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Cuvdnt inainte

Va multumim ca ati ales unitatea de control vectoriald de inalta performantd din seria Megmeet MV820.

Ca platforma de control vectoriala de noua generatie, MV820 adopta o solutie avansata de actionare, care
integreaza actionarea motorului sincron si actionarea motorului asincron, controlul cuplului si controlul vitezei si
dispune de indicatori de conducere de conducere, capabili sa raspunda diferitelor nevoi care necesita
performante ridicate. intre timp, MV820 are un control sunet anti-declansare si o adaptare puternicd la medii
dure cu retea de alimentare proasta, temperatura ridicata, umiditate ridicata sau umplut cu praf, imbunatatind
in mare masura fiabilitatea.

MV820 ofera extindere modulara, permitandu-va sa adaugati module in mod flexibil, in functie de nevoile
dumneavoastra speciale. in plus, MV820 are VF, SVC si FVC avansate pentru controlul vitezei si cuplului,
control al procesului Th bucla inchisa, terminale de intrare si iesire multifunctionale, referinta de frecventa a
impulsurilor, PLC simplu, control referinta principal/auxiliar, control master-slave si asa mai departe, complet
capabil pentru diferite scenarii de actionare, scaderea costurilor sistemului si Tmbunatatirea fiabilitatii sistemului.

MV820 este proiectat cu compatibilitate electromagnetica generala si control PWM optimizat, indeplinind
cerintele de mediu pentru zgomot redus si interferenta electromagnetica scazuta.

Acest manual consta in principal din instalare, cablare, setarea parametrilor, diagnosticarea defectiunilor,
depanare, intretinere zilnica si aspecte conexe. Va rugam sa cititi cu atentie acest manual inainte de a instala
si utiliza unitatea pentru a elibera intregul potential al unitatii, pastrati manualul Th mod corespunzator si oferiti-
| utilizatorului real atunci cand este necesar.

Inspectie de despachetare
Cand despachetati produsul, nu uitati sa verificati urmatoarele:

e daca exista vreo pagubg;

e daca valorile nominale de pe placuta de identificare sunt aceleasi cu cele comandate.

Compania noastra a implementat o inspectie strictd asupra productiei si ambalajului produsului. Daca exista
incd vreo eroare, va rugam sa ne contactati sau sa ne contactati distribuitorul local.

Suntem angajati in imbunatatirea continua a drive-urilor. Manualele relevante furnizate de noi pot fi modificate
fara notificare.



Masuri de siguranta

Indica faptul cd nerespectarea notificdrii poate duce Ila
&mam deces sau vdatamari corporale grave.

Indica faptul cd nerespectarea notificdrii poate duce Ila
Ammus vatamdri personale moderate sau minore sau deteriorarea
echipamentului.

& DANGER

e Instalati produsul pe materiale incombustibile, cum ar fi metalul.
Nerespectarea va avea ca rezultat un incendiu.

¢ Nu instalati produsul in apropierea obiectelor combustibile.
Nerespectarea va avea ca rezultat un incendiu.

e Nu instalati produsul Tn locuri cu gaze explozive.

e Lucrarile de cablare trebuie efectuate de personal profesionist. in caz
contrar, va exista un soc electric.

e Inainte de cablare, verificati dacé sursa de alimentare de intrare este
intreruptd. In caz contrar, va exista un soc electric.

e Conectati corect borna de imp&mantare a unitatii. in caz contrar, va
exista un soc electric.

e Inchideti corect capacul inainte de pornire. in caz contrar, pot aparea
soc electric sau explozie.

e Cand porniti o unitate care a fost depozitatéd timp de 2 ani, utilizati un
regulator de tensiune pentru a creste tensiunea treptat. In caz contrar,
pot aparea soc electric sau explozie.

e Pentru a evita socurile electrice, nu atingeti bornele cand unitatea este
pornita.

e Pentru a evita socurile electrice, nu utilizati unitatea cu mainile ude.

e Inainte de a efectua intretinerea, asigurati-va c alimentarea este
intrerupta timp de 10 minute si verificati daca indicatorul de incarcare
este complet oprit sau daca tensiunea negativului/pozitiv al magistralei
este sub 36 V. Nerespectarea va duce la un soc electric.

e Doar personalul profesionist este calificat pentru a hlocui componentele.
Nu lasati niciun fir sau piese metalice in interiorul unitatii. Nerespectarea
va avea ca rezultat un incendiu.

e Dupa schimbarea placii de control, trebuie sa setati corect parametrii
inainte de a rula. In caz contrar, vor exista daune echipamentelor.

o Partile goale ale terminalelor din circuitul principal trebuie infasurate cu
band& izolatoare. In caz contrar, poate aparea un soc electric.

AWARNENG

e Cand transportati unitatea, protejati panoul de comanda si capacul




impotriva oricaror solicitari. Nerespectarea va duce la vatamari personale
sau deteriorarea echipamentului.

Instalati produsul pe locul care poate suporta greutatea. Nerespectarea
va duce la vatamari personale sau deteriorarea echipamentului.

Nu instalati unitatea in apropierea conductelor de apa sau in alte locuri
cu stropi de apa. In caz contrar, vor exista daune echipamentelor.

Aveti grija sa nu aruncati suruburi, garnituri, bare metalice si altele
asemenea in unitate. In caz contrar, pot aparea incendii si deteriorarea
echipamentului.

Daca unitatea este deteriorata sau lipseste componente, nu porniti
unitatea. Nerespectarea va avea ca rezultat un incendiu sau vatamari
personale.

Nu instalati produsul in locuri expuse la lumina directa a soarelui. in caz
contrar, vor exista daune echipamentelor.

Nu scurtcircuitati bornele +/DC+ si -/DC-. In caz contrar, pot aparea
incendii si deteriorarea echipamentului.

Capetele de cablu trebuie sa fie bine conectate la bornele circuitului
principal. In caz contrar, vor exista daune echipamentelor.

Nu conectati intrarea de 220 VAC la alte terminale de control decat
RA/RA2, RB/RB2 si RC/RC2. in caz contrar, vor exista daune
echipamentelor.
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Introducere seria MV820

1.1 Model de produs

Modelul de actionare de pe placuta de identificare indica seria produsului, clasa de tensiune, puterea
nominald, versiunea produsului si asa mai departe.

MV820G1-4T55 B T

(3.5 B TS (XXX)
‘ XXX: Cod client

Non-standard

Seria produsului

Marcaj Domeniu Liber: Fara functie
S: Cu functie STO
G General
s Pompon‘are il Liber: Fara reactor CC
T Tensionare T: Cu reactor CC
] Ridicare
F Taiere din mers Liber: Fara unitate de franare integrata
B: Cu unitate de franare integrata
Marcaj Versi
arcaj ersiune p.rodus 0.4 KW pan a 400 KW
Numar Personalizare Putere nominala
: e Marcai Fazele tensiunii
Marcaj Clasa tensiunii de intrare arcay de intrare
2 220V S Monofazat
4 380V /480V T Trifazat

1.2 Pldcuta de identificare a produsului

MEGMEET

MODEL: MV820G1-4T5.58

POWER: 5.5kW

INPUT: AC 3PH 380-480V 50,/60Hz 14.5A
OUTPUT: AC 3PH 0-480V 0-599Hz 13.0A
DEGREES OF PROTECTION: IP20

(€® &
s,N,| (O TRARRT RO AR
EDOCD00E000MM00000L MVE2061-4TEER

SHENZH EN MEGMEET ELECTRICAL Co., LTD.

1.3 Seria de produse

Tabelul 1-1 Seria de unitati

Intrare Curent lesire Volumul de
it | sl de nominala nominal de nominala aer al
al unitate curent (A) iesire (A) | putere (kW) ventilatorulu
HD | ND | HD | ND | HD | ND .
(m 3/min)
MV820G1-
B 250.4B 5.5 ) 24 ) 0.4 ) 0,4

MV820G1- | 8.5 - 4.2 - 0,75 -




250.75B

MV820GT- | 15| - | 75 | - | 15 | -
25158 0.48
MV820G1- '
Yoot les | - | ea | - |22 -
MV820G1-
oo 35 | - |27 | - |o7s| - .
MV820G1- '
prcoaLl - R IR 3 I L
MV820G1- | ¢ g - 5.6 - 2.2 -
4T2.2B 0.48
MV820G1- '
YRSt e | - | ea | - |37 -
MV820G1-
yoroet 1203 | - |70 | - |37 | -
MV820G1-
C Yozt s | - | 180 | - | 55 | - 0,80
MV820G1-
poee 20| - w0 | - |75 | -
MV820G1-
YOI 1320 - | 250 - | 55| -
MV820G1- | 19| - |320] - | 75 | -
5 2T7.58 8
MV820G1- :
ST 1260 - 250 - [ Mo | -
MV820G1-
vordt lss50 | - | 320 - [0 -
MV820G1- | 490 | 58,0 | 370 | 450 | 185 | 22.0
¢ | 4mise 20
MV820G1- :
yoooe | 580 | 62,0 | 450 | 60,0 | 220 | 300
MV820GT- | o5 | 760 | 60,0 | 750 | 300 | 370
- 4T30B -
MV820G1- :
yoaoo | 760 | 920 | 750 | 90,0 | 370 | 450
MV820G1-
yoooe | 920 | M3,0 | 90,0 | 1100 | 450 | 550
MV820G1-
G yoeos | 1130 | 1570 | 10,0 | 152,0 | 550 | 75,0
MV820G1-
Voooe ! | 1570 | 180,0 | 1520 [ 1760 | 750 | 90,0 |  14.42
MV820G1- | 1560 | 214.0 | 176,0 | 210,0 | 90,0 | 110,0
y 4T90B
MV820G1-
YoZOCT | 214,0 | 256,0 | 2100 | 253,0 [ 110,0 | 132,0
MV820G1-
| s 256,0 | 3070 | 253.0 | 304,0| 132,0 | 160,0
MV820G1-
ST 1 307,0| 330,0| 304,0 | 340,0 | 160,0 | 185,0
MV820G1-
o20GT 1330,0 | 368,0340,0( 380,0 | 1850 | 2000 | 2148
MV820G1-
J | MYE2OCT | 368,0| 410, | 380,0 | 426,0{200,0| 220,0
MV820G1- | 4100 | 4400 | 426,0 | 465,0 | 220,0| 250,0

4T220T




1.4 Specificatii tehnice

Tabelul 1-2 Specificatii tehnice

Modele 2S/2T: mono/trifazat 220 V la 240 V;
fluctuatie continua a tensiunii £10%, fluctuatie
tranzitorie -15% pana la +10%, adica 187 V pana la
264 V; Rata de dezechilibru de tensiune: < 3%, rata

Tensiune |[de distorsiune conformad cu IEC 61800-2

nominala
(V) Modele 4T: trifazate de la 380 V la 480 V; fluctuatie

continua a tensiunii +10%, fluctuatie tranzitorie -15%
pana la +10%, adica 323 V la 528 V; Rata de
Intrare dezechilibru de tensiune: < 3%, rata de distorsiune
conforma cu IEC 61800-2

Curent
nominal
de intrare
(A)

Consultati Tabelul 1-1.

Frecventa
nominala |50 Hz/60 Hz, interval de fluctuatie: 2 Hz
(Hz)

Puterea
nominala
de iesire

(kW)

Consultati Tabelul 1-1.
Curent
nominal
de iesire
(A)

Tensiune |lesire trifazata in conditii de intrare nominala, O la
de iesire |tensiunea nominala de intrare, abatere mai mica de

: (V) +3%
lesire

Frecventa
de iesire
(Hz)

V/F: 0,00 pana la 599,00 Hz (unitate: 0,01 Hz);
control vectorial: 0,00 pana la 599,00 Hz

HD:
. 1 min pentru curent nominal de 150%.
Capacitat )
e de |6 s pentru curent nominal de 180%.
suprasarc |1 s pentru curent nominal de 200%.
ina
ND:

1 min pentru curent nominal de 110%.

Modul de |Control vector de flux fard PG, control V/F, control
Control | control |vector de flux cu PG

ul
conc'i'uc Frecyen:ga Control V/F: 599 Hz, alte metode de control: 599 Hz;
eril maxima

o versiune de inaltd frecventa: 3500 Hz
de iesire ’
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Interval

de 1: 200 (control vector de flux fard PG); 1: 1000
reglare a |(control vector de flux cu PG)
vitezei
Precizia *#0,5% (control vector de flux fard PG); =0,02%
controlulu
A ." | (control vector de flux cu PG)
I vitezei
Fluctuatia | £0,3% (control vector de flux fara PG); £0,1%
vitezei |(control vector de flux cu PG)
Raspunsul|{< 20 ms (control vector de flux fara PG); < 10 ms
cuplului |(control vector de flux cu PG)
Precizia controlului cuplului £5% pentru control
Controlul |vectorial fara PG (peste 5 Hz pentru motoarele
cuplului |asincrone, peste 10 Hz pentru motoarele sincrone);
+3% pentru controlul vectorial cu PG
Cuplul de|0,25 Hz 150% (control vector de flux fard PG); 0,00
pornire |Hz 180% (control vector de flux cu PG)
Urmarire rapida, detectie a cuplului excesiv/sub-cuplu,
limita de cuplu, referinta la mai multe viteze,
comutare multipla a timpului de accelerare/decelerare,
reglare automata, accelerare/decelerare curba S,
compensare de alunecare, control al vitezei
.. |ventilatorului, salt de frecventa, functionare de
Functii . . LT ’ .
o economisire a energiei, ajustare PID, functie de somn,
cheie LA
trecere la putere, Modbus, control al cuplului,
controlul automat al vitezei, controlul franarii si
repausului DC franare dinamica; PLC simplu, AVR, 2
seturi de comutare a parametrilor motorului,
comunicare fieldbus; control master-slave si asa mai
departe.
Frecvental o1 Hz pan la 599,00 Hz
de baza
Functiile | Frecventa
produsu de 0,00 Hz pana la 50,00 Hz
lui pornire
Setare panou digital, referinta analogica: Al1/AI2,
Modul de |setare HDI puls terminal; referintd PLC simpla,
setare a |referinta PLC multipla, setare de comunicare a
frecventei|controlerului gazda, referintd de control PID si setare
de comunicare fieldbus
Accelerar
e/
Timp de |0,1 pana la 6000,0 (unitate: 0,1 s)
decelerar
e
Caéoa dc;tat Unitati de frénare Tncorporate ca pqnfiguratie standard
franare pentru MV820G 110 kW si mai mici, cu raport de

dinamica

franare de 0,0 pana la 100,0%
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Capacitat | Frecventa de pornire: 0,00 Hz péana la 599,00 Hz;
e de [|timp de frénare: 0,1 s péna la 50,0 s
franare | Curent de franare: 0% pana la 100%, in functie de
DC  |curentul nominal nominal al unitatii
Funptu Consultati partea cu functia terminalului pentru detalii.
terminale
Functia
de . - N . . .
protecti Consultati partea privind protectia impotriva erorilor pentru detalii.
e
Montat pe perete: montat vertical pe o baza solida in
Metoda [interior, cu cel putin 100 mm spatiu pentru intrarea si
de evacuarea aerului si cel putin 10 mm in stanga atat
instalare |pentru partea stédnga, céat si pentru cea dreapta
(excluzand carcasa A/B), racire cu aer.
Altii
Grad d‘e P20
protectie
Metoda .
. . |Racire cu aer
de racire
in interior f&r& lumina directd a soarelui, praf, gaz
Locul de : - y . . “
corosiv, gaz combustibil, ceata de ulei, vapori de apa,
operare | . ’
picurare sau sare
=1000 m: nu este necesar derating; 1000 m <
Altitudine | altitudine < 3000 m: redus cu 1% pentru fiecare 100
m suplimentar; altitudine maxima: 3000 m
Temufaerat De la -10°C la +50°C, schimbarea temperaturii aerului
.. |<0,5°C/min (se cere reducerea daca temperatura
mediului - < o
. ambientala este peste 40°C)
ambiant
Mediu . . s ]
5% pana la 95% RH, fara condensare, fara ploaie,
Umiditate | zapada si grindina, radiatie solara < 700 W/m2,
presiunea aerului 70 pana la 106 kPa
Vibratie Vibratie sinusoidala: 2 pana la 9 Hz, deplasare 1,5
’ mm; 9 pana la 200 Hz, 5,9 m/s2 (0,6 g)
-30°C la +70°C, schimbarea temperaturii aerului
Temperat <1°C/min.
ura de . . .
depozitar MaX|munj €v50 C pentru depoznare pe termen Iung,‘
e 60 °C pana la 70 °C numai pentru depozitare pe timp

scurt.
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1.3 Componentele produsului

1: Carcasa 2: Placa de codificator 3: Cutie de control 4: Tastatura 5: Cutie de extensie 6: Dop de cauciuc
7: Capac superior 8: Suport de fixare a firului 9: Placa de impamantare 10: Capac ventilator 11: Ventilator 12:
Placa rezistenta la praf

Fig. 1-1 O parte din componente (ludnd ca exemplu incinta C)

1.6 Dimensiunile produsului

Exista noua tipuri de dimensiuni de contur, dupa cum se arata mai jos. Dimensiunile de contur specifice,
dimensiunile de montare si greutatea brutd sunt prezentate in Tabelul 1-3. Desenele sunt doar cu titlu ilustrativ.

Pentru detalii, verificati produsele dvs. reale.

@ Carcasa B: 250,4 kW péna la 2,2 kW
4T0,75 kW pana la 4T3,7 kW

@ @E )
LD

=1 il

Ueszaal ! e

LRl
Fig. 1-2 Anexa B
@ Carcasa C: 2T3,7 kW; 4T55 kW [/ 75 kW
a0 .
7 I
[
Ll ®

ng. 1-3 Anexa C

@ Carcasa D: 2T5,5/7.5 kW; 4T11/15 kW
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7 ]
1
‘eswonser LA
0 2
Fig. 1-4 Anexa D
« Carcasa E: 4T18,5/22 kW
W B1 ¢ d
Il r 9]
(=3 (w]
2| [ |
ac
H ® ol |4
®
L m |
Fig. 1-5 Anexa E
) Carcasa F: 4T30/37 kW
b
i _Q
(. A .

=
1100

(I
i

Fig. 1-6 Anexa F
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) Carcasa G: 4T45/55/75 kW

oFie |
=
=

iE

@ Carcasa H: 4T90/110 kW

_
Fig. 1-8 Anexa H
@© Carcasa I: 4T132/160 kW

1]

i ! =J‘ .

P
N T
] J ]

Fig. 1-9 Anexa |
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@ Carcasa J: 4T185/200/220 kW

. B
o .‘
P
1
| .. | | . ]
I Y PR Lt i _.._.:: —
ile § k3 ] & g

Fig. 1-10 Anexa J
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Tabelul 1-3 Contur, dimensiuni de montare si greutate bruta

Model
de
carcasa

Model de
unitate

(mm)

B1
(mm)

B2
(mm)

(mm)

(mm)

m)

Diame
trul
orifici
ului
de
monta
re
(mm)

Greut
ate
bruta

(kg)

Anexa

MV820G1-
250.4B

MV820G1-
250.75B

MV820G1-
251.5B

MV820G1-
252.2B

MV820G1-
4T0.75B

MV820G1-
4T71.5B

MV820G1-
4T2.2B

MV820G1-
4T73.7B

187,5

50

61

200

72

162,

4.5

1.4

Anexa
C

MV820G1-
2T73.7B

MV820G1-
4T75.5B

MV820G1-
477.5B

259

97,5

97,5

270,

115

176,

2.5

Anexa

MV820G1-
2T75.5B

MV820G1-
277.5B

MV820G1-
4T11B

MV820G1-
4T15B

290

18

18

309,
5

138

202

4.1

Anexa E

MV820G1-
4T18.5B

MV820G1-
4T22B

318

140

140

330

158

208

6.5

Anexa F

MV820G1-
4T30B

MV820G1-
4T37B

412

196

196

424

220

236

13

Anexa

MV820G1-
4T458B

MV820G1-
4T55B

MV820G1-
4T75B

542

190

190

560

260

262

21.5

Carcasa
H

MV820G1-
4T90B

MV820G1-
4T110B

539

230

230

560

300

300

10

37

Anexa |

MV820G1-
4T132T

MV820G1-
4T160T

875

230

230

900

310

429

10

95

Anexa J

MV820G1-
4T185T

MV820G1-
4T200T

MV820G1-
4T220T

974,5

240

150

1039

300

520

120
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1.7 Dimensiunile panoului de operare

@ MV820-DPO01 ca configuratie standard pentru variatoarele de curent alternativ cu o putere de 75 kW
(inclusa)

1
|

N

68

Fig. 1-11MV820-DPO01 aspect si dimensiuni de montare (unitate: mm)
@ MV820-DP03 ca configuratie standard pentru convertizoare de curent alternativ de 90 kW si mai mult

45

/B A\

89

123

i
=

Fig. 1-12 MV820-DP03 aspect si dimensiuni de montare (unitate: mm)

A WARNING

@ O tastatura LED mica detasabila (cu un buton de transfer) sau o tastatura mare (mica sau mare in functie
de puterea unitatii) este configuratia standard pentru MV820, care accepta utilizarea externa. Daca doriti sa
adaugati o tastatura LCD la distantd, consultati 2.2.7.

@ Un port RJ45 este rezervat pentru o tastatura externa.

18



Tntreaga serie MV820 accepta o gama larga de extinderi, cum ar fi PROFINET, EtherCAT, CANopen, PROFIBUS
si alte extinderi de magistrala, 1/O si extinderi de codificator, capabile pentru scenarii care necesita

Optiuni si accesorii

performante excelente de control si retea cu mai multe unitati.

Optiunile si accesoriile introduse in acest capitol, inclusiv cardurile de accesorii, optiunile de magistrala,
optiunile 10 si altele, sunt optionale. Le puteti achizitiona singur sau consultati distribuitorul local in functie de
nevoile dvs. In timpul instalarii si utiliz&rii, urmati pasii corespunzétori pentru a evita deteriorarea unitatii.

Pentru a clarifica, optiunile din acest manual se refera la PN, DP si altele asemenea cu o cutie de expansiune
(consultati 1.5 Fig. 1-1), in timp ce placile accesorii se refera la placi PCBA independente fard o cutie de

expansiune, cum ar fi placile de codificare.

Nu. Nume Model Modglpﬁgagi?ltate

1 . MV810-PNETO1 Seria intreaga

o | Optiunea PROFINET =0 e 0 pNETO2 Seria intreaga

3 optiunea EtherCAT | MV810-ECAT02 Seria intreaga

4 Optiunea CANopen MV810-CANO1 Seria intreaga

5 optiunea TCP MV810-TCPO1 Seria intreaga

6 Optiunea 10 MV810-1001 Seria intreaga

7 MV810-PG11 0,4 pana la 3,7 kW

8 Card ABZ MV810-PG21 | 5,5 pana la 400 kW

9 MV810-PG11S 0,4 pana la 3,7 kW

10 Card ABZ+STO MV810-PG21S | 55 pana la 400 kW

1 Cardul de rezolvare MV810-PG12 0,4 pana la 3,7 kW

12 MV810-PG22 55 pana la 400 kW

13 MV810-PG12S 0,4 pana la 3,7 kW

14| Resolverrcard STO iy 1056225 | 55 pana la 400 KW

15 Optiune Ethernet/IP MV810-EIPO1 Seria intreaga

16 MV810-EMBB 0,4 pana la 3,7 kW

17 MV810-EMBC 55 pana la 75 kW

18 ) MV810-EMBD 1 pana la 15 kW

19 mo}éltgrseu?r?égr?)%rat MV810-EMBE | 18,5 pana la 22 kW

20 MV810-EMBF 30, 37 kW

21 MV810-EMBG 45 pana la 75 kW

22 MV810-EMBH 90 pana la 110 kW

23 L o MV810-METB Modele marimea B

24 | Placa Inferioars de "yyg10-METC | Modele marimea C

25 MV810-METD Modele marimea D

26 ) MV810-FIXB Modele marimea B

27 Suportﬁcriﬁluﬁlxare a MV810-FIXC Modele marimea C

28 MV810-FIXD Modele marimea D
L 2S: 0,4 kW pana la

29 P ehidars °° MV-DIN3563 | 4. 078 4 pans Ia

7 kW
30 Baza de montare MV820-JPTO1 Seria intreaga
pentru
31 tastatura/panoul de | MV820-JPT03 Seria intreaga
operare

32 Tastaturd LED de la MV820-DPO01 Seria intreaga

33 distanta MV820-DP03 Seria intreaga

34 Tastatlériast;_rﬁg de la MV820-DP02 Seria intreaga
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2.1 Carduri de accesorii/optiuni

Intreaga serie MV820 acceptd o gama largd de extinderi, cum ar fi PROFINET, EtherCAT, CANopen, PROFIBUS
si alte extinderi de magistrala, 1/O si extinderi de codificator, capabile pentru scenarii care necesita
performante excelente de control si retea cu mai multe unitati.

Optiunile si accesoriile introduse in acest capitol sunt optionale. Le puteti achizitiona singur sau consultati
distribuitorul local in functie de nevoile dvs. In timpul instalarii si utilizarii, urmati pasii de mai jos pentru a
evita deteriorarea unitatii.

2.1.1Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii
2.1.1.1 Pozitia de instalare

MV820 ofera doua pozitii pentru carduri accesorii si optiuni,

asa cum se arata in Fig. 2-1, pozitia 1 si pozitia 2 (luadnd incinta B ca an
de exemplu, similar pentru alte carcase), unde pozitia 1 este pentru
instalarea diferitelor carduri PG iar pozitia 2 este pentru instalarea
diverse optiuni de magistrala, optiuni 1/O si asa mai departe.

Fig. 2-1
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2.1.1.2 Interfete de instalare

Interfetele electrice ale placilor/optiunilor accesorii conectate la unitate sunt prezentate in Fig. 2-2.

Fig. 2-2 Interfete electrice
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2.1.1.3 Pasii de instalare pentru cardurile accesorii in pozitia 1

Metoda de instalare: montare pe revers pentru cardul accesorii (card PG)

@ Cand unitatea este oprita, apasati partea granulata de pe partea mijlocie-superioara a capacului inferior,
glisati-o ferm in jos pentru a scoate capacul, asa cum se arata in Fig. 2-3 a.

@ Folositi o surubelnitd dreapta pentru a deschide cele doud imbinari prin fixare intre cutia de control si
unitate, apoi scoateti cutia de control in sus, asa cum se arata in Fig. 2-3 b si c.

@ Instalati cardul PG: tineti cardul PG cu blocul de borne in jos, apoi aliniati cele trei gauri rotunde de pe
cardul PG cu coloana de locatie si apasati in jos pentru a fixa ferm cardul PG in cele patru imbinari prin
fixare, asa cum se arata in Fig. 2-3 d.

@ Dupa ce cardul PG este instalat, aliniati cutia de control cu imbinarile prin fixare si apasati in jos cutia de
comanda pentru ca partea inferioara sa fie ferma, apoi glisati capacul inferior pentru a-l bloca pe unitate,
asa cum se arata in Fig. 2-3 e si f.

Fig. 2-3 Pozitia 1 - pasii de instalare a cardului PG
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2.1.1.4 Pasii de instalare pentru optiuni in pozitia 2

Metoda de instalare: montare frontala pentru optiune (optiuni de magistrala PN/EtherCAT/optiuni de extindere
10)

@ Cand unitatea este oprita, apasati partea granulata de pe partea mijlocie-superioara a capacului inferior,
glisati-o ferm in jos pentru a ridica capacul, asa cum se arata in Fig. 2-4 a.

@ Folositi o surubelnita dreapta pentru a deschide capacul antipraf, asa cum se arata in Fig. 2-4 b.

@ Instalati optiunea PN: tineti cutia de expansiune (o placa de magistrala in interior) in sus (indicatoarele sus),
apoi aliniati cutia de expansiune cu interfata magistralei electrice din pozitia 2 si apasati in jos pe
orizontala pentru a fixa prinderea cu arc a cutiei de extensie in canelura din partea inferioara a unitatii,
asa cum se arata in Fig. 2-4 c si d.

@ Placa de magistrala este instalatd cu succes, asa cum se arata in Fig. 2-4 e.

Snap

Groove

Fig. 2-4 Pozitia 2 - Pasii de instalare a optiunii de comunicare/optiunii IO
 Impamantare: MV810-PNETO1 si MV810-ECATO1 trebuie impamantate in timpul cablérii, asa cum se arat in
Fig. 2-5. Trebuie sa pregatiti si sa sertizati singur firul.

A-_end B end
Fig. 2-5 Conexiunea terminalului de impamantare

Metoda de impamantare: conectati capatul B al cablului de impamantare la blocul de borne de impamantare
(vezi Fig. 2-7. Pentru blocurile de borne de impamantare ale altor placi accesorii si optiuni, consultati sectiunile
corespunzatoare din 2.1) si puteti verifica diametrul si cuplul cablului de impamantare, consultati Tabelul 2-1;
apoi conectati capatul A al cablului de impaméantare la dulapul de Tmpaméantare PE (marcajul pentru
impamantare, incercuit in Fig. 2-6) al unitatii (ludnd ca exemplu carcasa B) si puteti verifica specificatiile
surubului de impamantare si cuplul de strangere, referindu-va la Tabelul 2-2.
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N

Fig. 2-6

Tabelul 2-1 Diametrul si cuplul recomandat pentru cablul de impamantare

. . Partea o
Optiune Surub Diametru dezbricats Cuplu (x10%)
MV810- 0,5 pana la
PNETO1 15 mm?/ 2 kg-cm/(17

M2.0 . 5-6 mm .
MV810- (28 pana la Ibln)/(0,2 Nm)
ECATO1 16 AWG)
Tabelul 2-2 Suruburi de impamantare si cuplu recomandate
Incinta Surub Cuplu (£10%)
B M3 7 kg-cm/(6,08 Ib-in)/(0,68
N-m)
¢ 15 kg-cm/(13,0 Ib-in)/(1,47
M4
D N-m)
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2.1.2MV810-PNETO1: Optiune de comunicare PROFINET
2.1.2.1 Aspectul produsului

interface
— connected
to drive

,

., Graunding %

N temn naI}\\ Communication
hlock port (RI45)

Fig. 2-7 Componente si terminale
2.1.2.2 Caracteristici ale functiei

@ Suporta transmiterea datelor de proces prin PZD
@ Accepta accesul la parametrii unitatii prin PKW

@ Suporta 100 Mbps full duplex

2.1.2.3 Specificatii tehnice

Interfata Doua RJ45

Modul de e
PROFINET transmisie Autobuz de mare viteza
conector | Medii de 1) Einernet CAT6
transmisie
Izolargau 500 VDC
galvanica

Tip transmisie | Transmiterea ciclica a datelor

Numele 1y \/e10-PNETOT
modulului
Comunicare fisier GSDML GSDML-V2.32-megmeet-
’ mv800.xml
Viteza de
transmisie  [100 Mbps
autobuz
Tensiunea de |3 3 \/pc (fyrnizat de unitate)
alimentare
.| Tensiunea de |45 \pc
Specificatii izolatie
electrice Consumul de
. TW
energie
Greutate 25 g
ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
4-2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
Imunitate la |4-4)
- zgomot Test de supratensiune (IEC
Specificatii 61800-5-1, IEC 61000-4-5)
de mediu

Test de sensibilitate efectuat (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-6)

Mediu de |Functionare: -10 péana la 50°C
operare/stocar |(temperatura), 95% (umiditate)
e

Depozitare: -25 pana la 70°C
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(temperatura), 95% (umiditate)

IEC 61131-2, IEC 68-2-6 (TEST
Rezistenta la |FC) /

vibratii/socuri ||EC 61131-2 si IEC 68-2-27
(TEST Ea)

2.1.2.4 Definitii de pin

Definitiile pinului conectorului PROFINET:

Pin Nume Descriere
1 TX+ Transmite date+
2 TX- Transmite date-
3 RX+ Primeste date+

4 N/C NU CONECTAT
5 N/C NU CONECTAT
6 RX- Primeste date-

7 N/C NU CONECTAT
8 N/C NU CONECTAT

2.1.2.5 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-PNETO1 are doua indicatoare LED: LED-ul de pe coloana de ghidare luminoasa a cutiei de extensie si
LED-ul de pe portul de comunicatie. LED-ul de pe coloana de ghidare a luminii indica daca MV810-PNETO1 a
stabilit comunicarea cu dispozitivul gazda; iar LED-ul de pe portul de comunicatie indica daca starea de
comunicare a MV810-PNETO1 este normala.

Tabelul 2-3 Descrierea LED-ului de pe coloana de ghidare a luminii a cutiei de extensie

Stare LED Descriere Actiune
Nicio comunicare Verificati dacd optiunea PN
Pe intre optiunea PN si este conectata corect la
dispozitivul gazda dispozitivul gazda

Comunicarea stabilita
Oprit intre optiunea PN si Nu este nevoie de actiuni
dispozitivul gazda

Tabelul 2-4 Descrierea LED-ului de pe portul de comunicatie

Stare LED Descriere Actiune

Lumina verde

L Conexiune normala Nu este nevoie de actiuni
aprinsa !

. Conectati corect MV810-
Lumina verde !

stins3 Nicio conexiune PNETO1 la magistrala
PROFINET
Lumina . “
- Comunicare normala de . -
portocalie date Nu este nevoie de actiuni
clipeste

Lumind Nicio comunicare de date |Opriti sursa de alimentare si
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portocalie
aprinsa sau
stinsa

verificati daca MV810-PNETO1
este instalat si conectat corect
la unitate

2.1.2.6 Instalare

Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-PNETO1 75 x 60 x 24 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea

cardurilor/optiunilor accesorii" pentru detalii.
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2.1.3MV810-PNETO2: Optiune de comunicare PROFINET

2.1.3.1 Aspectul produsului

2.1.3.2 Caracteristici ale functiei

\_ Grounding
1enminal biock

Fig. 2-8 Componente si terminale

@ Accepta schimbul de date de control prin PZD

@ Acceptd accesul la parametrii unitatii prin PKW

@ Suporta 100 Mbps full duplex

@ Suporta topologia liniara si topologia stea

) Accepta configurarea lungimii datelor PZD

2.1.3.3 Specificatii tehnice

PROFINET
conector

Interfata Doua RJ45

Modul_d.e Autobuz de mare viteza
transmisie

Medii de |~ 11y Ethernet CAT6
transmisie

Izolarc'aau 500 VDC

galvanica

Tip transmisie

Transmiterea ciclica a datelor

Numele 1\ \/810-PNETO2
modulului
Comunicar
- GSDML-V2.32-MEGMEET-
e fisier GSDML | \1/800-20230830.xml
Viteza de
transmisie 100 Mbps
autobuz
Tensiunea de |[3,3 VDC (furnizat de unitate)
alimentare
Tensiunea de |500 VDC
Specificatii izolatie
electrice
Consumul de |1 W
energie
Greutate 25 g
Specificatii Imunitate la ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
o 4-2)
de mediu zgomot

EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
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4-4)

Test de supratensiune (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-5)

Test de sensibilitate efectuat
(IEC 61800-5-1, IEC61000-4-6)

Functionare: -10 pana la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)

operare/stocare |Depozitare: -25 pana la 70°C
(temperaturd), 95% (umiditate)

IEC 61131-2, IEC 68-2-6 (TEST
Rezistenta la |FC) /

vibratii/socuri ||EC 61131-2 si IEC 68-2-27
(TEST Ea)

2.1.3.4 Definitii de pin

Definitiile pinului conectorului PROFINET:

Pin Nume Descriere
1 TX+ |Transmite date+

2 TX- |Transmite date-

3 RX+ |Primeste date+

4 N/C NU CONECTAT

5 N/C |NU CONECTAT

6 RX-  |Primeste date-

7 N/C |NU CONECTAT

8 N/C |NU CONECTAT

2.1.3.5 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-PNETO02 are indicatoare LED dispuse in 3 locatii: LED4&5 (stiva de protocol) pe coloanele de ghidaj de
lumina ale cutiei de extensie; LED1 (indicator POWER), LED6 (indicator de comunicare), LED2&3 (stiva de
protocol) pe PCB; si LED-urile portului de comunicatie. Descrierea LED-ului este prezentata mai jos.

Tabelul 2-5 Descrierea LED1 si LED6

LED Stare Descriere Actiune
Continua Allmentare' normala Nu este nevoie de actiuni
pentru optiunea PN ’
LED1
(Rosu) Fara sursa de Verificati daca optiunea PN
Oprit alimentare pentru |este conectata corect la
optiunea PN unitate
Nicio comunicare |Verificati daca optiunea PN
Continua | intre optiunea PN si |este conectata corect la
LED6 statia principala statia principald
(Rosu) Comunicare stabilita
Oprit intre optiunea PN si [Nu este nevoie de actiuni
statia master
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Tabelul 2-6 Descrierea indicatorilor stivei de protocol

2.1.3.6 Instalare

Lista de accesorii

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea

LED Culoare Stare Descrierea functiei
. . |Alarma de diagnostic PROFINET cu stare
Continua N . « R
de intretinere necesara sau solicitata
LED2 Rosu Nicio alarma de diagnosticare cu starea
Oprit  |de intretinere necesard sau solicitata in
asteptare
Oprit  |TPS-1 nu a pornit corect
Intermiten TPS-1 asteapta sincronizarea
LED3 Verde i procesorului gazda (pornirea firmware-
ului este completa)
Continua |TPS-1 a pornit corect
Continua |Diagnosticarea PROFINET exista
LED4 Rosu
Oprit  |Fara diagnosticare PROFINET
. . |Nu este disponibil nicio stare de
Continua cos
legatura
. Stare link-ul ok; nicio legatura de
Intermiten .
comunicare cu un controler PROFINET
LEDS Rosu t 10
Controlerul PROFINET 10 are o legatura
Oprit  |de comunicare activa cu acest dispozitiv
PROFINET 10
Tabelul 2-7 Descrierea LED-urilor portului de comunicatie
Stare LED Descriere Actiune
Lumina verde Conexiune . A
L « Nu este nevoie de actiuni
aprinsa normala ’
Lummg vverde Nicio conexiune |Verificati conexiunea cablului
stinsa ’
Lumina -
. Comunicare . -
galbena N Nu este nevoie de actiuni
. : normala de date
intermitent
Lumina
gglb?na Nicio comunicare |Verificati daca exista comunicare intre
aprinsa sau Lo . -
s de date statia master si statia slave
stinsa ’ ’ d
permanent

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-PNET02 75 x 60 x 24 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.
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2.1.4MV810-ECATO1: Optiune de comunicare EtherCAT

2.1.4.1 Aspectul produsului

2.1.4.2 Caracteristici ale functiei

@ Suporta servicii PDO si SDO

Grounding,

Interface
—— connected
lo drive

—teminal s communicatlon IN (R145)

black

Fig. 2-9 Componente si terminale

@ Acceptd accesul la parametrii unitatii prin SDO

@ Suporta 100 Mbps full duplex

@ Accepta modul de viteza

2.1.4.3 Specificatii tehnice

Interfata Doua RJ45 (INTRARE, IESIRE)
Modul‘d'e Autobuz de mare viteza
transmisie
EtherCAT
conector Medii de Cabluri perechi rasucite ecranate
transmisie CATS
Izolart_aav 500 VDC
galvanica
Standard de EtherCAT
retea
Protocolul de |, paAsE-TX (IEEE 802.3)
transmisie
Dlstantg f:le 100 m
transmisie
Viteza de
Comunicar transmisie Defect automat 10/100 Mbps
e autobuz
Numele 1/ /010-ECATO
modulului
fisier XML Il\/IV800_ECAT_CoE_9252_V1.OO.xm
SDO Solicitare SDO, raspuns SDO
DOP Mapare PDO mutabila
URIEUnEE S 3,3 VDC (furnizat de unitate)
Specificatii alimentare '
electrice
Tensiunea de |°00 VDC
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izolatie

Consumul de

. TW
energie

Greutate 25 ¢

ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
4-2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
Imunitate la  |4-4)

zgomot Test de supratensiune (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-5)
Test de sensibilitate efectuat (IEC
Specificatii 61800-5-1, IEC 61000-4-6)
de mediu

Functionare: -10 pana la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)

operare/stocare | Depozitare: -25 pani la 70°C
(temperaturd), 95% (umiditate)

: GB 4798.3-2007, GB 12668.501—
Rezistenta la | 2013/

vibratii/socuri

IEC 61800-5-1 (IEC 60068-2-6)

2.1.4.4 Definitii de pin

EtherCAT adopta portul standard RJ45. Aceasta optiune de comunicare are 2 porturi RJ45: IN si OUT. IN este
portul de intrare a datelor si OUT este portul de iesire a datelor. Porturile si definitile de pin sunt cele
prezentate in figura si tabelul de mai jos.

Definitiille pinului conectorului MV810-ECATO1:

Pin Nume Descriere
1 TX+ |Transmite date+

2 TX- |Transmite date-

3 RX+ |Primeste date+

4 N/C |NU CONECTAT

5 N/C |NU CONECTAT

6 RX-  |Primeste date-

7 N/C |NU CONECTAT

8 N/C |NU CONECTAT

2.1.4.5 Setdri de parametri pentru conexiunea la retea EtherCAT

Folosind MV810-ECATO1 pentru a opera unitatea MV820, trebuie sa setati canalul de comanda de operare si
sursa de frecventa a MV820 pe placa de comunicatie magistrala, asa cum se arata in tabelul urmator.

Tabelul 2-8 Setarile parametrilor pentru comunicarea MV810-ECATO1

Parametrul

.. Valoare Descrierea functiei
conducerii :

P02.02 2 Setati canalul de comanda de operare la
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ParametrL.l'I Valoare Descrierea functiei
conducerii g
controlul comunicatiilor
Setati canalul de comanda de comunicare la
P02.03 3 EtherCAT
Setati sursa principala de frecventa la
P02.05 8 EtherCAT
Identificarea starii tipului optiunii, 2 este
P50.00 2 optiunea magistralda EtherCAT

2.1.4.6 Topologia retelei

Reteaua EtherCAT este in general compusa dintr-o statie master si mai multe statii slave. Structura retelei
poate fi impartita in tip de magistrala, tip stea, tip arbore etc., sau combinatie de mai multe tipuri, realizand
conexiunea si cablarea dispozitivelor flexibile. Topologia retelei de tip magistrald este prezentatd in figura de
mai jos.

ECAT

Master station

ouT

MV800-ECAT

Slave station 1

IN [OUT

MV800-ECAT

Slave station 2

IN [OUT

MVE00-ECAT

Slave station N

IN |OUT|

| | [ 1 | | |
Fig. 2-10 Conexiune magistrala ECAT

2.1.4.7 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-ECATO1 are trei indicatoare LED: LED-urile de pe PCBA a cutiei de expansiune (LED1 in stadnga, LED2
in dreapta, care poate fi vizualizat prin partea goald a cutiei de expansiune) si LED-ul de pe portul de
comunicatie. LED-urile de pe PCBA indica starea de alimentare si daca masina de stare intra in modul OP; iar
LED-ul de pe portul de comunicatie indica daca starea de comunicare a MV810-ECATO1 este normala.

Tabelul 2-9 Descrierea LED-ului de pe PCBA a cutiei de extensie

Stare LED1 Descriere Actiune
. Ma$|n§ d? AStar' Verificati daca optiunea ECAT este
Intermitent nu intra in "o N o <
conectata corect la dispozitivul gazda
modul OP
Masina de stare
Continua a intrat deja in |[Nu este nevoie de actiuni
modul OP
Stare LED2 Descriere Actiune
Alimentare
Continua normala pentru [Nu este nevoie de actiuni
optiunea ECAT
Fara sursd de
- alimentare Verificati daca optiunea ECAT este
Oprit . . T
pentru optiunea |conectata corect la unitate
ECAT
Tabelul 2-10 Descrierea LED-ului de pe portul de comunicatie
Stare LED Descriere Actiune
Lumina verde|Conectat corect,|Nu este nevoie de actiuni
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cu transmisie

intermitent de date
Lumina verde |Conectat corect,
aprinsa fara transmitere |[Nu este nevoie de actiuni
constant de date
2.1.4.8 Instalare
Lista de accesorii
Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-ECATO1 (cu 75 x 60 x 24 mm 1

cutie de extensie)

Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.3MV810-ECATO02: Optiune de comunicare EtherCAT

2.1.5.1 Aspectul produsului

Type-C and jump wire, for

upgrading femware Interface
.5

connected

r driv
-'—‘//@’- 1o & drive

by 1

\_\}.. .ﬂ‘. WSSl
F B
N Y
\-l_‘,['- . " Communization OUT (RIS}

“—— Communication IN {RM45]

Fig. 2-11 Componente si terminale

2.1.5.2 Caracteristici ale functiei

@ Suporta servicii PDO si SDO

@ Accepta accesul la parametrii unitatii prin SDO

@ Suporta 100 Mbps full duplex

@ Acceptd modul de vitezd si modul de cuplu

© Suportd modul SM si modul DC cu un ciclu minim de 1 ms

® Suporta 4 grupuri PDO configurabile

2.1.5.3 Specificatii tehnice

Interfata Doua porturi RJ45 (IN, OUT)

Modul'd.e Autobuz de mare viteza
transmisie

conector

EtherCAT Medii de Cabluri perechi rasucite ecranate

transmisie CAT5

Izolarea

T 500 vDC
galvanica

Comunica Standard de

EtherCAT
re retea
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Protocolul de

o 100 BASE-TX (IEEE 802.3)
transmisie

Distanta de

e 100 m
transmisie

Viteza de
transmisie Defect automat de 100 Mbps
autobuz

Numele

. MV810-ECATO2
modulului

fisier XML MV800_ECAT_CoE_V2.00.xml

SDO Solicitare SDO, raspuns SDO

DOP Mapare PDO mutabila

Tensiunea de |3,3 VDC (furnizat de unitate)
alimentare

Tensiunea de |500 VDC
Specificati izolatie
i electrice

Consumul de (1 W
energie

Greutate 25 g

ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-

2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-

Imunitate la 4)
zgomot Test de supratensiune (IEC

61800-5-1, IEC 61000-4-5)
Test de sensibilitate efectuat

(IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-6)
Mediu

Functionare: -10 pana la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)

operare/stocare | Depozitare: -25 pani la 70°C
(temperaturd), 95% (umiditate)

Standarde internationale

Rezistenta la |GB 4798.3-2007, GB 12668.501—
vibratii/socuri | 2013/IEC 61800-5-1 (IEC 60068-
2-6)

2.1.5.4 Definitii de pin
EtherCAT adopta porturile standard RJ45. Aceasta optiune de comunicare are 2 porturi RJ45: IN si OUT.

Definitiille pinului MV810-ECAT02 sunt enumerate mai jos:

Pin Nume Descriere
1 TX+ |Transmite date+
2 TX- |Transmite date-

3 RX+ |Primeste date+
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Pin Nume Descriere
4 N/C |NU CONECTAT
5 N/C |NU CONECTAT
6 RX- |Primeste date-
7 N/C |NU CONECTAT
8 N/C |NU CONECTAT

2.1.5.5 Setdri de parametri pentru conexiunea la retea EtherCAT

Pentru a utiliza MV810-ECATO02 pentru a opera unitatea din seria MV800, trebuie sa setati canalul de comanda
de operare si sursa de frecventa pe placa de comunicatie magistrala, asa cum se arata in tabelul urmator.

Tabel 2-11 Setari ale parametrilor pentru comunicarea MV810-ECATO02

Parametrg_l Valoare Descrierea functiei
conducerii ’
P02.02 2 Setati canalul Qe ”comanda de operare la
controlul comunicatiilor
Setati canalul de comanda de comunicare la
P02.03 3 EtherCAT
Setati sursa principala de frecventa Ila
P02.05 8 EtherCAT

2.1.5.6 Topologia retelei

Reteaua EtherCAT este in general compusa dintr-o statie master si mai multe statii slave. Structura retelei
poate fi impartita in tip de magistrala, tip stea, tip arbore etc., sau combinatie de mai multe tipuri, realizand
conexiunea si cablarea dispozitivelor flexibile. Topologia retelei de tip magistrala este prezentata in figura de
mai jos.

ECAT

Master station

[ouT

MV800-ECAT

Slave station 1

| IN [OUT

MV800-ECAT

Slave station 2

| IN OUTl

MV800-ECAT

Slave station N

IN |OUT

| [ |1 | | |

Fig. 2-12 Conexiune magistrala ECAT

2.1.5.7 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-ECATO2 are cinci indicatoare LED: LED-urile de pe PCBA a cutiei de extensie si LED-urile de pe portul
de comunicatie. LED-urile de pe PCBA indica starea functiei si starea alimentarii; iar LED-ul de pe portul de
comunicatie indicd daca starea de comunicare a MV810-ECAT02 este normala.

Tabelul 2-12 Descrierea LED-ului de pe PCBA a cutiei de extensie

LED Stare Descriere Actiune
- Alimentare normala pentru |Nu este nevoie de
Continua . e
LED] optiunea ECAT actiuni
(rosu . y . Verificati daca optiunea
) . Fara sursa de alimentare ’ s
Oprit : ECAT este conectata
pentru optiunea ECAT :
’ corect la unitate
LED2 Oprit Magina de stari este in  |verificati daca optiunea
(verd starea Init ECAT este conectats
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2.1.5.8 Instalare

Lista de accesorii

LED Stare Descriere Actiune
corect la dispozitivul
gazda
Verificati daca optiunea
Cliveste rapid Masina de stari este in |ECAT este conectata
Pes P starea Pre-OP corect la dispozitivul
gazda
e)
Verificati daca optiunea
Cliveste incet Masina de stari este in |ECAT este conectata
Pes starea Safe-OP corect la dispozitivul
gazda
N Masina de stari este Tn |Nu este nevoie de
Continua ’ e
starea OP actiuni
- . Stat'? principala . . |Nu este nevoie de
Continua citeste/scrie codul functiei L
T ’ actiuni
in mod normal ’
LED3
(verd Verificati erorile de
e) Clipeste Ia Statia prlan|‘paIa nu C|t|re/scr1ere Si .gaSI’,EI
. ' reuseste sa citeasca/sa |cauzele in sectiunea
fiecare 0,5 s Ty A L
scrie codul functiei 6.2 a manualului de
utilizare ECATO2.
Oprit Normal Nu‘es‘te nevoie de
actiuni
LED4 Timeout de comunicare |Verificati daca optiunea
(rosu Continua intre statia master si statia |ECAT este conectata
) slave corect la unitate
Clipeste la | Functionare defectuoasa a . <
fiecare 0.5 ESC Contactati producatorul

Tabelul 2-13 Descrierea LED-ului de pe portul de comunicatie

Stare LED

Descriere

Actiune

Lumina galbena
intermitent

Conexiune normala cu
transmisia de date

Nu este nevoie de
actiuni

Lumina verde
aprinsa constant

Conexiune normala

Nu este nevoie de
actiuni

Lumina galbena
continua

Conexiune normala fara
transmisie de date

Verificati daca exista
comunicare intre statia
master EtherCAT si
statia slave

Lumina verde stinsa

Deconectare

Verificati conexiunea
cablului

Lista de accesorii

Specificatii

Cantitate

MV810-ECATO02 (cu
cutie de extensie)

75 x 60 x 24 mm
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Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.
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2.1.6 MV810-CANO1: Optiune de comunicare CANopen

2.1.6.1 Aspectul produsului

Type-C and jumper wire

(for upgrading firmware) Interface
e e connected to
DI e g\ O LS a drive
|. & .
LED2 A&
LED3 %

Spring N r
snap R

CANopen wiring terminal
Termination resistor
selection switch

Fig. 2-13 Componente si terminale
2.1.6.2 Caracteristici ale functiei

@ Suporta NMT (gestionarea retelei)

@ Suporta mesajul Node Guard

@ Accepta mesajul Heartbeat

@ Suporta 4 TxPDO si 4 RxPDO

©) Accepta citirea si scrierea codurilor functiei de unitate prin SDO accelerat
® Sprijina mesajul urgent

@ Accepta modul de sincronizare

2.1.6.3 Specificatii tehnice

Interfata Terminal de prizd cu 4 pini si
’ distanta intre pini de 5,08 mm
tl\r/la%il#]igii CANbus
conector
CANopen Medii de Cabluri  cu perechi rasucite
transmisie ecranate cu 4 fire
IzoIargav 500 VDC
galvanica
Standarql .de CANopen
transmisie
Protocolgl_ de CAN2.0A
transmisie
elrzt::riaisidee Corelatie negativa cu rata baud
Comunicar
€ Viteza de
transmisie Pana la 1 Mbps
autobuz
Numele =\ \/610-CANopen01
modulului
fisier EDS MV800_CANopen.eds
Specificatii| Tensiunea de |3,3 VDC (furnizat de unitate)
electrice alimentare
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Tensiunea de [500 VDC
izolatie
Consumul de |1 W
energie
Greutate 25 g
ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-
2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-
Imunitate la 4)
zgomot Test de supratensiune  (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-5)
Test de sensibilitate efectuat
Mediu (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-6)
Functionare: -10 péna la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)
operare/stocare | Depozitare: -45 pana la 70°C

(temperatura), 95% (umiditate)

Rezistenta la
vibratii/socuri

GB4798.3-2007,
2013/

IEC 61800-5-1 (IEC 60068-2-6)

GB12668.501—

2.1.6.4 Descrierea interfetei

Descrierea interfetei MV810-CANopen01 este prezentata mai jos.

Marca terminal Nume Descrierea functiei
1 PE imp&mantare
Terminalul 2 CANH Sfarsit pozitiv al CANbus
de cablare
CANopen 3 CANL Capatul negativ al CANbus
4 CGND Scut al comunicatiei CAN
Comutator 1 S2-1
de selectie Selectarea rezistentei de terminare
a . ~ ~ ~ .
rezistentei ) 592 Valabil cand atat S2-1, cat si S2-2
de sunt in pozitia ON
terminare

2.1.6.5 Setdri de parametri pentru conexiunea la retea CANopen

Folosind MV810-CANopen01 pentru a opera unitatea MV800, trebuie sa setati canalul de comanda de operare
si sursa de frecventa a MV810 pe placa de comunicatie magistrala, asa cum se arata in tabelul urmator.

Tabelul 2-14 Setarile parametrilor pentru comunicarea MV810-CANopen01

Parametrg‘l Valoare Descrierea functiei
conducerii :
P02.02 2 Setati canalul de cpmgnda de operare
la controlul comunicatiilor
P02.03 3 Setati canalul de comanda de
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Parametrl{I Valoare Descrierea functiei
conducerii ’
comunicare la CANopen
P02.05 8 Setati sursa de frecventa principala la
CANopen

Adresa statiei CANopen si viteza de transmisie sunt listate Tn tabelul urmator.

Parametrul

" Valoare Descrierea functiei
conducerii ’

Timp de detectare pentru
P40.01 0 pana la 10,0 deconectarea comunicatiei CAN, in
unitati de secunde

P40.20 de la 1la 127 Numarul statiei CANopen

0: 1 Mbps/s; 1
800 Kbps/s

2: 500 Kbps/s; 3:
250 Kbps/s

P40.21 4: 125 Kbps/s; 5: | Rata de transmisie CAN
100 Kbps/s

6: 50 Kbps/s; 7:
20 Kbps/s

8: 10 Kbps/s

2.1.6.6 Conexiune la retea

Topologia CANbus este prezentata in figura urmatoare. Se recomanda utilizarea cablurilor de perechi rasucite
ecranate si doud rezistente de terminare de 120 Q sa fie conectate la cele doua capete pentru a evita
reflectarea semnalului. In general, rezistente de 120 Q sunt addugate la statia master si la ultima statie slave.
Pentru optiunea MV800-CANopen, trebuie sa comutati 1 si 2 la ON.

Shielded twist
pair cable \l

= e \ \ 1] Sy

IL | [ \
2on CGND | |} | \ zon
Termination resistor ] H ) l \ Term nation resistor
Do not share geQ g8 Q Q goQ
ground with e FE o b
large-power OorxT or T Lo i g
devices PLC MYVB00 MY800

Fig. 2-14 Conexiune CANbus
2.1.6.7 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-CANopen01 are indicatoare LED dispuse in trei locatii, asa cum se arata in Fig. 2-13. Descrierea este
prezentata mai jos.

Tabelul 2-15 Descrierea LED-urilor de pe PCBA a cutiei de extensie

LED Stare Descriere Actiune

LED1 Nu exista sursa de
Oprit alimentare pentru
(Rosu) optiunea CANopen

Verificati daca optiunea CANopen
este conectata corect la unitate
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2.1.6.8 Instalare

Lista de accesorii

LED Stare Descriere Actiune
. Alimentare normala
Continu . . -
< pentru optiunea |Nu este nevoie de actiuni
3 ' !
CANopen
Oorit Masina de stari |Verificati conexiunea dintre optiunea
P este in starea Oprit| CANopen si dispozitivul gazda
LED2 | |ntermit | Masina de stari . iaoati conexiunea dintre optiunea
este in starea Pre- o o %
(Verde) ent oP CANopen si dispozitivul gazda
Continu Masina de stari . -
< . Nu este nevoie de actiuni
a este in starea OP ’
Oprit Normal Nu este nevoie de actiuni
Intermit | Conflict cu numarul . . . -,
LED3 ent statiei CANopen Schimbati P40.20 si reporniti
(Rosu) . - .
. . Rezolvati problema in functie de
Continu Eroare mesaj . ’ N
< informatiile de eroare ale mesajului
a urgent CANopen urgent ’

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-CANopen01
. . 75 x 60 x 24 mm 1
(cu cutie de extensie)
Manual de utilizare A4 x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.
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2.1.7MV810-TCPO1: Optiune de comunicare Modbus TCP

2.1.7.1 Aspectul produsului

Type-Cand jumper wire
/ {ler upgrading firmware)

“— Communication port OUT
RMS)

*_Grounding : i odai
terminal block Communication port 1N (RES)

Fig. 2-15 Componente si terminale
2.1.7.2 Caracteristici ale functiei

@ Suporta citirea parametrilor statiei slave (0x03)

@ Suportd scrierea unui singur parametru al statiei slave (0x06)

@ Suporta scrierea mai multor parametri ai statiei slave (0x10)

@ Suporta citirea si scrierea simultand a mai multor parametri ai statiei slave (0x17).
) Suporta maparea adreselor mutabile (setatd prin grupul de functii P30)

2.1.7.3 Specificatii tehnice

Interfata Doua RJ45
t'\r/la%il:rl]i(sjii Autobuz de mare viteza
Conector
M_?_gtl;us Medii de Cabluri perechi rasucite ecranate
transmisie CATS
Izolargav 500 VDC
galvanica
Standard de |\, 4 s TCP
transmisie
Protocolul de |, gase-Tx (IEEE 802.3)
transmisie
Comunicar D'Sta”?"’. Qe 100 m
e transmisie
Viteza de
transmisie Defect automat de 100 Mbps
autobuz
Numele
. MV810-TCPO1
modulului
Tensiunea de [3,3 VDC (furnizat de unitate)
alimentare
Tensiunea de |500 VDC
Specificatii izolatie
electrice
Consumul de |1TW
energie
Greutate 25 ¢
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ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
4-2)
EFT (IEC 61800-5-1, [EC 61000-
Imunitate la  |4-4)

zgomot Test de supratensiune (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-5)

Test de sensibilitate efectuat (IEC

. 61800-5-1, IEC 61000-4-6)
Mediu

Functionare: -10 pana la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)

operare/stocare | Depozitare: -25 pani la 70°C
(temperaturd), 95% (umiditate)

) GB4798.3-2007, GB12668.501—
Rezistenta la |7013/

vibratii/socuri

IEC 61800-5-1 (IEC 60068-2-6)

2.1.7.4 Definitii de pin
MV810-TCPO1 are doua porturi RJ45 standard.

Definitiile pinului MV810-TCPO1 sunt prezentate mai jos:

Pin Nume Descriere
1 TX+ |Transmite date+

2 TX- |Transmite date-

3 RX+ |Primeste date+

4 N/C |Nu este conectat
5 N/C |Nu este conectat
6 RX-  |Primeste date-

7 N/C |Nu este conectat
8 N/C |Nu este conectat

2.1.7.5 Setdri de parametri pentru conexiunea la retea Modbus TCP

Folosind MV810-TCPO1 pentru a opera unitatea MV800, trebuie sa setati canalul de comanda de operare si
sursa de frecventa pe placa de comunicatie magistrala, asa cum se arata in tabelul urmator.

Tabelul 2-16 Setarile parametrilor pentru MV810-TCPO1

Parametrl{I Valoare Descrierea functiei
conducerii ’
P02.02 2 Setati canalul dg cc.)'manda de operare la
controlul comunicatiilor
P02.03 0 Setati canalul de comanda de comunicare la
TCP
Setati sursa de frecventa principala la
P02.05 / Modbus TCP

Setati parametrii referitori la adresa IP (IP, masca de subretea si gateway) conform urmatorului tabel.
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ParametrL.lll Valoare Descrierea functiei
conducerii ’
de la O la
P40.02 255 adresa IP 1
de la O la
P40.03 255 adresa IP 2
de la O la
P40.04 255 adresa IP 3
de la O la
P40.05 255 adresa IP 4
P40.06 de la 0 la Masca de subretea 1
255 ’
P40.07 de la O la Masca de subretea 2
255 ’
P40.08 de la 0 la Masca de subretea 3
255 !
P40.09 de la O la Masca de subretea 4
255 ’
de la O la
P40.10 255 Poarta de acces 1
de la O la
P40.1 255 Poarta 2
de la O la
P40.12 255 Gateway 3
de la 0 la
P40.13 255 Poarta de acces 4

2.1.7.6 Conexiune la retea

Reteaua Modbus TCP este in general compusa dintr-o statie master si mai multe statii slave. Structura retelei
poate fi impartita in tip de magistrala, tip stea, tip arbore etc., sau combinatie de mai multe tipuri, realizand
conexiunea si cablarea dispozitivelor flexibile. Topologia retelei de tip magistrala este prezentata in figura de
mai jos.

Modbus TCP MV800- MV800- MV800-
Modbus TCP Modbus TCP Modbus TCP
Master station Slave station 1 Slave station 2 Slave station N
|OUT| IN [OUT IN |OUT IN 0UT|

| |1 |1 | | |
Fig. 2-16 Conexiune Modbus

2.1.7.7 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-TCPO1 are indicatoare LED dispuse pe PCBA a cutiei de expansiune sau pe porturile de comunicatie,
asa cum se aratd in Fig. 2-15. LED-urile de pe PCBA sunt folosite pentru a afisa starea functiei si starea
alimentarii, in timp ce LED-urile de pe porturile de comunicatie sunt folosite pentru a afisa daca starea de
comunicare a MV810-TCPO1 este normala.

Tabelul 2-17 Descrierea LED-urilor de pe PCBA a cutiei de extensie

Stare LED4

Descriere Actiune
(rosu).
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Oprit Normal Nu este nevoie de actiuni

Timeout de
comunicare intre  |Verificati dacd optiunea TCP este
statia principala si |conectata corect la unitate

placa de comunicatie

Continua

Tabelul 2-18 Descrierea LED-urilor de pe porturile de comunicatie

Stare LED Descriere Actiune

Lumina
galbena
intermitent

Conexiune normal3,

.. Nu este nevoie de actiuni
cu transmisie de date ’

Lumina verde

aprinsa Conexiune normala |Nu este nevoie de actiuni
constant
Lumina Conexiune normal3,

Verificati daca existd comunicare

galbena fara transmisie de |. . - -
intre statia master si statia slave

continua date

Lumina verde Verificati conexiunea cablului

Conexiune esuata

stinsa Ethernet
2.1.7.8 Instalare
Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Cantitate

MV810-TCPO1
) ) 75 x 60 x 24 mm 1
(cu cutie de extensie)
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.8MV810-1001: Optiune 10 simpld
2.1.8.1 Aspectul produsului

\ Interface
T ~—— connected Lo
T drive

= e ! Spring snap

: !
Expansion DI \ Relay

24N pe pow er output
supply

Fig. 2-17 Componente si terminale

2.1.8.2 Specificatii tehnice

Nume MarF:a Specificatii
terminal ’
. Borne de intrare multifunctionale, setate prin P41.00-
Optiune P41.02;
simpla | DI1 la DI3 . 5 ‘
o) Suporta intrare NPN/PNP, setata de P41.03, nivel
activ: 9 V la 30 V;
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Nume Marpa Specificatii
terminal g

Alimentare furnizatd de terminalul optiunii (24 VDC)
sau extern 24 VDC (vezi detaliile cablajului in
4.2.2.4);

Suport filtru si intarziere la pornire/oprire.

Borne de iesire multifunctionale, setate prin P41.13-
P41.14;

RO1 contine un TA1/TB1 (normal inchis), unul TA1/TC1
(normal deschis), capacitate contact: 250 VAC/3 A,
RO1, RO2 |30 VDC/1 A;

RO2 contine un TA2/TC2 (normal deschis), capacitate
contact: 250 VAC/2 A, 30 VDC/1 A;

Suporta polaritatea iesirii si intarzierea pornirii/opririi,
vezi 4.2.2.6 pentru detalii despre cablare.

24\, GND |Putere de iesire: +24 VDC, 5%, < 200 mA

2.1.8.3 Descrierea indicatorului LED

MV810-1001 are un indicator LED in interior. Descrierea LED-ului este prezentata in tabelul urmator.

LED Stare Descriere Actiune
Alimentare
Continud |normald pentru |[Nu este nevoie de actiuni
optiunea 10
LED1
(Rosu) Fara sursa de o . )
. alimentare | Verificati daca optiunea IO este
Oprit y .
pentru conectatd corect la unitate
optiunea 10
2.1.8.4 Instalare
Lista de accesorii
Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-1001 75 x 60 x 24 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.9MV810-PG*1: Card codificator ABZ incremental simplu

MV820 accepta expansiuni simple incrementale de card PG si ar trebui sa acordati atentie modelului de
unitate comandat; si, de asemenea, puteti comanda carduri de expansiune individual.

Consultati 4.2.2.7 pentru detalile de cablare ale placilor PG incrementale simple.
2.1.9.1 Descrierea functiei

Cardul de masurare a vitezei MV810-PG*1 este un card accesoriu din seria MV800, care ofera interfete pentru
codificator, accepta intrare ABZ diferentiala si intrare colector deschis si serveste ca feedback de viteza sau
pozitie.
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2.1.9.2 Aspectul produsului

1: Positioning hole
2: Connection terminal block
3: Interface connected to drive

Fig. 2-18 Aspect, componente si terminale
2.1.9.3 Descrierea terminalului

Urmatoarea figura arata marcajele terminalelor de pe cardul de masurare a vitezei MV810-PG*1.

[ 1

GNOVCCZ-Z+B-B+ A- A+
HHHHHDE}D@—_D
==

Fig. 2-19 Marcaj terminal

Definitiile terminalelor ale cardului de masurare a vitezei MV810-PG*1 sunt prezentate mai jos.

Tabelul 2-19 Functiile terminalului PG*1

Tip Marca Nume Descrierea functiei Specificatii
Sefr:znéalAde Semnal de intrare
A+, A- oo diferential de faza A
codificatorul -~ .
Ui codificatorului
Semnal de . Frecventa
o Semnal de intrare T
fazad B al . . - maxima de
B+, B- I diferential de faza B al .
codificatorul e . intrare = 250
. codificatorului
ui kHz
Card
de Semnalul de Semnal de intrare
codifica Z+, Z- fagg Z al diferential de faza Z al
tor codificatorul o .
Ui codificatorului
Ofera sursa de Tensiune de
Sursa de |alimentare pentru lesire: +5 V/12
VCC, | alimentare a |codificatoare externe v
GND | codificatorul |(masd de referinta GND), |Curent maxim
ui 5V sau 12 V setat prin |de iesire:
P04.04 200 mA/150 mA

2.1.9.4 Descrierea semnalului

Forma de unda a semnalului ABZ a cardului de masurare a vitezei MV810-PG*1 este prezentata mai jos. Cand
motorul se roteste inainte (frecventa de functionare este pozitivd), faza A conduce faza B cu 90 de grade. in
schimb, faza A raméne cu 90 de grade in urma fazei B. Semnalul Z este utilizat pentru a furniza informatii
despre pozitie absolutd pentru corectarea numararii si localizarea pozitiei initiale. Un semnal Z este trimis
pentru fiecare rotatie a codificatorului.
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2.1.9.5 Instalare

Lista de accesorii

Fig. 2-20 Forma de unda a semnalului ABZ

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-PG*1 106,8 x 53,5 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.10 MV810-PG*1S: Card PG incremental simplu (cu functie STO)

2.1.10.1 Descrierea functiei

MV810-PG*1S este o placa accesorie pentru convertizorul de curent alternativ din seria MV800, care ofera
interfete de codificator, cu intrare ABZ diferentiala si intrare open-collector, servind ca feedback de viteza sau
de pozitie. Are douda moduri de intrare a semnalului STO pentru a obtine o oprire sigura a cuplului pentru
convertizorul de curent alternativ.

2.1.10.2 Aspectul produsului

. 3
1 FETEzaEes o
— — 1 Positioning hole
2. Connection terminal block
3. Interface connected to drive
k]
1 1 L

—2
Fig. 2-21 Aspectul PG*1S (pentru modelele de 3,7 kW si mai mici)
- = 3 e -

T e T L Positioning hole
2. Connection terminal block
3. Interface connected to drive

uuuuuuu

Fig. 2-22 Aspectul PG*1S (pentru modelele de 5,5 kW si mai sus)
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2.1.10.3 Descrierea terminalului

Urmatoarea figura arata marcajele terminalelor MV810-PG*1S.

STe GD STCL OD 24 51w 2 Z+ B

EEEEEEEETE

=HE
| | |
IE I;:'I:l'j"|

"1

Fig. 2-23 'Maﬂrcaj terminal

Definitiile terminalelor MV810-PG*1S sunt prezentate in tabelul urmator.

Tabelul 2-20 Functiile terminalului PG*1S

Tip Marca Nume Descrierea functiei Specificatii
A+, A- iemu:;!' di fafé. Semnalul codificatorului
S co |I|ca ofru uv' si intrarea semnalului
emnal de faza| o putere, care
B+, B- B al %
difi Ui accepta OC, push-pull Max. frecventa
coditicatorulul si iesire diferentiala de N ’
A ’ ’ de intrare
tip PG.
Semnalul de |Consultati 4.2.2.7 din|< 250 KHZ
Z+, Z- faza Z al  |manualul de utilizare
codificatorului |complet pentru detalii
despre cablare.
Ofera sursa de ?repsi.une de
alimentare pentru lesire:
Sursa de codificatoare  externe|[+5 V [ 12 V
5/12V alimentare a |(masa de referintd|\,.  irent de
codificatorului |GND) iesire:
5 V sau 12 V selectat
200 mA 150
prin P04.04. mA mA /
Card A e
Cand nu utilizati .
M(\)/_81 functia STO, puteti 'Ter‘13|une de
PG¥] STO1 2 conecta acest terminal|'®S''®:
S +24V ' la STO1+ si STO2+|+24 V£10%
putere+ 7 ;
pentru a dezactiva Max. curent de
functia STO (in mod iesiré' 100 mA
implicit). T
STO1 |Terminalul STO1|Intrarea functiei STO1 1 |lzolarea
] — optocuplerului.
STO?2 Te;r_nrgglul I2ntrarea functiei STO2 in mod implicit,
STO1 si STO2
sunt conectate
la +24V cu o
eticheta de
contact scurta.
} Cablajul  extern
GND STO1, 2 masa |Masa pentru 5/12V,|ge 24 V este
de putere | +24V disponibil,  cu
schema de
cablare
corespunzatoare
prezentata in
manualul de
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utilizare al
cardului PG.

2.1.10.4 Descrierea semnalului

Forma de unda a semnalului ABZ a MV810-PG*1S este prezentata in figura urmatoare. Cand motorul se
roteste inainte (frecventa de functionare este pozitivd), faza A conduce faza B cu 90 de grade. in schimb,
faza A raméne cu 90 de grade in urma fazei B. Semnalul Z este utilizat pentru a furniza informatii despre
pozitie absoluta pentru corectarea numararii si localizarea pozitiei initiale. Un semnal Z este trimis pentru
fiecare rotatie a codificatorului.

A L L
AL L LT
B+ [ L[ LI LI
B L[ L[ 1L I 1
Z+ [
& LI

Fig. 2-24 Semnal ABZ

2.1.10.5 Instalare

Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-PG*1S 106,8 x 53,5 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.11 MV810-PG*2: Card PG Resolver
2.1.11.1 Descrierea functiei

Cardul de masurare a vitezei MV810-PG*2 este un card accesoriu din seria MV800, care ofera interfete
resolver, inclusiv semnale de excitatie EXC+/-, semnale de feedback SIN+/- si COS+/- si serveste ca feedback
de viteza sau pozitie.

2.1.11.2 Aspectul produsului

Interface connected to a
il 1dnwe (position 1)

(eemsanenn
= e

—14

97

1
53,5 T _ Interface connected to
an encoder & shield

Fig. 2-25 Aspect, componente si terminale
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2.1.11.3 Descrierea terminalului

Urmatoarea figura arata marcajele terminalelor de pe cardul de masurare a vitezei MV810-PGx*2.

[ EXC- EXC+COS-COS+ 5IN- SN+ PE  PE

LU0000 0N —

Fig. 2-26 Marcaj terminal

g 1

Definitiile terminalelor ale cardului de masurare a vitezei MV810-PG*2 sunt prezentate mai jos.

Tabelul 2-21 Functiile terminalului PG*2

Tip Marca Nume Descrierea functiei Specificatii
SIN+ Semnale Semnal de intrare de
SIN-' codificatorului feedback al
SIN+/- codificatorului SIN

2 Vrms = 10%
Semnal de intrare de
feedback al
codificatorului COS

COS+, | Semnale COS+/-
COS- | al codificatorului

Card
de Sfarsit de iesire a
codific| EXC+, Engggi;éxgg/- semnalului de excitare| 4 Vrms = 10%
ator EXC- - pentru encoderul 10 kHz
excitare
extern
PE terminal PE | Conectat la scutul -
codificatorului
PE terminal PE Conectat la masa (PE) )

a unitatii

2.1.11.4 Descrierea semnalului

Semnalele EXC si SIN/COS ale MV810-PG*2 sunt prezentate in figura urmatoare.

HIKC T

Fig. 2-27 Semnal rezolutor
2.1.11.5 Instalare

Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Cantitate

MV810-PG*2 106,8 x 53,5 mm 1
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Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.12 MV810-PG*2S: Card Resolver PG (cu functie STO)
2.1.12.1 Descrierea functiei

MV810-PG*2S este o placa accesorie pentru convertizorul de curent alternativ din seria MV800, care ofera
interfete de codificator, cu intrare de semnal resolver, care serveste ca feedback de vitezd sau de pozitie. Are
doua moduri de intrare a semnalului STO pentru a obtine o oprire sigurd a cuplului pentru convertizorul de
curent alternativ.

2.1.12.2 Aspectul produsului

- c 1 Positioning hole
2. Connection terminal block
3. Interface connected to drive

Fig. 2-28 Aspectul PG*2S (pentru modelele de 3,7 kW si mai mici)
3

Fa = R . LPositioning hole
2. Connection terminal block
3. Interface connected to drive

uuuuuuu

Fig. 2-29 Aspectul PG*2S (pentru modelele de 5,5 kW si mai sus)
2.1.12.3 Descrierea terminalului

Urmatoarea figura prezinta marcajele terminalelor MV810-PG*2S.

|5mz oD STOL 30 W B E+ G Cr 5 S+ PE |

] U

Fig. 2-30 Marcaj terminal
Definitiile terminalelor MV810-PG*2S sunt prezentate in tabelul urmator.

Tabelul 2-22 Functiile terminalului PG*2S
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Tip | Marca Nume Descrierea functiei Specificatii
Semnal Semnal de intrare de
S+, S- codificator |feedback al
SIN+/- codificatorului SIN
2 Vrms+10%
CgeST?_alal Semnal de intrare de
C+ C- codificatorul feadback al
Ui codificatorului COS
Sfarsit de iesire a
Semnal semhalului dé excitare
E+, E- | codificator 4 Vrms+10% 10 kHz
pentru encoderul
EXC+/-
extern
‘Masa de Masa de referinta PE
alimentare a . .
PE o a sursei de alimentare |-
codificatorul o .
Ui a codificatorului
Card Cand nu utilizati
MV81 functia STO, puteti  |Tensiune de iesire:
0- STO1 2 conecta af:est terminal | 404 v+10%
PGx*2| +24V Utere+ la STO1 si STO2
S P pentru a dezactiva Max. curent de
functia STO (in mod | iesire: 100 mA
implicit).
STO1 Terminalul |Intrarea functiei STO1 |lzolarea
STO1 1 optocuplerului.
. n in mod implicit,
STO2 Terminalul |Intrarea functiei STO2 STOT si STO?2 sunt
STO2 2 7
conectate la +24V
cu o etichetd de
contact scurta.
Cablajul extern de
24 V este disponibil,
STOJ’ 2 Masa pentru 5/12V, cu schema de
GND masa de
+24V cablare
putere .
corespunzatoare

prezentata in
manualul de utilizare
al cardului PG.

2.1.12.4 Descrierea semnalului

Semnalul de excitatie EXC si semnalele de feedback SIN/COS ale MV810-PG*2S sunt prezentate in figura

urmatoare.
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EXC 1 Iri I- I | f 'I I" | |' \ nI q
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I |
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|'| |||.'|Ir| |‘1|,. III'”“
| 11
| ||||||I |||I|!| \ |.|||
. ||.| | “ | |

e b Y I

+5IN

-STN

05

Ol

Fig. 2-31 Semnal rezolutor

2.1.12.5 Instalare

Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Numar
MV810-PG*2S 106,8 x 53,5 mm 1
Manual de utilizare A4 x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.1.13 MV810-EIP: Optiune de comunicare Ethernet/IP
2.1.13.1 Caracteristici ale functiei

@ Accepta schimbul de date de control prin PZD
@ Acceptd accesul la parametrii unitatii prin PKW
@ Suporta 100 Mbps full duplex

@ Suporta topologia liniara si topologia stea

2.1.13.2 Specificatii tehnice

Interfata Doua RJ45
Modul.d.e Autobuz de mare viteza
transmisie
EIP
conector Medii de Cabluri perechi rasucite ecranate
transmisie CATS
lzolarea 1544 \pc
galvanica
Standard de EIP
retea
Protocolul de 1444 gasE-TX (IEEE 802.3)
transmisie
Comunicar
e Dlstanta! f:le 100 m
transmisie
Viteza de
transmisie Defect automat de 100 Mbps
autobuz
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Numele

. MV810-EIPO1
modulului

MEGMEET_MV800_EthernetIP_V1.

fisier EDS O1EDS

Tensiunea de |[3,3 VDC (furnizat de unitate)
alimentare

Tensiunea de |500 VDC
Specificatii izolatie
electrice

Consumul de |1 W
energie

Greutate 25 g

ESD (IEC 61800-5-1, IEC 61000-
4-2)
EFT (IEC 61800-5-1, IEC 61000-

Imunitate la  |4™4)
zgomot Test de supratensiune (IEC
61800-5-1, IEC 61000-4-5)

Test de sensibilitate efectuat

Specificatii (IEC 61800-5-1, IEC 61000-4-6)
de mediu

Functionare: -10 pana la 50°C
Mediu de (temperatura), 95% (umiditate)

operare/stocare | Depozitare: -45 pana la 70°C
(temperaturd), 95% (umiditate)

: GB4798.3-2007, GB12668.501—
Rezistenta la | 2013/

vibratii/socuri

IEC 61800-5-1 (IEC 60068-2-6)

2.1.13.3 Aspectul produsului

nterface
Zy(_connected to

Communication QUT (RJ45)

—terminal Communication IN (RJ45)
Fig. 2-32 Aspectul produsului

2.1.13.4 Definitii de pin

EIP adopta portul standard RJ45. Aceasta optiune de comunicare are 2 porturi RJ45, asa cum se arata in
figura urmatoare.

Definitiile pinului conectorului MV810-EIPO1:

Pin Nume Descriere

1 TX+ Transmite date+
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2 TX- |Transmite date-
3 RX+ |Primeste date+

4 N/C |NU CONECTAT
5 N/C |NU CONECTAT
6 RX-  |Primeste date-

7 N/C |NU CONECTAT
8 N/C |NU CONECTAT

2.1.13.5 Setdri de parametri pentru conexiunea la retea EIP

Folosind MV810-EIPO1 pentru a opera unitatea MV800, trebuie sa setati canalul de comanda de operare si
sursa de frecventa a MV800 pe placa de comunicatie magistrala, asa cum se arata in tabelul urmator.

