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ROZDZIAŁ 6

PROGRAMOWANIE APLIKACYJNE

cHARAKTERYSTYKA  OGÓLNA

Procesy  w sterowniku falownika serii 584SV przebiegają zgodnie ze Schematem  Blokowym. Zbudowany jest on z Bloków Funkcyjnych i Łączników. Blok Funkcyjny opisany jest przez parametry i realizuje określoną funkcję. Łączniki realizują połączenia informacyjne między blokami. Każdy z nich przenosi wartość wyjściową parametru jednego Bloku Funkcyjnego  do parametru wejściowego innego (lub tego samego) Bloku Funkcyjnego. 

Programowania aplikacyjnego dokonuje się na dwóch poziomach: Parametryzacyjnym  i rekonfiguracyjnym.

Parametryzacja

Parametryzacja polega na zmianie wartości parametru wejściowego Bloku Funkcyjnego. Normalnie czynność ta może być wykonana w dowolnym czasie za wyjątkiem kilku parametrów których wartość może być zmieniona jedynie gdy falownik jest zatrzymany lub znajduje się w trybie.

Wartości parametrów mogą być zmieniane przy użyciu stacji operatorskiej lub uruchomionego na komputerze PC graficznego programu konfiguracyjnego  Config-Ed Lite (pod Windows™).

Wartości parametrów wyjściowych Bloków Funkcyjnych nie mogą być zmienione.

Również wartości parametrów wejściowych bloków funkcyjnych do których przyłączone są Łączniki nie mogą być zmienione.

ReKonfiguracja

Rekonfiguracja polega na wykonywanie, usuwanie lub zmianę połączeń przy pomocy Łączników. Aby umożliwić rekonfigurację falownik musi być przestawiony w specjalny tryb. Uniemożliwia on włączenie falownika zanim rekonfiguracja zostanie zakończona i zweryfikowana. Tryb rekonfiguracji można włączyć przy użyciu pulpitu operatorskiego. Po jego włączeniu wszystkie diody sygnalizacyjne na pulpicie błyskają ostrzegając użytkownika. Przed włączeniem falownika tryb rekonfiguracyjny musi być wyłączony.

Sterownik falownika 584SV wyposażono w 40 Łączników. Każdy z nich opisany jest przy pomocy znacznika źródła sygnału i znacznika przeznaczenia sygnału. Znacznik jest unikalną liczbą przypisaną jednemu parametrowi na w występującemu w sterowniku. Znaczniki źródła i przeznaczenia Łączników mogą być zmieniane przy pomocy pulpitu operatorskiego. Zmian dokonuje się po wejściu do podkatalogu INTERNAL LINKS zawartego w katalogu SETUP/DIAGNOSTIC.  Zalecaną metodą modyfikacji łączników jest użycie programu konfiguracyjnego Ed Lite.

Wartość znacznika przeznaczenia może być ustawiona na wartość dowolnego parametru wejściowego który nie jest znacznikiem użytym w innym Łączniku.

Wartość znacznika źródła  może przyjmować wartość znacznika dowolnego parametru. Parametry wejściowe mogą również pełnić rolę źródła sygnału.

Ustawienie wartości znacznika źródła lub znacznika przeznaczenia na 0 (zero) powoduje wyłączenie łącznika.  

Jeżeli układ łączników tworzy pętlę sprzężenia zwrotnego, musi ona być przerwana przez użytkownika aby bloki funkcyjne wykonywane były w odpowiedniej kolejności. W przeciwnym przypadku sterownik będzie działał ze zwłoką obniżającą wydajność.  Dla wskazania że Łącznik stanowi sprzężenie zwrotne znacznik źródła uzyskuje wartość ujemną.

Nastawy Fabryczne

Falownik  584SV wyposażony jest w jeden lub więcej zestawów parametrów Łączników ustalonych fabrycznie. Zestaw taki określony jest nazwą Makro. Każde  Makro jest zaprojektowane dla konkretnego zastosowania i może być modyfikowane przez użytkownika.

