A
Jmenovité otacky (n): 2250 ot/min
Nastaveni parametri

Arm Volt Nom (1.02): 440 V

Arm Cur Nom (1.01): 217 A

Field Volt Nom (1.04): 220V

Field Cur Nom (1.03): 46 A

Base Speed (1.05): 2250 ot/min
Max Speed (1.06): 2250 ot/min
Armature Resistance (3.13) (Ra)

zjisténé pomoci viastni optimalizace: 230 mQ

u(v)
440 V-F=m==mmn- RIné zatizeni______ Feqemmmmme
1.02
( ) bez zatizeni } lax Ra $
390V ~[==mTomssmsssssssssofees [initains) il

Odchylka Ua
1zavisi na stavu zatizeni

Ua,.(3.03

MF .. (3.20)

2250 n (ot/min)
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Vypocet EMF

EMF, . =Ua, (1.02) - v(1.01)x Ra (3.13))

( JMEI

=440 V-[217 A x 0,23 Q]
=440V-50V
EMF, . =390V

JMEN

Ua skute¢na hodnota
P¥i plném zatiZeni, pfi jmenovitych otackach:

Uasku(eéna’ (3.03) = EMFsku(eéné (3.20)+(|askuleéné (3.02)x Ra (3.13))
= 390V +(217Ax 0,23 Q)
asku(eéna’ (3.03) = 440 V
skute¢na (3.20)= 390 V
Bez zatiZeni, pfi jmenovitych otackach:
Uasku(eéna’ (3.03) = EMFsku(ecna (3.20) (I skutecna (3.02) xRa (3.13))
=390V + (=0 Ax 0,23 O
Ua = EMF = 390V

skute¢na (3.03) skute¢na (3. 20)

Na zakladé regulace vztazené k EMF startuje DCS 400
pfi jmenovitém EMF automatické zeslabeni buzeni,
aby se dosahlo jmenovitych otacek. To je mozné se
zpétnou vazbou pomoci snimace nebo tachogene-

ratoru, ve zpétné vazbé s EMF je zablokovan rezim
zeslabeni buzeni.

Priklad:

Udaje na typovém Stitku motoru

Jmenovité napéti kotvy (Ua) 440V
Jmenovity proud kotvy (la) 217 A
Jmenovité napéti buzeni (Uf) 220V
Jmenovity proud buzeni (If) 46A
Jmenovité otacky (n) 2250 ot/
min

Nastaveni parametrt

Arm Volt Nom (1.02): > 420V
Arm Cur Nom (1.01): 217 A
Field Volt Nom (1.04): 220V

Field Cur Nom (1.03): 46 A

Base Speed (1.05): 2250 ot/min
Max Speed (1.06): 2250 ot/min
Armature Resistance (3.13) (Ra)

zjisténo vlastni optimalizaci: 230 mQ

uv) udaje na Stitku motoru
EZI0AVan nhuinibet T

{0 AV An miuiiiaiiiiiaiie bbb s e H N
(1.02) 100 % EMF }'a X;7$
370 Vo[ === s s === -

10dchylka Ua
1zavisi na stavu zatizeni

Ua ., (3.03

3.20
EMF .. (3.20) \Dosazeni 100% EMF.

\Start automatického
1zeslabeni buzeni

2150 2250

n (ot/min)

...... L--------

'Velocnr base (1.05)
' Velocitf max (1.06)



Bez omezeni proudu zavislého na otackach

V zavislosti na hodnotach parametri Base Speed
(1.05) a Max Speed (1.06) se zvoli rezim zeslabeni
buzeni:

bez zeslabeni buzeni:
Pokud je obsah Base Speed (1.05) identicky
s Max Speed (1.06)

se zeslabenim buzeni:
Pokud je obsah Base Speed (1.05) mensi nez
Max Speed (1.06)

Pfi manualnim zadavani parametru se pro rezim bez
zeslabeni buzeni nastavi oba parametry na stejné
hodnoty. Pfi zeslabeni buzeni musi byt Base Speed
obsahujici jmenovité otacky pfi jmenovitém napéti
kotvy a Max Speed, pfedstavujici maximalni otacky
pfi maximalnim zeslabeni pole. Pokud je méni¢ para-
metrizovan pomoci uvadéni do provozu s napovédou
(Panel Wizard), budou pfislusné parametry zjiStovany
béhem zadavani a odpovidajic budou nastaveny.

Zeslabeni buzeni je mozné realizovat pouze se zpétnou
vazbou s tachogeneratorem nebo snimacem. Pfizpétnée
vazbé s EMF m(ze byt motor provozovan pouze do
jmenovitych otacek Base Speed (1.05). Presahujici
hodnoty nezplisobi zvyseniotacek, nedojde k zeslabeni
buzeni.

Omezeni proudu zavislé na otackach

Nad normalnim rozsahem zeslabeni buzeni je nutné
snizit proud kotvy motoru v dusledku o¢ekavanych
komutacnich problém. Tyto otacky jsou maximalnimi
otaCkami motoru. Pro toto omezeni proudu zavislé
na otackach se nastavi parametr Cur Lim Speed
(1.12) na otacky, od kterych ma byt omezeni ucinné.
V rozsahu ota¢ek mezi Cur Lim Speed (1.12) a Max
Speed (1.06) bude nejvysSi pfipustny proud kotvy
Cur Arm Max (3.04) omezen v zavislosti na otackach
podle nasledujiciho vzorce na la  :

la, =Arm Cur Max * (Cur Lim Speed/Speed Act)

Lii

Omezeni proudu

P zavislé na otackach

L. efektivni
>

(1.05) (1.12) (1.06)

4.5.4  Ochrana proti prekro¢eni teploty
Ménic:

Méni¢ DCS 400 je vybaven ochranou proti pfekroceni
teploty nachladicich télesech tyristoru. Pfidosazeni ma-
ximalni teploty mustku se vypina DCS 400 s chybovym
hlasenim Converter Overtemp (F7). Méni¢ Ize znovu
zapnoutaz podostateéném ochlazeni a potvrzenichyby.
5 °C pod vypinaciteplotou se objevi varovani Converter
High Temp (A4), ale pohon se jesté nevypne.

Signal zapnuti ventilatoru je pfi pfehfivani aktivni tak
dlouho (dobéh ventilatoru), dokud se méni¢ neochladi.
Signal Ize vyhodnocovat pomoci digitalniho vystupu
DO1...DO5.

Motor:

Teplotni ochrana pro motor miize byt v DCS 400 vy-
hodnocovana pomoci ¢lanku PTC (obvykle umistén
ve vinuti buzeni nebo v komutaénim vinuti motoru).
Prvek PTC se musi pro tyto ucely pfipojit k analo-
govému vstupu Al2. Pomoci parametru PTC Mode
(2.12) se nastavuje rezim DCS 400 pfi spusténi této
teplotni ochrany.

Spusténa teplotni ochrana pro motor pusobi stejnym
zplsobem na signal zapnuti ventilatoru jako tepelna
ochrana ménice: Signal zistane zachovan tak dlouho,
dokud dostate¢né nepoklesne teplota motoru.

Schéma pfipojeni PTC:

S1: Al2
PTC 56 2K
|_¢:- o3 L o o +ov
2 +
5
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4.5.5 Regulator proudu kotvy

Parametry Arm CurNom (1.01), Arm Cur Max (3.04),
Torque Lim Pos (3.07) a Torque Lim Neg (3.08)
jsou relevantni pro omezeni proudu. Arm Cur Nom
(1.01) Skaluje ménic ke jmenovitému proudu motoru.
V$echny dal$i parametry zavislé na proudu se vztahuji
k tomuto parametru. Arm Cur Max (3.04) omezuje
absolutni hodnotu regulatoru proudu. Torque Lim
Pos (3.07) a Torque Lim Neg (3.08) omezuji rozpéti
pozadovanych hodnot.

Pro vlastni optimalizaci je relevantni pouze Arm Cur
Nom (1.01). Regulator proudu se vzdy optimalizuje
na 100 %, protoze s pretizenim se bude pracovat
daleko méné nez v pracovnim bodu stroje. Pokud
se ma optimalizovat na pretizeni, musi se Arm Cur
Nom (1.01) docasné nastavit na pretizeni, potom
optimalizovat a potom znovu nastavit zpét.

Priklad parametrizace pretizeni s pevhym
nastavenim parametru:

napr.
Jmenovity proud motoru = 170 A
Pretizeni =150%

Pozad. hodnota ota¢ek = analogovy vstup Al1

Tyka se parametra

Arm Cur Nom (1.01) = 170 A
Arm Cur Max (3.04) = 150%
Overload Time (3.05) = 60s (%)
Recovery Time (3.06) = 900s (*)
Torque Lim Pos (3.07) = 150%
Torque Lim Neg (3.08) = -150%

Cur Contr Mode (3.14) Speed Contrpopf. vza-
vislosti na makru =
pevné pretizeni

Al1 popf. zavislé na
makru

Speed Ref Sel (5.01)

(*)Zde uvedené udaje o Casech pretizeni azotavenije
nutné brat pouze jako pfiklad. Skute¢né hodnoty jsou
zavislé na schopnostech pretizeni u komponentd po-
honu (motor a ménic) a je nutné je naprojektovat.
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Druhé omezeni proudu

Maximalni proud kotvy motoru je omezen parametrem
Arm Cur Max (3.04). Toto absolutni omezeni je vzdy
aktivni. Kromé toho |ze aktivovat také druhé, binarnim
signalem pfipojitelné a odpojitelné omezeni proudu
Arm Cur Lim 2 (3.24) v parametru Curr Lim 2 Inv
(9.17). Timje mozné digitalné pfepinattam azpét mezi
témito dvéma omezenimi. Jako binarni signaly jsou
k dispozici digitalni vstupy DI1 az DI4. Pro sériovou
komunikaci Ize toto omezeni pfepnout také na Bity
11 az 15 fidiciho slova.

Pokud je ve skupiné parametr(i19 - Makro Adaptation
aktivovano druhé omezeni proudu, musi byt hodnota
parametru Arm Cur Max (3.04) vétSi nez hodnota
Arm Cur Lim 2 (3.24). Pfidavné je nutné nastavit
parametry Torque Lim Pos (3.07) a Torque Lim Neg
(3.08) odpovidajic nastaveni Arm Cur Max (3.04).

Parametr Arm Cur Max (3.04) omezuje maximalné
pfipustny proud kotvy. Toto omezeni je vzdy aktivni,
i kdyz neni parametrizovano druhé omezeni proudu,
CurrLim 21Inv (9.17) = Makro depend nebo Disable
nebo Arm Cur Lim 2 (3.24) je vétSi nez hodnota Arm
Cur Max (3.04).

Omezeni proudu kotvy

Omezeni momentu

Druhé omezeni

VIJ proudu

: Arm Cur Max
I - (3.04)

Torque Lim Pos I

-150% grque Lim Neg 120% Arm Cur Lim 2
=0 TCurLim 2 Inv (9.1

al(lW'B?J% 15 Parametr skupina 9

0= Arm Cur Lim 2 aktivni Macro Adaptation
1= Arm Cur Max aktivni




Provozni rezimy regulatoru proudu kotvy

Otacky stejnosmérného motoru se méni s napétim
kotvy. Rozsah do dosazeni jmenovitého napéti kotvy
nazyvame provoznim rozsahem kotvy. Aby bylo
mozné zvysit otacky motoru nad toto jmenotivé napéti
kotvy, musi se snizit magneticky tok v buzeni. To se
provede snizenim budiciho proudu. Tuto pracovni
oblastoznacujeme jako oblast zeslabeného buzeni.
Chovani regulatoru proudu v této oblasti je zavislé na
provoznim rezimu.

All

Cur Ctrl Mode

Macro depend 3.14

Speed Contr

Poz.otack Generator| | Reg'uvlétor
+/-1 OVy E ramp otacek

o | Torque Contr _

o Cur Contr o
Eeed+Torgug
i .,_’:. Lim Sp Cir
ext. omezer:l 5.26 | —iako poadov. hodnota proudu_§ Lim Trq Ct™ o
mo)r:;e&’ii/ : nebo momentu podle
- Cur Ctrl Mode (3.14) [ =

Cur Ctrl Mode (3.14)

0 = Makro depend
Provozni rezim regulatoru proudu je definovan
makrem, viz kapitola 4.1 Prehled parametrd zéa-
vislych na makru ve stavu po dodani.
Makra 1...7 jsou s regulovanymi otackami, viz 1
Makro 8 je s regulovanym momentem, viz 2

1 = Speed Contr

Pohon pracuje s regulaci otacek.

Vystup regulatoru otédCek se vyuZiva jako zdroj
pozadované hodnoty momentu. Ve zpracovani po-
Zadované hodnoty momentu je zohlednén tok v buzeni.
V tomto provoznim rezimu plsobi parametry nastavena
omezeni proudu popf. momentu. Stop a Emergency
Stop pulisobi jak je definovano parametry Stop Mode
(2.03) a Eme Stop Mode (2.04).

2 = Torque Contr

Pohon je regulovan momentem.

Bude pouZit zdroj pozadované hodnoty zvoleny
vTorque Ref Sel (3.15). Ve zpracovani pozadované
hodnoty momentu je zohlednén tok buzeni. V tomto
provoznimrezimu pusobi parametry nastavené ome-
zeni proudu popf. momentu, je jim vSak pfedfazena
pozadovanahodnota momentu. Stop a Emergency
Stop prepinaji pohon na regulaci ota¢ek a plisobi
potom jak je nastaveno v parametrech Stop Mode
(2.03) a Eme Stop Mode (2.04).

3 =Cur Contr
Pohon pracuje s regulovanym proudem.
Pouzije se zdroj pozadované hodnoty proudu
zvoleny v Torque Ref Sel (3.15). Ve zpracovani
pozadované hodnoty proudu neni zohlednén tok
v buzeni. V tomto provoznim rezimu plsobi para-
metry nastavené omezeni proudu popf. momentu,
jim je pfedfazena pozadovana hodnota proudu.
Stop a Emergency Stop pfepinaji pohon na
regulaci otacek a plUsobi potom jak je nastaveno
v parametrech Stop Mode (2.03) a Eme Stop
Mode (2.04)

4 = Speed + Torque (,,+“)

Pohon pracuje s regulovanymi ota¢kami s pfi-
davnou pozadovanou hodnotou momentu. Volba
pozadované hodnoty momentu se provede pomoci
Torque Ref Sel (3.15). V tomto provoznim rezimu
plsobiparametry nastavené omezeniproudu popr.
momentu. Stop a Emergency Stop pfepinaji
pohon na regulaci ota¢ek a pusobi potom jak je
nastaveno v parametrech Stop Mode (2.03) aEme
Stop Mode (2.04).

5 = Lim Sp Ctr (,,MIN)

Limited Speed Control. Pohon pracuje s regulo-
vanymi otackami s externim omezenim momen-
tu.

Pomoci parametru Torque Ref Sel (3.15) zvoleny
zdroj poZzadované hodnoty momentu se pouziva
jako externi omezeni momentu. V tomto provoz-
nim rezimu pUsobi parametry nastavené omezeni
proudu popf. momentu, jim je pfedfazeno externi
omezeni momentu. Stop a Emergency Stop
prepinaji pohon na regulaci otacek a plisobi potom
jak je nastaveno v parametrech Stop Mode (2.03)
a Eme Stop Mode (2.04).

6 = Lim Trq Ctr (,,x“)

Limited Torque Control. Pohon pracuje v ramci
okénka otacek s regulaci momentu, mimo tohoto
okénka s regulaci otacek. Provadi se plynula
zména mezi regulaci ota¢ek a momentu. Pouzije
se zdroj pozadované hodnoty momentu zvoleny
v Torque Ref Sel (3.15). Vtomto provoznim rezimu
plsobiparametry nastavena omezeniproudu popr.
momentu, jim je pfedfazena pozadovana hodnota
momentu. Stop a Emergency Stop pfepinaji
pohon na regulaci otacek a plsobi potom jak je
nastaveno v parametrech Stop Mode (2.03) a Eme
Stop Mode (2.04)
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1 = Speed Contr/ 2 = Torque Contr

V zavislosti na pfislusné aplikaci se v oblasti zesla-
beni buzeni poZaduje konstantni moment (Torque-
-Controlled Mode (3.14) = Torque Contr). Pro tyto
ucely je nutné v této oblasti zvysit proud kotvy, aby
se kompenzoval snizeny tok v buzeni. To Ize provést
pouze tak, Ze parametrizace pfipusti zvySeni proudu,
nebude tedy jeSté dosazeno omezeni proudu stano-
vené parametrem Arm Cur Max (3.02).

Pokud je omezeni proudu vétsi nez jmenovity proud
kotvy (Arm Cur Max (3.02) > 100 %) musi byt ménic
a motor dimenzovany pro tento provoz s pretize-
nim.

Tuto metodu Ize rovnéz uplatnit u pohonu s regulova-
nymi otackami.
y Regulace otacek/regulace momentu

rozsah regulace proudu; rozsah zeslabeni buzeni Torque Act (3.23)

Armature Current
(1.01/...Max 3.04 / ...Act 3.02)

Power Act (3.21)

Armature Voltage

(1.02/...Act 3.03)
Field Current
(1.03/...Act 4.02)
>
n
Base Speed Max Speed
(1.05) (1.06)
3 = Cur Contr

VreZzimu s regulovanym proudem (Cur Contr Mode
(3.14) =Cur Contr), je systémregulovan nezavisle na
otackach na pozadovanou hodnotu proudu. Moment
motoru se shiZuje v oblasti zeslabeni buzeniv poméru
ke zvyseni otacek 1/n.

A Regulace otacek

rozsah regulace proudu i rozsah zeslabeni buzeni

Armature Current
(1.01/...Act 3.02)

Torque Act (3.23)
Power Act (3.21)

Armature Voltage
(1.02/...Act 3.03)

Field Current
(1.03/...Act 4.02)
7

n
Base Speed Max Speed
(1.05) (1.06)
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4 = Speed + Torque

U urcitych aplikaci je mozné dosahnout lepSi dynamiku
pohonu pfedbé&znym nastavenim momentu. Zdroj poza-
dované hodnoty momentu lze zvolit pomoci Torque Ref
Sel(3.15). Pozadovana hodnota momentu vystupu
regulatoru otacek a zdroj definovany v Torque Ref
Sel (3.15) budou secteny.

5 =Lim Sp Ctr (,,MIN“)
Regulace otacek s externim omezenim momentu.
Priklad parametrizace s pretizenim

napr.
Jmenovity proud motoru =170 A
Pretizeni =200%

Referencni otacky = analogovy vstup Al1
Externi omez. momentu = analogovy vstup Al2

Podilejici se parametry

Arm Cur Nom (1.01) = 170 A

Arm Cur Max (3.04) = 200%
Overload Time (3.05) = 60s (%)
Recovery Time (3.06) = 900s (*¥)
Torque Lim Pos (3.07) = 200%
Torque Lim Neg (3.08) = -200%
Cur Contr Mode (3.14) = Lim Sp Ctr

=> externi omezeni
Al2 nebo v zavislosti
na makru

=> variabilni omezeni
Al1 nebo v zavislosti
na makru

5,00 V (10 V =200 %)
Variabilni pretizeni
nastavitelné mezi
0...200% (0...10 V)

Torque Ref Sel (3.15)

Speed Ref Sel (5.01)

Al2 Scale 100% (6.03)

(*) Zde uvedené udaje o dobé pretizeni a o zotaveni je
nutné rozumét pouze jako pfiklad. Skute¢né hodnotyjsou
zavislé na schopnostech pretizeni komponenti motoru
(motor a ménic) a je nutné je projektovat.



6 = Lim Trq Ctr (Window Control Mode)

Ugelem reZimu regulace proudu s plovouci zménou je
moznost pfepinani z rezimu s regulovanym momentem
dorezimu s regulovanymiotackami, kdyz se liSi skutecna
hodnota otacek o vice nez 50 ot/min od pozadované
hodnoty otacek.

U aplikaci master/slave, kdyz je slave provozovan
s regulovanym momentem, je plovouci pfepinani
vhodné pro omezeni odchylky ota¢ek. Pokud je
odchylka otacek vétSi nez +50 ot/min, bude slave
regulovan otackové a pfepnut znovu do rezimu s re-
gulaci momentu.

Plovouci pfepinani se aktivuje pomoci Cur Contr
Mode (3.14) = Lim Trq Ctr.

N
Regulace otacek

JA
Pozadovana N\ / \

hodnota ¥\J
Skute¢na hodnota otacek

otacek
"~ Povolena odchylka otaéek mezi pozadovanymi
a skutecnymi otackami je +/- 50 ot/min.

Regulace momentu

Regulace otacek

Funkce I’t (davkovani vysokého proudu)

DCS 400 je vybaven It-ochranou pro motor, ta se
aktivuje v pfipadé potifeby. Parametr Arm Cur Nom
(1.01) je 100% referen&ni hodnoty proudu, ke které-
mu se vztahuji vSechny procentualni Udaje v dalSich
parametrech zavislych na proudu.

Funkce I?t se aktivuje tim, Ze se nastavi parametry
Overload Time (3.05) a Recovery Time (3.06) na
hodnotu vétsi nez 0 sekund a prekroceni proudu
v parametru Arm Cur Max (3.04) je nastavena na
hodnotu vy$8i nez Arm Cur Nom (1.01).

Funkce je deaktivovana, kdyz je parametr Overload
Time (3.05) = 0 s nebo Recovery Time = 0 s nebo
Arm Cur Max (3.04) = Arm Cur Nom (1.01).

Pokud je doba zotaveni v porovnani s fazi pfetizeni
zvolena pfili§ mala, bude vygenerovano alarmove
hlaseni Par Setting Conflict (A16) "Recovery Time
to low" (doba pro zotaveni pfili§ nizka).

Pridavné k parametrim pfekro€eni proudu je nutné
odpovidajic nastavit omezeni pozadovanych hodnot
Torque Lim Pos (3.07) a Torque Lim Neg (3.08).

Je nutné zajistit, aby parametrizovatelna faze pre-
tizeni leZela v ramci schopnosti pretizeni motoru
a ménice.

la (%) 4
4 A6 Arm Cur reduced

la,, ===

(3.04)
Faze pretizeni
la>100%

(.01) 18,,,=100%
Féaze zotaveni la < 100%

la

g ===

(3.05) (3.06)
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Faze pretiZzeni se nastavuje pomoci parametrll Arm
Cur Max (3.04) a Overload Time (3.05). Faze zo-
taveni je nastavena pomoci parametru Recovery
Time (3.06). Aby nebyl pfetézovan motor, museji byt
identické plochy 1%t v obou fazich:

faze pretizeni = ¢as pro zotaveni
(la,,2 - la,.?) x Cas pietizeni = (la, 2 - la_,

zotaveni

?) x Cas

Tim je zaru€eno, ze stfedni hodnota proudu kotvy
nebude Cinit vice nez 100%. Pro zjisténi proudu pro
zotaveni la_, se vzorec pfevede:

Po ukoncenifaze pfetizenibude proud kotvy béhemfaze
zotaveni automaticky snizen/omezen nala_,. Omezeni
proudu béhem faze pro zotaveni je provazeno alar-
movym hlaSenim Arm Current Reduced (A6). Toto
hlaseni je k dispozici také na digitalnich vystupech.

KratSi faze pretizeni znamenaji vyssi proudy zota-
veni.
4.5.6  Ochrana proti zablokovani

Ochrana proti zablokovani motoru muZe byt aktivova-
na paremetrem Stall Time (3.18). Pokud je hodnota
tohoto parametru 0,0 s, je ochrana proti blokovani
vypnuta. Cas >0,0 s zapina ochranu proti blokovani.
Pro spusténi ochrany musi byt splnény nasledujici
podminky:

Skute€na hodnota otacek je mensi nez hodnota v pa-
rametru Zero Speed Lev (5.15) a skute¢na hodnota
momentu je vétSi neZ hodnota v parametru Stall
Torque (3.17) po dobu delSi nez hodnota v Stall
Time (3.18).

Speed ,, <5.15
motor stalled
Torque ,, >3.17 & (F19)
Time > 3.18

4.5.7 Prizpusobeni elektromagnetického toku
Charakteristika toku buzeni neni linearni se zvySo-
vanim otacek v rezimu se zeslabenym buzenim.
Kazdé buzeni ma urcité hranice jemu vlastnich
charakteristik. Toto Ize simulovat pomoci parametr(i
Field Cur 40 % (4.07), Field Cur 70% (4.08) a Field
Cur 90% (4.09). Charakteristiky Ize automaticky
zZjistit servisnim postupem pomoci parametru Contr
Service (7.02).

Pfi manualni parametrizaci je nutné dbat na to, aby
byly hodnoty parametru flauzibilni, tzn. v parametru
Field Cur 40 % (4.07) musi byt hodnota menSi nez je
hodnota ve Field Cur 70% (4.08), ta musi byt znovu
mensi neZ hodnota v Field Cur 90% (4.09). Jinak se
vygeneruje varovani Par Setting Conflict (A16).
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4.5.8 Alternativni parametry pro regulator
otacek

Pro regulator otacek je k dispozici druha, alternativni
sada parametr(, tu Ize aktivovat v zavislosti na urcitém
jevu. Pfepinaji se parametry regulatoru KP a Tl pro
regulator otacek a rampy akcelerace a decelerace
generatoru ramp. V zavislosti na skute¢nych hodno-
tach otacek nebo na chybé otacek (odchylka mezi
pozadovanou a skute€nou hodnotou) Ize ovlivnit
chovani regulatoru otacek. Takto Ize jednoduchym
zplsobem parametrizovat riizné chovanibéhemfaze
akcelerace a decelerace.

Sada parametri 1

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg TI (5.08)
Accel Ramp (5.09)
Decel Ramp (5.10)
Sada parametrt 2
Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed Tl (5.23)
Alt Accel Ramp (5.24)
Alt Decel Ramp (5.25)

Prehled softwaru

Pro

generator ramp
popr.
regulator otacek

Zvolte pfepnuti na sadu parametrd 2 v parametru Alt Par Sel (5.21):

0 = disable Sada parametrt 1 vzdy aktivni
1 =enable Sada parametrt 2 vzdy aktivni
2 = makro depend V zavislosti na zvoleném makru
3=Sp<Levl
4 =Sp <Lev2

5=Sp Err<Lev1
6 = Sp Err<Lev2

Kdyz jsou skut. otacky < Speed Level 1 (5.16) je aktivni sada parametrt 2
Kdyz jsou skut. Otacky < Speed Level 2 (5.17) je aktivni sada parametrt 2
Kdyz je odchylka otacek < Speed Level 1 (5.16) je aktivni sada parametri 2
Kdyz je odchylka otacek < Speed Level 2 (5.17) je aktivni sada parametrt 2

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg Tl (5 08)
ccel Ramp 09)
aktivni

Speed Reg KP (5.07)

Speed Reg Tl (5.08)

Decel Ramp (5.10)
aktivni

Prepnuti
zavislé na +—
Speed Lev 1/2

Aktivni
Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed Tl (5.23)
Alt Accel Ramp (5.24)

Aktivni
Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed TI (5.23)
Alt Decel Ramp (5.25)




4.5.9  Servisni postup, Contr Service (7.02)
Regulator proudu kotvy
(Motor se neotaci)

Vlastni optimalizace
» Na panelu stisknout tlac¢itko LOC; ve stavové
fadce displeje se zobrazi LOC.

 Zvolit parametr Contr Service (7.02) = Arm
Autotun a potvrdit s ENTER.

» Béhem dalSich 30 sekund stisknout tlacitko (1) na
panelu. Tim se spusti postup vlastni optimalizace.
+ Sitovy stykac se zapne.

Vlastni optimalizace je uspé&sné ukoncena, kdyz se
na panelu zobrazi hlaSeni None.
» Hlavni stykac se vypne.

Po provedené optimalizacijsou nastaveny nasledujici
parametry regulatoru:
Arm Cur Reg KP (3.09)
Proporcionélni zesileni regulatoru proudu
Arm Cur Reg Tl (3.10)
Integracni ¢asovéa konstanta regulatoru prou-
du
Cont Cur Lim (3.11)
Trvalé omezeni proudu
Arm Inductance (3.12)
Indukénost okruhu kotvy motoru
Arm Resistance (3.13)
Odpor kotvy motoru

Pokud neni mozné provést viastni optimalizaci, zob-
razi se alarmové hlaseni Autotuning Failed (A10).
Podrobné informace o dlivodech poruchy silze precist
v parametru Diagnosis (7.03). DalSi vysvétlivky tyka-
jici se diagnostickych zprav jsou k dispozici v kapitole
Odstrariovani zavad.

Dal$im stisknutim tlac¢itka LOC na panelu se prepne
na nastaveni svorkové listy, ve stavové fadce displeje
zhasne LOC.

Regulator proudu buzeni
(Motor se netoci)

Vlastni optimalizace
» Na panelu stisknout tlac¢itko LOC; ve stavové
fadce displeje se zobrazi LOC.

 Zvolit parametr Contr Service (7.02) = Fid Auto-
tun a potvrdit s ENTER.

» Béhem 30 sekund stisknout tlacitko (1) na panelu.
Tim se spusti postup vlastni optimalizace.
+ Sitovy stykac se zapne.

Vlastni optimalizace je uspé&sné ukoncena, kdyz se
na displeji panelu objevi zprava None.

Prehled softwaru

» Hlavni styka¢ se vypne.
Po Uspésné optimalizaci jsou nastaveny nasledujici
parametry regulatoru:
Field Cur KP (4.03)
Proporcionalni zesileni pro regulator proudu
Field Cur TI (4.04)
Integracni ¢asova konstanta regulatoru prou-
du
EMF Reg KP (4.11)
Proporcionalni zesileni pro regulator EMF
EMF Reg TI (4.12)
Integraéni Casova konstanta pro regulator
EMF

Pokud neni mozné provést viastni optimalizaci, zob-
razi se alarmové hlaseni Autotuning Failed (A10).
Podrobné informace o diivodech poruchy silze precist
v parametru Diagnosis (7.03). Dal$i vysvétlivky tyka-
jici se diagnostickych zprav jsou k dispozici v kapitole
Odstrariovani zavad.

Dal$im stisknutim tlac¢itka LOC na panelu se prepne
na nastaveni svorkové listy, ve stavové fadce displeje
zhasne LOC.

Manualni nastaveni

(Motor se neotaci)

Priprava:

» Nastavte Commis Ref 1 (7.15)=0

* Commis Ref 2 (7.16) = 4096.

» Nastavte Squarewave Per (7.17) = 5s.

Vystup Squarewave Generator (7.18) pfepina mezi 0
a4096.4096 odpovida nastaveni jmenovitého proudu
buzeni (Field Cur Nom 1.03).

* Pfiradte skute¢nou hodnotu proudu (4.02) k ana-
logovému vystupu AO1 Ass (6.05) nebo AO2 Ass
(6.06) a zmérte proud buzeni nebo prekontrolujte
proud buzeni pomoci proudovych klesti.

Spusténi manualni optimalizace:

» Nastavte parametr Contr Service (7.02) = Fid
Man.

» Pohon zapnéte a uvolnéte pres svorkovou listu
(ON=1, RUN=1) a zapnéte jej (I) s ovladacim
panelem v rezimu LOCAL.

» Zapne se sitovy stykac.

» Protéka proud buzeni, neprotéka proud kotvy.
Pozadovana hodnota proudu buzeni sleduje
nyni na 0 az 4096 omezeny vystup Squarewave
Generator (7.18).

Manualni optimalizace:

» Pomoci parametrti Field Cur KP (4.03) a Field
Cur Tl (4.04) se nyni nastavi regulator proudu
buzeni. Postup Ize prerusit nastavenim para-
metru Contr Services (7.02) = none nebo vy-
pnutim pohonu (ON=0, RUN=0). V tomto pfipadé
se automaticky resetuje Contr Service (7.02).

» Sitovy stykac se vypne.
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Regulator otacek

Pozor: Motor akceleruje dvakrat nacca. 80 % svych
jmenovitych otacek

Vlastni optimalizace
» Na panelu stisknout tlacitko LOC; ve stavové
fadce displeje se zobrazi LOC.

» Zvolit parametr Contr Service (7.02) = Sp Auto-
tun a potvrdit s ENTER.

» Béhem dalSich 30 sekund stisknout tlacitko (I) na
panelu. Tim se spusti postup viastni optimalizace.

» Zapne se sitovy styka¢ a motor se otaci.

Vlastni optimalizace je Usp&sné ukoncena, kdyz se
na panelu zobrazi hlaseni None.
» Hlavni styka¢ se vypne.

Po provedené optimalizacijsou nastaveny nasledujici
parametry regulatoru:
Speed Reg KP (5.07)
Proporcionalni zesileni regulatoru otacek
Speed Reg Tl (5.08)
Integraéni ¢asova konstanta regulatoru ota-
Cek

Pokud neni mozné provést vliastni optimalizaci, zob-
razi se alarmové hlaseni Autotuning Failed (A10).
Podrobné informace o dlivodech poruchy silze precist
v parametru Diagnosis (7.03). Dal$i vysvétlivky tyka-
jici se diagnostickych zprav jsou k dispozici v kapitole
Odstrariovani zavad.

Dal$im stisknutim tlac¢itka LOC na panelu se prepne
na nastaveni svorkové listy, ve stavové fadce displeje
zhasne LOC.

Pfizplisobeni buzeni

Pozor: Motor akceleruje dvakrat nacca. 50 % svych
jmenovitych otacek

Vlastni optimalizace

» Na panelu stisknout tlacitko LOC; ve stavové
fadce displeje se zobrazi LOC.

» Zvolit parametr Contr Service (7.02) = Flux
Adapt a potvrdit s ENTER.

» Béhem dalSich 30 sekund stisknout tlacitko (I) na
panelu. Tim se spusti postup viastni optimalizace.

» Zapne se sitovy styka¢ a motor se otaci.

Vlastni optimalizace je Usp&sné ukoncena, kdyz se

na panelu zobrazi hlaseni None.
» Hlavni styka¢ se vypne.
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Po provedené optimalizacijsou nastaveny nasledujici
parametry regulatoru:
Field Cur 40% (4.07)
Proud buzeni pro tok 40%
Field Cur 70% (4.08)
Proud buzeni pro tok 70%
Field Cur 90% (4.09)
Proud buzeni pro tok 90%

Pokud neni mozné provést vlastni optimalizaci, zob-
razi se alarmové hlaseni Autotuning Failed (A10).
Podrobné informace o divodech poruchy silze precist
v parametru Diagnosis (7.03). Dal$i vysvétlivky tyka-
jici se diagnostickych zprav jsou k dispozici v kapitole
Odstrariovani zavad.

Dal$im stisknutim tlacitka LOC na panelu se prepne
na nastaveni svorkové listy, ve stavové fadce displeje
zhasne LOC.

Diagnostika tyristort
(Motor se neotaci)

Vlastni optimalizace
» Na panelu stisknout tla¢itko LOC; ve stavové
fadce displeje se zobrazi LOC.