Parametrq‘l Valoare Descrierea functiei
conducerii :
P02.02 > Setati canalul gle "comanda de operare la
controlul comunicatiilor
Setati canalul de comanda de comunicare la
P02.03 3 Ethernet/IP
Setati sursa de frecventa principala la
P02.05 8 Ethernet/IP
Setarile IP (IP, masca de subretea si gateway) sunt prezentate in urmatorul tabel:
Parametrul . . .
.. Valoare Descrierea functiei
conducerii :
de la O la
P40.02 255 adresa IP 1
de la O la
P40.03 255 adresa IP 2
de la O la
P40.04 255 adresa IP 3
de la O la
P40.05 255 adresa IP 4
P40.06 de la 0 la Masca de subretea 1
255 !
P40.07 de la O la Masca de subretea 2
255 ’
P40.08 de la 0 la Mascad de subretea 3
255 ’
P40.09 de la O la Masca de subretea 4
255 !
de la O la
P40.10 255 Poarta de acces 1
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ig;a dr:igrl:il Valoare Descrierea functiei
P40.11 de '2""550 a Poarta 2
P40.12 de |23550 la Gateway 3
P40.13 de I2a550 la Poarta de acces 4

2.1.13.6 Topologia retelei

Reteaua EIP este in general compusa dintr-o statie master si mai multe statii slave. Structura retelei poate fi
impartitad in tip de magistrala, tip stea, tip arbore etc., sau combinatie de mai multe tipuri, realizdnd conexiunea
si cablarea dispozitivelor flexibile. Topologia retelei de tip magistrala este prezentata in figura de mai jos.

Ethemet/IP

Master station

[NET]

Ethernet/IP

Slave station 1
NETLUNET2

Ethernet/IP

Slave station 2
NETYNET2

Ethermnet/IP

Slave station N

NETINET2

l [ [ | | |

2.1.13.7 aplicatie Ethernet/IP

Protocolul EIP permite PLC sa citeasca si sa scrie parametrii PKW/PZD ai unitatii.

Formatul datelor este prezentat in tabelul urmator.

Parametru octet Descriere
Unitatea este o statie slave EIP (cu o optiune
ByteO EIP instalata).
ByteO: Numarul statiei tinta
Bytel: numarul statiei sursa (numarul statiei
PKWO locale)
Raspunsul sclavului:
Octet1 . L
ByteO: Numarul statiei tinta
Bytel: numarul statiei sursa (numarul statiei
locale)
Comanda pentru citirea/scrierea codurilor de
functie (unul pentru fiecare data)
Byte2 0x03: Cititi un cod
0x06: Scrieti un cod si salvati in EEPROM
0x07: Scrieti un cod si nu salvati ih EEPROM
Byte2: Octet inalt al cuvantului de comanda;
PKW1 Byte3: Octet scazut al cuvantului de
comanda
Raspunsul sclavului:
Byte3 Octet2: 0
Byte3: 0x03, raspuns la citire
0x06 si 0x07, raspuns la scriere
0x80 + cod de comanda, eroare de raspuns
PKW2 Octet4 Adresa codului functiei de citit/scris
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Parametru

octet

Descriere

Byte5

Byte4: octet mare al adresei;
Byte5: octet scazut al adresei
Raspunsul sclavului:

Byted: octet mare al adresei;
Byte5: octet scazut al adresei

PKW3

Octet6

Byte7

Pentru scriere, PKW3 este valoarea specifica
care este scrisa;

Pentru citire, PKW3 este numarul de coduri
care sunt citite (valoare fixa: 1)

Byte6: Octet inalt al valorii parametrului
Byte7: octet scazut al valorii parametrului
Raspunsul sclavului:

Byte6: octet mare al codului functiei (raspuns
la citire), O (raspuns la scriere), octet mare
al codului de eroare (eroare de raspuns)

Byte7: octet scazut al codului functiei
(raspuns la citire), O (raspuns la scriere),
octet scazut al codului de eroare (eroare de
raspuns)

PZD1

Byte8

Byte9

Cuvant de comanda trimis de statia
principala:

BitO: Functionare inainte 0: Dezactivat 1:
Activat

Bitl: Functionare inversa 0: Dezactivat 1:
Activat

Bit2: Tnainte 0: Dezactivat 1: Activat
Bit3: Jogging invers 0: Dezactivat 1: Activat

Bit4: Decelerati padna la oprire 0: Dezactivat
1: Activat

Bit5: Oprire in jos 0: Dezactivat 1: Activat
Bit6: Resetare eroare 0: Dezactivat 1: Activat

Bit7: Oprire de urgenta O0: Dezactivat 1:
Activat

Byte8: octet inalt al cuvantului de comanda

Byte9: Octet scazut al cuvantului de
comanda

Cuvant de stare raspuns de statia slave:
BitO: Functionare inainte O: Invalid 1: Valid
Bit1: Functionare inversa O: Invalid 1: Valabil
Bit2: Stop 0: Invalid 1: Valid

Bit3: Eroare O: Invalid 1: Valabil

Bit4: Oprire O: Invalid 1: Valabil

Bit5: stare gata O: nevalid 1: valid

Bit6: Numarul motorului 0: Motorul 1 1:
Motorul 2

Bit7: tip motor
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Parametru octet Descriere
0: asincron 1: sincron
Bit8: Preavertizare de suprasarcina 0: Invalid
1: Valabil
Bit9-Bit10: _canal de comand3a
Bytel10 Cele unsprezece cuvinte de la PZD2 Ia
PZD2 PZD12 sunt folosite pentru a citi si scrie
Octetul 11 |parametrii interni ai unitatii. P43.02 pana la
P43.12 sunt utilizati pentru a seta parametrii
P7D3 Byte12 de scris, iar P43.13 pana la P43.23 sunt
Byte13 utilizati pentru a seta parametrii de citit.
P43.0| PZD2 |O0: Disabled
Bytel4 2 receive
PzD4 1: Frequency reference
Byte15 pa3.0| PzD3 (0.00 to P02.10)
3 receive |2: Drive torque upper limit
5705 Bytel® reference (0.0 to 300% of
P43.0| PZD4 |the motor rated current)
Byte17 .
4 receive | ,. .
3: Braking torque upper
5706 Byte18 p43.0| P7ZD5 I|m|t°reference (0.0 to
5 receive |300% of the motor rated
Bytel19 current)
Byte20 P43.0| PZD6 |4: Torque reference
PZD7 6 | receive |(-300.0 to 300.0% of the
Byte21 motor rated current)
P43.0| PzZD7 5 FWD f
7 receive |5 requency upper
P7D8 Byte22 limit reference (0.00 to
Byte23 P43.0| PzD8 |P02.10)
Svteoa 8 | receive |g: REV frequency upper
yte limit reference (0.0 to
Byte25 9 receive
7: Voltage reference
Byte26 P43.1| PZD10 |(vF separation) (O to
PZD10 0 | receive [sgngoParaton |
Byte27
P43.1| PzD1 |[8: Virtual input terminal
Byte28 1 receive |[command (0 to OxFF
PZD1 corresponding to DI8 to
Byte29 DI1)
9: Output terminal bus
command
(set the output terminal
function to No.39, O to
OxF corresponding to RO,
P423-1 PZD12 |po3, DO2 and DOY)
receive
PZD12 Byte30 10: AO1 output reference

(0 to 100.0%)

11: HDO1 output reference
(0 to 100.0%)

12: HDO2 output reference
(0 to 100.0%)

60




Parametru octet Descriere

Byte31
13: PID reference (0.0 to
100.0%)
14—PiD—feedback (O O—to
PzD2
P43.1 feedbac
3
k
PZD3
P43.1 feedbac
4
k
PZD4
P43.1 feedbac
5
k
PZD5
P43.1 feedbac
6
k
0: Disabled
P43.1 PZD6
5 |feedbac |1: Frequency reference
K 1(0.01 Hz)
PZD7 2: Dnmp reference (0.01
P43.1

2.1.13.8 Descrierea indicatorului LED si diagnosticarea defectiunilor

MV810-EIPO1 are indicatoare LED dispuse pe PCBA a cutiei de expansiune si pe porturile de comunicatie.
LED-urile de pe PCBA sunt folosite pentru a afisa starea functiei si starea alimentarii, in timp ce LED-urile de
pe porturile de comunicatie sunt folosite pentru a afisa daca starea de comunicare a MV810-EIPO1 este
normala.

61



Descrierea LED-urilor de pe PCBA a cutiei de extensie:

Stare LED4
(rosu).

Descriere

Actiune

Oprit

Normal

Nu este nevoie de actiuni

Continua

Timeout de
comunicare
intre statia
principala si
placa de
comunicatie

Verificati daca optiunea EIP este conectata
corect la unitate

Descrierea LED-ur

ilor de pe porturile de comunicatie:

Stare LED Descriere Actiune
L Conexiune
Lumina .
< normala, cu . .
galbena L Nu este nevoie de actiuni
. : transmisie de
intermitent
date
Lumina verde .
.. Conexiune . -
aprinsa “ Nu este nevoie de actiuni
normala
constant
. Conexiune
Lumina ¢ v v e . . L . "
+ normala, fara |Verificati daca exista comunicare intre
galbena L L . -
L transmisie de |statia master si statia slave
continua ! 7 ’
date
Lumina verde Conexiune e . .
.. . Verificati conexiunea cablului Ethernet
stinsa esuata ’

2.1.13.9 Instalare

Lista de accesorii

Lista de accesorii Specificatii Cantitate
MV810-EIP 75 x 60 x 24 mm 1
Manual de utilizare Ad x 1 1

Pentru instalare, consultati ,2.1.1 Instalarea cardurilor/optiunilor accesorii” pentru detalii.

2.2 Alte accesorii

MV820 are si alte accesorii, inclusiv componente pentru protectie, instalare si intretinere, tastaturi LED si LCD

la distantd, dupa cum se arata mai jos:

2.2.1Kit suport de montare incorporat

MV810-EMBB, MV810-EMBC, MV810-EMBD, MV810-EMBE, MV810-EMBF, MV810-EMBG si MV810-EMBH sunt
kituri de suport pentru montarea incorporata a variatilor de diferite dimensiuni. Acestea pot imbunatati designul
conductei de aer, pot crea o disipare independentd a caldurii si pot impiedica praful, ceata de ulei si

particulele. Consultati figura urmatoare (marcatd cu verde) pentru a afla cum se instaleaza.
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Mounting

plate i*ﬁ

Mounting . R
bracket Drive LEE
90
76
1
|
=3 0
o
X
=
W £2
Mount the bracket o) Mount the drive . Hole dimensions .
TR 4 THLRA
Fig. 2-33 MV810-EMBB (pentru 0,37 pana la 3,7 kW)
121
) E3IE NG 68 =
Mounting component R ) I‘R\ TR AR ’-—1
Self-tapping ot Through-wall mounting plate & &
) TR HBURET A s
Left bracket  screw Right bracket
MAZL IR ET =
M4 combination screw 134 -
i |
AR 9% L
Drive Eﬁn D . o $
M4 combination PR I g
“4€EiM4 combination
MAZL A IRET
screw w A IR BE6-M4
@' Rivet nut 6-M4
=] ©
YH O k
M4 combination screw Ma] Zr R E] 104
Fig. 2-34 MV810-EMBC (pentru 5,5 pana la 7,5 kW)
Self-tapping A AT ) . 3
Left bracket screw Right bracket /Through-wall mounting plate +'§Ffﬂm"ﬁk’%@m 145
Mounting component a4l ﬁ@;ﬂxwﬁx&iﬂﬁ: 114
M4 combination screw ‘ . ) ‘ i i
o N —
i I o
. i WALL & 84T Rivet nut 6-M4 | | HHECMURTE
Drive M4 combination <
screw 156
I olgl | ]
M4 combination MAZH ArbE s S|
screw IR MU gET < <
M4 ©
- TR bination -
“\,« o Hcom -~ C\.l
screw i
1440 &b kT | |
M4 combination screw WAL IRE] 114

Fig. 2-35 MV810-EMBD (pentru 11 pana la 15 kW)

Mounting plate_

AC drive .

Mounting bracket

Rivet nut 6-M5.

Fig. 2-36 MV810-EMBE (pentru 18,5 pana la 22 kW)
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Mounting bracket

AC drive Mounting plate .
3 [ oas
1
™
L 2 U‘i
: ‘l'-'i-'ii | . 8
| % =
| | ||
' l ‘ |“‘| | | Rivet nut
4-M6 '
. l lil_
Fig. 2-37 MV810-EMBF (pentru 30 si 37 kW)
Left bracket Rght bracket :’;:-?ome:g n:]-.}n‘j%]p‘lalel : . 15 g
semblnation ="|’_—_-:-_} e | I
el b"JSI&ﬂ ol Wj a0 | | EI
.'! 4 -Il 1 T

| | | Rivet nut 4:M3

& combination B {1 | W& combination
suraw Nl | | |  SOTEW.

M2 tombratian

4 combination

Fig. 2-38 MV810-EMBG (pentru 45 pana la 75 kW)

. —Fixing plate
Mounting bracket—\ M4 5
k combination _
screw ~ 11.25 312.5 [
— Drive o | ~Rivet nut 4-M8
|l ‘(/
&
M8 o 5 ME \ WJ
combination ¢~ -/ combination # §
screw ot ‘
ol

hid
combination screw

Fig. 2-39 MV810-EMBH (pentru 90 pana la 110 kW)
2.2.2Placa inferioard de metal intdrita

MV810-METB, MV810-METC si MV810-METD sunt placi inferioare metalice armate corespunzatoare carcaselor
B, C si D. Ele pot intari unitatea in medii corozive cu temperatura ridicatd si ceata de ulei. Acestea pot fi
instalate prin suruburile cu cap inecat incluse in pachetul de accesorii, asa cum se arata in figura urmatoare
(marcate cu verde).

Fig. 2-40 Placa inferioara metalica armata

2.2.3Suport de fixare a firului

MV810-FIXB, MV810-FIXC, MV810-FIXD sunt suporturi pentru gestionarea cablurilor corespunzatoare carcaselor
B, C si D. Suporturile sunt folosite pentru refixarea firelor de intrare si de iesire pentru a proteja bornele de
stres excesiv sau impact extern si, de asemenea, pentru impamantarea stabila a ecranului cablului. Acestea
sunt fixate pe suruburile de pe placa de impamantare (marcate cu verde), asa cum se arata in figura
urmatoare.
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Fig. 2-41 Suport de fixare a firului
2.2.4Suport sind de ghidare

MV-DIN3563 (numai pentru carcasa B) este un suport pentru instalarea sinei de ghidare, cu o distanta a
orificilor de montare de 63 mm, potrivit pentru sina de ghidare standard DIN 35 mm. Fixati-l pe partea de jos
a unitatii, apoi fixati unitatea pe o sina de ghidare. Pentru instalare se folosesc suruburile cu cap inecat
M4%25 incluse in pachetul de accesorii. Consultati figura urmatoare (marcata cu verde).

Fig. 2-42 Suport sina de ghidare

2.2.3Baza de montare pentru tastaturd/panoul de operare

Unitatea de curent alternativ seria MV800 contine atat baze de montare pentru tastaturi mici, cat si mari,
respectiv pentru tastaturi mici si tastaturi mari, dupad cum se aratd mai jos:

Model de baza de montare pentru tastatura mica: MV820-JPTO1, utilizat pentru a instala o tastatura
mica/panou de operare la distanta pe usa dulapului, asa cum se aratd in figura urmatoare:
Side Front Back 3D (Back)

95+0.1
72,51 92501

T4 F

[[D [

1 I

G91.4740. 1
5

Fig. 2-43 Baza de montare a tastaturii (unitate: mm)
89. 5

74

Fig. 2-44 Dimensiuni orificii de montare pentru baza panoului de operare (unitate: mm)
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Model de baza mare de montare pentru tastatura: MV820-JPT03. Daca utilizatorul foloseste cabluri Ethernet
porturi Ethernet fixe, aceasta baza

ecranate care nu pot trece prin baza mare a tastaturii cu sloturi pentru
cum se arata in figura urmatoare:

alternativa mare pentru tastatura fara sloturi fixe poate fi selectata, asa

Side Frant

_Z2.3 89,3

163, 7

Fig. 2-45 Baza mare de montare a tastaturii (unitate: mm)

84
69 =
i 60 )
4 1212 1 I
T T Ty -
AWm . sl 1y
Ui ! b 4
d o o
{15 uq‘. m - ST2.6%
[j,_' Sel f-tappi ng nut
1 )
i g
asiexen
(il s 12 = . i
42 —3 @5 )

Fig. 2-46 Dimensiuni orificii de montare pentru baza panoului de operare mare (unitate: mm)

2.2.6 Tastaturd LED de la distantd/panou de operare

Panourile de operare cu LED-uri de la distanta ale unitatii AC seria MV800 pot fi impartite in panoul LED mic
(cu navetd) si panoul LED mare. Primul este panoul standard pentru unitdti de putere mica si medie (75 kW si
mai jos), in timp ce cel de-al doilea este panoul standard pentru unitati de putere mare (90 kW si mai sus).
Ambele doua panouri pot fi utilizate de la distantd pentru seria MV800.

MV820-DP01, panou de operare LED mic de la distanta, detasabil, care suportd uz extern, cu butonul shuttle,
functie de copiere a parametrilor (vezi P00.07) si protectie 1P23.

Tz

8888

68

N 3 A

Fig. 2-47 Tastatura LED mica de la distanta/Panou de operare

Tastatura/panoul de operare LED mic de la distanta poate fi fixat pe usa/placa dulapului printr-o baza de
montare (a se vedea 2.2.5 pentru detalii); sau cu usurintd prin cele doua orificii diagonale interne pentru filet
prevazute pe spatele tastaturii/panoului de operare cu LED mici de la distantd, asa cum se arata in figura

urmatoare. Dimensiuni gaura (unitate: mm):
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Metwork port

hole

Dimension

tolerance 1
+0.2 mm

b: Hole drilled

. GB9OT4 M3-6
-+ Machine nut

c: Easy installation d: Installed successfully,  e: installed successtully,
front view side view

Fig. 2-48 Instalare usoara a tastaturii LED de la distanta/panou de operare

MV820-DP03, panou de operare cu LED mare de la distanta, detasabil, care accepta utilizarea externa, cu
afisaj LED cu doua randuri, functii abundente impreunad cu copierea parametrilor (consultati P00.07).

45 27 72.5
/8 N -
O (@) RUN HzAY RPM % REW ERR
= > -BBBB8.
o T My
- p= BAAARE.,
19 P 0 5

B =

Fig. 2-49 Tastatura LED mare de la distanta/Panou de operare (unitate: mm)

Tastatura/panoul de operare LED mare de la distantad poate fi fixat pe usa/placa dulapului printr-o baza de
montare (a se vedea 2.2.5 pentru detalii); sau cu usurintd prin cele trei orificii filetate interne prevazute pe

partea din spate a tastaturii/panoului de operare cu LED mare de la distanta, asa cum se arata in figura
urmatoare. Dimensiuni gaura (unitate: mm):
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- =
LS Laes
[T} | o
| [=2. o
&
a: Hole dimensions b: Hole drilled
& i
H GBOOT4 M3-6 i 1
Machine nut
c: Easy installation d: Installed successfully, e: Installed successfully,
front view side view

Fig. 2-50 Instalare usoara a tastaturii/panoului de operare cu LED-uri mari de la distanta
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2.2.7 Tastaturd LCD/panou de operare la distantd

MV820-DP02, panou de operare LCD mare la distantd, detasabil, care acceptad utilizarea externa, afisaj atat in
engleza, cat si in chineza si functie de copiere a parametrilor (consultati P00.07).

45 - - 72.5 a2

P

123

89

Fig. 2-51 Tastatura LCD mare de la distanta/Panou de operare (unitate: mm)

Tastatura LCD mare de la distanta/panoul de operare poate fi fixat pe usa/placa dulapului printr-o baza de
montare (a se vedea 2.2.5 pentru detalii); sau cu usurinta prin cele trei orificii filetate interne prevazute pe
spatele tastaturii LCD/panoului de operare, asa cum se aratd in figura urmatoare. Dimensiuni gaura (unitate:
mm):

45
. i';‘s"PL *; &0
[T} IR
22| T
g
a: Hole dimensions b: Hole drilled
e B 3
¥ 21,8
3 T
GBIOT4 M3-6
Machine nut
e
c: Easy installation d: Instalied successfully, e: Installed successfully,
front view side view

Fig. 2-52 Instalare usoara a tastaturii LCD mari de la distanta/panoului de operare
2.2.8 Unitate de frGnare (vezi Anexa 2)

Seria ofera unitati de franare incorporate pentru unitati de 110 kW sau mai mici. Puteti selecta rezistentele si
unitatile de franare recomandate, consultati Anexa 2.
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Instalarea unitatii

3.1 Asamblarea/Dezasamblarea componentelor de antrenare

Press down

Pull
downwards

~15m

ﬁﬁ£:>6

1: Capac 2: Panoul de operare 3: Placa rezistenta la praf 4: Cutie de expansiune
Fig. 3-1 Asamblarea si dezasamblarea componentelor unitatii (ludnd ca exemplu incinta C)

() Montarea/Demontarea capacului

Demontare: Apasati partea granulatd a capacului usor spre interior, apoi trageti-o in jos pana cand imbinarile
de fixare ale capacului sunt separate de motor pentru a scoate capacul.

Asamblare: Aliniati capacul cu sasiu, cu capatul superior la 6-15 mm distanta de panoul de operare, capacul
inferior in contact cu sasiul, apoi impingeti capacul ih sus pentru a fixa imbinarile prin fixare in sasiu.

2 Asamblarea/Demontarea pldcii rezistente la praf

Dezasamblare: Introduceti unghia sau o surubelnitd plata in canelura placii rezistente la praf si scoateti placa
rezistenta la praf.

Asamblare: inchideti imbinarile prin inchidere ale plicii rezistente la praf in orificiul de ventilatie si ap&sati in
jos.

@y Asamblarea/Demontarea cutiei de expansiune

Dezasamblare: Apasati Tn jos clema cu arc din mijlocul cutiei de expansiune pentru a scoate cutia de
expansiune.

Asamblare: Tineti cutia de expansiune, apasati usor clapeta cu arc, reglati-i locatia si eliberati mainile, apoi

clapa cu arc este fixatd cu succes.

3.2 Mediul de instalare

Pentru a alege locul de instalare, urmati instructiunile de mai jos:

e Temperatura ambianta: de la -10°C la 50°C, este necesara reducerea gradului daca temperatura ambianta
este de 40°C la 50°C;

e Umiditate ambientala: 5% pana la 95% RH, fara condensare;

e Instalati produsul intr-un loc cu vibratii mai mici de 59 m/s2 (0,6 g);

e Nu instalati produsul intr-un loc cu lumina directa a soarelui;

e Nu instalati produsul intr-un loc cu praf sau pulbere metalica;

e Este strict interzisa instalarea produsului intr-un loc cu gaze corozive si explozive.

Daca aveti cerinte speciale de instalare, consultati-ne Thainte de instalare.

3.3 Directia de instalare si gol

Este recomandat sa instalati produsul pe verticala pentru o mai buna ventilatie.
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Distanta specifica a golului este prezentata in Fig. 3-2.

Ll s LS
= =10 cm 1 Air outlet
/
TS
(=B | ]]
.
L
£ E
(5] (4]
— -
n il
Z H|
7 L1 .
-1 NN ¢ "o
=10 cm 1 Air inlet =10 cm
37;7 W/ P Py

Fig. 3-2 Distanta de gol pentru instalarea verticala

Pe langa instalarea prin suruburi, MV820 Marimea B accepta si instalarea printr-o sind de ghidare (trebuie sa
functioneze cu un suport pentru sina de ghidare, referitor la 2.2.5), asa cum se arata in Fig. 3-3.

Fig. 3-3 Instalarea sinei de ghidare

Daca doua sau mai multe unitati sunt instalate strans in sus si in jos, pentru o mai buna disipare a caldurii,
se recomanda utilizarea unei placi deflectoare pentru a redirectiona fluxul, prevenind unitatea inferioara sa
afecteze unitatea superioara, asa cum se arata in Fig. 3-4.

Mounting plate

Hot 1

air

mF o~ Hot
air

3
—

¥
— oF

air




Fig. 3-4 Instalarea a peste doua unitati
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Cablajul unitétii

Acest capitol explica cablarea si masurile de precautie aferente.

& DANGER

e Asigurati-va ca sursa de alimentare a unitatii este intrerupta complet si
asteptati cel putin 10 minute inainte de a deschide capacul unitatii.

e Asigurati-va ca indicatorul panoului (LED cu 5 cifre) al unitatii este stins
si ca tensiunea dintre +/DC+ si —/DC- a circuitului principal este sub 36
VDC finainte de a incepe cablarea.

e Cablarea interna a unitatii poate fi efectuatd numai de profesionisti
instruiti si calificati.

e Cand conectati circuitul de oprire de urgenta sau circuitul de siguranta,
verificati cu atentie cablajul Tnainte si dupa operare.

o Verificati clasa de tensiune a unitatii inainte de pornire. in caz contrar,
pot aparea vatamari personale si deteriorarea echipamentului.

AWARNING

« Inainte de utilizare, verificati cu atentie daca tensiunea nominala de
intrare a unitatii este in concordanta cu tensiunea sursei de alimentare
CA.

e Unitatea a trecut testul de tensiune de rezistentd din fabrica, asa ca nu
mai efectuati testul de tensiune de rezistenta.

e Daca trebuie sa conectati o rezistentd de franare externa, consultati
primul capitol.

e Nu conectati cablul de alimentare la U, V si W.

e Cablul de impamantare este in general un fir de cupru cu diametrul mai
mare de 3,5 mm si rezistenta la paméant mai mica de 10 Q.

e Exista scurgeri de curent in unitate. Valoarea specifica a scurgerii este
determinatd de starea reala. Pentru a asigura siguranta, unitatea si
motorul trebuie sa fie impamantate. Este foarte necesar un dispozitiv de
curent rezidual (RCD). Se recomanda alegerea modelului B de RCD cu
limita curentului de scurgere de 300 mA.

e Pentru a oferi protectie la supracurent de intrare si intretinere la oprire,
unitatea trebuie sa fie conectata la sursa de alimentare printr-un
comutator de aer sau o intrerupere a sigurantei.

Puteti utiliza urmatoarea diagrama din Fig. 4-1 in timpul functionarii de proba.
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Three-phase
power supply

180V
165 (AL

1 (ADL

14 (GND)

) 4.5,6,.

(24V) 2 O

Fig. 4-1 Cablare simpla a circuitului principal (pentru modelele trifazate)

Tabelul 4-1 Cabluri recomandate

Cablurile recomandate ale unitatii care utilizeaza Euroblock sunt prezentate in urmatorul tabel:

Tip Cablu Desen Tip Cablu Desen
Cablu de Cablu de
alimentar
semnal
e
(conector
(conector .
. terminal
terminal tip
. \..,4 ('
Cablu tp v Cablul - nducts !
... | conducta circuit
circuit )
rinci ) de
P | contr
Pal | cablu de ol
impamant
are s S Cablu N .
(conector e Ethernet LD
terminal '
oT)

Diametrele de terminale de tip conducta recomandate ale unitatii de actionare care utilizeaza Euroblock sunt

prezentate in urmatorul tabel:

Tabelul 4-2 Diametrul de borne recomandat pentru tipul conductei

Circuit principal Circuit de | Diametrul terminalului de tip
(mrFT)12) P control conducta recomandat ¢
(mm2) (mm)
el S 12 Cablu Cablu
AT Cablu de |Cablu de| terminal Gl Gl terminal
. L de de
intrare iesire de . .. de
D intrare iesire
control ’ control
MV820G1-
250.4B 1.0 1.0 0,5 1.8 1.8 1.3
MV820G1-
230.758 1.5 1.5 0,5 2.0 2.0 1.3
MV820G1-
23158 2.5 2.5 0,5 2.6 2.6 1.3
MV820G1-
252 9B 4 4 0,5 3.2 3.2 1.3
MV820G1-
470,758 1 1 0,5 1.8 1.8 1.3
MV820G1-
AT15B 1.5 1.5 0,5 2.0 2.0 1.3
MV820G1- 1.5 1.5 0,5 2.0 2.0 1.3
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Circuit principal

Circuit de

Diametrul terminalului de tip

control conducta recomandat ¢
(mm?2)
(mm2) (mm)
NS EIEE Cablu Cablu
e Cablu de |[Cablu de| terminal ceon ceon terminal
. L de de
intrare iesire de . .. de
z intrare iesire
control ’ control
4T72.2B
MV820G1-
4T3.7B 2.5 2.5 0,5 2.6 2.6 1.3
MV820G1-
2T3.7B 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3
MV820G1-
475 58 4 4 0,5 3.2 3.2 1.3
MV820G1-
47758 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3
MV820G1-
>T5.58 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3
MV820G1-
27758 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3
MV820G1-
4T11B 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3
MV820G1- 6 6 0,5 3.9 3.9 1.3

4T15B
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Valorile de strangere recomandate pentru suruburile de fixare pentru cablare sunt prezentate in urmatorul
tabel:

Tabelul 4-3 Cuplul de stréngere recomandat al suruburilor de fixare

Borne ale
circuitului de
control

! 1-18

Borne ale circuitului
Modelele principal
MV820 1, L2,

L3, N

Incinta

+, -

VRV

MV820G1-
2S0.4B
MV820G1-
2S0.75B
MV820G1-
2S1.5B
MV820G1-
2S2.2B 0,5
B MV820G1- 0,5N'm | 0,5 N'm N‘m
4T0.75B
MV820G1-
4T71.5B
MV820G1-
4T2.2B
MV820G1-
4T3.7B
MV820G1-
2T3.7B
MV820G1- 0,5
C 47558 0,5N'm | 0,5 N'm N
MV820G1-
477.5B
MV820G1-
2T5.5B
D M\Q/'?722(331 1,5 Nm | 1,5 N'm |15 N-m 0,2 N'm
MV820G1-4T11B
MV820G1-4T15B
MV820G1-

4T718.5B 2,8
E MV820G1- 2,8 Nm | 2,8 N'm N
4T22B
MV820G1-
4T30B 3,5
F MV820G1- 3,5 Nm| 3,5 N'm N‘m
4T37B
MV820G1-
ATA5B
G MV820G1- 45 N'm| 45 N'm
4T55B
MV820G1-4T75B
MV820G1-

H Msgggé— 20 N'm | 20 N'm |20 N'm 0,5 N'm
4T110B
MV820G1-
eu M?/-Er%123()2(13—1— 20 N'm | 20 N'm |20 N'm 0,5 N'm
4T160T
MV820G1-
J ML\1/T812805;1- 35 Nm | 35 N'm |35 N'm 0,5 N'm
4T200T

0,2 N'm

0,2 N'm

0,2 N'm

0,2 N'm

4,5

N-m 0,2 N'm
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Borne ale circuitului

Borne ale
circuitului de

Incinta Modelele principal control
MV820 L1, L2 +, -
L:'3, N’ U Vv, w, éR' 1-18
MV820G1-

4T220T
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4.1 Cabldajul si descrierea terminalelor circuitului principal

4.1.1Tipuri de terminale de intrare si iesire ale circuitului principal

Bornele circuitului principal pot fi impartite in opt tipuri, Th functie de modelele de carcasa si modelele de

unitate.

@ Tip terminal 1

Tip carcasa: carcasa B (putere aplicabild: 2S0.4 pana la 2.2)

Carcasa B (putere aplicabila: 4T0,75 pana la 3,7)

@ Tip terminal 2

L1 L2 |LIN| —

f
LY

@

®

(L (

™

Numele terminalului

Descrierea functiei

Borne de intrare trifazate de

L1, L2, L3/N 220 VAG

+, BR Conectati bornele rezistentei de
franare externe

+, - Terminale de magistrala DC

u Vv w Borne de iesire AC trifazate

Terminal de conectare PE,
suruburi utilizate pentru fixarea
suportului de fixare a firului

Tip carcasa: carcasa C (putere aplicabila: 2T3.7; 4T5.5/7.5)
Carcasa D (putere aplicabild: 2T75.5/7.5; 4T11/15)

@ Tip terminal 3

‘ Ll L2 L3 -

u vV W ‘

S

(Y

SIS

BR

Numele terminalului

Descrierea functiei

Borne de intrare trifazate 380

L1, L2, 13 VAC sau trifazate 220 VAC

+, BR Conectati bornele rezistentei de
franare externe

+, - Terminale de magistrala DC

U VvV, w Borne de iesire AC trifazate

- Terminal de conectare PE,

suruburi utilizate pentru fixarea
suportului de fixare a firului
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Tip carcasa: carcasa E (putere aplicabila: 4T18.5/22)

@ Tip terminal 4

- + BR

L1

e

)

{1

Numele terminalului

Descrierea functiei

Borne de intrare trifazate de

L L2, L3 380 VAC

+, BR Conectati bornele rezistentei de
franare externe

+, - Terminale de magistrala DC

U VvV, W Borne de iesire AC trifazate

4 Terminal de conectare PE

Tip carcasa: carcasd F (putere aplicabild: 4T30/37)

© Tip terminal 5

Middle of drive

Bottom of drive| L1 L2

L3

E

B

Numele terminalului

Descrierea functiei

Borne de intrare trifazate 380

L1 L2, L3 VAC sau trifazate 220 VAC

+, BR Conectati bornele rezistentei de
franare externe

+, - Terminale de magistrala DC

u Vv, w Borne de iesire AC trifazate

1) Terminal de conectare PE

Tip carcasa: carcasad G (putere aplicabila: 4T45/55/75)

@ Tip terminal 6

ufwe|w|eloct|r[ulv]|w

POWER

L— MOTOR

Numele terminalului

Descrierea functiei

Borne de intrare trifazate de

L1, L2, L3 380 VAC

DC+, BR Conectat la rezistenta de
franare externa

DC+, DC- Terminale de magistrala DC

u Vv, w Borne de iesire AC trifazate

& Terminal de conectare PE
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Tip carcaséa: carcasa H (putere aplicabila: 4T90/110)

e || loe R UV w
| POWER [ — MOTOR |
Numele terminalului Descrierea functiei
Borne de intrare trifazate de
L1, L2, L3 380 VAC
DC+, BR Conectat la rezistenta de
franare externa
DC+, DC- Terminale de magistrala DC
u Vv, w Borne de iesire AC trifazate
4 Terminal de conectare PE

@ Tip terminal 7

Tip carcasa: carcasa | (putere aplicabila: 4T132/160)

DC- DC+
MOTOR

POWER

Numele terminalului Descrierea functiei
Borne de intrare trifazate de
L1, L2, L3 380 VAC
DC+, DC- Terminale de magistrala DC
U VvV, w Borne de iesire AC trifazate
+) Terminal de conectare PE
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® Tip terminal 8
Tip carcasa: carcasa J (putere aplicabila: 4T185/200/220)
DC- DC+

POWER MOTOR

1 T

L1 L2 L3 U V W

Left of enclosure Right of enclosure

Numele terminalului Descrierea functiei
Borne de intrare trifazate de
L1, L2, L3 380 VAG

DC+, DC- Terminale de magistrala DC
u Vv, w Borne de iesire AC trifazate

A WARNING

@ Pentru aplicatiile obisnuite de magistrala de curent continuu, polii pozitivi si negativi ai intrarii de curent
continuu ar trebui conectati la +/DC+ si -/DC- separat, pentru a obtine tamponarea la pornire a
condensatorului intern de magistrala CC al unitatii.

@ Conectati suportul de fixare a firului la placa de impaméntare prin doua terminale PE.
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4.1.2Conectarea actiondrii si a accesoriilor

RIL1

siLz

TIL3
M

Isolation switch

Circuit breaker
or fuse

AC input reactor

Contactor

Input EMI filter

Braking resistor

Cutput EMI filter

AC output
reactor

Fig. 4-2 Conectarea motorului si accesoriilor (ludnd ca exemplu modelele trifazate)

@ Un dispozitiv de deconectare, cum ar fi un intrerupator de izolare, trebuie instalat intre reteaua de
alimentare si unitate pentru a asigura siguranta personala in timpul intretinerii echipamentului.

@ In America de Nord, inaintea convertizorului trebuie utilizatd o sigurantd cu intarziere (curentul FUSE este de
225% din curentul maxim de iesire la sarcina maxima) pentru a evita extinderea defectiunilor la
dispozitivele din aval. Consultati urmatorul tabel pentru alegerea sigurantelor.

Tabelul 4-4 Capacitatea sigurantei recomandate si sectiunea firului izolat cu miez de cupru

Protectia Circuit brincipal Circuit de
liniei de (mr?"|2) P control
Modelele intrare (mm?2)
MV820 . < Cablu Cablu Cablu
Siguranta .
(A) de de terminal
intrare iesire | de control
MV820G1-
2S0.4B 10 1.0 1.0 0,5
MV820G1-
2S0.758 15 1.5 1.5 0,5
MV820G1-
25158 20 2.5 2.5 0,5
MV820G1-
252 2B 30 4 4 0,5
MV820G1-
4T0.75B 10 ! ! 0.5
MV820G1- 10 1.5 1.5 0,5
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Protectia Circuit brincipal Circuit de
liniei de (mrI?]Z) P control
Modelele intrare (mm2)
MV820 . o Cablu Cablu Cablu
Siguranta .
(A) de de terminal
intrare iesire | de control
4T1.5B
MV820G1-
47228 15 1.5 1.5 0,5
MV820G1-
4T3.78 30 25 2.5 0,5
MV820G1-
2T3.78 40 6 6 0.5
MV820G1-
475 58 40 4 4 0,5
MV820G1-
4T7.5B 60 6 6 0.5
MV820G1-
2T75.5B 70 6 6 0.5
MV820G1-
2T7.5B 70 6 6 0.5
MV820G1-
4T11B 70 6 6 0,5
MV820G1-
47158 70 6 6 0,5
MV820G1-
4T18.58 100 10 10 0,5
MV820G1-
AT2OB 125 16 16 0,5
MV820G1-
4T30B 125 25 25 0,5
MV820G1-
AT37B 150 25 25 0,5
MV820G1-
AT45B 200 35 35 0,5
MV820G1-
AT55B 250 35 35 0,5
MV820G1-
MV820G1-
MV820G1-
AT110B 400 95 95 1.0
MV820G1-
AT132T 500 150 150 1.0
MV820G1-
4T160T 600 185 185 1.0
MV820G1- 800 240 240 1.0
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Protectia Circuit brincipal Circuit de
liniei de (mrr:]Z) P control
Modelele intrare (mm?2)
MV820 . < Cablu Cablu Cablu
Siguranta .
(A) de de terminal
intrare iesire | de control
4T185T
MV820G1-
4T200T 800 150%2 | 150%2 1.0
MV820G1-
4T220T 800 150%2 | 150%2 1.0
Nota: Valorile parametrilor din tabel sunt pentru
recomandare.

@ Cand contactorul este utilizat pentru controlul sursei de alimentare, nu utilizati contactorul pentru a controla
pornirea/oprirea variatorului.

@ reactor de intrare AC

Daca distorsiunea formei de unda a retelei de alimentare este severa sau daca interactiunea armonicilor de
ordin inalt intre unitate si sursa de alimentare incad nu poate indeplini cerintele dupa ce unitatea este
configurata cu un reactor de curent continuu, poate fi adaugat un reactor de intrare de curent alternativ.
Reactorul de intrare AC poate imbunatati, de asemenea, factorul de putere la capatul de intrare al unitatii.

©) Reactorul de iesire AC

Cand distanta dintre unitate si motor depaseste 80 de metri, se recomanda utilizarea cablurilor cu mai multe
perechi si instalarea unui reactor de iesire AC care poate suprima oscilatia de Thalta frecventa, astfel incat sa
se evite deteriorarea izolatiei motorului, curentul de scurgere excesiv si protectia frecventd a drive-ului.

@) Filtru EMI de intrare

Un filtru EMI este optional pentru a suprima interferentele de zgomot de Tnalta frecventa emise de cablul de
alimentare al unitatii.

o) lesire filtru EMI

Un filtru EMI este optional pentru a suprima interferentele de zgomot si curentul de scurgere a firului generat
la capatul de iesire al unitatii.

@® Cablu de impamantare de siguranta

Existd curent de scurgere in unitate. Pentru a asigura siguranta, unitatea si motorul trebuie sa fie impamantate,

iar rezistenta la pamant trebuie sa fie mai mica de 10 Q. Cablul de impamantare trebuie sa fie cat mai scurt
posibil, iar diametrul sau trebuie sa respecte standardele din tabelul urmator.

Nota: Valorile din tabel sunt corecte numai atunci cdnd se foloseste acelasi metal pentru ambii doi conductori.
Daca nu, aria sectiunii transversale a conductorului de protectie trebuie determinata utilizand metoda
coeficientului de conductivitate echivalent.

Tabelul 4-5 Aria sectiunii transversale a conductorilor de protectie

Aria sectiunii transversale S| Aria sectiunii transversale

(mm2) a conductoarelor de minime Sp (mm2) a
faza conductoarelor de protectie
S =16 S
16 < S =35 16

35 <'S S/2
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A WARNING

Filtrul EMI de intrare/iesire trebuie instalat aproape de unitate.
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4.1.3Cablaj de functionare de bazd

(1) 75 kW si mai jos

Braking resistor (external)

+DC+ | ‘ BR -/DC-

3-phase
380V
50/60 Hz

MVBI0-PGOTS”

(optional) 7+

219 (24V OUT) pyg 1121

Multi-function input/output 1 4_([?””]0&_”]01} 24VE NPNE @‘pansiﬂn

L. - 1 2"“ ~ OVE PNPE © (GND) 14 : | DC voltage/current meter
Multi-function input/output 2 {DiQIDOZ.I'HDGZ) S TN @(AOJJ 1 - Voltage/current signal
{ e A OVE PNPE & (003) 11
._ . " 7 DV 2
_M"“'_TU"C”O" input3 _hB {DI3) — . 24V(NPNE@av - [ | Multi-function output 3
Multi-function input 4 8 (DM) P g‘\{ PNE&E) \,GND; i open-collector output)
Multi-function input 5 7(DI5) NPN£ @t )
e e ' T NPE®
Multi-function input 6 _____(_L_)_Ig)__ NPN£ @ RC
Multi-function input 7 12 (DI7) — ,S Prlogramrnablle
T =1 = relay output
Multi-function input 8 : 16 (DIS) | b 24\, (NPRJ) RA .
0V (PNP)
14/17 (GND) STOL |
STO2 |
+24V
18 (10V) GND + For the STO version, STO terminal can be
- Analog input | connected to internal 24 \ or external 24 V.
16 (AL oN Before connecting it to external 24 V,
— OtV || Termination 'OFF disconnect it from +24 V.
#1Ee) Tesigtor = 48? Lermination resistor
© 17 (GND)  Host ; Ml
-10t0 10V /010 20 mA o, Type-C Jump wireh
Analog input Q3R By RS-485  |(RS485+)1 Standard RS485
15 (Al2 RE) : ! = communication port
) B (RS485-)3]
1 For differential current input

Fig. 4-3 Schema electrica de baza 1
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(2) 90 kW si peste

4T132 to 400 kW
4790 to 110 kW Braking resistor (exteral)

Braking resistor (external) oo 1 T
I | Brak:nt; unit
C+ rDC

DC+ BR DC-
L1
Three-phase [ ! .u
380 V 412 i . . ‘ v M
50/60 Hz ; 3 IR ‘ . W
|
A+
A-
B+
MVBID-PGHIZT
(optional) §+ ; 1y
Z-
VCCi- .
GND——
J3 PG
Mu_lt_i-functian inputfoutput 1 _4{D_IL’D0_1|’HBQI} I24V(NPN} expansion
. . s‘\‘f" ‘OV(PNP) " (GND) 14 DC voltage/current meter
Muil.ti-_function input/output 2 S(DIZID?ZFHDOZ) 24V (NPN) (hOD 1L - _| Voltage/current signal
L 'OV (PNP)
Multi-function input 3 | ¢ (pj3) o 24\, PN) | -1 RC.
- — ; | . | pm _ Programmable relay
Multi-function input 4 | g (DI4) | {NP?\I) il output 1
Multi-function input 5 | 7 (DIs) ' :GV PNQ\') BA
Multi-function input 6 | 10 (DIB) :OV '”N’Sh) RC2
Multi-function input 7 | 1 (DI7) | _ OV PNE?\' RB2  Programmable relay
Multi-function input 8 | 1 (DIg) "0V (PNP /= euiguL2
P | 1B _24\}{Np4\1} RAZ
0V (PNP) |
© 14/17 (GND) STO1:- ——7
5102
+24V
| ~ For the STO version, STO terminal can
il ; 38, (10V) GND * pe connected to internal 24 V or
Analog inut (A1) . external 24 V.
OtoloV G . ON  Before connecting it to external 24 V,
© 14 (GND) Termination-y | |li oFF  disconnect it from +24 V.
17 (GND)  Host |485 termination resistor
-0to 10V /0to20 mA| Type-C . |jump wire J9
Analog inut BOAR) Ui poags  (RS4854)1 - Standard RS485
- 15 (Al2_RE) ! g communication port
(RS485-)3 !

For differential current input

Fig. 4-4 Schema electrica de baza 2

AWARNING

@ Terminalul GND trebuie conectat la O V al unui dispozitiv extern.

@ Al si Al2 pot fi setate sa intre semnale de tensiune sau semnale de curent prin codurile de functie P09.01
si P09.02.

@ AO1 poate fi setat sa iasd semnale de tensiune sau semnale de curent prin codul de functie P09.02.

@ Daca sunt necesare componente de franare externe, trebuie conectata o rezistenta de franare externa.
Consultati selectia modelului de rezistente de franare in Anexa 2.

® In figura, ,” Tnseamna bornele circuitului principal si ,” inseamna bornele circuitului de control.
© Pentru a utiliza bornele circuitului de control, consultati sectiunea 4.2.
@ Diagramele de mai sus iau ca exemplu un model trifazat. Cablajul real depinde de modelul specific.

® Diagramele de mai sus sunt cablarea atunci cand P09.11 este setat la 1 (NPN). Pentru cablare cand P09.11
este setat la O (PNP), consultati 4.2.2.4.
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4.2 Cablajul si descrierea terminalelor circuitului de

control

4.2.1Dispunerea terminalelor circuitului de control

(1) 75 kKW si mai jos

" |

(=]

4

6 8

10

12 14 16

18‘

‘ RA RB RC

Fig. 4-5 Dispunerea terminalelor circuitului de comanda 1

(2) 90 kW si peste

(=
.

8 10

14 16 18

|

RB RC RA2 | RB2

Fig. 4-6 Dispunerea terminalelor circuitului de comanda 2

AWARNENG

(1) Variatiile de 75 kW si mai mici au 3 DO si 1 iesire releu RO1 ca configuratie standard.

(2) Variatiile de 90 kW si peste au 2 DO si 2 iesiri releu RO1 si RO2 ca configuratie standard.

4.2.2 Cablajul terminalului circuitului de control

Se recomanda utilizarea firelor de peste 0,5 mm2 pentru conectarea bornelor circuitului de comanda.

A WARNING

Functiile terminalului sunt prezentate in tabelul urmator.

Tabelul 4-6 Functii terminale ale placii de interfata

Tip Mar Nume Descrle_rga Specificatii
ca functiei !
485 semnal
1 diferential pozitiv o
(masa de Port de comunicatie
Comunicar referinta: GND) RS485 standard
e RS485 Utilizati cabluri cu perechi
485 semnal _|rasucite sau cabluri
3 z(nhferevngal negativ | acranate
masa de
referintd: GND)
. Curentul de iesire maxim
. Putere de iesire . '
2/9 Alimentar de referinty +o4 |PErmis 200 mA (curentul
e +24 V Vv ’ total cu toate iesirile
digitale incluse)
Alimentare 18 Alimentar Z;tiie?iﬁt;e?‘rlce) Curent de iesire maxim
electrica e +10 V Vv ’ admis 10 mA
M‘asa de GND de referinta Referln'ga O v .pgntliu
14/1 | alimentar de +24 V si +10 intrare/iesire digitala,
7 |e +24 V, Vv ’ intrare/iesire analogica si
+10 V semnale de comunicare
Intrare Primeste intrare | Tensjune de intrare: 0 V
Intrare analogica ?;:sl?ugr:gasgs pan la 10 V (impedanta
analogica 16 cu un de mtrgr.e. 100 kQ),
singur curent cu “tn rezolutie: 1/4000
3 singur capat.
capat All Putge’;i alerg)e Curent de intrare: 0 mA

88




Tip il Nume Descngrga Specificatii
ca functiei
intrarea analogica
de tensiune sau pana la 20 mA (impedanta
curent prin codul ) ’
. de intrare: 165 Q),
de functie P09.01 .
S rezolutie: 1/4000
(masa de
referinta: GND).
Primeste tensiune
Intrare analogica sau
analogica |intrare cu un Tensiune de intrare: -10 V
cuun singur capat de i3 10 v (impedanta de
singur curent sau intrare |intrare: 100 kQ), rezolutie:
capat Al2 |diferentiala dg 1/4000
13 |sau curent. Puteti . )
intrare alege intrarea Curent de intrare: 0 mA
diferential |analogica de pana la 20 mA (impedanta
3 de tensiune sau de intrare: 10 (3), rgzolu',ue:
curent  |curent prin codul |1/4000, acceptand intrare
analogic |de functie P09.02 |diferentiala
Al2 (masa de
referintd: GND).
Folosit ca
terminal de
revenire a
Borna de |curentului Tn
intoarcere |timpul intrarii Curent de intrare: 0 mA
a diferentiale de pana la 20 mA (impedanta
15 |curentului |curent analogic. |de intrare: 10 Q), rezolutie:
diferential | Daca intrarea de |[1/4000, acceptand intrare
de intrare | curent analogica |diferentiala
Al2_RE este cu un singur
capat, trebuie sa
conectati acest
terminal la GND.
Ofera iesire
analogica de
tensiune/curent,
cu 28 de tipuri
. d|spon|b||e Putep Tensiune de ie$il’e: 0 péné
analogica AO1 analgglca de Curent de iesire: 0 pana la
tensiune sau 20 mA
curent prin codul
de functie P09.02
(masa de
referintd: GND).
Multifunct Pentru selectarea functiei
4 ional Puteti seta circuitelor de intrare
DI intrarea multiple, consultati
semnalului cablarea terminalelor de
Terminale multifunctional DI, |intrare/iesire
de intrare HDI si multifunctionale de mai
multifuncti " N PP '
onale DI2 termosensibil prin |JOS:
5 [multifunct | codurile de Exemplu:
ional functie P09.00 si
P09.01. P09. | Termin | Termin
00 al 5 al 4
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Tip I\(/:Izr Nume D?jﬁgﬁ;?a Specificatii
0x00 DI2 DI
DI3 Bornele pot fi utilizate
6 | multifunct doar ca intrari digitale DI3
ional si DI4 si nu pot fi definite
DI4 pentru alte functii de
8 |multifunct semnal prin coduri de
ional functie.
DI5 Terminalul poate fi utilizat
multifunct ca intrare digitala DI5 prin
ional sau’ codul de functie P09.01 si
7 |pentru poate fi definit ca intrare
sensibilita element termosensibil
e e PT1000 sau KTY84-130
prin P97.26.
Pentru mai multe
explicatii, Terminalul poate fi utilizat
) consultati 7.10 ca intrare digitala DI6 sau
10 :\C/,I,l:g[;f%?gt (PO9: Parametrii int'rare digitala impqls HDI
sau HD| |de intrare a prin codul de functie
terminalului): P09.01 cu impuls de la O
P09.03-P09.10 la 50 kHz.
pentru functiile
de intrare si Terminalul poate fi folosit
- P09.14 pentru doar ca intrare digitala DI7
12 | multifunct | functiile de $i nu poate fi definit
ional "|control cu pentru alte functii de
doua/trei fire semnal prin coduri de
(punct de fUnCtie.
referintd: GND). ] T
' Terminalul poate fi utilizat
16 Qlltifunct ca intrare digitala DI8 sau
ional ’ intrare analogica Al1 prin
codul de functie P09.01.
Terminal |Pe langd faptul  |Pentru selectarea functiei
de lesire |ca sunt utilizate | circuitelor de iesire
deschis |c@ terminale multiple, consultati
Y1/ multifunctionale  |cablarea terminalelor de
4 terminal obisnuite (Ia fel intrare/ie$ire
de iesire |ca 4, 5, 6, 8, 7, |multifunctionald de mai
DoV 10, 12, 16), 4 si 5|jos:
gegr?érslﬁle pot fi program'ate E u:
Terminal impuls si ca terminale Xempiu:
deerrinelgie;ee HDO1 ODI%/IaT:;roe P09. | Termin | Termin
multifuncti Terminal | Consuitafi P09.00 00 | a5 | a4
Coloator |7P09.02 din 7.10 || 0x21 | HDO2 | DOT
deschis | (P09: Parametrii
Y2/ de intrare a 0x22 | HDO2 HDO1
5 terminal | terminalului)
de iesire |pentru selectia
D02/ specifics
terminal pecifica a . .
de iesire |terminalului Tensiune maxima de
impul's (punct de functionare: 30 V
HDO2 referinta: GND).

Curent maxim de iesire:
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Tip MET; Nume Descrlgrga Specificatii
ca functiei
Terminalul poate |Este DO3 pentru unitati de
fi programat ca 75 kW si mai mici.
Doltiau ':_\,O | Terminalul poate fi utilizat
ggnlsd?:t'ilo;:é 02 ca iesire digitala DO3 prin
’ ) dul de functie P09.02.
. din 7.10 (PO9: coaul de tunchie
Terminal | parametrii de Curent maxim de iesire:
1 |de iesire |. 50 mA
D03/R02 intrare a
terminalului)
pentru selectia
specifica a Este RO2 pentru unitdti de
terminalului 90 kW si peste.
(punct de '
referintd: GND).
RA RA-RB: normal inchis, RA-
RC: normal deschis
Terminalul poate .
RB .
fi programat ca Capacitate de contact:
RO 250 VAC / 2A (C0OS=1)
Borha de ) Consultati P10.03
iesi lesire din 7.1 (P10: 30 VDC / 1A
iesire releu releu .
Parametri de Consultati P10 pentru
RC lesire terminal) instructiuni de utilizare.
pentru selectarea |Nivelul de supratensiune al
functiei specifice. |tensijunii de intrare a
terminalului de iesire a
releului este nivelul de
supratensiune |l
RA2 RA-RB: normal inchis, RA-
RC: normal deschis
Terminalul poate .
RB2 . :
fi programat ca Capacitate de contact:
RO 250 VAC / 2A (C0S=1)
mUltlfUnCtllonal. 250 VAC / 1A (COS:O,4)
Borha de ] Consultati P10.02
iesire releu lesire din 7.11 (P10: 30 VvVDC / 1A
; releu -
RO2 Parametrii de Consultati P10 pentru
RC2 iesire terminal) instructiuni de utilizare.
pentru selectarea |Nivelul de supratensiune al
functiei specifice. |tensijunii de intrare a
terminalului de iesire a
releului este nivelul de
supratensiune |I.

A WARNING

) Majoritatea terminalelor multifunctionale pot fi setate cu mai multe functii 10 prin coduri de functie, cum ar
fi DI, DO, HDI, HDO, Al, AO si intrare de termocuplu.

@ Schema circuitului intern al convertizorului nu este ilustratd in mod specific in schema de conexiuni DI/DO
multifunctionald, reprezentata doar de simbolul "

Daca clientul comanda unitatea MV820 in buclad inchisa, este furnizatd un card PG ca configuratie standard.
Functiile terminalului cardului PG (ludnd ca exemplu cardul ABZ) sunt prezentate in Tabelul 4-7.
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Tabelul 4-7 Functiile terminalului cardului PG

Tip Marca Nume Descrierea functiei Specificatii
Semnal de
faza A
At A codificatoru
lui
Semnalul codificatorului
Semnal de | si intrarea semnalului de Frecventa
faza B al | putere, care accepta T
B+, B- s S maxima de
codificatoru | OC, push-pull si iesire intrare < 250
lui diferentiala de tip PG. KHz -
Consultati 4.2.2.7 pentru
Card Semnalul | detalii despre cablare.
de de faza Z
codific Z+, Z- al
ator codificatoru
lui
Ofera sursa de .
. Tensiune de
Sursa de | alimentare pentru iesire: +5 V
alimentare | encoderul extern (masa ’I2'V.
\(/Bcl:\lCD a de referinta: GND)
codificatoru | 5 v sau 12 V selectat dCur'ent' ma;gg
lui prin codul de functie € lesire:
P04.04 mA / 150 mA

4.2.2.1 Cablajul terminalului de intrare analogica

@ Terminalul 16 primeste intrarea cu un singur capat de tensiune sau curent analogic. Tipul de intrare de
tensiune sau curent poate fi selectat prin locul cu miile din P09.01. Metoda de cablare este prezentata mai

jos:

MWvB20
18 (+10 V)
o Ao A—o 16 (A1)
O S 14 (GND)
0 V—~+10 V
or 0~20 mA

Shield single-end
grounded near the drive

Fig. 4-7 Cablajul de intrare cu un capat de la borna 16

@ Terminalul 13 primeste intrarea diferentiala de curent analogic sau intrarea cu un singur capat de
tensiune/curent analogic. Tipul de intrare de tensiune sau curent poate fi selectat prin locurile din P09.02.
Metoda de cablare este prezentata mai jos.

MV820

18 (+10 V)

O A————— - 13 (AI2)
O Y (1 15 (AI2_RE)
0~20 mA PE
Analog differential
current input Shield single-end

grounded near the drive
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Fig. 4-8 Cablajul de intrare diferential de curent la borna 13

MV820
o A— A ‘ 13 (Al2)
O v pep———— | O 14 (GND)
-10 V~+10
Shield single-end PE
grounded near the drive

Fig. 4-9 Cablajul de intrare cu un capat de tensiune la borna 13

MV820
@ A A—0 13 (AI2)
O |V S —— | 0 15 (Al2_ RE)
0~20 mA u}
14 (GND)
Shield single-end PE
grounded near the drive

Fig. 4-10 Cablajul de intrare cu un singur capat curent al terminalului 13

4.2.2.2 Cablajul terminalului de iesire analogicd

Terminalul de iesire analogica AO1 este conectat la un contor analog extern pentru a indica o varietate de
marimi fizice. lesirea analogica de tensiune sau curent poate fi selectata prin P09.02. Metoda de cablare a
terminalelor este prezentata mai jos:

Analog meter

FO9.02=0x1" : 0~10V
PO9.02=0x2* 1 0~20 mA

(GND) 14 ]

Fig. 4-11 Cablajul terminalului de iesire analogica

A WARNING

@ Pentru intrarea analogica, un condensator de filtru sau un inductor de mod comun poate fi instalat intre
semnalul de intrare si GND.

@ Tensiunea semnalului analogic de intrare nu trebuie sa depaseasca 12 V.

@ Semnalul de intrare/iesire analogic este vulnerabil la interferente externe. Astfel, se vor folosi cabluri
ecranate si bine impamantate, iar lungimea trebuie sa fie cat mai scurta posibil.

@ Terminalul de iesire analogica poate rezista la o tensiune de péana la 12 V.

4.2.2.3 Cablajul interfetei de comunicatie

Unitatea MV820 ofera utilizatorilor interfata de comunicare seriala RS485. Prin urmatoarele metode de cablare,
se poate crea un sistem de control al unei singure gazda/un singur slave sau o singura gazda/mai multe
slave. Cu ajutorul software-ului dispozitivului gazda (PC sau controler PLC), pot fi realizate mai multe functii,
cum ar fi monitorizarea in timp real, controlul de la distanta, controlul automat si controlul complicat al rularii
(de exemplu, rularea PLC infinita in mai multe etape).

@ Cablajul unitatii si al dispozitivului gazda cu interfatd RS485:
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I 1

1 1 1
! MV820 ! i Host i
i ! i :
] 1
i Function Terminal | Shield cable i Terminal Function k
| | | I
! Signal- RS485- : gas Pr— RS485- Signal- !
1 1
L[ signair RS485+ |1+ | Rs485+ Signal+ | !

1 I

! | signal GND GND : s " GND Signal GND i
o ! : PE Enclosure |
1

Fig. 4-12 Cablajul comunicatiei RS485-RS485

@ Cablajul unitatii si al dispozitivului gazda cu interfatd RS232:

RS485/232 converter Host

i i | ! :
| i ! : ! |
| ' | | ! RS232 (DBY) i
1 1 1 1
! ! | i |
! | | Function Terminal ! | !
| | |
i | i ! Shield cable i =onal Fin No. !
| i || +5 W power +3W I |
PE Enclosure
i Mvaza i i [ oaTa D THD L ; | |
| i ! T i 1 RAD 2 !
] Vo |
! i 1 | DATA RXD RXD i . ; D 3 |
I ! 1| 5W Power GND [ I ! |
! i | GND e GND 5 i
! i ! | | DR a !
| | i | |
| Function Terminal \ | | Terminal Function | | DSR 6 i
| 1 | | | |
' sgnar RS485- S Rsiss- Signal- ! ! i g i
IR | |
T RSAB5+ o - Reass+ Signalt i i co 1 |
' |
! [ signal Gnp GND : ¥ - GO Signal GHD i ! RTS 7 i
i | |
Lo ! ! PE Enclosure | ! crs 8 !
! i 1

Shield cable  « —_—_—_———_—_—_—_———_——_—_—_—_—_—_—___ L

Fig. 4-13 Cablaj de comunicatie RS485-(RS485/232)-RS232

@ Cablajul mai multor unitati conectate intr-un singur sistem RS485:

MV820 MVB20

RS485- PE RS485- PE

Fig. 4-14 Schema de cablare recomandata pentru comunicarea dintre PLC si mai multe unitati

(asigurati-va ca unitatile si motoarele sunt impamantate in mod fiabil)

Daca comunicarea este anormala folosind cablarea de mai sus, puteti incerca urmatoarele solutii:

@ Furnizati o sursa de alimentare separata pentru PLC (sau PC gazda) sau izolati-i sursa de alimentare. In
cazul unor interferente externe severe, izolati firul de comunicatie pentru a proteja PLC-ul (sau PC-ul
gazda) de interferente;

@ Daca se foloseste un convertor RS485/RS232, puteti furniza o sursa de alimentare separata pentru modulul
de conversie;

@ Utilizati inele magnetice pe firele de comunicare;

« Daca conditiile de teren permit, reduceti in mod corespunzator frecventa purtatoare a unitatii.

A WARNING

@ In locurile cu interferente severe, se va utiliza un convertor RS485 (cu izolatie).

@ RS485 nu poate rezista la o tensiune de peste 30 V.

4.2.2.4 Cablajul terminalului de intrare multifunctional

Terminalele de intrare multifunctionale MV820 includ 4, 5, 6, 7, 8, 10, 12, 16, care pot fi definite ca intrari
digitale DI-DI18 prin codurile de functie P09.00 si P09.01. in plus, existd mai multe moduri de cablare in
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functie de tensiunea de circuit deschis la borna selectatd prin P09.11. Modalitatile tipice de cablare sunt
prezentate mai jos:

@ P09.11=0 (seteazad tensiunea circuitului deschis la borna digitald la 0 V)

@ Modul de contact uscat este prezentat mai jos.

2(24v) t24v
MVv820
45,60 (Dl)] >
(]
14(GND)—

Fig. 4-15 Schema de conexiuni cand este utilizata sursa de alimentare interna +24 V a variatorului

@ Cand se utilizeaza sursa de alimentare internd a unitatii si controlerul extern este iesirea emitatorului
comun PNP, cablarea este prezentata mai jos.

____________________

| +VCC!  2(24V)

, : i MV820
| i 4,5,6U (D)

? i

ov! 4/17(GND) |

Fig. 4-16 Schema de conectare cu PNP si folosind sursa de alimentare interna

@ Cand se utilizeaza sursa de alimentare externa si controlerul extern este iesirea emitatorului comun
PNP, cablarea este prezentata mai jos.
+24V1
| ;.
LH

| ) MV820
i 4,560 (D)

0V 14/17(GND)

Fig. 4-17 Schema de conectare cu PNP si folosind sursa de alimentare externa

@ P09.11=1 (seteaza tensiunea circuitului deschis la borna digitala la 24 V)

@ Modul de contact uscat este prezentat mai jos.
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+24V

4,56..(DI)

MV820

14/17(GND)|
Fig. 4-18 Schema de conexiuni cand este utilizata sursa de alimentare interna +24 V a convertizorului
@ Cénd controlerul extern este iesirea emitatorului comun NPN, cablarea este prezentata mai jos.
+vcc‘_§| ald

4,560 (DI)

- MV820
| ov! 14/17(GND)|

Fig. 4-19 Schema de conexiuni cu controlerul extern fiind NPN

4.2.2.5 Cablajul terminalului de iesire multifunctional

Terminalele de iesire multifunctionale 4 (DO1), 5 (DO2) si 11 (DO3) pot utiliza sursa de alimentare internd de
+24 V a convertizorului (sarcina nu mai mare de 200 mA). Cablajul este prezentat in figura urmatoare.

Avertisment: Sarcina inductiva (cum ar fi un releu) trebuie sa fie anti-paralela cu dioda volantului.

24V
4/5/11
(DOYDO2/DO3})
O
MV820 ¢
14(GND) ‘f Relay

Fig. 4-20 Schema de conexiuni pentru DO multifunctional
4.2.2.6 Cablajul iegirii releului

in caz de sarcind inductiva (de exemplu, releu electromagnetic, contactor), trebuie adaugat circuitul de
absorbtie a supratensiunii, cum ar fi circuitul de absorbtie RC (al carui curent de scurgere trebuie sa fie mai
mic decéat curentul de mentinere al contactorului sau releului controlat), piezrezistor sau dioda volanta (utilizata
in circuitul electromagnetic de curent continuu. Verificati cu atentie polaritatea in timpul instalarii).

Componentele circuitului de absorbtie vor fi instalate in apropierea celor doua capete ale infasurarilor releului
sau contactorului.

24y External
—_— 24V

Relay

Program mabhle
MV820
GND relay output

External
24V GND
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Fig. 4-21 Schema de conexiuni pentru iesirea releului

A WARNING

@ Nu scurtcircuitati borna de 24 V si borna GND. In caz contrar, vor exista daune la panoul de control.

@ Utilizati cabluri multi-ecranate sau cabluri rasucite (1 mm2 sau mai mult) pentru conectarea terminalelor.

@ Cand se utilizeaza cablul ecranat, capatul apropiat al stratului ecranat (capatul din apropierea unitatii) trebuie
conectat la borna de impamantare PE a variatorului.

@ In timpul cablajului, cablurile de comanda trebuie tinute departe de circuitul principal si de linille de curent
puternic (inclusiv cablul de alimentare, cablul motorului, cablul releului, cablul de conectare a contactorului
etc.) pentru cel putin 20 cm si nu trebuie asezate in paralel. Cablajul vertical este recomandat pentru a
reduce interferenta si pentru a evita functionarea gresita a unitatii.

©) Pentru releul care nu este de 24 V, va fi selectat un rezistor corespunzator in functie de parametrii releului
si conectat in serie la circuitul releului.

) Bornele de iesire digitale nu pot rezista la o tensiune de peste 30 V.

4.2.2.7 Note pentru cablarea codificatorului

Cablul de semnal al codificatorului (PG) trebuie tinut departe de circuitul principal si alte cabluri de alimentare,
jiar cablarea paralela cu spatiu ingust este strict interzisa. Cablul de ecranare este necesar pentru cablarea
codificatorului, iar stratul de ecranare (langa unitate) trebuie conectat la PE.

@ Cand semnalul de iesire PG este un semnal de colector deschis, cablarea cu placa de interfata este asa
cum se arata in figura urmatoare (linia intrerupta din figura este codificatorul de iesire de tip tensiune):

. Shield cahle . J MV820
1 ; OVC +3.3V

___________ ]
) | ! i
B b H l The same as A—

: - —
LJPE

Shield single-end
grounded near drive

Fig. 4-22 Schema de conexiuni pentru PG cu colector deschis

@ Cand semnalul de iesire PG este un semnal push-pull, cablarea cu placa de interfatd este asa cum se arata
in figura urmatoare:

- Snield cable J MV820
L SNVC +3.3V
ovo—it - |
r [ [ GND e — " 1T A
[ 1 -
Al | 1 A N
o H L TA +1
[ [ ] i
VCC T Bl I! r!l I: .I lB* E‘I’he same as Ai_
G L ——— [ S — i
JPE
grounded near drive

Shield single-end ‘

W1

Fig. 4-23 Schema de conexiuni pentru push-pull PG
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@ Cénd semnalul de iesire PG este un semnal

diferential, cablarea cu placa de interfatd este asa cum se arata
in figura urmatoare:

—rL - Shield cable J MV820
VEC O—r 1 NC +3.3V
0V —i -
: A+i H 1 [ewo : LA
£ % i G A
L
i | IA-
B+ ! ! It
_El( s 1 g i lB' The same as AL
L —— e bl
Shield single-end PE
grounded near drive

Fig. 4-24 Schema de conexiuni pentru semnalul diferential PG

4.2.3 Desenul panoului de control

Tees)
®

C
.f..
cf X X ]
®
J2
F@OOQQ@@OL. ® @

L.

00@0000002 ® & &

Fig. 4-25 Desenul placii de comanda (75 kW si mai jos)
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0|
gl
i
1|
i

BOOORRNee [Hnene

Fig. 4-26 Desenul placii de comanda (90 kW si mai sus)

4.3 Instructiuni de instalare pentru cerintele EMC

Zgomotul se produce inevitabil in timpul functionarii unitatii, ceea ce se abate de la cerintele EMC. Pentru a
reduce interferenta unitatii cu mediul ambiant, aceasta sectiune explicd metoda de instalare orientatd EMC in
ceea ce priveste suprimarea zgomotului, cablarea in camp, impamantarea, curentul de scurgere, utilizarea
filtrului de putere si asa mai departe.

4.3.1 Suprimarea zgomotului

Zgomotul produs de unitate poate afecta echipamentul din apropiere, iar o astfel de influenta este determinata
de diversi factori, inclusiv imunitatea la zgomot a sistemului de control al unitatii si a echipamentelor aferente,
mediul cablajului, distanta de instalare, metoda de impamantare etc.

4.3.1.1 Tip de zgomot

Noise
ESD induction Circuit conduction Space Electromagnetic
noise noise transmission noise induction noise
Path k | Path'L I
Noise from leakage Transmission
current to earth noise from power
Path Path L |
Radiation noise Radiation noise Radiation noise
of motor cable of power cable of drive
Path | Path . Path |

Fig. 4-27 Tip de zgomot
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4.3.1.2 Calea de transmitere a zgomotului

Y 5) . ® ©
Power supply | |

of sensor i @
L :

Fig. 4-28 Calea de transmitere a zgomotului

4.3.1.3 Mdsuri de bazd pentru suprimarea zgomotului

Tabelul 4-8 Masuri pentru suprimarea zgomotului

Calea de
transmitere a Masuri de reducere a influentei
zgomotului

Daca dispozitivele externe formeaza o bucla inchisa prin cablurile unitatii, curentul de
@ scurgere al cablului de impamantare poate cauza functionarea gresita a dispozitivelor
relevante. Functionarea gresita poate fi redusa daca indepartati impamantarea.

Atunci cand dispozitivele externe si unitatea impart acelasi sistem de alimentare, zgomotul
generat de unitate se va transmite de-a lungul cablului de alimentare in sens invers,

@ provocand functionarea gresita a altor dispozitive din sistem. Luati urmatoarele masuri:
instalarea filtrului de zgomot la capatul de intrare al unitatii si izolarea zgomotului pentru
alte dispozitive folosind un transformator de izolare sau un filtru de putere.

Daca dispozitivele (pentru procesarea semnalelor slabe ale instrumentelor de masurare,
dispozitivelor radio si senzorilor) si cablurile lor de semnal sunt instalate in acelasi dulap cu
unitatea, iar cablajul este foarte apropiat, atunci poate aparea o functionare gresita din
cauza zgomotului spatial. Luati urmatoarele masuri:

(1) Dispozitivele si cablurile de semnal vulnerabile la zgomot trebuie instalate departe de

unitate. Cablurile de semnal trebuie sa fie ecranate, cu stratul de ecran imp&mantat. in plus,

cablul ecranat va fi introdus intr-un tub metalic si plasat departe de unitate si cablurile sale

@@@ de intrare/iesire. Daca cablul de semnal traverseaza inevitabil cablul de alimentare, pastrati-
le ortogonale.

(2) Instalati filtrul de zgomot radio si filtrul de zgomot liniar (choke in mod comun de feritd)
la capetele de intrare si de iesire ale unitatii pentru a suprima zgomotul de radiatie al
cablului de alimentare.

(3) Cablul motorului va fi plasat intr-un adapost gros, cum ar fi o teavd groasa (mai mult
de 2 mm), sau ingropat in jgheab de ciment. Cablul de alimentare va fi introdus intr-un tub
metalic si impamantat folosind un cablu ecranat (cablul motorului foloseste un cablu cu 4
fire, cu un capat impamantat pe partea unitatii, iar celdlalt capat conectat la carcasa
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Calea de
transmitere a Masuri de reducere a influentei
zgomotului

motorului).

Daca cablurile de semnal sunt asezate in paralel cu cablurile de alimentare sau impachetate
impreuna cu cablurile de alimentare, zgomotul de inductie electromagnetica si zgomotul de
inductie static generat se vor transmite de-a lungul cablurilor de semnal pentru a provoca o
functionare gresita. Prin urmare, o astfel de cablare ar trebui evitata. Dispozitivele

®® vulnerabile trebuie tinute departe de unitate, iar cablurile de semnal vulnerabile trebuie tinute
departe de cablurile de intrare/iesire ale unitatii. in plus, utilizati cabluri ecranate pentru
semnal si alimentare si puneti-le in tuburi metalice pentru a crea o izolare mai buna.
Distanta dintre tuburile metalice trebuie sa fie de cel putin 20 cm.
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4.3.2Cerinte de cablare pe teren

Pentru a evita cuplarea prin interferentd, cablul de control, cablul de alimentare si cablul de motor trebuie
instalate separat si tinute departe unul de celalalt, mai ales cand cablurile sunt paralele si se extind pe o
distanta lunga. Daca cablul de semnal traverseaza in mod inevitabil cablul de alimentare, asigurati-va ca trece
perpendicular.

Motor cable

=30 cm =50 ecm

Fower supply
cable

=20¢em

Signal/Control
cable

Power supply or mator
T cable

Signal/Control cable
Fig. 4-29 Cerinte de cablare a sistemului

Daca cablul motorului este prea lung sau daca aria sa transversala este prea mare, este necesara reducerea.
Cu cat aria sectiunii transversale este mai mare, cu atat capacitatea la pamant si curentul de scurgere la
pamant vor fi mai mari. Daca se utilizeaza cablul cu sectiune transversala mai mare, curentul de iesire ar
trebui redus cu aproximativ 5% pentru fiecare nivel de crestere a suprafetei.

Cabluri ecranate/blindate: se recomanda utilizarea cablurilor ecranate de Tnaltd frecventa si impedantd joasa,
cum ar fi plasa tesata de cupru, plasa de aluminiu sau plasd de fier.

in general, cablul de control trebuie sa fie un cablu ecranat, iar plasa metalica ecranata trebuie conectata la
carcasa metalica a unitatii prin clemele de cablu de la ambele capete.
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/ Enclosure

Fig. 4-31Impamantare ecranaté gresita

4.3.3Impdmantare

Stalp de impamantare dedicat (cel mai bun)
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Other

Drive equipment
Pt

PE

Fig. 4-32 Diagrama de impamantare 1

Stalp de impamantare comun (acceptabil)

Other

Drive equipment
Pt

Fig. 4-33 Diagrama de impamantare 2

Cablu de impamantare comun (inacceptabil)

Other

Drive equipment
Pt

Fig. 4-34 Diagrama de impamantare 3

Other

Drive equipment

Fig. 4-35 Diagrama de impaméantare 4
in plus, acordati atentie urmé&toarelor note:

e Pentru a minimiza impedanta diferitelor sisteme de impaméantare, se va adopta cablul de impamantare
standard de cea mai mare dimensiune. Se prefera cablul plat, deoarece impedanta de inalta frecventa este
mai mica decat cablul rotund cu aceeasi zona de sectiune transversala.

e Un capat al cablului de motor cu 4 fire ar trebui sa fie impaméntat pe partea unitatii, iar celdlalt capat
trebuie conectat la capatul de impamantare a motorului. Este mult mai bine daca motorul si unitatea au
stalpul de impamantare dedicat.

e Daca capetele de impamantare ale sistemului sunt conectate impreund, curentul de scurgere va deveni o
sursa de zgomot si va afecta dispozitivele din sistem. Prin urmare, capatul de impamaéntare al unitatii trebuie
separat de capetele de impaméantare ale echipamentelor audio, senzorilor, computerelor si asa mai departe.

e Pentru a obtine impedantd scazuta de Tnaltéd frecventa, surubul de fixare al echipamentului poate fi folosit ca
terminal de Tnaltd frecventa conectat la placa din spate a dulapului. Nu uitati s& zgéariati vopseaua de izolare
a punctului de fixare.

e Cablul de impaméantare trebuie sa fie cat mai scurt posibil, adica punctul de impamantare trebuie sa fie cat
mai aproape de unitate. Cablul de impamantare trebuie tinut departe de cablurile 1/O ale echipamentelor
sensibile la zgomot si sa fie cat mai scurt posibil. Daca curentul de scurgere al produsului depaseste 3,5
mA, conform standardelor IEC/EN 61800-5-1, trebuie utilizat un conductor de protectie de impamantare cu o
sectiune transversald minima de 10 mm? fir de cupru sau trebuie conectati doi conductori de protectie de
impamantare de aceeasi specificatie.
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4.3.4Instalare releu, contactor si frGnda electromagnetica

Pentru dispozitivele care genereaza zgomot mare, cum ar fi releul, contactorul si frana electromagnetica, chiar
daca sunt instalate in afara carcasei unitatii, trebuie instalat supresorul de supratensiune.

Diode

O
24Voe

7
’—%—‘ VariStOrO

-

Lo—‘ 220Vac
e

Lo—

0]

Drive

’*%‘:j e

220Vac

9]

4.3.5 Curent de scurgere si mdsuri

Curentul de scurgere trece prin condensatorul de linie si condensatorul motorului la capetele de intrare si de
iesire ale unitatii. Marimea sa depinde de capacitatea distribuitd si de frecventa purtatoarei. Curentul de
scurgere include curentul de scurgere la impamantare si curentul de scurgere linie la linie.

QF
R—x _—] = A
Power i ; H
cunply s % o Drive : i
! - . Distributed
: capacitor
;| between motor
—y _|_ and earth

= Distributed capacitor =
between motor and earth

Fig. 4-37 Calea curentului de scurgere
) Curentul de scurgere de impdamdntare

Curentul de scurgere nu numai ca va trece prin sistemul de actionare, dar va trece si alte echipamente prin
cablul de Tmpamantare, provocand functionarea gresita a intreruptorului, releului si a altor echipamente. Cu céat
frecventa purtatorului este mai mare sau cu cat cablul motorului este mai lung, cu atat curentul de scurgere
va fi mai mare.

Masuri de suprimare:
e Scadeti frecventa purtatoarei, dar zgomotul motorului va creste;
e Scurtati cablul motorului;

e Adopti intrerupatorul de curent de scurgere proiectat pentru curentul de scurgere de armonici
mari/supratensiuni in sistemul de actionare si alte sisteme;

e Incercati s& deconectati surubul de conectare a condensatorului EMC pentru a evita protectia impotriva
scurgerilor, asa cum se arata in figura urmatoare.
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EMC capacitor screw

w=— Varistor screw

Fig. 4-38 Suruburi de conectare pentru condensator EMC si varistor
@ Curent de scurgere linie la linie

Cand curentul de scurgere trece de capacitatea distribuita intre cablurile de iesire la capatul de iesire al
unitatii, armonicile sale de ordin inalt pot cauza functionarea gresita a releului termic extern. Pentru unitatea
cu capacitate mica (7,5 kW si mai jos) si fire lungi (peste 50 m), curentul de scurgere va creste, ceea ce
face ca o functionare gresita sa fie mai probabila.

Masuri de suprimare:
e Scadeti frecventa purtatoarei, dar zgomotul motorului va creste;
e Instalati un reactor la capatul de iesire.

Pentru a proteja in mod fiabil motorul, se recomanda utilizarea unui senzor de temperatura pentru a monitoriza
temperatura motorului si utilizarea functiei de protectie la suprasarcina (releu termic electronic) a unitatii Tn
locul releului termic extern.

4.3.6Instalarea EMC corectd a unitdtii
Principiul partitiei

in sistemul de actionare format din unitate si motor, unitatea, unitatea de control si senzorul sunt instalate in
acelasi dulap. Zgomotul trebuie suprimat la punctele principale de conectare. Prin urmare, filtrul de zgomot
radio si reactorul de intrare vor fi instalate Th dulap. Dulapul trebuie sa indeplineasca, de asemenea, cerintele
EMC.