Makro może być załadowane (wywołane) przy użyciu pulpitu operatorskiego i katalogu COMMAND.

Zapamiętywanie

Po wykonaniu modyfikacji wartości parametrów i Łączników lub po załadowaniu Makro dokonane zmiany muszą być zapamiętane w pamięci trwałej. Jest to warunkiem zachowania zmian po wyłączeniu zasilania.

Procedura zapamiętywania uruchamiana jest z  pulpitu operatorskiego.

Przywracanie wartości Parametrów

Mimo zmienienia wartości parametrów poprzednio zapamiętane wartości mogą być przywrócone. 

Funkcja przywracania inicjowana jest z pulpitu operatorskiego. (katalog COMMAND).

Zasady realizacji funkcji schematu blokowego

Cały Schemat Blokowy realizowany jest co 20 millisekund. Kiedy wykonywany jest Blok Funkcyjny wartości parametrów wejściowych i wewnętrzne stany bloku używane są do wyznaczenia nowych wartości parametrów wyjściowych. Bezpośrednio przed wykonaniem bloku wykonywane są funkcje Łączników, których znaczniki przeznaczenia związane są z parametrami Bloku. W rezultacie ich wartości kopiowane są do parametrów wejściowych. Kolejność w której wykonywane są bloki ustalana jest automatycznie tak aby czasy przepływu sygnałów przez strukturę sterownika były jak najkrótsze.

Kiedy wykonywane jest połączenie wartość kopiowana do parametru ograniczana jest do wartości zawartej pomiędzy wartością minimalną i maksymalną ustaloną dla danego parametru wejściowego.

Jeżeli parametry źródłowy i  przeznaczenia mają różnie ustalone formaty, należy być świadomym że automatyczne dostosowanie nie jest realizowane. Pokazuje to poniższy przykład:

Wartość źródła
Format źródła 
Format Przeznaczenia 
Wartość przeznaczenia

100.00
XXX.XX
XXXX.X
1000.0

100.00
XXX.XX
X.XXXX
1.0000

TRUE
Boolean
XXX.XX
0.01

123.45
XXX.XX
Boolean
TRUE

0.00
XXX.XX
Boolean
FALSE

Uwaga: Format źródła i przeznaczenia należy ustalić na podstawie opisów Bloków Funkcyjnych a nie z pulpitu operatorskiego ponieważ wyświetlane wartości mogą być niepełne. 

Konfiguracja  bloków  funkcyjnych

Każdy Blok Funkcyjny posiada swoją Nazwę związaną z realizowaną funkcją np. Raise/lower.  Każdy Blok składa się parametrów wejściowych (logicznych i liczbowych), procesora i parametrów wyjściowych. Input Parametry wejściowe i wyjściowe mają przypisane znaczniki (TAG). Rekonfiguracja polega na zmianie wartości parametrów i adresów wejść i wyjść Bloków Funkcyjnych i Łączników.

Rekonfiguracji dokonuje się określając wartości:

Znaczników  źródeł
-
Wejścia przedstawione po lewej stronie obrazu Bloku Funkcyjnego 
Znaczników przeznaczenia
-
Wyjścia po prawej stronie obrazu Bloku Funkcyjnego
Znaczników Łączników
-
Niepołączone Bloki Funkcyjne

Przykładowy Blok Funkcyjny:

L2  ..RAISE/LOWER         

    ....RAISE INPUT         [327] =  FALSE

    ....LOWER INPUT         [328] =  FALSE

    ....RAMP RATE           [326] = 10.0 SECS   

    ....MIN VALUE           [329] = -100.00 %      

    ....MAX VALUE           [330] = 100.00 %      

    ....RESET VALUE         [331] = 0.00 %      

    ....RESET               [332] =  FALSE

=   ....OUTPUT              [325] = 0.00 %      

* Poziom dostępu określa poziom zabezpieczenia nie poziom katalogu ( Menu Level).