» Zvolit parametr Contr Service (7.02) = Thyr
Diag a potvrdit s ENTER.

» Béhem dalSich 30 sekund stisknout tlacitko (I) na
panelu. Tim se spusti postup vlastni optimalizace.

» Zapne se sitovy stykac.

Diagnostika tyristorti je Uspésné ukoncena, kdyZ se na
panelu displeje zobrazi hlaSeni None. To znamena,
Ze nebyl zjistén zadny vadny(é) tyristor(y).

+ Sitovy stykac se vypne.

Pokud neni mozné provést vlastni optimalizaci, zobrazi
se chybové hlaseni Hardware Fault (F02). Podrobné
informace o divodech poruchy si Ize precist v para-
metru Diagnosis (7.03). Dalsi vysvétlivky tykajici
se diagnostickych zprav jsou k dispozici v kapitole
Odstrariovani zavad.

Dalsim stisknutim tlac¢itka LOC na panelu se prepne
na nastaveni svorkové listy, ve stavové fadce displeje
zhasne LOC.



4.5.10 Interni Skalovani

Pomoci ovladaciho panelu nebo PC tool budou
zobrazeny vSechny parametry DCS 400 ve svych
fyzikalnich veli¢inachtak, jak jsou zapsany vseznamu
parametr( ve sloupci "Jednotka":

A, V, ot/min, Hz, %, s, ms, text, integer, mH, mOhm,
%/msec, °C, kW, hex.

PFi sériovém ovladani pohonu (pfenos pozadova-
nych/skuteénych hodnot) pfes PLC (spojeni field
bus, port RS232, port panelu) se zohledriuje interni
Skalovani téchto hodnot. Nejsou pfenaseny fyzikalni
veli€iny, ale hodnoty v binarnim znazornéni.

Pfiklad: Maximalni pozadovana hodnota otacek
pohonu 3000 ot/min se pfenasi pomoci 16bitového
slova telegram. 3000 ot/min bude v tomto pfipadé
porovnano s maximalni hodnotou 20.000, tzn. otacky
maji rozliSeni v kroku 1/20,000. Tato hodnota 20,000
bude pfevedena na vedeni sbérnice jako binarni
hodnota v 16bitové kombinaci z "0" a "1". Kazdy bit
ma desitkovou hodnotu. 20,000 se tedy rozdéli na
téchto 16 bitll tak, aby desitkovy soucet nastaveny
"1" daval téchto 20,000.

Znazornéni desitkové hodnoty 20,000 jako 16bitovy
vzor

line1| 16 156 [ 14 [ 13 [ 12 |11 (10| 9 |8 |7 |6 |5[4|3]|2[1
1ine2(32768|16384(8192 (4096|2048 [1024|512|256{128(64 [32 |16 (8 |4 [2|1
line3| 0 1 0 0 1 1 11010 |0 1{0|o0(fo0jo|0

Radek 1 - pozice 16 bitd

Réadek 2 - desitkova hodnota kazdého jednotlivého
bitu

Radek 3 - bitova kombinace z "0" a "1", jeji soudet
dava 20,000

Jedné hodnoty DCS400 jsou pfenaSeny s maximalni
hodnotou 4096.

Tabulka interniho Skalovani:

PFi pfenosu parametru pies PLC neplati toto interni
Skalovani. PFi tomto prfenosu jsou desitkové hodnoty
pfenaseny v binarnim formatu, tzn. hodnoty seznamu
parametrt jsou znazornény desitkové a bez desetinné
¢arky jako 16bitova slova.

Desitkové hodnoty bez desetinnych ¢arek budou
znazornény jako v seznamu parametr(l. V tomto
pfipadé by byl napf. parametr Base Speed (1.05)
nastaven na 3000, pokud by jmenovité otacky Cinily
3000 ot/min.

Desitkové hodnoty s desetinnou ¢arkou budou jedno-
duse prenaseny jako Cislabez desetinné Carky, ale se
v§emi misty za desetinnou ¢arkou. V tomto pfipadé
by byl napf. parametr Field Cur Nom (1.03) zapsan
s 650, pokud by jmenovity proud buzeni €inil 6.50 A.
S parametry s jinymi fyzikalnimi jednotkami se pos-
tupuje stejnym zplsobem.

Vyjimka:

Vybérové parametry (jednotka: Text) maji pred kaz-
dym textem v seznamu parametrt Cislo. Kazdé cislo
reprezentuje text popf. funkci. Pfepsanim Cisel se
zmeénivolbav parametru. Pokud se &te tento parametr,
pfenasi se pouze Cislo, nepfenasi se text.

Chybny pienos parametrt
Zapis parametrd mze vést k chybovému hlaseni,
kdyz
* hodnoty lezi mimo definice min./max. hodnot
(podle seznamu parametrt)
» se zapisuje do parametrd skute¢né hodnoty
(signalu) nebo do konstanty
* se zapisuje parametr, ktery je zablokovan
béhem provozu
V téchto pfipadech se vygeneruje telegram chyby,
ktery se musi vyhodnotit v PLC.

Signal

Interni hodnota
(desitkové)

Odpovidajici hodnota
(na ovladacim panelu nebo v PC tool)

Actual speed value (5.05) 20 000 100 % otacek v ot/min

Speed reference value (5.04) 20 000 100 % otacek v ot/min.

Armature voltage actual value (3.03) 4 096+(Ua/EMF) | 100 % jmenovité napéti kotvy ve V
Armature current reference value (3.01) 4 096 100 % jmenovity proud kotvy v A
Armature current actual value (3.02) 4 096 100 % jmenovity proud kotvy v A
Actual power value (3.21) 4 096 100 % vykon v %

Actual torque value (3.23) 4 096 100 % moment v %

Actual field current value (4.02) 4 096 100 % jmenovity proud buzeni v A
Actual EMF of motor (3.20) 4 096 100 % jmenovity EMF v V

Standardni v servisnim postupu
Contr Service (7.02)

Interni hodnota
(desitkové)

Odpovida hodnoté

Pozadovana hodnota proudu buzeni

4 096 100% jmenotivy proud buzeni v A
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4.5.11 Definice signall

Signal "At Set Point"

Referenéni otacky dosazeny.

Skute¢nahodnota otacek Speed Act (5.05) odpovida
pozadované hodnoté otacek pfed generatorem rampy
RampInAct(5.33). Odchylka meziobéma hodnotami
je mensi nez £1,56% (1/64) parametru maximalnich
otacek Max Speed (1.06). Signal At Set Point je
nezavisly na povelech ON a RUN.

Speed Act (5.05)
Ramp In Act (5.33)

V bodé nastaveni

n Ramp In Act +1,56% z
Max Speed (1.06)
T V bodé nastaveni = 0

Pozad.
otacky

\—

Ramp In Act (5.33)

Ramp In Act -1,56% z
Max Speed (1.06)

Signaly "Speed > Lev1“/,,Speed > Lev2“
Dosazena Uroven otacek. Skuteéna hodnota otacek
Speed Act (5.05) je rovha nebo vétsi nez hodnota
parametr( Speed Level 1/2(5.16/5.17). Pfipustna
hysterese €ini-0,78% (1/128) parametru Max Speed
(1.06). Toznamena, Ze pfi stoupajici skutecné hodnoté
otacek lezi prahova hlaseni pfesné na Urovni Speed
Level 1/ 2 (5.16 / 5.17), béhem poklesu skute¢né
hodnoty otacek je prahova hodnota pro hlaseni Speed
Level 1/2 (5.16 / 5.17) — 0,78%. Signaly Speed >
Lev1 / Speed > Lev2 jsou nezavislé na povelech
ON a RUN.

Speed Act (5.05) —I1 _
Comp HI=I2_ gpeed > Lev 172
Speed Level 1/2 12
(5.16/5.17)
n
Speed Act (5.05)

Speed % ------ Speed > Lev2 = t---\----¢ b l
Level 2t =t == mcccccccaaaa s
(5.17) T

¢------Speed > Lev2= 0-----¢
Speed ( l
Level (T=Pp==jrecccccccccaad -\ -

(5.16) \T

“Hystereze = 0,78%
= Max Speed
(1.06) / 128

“Hystereze = 0,78%
=Max Speed
(1.06)/ 128

Speed > Levl=0

t
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Signal "Overtemp Mot"/"Overtemp DCS"
v pfipadé alarmu

PTC (DCS / motor-Al2)

Digitalni vystup DOx
Prekrog. teploty motoru/ DCS

Zapnuti ventilatoru .

Alarm A4 nebo A5
A4-Converter Temp:high
A5-Motor Temp high

Signal "Overtemp Mot"/"Overtemp DCS"
v pfipadé poruchy

PTC (DCS / motor-Al2)
Digitalni vystup DOx

Prekro€. teploty motoru/ DCS
Zapnuti ventilatoru

Porucha F7 nebo F8 J

F7-Converter Overtemp
F8-Motor Overtemp

Reset

Vypnuti pohonu

Signal "Comm Fault"

Pokud je Cmd Location (2.02) = Bus, pfepne se
pohonv pfipadé poruchy F20- Communication Fault
a zastavi se v souladu s Comm Fault Mode (2.07).
Pokud je Cmd Location (2.02) = Makro depend
nebo Terminals nebo Key, zobrazi se pouze alarm
A11-Comm Interrupt a pohon se nevypne.

ok ok
porucha

Komunikace
Digitalni vystup DOx
Porucha komunikace
Porucha_'z
F20-Communication
Reset

o




4.5.12 Uzivatelské jevy

Adaptation of digitalni vstupy for user events
Prvni ¢tyfi digitalni vstupy DI1...DI4 Ize prekonfigu-
rovat ve skupiné parametrt 9-Makro Adaptation pro
makra 1, 5, 6, 7 a 8. Tato funkce neni k dispozici
pro makra 2, 3 a 4.

Pro nékteré uzivatelsky specifické aplikace je uc¢elné
prirfadittyto vstupy uZivatelskym jevim v DCS 400 jako
Externi chyby nebo Externi alarmy. Tyto vstupy Ize
napf. pouzit pro:

» pouziti Klixon jako tepelnou ochranu v motoru

» tlakové spinace ve ventilatorech

« cidla opotrebeni uhlik(

* nebo jiné digitalni jevy.

Spinaci kontakty jsou pfifazeny v parametrech User
Fault (9.05) nebo User Alarm (9.07) a rozpinaci
kontakty v parametrech User Fault Inv (9.06) nebo
User Alarm Inv (9.08).

Varovani budou zobrazena na ovladacim panelu
DCS400PAN jako Extern Alarm (A12) a uzivatel-
ské zavady jako Extern Fault (F22). Zavady odpoji
pohon.

Extern Fault (F22) nebo Extern Alarm (A12) se
aktivuji pii sepnuti kontakta.

NO

—|DI1...DI4 User Fault (9.05) =DI1...4
24V nebo User Alarm (9.07) = DI1...4

Extern Fault (F22) nebo Extern Alarm (A12) se
aktivuji pfi rozepnuti kontaktu

NC

|—/_f_ DI1...DI4 User Fault Inv (9.06) =DI1...4

+24V nebo User Alarm Inv (9.08) = DI1...4

Maximalni mozné prizplsobeni uzivatelskych jevi:

gl User Fault (9.05) = DI1

DI2 User Fault Inv (9.06) = DI2
—pi3 User Alarm (9.07) = DI3

Dl4 User Alarm Inv (9.08) = D14
+24V
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4.6 Struktura softwaru

X4: Logika pohonu a stav zpracovani 0016"\151Si s )1(5:
_ 1 —1 Eme Stop constant 0 |— L DO1 D_
2 I Reset constant 1 |+
——= — ON Macro depend | D026A18;i 0 )
3 — RUN Rdy for On |— |
" Ly DO! D_
1 DI Act — Start Rdy for Run | |
L 4 8 Macr; g?led —{ Stop Running DO3 Assign
5 L Eme Stop act |— 6.13 bod 3
o L4 | 57 D_
= Macro dep. Fault -
6 Alarm |
o | | 902 DO4 Assi
7 m 2 |Jog 1 Fault or Alarm | G_legn 4
L s : Not (F orA) | rz po4 D_
8 DI1..DI4 Main Cont On |—
: 5
——o m | | 920 Fan On |
2"/ |Disable Bridge 2 Local |— ) ‘S
L - DO5 A: .
2y Communication Fault | 6-1s;|gn v X98:1
Macro.. 222 Cmd Location Overtemp Mot S7 bos\ X98:2
2.03 Overtemp DCS | ]
Ramp Stop Mode Stalied | MSW Bit 11 Assign
Ramp 20 Eme Stop Mode Forward |— .6L22
Flying start 2091 Start Mode Revers |—
Zero Speed | i i .
I@ 2.07 Comm Fault Mode €ro spee MSW Bit 12 Assign Main Stat
- Speed > Levl | 6.23 Word
5.00s 2'10 Comm Fault Time Speed > Lev2 |— L
! ——] PDCS Node Addr A?‘;e'tsge?dt | MSW Bit 13 Assign
et Foin —
4Mbaud 211 bbCs Baud Rate - 8.24 >1
212 Cur at Limit }— A
Disabled - PTC Mode Cur Reduce |
0s 12.13 Fan Delay Bridge 1 | MSW. Bg 1245Assign
Fieldbus| Bridge 2 | L Fieldbus|
Main Ctrl Word
2.05 . Main Stat word
DS1.1 Main Ctrl Word DS2.1
RS232- 801 bs1.2 >(3)—DS22 °".§Lm RS232-
Port %..» |DS1.3 ?: DS2.3 | - Port
PC Tool Tool Ctrl Word Tool Stat Word PC Tool
Port
panelu
Panel Panel Ctrl Word Panel Stat Word Panel
EMF Act
Encoder
5.03 @_(
X318 JL Sz Speed Act Act Filter 1 Act Filter 2
Meas Mode
11 020270V =00
' 5.34 Tacho Offset 2l - ]
30...90V Orpm
X1:2
Tacho Tachon 5.9 5.30
X1:3 Speed  Ramp
Ref Sel In Act Ref Filter Speed Lim
X1:4 501 - ;
9 I Generator | | || L Regulator
. Analog In 1 ramp otacek
X2l o All Act T
20——m |
X2:2 o > é“’;fg | 5.28 531 Max Speed rer L @>
10.00V [— 100% ef1 Sel
6.021 59, Macro depend ‘523
ks EN(15]
A Bus Main Ref
+ nalog In 2 NRAG) 5.16
S S [_orom |——
§§2 o D Bus Aux Ref 5.19 517
6.03 ; Jog Accel Ramp
10.00V 100% Al1 5.20 5.18
804 0% 512 09 PecelRamp Lo 5.27
Al2 — Ramp Shape
: H 5.11
IE 6111 Fixed Speed 1 Eme Stop Ramp
5.09 5.07
5.14 Fixed Speed 2 10.0s 0.200
Orpm X_ *\_
5.24 ¥ Accel 5.22 & KP
I: Commis Ref 1 10.0s | : 0.200 | :
5.10 : 5.0 :
: 7 Commis Ref 2 10.0s k 5000ms \
’__ BY25) i —Decel B2 | : —TI
Squarewave 10.0s : 5000ms :
TUL :

715

0
16

0

T

747

S
3.22

Squarewave

Constant 0
i

Fixed Torque

Torq
Ref Sel

w
i
3

[0}




Prehled alternativnich moznosti ovladani pohonu

Pozadované hodnoty, ovladani | Skuteéné hodnoty, stavy
Mozné je jedno PLC
z nasledujicich!
A ] Adaptér modulu
Systém sbérnic Systém sbérnic e
o Interni zpracovani o
=1 ; | : S
g Fieldbus  Dataset 11 DS1.1 Main Ctrl Word Main Stat Word DS2.1 Dataset 21— — Fieldbus g
DS1.2 . DS2.2
—| Dataset 1.2 DS13 Bus Main Ref o BLzo | Mps2.3 Dataset 2.2 [
I Dataset 1.3 | Bus Aux Ref At — Dataset 2.3 [
8.01 8.01
X6:| RS232- | | .7 i RS232-
Hez | 6.21 ey H
Port la,— 2 Port
PC Tool | Tool Ctrl Word ool StatWord : PC Tool
: DS3.1 DS4.1
: I Dataset 3.1 DO1..DO5 Fld Cur Act Dataset4.1
g DS3.2 AO1 p Act DS4.2 3
X7:| Panel- : [ Dataset 3.2 DS33 ower Aci DS4.3 Dataset 4.2 [ : Panel-
Port — H Dataset 3.3 — AO2 Torque Act —| Dataset4.3(4 i —| Port
Panel Panel Ctrl Word Panel Stat Word : Panol
DCS400PAN DCS400PAN
[ Legend \
Parameter Parameter with
Selector default value Signal
314
i 1.01 3.20
EMF Contr EMF Ctrl Flux [ield Cur Contr Field Exciter
— Buzeni
ux Re
(=< ;F / K,
IGBT
T T 1.03| 0.40A
411 0550 407 _29%] 4.03[ 0300 ] —
5 . 1.04 -
412 408[ 53%] 4.04[ 200ms | 18 EMad
3.20 P
409 79%] 4.05[ 130% | ,.3.02 (320 Ac
410 0%] 406[ 30%]| |2k Ua
Pulse  Thyr.
C”’\;Ig;rel Torqg Lim Arm Cur Lim Cur Slope | Arm Cur Ctrl Firing module
3.14 L Torq Ny
Macro depend }— -"2  |—| . —_ -
Veero depend J—:'2 - % : | % i o *
@ Speed Contr : : : |
Torque Contr L3 Current 3.04[_100% | 3.16 [10%/ms | 3.09] 0.100 |
: i 305 0s
;3 : 3.19
Cur Contr ] © 306 0Os
-------------------------------------------------- : A Firing
M Speed + Torque 3.17| 100% Angle
- + 3.18 0.0s G A
ss
3.24| 100% : 5.05 Analog Out 1
- Lim Sp Ctr 0% -
MIN 3.25 o [y 6.06
—— Al -—bi olar . —ox2:
Udrsb Sw Version 6.07 D X2:8
rzba 10.00V —
L| Lim Trq Ctr 701 (7.08)Conv Type Skute&né hodnoty A°§ OAES Analog Out2 -ox2:5
z Language 7.06)Conv Nom Cur '
— Macro depend [ [ L 6.09
7.07)Conv Nom Volt ™ gp6eq Act / 5.05 [ = — [> —ox29
7.02 7.08)Volatile Alarm Speed Ref/ 5.04 10.00v 210
Contr Service (7 09)Fault Word 1 Arm Volt Act / 3.03 [ 5.20| Dataset 2.2 Ass
Fault Word 2 Arm Cur Ref/ 3.01 ';: £ 4
Ut Vi w1 e FaultWord3 | Arm CurAct/3.02 5 —
Diagnosis Power Act/3.21 ,.2,21[ Dataset 2.3 Ass
| | | 9 (z.12)Alarm Word 1 Torque Act / 3.23 .4
@—)— 130% 1.09 Mains Alarm Word2 Fid Cur Act/4.02 | 6.16...6.19 Panel Act 1 Displej panelu
= 1.10 Nadpaj.eq —~/\/olt Act Alarm Word 3 - Panel Act 2 30V 365 1500pm
o L.
e zdroj =\ Mains (7.19)Pan Text Vers L Panel Act 3 1500Upm_ .
(1.09) Freq Act CPU Load Panel Act 4

7.21)CON-Board




4.7 Vypis parametru

Prehled parametru

1 - Motor Settings
(Data motoru)

2 - Operation Mode
(Provozni rezim)

3 — Armature
(Regulator proudu kotvy)

4 - Field
(Regulator proudu buzeni)

1.01 Arm Cur Nom *

2.01 Macro Select *

3.01 Arm Cur Ref

4.01 Field Cur Ref

1.02 Arm Volt Nom *

2.02 Cmd Location

3.02 Arm Cur Act

4.02 Field Cur Act

1.03 Field Cur Nom *

2.03 Stop Mode *

3.03 Arm Volt Act

4.03 Field Cur KP

1.04 Field Volt Nom *

2.04 Eme Stop Mode *

3.04 Arm Cur Max *

f0d fleld Curl

1.05 Base Speed *

2.05 Main Ctrl Word

3.05 Overload Time

4.05 Fld Ov Cur Trip

1.06 Max Speed *

2.06 Main Stat Word

3.06 Recovery Time

4.06 Field Low Trip

1.07 Mains Volt Act

2.07 Comm Fault Mode

3.07 Torque Lim Pos *

0,

1.08 Mains Freq Act

2.08 Comm Fault Time

3.08 Torque Lim Neg *

4.07 Field Cur40%
I—g 08 Field Cur70% |

1.09 Arm Overv Trip

2.09 Start Mode

3.09 Arm Cur Reg KP

1.10 Net Underv Trip

2.10 DDCS Node Addr

3.10 Arm Cur Reg TI

4.09 Field Cur 90%

4.10 Field Heat Ref

1.11 Net Fail Time

2.11 DDCS Baud Rate

3.11 Cont Cur Lim

4.11 EMF KP

1.12 Cur Lim Speed

2.12 PTC Mode

3.12 Arm Inductance

4.12 EMF T1

2.13 Fan Delay

3.13 Arm Resistance

3.14 Cur Contr Mode

3.15 Torque Ref Sel

3.16 Cur Slope

3.17 Stall Torque *

3.18 Stall Time *

3.19 Firing Angle

3.20 EMF Act

3.21 Power Act

3.22 Fixed Torque

3.23 Torque Act

3.24 Arm Cur Lim 2

3.25 Arm Cur Lev

5 - Speed Controller
(Regulator otacek)

6 - Input/Output
(Vstupy/vystupy)

7- M'aintenance
(Udrzba)

8 - Fieldbus

9 - Macro Adaptation

(PFizp isobeni makra)

5.01 Speed Ref Sel

6.01 Al1 Scale 100%

7.01 Language *

8.01 Fieldbus Par 1

9.01 MacParGrpAction

5.02 Speed Meas Mode * [6.02 Al1 Scale 0% 7.02 Contr Service 8.02 Fieldbus Par 2 9.02 Jog 1

5.03 Encoder Inc * 6.03 Al2 Scale 100% 7.03 Diagnosis 8.03 Fieldbus Par 3 9.03 Jog 2

5.04 Speed Ref 6.04 Al2 Scale 0% 7.04 SW Version 8.04 Fieldbus Par 4 9.04 COAST

5.05 Speed Act 6.05 AO1 Assign * 7.05 Conv Type 8.05 Fieldbus Par 5 9.05 User Fault
5.06 Tacho Speed Act 6.06 AO1 Mode * 7.06 Conv Nom Cur 8.06 Fieldbus Par 6 9.06 User Fault Inv
5.07 Speed Reg KP 6.07 AO1 Scale 100% * |7.07 Conv Nom Volt 8.07 Fieldbus Par 7 9.07 User Alarm

5.08 Speed Reg Tl

6.08 AO2 Assign *

7.08 Volatile Alarm

8.08 Fieldbus Par 8

9.08 User Alarm Inv

5.09 Accel Ramp *

6.09 AO2 Mode *

7.09 Fault Word 1

8.09 Fieldbus Par 9

9.09 Dir of Rotation

5.10 Decel Ramp *

6.10 AO2 Scale 100% *

7.10 Fault Word 2

8.10 Fieldbus Par 10

9.10 MotPot Incr

5.11 Eme Stop Ramp *

6.11 DO1 Assign *

7.11 Fault Word 3

8.11 Fieldbus Par 11

9.11 MotPot Decr

5.12 Ramp Shape

6.12 DO2 Assign *

7.12 Alarm Word 1

8.12 Fieldbus Par 12

9.12 MotPotMinSpeed

5.13 Fixed Speed 1

6.13 DO3 Assign *

7.13 Alarm Word 2

8.13 Fieldbus Par 13

9.13 Ext Field Rev

5.14 Fixed Speed 2

6.14 DO4 Assign *

7.14 Alarm Word 3

8.14 Fieldbus Par 14

9.14 AlternativParam

5.15 Zero Speed Lev *

6.15 DO5 Assign *

7.15 Commis Ref 1

8.15 Fieldbus Par 15

9.15 Ext Speed Lim

5.16 Speed Level 1*

6.16 Panel Act 1

7.16 Commis Ref 2

8.16 Fieldbus Par 16

9.16 Add AuxSpRef

5.17 Speed Level 2 *

6.17 Panel Act 2

7.17 Squarewave Per

9.17 Curr Lim 2 Inv

5.18 Overspeed Trip

6.18 Panel Act 3

7.18 Squarewave Act

9.18 Speed/Torque

5.19 Jog Accel Ramp

6.19 Panel Act 4

7.19 Pan Text Vers

9.19 Disable Bridge1

5.20 Jog Decel Ramp

6.20 Dataset 2.2 Asn

7.20 CPU Load

9.20 Disable Bridge2

5.21 Alt Par Sel

6.21 Dataset 2.3 Asn

7.21 Con-Board

5.22 Alt Speed KP

6.22 MSW Bit 11 Asn

5.23 Alt Speed TI

6.23 MSW Bit 12 Asn

5.24 Alt Accel Ramp

6.24 MSW Bit 13 Asn

5.25 Alt Decel Ramp

6.25 MSW Bit 14 Asn

5.26 Aux Sp Ref Sel 6.26 Al1 Act
5.27 Drooping 6.27 Al2 Act
5.28 Ref Filt Time 6.28 DI Act

5.29 Act Filt 1 Time

5.30 Act Filt 2 Time

5.31 Speed Lim Fwd

5.32 Speed Lim Rev

5.33 Ramp In Act

5.34 Tacho Offset

Legenda

normalni Parametr je trvale k dispozici

Sedy podklad Skryté parametry a signaly (skuteéné hodnoty)
tucné Signaly (skutecné hodnoty)

%_44 Parametry ovlivnéné automatickou optimalizaci

Parametry ovlivnéné uvadnénim do provozu s napovédou

(Panel & PC)



Uroveri spusténi podpéti sitového napéti.
Vykonovy dil DCS400 mize pracovat s napajecim
napétim 230...500 V. Nastaveni parametru na této
bazi tedy neni mozné. Minimalni povolené napajeci
napéti je vypocteno z parametru jmenovité napéti
motoru Arm Volt Nom (1.02). Pokud napajeci napéti
poklesne pod vypoctené napéti, vypne se pohon a
vytvori se alarm F09.
Minimalni napéti se vypocte podle
Umains = Ua / (1,35 x cos alfa)
cos alfa: 4Q = 30° = 0,866

2Q =15° =0,966
4Q: Unains = Ua / (1,35 x 0,866)
2Q: Upmains =2 Ua / (1,35 x 0,966)
Tento parametr definuje pridavnou bezpecénostni
mezni hodnotu nad minimalnim povolenym
napajecim napétim.

Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- | Jedn. | (1) | UZvatelské
dard nastaveni
Sk. 1 Motor Settings (nastaveni motoru)
1.01 Arm Cur Nom 4 1000 4 A X
Wizard | Jmenovity proud motoru v amperech (2)
(uvedeno na typovém Stitku motoru).
1.02 | Arm Volt Nom 50 700 50 \ X
Wizard | Jmenovité napéti motoru ve voltech
(uvedeno na typovém stitku motoru).
1.03 | Field Cur Nom 0.10 20.00 | 0.40 A X
Wizard | Jmenovity proud buzeni v amperech (2)
(uvedeno na typovém Stitku motoru).
1.04 | Field Volt Nom 50 440 310 \% X
Wizard | Jmenovité napéti buzeni ve voltech
(uvedeno na typovém Stitku motoru).
1.05 | Base Speed 100 6500 100 rpm X
Wizard | Jmenovité otacky motoru v otackach/minuta
(uvedeno na typovém Stitku motoru).
Zakladni otacky = Max. otacky = bez zeslab.buzeni
Zakladni otacky < Max. otacky = zeslabeni buzeni
1.06 | Max Speed 100 6500 100 rpm X
Wizard | Maximum otacky motoru v otaCkach/minuta
(uvedeno na typovém Stitku motoru).
Zakladni otacky = max. otacky = bez zeslab.buzeni
Zakladni otacky < max. otacky = zeslabeni buzeni
1.07 | Mains Volt Act - - - \%
Signal | Zmérené napajeci napéti ve voltech.
1.08 | Mains Freq Act - - - Hz
|_Signal | Zméfeny kmitocet sité v hertzech.
Dlouhé menu parametrt
1.09 | Arm Overv Trip 20 150 130 %
Mezni hodnota prekroceni napéti motoru v % ve
vztahu ke jmenovitému napéti motoru (1.02)
1.10 | Net Underv Trip -10 50 0 %

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu

ON

(2) v zavislosti na typovém kdédu ménice
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Par. €. Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(M

UZivatelské
nastaveni

Sk. 1 Motor Settings (nastaveni motoru) (pokrag.)

1.1 Net Fail Time

Béhem tohoto ¢asu se musi napajeci napéti vratit

na hodnotu vy$Si nez Net Underv Trip (1.10). Jinak

dojde k vypnuti pohonu v disledku podpéti.

0= Opétny start zablokovan. V pfipadé podpéti
sitového napéti se pohon vypne a vytvori se
chybova zprava.

>0 = Automaticky opétny start pohonu, kdyz se
napajeci napéti vrati béhem nastaveného
éasu.
(Ujine> Vysledek z (1.10))

0.0

10.0

0.0

1.12 | Cur Lim Speed

Omezeni proudu zavislé na otackach. Od této
hodnoty otacek bude proud kotvy proporcionalné
omezovan v poméru 1/n.

Cur Lim Speed > max. otacky = bez omezeni
proudu v zavislosti na otackach.

Cur Lim otacky < max. otacky = omezeni proudu
v zavislosti na otackach

100

6500

6500

rom

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢. Nézev a vyznam parametru Min. Max. | Stan- | Jedn. | (1) |VZvatelske
dard nastaveni

Sk. 2 Operation Mode (provozni rezim)

2.01 | Macro Select 0 7 0 Text X

Wiz- Vybér pozadovaného makra:

0 = Standard

ard | 1 =Man/Const Sp
2 = Hand/Auto

3 = Hand/MotPot
4 = Jogging

5 = Motor Pot

6 = ext FieldRev
7 = Torque Cntrl

2.02 | Cmd Location 0 3 0 Text X

Volba mista ovladani. Oviadani pohonu (ON / RUN / Re-

set / Eme Stop) se provadi z mista uréeného timto pa-

rametrem. Nastavit |ze:

0 = Makro depend
Misto ovliadani je definovano makrem. Definici pro
makro 1...8 je Terminals.

1 =Terminals
Misto ovliadani je svorkova lista X4:1...8. Se svymi
digitalnimi vstupy DI1.. DI8, jejichz funkce je defino-
vana makrem.

2=Bus
Mistem oviadani je PLC pfipojena k jednomu ze tfi
sériovych rozhrani Panel-Port nebo RS232-Port nebo
Fieldbus Adapter. Oviadani pohonu je provedeno bity
v Main Control Word (pfifazeni viz kapitola 7, Sériova
rozhrani). V tomto provoznim rezimu jsou ze svorkové
listy aktivni take funkce Emergency Stop a Reset.

3 =Key
Automatické prepinani mezi Bus (2) a Terminals (1) v
pfipadé chyby komunikace. V tomto pfipadé je
mozné ovliadat pohon povely ON a RUN pres Termi-
nals. Tato funkce je uréena pro nouzovy rezim pomoci
spinacl s klicem. Viypnuti spinaCe se zapne a uvolni
pohon, akceleruje na otacky nastavené v parametru
Speed Ref Sel (5.01) = Bus Main Ref. Pri rozpojeni
spinace se ovladani vraci zpét na sbérnici, pokud se
nani jiz nevyskytuji chyby.

2.03 | Stop Mode 0 2 0 Text X
Wiz- Volba pozadovaného chovani pii povelu Stop (blokovani
regulatoru)

ard | 0= Ramp - Motor je Zbrzdén podie Decel Ramp (5.10)

1 = Torque Lim - Motor je zbrzdén podle omezeni momentu

2 = Coast - Motor dobéhne bez napajeni na nulové otacky.
Povel pro Stop vzdy pracuje s regulovanymi otackami
nezavisle na nastaveném pomoci Cur Contr Mode (3.14).
Doba odezvy na brzdéni pfi Ramp nebo Torque Lim zavisi na
optimalizaci regulatoru otacek. Proto musi byt regulator otacek
nastaven. Pokud je pro regulator otacek nastavena alterna-
tivni sada parametru (5.21), tak je rovnéz platna pro povel
Stop. Pouze nastaveni Coast je nezavislé na nastaveni
regulatoru otacek.

Prizplsobeni pfes makro Disable Bridge 1 (9.19) a Disable
Bridge 2 (9.20) jsou rovnéz Gcinna béhem Stop Mode. Pokud
je zakézan mustek (zablokovan), neni mozné brzdit pohon s
vywzitim Ramp nebo Torque Lim. Pomoci externiho zapojeni
je nutné zgjistit, aby se v pripadé potieby brzdéni uvolnily
mustky.

Externi omezeni proudu/momentu pres analogové vstupy
nebo sériovou komunikaci nemaji vliv na Stop Mode.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. | Stan- | Jedn. | (1) [Udvatelské
dard nastaveni

Sk. 2 Operation Mode (provozni rezim) (pokracovani)

2.04 Eme Stop Mode 0 2 0 Text X
Wizard | Zvoleni pozadovaného chovani pfi povelu Eme
Stop (nouzové zastaveni):

0 =Ramp
Motor je brzdén podle Eme Stop Ramp (5.11). Kdyz
se dosahne Zero Speed Lev (5.15), vypne se hlavni
stykac.
1 =Torque Lim
Motor je brzdén podle hranic momentu. Kdyz se
dosahne Zero Speed Lev (5.15) ), vypne se hlavni
stykac.
2 = Coast
Hlavni styka€ se vypne a motor dobéhne na nulové
otacky.
Povel Eme Stop se provadi vzdy s regulovanymi otac-
kami nezavisle na nastaveni Cur Contr Mode (3.14).
Doba odezvy na brzdéni u Ramp nebo Torque Lim
zavisi na optimalizaci regulatoru otacek. Proto musi byt
regulator otacek nastaven. Pokud je pro regulator otacek
zvolena altemativni sada parametrd (5.21), tak je platna
| pro povel Eme Stop. Na nastaveni regulatoru otacek je
nezavislé pouze nastaveni Coast.
PrizpGsobeni pfes makro Disable Bridge 1 (9.19) a
Disable Bridge 2 (9.20) jsou rovnéz uc¢inna béhem Eme
Stop Mode. Pokud je zakézan mustek (zablokovan), ne-
ni mozné brzdit pohon s vyuzitim Ramp nebo Torque
Lim. Pomoci externiho zapojeni je nutné zajistit, aby se
v pripadé potreby brzdéni uvolnily mustky.
Externi omezeni proudu/momentu pres analogové
vstupy nebo sériovou komunikaci nemaji viiv na Eme
Stop Mode.

Bez sériové komunikace:

Emergency Stop z pripojek je vzdy platny.