Izolarea sursei de zgomot si a receptorului de zgomot prin spatiul fizic in faza de proiectare mecanica/sistem
este cea mai eficientd, dar cea mai costisitoare masura de reducere a interferentei. in sistemul de actionare
format din unitate si motor, sursa de zgomot ar putea fi convertizorul, unitatea de franare si contactorul, iar
receptorul de zgomot ar putea fi dispozitivul de automatizare, codificatorul si senzorul.

Diferite zone EMC sunt impartite in functie de caracteristicile electrice ale designului mecanic/sistemului. Se
recomanda instalarea dispozitivului in zona corespunzatoare, asa cum se arata in figura urmatoare.

Power cable
Electric cabinet

Area V

Input filter

| Area 11l

: Input reactor
‘—\—' Control device !

Are;a I 1+_ Drive Manufacturing

machine
' i Momr\' Mechanical | |
Sensor H / system :
Linear | Area [V ¥ :
noise filter i |
Control

Area VI
separation board
Maotor cable

Signal detection cable
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Fig. 4-39 Partitie recomandata pentru instalarea unitatii EMC
Note:
Zona I: transformatorul de putere de control, sistemul de control, senzorul etc.
Zona lI: interfata pentru cablurile de semnal si control, care necesitd un anumit grad de anti-interferenta.
Zona llI: reactorul de intrare, actionarea, unitatea de franare, contactorul si altd sursa de zgomot.
Zona IV: filtrul de zgomot de iesire si cablarea acestuia.
Zona V: sursa de alimentare (inclusiv cablurile filtrului de zgomot radio)
Zona VI: motorul si cablurile acestuia
e Trebuie sa existe o izolare spatiald Tntre zone pentru a realiza decuplarea electromagnetica.
e Distanta minima dintre zone va fi de 20 cm.

e Zonele vor fi decuplate prin intermediul placii de impamantare. Cablurile de diferite zone vor fi introduse in
conducte de cablu diferite.

e Filtrele vor fi instalate la imbinarile dintre zone.

e Toate cablurile de comunicatie (cum ar fi RS485) si cablurile de semnal care se extind din carcasa trebuie
sa fie ecranate.

Schema de instalare electricd a convertizorului

10 kV

Pow er
transformer
Power cable of
drive
=20 cm)
Power cable
of meter
=30 cm
AC input reactor
cabinet meter cabinet
Drive
—1
000
Control ooooo
signal cable
| [[Motor cable
' >50 cm 1
AC output @
reactor
T

Fig. 4-40 Schema de instalare a convertizorului

Cablul de impamantare al motorului trebuie sa fie impaméntat pe partea de antrenare. Motorul si sistemul de
actionare trebuie sa fie impamantate separat.

Cablul motorului si cablul de comanda trebuie sa fie ecranate sau blindate. Plasa metalica de ecranare va fi
conectata la ambele capete ale cablului de impamantare prin cleme de cablu pentru a evita rasucirea
capetelor plasei metalice. In caz contrar, efectul de ecranare va fi redus in conditile de inaltd frecvent.

Asigurati o buna conductivitate intre placa de montare, suruburile de montare si carcasa metalica a unitatii. Se
vor folosi garnitura de razuire a vopselei de tip dinti si placa de montare conductiva.
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Daca exista vreun dispozitiv sensibil pe site, un filtru de putere separat poate fi instalat pe partea
dispozitivului sensibil pentru a reduce costul.

4.3.7Instructiuni de utilizare pentru filtrul de putere

Se va utiliza un filtru de putere pentru dispozitivul care genereaza interferente puternice si sensibil la
interferente externe. Filtrul de linie de alimentare este un filtru trece jos cu doua cai, care permite trecerea
curentului de frecventa industrialda DC sau 50 Hz si nu permite trecerea curentului de interferenta
electromagnetica de inaltd frecventa.

Rolul filtrului de linie electricda

Poate ajuta dispozitivul sa indeplineasca cerintele EMC privind transmisia si sensibilitatea conductiei si sa
suprime emisia de radiatii a dispozitivului.

Poate impiedica interferenta electromagnetica a dispozitivului sa intre in linia de alimentare si interferentele
liniei de alimentare sa intre in dispozitiv.

Erori comune pentru instalarea filtrului de linie de alimentare
@ Linie de alimentare prea lunga

Filtrul va fi instalat aproape de intrarea cablului de alimentare a dulapului, iar cablul de alimentare a filtrului
trebuie sa fie cat mai scurt posibil in dulap.

@ Cablul de intrare si cablul de iesire ale filtrului de linie de alimentare sunt prea aproape unul de celalalt

Daca cablul de intrare si cablul de iesire al filtrului sunt prea aproape unul de celalalt, semnalul de interferenta
de inaltd frecventa va fi cuplat direct prin cablurile de intrare si iesire ale filtrului si va ocoli filtrul, facand ca
filtrul de linie de alimentare sa fie inutil.

@ Imp&mantare slaba a filtrului

Carcasa filtrului trebuie conectata in mod fiabil la carcasa metalica. De obicei, exista o borna de impamantare
dedicata pe carcasa filtrului. Cu toate acestea, nu este eficient pentru suprimarea semnalului de interferenta
de inaltd frecventa atunci cand alegeti sa conectati filtrul la carcasa metalica cu un cablu, deoarece impedanta
cablului lung (nu rezistenta rezistorului) este foarte mare la frecventa inalta, facand bypass-ul mai putin
eficient. Metoda corecta de instalare este instalarea directd a carcasei filtrului pe suprafata conducatoare a
carcasei metalice a echipamentului, cu vopseaua izolatoare corespunzatoare indepartata.

4.3.8 Conduceti emisia de radiatii

Unitatea emite inevitabil radiatii Tn timpul functionarii. Unitatea este instalata intr-un dulap metalic in cele mai
multe cazuri, ceea ce provoaca o influenta redusa a radiatiilor asupra echipamentelor din afara dulapului.
Cablurile de conectare externe sunt sursa principala de emisie de radiatii. Efectuati cablarea adecvata in
conformitate cu cerintele din aceasta sectiune, apoi emisia de radiatii poate fi suprimata in mod eficient.

Daca unitatea si alte dispozitive de control sunt instalate in acelasi dulap, izolati fiecare zona speciala si
efectuati cablarea, ecranarea si trecerea liniilor corespunzatoare, tindnd cont de principiile de separare
mentionate mai sus.
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3.1 Panoul de operare

3.1.1Introducere

MV820 are doua tipuri de panouri de operare. Unul este panoul/tastatura de operare mica, MV820-DPO01, ca
configuratie standard pentru variatii de 75 kW si mai mici; celalalt este panoul de operare/tastatura mare cu
mai multe functii, MV820-DP03, ca configuratie standard pentru variatii de 90 kW si mai sus, care poate fi
folosit si ca optiune pentru alte modele (vezi 2.2.7 pentru dimensiunile de montare). Panoul mic de operare

este prezentat mai jos:

Ghid de operare rapidda pentru Drive

i\

RUN

H: AV RPM %

A

REM  ERR

88888

|'_-

Fig. 5-1 Panou mic de operare MV820-DP01

5.1.1.1 Descrierea indicatorului panoului de operare mic

Tabelul 5-1 Descrierea indicatorului panoului de operare mic

Indicator Nume Descriere Culeoar
Clipeste: parametrul curent este
Y Indicator de | frecventa de rulare Galbe
z
frecventa Pornit: Parametrul curent este n
referinta de frecventa
Indic 0 Indicator Pornit: Parametrul curent este Galbe
ator curent curentul n
de ] ]
unitat Vv Ind|ca'For de Pormt: Parametrul curent este Galbe
e tensiune tensiunea n
RPM Indicator de Pornit: Parametrul curent este Galbe
viteza viteza n
o Indicator Activat: Parametrul curent este Galbe
° procentual procentul n
Oprit: Unitatea este in standby
sau in mers invers
O IndlcaAtor' de Pornit: Unitatea merge inainte Verde
. mers inainte
Indic Clipeste: Unitatea comuti de la
ator FWD la REV
de
stare Oprit: Unitatea este in standby
i sau Thainte
o Ind|cat.or de . . ' ) Verde
Mers INVers | pornit: Unitatea functioneaza
invers
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Indicator Nume Descriere CuLoar
Clipeste: Unitatea comuta de la
REV la FWD
Indicator de Pornit: Unitatea intra in starea
ERR < Rosu
alarma de alarma
On: Alergare
RUN Indicator de Intermitent: Se opreste Verde
alergare ’
Oprit: oprit
Indicator de Off: Local
REM canal fje Intermitent: Comunicare Galbe
comanda de n
operare Pornit: Terminal

5.1.1.2 Descrierea

cheie a panoului de operare mic

Tabelul 5-2 Functii cheie ale panoului de operare mic

Cheie

Nume

Functie

Retur/Tasta

multifunctionala

Pentru a iesi din starea de programare.

Descrierea multifunctionald este prezentata
in Tabelul 5-5

Pentru a selecta bitul de date pentru

Tasta Shift |modificarea starii de editare sau pentru a
' comuta afisarea parametrilor de stare
— Apasati aceasta tasta in modul panou de
(oY ) Tasta RUN  |operare, apoi unitatea incepe sa
— functioneze
Tasta Oprire sau resetare eroare
Stop/Reset
\' Rotiti-1 in sensul acelor de ceasornic, apoi
datele sau codul functiei creste
/ Navets Rotiti-I in sens invers acelor de ceasornic,

apoi codul de date sau de functie scade

Apasati butonul de transfer pentru a intra
in meniu sau pentru a confirma datele

Panoul mare de operare este prezentat mai jos:
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tt

Fig. 5-2 Panou mare de operare

5.1.1.3 Descrierea interfetei panoului de operare mare

Nu.

Nume

Descriere

®

Zona principala
de afisare

Parametrii functiei, unitatea de parametri,
pozitivi sau negativi

®

Zona de
afisare auxiliara

Afisajul parametrilor si unitatea monitorizate

Zona de
indicare a
statului

Stare de alimentare, functionare/oprire,
FWD/REV, control local/de la distanta,
stare de eroare/alarma, modul
viteza/cuplu/pozitie, starea comunicarii si
starea NFC fara fir

Zona de mod

Afiseaza modul de meniu curent, cum ar fi
meniul rapid, meniul complet si modurile

meniu de meniu de memorie modificate
. Introducerea functiei/codului de date al
@ Zona cheie o !
unitatii
@ USB de tip C Conectat la controlerul gazda al

computerului

5.1.1.4 Descrierea indicatorului panoului de operare mare

Tabelul 5-3 Descrierea indicatorului panoului de operare mare

Indicator Nume Descriere CuLoar
Clipeste: parametrul curent
H Indicator de | este frecventa de rulare Alb
z
frecventa Pornit: Parametrul curent este
Indic referinta de frecventa
ator ] )
de Indicator Pornit: Parametrul curent este
0 Alb
unitat curent curentul
e . .
Vv Indicator de | Pornit: Parametrul curent este Alb
tensiune tensiunea
r/min Indicator de | Pornit: Parametrul curent este Alb
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Culoar

Indicator Nume Descriere o
viteza viteza
o Indicator Activat: Parametrul curent
% Alb
procentual este procentul
o Indicator de | Activat: Parametrul curent
C o . Alb
temperatura | este gradul centigrad
Indicator de Pornit: Parametrul curent este
(3 . Alb
timp de secunde
KWh Indicator de Porn‘lt: Parametrylvcurent este Alb
putere cantitatea electrica
Pe:
in timpul opririi, existd o
comanda de mers inainte
i pentru unitate
o Indlca:tor’ de PEn c . Verde
mers 1nainte | fn timpul ruldrii, unitatea
merge inainte
Clipeste: Unitatea comuta de
la FWD la REV
Pe:
In timpul opririi, existd o
comanda de mers invers
i pentru unitate
O Indlca’For de PE o ' Verde
mers INVers | |n timpul functionarii, unitatea
functioneaza invers
Clipeste: Unitatea comuta de
la REV la FWD
Indicator de | Pornit: Unitatea intrd in starea
: ERR < Rosu
Indic alarma de alarma
ator
de On: Alergare
stare RUN Indicator de | | .o itent: Se opreste Verde
alergare ’
Oprit: oprit
Indicator de | Off: Local
REM canal 96 Intermitent: Comunicare Alb
comanda de
operare Pornit: Terminal
Indicator mod | Pornit: sistemul de actionare
T de control al | este acum in modul de Alb
cuplului control al cuplului
Indicator mod Pornit: Unitatea este acum in
S de control al . . Alb
. . modul de control al vitezei
vitezei
Indicator mod | Pornit: Actionarea este acum
P N ’ e Alb
control pozitie | ih modul de control al pozitiei
Indicator de | Clipeste: Se asteapta
e comunicare | conexiunea; Alb
fara fir Pornit: Conexiunea a avut
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Culoar

53.1.1.53 Descrierea

Indicator Nume Descriere o
succes;
Off: Functia este dezactivata
NET1 Indlcatgrul de Rezervat Rezer
comunicare 1 vat
NET?2 Indlcatprul de Rezervat Rezer
comunicare 2 vat
Indicator de .
REDY stare de Pornit: In starea de asteptare Alb
asteptare
Activat: Mod meniu curent
. (meniu rapid, meniu complet
——— Ind|cat0( mod si moduri de meniu de Alb
meniu v . e
memorie modificate de la
stanga la dreapta)
Activat: datele curente sunt
- Indicator negative; Al
semn negativ | Off: Datele curente sunt
pozitive
Indicator de | Pornit: Indicd zona de afisare
zona de curenta (principala/auxiliara)
< afisare care este operata Alb
principala si
auxiliara
Clipeste: comunicare normala
. de date
Indicator NFC Alb

Oprit: Nicio comunicare de
date

cheie a panoului de operare mare

Tabelul 5-4 Functii cheie ale panoului de operare mare

Cheie Nume Functie
& AChe'a de Pentru a iesi din starea de programare
v intoarcere '
Pentru a selecta bitul de date pentru
i Tasta shift modificare sau comuta parametrul afisat;
‘“'." dreapta comutati variabilele monitorizate sau mutati

cursorul in directia corecta

Tasta Shift la

Pentru a selecta bitul de date pentru
modificare sau comuta parametrul afisat;

stanga comutati variabilele monitorizate sau mutati
cursorul in directia stdnga
a Apasati aceasta tasta in modul panou de
“ Tasta RUN |operare, apoi unitatea incepe sa
functioneze
i Tasta

T

Stop/Reset

Oprire sau resetare eroare
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Cheie Nume Functie
ey Tasta Sus Cresterea datelor sau a codului functiei
Tasta jos Scaderea datelor sau a codului functiei
[ Confirmati Pentru a intra in meniul de nivel urmator
cheia si a confirma parametrii
Apasati scurt pentru a comuta intre
modurile meniului, inclusiv meniul rapid,
Tasta de meniul complet si modurile de meniu de
) comutare a |memorie modificate, la fel ca P00.00.
meniului Apésati lung pentru a comuta intre zona
de afisare principala si zona de afisare
auxiliara
Iﬁ‘ Tasta Functii specificate de P00.04, cum ar fi
v multifunctionala |comutarea JOG, FWD si REV
Tasta de
4 comutar‘e @ |Pentru a comuta canalele de comand de
il canalului de N ) . .
i o operare intre local, terminal si comunicatie.
comanda de ’ ’
operare
Tabelul 5-5 Utilizarea tastei multifunctionale
Tasta
multifunction Functie Descrierea functiei
ala (M)
0 Nicio functie |Tasta M este dezactivata.
Tasta M este folosita ca o tasta JOG
inainte, eficienta in trei canale de
1 Tnainte JOG comanda..Apa.sa’gl Si mentmgp apAasata
tasta, apoi unitatea va functiona in modul
JOG finainte. Eliberati tasta, apoi JOG se
opreste.
Tasta M este folosita ca tasta JOG
inversa, eficienta in trei canale de
2 JOG invers comanda.'Apa'sa'gl Si men‘glng‘gl ap?sata
tasta, apoi unitatea va functiona in modul
JOG invers. Eliberati tasta, apoi JOG se
opreste.
Tasta M este folosita ca tasta pentru
Comutare EWD E:omutarea FWD si REVV, dlsponlbllg numai
3 . in canalul de comanda al panoului de
si REV L S
’ operare, eficienta atat in timpul functionarii,
céat si in timpul opririi.
Tasta M este folosita ca cheie pentru
Comutarea |comutarea canalului de comanda de
4 canalului de |operare, cu efect numai in timpul opririi.
comanda 1 Canalul este comutat ciclic de la local,
terminal la distanta.

5.1.1.6 Afisarea stdrii panoului de operare

Starea de afisare a panoului de operare MV820 include afisarea parametrilor de stare de oprire, afisarea
parametrilor de stare de functionare, afisarea starii de editare a parametrilor codului de functie si afisarea
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starii defectiunii. Aceasta parte ia ca exemplu panoul de operare mic. Operatiunile panoului de operare mare
sunt similare.

@ Opriti starea afisajului parametrilor

Cand unitatea este in oprire, panoul de operare afiseaza parametrii de stare de oprire, asa cum se arata in
Fig. 5-3a. Indicatorul de unitate indica unitatea de parametri.

Cénd alegeti meniul de verificare, vor fi afisate doar codurile de functie ale caror valori ale parametrilor sunt
diferite de setarile din fabrica. Puteti roti " pentru a rasfoi toate astfel de coduri de functie si pentru a
verifica ce parametri au fost modificati.

Puteti apasa tasta ,” pentru a vizualiza ciclic diferiti parametri de stare de oprire (definiti de codul functiei
P16.03).

@ Rulati starea afisajului parametrilor

Céand unitatea primeste comanda de operare valida, va incepe sa ruleze. Panoul de operare va afisa parametrii
de stare de functionare, iar indicatorul RUN se aprinde. Indicatorul de pornire/dezactivare a mersului inainte
sau Tnapoi depinde de directia curenta de rulare. Dupa cum se arata in Fig. 5-3b, indicatorul de unitate indica
unitatea de parametri.

Puteti apasa tasta ,” pentru a vizualiza in mod ciclic diferiti parametri de stare de functionare (definiti de
codurile de functie P16.00 si P16.01).

7 N | \

N ( 3 (

%

-

c: Afisarea starii defectiunii
Fig. 5-3 Afisare oprire, functionare si eroare
@) Starea afisarii defectiunii

Cand unitatea detecteaza un semnal de eroare, va intra imediat in starea de afisare a defectiunii si va afisa
codul de eroare, asa cum se arata in Fig. 5-3c.

Puteti apasa tasta ,” pentru a vizualiza ciclic parametrii de oprire si codurile de eroare. Prin tasta ,”, terminalul
de control sau comanda de comunicare, puteti reseta defectiunea. Daca defectiunea incd exista, codul de
eroare nu va disparea.
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De asemenea, puteti alege modul de oprire sau puteti alege sa mentineti unitatea in functiune in timpul
anumitor erori de la P9715 la P97.19.

@ Starea de editare a codului de functie

in starea alarmei de oprire, de functionare sau de eroare, apasati tasta ,", apoi puteti introduce starea de
editare (daca este necesard orice parold de utilizator, consultati descrierea P00.01). Starea de editare este
afisatd in meniul cu trei niveluri: grup de coduri de functie sau cod de functie - parametru cod de functie >
valoare parametru cod de functie si puteti apasa tasta ,” pentru a intra in starea de afisare a valorii
parametrului. In starea de afisare a valorii parametrului, puteti apasa tasta ,” pentru a salva parametrul sau
apasati tasta " pentru a iesi.

3.1.2Identificarea simbolurilor afisajului LED

Simbolurile afisajului cu LED corespund urmatoarelor cifre/litere:

Afisaj Afisaj Afisaj Afisaj
LED Sens LED Sens LED Sens LED Sens
H 0 H o H eu =} S
I L (m] b 4 J P T
I 2 E c b L = t
EI 3 (i c N N H U
H 4 d d r n (N] \Y
5 5 E E ¥ 0 4 y
b 6 = F o 0 = -
| 7 A G = P
H 8 H H g q
5 9 =l h ~ r
Exemplu de afisare cu panou LED:
. Indicator de . Inteles
Afisaj panou LED unitate Date/cod afisate CEEE
Continua Intermitent Referinta Eje
He frecventa
18888
- Intermitent Continua Frecventa de
iesire
Continua Intermitent Ten'smnev
v magistrala
G Y7
= — Continua Continua Ten.smnev
magistrala
P Supracurent in
U N | Continua Continua timpul
et acceleratiei

A WARNING

Cand unitatea este in starea de oprire sau de asteptare, valoarea panoului clipeste; iar cand unitatea este in
stare de functionare sau de eroare, valoarea panoului este activd constant. Pentru a personaliza parametrii
afisati in timpul functionarii sau opririi, consultati ,717 P16: Parametrii de setare a afisajului tastaturii”.
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3.1.3 Operatii de baza

in exemplul de mai jos, parametrul afisajului de oprire este frecventa setatd, iar setarea sa din fabrica este
50,00 Hz. Partea neagra din figura indica starea curenta de editare.

Aceasta parte ia ca exemplu panoul de operare mic. Operatiunile panoului de operare mare sunt similare, care

sunt detaliate in ,Manualul de utilizare a tastaturii inteligente MV820-DP02".

5.1.3.1 Setarea parolei

Pentru a proteja parametrii, unitatea ofera functia de protectie prin parola. Este necesar ca utilizatorul sa
introduca parola corecta Thainte de a intra in starea de editare a codului functiei. Pentru zona de setare a
parametrilor producatorului si grupul de corectie Al/AO, trebuie sa introduceti parola corecta a producatorului.

A WARNING

Nu modificati parametrii setati de producator. Setarea necorespunzatoare a parametrilor poate cauza
functionare anormala@ sau chiar deteriorarea unitatii.

Codul functiei P00.01 poate fi utilizat pentru a seta parola utilizatorului.

Presupunand ca parola de utilizator valida este ,1368", unitatea este blocata in prezent si nu poate fi
efectuatd nicio operatiune. Puteti debloca unitatea introducand parola de utilizator prin urmatorii pasi.

@ Apasati tasta ," in starea blocatd, iar apoi LED-ul va intra in starea de verificare a parolei 00000;
@ Schimbati 00000 in 01368;

® Apasati tasta ,” pentru a confirma si trece verificarea parolei, apoi LED-ul afiseaza POO.

Pasii sunt prezentati mai jos:

) £V )

00000 01368

50. 00 Poo

A 4

Y
¥

Fig. 5-4 Deblocati unitatea cu o parola de utilizator
Puteti efectua diverse operatiuni pe unitate dupa ce ati trecut de verificarea parolei.

A WARNING

Daca nu exista nicio operatiune de apasare a tastei in 30 s dupa introducerea parolei corecte de utilizator,
protectia prin parolad va fi declansata din nou pentru a bloca unitatea.

5.1.3.2 Reveniti la setdrile din fabrica

Pentru a readuce valorile parametrilor la setarile din fabrica, setati P00.05 la 2.

o In starea de afisare a parametrilor de oprire, apasati tasta ," pentru a intra in meniul de prim nivel POO;
@ Apasati tasta " pentru a intra Tn meniul de al doilea nivel P00.00;

® Rotiti " In sensul acelor de ceasornic pentru a schimba P00.00 in P00.05;

@ Apasati tasta " pentru a intra in meniul de al treilea nivel;

® Rotiti " pentru a schimba 0 la 2;

© Apasati tasta " pentru a confirma modificarea si a reveni la meniul de al doilea nivel. Schimbarea are
succes.

Pasii sunt prezentati mai jos:
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) S
FOO H PO0. 00 }—b{ P00, 05 H 0 ‘
a0
‘ o0, 06 ‘4—{ 2 ‘

Fig. 5-5 Reveniti la setérile din fabrica

5.1.3.3 Setati frecventa

De exemplu, setati P02.09=25.00 Hz.

Exemplu: Modificati codul functiei P02.09 de la 50,00 Hz la 25,00 Hz.

o In starea de afisare a parametrilor de oprire, apasati tasta ," pentru a intra in meniul de prim nivel P0OO;
@ Rotiti " in sensul acelor de ceasornic pentru a intra in meniul de prim nivel P0O2;

@ Apasati tasta " pentru a intra in meniul de al doilea nivel P02.00;

@ Rotiti " In sensul acelor de ceasornic pentru a intra in meniul de al doilea nivel P02.09;

©) Apasati tasta ,” pentru a intra in meniul de al treilea nivel 50.00;

©®) Apasati tasta ,” pentru a alege locul miilor si locul sutelor;

@ Rotiti " in sens invers acelor de ceasornic pentru a schimba 50.00 la 25.00;

® Apasati tasta " pentru a confirma modificarea si a reveni la meniul de al doilea nivel. Schimbarea are
succes.

© Apasati tasta " de doud ori pentru a reveni la meniul principal care afiseaza ora 25.00.

Pasii sunt prezentati mai jos:

FOO H PO2 ‘—b POZ. 00 H POZ. 09 ‘

‘ 50, 00

@
P02 }1—{ FOZ. 10 25.00 H 50. 00 ‘

Fig. 5-6 Configurati frecventa setata

® lo

‘ 25.00

5.1.3.4 Afisarea parametrilor stdrii monitorizdrii

Prin codurile de functie P16.00, P16.01 si P16.02, puteti alege parametrii convertizorului care vor fi afisati pe
panoul de operare in timpul functionarii, cum ar fi frecventa setata, frecventa de iesire, tensiunea magistralei
DI, DO, Al si asa mai departe (pentru detalii, consultati Grupa P16). Apoi, puteti vizualiza parametrii alesi prin
tasta ," de pe panoul de operare.

Figura urmatoare arata comutarea afisajului parametrilor in timpul functionarii cu P16.00=0xFO, P16.01=0xF si
P16.02=4.

50,00 50,00 > 380 > 320 > 542

A

H. 0000

H. 0000

A

Fig. 5-7 Afisarea parametrilor starii monitorizarii
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5.1.3.5 Afisarea parametrilor de stare de comutare

Prin codurile de functie P16.03 si P16.04, puteti alege parametrii convertizorului care urmeaza sa fie afisati pe
panoul de operare in timpul opririi, cum ar fi frecventa setata, tensiunea magistralei, DI, DO, Al si asa mai
departe (pentru detalii, consultati Grupul P16). Apoi, puteti vizualiza parametrii alesi prin tasta ,” de pe panoul
de operare.

Figura urmatoare arata comutarea afisajului parametrilor in timpul opririi, cu P16.03=0xFF.

50,00 > 540 » 10000 » 11 0000 » 10000

0.0 = 0.0 (= 0.0

Fig. 5-8 Afisarea parametrilor de stare de comutare
3.2 Mod de operare

in capitolele urmatoare vor fi mentionati frecvent termenii referitori la controlul, functionarea si starea unitatii.
Va rugam sa cititi cu atentie aceasta sectiune, care va ajuta sa intelegeti si sa utilizati functiile ulterioare.

3.2.1Canal de comandda de operare

Canalul de comanda de functionare a unitatii se refera la canalul fizic pentru ca unitatea sa primeasca
comanda de functionare: pornire, oprire, avans si asa mai departe. Canalul de comanda de operare poate fi
controlat prin patru moduri:

@ Panoul de operare: utilizati tastele ", ,”, ," (tasta multifunctionald, setata la functia JOG) pentru a controla.

@ Borne de control: utilizati bornele multifunctionale 4, 5, 6, 8, 7, 10, 12, 16 (setate la intrarea digitalda FWD sau
REV) si bornele P09.14 desemnate GND (doua fire), Dli (trei fire) pentru a controla.

@ Port serial: utilizati interfata de comunicare pentru a controla pornirea si oprirea.
@ Fieldbus: utilizati fieldbus (cum ar fi PROFINET) pentru a controla pornirea si oprirea.

n

Canalul de comanda poate fi selectat prin codul de functie P02.02, tasta multifunctionala ," si selectia
terminalului de intrare multifunctional (functiile nr.38, nr.39 si nr.40 pentru P09.03 pana la P09.10)

A WARNING

Inainte de a schimba canalele, asigurati-va ca ati efectuat punerea in functiune necesard. in caz contrar, vor

exista daune ale echipamentelor si vatamari personale.

3.2.2Starea de functionare

Starile de functionare ale MV820 includ starea de oprire, starea de functionare si starea de reglare automata a
parametrilor motorului.

@ Stare de oprire: daca nu exista nicio comanda de operare dupa ce unitatea este pornita si initializata, sau
daca comanda de oprire este executata in timpul functionarii, unitatea va intra imediat in starea de oprire.

@ Stare de functionare: unitatea va intra in starea de functionare odata ce a primit comanda de functionare.

@ Stare de reglare automata a parametrilor motorului: daca exista vreo comanda de rulare dupa ce codul de
functie P03.27 este setat la 1 sau 2, convertizorul intrd in starea de identificare a parametrilor motorului.
Dupa ce identificarea este finalizata, unitatea va intra in starea de oprire.

3.2.3Modul de control si modul de functionare

Modul de control
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Unitatea MV820 are trei moduri de control, setate de codul de functie P02.00:

@ SVC (control vectorial fara PG): se referd la controlul vectorial fard senzor de viteza. In acest mod, desi nu
este instalat niciun PG, unitatea poate efectua un control dorit al cuplului si al vitezei, obtindnd un cuplu
ridicat la frecvente joase si o precizie ridicatd la viteza constantd. Modul este de obicei utilizat in scenarii
care necesita o robustete ridicata pe care modul de control V/F nu o poate satisface.

@ Control V/F: este utilizat in scenarii obisnuite care necesita performante moderate, de exemplu, folosind o
singura unitate pentru a controla mai multe motoare.

@) FVC (control vectorial cu PG): trebuie instalat un PG. Se recomanda instalarea PG pe arborele motorului
controlat pentru a asigura performanta controlului. Modul este potrivit pentru scenarii care necesita un
raspuns rapid al cuplului, un cuplu ridicat si precizie de control al vitezei.

Mod de operare

Unitatea MV820 are doua moduri de functionare pentru control vectorial:

@ Controlul vitezei: controleaza cu precizie viteza motorului. Grupurile de functii PO5 si P22 trebuie setate.
@ Controlul cuplului: controleaza cu precizie cuplul motorului. Grupurile de functii PO6 si P23 trebuie setate.

Unitatea MV820 accepta comutarea online a acestor moduri de operare.

3.2.4Frecventa de antrenare si canalul cuplului

@ Canal de referinta de frecventa in modul de control al vitezei

Exista cinci moduri de functionare pentru modul de control al vitezei MV820, inclusiv functionare jog,
functionare Th bucla inchisa a procesului, functionare PLC, functionare cu mai multe viteze si functionare
comuna. Modul de rulare este selectat prin canalul P0O2.05. Prioritatea este prezentata mai jos.

Fower on

8

¥
Sop status

¥
Speed contral
mode
¥

A

P02 05= 7
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|=2

=3
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s

|
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Common
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running,
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Fig. 5-9 Selectarea modului de rulare sub controlul vitezei

adliary
reference valid

ausiliary
reference valid

n.;mlnq mFmIng fun ning

Cele cinci moduri de functionare indica cinci surse de frecventa de baza. Sursa comuna de frecventa de
rulare poate fi procesata cu suprapunere de frecventd auxiliara si reglare a frecventei, in timp ce fiecare dintre
Lfunctionare jog", ,functionare PLC", ,functionare cu mai multe viteze" si ,functionare in bucla inchisa de
proces” serveste ca un canal de rulare independent al frecventei principale, printre care ,functionare PLC" are
diverse canale de referinta a sursei de frecventa. Pentru detalii, consultati codurile de functie pentru
selectarea frecventei de referinta ,PLC in functiune”. Modurile de rulare sunt descrise mai jos:

@ Functionare jog: cénd unitatea primeste comanda de functionare jog, va rula in functie de frecventa de jog
(consultati codurile de functie P11.10-P11.12).

@ Functionare in bucla inchisa a procesului: atunci cand functia in bucla inchisa a procesului este activata
(P02.05=6), unitatea va adopta modul de functionare in bucld inchisd a procesului, efectudnd ajustarea in
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bucla inchisa in functie de referintd si feedback (consultati grupul de functii P14). Prin terminalul
multifunctional (functia nr.29), modul de functionare in bucld inchisa a procesului poate fi dezactivat. Daca
existd o comanda de rulare, unitatea va functiona la 0 Hz.

@ PLC in functiune: cand functia PLC este activatd (P02.05=4), unitatea va adopta modul de functionare
PLC, ruléand intr-un mod prestabilit (consultati descrierea P13.00-P13.36).

@ Functionare cu mai multe viteze: cand functia cu mai multe viteze este activatd (P02.05=5), unitatea poate
efectua rulare cu mai multe viteze cu frecventd multipla de la 1 la 15 (P13.01 pana la P13.16), prin
combinatiile pornit/oprit ale terminalelor multifunctionale (functiile nr.6, nr.7, nr.8 si nr.9). Nota: setarea cu
mai multe frecvente este procentul de frecventa maxima, iar daca este negativa, unitatea va functiona
invers.

A WARNING

Pentru canalele de referinta de frecventa specifice ale modurilor de functionare sub controlul vitezei, consultati
Capitolul 7 Descrierea parametrilor.

@ Canal de referinta al cuplului in modul de control al cuplului

Exista sase canale de referinta de cuplu pentru modul de control al cuplului MV820, inclusiv:
@ Setare digitald;

@ Referinta analogica Al

@ Referinta analogica Al2

@ Referintd HDI terminal

@ Referinta de comunicare pentru portul serial

(6) Referintad magistralda PROFINET

Pentru detalii, consultati grupurile de functii PO6 si P23.
3.3 Pornirea initiald

3.3.1Inspectie inainte de pornire

Efectuati cablarea iIn mod corespunzator conform cerintelor tehnice mentionate in Capitolul 4 Cablajul unitatii.

3.3.2Functionare initiald la pornire

Cand unitatea trece de inspectia cablajului si a sursei de alimentare, porniti comutatorul de aer al sursei de
alimentare CA de pe partea de intrare a unitatii pentru a furniza energie pentru unitatea. Panoul de operare va
afisa mai intéi ,- - - - - " iar contactorul va fi cuplat in mod normal. Cand caracterele afisate in tubul digital
se schimba la frecventa setatd, initializarea unitatii este finalizata.

Procesul initial de pornire este prezentat mai jos:
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Check if wiring is
correct

Check if input
voltage is correct

Power on

Hear contactor
closing?

Displays set
frequency?

Disconnact the MCE at the
power supply input

Analyze the cause

Fig. 5-10 Procesul initial de pornire a unitatii
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Lista parametrilor

6.1 Explicatia termenilor legati de codurile de functie

Camp tabel |Explicatie
Numarul codului |Reprezintd numarul codului functiei, cum ar fi PO0.00
functiei
Numele codului [Reprezintd numele codului functiei, explicand functia
functiei acestuia
Valoare implicita |Reprezinta setarile din fabrica ale codurilor de functie
Interval de Reprezintd valoarea maxima si valoarea minima a
valori codurilor de functie
V: tensiune; A: curent; °C: temperatura; Q: rezistents;
mH: inductanta;
Unitate rom: viteza de rotatie; %: procent; bps: baud rate; Hz,
kHz: frecvents;
ms.s, min, h.kh: timp; kW: putere; /: nicio unitate.
O : inseamna cad codul functiei poate fi schimbat in
timpul rularii;
. x: lnseamna ca codul functiei poate fi schimbat in timpul
Schimba -~ ’
opririi;
*: Tnseamna cad codul functiei poate fi doar citit si nu
poate fi modificat.
Selectarea Lista setarilor parametrilor codului de functie
codului de
functie
Setare Folosit pentru a seta parametrul personalizat pentru

personalizata de

utilizator

utilizator

6.2 Codurile de functie ale meniului de bazd

Codul
functi
ei

Nume

Schi
mba

Valoare
implicita

Interval de

Descriere .
valori

POO: Parametrii de management al sistemului

0: Mod meniu rapid

Sunt afisati doar
parametrii legati de
punerea in functiune
rapida.

P00.0

Selectarea
modului
meniu

1: Mod meniu complet

Toti parametrii functiei
sunt afisati.

2: S-a schimbat modul
de meniu de memorie

Sunt afisati numai
parametrii care difera

0la 2
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

de setarile din fabrica.

P00.0

Parola
utilizator

0: Fara parola

Altele: Protectie prin
parola

0 la 65535

P00.0

Rezervat

P00.0

Setarea
parametrilor
de protectie

0: Toate datele pot fi
modificate.

1: Numai setarea
digitald de referinta a
frecventei principale
P02.09 si acest cod
de functie pot fi
modificate.

2: Numai acest cod de
functie poate fi
schimbat.

Ola 2

P00.0

Selectarea
functiilor
cheie

Unul loc: Rezervat

Locul zecilor:
Selectarea functiei
tastei STOP

0: Tasta STOP este
valabila numai in
canalul de control al
panoului.

1: Tasta STOP este
valabild in toate
canalele de control.

Sute de locuri:
Selectarea functiei
tastei M
multifunctionale

0: Nicio functie
1: FWD JOG
2: REV JOG

3: Comutare FWD si
REV

4: Comutare canal de
comanda (ciclica)

Loc de mii: Rezervat

0 la 0x0410

P00.0

Initializarea
parametrilor

0: Parametri
reinscriptibili

1: Stergeti inregistrarile
defectiunilor

2: Reveniti la setarile
din fabrica

3: Restabiliti unii
parametri la setarile

Ola3
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
din fabrica (parametrii
motorului nu au fost
restaurati)
Comanda de )
P00.0 | actualizare a |0: Dezactivat
o Olan1 0 X
6 placii de |1 Activat
alimentare
0: Nicio operatiune
1: Parametrii unitatii
incarcati pe tastatura
2: Parametrii tastaturii
descarcati pe unitate
00.0f C ttotl)
POO. opierea
7 para?netrilor 3: Parametrii tastaturii 0la4 0 x
descarcati in
convertizor (excluzand
parametrii motorului)
4: Parametrii tastaturii
descarcati in
convertizor (numai
parametrii motorului)
PO1: Parametrii de afisare a starii
PO1.0 Canalul de
O. frecventa |Se refera la P02.05 Ola8 0 *
principal
P01.0 Fregverf;a Afiseaza frecventa 0.00 pana la
principala de | .Y~ """ A 0 *
1 - s principald de referinta. P02.10
referinta ’
P0O1.0 R?:eeévet?\tge Afiseaza referinta de 0.00 pana la 0 "
2 oL frecventa auxiliara. P02.10
auxiliara ’
PO1.0 | Referints de |Afiseaza referinta de 4 5 sy
" . |frecventa dupa calculul 0 *
3 frecventa A o P02.10
’ sursei de frecventa.
P01.0 Referinta fje Afiseaza referinta de 0.00 pana la
frecventa ’ “ o 0 *
4 < frecventa a rampei. P02.10
rampa ’
P0O1.0 | Frecventa de |Afiseaza frecventa 0.00 pana la 0 "
5 iesire reald de iesire. P02.10
P01.0 | Tensiune de |Afiseaza tensiunea de 0 péna la 0 "
6 iesire iesire. 65535 V
P01.0| Curent de |Afiseaza curentul de 0,0 péna la 0 "
7 iesire iesire. 65535 A
Afigseaza curentul de L
P0O1.0 Curent de Cup|u curent al '300,0 pana 0 *
8 cuplu convertizorului ca la 300,0%

procent din curentul
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Codul

functi Nume Descriere Interval de | Valoare | Schi
o valori implicita | mba
nominal al motorului.
Afiseaza curentul de
excitare curent al A x
PO1.0 Curent N . -300,0 pana
e unitatii ca procent din y o 0 *
9 Incitant curentul nominal al la 300,0%
motorului.
P01.1| Versiunea A x 0,00 péna la "
0 tastaturii nr. 0,00 pand la 2,55 2,55 0
Afiseaza puterea A x
Putere de s . 0,0 péna la *
PO1.11 iesire cu‘revn‘t.a de iesire a 6553,5 kW 0
unitatii.
Frecventa Frecventa estimata a
PO1.1 i~ rotorului in conditii de |0.00 pana la
estimata a ’ 0 *
2 . |vector in bucla P02.10
motorului -
deschisa
POT.1 Frecventa |Afiseaza frecventa -P02.10
3' masurata a |reala de iesire a pana la 0 *
motorului | motorului. P02.10
Consumul de
PO1.1 energie A x 0 pana la "
4 | acumulat H |O Pana 1a 65535 kWh | godas wn | ©
al unitatii
0 pana la 3600
Consumul de .
P01.1 energie Dupa acumglarea de 0 péana la 0 "
5 |acumulat L al|3600 de ori, se 3600
unitatii adauga suplimentar 1
' kWh la P01.14
PO1.1 Tensiune |Afiseaza tensiunea 0,0 pana la 0 *
6 magistrala |magistralei. 6553,5 V
BitO: O: Stop; 1: Fugi
Bitl: 0: FWD: 1: REV
Bit2: Functionare cu
viteza zero
Bit3: Accelerare
Bit4: Decelerare
Bit5: ruleaza cu viteza
PO11 Starea de |constanta
7 func’,tlc.)rlafe 2 |Bit6: Pre-excitant O la OXFFFF 0 *
unitatii

Bit7: Tuning

Bit8: Limitarea
supracurentului

Bit9: Limitarea
supratensiunii
magistralei

Bit10: Limitarea cuplului
Bit11: Viteza atinsa
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
(mod viteza) / Viteza
limitatda (mod cuplu)
Bit12: Conducere in
eroare
Bit13: Controlul vitezei
Bit14: Controlul cuplului
Bit15: Rezervat
O: Invalid
PO1.1 | starea DI1 la ' 0 la OX1111 0 "
8 Dl4 1: Valabil
0: Invalid
P0O1.1 | starea DI5 la . 0 la OX1111 0 "
9 DI8 1: Valabil
0: Invalid
PO1.2 DO stare 0 la OX1MM 0 *
0 1: Valabil
P01.2 | Tensiunea de |Afiseaza tensiunea de |0,00 pana la 0 "
1 intrare Al1 [intrare Al1. 10,00 V
P01.2 | Tensiunea de |Afiseaza tensiunea de | -10,00 péna 0 "
2 intrare Al2 |intrare Al2. la 10,00 V
PO1.2 | curent de |Afiseaza curentul de 0,00 péna la 0 "
3 intrare Al1 |intrare All. 20,00 mA
P01.2 | curent de |Afiseazd curentul de 0,00 péna la 0 "
4 intrare Al2 |intrare Al2. 20,00 mA
P01.2 . A s o, |0,00 pana la "
5 lesire AOT |0,00 pana la 100,00% 100.00% 0
0.000 péana
PO1.2 | Frecventa Afiseaza frecventa HDI.| la 50.000 0 *
6 HDI ’ ’
kHz
P0O1.2 | Frecventa |Afiseaza frecventa OlaOOS(()) ggga 0 "
7 HDO1 HDO1. ;
kHz
P0O1.2 | Frecventa |Afiseaza frecventa OlaOOS(()) ggga 0 "
8 HDO2 HDO2. ;
kHz
_ oy A x -100,0%
POE;.2 Referinta PID 12)%062//" pana la pana la 0 *
e 100,0%
_ oy A x -100,0%
PO(;'?’ Feedback PID 1(1)%062/4 pana la pana la 0 *
e 100,0%
_ oy A x -100,0%
P0,|1'3 Abaterea PID 12)%062//" pana la pana la 0 *
e 100,0%
P0O1.3 lesire PID -100,0% péana la -100,0% 0 *
2 ' 100,0% pana la
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
100,0%
po13| _ '®%"®  1.100,0% pani la ~100,0% *
3 proportionala 100.0% pana la 0
PID ! 100,0%
PO13|  lesire  |-100,0% pans la 'Sgr?éoé’ 0 .
4 integrala PID {100,0% 100.0%
PO13|  lesire  |-100,0% pans la 'Sgr?éoé’ 0 .
5 derivata PID [100,0% 100.0%
P01.3 | AD actual al de la O la *
6 Al de la O la 4095 4095 0
P01.3 | AD actual al de la O la *
7 Al de la 0 la 4095 4095 0
AD actual al
P0O1.3 . de la O la "
3 temperaturn de la O la 4095 4095 0
motorului
P01.3 | Temperatura | _ A x o -40 pana la "
9 motorului 40 pana la 200°C 200°C 0
Valoarea
PO numaruiui |0 1a 65535 0la 65535 | O *
codificatorului
P01.4 | lesire bucld |-300,0% pana la _sgr?éoé 0 .
1 de viteza |300,0% 300,0%
Afiseaza referinta de
PO1.4 | Referints de |CUP!V curenta a ~300,0% .
> cuplu convertizorului ca pana la 0
procent din curentul 300,0%
nominal al motorului.
P01.4 ch;tteaztziaedae Afiseaza viteza de 0 pana la 0 "
3 ~- ~. |rotatie a motorului. 65535 rpm
motorului
. . - 0 péana la
P01.4 Viteza liniei Afiseaza viteza de linie 65535 0 "
4 a motorului. .
m/min
PO1.4| Putere de |Afiseaza puterea de 0,0 pana la 0 "
5 iesire iesire a unitatii. 6553,5 kW
PO1.4 Temperatura ~40,0 pan3
. H - ANnS [ i *
6 ' podului ' 40,0 pana la 150,0 °C la 150,0 °C 0
invertorului
Durata de
P01.4 | functionare A x . 0 pana la "
7 acumulata a 0 pana la 59 min 59 min 0

unitatii (min)
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Codu! . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Durata de
P01.4 | functionare A x 0 péana la "
8 | acumulats a |0 Pana la 65535 h 65535 h 0
unitatii (h)
Durata
P01.4 | curenta de A x . 0 pana la "
9 | functionare a 0 pana la 65535 min 65535 min 0
unitatii (min)
Durata de
P01.5 | functionare A x 0 péna la "
0 | acumulats a |0 Pana 1a 65535 h 65535 h 0
ventilatorului
P01.5| PLC curent |Afiseaza PASUL curent 0la15 0 *
1 PAS al PLC-ului simplu.
Afiseaza cei 16 biti
Biti de ordin |inalti ai timpului curent
501 “inalt ai de rulare STEP al
| timpului de |PLC-ului simplu. 0 la 65535 | O *
2
rulare STEP |Not3: ora
curent al PLC|actuala=P01.52 <<
16+P01.53
Bgclzéiitoc;?r:n Afiseazd cei 16 biti
P01.5 timoul de inferiori ai timpului 0,0 pana la 0 "
3 P curent de rulare STEP 6553,5 s
rulare STEP | ") c_ului simplu
curent al PLC piU.
POLS | Intrare de | . g5535 0 la 65535 | 0 *
4 contor
PO15 Restul
5' contorului de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
lungime
PO1.5 Tem‘zjenrt?it“ra -40,0 pané la 200,0 | -40 pand la | .
6 pun °C 200,0 °C
redresoare
Afisare Ay
PO1.5| frecventa gﬁs?afuarganlj ;‘?szél(z)é 0.00 péna la 0 "
7 definita de unitatea) ’ P02.10
utilizator
P02: Parametrii functiei de baza
0: SVC1
1. SVC2 (numai pentru
Selectareg |Motoarele asincrone)
P02.0 . .
0 modului de 2. control V/F (numa| Ola 3 2 X
control pentru motoarele
asincrone)
3: FVC
P02.0 Alegerea 0: Motor 1 0la1 0 X
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere valori implicita| mba
ei
1 motorului
1: Motor 2
Selectarea 0: Control cu tastatura
P02.0| canalului de |1: Control terminal 0 la 2 0 "
2 comanda de 2: Controlul
operare comunicatiilor
0: Canal Modbus /
Selectarea Canal Modbus TCP
P02.0| canalului de |1 si 2: rezervat 0la3 0 «
3 comanda de 3: EtherCAT |
comunicareé | ppOFINET / CANopen
| EtherNet IP
P02.0| Directia de |O- aceeasi directie 0la 1 0 o
4 alergare  |1: Directia opusé
0: Setare digitala
P02.09
1 AN
2: Al2
3: Referinta HDI puls
de mare viteza
Selectarea |4: Referintd simpla de
P02.0| sursei de |programare PLC 0la8 0 9
5 frgcvgn'glg 5: Referintad de rulare
principala | o, mai multe viteze
6: Control PID
7: Modbus / Modbus
TCP
8: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
0: Setare digitala
P02.09
1 AN
2: Al2
3: Referinta HDI puls
de mare viteza
Selectarea ) oL
P02.0| sursei de |4 Referinta simpla de 0l 8 4
6 frecvents |Programare PLC a x
auxiliara  |5: Referintd de rulare
cu mai multe viteze
6: Control PID

7. Modbus / Modbus
TCP

8: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
| EtherNet IP
Domeniul de |0: Frecventa maxima
P02.0| referintd al |de iesire
o L O0la1 0 x
7 frecventei |1: Frecventa principald
auxiliare de referinta
O: Frecventa principala
1: Frecventa auxiliara
2: Principal + Auxiliar
02.0 Calculul | 3: principal - Auxiliar
PO2. sursei de -
8 referints de |4 Max (ureferln’;.a ) Ola5s 0 x
frecventy | Principala, referinta
' auxiliara)
5: Min (referinta
principala, referinta
auxiliara)
Setare 0,00 Hz
P092'0 digitala a |0,00 Hz pana la P02.11 pana la 5%20 O
frecventei P0O2.11
P02.11 pana la 599.00
Hz ans3
P02.1 Fregvgnta ) P02.11 péna 50,00
0 ma.XIrT.la de Nota: frecventa la 599.00 Hz X
iesire maxima este de cel Hz
putin 50,00 Hz
Frecventa A x
P02.1 L - P02.12 pana | 50,00
1 Ilm{ta ) P02.12 pana la P02.10 la P02.10 Hy X
superioara
P02.1 Frecventa 0,00 Hz
2' limita 0,00 Hz pana la P02.1 pana la 0,00 Hz| x
inferioara P02.11
0,0 péna la 6000,0 s
Nota: Dupa ce a fost
restabilit la valorile
implicite, sistemul va
face potrivire automata
pe baza modelului real
(aplicabil pentru timpul
P02.1| Timp de |de 0,0 pans la | DePeNd
ent de O
3 accelerare 1 |accelerare/decelerare 1,| 6000,0 s
. model
2, 3si4)
5,5 kW si mai jos: 10
s
5,5 pana la 30 kW
(inclus): 20 s
Peste 30 kW: 40 s
. A x Depend
P02.1 Timp de A x 0,0 pana la
4 decelerare 1 0,0 pana la 6000,0 s 6000.0 s ent de O

model
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
O: tip G
PO2.1 tip GP 'p Ola1 0 x
S 1: tip P
A x Depend
P02.1 Frecuven’;a 2,0 pana la 12,0 kHz 2,0 pana la ent de | O
6 purtatoare 12,0 kHz
model
po21| Parametru 1o: Nicio functie
7 personalizat | Ola1 0 X
de tilizator |1° Client 1
P03: Parametrii motorului 1
Selectarea | o: Motor asincron
POS.O tipului de ) . Ola1 0 x
motor 1t Motor sincron
Puterea Depend
P03.0| nominala a A x 0,1 pana la
1 motorului 0,1 pana la 3000,0 kw 30000 kW ent de X
. model
asincron
Tensiunea Depend
P03.0| nominala a A x 0 pana la
5 motorului 0 péna la 1200 V 1200 V ent de X
. model
asincron
Curentul Depend
P03.0| nominal al A s 0,8 pana la
3 motorului 0,8 pana la 6000,0 A 6000.0 A ent de X
. model
asincron
Frecventa
P03.0| nominala a A x O'A01VHZ 50,00
4 motorului 0,01 Hz pana la P02.10 pana la Hy X
. P02.10
asincron
Viteza
R - Depend
P03.0| nominala a A x 1 pana la
5 motorului 1 pana la 36000 rpm 36000 rpm ent de X
. model
asincron
Rezistenta Depend
P03.0 statorului  |0,001 péna la 65,535 0,001 pana en‘t) de 9
6 motorului  |Q la 65,535 Q
. model
asincron
Rezistenta Depend
P03.0 rotorului 0,001 pana la 65,535 0,001 pana enEc) de "
7 motorului |Q la 65,535Q
. model
asincron
0,01 mH péana la
Inductanta de|655,35 mH (putere de 5 q
P03.0| scurgere a |antrenare = 55 kW) Dependent ei?ec?e y
8 mqtorului 0,001 mH pan3 la de model model
asincron 165535 mH (putere de
antrenare > 55 kW)
P03.0| Inductanta |0,1 mH pana la 6553,5 | Dependent |Depend| x
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
mH (putere de
reciprocé a antrenare = 55 kW)
9 | motorului AN de model | SNt de
) 0,01 mH pana la model
asincron 655,35 mH (putere de
antrenare > 55 kW)
Curentul fara Depend
P03.1 sarcina a A s 0,1 pana la
0 motorului 0,1 pana la 6553,5 A 6553,5A ent de X
. model
asincron
Coeficientul
de saturatie
magnetica a Ay
PO3T| miezului de |0,0 pand la 100,0% | X0 Panala | g5 0o |
1 . 100,0%
fier al
motorului
asincron 1
Coeficientul
de saturatie
magnetica a A x
P03.1 - - A x o 0,0 pana la o
> mle;uIU| de |0,0 pana la 100,0% 100.0% 68,0% x
fier al
motorului
asincron 2
Coeficientul
de saturatie
magnetica a A x
P03.1 - . A o 0,0 pana la o
3 mle;uIU| de |0,0 pana la 100,0% 100,0% 57,0% X
fier al
motorului
asincron 3
Coeficientul
de saturatie
magnetica a A x
P03.1 - : A s o 0,0 péna la o
4 mle;uIU| de [0,0 pana la 100,0% 100.0% 40,0% X
fier al
motorului
asincron 4
Puterea Depend
P03.1| nominala a A x 0,1 pana la
5 motorului 0,1 pana la 3000,0 kw 30000 kW ent de X
. model
sincron
Tensiunea Depend
P03.1| nominala a A x 0 pana la
6 motorului 0 péna la 1200 V 1200 V ent de X
. model
sincron
Curentul Depend
P03.1| nominal al A x 0,8 pana la
7 motorului 0,8 pana la 6553,5 A 65535 A ent de X
. model
sincron
P03.1| Frecventa |0,01 Hz pana la P0210| 0,01 Hz |Depend| X
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
nominala a A x
8 motorului pana la ent de
. P02.10 model
sincron
Numarul de
perechi de
POST ™ ooli ai |de la 1 la 128 de la 1la 2 v
9 . 128
motorului
sincron
0,001 pana la 65,535
Rezistenta | (putere de antrenare b q
P03.2| statorului |= 55 kW) Dependent e?\?ec?e y
0 mptorului 0,0001 pani la 6,5535 | de model model
sincron Q (putere de antrenare
> 55 kW)
0,01 pana la 655,35
Inductanta |MH (putere de Depend
P03.2| axa D a |antrenare = 55 kW) Dependent enli) 4o | x
1 mptorului 0,001 pan3 la 65,535 de model model
sincron mH (putere de
antrenare > 55 kW)
0,01 pana la 655,35
Inductanta |MH (putere de Depend
P03.2| axei q a |antrenare = 55 kW) Dependent enEc) 4o | x
2 mgtorului 0,001 pani la 65,535 de model model
sincron mH (putere de
antrenare > 55 kW)
EMF spate A x Depend
PO3.21 "¢ motor |0,0 pand la 65535 v | 0O PaN3 1 | \oiye |
3 - 6553,5
sincron model
P03.2 Rezervat
4
P03.2 Rezervat
5
P03.2 Rezervat
6
0: Nicio operatiune
1: Reglare automata a
parametrilor piesei in
starea statica
) 2: Reglare automata
P032 AUtO'tun|ng Completé a o la 3 0 %
7 motor

parametrilor in starea
de rotatie

3! Reglare automata
completa a
parametrilor in starea
statica
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Factor de
P03.2| protectie la A x o 0,0 pana la o
3 suprasarcina 0,0 pana la 300,0% 300,0% 100,0% X
a motorului
Activarea )
P03.2| protectiei la |0 Dezactivat 0la 1 : y
9 suprasarcind |1: Activat
a motorului
P0O4: Parametrii codificatorului motorului 1
P04.0| Codificator Ay 1 pana la
0 PPR 1 pana la 65535 65535 1024 x
0: Fara codificator
1: encoder ABZ
i 2: Rezolvant
P04.0 Tl'p. de 0la5s 0 "
1 codificator |3: Encoder ABZ + STO
4: Rezervat
5: Resolver + STO
0: Tnainte
Secventa de 1 invers
P04.0 fazd A/B a |~
o | codificatorului Nota: Reglajul automat 0la1 0 x
incremental |al rotatiei detecteaza
ABZ automat secventa
fazelor.
Timp de
P04.0| {11 2 100 pan 1a 10,0 s (0,0] 0,0 pand la | oo < | o
3 i .|s: fara detectare) 10,0 s '
codificatorului
ABZ
Selectarea
P04.0| clasei de |09V
] 0la1 0 X
4 tensiune a |1: 12 v
cardului PG
0: Dezactivati
1: Metoda de corectie
1 (reglarea automata a
. rotatiei in modul bucla
PO;LO sAefr?::IreZ inchisa este necesara) Ola2 0 x
2: Metoda de corectie
2 (reglarea automata a
rotatiei nu este
necesara)
Compensarea
P04.0 unghiului Ay 0,0 pana la
6 motorului 0.0 pana la 360,0 360,0 0.0 ©
sincron
P04.0| Pozitia initiala |0,0 pana la 360,0 0,0 pand la | 0.0 o
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
7 a motorulw 360,0
sincron
0: Dezactivati
Activarea . L
P04.0| corectari |- Activali modul de
S corectie 1 Ola?2 2 O
8 unghiului ’
rezolutorului |2: Activati modul de
corectie 2
i 0: Dezactivati
P04.0 Activare are 0 la 1 1 o
9 MTPA 1: Activati
Mod de
pornire 0: D
id3 : Dezactivati
P04.1 . rapld:a ) ; 0 la 1 1 o
0 sincrona in |1: Activati
buclad inchisa '
ABZ
Valoarea
ciclului
P04.1 ”e‘;‘f]fraura Obfinut ~ prin  auto-| 3400 pand | 5, 0 |
1 P tuning la 65535
reglarea
automata a
pozitiei
Valoarea
diviziunii Tn
frecventa  |optinut  prin  auto-
P04 necesara tuning 01la9 0 "
2 pentru
reglarea |0 1@ 9
automata a
pozitiei
P04.1 |Versiune card 0 la 65535 0 la 65535 0 "
3 PG
. 0: Eroare de
poaq| Activare lgeconectare invalida
4 deconectare | Ola1 1 x
card PG |1 Eroare de o
deconectare valida
Cele: modul in bucla
deschisa
0: Fara reglare
Reglare automata
automata a |.. o
ozitiei 1: Reglare automata
P04 |, . Pozluel inainte de prima rulare | 0x00 péana
5 initiale Tnainte la Ox12 0 x
de pornirea |2: Reglare automat a X
motorului |inainte de fiecare
sincron alergare

Zeci: modul in bucla
inchisa al
codificatorului ABZ
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
0: Reglare automata
inainte de prima rulare
1: Reglare automata
inainte de fiecare
alergare
P04.1
6
pT:a Rezervat *
P04.2
2
Coeficient de
corectie
PO4.21 sincron al 1, . 400 0 la 100 40 o)
3 axei Q In
bucla
deschisa
Coeficient de
corectie a
PO4.21  axei D 145 . 400 0 la 100 30 | o
4 sincron in
bucla
deschisa
Coeficient de
filtru de
PO4.2 | iteza sincron|de la O la 1000 delaOla | 4500 | o
5 . - 1000
in bucla
deschisa
Curent de
injectie
PO4.21 sincron pe |50/ anx 12 100% 0 la 100 10 | o
6 axa D in
bucla
deschisa
Frecventa
purtatoare de
joasa A
P04.2 frecventa in [1,0 pana la 8,0 1,0 pana la 4.0 O
7 . 8,0
bucla
deschisa
sincrona
Ajustare Kp A x
P04.2 de urmarire a|10 pana la 1000 10 pana la 10 O
8 . . 1000
vitezei
Ajustarea Ki A x
P04.2 de urmarire a|10 pana la 1000 10 pana la 10 O
9 . . 1000
vitezei
Curent tinta o A s
PO(;LS de urmarire a|30% pana la 200% 30/;0"5";‘3 @l 100% | O

vitezei
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
PO5: Parametrii de control vectorial al motorului 1
Céstigul
P05.0| proportional A x 1 pana la
0 | al buclei de |1 Pana la 100 100 10 ©
viteza 1
Timpul
P05.0| integral al A x 0,01 pana la
1 buclei de 0,01 péna la 10,00 s 10,00 s 0,50 s O
viteza 1
0,00 Hz
POS.0| Frecventa de | 46 1) pang 1a P02.11| pana la  |5,00 Hz| O
2 comutare 1
P02.11
Castigul
P05.0| proportional A x 1 pana la
3 | al buclei de | Pana la 100 100 10 ©
viteza 2
Timpul
P05.0| integral al A x 0,01 pana la
4 buclei de 0,01 pana la 10,00 s 10,00 s 1.00 s O
viteza 2
0,00 Hz
POS.0 Frecventa de | 46 1, pans 1a Po2.11| panala | 1090 | o
5 comutare 2 Hz
P02.11
Coeficientul
P05.0 de A s o 50 pana la o
6 compensare 50 pana la 200% 200% 100% O
al alunecarii
Constante de
P05.0| timp filtru A s 0.00 pana la
7 bucly de 0.00 péna la 20.00 s 20.00 s 0,02 s @)
viteza
Castig de
P05.0 | supraexcitare A x o 50 péna la o
3 prin control 50 pana la 200% 200% 100% O
vectorial
0: Setare digitala
(P05.10)
1 AN
Sursa limita |2° Al2
P05.0 superioara a | 3: Hp| 01la5 0 o
9 cuplului de 4: Modbus / Modbus
actionare TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
P05.1 Setare A w o 0,0 péné Ia o
0 0,0 pana la 300,0% 300,0% 150,0% @)

digitala a

137




Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
limitei
superioare a
cuplului de
actionare
0: Setare digitala
(P05.12)
1 A
Sursa limita |2: Al2
051 superoars 2 |5 kO ous | o | o
franare 4: Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
Setare
digitala a
P05.1 limita A x o 0,0 péna la o
5 superioars a 0,0 pana la 300,0% 300,0% 150,0% | O
cuplului de
franare
P05.1 Reglarea A x 0 pana la
3 | excitatiei kp |© Pane 1a 60000 eooo0 | 2000 | ©
P05.1 Reglarea A x 0 péna la
4 | excitatiei ki |0 P3na la 60000 60000 1300 1 ©
P05.1 Reglarea A x 0 pana la
5 cuplului Kp 0 pana la 60000 60000 2000 O
P05.1 Reglarea A x 0 péana la
6 cuplului Ki 0 péna la 60000 60000 1300 O
0: Dezactivat
P0O5.1 Separarga 0la1 0 o
7 integrala | 1: Activat
Coeficientul
POS.1| de slabire a 1 |, 45 0 la 100 5 0
8 campului
motor sincron
Curent
P05.1| maxim de A x o 0,0 pana la o
9 sl3bire 3 0,0 pana la 120,0% 120,0% 100,0% | O
campului
Coeficientul
P05.2 |de autotuning A x o 0,0 pana la o
0 de slabire a 0,0 péna la 120,0% 120,0% 100,0% | O
campului
Multiplu
P05.2| integral de A x 0.000 péna
1 slibire a 0.000 pana la 1.200 la 1.200 0 O

campului
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
PO6: Parametrii de control al cuplului motorului 1
Activare | 0: Dezactivat
POéS.O controlul ) . Olan1 0 O
cuplului 1: Activat
0: Setare digitala
1. AN
2: Al2
Canal de |3: HDI
P06.0 referinta de Olab 0 @)
1 cuplu 4: Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
Setare -300,0 pana la _ Ax
POB.0|  jigitals a [300,0% (curent 300,0 pana | 5o, |
2 . . . la 300,0%
cuplului nominal al motorului)
Acceleratia
de referinta a A x
P06.0 ! A x 0,0 pana la
3 c'upIuIU|/ 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
timp de
decelerare
0: Setare digitala
1. AN
2: Al2
Canal de |3: HDI
P06.0 o
limitare a Ola s 0 O
4 | Vitezei EWD |4 Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
Setare
S 0,00 Hz
PO6.0) digitala a 1 55 11y nans 1a P02.11| pana la  |0,00 Hz| O
5 limitei vitezei P02
FWD ’
0: Setare digitala
1. AN
2: Al2
Canalul de |3: HDI
P06.0 .
limitare a Olabs 0 O
6 vitezei REV |4+ Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
POB.O|  setare |00 Hz pana la P0211| 0.00 HZ 1000 Hz| ©
7 digitald a pana la
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
limitei vitezei
REV P02.11
Curent de
P086'0 auto-ajustare |0 la 100 0 la 100 80 O
a inductantei
Curent de
reglare
Pog'o automata a |0 la 150 0 la 150 120 O
pozitiei
polului
P06.1 Rezervat
0
P016'1 Rezervat
PO7: Parametrii de control V/F motor 1
O: Linie dreapta V/F
1: Multi-punct V/F
2: Patrat V/F
POg.O curba V/F |3 Rezervat Olas 0 x
4: Separare completa
V/F
5: Jumatate de
separare V/F
A s Depend
P07.0 Cre$terga 0,0 pana la 50,0 0,0 péana la ent de o
1 cuplului 50,0
model
Frecventa de
PO7.0| taiere a . 0,00 Hz 1 54 59
- 0,00 Hz péna la P02.1 pana la X
2 cresterii Hz
r P02.11
cuplului
Frecventa
P07.0| V/F in mai |0.00 Hz pana la O.E)Ov Hz
3 multe puncte |P07.05 pana la 0,00 Hz|  x
1'° ' P07.05
P07.0 | Tensiune V/F OVla
4 multipunct 1 0V la P07.06 P07.06 oV X
Frecventa
P07.0| V/F in mai A x P07.03 pana
5 multe puncte P07.03 pana la P07.07 la PO7.07 0,00 Hz| «x
2
P07.0| Tensiune V/F A s P07.04 pana
6 multipunct 2 P07.04 pana la P07.08 la PO7.08 ov x
Frecventa An P07.05 pana
PO77.0 VIF in rﬁai Eg7.05 pana la 599.00 Ia 539.00 0,00 Hz| x
y4

multe puncte
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
3
P07.0 | Tensiune V/F A x P07.06 pana
3 multipunct 3 P07.06 pana la 380 V la 380 V oV x
PO7.0 Coeficient de
9' compensare |0 la 300 0 la 300 150 O
a cuplului
Castig de
P07 supraexcitare |de la 0 la 200 de la 0 la 80 X
0 200
V/F
Castig de
P°17'1 suprimare a |0 la 100 0 la 100 40 | o
oscilatiilor
Modul castig
P027'1 de suprimare |0 la 2 Ola 2 0 X
a oscilatiilor
0: Setare digitala
1 AN
2: Al2
3: Rezervat
Sursa de |4+ HDI
tensiune  |5: Multi-referinta
P037'1 pentru & PLC simpl ' Ola9 0 o)
separarea |° Simplu
V/F 7: PID
8: Modbus / Modbus
TCP
9: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
| EtherNet IP
Setarea
digitala a
sursei de A x
P07.1 : A x 0 pana la
4 tensiune 0 péna la 1000 V 1000 V ov O
pentru
separarea
V/F
Timpul de
PO7.1| crestere a A x 0,0 péna la
5 | tensiunii de |00 Pana 1a 80000 s 1 “gann s | 90 | O
separare V/F
Timpul de
P0O7.1| scadere a A x 0,0 péna la
6 | tensiunii de |&0 Pana 12 6000,0 s | "ghng g | 50 s | O
separare V/F
PO71 Mod de 0: Frecventa si
7' oprire pentru |tensiunea scad la 0 0lan1 0 ©)

separarea

independent
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
1: Frecventa scade
V/F dupa ce tensiunea
scade la O
Castig de
P07.1| compensare A x 0,0 péna la
8 | a alunecarii |O0 Pana la 100,0 100,0 00 | ©
V/F
P07 Rezervat
9
PO8: Parametri de control pornire/oprire
O: Pornire de la
frecventa de pornire
P08.0 Modull de |1 Pgrplre d‘upa . 0la 2 0 "
0 pornire urmarirea vitezei
2: Pornire dupa
franarea DC
Dispozitivul raspunde
Timo de la comenzile de
P08.0 Tntérziriare |a |operare dupa timpul 0,0 pana la 00 «
1 . de intarziere. In timpul 600,0 s !
pornire T o
intarzierii, dispozitivul
este in standby.
P08.0 | Frecventa de A x 0,00 pana la
5 pornire 0,00 péna la 50,00 Hz 50,00 Hz 0,00 X
Timp de
P08.0| mentinere a A x 0,0 péna la
3 |frecventei de 0,0 pana la 50,0 s 50,0 s 0.0 X
pornire
Curentul de A x
P08.0 A A x o 0,0 pana la o
4 franarg la |0,0 pana la 100,0% 100,0% 0,0% X
pornire
pog.o| IMP de 10,00 (dezactivat) 0,00 pan la
5 franare la s 50 00 s 0,00 X
pornire 0,00 pana la 50,00 s 1
0: Decelerati pana la
oprire
P08.0 Modql de . ) ' 0 la 2 0 o
6 oprire 1: Coasta pentru a opri
2: Oprire de urgenta
P08.0 | Frecventa de A x 0,00 pana la
7 oprire 0,00 péna la 3,00 Hz 3,00 Hz 0,50 X
Opriti timpul A x
P08.0 de retinere a |0,0 pana la 600,0 s 0,0 pana la 0,0 O
8 . 600,0 s
frecventei
P08.0| Opriti modul |O: Referinta de viteza
o | de detectare |(pentru controlul V/F, 0lan 0 x

a frecventei

doar acest mod este
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
disponibil)
1: Valoarea de
detectare a vitezei
Dupa intarzierea
P08.08, incepe
detectarea frecventei
de oprire. n timpul
definit de P08.10, daca
P08.09=0,
convertizorul se va
opri imediat cand
frecventa de referinta
e a rampei este egala
P08.1 ocl)eprététzg]c‘a):g sau mai mica decat 0,00 pana la 050 «
0 a frecventei P08.07; daca 100,00 s !
’ P08.09=1, convertizorul
se va opri numai cand
frecventa reald este
egala sau mai mica
decat P08.07. Daca nu
este detectata nicio
frecventa de oprire
dupa P08.10,
convertizorul se va
opri direct.
Frecventa de 0.00 pana la
P08.1 pornire a |0.00 péna la P02.10 P02.10 0.00 o
1 franarii la |(frecventa maxima) (frecventa !
oprire maxima)
Intarziere la A x
P028'1 franare la |0.00 pana la 30.00 s 0'0300.5’)%”2 2l 0,00 | O
oprire
Curent de A x
P038'1 franare DC la|0,0 pana la 120,0% O'?zgi;‘; 2| 50,0% | ©
oprire
Timp de . . “ A x
P08.1 |, A 0: Dezactiveaza 0,0 péna la
4 franare‘DC la franarea DC la oprire 100,0 s 0.0 ©
oprire
0: De la frecventa de
oprire
P08.1 Mocéu.l de 1: De la frecventa
5 urmarire a | . Olan1 0 x
vitezel
Nota: numai pentru
motoarele asincrone
Cu céat parametrul este
] mai mare, cu atat
pogq| Viteza de |viteza de urmarire va 1 pans la
6 urmarire a |fi mai rapida. Cu toate 100 20 o
vitezei

acestea, un parametru
prea mare poate face
ca urmarirea sa fie
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
nesigura.
Asigurati-va ca
curentul maxim in
PO8.1 Curgnﬁt de tlmpuJ urmaririi vitezei 10 pans Ia Depend
7 urmarire a |este in interval. 200% ent de X
vitezei Curentul prea mic ° model
poate cauza o urmarire
proasta a vitezei.
0: Activati iesirea de
tensiune
1: Fara iesire de
POB.A losi tensiune
. esire pe
8 | vector Osz 2: lesire in functie de Olas 0 o
curentul de fréanare DC
la oprire
3: Functionare servo
zero
0: Functioneaza la
limita inferioara a
frecventei
1: Decelerati pentru a
opri
2: Hibernare
Cand frecventa de
Modyl de |referinta este sub
functionare |limita inferioara a
P08.1 cand.es.te frecvenFeL 0la 2 0 .
9 ~sub limita | convertizorul se
inferioara a |opreste in roate; iar
frecventei |cand frecventa de
referinta este o data
peste limita inferioara
a frecventei si durata
de functionare
depaseste timpul
stabilit de P08.20,
convertizorul reia
automat functionarea.
intarziere de s
P08.2 recuperare |0,0 pana la 3600,0 s 0,0 pana la 0,0 O
0 L 3600,0 s
din hibernare
P08.2 Bucla de A x 0,0 pana la
1 pozitie Kp 0,0 pana la 3600,0 s 3600,0 s 0,0 @)
Punct de
frecventa A
P028'2 pentru a iesi |1 pana la 1000 1 I??)r(])?) la 10 O
din blocarea
axei
P08.2 Rezervat
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
la
P08.2
4
Reporniti 0: D
i : Dezactivat
P08.2 selec:,ua la ' 0la 1 0 o
5 pana de  |1: Activat
curent
Timp de
asteptare
P08.2 pentru A x 0,0 péna la
6 repornire la 0,0 pana la 3600,0 s 3600,0 s 1.0 O
pana de
curent
Inhibarea | 0: pezactivat
P078'2 mersului ) . Olan1 0 O
invers 1: Activat
Ora de
P08.2| comutare A s 0,0 pana la
8 FWD/REV a 0,0 péna la 3600,0 s 36000 s 0,0 @)
zonei moarte
0: Comutare dupa
frecventa zero
POS.2 Modul de |[1: Comutare dupa
9' comutare |frecventa de pornire 0la 2 0 x
FWD/REV 2: Comutare dupa
intarzierea ulterioara
frecventei de oprire
P08.3 Rezervat
0
Rata
P08.3| dinamica de A x o 0 pana la o
1 utilizare a 0 pana la 100% 100% 100% O
franarii
Tensiunea de A x
PO8.31 " homire a |650 pans la 790 v | 990 panala | goh y | g
2 P 790 V
franarii
Timp de
decelerare A x
PO8.3| " ventru  |0,0 pans la 60,0 s 00 panala |, , o)
3 . 60,0 s
oprirea de
urgenta
Cele:
0083 Protectie la 0: Activati protectia
4‘ functionarea |1: Dezactivati protectia 0 la OxM 0x10 X
terminalului

Acesta determind daca
unitatea necesita
reactivare pentru a
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

functiona dupa pornire
daca comanda
terminalului este deja
activa.

Zeci:

0: Dezactivati protectia
pentru resetarea
defectiunii si oprirea
libera

1: Activati protectia
pentru resetarea
defectiunii si oprirea
libera

Cand protectia la
rulare este dezactivata,
aceasta setare
determind daca este
necesara reactivarea
dupa o resetare a
erorii sau oprirea
libera.

Nota: Daca protectia
este dezactivata,
unitatea va raspunde
imediat la comenzile
terminalului dupa
pornire, resetare a
erorilor sau oprire
libera.

P08.3

Rezervat

P0O9: Parametrii de intrare terminal

P09.0

Selectarea
functiei

Cele:
0: Terminalul 4 ca DI
1: Terminalul 4 ca DO1

2: Terminalul 4 ca
HDO1

Zeci:
0: Terminalul 5 ca DI2
1: Terminalul 5 ca DO2

bornelor 4, 5,|2: Terminalul 5 ca

6, 8

HDO2

Sute: rezervat
Mii: rezervat
Nota:

Terminalul 6 poate fi
setat doar ca DI3.

Terminalul 8 poate fi
setat doar ca Dl4.

0 la 0x22

0x10
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Cele:
0: Terminalul 7 ca DI5
1: Terminalul 7 ca
intrare de semnal
termosensibil
Zeci:
0: Terminalul 10 ca
DI6
Selectarea |[1: Terminalul 10 ca HDI
P09.0\  funcliei g 0. rezervat 0 la 0x201 | 0x1010 | ©
1 bornelor 7,
10, 12, 16 |Mii:
0: Terminalul 16 ca DI8
1: Borna 16 ca intrare
de tensiune Al
2: Borna 16 ca intrare
de curent Al
Nota:
Terminalul 12 poate fi
setat doar ca DI7
Cele:
0: Borna 13 ca intrare
de tensiune Al2
1: Borna 13 ca intrare
de curent Al2
Selectarea Zeci:
P09.0 functiei 0: Terminalul 11 ca
2 | bornelor 13, |DO3/RO2 OlaOx21 | Ox10 | O
L 1: Borna 11 ca iesire
de tensiune AO1
2: Terminalul 11 ca
iesire de curent AO1
Sute: rezervat
Mii: rezervat
P09.0| Selectarea |Q: Nicio functie de la O la 1 o
3 functiei DI o ' 72
’ 1: inainte RUN
P09.0| Selectarea |2: RUN invers de la O la 0 o
4 functiei DI2 . 72
’ 3: Jog inainte
P09.0| Selectarea |4: Jog invers de la 0 la 29 o
S | functiei DIS |5 control cu trei fire 72
P09.0| Selectarea |6: Terminal multi- de la O la 0 o
6 | functiei DI4 |referinta 1 72
P09.0| Selectarea |7° T€rminal multi- de la 0 la 0 o
7 | functiei DI5 |referinta 2 72
8: Terminal multi-
P09.0| Selectarea |referintd 3 de la O la 0 o
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
8 functiei DI6 72
P09.0| Selectarea de la O la 0 o
9 functiei DI7 72
9: Terminal multi-
P09.1| Selectarea |referinta 4 de la 0 la
0 | functiei DI8 ' 72 0 ©
’ 10: Timp de
accelerare/decelerare
terminalul 1
11: Timp de
accelerare/decelerare
terminalul 2

12: Setarea frecventei
sus/jos (terminal)

13: Setarea frecventei
sus/jos este clara
(Terminal+Tastatura)

14: Comanda de
crestere a frecventei
(UP)

15: Comanda de
scadere a frecventei
(DN)

16: Eroare externa
intrare NO

17: Eroare externa
intrare NC

18 - 19: Rezervat
20: Comutarea sursei

de referinta de
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Codul
functi Nume Descriere
ei

Interval de | Valoare | Schi
valori implicita | mba

0 Hz

33: Comutare
caracteristica de
reglare PID

34: Selectarea sursei
de frecventa de
referintd principala 1

35: Selectarea sursei
de frecventa de
referintd principala 2

36: Selectarea sursei
de frecventa de

referintd principala 3
37: Selectarea sursei

de frecventa de
referinta principala 4

38: Canalul de
comanda a fost
comutat pe tastatura

39: Canalul de
comanda a fost
comutat pe terminal

40: Canalul de
comanda a fost
comutat la comunicare
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

41: Franare DC directa
42: Inhibarea REV
43: Rezervat

44: Comanda de oprire
externa (este valabila
pentru toate modurile
de control, iar
dispozitivul va fi oprit
conform modului de
oprire curent)

45: Frecventa de
referintd auxiliara
sterge

46: Sterge intrarea
pulsului

47: Terminalul de
comutare al controlului
vitezei si al cuplului

48: Borna de comutare
a directiei cuplului in
controlul cuplului

49: Selectarea pozitiei
1

50: Selectarea pozitiei
2
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

51: Selectarea pozitiei
3

52: Activare modul de
pozitionare ciclica
pozitie digitala

53: Orientare ax

54: Comutare mod
viteza/pozitie

55: Borna de comutare
a motorului 1 si 2

56: Intrare terminal de
siguranta (rezervat)

57: Numarul contorului
cardului PG este clar

58 pana la 59:
rezervat

60: Oprire de urgenta

P09.1

Selectarea
modului activ
terminal

6t —Pauzade clatire
0: Nivel inalt activ in
afara terminalului

1: Nivel scazut activ in
afara terminalului

0lan1

P09.1

Modul activ
de la DI1 la
Dl4

Cele:

0: DI logica pozitiva
activa

1: DI logica negativa
activa

Zeci:

0: DI2 logica pozitiva
activa

0 la OX1M
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
1: DI2 logica negativa
activa
Sute:
0: DI3 logica pozitiva
activa
1: DI3 logica negativa
activa
Mii:
O: DI4 logica pozitiva
activa
1: DI4 logica negativa
activa
Cele:
0: DI5 logica pozitiva
activa
1: DI5 logica negativa
activa
Zeci:
0: DI6 logica pozitiva
activa
. |1: DI6 logica negativa
P09.1 Modul activ | 5ctiv3
de la DI5 la 0 la OxX11M 0 @)
3 DI8 Sute:
0: DI7 logica pozitiva
activa
1: DI7 logica negativa
activa
Mii:
0: DI8 logica pozitiva
activa
1: DI8 logica negativa
activa
0: Mod de control cu
doua fire 1
Combinatia dintre FWD
si REV controleaza
comenzile si directiile
de rulare.
Mod de
Comman
P049'1 operare FWD |REV | Ola3 0 )
FWD/REV
0 0 Stop
0 1 Reverse
1 0 Forward
1 1 Stop
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Codul
functi Nume Descriere
ei

Interval de | Valoare | Schi
valori implicita | mba

1: Mod de control cu
doua fire 2

FWD este sursa
comenzilor de rulare,
iar REV controleaza
directiile de rulare.