Wejścia Analogowe i Cyfrowe mają znaczniki źródła.

 Wejście analogowe lub cyfrowe może być przyłączone do wejścia Bloku funkcyjnego przez ustalenie znacznika przeznaczenia na równą wartości znacznika parametru wejściowego tego Bloku.

Załącznik  E

W załączniku E do angielskiej wersji DTR znajdują się kompletne listy podkatalogów i parametrów. (SETUP/DIAGNOSTIC LISTING). Jest to wygodne narzędzie do wyszukiwania parametrów ponieważ poniższe opisy bloków dotyczą jednego z bloków danego typu.  Bloków takich w sterowniku może być kilka.

Bloki  funkcyjne  APlikacyjne

ANIN 1 & 2

Bloki wejść analogowych przetwarzają wartości napięcia przyłożonego do zacisków (lub wartości prądu) w wartości wyrażone w procentach ustalanego zakresu.

Własności:

·
Dowolny zakres i offset.

·
Kilka zakresów napięcia i prądu wejściowego.

·
Wykrywanie zaniku sygnału wejściowego

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image1.wmf]ANIN

0.00%- [ 17] BREAK VALUE     -

ANIN 1 (2)

100.00%- [ 14] SCALE           -

0.00%- [ 15] OFFSET          -

0 to 10V- [ 13] TYPE            -

FALSE- [ 12] BREAK ENABLE    -

BREAK [ 18] -FALSE

VALUE [ 16] -0.00%


Parametry

SCALE
Współczynnik skalujący surowy sygnał wejściowy. Dla wartości  100.00% i wartości offset równej 0.00%, wartość wejściowa równa dolnej wartości zakresu zobrazowana zostanie jako 0.00%. Podobnie wartość wejściowa równa górnej granicy zakresu zobrazowana zostaje jako 100.00%.

OFFSET
Offset (przesunięcie zera) dodawany jest do wartości sygnału wejściowego po przeskalowaniu.

TYPE
Zakresy i rodzaje sygnałów wejściowych są następujące:


Rodzaj
Wartość widoczna na linii komunikacyjnej


0 to 10 V
0


2 to 10 V
1


0 to 5 V
2


1 to 5 V
3


-10 to 10 V
4


0 to 20 mA
5


4 to 20 mA
6


20 to 4 mA
7


20 to 0 mA
8

BREAK ENABLE
Dla wejść wyposażonych w wykrywanie zaniku sygnału pozwala na wyłączenie funkcji wykrywania. Dla wejść bez funkcji wykrywania wartość pararametru ma wartość  FALSE.

BREAK VALUE
Wartość sygnału wyświetlana jako VALUE  dla BREAK równego TRUE.

BREAK
Informuje o zaniku sygnału analogowego. Patrz niżej.

VALUE
Odczyt wejścia po skalowaniu i przesunięciu zera (offset).

Lista i zakres wartości parametrów



Znaczniki

Fabryczne
Min.
Max.
Jednost

c
ANIN 
ANIN 1
ANIN 2






  SCALE
14
23
100.00
-300.00
300.00
%


  OFFSET
15
24
0.00
-300.00
300.00
%


  TYPE
13
22
0 to 10 V





  BREAK ENABLE
12
21
FALSE





  BREAK VALUE
17
26
0.00
-300.00
300.00
%


  BREAK
18
27
FALSE





  VALUE
16
25
0.00
-300.00
300.00
%

Opis funkcji Bloku
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Falowniki  584SV mają dwa wejścia analogowe. Blok  ANIN 1 związany jest z zaciskiem nr 2. Blok ANIN 2 związany jest z zaciskiem 4.