Coast z pfipojek neni platny, dokud neni aktivovan po-
moci parametru Coast (9.04).

Se sériovou komunikaci:

Cmd Location (2.02) = Bus:

Emergency Stop a Coast pies sbérnici jsou aktivni s “1”
a musi byt k dispozici.

Emergency Stop z piipojek a Emergency Stop ze
sbérice jsou spojeny operatorem AND; oba musi byt k
dispozici. Pokud se z pripojky aktivuje funkce Coast v
parametru Coast (9.04), budou pfipojky a Coast pres
sbérnici slouceny logickym operatorem AND; oba musi
byt k dispozici.

Cmd Location (2.02) = Key:

Pri fungujici sbémici je chovani popsano jako v Cmd
Location (2.02) = Bus. Pokud ma sbémice chybu, bu-
dou potlaceny funkce Emergency Stop a Coast via
bus; aktivni zlstane pouze svorkova lista. Tim je
umoznéno nerusené ovladani pohonu ze svorkové listy.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve
stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn. 1 Uzivatelské

nastaveni

Sk. 2

Operation Mode (provozni rezim) (pokracovani)

2,05
Signal

Main Ctrl Word

Main Ctrl Word mapuje ovladaci bity pohonu. Tento
parametr indikuje ovladaci bity bloku pfipojek nebo
komunikace pfes sbérnici. Pfifazeni je identické s
fidicim slovem ve field bus komunikaci.

bit hex Definice (log. stav ,1%)

00 0001 On

01 0002 Coast (not)

02 0004 Eme Stop (not)

03 0008 Run

04 0010 -

05 0020 -

06 0040 -

07 0080 Reset

08 0100 Jog1

09 0200 Jog2

10 0400
11 0800
12 1000
13 2000

MCW bit 11
MCW bit 12
MCW bit 13
14 4000 MCW bit 14
15 8000 MCW bit 15

hex

2.06
Signal

Main Stat Word

Main Stat Word mapuje stavové bity pohonu a
stavové logiky. Obsazeni je identické se stavovym
slovem field bus komunikace.

bit hex  Definice (log. stav,1%)
00 0001 RdyOn

01 0002 Rdy Running

02 0004 Running

03 0008 Fault

04 0010 Coast Act (not)

05 0020 Eme Stop Act (not)

06 0040 -

07 0080 Alarm

08 0100 At Setpoint

09 0200 Remote

10 0400 Above Limit 1 (> 5.16)
11 0800 MSW bit 11 Ass (6.22)
12 1000 MSW bit 12 Ass (6.23)
13 2000 MSW bit 13 Ass (6.24)
14 4000 MSW bit 14 Ass (6.25)
15 8000 DDCS Breakdown

hex

(1) zmény nejsou mozne, pokud je
pohon ve stavu ON
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Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

UZivatelské
nastaveni

Operation Mode (provozni rezim)
(pokracovani)

Dlouhé menu parametrt

2.07

Comm Fault Mode
Volba pozadovaného chovani pfi vypadku
komunikace:
0 = Ramp

Motor je brzdén podle rampy (5.10)
1 =Torque Lim

Motor je brzdén podle omezeni momentu
2 = Coast

Chybova zprava a vypnuti pohonu
Doba odezvy na brzdéni pfi Ramp nebo Torque
zavisi na optimalizaci regulatoru otacek.

Text

2.08

Comm Fault Time

Toleranéni ¢as pro chybové hlaseni pfi chybé ko-
munikace. Cas mezi dvéma za sebou nasledujicimi
zpravami. Pokud je (2.08) = 0.00 s, bude se igno-
rovat a pokracovat v aktualnim rezimu.

0.00

10.00

5.00

2.09

Start Mode

Volba pozadovaného chovani pri povelu start, kdyz

se pohon jesté toci, brzdi nebo dobiha.

0 = Start od 0: ¢ekani, dokud motor nedosahne
nulové otacky, potom opétny start

1 = Letmy start: start s aktualnimi otackami motoru

Text

210

DDCS Node Addr
Interni adresa protokolu DDCS mezi DCS 400 a
adaptérem field bus.

254

integer

211

DDCS Baud Rate

Prenosova rychlost mezi DCS 400 a adaptérem
field bus.

0 = 8 Mbaud

1 =4 Mbaud

2 =2 Mbaud

3 = 1 Mbaud

integer

212

PTC Mode

Reakce pohonu pfi aktivaci termistoru motoru:

0 = Disabled bez vyhodnoceni PTC

1 =Alarm pouze generuje Alarm A05

2 = Fault generuje Fault FO8 a vypina pohon.
Termistor umistény v motoru (¢lanek PTC) Ize
vyhodnotit pfes analogovy vstup Al2 v DCS 400.
Termistor je pfipojen na X2:3 a X2:4.

Propojit X2:4 s X2:5 (0V).

Zapoijit propojku S$1:5-6 (22k na 10V).

Pri obsazeni Al2 s PTC neni tento vstup k dispozici
pro jiné funkce. Pokud ma byt Al2 sou¢asné para-
metrizovan jako zdroj poZzadované hodnoty (makro
1,2, 4,5, 7), bude vygenerovano alarmové hlaseni
Parameter Conflict (A16). Parametr Torque Ref
Sel (3.15) = Const Zero.

Text

213

Fan Delay

Nastavitelny as dobéhu ventilatoru. Cas dob&hu
signalu ,Fan On“ se spousti s vypnutim (ON=0) po-
honu. Pokud dojde k prehrati motoru nebo DCS400,
bude Fan Delay spustén po ochlazeni.

1200

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢. Néazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.

Sk. 3 Armature (regulator proudu kotvy)

3.01 Arm Cur Ref - - - A
Signal | Pozadovana hodnota proudu kotvy v amperech.

3.02 Arm Cur Act - - - A
Signal | Zméfena skute¢na hodnota proudu kotvy
v amperech.

3.03 Arm Volt Act - - - \Y
Signal | Zmérena skutecna hodnota napéti kotvy ve voltech.

3.04 Arm Cur Max 0 200 100 % X

Wizard | Proud pfetiZzeni. Maximalné pfipustny proud kotvy
v % ve vztahu ke jmenovitému proudu motoru
(1.01). Nezavisle na znaménku plati pro oba sméry.
Omezeni v zavislosti na sméru je nastaveno v para-
metrech Torque Lim Pos (3.07) a Torque Lim
Neg (3.08).

3.05 | Overload Time 0 180 0 ]
Cas ptetizeni pro funkci 1’t. Maximalné pfipustny
¢as pro proud kotvy (3.04).

0 = funkce I’t zakazana.

3.06 Recovery Time 0 3600 0 s
Cas zotaveni pro funkci I°t, ve které musi protékat
redu kovanyzproud.
0 = funkce I°t zakazana.
3.07 Torque Lim Pos 0 200 100 % X

Wizard | Pozitivni moment pretizeni. Maximalné pfipustny
pozitivni moment v % vztazeny na jmenovity mo-
ment.

(Jmenovity moment je definovan jako moment, kte-
ry vznikne pfi jmenovitém proudu buzeni a jmenovi-
tém proudu kotvy)

Zde je poZzadovana hodnota momentu omezena

v zavislosti na znaménku z hlediska vysky. Z toho
vyplyvajici proud je potom nezavisle na znaménku
omezen v parametru Arm Cur Max(3.04), tzn. ugin-
na je mensi z obou hodnot.

Plati take jako pozitivni omezeni proudu, kdyz je
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

3.08 Torque Lim Neg -200 0 -100 % X
Wizard | Negativni moment pfetizeni. Maximalné pfipustny (4-Q)
negativni moment v % vztazeny na jemnovity
moment. 0
(Jmenovity moment je definovan jako moment, kte- (2-Q)

ry vznikne pfijmenovitém proudu buzeni a jmenovi-
tém proudu kotvy)

Zde je pozadovana hodnota momentu omezena

v zavislosti na znaménku z hlediska vysky. Z toho
vyplyvajici proud je potom nezavisle na znaménku
omezen v parametru Arm Cur Max (3.04), tzn. ucin-
na je mensi z obou hodnot.

Plati take jako negativhi omezeni proudu, kdyZ je
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

3.09 | Arm Cur Reg KP 0.000 10.000 | 0.100 integer
auto- | Proporcionalni zesileni regulatoru proudu kotvy
tuning | (Pl regulator).

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par.c. Nazev parametru a popis Min.. Max. Stand. | Jedn. | (1) Uii\t/at.
nastav.

Sk.3 | Armature (regulator proudu kotvy)(pokra¢ovani)
3.10 | Arm Cur Reg Tl 0.0 1000.0 | 50.0 ms
auto- | Integracni Casova konstanta regulatoru proudu
tuning | kotvy (Pl regulator) v milisekundach.
3.11 | Cont Cur Lim 0 100 50 %
auto- | Hodnota proudu kotvy na hranici mezi pferuSova-
tuning | nym a nepferuSovanym proudem v % ve vztahu ke

imenovitému proudu motoru (1.01)
3.12 | Arm Inductance 0.00 655.35 | 0.00 mH X
auto- | Induk&nost okruhu kotvy v milihenry.
tuning
3.13 | Arm Resistance 0 65535 | 0 mOhm X
auto- | Odpor obvodu kotvy v miliohmech.
tuning

Dlouhé menu parametru

3.14 | Cur Contr Mode 0 6 0 Text X

0 = Macro depend  Provoznirezim je zavisly na
makru, viz popis maker.
1 = Speed Contr Regulace otacek
2 = Torque Contr Regulace momentu
3 = Cur Contr Regulace proudu
4 = Speed+Torque Otacky + moment, obé poza-
dované hodnoty budou
secteny
5 =Lim SP Ctr Regulace otacek s externim
omezenim momentu. Pozado-
vana hodnota otacek pres Al1
muze byt externé pres Al2
omezena z hlediska momen-
tu. Omezeni momentu pUsobi
nezavisle na znaménku.
Regulace momentu s omeze-
nim otacek (window control
mode) pro aplikace master
slave. Master a slave dostava-
ji stejnou pozadovanou hod-
notu otacek. Slave ma vlastni
zpétnou vazbu pro otacky
(tachogenerator / ¢idlo), pra-
cuje pritom vSak s regulaci
proudu popr. momentu. Pokud
je odchylka otacek (pozadova-
na / skuteé¢na hodnota) > £50
ot/min, provede se automatic-
ké prepnuti na regulaci otacek
(plovouci prepnuti), dokud se
odchylka neskoriguje. Potom
se prepne zpét na regulaci
proudu popf. momentu.

6 = Lim Trq Ctr

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve

stavu ON
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Par.c. Nazev parametru a popis Min.. Max. | Stand. | Jedn. | (1) Uii\t/at.
nastav.
Sk. 3 | Armature (regulator proudu kotvy)(pokraéovani)
3.15 | Torque Ref Sel 0 9 0 Text X
Volba pozad. zdroje pozadov. hodnoty momentu:
0 = Macro depend / zavisly na zvoleném makru
1 = Al1 / analogovy vstup 1 (X2:1-2)
2 = Al2 / analogovy vstup 2 (X2:3-4)
3 = Bus Main Ref / hlavni pozadov. hodnota fieldbus
4 = Bus Aux Ref / vedlej§i pozad. hodnota fieldbus
5 = Fixed Torque / pevna hodnota momentu (3.22)
6 = Commis Ref1 / pozad. hodnota pfi uvadéni do
provozu 1
7 = Commis Ref2 / pozad. hodnota pfi uvadéni do
provozu 2
8 = Squarewave / generator obdélnikov. kmitocétu
9 = Const Zero / hodnota momentu = trvale nula
Plati také jako zdroj pozad. hodnoty proudu, kdyz je
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr
3.16 | Cur Slope 0.1 30.0 10.0 % / ms
Max. pfipustna zména pozad. hodnoty proudu kotvy
(di/dt) v % na milisekundu ve vztahu k jmenovitému
proudu motoru (1.01).
3.17 | Stall Torque 0 200 100 %
Wizard | Ochrana proti zablokovani motoru.
Prahova hodnota pro zapnuti sledovani blokovani
v % ze jmenovitého momentu pfi zablokovaném
motoru.
(Jmenovity moment je definovan jako moment,
ktery vznikne pfi jmenovitém proudu buzeni a
imenovitém proudu kotvy)
3.18 | Stall Time 0.0 60.0 0.0 s
Wizard | Ochrana proti blokovani motoru.
Casovy interval v sekundach, ktery musi prekrodit
prahova hodnota pro zapnuti sledovani blokovani
u zablokovaného motoru.
3.19 Firing Angle - - - °
Signal [ Aktualni Uhel zapaleni ve stupnich
3.20 EMF Act - - - \Y
Signal [ Aktualni proti napéti motoru EMF ve voltech.
3.21 Power Act - - - kW
Signal | Aktualni vykon v kilowattech
3.22 | Fixed Torque -100 100 0 %
Pevné zadani momentu.
Pozadovana hodnota momentu v % ve vztahu k
jmenovitému momentu.
(Jmenovity moment je definovan jako moment,
ktery vznikne pfi jmenovitém proudu buzeni a
imenovitém proudu kotvy)
3.23 | Torque Act - - - %
Signal | Aktualni hodnota momentu v % ve vztahu ke ime-
novitému momentu.
(Jmenovity moment je definovan jako moment,
ktery vznikne pfi imenovitém proudu buzeni a
jmenovitém proudu kotvy)
3.24 | Arm Cur Lim 2 0 200 100 % X
Druhé omezeni proudu v % ve vztahu k jmenovité-
mu proudu motoru (1.01). Mize aktivovat binarni
signal. Viz parametr (9.17).
3.25 | Arm Cur Lev 0 200 0 %
Uroven pro signal ,Skute¢na hodnota proudu kotvy
je vétSinez ..."

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.
Sk. 4 Field (regulator proudu buzeni)
4.01 Field Cur Ref - - - A
Signal | Pozadovana hodnota proudu buzeni v amperech.
4.02 Field Cur Act - - - A
Signal | Zméfena skute¢na hodnota proud buzeni v
amperech.
4.03 Field Cur KP 0.000 13.499 | 0.300 integer
auto- | Proporcionalni zesileni regulatoru proudu buzeni
tuning | (Pl-regulator).
4.04 | Field CurTI 0 5120 200 ms
auto- | Integracni Casova konstanta regulatoru proudu
tuning | buzeni
(Pl-regulator) v milisekundach.
Dlouhé menu parametrt
4.05 Fld Ov Cur Trip 0 150 130 %
Hodnota pro spusténi prekro€eni proudu v % ve
vztahu ke jmenovité hodnoté proudu buzeni (1.03).
4.06 Field Low Trip 5 100 30 %
Hodnota pro spusténi nedosazeni proudu v % ve
vztahu ke jmenovité hodnoté proudu buzeni (1.03).
Pro zeslabeni buzeni mohou byt pozadovany
podstatné nizsi hodnoty nez pro nastaveni z vyroby.
Pfirezimu se zeslabenym buzenim se zde zadava
hodnota nizSi nez proud pro zeslabené buzeni
(podle typového stitku motoru).
4.07 | Field Cur 40% 0 100 29 %
auto- | Proud buzeni, pfi kterém se dosahne 40% budiciho
tuning | toku.
Proporce jmenovitého proudu buzeni (1.03) v %.
4.08 | Field Cur 70% 0 100 53 %
auto- | Proud buzeni, pfi kterém se dosahne 70% budiciho
tuning | toku.
Proporce jmenovitého proudu buzeni (1.03) v %.
4.09 | Field Cur 90% 0 100 79 %
auto- | Proud buzeni, pfi kterém se dosahne 90% budiciho
tuning | toku.
Proporce jmenovitého proudu buzeni (1.03) v %.
4.10 Field Heat Ref 0 30 0 %
Pozadovana hodnota proudu pro vytapéni buzeni
Vv % vztazena na jmenovitou hodnotu proudu buzeni
(1.03).
0 = bez vytapéni buzeni
>0 = s vytapénim buzeni (topny proud v %)
Pomoci tohoto parametru Ize realizovat vytapéni v
zastaveném stavu pro motor pres vinuti buzeni.
e Vytapéni buzeni se spousti 10 s po povelu ON
(bez povelu RUN).
e Vytapéni buzeni se zapne automaticky 10 s po
zastaveni pohonu (RUN=0) a kdyZ jsou skuted-
né otacky niz8i nez Zero Speed Lev (5.15).
e Pokud se pohon znovu spusti (RUN=1), pfepne
se na jmenovity proud buzeni.
4.11 | EMF KP 0.000 10.000 | 0.550 integer
auto- | Proporcionalni zesileni regulatoru EMF
tuning | (Pl regulator).
4.12 | EMF TI 0 10240 | 160 ms
auto- Integracni ¢asova konstanta regulatoru EMF
tuning | (Pl regulator) v milisekundach.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.
Sk. 5 Speed Controller (regulator otacek)
5.01 Speed Ref Sel 0 10 0 Text X

Volba pozadovaného zdroje pozad. hodnoty otacek:

0 = Macro depend / v zavislosti na zvoleném
makru

1 =AI1/ analogovy vstup 1 (X2:1-2)

2 = Al2 / analogovy vstup 2 (X2:3-4)

3 = Bus Main Ref/ hlavni fieldbus-pozad. hodnota

4 = Bus Aux Ref / vedlejsi fieldbus-pozad. hodnota

5 = Fixed Sp1 / pevna hodnota otacek 1 (5.13)

6 = Fixed Sp2 / pevna hodnota otacek 2 (5.14)

7 = Commis Ref1/ pozadovana hodnota pfi
uvadéni do provozu 1

8 = Commis Ref2 / pozadovana hodnota pfi
uvadéni do provozu 2

9 = Squarewave / generator obdélnikového signalu
10 = Const Zero / konstantni nulové otacky

5.02 Speed Meas Mode 0 2 0 Text X
Wizard | Volba pozadované zpétné vazby otacek:
0 = EMF (tzn. bez zpétné vazby otacek)
1 = analogovy tachogenerator
2 = snimac impulsu

5.03 Encoder Inc 20 10000 | 1024 integer | x
Wizard | Pocet inkrementl snimace na otacku.

5.04 Speed Ref - - - rpm
Signal | Aktualni poZad. hodnota otacek v ota€kach/minuta.

5.05 | Speed Act - - - rpm

Signal | Aktualni, regulatorem otacek pouzivana skute¢na
hodnota otaCek v otackach/minuta.

5.06 Tacho Speed Act - - - rpm
Signal | Aktualni, analogovym tachogeneratorem zmérena
skute€na hodnota otacek v otackach/minuta.

5.07 Speed Reg KP 0.000 19.000 | 0.200 integer
auto- | Proporcionalni zesileni regulatoru otacek
tuning | (Pl regulator).

5.08 | Speed Reg Tl 0.0 6553.5 | 5000.0 | ms

auto- | Integracni Casova konstanta regulatoru otacek

tuning | (Pl regulator) v milisekundach.

5.09 Accel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S X

Wizard | Trvani rampy akcelerace v sekundach pfi akceleraci
z 0 na maximalni otacky (1.06).

5.10 Decel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S X
Wizard | Trvani rampy decelerace v sekundach pfi brzdéni z
maximalnich ota¢ek (1.06) na 0.

5.11 Eme Stop Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 s X
Wizard | Trvani rampy decelerace v sekundéach pfi
deceleraci z maximalnich otacek (1.06) na 0 pfi
spusténi nouzového zastaveni.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon
ve stavu ON
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Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(1)

UzZivat.
nastav.

Sk. 5

Speed Controller (regulator otaéek) (pokraé.)

Dlouhé menu parametrt

5.12

Ramp Shape

0 = linearni
>0 = ¢as tvaru rampy
Nastaveni tvaru rampy:
Pomoci tohoto parametru Ize k vystupu generatoru
rampy pridat filtr pro vytvoreni S-tvaru. Hodnota to-
hoto parametru definuje ¢as tvaru rampy mezi 0.08
a 10.00 s. Hodnota < 0.08, avSsak > 0.00 s se na-
stavi na 0.08 s. Hodnota 0.00 vypina ¢as tvaru
rampy.
Provozni rezim s ¢asem tvaru rampy:
Zvoleny ¢as tvaru rampy je ucinny pfi kazdé zméné
pozadované hodnoty, tedy také pfi funkci potencio-
metru motoru, pfi pevnych otackach 1 a 2 a pfi za-
pinani a vypinani povelem RUN. Pokud dojde k
chybé komunikace a je aktivovan parametr Comm
Fault Mode (2.07) = Ramp, tak bude rovnéz u¢inny
Cas tvaru rampy.
Provozni rezim bez ¢asu tvaru rampy:
Zvoleny ¢as tvaru rampy neni ucinny pfi vypnuti po-
velem RUN, pokud je nastaven parametr na Stop
Mode (2.03) = Torque Lim nebo Coast. Totéz plati
v pripadé chyby komunikace. Pfi nouzovém zasta-
veni pomoci digitalniho vstupu DI5 je rovnéz neu-
¢inny ¢as tvaru rampy, i kdyz je nastaven parametr
Eme Stop Mode (2.04) = Ramp.

0.00

10.00

0.00

5.13

Fixed Speed 1

Pevna hodnota ota¢ek 1 v otackach/minuta.
Parametr pro zadani konstantni pozadované hodno-
ty otacek. MlzZe byt aktivovan parametrem Speed
Ref Sel (5.01) nebo makrem. Pro tyto Gcely platné
Casy ramp jsou nastaveny v parametrech Jog
Accel Ramp (5.19) a Jog Decel Ramp (5.20).
Pokud se pouzije vmakrech1/2/3/4/5/6/7
pro jogging a/nebo konstantni otacky.

-6500

6500

rom

5.14

Fixed Speed 2

Pevna hodnota otacek 2 v otackach/minuta.
Parametr pro zadani druhé konstantni pozadované
hodnoty otacek. Mlze byt aktivovan parametrem
Speed Ref Sel (5.01) nebo makrem. PouZitelné ¢a-
sy rampy jsou nastaveny v parametrech Jog Accel
Ramp (5.19) a Jog Decel Ramp (5.20). Pouziva se
pro makro 1/ 2 / 5 jako jogging otacky a/nebo kon-
stantni otacky.

-6500

6500

rom

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢ Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.
Sk. 5 Speed Controller (regulator otacek) (pokrac.)
5.15 Zero Speed Lev 0 100 50 rpm
Wizard | Nahlaseni zastaveni. Otacky, pod kterymije motor
ohlaseny jako stojici.
Pouziva se pro ochranu proti zablokovani, jako
hlaSeni o zastaveni pro logiku pohonu a pro
generovani signalu Zero Speed.
5.16 Speed Level 1 0 6500 0 rpm
Wizard | Zadani mezni hodnoty otacek pro hlaseni "Speed 1
reached".
Pouziva se jako hlaseni dosazenych otacek pro
makro 5/ 6, pro stav sbérnice field bus Above
Limit 1 a pro generovani signalu Speed L1.
5.17 Speed Level 2 0 6500 0 rpm
Wizard | Zadani mezni hodnoty otacek pro hlaseni " Speed 2
reached".
Je pouzito jako hlaseni "speed reached" pro makro
6 a pro generovani signalu Speed L2.
5.18 Overspeed Trip 100 125 115 %
Hodnota pro spusténi signalu prekroceni otacek.
Prekroci-li skutec¢na hodnota otacek zde definovany
prah, vypne se pohon s chybovym hlasenim Over-
speed (F18). Mozné priciny prekroteni otacek jsou
popsany v kapitole “Hlaseni a odstranéni poruch”.
5.19 Jog Accel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 s X
Trvani rampy akcelerace pro jogging pri akceleraci
z 0 na maximalni otacky (1.06).
Pouziva se pro Fixed Speed 1 (5.13) nebo Fixed
Speed 2 (5.14). Pouziva se také pro makra1/2/3
14/5/6/7.
5.20 Jog Decel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S X
Trvani rampy brzdéni pro jogging pfi brzdéni z ma-
ximalnich otacek (1.06) na 0.
Pouziva se pro Fixed Speed 1 (5.13) nebo Fixed
Speed 2 (5.14). Pouziva se pro makra1/2/5.
5.21 Alt Par Sel 0 8 2 Text
Volba alternativni sady parametru:
0 = neaktivni/blokovano, tzn. trvale je zvolena stan-
dardni sada parametru
1 = vzdy aktivni/uvolnéna, tzn. trvale je zvolena
alternativni sada parametrt
2 =V zavislosti na makru
3 =Sp < Lev1 /skut. hod. otacek < Speed level 1
(5.16)
4 = Sp < Lev2 /skut. hod. otaéek < Speed level 2
(5.17)
5 = Sp Err<Lev1 /odch. otacek < Speed level 1
(5.16)
6 = Sp Err<Lev2 / odch. otacek < Speed level 2
(5.17)
*(7 = Sp Ref<Lev1 /poz.otacky < Speed level 1
(5.16))
*(8 = Sp Ref<Lev2 / poz.otacky < Speed level 2
(5.17))
* jeSté neni uvolnéno
U polozek 2...8 se zvoli alternativni sada parametr(i
v zavislosti na popsaném jevu.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(1

Uzivat.
nastav.

Sk. 5

Speed Controller (regulator ota€ek) (pokrac.)

5.22

Alt Speed KP
Proporcionalni zesileni regulatoru otacek (Pl regula-
tor) pro alternativni sadu parametra.

0.000

19.000

0.200

integer

5.23

Alt Speed TI

Integracni ¢asova konstanta pro regulator otacek
(Pl regulator) v milisekundach pro alternativni sadu
parametrdl.

0.0

6553.5

5000.0

ms

5.24

Alt Accel Ramp

Trvani rampy akcelerace pfi akceleraci z 0 na maxi-
malni otacky (1.06) v sekundach pro alternativni
sadu parametr.

0.0

3000.0

10.0

5.25

Alt Decel Ramp

Trvani rampy brzdéni pfi brzdéni z maximalnich
otacek (1.06) na 0 v sekundach pro alternativni sa-
du parametr(.

0.0

3000.0

10.0

5.26

Aux Sp Ref Sel
Volba pozadovaného zdroje pro pozadovanou hod-
notu otacek:

0 =V zavislosti na zvoleném makru

1= ANl / analogovy vstup 1 (X2:1-2)

2 = Al2 / analogovy vstup 2 (X2:3-4)

3 = Bus Main Ref/ hlavni pozadovana hodnota
fieldbus

4 = Bus Aux Ref / vedlejSi pozadovana hodnota
fieldbus

5 = Fixed Sp1 / pevna hodnota otacek 1 (5.13)

6 = Fixed Sp2 / pevna hodnota otacek 2 (5.14)

7 = Commis Ref1 / pozadovana hodnota pfi
uvadéni do provozu 1

8 = Commis Ref2 / pozadovana hodnota pfi
uvadéni do provozu 2

9 = Squarewave / generator obdélnik. kmitoctu
10 = Const Zero / konstantni nulové otacky

10

Text

5.27

Drooping

Na zatizeni zavisla odchylka otacéek pri jmenovitém
momentu v % vztazena na maximalni otacky (1.06).
Vyuziva se prevazné v pohonech slave, které obcCas
pracuji s regulaci otacek, aby se pfi stoupajicim za-
tizeni snizily otacky o ur€itou hodnotu. Pfitom ma-
ster neni informovan ze slave, pokud je slave prep-
nut na regulaci momentu. Tato funkce se pouziva
také u pohonl, u kterych nepostacuje mechanicka
vazba pro regulaci momentu.

10

%

5.28

Ref Filt Time
Casova konstanta filtru pro vyhlazeni pozadované
hodnoty otéd€ek na vstupu regulatoru otacek.

0.00

10.00

0.00

5.29

Act Filt 1 Time
Casova konstanta filtru 1 pro vyhlazeni pozadované
hodnoty otacek na vstupu regulatoru otacek.

0.00

10.00

0.00

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(1)

Uzivat.
nastav.

Sk. 5

Speed Controller (regulator otacéek) (pokra¢.)

5.30

Act Filt 2 Time
Casova konstanta filtru 2 pro vyhlazeni pozadované
hodnoty otacek na vstupu regulatoru otacek.

0.00

10.00

0.00

5.31

Speed Lim Fwd

Omezeni pozadované hodnoty otacek v dopredném
sméru. Z bezpedénostnich divodu je toto nastavitel-
né omezeni zafazeno za absolutnim, neproménnym
omezenim na MaxSpeed (1.06).

6500

6500

rom

5.32

Speed Lim Rev

Omezeni pozadované hodnoty otacek ve zpétném
sméru. Z bezpecénostnich divodu je toto nastavitel-
né omezeni zafazeno za absolutnim, neproménnym
omezenim na MaxSpeed (1.06).

-6500

-6500

rom

5.33
Signal

Ramp In Act

Pozadovana hodnota otacek na vstupu generatoru
rampy. Zobrazuje soucet Speed Ref + Aux Sp Ref.
Je mozna hodnota otacek vétSi nez maximalni
otacky (1.06), prvni omezeni je provedeno genera-
torem rampy.

rom

5.34

Tacho Offset

Slouzi pro kompenzaci offsetu otacek na hrideli
motoru a zobrazeni na panelu. Zadava se zjiStény
offset se stejnym znaménkem.

-50.0

50.0

0.0

rom

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

UzZivat.
nastav.

Sk. 6

Input / Output (vstupy/vystupy)

6.01

Al1 Scale 100%

Skalovani analogového vstupu 1: zadani hodnoty
napéti ve voltech, ktera odpovida 100 % poz.
hodnoty

2.50

11.00

10.00

6.02

Al1 Scale 0%

Skalovani analogového vstupu 1: zadani hodnoty
napéti ve voltech, ktera odpovida 0 % pozad.
hodnoty.

-1.00

1.00

0.00

6.03

AIZ Scale 100%
Skalovani analogového vstupu 2: zadani hodnoty
napéti ve voltech, ktera odpovida 100 %.

2.50

11.00

10.00

6.04

Al2 Scale 0%
Skalovani analogového vstupu 2: zadani hodnoty
napéti, ktera odpovida 0%.

-1.00

1.00

0.00

Dlouhé menu parametru

6.05
Wizard

AO1 Assign

PozZadované prifazeni analogového vystupu 1:

0 = Macro depend/ v zavislosti na zvoleném makru

1 = Speed Act/ skuteéna hodnota otacek (5.05)

2 = Speed Ref / pozadovana hodnota otacek (5.04)

3 = Arm Volt Act / skute¢na hodnota napéti kotvy (3.03)
4 = Arm Cur Ref/ pozadovana hodnota proudu kotvy
(3.01)

5 = Arm Cur Act/ skute¢na hodnota proud kotvy (3.02)
6 = Power Act / skuteé¢na hodnota vykonu (3.21)

7 = Torque Act / skuteéna hodnota momentu (3.23)

8 = FId Cur Act / skuteé¢na hodnota proudu buzeni (4.02)
9 = Dataset 3.2

10 = Dataset 3.3

11 = Al1 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 1
(6.26)

12 = Al2 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 2
(6.27)

13 = Ramp In Act / pozad. hodnota otacek na vstupu
generatoru rampy (5.33)

13

Text

6.06
Wizard

AO1 Mode

Volba pozadovaného provozniho rezimu
analogového vystupu 1:

0 = bipolarni  -11V...0V...+11V

1 = unipolarni 0V...+11V

Text

6.07
Wizard

AO1 Scale 100%

Skalovani analogového vystupu 1:

Zadani napéti ve voltech, ktera odpovida 100%
vystupniho signalu.

0.00

11.00

10.00

6.08
Wizard

AO2 Assign
PoZadované prifazeni analogového vystupu 2:
Prirazeni je identické s AO1 (6.05).

13

Text

6.09
Wizard

AO2 Mode

Volba pozadovaného provozniho rezimu
analogového vystupu 2:

0 = bipolarni  -11V...0V...+11V

1 = unipolarni oV...+11V

Text

6.10
Wizard

AO2 Scale 100%

Skalovani analogového vystupu 2:

Zadani napéti ve voltech, ktera odpovida 100%
vystpuniho signalu.

0.00

11.00

10.00

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzvat.
dard nastav.
Sk. 6 Input / Output (vstupy/vystupy) (pokraovani)
6.11 | DO1 Assign 64 2 Text
Wizard | Pozadované prirazeni digitalniho vystupu 1:

0 = none
1 = Constant 1
2 = Macro depend

3 =Rdyfor On

4 = Rdy for Run

5 = Running

6 = Not Eme Stop
7 = Fault

8 = Alarm

9 = FIt nebo Alarm
10 = Not (F nebo A)
11 = Main Cont On
12 = Fan On

13 = Local

14 = Comm Fault

15 = Overtemp Mot

konstantni O (pro testovaci Ucely)
konstantni 1 (pro testovaci ucely)

vystup je definovan makrem, viz popis
makra.

Pripraven pro zapnuti, napajeni elektroniky
ie zapnuto, nevznikla Zadna chyby.

Pohon je vSak stale VYPNUT (ON=0).
Pripraven k provozu. Pohon je zapnut
(ON=1) ale jesté neni uvolnén (RUN=0).
Hlavni stykaé, ventilator a napajeni buzeni
jsou zapnuty.

Pohon je uvolnén (RUN=1).

Nejedna se o nouzové zastaveni.

Vznikla zavada.

Vzniklo varovné hlaseni.

Souhrnné hlaseni. Vznikla zavada NEBO
varovani.

Souhrnné hlaseni jak je uvedeno vyse,
avsak inverzni.

Ovladaci signal pro zapnuti sitového
stykace, v zavislosti na povelu ON.
Ovladaci signal pro zapnuti ventilatoru.

V zavislosti na povelu ON.

Pohon je oviadan LOKALNE z ovladaciho
panelu nebo pomoci PC tool.

Porucha komunikace mezi PLC a
pohonem.

Zapnuti ochrany pfi prekroceni teploty
motoru (PTC nebo Al2) — v zavislosti na
PTC Mode (2.12).

16 = Overtemp DCS Spusténi ochrany prekroceni teploty

17 = Stalled
18 = Forward

19 = Reverse

20 = Zero Speed
21 = Speed > Lev1
22 = Speed > Lev2
23 = Overspeed

24 = At Set Point

25 = Cur at Limit
26 = Cur Reduced
27 = Bridge 1

28 = Bridge 2

29 = Field Reverse

30 = Arm Cur > Lev
31 = Field Cur ok

32 = SpeedMeasFIt

33 = MainsVoltLow

34...63 = Reserved
64 = Dataset 3.1

ménice (alarm nebo zavada).

Motor je blokovan.

Motor se otaci ve sméru hodinovych
rudicek > Zero speed Lev (5.15).

Motor se otaci proti sméru hodinovych
ruciéek > Zero speed Lev (5.15).

HlaSeni zastaveni, otacky jsou mensi nez
Zero Speed Lev (5.15).

DosazZeny otacky 1, otacky jsou vétsi nebo
rovny Speed Level 1 (5.16).

Dosazeny otacky 2, otacky jsou vétsi nebo
rovny Speed Level 2 (5.17).

Prekroceni otacek. Otacky jsou vétsi nebo
rovny Overspeed Trip (5.18).