Comma

FWD |REV
nd

0 0 Stop

0 1 Stop

1 0 Forward

1 1 Reverse

2: Modul de control cu
trei fire 1

Terminalul de control
al functionarii cu trei
fire EN este terminalul
de activare, iar
muchiile de sus ale
FWD si REV sunt
sursa comenzilor si
directiilor de rulare.

FW |RE |{Comm
S D V |and
0
01 Forwar
1 d
1
0 0- |Revers
1 >1 |e
0 Stop

3: Modul de control cu
trei fire 2

Terminalul de control
al functionarii cu trei
fire EN este terminalul
de activare, marginea
ascendenta a FWD
este sursa comenzilor
de rulare, iar REV
controleaza directiile
de rulare.

FW |RE |Comm

EN D V |and
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Forwar
0 d
1 0->1
1 Revers
e
0 Stop
Folosit pentru a seta
timpul de filtrare
pentru esantionarea
. . terminalului DI. Se A x
PO9.T | Timp de filtru recomanda cresterea 0.000 pana 0,010 s| O
5 DI RN la 1.000
parametrului atunci
cand exista interferente
puternice pentru a
evita operarea gresita.
Bit0: VDI
Bit1: VDI2
Bit2: VDI3
iva |Bit3: VDI4
P09.1| Stare activa ' 0 la OXFE 0 .
6 VDI Bit4: VDI5
Bit5: VDI6
Bit6: VDI7
Bit7: VDI8
DI1 timpul de A x
P0O9.1| ~ .. . 0,0 pana la
7 |ntar2|e‘re la 600,0 0,0 s @)
pornire
DI1 timpul de A x
PO9.1| ~ .. . 0,0 pana la
3 |ntar2|§re la 600,0 0,0 s @)
oprire
DI2 timpul de A x
P0O9.1| . . . 0,0 pana la
9 intarziere la |Folosit pentru a seta 680 0 00 s O
pornire  |timpul de intarziere '
] pentru saltul de nivel
P09.2| . 1IMP d& ja pornirea/oprirea 0,0 pans la
o | intarziere 1a |terminalelor de intrare 600,0 00s | O
oprire DI2 digitale.
DI3 timpul de|Interval de valori: 0,0 o
P09.2| " tarziere la |Pand la 600,0 s 0,0 pana la 0,0 s )
1 . 600,0
pornire
DI3 timpul de A x
P09.2| . . . 0,0 pana la
5 |ntar2|§re la 600,0 0,0 s @)
oprire
DI4 timpul de A x
P09.2| . .. . 0,0 pana la
3 intarziere la 600,0 0,0 s @)

pornire
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Timp de A x
P09.2 intarziere la 0,0 pana la 0,0 s O
4 . 600,0
oprire DI4
P09.2 Limita 0.00 pana la
5 | inferioars Al1 |90 V 18 P09.27 pog.27 |000V] ©
Procent care
P09.2| corespunde |-100,0%  pana  la| 100.0% ,
o o pana la 0,0% O
6 limitei 100,0% o
. ) 100,0%
inferioare Al
Limita A x -
P09.2 .. |P09,25 péna la 10,00 |P09,25 péana
7 superioara Vv la 10,00 V 10,00 V| O
All
Procent care
corespunde | _ o A x -100,0%
P0§.2 imitei o000 Po® B pandia 100,0% | ©
superioare e 100,0%
All
P09.2 | Timp de filtru|0.000 pana la 10.000 0.000 pana
9 Al s la 10.000 s | %030 s ©
P09.3 Limita -10.00V la | -10,00
0 |inferioara Al2 10.00 V la P09.32 P09.32 Y ©
Procent care
P09.3| corespunde |_ A x o, | -100,0 pana | -100,0
1 limitei 100,0 pana la 100,0% | | "400,0% % ©
inferioare Al2
P09.3 Valoarea A x P09.30 péana
5 medie Al2 1 P09.30 pana la P09.34 la P09 34 o00V| O
Procent care
P09.3| corespunde |_ A x o, | -100,0 pana o
3 | valorii megii | 1000 pana la 100,0% | | "454 00, | 0.0% | O
Al2 1
P09.3| Valoarea A x P09.32 pana
4 medie Al2 2 P09.32 pana la P09.36 la P09 36 o00V| O
Procent care
P09.3| corespunde |_ A x o, | -100,0 pana o
5 | valorii megii | 1000 pana la100,0% | | "454 00, | 0.0% | O
Al2 2
Limita A x A x
P09.3 .. |P09.34 pana la 10.00 |P09.34 péna
6 superioara |, la 10.00 V 10,00 V| O
Al2
Procent care
corespunde A x
P09.3 MY _ A x o, | ~100,0 pana o
7 I|m|'te| 100,0 péana la 100,0% la 100,0% 100,0% | O
superioare
Al2
P09.3| Timp de filtru|0.000 pana la 10.000 | 0.000 pan [0,030 s| O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
8 Al2 s la 10.000 s
Limita
P09.3| inferioara a |0.000 kHz pana la o.o;r?é klaHZ 0.000 o
9 | frecventei |P09.41 b kHz
’ P09.41
HDI
Procent care
corespunde | o - -100,0%
Pog.4 imitei | 0000%  Pana Al panita | 0,0% | ©
inferioare de e 100,0%
frecventa HDI
Limita A x
P09.4| superioars a |P09.39 pana la 50.000 | F09:39 pana| 54 4,
. la 50.000 O
1 frecventei |kHz KHz kHz
HDI
Procent care
corespunde
o B o - -100,0%
P09.4 Ilmltel 100,(3/; pana la pani la 100,0% | O
2 superioare a [100,0% 100 0%
frecventei '
HDI
P09.4|Timp de filtru|0.000 pana la 10.000 0.000 péna
3 HDI s la 10.000 s | %030 s ©
P10: Parametri de iesire terminal
P10.0 | Selectarea |0O: Dezactivat de la O la 0 o
0 functiei DOT 1: Unitatea de curent 47
P10.0 | Selectarea alternativ in functiune de la O la 1 o
1 functiei DO2 |2: alergare inainte 47
Selectarea 3: Functionare inversa
P1g.0 functiei 4. Semnal de atingere de |27O la 0 O
DO3/RO2 |a frecventei (FAR)
5: Semnal de detectare
a nivelului de frecventa
(FDT1)
6: Semnal de detectare
a nivelului de frecventa
(FDT2)
7: Semnal de detectare
a suprasarcinii (OL)
Selectarea |8: Blocare pentru
P10.0 iesirii releului |subtensiune (LU) de la 0 la 18 @)
3 " RO1 47

9: Oprire defectiune
externa (EXT)

10: Limita superioara a
frecventei (FHL)

11: Limita inferioara a
frecventei (FLL)

12: alergare cu viteza
zero
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Codul
functi Nume Descriere
ei

Interval de | Valoare | Schi
valori implicita | mba

13: Finalizarea etapei
PLC simpla

14: Finalizarea ciclului
PLC simplu

15: Atingerea duratei
curente de rulare

16: Atingerea duratei
de rulare acumulata

17: Unitate de curent
alternativ gata de
functionare (RDY)
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

18: Defectiune
convertizor de curent
alternativ

19: Semnal de
pornire/oprire a
dispozitivului gazda
20: Supraincalzirea
motorului

21: Cuplu limitat

Valabil cdnd comanda
cuplului este limitata

de valoarea limita de
cuplu 1 sau 2.

22: Avertizare de
suprasarcina a
motorului

23: Semnal STO1
24: Semnal STO2
25: Rezervat

26: Atingerea valorii
numarului_de referinta

P10.0

Selectarea
polaritatii
terminalului
de iesire

Cele:

0: DO1 logic pozitiv
activ

1: DO1 logica negativa
activa

Zeci:
0: DO2 logic pozitiv

0 la Ox11M

158




Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
activ
1: DO2 logica negativa
activa
Sute:
0: DO3/RO2 logic
pozitiv activ
1: logica negativa
DO3/RO2 activa
Mii:
0: RO1 logic pozitiv
activ
1: RO1 logic negativ
activ
Timp de A x
P10.0 intarziere la 0,0 pana la 0,0 s O
5 . 600,0
pornire DO1
Timp de A x
P10.0 intarziere la 0,0 pana la 0,0 s O
6 . 600,0
oprire DO1
Timp de A x
P1$'O intarziere la 0'068?)”(? la 0,0 s O
pornire DO2 !
Timp de A x
P10.0 ’l‘ntérzipere la |Folosit pentru a seta 0,0 pana la 00s | O
8 oprire DO2 timpul de intarziere 600,0
pentru saltul de nivel
Timp de la pornirea/oprirea
P10.0 | intarziere la |bornelor de iesire. 0,0 pana la
9 . ) 600.0 0,0 s O
pornire Interval de valori: 0,0 '
DO3/RO2  |pans la 600,0 s
Timp de
P10.1 | intarziere la 0,0 pana la
0 oprire 600,0 0.0 s ©
DO3/RO2
Timp de A x
P10.11| intarziere la 0,0 pana la 0,0 s O
. 600,0
pornire RO1
Timp de A x
P10.1 intarziere la 0,0 pana la 0,0 s O
2 - 600,0
oprire RO1
P10.1 . O: Frecventa de iesire
3 Functia AO1 (de la O la frecventa 0 la 28 0 O
maxima)
P10.1 . . .
4 Functia HDO1|1: Frecventa de 0 la 28 0 @)
referinta (de la O la
frecventa maxima)
P10.1 Functia . _—
5 HDO?2 2: Referinta de 0 la 28 0 ©)

frecventa
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

(dupa
accelerare/decelerare)

(0 pana la frecventa
maxima)

3: Viteza motorului (de
la O la viteza maxima)

4: Curent de iesire (0
la 2x*lei)

5: curent de iesire (0
la 2 * lem)

6: Curent de cuplu (0
la 3*lem)

7: Rezervat

8: Tensiune de iesire
(0 la 1,2*%Ve)

9: Tensiune magistrala
(0 pana la 800 V)

10: A1 dupa corectare
11: Al2 dupa corectare

P10.1

Limita
inferioara a
iesirii AO1

a
I

2 Rezervat

0,00% péna la P10.18

0,00% pana
la P10.18

0,00%

P10.1

Tensiune
corespunzato
are limitei
inferioare de
iesire AO1

0,00 péna la 10,00 V

0.00 pana la
10.00

0,00 V
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
P10.1 | Leer;;ara _ |P10,16 pan 1a P10,16 pana | 100,00 |
8 Uperl 100,00% la 100,00% %
iesirii AO1
Tensiune
corespunzato A x
P01 ™ are limitei 0,00 pana la 10,00 v |9:00 Pana lalas 60 vl o
9 . 10.00
superioare de
iesire AO1
P10.2 filtru de 0.000 pana la 10.000 0.000 pana
0 | iesire AOT |s la 10.000 |%005 s ©
Limita o) AL x
P10.-21 inferioars a |0,00% pans la P10.23 | 9:00% Pana | g gae |
1 L la P10.23
iesirii HDO1
Frecventa
P10.2 C‘:;Sﬁ’i‘r’r:‘if:ito 0,00 pana la 50,00 0.00 pand la| 0,00 |
2 . . kHz 50.00 kHz
inferioare de
iesire HDO1
Pl0.2| t'rrlno';?a _ |P10,21 pana 1a P10,21 pana | 100,00 |
3 Uper 100,00% la 100,00% %
iesirii HDO1
Frecventa
P10.2 Coarﬁes‘mf:ito 0,00 pana la 50,00 0.00 pana la| 50,00 |
4 . kHz 50.00 kHz
superioare de
iesire HDO1
Durata A x A x
P1g.2 filtrului de S.OOO pana la 10.000 OI.;)O1(()) ggga 0005s| O
iesire HDO1 )
Limita o) AL x
P10.2 | inferioars a |0,00% pana la P10,28 | 900% Pana | 4 gno | o
6 L la P10,28
iesirii HDO2
Frecventa
P10.2 C‘;rfes‘l’i‘rﬂf:ito 0,00 pana la 50,00 0.00 pana la| 0,00 |
7 . . kHz 50.00 kHz
inferioare de
iesire HDO2
P10.2 suplt_alrrinolg?‘é , |P10,26 pan3 Ia P10,26 pana | 100,00 |
8 iesirii HDO2 100,00% la 100,00% %
Frecventa
P10.2 Czris‘fimf:im 0,00 pan la 50,00  |0.00 pana la| 50,00 |
9 . kHz 50.00 kHz
superioare de
iesire HDO2
Durata A x Ay
P10.3 . . 0.000 péna la 10.000 0.000 péna
0 filtrului de S la 10.000 0,005 s| O

iesire HDO2
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
P11: Parametrii functiei auxiliare
0:
Accelerare/ |Accelerare/decelerare
P01 Modul ge |in linie dreapts 0la1 0 o
decelerare [1: Curba S
accelerare/decelerare
. A x Depend
Timp de A x 0,0 péna la
P11.01 accelerare 2 0,0 péana la 6000,0 s 60000 s ent de O
model
. A x Depend
P11.0 Timp de A x 0,0 pana la
5 decelerare 2 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s ent de @)
model
. A x Depend
P11.0 Timp de A x 0,0 pana la
3 accelerare 3 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s ent de O
model
. A x Depend
P11.0 Timp de A x 0,0 pana la
4 decelerare 3 0,0 péana la 6000,0 s 60000 s ent de @)
model
. A x Depend
P11.0 Timp de A x 0,0 pana la
5 accelerare 4 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s ent de @)
model
. A x Depend
P11.0 Timp de A x 0,0 pana la
6 decelerare 4 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s ent de @)
model
Proportia de in figura de mai jos, t1
timp a este definit de P11.07, A x
PT1.0 segmentului |in care panta 0.0 pan? la 10,0% O
7 2 ) L 100,0%
de inceput al |frecventei de iesire
curbei S |creste treptat in
functie de curba; t2
este definit de P11.08,
in care panta
frecventei de iesire
scade treptat in functie
de curba; iar
segmentul dintre t1 si
12 este
Proportia de |acceleratie/deceleratie
timp a in linie dreapta. Ele L
P1;-O segmentuluj |sunt raportate la timpul 0’(1)0?)38; la 10,0% | O
final al curbei|curent de e
S accelerare/decelerare.

I
[i!

Nota: P11.07+P11.08 =
100,0%

(]
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Frecventa de
comutare a
P11.0 | acceleratiei/ |0.00 Hz pana la O.E)Ov Hz
. ’ pana la 0,00 Hz| O
9 timpul de |P02.10
P02.10
decelerare 1
si 2
Frecventa A x 0.00 Hz
P11.10 | operatiunii de 3320132 pana la pana la 500 Hz| O
jog ’ P02.10
Timp de 0,0 pans Ia
P11.M accelerzj\rg a |0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
alergarii
Timp de 0,0 pans Ia
P11.12 decelerz'arf? a |0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
alergarii
P11.13 Rezervat
Numarul de
pr1qa| 26cimale 4 0la2 2 o
pentru viteza
liniei
Numarul de
zecimale
pras|  PENU 150 11a 2 1 o)
accelerare/
timp de
decelerare
o116 V'Stjzfo‘s"e 0,01 pana la 50,00 | 0,01 pané la| 050 |
' J Hz/s 50,00 Hz/s | Hz/s
terminal
Cele: Daca reglarea
frecventei terminalului
SUS/JOS este valida
0: Invalid
1: Valabil
Zeci: daca se
pastreaza frecventa
setatd a tastaturii
Selectia SEJdS/quS in caztjl unei
P11.17 | frecventei de |CaC€MN de curen 0 la OX1111 | OX1M11 | ©

la tastatura

(tastaturd + terminal)
0: Nu retine
1. Pastrati

Sute: daca se
pastreaza frecventa
setata tastatura
SUS/JOS la oprire

0: Nu retine
1. Pastrati
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Mii: daca se pastreaza
frecventa SUS/JOS
setata de terminal
0: Nu retine
1. Pastrati
Frecventa de Daca frecventa de 0.00 Hz
P11.18 salt 1 referinta se afla in pana la 0,00 Hz| O
cadrul frecventei de P02.10
salt, unitatea va iesi in
i imi 0.00 Hz
Frecventa de conformitate cu limita ou
P11.19 * % |frecventei de salt, de pana la 0,00 Hz| O
salt 1 banda ’ X
fapt, pentru a evita P02.10
rezonanta mecanica.
P11.2 | Frecventa de 3 0.00 Hz
O. walt 2 Daca frecyenta de salt pana la 0,00 Hz| ©
este §etata la O, P02.10
functia este
dezactivata.
Frecventa de | e fii 0.00 Hz
P11.21 salt 2 b'andé pana la 0,00 Hz| ©O
ety P02.10
- 0,0 péana la 100,0% A x
P1.2 Amplltygilpea (procent de referinta 0.0 pan? la 0,0% ©)
2 oscilarii o ’ 100,0%
de frecventa)
PN.2 | Pas de ?'?Og’::tao:z 100,0% 00 pand la | 140 | o
3 clitinare | Procent . 100,0% e
amplitudine a oscilarii)
Timp de A x
P11.2 - A x 0,0 pana la
4 rldlgare 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
oscilant
Timp de A x
P11.2 “ A x 0,0 péana la
5 to?mna 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
clatinat
Interval de
P11.2 | detectare a 0,0 pana la 5 0% o
6 frecventei |Cand frecventa de 100,0% e
(FAR). functionare a

convertizorului se afla
in intervalul de
frecventa setat
+procent fata de
frecventa maxima
(setata de P11.26),
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
ei' valori implicita | mba
terminalul DO
multifunctional emite
un semnal ON.
detoctore 5 0,00 Hz
P1.27 P . pana la 0,00 Hz| O
recventel |cand frecventa de P02.1
FDT1 rulare este mai mare
Hist is d decat P11.27 sau
P11.2 C;sterims e P11.29, terminalul 0.0 pans |
8. fe ec arf a multifunctional DO '10838; a 0,0% @)
reggﬁ_q'e' emite un semnal ON; e
cand frecventa de
rulare este mai mica
Valoarea de decat intervalul 0,00 Hz
P11.2 | detectare a A s
.~ |procentual P11.28 sau pana la 0,00 Hz| O
9 frecventei "
’ P11.30 al valorii de PO2.1
FDT2 .
detectare a frecventei,
Histerezis de |terminalul DO anuleaza
P1.3 | detectare a |Semnalul ON. 0,0 pana la 0.0% o
0 frecventei 100,0% e
FDT2
Temperatura
de pornire A x o 5,0 pana la o
P11.31 automats a 5,0 pana la 80,0 °C 80.0 °C 40,0°C O
ventilatorului
P11.3 Rezervat
2
P11.3 | Lungimea de - 0 pana la
3 referingg  |O Pand 1a 60000 m eoooom | O™ | ©
P11.3 Lungimea A x 0 péna la
4 reald 0 pana la 60000 m 60000 m Om O
Numarul de A s
P1.3 | . - A 0 péana la
5 impulsuri pe [0 pana la 60000 60000 1000 @)
metru
Valoarea a
P11.3 « : A 0 péana la
6 numaru'lmvde 0 pana la 60000 60000 0 O
referinta
Valoarea de 0 pani la
P1.37| numérare |0 pana la 60000 P 0 o)
. 60000
desemnata
Setarea a
P11.3 . A . 0 péana la .
3 duratei de [0 pana la 65535 min 65535 min 0 min @)
rulare
Durata de a
P11.3 A 0 péana la
9 rulare ) 0 pana la 65535 h 65535 h 0 h O
acumulata
P11.4 | Frecventa de |cand frecventa de P11.42 pana
0 trezire ' la P02.10 0,00 Hz| O

referinta este mai mare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
decat P11.40,
convertizorul porneste
direct dupa intarzierea
definita de P11.41.
Iintarziere la - 0,0 pana la
P11.41 trezire 0,0 pana la 6553,5 s 65535 s 0,0 s @)
Cand frecventa de
referintd este mai mica
decat P11.42, unitatea 0.00 Hz
P11.4 | Frecventa de |decelera pana la oprire P
) A pana la 0,00 Hz| ©O
2 hibernare |si intra in starea de
" N P02.10
hibernare dupa
intarzierea definita de
P11.43.
P11.4 | intarziere de A x 0,0 pana la
3 hibernare 0,0 péna la 65535 s 65535 s 0,0 s O
0: Functionare
automata (pe baza
temperaturii
invertorului)
P11.4 Controlul  |1: Mereu ruleaza dupa
4' ventilatorului |pornire Ola2 2 x
de racire 2: Controlat de
comenzi de
pornire/oprire (Pornit in
timpul functionarii,
Oprit in timpul opririi)
P12: Parametrii de optimizare a controlului
P12.0 Rezervat
0
i 0: Modulatie asincrona
P12.0 | Modulatie he ' 0la 1 0 o
1 PWM 1: Modulatie sincrona
Modul de  |0: Nicio compensatie
P12.0 | compensare | 0la1 1 o
2 a zonei 1: Modul de
moarte compensare 1
P12.0 Adancime 0: Dezactivat
3' aleatorie |1 |3 10: adancime 0 la 10 0 ©)
PWM PWM aleatorie
Frecventa de
P12.0 | téiere pentru |0,00 pana la 599,00|0,00 pana la| 200,0 o
4 | compensarea |Hz 599,00 Hz Hz
zonei moarte
Coeficientul
P12.0 de A s 100 pana la
5 | supramodulati 100 péana la 10 110 105 X

e a tensiunii
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Punct de
P12.0 comutare |0,00 pana la 599,00 0,00 pana la| 500,0 .
6 pentru modul [Hz 599,00 Hz Hz
unde
Cele:
0: modul Wave 1
1t Modul Wave 2
Zeci: Frecventa
purtatoarei se schimba
in functie de
temperatura
0: Dezactivati
10 Activati
P12.0 Modul Sute: Frecventa
: ; 0 la Ox1111 | Ox110 x
7 SVPWM  |purtstoarei se schimba
in functie de frecventa
0: Dezactivati
1 Activati
Mii: Frecventa
purtatoarei se schimba
in functie de
suprasarcina
0: Dezactivati
1 Activati
Frecventa de
pornire
pentru
P12.0 | schimbarea |0,00 pana la 599,00 0,00 pana la 100 Hz| x
8 frecventei |Hz 599,00 Hz !
purtatoare in
functie de
frecventa
0: Dezactivati
P12.0 Functia AVR o 0la1 1 x
9 1: Activati
P12.1 Rezervat
0
P13: Parametri PLC simpli si cu mai multe viteze
Cele LED: modul de
functionare PLC
0: Opriti dupa ce rulati
pentru un ciclu
P13.0 Mod de L . .
Y| functionare |1 Pastrati valorile 0 la 0x1112 | 0x0000 | x
0 PLC finale dupa rularea

pentru un ciclu

2: Repetati dupa rulare
pentru un ciclu

LED-uri zeci: modul de
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
pornire
0: Fugi din prima
etapa
1: Continuati sa rulati
de la treapta si
frecventa retinute la o
oprire sau o defectiune
Sute de LED-uri:
retinerea pene de
curent
0: neretentiv
1: Pastrati etapa si
frecventa la pana de
curent
Mii de LED-uri: Unitate
de timp pentru scena
0:s
15 min
Referinta cu A x
P13.0 A -100,0 péna
1 mai multe la 100,0% 0,0 O
viteze O
Referinta cu A x
P13.0 A -100,0 péna
5 mai multe la 100,0% 0,0 O
viteze 1
Intervalul de frecventa
Referinta cu |de la etapa O la etapa | _ A x
P1301 “mai muite |15 este de la -100,0 la | jouor e | 00 | ©
viteze 2 100,0%, iar maximul e
. de 100,0% corespunde
p13.0 | Referinta cu |frecventei maxime -100,0 pans
4 mai multe |p02.10. la 100,0% 0,0 O
viteze 3 R
Cénd se alege
Referints cu |functionarea simpla a .
P13.0| " 1ai muite  |PLC-ului, P13.01-P13.32| 71000 pana | o
S viteze 4 trebuie setate pentru a la 100,0%
determina frecventa de
Referintd cu |functionare si timpul .
P13.0| ~ 5 multe |de functionare al -100,0 pana 4o o)
6 viteze 5 |fiecarei etape. la 100,0%
Referints Intervalul de timp de
P13.0| "¢ gr|n;altcu rulare de la etapa O la | -100,0 pana 00 o
7 mai mu6e etapa 15 este de la la 100,0% !
viteze 0,0 la 6553,5 s (min),
- iar unitatea de timp
P13.0 Rrifaei”rr;gjltzu este determinata de -100,0 péna 00 o
8 viteze 7 P13.00. la 100,0%
Referinta cu A x
P13.0 A -100,0 péna
9 mai multe la 100,0% 0,0 O
viteze 8
P13.1 | Referinta cu -100,0 pans 0,0 0O

mai multe
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
viteze 9 la 100,0%
Referinta cu _ A s
P13.11| mai multe 100,0 pana | o)
. la 100,0%
viteze 10
Referinta cu A s
P13.1 L -100,0 pana
5 mgl multe la 100,0% 0,0 O
viteze 11
Referinta cu A s
P13.1 L -100,0 péana
3 mgl multe la 100,0% 0,0 @)
viteze 12
Referinta cu A s
P13.1 L -100,0 péana
4 m.al multe la 100,0% 0,0 @)
viteze 13
Referinta cu _ A x
P13.1 mai multe 100,0 paona 0,0 O
5 . la 100,0%
viteze 14
Referinta cu A s
P13.1 L -100,0 péana
6 mgl multe la 100,0% 0,0 O
viteze 15
Referinta cu
mai multe 0,0 pana la
P13.17 | viteze O timp 6553,5 s 0,0 @)
de (min)
functionare
Referinta cu
P13.1 mai multe 0,0 pana la
© | viteze 1 timp 6553,5 s 0,0 @)
8 .
de (min)
functionare
Timp de
P13.1 functionare 0,0 péana la
9' de referinta 2 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze
Timp de
P13.2 functionare 0,0 péana la
O. de referinta 6553,5 s 0,0 @)
cu mai multe (min)
viteze 3
Timp de
P13.2 functionare 0,0 pana la
1' de referinta 6553,5 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 4
Timp de 0,0 pana la
P13.2 | functionare o5535 s | 00 | O
2 | de referinta (min)

cu mai multe
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
viteze 5
Timp de
P13.2 func’;ion‘arev 0,0 pana la
3 de referinta 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 6
Timp de
P13.2 func’;iongrev 0,0 pana la
4 de referinta 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 7
Referinta cu
P13.2 .mai mul?e 0,0 péana la
5' viteze 8 timp 6553,5 s 0,0 @)
de (min)
functionare
Referinta cu
P13.2 mai multe 0,0 péana la
6. viteze 9 timp 6553,5 s 0,0 @)
de (min)
functionare
Timp de
P13.2 function‘arev 0,0 pana la
7' de referinta 6553,5 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 10
Timp de
P13.2 func’;iongr(-'-: 0,0 pana la
8' de referinta 6553,5 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 11
Timp de
P13.2 func’;ionareﬂ 0,0 pana la
9' de referinta 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 12
Timp de
P13.3 functionare 0,0 pana la
O. de referinta 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 13
Timp de
P13.3 func‘;iongre 0,0 péana la
1' de referinta 65535 s 0,0 O
cu mai multe (min)
viteze 14
Timp de A
P13.3 | functionare Oé)sspggasla 0.0 o
2 | de referint3 (min) '

cu mai multe
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
viteze 15
R |Ac |Ac |Ac |Ac
ef|c/ |c/ |c/ |c/
er |De |De [De |De
e |c |c |c |c
n |[tim|{tim|tim|tim
c |le |e |e |e
e |1 |2 |3 |4
Accelerare/ ||On
Timpul de |es 010 |1 |2 |3
P13.3 | decelerare al
3 referintei PLC| Te 0 la 0x3333 | 0x0000| O
. ’ 1710 |1 |2 |3
simplu de la |[ns
Ola3
Hu
ndr|2 (0O |11 |2 |3
eds
Th
USiz 1o |1 |2 |3
and
s
R |Ac |Ac |Ac |Ac
ef (c/ |c/ |c/ |cf
er |De |De |De |De
e |[c |c |c |c
n |tim|tim|tim [tim
cle |e |e |e
e |1 |2 |3 |4
Accelerare/ ||On
Timpul de |les |4 [0 |1 |2 |3
P13.3 | decelerare al
4 referintei PLC | Ten 0 la 0x3333 | 0x0000| ©
. ’ 510 |1 |2 |3
simplu de la ||s
4 la7
Hu
ndr|6 [0 |1 [2 |3
eds
Th
Us17 10 11 |2 |3
and
s
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
R |Ac |Ac |Ac |Ac
ef|c/ |c/ |c/ |cf
er |De |De |De |De
e |c |c |c |c
n [tim|tim|tim|tim
cle |e |e |e
e |1 |2 |3 |4
Accelerare/ ||On
Timpul de |les |8 [0 |1 |2 |3
P13.3 | decelerare al
5 referintei PLC| Ten 0 la 0x3333 | 0x0000| ©
. ’ 910 |1 |2 |3
simplu de la ||s
8lam
Hu
ndr (10{0 (1 |2 |3
eds
Th
OUSiylo |1 |2 |3
and
s
R |Ac |Ac |Ac |Ac
ef |c/ |c/ |c/ |c/
er |De |De [De |De
e |lc |c |c |c
n [tim|{tim|tim|tim
c |le |e |e |e
e |1 |2 |3 |4
Accelerare/
Timpul de [ON [1210 |1 |2 |3
p13.3 | decelerare al es
6. PLC-ului Te 0 la 0x3333 | 0x0000| O
simplu de 13(0 |1 (2 |3
S ns
referinta de
la 12 la 15 Hu
ndr|14{0 (1 |2 |3
eds
Th
OUSlis10 |1 |2 |3
and
s
P14: Parametrii PID de proces
0: P14.02 setare
digitala
1 Al
P14.0 S d 2 A2
. ursa de
0 | referinta PID |3+ Rezervat 0la®6 0 ©
4: HDI

5: Modbus / Modbus
TCP

6: EtherCAT /
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
0: AN
10 Al2
2: Rezervat
3: HDI
4: Modbus / Modbus
P14.0 S d Tep
. ursa de
1 |feedback PID |5 EtherCAT / 0la?9 0 ©
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
6: AlN+AI2
7: AlT-Al2
8: MIN (Al1, Al2)
9: MAX (A1, AI2)
A x -100,0%
P14.0 Setare -100,0% pana la ~ s
L Y pana la 50,0% O
2 digitala PID |100,0% 100.0%
Accelerare/
P14.0| Timpul de A s 0,0 pana la
3 decelerare al 0,0 pana la 3600,0 s 3600,0 s 0.0 s ©
referintei PID
Selectarea ) o
P14.0 | caracteristicil |0 Actiune pozitiva
) o Ola1 0 O
4 | or de reglare |1: Actiune negativa
PID
Castig A x
P14.01 s roportional |0,0 pana la 1000,0 00 panala | Ho4 | o
5 1000,0
Kp1
P14.0 Timpul A s 0,01 péana la
6 integral Til 0,01 péna la 10,00 s 10,00 s 2.00 s O
P14.0 Timpul 0.000 pana la 10.000 0.000 pana
7 derivat Td1 |s la 10.000 s 0.000s) ©
P14.0 Limita A x o, |0,00 pana la o
3 derivats 0,00 pana la 100,00% 100,00% 0,10% O
P14.0 Ciclul de A 0,01 pana la
9 esantionare 0,01 pana la 10,00 s 10,00 s 0,01 s @)
. 0,0 pana la 100,0% -
P1g 1 ng:ferie (fata de intervalul 0’(1)0838; la 0,0% @)
maxim) e
Punct de |Céand referinta de
comutare de |frecventa a rampei 0.00 Hz Ia
P14.11 joasa este mai mica decat "pa1p |00 Hz| O

frecventa a
parametrului

punctul de comutare
de joasa frecventa,
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
parametrul PID este de
la P14.05 la P14.07;
cand este mai mare
decat punctul de
comutare de inalta
frecventa, parametrul
PID este de la P14.13
PID la P14.15;
cand se afla intre
punctele de comutare
de joasa frecventa si
de Thaltd frecventa,
parametrul PID este
interpolarea liniara a
acestor doi parametri
de grup.
Punct de
comutare de
P14.1 inalta A x P14.11 pana | 10.00
2 frecventa a P14.11 pana la P02.10 la P02.10 Hz ©
parametrului
PID
Castig A x
P14.11 broportional |0,0 pana la 1000,0 00 panala | o445 | o
3 : 1000,0
Kp2
P14.1 Timpul . 0,01 pana la
4 integral Ti2 0,01 péna la 10,00 s 10,00 s 2.00 s O
P14.1 Timpul 0.000 pana la 10.000 | 0.000 pana
5 | derivat Td2 |s la 10.000 s | %000 s ©
Setare
digitala a A x
P14.1 I - o P14,17 pana o
6 I|m|Fe| P14,17 péana la 100,0% la 100.0% 100,0% | O
superioare
PID
Setare o
P14.1 digitala a |-100,0% pana la 19010/" o
S pana la 0,0% O
7 limitei P14.16 P14.16
inferioare PID ’
P14.1 | Timp de filtru A s 0,00 pana la
8 de iesire 0,00 péna la 60,00 s 60,00 s 0,00 s O
Cele:
0: Separarea integrala
dezactivata
P14.1 | Proprietatea ‘Iaicﬁ\c/aaﬁaérarea integrala 0x000 pana 0x100 o
9 | de iesire PID la Ox1M

Zeci:

0: Cand iesirea PID
este o valoare
negativa, limita este 0
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
1: Cand iesirea PID
este o valoare
negativa, iesirea este
negativa
Sute:
0: Continuati reglarea
integrala dupa ce
frecventa atinge limita
superioara/inferioara
1: Opriti reglarea
integrala dupa ce
frecventa atinge limita
superioara/inferioara
P14.2 Valoarea A s o 0,0 pana la o
0 |presetata PID 0,0 pana la 100,0% 100,0% 0.0% ©
Timp de
P14.2 | pastrare a A s 0,00 pana la
1 valorii 0,00 péna la 650,00 s 650,00 s 0,0 s O
presetate PID
Pragul de
detectare a 10,0 pana la 100,0% an%
P14.2 pierderii o P T 0.0 bana la 0,0% o)
2 feedback-ului 0,0%: Dezactivat 100,0%
PID
Timp de
pl4.2 | detectare a 0,0 pané la
. pierderii 0,0 pana la 20,0 s o P 10s | O
3 . 20,0 s
feedback-ului
PID
0: Calcul dezactivat la
oprire
P14.2 Mod de p . 0 la 1 0 o
4 calcul PID  |1: Calcul activat la
oprire
0: Procent
1 Hz
Nota:
Sel‘evct"arga Cand se alege Hz,
pi4.2 | Unitalii de Ipgs 06 oi P14.27 sunt
limita i : : : O0la1 0 X
5 ioara/inf limitele superioare si
superlo?ralln inferioare.
erioara PID
Cand se alege Hz,
frecventa maxima
P02.10 nu poate
depasi 327,67 Hz.
Limita
P14.2 | superioara a A x 0 péna la 50,00
6 | frecventei |0 Pand la P0210 P02.10 Hz | ©

PID
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
P14.2 Rezervat
7
P15: Parametri de comunicare
Cele:
0: protocol Modbus
1: Protocolul PROFINET
la 485
P15.0 | Format de |7¢cj, 0la0x31 | 0x30 | O
0 comunicare
0: format 1-8-2-N
1: format 1-8-1-E
2: format 1-8-1-0
3: format 1-8-1-N
0: 4800 BPS
1: 9600 BPS
2: 19200 BPS
P15.0 .
1 Rata baud |3: 38400 BPS Olaé6 1 O
4: 57600 BPS
5: 115200 BPS
6: 125000 BPS
P15.0 Adres3 locals De la O la 247, 0O este | de la O la 1 o
2 adresa de difuzare 247
0,0 pana la 60,0 s
Codul functiei este
dezactivat cand este
setat la 0.0. Cand
codul functiei este
Timp de |Setat la o valoare
P15.0 | detectare a |diferitd de zero, daca | 0.0 panj la
3 expirarii  |intervalul dintre 60,0 s 00 s O
comunicatiei |Comunicarea curenta si
' urmatoarea comunicare
depaseste timpul de
detectare a timeout-
ului, sistemul va
raporta ,eroare de
comunicare 485" (CE).
intarziere de ax
P15.0 N A x 0 pana la
4 raspuns a 0 péna la 200 ms 200 ms 5 ms O
unitatii
Cele:
0: Raspuns la operatia
P15.0 chuung de |de scriere 0 la Ox11 0 o
5 comunicare

1: Niciun raspuns la
operatia de scriere

Zeci: 485 functie de
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

mapare
0: Dezactivati
1 Activati

Nota: Numai parametrii
de control care incep
cu 0x64 pot decide
daca exista un raspuns
pentru operatia de
scriere. Pentru scrierea
codurilor de functie,
este sigur ca va avea
raspuns.

P15.0

Functia 2
rezervata
utilizatorului

0 la 65535

0 la 65535

P16: Parametrii de setare a afisajului tastaturii

P16.0

Selectarea
parametrului
de afisare cu

LED 1 in

timpul
functionarii

O: Fara afisare; 1
Afisare

Folosit pentru a seta
daca un parametru se
afiseaza la nivelul zero
al meniului tastaturii in
timpul rularii. Bitii
aferenti sunt enumerati
mai jos:

0: Canalul de frecventa
principal

1: Frecventa principala
de referinta

2: Referinta de
frecventd auxiliara

3: Referinta de
frecventa

4: Referinta de
frecventa rampa

5: Frecventa de iesire
Tensiune de iesire
Curent de iesire

Curent de cuplu

Curent excitant
10: Viteza motorului
11: Puterea motorului

12: Frecventa estimata
a motorului

13: Frecventa reala a
motorului

14: HIWORD pentru
consumul de energie

0 la OXFFFF

0x4FO0
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

acumulat al unitatii

15: LOWORD a
consumului de energie
acumulat al unitatii

P16.0

Selectarea
parametrului
de afisare cu

LED 2 in

timpul
functionarii

0: Fara afisare; 1:
Afisare

Folosit pentru a seta
daca un parametru se
afiseaza la nivelul zero
al meniului tastaturii in
timpul rularii. Bitii
aferenti sunt enumerati
mai jos:

0: Tensiune magistrala

—

: Stare de functionare
unitatii

: starea DI1 la DI4

: starea DIS la DI8

: stare DO

: tensiune Al

: tensiune Al2

: curent Al

! curent Al2

© 00 N O o b W N QO

: tensiune AO1

10: Frecventa HDI
11: Frecventa HDO1
12: Frecventa HDO2

13: Referinta PID de
proces

14: Proceseaza
feedback-ul PID

15: Abatere PID proces

0 la OxFFFF

0x1

P16.0

Afisarea
parametrilor
impliciti LED

in timpul
functionarii

Folosit pentru a seta
numarul implicit de
parametru afisat la
nivelul zero al meniului
tastaturii in timpul
ruldrii dupa pornire. O-
31 reprezinta cei 32 de
parametri enumerati in
P16.00 si P16.01.

Nota: Cand apasati
tasta Shift, codul
functiei afiseaza
numarul parametrului
comutat, doar RAM
modificata si nu
salvata in EEPROM.

0 la 31
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

P16.0

Selectarea
afisajului
parametrilor
LED la oprire

Setare binara:

0: Farad afisare; 1
Afisare

Folosit pentru a seta
daca un parametru
este afisat la nivelul
zero al meniului
tastaturii la oprire. BitO
pana la bit15
corespund la 16
parametri listati Th
P16.04.

Nota: Dacd totul este
setat la 0, va fi afisata
frecventa de referinta.

0 la OxFFFF

0x3

P16.0

Afisarea
parametrilor
impliciti LED

la oprire

Folosit pentru a seta
numarul implicit al
parametrului afisat la
nivelul zero al meniului
tastaturii la oprire dupa
pornire.

0: Referinta de
frecventa

1: Tensiune magistrala
2: starea intrarii DI 1

3: starea intrarii DI 2

4: starea iesirii DO

5! tensiune de intrare
All

6: Tensiune de intrare
Al2

7: Procent de iesire
AO1

8: Referinta de
frecventa HDI

9: lesire HDO1
10: lesire HDO2
11: Lungime

12: Pas simplu de
curent PLC

13: Viteza liniei
14: referinta PID
15: Referinta de cuplu

Nota: Cénd apasati
tasta Shift, codul
functiei afiseaza doar
numarul parametrului
comutat, doar RAM
modificata si nu

0 la 15

179




Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
ei' valori implicita | mba
salvata in EEPROM.
ici 0,1 pana la 999,9%
p1e.o | Coeficientul pana- 0,1 pani la .
5 d? aﬂ?a!-e. a |P01.44=viteza 999 9% 100,0% | ©
vitezei liniei | |injeixP16.05 ’
0,1 pana la 999,9%
Coeficientul |Viteza de rotatie
P16.0 | de afisare a |Mecanica=60xfrecvent | o1 panj Ia o
6 | vitezei de |a de functionare 999,9% | 100.0% | ©
rotatie afisataxP16.06/numar
' de perechi de poli
motor
o 0,0 pana la 100,0%
Coeficientul . A x
P16.0| 4o afisare a |P01.57=P01.05%Coeficie | 0.0 pana la | .1y o, |
7 frecventei |Nt de afisare a 100,0%
' frecventei
P17: Parametri de control master-slave (rezervat)
P18: Grupul de parametri de punere in functiune 1
P18.0 Date de
O' control 1 0 la OxFFFF 0 la OxFFFF | Ox1000 O
adresa
P18.0 Valoarea
1' datelor de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
control 1
P18.0 Adresa
2' datelor de |0 la OxFFFF 0 la OxFFFF | 0x1002 O
control 2
P18.0 Valoarea
3' datelor de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
control 2
P18.0 Adresa
4' datelor de |0 la OxFFFF 0 la OxFFFF | 0x1004 O
control 3
P18.0 Valoarea
5' datelor de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
control 3
P18.0 Date de
6' control 4 0 la OxFFFF 0 la OxFFFF | Ox1006 O
adresa
P18.0 Valoarea
7' datelor de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
control 4
P18.0 Date de
8' functionare 1|0 la OxFFFF 0 la OxFFFF | Ox1000 | O

adresa
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Valoarea
P1§'O datelor |0 la 65535 0la 65535 | 0 *
functiei 1
P18.1| Adresa date |\ o rppp 0 la OXFFFF | 0x1002 | O
0 2 functie
Valoarea
P18.1 datelor 0 la 65535 0 la 65535 0 *
functiei 2
P18.1| Adresa date |\ o rrpp 0 la OXFFFF | 0x1004 | O
2 3 functie
P18.1 Valoarea
3' datelor 0 la 65535 0 la 65535 0 *
functiei 3
P18.1 Adresa de
4' date 4 0 la OXFFFF 0 la OXFFFF | 0x1006 | O
functie
P18.1 Valoarea
’ datelor 0 la 65535 0 la 65535 0 *
5 -
functiei 4
P20: Parametrii motorului 2
0: Motor asincron
P20.0 Tip motor . Ola1 0 x
0 1: Motor sincron
Puterea Depend
P20.0| nominala a A x 0,1 pana la
1 motorului 0,1 pana la 3000,0 kw 30000 kW ent de X
. model
asincron
Tensiunea Depend
P20.0| nominala a A x 0 pana la
5 motorului 0 péna la 1200 V 1200 V ent de X
. model
asincron
Curentul Depend
P20.0| nominal al A x 0,8 pana la
3 motorului 0,8 pana la 6000,0 A 6000.0 A ent de X
. model
asincron
Frecventa
P20.0| nominald a S O’AmvHZ 50,00
4 motorului 0,01 Hz pana la P02.10 pana la Hy x
. P02.10
asincron
Viteza Depend
P20.0| nominala a A s 1 pana la
5 motorului 1 pana la 36000 rpm 36000 rpm ent de X
. model
asincron
Rezistenta Depend
P20.0| statorului |0,001 pana la 65,535 | 0,001 pana enf o |
6 motorului  |Q la 65,535 Q model

asincron
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Rezistenta Depend
P20.0 rotorului 0,001 pana la 65,535 0,001 pana enEc) de "
7 motorului |Q la 65,535 Q
. model
asincron
0,01 mH pana la
Inductanta de|655,35 mH (putere de b q
P20.0| scurgere a |antrenare = 55 kW) Dependent ei?e(?e 5
8 mqtorulw 0,001 mH pan3 la de model model
asincron 65,535 mH (putere de
antrenare > 55 kW)
0,1 mH pana la 6553,5
Inductanta |MH (putere de Depend
P20.0| reciproci a |antrenare = 55 kW) Dependent en? do | x
9 motorului 10,01 mH panj la de model | o
asincron 655,35 mH (putere de
antrenare > 55 kW)
Curentul fara Depend
P20.1 sarcina a A x 0,1 pana la
0 motorului 0,1 pana la 6553,5 A 65535 A ent de X
. model
asincron
Coeficientul
de saturatie
magnetica a Ay
P20.T| iezului de |0,0 pana la 100,0% | 0 Pana la | g o |
1 . 100,0%
fier al
motorului
asincron 1
Coeficientul
de saturatie
magnetica a -
P20.1 - - A x o 0,0 pana la o
> mle;uIU| de |0,0 pana la 100,0% 100,0% 68,0% X
fier al
motorului
asincron 2
Coeficientul
de saturatie
magnetica a -
P20.1 - : A o 0,0 pana la o
3 mle;uIU| de |0,0 pana la 100,0% 100,0% 57,0% X
fier al
motorului
asincron 3
Coeficientul
de saturatie
magnetica a Ay
P20.1 - - A x o 0,0 pana la o
4 mleguIU| de [0,0 pana la 100,0% 100,0% 40,0% X
fier al
motorului
asincron 4
p20.1| Puterea A s 0,1 pani la
= | nominala a |01 pan& la 3000,0 kW 3008’ vy E:Ee;: x

motorului
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
sincron model
Tensiunea Depend
P20.1| nominala a A x 0 péana la
6 motorului 0 péna la 1200 V 1200 V ent de X
- model
sincron
Curentul Depend
P20.1| nominal al A x 0,8 pana la
7 motorului 0,8 pana la 6553,5 A 65535 A ent de X
- model
sincron
Frecventa
! 0,01 Hz Depend
Pzé” ”;rgt'gfﬁuia 0,01 Hz pana la P02.10| pand la | ent de | «x
: P02.10 model
sincron
Numarul de
perechi de
P2O.T1 " holi ai |de la 1 1a 128 de la 1la 2 x
9 . 128
motorului
sincron
0,001 pana la 65,535
Rezistenta |© (putere de antrenare Depend
P20.2| statorului |= 55 kW) Dependent enEc) 4o | x
0 mgtorului 0,0001 pani la 6,5535 | de model model
sincron Q (putere de antrenare
> 55 kW)
0,01 péana la 655,35
Inductanta |MH (putere de Depend
P20.2| axa D a |antrenare = 55 kW) Dependent enEf) 4o | x
1 mgtorului 0,001 pan3 la 65,535 de model model
sincron mH (putere de
antrenare > 55 kW)
0,01 péna la 655,35
Inductanta |MH (putere de Depend
P20.2| axei q a |antrenare = 55 kW) Dependent enEf) 4o | x
2 mgtorului 0,001 pana la 65,535 de model model
sincron mH (putere de
antrenare > 55 kW)
EMF spate A x 0,0 pana la | Depend
P2§.2 cu motor SyOkrpre:]na la 6553,5 6553,5 ent de X
sincron P V/krpm model
P20.2 Rezervat
4
P20.2 Rezervat
5
P20.2 Rezervat
6
P20.2| Auto-tuning |0O: Nicio operatiune 0la 2 0 .
7 motor

1: Reglare automata a
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
parametrilor piesei in
starea statica
2: Reglare automata
completa a
parametrilor in starea
de rotatie
Factor de
P20.2| protectie la A x o 0,0 pana la o
3 suprasarcina 0,0 pana la 300,0% 300,0% 100,0% X
a motorului
P20.2 Rezervat
9
P21: Parametrii codificatorului motorului 2
P21.0 | Codificator - 1 pana la
0 PPR 1 pana la 65535 65535 1024 X
0: Fara codificator
1: encoder ABZ
i 2: Rezolvant
P21.0 TIP. de 0la5 0 "
T | codificator |3: Encoder ABZ + STO
4: Rezervat
5: Resolver + STO
0: Tnainte
Secventa de 1 invers
P21.0 fazd A/B a |~
2' codificatorului | Nota: reglarea 0la1 0 x
incremental |automata a rotatiei
ABZ detecteaza automat
secventa fazelor
Timp de
detectare a A s
P21.0 .. 10,0 pana la 10,0 s (0,0| 0,0 pana la
3 de(‘:c‘)nectar||~ s: fara detectare) 10,0 00s ©
codificatorului
ABZ
Selectarea
P21.0| clasei de |03V
. 0la1 0 x
4 tensiune a |1: 12 v
cardului PG
0: Dezactivati
1: Metoda de corectie
1 (este necesara
. reglarea automata a
P21.0 Activare rotatiei) Ola2 0 x
5 semnal Z !
2: Metoda de corectie
2 (reglarea automata a
rotatiei nu este
necesara)
P21.0 | Compensarea |0,0 pana la 360,0 0,0 pana la 0,0 O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
unghiului
6 motorului 360,0
sincron
Pozitia initiala Ay
P21.0 ’ - Ay 0,0 péana la
7 a motorulw 0,0 pana la 360,0 360,0 0,0 O
sincron
0: Dezactivati
Activarea . -
P21.0| corectarii |- Activati modul de
S corectie 1 Ola2z2 2 O
8 unghiului ’
rezolutorului |2 Activati modul de
corectie 2
i 0: Dezactivati
P21.0 Activare AasTe 0 la 1 1 o
9 MTPA 1: Activati
Mod de
pornire 0
id3 : Dezactivati
P21.1 . rapld? ) ! 0la 1 1 o
0 sincrona in |1: Activati
bucld inchisa '
ABZ
Valoarea
ciclului
necesara . . A
Obtinut prin auto-| 3400 pana
P21.1m pentru tuning la 65535 3400 x
reglarea
automata a
pozitiei
Valoarea
diviziunii in
frecventa
P21.1 necesara Obynut prin auto- 0la9 0 9
2 pentru tuning
reglarea
automata a
pozitiei
P21.1 |Versiune card 0 la 65535 0 la 65535 0 "
3 PG
. 0: Eroare de
P21.1 Activare | qeconectare invalida
4 deconectare | Ola1 1 X
card PG |1 Eroare de o
deconectare valida
Cele: modul in bucla
Reglare deschisa
automata a . exox
ozitiei O: Fara reglare
p21.1 |, . Po#Vel automata 0x00 péna
5 initiale inainte la Ox12 0 X
de pornirea |1- Reglare automata
motorului |inainte de prima rulare
sincron

2: Reglare automata
inainte de fiecare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
alergare
Zeci: modul in bucla
inchisa al
codificatorului ABZ
0: Reglare automata
inainte de prima rulare
1. Reglare automata
inainte de fiecare
alergare
P21.1
6
p?:a Rezervat
P21.3
0
P22: Parametrii de control vectorial al motorului 2
Castigul
P22.0| proportional A x 1 pana la
0 | al buclei de | Pana la 100 100 1o ] 0
viteza 1
Timpul
P22.0| integral al - 0,01 pana la
1 buclei de 0,01 pana la 10,00 s 10,00 s 0,50 s O
viteza 1
0,00 Hz
P22.0|Frecventa de | 5 11, pang 1a PO2.11| pana la  |5,00 Hz| ©
2 comutare 1
P02.11
Castigul
P22.0| proportional I 1 pana la
3 al buclei de 1 pana la 100 100 10 ©
viteza 2
Timpul
P22.0| integral al A x 0,01 péna la
4 buclei de 0,01 péna la 10,00 s 10,00 s 1.00 s O
viteza 2
0,00 Hz
P22.0| Frecventa de |y o4 1y, pbang 1a P02.11| pand la | 1090 | o
5 comutare 2 Hz
P02.11
Coeficientul
P22.0 de A x o 50 pana la o
6 compensare 50 péna la 200% 200% 100% O
al alunecarii
Constante de
P22.0| timp filtru A s 0.00 pana la
7 bucli de 0.00 pana la 20.00 s 20.00 s 0,02 s O
viteza
P22.0| Castig de |50 pans la 200% 50 pand la | 100% | O
8 | supraexcitare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
prin coqtrol 200%
vectorial
0: Setare digitala
(P22.10)
1. AN
Sursa limita [2° Al2
P20 sperioart 2 13 ) ows | o | o
. 4: Modbus / Modbus
actionare TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
Setare
digitala a
P22.1 limitei A x o 0,0 pana la o
0 superioare a 0,0 pana la 300,0% 300,0% 150,0% | O
cuplului de
actionare
0: Setare digitala
(P22.12)
1 AN
Sursa limity |2+ Al2
P22.1 superioara a | 3: Hp| 0la5 0 o
1 cuplului de
franare 4: Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
Setare
digitala a
P22.1 limita A s o 0,0 pana la o
5 superioars a 0,0 péna la 300,0% 300,0% 150,0% | O
cuplului de
franare
pP22.1 Reglarea A x 0 péna la
3 | excitatiei Kp |0 Pand la 60000 60000 2000 | ©
P22.1 Reglarea A x 0 pana la
4 | excitatiei ki |0 Pana la 60000 60000 | P00 | ©
P22.1 Reglarea A x 0 péana la
5 cuplului Kp 0 péna la 60000 60000 2000 O
P22.1 Reglarea A x 0 pana la
6 cuplului Ki 0 péna la 60000 60000 1300 O
0: Dezactivat
pP22.1 Separareia . 0la1 0 o
7 integrala | 1: Activat
P22.1| Coeficientul [0 la 100 0 la 100 S O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
de slabire a
8 campului
motor sincron
Curent
P22.1| maxim de A x o 0,0 pana la o
9 sl3bire a 0,0 pana la 120,0% 120,0% 100,0% | O
campului
Coeficientul
P22.2 |de autotuning A s o 0,0 pana la o
0 de slibire a 0,0 pana la 120,0% 120.0% 100,0% @)
campului
Multiplu
P22.2| integral de Ay 0.000 péna
1 sl3bire a 0.000 pana la 1.200 la 1.200 0 O
campului
P23: Parametrii de control al cuplului motorului 2
Activare |o: pezactivat
PZE’)S.O controlul ) . Olan1 0 O
cuplului 1: Activat
0: Setare digitala
1 AN
2: Al2
Canal de |3: HDI
P23.0 .
referinta de Ola5s 0 O
1 Cll.lpllu 4: Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
P23.0 diSie’[g;ea -300,0 pan la -300,0 pana | 0o | o
2 grala a - 1350,0% la 300,0% | ~7°
cuplului
Acceleratia
de referinta a A
pP23.0 ! A x 0,0 pana la
3 c'upIqu/ 0,0 pana la 6000,0 s 60000 s 6,0 s @)
timp de
decelerare
0: Setare digitala
1 Al
2: Al2
Canal de |3: HDI
P23.0 o
limitare a Olas 0 O
4 vitezei FWD |4* Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
/EtherNet IP
P23.0 Setare 0,00 Hz pana la P02.1 0,00 Hz 0,00 Hz| O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
digitala a an3 la
5 | limitei vitezei ppoz h
FWD ’
0: Setare digitala
1 AN
2: Al2
Canalul de |3: HDI
P23.0 .
limitare a Olas 0 O
6 vitezei REV |4 Modbus / Modbus
TCP
5: EtherCAT /
PROFINET / CANopen
[EtherNet IP
Setare
S 0,00 Hz
P23.0| digitala a 1 5 1) bans 12 P02.11| pand la 0,00 Hz| O
7 limitei vitezei P02
REV ’
P23.0
8
pzla:a Rezervat
P23.1
1
P24: Parametrii de control motor 2 V/F
O: Linie dreapta V/F
1: Multi-punct V/F
2. Patrat V/F
Pzg.o curba V/F |3 Rezervat 0Ola5s 0 x
4: Separare completa
V/F
5: Jumatate de
separare V/F
P24.0| Cresterea A x 0,0 pana la
1 cuplului 0,0 péna la 50,0 50,0 0,0 O
Frecventa de
P24.0| taiere a . 0,00 Hz 1 46 09
" 0,00 Hz péna la P02.1 pana la X
2 cresterii Hz
. P02.11
cuplului
Frecventa
P24.0| V/F in mai |0,00 Hz pana la 0,00 Hz
3 multe puncte |P24,05 pana la 0,00 Hz|  x
v ' P24,05
P24.0 | Tensiune V/F OVla
4 | multipunct 1 |0 V 18 P24.06 P24.06 ov X
p24.0| Frecventa . s P24.03 pani
5 V/F in mai |P24.03 pana la P24.07 a P24I.OO7 0,00 Hz| x

multe puncte
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
2
P24.0| Tensiune V/F A x P24.04 péna
6 multipunct 2 P24.04 pana la P24.08 la P24.08 oV x
Frecventa Ay
N A P24,05 pana
P24.0| V/F in mai |P24,05 pana la 599,00 la 599.00 |0.00 Hz| x
7 multe puncte |Hz
Hz
3
P24.0| Tensiune V/F - P24,06 pana
8 multipunct 3 P24,06 pana la 380 V la 380 V oV x
Coeficientul
P24.0 de 0 la 300 0la300 | 150 | O
9 compensare
al alunecarii
Castig de A x
P24.1 supraexcitare |0,0 pana la 100,0 0,0 pand la 0,0 O
0 100,0
V/F
Castig de
P2,|4’1 suprimare a |0 la 100 0 la 100 10 O
oscilatiilor
Modul castig
P224’1 de suprimare |0 la 2 Ola2 0 x
a oscilatiilor
0: Setare digitala
1 A
2: Al2
Sursa de |3: Rezervat
tensiune 4: HDI
PZ;'"I pentru ) . oL Ola9 0 O
separarea 5: Multi-referinta
V/F 6: PLC simplu
7: PID
8: Modbus
9: PROFINET
Setarea
digitala a
sursei de A x
P24.1 : A x 0 péana la
4 tensiune 0 péna la 1000 V 1000 V ov O
pentru
separarea
V/F
Timpul de
P24.1| crestere a A s 0,0 pana la
5 | tensiunii de |>0 Pana 1a 80000 s | “5h50 0 | S0 s | O
separare V/F
P24 .1 T|mpu| de Ay 0,0 péné la
0,0 pana la 6000,0 s 50 s @)
6 scadere a P 6000,0 s
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
tensiunii de
separare V/F
0: Frecventa si
Mod de tensiunea scad la O
i independent
P24.1| oprire pentru p 0 la 1 0 o
7 separarea |1: Frecventa scade
VIF dupd ce tensiunea
scade la O
Castig de
P24.1| compensare A x 0,0 péna la
8 a alunecarii 0,0 pana la 100,0 100,0 0.0 ©
V/F
P24.1 Rezervat
9
P26: Grupa 2 de parametri de punere in functiune
P26.0 Parametrul
O. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 5 O
functiune 1
P26.0 Parametrul
1' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 1 O
functiune 2
P26.0 Parametrul
2' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 10 O
functiune 3
P26.0 Parametrul
3' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 70 O
functiune 4
P26.0 Parametrul
4' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 300 O
functiune 5
P26.0 Parametrul
5' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 6
P26.0 Parametrul
6. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 7
P26.0 Parametrul
7' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 8
P26.0 Parametrul
8. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 9
P26.0 Parametrul
9' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O

functiune 10
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
P26.1 Parametrul
O. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 1
P26.1 Parametrul
p " | de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 12
P26.1 Parametrul
2' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 13
P26.1 Parametrul
3' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 14
P26.1 Parametrul
4' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 15
P26.1 Parametrul
5' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 16
P26.1 Parametrul
6. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 17
P26.1 Parametrul
7' de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 18
P26.1 Parametrul
8. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 19
P26.1 Parametrul
" | de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
9 -
functiune 20
P26.2 Parametrul
O. de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 21
P26.2 Parametrul
1‘ de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
functiune 22
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
2 .
functiune 23
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
3 .
functiune 24
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
4 .
functiune 25
P26.2| Parametrul |0 la 65535 0 la 65535 0 O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
5 de punere in
functiune 26
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
6 .
functiune 27
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
7 -
functiune 28
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
8 -
functiune 29
P26.2 Parametrul
| de punere in |0 la 65535 0 la 65535 0 O
9 -
functiune 30
P27: Parametri servo simpli
P27.
00
la Rezervat
P27.
78
Valoarea A x
P27. . A x 0,00 péana la *
79 memoriei de |0,00 pana la 360,00 360,00 0,00

acasa
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
P28: Parametrii de alimentare cu apa la presiune constanta
Activare
alimentare cu|q: pezactivati
P2§'O apa la ' o 0la1 1 @)
presiune 1 Activati
constanta
P28.0 Mln.e;]r][';Lare Tensiune Al minima de
) P intrare pentru senzorul | O la P28.02 | 0,00 V| O
1 senzorul de -
. de presiune
presiune
Max. intrare Tensiune maxima de
P28.0 pentru intrare Al pentru P28.01 pana 10,00 V| O
2 senzorul de . la 10.00
. senzorul de presiune
presiune
Max. Domeniul maxim de
P28.0| intervalul masurare al senzorului 0 pana la 1.600 o
3 | senzorului de ) 9.000 MPa
: de presiune
presiune
Setati Valoarea tinta a
P28.0 valoarea presiunii stabilita de 0 la P28.03 0,500 O
4 Lo . . MPa
presiunii utilizatori
Selectarea |1 Al
P28.0 terminalului 1la 2 1 @)
S Al 2: Al2
O: Fara hibernare
pP28.0 Modul de |1 Hl.bernare la 0la 2 1 o
6 hibernare |presiune
2: Hibernare frecventa
in modul de hibernare
la presiune, daca
timpul in care
presiunea reala este
P28.0 Pre§|unea de [mai mare sau ggala cu 0 la 100 95% o
7 hibernare |presiunea de hibernare
atinge timpul de
judecata de hibernare,
unitatea intra in
hibernare.
Cénd presiunea reala
. este mai mica decat
P2§'O Pre?:;ie;z de presiunea de trezire, 0 la P28.07 | 90% O

unitatea este trezita si
functioneaza normal.
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
in modul de hibernare
a frecventei, daca
timpul in care
frecventa tinta este
P28.0| Frecventa de |mai mica sau egala cu | P02.12 pana | 20,00 o
9 hibernare |frecventa de hibernare la P0O2.10 Hz
atinge timpul de
judecata de hibernare,
unitatile intrd in
hibernare.
in modul de hibernare
a frecventei, cand
P28.1| Frecventa de |T6CVeNta finta este | o8 59 pans | 25.00
. mai mare decat O
0 trezire . la PO2.10 Hz
frecventa de hibernare,
unitatea este trezita si
functioneazd normal.
Timo de Perioada de timp
P28.1| . P ¢ folosita pentru a 0 pana la
judecata de MR 200s| O
1 ) evalua daca unitatea 100,0
hibernare . PN
va intra in hibernare
P28.1 0 pana la
5 Rezervat 100.0 0s O
P28.1 Fn:eecn‘;ien”gfe dae | P02.12 pana | 20,00 |
3 L . la P02.10 Hz
hibernarii
Timpul de
P28.1| mentinere a 0 pana la
4 |frecventei de|’ 100,0 0s | ©
hibernare
Detectarea |Daca timpul in care
P28.1 schimbarii |valoarea Al a 0 pani la
’ pentru senzorului de presiune P 005VvV| O
5 . AN 10,00 V
pierderea |este mai mica de 0,05
senzorului |V (schimbarea valorii,
de asemenea, mai
Timp de mllca decat'g ace?‘sta |
P28.1| detectare a \o/Ia o;r;e) ?lnge impu 0 pana la 300 s o
6 pierderii | 9¢ detectare, se 100,0 '
senzorului | r@porteaza ca senzorul
a fost pierdut.
Céand presiunea reala
Valoarea |este mai mare decéat
P28.1| alarmei de |Valoarea, este raportata| 0 panj la 150% o
7 presiune |0 defectiune. 250% °
ultrainaltd  |Fsrs detectare cand
este setat la O
Lipsa de apa |pacj timpul in care o
P28.1| / Presiunea |ynitatea ruleazi peste 0 pana la 20% o
8 conductei de frecventa limita 100%
Spargeré |inferioara si feedback-
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
Valoarea ul de presiune este
P28.1| «curenta a |mai mic decat lipsa de| O pana la 40% o
9 deficitului de |apa / presiunea 100%
apa conductei de spargere
(P28.18) atinge timpul
de detectare pentru
lipsa de apa /
spargerea conductei
(P28.20), este
raportata lipsa de apa
| defectiunea conductei
de spargere.
Timp de |Daca curentul este mai
detectare a |Mic decét valoarea .
P28.2 lipsei de apa |curentului de lipsd de Opanala | ;=5 ¢ | o
0 | spargerea |apa (P28.19), este 100,0 '
conductei |raportatad defectiunea
de lipsa de apa PPL;
daca curentul este mai
mare decat valoarea
curentului de lipsa de
apa (P28.19), este
raportata defectiunea
conductei de spargere
PPb.
Timp de
resetare Interval de timp pentru A s
P28.2 automata |resetarea automata a O pana la 60 min| O
1 . - s « 60000
pentru lipsa |erorii de lipsa de apa
de apa
Salvare
automata a |Decide daca presiunea
P28.2 schl'mb.grn reglata in memulvnlvel 0la1 0 o
2 presiunii la |zero va fi salvata
meniul nivel |automat.
zero
Afigare in Afiseaza valoarea
P28.2| timp real a T s - 0 pana la "
3 | presiunii de fC“re”ta a presiunii de | g 554 Mpa 0
feedback eedback.
P28.2
4
pT:a Rezervat
P28.3
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
Cand alimentarea cu
apa cu presiune
constantd este activata
si iesirea pompei
Frecventa de auxiliare este activa,
pP28.3 adiu a're a sistemul va incepe sa |P28.35 pana| 49,00 o
4 gare verifice daca sa la P02.10 Hz
pompei .
activeze pompa
auxiliara daca
frecventa de
functionare depaseste
aceasta valoare.
Cand alimentarea cu
apa la presiune
constanta este activata
si iesirea pompei
Frecventa de auxiliare este activa,
P28.3 reducere a S|st‘e.mul va incepe sa | j | pog aa 40,00 o
5 . verifice daca sa Hz
pompei .
dezactiveze pompa
auxiliara daca
frecventa de
functionare scade sub
aceasta valoare.
Timpul de judecata
Timp de pentru adaugarea unei
P28.3| intarziere |pompe auxiliare in 0 pana la 300 s o
6 adaugarii  |timpul alimentarii cu 6553,5 !
pompei apa cu presiune
constanta.
Timp de Timpul de judecata .
.n pentru reducerea unei
Intarziere I N A v
pP28.3 entru pompe auxiliare in 0 péana la 300 s o
7 P timpul alimentarii cu 6553,5 '
reducerea o .
ompei apa cu Qreswne
P constanta.
pP28.3
8
p?:a Rezervat
pP28.3
9
P29: Parametrii grupului de functii speciali 1
P29.0 Blocarea E(Str;?;daentrt?eblocggg 0 pana la 0 x
0 timpului ata p 65535 h
unitatii
P29.0 Modul Rezervat 0la1 0 x
1 blocare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
0: Dezactivat
P29.0 Stare de 1: Numaratoare inversa Ola2 0 *
2 blocare
2: Deja blocat
P29.0| .. « Timpul ramas de| O pana la *
3 Timpul ramas alergat 65535 h 0
P29.0 Saman;a Generat aleatoriu 0 la 65535 0 *
4 aleatorie
P2§'O Cheie Cheie 0 la 65535 0 X
Timp de
P29.0 ;g:§32?r|§ Timpul care a trecut| O pana la 0 "
6 pentru blocarea unitatii 65535 h
blocarea
unitatii
O: Fara afisare; T
Afisare
Folosit pentru a alege
parametrii afisati in
zona de afisare LED
auxiliara, cu bitii
corespunzatori indicati
mai jos:
0: Starea masinii de
stare
1: Curent de iesire
2: Tensiune de iesire
3 Referinta de
frecventa
Selectarea |4 Referinta de
p2g.0| Parametrilor frecventa rampa 0x1 pani la
’ zonei de . . 0x1 O
7 afisare LED 5: Frecventa de iesire OxFFFF
auxiliare 6: Tensiune magistrala
7: Cod de eroare
8: starea DI 1
9: starea DI 2

10: tensiune Al1

11: tensiune Al2

12: stare DO

13: Valoarea de
referintd PID de proces
14: Valoarea de
feedback PID de
proces

15: Stare de

functionare a unitatii
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
Folosit pentru a seta
numarul implicit de
parametru afisat in
zona de afisare LED
Selectarea |auxiliara la pornire. 0
implicitd a la 15 corespund celor
P29.0 parametr”or 16 parametri deflnltl de
g zonei de |P29.07. 0la15 0 o)
afisare cu |Not4: Apasati tasta
LED-uri  |ghift de pe tastaturs,
auxiliare  |apoi codul functiei
afiseaza numarul
parametrului comutat,
doar RAM modificata si
nu salvata in EEPROM.
Numarul
P29.0| contorului |Metri pe cerc de 0 la 65.535 | 0.000 o
9 cardului PG |sarcina m m
pe cerc
Raportul de A x
P29.1 . A x 0 pana la
0 transm|§|e 0 péna la 300,00 300,00 1.00 O
mecanic
Biti mari de
P29.1| contoare de Contoare curente
p ’ rulare acumulate=P29.11%60+ | O la 65535 0 *
P29.12
acumulate
Biti scazuti 0 péné la 60.000 m
P29.1| de contoare Fiecare numarare de 0 péné la 0 *
2 de rulare  [60.000 m face ca 60.000 m
acumulate  |p29.11 un plus.
P29.1 Valoarea
3' numarului de |0 la 65535 0 la 65535 0 *
semnal Z
P29.1) ~ Pozifia = 14, 65535 0la65535 | O *
4 semnalului Z
Frecventa Ay
P29.1 o A% 0 péna la *
5 purtatqare 0 péna la 6553,5 kHz 65535 0
reala
0: Setare digitala
Selectarea (P13.01)
canalului cu |1: Al
P29.1 o
6 frecventa o: AR Ola4 0 x
Zero cu mai
multe viteze |3: PID
4: HDI
0: Nu a fost detectat
P29.1 Detec’garea niciun card STO 0 la 1 0 "
7 cardului STO

1: Card STO detectat
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Codul

functi Nume Descriere Interval de | Valoare | Schi
o valori implicita | mba
Cele:
0: Conexiune STO1
normala
1: Conexiune STO1
P29.1| STO stare |anormala .
8 anormald | zeci: 0 la OxT1 0
0: Conexiune STO2
normala
1: Conexiune STO2
anormala
~|0: Ca un prompt de
pog 1| STO selectie | exceptie
9 prompta O0la1 0 @)
anormala |1: Ca un prompt de
eroare
P29.2
0
pzla:a Rezervat
P29.3
9
P30: 485 parametri de mapare
485 adresa
P3§'O de mapare a 0 la OXFFFF| 0O O
parametrilor 1
485
P30.0| parametrul
1 |utilizat adresa 0 la OxFFFF 0 O
1
485 adresa
P30.0 | de mapare a
; 0 la OxFFFF 0 O
2 | parametrilor | Aqresa de mapare este
2 adresa reald a
485 parametrului inerent
P30.0 arametrul pentru unitate, Th timp
3' utﬁizat adresa| €€ adresa utilizata este | O la OxFFFF 0 @)
2 adresa utilizata efectiv
a parametrului in
485 adresa |Mesaje (cum ar fi
P30.0| de mapare a |2dresa reala pentru
4 paramztrilor functionarea PLC). 0 la OxFFFF 0 O
3
485
P30.0| parametrul
5 |utilizat adresa 0 la OxFFFF 0 O
3
485 adresa
P30.0| de mapare a
6 parametrilor 0 la OxFFFF 0 o

4
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
485
P30.0| parametrul 0 la OXFFFF 0 e
7 |utilizat adresa
4
485 adresa
P3§'O de mapare a 0 la OxFFFF 0 O
parametrilor 5
485
P30.0| parametrul 0 la OXFFFE 0 o
9 |utilizat adresa
5
485 adresa
P30.1| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e}
0 parametrilor
6
485
P30.1| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
1 utilizat adresa
6
485 adresa
P320'1 de mapare a 0 la OxFFFF 0 O
parametrilor 7
485
P30.1| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
3 |utilizat adresa
7
485 adresa
P30.1| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e}
4 parametrilor
8
485
P30.1| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
5 |utilizat adresa
8
485 adresa
P30.1| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e
6 parametrilor
9
485
P30.1| parametrul 0 la OXFFFE 0 e}
7 |utilizat adresa
9
485 adresa
P30.1| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e}
8 parametrilor
10
P30.1 485 0 la OXFFFF | 0 0
9 parametrul
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
ol valori implicita | mba
utilizat adresa
10
485 adresa
P30.2| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e}
0 parametrilor
M
485
P30.2| parametrul 0 la OXFFFF 0 e
1 utilizat adresa
M
485 adresa
P30.2| de mapare a 0 la OXFFFF 0 o
2 parametrilor
12
485
P30.2| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
3 |utilizat adresa
12
485 adresa
P30.2| de mapare a 0 la OXFFFF 0 o
4 parametrilor
13
485
P30.2| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
5 |utilizat adresa
13
485 adresa
P30.2 | de mapare a 0 la OXFFFF 0 e}
6 parametrilor
14
485
P30.2| parametrul 0 la OXFFFF 0 e}
7 |utilizat adresa
14
485 adresa
P30.2| de mapare a 0 la OXFFFF 0 e
8 parametrilor
15
485
P30.2| parametrul 0 la OXFFFE 0 e}
9 |utilizat adresa
15
485 adresa
P30.3| de mapare a 0 la OXFFFF 0 'e)
0 parametrilor
16
P30.3 485 0 la OXFFFF | 0 0

parametrul
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere valori implicita| mba
ei
utilizat adresa
16
485 adresa
P30.3| de mapare a
2 parametrilor 0 la OXFFFF 0 o
17
485
P30.3| parametrul
3 |utilizat adresa O la OxFFFF 0 ©
17
485 adresa
P30.3| de mapare a 0 la OXFEFE 0 o
4 parametrilor
18
485
P30.3| parametrul
5 |utilizat adresa O la OxFFFF 0 o
18
485 adresa
P30.3| de mapare a 0 la OXFEFE 0 o
6 parametrilor
19
485
P30.3| parametrul 0 la OXFEFE 0 o
7 |utilizat adresa
19
485 adresa
P30.3| de mapare a 0 la OXFEFE 0 o
8 parametrilor
20
485
P30.3| parametrul
9 |utilizat adresa O la OxFFFF 0 ©
20
P40: Parametrii optiunii bus
P40.0 Rezervat
0
Ti q 0,0 pana la 10,0 s
Imp ae R A
PA,?'O detectare |0 indica nicio ) 0.0 1%a8a la 0,0 s @)
pentru optiuni |detectare a timpului de '
expirare
P40.0 dela O la 192 O
5 adresa IP 1 |[de la 0 la 255 055
P40.0| adresa IP 2 de la O la 168 O
3 de la O la 255 255
p40.0| adresa IP 3 |de la O la 255 de Ja O la 1 0o
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
4
P40.0 de la O la 10 O
5 adresa IP 4 |de la 0 la 255 255
P40.0| Masca de de la O la 255 @]
6 subretea 1 de la 0 la 255 255
P40.0| Masca de de la 0 la 255 @]
7 subretea 2 de la 0 la 255 255
P40.0| Masca de de la O la 255 O
8 subretea 3 de la 0 la 255 255
P40.0| Masca de de la O la 0 O
9 subretea 4 de la 0 la 255 255
P40.1 Poarta de de la O la 192 @)
0 acces 1 de la 0 la 255 255
P40.1 de la O la 168 @]
1 Poarta 2 de la 0 la 255 055
P40.1 de la O la 1 O
2 Gateway 3 |de la 0 la 255 255
P40.1 Poarta de de la O la 1 O
3 acces 4 de la 0 la 255 255
P40.1| adresa MAC dela O la *
4 1 de la 0 la 255 255 0x18
P40.1| adresa MAC dela O la *
5 5 de la 0 la 255 055 0xC3
P40.1| adresa MAC dela O la *
6 3 de la 0 la 255 255 OxF4
P40.1| adresa MAC de la O la O
7 4 de la 0 la 255 255 OxEB
P40.1| adresa MAC de la O la O
8 5 de la 0 la 255 255 0Ox1D
P40.1| adresa MAC de la 0 la O
9 6 de la 0 la 255 255 OxFO
Numarul de la 1 la 127
P40.2| statiei de |Modificarea are efect delala 1 o
0 | comunicatii |numai dupa o alta 127
CANopen | pornire.
0: 1 Mbit/s
1: 800 kbit/s
Rata de  |2: 500 kbit/s
P40.2 transmisie ) Ola8 2 ©)
1 CANopen |3 250 Kbit/s
4: 125 kbit/s

5: 100 kbit/s
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
6: 50 kbit/s
7. 20 kbit/s
8: 10 kbit/s
Modificarea are efect
numai dupa o alta
pornire.
P40.2
2
pT:a Rezervat
P40.3
3
P41: Parametrii optiunii 10
P41.0 | Selectarea |0: Nicio functie de la O la 0 o
0 functiei DI9 1: inainte RUN 72
P41.0| Selectarea |2: RUN invers de la 0 la
1 functiei DI10 72 0 O
unchiel 3: Jog inainte
4: Jog invers
5: Control cu trei fire
6: Terminal multi-
referinta 1
7. Terminal multi-
referinta 2
8: Terminal multi-
referinta 3
9: Terminal multi-
referinta 4
10: Timp de
accelerare/decelerare
terminalul 1
1: Timp de
P41.0| Selectarea |accelerare/decelerare de la O la 0 o
2 functiei DI11 |terminalul 2 72

12: Rezervat

13: Setarea frecventei
sus/jos este clara

14: Comanda de
crestere a frecventei
(UP)

15: Comanda de
scadere a frecventei
(DN)

16: Eroare externa
intrare NO

17: Eroare externa
intrare NC

18 - 19: Rezervat
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Codul
functi Nume Descriere
ei

Interval de | Valoare | Schi
valori implicita | mba

20: Comutarea sursei
de referinta de
frecventad de la A la B

21: Trecerea sursei de
referinta de frecventa
de la combinatie la A

22 Intrare de resetare
externd (RESET).

23: intrarea de oprire
pana la coasta (FRS)

24: Inhibarea
acceleratiei/deceleratiei

25: Intrare franare DC
la oprire

26: Comanda simpla
de pauza a PLC

27: Trecerea sursei de
referinta de frecventa
de la combinatie la B

28: Stergerea memoriei
PLC oprire

29: PID pauza
30: PID clar
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Codul
functi Nume Descriere
ei

Interval de | Valoare | Schi
valori implicita | mba

31: PID retinere
integrala

32: Rezervat

33: Comutare
caracteristica de
reglare PID

34: Selectarea sursei
de referinta a
frecventei principale 1

35: Selectarea sursei
de referinta a
frecventei principale 2

36: Selectarea sursei
de referinta a
frecventei principale 3

37: Rezervat

38: Canalul de
comanda a fost
comutat pe tastatura

39: Canalul de
comanda a fost
comutat la terminal

40: Canalul de
comanda a fost
comutat la comunicare
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

41: Rezervat
42: Inhibarea REV

43: Inhibarea rularii
unitatii

44: Comanda de oprire
externa (este valabila
pentru toate modurile
de control, iar
dispozitivul va fi oprit
conform modului de
oprire curent)