Napięcie wejściowe na zacisku jest filtrowane i przetwarzane na wartość cyfrową w przetworniku analogowo cyfrowym. Blok funkcyjny przetwarza odczyt sygnału przypisując wartości dolnej zakresu wartość  0.00% a górnej wartości zakresu wartość  100.00%. współczynniki skalujący (SCALING) i przesunięcia zera (OFFSET) stosowane w celu dostosowania wartości sygnału wejściowego wymagań opracowywanej aplikacji.

Wykrywanie zaniku sygnału dostępne jest dla następujących  wartości zakresów pomiarowych: 2 - 10V, 1 - 5V, 4 - 20 mA i 20 - 4 mA. Za brak sygnału uznawana jest wartość sygnału poniżej 0.1 V lub 0.45 mA, w zależności od zakresu. Jeżeli zanik sygnału zostanie wykryty wartość wyjściowa  VALUE ustawiana jest na wartość  BREAK VALUE ustalaną przez użytkownika np. ze względu na bezpieczeństwo układu napędowego.

Fabrycznie wejście  analogowe 1 połączone jest do VALUE FUNC 1::INPUT A natomiast wejście analogowe  2 do VALUE FUNC 1::INPUT B. Funkcyjny blok wartości 1 (VALUE FUNC1) skonfigurowany jest jako blok sumacyjny ADD. Wejścia analogowe mogą być więc wykorzystane jako zdalna  nastawa prędkości i zdalna nastawa trymująca.

ANOUT

Wyjściowy blok analogowy zamienia sygnał wyjściowy wyrażoną w procentach w analogowy sygnał napięciowy.

Własności:

·
Elastyczne skalowanie i przesunięcie zera.

·
Możliwość wyboru wartości bezwzględnej sygnału.

Obraz konfiguracyjny bloku


[image: image3.wmf]ANOUT

ANOUT 1 (5)

0.00%- [ 45] VALUE           -

100.00%- [ 46] SCALE           -

0.00%- [ 47] OFFSET          -

TRUE- [ 48] ABS             -

0 to 10V- [ 49] TYPE            -


Parametry

VALUE
Wartość wyjściowa w %.

SCALE
Współczynnik skalujący wartość  VALUE. Przy 100.00% współczynnik nie powoduje zmian.

OFFSET
Przesunięcie zera dodawane do wartości  VALUE po skalowaniu. Przy  0.00% nie powoduje zmian.

ABS
Wartość TRUE powoduje zignorowanie znaku sygnału.

TYPE
Zakresy wartości sygnałów analogowych napięciowych lub prądowych są następujące:

Rodzaj


Wartość widoczne na łączu         komunikacyjnym



0 to 10 V



0


0 to 20 mA



1




Lista i zakres wartości parametrów



ZnaczzTag
Fabryczna 
Min.
Max.
Jednost

c
ANOUT







  VALUE
45
0.00
-300.00
300.00
%


  SCALE
46
100.00
-300.00
300.00
%


  OFFSET
47
0.00
-300.00
300.00
%


  ABS
48
TRUE





  TYPE
49
0 to 10 V




Opis
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Wartość wyjściowa jest skalowana zgodnie ze schematem. Dla  ABS równego TRUE sygnał uzyskuje wartość bezwzględną.  Dla  ABS równego FALSE wtedy sygnał końcowy będzie ograniczony przy  0% analogowego sygnału wyjściowego.

Jeżeli po skalowaniu i przesunięciu zera sygnał ma wartość  0.00% to generowane jest dolne  napięcie lub dolna wartość prądu zakresu (to znaczy 0 V dla zakresu   0 do 10 V).Wartość 100.00% generuje górne wartość zakresu  (to znaczy 10 V dla zakresu 0 do 10 V).

current feedback (Pomiar PrĄdu Silnika)

Blok umożliwia użytkownikowi dopasowanie prądu nominalnego silnika do prądu nominalnego zasilanego silnika.  Falownik musi zawierać informację o prądzie silnika przy pełnym obciążeniu i przy biegu jałowym (prąd magnesujący).  Na podstawie tej informacji określane są wartości prądu magnetyzującego i związanego z obciążeniem dostępne w formie parametrów diagnostycznych..