Dosazena pozadovana hodnota otacek
(pozadovana hodnota pfed dosazenim
rampy odpovida skute¢né hodnoté).
Omezeni proudu kotvy. Je dosazena
hodnota Arm Cur Max(3.04).

Omezeni proudu kotvy, proud pro zotaveni
po vysokém proud (viz kap. 4.5.5).
Propojka 1 je aktivni; plati pouze pfi
RUN=1.

Propojka 2 je aktivni; plati pouze pfi
RUN=1.

Je aktivni reverzace buzeni.

Proud kotvy vétsi nez Arm Cur Lev (3.25)
Skutecna hodnota proudu buzeni je ok.
LeZi v rozsahu mezi Fld Ov Cur Trip
(4.05) a Field Low Trip (4.06)

Vznikla zavada ve snimani otacek. Napr.
preruseni vedeni u tachogeneratoru nebo
¢idla nebo pretoceni u analogového
vstupu AITAC

Pozor, sitové napéti je priliS nizké popr.
neodpovida Arm Volt Nom (1.02). Viz
také tabulka 2.2/4 a kapitola 4.5.1
Monitorovani sitového napéti.

Nepouzito

DO je fizen z datové sady 3.1

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve

stavu ON
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Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

UZivat.
nastav.

Sk. 6

Input / Output (vstupy/vystupy) (pokracovani)

6.12
Wizard

DO2 Assign
Pozadované prirazeni digitalniho vystupu 2:
Identické obsazeni s DO1 (6.11).

64

Text

6.13
Wizard

DO3 Assign
Pozadované prifazeni digitalniho vystupu 3:
Identické obsazeni s DO1 (6.11).

64

Text

6.14
Wizard

DO4 Assign
Pozadované prirazeni digitalniho vystupu 4:
Identické obsazeni s DO1 (6.11).

64

Text

6.15
Wizard

DOS5 Assign

Pozadované prirazeni digitalniho vystupu 5:
(relé X98:1-2):

Identické obsazeni s DO1 (6.11).

64

Text

6.16

Panel Act 1

Volba pozadovaného zobrazeni skute¢né hodnoty
na panelu 1:

(vlevo nahore na displeji)

0 = Speed Act / skute¢na hodnota otacek (5.05)

1 = Speed Ref/ pozadovana hodnota otacek (5.04)

2 = Am Volt Act / skutecna hodnota napéti kotvy (3.03)
3 = Arm Cur Ref / pozadovana hodnota proudu kotvy (3.01)
4 = Arm Cur Act / skuteéna hodnota proudu kotvy (3.02)
5 = Power Act / skuteény vvkon (3.21)

6 = Torque Act / skute¢na hodnota momentu (3.23)

7 = FId Cur Act / skuteéna hodnota proudu buzeni (4.02)
8 = Al1 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 1 (6.26)
9 = Al2 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 2 (6.27)
10 = DI Act / skuteéna hodnota DI1...8 (6.28)

11 = Ramp In Act/ poZzadovana hodnota otacek na
generatoru rampy (5.23)

11

Text

6.17

Panel Act 2

Volba pozadovaného zobrazeni skute¢né hodnoty 2
na panelu:

(nahore uprostred na displeji)

Identické obsazeni s Panel Act 1 (6.16)

11

Text

6.18

Panel Act 3

Volba pozadovaného zobrazeni skute¢né hodnoty 3
na panelu:

(horni pravy roh na displeii)

Identické obsazeni s Panel Act 1 (6.16)

11

Text

6.19

Panel Act 4

Volba pozadovaného zobrazeni skutecné hodnoty 4
na panelu:

(dole na displeii)

Identické obsazeni s Panel Act 1 (6.16)

11

Text

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(1)

UzZivat.
nastav.

Sk. 6

Input / Output (vstupy/vystupy) (pokracovani)

6.20

Dataset 2.2 Asn

Volba pozadovaného pfifazeni pro fieldbus dataset 2.2:
0 = otacky Act / skute¢na hodnota otacek (5.05)

1 = otacky Ref/ pozadovana hodnota otacek (5.04)

2 = Am Volt Act / skutecna hodnota napéti kotvy (3.03)
3 = Arm Cur Ref / pozadovana hodnota proudu kotvy (3.01)
4 = Arm Cur Act / skuteéna hodnota proudu kotvy (3.02)
5 = Power Act / skuteéna hodnota vykonu (3.21)

6 = Torque Act / skute¢na hodnota momentu (3.23)

7 = FId Cur Act / skute¢na hodnota proudu buzeni (4.02)
8 = Dataset 3.2

9 = Dataset 3.3

10 = Al1 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 1 (6.26)
11 = Al2 Act / skute¢na hodnota analogového vstupu 2 (6.27)
12 = Ramp In Act/ pozad. hodnota otacek na generatoru
rampy (5.33)

12

Text

6.21

Dataset 2.3 Asn
Volba pozadovaného pfirfazeni pro fieldbus dataset 2.3:
Identické obsazeni s Dataset 2.2 Asn (6.20)

12

Text

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prifazeni funkci pro bit 11 v hlavnim stavovém slové

fieldbus (2.06):
0=none

1= Constant 1
2= Macro depend

3=Rdy for On

4=Rdy for Run

5=Running

6 = Not Eme Stop
7 = Fault

8=Alarm

9 = FIt nebo Alarm
10 = Not (F nebo A)
11 = Main Cont On
12=Fan On

13 = Local

14 = Comm Fault

15 = Overtemp Mot

kontstantni O (pro testovaci ucely)
kontstantni 1 (pro testovaci Gcely)

vystup je definovan makrem, viz popis
makra.

Pripraven pro zapnuti, napajeni elektroni-
ky ie zapnuto, nevznikla Zadna chyby.
Pohon je vSak stale VYPNUT (ON=0).
Pripraven k provozu. Pohon je zapnut
(ON=1) ale jesté neni uvolnén (RUN=0).
Hlavni styka€, ventilator a napajeni buzeni
jsou zapnuty.

Pohon je uvolnén (RUN=1).

Nejedna se o nouzové zastaveni.
Vznikla zavada.

Vzniklo varovné hlaseni.

Souhrnné hiaseni. Vznikla zavada NEBO
varovani.

Souhrnné hlaSeni jak je uvedeno vyse,
avsak inverzni.

QOvladaci signal pro zapnuti sitového
stykace, v zavislosti na povelu ON.
Ovladaci signal pro zapnuti ventilatoru.

V zavislosti na povelu ON.

Pohon je oviadan LOKALNE z oviadaciho
panelu nebo pomoci PC tool.

Porucha komunikace mezi PLC a
pohonem.

Zapnuti ochrany pii prekroCeni teploty
motoru (PTC nebo Al2) — v zavislosti na
PTC Mode (2.12).

16 = Overtemp DCS Spusténi ochrany prekro&eni teploty

17 = Stalled
18 = Forward

19 = Reverse

20 = Zero Speed
21= Speed > Lev1
22 = Speed > Lev2
23 = Overspeed

24 = At Set Point

25= Cur at Limit
26 = Cur Reduced
27 = Bridge 1

28 = Bridge 2

29 = Field Reverse

30= Arm Cur > Lev
31 = Field Cur ok

32 = SpeedMeasFit

33 = MainsVoltLow

34...63 = Reserved
64=DI1
65= DI2
66 = DI3
67 = D4

ménice (alarm nebo zavada).

Motor je blokovan.

Motor se otaci ve sméru hodinovych
ruciéek > Zero speed Lev (5.15).

Motor se otaci proti sméru hodinovych
ruciek > Zero speed Lev (5.15).

HI&Seni zastaveni, otacky jsou mensi nez
Zero Speed Lev (5.15).

Dosazeny otacky 1, otacky jsou vétsi nebo
rovny Speed Level 1 (5.16).

Dosazeny otacky 2, otacky jsou vétsi nebo
rovny Speed Level 2 (5.17).

Prekroceni otacek. Otacky jsou vétsi nebo
rovny Overspeed Trip (5.18).

DosaZena pozadovana hodnota otacek
(pozadovana hodnota pfed dosazenim
rampy odpovida skutec¢né hodnote).
Omezeni proudu kotvy. Je dosazena
hodnota Arm Cur Max(3.04).

Omezeni proudu kotvy, proud pro zotaveni
po vysokém proud (viz kap. 4.5.5).
Propojka 1 je aktivni; plati pouze pfi
RUN=1.

Propojka 2 je aktivni; plati pouze pii
RUN=1.

Je aktivni reverzace buzeni.

Proud kotvy vét$i nez Arm Cur Lev (3.25)
Skuteéna hodnota proudu buzeni je ok.
Lezi v rozsahu mezi Fld Ov Cur Trip
(4.05) aField Low Trip (4.06)

Vznikla zavada ve snimani otacek. Napr.
preruseni vedeni u tachogeneratoru nebo
¢idla nebo pretoceni u analogového
vstupu AITAC

Pozor, sitové napéti je prilis nizké popr.
neodpovida Arm Volt Nom (1.02). Viz
také tabulka 2.2/4 a kapitola 4.5.1
Monitorovani sitového napéti.

Nepouzito

Skuteény stav digitalniho vstupu 1
Skutecny stav digitalniho vstupu 2
Skutecény stav digitélniho vstupu 3

Skuteény stav digitélniho vstupu 4

Par. ¢ Nézev a vyznam parametru Min. Max. Stan- | Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.

Sk. 6 Input / Output (vstupy/vystupy) (pokracovani)

6.22 | MSWbit 11 Asn 67 |2 Text

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢&. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) [ Uzivat.
dard nastav.
Sk. 6 Input / Output (vstupy/vystupy) (pokracovani)
6.23 MSW bit 12 Asn 0 67 2 Text

Pfifazeni funkce pro bit 12 v hlavnim stavovém
slové fieldbus (2.06):

Identické obsazeni s MSW bit 11 Asn (6.22)
6.24 MSW bit 13 Asn 0 67 2 Text
Pfifazeni funkce pro bit 13 v hlavnim stavovém
slové fieldbus (2.06):

Identické obsazeni s MSW bit 11 Asn (6.22)
6.25 MSW bit 14 Asn 0 67 2 Text
PFifazeni funkce pro bit 14 v hlavnim stavovém
slové fieldbus (2.06):

Identické obsazeni s MSW bit 11 Asn (6.22)

6.26 Al1 Act - - - %
Signal | Zobrazeni pozadované hodnoty analogového

vstupu 1
6.27 Al2 Act - - - %
Signal | Zobrazeni pozadované hodnoty analogového

vstupu 2
6.28 DI Act - - - hex

Signal | Zobrazeni stavu osmi digitalnich vstupl
(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. €. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Udvat.
dard nastav.
Sk.7 Maintenance (diagnostika)
7.01 Language 0 4 0 Text

Wizar | Volba jazyka na panelu:
d 0 = angli¢tina

1 =némcina

2 = francouzstina

3 = italstina

4 = Spanélstina
7.02 | Contr Service 0 7 0 Text
Akce | Volba poZadované servisni akce:

0 = neaktivni

1=Arm Autotun/ automatické nastaveni regulatoru

proudu kotvy

2 = FId Autotun/  automatické nastaveni regulatoru
proudu buzeni

3 =Flux Adapt/  pfizpUsobeni toku

4 = Sp Autotun/  automatické nastaveni regulatoru
otacek

5= Arm Man Tun / manualni nastaveni regulatoru
proudu kotvy (jesté neni
uvolnéno)

6 =Fld Man Tun/ manualni nastaveni regulatoru
proudu buzeni

7 = Thyr Diag / diagnostika tyristoru

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. €. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- | Jedn. | (1) | UzZivat.
dard nastav.
Sk.7 Maintenance (diagnostika) (pokracovani)
7.03 Diagnosis - - - Text

Signal | Zobrazeni vSech diagnostickych hlaseni:
Dals$i informace viz kapitola Odstranéni zavad

0 = zadné

1...10 =1...10 (interni pficina zpusobena softwarem)
11 = Tune Aborted

12 = No Run Cmd

13 = No Zerospeed

14 =FIld Cur<>0

15 = Arm Cur<>0

16 = Arm L Meas

17 = Arm R Meas

18 = Field L Meas

19 = Field R Meas

20 = TuneParWrite

21 =21 (interni pfi¢ina zplsobena softwarem)
22 = Tacho Adjust

23 = Not Running

24 = Not At speed

25 = TachPolarity

26 = Enc Polarity

27 = No EncSignal

28 = StillRunning

29 =29 (interni pfic¢ina zplisobena softwarem)
30 = Wiz ParWrite

31 =31 (interni pfic¢ina zplisobena softwarem)
32 = UpDn Aborted

33 = rezervovano

34 = Par Checksum

35 = 35 (interni pfi¢ina zplsobena softwarem)
36 =36 (interni pficina zplsobena softwarem)
37...69 = rezervovano

70 = FId Low Lim

71 = Flux Char

72 = Field Range

73 = Arm Data

74 =Al2vs PTC

75 = RecoveryTime

76 = Grp9 Disable

77...79 = rezervovano

80 Otacky nedosahly nastaveni

81 = Motor ineakceleruje

82 = Nedostatek méfeni pro otacky KP a Tl

83...89 = Rezervovano

90 = Shortcut V11

91 = Shortcut V12

92 = Shortcut V13

93 = Shortcut V14

94 = Shortcut V15

95 = Shortcut V16

96 = Result False

97 = ShortcV15/22

98 = ShortcV16/23

99 = ShortcV11/24

100 = ShortcV12/25

101 = ShortcV13/26

102 = ShortcV14/21

103 = Zkrat s kostrou

104 = NoThrConduc
7.04 SW Version - - - integer
konst. | Zobrazeni pouzité verze software DCS 400.
7.05 Conv Type - - - Text

konst. | Zobrazeni typu ménice:
0 =DCS401 (2Q)
1=DCS402 (4Q)
2 =DCS401 Rev A (2Q)
3 =DCS402 Rev A (4Q)

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- | Jedn. | (1) | UzZivat.
dard nastav.
Sk.7 Maintenance (diagnostika) (pokracovani)
7.06 Conv Nom Cur - - - A
konst. | Zobrazeni jmenovitého proudu méni¢e v amperech.
7.07 Conv Nom Volt - - - Vv
konst. | Zobrazeni jemonvitého napéti ménice ve voltech.
7.08 Volatile Alarm - - - Text
Signal | Zobrazeni posledniho alarmu.
7.09 Fault Word 1 - - - hex 7.09
Signal | VSechny vzniklé zavady jsou zde zobrazeny Signal
nastavenim prislusného bitu na log. "1".
bit hex Fault Definice
00 0001 01 Aux Voltage Fault
01 0002 02 Hardware Fault
02 0004 03 Software Fault
03 0008 04 Par Flash Read Fault
04 0010 05 Compatibility Fault
05 0020 06 Typecode Read Fault
06 0040 07 Converter Overtemp
07 0080 08 Motor Overtemp
08 0100 09 Mains Undervoltage
09 0200 10 Mains Overvoltage
10 0400 11 Mains Sync Fault
11 0800 12 Field Undercurrent
12 1000 13 Field Overcurrent
13 2000 14 Armature Overcurrent
14 4000 15 Armature Overvoltage
15 8000 16 Speed Meas Fault
7.10 Fault Word 2 - - - hex 7.10
Signal | Chybové slovo 2. Vyznam jednotlivych bitd: Signal
VSechny vzniklé zavady jsou zde zobrazeny
nastavenim pfislu§ného bitu na log. "1".
bit hex Fault Definice
00 0001 17 Tacho Polarity fault
01 0002 18 Overspeed
02 0004 19 Motor Stalled
03 0008 20 Communication Fault
04 0010 21 Local Control Lost
05 0020 22 External Fault
06 0040 23 -
07 0080 24 -
08 0100 25 -
09 0200 26 -
10 0400 27 -
11 0800 28 -
12 1000 29 -
13 2000 30 -
14 4000 31 -
15 8000 32 -
711 Fault Word 3 - - - hex 711
Signal | Chybové slovo 3. Vyznam jednotlivych bit(: Signal
VSechny vzniklé zavady jsou zde zobrazeny
nastavenim pfislusného bitu na log. "1".
bit hex Fault Definice
00 0001 33 -
01 0002 34 -
02 0004 35 -
03 0008 36 -
04 0010 37 -
05 0020 38 -
06 0040 39 -
07 0080 40 -
08 0100 41 -
09 0200 42 -
10 0400 43 -
11 0800 44 -
12 1000 45 -
13 2000 46 -
14 4000 47 -
15 8000 48 -

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- | Jedn. | (1) | Uzivat.
dard nastav.
Sk.7 Maintenance (pokracovani)
7.12 Alarm Word 1 - hex
Signal | Alarmové slovo 1. Vyznam jednotlivych bit(:
VSechny vzniklé zavady jsou zde zobrazeny
nastavenim pfisluSného bitu na log. "1".
bit hex Alarm Definice
00 0001 01 Parameters Added
01 0002 02 Mains Voltage Low
02 0004 03 Arm Circuit Break
03 0008 04 Converter Temp High
04 0010 05 Motor Temp High
05 0020 06 Arm Current Reduced
06 0040 07 Field Volt Limited
07 0080 08 Mains Drop Out
08 0100 09 Eme Stop Pending
09 0200 10 Autotuning Failed
10 0400 11 Comm Interrupt
11 0800 12 External Alarm
12 1000 13 ill Fieldbus Setting
13 2000 14 Up/Download Failed
14 4000 15 PanTxt Not UpToDate
15 8000 16 Par Setting Conflict
7.13 Alarm Word 2 - hex
Signal | Alarmové slovo 2. Vyznam jednotlivych bitl:
VSechny vzniklé zavady jsou zde zobrazeny
nastavenim prislu$ného bitu na log. "1".
bit hex Alarm Definice
00 0001 17 Compatibility Alarm
01 0002 18 Parameter restored
02 0004 19 -
03 0008 20 -
04 0010 21 -
05 0020 22 -
06 0040 23 -
07 0080 24 -
08 0100 25 -
09 0200 26 -
10 0400 27 -
11 0800 28 -
12 1000 29 -
13 2000 30 -
14 4000 31 -
15 8000 32 -
714 Alarm Word 3 - hex
Signal | Alarmové slovo 3. Vyznam jednotlivych bit(:

V$echny vzniklé zavady isou zde zobrazeny
nastavenim pfisluSného bitu na log. "1".
bit hex Alarm Definice

00 0001 33 -

01 0002 34 -

02 0004 35 -

03 0008 36 -

04 0010 37 -

05 0020 38 -

06 0040 39 -

07 0080 40 -

08 0100 41 -
09 0200 42 -
10 0400 43 -
11 0800 44 -
12 1000 45 =
13 2000 46 -
14 4000 47 -
15 8000 48 -

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢. Néazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. | (1) | Uzvat
dard nastav.
Sk. 7 Maintenance (pokracovani)
715 Commis Ref 1 -32768 | 32767 |0 integer
Pozadovana hodnota pri uvadéni do provozu 1
Skalovani:
Proud buzeni 0...100% = 0...4096
Moment 0...100% = 0...4096
Proud kotvy 0...100%= 0...4096
Otacky 0...max = 0...max rpm
7.16 Commis Ref 2 -32768 | 32767 | 0O integer
Pozadovana hodnota pfi uvadéni do provozu 2
Skalovani:
Proud buzeni 0...100% = 0...4096
Moment 0...100% = 0...4096
Proud kotvy 0...100% = 0...4096
Otacky 0...max = 0...max rpm
717 Squarewave Per 0.01 60.00 2.00 S
Trvani periody generatoru obdélniku.
7.18 Squarewave Act - - - integer
Signal | Skute¢na hodnota generatoru obdélniku.
719 Pan Text Vers integer
Signal | Zobrazeni textové verze panelu
7.20 CPU Load %
Signal | VytiZeni mikroprocesoru v %
7.21 Con-Board - - - Text
Signal | Signal indikuje pouZzitou desku fidici jednotky

SDCS-CON-3.

0 = CON-3A
1..15 = nepouzito
16 = CON-3

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Podrobny popis viz "Popis systému Fieldbus"

Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

(1)

Uzivat.
nastav.

Sk. 8

Fieldbus

Dlouhé menu parametr(

8.01

Fieldbus Par 1

0 = Disable
bez komunikace s PLC

1 = Fieldbus
komunikace PLC pres fieldbus adaptér

2 = RS232-Port
komunikace PLC pres RS232 Port / Modbus
protocol

3 = Panel-Port
komunikace PLC pres Panel Port / Modbus
protocol

4 = Res Fieldbus
vynulovani véech parametrt fieldbus
(8.01...8.16) na nulu

Text

8.02

Fieldbus Par 2
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.03

Fieldbus Par 3
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.04

Fieldbus Par 4
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.05

Fieldbus Par 5
dal$i informace viz kapitola 7

65535

integer

8.06

Fieldbus Par 6
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.07

Fieldbus Par 7
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.08

Fieldbus Par 8
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.09

Fieldbus Par 9
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.10

Fieldbus Par 10
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.11

Fieldbus Par 11
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.12

Fieldbus Par 12
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.13

Fieldbus Par 13
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.14

Fieldbus Par 14
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.15

Fieldbus Par 15
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

8.16

Fieldbus Par 16
dalSi informace viz kapitola 7

65535

integer

(1) no changes possible if the drive is in ON-

status
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Par. ¢.

Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

Uzivat.
nastav.

Sk.9

Macro Adaptation (prizplisobeni makra)

Dlouhé menu parametru

9.01

MacParGrpAction

Aby bylo mozné piifadit novou funkci digitalnimu vstupu
nebo fidicimu bitu, musi se soucasna funkce deaktivovat.
To Ize provadét dvéma zpusoby. Pomoci par. 9.01 se
spolec¢né deaktivuji funkce vSech parametrti 9.02...9.20.
Totéz Ize dosahnout individualnim nastavenim parametr(i
9.02...9.20.

0O=unchanged bez zmény parametru

1=Macro depend  nastaveni par. 9.02...9.20 podle makra
2=Disabledeaktivovani parametri 9.02...9.20

PrizpUsobeni neni mozné provadét u makra 2, 3, 4

Text

9.02

Jog 1

Funkce jog je ovladana pres binami signaly definované v
tomto parametru:

0=v zavislosti na makru

1=deaktivovan

2=DI1

3=DI2

4=DI3

5=Dl4

Stav binarniho signélu:
0=bez rezimu Jog 1
Zpozdéni podle rampy (5.20) do zastaveni s
naslednym zablokovanim regulatoru.
1=Jog 1
Uvolnéni regulatoru a akcelerace podle rampy
(5.19) na fixni otacky 1 (5.13)
Funkce Jog 1 mlze byt také oviadana bitem 8 hlavniho
fidiciho slova pres sériovou komunikaci — v zavislosti na
Cmd Location (2.02).

Text

9.03

Jog 2
Jog function je ovladano binamim signalem definovanym
v tomto parametru.
Identické obsazeni s 9.02
Vyznam binarnich signall:
0=bez rezimu Jog 2
Zpozdéni podle rampy (5.20) do zastaveni s
naslednym zablokovanim regulatoru.
1=Jog 2
Uvolnéni regulatoru a akcelerace podle rampy
(5.19) na fixni otacky 2 (5.14)
Funkce Jog 2 mUze byt také oviadana bitem 8 hlavniho
fidiciho slova pfes sériovou komunikaci — v zavislosti na
Cmd Location (2.02).

Text

9.04

COAST
Ovladani funkce pro rychlé vypnuti je provedeno
binarnim signalem definovanym timto parametrem.
Identické obsazeni s 9.02
Je mozné pouze tehdy, kdyz Panel nebo PC tool nejsou
v rezimu LOCal.
Stav binarnich signald:
0=COAST
Zablokovani regulatoru, vypnuti sitového
stykace, pohon dobiha na nulové otacky.
1=bez COAST
Princip klidového proudu, musi byt uzavien pro
provoz
Funkce Coast mUze byt rovnéz ovladana bitem 1
hlavniho fidiciho slova pres sériovou komunikaci.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Nazev a vyznam parametru

Min.

Max.

Stan-
dard

Jedn.

UZivat.
nastav.

Sk. 9

Macro Adaptation (pfizplisobeni makra) (pokrac.)

9.05

User Fault
Ovladani funkce chyb je provedeno pres binarni signal
definovany timto parametrem:
0=v zavislosti na makru
1=deaktivovano
2=DI1
3=DI2
4=DI3
5=DI4
6=MCW bit 11
7=MCW bit 12
8=MCW bit 13 Ucinné nezavisle na Cmd
9=MCW bit 14 Location (2.02)
10=MCW bit 15/

Stav binarniho signalu:
0=bez chyby
1=chyba Spousti chybu (F22) a vypina pohon

10

Text

9.06

User Fault Inv

Ovladani funkce chyba (inverzni) je provedeno pres
binarni signal definovany timto parametrem:
Identické obsazeni s 9.02

Stav binarniho signalu:

O=chyba Spousti chybu (F22) a vypina pohon

1=bez chyby Princip klidového proudu, musi
uzavien pro provoz

Text

9.07

User Alarm

Ovladani funkce alarmu je provedeno pres binarni
signal definovany timto parametrem:

Identické obsazeni s 9.05

Stav binarniho signalu:
0=zadny alarm
1=alarm Vyvolava alam (A12) v DCS400

10

Text

9.08

User Alarm Inv

Ovladani funkce alarmu (inverzni) je provedeno pres
binarni signal definovany timto parametrem:
Identické obsazeni s 9.02

Stav binarniho signalu:

O=alarm Vyvolava alam (A12) v DCS400

1=z4dny alarm Princip klidového proudu, musi
uzavien pro provoz

Text

9.09

Dir of Rotation

Ovladani sméru otaceni je provedeno pres binami
signal definovany timto parametrem:

Identické obsazeni s 9.05

Stav binarniho signélu:

O=vpred

1=vzad

Uginné pouze tehdy, kdyZ je pohon regulovan
otackove.

10

Text

(1) zmeény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢&. Néazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- [ Jedn. | (1) | Ydvat
dard nastav.

Sk. 9 Macro Adaptation (pfizplisobeni makra) (pokrac.)

9.10 MotPot Incr 0 10 0 Text X
Ovladani funkce MotorPot “rychleji” je provedeno
binarnim signalem definovanym v tomto parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Je mozné pouze tehdy, pokud neni MotPot Decr (9.11)
nastaven na
1 = deaktivovan
Vyznam binarniho signalu:
O=udrzovani otacek
1=zvySeni otacek
Akcelerace podle rampy (5.09 ) az na
MaxSpeed (1.06)

9.11 MotPot Decr 0 10 0 Text X

Ovladani funkce MotorPot “pomaleji” je provedeno

binarnim signalem definovanym v tomto parametru.

Identické obsazeni s 9.05

Vyznam binarniho signalu:

O=udrzovani otacek

1=snizeni otacek
Decelerace podle rampy (5.10) do zastaveni
nebo do dosazeni MotPotMinSpeed (9.12),
pokud je aktivni. MotPot Decr ma prioritu pred
MotPot Incr

9.12 MotPotMinSpeed 0 10 0 Text X
Ovladani funkce zakladnich otacek pro MotorPot je
provedeno binarnim signalem definovanym v tomto
parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Je mozné pouze tehdy, kdyz MotPot Decr (9.11) neni
nastaven na
1 = deaktivovan
Vyznam binarniho signalu:
O=start z nuly.

MotPotMinSpeed je vypnut.

1=start z MotPotMinSpeed

Minimalni otacky Ize definovat v parametru FixedSpeed
1 (5.13). Pokud je pohon spustén, budou otacky
zvySovany do téchto minimalnich otacek a pomoci funkce
potenciometru motoru neni mozné nastavit otacky pod
témito minimalnimi ota¢kami.

9.13 Ext Field Rev 0 10 0 Text X

Ovladani externi reverzace buzeni je provedeno pres

binarni signal definovanym v tomto parametru.

Identické obsazeni s 9.05

Stav binarnich signall:

O=bez inverzniho buzeni

1=inverzni buzeni
Externi reverzace buzeni pomoci externiho
stykace reverzace buzeni.
Ma vyznam pouze pro aplikace 2-Q.
V zavislosti na reverzaci buzeni je zapinan
signal ,Field reversal active“ do stavu log. ,1°.
Reverzaci buzeni |ze provadét pouze ve
vypnutém stavu. Pri aktivni reverzaci buzeni
budou pozadované hodnoty otacek softwaro-
vé prepodlovany. Doporucuije se zaradit na
vystup remanencni stykac¢, aby bylo mozné
ulozit pii vypadku napéti stav stykace buzeni.
Kromé toho je nutné v disledku indukénosti
buzeni oéekavat opalovani kontaktl stykace.

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Par. ¢ Nazev a vyznam parametru Min. Max. Stan- Jedn. (1) | Yzivat.
dard nastav.
Sk.9 Macro Adaptation (pfizptisobeni makra) (pokrac.)
9.14 AlternativParam 10 0 Text X
Ovladani alternativnich parametri je provedeno pres
binarni signal definovany v tomto parametru.
Prepinany jsou rampy a parametry regulatoru otacek.
Identické obsazeni s 9.05
Stav binarniho signalu:
0= standardni parametry pro regulator otacek
5.07 Speed Reg KP
5.08 Speed Reqg TI
5.09 Accel Ramp
5.10 Decel Ramp
1= KDYZ Alt Par Sel (5.21) = Macro depend
TAK
Je aktivni alternativni sada parametrd pro
regulator otacek
5.22 Alt Speed KP
5.23 Alt Speed vTI
5.24 Alt Accel Ramp
5.25 Alt Decel Ramp
JINAK
Je aktivni alternativni sada parametrd pro
regulator otacek v zavislosti na jevu zvoleném
v Alt Par Sel (5.21)
9.15 Ext Speed Lim 10 0 Text X
Ovladani externiho omezeni otacek je provedeno pres
binarni signal definovany v tomto parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Stav binarniho signalu:
0=bez omezeni
1=pozadovana hodnota otatek omezena podle
parametru Fixed Speed 1 (5.13)
9.16 Add AuxSpRef 10 0 Text X
Ovladani pridavné pozadované hodnoty otacek je
provedeno pres binami signal definovany v tomto
parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Stav binarniho signalu:
0= bez pfidavné pozadované hodnoty otacek
1= KDYZ Aux Sp Ref Sel (5.26) = Macro depend
TAK
hodnota Fixed Speed 2 (5.14) je pfi¢tena k
pozadovanym otackam.
JINAK
hodnta Aux Sp Ref Sel (5.26) je pfictena k
pozadovanym otackam.
9.17 Curr Lim 2 Inv 10 0 Text X
Druhé omezeni proudu je ovladano binarnim signalem
definovanym v tomto parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Vyznam binamich signal(:
O=je uc€inné omezeni proudu 2 (3.24 Arm Cur Lim 2)
1=je ucinné omezeni proudu 1 (3.04 Arm Cur Max)
Hodnota Arm Cur Max (3.04) by méla byt vétsi nez
hodnota Arm Cur Lim 2 (3.24).
9.18 Speed/Torque 10 0 Text X
Funkce prepinani otacky/moment je ovladana
binarnim signalem definovanym v tomto parametru.
Identické obsazeni s 9.05
Vyznam binamich signalu:
0= pohon s regulatorem otacek
1= KDYZ Cur Contr Mode (3.14) = Macro depend
TAK
Pohon je regulovan momentové
JINAK
Pohon je regulovan, ijak je zvoleno v Cur Contr
Mode (3.14)

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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Prehled softwaru

Par. ¢. Nazev a vyznam parametru Min. Max. | Stan- | Jedn. | (1) | Uzvat
dard nastav.

Sk. 9 Macro Adaptation (prizplisobeni makra) (pokrac.)

(1) zmény nejsou mozné, pokud je pohon ve stavu ON
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5 Instalace

Vseobecné

Vstupni kontrola

Prekontrolovat obsah dodavky

+ DCS 400

* Prirucka

* Vrtaci Sablona

» Zkraceny navod pro instalaci a uvedeni do pro-
vozu

Prekontrolovat, zda nedoslo k jakémukoliv posko-

zeni. V pfipadé zjisténi poSkozeni kontaktovat

pojistovnu nebo dodavatele.

Prekontrolovatinformace na typovém stitku zarizeni,

aby se pred zahajenim instalace a uvadéni do provozu

zajistilo, ze se jedna o spravny typ a provedeni

zarizeni.

V pfipadé nespravné nebo neuplné dodavky kontak-

tovat dodavatele.

POZOR!

Usmeériova¢ ma zna¢nou hmotnost a proto by nemél
byt pfidrzovan za Celni kryt. Pfistroj vzdy stavte na
jeho zadni stranu. Pfi manipulaci se zafizenim je
nutné dbat na opatrnost, aby se zamezilo zranéni
nebo poskozeni.

Skladovani a transport

Pokud ma byt zafizeni pfed uvedenim do provozu
skladovano nebo transportovano na jiné misto, je
nutné dbat na to, aby byly dodrzeny podminky okol-
niho prostredi.

Typovy stitek

Kazdy thyristorovy usmérnovac je pro svojiidentifikaci
vybaven typovym Stitkem, na kterém jsou vytistény
typové kli¢e a individualni sériové Cislo.

Technicka data a specifikace maji stav platny v okam-
ziku vytisku. ABB si vyhrazuje pravo na pozdéjsi
zmeény.

Pokud mate jakékoliv otazky tykajici se vaSeho systému

pohon, kontaktujte prosim svého mistniho zastupce
ABB.

IIK5-1
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5.1 Bezpe€nostni pokyny

v souladu s: smérnice pro nizké napéti 73/23/EWG

1. VSeobecné

Bé&hem provozu pohonu mohou byt dily usmérfiovace odpovidajic
druhu kryti pod napétim a pripadné se také mohou nékteré dily
pohybovat nebo rotovat a maze vzniknout i horky povrch.

Pri nepfipustné demontazi krytd, pfi neodborném pouziti, pfi chyb-
né instalaci nebo obsluze vznika nebezpedi téZkych zranéni osob
a vécnych $kod.

DalSi informace se pfevezmou z dokumentace.

Veskeré prace spojené s transportem, instalaci a uvadénim do provo-
zu a také s opravami musi provadét kvalifikovany odborny personal (je
nutné dbat na IEC 364 popt. CENELEC HD 384 nebo DIN VDE 0100
a IEC 664 nebo DIN/VDE 0110 a na narodni predpisy bezpecnosti
prace !).

Kvalifikovanym odbornym personalem ve smyslu téchto zakladnich
bezpecnostnich pokynu jsou osoby, které jsou seznameny s umisté-
nim, montazi, uvadénim do provozu a s provozem produktu a pro tuto
¢innost maji pfislusnou kvalifikaci.

2. Pouziti odpovidajici ucelu

Usmeérnovace pro pohony jsou komponenty uréené pro instalaci do
elektrickych zafizeni nebo stroju.