45: Sterge referinta
frecventei auxiliare

46: Rezervat

47: Terminalul de
comutare al controlului
vitezei si al cuplului

48: Borna de comutare
a directiei cuplului in
controlul cuplului

49 pana la 54:
rezervat

55: Borna de comutare

P41.0

Tensiune la
borna de
circuit
deschis

a motorului 1 si 2

0: Tensiune de circuit
deschis la borna
digitala 0 V

0la1
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
1: Tensiune de circuit
deschis la borna
digitala 24 V
Cele:
O: DI9 logica pozitiva
activa
1: DI9 logica negativa
activa
Zeci:
~|0: DO logica pozitiva
pato | Modul activ | activy
de la DI9 la . . 0 la OxIM 0 O
4 DIN 1: DIO logica negativa
activa
Sute:
0: DI logica pozitiva
activa
1: DIT logica negativa
activa
Mii: rezervat
P41.0 Rezervat
5
Folosit pentru a seta
timpul de filtrare
pentru esantionarea
. . terminalului DI. Se A x
P4b:|'0 Timp g? filtru recomanda cresterea O.gog)o%%na 0,010 s| O
parametrului atunci ’
cand exista interferente
puternice pentru a
evita operarea gresita.
DI9 timpul de A x
P41.0 |~ ", . 0,0 péna la
7 |ntar2|e.re la 600,0 s 0,0 s O
pornire
DI9 timpul de A x
P41.0 |~ ", . 0,0 péna la
3 |ntar2|§re la 600,0 s 0,0 s O
oprire
DI10 timpul |Folosit pentru a seta Al
P4S;I.O de intarziere |timpul de intérziere O,go%aga la 0,0 s @)
la pornire |pentru saltul de nivel oS
la pornirea/oprirea
DI10 timp de |terminalelor de intrare A
P41 | = .5 . T 0,0 péana la
0 |ntar2|§re la |digitale. 600,0 s 0,0 s O
oprire
DI timpul A x
At 0,0 péana la
P41.11| de mtarz.lere 600,0 s 0,0 s O
la pornire
PA11| DM timpul 0,0 péana la
0,0 s O
2 de intarziere 600,0 s
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

la oprire

P41.1

Selectarea
iesirii releului
RO2

P41.1

Selectarea
iesirii releului
RO3

0: Dezactivat

1: Unitatea de curent
alternativ in functiune

2: alergare inainte
3: Functionare inversa

4: Semnal de atingere
a frecventei (FAR)

5: Semnal de detectare
a nivelului de frecventa
(FDT1)

6: Semnal de detectare
a nivelului de frecventa
(FDT2)

7: Semnal de detectare
a suprasarcinii (OL)

8: Blocare pentru
subtensiune (LU)

9: Oprire defectiune
externa (EXT)

10: Limita superioara a
frecventei (FHL)

11: Limita inferioara a
frecventei (FLL)

12: alergare cu viteza
zero

13: Finalizarea etapei
PLC simpla

14: Finalizarea ciclului
PLC simplu

15: Atingerea duratei
curente de rulare

16: Atingerea duratei
de rulare acumulata

17: Unitate de curent
alternativ gata de
functionare (RDY)

18: Defectiune
convertizor de curent
alternativ

19: Semnal pornit/oprit
dispozitiv gazda

20: Supraincalzirea
motorului

21: Limitarea cuplului

Valabil cdnd comanda
cuplului este limitata
de valoarea limitd de

de la O la
47

de la O la
47
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
cuplu 1 sau 2.
22: Avertizare de
suprasarcina a
motorului
23 péna la 25:
rezervat
26: Atingerea valorii
numarului de referinta
27: Atingerea valorii de
numarare desemnata
28: Atingerea lungimii
23|pana la 37:
0: RO2 logic pozitiv
activ
1: RO2 logic negativ
activ
Selectarea Zeci
it3tii eci:
P41.1 polgrlta',m ' . N 0 la OxM 0 o
5 | terminalului |0: RO3 logic pozitiv
de iesire |activ
1: RO3 logic negativ
activ
Sute: rezervat
Mii: rezervat
Timp de A s
Plg"l intarziere la O,gor())agasla 0,0 s O
pornire RO2 !
Timp de A s
P471'1 intarziere la |Folosit pentru a seta O,gor())aga la 00 s @)
oprire RO2 [timpul de intérziere oS
pentru saltul de nivel
Timp de la pornirea/oprirea A x
P11 intarziere la bornelor de iesire. 0.0 pana la 00s | O
8 ; 7 600,0 s
pornire RO3
Timp de A s
PA1T | . . ¢ 0,0 pana la
9 intarziere la 600,0 s 0,0 s @)

oprire RO3
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
-15°C corespunde
valorii de esantionare
pentru calibrarea
temperaturii aici.
de la 0 la 4095
Nota: P41.20 pana la
P41.25 sunt utilizate
numai pentru modelele
Valoare de |sub 90 kW si este
esantionare |necesara o optiune
P41.2 scazuta PT100 pentru a de la O la 845 o
0 pentru detecta temperatura. 4095
calibrarea |Pentru modelele de 90
PT100_1 KW si mai sus, utilizati
circuitul de detectare
de pe placa de control
prin comutarea
comutatorului DIP S1 la
2 si folosind DIS
pentru a detecta
temperatura, parametrii
de verificare fiind de
la P88.33 la P88.38.
Valoare  |105°C corespunde
medie de  |yalorii de esantionare
P41.2 | esantionare pentru calibrarea de la O la 1960 o
1 pentru temperaturii aici. 4095
calibrarea
PT100_1 de la 0 la 4095
Valoare mare |185°C corespunde
de valorii de esantionare
P41.2 | esantionare pentru calibrarea dela O la 2662 o
2 pentru temperaturii aici. 4095
calibrarea
PT100_1 de la 0 la 4095
Valoare de |.15°C corespunde
esantionare |yjorii de esantionare
P41.2 scazuta pentru calibrarea dela O la 845 o
3 pentru temperaturii aici. 4095
calibrarea
PT100_2 de la 0 la 4095
Valoare  |105°C corespunde
medie de  |yalorii de esantionare
P41.2 | esantionare pentru calibrarea de la O la 1960 o
4 pentru temperaturii aici. 4095
calibrarea
PT100_2 de la 0 la 4095
Valoare mare |185°C corespunde
de valorii de esantionare
P41.2 | esantionare pentru calibrarea de la O la 2662 o
S pentru temperaturii aici. 4095
calibrarea

PT100_2

de la 0 la 4095
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
0: Dezactivat
1: Calibrati valoarea de
esantionare scazuta a
PT100_1
2: Calibrati valoarea
medie de esantionare
PT100_1
3: Calibrati valoarea de
P41.2 Comanda de |esantionare mare a
6. calibrare a |PT100_1 Ola6 0 x
temperaturil | 4. Calibrati valoarea de
esantionare scazuta a
PT100_2
5: Calibrati valoarea
medie de esantionare
PT100_2
6: Calibrati valoarea de
esantionare mare a
PT100_2
P41.2
7
pT:a Rezervat
P41.5
0
P42: Parametrii optiunii cardului PLC (rezervat)
P43: Parametri de comunicare PROFINET
P43.0 Rezervat
0
0: mesaj standard 1
1: Mesaj personalizat 1
Nota: Numai mesajul
personalizat 1 accepta
citirea si scrierea
parametrilor. Cand este
P43.0 Selectarea |ales mesajul standard
1' mesajului |1, P43.02 péna la Olan1 1 x
PROFINET |P43.23 sunt invalide.
in mesajul standard
ZSW, bit7 la bit9, bit11
la bit13 si bit15 sunt
invalide.
Eficient doar pentru
comunicarea PROFINET
P423'O PZD2 primire |O: Dezactivat 0 la 30 0 x
1: Frecventa de
P43.0 .. |referintd (0,00 pana la
3 PZD3 primire P02,10) 0 la 30 0 x
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba

P4j.0 PZD4 primiti 0 la 30 0 x
P453'0 PZD5 primiti 0 la 30 0 x
P4§'O PZD6 primire 0 la 30 0 x
PA?‘O PZD7 primire 0 la 30 0 X
p4§'° PZD8 primire 0 la 30 0 y
P4§'O PZD9 primiti 0 la 30 0 x
P403'1 PZD10 primiti 0 la 30 0 X
P31 pzD11 primig 0 la 30 0 <

2: Limita superioara de

referinta a cuplului de

actionare (de la 0,0 la

300,0%, curent

nominal al motorului)

3! Limitd de referintd

superioara a cuplului

de franare (0,0 pana la

300,0%, curent
P43 nominal al motorului)

2 | PZD12 primi’;i 4: Referin’;é de CUp|U 0 la 30 0 X

(-300,0 pani la
300,0%, curent
nominal al motorului)

5! Limita superioara de
referinta a frecventei
FWD (de la 0,00 la
P02,10)

6: Referinta limita
superioara a frecventei
REV (de la 0,00 la
P02,10)

7: Referintd de
tensiune (separare VF)
(de la 0 la 1000)

8: Comanda terminala
de_intrare virtuald (0 _la
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
ei' valori implicita | mba
parametri PZD (P43.02
P433.’I Fesggazck 0: Dezactivat 0 Ia 30 0 9
1: Frecventa de
P431| Feedback |referinta (0,01 Hz) 0 1 30 0 §
4 PZD3 2: Referinta rampa
(0,01 Hz)
P453'1 Fesggj‘:k 3: Frecventa de iesire | 0 la 30 0 x
(0,01 H2)
P43.1 Feedback |4: Tensiune de iesire
6 P7D5 (1V) 0 la 30 0 X
p431| Feedback i: Curent de iesire (0,1 0 la 30 0 )
7 PzZD6 )
6: Tensiune magistrala
P483.1 Fesggng (0,1 V) 0 la 30 0 x
7. Puterea motorului
P43.1| Feedback |(01%) 0 1a 30 0 §
9 PZD8 8: Rezervat
9: curent de excitare
P43.2 Feedback
0 PZD9 (0,1 A) 0 la 30 0 X
10: Curent de cuplu
P413.2 Fiezcj[l):)1aock (0,1 A) 0 la 30 0 y
11: Cuvant de stare (de
la O la OXFFFF)
P43.2| Feedback 0 la 30 0 y
2 PZDN 12: Cod de eroare (de
la O la 46)
13: stare DI1 la DI4 (0
la OxFFFF)
14: starea DI5 la DI8
15: stare DO (de la O
la OxF)
16: tensiune de intrare
Al1 (0 pana la 10,00
V)
17: Tensiune de intrare
p432| Feedback Al2 (-10,00 V la 10,00
: Vv
3 P7D12 ) 0 la 30 0 X

18: Frecventa de
intrare HDI (de la O la
50.000 kHz)

19: lesire AO (0,00
pana la 100,00%)

20: lesire HDO1 (de la
0 la 50.000 kHz)

21: lesire HDO2 (0
pana la 50.000 kHz)

22: referinta PID
(-100,0% pana la
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Codu! . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
100,0%)
23: Feedback PID
(-100,0% pana la
100,0%)
P43.2
4
pT:a Rezervat
P43.3
3
P50: Parametrii de stare a optiunii
0: Nicio optiune
1. PROFINET
2: EtherCAT
. 3: optiunea 10
P50.0| Tipul de *
0 optiune 1 |4* Modbus TCP 0la7 0
5: CANopen
6: IP EtherNet
7: PROFINET trei in
unu
0: Nicio optiune
1: PROFINET
2: EtherCAT
. 3: optiunea 10
P50.0| Tipul de "
1 optiune 2 |4 Modbus TCP 0la7 0
5: CANopen
6: IP EtherNet
7: PROFINET trei in
unu
Cele: tipul cardului 10
corespunzator cardului
optional 1
0: 3 DI + 2RO
; 1 2 PT100 + 1 RO
P50.0 t|.p de o ‘ 0 la OxFF 0 *
2 optiune 10 | zeci: tipul cardului 10

corespunzator cardului
optional 2

0: 3 DI + 2 RO
1. 2 PT100 + 1 RO
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Codu! . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
0: Dezactivat
P50.0| Starea DI a Olaoxm | o | *
3 optiunii 10 |1: Activat
0: Dezactivat
P50.0 Starga PO a 0 la Ox11 0 "
4 optiunii 10 [1: Activat
p50.0| versiunea 0,00 pana la
) software a |0,00 pana la 99,99 ! P 0,00 *
5 A 99,99
optiunii 1
Versiunea a
PSO.0| software a |0,00 pana la 99,00  |0:00 panalal 445 |
6 L 99,99
optiunii 2
P50.0| Starea OP a |y | g5535 0la 65535 | O *
7 optiunii
Valoarea de
numarare a
P5§'° erori |0 la 65535 0 la 65535 | O *
CANopen
RX&TX
Valoarea AD
P50.0 .. de la O la "
9 a tempgraturu de la 0 la 4095 4095 0
auxiliare
Valoarea A s
P50.1 . A s o -40 pana la o "
0 tempgraturu 40 péna la 200°C 200°C 0°C
auxiliare
P50.1
1
pzlaana Rezervat
P50.3
9
P88: Corectie AIAO (parametrii producatorului)
P97: Defectiune si parametri de protectie
Cele:
0: Limita curentului
impuls cu impuls
dezactivata
1: Limita curentului
impuls-cu-impuls
. activata
pP97.0 Activare
0 eroare Zeci: 0 la Ox1111 | Ox10M x

O: Eroare de detectare
a pierderii fazei de
intrare hardware
dezactivata (numai
pentru 18,5 kW si mai
mult)

1: Eroare de detectare
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

a pierderii fazei de
intrare hardware
activata (numai pentru
18,5 kW si mai mult)

Sute:

0: Preavertizare de
suprasarcina
dezactivata

1: Preavertizare de
suprasarcina activata

Mii:
0: Supracurent de
franare dezactivat

1: Supracurent de
franare activat

P97.0

Activare
suprimare
blocare

Cele:

O: Suprimarea blocarii
supratensiunii este
dezactivata

1: Suprimarea blocarii
supratensiunii este
activata

Zeci:

0: Suprimarea blocarii
subtensiunii este
dezactivata

10 Suprimarea blocarii
subtensiunii este
activata

2: Oprire sub tensiune
Sute:

O: Suprimarea blocarii
la supracurent este
dezactivata

1: Suprimarea blocarii
supracurentului este
activata

Mii:
0: Eroare limitd curent

impuls cu impuls
dezactivata

1: Eroare de limita de
curent impuls cu
impuls activata

0 la 0x1121

0x1101

P97.0

Nivel limita
curent

20 pana la 200%

20 pana la
200%

150%

P97.0

Coeficientul
de ajustare a
limitei

Interval: de la 0 la 100

0 la 100

20
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Codul

- . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . S
i valori implicita | mba
curentului
Tensiune de
P97.0| actiune de A x 600 péana la
4 suprimare a 600 péna la 750 V 750V 720 V ©)
supratensiunii
Coeficientul
proportional |Defineste coeficientul
P97.0 al Jproportional al de la 0 Ia
regulatorului |regulatorului de 10 O
5 ; . - “ 1000
de tensiune |[tensiune magistrala la
la blocarea |oprirea supratensiunii.
supratensiunii
P97.0 Rezervat
6
Coeficientul
proportional |Defineste coeficientul
al proportional al
P97.0 regulatorului |regulatorului de viteza de la 0 la 60 O
7 NN . : 1000
de viteza la |de rotatie la oprirea
blocarea supratensiunii.
supratensiunii
P97.0 Rezervat
8
Coeficientul
proportional |Defineste coeficientul
al proportional al
P97.0 regulatorului |regulatorului de de la 0 la 40 O
9 - . X y 1000
de tensiune |[tensiune magistrala la
la blocarea |oprirea subtensiunii.
subtensiunii
Coeficientul |Defineste coeficientul
integral al |integral al regulatorului
P97.1| regulatorului |de tensiune magistrala | de la 0 Ia 20 o
0 de tensiune |la oprirea subtensiunii. 1000
la oprirea ||nterval: de la O la
subtensiunii {1000
Cand tensiunea
. magistralei este mai
Tensiune de | .3 R -
actiune de | Mica decéat aceasta
P97.11! suorimare a valoare, suprimarea 400 péana la 460 V 9
) primar blocarii subtensiunii va 460 V
opririi . o
... |fi declansata pentru a
subtensiunii y ’ -
scadea frecventa si a
creste tensiunea.
Timp de Cand tensiunea
judecatd de magistralei este mai .
P71 recuperare a |Mare decat P97.13, 00 panala | ,4 o |
2 blocarii | convertizorul opreste 100,0 s
subtensiunii |Scaderea frecventei

dupa timpul de
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

intarziere definit aici.

P97.1

Tensiune de
pauza pentru
suprimarea
blocarii
subtensiunii

Cand tensiunea
magistralei este mai
mare decéat aceasta
valoare, convertizorul
nu mai scade
frecventa.

460 pana la
500 V

485 V

P97.1

Activare
protectie
impotriva

pierderii de
faza

Cele:

0: Protectia Tmpotriva
pierderii fazei de
intrare este dezactivata

1: Protectia impotriva
pierderii fazei de
intrare este activata

Zeci:

0: Protectia impotriva
pierderii fazei de iesire
este dezactivata in
timpul functionarii

1: Protectia impotriva
pierderii fazei de iesire
este activata in timpul
functionarii

Sute:

0: Detectarea
scurtcircuit la masa la
pornire este
dezactivata

1: Detectare scurtcircuit
la masa la pornire
activata

Mii:
0: Protectia impotriva
pierderii fazei de iesire

inainte de rulare este
dezactivata

1 Protectia impotriva
pierderii fazei de iesire
inainte de rulare este
activata

0 la Ox11M1

0x1100

P97.1

Protectia
impotriva
erorilor si
proprietatea
alarmei 1

0: Coasta pentru a
opri

1: Decelerati pentru a
opri

2: Continua sa alergi

Cele: Pierdere faza de
intrare (rezervat)

Zeci: pierdere de faza
de iesire (rezervat)

Ola 0
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
Sute: rezervat
Mii: rezervat
0: Coasta pentru a
opri
1: Decelerati pentru a
opri
Protectia 2. Continud s5 alerai
5g7 1 impotriva : Continua sa alergi
6. erorilor si  |Unele: eroare de 0 la 0x2002 0 O
proprietatea |citire/scriere EEPROM
alarmei 2 Zeci: rezervat
Sute: rezervat
Mii: 485 eroare de
comunicare
0: Coasta pentru a
opri
1: Decelerati pentru a
opri
Protectia |2: Continua sa alergi
impotriva . .
P97 erorilor si Unele: ventilator 0 la 0x222 | 0x002 O
7 L blocat-rotor
proprietatea
alarmei 3 |Zeci: suprasarcina
motorului
Sute: supraincalzirea
motorului
Mii: rezervat
0: Coasta pentru a
opri
1: Decelerati pentru a
Protectia  |©OP"
P97 1 impotriva  [2: Continua sa alergi
’ erorilor si 0 la 0x20 0 O
8 LT Cele: Rezervate
proprietatea
alarmei 4 |Zeci: suprasarcina de
alimentare 24 V
Sute: rezervat
Mii: rezervat
Activare
resetare  10: pezactivati
P997'1 automata . o 0la1 1 @)
anormala |1+ Activati
STO
Timp de
pg7.2| detectare a |44 ana 1a 1000 s
0 pre- 0,0 s O
supraincarcari
i motorului
P97.2 | Valoarea de |50,0% péana la 100,0% | 50,0% pana | 80,0% O
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
detectare a
1 pre= la 100,0%
suprasarcinii
motorului
i *
P97.2| Defectiune 0 la Ox11M 0 la OX1M 0
2 faza U
P97.2| Defectiune 0 la OX1MM 0 *
3 de fazs V 0 la OX1MM
P97.2| Defectiune 0 la OX1MM 0 *
4 de fazs W 0 la OX1MM
Pragul de
protectie A x
P97.2| ! N A x o 0 péna la o
5 |mpAotr|vva‘ ) 0 péna la 200°C 200°C 120°C O
supraincalzirii
motorului
Cele:
0: Fara senzor de
temperatura
1: PT1000
Tip senzor |5: KTY84-130
P97.2 de ) 0x00 pana 0 o
6 temperatura 3: PT100 la 0x13
motor Zeci:
0: canal temperatura
motor PT100_1
1: Canal temperatura
motor PT100_2
Valoarea de
detectare a A s
P97.2 - A x o 0,0 pana la o
7 abat‘eru 0,0 pana la 50,0% 50,0% 0,0% @)
excesive a
vitezei
Timp de Cand este setata la
detectare a [0,0 s, protectia -
P97.2 abaterii impotriva abaterii 0,0 pana la 10 s O
8 . . . 10,0 s
excesive a |vitezel este
vitezei dezactivata.
Cand exista defectiuni,
convertizorul incepe sa
se reseteze conform
intervalului definit de
. . P97.31. Dupa ce sunt
pg7 o | Incercari de |atinse incercarile de
9' resetare resetare automaté’ 0 la 100 0 O
automata

puteti reseta numai
prin comenzile de
resetare manuala. Daca
existd comenzi de
resetare manuala in
timpul resetare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
automata, numarul de
resetare automata va fi
sters.
Cénd unitatea
functioneazd normal,
fara defectiuni timp de
600 s, numarul de
resetare a erorilor va fi
sters.
0 inseamna ca functia
de resetare automata
este dezactivata.
Actiunea
releului in | o: pezactivat
ng'?’ timpul | 0la 1 0 o
resetare 10 Activat
automata
Interval de A x
P97.3 resetare 2,0 pana la 600,0 s 2,0 pana la 50 s O
1 9 600,0 s
automata
P927.3 degg:lcalsent 0: Nicio vina 0 la 65 0 *
1: Supracurent in
007 3 Cel mai ?g]&lil acceleratiei
3' recent tip de 0 la 65 0 *
eroare 2: Supracurent in
timpul decelerarii
(0C2)
3! Supracurent in
timpul functionarii la
vitezd constantd (OC3)
4: Supratensiune in
timpul acceleratiei
(OV1)
5: Supratensiune in
timpul decelerarii (OV2)
6: Supratensiune in
Al doilea cel timpuvl func’;ionévrii la
P973| mai recent |Vitezd constantd (OV3) o6 0 .
4 tip de 7: Defectiune de la 65
defectiune |subtensiune (Uv)

8: Pierdere faza de
intrare (SPI)

9: Pierdere faza de
iesire (SPO)

10: Protectia modulului
de alimentare (drv)

11: Supraincalzirea
invertorului (OH1)

12: Supraincalzire
punte redresor (OH2)
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

13: suprasarcina unitatii
de curent alternativ
(oL1)

14: Suprasarcina motor
(OL2)

15: Defectiune externa
(EF)

16: Eroare de
citire/scriere EEPROM
(EEP)

17 485 eroare de
comunicare (CE)

18: Timeout de
comunicare EtherCAT
(E-CAt)

19: Eroare de detectare
curenta (ItE)

20: Timp de expirare a
comunicatiei CANopen
(E-CAN)

21: Pierdere feedback
PID (FbL)

22: Timeout
comunicatie EtherNet
IP (E-IP)
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Codul
functi
ei

Nume

Descriere

Interval de
valori

Valoare
implicita

Schi
mba

23: Supracurent
rezistenta de franare
(broC)

24: Eroare de reglare
automata (tUN)

25: Rezervat

26: Timeout de
comunicare PROFINET
(E-Pn)

27: Timp de expirare a
comunicatiei cardului
10 (E-lo)

28: Timp de expirare a
comunicatiei Modbus
TCP (E-TCP)

29: Rezervat
30: Rezervat
31: Rezervat
32: Rezervat

33: Defectiune de
scurtcircuit la masa
(GdF)

34: Eroare abatere
viteza (dEv)
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
35 pana la 38:
rezervat

39: Supraincalzirea
motorului (OH3)

40: Rezervat

41: suprasarcina sursa
de alimentare 24 V
(240L)

42 pana la 45:
rezervat

46: Eroare de
comunicare la nivel de
placa (bCE)

47: Rezervat

48: Eroare BootLoader
(bLt)

49: Versiunea
software-ului placii de
alimentare nepotrivita
(VEr)

50: Timeout pentru
incarcarea si
descarcarea
parametrilor (UPdnE)
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
ei' valori implicita | mba
51: Supracurent de
intrare curent Al
(AIOC)
52: Rezervat
53: ventilator blocat-
rotor (FAnN)
54: Pre-suprasarcina
(POL1)
55: Optiune 10
suprasarcina 24 V (lO-
OoL)
56: Pierdere faza de
intrare hardware (HSPI)
57: Eroare pozitionare
zero DI (POFL)
Tensiunea 58: Pierdere senzor
P97.3 | magistralei la A x 0,0 pana la "
5 | defectiunea |00 PaNa 18 65535V | "gega 5y | 0.0V
curentului
Curentul real A
P97.3 A s 0,0 pana la "
6 la defectul |0,0 pana la 999,9 A 999,9 A 0,0 A
curent
Frecventa de
P97.3 rulare la 0,00 pana la 655,35 0,00 pana la 000 Hz| *
7 defectiunea [Hz 655,35 Hz !
curenta
Starea unitatii
PO7.31 AC1a g 13 OxFFFF 0 la OXFFFF | 0 *
8 defectiunea
curenta
p97.3| Temperatura . on| -40,0 pan3 o N
9 punt” 40,0 pana la 150,0 C la 150’0 OC 0,0 C

invertorului la
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
defectiunea
curenta
P97.4 Rezervat
0
Starea
terminalului
P917‘4 de intrare la |0 la OxFF 0 la OxFF 0 *
defectiunea
curenta
Starea
terminalului -
Po7.4 de iesire la |0 pana la OxF 0 pana la 0 *
2 T OxF
defectiunea
curenta
Durata de
functionare A x
P97.4 T A x .| 0,0 pana la . "
3 dupa 0,0 pana la 65535 min 65535 min 0,0 min
defectiunea
curenta
Tensiunea Ay
P97.4 . . A x 0,0 péna la "
4 mgglstralel la|0,0 péna la 6553,5 V 6553,5 V 00V
ultima eroare
P97.4 | Curent real la Ax 0,0 péna la "
5 ultima eroare 0,0 pana la 999,9 A 9999 A 0.0 A
Frecventa de
P97.4| rulare la cea |0,00 pana la 655,35 0,00 pana la 000 Hz| *
6 mai recenta |Hz 655,35 Hz !
eroare
Starea unitatii
PO97.4| ACla cea 14 1, oxFFFF 0 la OXFFFF | 0 *
7 mai recenta
eroare
Temperatura
podului
P97.4 | invertorului la A s o 0,0 pana la o "
8 cea mai 0,0 péana la 150,0 °C 150.0 °C 0,0°C
recenta
eroare
P97.4 Rezervat
9
Starea
terminalului
PO7,5| de intrare la | |, oxfF Ola OXFF | 0 *
0 cea mai
recenta

eroare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . RN
i valori implicita | mba
Starea
terminalului
P97.5| de |e$|re‘la 0 pan3 la OxF 0 péna la 0 "
1 cea mai OxF
recenta
eroare
Durata de
P97.5| functionare A x .| 0,0 pana la : *
> dup3 ultima 0,0 pana la 65535 min 65535 min 0,0 min
eroare
Tensiunea
magistralei la A x
pP97.5 i - 0,0 pana la "
3 cea de'a 0,0 pana la 65535 V 65535 V o0V
doua ultima
eroare
Curentul real
P97.5| la a doua Al x 0,0 péna la "
4 ultima 0,0 péna la 999,9 A 999,9 A 0,0 A
defectiune
Frecventa de
P97.5| rulare la a |0,00 pana la 655,35 0,00 pana la 000 Hz| *
5 doua ultima |Hz 655,35 Hz !
eroare
Starea unitatii
PO7.51 ACla cea | 1o oyFFFF 0 la OXFFFF | 0 *
6 de-a doua
defectiune
Temperatura
puntii
P97.5 | invertorului la A x o 0,0 pana la o "
7 cea de-a 0,0 pana la 150,0 °C 150,0 °C 0,0°C
doua
defectiune
P97.5 Rezervat
8
Starea
terminalului
P97.5| de intrare la 0 la OXFF 0 la OXFE 0 "
9 cea de-a
doua ultima
eroare
Starea
terminalului -
P97.6 de iesire la a|0 pana la OxF 0 pana la 0 *
0 T OxF
doua ultima
eroare
Durata de
P97.6| rulare la a Al x .1 0,0 pana la . "
1 doua ultima 0,0 péana la 65535 min 65535 min 0,0 min

eroare
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . L
i valori implicita | mba
P98: Parametrii unitatii
P98.0 . de la O la "
0 Nr. de serie |de la 0 la 1000 1000 0
P98.0| Versiunea Ax 0,00 péna la "
1 software nr. 0,00 pana la 99,99 99,99 0,00
Software de
P98.0| performanta A s 0,00 pana la "
5 versiunea 0,00 péna la 99,99 99 99 0,00
curenta Nr.
Versiunea de
ardere a
P98.0 | software-ului - 0,00 pana la "
3 de 0,00 péna la 99,99 99 99 0,00
performanta
nr.
Putere de iesire, de la b q
P98.0| Capacitate |O la 999,9 kW 0 pana la e?\?ec?e .
4 nominala (setat automat in 999,9 kW model
functie de model)
0 pana la 999 V
P98.0| Tensiunea P . 0 pana la Depend "
5 nominala | (setat automat in 999 V ent de
functie de model) model
0 pana la 999,9A
P98.0 Curent P . 0 pana la Depec?d "
6 nominal (setat automat in 999,9 A ent de
functie de model) model
Codul de
P98.0| bare al 14\ o FrFF 0 la OXFFFF | 0 *
7 | producatorulu
i1
Codul de
P98.0| bare al 14\ o FFFF 0 la OXFFFF | 0 *
8 |producatorulu
i 2
Codul de
P98.0| bare al 14\ o rrFF 0 la OXFFFF | 0 *
9 | producatorulu
i3
Codul de
PO8.T| bare al 14\ ovFFFF 0 la OXFFFF | 0 *
0 | producatorulu
i 4
Codul de
PO8.T| bare al 14\ ovFFFF 0la OXFFFF| 0 *
1 producatorulu
i5
P981| Codul de |0 la OxFFFF 0 la OxFFFF 0 *
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Codul

. . Interval de | Valoare | Schi
functi Nume Descriere . . .
i valori implicita | mba
bare al
2 | producatorulu

i 6
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Descrierea parametrului

Formatul parametrului este prezentat mai jos:

Codul . Interval de Valoare
. Numele functiei . S
functiei ’ valori implicita
4.1 POO: Parametrii de management al sistemului
P00.00 Selectarea modului meniu Ola 2 1

0: Mod meniu rapid

Sunt afisati doar parametrii legati de punerea in functiune rapida. Acesti parametri pot fi modificati pentru a
porni sau opri rapid unitatea.

1 Mod meniu complet
Toti parametrii functiei sunt afisati (cu exceptia unor coduri de functie ascunse asociate).
2: S-a schimbat modul de meniu de memorie

Sunt afisati doar parametrii care sunt diferiti de setarile din fabrica (cu exceptia P00.03).

P00.01 Parola utilizator | 01la 65535 | 0 |

Parola utilizatorului este folosita pentru a interzice persoanei neautorizate sa vizualizeze si sa modifice
parametrii functiei.

Pentru a seta parola:

Introduceti acest cod de functie, introduceti un numar din patru cifre ca parold de utilizator si apoi apasati
tasta " pentru a confirma.

Pentru a schimba parola:

Apasati tasta ,” pentru a intra in starea de verificare a parolei si introduceti parola originala din patru cifre
pentru a intra in starea de editare a parametrilor. Selectati P00.01, setati noua parola si apasati tasta de
confirmare.

Pentru a sterge parola:

Apasati tasta " pentru a intra in starea de verificare a parolei si introduceti parola originald din patru cifre
pentru a intra in starea de editare a parametrilor. Selectati P00.01, stergeti parola si apasati tasta de
confirmare.

&WARNING

Pastrati corect parola utilizatorului. Nu exista o parola de utilizator in mod implicit.

P00.02 Rezervat
P00.03 Setarea paramgtrllor de 0la 2 0
protectie

Acest cod de functie determind nivelul de protectie al parametrilor unitatii, inclusiv:

0: Toate datele pot fi modificate.

1: Numai setarea digitala de referinta a frecventei principale P02.09 si acest cod de functie pot fi modificate.
2: Numai acest cod de functie poate fi schimbat.

Daca doriti sa modificati alti parametri ai functiei, setati acest cod de functie la 0. Dupa ce acesti parametri
de functie sunt modificati, puteti seta acest cod de functie la nivelul de protectie dorit.

P00.04 Selectarea functiilor cheie 0 la 0x0410 0
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Thousands Hundreds

4{&\59-\-5&

Function selection of the STOP key

0: STOP key valid only in the panel control
channal

1 STOR key valid in all control channels

Function selection of multi-function M key
0: Mo function

1 FWD JOG

20 REV JOG

3: PWD and REV switchover

4: command channel switchover {cyelic)

I Reserved

Fig. 7-1 Selectarea functiilor tastelor
Unul loc: Rezervat
Locul zecilor: Selectarea functiei tastei STOP/RESET

Tabelul 7-1 Modul de lucru al tastaturii

Locu
[ . .
. Functie Descriere
zecil
or
Invalid atunci

cand nu este
0 |in modul de
control al
panoului

Tasta STOP este valabild numai in canalul de control
al panoului de operare.

Opriti Tn
conformitate L 3
cu modul Tasta STOP este valabila in canalele de comanda de
definit atunci |operare a panoului, terminalului si portului serial.

cand nu va Apésati acest buton, iar unitatea se va opri conform

aflati in modul | modului de oprire definit de P08.06.
de control al

panoului

&WARNING

Cand tasta STOP/RESET este utilizatd ca tasta de resetare a erorilor ,RESET", aceasta este valabild numai in
canalul de comanda de operare a tastaturii locale. Cand apasati tastele ,RUN" si ,STOP” in acelasi timp,
unitatea se va opri.

Locul sutelor: selectarea functiei tastei M

Cand este setata la 0, tasta M este dezactivata.

Cand este setata la 1, tasta M este folositda ca FWD JOG.
Cand este setata la 2, tasta M este folosita ca REV JOG.

Cand este setata la 3, tasta M este folosita ca comutare de directie FWD/REV. in canalul de comand3 de
operare a panoului de operare, puteti comuta directia frecventei de iesire online.

Cand este setata la 4, tasta M este folosita ca tastda de comutare a canalului de comanda, valabild numai in
timpul opririi. Secventa operatiunii de comutare a canalului de comanda:

Canalul de comandé al panoului de operare (REM oprit) - Canalul de comanda al terminalului (REM activat)
- Canalul de comanda al portului serial (REM intermitent) - Canalul de comanda al panoului de operare
(REM oprit).
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&WARNING

Canalul de comanda de operare are efect imediat dupa ce utilizati tasta M pentru comutare.

Loc de mii: Rezervat

P00.05 Initializarea parametrilor Ola3 0

0: Parametri reinscriptibili

Cand este setat la O, toti parametrii pot fi modificati.

1: Stergeti inregistrarile defectiunilor

Cand este setat la 1, inregistrarile de eroare legate de P97.32-P97.61 vor fi sterse.
2: Reveniti la setéarile din fabrica

Cand este setat la 2, toti parametrii inainte de P97.32 (excluzénd parola utilizatorului P00.01 si parametrii de
afisare a starii convertizorului PO1) vor fi restabiliti la setarile din fabrica.

3: Restabiliti unii parametri la setarile din fabrica (parametrii motorului nu au fost restaurati)

Céand este setat la 3, o parte din parametrii vor fi restabiliti la setarile din fabrica, excluzdnd parametrii
motorului.

P00.06 Comavnq.a de a.ctuallzare a 0la 1 0
placii de alimentare

O: Dezactivat
Nu este permisa actualizarea placii de alimentare.
1. Activat

Permis sa actualizeze placa de alimentare.

P00.07 Copierea parametrilor Ola 4 0

0: Nicio operatiune

1: Parametrii unitatii Tncarcati pe tastatura

2: Parametrii tastaturii descarcati pe unitate (toti)

3: Parametrii tastaturii descarcati in convertizor (excluzand parametrii motorului)

4: Parametrii tastaturii descarcati in convertizor (humai parametrii motorului)

4.2 PO1: Parametrii de dfisare a stdrii

Grupul PO1 este utilizat pentru a monitoriza unii parametri de stare ai variatorului si ai motorului si pentru a
afisa canalul de referinta de frecventa, referinta de frecventa, referinta PID, feedbackul PID, eroarea PID si asa
mai departe.

P01.00 Canalul de frecventa principal Ola 8 0

Monitorizeaza canalul frecventei principale in modul de functionare comun. Afiseaza O intr-un mod de rulare
neobisnuit.

Frecventa principald de 0.00 pana la
referinta P02.10

Monitorizeaza valoarea de referintd a frecventei principale in modul de functionare comun. Afiseaza O intr-un
mod de rulare neobisnuit.

P01.01 0

Referinta de frecventa 0.00 péna la
auxiliard P02.10

Monitorizeaza valoarea punctului de referintd al frecventei auxiliare in modul de functionare comun. Afiseaza O
intr-un mod de functionare neobisnuit sau fara referinta auxiliara.

P01.02 0
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0.00 pana la
P02.10

Monitorizeaza frecventa finala dupa combinarea frecventei principale si a frecventei auxiliare. O valoare pozitiva
inseamna alergare inainte, iar o valoare negativa inseamna alergare inapoi.

P01.03 Referinta de frecventa 0

- “ - | 0.00 pana la
P01.04 Referinta de frecventa rampa P02.10 0
Afiseaza referinta curentd a frecventei rampei a convertizorului.
. 0.00 pana la
P01.05 Frecventa de iesire P02.10 0
Afiseaza frecventa actuala de iesire a unitatii.
. - 0 pana la
P01.06 Tensiune de iesire 65535 \/ 0
Afiseazd tensiunea curenta de iesire a unitatii.
L 0,0 pana la
P01.07 Curent de iesire 65535 A 0
Afiseaza curentul curent de iesire al unitatii.
-300,0 pana
P01.08 Curent de cuplu la 300,0% 0
Monitorizeaza curentul de cuplu curent al unitatii ca procent din curentul nominal al motorului.
. -300,0 pana
P01.09 Curent incitant la 300,0% 0
Monitorizeaza curentul de excitare curent al unitatii ca procent din curentul nominal al motorului.
P01.10 Versiunea tastaturii nr. 0,002p5asna Iz 0
. 0,0 pana la
PO1.M Putere de iesire 65535 kW 0
Afiseaza puterea curenta de iesire a unitatii.
o .| 0.00 pana la
P01.12 Frecventa estimata a motorului P02.10 0
Afiseazd frecventa estimata a rotorului in conditii de vector ih bucla deschisa.
Frecventa masurata a -P02.10 pana
U motorului la P02.10 .
Afiseaza frecventa reala de iesire a motorului.
Consumul de energie 0 péna la
UL acumulat H al unitatii 65535 kWh 9
Afiseazd consumul de energie acumulat al unitatii.
PO115 Consumul de energie 0 pana la 0

acumulat L al unitatii 3600

Afiseaza consumul de energie acumulat al unitatii. Dupa acumularea de 3600 de ori, se adauga suplimentar 1
kWh la P01.14.

0,0 pana la

P01.16 Tensiune magistrala 65535 V

Afiseaza tensiunea curenta de magistrala a unitatii.

P01.17 Starea de functionare a unitatii| O la OxFFFF 0
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Hundreds

‘Thousands Tens ‘ Ones ‘

Bitd: Stop/Run
Bitl: PWD/REV
Bit2: Zero speed running

Bit3: Accelerating

Bit4: Decelerating

BitS: Running at constant speed
BitG: Pre-excitating

BitT: Tuning

Bit&; Overcurrent imiting

Bit9: Bus overvoltage limiting

Bitld: Torque limiting

Bitll: Speed reached (speed mode)/
Speed limiting (torque mode)

Bitl2: Drive in fault
Bit13: Speed control
Bitld: Torgue control
Bitl5: Reserved

Fig. 7-2 Starea de functionare a unitatii
LED-urile plaseaza Bit0: STOP/RUN

Cand unitatea este oprita, bitO este 0, in caz contrar, este 1.
LED-urile plaseaza Bitl: FWD/REV
Cand unitatea este in FWD, bitO este 0, in caz contrar, este 1.

Pentru alti biti, daca conditia este indeplinita, acestia vor fi 1.

P01.18 | starea DI1 la DI4 0 la Ox1111 0

=

LEDL Dilstate
LEDZ: DI2 state
LED3: DI3 state
LED4: DI4 state

Fig. 7-3 Starea terminalului DI

Afiseaza starea pornit/oprit de la DI1 la DI4. ,0" inseamna ca terminalul este oprit, iar ,1" Ihnseamna ca
terminalul este pornit.

| POL19 | starea DI5 la DI8 0 la Ox1111 0

=

LEDL DIS state
LEDZ: DI state
LED3: DI7 state
LED4: DIB state

Fig. 7-4 Starea terminalului DI

Afiseaza starea pornit/oprit de la DI5 la DI8. ,0" inseamna ca terminalul este oprit, iar ,1" inseamna ca
terminalul este pornit.

| PO120 | DO stare 0 la Ox1111 0

=

LEDL DO1lstate
LEDZ: DO2 state
LED3: DO3 state
LED4: RO1state

Fig. 7-5 Starea terminalului DO
Codul functiei P01.20 poate afisa starea bornelor de iesire DO1, DO2, DO3/RO2 si RO1. Cand exista semnal de
iesire, locul corespunzator LED-ului va fi setat ca 1. De exemplu, daca exista semnal de iesire numai pe DOT,
LED1 va afisa 1, iar P0O1.20 va afisa 0001. Daca exista semnal de iesire numai pe RO1, P01.20 va afisa 1000.

. . 0,00 pana la

P01.21 Tensiunea de intrare All 10,0 V 0
. . -10,00 pana

P01.22 Tensiunea de intrare Al2 la 10,0 V 0
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P01.21 si P01.22 afiseaza tensiunea de intrare Al Tnhainte de reglare.

. 0,00 pana la
P01.23 curent de intrare Al 20,00 mA 0
Afiseaza curentul de intrare All.
. 0,00 pana la
P01.24 curent de intrare Al2 20,00 mA 0
Afiseaza curentul de intrare Al2.
. 0,00 pana la
P01.25 lesire AO1 100,00% 0
Afiseaza iesirea AO1 (procent).
0,00 pana la
P01.26 Frecventa HDI 50,00 kHz 0
Afiseaza frecventa de intrare HDI.
0,00 pana la
P01.27 Frecventa HDO1 50,00 kHz 0
0,00 pana la
P01.28 Frecventa HDO2 50,00 kHz 0
Afiseaza frecventa de iesire HDO1 si HDO2.
. -100,0% pana
P01.29 Referinta PID la 100,0% 0
-100,0% pana
P01.30 Feedback PID la 100,0% 0
-100,0% pana
P01.31 Abaterea PID la 100,0% 0
. -100,0% pana
P01.32 lesire PID la 100,0% 0

P01.29-P01.32 afiseaza procentul referintei ih bucla inchisa a procesului, feedback-ul,

grupul P14 in raport cu intregul interval.

abaterea si iesirea din

P01.33 lesire proportionala PID _1?a0'10c;/o°,op§,né 0
P01.34 lesire integrald PID '1?a0'1°5/0°'0pi”é 0
P01.35 lesire derivats PID '1?a°'1°(;/0°10p(2”é 0
P01.36 AD actual al All de 4'89% la 0
P01.37 AD actual al Al2 de 4'89% la 0

P01.33-P01.35 afiseaza iesirea proportionald, integrald si derivata (procent) a controlerului PID.

P01.36 si P01.37 afiseaza valorile AD curente ale Al1 si Al2, utilizate pentru verificare.

AD actual al temperaturii de la O Ila
AU motorului 4095 ¢
Afiseazd valoarea actuald AD a temperaturii motorului.
. -40°C pana
P01.39 Temperatura motorului la 200°C 0

Temperatura motorului inseamna temperatura motorului masurata efectiv. Interval de afisare a temperaturii:
-40°C péana la 200°C; precizie: *5%

P01.40 Valoarea numarului 0 la 65535 0
codificatorului
|  POL41 | lesire bucld de viteza | -300,0% | 0 |
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pana la

300,0%
Afiseaza iesirea (procentul) controlerului buclei de viteza.
-300,0%
P01.42 Referintd de cuplu pana la 0
300,0%
Afiseaza referinta de cuplu a convertizorului ca procent din curentul nominal al motorului.
. . . 0 pana la
P01.43 Viteza de rotatie a motorului 65535 rpm 0
. L 0 pana la
P01.44 Viteza liniei 65535/min 0
. 0,0 pana la
P01.45 Putere de iesire 6553,5 kW 0
Afiseaza viteza actuala de rotatie, viteza liniei si puterea de iesire a motorului.
Temperatura podului -40,0 pana la
PO[-46 invertorului 150,0 °C 0
Afiseaza temperatura curenta a podului invertorului din interiorul unitatii.
Durata de functionare 0 pana la 59
P01.47 acumulata a unitatii (min) min 0
Durata de functionare 0 pana la
ROT:48 acumulata a unitatii () 65535 h 2
Durata curentd de functionare | 0 pana la
FULEE a unitdtii (min) 65535 min 0
Durata de functionare 0 pana la
P acumulata a ventilatorului 65535 h 0

Afisati durata de functionare acumulata, durata de functionare curenta a unitatii si durata de functionare

acumulata a ventilatorului.

P01.51 PLC curent PAS 0 la 15 0
Afiseazd PASUL curent al PLC-ului simplu.
Biti de ordin inalt ai timpului
PO1.52 de rulare STEP curent al PLC e 0
Afiseaza cei 16 biti inalti ai timpului curent de rulare STEP al PLC-ului simplu.
Not&: ora actuald=P01.52 << 16+P01.53
PO1.53 Biti de ordin scazut din timpul | 0,0 pana la 0
’ de rulare STEP curent al PLC 6553,5 s
Afiseazd cei 16 biti inferiori ai timpului curent de rulare STEP al PLC-ului simplu.
P01.54 Intrare de contor 0 la 65535 0
P01.55 Restul contorului de lungime 0 la 65535 0
Afiseaza intrarea contorului si mementoul contorului de lungime.
.. -40,0 pana la o
P01.56 Temperatura puntii redresoare 200,0 °C 0°C
Afisare frecventa definita de | 0.00 péna la
U utilizator P02.10 Y
4.3 PO2: Parametrii functiei de bazd
| P02.00 | Selectarea modului de control 0la3 2

0: svC1

1: SVC2 (numai pentru motoarele asincrone)
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2: control V/F (numai pentru motoarele asincrone)

3: FVC

| P02.01 Alegerea motorului 0la1 0

0: Motor 1
1: Motor 2

Parametrii motorului 1 si motorului 2 corespund grupului PO3 si grupului P20 separat. Configurati parametrii in
functie de conditiile actuale.

P02.02 Selectare? canalului de 0la 2 0
comanda de operare

MV820 are trei canale de comanda de operare.

0: Panou de operare

Utilizati RUN, STOP si tasta M (setat la functia JOG) pentru control.

1: Terminal

Utilizati terminale de comanda externe (FWD, REV, FWD JOG, REV JOG) pentru control.
2: Comunicare

Folosit porturile seriale, placile de extindere a magistralei si alte metode de comunicare pentru control.

&WARNING

In timpul ruldrii, nu este permisa comutarea canalului de comand& de operare prin schimbarea acestui cod de
functie, folosind terminale externe sau tasta M.

P02.03 Selecta[ea canalulu! de 0la3 0
comanda de comunicare

Cand P02.02=2, sunt disponibile urmatoarele canale de comunicare:
0: Canal Modbus / Canal Modbus TCP
1 si 2! rezervat

3: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

&WARNING

Nota: Trebuie instalata o optiune inainte de a utiliza Modbus TCP, EtherCAT, PROFINET si CANopen.

P02.04 Directia de alergare O0la1 0

Aceasta functie este valabila pentru panoul de operare si canalele portului serial si invalida pentru canalul
terminalului.

O: aceeasi directie

1: Directia opusa

Selectarea sursei de frecventa

P02.05 R
principala

Ola 8 0

0: Setare digitala P02.09
Cand convertizorul este pornit, setati valoarea P02.09 ca referinta de frecventa curenta.

Cand unitatea functioneaza sau se opreste, puteti utiliza tastele ,A" si ,A" de pe tastatura pentru a schimba o
astfel de frecventa.

1: referintd Al

2: referinta Al2
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Al si Al2 sunt doua canale fizice independente pentru referintd analogica.

Al este canalul de intrare a semnalului analogic. Cand Al este setat la intrarea semnalului de tensiune,
domeniul sau de intrare este: Al1: 0 la 10 V, Al2: -10 la 10 V; cand Al este setat la intrarea semnalului curent,
domeniul de intrare curent atat pentru Al1, cat si pentru Al2 este de la O la 20 mA. Al1 accepta intrare single-
ended, iar Al2 accepta atat intrare single-ended, céat si intrare diferentiala.

Pentru semnalele de intrare analogice ajustate (-10 V la O V la +10 V), este specificat dupd cum urmeaza:
0 V péna la +10 V, inainte, frecventa corespunzatoare definitd in grupul PO9.

0 V péna la -10 V, invers, frecventa corespunzatoare definitd inh grupul PO9.

3: Referintd HDI puls de mare viteza

Frecventa pulsului terminalului este folosita ca sursa a frecventei principale si poate fi introdusa numai de
terminalul 10. Pentru detalii, consultati Grupul PO9.

4: Referinta simpla de programare PLC

Programul PLC simplu este folosit ca sursa a frecventei principale. Frecventa curenta de referinta, timpul de
functionare si metoda ciclului sunt determinate de Grupul P13.

5: Referinta de rulare cu mai multe viteze

in acest mod, terminalele cu mai multe viteze sunt combinate pentru a forma diferite referinte cu mai multe
viteze. Pentru detalii, consultati functiile terminalului.

6: Referintd de control PID

Frecventa principala este determinatd de calculul PID in bucla inchisd a procesului.

7: Referinta Modbus / Modbus TCP

Frecventa este setata de portul serial Modbus sau de setarea frecventei Modbus TCP.
8: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Frecventa este setata de placa de extensie a magistralei.

Selectarea sursei de frecventa

P02.06 L
auxiliara

Ola 8 4

0: Setare digitala P02.09

Setarea digitala P02.09 este utilizata ca sursd de frecventa auxiliara.
1: referinta Al

2: referintd Al2

All si Al2 sunt utilizate ca sursa de frecventd auxiliara.

3: Referintda HDI puls de mare viteza

Frecventa auxiliara este determinata de frecventa pulsului terminalului si poate fi introdusa numai de terminalul
10. Pentru detalii, consultati Grupul PO9.

4: Referinta simpla de programare PLC

Programul PLC simplu este folosit ca sursa de frecventa auxiliara.

5: Referinta de rulare cu mai multe viteze

Referinta cu mai multe viteze este folosita ca sursa de frecventa auxiliara.
6: Referinta de control PID

Procesul PID este folosit ca sursd de frecventa auxiliara.

7: Referinta Modbus / Modbus TCP
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Frecventa este setata de portul serial Modbus sau de setarea frecventei Modbus TCP.
8: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Frecventa este setata de placa de extensie a magistralei.

&WARNING

@ Cand alegeti 1, 2 si 3 ca sursa de frecventa auxiliara, puteti face selectii in codul functiei Grupul P09
pentru a alege daca polaritatea pozitiva/negativa a frecventei auxiliare de iesire este decisa de analogul sau
de impulsul Thsusi sau de codul de functie P02.04.

@ Canalele sursa pentru frecventa principala si frecventa auxiliara se exclud reciproc.

P02.07 Domeniul dg refe'r.m'ga al 0la 1 0
frecventei auxiliare
0: Frecventa maxima de iesire
1: Frecventa principala de referinta
P02.08 Calculul sursei de [eferln’ga de 0la5 0
frecventa

0: Frecventa principala

Numai referinta de frecventa principala este utilizata ca referinta de frecventa.
1: Frecventa auxiliara

Numai referinta de frecventa auxiliard este utilizata ca referinta de frecventa.
2: Principal + Auxiliar

Suma frecventei principale de referinta si a frecventei de referinta auxiliara este utilizatd ca referinta de
frecventa.

Cand polaritatea frecventei combinate este opusa celei a frecventei de referinta principale, referinta de
frecventd este O.

3! Principal - Auxiliar

Referinta de frecventa principald minus referinta de frecventa auxiliara este utilizata ca referinta de frecventa.
4: Max (referinta principala, referinta auxiliara)

Selectati valoarea maxima absoluta dintre referinta principala si referinta auxiliara ca referinta de frecventa.

Cand polaritatea referintei de frecventd auxiliara este opusa celei de referinta a frecventei principale, referinta
de frecventd principala este referinta de frecventa.

5: Min (referinta principala, referinta auxiliara)
Selectati valoarea minima absoluta dintre referinta principala si referinta auxiliara ca referinta de frecventa.

Cand polaritatea referintei de frecventd auxiliara este opusa celei de referinta a frecventei principale, referinta
de frecventa este O.

0,00 Hz pana
la P02.11

Cand canalul de referintd al frecventei principale este setat digital (P02.05=0, 5), acest parametru este punctul
de referinta initial al frecventei de referintd a frecventei principale a convertizorului.

50,00 Hz

P02.09 Setare digitald a frecventei

. . P02.11 pana
P02.10 Frecventa maxima de iesire la 599.00 Hz 50,00 Hz
. L P02.12 péana
P02.11 Frecventa limita superioara la P02.10 50,00 Hz
P02.12 Frecventa limita inferioara 0,00 Hz pana 0,00 Hz
b la P02.11
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Frecventa maxima de iesire este cea mai mare frecventa permisa de convertizor, cum ar fi Fmax in Fig. 7-6;

Frecventa limita superioara este cea mai mare frecventa permisa in functionare setata de utilizator, cum ar fi
FH in Fig. 7-6;
Frecventa limita inferioara este cea mai joasa frecventa permisa in functionare setata de utilizator, cum ar fi
FL in Fig. 7-6;

Fb din Fig. 7-6 este frecventa de baza de operare, definitda ca frecventa de iesire corespunzatoare minima
atunci cand convertizorul emite cea mai mare tensiune in modul V/F.

Output &
voltage

FL FH F Fmax

Output'
frequency

Fig. 7-6 Definirea parametrului limita de frecventa

AU‘MRNING

@) Frecventa maxima de iesire, frecventa limita superioara si frecventa limita inferioara trebuie setate cu atentie
in functie de parametrii actuali de pe placuta de identificare a motorului controlat si de nevoile conditiilor
de functionare.

@ Intervalul limita al frecventei superioare si inferioare nu are niciun efect asupra operatiunii JOG, dar va
afecta reglarea automatad a motorului (identificarea parametrilor).

@ Pe langa frecventa limita superioara si frecventa limita inferioara, frecventa de iesire a unitatii in timpul
functionarii este limitatd si de frecventa de pornire, frecventa de pornire a franarii DC la oprire, frecventa
de salt si alti parametri.

@ Fig. 7-6 arata relatia dintre frecventa maxima de iesire, frecventa limita superioara si frecventa limita
inferioara. Observati intervalele de valori in timpul setarii.

© Limitele superioare si inferioare de frecventd sunt utilizate pentru a limita frecventa reala de iesire a
motorului. Daca frecventa de referinta este mai mare decat frecventa limita superioara, dispozitivul va
functiona la frecventa limita superioara; daca frecventa de referinta este mai mica decat frecventa limita
inferioara, dispozitivul va functiona la frecventa limita inferioard; iar daca frecventa de referinta este mai
mica decat frecventa de pornire, dispozitivul va functiona la frecventa zero.

] 0 pana la Dependent
P02.13 Timp de accelerare 1 6000,0 s de model

j 0 pana la Dependent
P02.14 Timp de decelerare 1 6000,0 s de model

Timpul de accelerare se refera la timpul necesar unitatii pentru a accelera de la frecventa zero la frecventa
maxima de iesire (P02.10). Timpul de decelerare se referd la timpul necesar variatorului pentru a decelera de

la frecventa maxima de iesire (P02.10) la frecventa zero.

| P02.15 tip GP 0la1 0
O: tip G
1 tip P
“ 2,0 pana la Dependent
P02.16 Frecventa purtatoare 12,0 kHz de model

AU‘MRNING

@) Frecventa purtatoarei afecteaza zgomotul motorului in timpul functionarii si, de obicei, este setata de la 3 la
5 kHz. Pentru ocazii care necesita functionare silentioasa, poate fi setat la 6 pana la 8 kHz.
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@ Cénd frecventa purtatoarei este peste setarea din fabrica, unitatea trebuie sa fie redusa cu 5% pentru
fiecare crestere de 1 kHz.

@ Sub control vectorial, frecventa purtatoarei nu trebuie sa fie mai mica de 2 kHz. (sub control vectorial,
frecventa purtdtoarei poate fi setatd de la 2 la 16 KHz, aplicabild pentru toate modurile de control.)

P02.17 Parametru personallzat de 0la1 0
utilizator
7.4 PO3: Parametrii motorului 1
P03.00 Selectarea tipului de motor 0la1 0
0: Motor asincron
1: Motor sincron
P03.07 Puterea nominala a motorului | 0,1 pana la Dependent
’ asincron 3000,0 kW de model
P03.02 Tensiunea nominala a 0 pana la Dependent
) motorului asincron 1200 V de model
P03.03 Curentul nominal al motorului | 0,8 pana la Dependent
) asincron 6000,0 A de model
P03.04 Frecven’;a.nommala a 0,01 Hz pana 50,00 Hz
motorului asincron la P02.10
P03.05 Viteza nominala a motorului 1 pana la Dependent
) asincron 36000 rpm de model

Motorul controlat 1 este un motor asincron aici.

Pentru a intra Tn grupul de parametri motor 1, trebuie sa setati P02.01 la O si P03.00 la 0. Pentru a asigura
performanta controlului, setati corect valorile P03.01-P03.05 conform parametrilor de pe placuta de identificare

a motorului.

Puterea nominald a motorului si a unitatii trebuie s fie egald. In general, puterea motorului poate fi mai mic
decat unitatea cu doud niveluri sau mai mare decéat unitatea cu un nivel. In caz contrar, performanta

controlului va fi afectata.

&WARNING

Rezistenta
P03.06 SEeUIUy 0,001 pana la 65535 | Dbependent
motorului de model
asincron
Rezistenta
P03.07 el 0,001 pana la 65535 | Dependent
motorului de model
asincron
0,01 mH pana la 655,35 mH
Inductanta de | (putere de antrenare = 55
P03.08 scurgere a kW) Dependent
: motorului 0,001 mH pana la 65,535 mH| de model
asincron (putere de antrenare > 55
kW)
0,1 mH pana la 6553,5 mH
Inductanta (putere de antrenare = 55
P03.09 reciproca a kW) Dependent
’ motorului 0,01 mH pana la 655,35 mH de model
asincron (putere de antrenare > 55
kW)
Curentul fara
P03.10 sarcina a 01 pana la 6553,5 A IRl
motorului de model
asincron
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Cand P03.00 este setat la O (motorul 1 este asincron), parametrii motorului de mai sus sunt ilustrati in Fig. 7-

7.

R X X1
o———\\ M—
— -—

G

Fig. 7-7 Schema circuitului echivalent pentru motorul asincron in regim permanent

in Fig. 7-7, R1, X1, R2, X21, Xm si lo indica rezistenta statorului, inductanta de scurgere a statorului, rezistenta
rotorului, inductanta de scurgere a rotorului, inductanta reciproca si respectiv curentul fara sarcina. Codul
functiei P0O3.08 este suma inductantei de scurgere a statorului si a inductantei de scurgere a rotorului.

Daca parametrii motorului asincron sunt deja cunoscuti, scrieti valoarea reald in P03.06-P03.09 corespunzator.
P03.10 este curentul fara sarcina al motorului asincron unde utilizatorul poate introduce direct valoarea

curentului farad sarcina.

Daca parametrii motorului sunt reglati automat, valorile setate ale P03.06-P03.10 vor fi actualizate dupa

reglarea automata.

Dupa ce puterea motorului PO3.01 este schimbata, convertizorul va seta P03.02-P03.10 la parametrii impliciti

corespunzatori puterii motorului.

Coeficientul de saturatie

0 pana la

P03.11 magnetica a rmezglw de fier 100,0% 80,0%
al motorului asincron 1
Coeficientul de saturatie 0 pans Ia
P03.12 magnetica a miezului de fier b o 68,0%
. 100,0%
al motorului asincron 2
Coeficientul de saturatie 0 pans Ia
P03.13 magnetica a miezului de fier P o 57,0%
S 100,0%
al motorului asincron 3
Coeficientul de saturatie 0 pani la
P03.14 magnetica a miezului de fier P o 40,0%
S 100,0%
al motorului asincron 4
Specificati coeficientul de saturatie magnetica a miezului de fier al motorului asincron de la
P03.15 Puterea nominala a motorului | 0,1 pana la Dependent
’ sincron 3000,0 kW de model
P03.16 Tensiunea nominala a 0 pana la Dependent
) motorului sincron 1200 V de model
PO3.17 Curentul nominal al motorului | 0,8 pana la Dependent
) sincron 6553,5 A de model
P03.18 Frecventa nominala a 0,01 Hz pana | Dependent
) motorului sincron la P0O2.10 de model

Motorul controlat 1 este un motor sincron aici.

la 4.

Pentru a intra in grupul de parametri motor 1, trebuie sa setati P02.01 la O si P03.00 la 1. Pentru a asigura
performanta controlului, setati corect valorile P03.15-P03.18 conform parametrilor de pe placuta de identificare

a motorului.

P03.19

Numarul de perechi de poli ai
motorului sincron

de la 1 la 128

Folosit pentru a seta numarul de perechi de poli ai motorului sincron.

P03.20

Rezistenta 0,001 pana la

65,535 Q

Dependent
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(putere de antrenare = 55
statorului kW)

motorului 0,0001 pana la 6,5535 Q de model
sincron (putere de antrenare > 55
kW)

0,01 pana la 655,35 mH

Inductanta axa (putere de antrenare = 55

¢ kW) Dependent
PO3.21 | D a motorului 14 501 pana la 65,535 mH de model
lliteben (putere de antrenare > 55
kW)

0,01 pana la 655,35 mH

el S (putere de antrenare = 55

kW) Dependent
P03.22 | g a motorului 4501 hans 1a 65,535 mH de model
sincron (putere de antrenare > 55
kW)
EMF spate cu Dependent

P03.23 0,0 péna la 6553,5 V

motor sincron de model

Specificati parametrii de control ai unui motor sincron, care pot fi identificati prin reglare automata sau
introdusi manual prin cautarea parametrilor motorului corelati.

P03.27 Auto-tuning motor Ola3 0

Ofera functia de reglare automata a motorului in starea statica sau rotativa, dupa cum se aratd mai jos:
0: Nicio operatiune

1. Reglare automata a parametrilor piesei in starea statica

2: Reglare automata completa a parametrilor in starea de rotatie

3: Reglare automata completa a parametrilor in starea statica

Factor de protectie la 0,0 pana la o
POSZS suprasarcina a motorului 300,0% 10R;0%
P03.29 Actlvareg Protec’glel la . 0la 1 1
suprasarcina a motorului

0: Dezactivat
1: Activat

Pentru a implementa o protectie eficienta la suprasarcina pentru diferite tipuri de motoare de sarcina, este
necesar sa reglati curentul de iesire maxim admisibil al convertizorului, asa cum se aratd in Fig. 7-8.

Current HCA +‘“

100%
200%f - - --=--Pe>

Motor overload protection factor yOGSdpEy

160%

1 minute 1 (Time E-_ﬁ/,;;

Fig. 7-8 Setarea factorului de protectie la suprasarcina a motorului

Valoarea de ajustare difera in functie de nevoile utilizatorului. in aceleasi conditii, dacd este necesard protectia
rapida atunci cadnd motorul este supraincarcat, trebuie sa setati P03.28 la o valoare mic3a; in caz contrar,
setati-o la o valoare mare.
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&WARNING

Daca curentul nominal al motorului de sarcind nu se potriveste cu curentul nominal al unitatii, puteti seta
P03.28 pentru a realiza protectia la suprasarcina a motorului.

4.3 PO4: Parametrii codificatorului motorului 1

1 pana la

65535 1024

P04.00 Codificator PPR

Folosit pentru a seta codificatorul PPR al motorului 1.

Parametrul codificatorului local, setat in functie de impulsurile pe rotatie (PPR) ale codificatorului de impulsuri
(PG) selectat.

&WARNING

Setati corect acest parametru, mai ales cand un senzor de viteza este in functiune; in caz contrar, motorul
poate sa nu functioneze.

P04.01 Tip de codificator Olabs 0

Folosit pentru a seta tipul de codificare a motorului 1.

0: Fara codificator

1: encoder ABZ

2: Rezolvant

3: Encoder ABZ + STO
4: Rezervat

5: Resolver + STO

Secventa de faza A/B a

codificatorului incremental ABZ 0 la 0

P04.02

0: Atacant, A il conduce pe B

1: invers, B conduce A

Parametrul codificatorului local

Cand motorul merge inainte, A conduce B; iar cand motorul functioneaza invers, B conduce A.

Daca directia secventei de cablare dintre interfata locald PG a unitatii si PG se potriveste cu directia secventei
de cablare dintre convertizor si motor, valoarea trebuie setatd la ,0" (FWD); in caz contrar, ar trebui sa fie
setat la ,1" (REV). Schimband acest parametru, puteti ajusta relatiile corespunzatoare ale directiilor de cablare
fara a fi nevoie sa reconectati.

&WARNING

Daca codul functiei este setat incorect, unitatea va raporta eroarea PG PG1, iar secventa fazelor va fi
identificatda automat dupa reglarea automata a rotatiei.

Timp de detectare a 0.0 pin3 la
P04.03 deconectarii codificatorului o P 0,0
10,0 s
ABZ
P04.04 Selectarea clasel‘de tensiune 0la 1 0
a cardului PG

05V
112 V

P04.05 Activare semnal Z Ola 2 0

0: Dezactivati
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1: Metoda de corectie 1 (reglarea automata a rotatiei in modul bucla inchisa este necesara)

2: Metoda de corectie 2 (reglarea automata a rotatiei nu este necesara)

PO4.06 Compensarga _unghlulul 0,0 péna la 0.0
motorului sincron 360,0
P04.07 Pozitia |n|';[ala a motorului 0,0 pana la 0.0
sincron 360,0
P04.08 Activarea corectarii ‘unghlulm 0la 2 2
rezolutorului
0: Dezactivati
1: Activati modul de corectie 1
2: Activati modul de corectie 2
P04.09 Activare MTPA 0la1 1
0: Dezactivati
1: Activati
Mod de pornire rapida
AUIY sincrona in bucla inchisa ABZ Ulet L
0: Dezactivati
1: Activati
Valoarea ciclului necesara 3400 pan3 la
P04.1 pentru reglarea automata a P 3400
AP 65535
pozitiei
Valoarea diviziunii in frecventa
P04.12 necesara pentru reglarea Ola?9 0
automatd a pozitiei
P04.13 Versiune card PG 0 la 65535 0
P04.14 Activare deconectare card PG Ola1 1
0: Eroare de deconectare invalida
1: Eroare de deconectare valida
Reglare automata a pozitiei A x
P04.15 initiale inainte de pornirea G000 e 0
e 0x12
motorului sincron
P04.23 Coeﬂmept qe coref:’;|e sincron 0 la 100 40
al axei Q in bucla deschisa
e | SEEMER G GOICER & BTl | 5 aq 30
D sincron in bucla deschisa
Coeficient de filtru de viteza de la 0 la
UL sincron in bucla deschisa 1000 12
Curent de injectie sincron pe | 0% pana la
e axa D in bucla deschisa 100% e
Frecventa purtatoare de joasa 10 oan3 la
P04.27 frecventa in bucld deschisa ' %O 4.0
sincrona :
Ajustare Kp de urmarire a 10 pana la
P2 vitezei 1000 e
Ajustarea Ki de urmarire a 10 pana la
U2 vitezei 1000 e
Curent tinta de urmarire a 30% pana la o
P04.30 vitezei 200% 100%
4.6 PO5: Parametrii de control vectorial al motorului 1
P05.00 Castigul proportional al buclei |1 pana la 100 10
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de viteza 1
Timpul integral al buclei de | 0,01 pana la
P vitez3 1 10,00 s 050 &
P05.02 Frecventa de comutare 1 0,00 Hz pana 5,00 Hz
i la P02.11
Castigul proportional al buclei A s
P05.03 de vitezd 2 1 péna la 100 10
Timpul integral al buclei de | 0,01 péana la
SUals vitezs 2 10,00 s e &
P05.05 Frecventa de comutare 2 0,008H2  pana 10.00 Hz
i la P02.11

Folosit pentru a regla castigul proportional si timpul integral pentru bucla de viteza. Codurile de functionare
P05.00 pana la P05.05 sunt valabile in modul de control vectorial si servesc ca parametri Pl ai motorului 1 la
viteza mare si la viteza mica.

P05.00 si P05.01 sunt parametrii Pl ai buclei de viteza cénd frecventa de rulare este mai mica decat frecventa
de comutare ASR 1 (P05.02), iar P05.03 si P05.04 sunt parametrii Pl ai buclei de vitezd cand frecventa de
rulare este mai mare decéat frecventa de comutare ASR 2 (P05.05). Cand se afla intre frecventa de comutare 1
si frecventa de comutare 2, cele doud seturi de parametri Pl sunt comutate liniar.

Cresterea castigului proportional P poate accelera raspunsul dinamic al sistemului. Totusi, daca P este prea
mare, sistemul este predispus la oscilatii. Reducerea timpului integral pot accelera raspunsul dinamic al
sistemului. Cu toate acestea, daca | este prea mic, sistemul are depasiri mari si oscileaza usor. De obicei,
castigul proportional P este ajustat mai intai pentru a creste P cat mai mult posibil fara a oscila sistemul.
Apoi, timpul integral | este ajustat astfel incat sistemul sa aiba atat raspuns rapid, cat si depasiri mici.
parameter
PO5.00

P0O5.01

POS.03
PO5.04

-

PO5.02 PO5.05 Frequenrcy f

Fig. 7-9 Parametrul PI

&WARNING

Daca parametrul Pl nu este bine selectat, sistemul poate produce o defectiune la supratensiune (daca nu
existd nicio rezistentd de frénare externa sau unitate de franare) dupa o pornire rapida la viteza mare, care se
datoreaza feedback-ului de energie produs in starea de franare regenerativa a sistemului in timpul caderii
dupa depasirea vitezei. Acest lucru poate fi evitat prin ajustarea parametrului PI.

in modul de control vectorial, puteti seta castigul proportional P si timpul integral | al regulatorului de vitez&
pentru a modifica caracteristicile de raspuns la viteza ale controlului vectorial.

@) Compozitia regulatorului de viteza (ASR)

Dupa cum se arata in Fig. 7-10, KP este castigul proportional P si Ti este timpul integral I.

Torque current

Frequency 4 dSp_ee_d reference
reference O ev|al|unl Kp (1+ —1) | Output h
i TisS filter -
Tarque
offset
. feren
Actual speed Torque limit feference

(PD5.09, PO5.11)

Fig. 7-10 Diagrama simplificata a ASR
Cand timpul integral este setat la 0 (P05.01=0, P05.04=0), nu exista niciun efect integral, iar bucla de viteza
este un regulator proportional simplu.
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@ Setarea castigului proportional P si a timpului integral | al regulatorului de turatie (ASR)

Larger P A K Sb@ il 6
Reference speed OA E w £
Smaller P \i EPORLD |

(a)

Smaller integral time I

»y BDYELD
Reference speed OA e W E —

Larger integral time I ' \» y B¥bsl 6

(b)
Fig. 7-11 Relatii dintre rdspunsul la pas si parametrii PI
Cresterea castigului proportional P poate accelera raspunsul dinamic al sistemului. Totusi, daca P este prea
mare, sistemul este predispus la oscilatii.

Reducerea timpului integral pot accelera raspunsul dinamic al sistemului. Cu toate acestea, daca | este prea
mic, sistemul are depasiri mari si oscileaza usor, asa cum se arata in Fig. 7-11.

De obicei, castigul proportional P este ajustat mai intdi pentru a creste P cat mai mult posibil fard a oscila
sistemul. Apoi, timpul integral | este ajustat astfel incat sistemul sa aiba atat raspuns rapid, cat si depasiri
mici. Fig. 7-12 prezinta curba de raspuns la treapta de viteza atunci cand P si | sunt bine selectati (curba de
raspuns la viteza poate fi observatd cu borna de iesire analogica AO1, referindu-se la parametrii Grupului P10).

A
Reference speed o A g w g

g

Fig. 7-12 Raspuns pas cu raspuns dinamic bun

&WARNING

Daca parametrul Pl nu este bine selectat, sistemul poate produce o defectiune la supratensiune (daca nu
existad nicio rezistentd de frénare externa sau unitate de frénare) dupa o pornire rapida la viteza mare, care se
datoreaza feedback-ului de energie produs in starea de franare regenerativa a sistemului in timpul caderii
dupa depasirea vitezei. Acest lucru poate fi evitat prin ajustarea parametrului PI.

@ Reglarea parametrului Pl pentru regulatorul de vitezd (ASR) la vitezd mare/joasa

Daca sistemul necesitd un raspuns rapid atat la viteza mare, cat si la viteza mica cu sarcina, frecventa de
comutare ASR (P05.02 si P05.05) poate satisface nevoile. in general, castigul proportional P poate fi crescut si
timpul integral | poate fi micsorat relativ pentru a imbunatati raspunsul dinamic atunci cand sistemul
functioneaza la frecventa joasa. Parametrii regulatorului de viteza sunt ajustati in conformitate cu urmatoarea
ordine in majoritatea cazurilor:

@ Selectati frecventele de comutare adecvate P05.02 si P05.05.

@ Reglati céastigul proportional P05.03 si timpul integral P05.04 la viteza mare pentru a va asigura ca
sistemul nu oscileaza si are un raspuns dinamic bun.
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@ Reglati céstigul proportional P05.00 si timpul integral P0O5.01 la viteza mica pentru a va asigura ca sistemul
nu oscileaza si are un raspuns dinamic bun la frecventa joasa.

Coeficientul de compensare al| 50 pana la

HUee alunecarii 200%

100%

Folosit pentru a seta coeficientul de compensare a alunecarii atunci cand motorul 1 este un motor asincron.

Este valabil numai atunci cand P02.01 este setat la O si P03.00 este setat la O.

Constante de timp filtru bucla | 0.00 pana la

de viteza 20.00 s
lesirea regulatorului de viteza (ASR) este trecutd printr-un filtru de intarziere pentru a obtine curentul de
referinta al cuplului. PO5.07 este utilizat pentru a seta constanta de timp a filtrului de iesire al buclei de viteza
a motorului 1. In general, nu este necesara nicio modificare.

P05.07 0,02 s

Castig de supraexcitare prin 50 pana la o
PO control vectorial 200% 1%
Folosit pentru a seta castigul de supraexcitare al motorului 1 sub control vectorial.

PO5.09 Sursa I|m.|ta superioara a 0la5 0

cuplului de actionare

Setare digitala a limitei 0.0 pan3 Ia
P05.10 superioare a cuplului de /) pana 150,0%

. 300,0%
actionare

Folosit pentru a seta canalul fizic pentru limita de cuplu de antrenare.
0: Setare digitald (P05.10)

P05.10 este limita cuplului de antrenare.

1: AN

2: Al2

Tensiunea/curentul maxim de intrare Al (10 V / 20 mA) poate corespunde la 300% din referinta de cuplu
nominala.

3: HDI

Frecventa maxima de intrare PULSE (50 kHz) a terminalului poate corespunde la 300% din referinta de cuplu
nominald. Pentru relatiile corespunzatoare dintre intrarea si iesirea impulsului, consultati descrierea Grupului
PO9.

4: Modbus / Modbus TCP

Valoarea limita a cuplului de actionare este setata de Modbus / Modbus TCP.

5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Valoarea limita a cuplului de actionare este setata de EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP.

Sursa limita superioara a
e cuplului de franare 0las 0
Setare digitala a limita 0.0 pan3 la
P05.12 superioara a cuplului de P o 150,0%
fra 300,0%
rénare
P05.13 Reglarea excitatiei Kp Oe?ggola 2000
P05.14 Reglarea excitatiei Ki ng)aggola 1300
P05.15 Reglarea cuplului Kp Oggggola 2000
- 0 péna la
P05.16 Reglarea cuplului Ki 60000 1300

Folosit pentru a seta canalul fizic pentru limita de cuplu de franare.
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0: Setare digitala (P05.12)

P05.12 este limita cuplului de franare.
1 AN

2: Al2

Tensiunea/curentul maxim de intrare Al (10 V / 20 mA) poate corespunde la 300% din referinta de cuplu
nominala.

3: HDI

Frecventa maxima de intrare PULSE (50 kHz) a terminalului poate corespunde la 300% din referinta de cuplu
nominala. Pentru relatiile corespunzatoare dintre intrarea si iesirea impulsului, consultati descrierea Grupului
PO9.

4: Modbus / Modbus TCP

Valoarea limita a cuplului de franare este setata de Modbus / Modbus TCP.

5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Valoarea limita a cuplului de franare este setata de EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP.

Qutput torque
A

REV, braking FWD, drive

Braking torque_ o
limit channel | Constant Drive torgue limit
| Constant torque channel
| torgue =——— — -
I
I
I
1

|

Constant | Constant
pow er | power

Constant : Constant
power : power

Motor speed

I o Constant

Drive torque limit torque
channel Constant
torgue - — — — —

Braking torque
limit channel

REV, drive PWD, braking

Fig. 7-13 Diagrama controlului cuplului

AU‘MRNING

Valoarea limitd a cuplului poate fi doar pozitiva. Daca referinta este negativa, limita de cuplu va deveni
automat O.

P05.17 Separarea integrala O0la1 0
0: Dezactivat
10 Activat
P05.18 Cgeﬂmeqtul de slgblre a 0 la 100 5
campului motor sincron
Curent maxim de slabire a 0 péna la o
PO campului 120,0% 10307
Coeficientul de autotuning de | 0,0 pana la o
Flis.20 slsbire a campului 120,0% 0B
P05.21 Multiplu mtggral dg slabire a |0.000 pana la 0
campului 1.200
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4.« PO6: Parametrii de control al cuplului motorului 1

P06.00 Activare controlul cuplului Ola1 0

0: Dezactivat

1: Activat

Prin acest cod de functie, controlul vitezei si controlul cuplului pot fi comutate.
0: Mod de control al vitezei

in acest mod, motorul este controlat de referinta de viteza, iar ASR-ul intern este eficient. Modul de control al
vitezei trebuie utilizat in cooperare cu valoarea limitd a cuplului de antrenare si valoarea limita a cuplului de
franare.

1: Modul de control al cuplului

in acest mod, ASR intern este ineficient, iar valoarea de referintd a cuplului poate fi selectatd conform codului
functiei P06.01. Sub controlul cuplului, viteza motorului poate creste din cauza nepotrivirii dintre referinta de
cuplu si cuplul de sarcina, asa ca trebuie sa setati corect limita de viteza.

&WARNING

Sub control vectorial, modul de control al vitezei si modul de control al cuplului pot fi comutate prin terminal.
Cand P06.00 este setat la O si functia terminalului (47) este invalida, modul curent este controlul vitezei; daca
functia terminalului este valida, modul va fi comutat pe controlul cuplului. Cand P06.00 este setat la 1 si
functia terminalului (47) este invalida, modul curent este controlul cuplului; dacad functia terminalului este valida,
modul va fi comutat pe controlul vitezei. Pentru detalii, consultati ,Functia nr.47 a terminalelor: terminalul de
comutare al controlului vitezei si al cuplului” din P09.03-P09.10.

P06.01 Canal de referinta de cuplu Ola5 0

Folosit pentru a seta canalul fizic de referintda de cuplu in controlul cuplului.
0: Setare digitala

Referinta de cuplu este setata de codul de functie P06.02, iar domeniul de setare digitala a referintei de cuplu
este de la -300% la +300%.

1: A
2: Al2

Tensiunea/curentul maxim de intrare Al (10 V / 20 mA) corespunde la 300% din cuplul nominal. Pentru relatiile
specifice dintre intrarea Al si cuplul, consultati descrierea Grupului PO9. Intrarea pozitiva/negativa a Al
corespunde valorii pozitive/negative a referintei de cuplu.

3: HDI

Frecventa maxima de intrare PULSE (50 kHz) a terminalului poate corespunde la 300% din referinta de cuplu
nominald. Pentru relatiile corespunzatoare dintre intrarea si iesirea impulsului, consultati descrierea Grupului
PO9.

4: Modbus / Modbus TCP

Dispozitivul gazda seteaza referinta curenta de cuplu a unitatii prin interfata standard RS485 incorporata in
unitate sau optiunea Modbus TCP.

Pentru detalii despre metoda de programare, metoda de operare si protocolul de comunicare, consultati
Protocolul de comunicare Modbus sau descrierea optiunii Modbus TCP.

5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Dispozitivul gazda seteaza referinta curenta de cuplu a unitatii prin interfata magistrala de extensie EtherCAT /
PROFINET / CANopen / EtherNet IP.
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Pentru utilizare aferenta, consultati P40 Parametrii optiunii Bus.

-300,0%
P06.02 Setare digitala a cuplului pana la 0,0%
300,0%

Intervalul de setare digitala al referintei de cuplu este de la -300,0% la +300,0%.