PFi montazi do strojl je uvedeni usmérriovace pohonu do provozu
(tzn. provozu podle svého uréeni) zakazano tak dlouho, dokud nebude
zaruceno, Ze strojodpovida ustanovenim smeérnice EG 89/392/EWG
(smérnice pro stroje); je nutné dodrzet EN 60204.

Uvedeni do provozu (tzn. zahajeni provozu podle svého uréeni) je
povoleno pouze pfi dodrzeni smérnice EMC (89/336/EEC).

Usmérnovace pro pohony smérnice pro nizké napéti 73/23/EEC.
Pro usmérnovace pohonu jsou vyuzity harmonizované normy rady
prEN 50178/DIN VDE 0160 ve spojeni s EN 60439-1/ VDE 0660,
dil 500 a EN 60146/ VDE 0558.

Technické Udaje a udaje o podminkach pfipojeni se prevezmou
z typového stitku a z dokumentace a je nutné je bezpodminecné
dodrzet.

3. Transport, uskladnéni

Je nutné dbat na pokyny pro transport, skladovani a odbornou
manipulaci.

Je nutné dodrzet klimatické podminky odpovidajic prEN 50178.

Instalace

4. Instalace

Instalace a chlazeni zafizeni musi byt zajistény podle predpisl
v pfislusné dokumentaci.

Usmeérnovace pro pohony je nutné chranit pfed nepfipustnym nama-
hanim. Zvlasté nesmi byt béhem transportu a manipulace ohnuty
zadné konstrukénidily a/nebo zménény izolaéni vzdalenosti. Je nutné
zamezit doteku u elektronickych konstrukénich dilG a kontakt(.

Usmeérnovace pro pohony obsahuje elektrostaticky ohrozené kon-
strukéni dily, které mohou byt diky neodborné manipulaci snadno
poskozeny. Elektrické komponenty nesmeji byt mechanicky posko-
zeny nebo zni¢eny (vznika nebezpeci ohrozeni zdravi!).

5. Elektrické pripojeni

PFi praci u usmérfiovacu pro pohony pod napétim je nutné dbat na
platné narodni predpisy bezpe&nosti prace (napf. VBG 4).

Elektrickou instalaci je nutné provést podle prislusnych predpisl
(napf. prarezy vodicq, jisténi, pfipojeni ochranych vodicu). Pridavné
pokyny jsou obsazeny v dokumentaci.

V dokumentaci pro usmérmovace pro pohony jsou obsazeny pokyny pro
instalaci vyhovujici EMV jako je stinéni, zeméni, umisténifiltrd a polozeni
vedeni. Na tyto pokyny je nutné dbat také u usmériovacl pro pohony
oznacenych znackou CE. Dodrzeni meznich hodnot vyzadovanych za-
kony o EMV je v rozsahu zodpovédnosti vyrobce zafizeni nebo stroje.

6. Provoz

Zafizeni, ve kterych jsou vestavény usmérfiovace pro pohony mu-
seji byt pfipadné vybaveny pfidavnymi sledovacimi a ochrannymi
zafizenimi podle platnych bezpecnostnich predpisl, napr. zakon
o technickych pracovnich prostfedcich, pfedpisy bezpecnosti prace
atd. Provadéni zmén u usmériiovacl pro pohony neni povoleno
pomoci obsluzného softwaru.

Po odpojeni usmérriovact pro pohony od napajeciho napéti se
nesmite okamzité dotknout dilG zarizeni a vykonovych pripojek,
které jsou v zapnutém stavu pod napétim, protoZze na nich maze
byt pfitomno napéti z nabitych kondenzatord. Pro tyto Gcely je nutné
dbat nainformace uvedené nainformacnich stitcich nausmériovacich
pro pohony.

Béhem provozu musi byt uzavieny v§echny kryty a dvere.
7. Udrzba a provadéni servisu

Je nutné dbat na dokumentaci vyrobce.

TYTO BEZPECNOSTNi POKYNY JE NUTNE ULOZIT NA BEZPECNEM
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VSeobecné varovné pokyny

Varovani

Varovani informuji o stavech, které vzniknou pfi nedodrzeni pfedepsa-
nych postupl a mohou vést k zavaznym zavadam, k tézkym posko-
zenim zafizeni, ke zranéni a ke smrti. Jsou oznaceny nasledujicim
symbolem:

/N

u Nebezpeci: vysoké napéti:

Tento symbol varuje pfed vysokym napétim, které by mohlo vést
ke zranéni osob a/nebo k poSkozeni zafizeni. Text vedle symbolu
popisuje pfipadné moznosti pro zamezeni tohoto ohrozeni.

» Veskeré prace spojené s elektrickou instalaci a udrzbou u thyris-
torovych usmérniovacl musi provadét kvalifikovany, elektrotech-
nicky vySkoleny personal.

* Thyristorové usmérfiovace a sousedni zafizeni je nutné odborné
uzemnit.

* V zadném pfipadé nesmeji byt provadény prace u zapnutych
thyristorovych usmérniovact. Po odpojeni zafizeni a pred za-
hajenim prace je nutné méficim pfistrojem prekontrolovat, zda
je usmérfiovac skutecné bez napéti.

« U thyristorovych usmérnovact se mohou i pfi odpojeném si-
tovém napéti vyskytovat v dusledku vnéjsich fidicich obvodu
nebezpecna vysoka napéti. Proto je nutné pfi praci na zafizeni
postupovat s odpovidajici opatrnosti! NedodrZeni tohoto pfedpisu
mU0ze vést ke zranéni i se smrtelnymi nasledky.

A VSeobecné varovani:

Tento symbol varuje pfed neelektrickym ohrozenim, které by mohlo
vést k t&6Zkym nebo i smrtelnym zranéni osob a/nebo k poskozeni
zafizeni. Text vedle symbolu pfipadné popisuje moznosti zamezeni
tohoto omezeni.

+ Pri pouziti thyristorovych usmérfiovaci pracuji elektromotory,
prvky pro silovy pfenos a pracovni stroje v roz§ifeném provoznim
rezimu, coz ma za nasledek vys$s$i namahani.

» Je nutné zajistit, aby byly vS§echny provozni prostgedky vhodné
pro toto zvySené namahani.

+ Pokudje nutny provoz se znaéni niz§imjmenovitym napitim motoru
a/nebo jmenovitym proudem motoru v porovnani s vychozimi daty
usmiroovaee, je nutné zajistit vhodna ochranna opatgeni proti
pgekroéeni otaéek, paekroeeni zatizeni, pgeruseni obvodu atd.
pgizpusobenim softwaru a hardwaru.

* Pro kontrolu izolace se odpoji veskeré kabely od thyristorového
usmiroovaee. Je nutné zamezit provozu s jinymi hodnotami nez
udavaji jmenovita data. Pgi nedodrzeni tichto pgedpisu muze
byt thyristorovy usmiroovaé trvale poskozen.

Instalace

» Tyristorové usmérfiovace maiji fadu automatickych funkci nu-
lovani. Pokud se tyto funkce spusti, bude zafizeni po zavadé
vynulovano a potom opét uvedeno do provozu. Tyto funkce by se
nemély pouzivat, pokud dal$i zafizeni nejsou pro tento provozni
rezim vhodna, nebo pokud by mohly vzniknout nebezpecéné
situace.

Varovani pred elektrostatickymi vyboji:
Ay &

Tento symbol varuje pred elektrostatickymi vyboji, které by mohly
vést k poskozeni zafizeni. Text vedle tohoto symbolu pfipadné
popisuje moznosti pro zamezeni tohoto ohrozeni.

Pokyny

Pokyny informuji o stavech, které vyZzaduji mimoradnou pozornost
nebo udavaji pfidavné informace k tomuto tématu. K tomu se po-
uzivaji nasledujici symboly:

POZOR!
Upozornéni ma upoutat pozornost na urcité chovani.

Pokyn
Pokyn obsahuje nebo poukazuje na pfidavné informace k pfislus-
nému tématu.

Sit'ové pripojeni

Pomoci jistiCe (s pojistkou) v napajecim okruhu thyristorového
usmérfiovace Ize odpoijit elektrické ¢asti zafizeni pfi pracich spoje-
nych s instalaci a udrzbou od napajeciho napéti. Odpojova¢ musi
byt typu vykonového odpojovaciho spinace podle EN 60947-3, tfida
B, aby byly spIinény pfedpisy EU, nebo musi byt typem vykonového
spinace, ktery odpoji vykonové okruhy tim, Ze pfes pomocny kontakt
zajisti rozepnuti hlavniho kontaktu spinace. Odpojovac¢ sitového
napéti musi byt zajistén pfi pracich spojenych s instalaci a udrzbou
v pozici "VYPNUTO".

Tlaéitko NOUZOVEHO VYPNUTI

Tlagitko NOUZOVEHO VYPNUTI musi byt instalovano u kazdého
ovladaciho prvku a u dalSich ovladacich jednotek vyzadujicich
funkci nouzového zastaveni.

Pouziti odpovidajici ucelu

Provozni navody nemohou zohlednit v§echny myslitelné pfipady
instalace, provozu nebo udrzby. Proto jsou v provoznim navodu
obsazeny pouze ty pokyny, které jsou nutné pro pouziti odpovidajici
Ucelu ve strojich a zafizenich v pramyslové oblasti a jsou uréeny
pro kvalifikovany personal.

Pokud se ve zvlastnich pripadech predpoklada pouziti v nepra-
myslové oblasti a tim jsou pfipadné stanoveny zvy$ené pozadavky
(napf. ochrana proti dotyku détskymi prsty atd.) museji byt tyto
podminky zajistény ze strany zafizeni ochrannymi prostredky jiz
pfi montazi.
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5.2 Instalace vyhovujici EMV

VsSeobecné

Poznamka Aby bylo mozZné udrzet popis v této kapitole co nejkratSi a presto
srozumitelny, jsou pouzity odkazy ve formatu ] , & ...

Vseobecné Usmérnovace a vétSina komponentl stejnosmérného pohonu ne-
mohou nezavisle na sobé splfovat pozadavky EMC. Museji byt in-
stalovany podle zde uvedenych pokynl osobami, které maiji dosta-
te€né znalosti v oblasti technik EMC. Tato omezeni se vztahuji na
vyraz “omezena distribuce” pouzivany ve zkraceném popisu pro-
duktové normy EN 61800-3, ktera je EMC produktovym standar-
dem pro tyto systémy pohonu.

EN 61800-3

EMC standard pro Power Drive Systems (PDS), odolnost viéi ru-
Seni a vlastnimu vyzafovani rusSeni v obytnych oblastech, v lehkém
pramyslu a v pramyslu.

Pokyn

Toto je Cast vytisku
"Instalace a konfigurace
elektrickych pohonu
odpovidajic predpisim Tento standard musi byt dodrzen v ramci EU, aby se vyhovélo po-

pro EMV™. Zadavkum na EMC pro zafizeni a stroje!

Pokud je stejnosmérny pohon navrzen a konstruovan podle téchto
instalacnich smérnic, splfiuje pozadavky podle EN 61800-3 a podle
nasledujicich norem:

EN 50082-2 Zakladni odborna norma pro odolnost vuci ru-
Seni v primyslovém prostredi
(zahrnuje EN 50082-1, obytné prostfedi)

EN 50081-2  Zakladni odborna norma pro odolnost vuéi ru-
Seni v primyslovém prostredi

EN 50081-1 Zakladni odborna norma pro odolnost vici ru-
Seni v bytovém prostiedi, mize byt spinéna
pomoci specialnich prostfedkd (sitové filtry,
stinéné napajeci kabely) v rozsahu nizSiho vy-
konu

A POZNAMKA!

Procedura schvalovani shody je jednak v zodpovédnosti ABB
Automation Products GmbH a také v zodpovédnosti vyrobce
stroje nebo zafizeni odpovidajic jejich podilu na elektrickém
vybaveni.
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Definice

J__ Zem, bezpecnostni uzemnéni

Kostra, uzemnéni pro EMC, bezindukéni spojeni s kostrou
nebo krytem

A Dulezité pokyny pro zarizeni a sitové filtry

Filtry v uzemnénych sitich (TN nebo TT sité)
Filtry jsou vhodné pouze pro uzemnéné sité, napf. pro vefejné ev-
ropské sité 400 V. Podle EN 61800-3 se nepouzivaji filtry v izolova-
nych sitich s vlastnimi transformatory v dasledku bezpecénostnich
rizik v téchto IT-sitich nevazanych na potencial.

Zjist'ovani chybovych proudu

Filtry (s internimi vybijecimi rezistory), kabely, usmérfiovate a mo-
tory maji relativné vysokou kapacitu vici zemi, coz muze zpusobo-
vat zvySeni kapacitniho proudu do zemé. Prahova hodnota proudo-
vych chrani¢l musi byt nastavena tak, aby nebyla pfekracovana
témito kapacitnimi proudy.

Kontrola izolace

V dusledku pouziti kondenzator( v sitovych filtrech je nutné prova-
dét kontrolu izolace stejnosmérnym napétim, aby nedoslo
k poskozeni nékterych konstrukénich dilu.

A Varovani

Sitové filtry jsou vybaveny kondenzatory, proto je i po odpojeni si-
tového napéti nadale napéti na pfipojovacich svorkach. Pomoci ve-
stavénych vybijecich rezistort jsou kondenzatory vybijeny. Pockejte
proto minimalné 10 sekund a potom pfekontrolujte napéti pred
zahdjenim prace na zafizeni.
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0 Kiasifikace

Vedeni stfedniho napéti

Vedeni stfedniho napéti

Transformator
ménie
S uzemnénim

Zelezné jadre

(a pfipadné Izolovana primyslova
pouzité nizkonapétova sit
stinéni) az 1000V se zemnicim
vodicem
Montazni
deska
Tlumivkal

Provoz se separatnim (pfidélenym)
transformatorem. Pokud je stejné sekun-
darni vinuti zatizeno dal$im zatiZzenim,
musi byt toto odolné viici komutacnim
skoklm zptsobenym méni¢em.

V nékterych pfipadech je nutné pouzit
tlumivky (viz pfislusny odstavec).

2. prostredi

EN 61800-3

Napéajeci transformator
Pramyslové oblasti
(jmenovity vykon

Napéjeci transformator
Obytné oblasti s lehkym
prumyslem ((jmenovity vykon

Primyslové prostredi

EN 50081-2

< 1.2 MVA) Zemnici normalné < 1.2 MVA)
l bod hvézdyl
Zemnici e e D e — —
bod hvézdy Vefejna uzemnéna 400V Vefejna uzemnéna 400V
sit's nulovym sit's nulovym
vodicem vodicem
—s Montazni —e : ;-
deska
—s |—eo
Filtr Filtr
Tlumivka Tlumivka
nic &nic¢
Montazni
deska
Provoz ve vefejnych nizkonapéto- Provoz ve vefejnych Oddélovaci transformator
vych sitich spole¢né s dal$im nizkonapétovych sitich s uzemnénym stinénim a
zatizenim v§eho druhu kromé spole¢né s dal$im zatizenim uzemnénym Zeleznym
nékterych druh citlivych vseho druhu. jadrem znamena nutnost
komunikaénich prostredku. pouzit filtr a tlumivku. v

Dalsi zatéz, ktera musi byt
chranéna proti ruseni
zplisobenym méni¢em

(vf interference a komutacéni
skoky).

1. prostfedi s omezenim
(domacnosti a lehky pramysl)

EN 61800-3

Na vykresu neni znazornéno napajeni buzeni. Pravidla pro kabely napajeni
buzeni jsou stejna jako pro kabely napajeni kotvy.

Viz odkaz
v kapitole 3

Obrazky napf.

Stinény kabel viz
—S—

viz

Legenda

Nestinény kabel s omezenim,

Figure 5.2 — 1 PFiru¢ka pro klasifikaci EMC
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Trifazoveé filtry

Jednofazové filtry pro
napajeni buzeni

Sitové tlumivky (ko-
mutacni tlumivky)

EMC filtry je nutné pouZivat pro splnéni normy EN 50081, pokud je
usmeérnovac pfipojen ve vefejné siti nizkého napéti, v Evropé napf.
u napéti 400 V mezi fazemi. Tyto sité maji uzemnény nulovy vodic.
ABB nabizi vhodné tfifazoveé filtry pro napéti 400 V a 25 A...600 A a
pro napéti 500 V filtry pro sité 440 V mimo Evropy (viz pfiloha A).
Sité s napétim 500 V az 1000 V nejsou vefejné. Jsou to lokalni sité
v tovarnach a nenapajeji citlivou elektroniku. Proto usmérnovace
nepottebuji EMC filtry, kdyZ jsou provozovany s napéti 500 V a vi-
ce (viz také [§).

Rada jednotek pro napajeni buzeni je jednofazovym usmérfiova-
¢em pro budici proudy az 50 A. Ty mohou byt napajeny dvéma ze
tfi fazi napajejicimi usmérnovac¢ obvodu kotvy. Potom nevyzaduje
jednotka napajeni buzeni vlastni filtr, jak je znazornéno v pfikladu
zapojeni @5.
Pokud se odebira napéti mezi fazovym a nulovym vodi¢em (230 V
v sitich s napétim 400 V), tak je potfebny separatni filtr, jak je zna-
zornéno na nize uvedeném obrazku. ABB nabizi tyto filtry pro
250 V a 6...55 A (viz pfFiloha A).

L1 - -
=3 :—%@

L2
1faz. filtr | - D [ |

L3
Obrazek 5.2 - 2 Pripojeni jednofazového a tfifazového filtru

1

N

Usmérhovace zpusobuji kratkodobé zkraty na svych tfifazovych
pfipojkach, tzv. komutaéni mezery. Tyto vypadky napéti jdouci az
do 0 V (hloubka 100 %) jsou pfipustné na sekundarnim vinuti
transformatoru pro usmérnovac (vyhradniho) (provoz bez sitovych
tlumivek). Jejich hloubka v§ak musi byt snizena, pokud maji byt ze
stejného transformatoru napajeny dva usmérfiovace s porovnatel-
nym vykonem. V téchto pfipadech je nutné pouzit sitové tlumivky.
Ty museji vyvolat relativni ubytek napéti 1 % pfi jmenovitém prou-
du. Tzv. 1% tlumivky jsou také potfebné, pokud je vykon usmér-
novace velmi maly v porovnani s vykonem transformatoru nebo
napajeci sité. ABB nabizi vhodné 1% tlumivky.

Podle evropské normy EN 61800-3 museji byt komutaéni mezery
udrzovany v prvnim prostfedi pod 20 % sitového napéti. Pro 2.
prostfedi je horni limit stanoven na 40 %. Tento cil Ize dosahnout
pomoci sitovych tlumivek. Indukénost téchto tlumivek pouzivanych
v 1. prostiedi musi byt 4nasobek hodnoty indukénosti sité v pfipo-
jovacim bodé usmérniovace (bod spoleéného pfipojeni, PCC) jak je
znazornéno na obrazku 5.2-3. Proto jsou v nékterych pfipadech
potfebné 4% tlumivky a ABB proto nabizi vhodné 4% sitové tlu-
mivky vedle 1% tlumivek.
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V dasledku maximalniho vykonu vefejnych transformatord 400 V
(Pux = 1.2 MVA = |, = 1732 A) a diky jejich relativnimu zkratovému

napéti Vsc 6 % nebo 4 % je maximalni stfidavy proud pro usmérfiovaé
omezen na 346 A nebo 520 A (I,.< 422 A nebo 633 A).

Sit stfedniho napéti

Napajeci transformator pro obytnou oblast s lehkym primyslem
(normalni jmenovity vykon < 1,2 MVA). Podle EN 61800-A11
musi ¢init jmenovity vykon transformatoru minimalné 4nasobek

Uzemnovaci jmenovitého vykonu pohonu.
bod hvézdy 'l
v Ve =4 % 0or6 %
X Voo
PCC Xoe 2 ‘nomPC

P

no

Uzemnéna verfejna sit’

| =17 kA 400 V s nulovym vodi¢em
®

Pro vge =4 %: Xpee = 5.40 mQ (Lpge = 17.2 uH) \ .

Pro vge =6 %: Xpee 2 8.12 mQ (Lpgc = 25.8 pH) Vypadky < 20 %
- X,

Priklad: —ZPC <% =X, >4 Y
CHOK = PC
Xpe + Xenox

(L choxe = 68.8 pH) Sitova tlumivka
Pro vge =6 %: Xepoke =4 x Xpee = 3248 mQ

(L croxe = 103.2 pH)

Pro vee =4 %: Xopoke 24 x Xpoe =21.6 mQ |

Provg, =4 %: I, <633 A

Provge =6 %: I,c <422 A T
Usmérnovac

Obr. 5.2 -3 Pozadované minimélini impedance sitovych tlumivek
pro instalaci usmérfiovace v 1. prostfedi

Casto neni maximalni proud omezen transformatorem, ale napajecim
kabelem do pramyslové oblasti. Proto je nutné zjistit od dodavatele
elektrické energie hodnoty impedance a proudu, ktery je k dispozici
v misté pfipojeni usmérfiovace.



Oddélovaci
transformator

Transformatory
usmérnovace
(dedikované)

Pokyny pro
instalaci

Rozvodné skFiné

Montazni deska

Umisténi kom-
ponentu

Diky pouziti oddélovaciho transformatoru a jeho rozptylové in-
duké&nosti je zbyte¢né pouzivat sitové tlumivky, a uzemnéné stinéni
mezi jeho vinutimi udeti i pouziti EMC filtru, viz f] a . Stinéni a
oceloveé jadro museji byt dobfe spojeny s montazni deskou usmér-
novaCe. Pokud je transformator umistén mimo skfiné usmér-
novace, tak toto spojeni musi zajistit stinéni tfifazového kabelu
("prvni " prostfedi, obrazek 5.2-1 vpravo) nebo kabel ukostieni
("druhé" prostiedi, obrazek 5.2-1 vlevo) (viz take m "Ptiklady pfi-
pojeni ").

Transformator usmérfiovaCe (dedikovany) pfenasi vysoky vykon
pfimo ze sité stfedniho napéti do jediného velkého usmérfiovace
nebo do mistni nizkonapétové sité pro nékolik usmérfiovacl (viz
PX))). Pusobi vzdy take jako oddélovaci transformator podlie .

Pokud tento transformator pro usmérfiovace nema stinéni, tak bu-
dou pozadavky na EMC vétSinou splnény, protoze vysokofrek-
vencni rusiva energie se pres sit’ stfedniho napéti a transformator
pro vefejnou nizkonapétovou sit’ skoro nedostane ke spotfebicum,
které je nutné chranit proti ruseni. V pfipadé pochybnosti je vSak
nutné v pfipojovacim bodé (ve vefejné nizkonapétové siti) provést
mérfeni podle EN 61 800-3.

Jako rozvodnou skfin Ize pouizt libovolnou kovovou skfifi, ktera ma
montazni desku s dobfe vodivym povrchem podie [.

Pokud je do jednoho systému slou¢eno nékolik skfini, tak je nutné
zajistit velkoplodné propojeni jejich montaznich desek v ramci
skFini pomoci nékolika Sirokych plechovych paskl s dobfe vodivym
povrchem.

Montazni deska musi byt pozinkovana, nelakovana, uzemnéna
ocelova deska. Musi byt ploSné spojena s médénou listou PE. Kon-
taktovani je nutné zajistit pomoci rovnomérné na li§té rozlozenych
Sroubll na co nejvice mistech.

Komponenty jako usmérfiovac, sitové tlumivky, pojistky, stykace a
EMC filtr je nutné umistit na montazni desce tak, aby byla propo-
jovaci vedeni co nejkratSi, zvlasté od usmérihovace pres tlumivku
do filtru, aby mohly byt spinény poZadavky vyplivajici z m Plocha
komponentu dosedajici na montazni desku nesmi byt lakovana (viz

28)}
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Stinéni

Signalové
kabely

Viykonové kabe-
ly se stinénim

IIK5-10

Instalace

Kabely pro digitalni signaly, které jsou delSi nez 3 m a vSechny ka-
bely pro analogové signaly, je nutné vybavit stinénim. Kazdé stiné-
ni musi byt na obou koncich spojeno pomoci kovové objimky (viz
obrazek 5.2-4) nebo porovnatelného prostiedku pfimo s Cistym ko-
vovym povrchem, pokud oba konce pfislusi ke stejnému zemnimu
potencialu. Jinak je nutné zapojit kondenzator proti kostfe na jed-
nom konci. Stinéni se v ramci skfiné usmérnovace pfipoji pfimo na
plech v blizkosti pfipojovacich svorek (viz P4f) a pokud kabel pfi-
chazi z vnéjsku, tak také na listu PE (viz E a {d). Druhy konec ka-
belu musi mit stinéni dobfe pfipojeno ke krytu vysilaCe nebo pfiji-
mace signalu.

Obrazek 5.2 — 4 Pripojeni stinéni kabelu pomoci kovové objimky
na kovovy povrch

Vykonové kabely se stinénim jsou potfebné, pokud jsou poloZzeny
na vétsi vzdalenost (>20 m) a jsou zde vystaveny rliznym podmin-
kam EMC v okoli. Kabely mohou byt vybaveny napf. stinénim
s opletenim nebo spiralovym stinénim, pfednostné z médi nebo hli-
niku. Pfenosova impedance Z. vykonového kabelu musi byt mensi
nez 0,1 Q/m ve frekvenénim rozsahu do 100 MHz, aby se zajistilo
efektivni potlateni rusSivého vyzafovani a podstatné zvySeni
odolnosti vaci ruSeni. Stinéni je nutné dobfe vodivou kovovou ob-
jimkou pfitlacit pfimo proti montazni desce nebo list&€ PE rozvodné
skfiné usmérnovace (viz m). DalSi moznosti pfipojeni je pouziti ob-
jimky EMC. Zde musi byt povrch dostatec¢né Cisty a pokud mozno
co nejvétsi. Vodi¢ PE Ize pfipojit pomoci normalni kabelové kon-
covky na listu PE.

Stinéné kabely vedouci ke kotvé a k budicimu vinuti zpUsobuiji
pouze nizké urovné ruseni.



Vykonové kabe-
ly bez stinéni

Umisténi kabelt
v ramci rozvod-
né skriné

Umisténi kabelu
vedle rozvodné
skriné

Pokud neni potfebné pouzit stinéni (viz IE) musi byt proudovy ka-
bel ke kotvé Etyizilovy, protoze dvé Zily slouzi k odvadéni vf-ruseni
z motoru do vf-filtru v rozvodné skfini. Nestinény kabel proudu bu-
zeni F musi byt instalovan pfimo vedle kabelu kotvy A, jak je zna-
zornéno na obrazku 5.2-5. Postacuje 2Zilovy kabel.

A
S

Obr. 5.2 - 5 Prirez usporadani kabelu pro buzeni F a kabelu prou-
du kotvy A

Usporadani podle m bylo testovano u kabelu motoru s délkou
20 m s vysledkem, ze jsou splnény pozadavky na EMC.

Pokud je pfipojeni ke kotvé provedeno pomoci jednotlivych vodicu,
specialné pfi nutnosti pouziti n paralelnich vodi¢u v dusledku vyso-
kych proudd, tak je nutné polozit n+1 kabelll PE stfidavé s vodici
proudu kotvy v kabelovém Zlabu, jak je principialné znazornéno na
obrazku 5.2-6 pro n=4.

Kabely Kabely Kabelovy Zlab puisobi jako

PE proudu proudu stinéni proti vf-vyzafovani

Ochranné  kotvy buzeni (uzemnit na obou koncich
vodige podie 2Z)

Obr. 5.2-6 Prurez usporadani kabelu pro buzeni F a kabelu
proudu kotvy A pro vysoké proudy

VSechny vykonové kabely, které jsou pfimo spojeny s usmérnova-
¢em (U1, V1, W1, C1, D1) museji byt budto stinény nebo museji
byt polozeny tésné vedle sebe na montazni desce a museji byt od-
déleny od dalSich kabell (véetné L1, L2, L3) a zvlasté od nestiné-
nych signalovych kabel(. NejvyhodnéjSi je polozeni vykonovych
kabell na zadni strané montazni desky. Pokud nelze zamezit pfi-
mému kfiyeni mezi "vyzafujicimi" kabely a dalSimi kabely, hlavné
signalovymi, tak je nutné toto kfizeni realizovat v pravém uhlu.

Vykonové kabely je nutné vést rovhobéZzné a tésné vedle sebe, viz
vykres ve m Vedeni zpétné vazby musi byt stinéné a musi byt
umisténo pfimo u vykonovych kabel(, pokud je mezi sk¥ini motoru
a skfini tachogeneratoru elektricky vodivé spojeni. KdyZ je skFir ta-
chogeneratoru nebo vysilae impulsu izolovana od motoru, je vy-
hodné dodrzet urlitou vzdalenost mezi vykonovymi a signalovymi
kabely.
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Dalsi

18] Uzemnéné ve-
fejné sité nizke-
ho napéti

19 Verejné sité niz-
kého napéti
v primyslovych
oblastech

ITK5-12

Jmenovité napéti vefejnych evropskych nizkonapétovych siti je
400 V mezi 3 fazemi a 230 V mezi fazemi a nulovym vodi¢em. Tato
napéti jsou na vystupu transformatord s 3fazovym sekundarnim vi-
nutim v zapojeni do hvézdy. Stfedovy bod hvézdy je spojen
s nulovym vodi¢em a je uzemnén v transformatorové stanici. Elek-
tricky vykon je distribuovan 4vodiCovymi kabely k elektrickym spo-
tfebic¢lm. V mistech rozboceni kabelu k ke spotfebi€im musi byt
nulovy vodi€ uzemnén (lokalni zem domu nebo zafizeni) a dale je
veden s rozdélenim na nulovy a ochranny vodi¢ PE. Proto musi byt
pfipojeno 3fazové zatiZzeni s nulovym vodi¢em pfes 5Zilovy kabel.
Usmérhovace, i kdyz jsou 3fazovou zatézi, vétSinou nepotiebuji
nulovy vodi¢. Mohou byt napajeny 4vodi¢ovymi kabely, jak je zna-
zornéno na obrazku 5.2-1. Pfechod z uzemnéného nulového vodi-
¢e mimo budovy, zafizeni nebo tovarny na interni ochranny vodi¢
s lokalnim uzemnovacim bodem neni v obrazku znazornén. Viz ta-
ké odstavec P2,

Omezeni vykonu: viz konec odstavce B

V prumyslovych oblastech smi byt Uroven ruSeni vytvarena usmér-
fnovaci o 10 dB vySSi nez v obytné oblasti s lehkym primyslem.
Proto Ize cile kryti vi¢éi EMC dosahnout s nestinénymi kabely moto-
ru, pokud jsou kabely poloZeny podle m

Ve vefejnych sitich nizkého napéti v primyslové oblasti muze byt
pouzit vlastni napajeci transformator, jak je znazornéno na obrazku
5.2-1, Catéji jsou ale sité primyslové a obytné oblasti napajeny
spoleénym transformatorem. To zavisi na odebiraném vykonu a na
vzdalenosti obou oblasti. Omezeni vykonu: viz konec odstavce ﬂ!

PferuSovana ¢ara mezi obou oblasti indikuje verzi s pouze jednim
transformatorem (vpravo na obrazku 5.2-1). PferuSovana cara re-
prezentuje vykonovy kabel z transformatoru na pravé strané a do
primyslové oblasti na levé strané.

Vykonovy kabel je dulezity také pro EMC. Diky jeho délce se snizu-
je uroven ruseni zpramyslové do obytné oblasti o minimalné
10 dB.



Prumyslové sité
nizkého napéti

Pojistky na od-
bockach ze sité
nizkého napéti

Rychlé pojistky

Odbocky pro
pomocna zafri-
zeni

Pramyslové sité nizkého napéti jsou lokalnimi sitémi ve vyrobnich
zafizenich nebo tovarnach. Maji viastni napajeci transformatory
(viz E). Ve vétSiné pfipadu jsou izolované (IT sité/ bez uzemnéného
stfedu hvézdy) a jejich napéti je €asto vy3Si nez 400 V. Pfipojené
spotiebice snesou vysSi uroven ruseni. Proto jsou primyslové sité
oddéleny od vefejnych siti svymi transformatory a vzdalenosti,
usmérfiovace nevyzaduji EMC filtry v priimyslovych sitich nizkého
napéti (viz [§). Problémy vznikajici u jinych spotfebiéti ve stejné siti
v dusledku komutacnich mezer Ize vyfesit pomoci sitovych tlumi-
vek (viz ﬂ).

Izolované sité vyzaduji také uzemnovaci vodi€. Uzemnovaci vodi¢
je dllezity pro zpétné vedeni parazitnich vf-ruSivych proudu ze
stejnosmérného motoru pfes usmériova¢ do uzemrnovaciho bodu
u napajeciho transformatoru sité. Bez takto pfipojeného zpétného
vedeni by se uzaviela smyc¢ka parazitnich vf-ruSeni pfes uzemnéni
s u€inkem, ze urdita Cast tohoto proudu muze ruSit | vzdalené
umisténa elektronicka zafizeni.

U odbocek je prafez vodi€d mensi nez u hlavniho kabelu. Proto
zde jsou pfedepsany pojistky pfizplsobené tomuto snizenému pru-
fezu. Ty museji byt umistény co nejblize k odbocce. Tento princip
je nutné opakovat pfi kazdém snizeni prafezu u odbocky z hlavniho
kabelu pfes rozvodnou sit v domé nebo v tovarné, az k vlastnimu
pfipojovacimu bodu usmériiovace. Vznikla hierarchie pojistek neni
znazornéna na obrazku 5.2-1. Jsou zde uvedeny pouze pojistky
v nejnizSi €asti. Nachazeji se v horni ¢asti jednotky usmérriovace.
V pfipadé pfilis velké vzdalenosti k odbolce, museji se pojistky
umistit u odbocCky a ne u usmérfiovace. Toto je také zakladem pfi-
kladu pfipojeni na zacatku P2,

Usmérnovace jsou chranény proti pfetizeni svymi fidicimi systémy.
Proto mohou vzniknout nebezpeéné vysoké proudy pouze zava-
dami ve vlastnim usmérfiovadi nebo v jeho zatizeni. V téchto pfi-
padech Ize tyristory chranit pouze pomoci specialnich rychlych po-
jistek. Tyto rychlé pojistky jsou znazornény pfimo u pfipojek stfida-
vého napéti usmérfiovace na obrazku 5.2-1 a také v pfikladu zapo-
jeni, s fadou dalSich podrobnosti, na za¢atku m Tyto rychlé pojist-
Ky umisténé mimo usmérfiovace jsou nutné pouze pro usmérnova-
¢e v nizkém rozsahu vykonu. Vétsi usmérhovace maiji rychlé
polovodicové pojistky.

Pfikladem pfidavnych zafizeni jsou: usmérfiovace pro napajeni bu-
zeni, transformatory, motory ventilatoru.

IIK5-13



W Priklad pFipojeni

v souladu s EMC

Kabely kotvy a
buzeni se stiné-
nim pro “1. pro-
stredi”

Kabely kotvy a
buzeni bez sti-
néni pro “2. pro-
stredi”

Vstupy vysilacu
impulst a ana-
logové V/V na
desce
Poznamky
Interni pFfipojka
uzemneni

Interni pFipojka
uzemnéni

Exerni pFfipojka
uzemnéni

Propojka uzem-
néni mezi moto-
rem a pohané-
nym strojem
Tepelna ochra-
na motor

IIK5-14

Viz obrazek 5.2 - 7.

Viz obrazek 5.2 - 7.

Viz obrazek 5.2 - 7.

Viz obrazek 5.2 - 7.

Pfidavné k pfipojce PE je nutné pomoci montazni desky zajistit
dobré vf-spojeni se zemi. Proto musi mit montazni deska dobfe
vodivy povrch (napf. pozinkovany ocelovy plech). To znamena, ze
kryt filtru a usmérfiovaCe museji byt pfitlaceny pfimo k montazni
desce a uchyceny minimalné &tyfmi Srouby. Dosedaci plochy kryta
nesmeéji mit v misté styku nevodivy natér. Toto spojeni s kostrou je
ve vykresu znazornéno nahofe symbolem ukostfeni a Sasi:

o

Lista PE musi byt spojena s montazni deskou pomoci co nejvétsi-
ho poctu Sroubd, které museji byt rovnomérné rozlezeny podél celé
délky.

VSechny komponenty jsou spojeny pies listu PE s montazni des-
kou (a také s vodi¢em PE), lista PE je uzemnéna pres vodi¢ PE u
3fazového napajeciho kabelu.

@ Pohon smi byt uzemnén pouze pfes uzemrovaci vodi¢ vykono-
vého kabelu, viz PI. Pridavné lokalni uzemnéni, zvlasté u motoru,
zvySuje uroven vf-ruSeni na vykonovém kabelu.

Kostra uzemnénych stroju musi byt spojena s kostrou pohanéciho
motoru. Tak se zamezi vzniku potencialovych diferenci.

Kabel zafizeni pro tepelnou ochranu motoru by mél byt na vstupu
do rozvodné skfiné veden pres vhodny filtr, aby se potlacilo ruseni
v disledku EMC.
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Ddalezity pokyn Priklad ukazuje principielni usporadani stejnosmérného pohonu a
jeho pfipojek. Jedna se o nezavazné doporuceni a nemulze zohled-
fnovat vSechny podminky zafizeni pro jednotlivé pfipady aplikace.
Proto musi byt kazdy pohon individualné pfizplsoben pfi respekto-
vani zde uvedenych pokynd. Kromé toho je nutné respektovat i
vSeobecné predpisy pro instalaci a bezpecnost.
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5.3 Priklady pripojeni Instalace
5.3.1 Priklad pfipojeni pro digitalni a analogové pripojeni SPS
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Obr. 5.3/1: Priklad pfipojeni pro binarni a analogové pfipojeni SPS



Instalace

5.3.2 Priklad pfipojeni pro sériovou komunikaci s SPS
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- e
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Obr. 5.3/2: Priklad pfipojeni pro sériovou komunikaci s SPS
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5.3.3 Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti (plati pro vSechna makra)

VSeobecna situace
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Poznamka

Aby se pfi nouzovém vypnuti zarucilo ve vSech pro-
voznich rezimech (motorovy/generatorovy) spravné
odpojeni pohonu, musi se v okruhu nouzového
vypnuti instalovat relé se zpozdénym odpadnutim
(K22) a jeden pomocny kontakt tlacitka nouzového
vypnuti se musi pfipojit na digitalni vstup nouzového
zastaveni pohonu.

Pfi vyvolani nouzového vypnuti se spusti ¢as pro
zpozdéné odpadnuti K22 a reakce pro nouzové
zastaveni v pohonu. Reakce pro nouzové zastaveni
je paramatrizovatelnd a mdze pohon zbrzdit podle
rampy nebo s max. proudem nebo jej mize vypnout
a nechat dob&hnout. Cas pro zpozdéné odpadnuti
K22 a parametrizovatelna reakce pro nouzové zasta-
veni musi byt ¢asové vzajemné pfizplsobeny, aby se
u pohonu ukondila reakce na nouzové zastaveni pfed
odpadnutim relé K22.

Cas zpozdéni K22 musi byt u

Rampy vétSi/roven ¢asu rampy (5.11)
Hranice vétSi/roven ¢asu brzdéni do n=0
proudu

Dobéhnuti cca. 200 ms

Obr. 5.3/3: Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti - vSeobecna situace
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Instalace

5.3.4  Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti se stykacem v okruhu kotvy a s kontrolovanou reakci nouzového zastaveni
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Poznamka

Aby se pfi nouzovém vypnuti zarucilo ve vSech pro- 6.08/6.09 / 6.10J]
voznich rezimech (motorovy/generatorovy) spravné 6.05/6.06 / 6.073
odpojeni pohonu, musi se v okruhu nouzového o, N
vypnuti instalovat relé se zpozdénym odpadnutim g '8 :
(K22) a jeden pomocny kontakt tlacitka nouzového n ;g g
vypnuti se musi pfipojit na digitalni vstup nouzového Og

zastaveni pohonu. ag

Pfi vyvolani nouzového vypnuti se spusti ¢as pro

zpozdéné odpadnuti K22 a reakce pro nouzové

zastaveni v pohonu. Reakce pro nouzové zastaveni

je paramatrizovatelnd a mdze pohon zbrzdit podle

rampy nebo s max. proudem nebo jej mize vypnout

a nechat dob&hnout. Cas pro zpozdéné odpadnuti

K22 a parametrizovatelna reakce pro nouzové zasta- £ ©
veni musi byt ¢asové vzajemné pfizplsobeny, aby se |
u pohonu ukond&ila reakce na nouzové zastaveni pred
odpadnutim relé K22.

X8:+24 V

(opticky)

DCS 400 PAN

Cas zpozdéni K22 musi byt u

Rampy vétSi/roven Casu rampy (5.11)
Hranice vétsi/roven ¢asu brzdéni do n=0
proudu

Dobéhnuti cca. 200 ms

SIS

Obr. 5.3/4: Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti se stykacem v okruhu kotvy a s kontrolovanou reakci pro nouzové zastaveni
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Instalace

5.3.5 Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti se stykacem v okruhu kotvy a s dobéhem motoru
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Obr. 5.3/5: Priklad pfipojeni pro nouzové vypnuti se stykacem v okruhu kotvy a s dobéhnutim motoru
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Instalace
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Obr. 5.3/6: Priklad pfipojeni pro ventilator motoru a ventilator zafizeni
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6 Uvadéni do provozu

Vseobecné

Navod pro uvadéni do provozu je uréen pro
osoby, které jsou zodpovédéné za projektovani,
instalaci, uvadéni do provozu a udrzbu usmér-
novace.

Tyto osoby by mély spliovat nasledujici pred-
poklady:

Ovladaci panel DCS 400 PAN

Indikacni a ovladaci panel slouzi pro nastavovani
a ukladani parametr(i, pro méreni skutecnych
hodnot a pro ovladani pohonu s tyristorovymi
usmérnovaci DCS 400.

e zakladni znalosti fyziky a elektroniky, techniky
elektrického propojeni, komponenti asymboll
v elektrotechnice

Elektrické pfipojeni

Ovladaci panel DCS 400 PAN je pfipojen k usmér-

novaci pres sériové rozhrani a Ize jej pod napétim

odpojovat a zapojovat.

» zakladni znalosti stejnosmérnych pohond a
produktt.

POZOR!

Pro zamezeni vzniku nezamyslenych pro-
voznich stavll nebo pro zastaveni v pripadé
ohrozeni je odpovidajic uvedenym normam
v dodanych bezpecnostnich pokynech do-
stacCujici zastaveni usmérnovace signaly
"RUN", "OFF" nebo "Emergency Stop" nebo
pomoci povelu z ovladaciho panelu nebo
z "PC tool".

Initializace
Po pripojeni napéti elektroniky se ovladaci panel
prepne pfimo na indikaci skute¢nych hodnot.

Indikace skuteé¢nych hodnot

Na displeji panelu Ize soucasné zobrazit az Ctyfi
skute¢né hodnoty, tfi v prvni radce a jednu ve
druhé. Skute¢né hodnoty Ize individualné sestavit
pomoci parametru Panel Act 1...4 .

PanelAct1(6.16) | [PanelAct2(6.17) || Panel Act 3 (6.18)
nahofte vlevo nahore uprostred nahore vpravo
| |

Display

1. radek: 20 znaki

2. radek: 12 znakl

3. radek: stavovy radek

E’anel Act4(6.19)

Indikace stavu
dole uprostred

zobrazeni skutec¢né hodnoty
menu

zobrazené LOCal
nezobrazené REMote

smér otaceni vlevo

uvolnéni usmérnovace
smér otaceni vpravo

OUTPUT MEHL

Tlacitka se Sipkami
Zvolit skupinu a parametr popfr.
zménit hodnotu parametru.
Pokyn:Béhem zmén parametri |ze
pridavnym stisknutim tla¢itka MENU
zvysit rychlost zmén.

ENTER
Volba skupiny/parametru
popf. prevzeti zmény

MENU
Prepinani mezi indikaci
skute¢nych hodnot a menu

parametr(i popf. preruseni volby parametru.
nebo zmény parametrd.
LED
cervena: chyba ON/OFF
zelena: pripraven k provozu Pokud je usmérnovac vypnut:
blikajici  varovani zapina usmérfovac
RESET a uvolnuje jej.
potvrzeni chyb . L. .
OC/REM y . L Pokud je usmérriovac zvarpnut.-
L Zména sméru otaceni zastavuje usmérnovac

Prepnuti provozniho rezimu
vzdaleny/mistni.
V provoznim rezimu LOCal jsou pfipojo-
vaci svorky deaktivovany kromé Eme Stop
(DI5) a Reset (DI6). V rezimu LOCal pracuje
usmérnovac vzdy jako regulator otacek.

Prepina polaritu pozadované
hodnoty (uc¢inné pouze
v lokalnim rezimu)

pomoci stop-rezimu a potom
jej vypne (ucinné pouze
v lokalnim rezimu).
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6.1 Panel (ovladaci a indikaéni jednotka) Uvadéni do provozu

Rezim panelu: vybér menu

Zobrazeni stavu OUTPUT Vybér v menu

MEML

Skupina parametri

Funkce

Pokud je na displeji panelu zobrazeno ve stavové
fadce OUTPUT, Ize tlacitkem @u prepnout do
menuvybéru funkci.Vmenuvybérujsou k dispozici
jak skupiny parametrd, tak také funkce.

Po stisknuti tlacitka @u se vzdy zobrazi bod
menu 1 Motor Settings.

Poutzijte tlacitka @& pro nekone¢né rolovani ve
vysSe zobrazeném vypisu.

Zvoleny radek se potvrdi stiskunim @g). Tim se
prepne do prislusného bodu menu.
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Rezim panelu: programovani parametrl

Zobrazeni stavu OUTPUT

Vybér v menu

Vybér parametri

Zména parametri

28aH

»o

MEMU

MENU

280H

Pro parametrizaci usmérnovace slouzi prvnich
devét bodl menu popf. skupin parametrd.
Zvoli se potiebna skupina parametrl a potvrdi
se pomoci @g. Tim se pfepne na vybér paramet-
ri. Ve skupiné parametri se opét zvoli prislusny
parametr a ten se potvrdi. Objevi se parametr se
svym cCislem, nazvem a podtrzenou hodnotou.

Tlacitky lze zménit pouze podtrzené hodnoty.
Zménéné hodnoty se opét potvrdi stisknutim

@D Pokud chcete zachovat pdvodni hodnoty,

Rezim panelu: Volba funkci

Zobrazeni stavu OUTPUT

i toiown ook

cefctas bt Lo

181 B O Blorw

2EEAR

1L 82 M Vo dh Mo
4261

185 Fielad Bolt Hom

3.8H

Lim S

potvrd'te tlacitkem (uu. Stisknuti tlacitka (uej
provede navrat zpét do volby parametra.

118 Do

Dalsi parametry v ramci skupiny Ize zvolit pfimo.
Prepnuti do jiné skupiny parametri se provede
nejprve stisknutim tlacitka (e pro navrat do
menu vybéru, potom se tlacitky @@ prepne do
dalsi skupiny atd.

Nezapomeiite na zavedeni parametrid do
panelu.

Vybér v menu

QUTPUT

a potvrzuji se pomoci @g.
Funkce se ihned provede:
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Funkce se vybiraji v menu vybéru

@ Potvrzenihodnoty

@u Preruseni



Nastaveni typového kodu

Je zobrazeno pouze tehdy, kdyz je
zvoleno Long Par List. Zablokovano,
kdyz je usmérniovac ve stavu ON.

/\

MEML

/\

MEML

MEML

/\

MEML

MEML

Eawy B,

/\

MEML

MEML

/\

MEML
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Je potrebné pouze teh-
dy, kdyz je vyménéna
karta SDCS-CON-3A.

Zvolit"Yes" pro pfizpu-
sobenitypového kédu.

Zadat spravné PIN ci-
slo ('400').

Oznaceni na typovém
Stitku usmérnovace
zvolit z vypisu.

Oznaceni na typovém
Stitku usmérnovace

¢ DCS40x.xxx

¢ DCS40x.xxxx RevA.x
Zvolte a potvrdte

s @D

Preruseni funkce, na-
vrat do zadani typové-
ho kédu pomoci @B.
Potvrzeni spravného

typu pomoci @D.

Vypnutim a zapnutim
napajenielektroniky se
usmérnovace znovu
spusti.

Cteni paméti
zavad

MEML

/_\

MEML

/_\

MEML

MEML

Pamét’ pro 16 polozek
zajisténa protivypadku
napajeciho napéti.

Pokud je pamét’ zavad
prazdna, zobrazi se toto
hlaseni. Zpét do zob-
razeni stavu OUTPUT
tlacitkem @B.

Pokud jsou v pameéti
zavad ulozeny hlaseni,
objevi se napf. nasle-
dujici hlaseni.

Znak"-" pred pismenem
A znamena, ze zavada
v tomto okamziku jiz
neexistuje. Pomocitlaci-
tek @ @ Ize listovat v ob-
sahu. Pro opusténi pa-
méti zavad se pouZzije tla-
¢itko @@ nebo (uaje.
Obsah paméti zavad bu-
de vymazan, dojde k na-
vratu zpét do zobrazeni
stavu OUTPUT pomoci

Obsah paméti zavad
je vymazan vypnutim
napajeni elektroniky!



Nastaveni z vyroby
Zablokovano, pokud je usmérriovac ve stavu ON.
/—\

Vynulovani vSech para-
metri na nastaveni z vy-
roby.

=Preruseni funkce
bez vynulovani

parametrq. .
=Vynulova parametri

do stavu po
dodani.

Kopirovani parametrii do panelu
(neni mozné v rezimu LOCal)

Kopirovani vsech para-
metr usmérnovace do
panelu.

déni do provozu.

prenosu parametrt
do panelu

TEE =Prenos parametrd
z usmérnovace do
panelu.

Kopirovani parametri do usmérnovace

(neni mozné v rezimu LOCal)

Zablokovano, pokud je usmérfiovac ve stavu ON.

Prenos vSech drive
kopirovanych para-
metrd do
usmérnovace.

= Preruseni funkce bez
prenosu parametr(i
do usmérmovace.

=PFenos parametri
z panelu do
usmérnovace.

Dlouhy/kratky vypis parametri (Par List)

=Ptepnuti na kratky
vypis parametrq.

: =
L

=Zobrazeni komplet-
nihovypisu
parametrd.

Toto by méla byt po-
sledni ¢innost po uva-

=Preruseni funkce bez

Zablokovani panelu

Pred uplatnénim jakychkoliv zmén v rezimu
zablokovani parametri musite nejprve zadat
PIN ¢islo (“400%).

Zadejte PIN-¢islo pomoci tlatitek @&, potom
stisknéte @ -

Kdyz se zada spravné PIN-Cislo, lze zménit
rezim zablokovani panelu.

Pokud je PIN-Cislo zadano nespravné, nelze
zménit zablokovani panelu a zlistane zobrazen
plvodni rezim.

=Jsou mozna vsechna zadani.

=>Modifikace parametrd je zakazana

=Je zablokovano ovladani usmérfovace
Z panelu

=Je zablokovana zména param. a ovladani
usmérnovace

=Je mozné pouze zobrazeni skutecnych
hodnot

Zvolit rezim panelu a stisknout .

Pristup k Funkce Tlag.
param. panelu
> —
el > (2] > e
3|38 ®| & ot N =
g2 zlel=|8 32 S R
B &l N[ |22 o )
> & = clo|2 |l 5| & v
S22 N| S| e|£]| 2| 8 o -
=l=|€l|= Q Ol S| S
c|c clololElE|lE|Z =
ol o| | o|ls|lal=|® c 1]
N| >| & > g RIS X
| w|o|®]| =T =] €] 8] X | =
clel 88| 81|52 ool 5
stavblokovani | 2| &S| 8| 2| %85| 5| 3|2|S| 8| 8|
\"A vani - | Pd =| =
OIN(N|Z|10|Z(X|X|alo|a|D|x|a
panelu
Neblokovan| o | e (e (e |e| e (e (e | e|0e|e (e (e e
Bez zapisupar. | ® | x |® [ x |®|x[(®@|x|®o|®0 /@ | Xx|O®|O®
Nenilocal| | e (e | e | e |0 (e (e | e|e|e| x|[e]x
Jenctenipar.| ® | x |®[x |[®| x|®[x (@0 |0® |0 X |O®]| X
Blokovan|{ x | x |® | x |® | x| x| x| x|®|®]| x|®]| X
L] = povoleno béhem zablokovaného stavu
X = zakazano béhem zablokovaného stavu

LCD kontrast

Tlacitky @@ zmérite kontrast LCD. Vysledek je
zobrazen okamzité.

Uvadéni do provozu
Vypnuto, pokud je usmérnovac ve stavu ON (zapnut).

Viz kapitola: Uvadéni do provozu s napovédou
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Rezim panelu: Ovladani usmérnovace

Uvadéni do provozu

Displej skutecné hodnoty

Displej pozadované hodnoty
Stavovy displej

Aktivace pozadované hodnoty

LO.C
REM Vym az
poruch

Provoz
blikajici=varovani

Zména pozadované hodnoty

Drive ON a START
Drive STOP a OFF

Zména polarity pozadované hodnoty

Ovladani pohonu pres panel
LOC = lokalni (panel)
REM = vzdalené (pripojky/fieldbus)

Ovladani usmérnovace z panelu

A POZOR: Pred spusténim usmérfiovace je nutné
provést vSechna vhodna bezpeénostni opatreni.

Aby bylo mozné ovladat usmérfiova¢ z ovladaciho panelu,
musi byt ovladacimu panelu predano toto opravnéni.
Povoleni prepinaci je zavislé na funkci Panel Lock ve
vybéru menu a na tlaé¢itku LOC/REM na ovladacim panelu.
Zablokovani panelu musi byt nastavenona unlocked
(nezablokovano) nebo no par write (bez zmény
parametrl), veskera jina nastaveni zamezuji ovladani
usmérnovace z ovladaciho panelu. Pomoci tlacitka LOC/
REM se prenasi ovladani do ovladaciho panelu, na indikaci
stavu se objevi hlaseni LOC. Opakované stisknuti tlacitka
predava rizeni do usmérfiovace a ve stavové radce zhasne
hlaseni LOC.

Zobrazeni skute¢né hodnoty

V prvni fadce displeje ovladaciho panelu budou zobrazeny
skute¢né hodnoty zvolené pomoci parametri Panel Act 1
(6.16) az Panel Act 3 (6.18). Pozadované skutecné hodnoty
je nutné predem témito parametry definovat. BEéhem
ovladani usmérnovace z ovladaciho panelu jsou skutecné
hodnoty trvale aktualizovany.

Indikace pozadovanych hodnot
Zde se zobrazuje pozadovana hodnota otacek nastavena
tla¢itky UP/DOWN (NAHORU/DOLU).

Indikace stavu

LOC na indikaci stavu signalizuje, Ze ovladani usmérfiovace
je provadéno z ovladaciho panelu.

RUN ve stavové radce displeje signalizuje, Zze usmérnovac
je zapnut a uvolnén.

Aktivace pozadované hodnoty

Zména pozadované hodnoty je zahajena tlacitkem ENTER,
pozadovana hodnota je znazornéna podtreené. Pomoci
tlacitek UP/DOWN se nastavuje prislusena pozadovana
hodnota.
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Zména pozadované hodnota

Pozadovanou hodnotu Ize zménit pouze tehdy, pokud je
znazornéna podtrzené. Pomoci tlacitek UP/DOWN lze
nastavit libovolnou pozadovanou hodnotu otacek mezi

0 ot/min a maximalnimi otackami zvolenymi parametrem
Max Speed (1.06).

Usmérnovac ve stavu ON a START, usmériiovac ve
stavu OFF a STOP

A POZOR: Pres spusténim usmérnovace je nutné
provést prislusna bezpecnostni opatreni.

Funkce tlacitek je zavisla na momentalnim stavu
usmérinovace.

Pokud je usmérnovac ve stavu OFF, tak se timto tlaCitkem
zapina sitovy stykac a regulator se uvolni. Usmérfiovac¢ nyni
akceleruje podle parametrizované casové rampy (5.09) na
zvolenou pozadovanou hodnotu otacek.

Pokud je pohon ve stavu ON (zapnut), tak se timto
tlacitkem zastavi. Usmérnovac brzdi podle
parametrizovaného stop-rezimu (2.03) a podle ¢asové
rampy (5.10, pokud je aktivni) a vypne sitovy stykac.

Zména polarity pozadované hodnoty

Na displeji pozadované hodnoty zobrazena pozadovana
hodnota otacek zméni po stisknuti tlacitka svoji polaritu.
Motor brzdi a zrychluje - pouze u aplikaci 4Q - v opac¢ném
sméru.

Vynulova (potvrzeni poruchy)

Veskeré usmérnovacem zjisténé poruchy se vynuluji
jednoduchym stisknutim tlacitka, pokud jiz tato porucha
neni aktivni.



6.2

Usmérnovac DCS 400 firmy ABB nabizi moznost
nechat se interaktivnim dialogem vést pfi para-
metrizaci. Tim je zajiSténo, ze bude cely pohon
spravné nastaven a optimalizovan.

V ramci postupll uvadéni do provozu plati nasledujici dohody:

Uvadéni do provozu s napovédou

Uvadéni do provozu

Tento odstavec popisuje uvadéni do provozu
s napovédou pomoci ovladaciho panelu. K tomu
potrebny dialog, nazyvany také Panel Wizard, je

zobrazen nize.

Start uvadéni do provozu s na-
povédou:

® Zapnéte elektroniku

@ Stisknéte
@ Stisknéte

@ Stisknéte

Y
S
@

@ Postupujte podle pokynu

POZOR!

Pro zamezeni vzniku nezamyslenych pro-
voznich stavll nebo pro zastaveni v pripadé
ohrozeni je odpovidajic uvedenym normam v do-
danych bezpec¢nostnich pokynech dostacujici
zastaveni usmérnovace signaly "RUN", "OFF"
nebo "Emergency Stop" nebo pomoci povelu
z ovladaciho panelu nebo z "PC tool".

ey

Preruseni uvadéni do
provozu nebo o jeden krok
Zpét.

Volba parametrd smérem
dolu popf. snizeni hodnoty
parametru.

Volba parametr smérem
nahoru popf. zvySeni
hodnoty parametr(.

Potvrzeni zadani a
pokracovani dalSim krokem
uvadeéni do provozu popf.
potvrzeni pomoci MENU.
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Uvadéni do provozu

Zadavani parametri
Zadani provadéna béhem uvadéni do provozu
s napovédou se rozdéluji na volbu parametri
a hodnotu parametrda.

Vybér parametri se provede zudaného textového
vypisu a potvrdi se.

Na displeji ovladaciho panelu je zobrazen pouze
jeden radek tohoto textového vypisu, proto je
nutné tlacitky @& po fadcich listovat v sezna-

mu. Vybér se potvrdi stisknutim @ .

Displej panelu

1. tadek: Cislo parametru a nazev parametru.
2. fadek: Zvoleny radek v textovém vypisu.

Alternativni radky tohoto textového vypisu jsou
v navodu pro uvadéni do provozu oznaceny Se-
dym podlozenim.

Vybér radek se provede tlacitky @& .

Vybér se potvrdi stisknutim @ -

Rozhodnuti Yes/No (ano/ne) se berou jako vybér
parametrd.

Hodnoty parametri jsou parametry s nume-
rickymi obsahy, tyto hodnoty Ize snizovat popfr.
zvySovat tlacitky @&. Jednotliva stisknuti
tlac¢itek zvysuji popf. snizuji parametr vzdy o 1.
Trvalé stisknuti tlacitka umozniuje ménit hodnoty
parametrl v rychlejsim sledu nahoru popf. dold.
Hodnoty se potvrdi pomoci @B .

1. tadek: Cislo parametru a nazev parametru.
2. radek: Hodnota parametru.

Béhem uvadéni do provozu s napovédou jsou
parametry, které lze zménit, znazornény s pod-
trzenim. Pomoci tlacitek @& jsou hodnoty
zménény a pomoci @@ je zadani potvrzeno.
Potom se prepne nadals$ibod uvadénido provozu.

Preruseni uvadéni do provozu s napovédou
Stisknutim tlac¢itka @u mUze uzivatel prejit do
kroku pro ukonceni. Pro dalsi postup jsou k dis-
pozici tfi moznosti.

=>Zpét o jeden krok uvadéni do provozu.

=>Continue (pokracovat) stejnym krokem.
=Exit (ukonéeni), uvadéni do provozu s na-
povédou se prerusi.

Vybér se potvrdi stisknutim @@ .
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Start uvadéni do provozu s napovédou Uvadéni do provozu

Krok uvadéni do provozu Poznamky

Neocekavané problémy pri uvadéni do provozu s napovédou Ize snadno
odstranit. V nasledujicich kapitolach jsou popsany pficiny a opatreni pro
toto odstranéni.

Pri hlaseni zavad, alarmu a diagnostiky,
viz kapitola 6.4 Odstrafiovani poruch.

V jinych pripadech,

Language (jazyk)
Zvolte a potvrdte.

Macro (makro)

Zvolte a potvrdte.
Podrobné informace o ma-
krech viz kapitola 4.2
Aplikacni makra

Nominal armature voltage
(jmenovité napéti kotvy)
viz typovy Stitek motoru

Nominal armature current
(jmenovity proud kotvy)
viz typovy Stitek motoru

Nominal field voltage
(jmenovité napéti buzeni)
viz typovy Stitek motoru

Nominal field current
(jmenovity proud buzeni)
viz typovy Stitek motoru

Nominal speed (jmenovité
i otacky)
e Loc viz typovy Stitek motoru
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Uvadéni do provozu

Krok uvadéni do provozu Poznamky

Field weakening Yes/No
(zeslabeni buzeni ano/ne)

MEML

1.06 Max Speed
se nastavi na hodnotu
1.05 Base Speed

Maximalni otacky pro
rezim se zeslabenim
buzenim

viz typovy Stitek motoru

Minimalni proud buzeni
v rezimu se zeslabenym
HEHL Lo buzenim

viz typovy Stitek motoru

Volba pozadovaného
chovani usmérinovace pfi
povelu Stop

Rampa akcelerace

Rampa decelerace

Volba chovani
usmérniovace pfi povelu
pro nouzové zastaveni

Rampa decelerace pfi
nouzovém zastaveni

MEMU
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Krok uvadéni do provozu

HEHU oo

POZOR
Dbejte na bezpec¢.
pokyny!

MEMLI LOC <RUN>

HEHU Lo

MEML LOC

MEML

HEHU Lo

Uvadéni do provozu

Poznamky

Optimalizace regulatoru
proudu buzeni

POZOR
Napéti buzeni je pfipojeno
k motoru.

Na panelu stisknout tlacitko

,tim se pripoji napétibuzeni
k motoru.

Probiha optimalizace.
Pokud vzniknou zavady nebo
alarmy béhem optimalizace,
tak se provedou opatreni za-
visla na zobrazeném hlaseni;
viz kapitola Odstranovani po-
ruch. Pro opakovani optima-
lizace stisknéte tlacitko (uej
Po provedeném prichodu
jsou nastaveny nasledujici
parametry:

4.03 - proporcionalni slozka
4.04 - integracni slozka

@D zajisti pokracovaniv uva-
déni do provozu.

Pozitivni hranice momentu

Negativni hranice momentu

Maximalni pfipusné
prekroéeni proudu kotvy
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Krok uvadéni do provozu

MEML Loc

R

POZOR
Dbejte na
bezpecnostni

MEMU LOC SRUM:

/J\

MEML LoC
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Uvadéni do provozu

Poznamky

Optimalizace regulatoru
proudu kotvy

POZOR
Motor je pfipojen k napéti.

Na panelu stisknout tlacitko

, tim se usmérnovac

zapne a uvolni.

Probiha optimalizace.
Pokud vzniknou zavady nebo
alarmy béhem optimalizace,
tak se provedou opatienizavisla
na zobrazeném hlaseni; viz
kapitola Odstranovani poruch.
Pro opakovani optimalizace
stisknéte tlacitko @u
Po bezchybném prichodujsou
nastaveny nasledujici para-
metry:
3.09 - proporcionalni slozka
3.10 - integracni slozka
3.11-omezenitrvalého pritoku
proudu
3.12 - indukénost kotvy
3.13 - odpor kotvy
@D rokracovani v uvadéni
do provozu.



Krok uvadéni do provozu

Pokud je jiz provedeno nastaveni
regulatoru otacek, tak tuto cestu znovu

MEML

R

Analogovy tachogenerator

POZOR Motor se
Dbejte na bezpeé. zacina otacet!
pokyny!

Na panelu stisknout

tlaéitko@ , tim se
usmérnovac zapne a
uvolni. Pohon zrych-
luje na 25 % maxi-
malnich otacek!

HEHU oo

Pokud vzniknou
zavady nebo alarmy
béhem optimaliza-
ce, tak se provedou
opatreni zavisla na
zobrazeném hlaseni;
viz kapitola Odstra-
novani poruch. Pro
opakovani optimali-
zace stisknéte tlacit-

MEML LOC CRUM:

MEML

Lo

Frmlod Tackho
B s

Uvadéni do provozu

Rezim snimani otacek

Zvolte apotvrdite.V zavislosti
nanastaveniserealizuje EMF
nebo Tacho nebo Encoder .

HEHU Lo

POZOR Motor se bude
Dbejte na bezpe¢. | otacet!
pokyny!

Pocet
impulsd/
otacka.

POZOR
Dbejte na bezpec¢.
pokyny!

otacet!

MEMLI

ko @u

Otacet potenc.R115,
az bude hodnota
v rozsahu +200. Po-

tvrdit pomoci @
pohon se vypne.

MEML

LOC CRUM:

Pozor: Stisknuti tla-

Citka zapne a

uvolni pohon. Ten
akceleruje na maxi-
malni otacky .

MEML LoC

Pokyn: Po stisknuti
@ zméiit méficim
pristrojem napéti ta-
chogeneratoru.

MEMLI LOC <RUN>

Otacet potenc. R115
az bude napéti
tachogeneratoru od-
povidat hodnoté
zobrazenych otacek.

Stisknuti@g) bude

pokracovat uvadéni
do provozu.

MEML LOC SRUM:

Citka na pa-
nelu pro zap-
nuti a uvolnéni

pohonu.

Motor se bude|| i

Na panelu stisknout

tlacitko @, aby se
zapnul a uvolnil po-
hon. Pohon akcele-
ruje na 12.5 % ma-
ximalnich otacek!

MENL Loc

Pfi doporuce-
ném schématu
pripojeni se mo-
tor otaci dopra-
va. Smér otaceni
potvrdit tlacit-

kem @D -

MEML LOC CRUM:

Pohon byl zasta-
ven chybny
smér otaceni.

Zvolit Exit stisk-

MEMLI

LOC <RUMN>

nutim @, vy-
pnuti pohonu a
kontrolapripojek.

Viz komen-

MEML LoC

Pohon se
vypne.
Stisknuti

@D vro po-
kracovani
v uvadéni do

MozZnosti:
Zména
pripojeni
buzeni

X10:1 a X10:2
nebo
pripojeni kotvy
ClabD1

Pohon bude zasta-
ven.
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Krok uvadéni do provozu

MEML LOC

R

POZOR
Dbejte na
bezpecnostni

MEMU LOC SRUM:

/J\

MEML LoC
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Uvadéni do provozu

Poznamky

Optimalizace regulatoru
otacek
Zvolte a potvrdte.

POZOR
Motor dvakrat akceleruje na
cca. 80 % jmenovitych otacek!

Na panelu stisknout tlacitko

tim se pohon zapne a

uvol ni.

Zrychluje na 80 % maximal-
nich otacek.

Pokud vzniknou zavady nebo
alarmy béhem optimalizace,
tak se provedou opatrenizavisla
na zobrazeném hlaseni; viz
kapitola Odstranovani poruch.
Pro opakovani optimalizace

stisknéte tlacitko @u

Po bezchybném pribéhu jsou
nastaveny nasledujici para-
metry:

5.07 - proporcionalni slozka
5.08 - integrac¢ni slozka

Stisknuti @ pokracuje
v uvadeéni do provozu.



Uvadéni do provozu

Krok uvadéni do provozu Poznamky

Optimalizace elektromag-
netického toku
Je kdispozici pouze pfifunkci

FEML Loc

e , ,
zeslabeni buzeni.
POZOR POZOR
Dbejte na bezpe¢. Motor akceleruje nacc. 50 %
pokyny! jmenovitych otacéek!

Na panelu stisknout tlacitko

tim se pohon zapne a uvol-
ni.

Optimalizace probiha.
Pohon akceleruje na 50 %
maximalnich otacek.

Pokud vzniknou zavady nebo
alarmy béhem optimalizace,
tak se provedou opatienizavisla
na zobrazeném hlaseni; viz
kapitola Odstrafovani poruch.
Pro opakovani optimalizace
stisknéte tlacitko (weys

Po bezchybném pribéhujsou
nastaveny nasledujici
parametry:

4.07 - 1, pro 40% toku

4.08 - I pro 70% toku

4.09 - I, pro 90% toku

HEHU Lo

Stisknuti @ pokracuje
v uvadéni do provozu.

K 6-15



Krok uvadéni do provozu

MEML

MEML

MEML

MEML

LoC

MEML

MEML

Konec uvadéni do provozu
s napovédou

K 6-16

Uvadéni do provozu

Poznamky

Ochrana proti blokovani

Blokovaci moment

Cas blokovani

Minimalni otacky

Pro zjisténi zastaveni.

PFfi provozu s tachogenera-
torem nebo snimaéem im-
pulst nikdy nenastavovat na
0 ot/min.

Mezilehlé otacky 1
Signal pro dosazeni otacek 1

Mezilehlé otacky 2
Signal pro dosazeni otacek 2

Stisknout tlatitko @@ pro
ukonceni uvadénido provozu
s napovédou.