Timpul de
P06.03 accelerare/decelerare de
referinta de cuplu

0 pana la

60000 s 6,0 s

Folosit pentru a seta timpul de accelerare/decelerare a cuplului sub controlul cuplului. Este invalid sub
controlul vitezei.

Specifica timpul necesar sistemului pentru a atinge cuplul de referinta din cuplul curent.

Canal de limitare a vitezei
P06.04 FWD Ola5b 0
Setare digitala a limitei vitezei | 0,00 Hz pana
P06.05 FWD la PO2.11 0,00 Hz
P06.06 Canalul de I:_\r,rél\t/are a vitezei 0las5 0
Setare digitala a limitei vitezei | 0,00 Hz pana
P06.07 REV la PO2.11 0,00 Hz

Codurile de functie P06.04 pana la P06.07 sunt valabile numai in modul de control al cuplului.

Limitele de viteza ale motorului in controlul cuplului sunt stabilite de codurile de functie P06.04 pana la
P06.07. in modul de control al cuplului, daca viteza motorului depaseste limita de viteza, comanda interna a
cuplului comuta la iesirea regulatorului de vitezd (ASR) pentru a controla viteza motorului.

Codurile de functie P06.04 si P06.06 sunt utilizate pentru a selecta canalul limitd de viteza maxima a
motorului FWD si, respectiv, REV.

Canale de limitare a vitezei FWD si REV:

0: Setare digitala

Limitele FWD si REV sunt stabilite de codurile de functie P06.05 si P06.07.
1: A

2: Al2

Valoarea Al este utilizatd ca limitd de vitezd in controlul cuplului. Relatile Al-viteza sunt determinate de curba
Al din grupul P09.

3: HDI

Frecventa maxima de intrare PULSE (50 kHz) a terminalului poate corespunde la 100% din referinta limita de
viteza (frecventa maxima de iesire P02.10). Pentru relatiile corespunzatoare dintre intrarea si iesirea impulsului,
consultati descrierea Grupului P09.

4: Modbus / Modbus TCP

Dispozitivul gazda seteaza referinta curenta pentru limita de viteza a unitatii prin interfata standard RS485
incorporata in unitate sau optiunea Modbus TCP.

Pentru detalii despre metoda de programare, metoda de operare si protocolul de comunicare, consultati
Protocolul de comunicare Modbus sau descrierea optiunii Modbus TCP.

5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Dispozitivul gazda seteaza referinta curenta pentru limita de viteza a unitatii prin interfata magistrala de
extensie EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP.

Pentru utilizare aferenta, consultati P40 Parametrii optiunii Bus.
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Valoarea limita FWD/REV (setare digitald) este activatd cand P06.04=0 (sau P06.06=0), iar setarea 100%
corespunde frecventei maxime de iesire a convertizorului (P02.10).

P06.08 Curent Qe auto-ajpstare a 0 la 100 80
inductantei
P06.09 Curent de (gg!are aut.omata a 0 la 150 120
pozitiei polului
4.8 PO7: Parametrii de control V/F motor 1
| P07.00 | curba V/F Ola5s 0

O: Linie dreapta V/F

1: Multi-punct V/F

2: Patrat V/F

3! Rezervat

4: Separare completa V/F

5: Jumatate de separare V/F

P07.00 pana la P07.08 determina diferitele curbe V/F ale motorului 1 sub control V/F.

Qutput 4 Output 4
voltage V voltage V'

380

Straight V3
line
Second power

Ve

V1

"Output £l E2 p  Output
frequency Hz frequency
Hz

Fig. 7-14 Curba V/F Fig. 7-15 Curba V/F multipunct
P07.00=1: Curba definita de utilizator, aplicabila sarcinilor de cuplu constant segmentate, asa cum se arata in
Fig. 7-14.

in Fig. 7-15, F1 < F2 < F3 < Fb, Fb este frecventa de bazd de functionare, care este in general frecventa
nominala a motorului.

V1 = V2 = V3 = 380.

. 0,0 pana la Dependent

P07.01 Cresterea cuplului 50,0 de model

P07.02 Frecventa de talerg a cresterii | 0,00 Hz pana 50,00 Hz
cuplului la PO2.11

Pentru compensarea cuplului la frecventa joasa, tensiunea de iesire trebuie marita. P07.01 este relativ la
tensiunea maxima de iesire. Cand este setat la O, indica cresterea automata a cuplului; atunci cand este
setata la o valoare diferita de zero, indica cresterea manuala a cuplului, asa cum se arata in Fig. 7-16.

P07.02 defineste frecventa de taiere pentru cresterea manuala a cuplului, care este fz prezentata in Fig. 7-16.
Aceasta frecventa de taiere este aplicabila oricarei curbe V/F selectate de P07.00.
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A Qutput
voltage

Vmax === -—mmm s m =A

Wh =" -7

p Output

Wb Manual torgue boost

frequency

Vmax: Max output voltage

fz: Cut-off frequency of torgue boost fb: Basic running frequency

Fig. 7-16 Cresterea cuplului (cantitatea sporita este zona umbrita)

() Setarea necorespunzatoare a acestui parametru poate duce la supraincalzirea motorului sau protectia la

supracurent.

AU‘MRNING

@ fz este definit in codul functiei P07.02.

@ Cand conduceti motorul sincron, se recomanda utilizarea manuala a cresterii cuplului si reglarea curbei V/F

in functie de parametrii motorului si conditiile de lucru.

@ Tensiunea maxima de iesire Vmax corespunde tensiunii nominale a motorului, deci este necesar sa setati

corect tensiunea nominald a motorului.

Frecventa V/F in mai multe |0.00 Hz pana
P07.03 puncte 1 la P07.05 CHOE iz
. . OVla
P07.04 Tensiune V/F multipunct 1 PO7.06 oV
Frecventd V/F in mai multe | P07.03 péana
PO7.05 puncte 2 la po7.07 | 900 Hz
. . P07.04 pana
P07.06 Tensiune V/F multipunct 2 la PO7.08 oV
Frecventa V/F in mai multe | P07.05 pana
P07.07 puncte 3 la 599.00 Hz | %00 Hz
. . P07.06 pana
P07.08 Tensiune V/F multipunct 3 la 380 V 0,0 VvV
PO7.09 Coeficient de compensare a 0 la 300 150
cuplului
P07.10 Castig de supraexcitare V/F e ;ao(? Iz 80
PO7.11 sl Clo UMD & 0 la 100 40
oscilatiilor
PO7.12 Modul ca$t|g‘de" suprimare a 0la 2 0
oscilatiilor
Sursa de tensiune pentru
P07.13 separarea V/F Ola9 0

0: Setare digitala
1. AN

2: Al2

3! Rezervat

4: HDI

5: Multi-referinta

6: PLC simplu
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7: PID
8: Modbus / Modbus TCP
9: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

prth | e aovas 2 e e | o | 0
PO7.15 Timpulddee Scersz;[:rrg 3/It:ensiunii %o%éon,?) I: 50 s
P07.16 Timpuldc;esséc;éa?::g 3/;[:ensiunii %O%éon’g I: 50 s
P07.17 M°ds:;a;$2;e\/3§”"“ 0la1 0
0: Frecventa si tensiunea scad la O independent
1: Frecventa scade dupa ce tensiunea scade la 0
pors | CE de compeneare 2 [ 008 | oo
4.9 PO8: Parametri de control pornire/oprire
P08.00 | Modul de pornire Ola 2 0

Unitatea ofera diferite moduri de pornire in functie de diferite aplicatii.
0: Pornire de la frecventa de pornire

Unitatea porneste de la frecventa de pornire P08.02 si accelereaza pana la frecventa de referinta dupa timpul
de mentinere a frecventei de pornire P08.03. Daca motorul inca se roteste la pornirea motorului, motorul va fi
franat automat la o vitezad mica inainte de accelerare.

1. Pornire dupa urmarirea vitezei

Actionarea identifica turatia motorului rotativ si porneste direct de la frecventa identificatd. Curentul si
tensiunea in procesul de pornire sunt netede si fara impact.

2: Pornire dupa franarea DC

Se efectueaza excitatia DC si franarea DC. Cantitatea si timpul de injectie DC sunt setate de P08.04 si
P08.05. Dupa ce timpul de franare DC este atins, convertizorul porneste de la frecventa de pornire P08.02 si
accelereaza pana la frecventa de referinta dupa timpul de mentinere a frecventei de pornire P08.03.

0,0 pana la
600,0 s

Specifica timpul de intéarziere dupa care unitatea incepe sa functioneze la primirea unei comenzi de operare.

P08.01 Timp de intarziere la pornire 0,0 s

. 0,0 péna la
P08.02 Frecventa de pornire 50,00 Hz 0,00 Hz
Timp de mentinere a 0,0 péana la
P08.03 frecventei de pornire 50,0 s 0.0 s

Unitatea porneste de la frecventa de pornire P08.02 si accelereaza pana la frecventa de referinta dupa timpul
de mentinere a frecventei de pornire P08.03.

&WARNING

Pentru aplicatiile de pornire cu sarcina mare, setarea unui timp adecvat de mentinere a frecventei de pornire
va facilita pornirea.

A . 0,0 pana la o
P08.04 Curentul de franare la pornire 100,0% 0,0%
P08.05 Timp de franare la pornire 0.0050p8rc1)a Ia 0,00 s
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P08.04 seteaza marimea curentului de franare DC la pornire, care este un procent raportat la curentul nominal
al unitatii.

P08.05 seteaza timpul de actiune pentru franarea DC la pornire.

P08.06 Modul de oprire 0la2 0

Unitatea ofera diferite moduri de oprire in functie de diferite aplicatii.
0: Decelerati pana la oprire

Decelerati pentru a opri in functie de timpul de decelerare setat.

1: Coasta pentru a opri

Unitatea intrerupe iesirea, iar motorul se opreste.

2: Oprire de urgenta

Decelerati pana la oprire in functie de timpul de decelerare setat, iar cand frecventa este mai mica decat
frecventa de pornire a frénarii la oprire P08.11, curentul de frénare DC P08.13 va fi injectat dupa intarzierea de
franare la oprire P08.12. Timpul de franare CC la oprire este setat de P08.14.

. 0,00 pana la
P08.07 Frecventa de oprire 3,00 Hz 0,50 Hz
Specifica frecventa utilizata pentru a detecta daca actiunea de oprire este finalizata.
Opriti timpul de retinere a 0,0 pana la
P08.03 frecventei 600,0 s 00 8

Specifica timpul de retinere pentru detectarea frecventei la care actiunea de oprire este finalizata.

Opriti modul de detectare a

frecventei B 9

P08.09

0: Referinta de viteza
in controlul V/F, numai acest mod este disponibil.

1: Valoarea de detectare a vitezei

Opriti timpul de detectare a | 0,00 pana la

frecventei 100,00 s
Dupé intarzierea P08.08, incepe detectarea frecventei de oprire. in timpul definit de P08.10, daca P08.09=0,
convertizorul se va opri imediat cand frecventa de referinta a rampei este egala sau mai mica decat P08.07;
daca P08.09=1, convertizorul se va opri numai cand frecventa reala este egala sau mai mica decat P08.07.
Daca nu este detectata nicio frecventa de oprire dupa P08.10, convertizorul se va opri direct.

P08.10 0,50 s

0.00 pana la
P08 Frecventa de pornire a frénarii P02.10 ) 0,00
la oprire (frecventa
max.)
P08.12 intarziere la franare la oprire O.O%Opgga € 0,00 s
Curent de franare DC la 0,0 pana la o
HUES oprire 120,0% 200
. A . 0,0 pana la
P08.14 Timp de franare DC la oprire 100,0 s 0,0 s

P08.11 seteaza frecventa de pornire la care curentul de franare DC incepe sa fie injectat in timpul procesului
de oprire.

P08.12 intérziere frénare la oprire: specifica intervalul de timp din momentul in care frecventa de functionare
atinge frecventa de pornire a franarii (P08.11) pana la momentul in care curentul de franare CC urmeaza sa fie
injectat in timpul procesului de decelerare pana la oprire.
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P08.13 seteaza marimea curentului de franare DC la oprire, care este un procent raportat la curentul nominal
al unitatii.

P08.14 seteaza timpul de actiune al franarii DC la oprire.

Qutput 4

frequency

Start frequency of

braking
A
Output L
volt:ge | Waiting time
(RMSvalue)

T-
| Braking energy

I— l — -Braking time

1
Operation I |
command
Fig. 7-17 Diagrama pentru ,decelerare pana la oprire + franare DC"
P08.15 Modul de urmarire a vitezei | 0la1 0
0: De la frecventa de oprire
1: De la frecventa maxima
&WARNING
Disponibil doar pentru motoarele asincrone.
P08.16 Viteza de urmarire a vitezei |1 pana la 100 20

Cu cat parametrul este mai mare, cu atat viteza de urmarire va fi mai rapida. Cu toate acestea, un parametru
prea mare poate face ca urmarirea sa fie nesigura.

10 pana la
200%
Asigurati-va ca curentul maxim Tn timpul urmaririi vitezei este in interval. Curentul prea mic poate cauza o

urmarire proasta a vitezei.

Dependent

RO de model

Curent de urmarire a vitezei

P08.18 lesire pe vector O Hz Ola3 0
0: Activati iesirea de tensiune
1: Fara iesire de tensiune
2: lesire in functie de curentul de franare DC la oprire
3: Functionare servo zero

Modul de functionare cand
P08.19 este sub limita inferioara a Ola2 0
frecventei

0: Functioneaza la limita inferioara a frecventei
1: Decelerati pentru a opri
2: Hibernare

Cénd frecventa de referinta este sub limita inferioara a frecventei, convertizorul se opreste in roate; iar cénd
frecventa de referinta este o data peste limita inferioara a frecventei si durata de functionare depaseste timpul
stabilit de P08.20, convertizorul reia automat functionarea.

P08.20

Intarziere de recuperare din
hibernare

0,0 pana la
3600,0

0,0 s
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o 0,0 pana la
P08.21 Bucla de pozitie Kp 36000 s 0,0
Punct de frecventa pentru a 1 pana la
P22 iesi din blocarea axei 1000 e
P08.25 Reporniti selectia la pana de 0la 1 0
curent
Timp de asteptare pentru 0 pana la
AU repornire la pana de curent 3600 o &

Functiile pot decide daca unitatea poate reporni automat dupa o pana de curent si timpul de asteptare inainte
de o astfel de repornire automata.

P08.25=0: Cand porniti unitatea dupa o pana de curent, este interzisa repornirea unitatii.

P08.25=1: Cand porniti unitatea dupa o pana de curent, unitatea va reporni automat dupa timpul de asteptare
definit de P08.26.

&mnmus

@ Daca exista o comanda de oprire, oprirea va prevala.

@ Cand functia de repornire la intreruperea alimentarii este efectiva, daca unitatea este pornita din nou in timp
ce nu este complet opritd (LED-ul unitatii afiseaza -LU-), unitatea va actiona ca si cum ar fi pornit din nou
dupa ce a fost complet opritd (LED-ul de pe panoul de operare este complet stins), adica unitatea va
reporni conform modului de pornire definit de P08.00.

P08.27 | Inhibarea mersului invers 0la1 | 0 |
0: Dezactivat
1: Activat
Ora de comutare FWD/REV a | 0,0 pana la
Fis2e zonei moarte 3600,0 b s

Pentru unele echipamente de productie, functionarea inversa poate cauza deteriorarea echipamentului. Aceasta
functie poate impiedica functionarea inversa a unitatii.

Timpul zonei moarte de comutare FWD/REV specifica timpul de tranzitie de asteptare la iesirea frecventei zero,
atunci cand unitatea comutd de la functionare inainte la functionare inapoi (sau de la functionare inapoi la
functionare nainte), asa cum se arata in Fig. 7-18.

| Output frequency

Time

e

tl

Fig. 7-18 Timp de comutare FWD/REV in zona moarta
P08.29 Modul de comutare FWD/REV | Ola 2 0

0: Comutare dupa frecventa zero
1: Comutare dupa frecventa de pornire

2: Comutare dupa intarzierea ulterioara frecventei de oprire

P08.30 Rezervat
Rata dinamica de utilizare a 0 pana la o
AU franarii 100% 100%

P08.32 Tensiunea de pornire a franarii| 650 pana la 680 V
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| | 790V | |

Raportul de utilizare al franarii dinamice P08.31 si al tensiunii de pornire a franarii P08.32 poate fi aplicat
numai unitatii de actionare cu o unitate de franare incorporata.

P08.32 poate fi setat pentru a selecta tensiunea de actiune a unitatii de franare. O tensiune de actiune
adecvata poate realiza o oprire dinamica rapida a franarii.

Timp de decelerare pentru 0,0 péna la

s oprirea de urgenta 60,0

2,0 s

Cand intrarea terminalului de oprire de urgenta (functia terminalului nr. 60) este efectiva, convertizorul incepe
sa decelereze pana la oprire. Timpul de decelerare este determinat de P08.23. Cand timpul este setat la O s,
unitatea poate fi opritd cu cel mai scurt timp de decelerare.

Protectie la functionarea

P08.34 . .
terminalului

0 la Ox11 0x10

Cele:
0: Activati protectia
1: Dezactivati protectia

Acesta determina daca unitatea necesita reactivare pentru a functiona dupa pornire daca comanda terminalului
este deja activa.

Zeci:

0: Dezactivati protectia pentru resetarea defectiunii si oprirea libera

1: Activati protectia pentru resetarea defectiunii si oprirea libera

Céand protectia la rulare este dezactivata, aceasta setare determina daca este necesara reactivarea dupa o

resetare a erorii sau oprirea libera.
&WARNING

Daca protectia este dezactivata, unitatea va raspunde imediat la comenzile terminalului dupa pornire, resetare a
erorilor sau oprire libera.

4.10 P09: Parametrii de intrare terminal

Selectarea functiei bornelor 4,

P09.00 5 6 8

0 la 0x22 0x10

Cele:

0: Terminalul 4 ca DIl

1: Terminalul 4 ca DO1
2: Terminalul 4 ca HDO1
Zeci:

0: Terminalul 5 ca DI2
1: Terminalul 5 ca DO2
2: Terminalul 5 ca HDO2
Sute: rezervat

Mii: rezervat

AU‘MRNING

Terminalul 6 poate fi setat doar ca DI3, iar terminalul 8 poate fi setat doar ca DI4.

Selectarea functiei bornelor 7,

P09.01 10, 12, 16

0 la 0x20M 0x1010
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Cele:

0: Terminalul 7 ca DI5

1 Terminalul 7 ca intrare de semnal termosensibil

Zeci:

0: Terminalul 10 ca DI6
1: Terminalul 10 ca HDI
Sute: rezervat

Mii:

0: Terminalul 16 ca DI8

1: Borna 16 ca intrare de tensiune All

2: Borna 16 ca intrare de curent Al

P09.02 Selectarea funcﬁlel bornelor 13, 0 la 0x21 0x10
Cele:
0: Borna 13 ca intrare de tensiune Al2
1: Borna 13 ca intrare de curent Al2
Zeci:
0: Terminalul 11 ca DO3/R0O2
1: Borna 11 ca iesire de tensiune AO1
2: Terminalul 11 ca iesire de curent AO1
Sute: rezervat
Mii: rezervat
P09.03 Selectarea functiei DI1 de la 0 la 72 1
P09.04 Selectarea functiei DI2 de la 0 la 72 0
P09.05 Selectarea functiei DI3 de la O la 72 22
P09.06 Selectarea functiei DI4 de la O la 72 0
P09.07 Selectarea functiei DIS de la O la 72 0
P09.08 Selectarea functiei DI6 de la O la 72 0
P09.09 Selectarea functiei DI7 de la O la 72 0
P09.10 Selectarea functiei DI8 de la O la 72 0
Tabelul 7-2 Tabelul functiilor terminalelor de intrare digitala
Art||co Functie Artico Functie
0 |Nicio functie 1 Inainte RUN
2 |RUN invers 3 |Jog inainte
4 |Jog invers 5 |Control cu trei fire
6 |Terminal multireferinta 1 7 |Terminal multireferinta 2
8 |Terminal multireferinta 3 9 |Terminal multireferinta 4
. . - Timpul de
Terminalul 1 al timpului de
10 1 |accelerare/decelerare
accelerare/decelerare terminalul 2
: : Setarea frecventei sus/jos
12 agtranz?naal;‘recven’;el sus/jos 13 |este clari
(Terminal+Tastatura)
14 Comanda de crestere a 15 Comanda de scadere a
frecventei (UP) frecventei (DN)
16 |Eroare externa NU intrare 17 |Intrare NC defect extern
18 |Rezervat 19 |Rezervat
20 |Comutarea sursei de referinta| 21 |Trecerea sursei de referinta
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Artico Artico

| Functie I Functie
de frecvents de la A la B ge;recvenjté de la combinatie
Intrare de resetare externa A x -

22 (RESET). 23 |Intrare pana la oprire (FRS)

24 Inhibarea o o5 Intrare de franare DC la
acceleratiei/deceleratiei oprire

Trecerea sursei de referinta

de frecventd de la combinatie

Comanda simpla de pauza a
26 PLC 27

la B
28 |[Sterge memoria PLC oprire 29 |[PID pauza
30 |PID clar 31 |PID integral hold
o . Comutare caracteristica de
32 |Porniti functionarea la 0 Hz 33 reglare PID
S Selectarea sursei de
Selectarea sursei principale = s s
34 > - 35 |[frecventa de referinta
de frecventa de referinta 1 principala 2 ’
Selectarea sursei de Selectarea sursei de
36 |[frecventa de referinta 37 |frecventd de referintd
principala 3 principald 4
38 Canalul de comandév a fost 39 Canalul de coma'ndé a fost
comutat pe tastatura comutat pe terminal
40 Canalul de comanda a fost a1 Franare directa in curent
comutat la comunicare continuu
42 |inhibarea REV 43 |Rezervat

Comanda de oprire externa
(este valabilda pentru toate
44 |modurile de control, iar 45 |Frecventa de referinta
dispozitivul va fi oprit auxiliara este clara
conform modului de oprire

curent)
Terminal de comutare pentru
46 |Intrarea pulsului este clar 47 |controlul vitezei si controlul
cuplului
Terminalul de comutare a
48 |directiei de torsiune Tn 49 |Alegerea pozitiei 1
controlul cuplului
50 |Alegerea pozitiei 2 51 |Alegerea pozitiei 3
Activare modul de
52 |pozitionare ciclica a pozitiei 53 |Orientare ax
digitale

Terminalul de comutare al
motorului 1 si 2
5 |Intrare terminal de siguranta 57 Numarul contorului cardului

54 |Comutare mod viteza/pozitie 55

(rezervat) PG este clar
58 |Rezervat 59 |Rezervat
60 |Oprire de urgenta 61 |Pauza de clatire
62 |Resetarea vobarii 63 |Resetarea contorului
64 |Contor declansator 65 |[Consumul de energie clar
66 |Retine consumul de energie 67 |Intrare contor de lungime
68 |Resetare lungime 69 |Comutat la controlul V/F
70 |A trecut la controlul FVC 71, 72 |Rezervat

&wnnmue

Setarile terminalelor de intrare multifunctionale se exclud reciproc (excluzand functia nr. 0)

0: Nicio functie

1: Intrare de mers inainte terminal

2: Intrare de mers invers al terminalului
3! Intrare jog inainte terminal

4: Intrare inversare jog la terminal

Functiile de la 1 la 4 de mai sus sunt eficiente numai atunci cand canalul de comanda de operare P02.02
este setat la 1; Comenzile de rulare si comenzile de jog se exclud reciproc, adica comanda de jog nu va fi
raspunsa in timpul starii de rulare, iar comanda de rulare nu va fi raspunsa in timpul starii de avans.
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5: Control cu trei fire

Acest parametru este valabil numai atunci cand canalul de comanda de operare P02.02 este setat la 1.
Consultati P09.14 pentru metoda de utilizare.

6: Terminal multi-referintd 1
7: Terminal multi-referintd 2
8: Terminal multi-referinta 3
9: Terminal multi-referinta 4
Parametrii sunt validi cand P02.05 este setat la 5.

Prin combinatia ON/OFF a acestor terminale de functie, poate fi definita o curba de functionare cu péana la 15
segmente de viteza.

Tabelul 7-3 Tabel de combinatii de referinta cu mai multe viteze

o | ke | ke | ok | el
OFF OFF OFF OFF | Multi-viteza 0
OFF OFF OFF PE Cu mai multe
OFF OFF PE OFf | Cu mal multe
OFF OFF PE PE Cu mai mite
OFF PE OFF OFf | Cu mai multe
OFF PE OFF PE Cu mai multe
OFF PE PE OFf | Cu mai multe
OFF PE PE PE Cu mai muite

PE OFF OFF OFF Cu mai myite

PE OFF OFF PE Cu fmai multe

PE OFF PE OFF Cu mai multe

PE OFF PE PE Cu mai multe

PE PE OFF oFf | Cu mal multe

PE PE OFF PE Cu mai multe

PE PE PE oFf | Cu mal multe

PE PE PE PE Cu mai multe

10: Timp de accelerare/decelerare terminal 1

11: Timp de accelerare/decelerare terminalul 2
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Cand controlati doar un motor (motor 1 sau motor 2), combinatia ON/OFF a bornelor 1 si 2 de timp de
accelerare/decelerare permite 1 pana la 4 selectii de accelerare/decelerare.

Tabelul 7-4 Exprimarea selectiei timpului de accelerare/decelerare

. . Timp de
Terminalul 2| Terminalul 1 accelerare/decelerare
OFF OFF Timp de accelerare 1/Timp

de decelerare 1

Timp de accelerare
OFF PE 2/Timp de decelerare 2

Timp de accelerare
PE OFF 3/Timp de decelerare 3

Timp de accelerare
PE PE 4/Timp de decelerare 4

Daca convertizorul trebuie sa efectueze control in timp partajat a doua motoare (functia unui terminal este
selectata ca Nr.55 pentru comutarea motorului 1 si motorului 2 si terminalul este activ), timpul de
accelerare/decelerare 1 si 2 apartin motorului 1, iar timpul de accelerare/decelerare 3 si 4 apartin motorului 2.
1 (timp de accelerare/decelerare 1, 2), in timp ce borna 2 a timpului de accelerare/decelerare controleaza
comutarea intre cele doua grupuri de timp de accelerare/decelerare a motorului 2 (timp de
accelerare/decelerare 3, 4).

12: Setarea frecventei sus/jos (terminal)

13: Setarea frecventei sus/jos este clard (Terminal+Tastatura)
14: Comanda de crestere a frecventei (SUS)

15: Comanda de scadere a frecventei (DN)

Frecventa este maritd sau scazuta de terminalul de comanda pentru telecomanda in locul panoului de operare.
Este valabil cand P02.05=0 in functionare comunad sau cand P02.06=0 (ca frecventa auxiliard). Rata de
crestere si scadere este stabilitd de P11.16.

16: Eroare externa NU intrare
17: Efect extern intrare NC

Terminalul poate introduce semnalul de eroare al unui dispozitiv extern, ceea ce este convenabil ca unitatea
sa monitorizeze defectiunea dispozitivului extern. Dupa primirea semnalului de eroare al dispozitivului extern,
unitatea afiseaza ,EF". Semnalul de eroare poate adopta douda moduri de intrare: normal deschis si normal
inchis.

18, 19: Rezervat
20: Comutarea sursei de referinta de frecventa de la A la B

Comutare intre referinta de frecventa principala si referinta de frecventa auxiliara (P02.08 este setat la O sau

1)

21: Trecerea sursei de referinta de frecventa de la combinatie la A

Comutare de la canalul de frecventa combinat la frecventa de referinta principald (P02.08 este setat la 2-5)
22: Intrare de resetare externa (RESET).

Defineste semnalul de resetare al intrarii terminalului extern pentru a obtine resetarea defectiunii, valabil numai
in modul de control al terminalului.

23: intrarea de oprire pana la coasta (FRS)
Cénd unitatea este in stare de functionare, daca functia terminalului este activata, unitatea se opreste imediat.

24: Inhibarea acceleratiei/deceleratiei
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Daca terminalul de functie este activat, frecventa de rulare raméne neschimbata, daca nu existd o comanda
de oprire.

25: Intrare franare DC la oprire

Dupa ce unitatea primeste o comanda de oprire, cand frecventa de functionare este mai mica decat frecventa
de pornire a franarii la oprire P08.11, convertizorul porneste frénarea in curent continuu. Curentul de frénare
este setat de P08.13. Timpul de frénare este cel mai lung dintre timpul de mentinere a functiei acestui
terminal si P08.14 (timpul de franare DC la oprire).

26: Comanda simpla de pauza a PLC

Folosit pentru a intrerupe functionarea unui proces PLC activ. Cand acest terminal este activat, sistemul
functioneaza la frecventa curentd a etapei, iar temporizatorul de functionare a PLC-ului nu mai numara. Odata
dezactivatd, functionarea PLC-ului se reia. Pentru metodele de utilizare, consultati descrierea functiei de la
P13.00 la P13.36.

27: Trecerea sursei de referinta de frecventa de la combinatie la B
Comutare de la canalul de frecventda combinat la referinta de frecventa auxiliara (P02.08 este setat la 2-5)
28: Stergerea memoriei PLC oprire

Daca unitatea se opreste in modul de functionare PLC, atunci cand terminalul este activat, etapa de
functionare a PLC, timpul de functionare, frecventa de functionare si alte informatii stocate in PLC la oprirea
unitatii vor fi sterse. Pentru detalii, consultati P13.00 péana la P13.36.

29: PID pauza

Cand aceasta functie este activata, iesirea PID este dezactivata si PID-ul este fortat de convertizor sa iasa cu
frecventa zero.

30: PID clar
31: PID retinere integrald

Cand terminalul de intrare este inchis, valoarea integrald a controlului PID este fortata sa fie mentinuta. Cand
terminalul de intrare este deschis, controlul PID va reporni integrala. Pentru detalii despre aceasta functie,
consultati ,Fig. 7-44 Diagrama de control PID".

32: Porniti functionarea 0 Hz
33: Comutare caracteristica de reglare PID

Se referd la valoarea integrala a controlului PID atunci cénd terminalul de intrare este inchis. Pentru detalii
despre aceasta functie, vezi ,Fig.7-44 Diagrama de control PID".

34: Selectarea sursei de frecventa de referinta principala 1

35: Selectarea sursei de frecventa de referinta principala 2

36: Selectarea sursei de frecventa de referinta principala 3

37: Selectarea sursei de frecventa de referinta principala 4

Prin combinatia ON/OFF de bornele de selectie 1, 2, 3 si 4, canalele de referinta de frecventa pot fi comutate
asa cum se aratd in tabelul urmator. Pentru functia de comutare prin terminale si P02.09, coltul ulterioara este
eficient.

Tabelul 7-5 Exprimarea selectiei canalului de referinta de frecventa

dTermlinalul dTermlinalul Terminalul 2 | Terminalul
e selectare | de selectare |de selectie a| de selectare .
a canalului | a canalului canalului de | a canalului ngarlg]leﬁﬂ?g'gfl
de referinta | de referinta | referintd al | de referinta l———
al frecventei | al frecventei | frecventei | al frecventei ’
principale 4 | principale 3 principale principale 1

OFF OFF OFF OFF P02.09
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dTerrnlinalul dTermlinalul Terminalul 2 | Terminalul
e selectare | de selectare |de selectie a| de selectare o
a canalului a canalului | canalului de | a canalului analu]l p_rl?gplal
de referinta | de referinta | referinta al | de referinta ef re erlnt,a_ a
al frecventei | al frecventei | frecventei | al frecventei recveniel
principale 4 | principale 3 principale principale 1
OFF OFF OFF PE All
OFF OFF PE OFF Al2
OFF OFF PE PE HDI
OFF PE OFF OFF PLC simplu
Referintd cu mai
OFF PE OFF PE multe viteze
OFF PE PE OFF PID
Modbus /
OFF PE PE PE Modbus TCP
EtherCAT /
PROFINET /
PE OFF OFF OFF CANopen /
EtherNet IP

38: Canalul de comanda a fost comutat pe tastatura

Cand terminalul de functii este activat, canalul de comanda de operare va
terminalul de functii este dezactivat, canalul de comanda de operare va fi

fi comutat pe tastatura. Cand
restabilit.

39: Canalul de comanda a fost comutat pe terminal

Cand terminalul de functii este activat, canalul de comanda de operare va
terminalul de functii este dezactivat, canalul de comanda de operare va fi

fi comutat pe terminal. Cand
restabilit.

40: Canalul de comanda a fost comutat la comunicare

Céand terminalul de functii este activat, canalul de comanda de operare va fi comutat la comunicare. Metoda
de comunicare specifica este stabilita de P02.03. Cénd terminalul de functii este dezactivat, canalul de
comanda de operare va fi restabilit.

41. Franare DC directa
42: Inhibarea REV

Daca terminalul este activat in timpul mersului invers, convertizorul se va opri. Daca acest terminal este activat
inainte de mersul invers, convertizorul va intra in starea de functionare cu frecventa zero. Alergarea inainte nu
va fi afectata.

43: Rezervat
44: Comanda de oprire externa

Cand convertizorul este in functiune, daca functia terminal este activata, convertizorul se va opri conform
modului de oprire curent, valabil pentru toate modurile de control.

45: Frecventa de referinta auxiliara sterge

Este valabil doar pentru frecventa auxiliara digitala (P02.06=0, 7). Cand terminalul de functie este activat,
referinta de frecventa auxiliara va fi stearsa, iar referinta de frecventa va fi determinatad de referinta de
frecventa principala.

46: Sterge intrarea pulsului
47: Terminalul de comutare al controlului vitezei si al cuplului
Aceastd functie trebuie utilizatd cu codul functiei de control al vitezei/cuplului P06.00. in controlul vectorial,

modul de control al vitezei si modul de control al cuplului pot fi comutate prin terminal. Cand P06.00 este
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setat la O si functia terminalului este dezactivata, modul curent este controlul vitezei; iar cand functia
terminalului este activata, modul curent este controlul cuplului. Cand P06.00 este setat la 1 si functia
terminalului este dezactivata, modul curent este controlul cuplului; iar cand functia terminalului este activata,
modul curent este controlul vitezei.

48: Borna de comutare a directiei cuplului in controlul cuplului

in controlul cuplului, dacd functia terminalului este activatd, directia de cuplu a referintei de cuplu poate fi
modificata.

49: Selectarea pozitiei 1

50: Selectarea pozitiei 2

51: Selectarea pozitiei 3

52: Activare modul de pozitionare ciclica pozitie digitala
53: Orientare ax

54: Comutare mod viteza/pozitie

55: Borna de comutare a motorului 1 si 2

Céand functia terminald este activata, cele doua motoare pot fi comutate. Unitatea efectueaza control in timp
partajat pe doua motoare si utilizeaza aceasta functie terminala pentru a comuta intre cele doua motoare.
Timpul de accelerare/decelerare al motorului 1 poate fi setat de timpul de accelerare/decelerare 1 si timpul de
accelerare/decelerare 2, iar timpul de accelerare/decelerare al motorului 2 poate fi setat de timpul de
acceleratie/decelerare 3 si timpul de accelerare/decelerare 4.

56: Intrare terminal de sigurantd (rezervat)
57: Numarul contorului cardului PG este clar
58 péna la 59: rezervat

60: Oprire de urgenta

Cand aceasta functie terminala este activata, convertizorul se va opri cat mai curand posibil in functie de
timpul de decelerare determinat de cuplul de sarcina.

61: Pauza de clatire

in timpul ruldrii oscilarii, cand aceasta functie de terminal este activatd, iesirea oscilarii este intrerupté.
62: Resetarea vobarii

Cand aceasta functie de terminal este activata, frecventa curenta de iesire va fi resetata.

63: Resetare contor

Céand aceasta functie de terminal este activata, numarul curent al contorului de resetare va fi sters.
64: Contor declansator

Cand aceasta functie de terminal este activata, contorul curent va continua sa conteze.

65: Consumul de energie clar

Cénd aceasta functie de terminal este activata, numarul curent al consumului de energie va fi sters.
66: Mentinerea consumului de energie

Cand aceasta functie de terminal este activatd, numarul curent al consumului de energie va raméane
neschimbat.

67: Intrare contor de lungime
Cand aceasta functie de terminal este activata, intrarea numarului de lungime este valida.

68: Resetare lungime

267



Cénd aceasta functie de terminal este activata, intrarea curenta de contorizare a lungimii va fi resetata.
69: Comutat la controlul V/F

Cand aceasta functie este activatd, unitatea este comutatd fortat in modul de control V/F.

70: S-a comutat la controlul FVC

Cand aceasta functie este activata, unitatea este comutata fortat in modul de control FVC.

71, 72: Rezervat

Selectarea modului activ

P09.1 .
terminal

0la1 1

0: Nivel inalt activ in afara terminalului
1: Nivel scazut activ in afara terminalului

P09.12 Modul activ de la DI1 la DI4 0 la OX11M 0

Cele:

0: DI1 logica pozitiva activa
1: DI1 logica negativa activa
Zeci:

0: DI2 logica pozitiva activa
1: DI2 logica negativa activa
Sute:

0: DI3 logica pozitiva activa
1: DI3 logica negativa activa
Mii:

0: DI4 logica pozitiva activa

1: DI4 logica negativa activa

P09.13 Modul activ de la DI5 la DI8 0 la Ox1111 0

Cele:

0: DI5 logica pozitiva activa
1: DI5 logica negativa activa
Zeci:

0: DI6 logica pozitiva activa
1: DI6 logica negativa activa
Sute:

0: DI7 logica pozitiva activa
1: DI7 logica negativa activa
Mii:

0: DI8 logica pozitiva activa

1: DI8 logica negativa activa

P09.14 Mod de operare FWD/REV | Ola3 0

Acest parametru defineste patru moduri diferite pe care bornele externe le utilizeaza pentru a controla
functionarea unitatii.
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0: Mod de control cu doua fire 1

K1 MV820
Comman FWD

K2
d K2
0 Stop
1
0
1

REV
Reverse

Forward
Stop

e Ll [==) (=)

GND

Fig. 7-19 Modul de control cu doua fire 1
1: Mod de control cu doua fire 2

K1 MVB820
Ki K2 Con(llman — SFWD
K2
0 0 Stop —— ¢ REV
0 1 Stop
1 0 | Forward GND
1 1 Reverse

Fig. 7-20 Modul de control cu doua fire 2
2: Modul de control cu trei fire 1

- MV820
SB1 | sB2 | sB3 | Comman se2 L o
- SBl1 T
0 1> (1) Forward Ny oI
1 s83 L
REV
1 0->1| Reverse
GND
0 Stop

Fig. 7-21 Modul de control cu trei fire 1
in figura de mai sus:

SB1: Buton de oprire
SB2: Buton FWD
SB3: Butonul REV

Dli este capatul de intrare de la DI1 la DI8, deci este necesar sa setati functia terminalului la functia nr. 5
.Comanda cu trei fire".

3: Modul de control cu trei fire 2

MW820
se2 T
A FWD
SB1 | SB2 | sB3 |Comman se1 T
d J\L i
1 | 0-> 1|0 |Forward B3
1 1 Reverse e
0 Stop 6o

Fig. 7-22 Modul de control cu trei fire 2
in figura de mai sus:

SB1: Buton de oprire
SB2: Butonul Run
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Dli este capatul de intrare de la DI1 la DI8, deci este necesar sa setati functia terminalului la functia nr. 5

,Comanda cu trei fire".

P09.15

Timp de filtru DI

0.000 pana la
1.000

0,010 s

Folosit pentru a seta timpul de filtrare pentru esantionarea terminalului DI. Se recomanda cresterea

parametrului atunci cand exista interferente puternice pentru a evita operarea gresita.

P09.16 Stare activa VDI 0 la OxFF 0
0: Dezactivat
1: Activat
Tens | Ones
BIT4: VDIS BITO: VDI1
BITS: VDI6 BITL VDI2
BITG: VDI7 BIT2: VDI3
BIT7: VDI8 BIT3: VDI4
Fig. 7-23 Stare activa VDI
P09 17 DI1 timpul de '|ntar2|ere la 0,0 pana la 00 s
pornire 600,0
P09 18 DI1 timpul de.lntar2|ere la 0,0 péna la 00 s
oprire 600,0
P09.19 DI2 timpul de.lntar2|ere la 0,0 péna la 00 s
pornire 600,0
Timp de intarziere la oprire 0,0 pana la
P09.20 DI2 600,0 0,0 s
P09.21 DI3 timpul de.mtar2|ere la 0,0 pana la 0.0 s
pornire 600,0
P09.22 DI3 timpul de‘ intarziere la 0,0 péna la 0.0 s
oprire 600,0
P09.23 DI4 timpul de.mtar2|ere la 0,0 péna la 00 s
pornire 600,0
Timp de intarziere la oprire 0,0 péana la
P09.24 D4 600,0 0,0 s

Folosit pentru a seta timpul de intarziere pentru saltul de nivel la pornirea/oprirea terminalelor de intrare

digitale.
P09.25 Limita inferioara All Og)(())g;;a 0,00 V
Pos2s | P eronre AT | e 000 | 00%
P09.27 Limita superioara Al POli.%lgiggné 10,00 V
P09.29 Timp de filtru Al 0'001%.8285 3l 0030 s
P09.30 Limita inferioara Al2 _1%88.3\/2 B -10,00 V
onst | et ce conshinde | D00 RE | oo
P09.32 Valoarea medie Al2 1 P?ag.gggga:a 0,00 V
Posas | MO et An - | Iadooow | 00%
P09.34 Valoarea medie A2 2 P?ag‘g’gg'_"?gé 0,00 V
Poaas | MOCR el AB 2 | Iatooow | 0%
P09.36 Limita superioara Al2 P09.34 pana 10,00 V
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la 10.00
Procent care corespunde -100,0 pana o
e limitei superioare Al2 la 100,0% 10180025
. . 0.000 pana la
P09.38 Timp de filtru Al2 10.000 s 0,030 s
Limita inferioara a frecventei DIEBY iz
P09.39 HDI ’ pana la 0.000 kHz
P09.41
Procent care corespunde _ P
P09.40 limitei inferioare de frecventa 0007 [l 0,0%
HDI ’ la 100,0%
Limita superioara a frecventei FLElse e
P09.41 ’ la 50.000 50.000 kHz
HDI
kHz
Procent care corespunde _ o) A x
P09.42 limitei superioare a frecventei [ poana 100,0%
HDI la 100,0%
. . 0.000 pana la
P09.43 Timp de filtru HDI 10.000 s 0,030 s

Intrarile de impuls Al1, Al2 si HDI pot fi utilizate ca canale de referinta diferite. Functia canalului de intrare
analogica poate fi setatd de P09.01 si P09.02, iar functia de intrare de impuls poate fi setatd de intrarea
terminalului 10 a P09.01. De exemplu, cand alegeti intrarea impulsului Al1, Al2 si HDI ca canale de referinta de
frecventa, relatia dintre sursa de referinta de frecventa si referinta de frecventa este prezentata in Fig. 7-24
(ludnd A1 ca canal de referinta de frecventa principal):

Main frequency
source selection
P0O2.05 - -
Channel filter S"?;?lhi;'g"'"e Frequency
P09.29 reference
Analog input P09.25 to P09.28
function selection
P09.01

Fig. 7-24 Relatia dintre intrarea canalului de referinta si referinta de frecventa

Dupa ce referinta semnalului analogic este filtrata, relatia dintre semnal si referinta de frecventa este sub
forma unei linii drepte sau a unei curbe. Linia de referinta de frecventa All este definita de P09.25 pana la
P09.28, linia de referinta de frecventa Al2 este definita de P09.30 pana la P09.37, iar linia de referinta de
frecventd HDI este definitd de P09.30 pana la P09.42. Vezi Fig. 7-25.

A Frequency reference A& Frequency reference

fmax

fmax

fmid2

I
I
I
I
i
I
AlZmin - AlZmid1 :

T

X : T AlZmid2  AlZmax Al2
! I fmid1
1

i

I
————————— fmin

A AL A2 reference
Prmax. Amax: Maximum reference

fmin

|
Prmax P
Amax A

Pmin
Amin
P: HDI terminal pulse reference
Pmin, Amin: Minimum reference

fmin: Frequency corresponding to
min. reference

fmax: Frequency corresponding to
max. reference

Fig. 7-25 Curba caracteristica a frecventei de intrare analogica

.11 P10: Parametri de iesire terminal

P10.00 Selectarea functiei DO1 de la O la 47 0
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P10.01 Selectarea functiei DO2 de la O la 47 1
P10.02 Selectarea functiei DO3/RO2 |de la O la 47 0
P10.03 Selectarea iesirii releului RO1 |de la O la 47 18

Functiile terminalelor DO sunt definite in urmatorul tabel:

Tabelul 7-6 Tabelul functiilor terminalelor de iesire digitala

Artllco Functie Artllco Functie
. Unitatea de curent alternativ
0 |Dezactivat 1 i functiune
2 |alergare inainte 3 |Functionare inversa
4 Semnal de atingere a 5 Semnal de detectare a
frecventei (FAR nivelului de frecventd (FDT1)
6 Semnal de detectare a 7 Semnal de detectare a
nivelului de frecventa (FDT2) suprasarcinii (OL)
8 I(3LI<L)Jc):are pentru subtensiune 9 |Oprire defect extern (EXT)
10 |Limita superioara a frecventei 1 |Limita inferioara a frecventei
(FHL) (FLL)
12 | Alergare cu viteza zero 13 |Finalizare simpla a etapei PLC
14 Finalizare simpla a ciclului 15 Atingerea duratei curente de
PLC rulare

Unitate de curent alternativ

16 |Durata de rulare acumulata 17 gata de functionare (RDY)
18 Defect unitatea de curent 19 Semnal de pornire/oprire a

alternativ dispozitivului gazda

Cuplu limitat (valid cand
PO : comanda cuplului este limitata
20 |Supraincalzirea motorului 21 de valoarea limitd de cuplu 1
sau 2.)

Avertizare de suprasarcina a
22 motorului 23 |semnal STO1
24 |semnal STO2 25 |Rezervat
26 Atingerea valorii numarului de 27 Atingerea valorii de numarare

referinta desemnata
28 |Atingerea lungimii 29 |Pozitionarea finalizata

o o lioatd Pozitionarea indexului a fost
30 |Pozitionarea zero finalizata 31 finalizats
32 . .
pana |Rezervat 38 ?zﬁng de indicare a motorului
la 37 :
40

39 Semnal comutator card de pana [Rezervat

bus la 45
46 |Pierderea feedback-ului PID 47 |Rezervat

0: Dezactivat

1: Unitatea de curent alternativ ih functiune

Cand unitatea este in functiune, se iese semnalul de indicatie.
2: alergare inainte

3: Functionare inversa

Semnalul de indicare corespunzdtor este transmis inh functie de directia reald de functionare a unitatii.
4: Semnal de atingere a frecventei (FAR)

Consultati descrierea functiei din P11.26.

5: Semnal de detectare a nivelului de frecventa (FDT1)

6: Semnal de detectare a nivelului de frecventd (FDT2)
Consultati descrierea functiei de la P11.27 la P11.30.

7- Semnal de detectare a suprasarcinii (OL)
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Céand curentul de iesire al unitatii depaseste nivelul de detectare a preavertizarii de suprasarcing, iar timpul de
retinere depaseste timpul de detectare a preavertizarii de suprasarcing, va fi emis semnalul de indicatie
relevant. Consultati descrierea functiei de la P97.21 la P97.22.

8: Blocare pentru subtensiune (LU)

Cand tensiunea magistralei DC este mai mica decat nivelul de detectare a subtensiunii, va fi scos semnalul de
indicatie relevant, iar LED-ul afiseaza ,-Uv-"

9: Oprire defectiune externa (EXT)

Cand unitatea are o alarma de declansare de defectiune externa (EF), va fi transmis semnalul de indicare
relevant.

10: Limita superioard a frecventei (FHL)

Cand referinta de frecventa este mai mare decéat limita superioara a frecventei si frecventa de rulare atinge
limita superioara a frecventei, va fi transmis semnalul de indicatie relevant.

11: Limita inferioard a frecventei (FLL)

Cand referinta de frecventa este mai mica decat limita inferioara a frecventei si frecventa de rulare atinge
limita inferioara a frecventei, va fi emis semnalul de indicatie relevant.

12: alergare cu viteza zero

Cénd unitatea functioneaza la viteza zero, este emis semnalul de indicare relevant. Pentru a fi clar, in modul
V/F, semnalul de indicatie este scos cand frecventa de iesire este O; iar intr-un mod non-V/F, semnalul de
indicatie este scos cand frecventa de feedback este mai mica decat frecventa corespunzatoare a lui P11.32.

13: Finalizarea etapei PLC simpla

Cand PLC-ul simplu termina etapa curenta, va fi scos semnalul de indicatie relevant.

14: Finalizarea ciclului PLC simplu

Cand PLC-ul simplu incheie un ciclu de functionare, va fi scos semnalul de indicatie relevant.
15: Atingerea duratei curente de rulare

Céand durata curentd de functionare (vezi P11.38) a unitdtii este atinsa, se va iesi semnalul de indicatie
relevant.

16: Atingerea duratei de rulare acumulata

Cand durata de functionare acumulata (vezi P11.39) a unitatii este atinsa, va fi scos semnalul de indicatie
relevant.

17: Unitate de curent alternativ gata de functionare (RDY)

Daca iesirea semnalului este activata, inseamna ca unitatea nu are nicio defectiune, iar tensiunea magistralei
este normald. Daca terminalul de inhibare a functionarii unitatii este dezactivat, unitatea poate primi comanda
de pornire.

18: Defectiune convertizor de curent alternativ
Cand unitatea are vreo defectiune, va fi scos semnalul de indicatie relevant.
19: Semnal pornit/oprit dispozitiv gazda

Semnalele de iesire ale DO1, DO2, DO3/RO2 si RO1 sunt controlate direct de portul serial. lesirea este, de
asemenea, afectatda de P10.04 (selectarea polaritatii terminalului de iesire).

20: Supraincalzirea motorului

Semnalul este emis cand motorul se supraincalzi. Pentru conditiile si setarile specifice, consultati P97.25 si
P97.26.

21: Cuplu limitat
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Cand comanda cuplului este limitata de valoarea limita a cuplului electric sau de franare, va fi emis

de indicare relevant.

22: Avertizare de suprasarcina a motorului

23: Semnal STO1

24: Semnal STO2

25: Rezervat

26: Atingerea valorii numarului de
Semnalul este scos cénd valoarea

27: Atingerea valorii de numarare

referinta
de referinta este atinsa.

desemnata

Semnalul este scos cand este atinsd valoarea de numarare desemnata.

28: Atingerea lungimii

Semnalul este transmis cand lungimea setata este atinsa.

29: Pozitionarea finalizata

30: Pozitionarea zero finalizata

31: Pozitionarea indexului finalizata

32 pana la 37: rezervat
38: Borna de indicare a motorului
Semnalul de iesire indica motorul

39: Semnal comutator card bus

1si2

selectat curent.

Semnalul terminalului digital adopta referinta virtuala a placii de magistrala.

40 pana la 45: rezervat

46: Pierdere feedback PID

semnalul

Cand semnalul de feedback este mai mic decat valoarea de detectare stabilitd de P14.22 si timpul sau
depaseste timpul stabilit de P14.23, feedback-ul PID este considerat ,pierdere”.

47. Rezervat

P10.04

Selectarea polaritatii
terminalului de iesire

0 la Ox1MM

0

Folosit pentru a seta polaritatea bornelor de iesire digitale, dupa cum se arata mai jos:

‘Thousands‘Hundreds‘ Tens ‘ Ones ‘

RO1 polarity
0: Positive logic active
L Megative logic active

DO3/ROZ polarity
0: Positive logic active
1 Negative logic active

DOl polarity

0: Positive logic active
1 Megative logic active

DOZ polarity

0: Positive logic active
1 Megative logic active

P10.05 Timp de Tntélgzoi?re la pornire O'go%?gésla 0.0 s
P10.08 Timp de TntéDréi;re la oprire O,go%?gé;a 0.0 s
P10.09 Timp de Tgtg;z/isgez la pornire O,go%?onésla 00 s
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Timp de intarziere la oprire 0,0 pana la

FIOLY DO3/RO2 600,0 s 00s
Timp de intarziere la pornire | 0,0 pana la

P10.1 RO 600.0 s 0,0 s
Timp de intarziere la oprire 0,0 pana la

P10.12 RO 600,0 s 0,0 s

Folosit pentru a seta timpul de 1

ntarziere pentru saltul de nivel la pornirea/oprirea

bornelor de iesire.

P10.13 Functia AO1 0 la 28 0
P10.14 Functia HDO1 0 la 28 0
P10.15 Functia HDO2 0 la 28 0
Tabelul 7-7 Definirea DO multifunctionala
Artllco Functie Interval de valori
. eira |0 PaNa la frecventa
O |Frecventa de iesire maxim3
1 |Referinta de 0 pana la frecventa
frecventa maxima
Referinta de
o frecventa 0 pana la frecventa
(dupa maxima
ac)celerare/decelera
re
3 |Viteza motorului 0 pana la viteza maxima
4 |Curent de iesire 0 la 2xlei
5 |Curent de iesire 0 la 2*xlem
6 |Curent de cuplu 0 la 3*lem
7 |Rezervat
8 |Tensiune de iesire |0 pana la 1,2* Ve
Tensiune A
9 magistrala 0 péna la 800 V
10 |Al1 dupa corectare
11 |Al2 dupa corectare
12 |Rezervat
13 |Putere de iesire 0 la 2%*Pe
Procentul A o
14 dispozitivului gazda 0 pana la 100,0%
Valoarea limita a Anx o
15 cuplului 1 0,0 péna la 300,0%
Valoarea limita a A x o
16 cuplului 2 0,0 pana la 300,0%
17
pana |Rezervat
la 25
Procent card de A o
26 autobuz 0 péna la 100,0%
Valoarea de intrare
27 |HDIA a impulsului
de mare viteza
28 |Curent incitant 0,0 péna la 100,0%
T B
P1016 | Limita inferioars a iesirii AO1 | 900% Pana | 4 5o
Z la P10.18
Tensiune corespunzatoare 0.00 pana la
i limitei inferioare de iesire AO1 10.00 o
. L P10,16 pana o
P10.18 Limita superioara a iesirii AO1 la 100,00% 100,00%
Tensiune corespunzatoare 0.00 pan3 la
P10.19 limitei superioare de iesire U P 10,00 V
7 10.00
AO1
. .. 0.000 pana la
P10.20 filtru de iesire AO1 10.000 0,005 s
L e 0,00% pana o
P10.21 Limita inferioara a iesirii HDO1 la P10.23 0,00%
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Frecventa corespunzatoare 0.00 pani Ia
P10.22 limitei inferioare de iesire ’ 50p00 0,00 kHz
HDO1 )
Limita superioara a iesirii P10,21 pana o
P2 HDO1 la 100,00% el
Frecventa corespunzatoare 0.00 pani Ia
P10.24 limitei superioare de iesire Y P 50,00 kHz
’ 50.00
HDO1
P10.25 | Durata filtrului de iesire HDO1 |0-000 Pana la) 4 o5 o
’ 10.000
e 0,00% pana 5
P10.26 Limita inferioara a iesirii HDO2 la P10.28 0,00%
Frecventa corespunzatoare 0.00 pani Ia
P10.27 limitei inferioare de iesire ’ 50p00 0,00 kHz
HDO2 )
Limita superioara a iesirii P10,26 pana o
P10.28 HDO2 la 100,00% | 100.00%
Frecventa corespunzatoare 0.00 pani Ia
P10.29 limitei superioare de iesire ’ 5Op00 50,00 kHz
HDO2 )
P10.30 | Durata filtrului de iesire HDO2 |9-000 Pana lai 4 qo5 o
i 10.000
Specificati filtrul de iesire AO1, HDO1 si HDOZ2 si setarile curbei.
4.12 P11: Parametrii functiei auxiliare
| P11.00 Mod accelerare/decelerare 0lan1 0

0: Accelerare/decelerare in linie dreapta

Frecventa de iesire este scazuta sau crescuta in functie de panta constanta, asa cum se arata in Fig. 7-26.

1: Curba S accelerare/decelerare

Frecventa de iesire este scazuta sau crescuta in functie de curba S, asa cum se arata in Fig. 7-27.

Frequency

fmax ________

Time

t1 t2

Fig. 7-26 Accelerare/decelerare in linie dreapta

A Frequency

= Time

Fig. 7-27 Acceleratia/deceleratia curbei S

Valorile vitezei sunt setate sa fie o curba S la inceputul acceleratiei si atingerii vitezei si la inceputul
deceleratiei si atingerii vitezei. In acest fel, acceleratia si deceleratia pot fi netede, cu un impact mai mic.
Modul de accelerare/decelerare a curbei S este aplicabil la pornirea si oprirea transportului si transmisiei
sarcinii, cum ar fi ascensoarele si transportoarele.

. 0,0 pana la Dependent
P11.01 Timp de accelerare 2 60000 s de model
P11.02 Timp de decelerare 2 0,0 pana la Dependent
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6000,0 s de model
P11.03 Timp de accelerare 3 oéoogggé Sla %Zpﬂlgjgt
P11.04 Timp de decelerare 3 oéoogg,%é Sla %Zp?::;;t
P11.05 Timp de accelerare 4 Oéoogg’%é Sla %prnnf;gt
P11.06 Timp de decelerare 4 060083’%é Sla %prnnffgt

Timpul de accelerare ihseamna timpul necesar unitatii pentru a accelera de la 0 Hz la frecventa maxima de
iesire (P02.10), asa cum se aratd t1 in Fig. 7-26. Timpul de decelerare inseamna timpul necesar variatorului
pentru a decelera de la frecventa maxima de iesire (P02.10) la O Hz, asa cum se arata t2 in Fig. 7-26.

Unitatea din seria MV820 defineste patru tipuri de timp de accelerare/decelerare, care pot fi selectate prin
diferitele combinatii de terminale de control in timpul functionarii, referindu-se la functia terminalului de
accelerare/decelerare din P09.03 pana la P09.10. Ele pot fi, de asemenea, definite ca timpul de
accelerare/decelerare pentru comutarea frecventei de rulare pentru fiecare segment atunci cénd unitatea
functioneaza in modul PLC simplu. Consultati descrierea din Grupa P13.

Proportia de timp a 0.0 pan3 I
P11.07 segmentului de inceput al P o 10,0%
X 100,0%
curbei S
Proportia de timp a 0,0 péna la o
P11.08 segmentului final al curbei S 100,0% 10,0%

In Fig. 7-28, t1 este parametrul setat de P11.07, in care panta frecventei de iesire creste treptat; t2 este
parametrul stabilit de P11.08, in care panta frecventei de iesire scade treptat; iar segmentul dintre t1 si t2 este
acceleratia/deceleratia in linie dreapta. Ele sunt raportate la timpul curent de accelerare/decelerare.

Suma P11.07 si P11.08 nu trebuie sa depaseasca 100,0%.

4 Output frequency
Hz
Reference frequency f f------
| |
| |
| I | I
| I | [
! | | [
! [ | [
[ [ | I :
- :I : i : : (I =Time
1L 12 it Mzt

Fig. 7-28 Proportia de timp a curbei S de ihceput si sfarsit

Frecventa de comutare a 0.00 Hz DANS
P11.09 timpului de : P 0,00 Hz
. la P0O2.10
accelerare/decelerare 1 si 2
* Frequency
S R
i e
PILO9 |- e -:r --------- i ------------
al L \o
e e e

Fig. 7-29 Comutarea timpului de accelerare/decelerare 1, 2

Dupa cum se arata in Fig. 7-29, pentru acceleratia motorului 1, acesta va rula mai intéi la timpul de
acceleratie 1, ca curba A si timpul de acceleratie este . Cand frecventa de iesire creste pana la punctul de

277



comutare P11.09, timpul de acceleratie va comuta de la P02.13 la P11.01 ca curba B si timpul de acceleratie
este . Pentru decelerare, va rula mai intai la timpul de decelerare 2 ca curba C, iar timpul de decelerare este
. Cand frecventa de iesire scade la o frecventa mai mica decat P11.09, timpul de decelerare va comuta de la
2 la 1 pe masura ce curba D si timpul de decelerare este .

A . 0.00 Hz pana
P11.10 Frecventa operatiunii de jog la P02.10 5,00 Hz
. <« ..| 0,0 pana la
P11.1 Timp de accelerare a alergarii 6000,0 s 6,0 s
. < ..| 0,0 pana la
P11.12 Timp de decelerare a alergarii 6000,0 s 6,0 s
Frequency
f ________
l-—-:-q—n-{-q—-‘ ! -
i 1 | 2 : 11 1 : Time
Jog command Jog command

Fig. 7-30 Descrierea operatiunii Jog
Dupa cum se arata in fig. 7-30, t1 este timpul de accelerare (P11.11) si timpul de decelerare (P11.12) al rularii
efective; t2 este timpul de avans si f este frecventa de functionare a pasului (P11.10).
Timpul de acceleratie si decelerare t1 al rularii efective este determinat de urmatoarea ecuatie:

{ = P1L11XP11.10
= po2.10

Unitatea nu trebuie sa astepte un timp pentru a se opri in timpul deceleratiei. Poate primi comanda de jog si
poate accelera imediat.

&WARNING

@ Operatia de avansare porneste si se opreste in functie de modul de pornire 0 si modul de oprire O.
Unitatea pentru timpul de accelerare/decelerare este fixata la secunda.

@ Toate panoul de operare, terminalele si portul serial pot efectua controlul jog.

P11.14 Numarul dp zec.irr)aile pentru 0 la 2 5
viteza liniei
Numarul de zecimale pentru
P11.15 timpul de Tla 2 1
accelerare/decelerare

Folosit pentru a seta zecimale (precizia) frecventei, vitezei liniei si timpului de accelerare/decelerare.

. . . 0,01 pana la
P11.16 Viteza de sus/jos terminal 50,00 Hz/s 0,50 Hz/s
Folosit pentru a seta viteza SUS/JOS a terminalului.
P11.17 SERIE OS] e 12 0 la OX1M OX1M1

tastatura
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|Thou5ands Hundreds | Tens | Ones |
Whether UF/DOWRN terminal
frequency adjustment is valid
0 Invalid
Whether to retain the UR/DOWN 1 Valid
frequency set by terminal
‘Whether to retain the keypad UP/
n
0: Does not retain DOWMN set frequency upon a pow er
I Retain failure (keypad + terminal)
0: Does not retain
1 Retain
Whether to retain the keypad UP/
DOWN set frequency upon a stop

0: Does not retain

1 Retain

0.00 Hz pana

P11.18 Frecventa de salt 1 la P02.10 0,00 Hz
« 0.00 Hz péana

P11.19 Frecventa de salt 1 banda la P02.10 0,00 Hz
0.00 Hz pana

P11.20 Frecventa de salt 2 la P02.10 0,00 Hz
« |0.00 Hz péana

P11.21 Frecventa de salt 2 banda la P02.10 0,00 Hz

Daca frecventa de referinta se afla in cadrul frecventei de salt, unitatea va iesi in conformitate cu limita
frecventei de salt, de fapt, pentru a evita rezonanta mecanica.

Daca frecventa de salt este setata la O, functia este dezactivata.

Qutput frequency 4
Hz

V2 Jump freguency ban

Jump frequency 2 ‘———————————%j——

V2 Jump frequency bandy

T Jump frequency band
Jump frequency 1 |- ———-——-—- -f-
p 4 Y _ _:h’2 Jump frequency band

Time't

Fig. 7-31
P11.22 Amplitudinea oscilsrii O'?ng‘g‘,i I 0,0%
P11.23 Pas de clatinare O’?Ogégi la 0,0%
P11.24 Timp de ridicare oscilant O'Googgl%é Sla 6,0 s
P11.25 Timp de toamna clatinat Oéooggl%é sla 6,0 s
Folosit pentru a seta parametrii legati de rularea oscilante.
nas | e e et | e | so%

Cand frecventa de functionare a convertizorului este in intervalul procentual P11.26 al frecventei maxime,
terminalul multifunctional DO emite un semnal ON, asa cum se arata in Fig. 7-32.
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Cutput
frequency Hz

¥

1
|
|
1
|
|
1
|
|
|
1
Frequency reach A |
detection signal !
1

|

1

1

1

|

1

1

I

1

1

1

] 1.

Fig. 7-32 Domeniul de detectare a atingerii frecventei (FAR).

piia7 | vaeaea de deecire 2 000 1o eans| 00,
piizs | Mok de deecre s | 00 pia | oo
prizs | veaee de deecae s 1000 1o eS| 00 1y
Rl A

Cand frecventa de iesire depaseste P11.27 (valoarea de detectie a frecventei FDT1), semnalul relevant va fi
transmis pana cand frecventa de iesire scade sub un anumit procent P11.28 (histereza de detectie a frecventei
FDT1) din valoarea de detectie a FDT1. Functia FDT2 este similara, cu parametrii corespunzatori P11.29
(valoarea de detectie a frecventei FDT2) si P11.30 (histereza de detectie a frecventei FDT2), asa cum se aratd
in Fig. 7-33.

Qutput frequency

FOTVFDTZ
frequency detection valuel | _ _ _ _ _ _ T N e e
FOTYFDT2 -~~~ t+t— "~~~ R/R”- """~~~
frequency detection
hysteresis (%

= Time

[ —

Fig. 7-33 Detectarea niyelului de frecventa

PII | aiomats & ventistoruidi | 800 C | 400
P11.33 Lungimea de referinta %O%éongrﬁ Om
P11.34 Lungimea reala %O%éongrlmf Om
P11.35 Numarul criqeel[rrr;pulsurl pe Oe?ggola 1000
P11.36 Valoare?efr::ir:%rulljl de Osiglgsola 0
ey | Veousa de ke | O | o
P11.38 Setarea duratei de rulare é)Sgggérr:?n 0 min
P11.39 Durata de rulare acumulata 065p§3ng rl]a 0 h
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P11.42 pana
la P02.10

Cand frecventa de referinta este mai mare decat P11.40, convertizorul porneste direct dupa intarzierea definita
de P11.41.

P11.40 Frecventa de trezire 0,00 Hz

S . 0,0 pana la
P11.41 Intarziere la trezire 65535 s 0,0 s
. 0.00 Hz pana
P11.42 Frecventa de hibernare la P02.10 0,00 Hz

Cand frecventa de referinta este mai mica decat P11.42, unitatea decelera pana la oprire si intra in starea de
hibernare dupa intarzierea definita de P11.43.

0,0 péna la
6553,5 s
Atunci cand frecventa de referinta este mai mica decat P11.42, unitatea se opreste dupa intarzierea definita de
P11.43 si intra in starea de hibernare. Cand frecventa de referinta este mai mare decat P11.40, convertizorul isi

reia functionarea dupa timpul definit de P11.41.

P11.43 intarziere de hibernare 00 s

Controlul ventilatorului de

P11.44 =t 0la 2 2
racire

0: Functionare automata (pe baza temperaturii invertorului)

Unitatea porneste automat programul de detectare a temperaturii interne in timpul functionarii si decide
functionarea si oprirea ventilatorului Th functie de starea de temperatura a modulului.

1. Mereu ruleaza dupa pornire
Ventilatorul functioneaza intotdeauna dupa ce unitatea este pornita.
2: Controlat de comenzi de pornire/oprire (Pornit in timpul functionarii, Oprit in timpul opririi)

Ventilatorul functioneaza cand unitatea este in functiune si se opreste dupa ce unitatea este oprita.

4.13 P12: Parametrii de optimizare a controlului

P12.01 Modulatie PWM Ola1 0
0: Modulatie asincrona
1: Modulatie sincrona
P12.02 Modul de compensare a zonei 0la 1 1
moarte
0: Nicio compensatie
1 Modul de compensare 1
P12.03 Adancime aleatorie PWM 0 la 10 0
0: Dezactivat
1 la 10: adancime PWM aleatorie
P12.04 Frecventa de talerg pentru 0,00 pana la 200,0 Hz
compensarea zonei moarte 599,00 Hz
P12.05 Coeficientul de supramodulatie a tensiunii 100 pana la 110 105

P12.06

Punct de comutare pentru modul unde

0,00 pand la 599,00 Hz

500,00 Hz

P12.07

Modul SVPWM

0 la 0x1111

0 la 0x1110
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|Thousands| Hundreds| Tens | Ones |

Thousands: Carrier frequency

changing according to overload 0: Wave mode 1

0: Disable I Wave mode 2
1 Enable
Carrier frequency changing
Hundreds: Carrier frequency according to temperature
char_\gung according to frequency 0: Disable
0: Disable 1 Enable
1 Enable
F d i himb fi i . H H
P12108 recventa de pornire pentru schimbarea frecventei 0’00 pané a 599’00 Hz 10100 Hz O. Dezactlvatl
purtdtoare in functie de frecventd X X
P12.09 Functia AVR 0lal 1 1 ACtlvatl
4.14P13: Parametri PLC simpli si cu mai multe viteze
| P13.00 | Mod de functionare PLC 0 la Ox1112 0x0000

PLC-ul simplu este un generator cu mai multe viteze. Actionarea isi poate schimba automat frecventa si
directia de functionare in functie de timpul de functionare pentru a indeplini cerintele. Aceastd functie este
realizata anterior de PLC (controller logic programabil), dar acum poate fi realizata de unitatea in sine, asa
cum se arata in Fig. 7-34.

fi fa: '
c Y

running

10 01

PLC stage completion indication signal

PLC cycle completion indication signal
Fig. 7-34 Functionare simpla a PLC-ului
in Fig. 7-34, al pana la al5 si d1 pana la d15 reprezintd timpul de accelerare si decelerare al treptelor lor

curente, iar f1 pana la f15 si T1 pana la T15 reprezinta referinta de frecventa si timpul de functionare a treptei
treptelor lor curente. Acestea vor fi explicate in urmatoarele coduri de functie.

Etapa PLC si finalizarea ciclului pot fi indicate de bornele de iesire cu colector deschis DO1, DO2, DO3/RO2 si
semnalele de iesire cu releu RO 500 ms. Consultati functia Nr13 ,Finalizarea etapei PLC simpla” si functia

Nr.14 ,Finalizarea ciclului PLC simpla” din P10.00 pana la P10.03.

Modurile simple de functionare a PLC-ului sunt definite in P13.00, asa cum se arata in Fig. 7-35:

|Thousands|Hundreds| Tens | Ones |

PLC running mode:

0 Stop after running for one cycle

1 Keep final values after running for one cycle

2: Repeat after running far one cycle

Startup modea:
0: Run from the first stage

L Continue to run from the retained stage and
frequency upon a stop or fault

Power failure retention;
0: Non-retentive

I Retain the stage and frequency upon power
failura

Stage time unit
a:s
1 min
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Fig. 7-35 Mod de functionare PLC simplu
Cele LED: modul de functionare PLC

O: Opriti dupa ce rulati pentru un ciclu

Dupa cum se arata in Fig. 7-36, unitatea completeaza un ciclu si se opreste automat. Porneste numai dupa ce
este data o alta comanda de operare.

PLC running

RUN command

Fig. 7-36 PLC-ul se opreste dupa rularea unui ciclu
1: Pastrati valorile finale dupa rularea pentru un ciclu

Dupa cum se aratd in Fig.7-37, unitatea completeaza un ciclu si pastreaza automat frecventa si directia finala
de rulare.

PLC running

RUN command

Fig. 7-37 PLC pastreaza valorile finale dupa rularea unui ciclu
2: Repetati dupa rulare pentru un ciclu

Dupa cum se arata in Fig. 7-38, unitatea de actionare va porni automat urmatorul ciclu dupa rularea unui ciclu
si nu se va opri pana cand este datd o comanda de oprire.

fu

fs
[ [\
/ \ { \1
LES [\ f2 / \ .
[ e A T Wy
ful | Vi f \f_lu
— \ / :
ad | / | H
b \ \ !
i S ? N\ 5 ! I
i N i |
| \ : kY i
| : :
: - :
:L- First cycle H Second cycle |
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Fig. 7-38 PLC-ul se repeta dupa rularea unui ciclu
LED-uri zeci: modul de pornire

0: Fugi din prima etapa

Daca unitatea este oprita (din cauza unei comenzi de oprire, a unei defectiuni sau a unei caderi de curent),
acesta va functiona din prima etapa dupa repornire.

1: Continuati sa rulati de la treapta si frecventa retinute la o oprire sau o defectiune

Daca unitatea este opritéa (din cauza unei comenzi de oprire sau a unei defectiuni), unitatea va inregistra
automat timpul de functionare al treptei curente si frecventa de functionare la oprire si va continua sa ruleze
de la treapta si frecventa ramase dupa repornire, asa cum se arata in Fig. 7-39.

Stopping signal iz 5

Output frequency Hz A R Hy, 1

do

d2 LI

—

Stage 1 Running Rerﬁaining time a Time t i A
- 2

time of of stage 2 18]

stage 2
a;: Acc time of stage 1 a: Acc time of stage 2 BB 2N i A
a;: Acc time of stage 3 dy: Dec time of stage 2 2oVl .

: VAT S [

fi: Frequency of stage 1 f,: Frequency of stage 2 W/I\E)ﬁ J);JEL 1)
fy: Frequency of stage 3 NPT ES

Fig. 7-39 Modul de pornire PLC 2
Sute de LED-uri: retinerea pene de curent

0: neretentiv

La pana de curent, starea de functionare a PLC-ului nu este retinuta. Dispozitivul va rula din prima etapa
dupa repornire.

1: Pastrati etapa si frecventa la pana de curent

La pana de curent, starea de functionare a PLC-ului, inclusiv etapa, frecventa de functionare si timpul de
functionare, vor fi pastrate. Dispozitivul va rula din modul de pornire la Tnhtreruperea functionarii PLC definita la
locul zecilor.

Mii de LED-uri: unitate de timp pentru scena

O:s

Durata fiecarei etape va fi numarata in secunde.

1: min

Unitatea este valabila numai pentru timpul de functionare a PLC-ului T1 péna la T15. Unitatea de timp de
accelerare/decelerare in timpul functionarii PLC este determinata de P13.33 pana la P13.36.

AU‘MRNING

@ Daca timpul de functionare al unei anumite etape a PLC este setat la zero, aceasta etapa este dezactivata.

@ Functii precum PLC intreruperea procesului, stergerea starii memoriei pot fi controlate de terminale, cu
referire la definitia functiei din Grupul P09.

Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.01 0 la 100,0% 0,0
Referintda cu mai multe viteze | -100,0 péna
P13.02 1 la 100,0% 0,0
P13.03 Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana 0,0
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2 la 100,0%
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.04 3 la 100,0% 0,0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.05 4 la 100,0% 0,0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.06 5 la 100,0% 0,0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.07 6 la 100,0% 0,0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.08 - la 100,0% 0,0
Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.09 8 la 100,0% 0,0
Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
P13.10 9 la 100,0% 0,0
Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
eI 10 la 100,0% 00
Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
PIEL 12 11 la 100,0% 050
Referintd cu mai multe viteze | -100,0 pana
Plebe 12 la 100,0% 0
Referintda cu mai multe viteze | -100,0 pana
P 13 la 100,0% 0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
FIELIE 14 la 100,0% 0
Referinta cu mai multe viteze | -100,0 pana
Pleble 15 la 100,0% 0o
I . . 0,0 pana la
P13.17 Referlnf;a cu mai mglte viteze 6553,5 s 0.0
0 timp de functionare .
b (min)
s . . 0,0 péna la
P13.18 Referm";a Ccu mai mylte viteze 65535 s 0.0
1 timp de functionare .
g (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.19 referintd 2 cu mai multe 6553,5 s 0,0
viteze (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.20 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
3 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.21 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
4 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.22 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
5 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.23 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
6 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.24 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
7 (min)
Referinta cu mai multe viteze 0D Bl &
P13.25 b . 6553,5 s 0,0
8 timp de functionare .
b (min)
s . . 0,0 pana la
P13.26 Referlnj;a cu mai mglte viteze 65535 s 0.0
9 timp de functionare .
b (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.27 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
10 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
2 referintd cu mai multe viteze 65535 s 0
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1" (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.29 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
12 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.30 referinta cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
13 (min)
Timp de functionare de 0,0 péna la
P13.31 referintd cu mai multe viteze 6553,5 s 0,0
14 (min)
Timp de functionare de 0,0 pana la
P13.32 referinta cu mai multe viteze 65535 s 0,0
15 (min)

Frecventa de referinta de la etapa O la etapa 15 variaza de la -100,0 la 100,0%, iar frecventa de 100,0%
corespunde frecventei maxime de iesire P02.10.

Cand alegeti functionarea simpla a PLC-ului, P13.01 pana la P13.32 vor fi setate pentru a determina frecventa
de functionare si timpul de functionare a fiecarei etape.

Timpul de functionare de la etapa O la etapa 15 variaza de la 0,0 la 6553,5 s (min), iar unitatea de timp este
setata de P13.00.

Timpul de

accelerare/decelerare al
referintei PLC simplu de la O O kT i) et
la 3

Selectia timpului de accelerare/decelerare de la etapa O la etapa 3 a PLC-ului simplu este prezentata in figura
urmatoare.

P13.33

|Thousands| Hundreds| Tens | Ones |

Simple PLC running stage 3 accldec time: Simple PLC running stage 0 acc/dec time
0: Acc/| me 1 : t

"
2: Acc/Dec time 3
3 AcefDec time 4

Simple PLC running stage 2 accldec time:
0: Acc/Dec time 1

2: Acc/Dectime 3
3: Ace/Dac time 4

Fig. 7-40 Selectarea timpului de accelerare/decelerare pentru referinta PLC simpla delaOla 3

Timpul de
accelerare/decelerare al
referintei PLC simplu de la 4
la 7

Selectia timpului de accelerare/decelerare de la etapa 4 la etapa 7 a PLC-ului simplu este prezentata in figura
urmatoare.

P13.34 0 la 0x3333 0x0000

|Tn0usands Hundreds l Tens | Ones |
Simple PLC running stage 7 acc/dec time: Simple PLC running stage 4 acc/dec time:
0 Acc 1 0 Acc ime 1
1 Acc 1 Ac ime 2
2 A 2: Acc/Dr me 3
3 AcciDectime 4 3 AcciDectime 4
Simple PLC running stage & accldec time Simple PLC running stage 5 accldec time
0 Acc/Dectime 1 0 Acc/Dectime 1
1 Act e 2 1 AcciD ime 2
2 AcciDectime 3 2 AcciDectime 3
3: Acc/Dectime 4 3: Acc/Dectime 4

Fig. 7-41 Selectarea timpului de accelerare/decelerare pentru referinta PLC simpla dela4la?7

Timpul de
P13.35 accelerare/decelerare al 0 la 0x3333 0x0000
referintei PLC simplu de la 8
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| | la 11 | | |

Selectia timpului de accelerare/decelerare de la etapa 8 la etapa 11 a PLC-ului simplu este prezentata in figura
urmatoare.

|Thousands| Hundreds | Tens | Ones |

Simple PLC running stage 1L ace/des time: Simple PLC running stage 8 acc/dec time:
0 AcciDectime 1 0 Acc/Dec time 1

1 AcciDectime 2 I Acc/Dectime 2

20 AceiDec time 3 2! Acc/Dectime 3

3: Acc/Dec time 4 3: Acc/Dec time 4

Simple PLC running stage 10 acc/dec time; Simple PLC running stage 9 accidec time;
0: Acc/Dectime 1 0: Acc/Dec time 1

1 Act/Ded lime 2 1 Acc/Ded time 2

2 AcciDectime 3

3 AceiDed time 4 30 Ace/Ded time 4

Fig. 7-42 Selectarea timpului de accelerare/decelerare a referintelor PLC simple de la 8 la 1
Timpul de
accelerare/decelerare al
referintei PLC simplu de la 12
la 15

Selectia timpului de accelerare/decelerare de la etapa 12 la etapa 15 a PLC-ului simplu este prezentata in
figura urmatoare.

P13.36 0 la 0x3333 0x0000

| Thousands | Hundreds | Tens | Ones |

Simple ALC running stage 15 acc/dec tima: Simple PLC running stage 12 acc/dec time:
0: Acc/Dec time 1 0: AcciDec time 1
g L Acc/Dec time 2
2: Acc/Dec time 3
3: Acc/Dec time 4

Simple PLC running stage 14 accldec time: simple FLC running stage 13 accl/dec time:
0: Acc/Dec time 1 0: Acc/Dec time 1
1 Acc/Dectime 2 1 Acc/Dectime 2
2: Acc/Dec time 3 2: Acc/Dec time 3
3 AcciDec time 4 3; AcciDec time 4

Fig. 7-43 Selectarea timpului de accelerare/decelerare pentru referinta PLC simpla de la 12 la 15

&mnmne

Cand directia de functionare a etapei PLC este determinatda de comanda de functionare, directia de
functionare a motorului poate fi schimbata in timp real prin comanda de directie externa. De exemplu, puteti
utiliza terminalul DI pentru a realiza rularea inainte si inapoi. Directia de mers este directia determinata de
comanda de rulare; daca directia nu poate fi determinata, se va urma directia ultimei etape.