Nezapomenout na zavedeni para-
metri do panelu. Pouzit funkci "Copy



Manualni uvadéni do provozu

Zkraceny popis manualniho uvadéni DCS400 do

provozu pomoci ovladaciho panelu.

Postupujte podle tohoto navodu, pokud nelze
provést uvadéni do provozu s napovédou.

Plati od verze software 108.0 a vyssi.

Uvadéni do provozu

V nasledujicich diagramech je popsana hruba struk-

tura kroku uvadéni do provozu ve vztahu k rliznym

v pfislusnych kapitolach.

moznostem zaznamu dat. Specifické informace pro
parametrizaci a obsluhu na panelu jsou popsany

Se zpétnou vazbou analogového tachogeneratoru

Rozsah nastaveni pro kotvu

Nastaveni parametri
Arm Cur Nom (1.01): viztypovy Stitek motoru
Arm Volt Nom (1.02): viztypovy Stitek motoru
Field Cur Nom (1.03): viz typovy stitek motoru
Field Volt Nom (1.04):viz typovy stitek motoru
Base Speed (1.05):  viztypovy Stitek motoru

Rozsah nastav. pro

Rozsah zeslabeni buzeni

otvu/rozsah zeslabeni

Nastaveni parametru

Max Speed (1.06): stejnéjakojmen. otacky

buzeni ?

Nastaveni parametri

Max Speed (1.06):
Field Low Trip (4.06): min. proud buzeni pfi

viz typovy Stitek motoru

max. bodé zeslabeni
buzeni (viz typovy
Stitek motoru) minus

Rozsah nastaveni pro kotvu

Nastaveni parametri
Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF
Contr Service (7.02): Fld Autotun
Contr Service (7.02): Arm Autotun

Zapnéte pohon a pomoci potenciometru poza-
dované hodnoty nebo ovladaciho panelu DCS
400 (rezim LOCal) pomalu zvysujte poZzadované
otacky az na jmenovité otacky (1.05).

Odedéteni parametri

Speed Ref (5.04); stejné jako jmenovité otacky!
Tacho Speed Act (5.06); stejné jako jmen.
otacky?; pokud ne otacet potenc. R115, az
bude hodnota (5.06) rovna hodnoté (5.04)

Vypnout pohon

Nastaveni parametru
Speed meas Mode (5.02): analog.

ozsah nastav. pro kotvu

Rozsah zeslabeni buzeni

Zapnéte pohon a pozadovanou hodnotu
otacek pomalu zvySujte az na Base Speed

rozsah zeslabeni
buzeni ?

Nastaveni parametru

Contr Service (7.02): Flux Adapt

prestavte potenc. R115, az bude napéti
tachogeneratoru korespondovat s Base

Zmérte napéti tachogeneratoru voltmetrem a

Zapnéte pohon a pozadovanou hodnotu
otacek pomalu zvySujte aZz na Max Speed

Zmérte napéti tachogeneratoru voltmetrem a
prestavte potenc. R115, az bude napéti
tachogeneratoru korespondovat s Max

Pokracovani prilohou D - Priklady programovani
zakladnich parametrd.
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Se zpétnou vazbou EMF

Nastaveni parametri
Arm Cur Nom (1.01): viztypovy Stitek motoru
Arm Volt Nom (1.02): viztypovy Stitek motoru
Field Cur Nom (1.03): viz typovy Stitek motoru
Field Volt Nom (1.04):viz typovy Stitek motoru
Base Speed (1.05): viztypovy Stitek motoru
Max Speed (1.06): stejné jakojmen. otacky

Nastaveni parametri
Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF
Contr Service (7.02): Fld Autotun
Contr Service (7.02): Arm Autotun

Uvadéni do provozu

Zapnéte pohon a pomoci potenciometru poza-
dované hodnoty nebo ovladaciho panelu DCS
400 (rezim LOCal) pomalu zvys$ujte poza-
dovanou hodnotu otacek az na 10 % jmen.

Kontrola sméru otaceni

Spatny smér

hridele motoru

Vypnéte pohon, vypnéte sitové napajeci napéti
a napajeni elektroniky a zaménte pripojky kotvy
nebo buzeni.

spravny smér

Vypnéte pohon

Pokracovani prilohou D - Priklady programovani
zakladnich parametrd.




Rozsah nastaveni pro kotvu

Se zpétnou vazbou dekodéru

Nastaveni parametri
Arm Cur Nom (1.01): viztypovy Stitek motoru
Arm Volt Nom (1.02): viztypovy Stitek motoru
Field Cur Nom (1.03): viz typovy Stitek motoru
Field Volt Nom (1.04):viz typovy Stitek motoru

Uvadéni do provozu

Base Speed (1.05):  viztypovy Stitek motoru

Rozsah nastav. pro

Rozsah zeslabeni buzeni

otvu/rozsah zeslabenj

Nastaveni parametru

Max Speed (1.06): stejnéjakojmen. otacky

Nastaveni parametri
Max Speed (1.06):  viz typovy Stitek motoru
Field Low Trip (4.06): min. proud buzeni pfi max.
bodé zeslabeni buzeni (viz ty-
p. Stitek motoru) minus 10 %.

Rozsah nastaveni pro kotvu

Nastaveni parametri
Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF
Contr Service (7.02): Fld Autotun
Contr Service (7.02): Arm Autotun

Spustte Panel Wizard pomoci funkce
"Commissioning". Stisknéte ENTER tak, az
na displeji zobrazi "Speed Meas Adjust".

se

Zvolte "Yes" stisknutim ENTER a postupujte

podle navodu, az se na displeji zobrazi

Stisknéte MENU, na displeji se zobrazi "Exit

Wizard?". Zvolte "Exit" a stisknéte ENTER.

Rozsah nastav. pro

Rozsah zeslabeni buzeni

otvu/rozsah zeslabenj

Zapnéte pohon a zvySujte pomalu
pozadovanou hodnotu otacek, az se
dosahne Base Speed (1.05) a sledujte
napéti kotvy. Napéti kotvy nesmi prekrocit
hodnotu parametru Arm Volt Nom (1.02)!

buzeni ?

Nastaveni parametru
Contr Service (7.02): Flux Adapt

Zapnéte pohon a pomalu zvysujte
pozadovanou hodnotu otacek az do Max
Speed (1.06) a sledujte napéti kotvy. Napéti
kotvy nesmi prekrocit hodnotu parametru
Arm Volt Nom (1.02)!

Pokracovani v uvadéni do provozu
prilohou D - Priklady programovani
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6.3

Uzite¢né tipy pro uvadéni do provozu

B F12 - Field Undercurrent
M FO09 - Mains Undervoltage
B AO2 - Mains Napéti Low
B Pohon nestartuje
DCS400 je vhodny pro pfipojovaci napéti
230...500V bez zvlastniho nastaveni parametrd.
Software pro sledovani sitového napéti pracuje
podle nové metody. Nejmensi jesté povolené
sitové napéti se vypocte pomoci hodnoty pa-
rametru Armature Voltage Nominal (1.02).
Pokud je skute¢na hodnota sitového napéti
mensi nez vypoctené napéti nebo je parametr
napéti kotvy prili§ vysoké - ve vztahu ke jme-
novitému pfipojovacimu napéti -tak se pohon
nespusti. Neni mozné ani ZAPNUTI pohonu, ani
automatické nastaveni. Nejmensi, jesté povo-
lené sitové napéti, se vypocte podle nasledujicich
vzorcul:

Umains >= Uarm / (1,35 x cos alpha)
4-Q: Umains >= Uarm / (1,35 x 0,866)
2-Q: Umains >= Uarm / (1,35 x 0,966)

Odstranéni

Nastaveni parametru Arm Volt Nom (1.02)
provést odpovidajic prirucce DCS400 a / nebo
parametru Net Underv Trip (1.10) na nizsi (!)
hodnotu. Parametr Net Underv Trip (1.10)
nema vztah ke jmenovitému sitovému napéti!
Tento parametr definuje pridavnou bezpecnostni
vzdalenost od (vypoéteného) nejmensiho jesté
povoleného sitového napéti. Vétsi (kladné)
hodnoty ¢ini sledovani citlivéj$i, mensi (i za-
porné) hodnoty zvys$uji toleranéni $ifku pasma
sledovani.

Viz také kapitoly v této prirucce:

2.2 tabulka 2.2/4, Doporuéené stejnosmérné
napéti ...

4.5.1 Sledovani sicového napéti

6.4 Odstrariovani poruch (zavady, alarmy,
diagnostika)

B Pohon neni pripraven k provozu

* Po nouzovém zastaveni A09: Zelena LED na
ovladacim panelu DCS400PAN je zapnuta, i
kdyz se vypne a znovu zapne ON a RUN. Zero
Speed Lev (5.15) = Orpm, popf. je nastaven
pFili$ nizko. Mél by byt vétsi nez 0 ot/min.

- Béhem normalniho provozu: Zelena a
¢ervenaLED naovladacim panelu DCS400PAN
mohou podat informaci o momentalnim stavu
pohonu, viz také kapitola 6.4.4 Vyznam LED
na panelu. Po povelu ON se kontroluje sit'ové
napéti a kmitocet, také proud buzeni.
Béhem 10 sekund musi byt kontrola Gispésné
ukoncena. Potom musi byt pohon pripraven
k zapnuti nebo se objevi chybové hlaseni, na
které lze individualné reagovat.

H Diagnostické hlaseni ¢ekani na zastaveni
Toto diagnostické hlasenise mlze objevit béhem
vlastni optimalizace (buzeni, kotva, otacky a
tok) a pfi nastavovani zpétné vazby otacek
(EMF, tachogenerator a vysila¢ impulst), pokud
je nastaven parametr Zero Speed Lev (5.15) =
0 , popf. je nastaven p¥ili§ nizko. Mél by byt
nastaven vét$i nez 0 ot/min.
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Uvadéni do provozu

H Porucha automatického nastaveni buzeni
Prekontrolujte parametr Diagnosis (7.03) a pre-
Ctéte si kapitolu 6.4.7 Diagnosticka hlaseni

B Porucha automatického nastaveni proudu
kotvy

Prekontrolujte parametr Diagnosis (7.03) a pre-

Ctéte si kapitolu 6.4.7 Diagnosticka hlaseni

M Krok uvadéni do provozu Speed Meas Adjust
Béhem kroku uvadéni do provozu Speed Meas
Adjust? - Yes, bude motor po prvnim potvrzeni Start
Drive - Press (1) vrezimu EMF s 12,5 % Base Speed
(1.05) nebo sanalogovym tachogeneratorem nebo
snimaéem s 25 % z Base Speed (1.05).

Pokud jsou tyto otacky prilis vysoké pro prvni krok
aplikace, nepouzivejte tento krok uvadéni do
provozu!

Uvadéni do provozu s napovédou je nutné
v tomto kroku prerusit a nejprve je nutné provés
kontroluovladaniLOCal pomociovladaciho panelu
DCS400PAN . Viz pfislusna kapitola 6.7 Resim
panelu: Ovladani usmérriovace. Potom se uvadéni
do provozu s napovédou znovu spusti.

Pri dodrZeni nékterych pokyni Ize provést test
sméru otaceni béhem uvadéni do provozu s na-
povédou. Pomocitlacitka (I) naovladacim panelu
DCS400PAN Ize zapnout a vypnout pohon. Pro
test je dllezité v¢asné vypnuti, proto je nutné
dbat mimoradné opatrnosti:
1. Zvolit a potvrdit EMF, i
kdyz se pouziva Analog
Tacho nebo Encoder.

2. Pozor!
Prvnistisknutitlacitka (1)
spousti pohon, dalsi stis-
knuti tlacitka zastavuje
pohon (zastaveni, pokud
se motor zacal otacet).

3. Pohon Ize nyni tlac¢itkem
(1) stfidavé zapinat a
vypinat.

4. Po uspésné kontrole
sméru otaceni stisknéte
tlacitko MENU pro
navrat do predchoziho
kroku uvadéni do
provozu.

5.Zvolte Previous (zpét).

6. Nyni zvolte skute¢nou
zpétnou vazbu Analog
Tacho nebo Encoder a
pokracujte.




B Pokyny pro automatickou optimalizaci
regulatoruotacek

Pouze uspésné ukoncena optimalizace zméni
parametr regulatoru Speed Reg KP (5.07) a
Speed Reg Tl (5.08), jinak zlstavaji v platnosti
prednastavené hodnoty. Po ukon¢ené automa-
tické optimalizaci je nutné prekontrolovat chovani
regulatoru pfi pohonu s malymi otackami.
Béhem automatické optimalizace akceleruje motor
dvakrat na cca. 80 % jmenovitych otacek. Aplikace
musi byt pro tyto ucely vhodna, jinak se automaticka
optimalizace nesmiprovadét. Podminkyaplikace mohou
také zamezit provedeni automatické optimalizace.

Automatickou optimalizaci Ize provést pomoci:
« odpojeného motoru

e motoru + femenice

e motoru + prevodovky

e motoru + zatizeni az 10%

Automaticka optimalizace je omezena pfi:

« kolisajicim zatizeni

e plném zatizeni / pretizeni

« vétSich setrvacnych hmotach na zakladé prilis
vysoké setrvacnosti a prekroceni ¢asu

Automaticka optimalizace by neméla byt provadéna u:
» zvedacich zafizeni / vytah(, protoze nelze
zohlednit ujetou drahu!

B Nezdarena autom. optimalizace otacek
Pokud se nezdafi optimalizace béhem uvadéni
do provozu s napovédou:

* Na ovladacim panelu stisknout tlacitko MENU
a potrvdit alarm.

e Stisknout ENTER a pokracovat uvadénim do
provozu s napovédou.

¢ Po ukonceni uvadéni do provozu s napo-
védou lze regulator otacek optimalizovat
nasledujicim zplsobem:

» Nastavit parametr Act Filt 1 Time (5.29) =
0.01s a spustit automatickou optimalizaci (*)

e Pokud se opét nezdari, nastavit Act Filt 2
Time (5.30) = 0.01s a spustit znovu auto-
matickou optimalizaci (*)

e Pokud se opét nezdari, nastavit Act Filt 1
Time (5.29) = 0.02s a spustit znovu auto-
matickou optimalizaci (*)

e Pokud se opét nezdari, nastavit Act Filt 2
Time (5.30) = 0.02s a spustit znovu
automatickou optimalizaci (*)

e Pokud se stale jeSté optimalizace nezdafri,
pokuste se najit spravnou hodnotu ru¢nim
nastavenim otacek. Ve vétsiné pripadl Speed
Reg KP (5.07) = 1.000 a Speed Reg Tl (5.08)
=100.0ms je uc¢inné jako startovaci podminka.

Pouze Gspésné ukoncena optimalizace zméni para-
metr regulatoru Speed Reg KP (5.07) a Speed Reg
Tl (5.08), jinak zUstavaji v platnosti prednastavené
hodnoty. Po ukoncené automatické optimalizaci je
nutné prekontrolovat chovaniregulatoru pripohonu
s malymi otackami.

(*) Prozahajeniautom. optimalizace zvolit parametr
Contr Service (7.02)=Sp Autotun a spustit pohon
pomociLOC a (1) na ovladacim panelu DCS400PAN
nebo povelem ON a RUN na pfipojkach.

Uvadéni do provozu

B Pohon akceleruje s pifekro¢enim otacek
Pri nezménénych parametrech regulatoru (nastaveni
z vyroby: KP=0.200 / TI=5000.0 ms) a pfi nizkych
Casech rampy muze dojit v disledku pfilis vysoké
slozky | k tomu, Zze pohon bude akcelerovat pres
maximalni otacky az do prekroceni otacek. Je
nutné korigovat slozky P a I. To Ize provést auto-
matickou optimalizacinebo manualné. Pfimanualnim
nastaveni se jako vychozi bod berou nasledujici
hodnoty:

Speed Reg KP (5.07) 1.000

Speed Reg Tl (5.08) = 100.0 ms

Je nutné prekontrolovat regula¢ni chovani pohonu
pri malych otackach a pripadné korigovat.

B Otacky osciluji

Pokud je slozka P prilis velka a/nebo slozka | prilis
mala.

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg Tl (5.08)
z aktualni hodnoty.
Prekontrolovat regulacni chovani pohonu pfi
malych otackach a pripadné jej dale korigovat.

50%
200%

B Zména snimani otacek

Pokud je pohon prepnut z Encoder na Analog
Tacho nebo EMF control, mlze byt nastaveni
regulatoru otacek pro tento provozni rezim pfrilis
"ostré". Je nutné korigovat slozky P al regulatoru
otacek. Pfi manualni korekci:

Speed Reg KP (5.07) cca. 50%

Speed Reg Tl (5.08) cca. 200 ...400%

z aktualni hodnoty.

Prekontrolovat regula¢ni chovani pohonu pfri
malych otackach a pripadné jej dale korigovat.

B Motor nedosahne otacek

« Neni k dispozici dostatecny momenty:
Prili$ nizky budici proud (1.03).

Prili$ nizky proud kotvy (1.01).
Prekontrolujte data a parametry motoru.

» Regulator otacek Spatné nastaven:
Prekontrolujte Speed Reg KP (5.07) a Speed
Reg Tl (5.08).

« Omezeni otacek je chybné nastaveno:

Base Speed (1.05), Max Speed (1.06),
Speed Lim Fwd (5.31), Speed Lim Rev
(5.32).

« Tachogenerator neninastaven, nastavte R115.

« Encoder Inc (5.03) neni spravné nastaven.
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B Motor ma drift v zastaveném stavu

Offset otacek je eliminovan pres Tacho Offset (5.34)

« VYPNETE pohon

« odectete Speed Actual z panelu

« nastavte Tacho Offset (5.34) na tuto hodnotu
vcetné polarity

« ZAPNETE pohon a nastavte Tacho Offset
(5.34)

Eliminovani offsetu otacek pomoci alternativni

sady parametrd (5.21...5.25) regulatoru otacek

« VYPNETE pohon

« odectete Speed Actual z panelu

« nastavte Speed Level 1 (5.16) na dvojnasobek
této hodnoty bez polarity

« nastavte Alt Par Sel (5.21) = Sp < Levl

« nastavte Alt Speed KP (5.22) = Speed Reg KP
(5.07)

» nastavte Alt Speed Ti (5.23) = 0.0s

+ nastavteAlt Accel Ramp (5.24) = Accel Ramp (5.09)

 nastavteAlt Decel Ramp (5.25) = Decel Ramp (5.10)

« ZAPNETE pohon a nastavte Speed Level 1
(5.16)

Eliminovani offsetu otacek pres pridavny Fixed

Speed (5.13 / 5.14)

« VYPNETE pohon

« odectete Speed Actual z panelu

« nastavte Fixed Speed 1 / 2 (5.13 / 5.14) na
tuto hodnotu véetné polarity

« nastavte Aux Sp Ref Sel (5.26) = Fixed Sp1 /2

« ZAPNETE pohon a nastavte Fixed Speed 1 / 2
(5.13 / 5.14)

B Ochrana pfevodovky

DCS 400 nema ochranu prevodovky. Pomoci
alternativni sady parametri Ize dosahnout jem-
né zmény sméru otaceni. Ktomu ticelu se aktivuje
alternativni sada parametrii a Alt Speed KP
(5.22) a Alt Speed TI (5.23) se nastavit na
vhodné hodnoty.

B Poznamky k optimalizaci toku

Béhem automatické optimalizace motor akce-
leruje na cca. 50 % jmenovitych otacek. Apli-
kace k tomu musi byt vhodna, protoze jinak
automatickou optimalizaci nelze provést..

B Optimalizace toku se nezdafrila
Prekontrolujte parametr Diagnosis (7.03) a pre-
Ctéte si kapitolu 6.4.7 Diagnosticka hlaseni

B Zména makra

e Pri zméné makra budou zohlednény vSechny
parametry nastavené v zavislosti na makru.

* Nezohlednény zlistanou vSechny parametry, ve
kterych byly provedeny individualni zmény popf.
parametry, které se nenastavuji v zavislosti na
makru.

» V pfipadé vymény party SDCS-CON-3A dopo-
ruc¢ujeme vynulovat pred uvedenim do provozu
vSechny parametry na na nastaveni z vyroby,
aby se vymazaly hodnoty z pfipadnych jinych
aplikaci.
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B Generatorovy rezim pfi zeslabeni buzeni
DCS 400 je vhodny pro generatorovy rezim se
zeslabenym buzenim, proto se doporucuje na-
sledujici zapinaci frekvence:

e Zapnout povel ON v zastaveném stavu, aby se
vytvareni pole nestalo v oblasti zeslabeného
buzeni.

e Zapnuti povelu RUN provést v libovolném
¢asovém okamziku.

ZdlGvodnéni: Pokud se zada povel ON a RUN

béhem generatorového rezimu v oblasti zesla-

beného buzeni, mize napf. dojit k prepéti v kotvé

s bezpecnostim vypnutim, protoze proud buzeni

nelze v zavislosti na ¢asové konstanté buzeni

redukovat dostatecné rychle. V rozsahu nastaveni
kotvy lze povely ON a RUN zadat v libovolném
¢asovém okamziku.

B Pouziti stejnosmérnych motort se jme-
novitymi proudy kotvy mensiminez4 A

Proudy kotvy pro DCS 400 jsou v rozsahu
20 A...1000 A a Ize je parametrizovat v rozsahu
4 A...1000 A. Predpokladem pro uspésnou auto-
matickou optimalizaci regulatoru proudu kotvy je
minimalné 20 % jmenovitého proudu zafizeni. U
mensich usmérnovacli DCS401.0020 by to bylo
20%z20A=4 A

Z téchto dlvodl neni mozné provést nastaveni
parametrd Arm Cur Nom (1.01) pro motory s jme-
novitymi proudy kotvy mensimi nez 4 A.

Motory s témito nizkymi proudy kotvy je nutné
parametrizovat specialné napfr.
jmenovity proud kotvy =24A
nastaveni Arm Cur Nom (1.01) =4 A
nastaveni Arm Cur Max (3.04) = 60 %

Arm Cur Max (3.04) je vztazeno k Arm Cur Nom
(1.01) a znamena absolutni omezeni proudu na
60 % jmenovitého proudu motoru. Vtomto pripadé
je proudova hranice 2,4 A.

Tato hranice neplati pro automatickou opti-
malizaci, je omezena pouze parametrem Arm
Cur Nom (1.01), tzn. motor je optimalizovan
s4A!



B Mékké sité v generatorovém rezimu
"Mékké sité" v generatorovém rezimu jsou zna-
mym problémem v DC-technice. Pokud je EMF
motoru vétsi nez (sitové napéti * 1,35 * 0,866)
muze dojit k prepaleni pojistek a poskozeni
tyristord.

Nasledujici pokyny by mély pohon co nejlépe
chranit pred témito druhy poskozeni:

« Pojistky v okruhu kotvy
Polovodicové pojistky v okruhu kotvy musi byt
dimenzovany pro stejnosmérna napéti, aby
byla v pripadé poruchy zaruc¢ena dostatec¢na
vzdalenost pro zhaseni jisker. Kompromisem
jsou dvé do série zapojené pojistky, jak se
pouzivaji v napajeni.

« Stejnosmérné jistice

Polovodicoveé pojistky predstavujioptimalniochra-
nu polovodi¢l pouze u"tvrdych" siti, u "mékkych"
siti, tedy i u okruhli motoru, je ochrana otazkou.
V “mékkych” sitich je béhem generatorového
provozu nutné pocitat se zvySenym nebezpecim
preklopeni usmérnovace. V okruhu motoru
predstavuje optimalni ochranu vysoce rychly
stejnosmeérny jistic.

Polovodicové Jisténi
pojistky ménice
DCS 402
Vysoce rychly’ ((((((((((((((((((((((((((((((((((((((((((( Optlmarlnl'

ss jisti€ i ochrana
motoru

tyristort

Uvadéni do provozu

« Nastaveni parametri pro zjisténi podpéti sité
U "mékkych" siti mGze nastaveni parametru Net
Underv Trip (1.10) lezet v rozsahu 0...5%. Tim
je pohon chranén proti podpéti tim, Ze se drivéji
vypne.Tak Ize rozahle zamezit vypadk(m pojistek
a pojisténi tyristort, mlze to vsak vést k ¢astym
vypinanim se zavadou F9-Mains Undervoltage.
V tomto pripadé se doporucuje parametrizovat
automaticky opétny rozbéh. K tomu ucelu se
nastaviparametrNet Fail Time (1.11) nahodnotu
0.0 s.

- Nastaveni parametri pro napéti kotvy

Aby se zvysila bezpe¢nostni vzdalenost mezi
sitovym napétim a napétim motoru, maze byt
snizenahodnotaparametruArmVoltNom (1.02).
V oblasti mezi snizenym napétim kotvy a jmeno-
vitym napétim kotvy pracuje DCS 400 potom s
automatickym zeslabenim buzeni, aby se dosah-
lo jmenovitych otacek motoru. Pritom se v oblasti
zeslabeného buzeni ztraci prislusny moment.
Pokud to aplikace pripousti, mize byt feSenim i
tento navrh.

* Motor s malym napétim kotvy
Pokud je problém ,meékké sité“ znam jiz ve
fazi projektovani, Ize jako preventivni opatreni
pouzit motor se snizenym jmenovitym napétim
kotvy. Tim se zvysi bezpecnostni vzdalenost
mezi sitovym napétim a napétim motoru.
Ztratu momentu tak Ize véas kompenzovat.

Polovodicové Jisténi
pojistky ménice
DCS 402
Polovodiové Egrr]? ;);c;msm
pojistky motoru
tyristord

Parametry relevantni pro
bezpecénost:
Arm Volt Nom (1.02)
Net Underv Trip (1.10)
Net Fail Time (1.11)
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6.4 Odstranovani poruch

6.4.1 Zobrazeni stavovych, alarmovych a
chybovych hlaseni
Hlaseni, ktera jsou k dispozici pro tyristorové
usmérnovace konstrukéni rady DCS 400 jsou
rozdéleny do nasledujicich kategorii:
» 7segmentovy LED na usmérnovaci

(pod panelem)

Véeobecna hlageni

Chyby po zapnuti
Chybova hlaseni

H Alarmova hlaseni

e LCD displej na panelu
e LED na panelu

Pro zobrazeni vSeobecnych hlaseni, chyb po
zapnuti a chybovych a alarmovych hlaseni je
uré¢ena karta SDCS-CON-3A konstrukéni fady
DCS 400 vybavena sedmisegmentovym
displejem. Indikace je provedenave formé kodu.
U vicemistnych kdd( jsou jednotlivé znaky
zobrazovany postupné, napf.:

= Ij = H F 14 = Prekroceni proudu

kotvy
) = |

Kromé indikace na sedmisegmentovém displeji
mohou byt chybova, alarmova a diagnosticka
hlaseni pridavné zobrazovana na LCD-displeji
ovladaciho panelu DCS 400 PAN v textovém
formatu.

Pokyn: Jazyky, které jsou k dispozici pro
zobrazeni, se zvoli parametrem jazyka (7.01.)

Diagnosis [7.03]

Fault Word 1 [7.09]

Fault Word 2 [7.10]

Fault Word 3 [7.11]

Alarm Word 1 [7.12]

Alarm Word 2 [7.13]

Alarm Word 3 [7.14]

obsahuje vice chybovych popf. alarmovych hlaseni
v binarnim kédu. Pres sériové rozhrani Ize tato data
prenaset pomoci prenosu parametrt pro pozdéjsi
vyhodnoceni.

Posledni alarm je vzdy indikovan na adrese
Volatile Alarm [7.08].

Kromé toho je k dispozici pamét zavad, ve které
jeulozeno poslednich 16 vzniklych zavad aalarma.
Pomoci funkce ovladaciho panelu "Read
Faultlogger" (¢teni paméti zavad) nebo pomoci
PC tool "Drives Window Light" Ize zobrazit obsah
paméti zavad.
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6.4.2 VSeobecna hlaseni

VsSeobecna hlaseni jsou zobrazovana pouze na
sedmisegmentovém displeji karty SDCS-CON-
3A.

6.4.3 Chyba po zapnuti (E)

Chyby po zapnuti jsou indikovany pouze na
sedmisegmentovém displeji karty SDCS-CON-
3A.

Kdyz dojde k chybé po zapnuti, nelze pohon

zapnout.
. <
Vyznam [
Panel Text g ©
DCS400PAN S
o
E01 COMM LOSS Interni chyba kontrolniho souctu (1)
FPROM
E02 COMM LOSS Rezervovano pro chybu kontrol- (1)
niho souctu externi FPROM
E03 COMM LOSS Interni chyba na sudé adrese (1)
RAM
E04 COMM LOSS Interni chyba na liché adrese (1)
RAM
E05 COMM LOSS Neplatna karta (1)
E06 COMM LOSS Stav zastaveni software pod- (1)
minénych funkci watchdog

(1) Pfistroj vypnout a znovu zapnout; pokud znovu vznikne chyba, obrattg

prosim na nejblizsi servis ABB.




6.4.4 Vyznam LED na panelu

Cervena Zelena Stav DCS 400 Poznamky
LED LED
Zablokovano zapnuti
Mozné pfi€iny a odstranéni:
® Stav je zpusoben Emergency Stop nebo Coast. Uzaviete Emer-
gency Stop nebo Coast. Vypnéte ON a RUN a znovu je zapnéte.
® Zero Speed Lev (5.15) = 0 rpm popf. pfili§ nizké, zvyste.
® Normalni stav po ukonéeni a optimalizaci, pokud byl pohon ovladan
Zhasnuta Zhasnuta Nepfipraven pres diagnostické vstupy. Vypnéte a znovu zapnéte ON a RUN.
k zapnuti ® Normalni stav béhem dobéhnuti bez napéti, pokud je nastaven
parametr Start Mode (2.09) = Start from 0. ZruSi se pfi dosazeni
Zero Speed Lev (5.15).
® Chybi komunikace mezi panelem a zafizenim, toto je doprovazeno
indikaci COMM LOSS na panelu. Spustil obvod Watchdog, pfipadné
je pfi¢inou EMC, viz pfirucka, kapitola 5.2. Normalni stav béhem
downloadu firmware, protoZe je zapojena propojka S4:1-2.
Pripraven pro povel ON
Zhasnuta Rozsvicena ® Specialni pfipad 1:
® Pripraven k zapnuti Stav je také mozny, pokud béhem zapnuti napajeni elektroniky jsou
jiz k dispozici povely ON a RUN, pohon vSak nestartuje. ON a RUN
je nutné vypnout a znovu zapnout.
® Specialni pFipad 2:
Pokud je nastaveno Start Mode (2.09) = Start from 0 a Zero Speed
Lev (5.15) = 0 rpm nebo pfili§ nizka hodnota, tak byl pohon zapnut
a zastven, potom nemuze byt spustén, protoze se dosahlo zpravy o
zastaveni. ON a RUN je nutné vypnout a znovu zapnout.
Alarmovy stav, pohon je vSak presto
Zhasnuta Blika pfipraven pro zapnuti
= Pripraven k zapnuti | Mozné pFi¢iny a odstranéni:
® Jsou potfebna opatfeni pro odstranéni pfi€in alarmu, viz kap. 6.4.6.
® Pohon je i pfes alarm pfipraven k provozu.
Chybovy stav
Zapnuti zablokovano
Rozsvicena Zhasnuta Mozné pfi¢iny a odstranéni:
L] Nepfipraven ® Je nutné provést opatfeni nutna k odstranéni specifické zavady, viz
k zapnuti prirucka kap. 6.4.5., potom stisknout tlacitko Reset.
® Po resetu vypnout a znovu zapnout ON a RUN.
Rozsvicena Rozsvicena DCS 400 faze Faze inicializace
° ° inicializace Po zapnuti napéjeni elektroniky se béhem faze inicializace DCS 400 se
kratce rozsviti obé LED.
Blika Blika DCS 400 Hardwarovy problém napajeciho napéti

faze inicializace

Po zapnuti napajeni elektroniky blikaji obé LED a neni zobrazena zadna
skuteéna hodnota. Sejmout ovladaci panel a sledovat 7segmentovy
displej. Pokud sviti vSech 7 segmentt, doSlo k problému v napajeni
elektroniky. Pfipadné vyménit SDCS-PIN-3A.
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6.4.5 Chybova hlaseni (F)

Chybova hlaseni jsou zobrazovana na sedmisegmentovém
displeji karty SDCS-CON-3A ve formé chybového kodu F . . a
na LCD-displeji ovladaciho panelu DCS 400 PAN v textovém
formatu.

Vsechna chybova hlaseni - s vyjimkou F1 az F6 - lze
vynulovat po odstranéni ptriciny chyby pomoci tlacitka
Reset na panelu nebo externim signalem na X4:6.

Chybova hlaseni F1 az F6 Ize vynulovat pouze vypnuti a
zapnutim napajeni elektroniky.

Pokyn: Stejny vyznam ma ,F1“, ,Fault 1“ a ,FO1¢

Provynulovani (RESET) chybovych hlaseni se postupuje nasle-

dujicim zplGsobem:

* Vypnout povely ON/OFF a RUN

e Odstranit pricinu(y) poruchy

e Potvrdit chybu, tzn. vynulovat chybové hlaseni (RESET)
a) stisknout tlac¢itko ,RESET“ na DCS400PAN

nebo b) diagnosticky vstup RESET (DI6) nastavit
minimalné na 100 ms na uroven high (logicka

1)

nebo c¢) pokud se zvoli Fieldbus, nastavit bit ,,RESET"

hlavniho fidiciho slova na minimalné 100 ms
na uroven "high".
» Podle podminek aplikace znovu zapnout povel ON/OFF a
RUN.

VSechny chyby vypinaji hlavni stykac.
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Fault message
Fault no.

Vyznam /
mozna pricina

F1

Aux Voltage Fault

Chyba pfidavného napajeni
(jesté neni implementovano)

F2

Hardware Fault

Chyba hardware
Zavada FlashProm nebo dia-
gnostika tyristor( zjistila zkrat.

F3

Software Fault

Chyba software

Pfipadné interni chyba v soft-
ware.

Pokud vznikne tato chyba, je
nutné nacist parametr 7.03 Dia-
gnosis a 7.04 SW Version

z ovladaciho panelu a nacétena
data probrat pfi pfisti navstéve
servisu ABB.

F4

Par Flash Read Fault

Chyba pfi ¢teni parametru z
paméti Flash

pfi zavadéni software.Kontrolni
soucet parametr(i v paméti Flash
je chybny.

PFic¢inou muze byt vypnuti napa-
jeciho napéti pfi ukladani para-
metrd, v disledku toho budou
vSechny parametry nastaveny
zpét na nastaveni z vyroby.
Pokud byly parametry pfedtim
kopirovany do ovladaciho pane-
lu, Ize parametry pfenést do mé-
ni¢e. Jinak je nutné parametry
nové nastavit.

7.09
bit 3

F5

Compatibility Fault

Chyba kompatibility

Software nebo typové kédovani
bylo zménéno na verzi, ktera
neni kompatibilni s typem méni-
Ce ulozenym v paméti Flash
(napf. kontrola min/max).
Nékteré parametry byly mozna
nastaveny zpét na nastaveni z
vyroby. Posledni parametr, kte-
rého se to tyka bude zobrazen v
7.03 Diagnosis.