287



4.13 P14: Parametrii PID de proces

Controlul PID in bucld inchisd adopta combinatia de control proportional (P), control integral (I) si control
derivat (D) pentru a face valoarea feedback-ului in concordantd cu valoarea tinta.

Control proportional (P)
Defineste intensitatea ajustarii proportional cu abaterea. Utilizarea exclusiva a controlului P nu poate elimina
eroarea la starea de echilibru.

Control integral (1)
Acesta defineste intensitatea ajustarii proportional cu valoarea integrald a abaterii, care poate elimina eroarea
de stare stationara, dar nu poate controla schimbarea brusca.

Control derivat (D)

Acesta defineste intensitatea ajustarii proportional cu rata de modificare a abaterii, care poate prezice tendinta
de abatere, poate raspunde rapid la schimbarile bruste si poate imbunatati performanta dinamica. Este
vulnerabil la interferente, asa ca utilizati controlul D numai atunci cand este necesar. Diagrama de control PID

este prezentata in Fig. 7-44.

o
£
e

PIDY lower limit

_ Manc outpat freg

R ERIL
[UENE]

Preser
Trequency

0 frequancy’

PID commuand
AveDes Lime

I feedback channe|

_k{ __{,_

iﬁ
< (=

Fig. 7-44 Diagrama de control PID
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P14.00 Sursa de referinta PID Ola6 0
0: P14.02 setare digitala

1: A
2: Al2
3! Rezervat
4: HDI
5: Modbus / Modbus TCP
6: EtherCAT / PROFINET / CANopen /EtherNet IP
|  P1401 | Sursa de feedback PID 0la9 0
0: AN
1. A2
2: Rezervat
3: HDI
4: Modbus / Modbus TCP
5: EtherCAT / PROFINET / CANopen /EtherNet IP
6: Al+AI2
7: AlN-Al2
8: MIN (Al1, Al2)
9: MAX (A, Al2)
P14.02 Setare digitald PID '1?a°'1°(;/0°10p(2”é 50,0%
Folosit pentru a seta valoarea PID prin panoul de operare sau portul serial.
Timpul de 0 pana la
P14.03 accelerare/degelerare al 3600,0 0,0 s
referintei PID

Comanda de accelerare/decelerare PID este functia de pornire usoara pentru a creste sau a reduce valoarea
tinta PID cu referinta de acceleratie/deceleratie.

Timpul setat se refera la timpul necesar de crestere de la 0,0% referinta la 100,0% referinta sau timpul de
scadere de la 100,0% referinta la 0,0% referinta.

P14.04 Selectarea caracteristicilor de 0la 1 0
reglare PID

0: Actiune pozitiva, selectata atunci cand viteza motorului trebuie sa creasca la referinta crescuta.

1: Actiune negativa, selectatd atunci cand viteza motorului trebuie sa scada la referinta crescuta.

0,0 péna la
1000,0

Un Kp mai mare indica un raspuns mai rapid, dar Kp prea mare poate provoca cu usurinta oscilatii si eroarea
de stare stationard nu poate fi eliminata utilizdnd numai controlul Kp.

P14.05 Céstig proportional Kp1 20,0

0.01 pana la
10.00

Ti1 este utilizat pentru a elimina eroarea de stare stationara pentru a face valoarea feedback-ului in
concordanta cu valoarea tinta. Til prea mic poate cauza depasiri si oscilatii.

P14.06 Timpul integral Ti1 2.00 s
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0.000 péana la
10.000

Td1 este folosit pentru a imbunatati raspunsul sistemului, dar o valoare prea mica poate provoca oscilatii.

P14.07 Timpul derivat Td1 0.000 s

0,00 pana la

P14.08 Limita derivata 100,00%

0,10%

Folosit pentru a limita productia de intensitate de reglare derivata.

Cand iesirea PID este utilizatd ca referintd de frecventa, frecventa maxima de iesire este de 100%.

0.01 péna la
10.00
Ciclul de esantionare este pentru esantionarea valorilor de feedback si, de asemenea, pentru controlul PID.
Regulatorul PID calculeaza o data pentru fiecare ciclu de esantionare. Cu cat ciclul de esantionare este mai

lung, cu atat raspunsul va fi mai lent.

P14.09 Ciclul de esantionare 0,01 s

0,0 pana la
100,0%
Cand abaterea valorii de referinta si a valorii de feedback 1n raport cu procentul valorii de referinta este mai
mica decat valoarea limita a abaterii, PID-ul se va opri din ajustare si iesirea ramane neschimbata. Aceasta

functie poate evita actiunile frecvente ale controlului PID, asa cum se aratd in Fig. 7-45.

P14.10 Limitd de abatere 0,0%

/Feedback
I | J
Reference | — A =R — = — Deviation limit

Time

i
i
I
l
i
i
1
I
FID output |

Time

Fig. 7-45 Limita abaterii

Punct de comutare de joasa 0,00 Hz la
frecventa a parametrului PID P14.12

P14.1 5,00 Hz

Céand referinta de frecventa a rampei este mai mica decat punctul de comutare de joasa frecventa, parametrul
PID este de la P14.05 la P14.07;

cand este mai mare decat punctul de comutare de inalta frecventa, parametrul PID este de la P14.13 la P14.5;

cénd se afla intre punctele de comutare de joasa frecventa si de inaltd frecventa, parametrul PID este
interpolarea liniara a acestor doi parametri de grup.

e | o s orutre o vl [PITLERS ] 1000 v
P14.13 Castig proportional Kp2 O,qlo%éor:g £ 20,0

P14.14 Timpul integral Ti2 0'01109?)85‘ £ 2.00 s
P14.15 Timpul derivat Td2 0000 pana 8l 0.000 s

Definitile Kp2, Ti2, Td2 sunt aceleasi cu Kp1, Ti1, Td1.

P14.16 Setare digitala a limitei P14,17 pana 100,0%
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superioare PID la 100,0%
Setare digitala a limitei -100,0% pana
inferioare PID la P14.16

P14.17 0,0%

Folosit pentru a limita iesirea PID.

Cand iesirea PID este utilizata ca referinta de frecventa, frecventa maxima de iesire este de 100%.

0.00 pana la
60.00

Defineste timpul de filtrare pentru iesirea regulatorului PID. Cu cét timpul de filtru de iesire este mai lung, cu
atat raspunsul va fi mai lent.

P14.18 Timp de filtru de iesire 0,00 s

0x000 pana
la Ox1M

Folosit pentru a seta proprietatea de iesire PID, asa cum se arata in Fig. 7-46.

P14.19 Proprietatea de iesire PID 0x100

‘Hundreds‘ Tens ‘ Ones ‘

Integral separation
0 Inteqgral separation disabled

1 Integral separation enabled

PID output negative
0 When the PID cutput Is a negative value, the limit is 0
1 When the PID output is a negative value, the output is negative

Integral regulation after the freguency reaches the limit:

0: Continue integral regulation after the frequency reaches the upper!
loww e limit

1 Stop integral regulation after the frequency reaches the upper/
low e limit

Fig. 7-46 Proprietatea iesirii PID

“ 0,0 péna la o

P14.20 Valoarea presetata PID 100,0% 0,0%
Timp de pastrare a valorii 0,00 pana la

P14.21 presetate PID 650,00 0.0 s

Valoarea PID presetatd adecvata si timpul de mentinere a valorii presetate permit ajustarii in bucla inchisa sa
intre rapid Tn stadiul stabil.

Dupa operarea PID, frecventa va accelera mai intéi la frecventa presetata PID in functie de timpul de
accelerare, apoi va rula continuu la frecventa definita de P14.21 inainte de a rula conform iesirii de ajustare
PID, asa cum se arata in Fig. 7-47.

Freset
frequency -

Reference

—— -
Preset frequency Time
hold time

Fig. 7-47 Functionarea frecventei prestabilite PID

Pragul de detectare a pierderii| 0,0 pana la o
P22 feedback-ului PID 100,0% e
Timp de detectare a pierderii | 0,0 pana la
P14.23 feedback-ului PID 20,0 10's

Cand semnalul de feedback este mai mic decat valoarea de detectare stabilitd de P14.22 si timpul de
mentinere a acestuia depaseste timpul stabilit de P14.23, feedback-ul PID este considerat pierdere.
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P14.24 Mod de calcul PID 0la1 0

Selectarea modului de calcul PID
0: Calcul dezactivat la oprire

1. Calcul activat la oprire

Selectarea unitatii de limita

Pz superioara/inferioara PID

0la1 0

0: Procent

1 Hz

Nota:

Cand se alege Hz, P14.26 si P14.27 sunt limitele superioare si inferioare PID.

Céand se alege Hz, frecventa maxima P02.10 nu poate depasi 327,67 Hz.

P14.26 Limita superlope:Ba a frecventei Oprglg';lola 50,00 Hz
'4.16 P15: Parametri de comunicare
P15.00 Format de comunicare 0 la 0x31 0x30
Cele:
0: protocol Modbus
1: Protocolul PROFINET la 485
Zeci:
0: format 1-8-2-N, RTU
1: format 1-8-1-E, RTU
2: format 1-8-1-O, RTU
3: format 1-8-1-N, RTU
P15.01 Rata baud Olab 1
0: 4800 BPS
1: 9600 BPS
2: 19200 BPS
3: 38400 BPS
4: 57600 BPS
5: 115200 BPS
6: 125000 BPS
P15.02 Adres3 locali de '23470 la 1

Folosit pentru a identifica adresa unitatii.

Nota: O este adresa de difuzare. Cand este setata la adresa de difuzare, unitatea poate primi si executa doar
comanda de difuzare a dispozitivului gazda, dar nu poate raspunde dispozitivului gazda.

Timp de detectare a expirarii | 0,0 pana la

P15.03 comunicatiei 60,0

0,0 s

Daca semnalul de comunicatie portului serial dispare pentru o perioada care depaseste valoarea acestui cod
de functie, se considera ca unitatea are o eroare de comunicare.
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Cénd valoarea este setata la 0, unitatea nu va detecta semnalul de comunicatie prin portul serial.

P15.04 intarziere de raspuns a unitatii de ;%8 la 5 ms

Se refera la timpul de intérziere necesar de la primirea si executarea comenzii gazda a unitatii pana la
returnarea cadrului de raspuns catre gazda. Pentru modul RTU, intarzierea de raspuns nu trebuie sa fie mai
mica decat timpul de transmisie de 3,5 caractere.

P15.05 Actiune de comunicare 0 la Ox11 0

Cele:

0: Raspuns la operatia de scriere

1: Niciun raspuns la operatia de scriere
Zeci: 485 functie de mapare

0: Dezactivati

1 Activati

Nota: Numai parametrii de control care incep cu 0x64 pot decide daca exista un raspuns pentru operatia de
scriere. Pentru scrierea codurilor de functie, este sigur ca va avea raspuns.

Functia 2 rezervata

P15.06 utilizatorului

0 la 65535 0

Functie rezervata

4.17 P16: Parametrii de setare a dfisajului tastaturii

Selectarea parametrului de
P16.00 afisare cu LED 1 in timpul 0 la OxFFFF Ox4F0
functionarii

P16.00 si P16.01 definesc parametrii care pot fi afisati pe LED in timpul functionarii convertizorului, setare
binara prezentata in Fig. 7-48.

Cand un bit este setat la 0, parametrul corespunzator nu va fi afisat;

Cand un bit este setat la 1, va fi afisat parametrul corespunzator.

‘Thousands Hundreds ‘ Tens I Ones ‘

Bit12: Estimated motor frequency

Bitf3: Actual motor frequency

Bit14- HIWORD of the drived accumulated Bith: Maln fraqusncy channal
power cansumption Bit: Main frequency reference
Bit15: LOWORD of the drive® accumulat ed Bit2: Auxiliary frequency reference
pOwer cansumption Bil3: Frequency reference

Bitf: Torque current Bitd: Ramp frequency reference
Bit9: Exciting current Bit5: Cutput frequency

Bit)): Reserved Bith: Cutput voltage

Bitil: Motor power Bit7: Cutput current

Fig. 7-48 Parametrul de afisare LED 11in timpul functionarii

Selectarea parametrului de
P16.01 afisare cu LED 2 in timpul 0 la OxFFFF 0x1
functionarii

‘Thousandsl Hundreds | Tens | ones ‘
Bit12: HDO2 frequency BitD: Bus voltage
Bit13: Process PID reference BitL Drive running status
Bit14: Process PID feedback Bit2: Dilto DM state
Bitls: Process FID deviation Bit3: DI5 to DB state
BitB: AIZ current Bitd: DO s1ate
Bit3: AOlvaliage BiiS: Allvohage
Bitdl; HDY frequency Bit&; AlZ voltage
Bitll: HDO1frequency Bit7: Allcurrent
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Fig. 7-49 Parametrul de afisare LED 2 in timpul functionarii

Afisarea parametrilor impliciti
LED in timpul functionarii

P16.02 0 la 31 4

Folosit pentru a seta numarul implicit de parametru afisat la nivelul zero al meniului tastaturii in timpul rularii
dupa pornire. 0-31 reprezinta cei 32 de parametri enumerati in P16.00 si P16.01.

AU‘MRNING

Cand rotiti " in sensul acelor de ceasornic, codul functiei afiseaza numarul parametrului comutat, doar RAM
modificata si nu salvata in EEPROM.

Selectarea afisajului

P16.03 parametrilor LED la oprire

0 la OxFFFF 0x3

0: Fara afisare
1: Afisare

Folosit pentru a seta daca un parametru este afisat la nivelul zero al meniului tastaturii la oprire. BitO pana la
bit15 corespund la 16 parametri listati ih P16.04.

Nota: Daca totul este setat la O, va fi afisata frecventa de referinta.

Afisarea parametrilor impliciti

e LED la oprire

0 la 15 0

Folosit pentru a seta numarul implicit al parametrului afisat la nivelul zero al meniului tastaturii la oprire dupa
pornire.

0: Referintd de frecventa
1: Tensiune magistrala
starea intrarii DI 1

: starea intrarii DI 2

: starea iesirii DO
tensiune de intrare Al1
: Tensiune de intrare Al2
Procent de iesire AO1

: Referintd de frecventa HDI

© ©® N O g » W N

lesire HDO1

10: lesire HDO2

11: Lungime

12: Pas simplu de curent PLC
13: Viteza liniei

14: referinta PID

15: Referintd de cuplu

&WARNING

Cand rotiti ,” Th sensul acelor de ceasornic, codul functiei afiseaza numarul parametrului comutat, doar RAM
modificata si nu se salveaza in EEPROM.

Coeficientul de afisare a 0,1 péna la

IS0 vitezei liniei 999,9%

100,0%
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Acest cod de functie este utilizat pentru a corecta eroarea de afisare a vitezei liniei si nu are nicio influenta

asupra vitezei reale.

P01.44=Line speed X P16.05

P16.06

Coeficientul de afisare a
vitezei de rotatie

0,1 pana la
999,9%

100,0%

Acest cod de functie este utilizat pentru a corecta eroarea de afisare a vitezei de rotatie si nu are nicio
influenta asupra vitezei reale.

Mechanical rotation speed =60X displayed running frequency X P16.06/number of motor pole pairs

4.18 P20: Parametrii motorului 2

0: Motor asincron

1: Motor sincron

Coeficientul de afisare a 0,0 pana la o
ey frecventei 100,0% 101007
P01.57=P01.05*Coeficient de afisare a frecventei
P20.00 Selectarea tipului de motor 0la1 0
Puterea nominala Dependent
P20.01 a m.otorului 0,1 pana la 3000,0 kwW de model
asincron
Tensiunea Dependent
P20.02 nominala a 0 pana la 1200 V de model
motorului asincron
Curentul nominal Dependent
P20.03 al motorului 0,8 pana la 6000,0 A de model
asincron
Frecventa
P20.04 nominala a 0,01 Hz pana la P02.10 50,00 Hz
motorului asincron
pp0.05 | Viteza nominald al 4 o000 35000 rpm | DePendent
motorului asincron de model
Rezistenta Dependent
P20.06 statorului 0,001 pana la 65,535 Q de model
motorului asincron
Rezistenta Dependent
P20.07 rotorului motorului | 0,001 pana la 65,535 Q de model
asincron
0,01 mH pana la 655,35
mH (putere de antrenare
Inductanta de | _ 55(pkW) Dependent
P20.08 scurgere a 19001 mH pana la 65,535 | de model
motorului asincron mH (putere de antrenare
> 55 kW)
0,1 mH pana la 6553,5
Inductanta mH (putere de antrenare
. o7 = 55 kW) Dependent
P20.09 reciproca a |9 o1 mH pana la 655,35 | de model
motorului asincron | o,y (putere de antrenare
> 55 kW)
Curentul fara Dependent
P20.10 sarcina a 0,1 pana la 65535 A de model
motorului asincron
Coeficientul de
saturatie
P20.11 magnetica a 0,0 pan3 la 100,0% 80,0%

miezului de fier al
motorului asincron
1

295




Coeficientul de
saturatie
P20.12 _Mmagnetica a 0,0 pan3 la 100,0% 68,0%
miezului de fier al
motorului asincron
2
Coeficientul de
saturatie
P20.13 B EC 0,0 pans la 100,0% 57,0%
miezului de fier al
motorului asincron
3
Coeficientul de
saturatie
P20.14 _Mmagnetica a 0,0 pana la 100,0% 40,0%
miezului de fier al
motorului asincron
4
P20.15 Puterea nominala | 0,1 pana la 3000,0 kW
. Dependent
a motorului
. de model
sincron
P20.16 Tensiunea 0 pana la 1200 V
S Dependent
nominala a
. de model
motorului sincron
P20.17 Curentul nominal 0,8 pana la 6553,5 A
. Dependent
al motorului
. de model
sincron
P20.18 Frecventa 0,01 Hz pana la P02.10
. Dependent
nominala a
. de model
motorului sincron
P20.19 Numarul de de la 1 la 128 2
perechi de poli ai
motorului sincron
0,001 pana la 65,535 Q
Rezistenta (putere de antrenare =
P20.20 tatorulLi 55 kW) Dependent
: ST 0,0001 pani la 6,5535 Q | de model
motorului sincron |, tere de antrenare >
55 kW)
0,01 pana la 655,35 mH
(putere de antrenare =<
P20.21 Inductan;ga alxg D |55 kW) Dependent
: CRULCLEICIC] 0,001 pan3 la 65,535 mH | de model
Sl (putere de antrenare >
55 kW)
0,01 pana la 655,35 mH
Inductanta axei (putere de antrenare =
90.22 torulu 9 |55 kw) Dependent
: UL CIET 0,001 pan3 la 65,535 mH | de model
Sliiciein (putere de antrenare >
55 kW)
EMF spate cu 0,0 pana la 6553,5 Dependent
P20.23 -
motor sincron V/krpm de model
P20.27 Auto-tuning motor Ola 2 0
Factor de
P20.28 PEEED 0,0 pana la 300,0% 100,0%
suprasarcina a
motorului
Pentru descrierea parametrilor, consultati ,7.4 P03: Parametrii motorului 1".
4.19 P21: Parametrii codificatorului motorului 2
P21.00 | Codificator PPR 1 pana la 1024
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0: Fara codificator

1: encoder ABZ

2: Rezolvant

65535

3: Encoder ABZ + STO

4. Rezervat

5: Resolver + STO

0: Tnainte

1. invers

P21.01 Tip de codificator Olab 0
Folosit pentru a seta tipul de codificator al motorului 2.
Secventa de faza A/B a
A0 codificatorului incremental ABZ Vst Y
Nota: Secventa fazelor va fi identificatd automat dupa reglarea automata a rotatiei.
Timp de detectare a 0.0 pan3 I
P21.03 deconectarii codificatorului ! ’IOpO s 0,0 s

Folosit pentru a seta timpul de detectare pentru deconectarea PG. Daca este setat la 0.0, nu se va face nicio

detectare.

05V
112 V

0: Dezactivati

0: Dezactivati

ABZ

Selectarea clasei de tensiune

1 Activati modul de corectie 1

2: Activati modul de corectie 2

0: Dezactivati
1 Activati

PO a cardului PG viB o
P21.05 Activare semnal Z O0la 2 0
1: Metoda de corectie 1 (este necesara reglarea automata a rotatiei)
2: Metoda de corectie 2 (reglarea automata a rotatiei nu este necesara)
P21.06 Compensarga _unghlulm 0,0 pana la 0.0
motorului sincron 360,0
P21.07 Pozitia |n|';|'ala a motorului 0,0 péna la 0.0
sincron 360,0
P21.08 Activarea corectarii .unghlulw 0la 2 2
rezolutorului
P21.09 Activare MTPA 0la1 1
Mod de pornire rapida
P2 sincrona in bucla inchisa ABZ vlBt L
Valoarea ciclului necesara 3400 pan3 la
P21.1 pentru reglarea automata a P 3400
A 65535
pozitiei
P21.12 Ola9 0

Valoarea diviziunii in frecventa
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necesara pentru reglarea
automata a pozitiei

P21.13 Versiune card PG 0 la 65535 0
P21.14 Activare deconectare card PG 0Ola1 1
0: Eroare de deconectare invalida
1: Eroare de deconectare valida
Reglare automata a pozitiei A x
P21.15 initiale inainte de pornirea OxOOO)[()1232na ke 0

motorului sincron

Cele: modul in bucla deschisa
O: Fara reglare automata

1: Reglare automata inainte de prima rulare

2: Reglare automata Tnainte de fiecare alergare

Zeci: modul in buclad inchisad al codificatorului ABZ

0: Reglare automata inainte de prima rulare

1: Reglare automata inainte de fiecare alergare

Descrierea parametrilor grupului este aceeasi cu ,7.5 P04: Parametrii codificatorului motorului 1".

4.20 P22: Parametrii de control vectorial al motorului 2

P22 00 Castigul propqr’;lopal al buclei 1 pana la 100 10
de viteza 1
Timpul integral al buclei de | 0.01 pana la
p22.01 vitez3 1 10.00 050 s
P22.02 Frecventa de comutare 1 00z e 5,00 Hz
’ la P0O2.1
P22 03 Castigul propqr';lopal al buclei 1 pans la 100 10
de viteza 2
Timpul integral al buclei de | 0.01 pana la
s vitezs 2 10.00 AU
P22.05 Frecventa de comutare 2 QU0 [k [pETi: 10.00 Hz
’ la P0O2.1
P22.06 Coeficientul de compensare al| 50 parla la 100%
alunecarii 200%
Constante de timp filtru bucla | 0.00 pana la
P22.07 de vitez3 20.00 002 s
Castig de supraexcitare prin 50 pana la o
LS control vectorial 200% 107
P22.09 Sursa Ilm.lta superioara a 0la5 0
cuplului de actionare
Setare digitala a limitei 0.0 pan3 I
P22.10 superioare a cuplului de 2P o 150,0%
. 300,0%
actionare
P22 11 Sursa Ilml’ga superioara a 0la5 0
cuplului de franare
Setare digitala a limita 0,0 pan3 la
P22.12 superioara a cuplului de 300,0% 150,0%
franare
N 0 pana la
P22.13 Reglarea excitatiei Kp 60000 2000
N 0 pana la
P22.14 Reglarea excitatiei Ki 60000 1300
. 0 pana la
P22.15 Reglarea cuplului Kp 60000 2000
P22.16 Reglarea cuplului Ki 0 péna la 1300
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60000
P22.17 Separarea integrala 0la1 0
P22.18 Cgef|C|eqtuI de slgblre a 0 la 100 5
campului motor sincron
Curent maxim de slabire a 0,0 pana la o
i campului 120,0% 1907
Coeficientul de autotuning de | 0,0 pana la o
P22y slabire a campului 120,0% 10307
P22 21 Multiplu mtggral dg slabire a |0.000 pana la 0
campului 1.200

Pentru descrierea parametrilor, consultati ,7.6 Parametrii de control vectorial al motorului 1 PO5".

4.21 P23: Parametrii de control al cuplului motorului 2

P23.00 Activare controlul cuplului 0lan1 0

0: Dezactivat

1: Activat

P23.01 Canal de referinta de cuplu Ola5b 0

0: Setare digitala
1 Al
2: Al2
3: HDI

4: Modbus / Modbus TCP
5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

-300,0%
P23.02 Setare digitala a cuplului pana la 0,0%
300,0%

Intervalul de setare digitala a referintei de cuplu este de la -300,0% la 300,0%.

Timpul de
P23.03 accelerare/decelerare de
referinta de cuplu

0,0 pana la

6000.0 6,0's

Folosit pentru a seta timpul de accelerare/decelerare a cuplului sub controlul cuplului. Este invalid sub
controlul vitezei.

Specifica timpul necesar sistemului pentru a atinge cuplul de referinta din cuplul curent.

Canal de limitare a vitezei 0
P23.04 FWD Ola5b
Setare digitala a limitei vitezei | 0,00 Hz pana
P23.05 FWD la PO2.11 0,00 Hz
P23.06 Canalul de I:R?I;l;t/are a vitezei 0la5 0
Setare digitala a limitei vitezei | 0,00 Hz pana
P23.07 REV la PO2.11 0,00 Hz

Canale de limitare a vitezei FWD si REV:
0: Setare digitala

1: A

2: Al2

3: HDI

4: Modbus / Modbus TCP
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5: EtherCAT / PROFINET / CANopen / EtherNet IP

Pentru descrierea parametrilor, consultati ,7.7 PO6: Parametrii de control al cuplului motorului 1".

P23.08 pana
la P23.11

Rezervat

4.22 P24: Parametrii de control motor 2 V/F

—_

a b W DN

- O

® N o o » W N

300

| P24.00 curba V/F 0la5 0
: Linie dreapta V/F
Multi-punct V/F
: Patrat V/F
! Rezervat
: Separare completa V/F
: Jumatate de separare V/F
P24.01 Cresterea cuplului 0.0 5p(;§,8é S 0,0
P24.02 Frecventa dceu;?:ﬁlzie a cresterii O,C:g Pngﬁ?na 10.00 Hz
P24.03 Frecven’gap\u/élztr 1mai multe O,(I)aO szzl,ggné 0,00 Hz
P24.04 Tensiune V/F multipunct 1 3221/3% oV
P24 05 Frecven’;apl\J/r/]Eténzmal multe P|2:.|(3)§4.poa7na 0,00 Hz
P24.06 Tensiune V/F multipunct 2 P|2a4’834'r?gé oV
P24 .07 Frecven';apl\J/rl]lc-':tén:smal multe P|234.é)§9?c;1a 0,00 Hz
P24.08 Tensiune V/F multipunct 3 Pz‘}éogs%é”é oV
P24.09 Coeﬂmentual]Isr?egcé)rr;"inpensare al 0 la 300 150
P24.10 Castig de supraexcitare V/F 0’0182:1: iz 0,0
P24.11 S 6 SUPMIEIS & 0 la 100 10
oscilatiilor
P24.12 Modul ca$o'clsgc”<;k;"sc,)Lrjpr|mare a 0la 2 0
P24.13 Sursa Sizat;r:zi:nve“:pentru 0la 9 0
: Setare digitala
Al
Al2
: Rezervat
: HDI
: Multi-referinta
: PLC simplu
PID
: Modbus




9: PROFINET

Setarea digitala a sursei de

de la O la

P tensiune pentru separarea V/F 1000 v
Timpul de crestere a tensiunii | 0,0 pana la
PR de separare V/F 6000,0 %0 &
Timpul de scadere a tensiunii | 0,0 pana la
P2 de separare V/F 6000,0 0 &
P24 17 Mod de oprire pentru 0la 1 0
separarea V/F
0: Frecventa si tensiunea scad la O independent
1: Frecventa scade dupa ce tensiunea scade la O
Castig de compensare a 0,0 pana la
P24.18 alunecarii V/F 100,0 0.0

Pentru descrierea parametrilor, consultati ,7.8 PO7: Parametrii de control V/F motor 1".

4.23 P27: Parametri servo simpli

- <« | 0,00 pana la
P27.79 Valoarea memoriei de acasa 360,00 0,00
4.24 P28: Parametrii de alimentare cu apd la presiune constantd
P28.00 Activare gllmentare cu apa la 0la 1 1
presiune constanta
0: Dezactivati
1: Activati
P28.01 Min. intrare pen.tru senzorul 0 la P28.02 oV
de presiune
P28.02 Max. intrare per!tru senzorul | P28.01 péna 10,00 V
de presiune la 10.00
P28.03 Max. mtervalul.senzorulm de 0 péna la 1.600 MPa
presiune 9.000
P28.04 Setati valoarea presiunii 0 la P28.03 | 0,500 MPa
P28.05 Selectarea terminalului Al Tla 2 1
1. AN
2: Al2
P28.06 Modul de hibernare 0la 2 1
0: Fara hibernare
1: Hibernare la presiune
2: Hibernare frecventa
| P28.07 | Presiunea de hibernare | 01a100 | 95% |

in modul de hibernare la presiune, daca timpul in care presiunea reald este mai mare sau egald cu presiunea
de hibernare atinge timpul de judecata de hibernare, unitatea intra in hibernare.

| P28.08 | Presiunea de trezire | 01aP2807 | 90% |
Cand presiunea reala este mai mica decéat presiunea de trezire, unitatea este trezita si functioneaza normal.
P28.09 Frecventa de hibernare AZIZ e 20,00 Hz
’ la P2.10

In modul de hibernare a frecventei, dacé timpul in care frecventa tintd este mai mici sau egald cu frecventa
de hibernare atinge timpul de judecatd de hibernare, unitatile intra in hibernare.
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P28.10

Frecventa de trezire

P28.09 pana
la P2.10

25.00 Hz

in modul de hibernare a frecventei, cand frecventa tintd este mai mare decat frecventa de hibernare, unitatea

este trezita si functioneaza normal.

Timp de judecata de 0 pana la
ST hibernare 100,0 AU s
Frecventa de mentinere a P02.12 pana
P28.13 hibernarii la P02.10 20,00 Hz
Timpul de mentinere a 0 pana la
PAI frecventei de hibernare 100,0 Ue
Detectarea schimbarii pentru 0 pana la
P28.15 pierderea senzorului 10,00 V 0,05 V
P28.16 Timp de detectare a pierderii 0 pana la 300 s
senzorului 100,0

Daca timpul in care valoarea Al a senzorului de presiune este mai mica de 0,05 V (schimbarea valorii, de
asemenea, mai mica decat aceastd valoare) atinge timpul de detectare, se raporteaza ca senzorul a fost

pierdut.
Valoarea alarmei de presiune 0 pana la o
A ultrainaltd 250% 150%
Lipsa de apa / Presiunea 0 pana la o
A conductei de spargere 100% 2%
Valoarea curenta a deficitului 0 pana la o
P28.19 de aps 100% 40%
P28.20 TImFi de detectare a lipsei qle 0 pana la 150 s
apa / spargerea conductei 100,0

Daca timpul in care unitatea ruleaza peste frecventa limita inferioara si feedback-ul de presiune este mai mic
decét lipsa de apa / presiunea conductei de spargere (P28.18) atinge timpul de detectare pentru lipsa de apa
| spargerea conductei (P28.20), este raportata lipsa de apa / defectiunea conductei de spargere. Daca

curentul este mai mic decét valoarea curentului de lipsd de apa (P28.19), este raportatd defectiunea de lipsa

de apa PPL; daca curentul este mai mare decéat valoarea curentului de lipsa de apa (P28.19), este raportata
defectiunea conductei de spargere PPb.

Timp de resetare automata 0 péana la .
P2 pentru lipsa de apa 60000 0 il
P28.22 Salva.re fautomata! a ;chlmbarll 0la1 0

presiunii la meniul nivel zero

Afisare in timp real a presiunii| 0O péana la
PEB2S de feedback 9.000 Mpa o
P28.34 Frecventa de acjaugare a P28.35 péana 49,00 Hz

pompei la P0O2.10

Cand alimentarea cu apa cu presiune constantd este activata si iesirea pompei auxiliare este activa, sistemul
va Thcepe sa verifice daca sa activeze pompa auxiliara daca frecventa de functionare depaseste aceasta

valoare.

P28.35

Frecventa de reducere a
pompei

0 la P28.34

40,00 Hz

Cand alimentarea cu apa la presiune constanta este activata si iesirea pompei auxiliare este activa, sistemul
va Thcepe sa verifice daca sa dezactiveze pompa auxiliard daca frecventa de functionare scade sub aceasta

valoare.

P28.36

Timp de intarziere adaugarii
pompei

0 pana la
6553,5

30,0 s

Timpul de judecata pentru adaugarea unei pompe auxiliare in timpul alimentarii

CU apa cu presiune constanta.

P28.37

Timp de intarziere pentru
reducerea pompei

0 pana la
6553,5

30,0 s

Timpul de judecata pentru reducerea unei pompe auxiliare in timpul alimentarii cu apa cu presiune constanta.
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4.23 P29: Parametrii grupului de functii speciali 1

. . 0 pana la
P29.00 Blocarea timpului 65535 h 0
P29.01 Modul blocare 0la1 0
P29.02 Stare de blocare O0la 2 0
O: Dezactivat
1: Numaratoare inversa
2: Deja blocat
. o 0 pana la
P29.03 Timpul ramas 65535 h 0
P29.04 Saménta aleatorie 0 la 65535 0
P29.05 Cheie 0 la 65535 0
Timp de functionare acumulat 0 pana la
PO la blocarea unitatii 65535 h 9
Selectarea parametrilor zonei | Ox1 pana la
PO de afisare LED auxiliare OxFFFF Ox1
Selectarea implicita a
P29.08 parametrilor zonei de afisare 0 la 15 0
cu LED-uri auxiliare
P29.09 Numarul contorului cardului 0 la 65.535 0,00 m
PG pe cerc m
Raportul de transmisie 0 péna la
PR mecanic 300,00 189
P29.11 Biti mari de contoare de 0 la 65535 0
rulare acumulate
Biti scazuti de contoare de 0 pana la
2 rulare acumulate 60.000 m ©
P29.13 Valoarea numa;ulw de semnal 0 la 65535 0
P29.14 Pozitia semnalului Z 0 la 65535 0
“ “ 0 pana la
P29.15 Frecventa purtatoare reala 65535 kHz 0
Selectarea canalului cu
P29.16 frecventa zero cu mai multe Ola 4 0
viteze
0: Setare digitala (P13.01)
1. Al
2: Al2
3: PID
4: HDI
pP29.17 Detectarea cardului STO 0la1 0
0: Nu a fost detectat niciun card STO
1: Card STO detectat
P29.18 STO stare anormala 0 la OxM 0
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Cele:
0: Conexiune STO1 normala
1: Conexiune STO1 anormala
Zeci:
0: Conexiune STO2 normala

1: Conexiune STO2 anormala

STO selectie prompta

P29.19 « Ola1
anormala
0: Ca un prompt de exceptie
1: Ca un prompt de eroare
4.26 P30: 485 parametri de mapare
P30.00 485 adresa de. mapare a la OXFEFE
parametrilor 1
P30.01 485 parametru‘lI utilizat adresa la OXFEFE
P30.02 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 2
P30.03 485 parametrué utilizat adresa la OXFEFE
P30.04 485 adresa dg mapare a la OXEFEF
parametrilor 3
P30.05 485 parametru:I), utilizat adresa la OXFEFE
P30.06 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 4
P30.07 485 parametruL utilizat adresa la OXFEFE
P30.08 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 5
P30.09 485 parametrué utilizat adresa la OXFEFE
P30.10 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 6
P30.11 485 parametru(lS utilizat adresa la OXFEFE
P30.12 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 7
P30.13 485 parametrul7 utilizat adresa la OXFEFE
P30.14 485 adresa de_ mapare a la OXFEFE
parametrilor 8
P30.15 485 parametruEI; utilizat adresa la OXFEFE
P30.16 485 adresa dg mapare a la OXEFEF
parametrilor 9
P30.17 485 parametrul9 utilizat adresa la OXFEFE
P30.18 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 10
P30.19 485 parametrt:loutlllzat adresa la OXFEFE
P30.20 485 adresa dg mapare a la OXFEFE
parametrilor 11
P30.21 485 parametru1l1 utilizat adresa la OXFEFE
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P30.22 SO ELIEEE EE MERR® & | g 1y grpeEes 0
parametrilor 12

P30.23 485 parametrtfllzutlllzat adresa 0 la OXFEFF 0

P30.24 e EeesE el MEEERE @ | o b e 0
parametrilor 13

P30.25 485 parametrt;l?’utlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.26 89 gelies d? mapare a 0 la OxFFFF 0
parametrilor 14

P30.27 485 parametrt;l4utlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.28 Mgl Ediesa ol MELEE @ | o b e 0
parametrilor 15

P30.29 485 parametrlfll5utll|zat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.30 A ERIESE BB WEFES 8 | g g emee 0
parametrilor 16

P30.31 485 parametrlfll6utlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.32 AP ERIESE BB WEREIE 8 | g 0 gemee 0
parametrilor 17

P30.33 485 parametrlfll7utlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.34 S BRI EE MERR® & | g 1y greEes 0
parametrilor 18

P30.35 485 parametrt;lsutlllzat adresa 0 la OXFEFF 0

P30.36 e EesE ol MEEERE @ | o b e 0
parametrilor 19

P30.37 485 parametrt;lgutlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

P30.38 89 gelies d? mapare a 0 la OxFFFF 0
parametrilor 20

P30.39 485 parametrt;loutlllzat adresa 0 la OXFEFE 0

Adresa de mapare este adresa reala a parametrului inerent pentru unitate, in timp ce adresa utilizata este
adresa utilizatd efectiv a parametrului in mesaje (cum ar fi adresa reala pentru functionarea PLC).

4.2'¢ P40: Parametrii optiunii bus

P40.01 Timp de detgctgre pentru 0,0 pana la 00 s
optiuni 10,0
0 indica nicio detectare a timpului de expirare.
de la O Ila
P40.02 adresa IP 1 055 192
adresa IP 2 de la O la
P40.03 055 168
de la O la
P40.04 adresa IP 3 055 1
de la O la
P40.05 adresa IP 4 55 10
P40.06 Mascé de subretea 1 ele '23550 I 255
P40.07 Mascé de subretea 2 2l '2""550 S 255
P40.08 Masca de subretea 3 denoh 255
P40.09 Masca de subretea 4 clz I2a550 I 0
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> 1 Mbit/s

800 kbit/s
: 500 kbit/s
: 250 kbit/s
1 125 kbit/s
: 100 kbit/s
: 50 kbit/s
1 20 kbit/s
: 10 kbit/s

—_

0 N o o b W N

de la O la

'€.28 P41: Parametrii optiunii 10

Pentru descrierea

P40.10 Poarta de acces 1 055 192
de la O la
P40.1 Poarta 2 055 168
de la O Ila
P40.12 Gateway 3 255 1
de la O la
P40.13 Poarta de acces 4 255 1
P40.14 adresa MAC 1 €3 I2a550 2 0x18
P40.15 adresa MAC 2 depoh 0xC3
P40.16 adresa MAC 3 deloh OXF4
P40.17 adresa MAC 4 de '2""550 la OXEB
P40.18 adresa MAC 5 de '235£ la Ox1D
P40.19 adresa MAC 6 de Izasé) la OXFO
P40.20 Numarul statiei de comunicatii de la 1 1a 127 1
CANopen
Modificarea are efect numai dupa o alta pornire.
| P40.21 Rata de transmisie CANopen Ola8 2
Modificarea are efect numai dupa o alta pornire.
P41.00 Selectarea functiei DI9 de la 0 la 72 0
P41.01 Selectarea functiei DI10 de la 0 la 72 0
P41.02 Selectarea functiei DI de la 0 la 72 0
parametrilor, consultati ,710 P09.03 pana la P09.10".
P41.03 Tensiune la borqa de circuit 0la 1 1
deschis
0: Tensiune de circuit deschis la borna digitala 0 V
1. Tensiune de circuit deschis la borna digitala 24 V
P41.04 Modul activ de la DI9 la DIN 0 la Ox111 0

Cele:

0: DI9 logica pozitiva activa

1: DI9 logica negativa activa
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Zeci:
0: DI10 logica pozitiva activa
1: DIN0 logica negativa activa
Sute:
O: DINM logica pozitiva activa
1: DI logica negativa activa

Mii: rezervat

. . 0.000 péna la
P41.06 Timp de filtru DI 1.000 0,010 s
Folosit pentru a seta timpul de filtrare pentru esantionarea terminalului DI. Se recomanda cresterea
parametrului atunci cand exista interferente puternice pentru a evita operarea gresita.
P41.07 DI9 timpul deilntar2|ere la 0,0 pana la 00 s
pornire 600,0
P41.08 DI9 timpul de. intérziere la 0,0 péna la 00 s
oprire 600,0
P41.09 DIN10 timpul de. intarziere la 0,0 pana la 00 s
pornire 600,0
P41.10 DINO timp de.|ntar2|ere la 0,0 pana la 0.0 s
oprire 600,0
PA11] DI timpul de.|ntar2|ere la 0,0 pana la 0.0 s
pornire 600,0
PA112 DI timpul dg intarziere la 0,0 pana la 0.0 s
oprire 600,0
Pentru descrierea parametrilor, consultati ,710 P09.17 péna la P09.24".
P41.13 Selectarea iesirii releului RO2 |de la O la 47 0
P41.14 Selectarea iesirii releului RO3 | de la 0 la 47 0
Pentru descrierea parametrilor, consultati ,711 P10.00 péana la P10.03".
P4115 SRR ECE pelETiE 0 la OxM 0
terminalului de iesire
Cele:
0: RO2 logic pozitiv activ
1: RO2 logic negativ activ
Zeci:
0: RO3 logic pozitiv activ
1: RO3 logic negativ activ
Sute: rezervat
Mii: rezervat
. N . 0,0 pana la
PA116 Timp de intarziere la pornire 600,0 00 s
RO2
secunde
. NP . 0,0 pana la
PA117 Timp de intarziere la oprire 600,0 00 s
RO2
secunde
. A . 0,0 pana la
P4118 Timp de intarziere la pornire 600,0 00 s
RO3
secunde
Timp de intarziere la oprire 0,0 pana la
P41.19 RO3 600,0 0,0 s
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| | | secunde |

Pentru descrierea parametrilor, consultati ,711 P10.11 si P10.12".

Valoare de esantionare de la O Ia
P41.20 scazuta pentru calibrarea 4095 845
PT100_1
-15°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.
Valoare medie de esantionare | de la O la
Az pentru calibrarea PT100_1 4095 e
105°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.
Valoare mare de esantionare de la O la
Fail2z pentru calibrarea PT100_1 4095 Zsler
185°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.
Valoare de esantionare de Ia O Ia
P41.23 scazuta pentru calibrarea 4095 845
PT100_2
-15°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.
Valoare medie de esantionare | de la O la
P pentru calibrarea PT100_2 4095 e
105°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.
Valoare mare de esantionare de la O la
ez pentru calibrarea PT100_2 4095 ZBier

185°C corespunde valorii de esantionare pentru calibrarea temperaturii aici.

A WARNING

Nota: P41.20 pana la P41.25 sunt utilizate numai pentru modelele sub 90 kW si este necesara o optiune
PT100 pentru a detecta temperatura. Pentru modelele de 90 kW si mai sus, utilizati circuitul de detectare de
pe placa de control prin comutarea comutatorului DIP S1 la 2 si folosind DIS pentru a detecta temperatura,
parametrii de verificare fiind de la P88.33 la P88.38.

Comanda de calibrare a

P41.26 "
temperaturii

Ola6 0

0: Dezactivat

—_

: Calibrati valoarea de esantionare scazuta a PT100_1
: Calibrati valoarea medie de esantionare PT100_1

: Calibrati valoarea de esantionare mare a PT100_1

2
3
4: Calibrati valoarea de esantionare scazuta a PT100_2
5: Calibrati valoarea medie de esantionare PT100_2

6

: Calibrati valoarea de esantionare mare a PT100_2

4.29 P43: Parametri de comunicare PROFINET

Selectarea mesajului

el PROFINET

0la1 1

0: mesaj standard 1
1: Mesaj personalizat 1

Nota: Numai mesajul personalizat 1 accepta citirea si scrierea parametrilor. Cand este ales mesajul standard 1,
P43.02 pani la P43.23 sunt invalide. In mesajul standard ZSW, bit7 la bit9, bit11 la bit13 si bit15 sunt invalide.

Este eficient doar pentru comunicarea PROFINET.
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P43.02 PZD2 primire 0 la 30 0
P43.03 PZD3 primire 0 la 30 0
P43.04 PZD4 primiti 0 la 30 0
P43.05 PZD5 primiti 0 la 30 0
P43.06 PZD6 primire 0 la 30 0
P43.07 PZD7 primire 0 la 30 0
P43.08 PZD8 primire 0 la 30 0
P43.09 PZD9 primiti 0 la 30 0
P43.10 PZD10 primiti 0 la 30 0
P43.1 PZD11 primiti 0 la 30 0
P43.12 PZD12 primiti 0 la 30 0

0: Dezactivat

—_

Frecventa de referintd (0,00 pana la P02,10)

: Limita de referintd superioara a cuplului de franare (0,0 pana la 300,0%, curent nominal al motorului)
. Referintd de cuplu (-300,0 pana la 300,0%, curent nominal al motorului)

: Limitd superioard de referinta a frecventei FWD (de la 0,00 la P02,10)

: Referinta limita superioara a frecventei REV (de la 0,00 la P02,10)

Referintd de tensiune (separare VF) (de la O la 1000)

: Comanda terminald de intrare virtuald (O la OxFF pentru DI8 la DI1)

© o N O O~ W N

: Comanda magistralei terminale de iesire (setati functia terminalului de iesire la Nr. 39, de la O la OxF
corespunzator cu RO1, DO3/R0O2, DO2, DO1)

10: Referinta de iesire AO1 (0,00 pana la 100,00%)

11: referintd de iesire HDO1 (0,00 péna la 100,00%)
12: referintd de iesire HDO2 (0,00 pana la 100,00%)
13: referinta PID (de la 0,0 la 100,0%)

14: Feedback PID (de la 0,0 la 100,0%)

15 - 30: Rezervat

: Limita superioara de referinta a cuplului de actionare (de la 0,0 la 300,0%, curent nominal al motorului)

&WARNING
Notd: Comunicatia PROFINET si EtherNet IP partajeaza aceiasi parametri PZD (P43.02 pana la P43.23).
P43.13 Feedback PZD2 0 la 30 0
P43.14 Feedback PZD3 0 la 30 0
P43.15 Feedback PZD4 0 la 30 0
P43.16 Feedback PZD5 0 la 30 0
P43.17 Feedback PZD6 0 la 30 0
P43.18 Feedback PzZD7 0 la 30 0
P43.19 Feedback PZD8 0 la 30 0
P43.20 Feedback PZD9 0 la 30 0
P43.21 Feedback PZD10 0 la 30 0
P43.22 Feedback PZD11 0 la 30 0
P43.23 Feedback PZD12 0 la 30 0

0: Dezactivat

1: Frecventd de referinta (0,01 Hz)
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17:

18:
19:

Referinta rampa (0,01 Hz)

: Frecventa de iesire (0,01 Hz)

: Tensiune de iesire (1 V)

Curent de iesire (0,1 A)

: Tensiune magistrald (0,1 V)

Puterea motorului (0,1%)

: Rezervat
: curent de excitare (0,1 A)

10:

Curent de cuplu (0,1 A)

: Cuvant de stare (de la O la OxFFFF)
12:
13:
14:
15:
16:

Cod de eroare (de la O la 46)

stare de la DI1 la DI4 (de la O la OxFFFF)

stare de la DI5 la DI8

Stare iesire digitald (de la O la OxF)

tensiune de intrare Al1 (0 pana la 10,00 V)
Tensiune de intrare Al2 (-10,00 V la 10,00 V)
Frecventa de intrare HDI (de la O la 50.000 kHz)
lesire AO (de la O la 100,0%)

20: lesire HDO1 (de la O la 50.000 kHz)

21
22:
23:

lesire HDO2 (0 pana la 50.000 kHz)
referinta PID (-100,0% pana la 100,0%)
Feedback PID (-100,0% péana la 100,0%)

24: Abatere PID (-100,0% la 100,0%)

25:

26

7.

—_
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lesire PID (-100,0% pana la 100,0%)

- 30: Rezervat

30 P50: Parametrii de stare a optiunii

P50.00 Tipul de optiune 1 0la7
P50.01 Tipul de optiune 2 Ola7
: Nicio optiune
PROFINET
: EtherCAT
: optiunea 10
: Modbus TCP
: CANopen
: IP EtherNet
PROFINET trei in unu
P50.02 tip de optiune 10 0 la OxFF
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Cele: tipul cardului IO corespunzator cardului optional 1
0: 3Dl + 2RO

1: 2 PT100 + 1 RO

Zeci: tipul cardului 10 corespunzator cardului optional 2
0: 3Dl + 2RO

1: 2 PT100 + 1 RO

P50.03 Starea DI a optiunii 10 0 la Ox111 0
P50.04 Starea DO a optiunii 10| 0 la Ox11 0
O: Dezactivat
1: Activat
P50.05 Versiunea software a optiunii 1 0,0%gpgga Ia 0,00
Versiunea software a optiunii | 0,00 pana la
P50.06 > 99,99 0,00
P50.07 Starea OP a optiunii 0 la 65535 0
Valoarea de numarare a erorii
P50.08 CANopen RX&TX 0 la 65535 0
Valoarea AD a temperaturii de la O la
Feiioe auxiliare 4095 ©
P50.10 Valoarea temperaturii auxiliare ~+0 e e 0°C
’ 200°C
4.31 P97: Defectiune si parametri de protectie
| P97.00 Activare eroare 0 la Ox11M Ox10M

Cele:
O: Limita curentului impuls cu impuls dezactivata
1: Limita curentului impuls-cu-impuls activata

Zeci:

0: Eroare de detectare a pierderii fazei de intrare hardware dezactivata (numai pentru 18,5 kW si mai mult)

1: Eroare de detectare a pierderii fazei de intrare hardware activata (numai pentru 18,5 kW si mai mult)

Sute:

0: Preavertizare de suprasarcina dezactivata
1. Preavertizare de suprasarcina activata
Mii:

0: Supracurent de franare dezactivat

1: Supracurent de franare activat

P97.01 Activare suprimare blocare

0 la 0x1121

0x1101

Cele:

0: Suprimarea blocarii supratensiunii este dezactivata
1: Suprimarea blocarii supratensiunii este activata
Zeci:

0: Suprimarea blocarii subtensiunii este dezactivata

1: Suprimarea blocarii subtensiunii este activata
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2: Oprire sub tensiune

Sute:

0: Suprimarea blocarii la supracurent este dezactivata
1: Suprimarea blocarii supracurentului este activata
Mii:

O: Eroare limita curent impuls cu impuls dezactivata

1: Eroare de limita de curent impuls cu impuls activata

. L 20 pana la o
P97.02 Nivel limita curent 200% 150%
P97.03 Coeficientul de ajustare a 0 la 100 20
limitei curentului

Functia de limitda de curent controleaza curentul de sarcina in timp real in limita stabilitd de P97.02 pentru a
evita declansarea cauzata de depasirea curentului. Aceasta functie este utila in special pentru scenariile cu
inertie mare sau schimbari drastice.

Nivelul limita de curent (P97.02) defineste pragul de curent pentru limitarea automata a curentului. Domeniul
sau de setare este un procent raportat la curentul nominal al unitatii.

Coeficientul de ajustare a limitei de curent (P97.03) defineste rata de ajustare a frecventei de iesire la limitarea
automatd a curentului.

Daca rata de scadere a frecventei (P97.03) la limitarea curentului este prea mica, este dificil sa iesiti din
starea de limitare a curentului, provocand o defectiune de suprasarcina. Daca rata de scadere a frecventei
este prea mare, reglarea va fi excesiv de intensificata, cu unitatea mereu in starea de generare a energiei,
provocand protectie la suprasarcina.

Actiunea de limitare a curentului poate determina modificarea frecventei de iesire. Astfel, nu este recomandata
utilizarea functiei in site-uri care necesitd o frecventa de iesire stabila la viteza constanta.

Setarea scazuta a functiei de limitare automata a curentului poate afecta capacitatea de suprasarcina a unitatii.

Actiune de suprimare a Az
P97.04 blocarii supratensiunii 60075%"‘@ a1 720 v
Voltaj

In timpul operatiunii de decelerare a unitétii, datoritd influentei inertiei sarcinii, rata de scadere reald a vitezei

motorului poate fi mai mica decat rata de scidere a frecventei de iesire. In acel moment, motorul va returna

puterea unitatii, ceea ce duce la cresterea tensiunii magistralei DC a unitatii. Daca nu se iau masuri, va exista
declansare la supratensiune.

Functia de protectie impotriva blocarii la supratensiune detecteaza tensiunea magistralei in timpul decelerarii
convertizorului si o compara cu punctul de supratensiune in blocare definit de P97.04. Daca punctul de
supratensiune de blocare este depasit, frecventa de iesire a convertizorului inceteazd sa scada. Cand
tensiunea magistralei este mai mica decat punctul de supratensiune de blocare, convertizorul incepe sa
decelereze, asa cum se arata in Fig. 7-50.

Overvoltage stall point R e A

Output frequency SRR

Time —= i

Fig. 7-50 Blocare la supratensiune
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Coeficientul proportional al de la O Ia
P97.05 regulatorului de tensiune la 10
R 1000
blocarea supratensiunii
P97.06 Rezervat
Coeficientul propor.juonval al de la O Ia
P97.07 regulatorului de viteza la 60
S 1000
blocarea supratensiunii
P97.08 Rezervat

Folosit pentru a seta coeficientii proportionali ai regulatorului de tensiune si ai regulatorului de viteza la o
oprire a supratensiunii.

Coeficientul proportional al de 1a O la
P97.09 regulatorului de tensiune la 40
A 1000

blocarea subtensiunii

Coeficientul integral al de Ia O la

P97.10 regulatorului de tensiune la 20
. oo 1000

oprirea subtensiunii

Folosit pentru a seta coeficientul proportional si coeficientul integral al regulatorului de tensiune al magistralei
la oprirea subtensiunii.

Actiune de suprimare a Y
P97.11 blocarii subtensiunil 400 panala | 460 v
Voltaj

In timpul blocarii subtensiunii, cand tensiunea magistralei este mai micd decat aceasta valoare, actiunea de
suprimare a blocarii subtensiunii va fi declansatd pentru a scadea frecventa si a creste tensiunea.

Timp de judecata de 0 pans I
P97.12 recuperare a blocarii P 2,0 s
L 100,0 s
subtensiunii
Tensiune de pauza pentru A s
P97.13 suprimarea blocarii 80 2z (B 485 V
R 500 V
subtensiunii

Folosit pentru a seta punctul de tensiune pentru pauza de suprimare a blocarii subtensiunii. Cand tensiunea
magistralei este mai mare decat aceasta valoare, convertizorul opreste scaderea frecventei dupa timpul de
intarziere setat de P97.12.

Activare protectie impotriva

oIk pierderii de faza

0 la Ox1MM 0x1100

Utilizati pentru a selecta functii legate de protectia impotriva pierderii fazei de intrare si iesire, asa cum se
arata in Fig. 7-51.

‘Thousands‘ Hundreds ‘ Tens ‘ Ones ‘
0: Output phase loss protection
befare running disabled 0: Input phase loss protection disabled
L Qutput phase loss protection 1 Input phase loss protection enabled
befare running enabled
0: Shart-to-ground detection upon 02 Qutput phase loss protection disabled
pow er-on disabled during running
L Short-to-ground detection upon I Quiput phase loss protection enabled
pow er-on enabled during running

Fig. 7-51 Protectie impotriva pierderii fazei de intrare si de iesire

Protectia Tmpotriva erorilor si
proprietatea alarmei 1

P97.15 0 0

lThOUS&ndSl Hundreds ‘ Tens ‘ Ones ‘

‘ Reserved }7 4{ Reserved ‘
‘ Reserved }— —‘ Reserved ‘

Fig. 7-52 Protectia defectiunilor si proprietatea alarmei 1
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Protectia impotriva erorilor si
P97.16 Ha imp . ’ 0 la 0x2002 0
proprietatea alarmei 2
‘Thousandsl Hundreds ‘ Tens ‘ Ones |

485 communication fault EEFROM read/wnie fault
0: Coast to stop 0 Coast to stop
L Decelerate to stop 1 Decelerate to stop
2: Kgep running 2 Keep runnin

Reserved }— —‘ Reserved ‘

Fig. 7-53 Protectia defectelor si proprietatea alarmei 2

Protectia impotriva erorilor si
P97.17 Ha imp . 3 0 la 0x222 0x002
proprietatea alarmei 3
|Th0usands| Hundreds ‘ Tens ‘ Ones ‘
Fan locked-rotor
Reserved 0: Coast to stop
1 Decelerate to stop
2: Keep running
Motor overheat Motar overload
0: Coast 10 stop 0: Coast o stop
1 Decelerate to stop I Decelerate to stop
2: Keep running 2: Keep running
Fig. 7-54 Protectia defectiunilor si proprietatea alarmei 3
Protectia impotriva erorilor si
P97.18 Ha_mp T 0 1a 0x20 0
proprietatea alarmei 4
‘Thousands Hundredsl Tens | Ones ‘

Reserved }—I 4{ Reserved

24 W power supply averload
0: Coast to stop

1 Decelerate to stop

2: Keep running

Reserved

Fig. 7-55 Protectia defectelor si proprietatea alarmei 4

P97.19 Activare resetalre automata 0la1 1
anormala STO
P97.22 Defectiune faza U 0 la OX1MM 0
P97.23 Defectiune de faza V 0 la Ox11M 0
P97.24 Defectiune de faza W 0 la Ox1M 0
P97.25 Pragul dAe pvro'Fe"cjue |mpotr|va 0 panf la 120°C
supraincalzirii motorului 200°C

Comparati valoarea de feedback analogica a senzorului termic instalat in motor cu pragul prestabilit de
protectie la supraincalzire a motorului P97.25. Daca valoarea de feedback este mai mare decat valoarea
pragului de protectie si durata este mai mare de 10 s, convertizorul va raporta defectiunea de supraincalzire a
motorului (OH3). Clientul trebuie sa cunoasca in mod clar regula rezistentei de detectare a temperaturii
motorului pentru a seta corect aceasta valoare.

Tip senzor de temperatura | 0x00 pana la

e motor 0x13

Cele:

0: Fara senzor de temperatura
1: PT1000

2: KTY84-130

3: PT100

Zeci:
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0: canal temperatura motor PT100_1

1. Canal temperatura motor PT100_2

Valoarea de detectare a 0,0 péana la o

P97.27 abaterii excesive a vitezei 50,0% 0,0%

P97.28 Timp de dgtectare. a apatern 0,0 pana la 10 s
excesive a vitezei 10,0

Folosit pentru a seta metoda de detectare a abaterii excesive a vitezei (DEV).

Cand abaterea vitezei (diferenta dintre referinta de viteza si viteza reala a motorului) depaseste valoarea setata
de P97.27 si depaseste timpul stabilit de P97.28, este detectatd o abatere excesiva a vitezei. Setati P97.27 cu
frecventa maxima de iesire fiind 100%.

Cand este setata la 0,0 s, protectia impotriva abaterii vitezei este dezactivata.

0 la 100 0

Functia de resetare automata poate reseta automat defectiunile in functie de incercarile si intervalul configurat
in timpul functionarii. 0 Tnseamna ca functia de resetare automata este dezactivata.

P97.29 incercari de resetare automata

Cand exista defectiuni, convertizorul incepe sa se reseteze conform intervalului definit de P97.31. Dupa ce sunt
atinse incercarile de resetare automata, puteti reseta numai prin comenzile de resetare manuala. Daca exista
comenzi de resetare manuald in timpul resetare automatd, numarul de resetare automata va fi sters.

Cand unitatea functioneaza normal, fara defectiuni timp de 600 s, numarul de resetare a erorilor va fi sters.

Amnmus

@) Protectia modulului invertorului (OUT), defectiunea dispozitivului extern (EF), scurtcircuitul la defectiunea la
masa (GdF) nu pot fi resetate (atdt modalitatile automate, cat si cele manuale nu pot fi resetate);
subtensiunea (Uv), eroarea de comunicare la nivel de placa (bCE) si nepotrivirea versiunii software a placii
de alimentare (vEr) pot fi resetate automat imediat cand cele trei defectiuni dispar; alte erori pot fi resetate
manual sau automat, conform politicilor.

@ In timpul intervalului de resetare, iesirea este blocata si ruleazd la frecventd zero, iar dupd finalizarea resetei
automate, unitatea va porni automat dupa urmarirea vitezei.

@ Utilizati cu atentie functia de resetare automat& a erorilor. in caz contrar, pot aparea vatdmari corporale si
deteriorarea echipamentului.

P97.30 Actiunea releului in tlvmpul 0la 1 0
resetare automata
0: Dezactivat
1: Activat
P97.31 Interval de resetare automata 240 pee 2 50 s
600,0
P97.32 Tipul de defect curent 0 la 65 0
P97.33 Cel mai recent tip de eroare 0 la 65 0
P97.34 Al doilea cel mai recent tip de 0 la 65 0
defectiune
Tensiunea magistralei la 0,0 pana la
P97:35 defectiunea curentului 6553,5 00 V
Curentul real la defectul 0,0 pana la
PRIreEE curent 999,9 Lo
Frecventa de rulare la 0,00 péna la
PVEY defectiunea curenta 655,35 OO T
P97.38 SEIE U] A [ 0 la OXFFFF 0
defectiunea curenta
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Temperatura puntii invertorului [ -40,0 pana la o
PEIED la defectiunea curenta 150,0 higHe
P97.41 Starea termmalulw de mt;are 0 la OXFF 0
la defectiunea curenta
P97.42 Starea term!nalulw de iegire la| O pana la 0
defectiunea curenta OxF
Durata de functionare dupa 0,0 péna la .
VLS defectiunea curenta 65535 min DY ile
P97 44 Tensiunea magistralei la ultima| 0,0 pana la 0,0 V
eroare 6553,5
P97.45 Curent real la ultima eroare 0,0gggng E 0,0 A
P97.46 Frecvep’ga de rvulare la cea 0,00 pana la 0,00 Hz
mai recenta eroare 655,35
P97 47 Starea unlta’;uVAC la cea mai 0 la OXFEFE 0
recenta eroare
Temperatura podului 0.0 pans I
P97.48 invertorului la cea mai recenta ! 1EE>)OO 0,0°C
eroare !
P97.49 Rezervat
P97.50 Starea term!naIuIU| E:!e intrare 0 la OXFE 0
la cea mai recenta eroare
P97 51 Starea termlnalulm vde iesire la| O pana la 0
cea mai recenta eroare OxF
Durata de functionare dupa 0,0 pana la .
e ultima eroare 65535 min Gg0 mnix
Tensiunea magistralei la cea | 0,0 pana la
PE7esE de-a doua ultima eroare 6553,5 R
Curentul real la a doua ultima | 0,0 pana la
P defectiune 999,9 0.07A
Frecventa de rulare la a doua | 0,00 pana la
P97.55 ultima eroare 655,35 00 Iz
P97.56 Starea unitatii AC Ig cea de-a 0 la OXFEFE 0
doua defectiune
Temperatura puntii invertorului | 0,0 pana la o
P97.57 la cea de-a doua defectiune 150,0 0,0°C
P97.58 Rezervat
Starea terminalului de intrare
P97.59 la cea de-a doua ultima 0 la OxFF 0
eroare
P97 60 Starea termmalglw de iesire la| O pana la 0
a doua ultima eroare OxF
Durata de rulare la a doua 0,0 pana la .
Pl ultima eroare 65535 min 059 e

MV820 inregistreaza cele mai recente trei tipuri de defectiuni (P97.32, P97.33 si P97.34) si inregistreaza
tensiunea magistralei (P97.35), curentul de iesire (P97.36), frecventa de functionare (P97.37) si starea de
functionare (P97.38) dupa defectiunea curentd pe care utilizatorii o pot interoga. Pentru detalii despre starea

de functionare, vezi P01.17.

4.32 P98: Parametrii unitditii

. de la O la
P98.00 Nr. de serie 1000 0
P98.01 Versiunea software nr 0,00 pana la 0,00
’ ’ 99,99 !
Software de performanta 0,00 péana la
P98.02 versiunea curenta Nr. 99,99 0,00
Versiunea de ardere a 0.00 pan3 la
P98.03 software-ului de performanta oY P 0,00
Ar 99,99
P98.04 Capacitate nominala 0 pana la Dependent
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999,9 kW de model
0 pana la Dependent

999 V de model
0 pana la Dependent
9999 A de model
Parametrii de mai sus sunt doar pentru citire, inregistrand informatiile de baza ale unitatii. P98.04 pana la

P98.06 sunt setate de producator.

P98.05 Tensiunea nominala

P98.06 Curent nominal

P98.07 Gl e [DaE ) 0 la OXFFFF 0
producatorului 1

P98.08 el el Bere g 0 la OXFFFF 0
producatorului 2

P98.09 el ee krre gl 0 la OXFFFF 0
producatorului 3
Codul de bare al

P98.10 productorului 4 0 la OxFFFF 0
Codul de bare al

P98.11 productorului 5 0 la OxFFFF 0
Codul de bare al

P98.12 producitorului 6 0 la OxFFFF 0
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Depanare

8.1 Lista codurilor de eroare

Toate tipurile de eroare posibile ale MV820 sunt rezumate in Tabelul 8-1, inclusiv 42 de coduri de eroare.
Inainte de a solicita service-ul, utilizatorul poate efectua autoverificare conform acestui tabel si poate inregistra
simptomele defectiunii in detaliu. Acest lucru va ajuta foarte mult atunci cénd contactati personalul de vanzari

pentru asistenta tehnica.

Tabel 8-1 Tipuri de defectiuni si solutii

Cod oy
. Cauza posibila a .
de Tip de eroare S Solutie
defectiunii
eroare ’
Timpul de accelerare este | Prelungiti timpul de
prea scurt. acceleratie
Efectuati reglarea
Parametrii motorului sunt automata a
incorecti. parametrilor
motorului
- . Setati modul de
Cand are loc oprirea :
. pornire P08.00 la
instantanee, motorul . 2
Supracurent . . pornire dupa
. rotativ este repornit. . . .
oC1 de acceleratie urmarirea vitezei
al unitatii Defectiunea discului Verificati discul
codificat apare atunci codificat si cablajul
cand PG ruleaza. acestuia
. Utilizati o unitate
Puterea de actionare este ; -
- L ’ Ccu putere mai
prea mica.
mare
Reglati curba V/F
Curba V/F este improprie. | si cresterea
manuala a cuplului
Timpul de decelerare este | Prelungiti timpul de
prea scurt. decelerare
s . Adaugati
Existd o sarcina de gal
. - componente
energie potentiala sau )
. Y - suplimentare
Supracurent | cuplul inertial al sarcinii
’ adecvate de
de decelerare | este mare. ~ . .
0C2 al frdnare dinamica
convertizorului | Defectiunea codificatorului | Verificati
apare atunci cand PG codificatorul si
functioneaza. cablajul acestuia
. Utilizati o unitate
Puterea de actionare este ; -
. ’ cu putere mai
prea mica.
mare
Prelungiti Tn mod
Timpul de corespunzator
accelerare/decelerare este | timpul de
prea scurt. accelerare/decelera
Supracurent re
de viteza . o
0OC3 - Schimbarea brusca a
constanta a - . e .
s sarcinii sau sarcina Verificati sarcina
unitatii - d
’ anormala
Verificati sursa de
Tensiune scazuta a retelei | alimentare de
intrare
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
Defectiunea codificatorului | Verificati
apare atunci cand PG codificatorul si
functioneaza. cablajul acestuia
Puterea de actionare este Utilizati o un|t.ate
‘s ’ CuU putere mai
scazuta.
mare
. . Verificati sursa de
Tensiune de intrare - ’
N alimentare de
anormala .
intrare
Prelungiti Th mod
Supratensiune | Timpul de accelerare este | corespunzator
ov1 de acceleratie | prea scurt. timpul de
a unitatii acceleratie
- . Setati modul de
Cand are loc oprirea :
. pornire P08.00 la
instantanee, motorul . 2
. . pornire dupa
rotativ este repornit. . . .
urmarirea vitezei
Timpul de decelerare' este Prelungiti timpul de
prea scurt (comparativ cu decelera're
Supratensiune | energia regenerativa).
oV2 de decelerare
a Exista o sarcind de Selectati
convertizorului | energie potentiala sau componentele
cuplul inertial al sarcinii adecvate de
este mare. franare dinamica
in controlul vectorial, Consultati setarea
parametrii ASR nu sunt parametrilor ASR
setati corespunzator. din Grupul P05
Prelungiti Th mod
Timpul de corespunzator
accelerare/decelerare este | timpul de
Supratensiune | prea scurt. accelerare/decelera
itez3 r
ov3 la V|tezva e _
constanta a . . Verificati sursa de
N Tensiune de intrare . ’
unitatii - alimentare de
’ anormala .
intrare
Fluctuatie anormala a Instalati un reactor
tensiunii de intrare de intrare
Adopta
Inertie mare de sarcina componente de
franare dinamica
Verificati tensiunea
de alimentare de
Tensiunea magistrala a intrare
Uv Subtensiune | unitatii este prea scazuta | Verificati tensiunea
(mai mica de 350 VDC). magistrala a unitatii
Cautati suport
tehnic
. Verificati cablajul
Pierderea - . . L
. Existda o pierdere de faza | de instalare
SPI fazei de P e .
. in intrarea R, S, T. Verificati tensiunea
intrare L
de intrare
. - s . « | Verificati cablajul
SPO Pierderea Exista o pierdere de faza de iesire

fazei de iesire

la iesirea U, V, W.

Verificati motorul si
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
cablurile
Exista un scurtcircuit intre -
L Recablati si
faze sau un scurtcircuit la e T
NN N . verificati izolatia
impamantare in trei faze o ’
. motorului
de iesire.
Supracurent instantaneu Consultati solutiile
al convertizorului de supracurent
Conducta este blocata Deblocati conducta
sau ventilatorul este sau inlocuiti
deteriorat. ventilatorul
Temperatura mediului Scadefi
: temperatura
ambiant este prea mare. s
ambianta
Firele sau unitatile de P .
: conectare ale placii de Verificafi-le i
Protectia control sunt sl3bite reconectati
drv modulului de )
putere Forma de unda anormala
a curentulul cauzatd de | ;o6 caplajul
pierderea iesirii sau din ’
alte motive
Sursa de alimentare
auxiliard este deteriorata, | Cautati suport
iar tensiunea de comanda | tehnic
este insuficienta.
Traversare a modulului Cautati suport
invertor tehnic
Placa de control anormala Caut.aju suport
tehnic
Conducta de franare Cautati suport
deteriorata tehnic
Temperatura mediului Scadeti
) temperatura
ambiant este prea mare. o
ambianta
Supraincalzire | Conducta este blocata. Curatati conducta
radiator al
OH1 . .
modulului Ventilatorul este - - .
- . Inlocuiti ventilatorul
invertor deteriorat. ’
Modulul invertorului este Cautati suport
anormal. tehnic
Temperatura mediului Scadeti
ambiant este prea mare. temperatura
Supraincalzire
OH2 a radiatorului | Conducta este blocata. Curatati conducta
redresorului
Ventilatorul este o -, .
. Inlocuiti ventilatorul
deteriorat. ’
Efectuati reglarea
oL Supraincarcar | Parametrii motorului sunt | automata a

e a conducerii

incorecti.

parametrilor
motorului
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
Utilizati o unitate
Sarcina este prea mare. cu putere mai
mare
Reduceti curentul
Cantitatea de franare DC | de franare DC si
este prea mare. prelungiti timpul de
franare
R . Setati modul de
Cénd are loc oprirea ornire P08.00 la
instantanee, motorul pornire du é
rotativ este repornit. pornire P: .
urmarirea vitezei
Timpul de accelerare este | Prelungiti timpul de
prea scurt. acceleratie
Tensiunea retelei este Verificati tensiunea
prea scazuta. retelei
Reglati curba V/F
Curba V/F este improprie. | si cresterea
cuplului
Setarea factorului de Setati corect
. - factorul de
protectie la suprasarcina rotectie Ia
a motorului este P T
incorects suprasarcina al
) motorului
Motorul este blocat sau
schimbarea brusca a Verificati sarcina
sarcinii este prea mare.
Suprasarcina | Motorul universal Pentry °
oL2 . . < N functionare
motorului functioneaza la viteza A ’ <
e . . indelungata la
mica pentru o perioada NN .
o . -« | viteza mica, trebuie
lunga de timp cu sarcina o
utilizat un motor
mare o
specializat
Tensiunea retelei este Verificati tensiunea
prea scazuta. retelei
Setati corect curba
Curba V/F este improprie. | V/F si cresterea
cuplului
Defectiunea | Terminalul de oprire de Dupa revocarea
. . . < .« | defectiunii externe,
EF dispozitivului | urgenta de eroare externa Lo .
extern este activat eliberati terminalul
) de eroare externa
Resetati apasand
!Eroare .de A.p'are eroarea de tasta STOP/RESET
EEP citire/scriere | citire/scriere a si cautati asistent3
EEPROM parametrilor de control. SR ’
tehnica
Rata baud este setata Setai viteza de
incorect transmisie in mod
) ) corespunzator
Comunicare Resetati apasand
CE anormala 1a | Eroare de comunicare tasta STOP/RESET
distanta cu | prin portul serial si cautati asistenta
portul serial tehnica

Parametrii alarmei de
eroare sunt setati

Modificati setarea
P15.03
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
incorect.
Verificati daca
Dispozitivul gazda nu dlspo'zmvul vga;da
. g functioneaza si
functioneaza. 2 LT
’ daca cablajul este
corect
pentru opfiunt (Pa0.0r) | Setal corect
Timeout de | P X tpt' - P40.071
E-CAT comunicare este setat prea scurt.
EtherCAT Comunicarea EtherCAT Cautati suport
este deconectata tehnic
Firele sau unitatile de A .
. Verificati-le si
conectare ale placii de A
o) reconectati
control sunt slabite. ’
P Sursa auxiliara de “ .
Circuit de alimentare este Cautati suport
E detectare a deteriorats tehnic
curentului )
anormal Dispozitivul Hall este Cautati suport
deteriorat. tehnic
Circuitul de amplificare Cautati suport
este anormal. tehnic
Timpul de detectare Setati corect
Timeout de | pentru optiuni (P40.01) P40.01
E-CAN comunicare este setat prea scurt. )
CANopen (E-
CAN) Comunicarea CANopen Cautati suport
este deconectata. tehnic
Pgrametrn pentru . Modificati setarea
pierderea feedback-ului P14.22
sunt setati incorect. ’
Pierderea e
.| Ruperea firului de
FbL feedback-ului | ¢ qpack Recablare
PID :
Referinta feedback-ului in Consulta.ju setare.a
A P14.01 si cresteti
bucla inchisa este prea LT T
mics referinta de
) feedback
Timpul de.de‘tectare Setati corect
Timeout de | PeNtru optiuni (P40.01) P40.01
E-Ip comunicare |p | €ste setat prea scurt.
EtherNet Comunicarea EtherNet/IP | Cautati suport
este deconectata. tehnic
Supracurent al . A Utilizati rezistenta
. . Rezistorul de franare nu N ’
brOC rezistentei de - de franare de un
Al este potrivit . .
franare nivel superior
Eroare de Parametrii de pe placuta Setafi co.r‘ect
- o * . | parametrii conform
tUN reglare de identificare a motorului N .
o . . placutei de
automata sunt incorecti. :

identificare a
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
motorului
Cand mersul invers este
inhibat, se efectueaza Anulati inhibarea
reglarea automata a mersului invers
rotatiei inverse.
Verificati cablajul
motorului
Verificati P02.11
(frecventa limita
Timeout de reglare superioara) si
automata vedeti daca
valoarea setat3
P02.12 este mai
mica decat
frecventa nominala
Tl e ey | Seta corc
Timeout de | P ) tpt' - P40.01
E-Pn comunicare este setat prea scurt.
PROFINET Comunicarea PROFINET Cautati suport
este deconectata. tehnic
T o oagon | et corc
Timeout de | P X tpt' ~ P40.01
E-lo comunicare este setat prea scurt.
card 10 Comunicarea 10 este Cautati suport
deconectata. tehnic
Timpul de detectare Setati corect
Timp de pentru optiuni (P40.01) ’
. ’ P40.01
expirare a este setat prea scurt.
E-TCP .
comunicatiei
Modbus TCP | Comunicarea Modbus Cautati suport
TCP este deconectata. tehnic
- Una dintre faze (cel mai Venﬁcgju .
Scurtcircuit la . scurtcircuitul de
probabil faza U) este NS
GdF defect la ST impamantare al
< scurtcircuitata la N . .
masa 4 iesirii in trei faze si
Impamantare. ’ . ’
depanati-|
Parametrii ASR sunt MOd'f'C.at' codur.lle
neDotriviti functiei Grupului
POLrIVI. P05
Eroare e .
abaterea Valoarea de detectare a Modificati setarea
dev excesivi a at?a'Eeru vitezei este prea dE Setﬂec’{?re a
vitezei (DEV). | Mica. abaterii vitezei
Fluctuatie mare de Eliminati vibratia
sarcina sarcinii
Temperatura mediului Scadei
P ambiant este prea mare temperatura
OH3 Supraincalzire ) ambianta

a motorului

Conducta motorului este
blocata.

Curatati conducta
motorului
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
Ventilatorul motorului este | Inlocuiti ventilatorul
deteriorat. motorului
Motorul functioneaza la Adaugati un
frecventa joasa pentru o ventilator mare
perioada lunga de timp pentru ca motorul
Cu sarcina mare sa disipeze caldura
. . « Controlati iesirea
Suprasarcina | Cablare incorecta a A
. . . . de 24 V, curentul
sursa de terminalelor placii de ST
240L . . total al iesirii
alimentare 24 | control sau suprasarcina - T
vV mare digitale mai mic de
200 mA
Eroare de Conectarea incorecta a « .
. Cautati suport
bCE comunicare la | semnalelor de detectare a L
. < L tehnic
nivel de placa | placii
bLt Eroare Cautati suport
BootLoader tehnic
. Versiunea de software
versiunea care urmeaza sa fie
software-ului | . - - - Setati P00.06=1
< inscriptionata nu este in ’ .
VER placii de ’ < 9 pentru a actualiza
. concordanta cu numarul
alimentare nu T software-ul
- actual al versiunii
se potriveste
’ software.
Timeout
pentru Timeout pentru Verificati cablajul si
UPdnE | incarcarea/des | ihcarcarea/descarcarea cautati asistenta
carcarea parametrilor tehnica
parametrilor
Supracurent la | Verificati daca curentul Cautati suport
AlOC intrarea de intrare Al1 este L P
. tehnic
curentului A1 | normal.
Ventilat Ventilator Verificali daca vent|Iat‘oruI Curatati ventilatorul
este blocat de corpuri U
or blocat “ motorului
straine.
Setati parametrii
Parametrii motorului sunt | corespunzatori; si
Pre- . . . e T
POL1 N incorecti sau sarcina este | verificati daca
supraincarcare ’ s
prea mare. sarcina este
anormala.
. Verificati daca cablarea lesirea totala de
Optiune 10 o L : S
’ .~. | externa a optiunii 10 este | 24 V trebuie sa fie
[0-OL suprasarcina P . Lo
24V corecta si daca sarcina mai mica de 200
de 24 V este prea mare. | mA
Pierdere de zj/er{flc?’;: cablajul
HSP] faza de Exista pierderi de faza € Instalare
intrare pentru intrarea RST. Verificati tensiunea
hardware de intrare
Pierderea . Verificati cablajul
PLOSS ) Semnalul senzorului de senzorului de
senzorului

presiune este pierdut

presiune
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
(special pentru Prelungirea timpului
alimentarea cu apa la de detectare
presiune constanta). P28.16
Verificati daca
frecventa limita
inferioara P02.12
. a cor
Presiunea de feedback este sgtata co e.‘.:t
" - .« | Reglati parametrii
Senzor prea | depaseste limita (speciala ’ .
PoH - . . | PID pentru a evita
ridicat pentru alimentarea cu apa < .
la presiune constanta) depasirea
' Verificati daca
valoarea alarmei
P28.17 este setata
corect
Verificati sursa de
apa
Verificati daca
lipsa de apa /
presiunea tevii de
Pompa nu are apa spargere P28.18
PPL Lipsa de ap3 (s‘peC|aIa pentru ) estg.set‘ata cE)rect
alimentarea cu apa la Verificati daca
presiune constanta). valoarea curentului
de lipsa de apa
P28.19 este setata
corect
Prelungiti timpul de
detectare P28.20
Verificati daca
supapa/teava este
deteriorata
Verificati daca
lipsa de apa /
Conducta este deterioraty | Presunea fevii de
o spargere P28.18
A spart (speciala pentru “
PPb ) y este setatd corect
conducta alimentarea cu apa la PTG =
- N Verificati daca
presiune constanta). ’ .
valoarea curentului
de lipsa de apa
P28.19 este setata
corect
Prelungiti timpul de
detectare P28.20
Eroare modul IGBT ISGCQ.II.mbaII modulul
Eroare
HDrv halrgév_?re Defectiunea circuitului de | Verificati circuitul
detectare a desaturatiei de detectare IGBT
modulului IGBT Vce
Limitarea curentului puls . ..
CBC Vina CBC Cu puls este prea Consultati solutiile
< pentru supracurent
frecventa
Subtensiune Sursg de allimentare a Cautati suport
Fuv ventilatorului este

ventilator

deteriorata.

tehnic
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Cod

Cauza posibila a

de Tip de eroare defectiunii Solutie
eroare ’
Esec la Defectiune releu
CiF retragerea Cautati suport
releului Defectiune in circuitul de | tehnic

tampon

control al releului
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8.2 Lista exceptiilor de operare

Tabelul 8-2 Exceptii de operare si solutii

functionare a
unitatii este
stins.

Comutarea canalului
de comanda de

Simptom Stare Cauza posibila Solutie
Verificati
Firele panoului de cablajul si
operare au un contact | executati din
(I:aenr(;trJle orlﬁJ Unele chei sau slab. Inou (I:é)nectarea
perare. toate cheile nu aca
are niciun | rspuns - —
raspuns. Tastele panoului de Inlocuiti panoul
de operare sau
operare sunt N S N
. cautati asistenta
deteriorate. . ’
tehnica
Nu poate fi Codul functiei in sine | Modificati codul
modificat in nu poate fi modificat functiei la
timpul rularii. in timpul rularii. oprire
Codul functiei P00.03 | Setati P00.03 la
Unele coduri este setat la 1 sau 2. | O
de fqnctle nu - Parametrii
pot fi Codul functiei este . .
dificate valoarea reala actuali nu pot fi
mo - . modificati de
detectata. « .
catre utilizatori.
Codul
functiei nu Consultati
poate fi - . Consultati cauzele T
o Niciun raspuns o solutiile din
modificat. | 5 apasarea posibile ale ,Panoul Panoul de
p. " de operare nu are "
tastei ,". .. N " operare nu are
niciun raspuns”. o o i
niciun raspuns
Nu se poate Introduceti
intra in starea parola corecta
de editare < “ de utilizator
N - Este setata o parola
cand apasati o
ENTER. iar | de utilizator.
! . Cautati suport
codul functiei tehnic
afiseaza 0000
Localizati
Se produce alarma de cauze[e .
defectiunii si
eroare. » 7
resetati
defectiunea
Nu este .
prlmltaerIC(;O Un singur ciclu al \S/:tg?g:tl
Unitatea se | comanda de PLC-ului simplu este arametrilor
o i oprire, dar finalizat. P
preste in . PLC
unitatea se
mod
.| opreste R . —
neasteptat in | . ot si intreruperea sursei de | Verificati sursa
t|rr)pulv . lindicatorul de alimentare de alimentare
functionarii.

Verificati
codurile de
functie legate
de canalele de

operare comanda de
operare
Abatere de viteza Modificati
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Simptom Stare Cauza posibila Solutie
valoarea de
prea mare detectare a
abaterii vitezei
Logica Vervifi.ca’,(i daca
e s setarile P09.12
pozitiva/negativa a si P09.13
bornelor de control se | . .
modifica. indeplinesc
cerintele
Verificati
setarea de
Resetare automata a resetare
erorilor automata a
erorii si aflati
cauza
Verificati
Pauza simpla a PLC- terminalul
ului functiei de
pauza PLC
Verificati
setarea de
Intreruperea externa intrerupere
externa si aflati
cauza
N9 ?Sute N Frecventa de referinta yeefg];:ﬁf: de
primita nicio este 0. frecveﬁté
comanda de i
oprire, dar Frecventa de pornire | Verificati
motorul se este mai mare decat | frecventa de
opreste frecventa de referinta. | pornire
automat si
indicatorul de Verificati
functionare a Frecventa de salt este | setarea

convertizorului
este aprins
(functioneaza
la frecventa
Zero).

setata incorect.

frecventei de
salt

lesirea In bucla

inchisa este negativa Verificafi
A 9 setarile P14.19
atunci cand mersul .
. L si P08.27
invers este inhibat. ’
Terminalul ,Inhibarea e
L Verificati

mersului Thainte” este ’ ..

. P ... | setarea functiei
activat in timpul rularii . L
~ terminalului
Inainte.

Terminalul ,Inhibarea e
L Verificati
mersului invers” este ’ ..

. . setarea functiei
activat in timpul . L
.. terminalului
mersului invers.
Compensarea Verificati

tranzitorie de joasa
tensiune este aplicata
pentru repornire dupa
pana de curent si
tensiunea de

setarea functiei
de repornire
dupa pana de
curent si
tensiunea de
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Simptom Stare Cauza posibila Solutie
alimentare este prea .
. s intrare
scazuta.
Terminalul functiei de | Verificati
oprire pana la libera terminalul
este activat. coast-to-stop
Terminalul de inhibare Ver|f'|ca';|
s terminalul de
a functionarii L
T . inhibare a
convertizorului este R
. functionarii
activat. o
unitatii
Verificati
Terminalul extern al terminalul
functiei de oprire este | extern al
activat. functiei de
oprire
Unitatea nu .
. . A Setati si
functioneaza In modul de control N
.t ... . . inchideti
. cand apasati cu trei fire, terminalul Lo
Unitatea nu ’ .. terminalul de
. . | tasta de functiei de control cu o .
functioneaza . A O comanda cu trei
’ alergare si trei fire nu este inchis.

indicatorul de
functionare
este stins.

fire

Se produce alarma de
eroare.

Depanati

Functia de terminal
virtual a dispozitivului
gazda este setata
incorect.

Anulati functia
de terminal
virtual a
dispozitivului
gazda sau
setati functia
corect sau
modificati
setarea P09.16

Logica
pozitiva/negativa a
terminalului de intrare
este setata incorect.

Verificati
setarile P09.12
si P09.13.

Cand
unitatea este
pornita,
semnaleaza
imediat Uv.

Tiristorul sau
contactorul
este
deconectat si
sarcina de
antrenare este
mare.

Deoarece tiristorul sau
contactorul nu sunt
inchise, atunci cand
unitatea functioneaza
cu sarcina mare,
tensiunea magistralei
DC a circuitului
principal va scadea,
iar unitatea va afisa
Uv.

Porniti unitatea
dupa ce
tiristorul sau
contactorul sunt
complet inchise
sau cautati
asistenta
tehnica
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intretinere

Temperatura mediului ambiant, umiditatea, praful, vibratile precum si imbatranirea componentelor pot cauza
defectiuni ale unitatii. Astfel, este necesar sa se efectueze intretinerea zilnica si periodica.

9.1 Inspectie zilnica

&WARNING

inainte de inspectie si intretinere, verificati urmatoarele aspecte. in caz contrar, poate apdrea un soc electric.
@ Sursa de alimentare a unitatii este intrerupta.
@ Asigurati-va ca indicatorul de incarcare este stins inainte de a deschide capacul.

(3) Tensiunea dintre bornele +/DC+ si -/DC- masuratd de un voltmetru DC inalt trebuie s fie sub 36 V.

Unitatea trebuie sa functioneze in mediile specificate in sectiunea 3.2. In plus, pot exista si alte situatii
neasteptate in timpul functionarii, astfel incat utilizatorii trebuie sa efectueze intretinerea zilnica conform
urmatorului tabel. Modalitatile eficiente de prelungire a duratei de viata a unitatii sunt mentinerea unui mediu
de operare bun, inregistrarea datelor zilnice de functionare si descoperirea defectiunilor si cauzelor cat mai
curand posibil.

Tabelul 9-1 Instructiuni pentru inspectia zilnica

Instructiuni de inspectie
Articol de Standard de
inspectie Continutul Ciclu Mijloace de inspectie
inspectiei inspectie
1. De la
-10°C la
1. Contor de | +40°C, este
1. Temperatura 9 o
. . temperatura | necesara o
si umiditatea S
’ si higrometru | reducere
. intre 40°C si
Medil de Oricand 50°C
P . 2. Fara
2. Scurgeri de . el
Y . 2. Inspectie picaturi de
praf, apa si : s L
VIR vizuala apa si
picaturi T
scurgeri
3. Miros 3. Miros 3. Fara miros
ciudat
1. Vibratia
este stabila
1. Generare de ,fégoggiljfa
vibratii si 1. Atingeti remper
céldu'ré' d incintei este
Conduce Oricand moderata; iar
ventilatorul
merge bine.
2. Nici un
2. Zgomot 2. Auzi sunet
anormal
1. Fara
1. Generare de 1. Atingeti cu | generare
caldura mana anormala de
Motor Oricand caldura
2. Zgomot
2. Zgomot 2. Auzi scazut si
regulat
Starea de | 1. Curent de Oricand 1. Contor de j.tln ul
rulare iesire curent intervalu
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Instructiuni de inspectie
Articol de Standard de
inspectie Continutul Ciclu Mijloace de inspectie

inspectiei inspectie

nominal si
echilibrul
trifazat

2. 1n
intervalul

2. Voltmetru | nominal si
echilibrul
trifazat

3. Diferenta
cu
temperatura
ambianta
este mai
mica de
35°C

2. Tensiune de
iesire

3. Temperatura 3.
interioara Termometru

9.2 Intretinere periodicd

Utilizatorilor li se recomanda sa efectueze intretinerea periodica a unitatii o data la 3 sau 6 luni, in functie de
mediul de operare.

A WARNING

@ Numai profesionistii instruiti au voie sd demonteze, sa intretind si sa Thlocuiasca parti ale dispozitivului;

@ Nu lasati suruburi, garnituri sau alte obiecte metalice in masina. in caz contrar, dispozitivul poate fi
deteriorat.

Elemente de inspectie generala:
@ Verificati daca suruburile terminalelor de control sunt slabite. Daca da, utilizati o surubelnitd pentru a le fixa;

@ Verificati daca bornele circuitului principal sunt slab contactate si daca partea de conectare a barei de
cupru este supraincalzita;

@ Verificati daca existd vreo deteriorare a cablurilor de alimentare si a cablurilor de control, in special daca
exista vreo uzura pe mantaua cablului;

@ Verificati daca benzile izolatoare din jurul cablurilor de alimentare sunt dezlipite;
) Curatati praful de pe placa de circuite si conducta. Este mai bine sa folositi un colector de praf;

© Inainte de a testa performanta izolatiei de impamantare a unitatii, scurtcircuitati mai intai toate bornele de
intrare si iesire (L1, L2, L3/N, U, V, W, BR, +/DC+, -/DC-) ale circuitului principal si apoi efectuati testul de
impaméntare. Este strict interzisa efectuarea testului de impamantare pentru un singur terminal; in caz
contrar, unitatea poate fi deteriorata. Va rugam sa utilizati un megger de 500 V in timpul testului.

@ Pentru a testa performanta de izolatie a motorului, trebuie sa deconectati bornele de intrare U, V, W ale
motorului de la unitate si sa efectuati testul independent; in caz contrar, unitatea poate fi deteriorata.

A WARNING

@ Unitatea de actionare a trecut testul de rigiditate dielectrica inainte de livrare. Astfel, nu ar trebui sa efectuati din
nou testul; ih caz contrar, testul necorespunzator poate deteriora unitatea.

@ Daca trebuie sa inlocuiti componentele originale, asigurati-va cad modelele si specificatile componentelor noi sunt
aceleasi; in caz contrar, unitatea va fi deteriorata.
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9.3 inlocuirea pieselor de uzurd

Partile de uzura ale unitatii includ in principal ventilatorul de racire si condensatorul electrolitic al filtrului, a
carui durata de viata depinde de mediul de functionare si de conditile de intretinere. Durata de viata generala
este listata in tabelul de mai jos.

Tabelul 9-2 Durata de viata a componentelor

Numele piesei Durata de viata
Ventilator 30.000 péna la 40.000
de ore
Condensator | 40.000 péana la 50.000
electrolitic de ore
De aproximativ 100.000
Releu .
de ori

Utilizatorii pot inlocui piesele in functie de timpul de functionare.

@ Ventilator de racire

Cauze posibile de deteriorare: uzura rulmentului, imbatranirea lamelor.

Standarde de inspectie: daca exista fisuri pe lame si daca exista vreo vibratie sau zgomot anormal.
@ Condensator electrolitic

Cauze posibile de deteriorare: temperatura ambientala ridicata, curent pulsatoriu crescut cauzat de schimbarea
rapida a sarcinii, imbatranirea electrolitului.

Standarde de inspectie: daca exista scurgeri de lichid, daca supapa de sigurantad este proeminenta, masurarea
capacitatii statice, masurarea rezistentei de izolatie.

® Releu
Cauze posibile daune: eroziune, actiuni frecvente

Standarde de inspectie: daca releul poate fi deschis si inchis corespunzator.

9.4 Stocarea unitdtii

Retineti urmatoarele pentru stocarea pe termen scurt si lung a unitatii:

@ Unitatea trebuie depozitata intr-un loc bine ventilat, ferit de temperaturi ridicate, umiditate, praf si pulbere
metalica.

@ Stocarea pe termen lung va degrada condensatorul electrolitic. Unitatea trebuie pornita cel putin o data timp
de 5 ore in decurs de 2 ani. Pentru a porni unitatea, tensiunea de intrare trebuie crescuta lent pana la
valoarea nominalad printr-un regulator.

332



Aplicarea functiilor speciale

Pe langa functiile comune, unitatea MV820 ofera si cateva functii speciale pentru a reduce costurile si pentru
a imbunatati confortul pentru clienti.

10.1 Aplicatie in bucld inchisd
Cablajul hardware
) Cablaj OC

Cand semnalul ABZ al codificatorului are un singur cablu pentru iesire, se adoptd cablarea OC, asa cum se
arata in Fig. 10-1.

MV810 ABZ simple PG card

GND | VCC | Z- Z+ B- B+ A At

GMND | VCC | Z B A
Motor encoder
Fig. 10-1 Cablaj OC
@ Cablaje diferentiale
Cand semnalul ABZ al codificatorului este iesire diferentiala, se poate adopta cablarea diferentiala, asa cum se
arata in Fig. 10-2. Nota: in acest caz, se poate adopta si cablarea OC, iar la momentul respectiv, ABZ- al

codificatorului este deconectat (ABZ+ conectat la ABZ+ al cardului PG) sau ABZ+ al encoderului este
deconectat (ABZ- conectat la ABZ+ al cardului PG).

MV810 ABZ simple PG card

GND | WVCC | Z- Z+ B- B+ A- At

GND | VCC | Z- Z+ B- B+ A- A+

Motor encoder
Fig. 10-2 Cablaje diferentiale
Setarea parametrilor

Confirmati clasa de tensiune a codificatorului motorului P04.04 (in prezent, cardul PG accepta doar 5 V si 12
V). Valoarea implicitd este O (corespunzand la 5 V), iar daca clasa de tensiune a codificatorului este de 12 V,
puteti seta P04.04 la 1;

Confirmati PPR P04.00 al codificatorului;
Setati corespunzator parametrii motorului Grupului PO3;

Pentru motorul asincron, setati P02.00 la 2 (control V/F). Pentru motorul sincron, setati P02.00 la O (control
vectorial in bucld deschisa);

Setati P03.27 la 2 (autotuning complet al parametrilor in starea de rotatie) si rulati de la tastatura;
Dupa finalizarea autotuning-ului, setati frecventa de rulare si setati P02.04=0 (Forward RUN);

Apasati pentru a rula si verificati daca P01.13 (frecventa reala de rulare) este in concordanta cu referinta
frecventei de rulare;
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Daca este consecvent, codificatorul ruleaza normal. Apoi, daca este necesar controlul vectorial in bucla
inchisa, setati P02.00 la 3 si verificarea codificatorului este finalizata; daca nu este consecvent si P0O1.13 este
0, se poate datora lipsei semnalelor encoderului, cablajului incorect, defectiunii cardului PG si setarii incorecte
a tensiunii encoderului; daca nu este consecvent si PO113 nu este O, se poate datora faptului ca codificatorul
PPR este setat incorect sau directia codificatorului nu este corectata automat din cauza lipsei de reglare
automata a rotatiei.

10.2 Aplicatie de comunicare integrata

O optiune de comunicare poate controla cel mult 5 unitati, utilizate de obicei pentru extrudere, imprimare,
ambalare si asa mai departe, asa cum se arata in Fig. 10-3.

Anad
Controller 'IEJ%%C ontroller ez

Previous

Setarea functiei si a parametrilor:
Comunicarea PN poate fi impartita in doua tipuri:

@ Comunicare PN comuna (solutie traditionala)

Acest mod este comunicarea traditionalda PLC si dispozitiv PN. Fiecare unitate va fi instalatd cu o optiune PN.
Codurile functiei pot fi setate dupa cum urmeaza:

P02.02=2 (controlul comunicatiei)

P02.03=3 (comunicare PN)

P02.05=8 (canal de referintd de frecventa setat la PN)

P15.00 un loc=0 (functia non-PN-la-485)

P40.01=3.0 s (detectie pentru timeout de identificare a cardului de expansiune, poate fi modificat la alte valori)
P43.00=3.0 s (detectie pentru timeout de comunicare PN, poate fi modificata la alte valori)

P43.01=1 (0O este mesajul standard 1, iar 1 este mesajul personalizat)

P43.02 pana la P43.12 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate modifica.

P4313 pana la P43.23 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate citi.

@ PN la 485 (solutie de comunicatie combinata)

in acest mod, este instalatd o singurd unitate cu optiunea PN, care poate transmite mesajele PLC catre alte
unitati prin 485. in acest mod sunt permise doar mesaje personalizate. PLC foloseste primii doi octeti (485
numar de statie) ai mesajului pentru a vizita unitatea corespunzatoare. Setarea codului de functie poate fi
impartita in doua tipuri:

@ 485 maestru

P02.02=2 (controlul comunicatiei)

P02.03=3 (comunicare PN)

P02.05=8 (canal de referinta de frecventa setat la PN)
P15.00 un loc=1 (functia PN la 485 activata)

Setati numarul statiei locale 485 prin P15.02
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P40.01=3.0 s (detectie pentru timeout de identificare a cardului de expansiune, poate fi modificat la alte valori)
P43.00=3.0 s (detectie pentru timeout de comunicare PN, poate fi modificata la alte valori)

P43.01=1 (permis doar mesajul personalizat)

P43.02 pana la P43.12 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate modifica.

P43.13 péana la P43.23 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate citi.

@ 485 sclav

P02.02=2 (controlul comunicatiei)

P02.03=3 (comunicare PN)

P02.05=8 (canal de referinta de frecventa setat la PN)

P15.00 un loc=1 (functia PN la 485 activata)

Setati numarul statiei locale 485 prin P15.02

P40.01=3.0 s (detectie pentru timeout de identificare a cardului de expansiune, poate fi modificat la alte valori)
P43.00=3.0 s (detectie pentru timeout de comunicare PN, poate fi modificata la alte valori)

P43.01=1 (este acceptat doar mesajul personalizat)

P43.02 pana la P43.12 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate modifica.

P43.13 pana la P43.23 sunt utilizati pentru a seta parametrii pe care PLC-ul poate citi.
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Anexa 1 Protocolul de comunicare Modbus

1. Modul de retea

Unitatea are doua moduri de conectare Tn retea: modul single master/multiple slave si modul single
master/single slave.

2. Modul interfata

Interfatd RS485: asincrona si semi-duplex. Implicit: 1-8-N-1, 9600 bps, RTU. Pentru setarea parametrilor,
consultati Grupul P15.

3. Modul de comunicare

@ Protocolul de comunicatie al unitatii este protocolul Modbus, care nu accepta doar citirea si scrierea
registrului obisnuit, ci si extinde unele comenzi pentru a gestiona codurile functiei unitatii.

@ Unitatea este statia slave, adoptand comunicarea punct la punct master/slave. Cand masterul trimite
comanda printr-o adresa de difuzare, slave nu va raspunde.

® In comunicatiile cu mai multe unitati sau comunicatiile la distantad lungd, conectarea paraleld a rezistentei de
la 100 la 120 ohmi cu capatul pozitiv si capatul negativ al liniei de semnal de comunicatie a statiei master
poate spori imunitatea la interferente.

@ MV820 ofera doar interfata RS485. Daca interfata de comunicare a dispozitivului extern este RS232, este
necesar un dispozitiv de conversie RS232/485.

4. Formatul protocolului

Protocolul Modbus accepta modul RTU, formatul corespunzator prezentat in Anexa Fig. 1-1.

RTU mode

Modbus data frame

“
=

A

Start (at least 3.5 Slave Command End (at least 3.5
characters of idle time) address code Data Check code characters of idle time)

Anexa Fig. 1-1 Formatul protocolului Modbus
Modbus adopta modul de codare ,Big Endian”, care trimite mai intdi octetii inalti si apoi trimite octetii inferiori.

in modul RTU, valoarea mai mare dintre valoarea codului de functie si valoarea conventionala internd Modbus
va fi selectata ca timp de inactivitate intre cadre. Valoarea minima a timpului de inactivitate intre cadre
conform conventiei interne Modbus este urmatoarea: timpul de inactivitate in care antetul si coada cadrului
trec pe magistrala nu trebuie sa fie mai mic de 3,5 caractere pentru a defini cadrul. Verificarea datelor adopta
CRC-16 pentru intreaga informatie, iar octetii mari si mici ai sumei de control pot fi trimisi numai dupa schimb.
Pentru verificarea CRC specifica, consultati exemplul CRC dupa descrierea protocolului. Retineti ca cel putin
3,5 caractere din timpul de inactivitate al magistralei vor fi pastrate intre cadre si nu este necesar sa se
acumuleze timpul de inactivitate de inceput si de sfarsit pentru un astfel de timp de inactivitate al magistralei.

In exemplul de mai jos, modul RTU este utilizat pentru a citi parametrii registrului intern 0101 (P01.01) al slavei
nr.5.

Cadru de solicitare:

Cod de Date
Adresa comand Verificati codul
sclavului . Adresa de Numarul de octeti g
a inregistrare cititi

0x05 0x03 0x01 0x01 0x00 0x01 OxD5 0xB2

Cadru de raspuns:
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Cod de ——
ALl comand 3 Verificati codul
sclavului « Numarul de octeti Inregistrati "
a ai raspunsului continut
0x05 0x03 0x02 0x13 0x88 0x44 0xD2

in tabelul de mai sus, codul de verificare este valoarea de verificare CRC. Pentru metoda de calcul a
verificarii CRC, consultati urmatorul text.

Unitatea poate fi setatd cu diferite intarzieri de raspuns prin intermediul codurilor de functie pentru a satisface
cerintele specifice ale aplicatiilor diferitelor statii master. Pentru modul RTU, timpul real de intarziere a
raspunsului nu trebuie sa fie mai mic decat intervalul de 3,5 caractere.

5. Functii de protocol

Functia principala a Modbus este citirea/scrierea parametrilor. Diferite coduri de comanda controleaza diferite
solicitari de operare. Protocolul Modbus al unitatii MV820 accepta operatiunile prezentate in urmatorul tabel:

Cod de
L Sens
comanda
0x03 Folosit pentru a citi parametrii unitatii, inclusiv parametrii codului

de functie, parametrii de control si parametrii de stare.

Folosit pentru a schimba parametrul codului de functie unic de
0x06 |16 biti sau parametrul de control al unitatii, iar valoarea
parametrului va fi salvata dupa oprire.

Folosit pentru a schimba parametrul unic de cod de functie de
0x07 |16 biti sau parametrul de control al unitatii, iar valoarea
parametrului nu va fi salvata dupa oprire.

Folosit pentru a modifica mai multi parametri de cod de functie
O0x10 |sau parametri de control ai unitatii, iar valorile parametrilor vor fi
salvate dupa oprire.

Toti parametrii codului de functie, parametrii de control si parametrii de stare ai unitatii sunt mapati ca registre
de citire/scriere ale Modbus. Caracteristicile de citire/scriere si intervalele de parametri ai codului de functie
sunt specificate in manualul de utilizare. Numarul de grup al codului functiei convertizorului este mapat ca
octetul inalt al adresei registrului, iar indexul intern al grupului (numarul de serie al parametrului din grup) este
mapat ca octetul inferior al adresei registrului. Parametrii de control si parametrii de stare sunt proiectati
pentru a fi grupuri virtuale de coduri de functie ale unitatii. Corespondenta dintre numerele de grup ale
codurilor de functie si octetii mari ai adresei de registru mapate sunt prezentate in urmatorul tabel:

Grup de parametri ai Octet mare al adresei Grup de parametri ai Octet mare al adresei
unitatii mapate unitatii mapate
POO 0x00 P20 0x14
PO1 0x01 P21 0x15
P02 0x02 P22 0x16
P03 0x03 P23 0x17
P04 0x04 P24 0x18
P05 0x05 P26 0x1A
P06 0x06 P40 0x28
P07 0x07 P41 0x29
P08 0x08 P42 0x2A
P09 0x09 P43 0x2B
P10 O0x0A P50 0x32
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CGrup de parametri ai Octet mare al adresei Grup de parametri ai Octet mare al adresei
unitatii mapate unitatii mapate
PN 0x0B P88 0x58
P12 0x0C P97 0x61
P13 0x0D P98 0x62
P14 OxOE P99 0x63

Grup de parametri de
P15 OxOF Y ey Ox64
Grup de parametri de
P16 0x10 stare 0x65
P17 oxm 4 .

De exemplu, adresa de registru a parametrului codului de functie P03.02 este 0x0302, iar adresa de registru a
primului parametru de control (cuvantul de control 1) este 0x6400.

Deoarece formatul intregului cadru de date a fost explicat in textul de mai sus, urmatorul text va descrie
formatul si semnificatiile ,codului de comanda” si ,datelor” protocolului Modbus. Aceste doua parti constituie

unitatea de date a stratului de aplicatie Modbus. Urmatoarea descriere a formatului de cadru se bazeaza pe
modul RTU.

@ Cititi parametrii unitatii si parametrii de stare
Unitatea de date a protocolului de nivel de aplicatie este prezentata mai jos.

Format cerere:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti)

. o Valoare sau interval
nivel de aplicatie

Cod de comanda 1 0x03
Adresa de inregistrare de inceput 2 0x0000 péana la OxFFFF
Numarul de registre 2 0x0001 pana la 0xO00A

Daca operatiunea are succes, formatul raspunsului este urmatorul:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti) Valoare sau interval
nivel de aplicatie
Cod de comanda 1 0x03
Numarul de octeti cititi 1 2 x Numar de registre
Continut citit 2 x Numar de registre Valoarea parametrului

Daca operatiunea esueaza, cadrul de raspuns anormal va reveni. Cadrul de raspuns anormal include codul de
eroare si codul de exceptie in care codul de eroare = (codul de comanda + 0x80), iar codul de exceptie
indica cauza erorii.

Format anormal de cadru de raspuns:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti) Valoare sau interval
nivel de aplicatie

Cod de eroare 1 (cod de comanda +0x80)

Cod de exceptie 1

Codurile de exceptie si semnificatiile sunt urmatoarele:
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Cod de

. Sens
exceptie
0x01 Parolad incorecta
0x02 Cod de comanda nevalid

0x03 Eroare de verificare CRC

0x04 Adresa nevalida

0x05 Parametru nevalid

0x06 Modificare nevalida a parametrului
0x07 Blocare sistem

0x08 Parametrul este salvat

@ Modificati parametrul unic de cod de functie pe 16 biti si parametrul de control al unitatii, iar valorile
parametrilor vor fi salvate dupa oprire.

Cand se utilizeaza aceasta comanda, valoarea modificata a parametrului va fi salvata la pornire dupa oprire.

Unitatea de date a protocolului de nivel de aplicatie este dupa cum urmeaza.

Format cerere:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti)

: S Valoare sau interval
nivel de aplicatie

Cod de comanda 1 0x06
Adresa de inregistrare 2 0x0000 pana la OxFFFF
inregistrati continut 2 0x0000 péna la OxFFFF

Daca operatiunea are succes, formatul raspunsului este urmatorul:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti)

. L Valoare sau interval
nivel de aplicatie

Cod de comanda 1 0x06
Adresa de inregistrare 2 0x0000 péana la OxFFFF
Inregistrati continut 2 0x0000 péna la OxFFFF

Daca operatia esueaza, cadrul de raspuns anormal va reveni, iar formatul este descris ca mai sus.

@ Modificati parametrul unic de cod de functie de 16 biti si parametrul de control al unitatii, iar valorile
parametrilor nu vor fi salvate dupa oprire.

Cand se utilizeaza aceasta comanda, valoarea modificata a parametrului nu va fi salvata la pornire dupa
oprire.

Unitatea de date a protocolului de nivel de aplicatie este dupa cum urmeaza.

Format cerere:

Unitate de date de protocol de |Lungimea datelor (numar de octeti)

. o Valoare sau interval
nivel de aplicatie

Cod de comanda 1 0x07

Adresa de inregistrare 2 0x0000 péna la OxFFFF
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Inregistrati continut

2

0x0000 pana la OxFFFF

Daca operatiunea are succes, formatul raspunsului este urmatorul:

Unitate de date de protocol de
nivel de aplicatie

Lungimea datelor (numar de octeti)

Valoare sau interval

Cod de comanda

1

0x07

Adresa de inregistrare

2

0x0000 pana la OxFFFF

Inregistrati continut

2

0x0000 péana la OxFFFF

Daca operatia esueaza, cadrul de raspuns anormal va reveni, iar formatul este descris ca mai sus.

@ Modificati mai multi parametri de cod de functie si parametrii de control ai unitatii, iar valorile parametrilor

vor fi salvate dupa oprire.

Unitatea de date a protocolului de nivel de aplicatie este dupa cum urmeaza:

Format cerere:

Unitate de date de protocol de
nivel de aplicatie

Lungimea datelor (numar de octeti)

Valoare sau interval

registrului

Cod de comanda 1 0x10
Adresa de inregistrare de inceput 2 0x0000 pana la OxFFFF
Numarul de reglstre aflate in 2 0x0001 pans la OXO00A
functiune
Numarul de octeti ai continutului 1

2 x Numar de registre in functiune

Inregistrati continut

2 x Numar de registre in functiune

Daca operatiunea are succes, formatul raspunsului este urmatorul:

Unitate de date de protocol de
nivel de aplicatie

Lungimea datelor (numar de octeti)

Valoare sau interval

Cod de comanda

0x10

registrului

Adresa de inregistrare de inceput 2 0x0000 péna la OxFFFF
Numarul de reglstre aflate in 2 0x0001 pans la OXxO00A
functiune
Numarul de octeti ai continutului 1

2 x Numar de registre in functiune

Inregistrati continut

2 x Numar de registre in functiune

Aceasta comanda este utilizatd pentru a modifica continutul unitatilor de date continue de la adresa registrului
de inceput. Daca operatia esueaza, cadrul de raspuns anormal va reveni si formatul acestuia este descris ca

mai sus.

6. Parametrii de control si parametrii de stare ai unitdtii

Parametrii de control ai unitdtii pot realiza pornirea, oprirea, setarea frecventei de functionare si alte functii.
Parametrii de stare permit consultarea parametrilor convertizorului, cum ar fi frecventa de functionare, curentul

de iesire si cuplul de iesire.

(1) Parametrii de control
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Parametrii de control ai variatorului sunt cei indicati in urmatorul tabel:

Adresa de . .
N : Numele parametrului Remarci
inregistrare
0x6400 Cuvéntul de control 1 Consultati tabelul sdu de definitii de biti
0x6401 Frecventa principald de referint EBe2c:¥gnta principala de referinta, variind de la 0.00 Hz la
0x6402 Procentul. de. referln‘;a al 0,0 pana la 100% din frecventa maxima
frecventei principale ’
Referints de broces digital in Valabil cand functia in bucld inchisa a procesului este
0x6403 finia de p 9 activata, de la -1000 la 1000 corespunzénd la -100% la
bucld inchisa (PID). o
100%
Valabil cand functia in bucld inchisa a procesului este
0x6404 Feedback PID activata, de la -1000 la 1000 corespunzénd la -100% la
100%
Valabil cand P10.13=14, de la O la 1000 corespunzand la
0x6405 Setarea AO1 0.0 la 100,0%
0x6406 Rezervat
0 la OxFF
0x6407 Setarea starii terminalului DO BitO la bit3 corespunzator DO1, DO2, DO3/RO2, RO1
Valabil cand P10.00 pana la P10.03=19
0x6408 Rezervat
0 la OxFF
0x6409 \S/iitz;?a controlului terminalului BitO la bit7 corespunzator terminalelor virtuale DI1 la DI8
Valabil cand este setat bitul corespunzator al lui P09.16
0x640C Referinta de frecventa auxiliara |Interval: 0.00 Hz pana la P02.10
-3000 pana la 3000, corespunzand la -300,0% péana la
300,0%
0x640D  |Referinta de cuplu in modul de control al cuplului, este valabil atunci cand
canalul de referinta al cuplului este portul serial ih modul
de control al cuplului
0x640E  |-Imita de frecventa FWD sub | o\ o1 0.00 Hz pana la PO2.T1
controlul cuplului
Ox640F  |HiMita de frecventa REV sub 1o\ 0.00 Hz pans la PO2.11
controlul cuplului
0x6410  |-Mita cuplului de antrenare sub | g 5+ 15 3000 corespunzand la 0,0 pana la 300,0%
controlul vitezei
O0x6411  |HMita cuplului de franare sub | o005 3000 corespunzand la 0,0 pana la 300.0%
controlul vitezei
0x6412 Referinta de tensiune pentru 0 pani la 1000 V
separarea V/F
0x6413 Rezervat
0x6414 Cuvantul de control 2 Consultati tabelul sau de definitii de biti
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Definitia bitilor a cuvantului de control 1 este cea prezentata in urmatorul tabel:

Pic Valoare Functie Remarci
1B Opriti pentru defectiune externs Oprire in rulare, iar unitatea afiseaza o
’ ’ eroare externa
110B Opriti Th modul 1 Coastd sa se opreasca
BIT2 Ia BITO 1018 Oobriti in modul 0 Opriti in functie de timpul de decelerare
pri setat (valid cand jog-ul este dezactivat)
100B Comandi de rulare Porniti unitatea (valid cand jog-ul este
dezactivat)
Aliii Nicio comanda
BIT3 ! Alergati invers Setati directia de rulare cand comanda
0 Fugi inainte de rulare este valida
0 Activali acceleratia/decelerafia \piq |5 pit3, bit7 la bit8 din cuvantul de
BIT4 Dezactivati control 1 sunt valide numai atunci cand
1 acceleratia/deceleratia accelerarea/deceleratia este permisa
BITS 0 Rezervat
BIT6 0 Rezervat
1 Jog inainte
BIT7 A c e .. .
N . Cand ambele alergari inainte si inapoi
0 Jog inainte dezactivat sunt activate, nu va fi efectuata nicio
1 Jog invers actiune; cand ambele sunt dezactivate,
BITS jogging-ul se va opri.
0 Jog invers dezactivat
Resetarea erorilor este activata
BITY 1 (valid pentru toate canalele de |Bjtul selectat pentru valabilitatea resetarii
comanda) de eroare a dispozitivului gazda
0 Resetarea erorii este dezactivata
BIT15 pana la
BIT10 0 Rezervat

A WARNING

(1) Comanda de control (cuvintele de control 1 si 2) a dispozitivului gazda este valabila numai atunci cand
.Selectarea canalului de comanda de operare” este setata la ,controlul comunicarii”.

(2) Dispozitivul gazda proceseaza defectiunile si alarmele dupa cum urmeaza: cand apare defectiunea unitatii,
pentru cuvintele de control 1 si 2, numai comanda de resetare a erorilor este valabila si orice alte comenzi de
la dispozitivul gazda sunt invalide. Adica, gazda va reseta mai intdi eroarea inainte de a trimite alte comenzi.

Definitia bitilor a cuvantului de control 2 este prezentata in tabelul urmator.

Pic

Valoare

Functie

Remarci

BITO

0

Rezervat

Rezervat

BIT1

1

Unitatea este inhibata
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Conducerea ruleaza permisa Bit pentru
0 activarea/dezactivarea rularii
unitatii
BIT15 la BIT2 0 Rezervat
(2) Parametrii de stare
Adresa de . .
N ) Numele parametrului Remarci
Inregistrare
0x6500 Cuvantul de stare 1 al unitatii Consultati thabelul de definiti
’ pentru cuvantul de stare 1
Valoarea reala de functionare a referintei principale Interval: 0,00 Hz pana la
0x6501 ’ ’ P02.11, frecventa curenta de
curente - ’
functionare
0x6502 Model de unitate Consultvaju par'ametrn
producatorului.
0x6503 Numarul de serie al unitatii Serii de produse, cum ar fi 810
0x6504 Versiunea software pentru functii Nr. Ver5|une§ software Nr. a placil
' de functii
0x6505 Rezervat Rezervat
0x6506 Curent de iesire 0,0 pana la 6553,5 A
0x6507 Tensiune de iesire 0 pana la 65535 V
0x6508 Putere de iesire 0,0 pana la 6553,5 kW
0x6509 Viteza de rotatie in alergare 0 pana la 65535 rpm
0x650A Viteza liniei in alergare 0 pana la 65535 m/s
0x650B Rezervat
0x650C Tensiune magistrala 0,0 pana la 65535 V
0x650D Rezervat
. ) 0 la Ox11M1
Ox650E Starea terminalului DI 1
Corespunzator DI1 la DI4
0 la Ox11M1
Ox650F Starea terminalului DI 2
Corespunzator DIS la DI8
0 la Ox11M1
0x6510 Starea terminalului de iesire Corespunzator DO1, DO2,
DO3/R0O2, RO1
0x6511 Rezervat
0x6512 Tipul de defect curent de la O la 55
0x6513 Cel mai recent tip de eroare de la 0 la 55
0x6514 Al doilea cel mai recent tip de defectiune de la O la 55
0x6515 Referintda de frecventa de rulare Interval: 0.00 Hz pana la P02.1
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Adresa de
inregistrare

Numele parametrului

Remarci

0x6516 Rezervat
0x6517 Referinta PID -100,0% péana la 100,0%
0x6518 Feedback PID -100,0% pana la 100,0%
0x6519 Al 0,00 péana la 10,00 V
0x651 A Al2 -10,00 péna la 10,00 V
0x651B Rezervat
0x651C Setarea timpului de accelerare 1 0,0 pana la 6000,0 s
0x651D Setarea timpului de decelerare 1 0,0 pana la 6000,0 s
“ Canal de comanda de operare
Ox651E Canal de comanda de operare (la fel ca P02.02)
Ox651F Cuvantul de stare 2 al unitatii Consultati tAabeIuI de definiti
’ pentru cuvantul de stare 2

0x6520 Selectarea sursei de frecventad principala Consultati P02.05
0x6521 Rezervat

0 la OxFFF

Unele: modul de control

0: svCi1

1. FVC

2: V/F
0x6522 Selectarea motorului si a modului Zeci: numarul motorului

0: Motor 1

1: Motor 2

Sute: tip motor

0: Motor asincron

1: Motor sincron
0x6523 Tensiunea magistralei la defectiunea curentului 0,0 péna la 6553,5 V
0x6524 Curentul real la defectul curent 0,0 pana la 65535 A
0x6525 Frecventa de rulare la defectiunea curenta Interval: 0.00 Hz pana la P02.1
0x6526 Starea unitatii AC la defectiunea curenta Consultati P01.17
0x6527 Rezervat
0x6528 Cuvéntul de stare 3 al unitatii Consultati tabelul de definiti

pentru cuvantul de stare 3
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A WARNING

(1) Parametrii de stare nu pot fi scrisi.

(2) In parametrii de stare, lungimea maxima a ,valorii reale de functionare a referintei principale curente”,
Lfrecventei curente de functionare”, ,referintei frecventei de functionare” si ,frecventei de functionare la a treia
eroare” este de 32 de biti, iar lungimea altora este de 16 biti.

Definitia bitilor a cuvantului de stare 1 al unitatii este prezentatd in tabelul urmator.

Pic Valoare Functie Remarci
1 Controlul portului serial este
activat
BITO
Controlul portului serial este
0 .
dezactivat
1 Conducerea ruleaza
BIT1
0 Oprire condus
1 Conduceti REV in functiune
BIT2 0 Conduceti FWD 1n
functiune
1 Referinta portului serial este
activata
BIT3
Referinta portului serial este
0 SN
dezactivata
1 Frecventa de iesire atinge
referinta principala
BIT4
0 Frecventa de iesire nu
atinge frecventa principala
1 Vina 1 inseamnd c& existd o defectiune. in acel
BITS moment, va puteti referi la bit15 la bit8 pentru a
0 Nicio vina verifica tipul de eroare curent.
BIT6 0 Rezervat
BIT7 0 Rezervat
0: Nicio vina
BITI5 la BITg | 0X00 Pana |Coduri de eroare sau de 1, 49: pefectiune exist
la OxFF |alarma ’
Consultati P97.32 pentru tipul de defectiune
Definitia bitilor a cuvantului de stare 2 al unitatii este prezentatd in tabelul urmator.
Pic Valoare Functie Remarci
BITO Rezervat
1 Jog alergare
BIT1
0 Alergare fara jogging
BIT2 1 Ellju?ctlonare simpla a PLC-
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0 Functionare non simpla a
PLC-ului
BIT3 Rezervat
1 Functionare in bucld inchisa
a procesului (PID)
BIT4
0 Fara proces care ruleaza in
bucla inchisa (PID)
BIT15 la BITS Rezervat
Definitia bitilor a cuvantului de stare 3 al unitatii este prezentatd in tabelul urmator.
Pic Valoare Functie Remarci
BIT2 la BITO Rezervat
BIT3 Accelerand
BIT4 Decelerare
BITS Alergarea cu viteza
constanta
BIT6 Pre-excitant
BIT7 Reglare gutomata a
parametrilor
BIT8 Supracurent limitat
BIT9 Supratensiune DC limitata
BIT10 Cuplu limitat
Viteza atinsa (mod
BITN viteza)/Viteza limitata (mod
cuplu)
BIT12 Defectiune a conducerii
BIT13 Controlul vitezei
BIT14 Controlul cuplului
BIT15 Rezervat
7. Atentii

1. Pentru a citi mai multi parametri, daca vreunul dintre codurile de functie nu este citit cu succes (din cauza
adresei parametrului nevalid, a parametrului fiind parola etc.), vor reveni numai informatiile despre eroare si nu

vor reveni parametrii cititi.

2. Pentru a scrie mai multi parametri de control sau parametri ai codului functiei (0x10), daca vreunul dintre
parametri nu este scris cu succes (din cauza adresei nevalide a parametrului, a depasirii intervalului de
parametri etc.), informatiile de eroare vor reveni. Parametrii dinaintea acestui parametru vor fi scrisi corect si

devin validi, dar parametrii ulterioare nu vor fi scrisi.

3. Operatiunile dispozitivului gazda asupra parolei utilizatorului

@) Protectie la citirea/scrierea parametrilor codului de functie prin parola utilizatorului si gestionarea codurilor de

functie (cu exceptia ,citirea adresei datelor afisate” si ,commutarea datelor afisate”).
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@ Daca este setatd o parola de utilizator (P00.01), dispozitivul gazda poate accesa parametrii codului de
functie numai dupa ,decriptare” (scrieti parola corectd in P00.01), iar parametrii de control si parametrii de
stare nu sunt restrictionati de parola utilizatorului.

@ Dispozitivul gazda poate seta o parold, dar nu poate anula parola ca tastatura de operare. Operatia de
scriere a lui PO0.01 este valabild numai in doua cazuri: unul este decriptarea parolei setate si celdlalt este
setarea unei noi parole atunci cand nu este setatd nicio parold. in alte cazuri, vor reveni numai informatii
despre eroarea parolei.

@ Operatiunile dispozitivului gazda si ale tastaturii de operare sunt independente. Chiar daca ati facut
decriptarea prin tastatura de operare, decriptarea prin dispozitivul gazda este totusi necesara atunci cand
utilizati dispozitivul gazda pentru a vizita parametrii codului de functie, invers.

) Accesul parametrilor legati de parola este interzis in comunicare, iar in acest caz va reveni eroarea de
adresa a parametrului nevalid.

© Cand dispozitivul gazda primeste acces la codul functiei dupa decriptare, daca nu exista nicio comunicare in
30 de secunde, dreptul de acces va fi invalid si parola utilizatorului trebuie introdusa din nou pentru un alt
acces.

¢ Cand dispozitivul gazda a obtinut accesul (fara parola de utilizator sau este deja decriptat), daca parola
utilizatorului este setata sau schimbata prin tastatura, dispozitivul gazda are in continuare accesul curent,
fara a fi nevoie sa decripteze. Cand dreptul de acces devine invalid, dispozitivul gazda trebuie sa
decripteze din nou (introducadnd noua parolad) pentru acces.

8. Verificare CRC

Pentru a imbunatati viteza, CRC-16 adopta in general tipul de masa. Urmatorul este codul sursa in limbajul C
pentru realizarea CRC-16. Retineti ca rezultatele finale au schimbat octeti mari si cei mici, adica rezultatele
sunt suma de control CRC de trimis.

unsigned short CRC16 (unsigned char /* Functia returneaza CRC ca

*msg, unsigned char length) tip scurt nesemnat */

{

caracter nesemnat uchCRCHi = OxFF ; /* octet mare al CRC initializat
*/

unsigned char uchCRCLo = OxFF ; /* octet scazut al CRC
initializat */

ulndex nesemnat; /* index in tabelul de cautare
CRC */

intimp ce (lungime--) [* trece prin bufferul de mesaje
*/

{

ulndex = uchCRCLo * *msg++ ; /* calculeaza CRC */

uchCRCLo = uchCRCHi *
(crcvalue[ulndex] >>8) ;

uchCRCHi =crcvalue[ulndex]&0xff;

}
intoarcere  (uchCRCHi | uchCRCL0<<8)

1

}
/* Tabelul valorilor CRC */

const unsigned int crcvalue[ ] = {
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0x0000,0xC1C0,0x81C1,0x4001,0x01C3,0xC003,0x8002,0x41C2,0x01C6,0xC

006,0x8007,0x41C7,
0x0005,0xC1C5,0x81C4,0x4004,0x01CC,0xC0O0C,0x800D,0x41CD,0x000F,0
XC1CF,0x81CE,0x400E,
Ox000A,0xC1CA,0x81CB,0x400B,0x01C9,0xC009,0x8008,0x41C8,0x01D8,0x
C018,0x8019,0x41D9,
0x001B,0xC1DB,0x81DA,0x401A,0x001E,0xC1DE,0x81DF,0x401F,0x01DD,0xC
01D,0x801C,0x41DC,
0x0014,0xC1D4,0x81D5,0x4015,0x01D7,0xC017,0x8016,0x41D6,0x01D2,0xCO1
2,0x8013,0x41D3,
0x0011,0xC1D1,0x81D0,0x4010,0x01F0,0xC030,0x8031,0x41F1,0x0033,0xC1F
3,0x81F2,0x4032,
0x0036,0xC1F6,0x81F7,0x4037,0x01F5,0xC035,0x8034,0x41F4,0x003C,0xC1
FC,0x81FD,0x403D,
Ox01FF,0xCO3F,0x803E,0x41FE,0x01FA,0xC0O3A,0x803B,0x41FB,0x0039,0xC
1F9,0x81F8,0x4038,
0x0028,0xC1E8,0x81E9,0x4029,0x01EB,0xC02B,0x802A,0x41EA,0xO1EE,0xC
02E,0x802F,0x41EF,
0x002D,0xC1ED,0x81EC,0x402C,0x01E4,0xC024,0x8025,0x41E5,0x0027,0x
C1E7,0x81E6,0x4026,

0x0022,0xC1E2,0x81E3,0x4023,0x01E1,0xC021,0x8020,0x41E0,0x01A0,0xCO
60,0x8061,0x41AT1,

0x0063,0xC1A3,0x81A2,0x4062,0x0066,0xC1A6,0x81A7,0x4067,0x01A5,0xC
065,0x8064,0x41A4,

0x006C,0xC1AC,0x81AD,0x406D,0x01AF,0xCO6F,0x806E,0x41AE,0x01AA,0x
CO6A,0x806B,0x41AB,

0x0069,0xC1A9,0x81A8,0x4068,0x0078,0xC1B8,0x81B9,0x4079,0x01BB,0xC
07B,0x807A,0x41BA,

0x01BE,0xCO07E,0x807F,0x41BF,0x007D,0xC1BD,0x81BC,0x407C,0x01B4,0xC
074,0x8075,0x41B5,

0x0077,0xC1B7,0x81B6,0x4076,0x0072,0xC1B2,0x81B3,0x4073,0x01B1,0xCO
71,0x8070,0x41B0,

0x0050,0xC190,0x8191,0x4051,0x0193,0xC053,0x8052,0x4192,0x0196,0xCO
56,0x8057,0x4197,

0x0055,0xC195,0x8194,0x4054,0x019C,0xC05C,0x805D,0x419D,0x005F,0x
C19F,0x819E,0x405E,

0x005A,0xC19A,0x819B,0x405B,0x0199,0xC059,0x8058,0x4198,0x0188,0xC
048,0x8049,0x4189,

0x004B,0xC18B,0x818A,0x404A,0x004E,0xC18E,0x818F,0x404F,0x018D,0x
C04D,0x804C,0x418C,

0x0044,0xC184,0x8185,0x4045,0x0187,0xC047,0x8046,0x4186,0x0182,0xC
042,0x8043,0x4183,

0x0041,0xC181,0x8180,0x4040}

Daca suma de control CRC a fiecarui octet trimis este calculata online, va dura mult timp, dar poate salva
spatiul de program ocupat de tabel. Codul pentru calcularea CRC online este urmatorul:

unsigned int crc_check (unsigned char *data,unsigned char length)

{
int i;
unsigned crc_result=0xffff;
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in timp ce (lungime--)
{
crc_result*=*data++;
pentru (i=0;i<8;i++)

{
daca (crc_result&0x01)
{
crc_result= (crc_result>>1) *“0xa007;
}
altfel
{
crc_result=crc_result>>1;
}
}
}

return (crc_result= ( (crc_result&Oxff) <<8) | (crc_result>>8) ) ;
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9. Scalarea parametrilor convertizorului

@ Scalare de frecventa 1:100

Pentru a rula unitatea la 50 Hz, referinta principala ar trebui sa fie 0x1388 (5000).

@ Scalare de timp 1:10

Pentru a seta timpul de accelerare al unitatii la 30 s, codul functiei trebuie setat la 0x012C (300).
@) Scalarea curentului 1:10

Daca curentul de feedback al unitatii este 0x012C (300), curentul actual este de 30 A.

@ Puterea de iesire este valoarea sa absoluta.

© Pentru alti parametri, consultati descrierile parametrilor functiei.
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Anexa 2 Componente de frdnare

1. Definitia modelului unitdtii de frGnare externd

MDBU - X - XXX

ED10% drive power

Braking unit }—
Mark Voltage
2 AC 200V
4 AC 400V
6 AC 600V

Mark Fower
015 15 kW
022 22 kW
030 30 kw
045 45 kW
10 10 kw
220 220 kw

Anexa Fig. 2-1 Definirea modelelor de unitati de franare

A WARNING

ED10% in figura de mai sus inseamna ca raportul de utilizare a franarii este de 10%.

2. Configuratia unitdtii de frGnare externd (pentru conditii cu un raport de utilizare a fréndrii de 10% si

o tensiune de actiune de frGnare de 760 V)

Anexa Tabelul 2-1 Configuratia unitatii de franare

Puterea
nominala Model de Rezistenta la . Min.
. Rezistoare de .
de unitate de franare o . . rezistenta
N franare si cablaje
antrenare franare recomandata de franare
(kW)
A 13 kW 6,8 Q | Doua 6,8 Q / 13 3.4
132 MDBU-4-200 * 2 kW in paralel
o 16 kW 51 Q | Doua 51Q / 16 25
160 MDBU-4-315 * 2 kW in paralel
200 MDBU-4- 21 kW 41 Q | Doua 41 Q / 21 1.8
200%2 * 2 kW in paralel
220 MDBU-4- 21 kW 41 Q | Doua 41 Q / 23 1.8
200%2 * 2 kW in paralel
280 MDBU-4- 21 kW 41 Q | Doua 3,8 Q / 27 1.8
200%*2 * 2 kW in paralel

Recomandarile de mai sus sunt potrivite pentru conditii de lucru cu un raport de utilizare a franarii de 10% si o
tensiune de actiune de franare de 760 V, capabild pentru majoritatea aplicatiilor. Pentru conditii speciale de lucruy,

va rugam sa ne consultati.

&WARNING

3.Configuratia rezistentei de frdnare a unitdtii de frdnare incorporate

Anexa Tabelul 2-2 Configuratia rezistentei de franare

Model de Rezistenta de franare RgZ{stenta Cuplu de
. minima la ~
unitate recomandata £ franare (%)
ranare
MV820G1-
2S0.4B 80 W/ 200 Q 95 Q 120
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Model de Rezistenta de franare RgZ{stenta Cuplu de
. minima la ~

unitate recomandata £ franare (%)

ranare
MV820G1-

250.758 80 W /150 Q 68 Q 120

MV820G1-2S1.5B 100 W /100 Q 32 Q 120
MV820G1-

252 2B 100 W /70 Q 32 Q 120
MV820G1-

4T0.758 140 W / 800 Q 270 Q 120

MV820G1-4T1.5B 300 W/ 380 Q 220 Q 120
MV820G1-
47228 440 W / 260 Q 100 Q 120
MV820G1-
4T3.7B 740 W / 150 Q 82 Q 120
MV820G1-
2T3.7B 800 W /33 Q 22 Q 120
MV820G1-
475 58 17100 W / 100 Q 50 Q 120
MV820G1-
477 5B 1500 W / 75 Q 50 Q 120
MV820G1-
2T5.58 18300 W / 22 Q 16,5 Q 120
MV820G1-

277 5B 17700 W / 16 Q 12 Q 120
MV820G1-4T11B 2200 W /50 Q 30 Q 120
MV820G1-4T15B 3000 W/ 38 Q 22 Q 120

MV820G1-

4T18.5B 4000 W / 33 Q 24 Q 120
MV820G1-4T22B 4500 W / 27 Q 24 Q 120
MV820G1-4T30B 6000 W / 20 Q 19,2 Q 120
MV820G1-4T37B 7000 W/ 16 Q 14,8 Q 120
MV820G1-4T45B 9000 W /13 Q 12,8 Q 120
MV820G1-4T55B| 11000 W / 10,5 Q 9,6 Q 120
MV820G1-4T75B 15000 W [/ 7,7 Q 6,8 Q 120
MV820G1-4T90B| 9000 W / 10,2 Q * 2 51Q 120

MV820G1-
AT110B 11000 W / 8,0 Q * 2 34 Q 120

AWQRNING

o Specificatiile recomandate ale rezistentelor de franare se bazeazad pe conditiile de lucru, raportul de utilizare
a franarii fiind de 10% si timpul maxim de franare individuala fiind de 10 s.
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@ Unitatile de 110 kW si mai mici au unitati de franare incorporate. Utilizatorii trebuie doar sa instaleze
rezistenta de franare externa pentru frénarea dinamica.

@ Pentru unitatea de franare adecvata pentru 132 kW si mai mult, consultati Anexa Tabelul 2-1.
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4. Cablaj
@ Cablajul unitatii de fréanare incorporate a unitatii
Conectati rezistentele de franare la bornele +/DC+ si BR ale circuitului principal al convertizorului.

@ Schema de cablare externa a unitatii de frénare externe DBU-4030/4045

! Braking resistor Braking resistor Braking resistor

X P M ™ ¥ T PO r N P PR I

QO s WETER
D63 o

LAVE v
Q0O [DTEN 2O DOTE

Drive

[N+ 1N~ DUT+00T I8+ IN-DUT+ DUT- LR+ IN=0UT+T-

[

Anexa Fig. 2-2 Cablajul unitatii de actionare si franare

@) Schema de cablare externd a DBU-4220/4300

Braking Braking
resistor resistor

Braking
resistor

380V AC input

Drive

N4 IN-DUTH DUT

THE T OUT=a0T- IR+ IN-BUT+OUT
o0—0 o0—0 o
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Anexa 3 Functia Safe Torque Off (STO).

1. Prezentare generald a functiei STO

Safe Torque Off (STO) este o functie de sigurantd care opreste imediat iesirea de cuplu sau fortd a motorului
pe baza unui semnal de intrare de la un dispozitiv extern. Cand functia STO este declansata, convertizorul
opreste semnalul RDY si intrd Th starea de siguranta, in care semnalul de control al convertizorului de putere
al semiconductorului de putere este blocat si curentul de intrare al motorului este intrerupt, impiedicand
convertizorul sa genereze cuplu la capatul arborelui motor si sa opreasca motorul. Daca motorul functioneaza
cand functia STO este activata, acesta se opreste in roate.

2. Standarde si specificatii de sigurantd

Unitatea este deja integrata cu functionalitatea software STO, care intra in vigoare atunci cand este in
colaborare cu un card de extensie STO. Functia STO respecta urmatoarele standarde de siguranta:

Standarde Standarde de .
de oo Descriere
. “ referinta
siguranta ’
_ | Siguranta functionala a sistemelor
EN/IE,%O%SOS electrice/electronice/programabile
) electronice legate de siguranta - Partea 1
_ | Siguranta functionala a sistemelor
EN/IE%OTOSO8 electrice/electronice/programabile
) electronice legate de siguranta - Partea 2
Siguranta masinilor - Parti legate de
EN/ISO 13849- |siguranta ale sistemelor de control
1:2015 Partea 1: Principii generale pentru
Siguranta proiectare
functionala

Siguranta masinilor - Parti legate de

EN/|2%01132849- siguranta ale sistemelor de control
' Partea 2: Validare

Siguranta masinilor - Siguranta functionala
a sistemelor de control electrice,
electronice si electronice programabile
legate de siguranta

EN/IEC 62061:2021

Sisteme de actionare electrica cu viteza
reglabila - Partea 5-2: Cerinte de siguranta
- Functionale

EN/IEC 61800-5-
2:2016

Sisteme de actionare electrica cu viteza
reglabila (PDS) - Partea 3: Cerinte EMC si
metode de testare specifice

EN/IEC 61800-
3:2017

Compatibilitate electromagnetica (EMC) -
Partea 6-7: Standarde generice - Cerinte
EN/IEC 61000-6- |de imunitate pentru echipamentele

EMC 7:2014 destinate s& indeplineasca functii intr-un
sistem legat de siguranta (securitate
functionala) in locatii industriale

Echipamente electrice pentru masurare,
EN/IEC 61326-3- |control si utilizare in laborator - Cerinte
1:2017 EMC - Partea 3-1: Cerinte de imunitate
pentru sistemele legate de siguranta si
pentru echipamentele destinate sa
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SEEEE Standarde de .
de s Descriere
. . referinta
siguranta ’
indeplineasca functii legate de siguranta
(securitate functionald) - Aplicatii
industriale generale
Specificatii de siguranta:
Articol Descriere Parametrii de siguranta
sIL Nivel de integritate de SIL3, IEC 61508
siguranta
Probabilitatea unei
PFHd esecuri periculoase pe 2.84E-09, IEC 61508
ora
Pisica. Categoria de siguranta 3, EN ISO 13849-1
PL Nivel de performanta e, EN ISO 13849-1
MTTFd Timp mediu pana la 222,50 ani (mare)
esec periculos
Acoperire medie de o .
DCavg diagnosticare (%) = 90% (medie)
T Interval de tgstare de 10 ani
proba
HET Toleranta la erori 1
hardware
SC Capacitate sistematica SC3
Modul de Cerere mare sau mod
aplicare continuu
Timp de . R .
rAspuns Intamerg intre activarea
. STO si deconectarea = 20 ms
(sub tensiune iesirii convertizorului
nominala)
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3. Precautii pentru utilizarea STO

Cititi cu atentie si respectati urmatoarele masuri de precautie importante atunci céand utilizati functiile de
siguranta:

&WARNING

@ Cititi urmatoarele masuri de sigurantd, informatii despre evaluarea riscurilor si limitari inainte de a incepe
operare

@ Daca functia de siguranta este utilizata incorect sau functia de siguranta nu indeplineste cerintele de siguranta la
fata locului, pot aparea leziuni fizice.

@ Functia STO nu este conceputa pentru a inlocui functia de oprire de urgenta (oprire de urgenta). Daca nu alta se
iau masuri si alimentarea cu energie electrica nu poate fi intrerupta in caz de urgenta, de inalta tensiune partile
motoarelor si ale unitatilor de curent alternativ sunt inca incarcate, ceea ce poate aduce riscul de soc electric sau
alte riscuri cauzate de electricitate.

@ in functie de standardele si cerintele pentru o anumita aplicatie, este posibil sa se utilizeze STO ca parte integrant
a unui sistem de oprire de urgenta. Cu toate acestea, scopul sau principal este utilizarea htr-un aranjament dedicat
de control al sigurantei al carui scop este de a preveni aparitia oricarui pericol, fara utilizarea unui opritor de
urgenta.

@ O oprire de urgenta este adesea prevazuta intr-o masina pentru a permite situatii neasteptate in care un operator
vede un pericol si poate lua masuri pentru a preveni un accident.

@ Cerinta de proiectare a unui opritor de urgenta diferd de cea a unui dispozitiv de blocare de siguranta. in general,
opritorul de urgenta trebuie sa fie independent de orice control complex sau ,inteligent”. Poate folosi dispozitive pur
electromecanice fie pentru a deconecta alimentarea, fie pentru a initia o oprire rapida controlata folosind alte
mijloace, cum ar fi frénarea dinamica sau regenerativa.

@ Proiectarea sistemelor legate de siguranta necesita cunostinte de specialitate. Pentru a se asigura ca un sistem
complet de control este sigur, este necesar ca intregul sistem sa fie proiectat conform principiilor de siguranta
recunoscute. Utilizarea subsistemelor individuale, cum ar fi unitatile cu functie STO, care sunt destinate aplicatiilor
legate de sigurantd, nu asigura in sine ca intregul sistem este sigur.

Functia STO poate fi utilizata pentru a opri convertizorul de curent alternativ in situatii de oprire de urgenta.

@Tn procesele fara protectie a personalului, se recomanda sa nu opriti convertizorul de curent alternativ folosind
functia STO. Daca functia STO este utilizata pentru a opri o unitate AC in functiune, unitatea AC se va opri treptat.
Daca acest lucru nu este acceptabil, sistemul ar trebui oprit utilizdnd modul corect in loc de functia STO.
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4. Evaluarea riscului STO

Inainte de a utiliza functia de siguranta, efectuati in prealabil evaluarea riscurilor asupra sistemului de
actionare. Asigurati-va ca nivelul de integritate de siguranta al standardelor este indeplinit.

Urmatoarele riscuri reziduale pot fi prezente chiar si atunci cand functioneaza functiile de siguranta. Prin
urmare, siguranta trebuie intotdeauna luatd ih considerare Tnh timpul evaluarii riscurilor.

Daca fortele externe (cum ar fi forta gravitationald cu o axa verticalda) sunt aplicate atunci cand functiile de
siguranta functioneaza, motorul se va roti datorita actiunii acestor forte externe. Prin urmare, trebuie sa utilizati
o frana mecanica separata pentru a asigura motorul.

&WARNING

@ Céand mai multe tranzistoare de putere IGBT sunt defecte, unitatea genereaza un cuplu de aliniere indiferent daca
Este declansata functia STO, care poate roti maxim arborele motorului cu 180/P (P: numarul de perechi de poli ai
motorului) grade.

@ Aceasta functie doar intrerupe cuplul motorului si nu intrerupe alimentarea cu energie a unitatii. Opriti alimentarea
CU energie a unitatii pentru a va asigura ca unitatea este oprita inainte de intretinere.
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5. Utilizarea functiei STO

Cand utilizati functia de siguranta STO, asigurati-va ca intelegeti complet toate informatiile din sectiunile
precedente inainte de a aplica functia de siguranta.

6. Cablajul terminalului STO

Functia STO blocheaza iesirea semnalelor PWM catre stratul de putere al unitatii prin bornele hardware
redundante externe STO1 si STO2, prevenind astfel miscarea motorului. Aceste doua semnale de +24 VDC
trebuie sa fie la nivel Thalt pentru a permite functionarea normalad a unitatii. Dacd unul sau ambele semnale
sunt setate la nivel ,jos", semnalele PWM vor fi blocate.

in mod implicit, bornele functiei STO +24V si STO1/STO2 au fost scurtcircuitate.
Cerinte de cablare:

(1) Cand utilizati functia STO, indepartati jumperul intre +24V si STO1/STO2, asa cum se aratd in Anexa Fig. 3-
1.

(2) Tn timpul functionarii normale a actionarii, asigurati-vé c& intrerup&torul sau releul este inchis, asa cum se
arata in apendicele Fig. 3-2.

= jm
A..

B+

E_

I+

Z..
5/12%
+24V
GHD
ST01+
GND
STO2+

—m

HEEEEEEIR

EEEEEEEEEE

Appendix Fig. 3-1 1erminale card PG cu functie STO

K (switch, relay, etc.)
+24V >
|
STOL+
STO2+ |
PE
uUDC+ |
Control
circuit PWM+
Drive - (UIVIW
circuit|
- PWM-|
UDC-

appendix Fig. 32 Cablajul functiei STO

&WARNING

@ Simbolul ,K" din diagrama de mai sus poate reprezenta componente precum un intrerupator manual, un comutator
cu buton de oprire de urgenta, un releu de siguranta sau contacte PLC de siguranta.

@ Contactele comutatorului de siguranta trebuie sa se deschida/inchida in 200 ms.

@ Lungimea maxima a cablului (cablu cu pereche rasucita dublu ecranat) intre unitate si comutatorul de siguranta
este de 25 m.

(@) Ecranul cablului trebuie s3 fie conectat la impamantarea unitatii (PE).
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7. Descrierea terminalului STO

Descrierea terminalului STO este listatd mai jos:

Marca terminal Descrierea functiei
Domeniu de tensiune: 24 V = 15%
+24V Cand nu utilizati functia STO, scurtati 24V si STO1+/STO2+
pentru a dezactiva functia STO.
Mod de actiune STO: 0 V < STO1, STO2 < 55V
STOM+ Mod de intrerupere STO: 13 V < STO1, STO2 < 30 V
Curent de intrare: 5 mA (intrare semnal al canalului
STO2+ functiei STO)

8. Logica STO

Logica STO1 si STO2 si afisajul panoului sunt prezentate Th urmatorul tabel:

STO1 STO?2 Starea ) Afisaj panou Descrlgref':)
conducerii de tastatura defectiunii
24V 24V Functionar . <
’ « | Afisare normala -
conectat | conectat | e normala ’
Oprire sigura a
. cuplului (STO),
lesirea “
Deconect | Deconect v resetare automata
cuplului sa STO
at at . sau resetare
oprit “ “
manuala selectata
prin P97.19
Deconect oa\ Ieslrga Canal STO1
cuplului sa ESTO1 anormal, resetare
at conectat . <
oprit manuala
oa\ Deconect Ieslrga Canal STO2
cuplului sa ESTO2 anormal, resetare
conectat at . <
oprit manuala
lesirea Defectiune circuit
Defectiune de circuit | cuplului sa ESTO STO. Cautati
oprit suport tehnic
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9. Diagrama de timp STO

@ Cand ambele STO1 si STO2 sunt deconectate simultan, se declanseaza starea anormala STO. Dupa ce
ambele semnale restabilesc conexiunea la 24 V, P97.19 poate fi folosit pentru a alege resetarea automata a
starii anormale sau nu.

Cand selectia de resetare anormala STO este setata la resetare manuala (P97.19=0), diagrama de timp este
urmatoarea:

Running Run
command Stop
ON
STO1
OFF
ON
STO2
OFF
outout Run
utpu | stop
ON
OFF
Reset
STO STO
triggered restored

Appendix Fig. 3-3

Cand selectia de resetare anormald STO este setatd la resetare automata (P97.19=1), diagrama de timp este
urmatoarea:

: Run
Running !
command | Stop
|
ON ON
STO01
OFF
ON |
5102
OFF |
|
Run | Run
Output stop |
|
STO STO
triggered restored

Appendix Fig. 3-4
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@ Cand semnalul STO este deconectat individual sau cand apare o defectiune interna a circuitului STO, este
necesara resetarea manuala a erorii. Diagrama de timp este urmatoarea:

Running Run

command Stop
ON
STO1
ON
ST02
OFF
Output Run
utpu Stop
ON
OFF
Reset |
STO fault STO fault
triggered reset
Appendix Fig. 3-5
RN Run
unning
command Stop
ON
STO1
OFF
ON
ST02
Output Run
utput s Stop
Valid
Invalid '
Reset
STO fault STO fault
triggered reset

Appendix Fig. 3-6
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10. Parametrii aferenti STO

Parametrii legati de STO sunt enumerati mai jos:

Par?umet Nume Gama Implicit Descriere
Indica daca starea
anormala STO poate fi

Activare stearsa automat atunci
resetare cand semnalele externe

P97.19 automats 0la1 1 STO revin la normal (24 V

anormala STO conectat).
0: Dezactivati
1 Activati
Detect 0: Nu a fost detectat
electarea niciun card STO

P29.17 1 cardului sTo | 0127 0
1: Card STO detectat
Cele:

0: Conexiune STO1
normala
1: Conexiune STO1
anormala
p2o1g | S1O stre |4 . o 0
anormala Zeci:
0: Conexiune STO2
normala
1: Conexiune STO2
anormala
STO selectie 0: Ca un prompt de
P29.19 prompta 0la1 0 exceptie
anormala

1 Ca un prompt de eroare
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1. Testarea de acceptare a STO

Tot personalul tehnic, operatorii si personalul de intretinere trebuie sa primeasca o instruire relevanta pentru a intelege
cerintele si principiile de proiectare si punere in functiune a sistemului de siguranta.

Testarea de acceptare a functiilor de siguranta trebuie sa fie efectuata de personal cu cunostinte profesionale in
domeniul sigurantei functionale si trebuie sa fie documentata si semnata corespunzator de catre personalul de

testare.

A DANGER

Dispozitivul trebuie sa fie supus testarii de acceptare in urmatoarele faze:
(1) Tn timpul pornirii initiale a functiilor de siguranta.

(2) Dupa orice modificari legate de functiile de siguranta (placi de circuite, cablaje, componente, setari etc.).

(3) La finalizarea oricaror lucrari de intretinere care implica functii de siguranta.

Tabel de testare de acceptare

Pas

Test

Rezultat

Asigurati-va ca convertizorul de curent alternativ
poate functiona si se poate opri liber in timpul
punerii Th functiune.

Opriti unitatea de curent alternativ (daca este in
functiune), deconectati alimentarea de la intrare si
izolati unitatea de liniile de alimentare folosind un
intrerupator.

Verificati cablajul circuitului STO.

inchideti intrerupatorul si alimentati sursa de
alimentare.

Testul functiei STO (motor in oprire):

Emiteti o comanda de oprire a convertizorului de
curent alternativ (daca este in functiune) si
asteptati pana cand arborele motorului se opreste
complet. Deconectati circuitul STO - unitatea va
intra in modul STO, va opri tensiunea de iesire si
va afisa ,STO" pe panoul tastaturii.

Emiteti o comanda de pornire a unitatii, apoi
motorul nu va porni.
Reconectati circuitul STO, stergeti starea anormala

STO conform P97.19, porniti convertizorul si
asigurati-va ca motorul poate functiona normal.

Testul functiei STO (motor in functiune):

Porniti unitatea si asigurati-va c& motorul
functioneaza.

Deconectati circuitul STO - unitatea va intra in
modul STO, va opri tensiunea de iesire si va afisa
.STO" pe panoul tastaturii. Motorul se va opri.

Emiteti o comanda de pornire a unitatii, apoi
motorul nu va porni.
Reconectati circuitul STO, stergeti starea anormala

STO conform P97.19, porniti convertizorul si
asigurati-va ca motorul poate functiona normal.

Test de detectare a defectiunilor unitatii (motorul
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Pas

Test

Rezultat

poate fi in functiune sau oprit):

Deconectati canalul STO1 in timp ce mentineti
STO2 conectat la 24V. Daca motorul functioneaza,
acesta se va opri, iar panoul tastaturii va afisa
eroarea ,ESTO1". Emiteti o comanda de pornire a
unitatii, apoi motorul nu va porni. Reconectati
circuitul STO1. In acest moment, eroarea nu poate
fi eliminata automat si necesita resetare manuala.
Dupa resetare, porniti unitatea si asigurati-va ca
motorul poate functiona normal.

Deconectati canalul STO2 in timp ce mentineti
STO1 conectat la 24V. Daca motorul functioneaza,
acesta se va opri, iar panoul tastaturii va afisa
eroarea ,ESTO2". Emiteti o comanda de pornire a
unitatii, apoi motorul nu va porni. Reconectati
circuitul STO2. In acest moment, eroarea nu poate
fi eliminata automat si necesita resetare manuala.
Dupa resetare, porniti unitatea si asigurati-va ca
motorul poate functiona normal.

Inregistrati si semnati raportul de testare de
acceptare pentru a certifica starea de siguranta a
functiei STO pentru functionare.
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Anexa 4 Garantie si service

Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd. produce produse de actionare cu motor strict conform standardului
ISO9001:2008. in cazul oricaror anomalii ale produsului, v& rugam s& contactati distribuitorul sau sediul central.
Compania noastra va va oferi suport tehnic complet.

1. Perioada de garantie

Produsul este garantat timp de 18 luni de la data achizitiei, cu toate acestea, data de garantie nu va depasi
24 de luni de la data de fabricatie de pe placuta de identificare.

2. Domeniul garantiei

in perioada de garantie, orice anomalie de produs aparutd din cauza companiei noastre poate fi reparatd sau
inlocuita in mod liber de catre compania noastra. In cazul urmatoarelor situatii se vor percepe si taxe de
intretinere chiar daca produsul se afla inca in perioada de garantie.

@ Pagubele sunt cauzate de incendiu, inundatie, fulger puternic etc.

@ Daunele sunt cauzate de modificari neautorizate ale utilizatorilor.

@ Produsul este deteriorat din cauza caderii sau a transmisiei dupa cumparare.

@ Produsul este deteriorat deoarece cerintele standard nu sunt respectate in timpul utilizarii efective.
@ Produsul este deteriorat deoarece utilizatorul nu respecta instructiunile din manualul de utilizare.
3. Serviciu post-vanzare

@) Daca exista cerinte specifice pentru instalarea unitatii si functionarea de proba sau starea de functionare a
unitatii nu este satisfacatoare (cum ar fi performanta si functionarea nesatisfacatoare), va rugam sa
contactati distribuitorul sau Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd.

@ In cazul oricirei anomalii, contactati imediat distribuitorul sau Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd. pentru
ajutor.

@ In perioada de garantie, compania noastrd va repara gratuit orice anomalie de unitate survenitd din cauza
fabricarii si proiectarii produsului.

@ In cazul in care produsul este in afara perioadei de garantie, compania noastrd poate oferi servicii de
reparatii platite in functie de nevoile clientilor.

) Taxa de serviciu este calculata pe baza costurilor reale. Daca exista un acord, acordul va prevala.

Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd.

Adresa: Etajul 5, Bloc B, Unisplendor Information Harbour, Langshan Road, Districtul Nanshan, Shenzhen,
518057, China

Tel: +86-755-86600500
Cod postal: 518057

Site: https://www.megmeet.comhttps://www.megmeet.com
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Tabel de inregistrare a parametrilor
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Scheme de cablare

(1) 75 KW si mai jos

3-phase
380V
50/60 Hz

Multi-function input/output 1
MuLi-function inputfoutput 2

Multi-function input 3
Multi-function input 4
Multi-function input 5

Multi-function input 6
Multi-function input 7

Multi-function input 8

— Analog input
Otol10V

-0to10V/I0to 20 mA

Analog input

L

 4(DIYDOYHDOY)

Braking resistor (external)

+/DC+ ‘ ‘ BR -/DC-

|

L1 e =

Eoa %

MV820 i

—] ik

| wmvsm-rooly’

o (optional) 7+

— gcé-:

MD -

- 219 (24V OUT) P09 11=1 T B#BPG |

24VE NPNE Bpansion

! v | 7 OVE PNPE @ (GND) 14

[yt
- 5(DI2/DO2/HDO2)  24VE NPNE glAon 11 -

For differential current input

| DC voltage/current meter
Voltage/current signal

booav | OVE PNPE &
— v (po3)u |
6Dy — . 24V .[NpE%@w L }(Mulli-funltl:tinln outrtnult:)-l
V (PNPE € open-collector outpu
B8(DM4)
o8 %46 N @”{GND} N
7 (DI5) =
. | NPE @ e
o) — \[ 4V (NPNE @ _RC
o7 Programmable
: ( } = =) 24\}ISN —— = relay output 1
OB (NP&) o ;
0V (PNP)
14/17 (GND) STOL |
STO2
+24V |
18 (10V) gNp + For the STO version, STO terminal can be
connected to internal 24 V or external 24 V.
16 (AL oN Bgfore conr?ecting it to external 24 V,
4 (GND || Termination 'OFF disconnect it from +24 V.
(GND) resistor - i '
17 (GND) Host 485 termination resistor
Type-C jump wire J9
i A feds (RS485+)1 ?;?l?gﬁﬁc':?:}?port
- 15 (Al2RE) ¢ ' — i
= (RS485-)3

Schema electricd de baza 1
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(2) 90 kW si peste

Three-phase
380V
50/60 Hz

Multi-function input/output 1 '

Multi-function input/output 2
Multi-function input 3
Multi-function input 4 '
Multi-function input 5

~ Multi-function input 6
“Multi-function input 7 i

4T132 to 400 kW

4790 to 110 kw ‘Braking resistor (external)

fBrak'i'ng resiétor {external)é
| | 3

Braking unit it

DC+

| DC+ BR DC-

Mv810-PGH 5"

(optional) 74
Z-&
VCCii——
GND
2/9 (24V OUTE ggg 11=1 13PG
4 (D'ﬂDOlI’HDOl} — 24V (NPN) expansion
. 'OV (PNP)

Multi-function input 8

~ ] Analog inut
Oto10V

-10 tl_)_lO V/0to 20 mA_:
Analog inut

(! -s‘\t“' (GND) 4 = 'DC voltage/current meter
| 5 (DR2IDO2IHDOZ) 74y (NeN) (AQY) 1L _| |Voltage/current signal
[ 1 'OV (PNP)
s ” oT o
, S OB igi‘,",&ﬁﬁm | Rme_ Programmable relay
| 8(DH) 24 {NPJ\I) o outputl
T 'OV (PNP A
L 7(08) HINEN
J
10 (D) 9 m&) 1 RC2,
| 2@, . gg mg&) _ﬂ E{ﬁgruatn;mable relay
(sl ARy R
' 'OV (PNP) j
© 14/17 (GND) STl ——
STOZ i
+24Y - -
~ For the STO version, STO terminal can
;18 (10V) GND * pa connected to internal 24 V or
|16 (Al external 24 V.
I 5% . ON Before connecting it to external 24 V,
© 14 (GND) Ter';“s'igtaé:“"‘ ‘ | OFF disconnect it from +24 V.
17 (GND) Tngle i?uan? ;e‘:\rr?:énjeglan resistor
AR VE RS485  [(RS4854)1 Standard RS485
]S(AIZ_REJ I |{R8485-)3 | communication port

For differential current input
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Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd.

Factura de garantie a unitdtii

Compania client:

Adresa detaliata:

Cod postal: Contact:

Tel: Fax:

Model de masina:

Shenzhen Megmeet Electrical Co., Ltd.

Factura de garantie a unitdtii

Compania client:

Adresa detaliata:

Cod postal:

Tel:

Model de masina:

Putere:

Nr contract:

Data achizitiei:

Unit

ate de service:

Putere: Nr. masina:
Nr contract: Data achizitiei:
Unitate de service:

Contact: Tel:

Persoana de intretinere: Tel:

Data intretinerii:

Contact:

Tel:

Persoana de intretinere:

Tel:

Data intretinerii:

Comentariu despre serviciu:
OBine OCorect O Asadar O Slab
Alt comentariu:

Semnatura utilizatorului: Data:

Com
OBir
Alt ¢

Sem

entariu despre serviciu:
1e OCorect O Asadar O Slab
omentariu:

natura utilizatorului: Data:
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A inregistrarea vizitelor de intoarcere in
Inregistrarea vizitelor de intoarcere in Centrul de servicii pentru Centrul de servicii pentru clienti:
clienti: OVizita de retur prin telefon OVizita
OVizita de retur prin telefon OVizita de retur prin scrisoare de retur prin scrisoare
Alte: Alte:
Semnatura inginerului de suport tehnic: Data: Semnatura inginerului de suport tehnic:
Data:
Nota: Aceasta facturd devine invalida dacd utilizatorul nu Nota: Aceasta facturd devine invalida dacd utilizatorul nu

poate fi vizitat. poate fi vizitat.
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