7.09
bit 4

F 6

Typecode Read Fault

Chyba pfi ¢teni kédovani typu
Jmenovita data ménice byla pfi
zapnuti zjiténa jako chybna
(chyba kontrolniho souctu). Vada
FlashProm nebo bylo pferuseno
napajeni elektroniky béhem
funkce ,Pfizptsobeni typového
kédu“. Pokuste se typovy kéd
zadat znovu.

7.09
bit 5




Vyznam /

Vyznam /

'm‘ mozna pric¢ina E 'm‘ mozné priciny g
Fault no. Y Fault no. &
F7 | Converter Overtemp | Pfekroceni teploty ménice 7.09 || F11 | Mains Sync Fault Chyba synchronizace sité 7.09
Teplota ménice prilis vysoka. bit 6 Synchronizace s kmito¢tem sité bit 10
Nechte méni¢ ochladit. Potom se béhem provozu ztratila.
. . Ize chybové hlaSeni vymazat . , Mozné pficiny zavady:
viz take Ad stisknutim tlagitka Reset na viz take A8 *  Problém na pfipojeni kabelu
ovladacim panelu. nebo u hlavniho stykace
Prekontrolujte: e Pfepalena pojistka
e ventilator napajeni e Sitovy kmitoCet lezi mimo
e ventilator komponentud pFipustny rozsah (47...63 Hz)
e vstup vzduchu e Sitovy kmitocet neni stabilni
e teplotu v okoli nebo se priliS rychle méni
o piiliS vysoké zatizeni? F 12 | Field Undercurrent Nedostateény proud v buzeni | 7 g9
F8 | Motor Overtemp Prekroceni teploty motoru | 7 gg * Pokud se pracuje v reZimu | pjt 14
Teplota motoru pfili§ vysoka (pfi bit 7 se zeslabenym buzenim,
pfipojeném prvku PTC na Al2). viz také A8 musi se zeslabeny budici
. A Nechte motor ochladit. Pokud je proud zjistit pfi maximalnich
viz také AS diagnosticky vystup obsazen otackach (za normalnich
funkci ,Fan On* (zapnuti ventila- podminek je udan na typo-
toru), zGstane tento vystup aktiv- vém Stitku motoru). Hodnota
ni tak dlouho, dokud teplota ne- se zada do parametru Field
poklesne pod prahovou hodnotu Low Trip (4.06) = 10%. Ji-
pro zapnuti alarmu. Potom Ize nak se mlze v rezimu se ze-
vynulovat chybové hlaseni stisk- slabenym buzeni vyskytnout
nutim tlacitka Reset na ovlada- chyba F12-Field Undercur-
cim panelu. rent.
Prekontrolujte: e Muize se také stat, Ze se
o (Cidlo teploty v€etné kabelaze jedna o naslednou chybu po
e chlazeni motoru Mains Undervoltage (F9 /
napajeni ventilatoru A2). Pro zjisténi celé historie
otaceni ventilatoru zavad je nutné nacist pamét
vzduchovy filtr zavad. Pokud je pfi€inou za-
o priliS vysoké zatizeni? vady F09, tak je to v pfislus-
F9 |Mains Undervoltage Sit'ové podpéti 7.09 ném r.m’sté.popséngz ]
Parametr Arm Volt Nom (1.02) | it g e 'V zavislosti na pouzitém mo-
pfizpdsoben napajecimu sit'o- toru Ize pfi automatické op-
. . vému napéti, viz kapitola 2.2 timalizaci buzeni zjistit vySSi
viz také A2 tabulka 2.2/4. Jinak dojde k chy- faktor zesileni Field Cur KP
viz také A8 bé F09-Mains Undervoltage (4.03), ktery mimo jiné maze
(nejpozdéji 10 sekund po povelu vést ke kmitani proudu bu-
ON) nebo k alarmu A02-Mains zeni. To maze zpasobit chy-
Voltage Low (okamZité po pove- bu prekroCeni proudu buzeni
lu ON). B&hem uvadéni do pro- F13-Field Overcurrent nebo
vozu s napovédou se to miZe chybu nedostatecného prou-
stat v libovolném misté po pfipo- du buzeni F12-Field Un-
jeni pohonu [Start Drive , stisk- dercurrent. Nastavte para-
nout (I)]. Aby se zamezilo této metr Field Cur KP (4.03) na
chybé popf. alarmu, je nutné nizsi hodnotu a/nebo Field
pfed novym startem pfed uvadé- Cur TI (4.04) na vySSi hod-
nim do provozu s napovédou notu. Vyzkou$ejte nastaveni
nastavit parametr Net Underv se standardnimi hodnotami
Trip (1.10) = 0...-10%. Viz také (KP=0,300/T1=200 ms).
kapitola 4.5.1 Sledovani sitové-
ho napéti.
F 10 | Mains Overvoltage Prekroceni si.t’ového napéti 7.09
Sitové napéti je vy3sinez 120 % [ pit g

jmenovitého napéti ménice. Tato
hranice je pevné dana.

Odpojte pohon a zméfte sitové
napéti.
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Fault message
Fault no.

Vyznam /
mozné priciny

Param.

Fault message
Fault no.

F13

Field Overcurrent

Piekroceni proudu buzeni

Proud buzeni dosahl mezni hod-

notu (parametr Field Ov Cur

Trip (4.05)), mohlo by dojit

k poSkozeni motoru.

PFekontrolujte

e parametry tykajici se buzeni

e odpor buzeni

e pfipojeni buzeni

e Uroven izolace kabelu a bu-
diciho vinuti

bit 12

Vyznam /
mozné priciny

Param.

F 17

Tacho Polarity Fault

Chybna polarita tachogenera-

toru

Zpétnovazebni signal tachoge-

neratoru ma chybnou polaritu.

Provedte nasledujici kontroly:

e polarita kabelu tachogenera-
toru

e polarita kabell kotvy a buze-
ni

e smér otaceni motoru

7.10
bit 0

F 14

Armature
Overcurrent

Prekroéeni proudu kotvy
Proud kotvy je vy$Si nez hodnota
nastavena v parametru 3.04 Ar-
mature current max . Pfi¢inou
tohoto problému muze byt zkrat
v obvodu kotvy nebo vadny tyris-
tor.
Vypnéte pohon a provedte na-
sledujici kontroly
e zmeéfte odpor kotvy
e prekontrolujte vSechny pfi-
pojky v obvodu kotvy
e zkontrolujte funkci vSech
tyristort
e Kkontrolujte parametry regula-
toru proudu (skupina 3)
z hlediska nestability.

7.09
bit 13

F18

Overspeed

Prekroceni otacek

Skutecné otacky motoru jsou

pFilis vysoké.

Mozné pficiny chyby:

e ReZim s regulaci momen-
tu/proudu misto regulace
otacek.

e Parametry regulatoru otaCek
nejsou spravné nastaveny,
zvlasté pfi aplikacich 2Q
(pfekmity/prekroceni otacek
nebo nestabilita, viz parame-
try ve skupiné 5)

e Motor je provozovan
s extrémnim zatiZzenim.

7.10
bit 1

F 15

Armature
Overvoltage

Prekroceni napéti kotvy
Napéti kotvy pfekrocilo hodnotu
nastavenou v parametru Arm
Overv Trip (1.09).

Mozné pfi€iny chyby:

e P¥ilis nizka prahova hodnota
pro chybu (je nutné zohlednit
prekmity napéti) nebo chyb-
né jmenovité napéti motoru

e P¥ili§ vysoky proud buzeni,
mozna problém se zeslabe-
nym buzenim (viz parametry
buzeni)

e Prekmitnuti nebo nestabilita
regulatoru otacek/proudu
kotvy

e Prekroceni otaCek

7.09
bit 14

F19

Motor Stalled

Motor zablokovan

Motor stoji nebo se otaci

s otackami pod prahovou hodno-

tou pro zastaveni ur€enou para-

metrem Zero Speed Lev (5.15)

se skute¢nou hodnotou momen-

tu vétsi nez Stall Torque (3.17)

po dobu del$i nez omezuijici ¢as

(parametr Stall Time (3.18)).

Provedte nasledujici kontroly:

e vS8echna mechanickéa spojeni
s motorem

e spravny stav zatiZzeni

e omezeni proudu/momentu

e nastaveni parametrd (sku-
pina 3)

7.10
bit 2

F 16

Speed Meas Fault

Chyba méreni otacek

Porovnani zpétnovazebniho sig-

nalu otacek z tachogeneratoru

nebo snimace impulst se nezda-

filo nebo doslo k preteceni u

analogového vstupu AITAC.

Provedte nasledujici kontroly:

e vSechny pfipojky tachogen.
popf. snimace impulst

e napdjeni snimace impulst

e piipojky ménice — preruseny
okruh kotvy?

7.09
bit 15

F 20

Communication Fault

viz také A11

Chyba komunikace

Pfi nastaveni parametru com-
mand location 2.02 na ,Field-
bus“. Chyba komunikace Field-
bus se nastavi, pokud se nepfi-
jme zprava po dobu delSi nez je
¢as nastaveny v parametru
Comm Fault Time (2.08) . Po-
kud mistem ovladani neni ,Fiel-
dbus*, vznikne misto toho alarm
11.

Prekontrolujte prosim pfipojeni
kabelu Fieldbus a pfekontrolujte
funkci vSech zafizeni Fieldbus
podle hodnot nastavenych v pa-
rametru skupiny 8.

7.10
bit 3
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Vyznam /

'm‘ mozné priciny E
Fault no. Y
F 21 | Local Control Lost Prekroceni casu pfi mistnim 7.10
V rezimu mistniho ovladani (Lo-
cal) neni pfijata zadna zprava
pod dobu del$i, nez je hodnota
nastavena v parametru Comm
Fault Time (2.08).
Pfekontrolujte prosim pfipojeni
ovladaciho panelu / PC Tool.
F 22 | External Fault Externi chyba ) 7.10
Tato chyba muze byt uZivatelem | i 5

viz také A12

zadana pres digitalni vstupy, po-
kud je tato funkce ve zvoleném
makru k dispozici. Vlastni pohon
pracuje bez chyby!

V pfipadé problém( s pfipojenim
prekontrolujte logické Urovné a
pFipojky obvodu, ktery je pfipojen
k pfislusnému digitalnimu vstu-
pu.
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6.4.6 Alarmova hlaseni (A)

Alarmova hlaseni jsou indikovana na sedmisegmentovém
displeji karty SDCS-CON-3 ve formé alarmového kédu A . . a
na LCD-displeji ovladaciho panelu DCS 400 PAN v textovém
formatu. Indikace alarmovych hlaseni se provede pouze
tehdy, kdyz neni aktivni zadné alarmové hlaseni.

S vyjimkou A9 (Emergency Stop) nevedou alarmova hlaseni
k vypnuti pohonu.
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Alarm message
Alarm no.

Vyznam /
mozné priciny

Param.

A1

Parameters Added

Alarm pfidavnych parametrua
Byla zavedena nova verze soft-
ware, ktera obsahuje vice para-
metrd nez starsi software. PFi-
davné parametry byly nastaveny
na nastaveni z vyroby. Cislo
posledniho z téchto parametru si
Ize nacist v parametru 7.03 Di-
agnosis.

Prekontrolujte prosim nové pa-
rametry a, pokud maji byt pouzi-
ty, nastavte pozadované hodno-
ty. Pomoci servisniho programu
prizplUsobte texty na ovladacim
panelu nebo kontaktujte nejblizsi
ABB servisni centrum.

7.12
bit 0

A2

Mains Voltage Low

viz také F9

Alarm podpéti sité

Sitové napéti pokleslo na hod-

notu, ktera lezi 5% (pevna hod-

nota) pod prahovou hodnotou

chyby pro F9.

e  Prekontrolujte sitové napé-
ti.

e  Stfidavé/stejnosmérné na-
péti mezi sebou nekore-
sponduji.

7.12
bit 1

A3

Arm Circuit Break

Alarm otevieného okruhu kot-
vy

Pozadovana hodnota proudu
kotvy se nerovna nule, ale sku-
te¢na hodnota proudu kotvy zU-
stava po urcitou dobu na nulové
arovni.

Prekontrolujte vSechny pfipojky
a pojistky okruhu kotvy.

7.12
bit 2

A4

Converter Temp High

viz také F7

Alarm piekroceni teploty mé-
nice

Teplota méni¢e dosahla hodnotu
lezici 5°C pod prahovou hodno-
tou chyby pro F7.

Pfekontrolujte spravny provoz
ventilatoru méni¢e a podminky
zatiZeni.

7.12
bit 3

A5

Motor Temp High

viz také F8

Alarm piekroceni teploty mo-
toru

Teplota motoru je pfili§ vysoka
(pokud je pfipojen PTC-rezistor
na Al2).

Prekontrolujte spravny provoz
ventilatoru motoru a podminky
zatizeni.

7.12
bit 4

A6

Arm Current
Reduced

Alarm snizeni proudu kotvy
Pohon je vybaven ochranou mo-
toru It. Alarm se vyvola, kdyz
tato ochranna funkce udrzuje
proud kotvy na zadané udrzova-
ci urovni (viz také popis ochrany
%, tak za&ne pracovat po uply-
nuti Casu pretizeni zadaného
parametrem Overload Time
(3.05)).

Prekontrolujte cykly zatizeni po-
uzitého motoru.

7.12
bit 5




Alarm message
Alarm no.

Vyznam /
mozné priciny

Param.

Alarm message
Alarm no.

Vyznam /
mozné priciny

Param.

A7

Field Volt Limited

Alarm dosazeni hranice napéti
buzeni

Tento alarm se objevi, pokud
napéti buzeni dosahlo hodnotu
nastavenou v parametru Field
Volt Nom (1.04) a proud buzeni
proto nemuze byt nastaven na
pozadovanou hodnotu.
Prekontrolujte odpor a teplotu
okruhu buzeni a parametry Fi-
eld Cur Nom (1.03) a Field Volt
Nom (1.04).

7.12
bit 6

A8

Mains Drop Out

Alarm vypadku sité

DCS 400 je vybaven funkci ,Au-
to Reclosing®, ktera po kratko-
dobém vypadku sité umozriuje
znovu automaticky zapnout po-
hon (za predpokladu, Ze nedojde
k preruseni napajeni pro fidici
jednotku). Alarm je automaticky
vynulovan, pokud se sitové na-
péti vrati béhem Casu nastave-
ného v parametru Net Fail Time
(1.11). Jinak vzniknou pfislusna
chybova hlaseni (F9, F11, F12)
a pohon se vypne.

7.12
bit 7

A9

Eme Stop Pending

Alarm nouzového zastaveni
Tento alarm vznikne, kdyz bude
otevfen digitalni vstup DI5
+LEmergency Stop“ nebo pokud
nebude pfi komunikaci Fieldbus
nastaven bit nouzového zasta-
veni.

Je nutné prekontrolovat digitalni
vstup a stav vSech relevantnich
spinacl pro nouzové zastaveni.
Pokud se ovladani provadi pres
Fieldbus, je nutné prekontrolovat
stav fidiciho programu Fieldbus
popt. stav komunikace na Field-
bus. Pokud je nastaven parame-
tr Cmd Location (2.02) na ,Fi-
eldbus®, musi byt zafizeni Field-
bus pfipojeno a musi byt zvole-
ny parametry ve skupiné 8.

7.12
bit 8

A10

Autotuning Failed

Alarm nezdarené automatické

optimalizace

. Pokud se béhem uvadeéni
do provozu s napovédou
nezdafi automaticka opti-
malizace, je nutné stisk-
nout tlaitko MENU nebo
ENTER, aby se zjistilo pfi-
slusné diagnostické hlase-
ni. Podrobné informace o
téchto hlasenich jsou uve-
deny v kapitole 6.4.7. Pro
pokra€ovani v uvadéni do
provozu s napovédou
stisknéte ENTER.
Poznamka: Jakakoliv
vznikla zavada prerusi
uvadéni do provozu s na-
povédou. Pro analyzu za-
vady nactéte prosim pa-
mét’ zavad a Diagnosis
(7.03). V paméti zavad mu-
Ze byt pfipadné i vice chyb.

. Pokud je automaticka op-
timalizace spusténa z Con-
tr Service (7.02) a nezdafi-
la se, stisknéte tlacitka
MENU nebo ENTER pro
zvoleni obsluhy z ovlada-
ciho panelu a nactéte Dia-
gnosis (7.03). DalSi postup
jak je uvedeno vyse v kapi-
tole 6.4.6.

Dalsi informace viz kap. 6.3 Uzi-

te¢né typy pro uvadéni do pro-

vozu.

712
bit 9

Comm Interrupt

viz také F20

Alarm preruseni komunikace
Pokud parametr Cmd Location
(2.02) neni nastaven na ,Field-
bus®, vznikne tento alarm misto
F20, pokud se nepfijme zprava
po delSi dobu, nez je nastavena
v parametru Comm Fault Time
(2.08).

PFekontrolujte pfipojeni kabelu
Fieldbus a prekontrolujte funkci
vSech zafizeni Fieldbus podle
hodnot nastavenych ve skupiné
parametru 8.

7.12
bit 10

A12

External Alarm

viz také F22

Alarm externiho alarmu

Tento alarm mUGze uzivatel zadat
pres diagnostické vstupy, pokud
je tato funkce ve zvoleném mak-
ru k dispozici. Vlastni pohon
pracuje bezchybné!

V pfipadé problému je nutné
prekontrolovat pfipojeni pfislus-
ného obvodu spojeného

s digitalnim vstupem.

7.12
bit 11

A13

ill Fieldbus Setting

Alarm neplatného nastaveni
Fieldbus

Parametry Fieldbus v parametru
skupina 8 nejsou nastaveny
odpovidajic zafizenim Fieldbus.
PFisluSné zafizeni nelze iniciali-
zovat.

Prekontrolujte konfiguraci zafi-
zeni Fieldbus a odpovidajic na-
stavte vSechny pfislusné para-
metry v parametru skupina 8.

7.12
bit 12
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Vyznam / =

Alarm message mozné priciny [

Alarm no. &
A 18 | Parameter Restored | Obnoveni parametrt 713
Aby bylo mozné zjistit ztratu dat bit 1

ve FlashProm, je sektor parame-
trd zajistén kontrolnim souctem.
Ke ztraté dat mdze dojit pfi tech-
nické zavadé FlashProm nebo
kdyz mezi zménou parametr(i a
5sekundovym cyklem zapisu do
paméti vznikne vypadek napaje-
ni elektroniky. Z bezpe&nostnich
ddvodu existuje nad oblasti pa-
rametrt druhy, tzv. zalozni sek-
tor. V této oblasti jsou udrzovany
parametry a obsah paméti zavad
jako aktualni kopie.

Pokud se zjisti ztrata dat v sek-
toru parametrd, bude aktivovan
tento zalozni sektor a parametry
budou obnoveny. Proces obno-
veni vyvola alarm A18-obnoveni
parametrti. Pohon zUstava
funkceschopny, alarm Ize potvr-
dit tla¢itkem Reset. Je nutné
prekontrolovat naposledy zadané
parametry a pfipadné je zadat
zZnovu.

Teprve kdyz se zjisti ztrata dat i
v zaloznim sektoru, bude pohon
z bezpecénostnich divodu zablo-
kovan a spusti se chyby F2-
Hardware, ta muze byt také pro-
vazena chybou F4-Param-
Checksum. Tyto chyby nelze
potvrdit.

Vypnutim a zapnutim napajeni
elektroniky budou vynulovany
v8echny parametry na pavodni
hodnoty (nastaveni z vyroby).
Pokud je nadale v paméti Flas-
hProm chyba, vede to pfi pfisti
kontrole kontrolniho souétu zno-
vu k vypnuti v dusledku chyby.
Pokud se jedna o docasny efekt,
musi se pohon pred pfistim uve-
denim do provozu znovu pa-
rametrizovat, prekopirovani
(dfive ulozené) sady parametrd
z ovladaciho panelu do ménice.

| kdyz se po zapnuti napajeni
elektroniky tato zavada odstrani,
musi se pfi prvnim zjisténém
problému chyby hardware Flas-
hProm pocitat s tim, Ze se tato
chyba muize vyskytnout opako-
vané.




6.4.7 Diagnosticka hlaseni

Parametr ,Diagnosis“ (7.03) udava podrobnéjsi
informace o pri¢inach nékterych alarmid a zavad. Tyto
informace jsou automaticky zobrazeny pri vzniku
problému v pripadé uvadéni do provozu s napovédou.

Referen¢ni seznam diagnostickych
hlaseni - setfidénych abecedné

Diagn. zprava > '8

€=

A |Al2vs PTC 74
Arm Cur <>0 15

Arm Data 73

Arm L Meas 16

Arm R Meas 17

E Enc Polarity 26
F Field L Meas 18
Field R Meas 19

Field Range 72

Fid Cur <> 0 14

Fid Low Lim 70

Flux Char 71
G | Ground Fault 103
Grp9 Disable 76

N No Accel 81
No EncSignal 27

No Run Cmd 12

No ZeroSpeed 13
None 0

Not At Speed 24

Not Running 23
NoThyrConduc 104

P Par Checksum 34
R | RecoveryTime 75
Result False 96

S Shortcut V11 90
Shortcut V12 91
Shortcut V13 92
Shortcut V14 93
Shortcut V15 94
Shortcut V16 95
ShortcV11/24 99
ShortcV12/25 100
ShortcV13/26 101
ShortcV14/21 102
ShortcV15/22 97
ShortcV16/23 98

Sp Deviation 80
SpPar Detect 82
StillRunning 28

T Tacho Adjust 22
TachPolarity 25
Tune Aborted 11
TuneParWrite 20

U UpDn Aborted 32
W | Wiz ParWrite 30

- Vyznam /

€5 mozné priginy

20 | |Diagn. zprava

£
0 zadné Aktualné zadna zavada
1 1 Interni softwarem podminéné pficiny.
to |az Obrat'te se prosim na nejblizsi ser-
10 |10 vis ABB.

11 | Tune Aborted Postup byl pferusen v disledku

CHYBY nebo vypnutim povelu RUN.

No Run Cmd

Byla aktivovana procedura pro sledo-

vani ¢asu, protoze uvolnéni bylo za-

pnuto béhem 30 s. Mozné pficiny:

e nouzové zastaveni

¢ nedostatecny proud buzeni

e chybéjici sitové napéti

e chybéjici povel RUN

e prepalené pojistky

¢ (1) bylo stisknuto pozdé nebo nebylo
stisknuto

¢ (I) bylo stisknuto dvakrat

13

No ZeroSpeed

Tento jev mGze vzniknout b&hem au-
tomatické optimalizace (buzeni, kotva,
otacky a tok) a pfi nastavovani zpétné
vazby otacek (EMF, tachogenerator,
snimac), pokud jsou Zero Speed Lev
(5.15) = 0, popf. jsou pFilis nizké.
Musi byt vétsi nez 0 ot/min.

14

Fid Cur<>0

Proud buzeni neni roven nule, i kdyz
by mél byt nulovy.

Jesté jednou se pokuste, pokud Field
Cur Nom (1.03) nastavte prechodné
na 50 % a potom zkuste jesté jednou.
Po optimalizaci okruhu kotvy nastavte
parametr Field Cur Nom (1.03) zpét
na 100 %. Neni prili§ vysoka ¢asova
konstanta buzeni?

15

Arm Cur <> 0

Proud kotvy neni roven nule, i kdyz by
mél byt nulovy.

Pokuste se jesté jednou, jinak odpojte
vinuti kotvy.

16

Arm L Meas

Zmérena indukénost kotvy je vétSi nez
maximalni mozna hodnota udana v
parametru Arm Inductance (3.12).
Neni mozné zjistit hodnotu pro optima-
lizaci okruhu kotvy. Manualné nastavte
na spravnou (nebo maximalni) hodno-
tu.

Nastavte parametr Arm Cur Nom
(1.01) docasné na 160 % hodnoty a
znovu provedte automatickou optima-
lizaci. Potom znovu korigujte parametr
1.01.

17

Arm R Meas

Zmérfeny odpor kotvy je vy$Si nez ma-
ximalni hodnota v parametru Arm
Resistance (3.13).

Neni mozné zjistit hodnotu pomoci
optimalizace okruhu kotvy. Manualné
nastavte na spravnou (nebo maximal-
ni) hodnotu.

18

Field L Meas

Zmeéfena indukénost buzeni je pfilis
velka. Hodnota “Field L” je pouzita pro
vypocet parametru Field Cur KP
(4.03).

Neni mozné nastavit automatickou
optimalizaci okruhu buzeni. Misto au-
tomatické optimalizace se provede
manualni optimalizace obvodu buzeni.
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Field R Meas

Zmérena indukénost buzeni je pfilis
velka. Hodnota “Field R” je pouzita pro
vypocet parametru 4.04 (Field Cur TI).
Neni mozné nastavit automatickou
optimalizaci okruhu buzeni. Misto au-
tomatické optimalizace se provede
manualni optimalizace obvodu buzeni.

20

TuneParWrite

Zapis parametrd regulatoru nebo pa-
rametr( preruSovaného proudu béhem
optimalizace zpUsobil chybu.

PFipadné jsou vypocétené hodnoty mi-
mo pfislusnou oblast nebo parametry
jsou u zapnutého pohonu chranény
proti zapisu. Zkuste znovu nebo na-
stavte parametry manuainé.

21

21

Prekro¢eni ¢asu pfi automatické opti-
malizaci.
Obrat’te se prosim na nejblizsi ser-
vis ABB.

22

Tacho Adjust

Bé&hem uvadéni do provozu s napoveé-
dou se otaci potenciometrem R115,
az se na indikaci ovladaciho panelu
indikuje cca. 0. Pokud je odchylka pfi-
li§ velka, nebude nastavena hodnota
akceptovana.

Poznamka: Platny rozsah kolem hod-
noty 0 je +/-200.

— Vyznam /
€5 mozné priginy
..g 2 | IDiagn. zprava

31 |31 Prekroceni €asu pfi zahajeni kopiro-
vani mezi ovladacim panelem a méni-
cem.

Obrat'te se prosim na nejblizsi ser-
visni centrum ABB.

32 | UpDn Aborted PrekroCeni €asu béhem kopirovani
parametr(i mezi méni¢em a ovladacim
panelem.

Data nebyla v€as zavedena. Je preru-
Seno spojeni s ovladacim panelem?
33 |33 rezervovano
34 | Par Checksum [ Chyba kontrolniho souétu pfi kopiro-

vani parametrt mezi méni¢em a ovla-
dacim panelem (mozna chyba pfeno-
su).

Pokuste se o kopirovani znovu.
Pokyn: Pokud tato chyba vznikne pfi
kopirovani do ovladaciho panelu, ne-
jsou v ovladacim panelu Zadné platné
parametry. Pokud se vyskytne do ko-
pirovani do ménice, zUstanou parame-
try v ménici nezménény.

35

35

Chyba software pfi Upload nebo
Download.

Obrat'te se prosim na nejblizsi ser-
visni centrum ABB.

23

Not Running

Prekro€eni ¢asu pfi rozjezdu pohonu.
Po aktivaci startu pohonu se pohon
v€as nerozbéhne. Mozné pficiny:

* nouzové zastaveni

* nedosazeni proudu buzeni

» chybéjici sitové napéti

* pfepalena pojistka(y)

36

36

Chyba software pfi Upload nebo
Download.

Obrat'te se prosim na nejblizsi ser-
visni centrum ABB.

37-39

38...39

rezervovano

40-49

40...49

rezervovano pro SW hlaseni (F3).

50-59

50...59

rezervovano pro HW hlaseni (F2).

24

Not At Speed

Pohon byl spustén uvadénim do pro-

vozu s napovédou, ale pozadovana

hodnota otacek nebyla véas dosaze-

na.

* PFili$ nizka proporcionalni slozka u

regulatoru otacek?

*» Motor zablokovan?

« Otevieny okruh kotvy?

* (I) bylo stisknuto ve $patném oka-
mziku.

60-69

60...69

rezervovano

70

Fld Low Lim

Pomér nominal field current (1.03) k
minimum field current (4.06) neod-
povida poméru maximum speed
(1.06) k base speed (1.05).

25

TachPolarity

Spatna polarita tachosignalu. Pfekont-
rolujte pfipojeni tachogeneratoru, kot-
vy a buzeni.

71

Flux Char

Zjisténi charakteristiky toku se nezda-
filo. Hodnoty parametrd Field Cur
40% (4.07), Field Cur 70% (4.08) a
Field Cur 90% (4.09) nejsou ve vze-
stupném poradi.

26

Enc Polarity

Spatné polarita signalu vysilage im-
pulsu. Pfekontrolujte zapojeni vysilace
impulsu, kotvy a buzeni.

72

Field Range

Parametr Field Voltage Nominal
(1.04) a Field Current Nominal (1.03)
lezi mimo provozniho rozsahu méni-
Ce, viz kap. 3.7 odst. 3.7/3 a /4.

27

No EncSignal

Chybi signal vysilace impulst. Pfekon-
trolujte zapojeni vysilace impulsu.

28

StillRunning

PrekroCeni €asu pfi zastavovani po-

honu.

Po aktivaci povelu pro zastaveni pfi

uvadéni do provozu s napoveédou ne-

dosahl pohon v€as prahové hodnoty

pro zastaveni.

» Tlacitko (1) bylo stisknuto ve Spat-
ném ¢asovém okamziku

» Pfipadné je Zero Speed Lev (5.15)
nastaven pfiliS nizko.

73

Arm Data

Parametry Armature Voltage Nominal
(1.02), Armature Current Nominal
(1.01) a Armature Resistance (3.13)
neodpovidaji. Ua je mensi nez la x
Ra.

29

29

Chyba pfi ¢teni parametru.
Obrat'te se prosim na nejblizsi ser-
visni centrum ABB.

30

Wiz ParWrite

Nezdafil se zapis parametr. Otaci se
jesté motor? Pohon je v zapnutém sta-
vu, pfitom je o€ekavan vypnuty stav.
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3bbbb| 3bbbb

3bbbb chybna diagnostika tyristort
(b=bridge)

b 1...6 =tyr. V21...V26 vadny

b 1...6 =tyr. V21...V26 vadny

b 1...6=tyr. V11...V16 vadny

b 1...6 = tyr. V11...V16 vadny

3 Diagnostika tyristorti “test
vodivosti”

Po kontrole z hlediska zkratu nebo zkratu s kostrou se v parech
kontroluje vodivost tyristori. K tomu jsou postupné zapinany
vSechny proudové vétve. PFi chybném vysledku kontroly budou
pFislusné tyristory indikovany jako ¢iselna kombinace.

napr.

dva tyristory v jednom modulu!
4-Q 2Q
B8 I
Vit Javi4 11, | V14
<N S| =y - N
V24, b vzt
i Zal ] 1=l
VAEIDS ; Lv1e Vi3 V16
~ ™~ T~ IS
V26,1 23 s
= Izl .
V15 : vz UL :..ﬁ‘.”.z
fvaz |, E_Lvos
1= Ll
b ; ;
J-l.l-l-l..-l-@ o @ h,

Diagnostika: 30054

Y\

V25 V24

Diagnostika: 31200

Vi1 V12

1ggnn| 1ggnn

10903 chybny pfenos parametrd
(g=skupina, n=¢islo)
0903 chybna adresa parametr(
1 Chyba downloadu

Pokud je béhem downloadu zameze-
no zapisu na adrese parametru, proto-
Ze je napf. pohon zapnut nebo jsou
poruseny hranice min/max., tak se zo-
brazi pfislusna adresa parametrd v za-
kédovaném formatu, napf. adresa pa-
rametru 0903 odpovida 9.03 (Jog 2).

_ Vyznam /
€5 mozné priginy
..E 2 | |Diagn. zprava

74 | Al2vs PTC Al2 je nastaven jako vyhodnoceni
PTC a zdroj pozadované hodnoty.
Standardné je v makrech 1, 2, 4, 6, 7
definovan analogovy vstup Al2 jako
zdroj poZzadované hodnoty a proto ne-
ni k dispozici pro jiné funkce. Pokud
se na tento vstup Al2 pfipoji PTC a
pomoci toho se zjistuje reakce PTC
(2.12), tak dojde k alarmu Par Setting
Conflict (A16). Korigujte nastaveni.

» Nastavte parametr Torque Ref Sel
(3.15) popi. Aux Sp Ref Sel (5.26) z
Macro depend na Const Zero.

75 | RecoveryTime Cas pro zotaveni je pfili§ kratky.
Zvyste Recovery Time (3.06) nebo
snizte Arm Cur Max (3.04) nebo
Overload Time (3.05).

76 | Grp9 Disable Digitalni vstupy DI1...DI4 maker 1, 5,
6, 7 a 8 |ze prekonfigurovat ve sku-
piné parametrd 9-Macro Adaptation.
Makra 2, 3 a 4 nelze prekonfigurovat.
Pro tato makra 2, 3 a 4 neni mozné
priradit jakykoli parametr ze skupiny
9. VSechny parametry v této skupiné
museji byt zavislé na makru. Pokud
je néktery definovan jinak nez jako
zavisly na makru, bude generovan
alarm A16-Parameter Conflict.

77-79 | 77...79 rezervovano

80 | Sp Deviation Otacky jsou nestabilni. Neni dosazena
pozadovana hodnota.

81 | No Accel Motor neakceleruje.

82 | SpPar Detect Nelze zjistit hodnoty KP a Tl pro regu-
lator otdCek. Hodnoty leZi mimo pfi-
slusnych hranic parametri Speed
Reg KP (5.07) a Speed Reg TI (5.08).

83-89 | 83...89 rezervovano

90 | Shortcut V11 Zkrat zplGsobeny pres V11

91 | Shortcut V12 Zkrat zplsobeny pres V12

92 | Shortcut V13 Zkrat zplsobeny pres V13

93 | Shortcut V14 Zkrat zpUsobeny pres V14

94 | Shortcut V15 Zkrat zpUsobeny pres V15

95 | Shortcut V16 Zkrat zplsobeny pres V16

96 | Result False Vysledek kontroly uzaviracich schop-
nosti tyristoru neni pouzitelny pro jed-
noznacnou diagnostiku. Vzniknul v8ak
problém. Je nutné provést manualni
test.

97 | ShortcV15/22 Zkrat zpUsobeny prfes V15 nebo V22

98 | ShortcV16/23 Zkrat zpUsobeny prfes V16 nebo V23

99 | ShortcV11/24 Zkrat zplUsobeny pfes V11 nebo V24

100 | ShortcV12/25 Zkrat zplUsobeny pfes V12 nebo V25

101 | ShortcV13/26 Zkrat zplUsobeny prfes V13 nebo V26

102 | ShortcV14/21 Zkrat zpUsobeny pres V14 nebo V21

103 | Ground Fault Vedeni k motoru ma zkrat s kostrou

104 | NoThyrConduc | Zadny tyristor neni vodivy. Vinuti kotvy

neni pripojeno?
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