Własności:

·
Kalibruje prąd falownika zgodnie z danymi o prądzie znamionowym zasilanego silnika.

·
Kalibruje obwód pomiarowy prądu w obwodzie zasilającym silnika w  A (RMS) i w %.

·
Wyznacza wielkość prądu magnesującego dla diagnostyki w  A (RMS) i w %.

·
Wyznacza wielkość prądu obciążenia dla diagnostyki w  A (RMS) i w %.

Obraz konfiguracyjny Bloku
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* Fabrycznie parametry bloku ustawione są dla silnika z dwoma parami biegunów i mocy nominalnej równej nominalnej mocy falownika.

Parametry po prawej stronie obrazu mogą być tylko odczytanie i nie mogą być zmieniane przez użytkownika.

Parametry

FULL LOAD CALIB
Prąd nominalny silnika przy pełnym obciążeniu odczytany z tabliczki znamionowej silnika. Wartość ograniczona prądem nominalnym falownika..

NO LOAD CALIB
Prąd silnika bez obciążenia. Zwykle stanowi wartość  30% do 40% prądu przy pełnym obciążeniu. Dla małych silników wartość ta może być wyższa. W przypadku wątpliwym należy zwrócić się do producenta silnika.  Alternatywnie wartość parametru wyznaczyć można odczytując wartość prądu podczas pracy silnika bez obciążenia przy prędkości bazowej (nominalnej).

Wartość parametru NO LOAD CALIB jest wewnętrznie ograniczona do zakresu 10% do 90% prądu nominalnego ustalonego wartością parametru FULL LOAD CALIB.

I MAGNITUDE
Parametr diagnostyczny podający wartość prądu oddawanego przez falownik. Wartość prądu może być wyrażona w  %  FULL LOAD CALIB (prądu nominalnego silnika) lub w Amperach.

I MAGNETISING
Parametr diagnostyczny podający wartość prądu magnesującego oddawanego przez falownik. Wartość prądu może być wyrażona w  % FULL LOAD CALIB (prądu nominalnego silnika) lub w Amperach..

I TORQUE
Parametr diagnostyczny podający wartość prądu obciążenia oddawanego przez falownik. Wartość prądu może być wyrażona w  % FULL LOAD CALIB (prądu nominalnego silnika) lub w Amperach.

LOAD
Parametr diagnostyczny podający znormalizowaną wartość prądu obciążenia określającą moment na wale silnika. Wartość 100% oznacza pracę przy pełnym nominalnym obciążeniu. 0% oznacza bieg luzem.

FIELD
Parametr diagnostyczny podający znormalizowaną wartość prądu magnesującego

 (I MAGNETISING). Wartość 100% wskazuje na pracę ze wzbudzeniem nominalnym.

Lista i zakres wartości parametrów



ZnacTag
Fabrycz 
Min.
Max.
Jednostki

c
CURRENT FEEDBACK






c
  FULL LOAD CALIB
64
*
0.0
1000.0
AMPS

c
  NO LOAD CALIB
65
*
0.0
1000.0
AMPS

c
  I MAGNITUDE
66
!
-200.0
200.0
%

c
  I MAGNITUDE
67
!
-2000.0
2000.0
AMPS

c
  I MAGNETISING
68
!
-200.0
200.0
%

c
  I MAGNETISING
69
!
-2000.0
2000.0
AMPS

c
  I TORQUE
70
!
-200.0
200.0
%

c
  I TORQUE
71
!
-2000.0
2000.0
AMPS

c
  LOAD
72
!
-200.0
200.0
%

c
  FIELD
73
!
-200.0
200.0
%

* Fabrycznie parametry bloku ustawione są dla silnika z dwoma parami biegunów i mocy nominalnej równej nominalnej mocy falownika.

! Parametry diagnostyczne tylko do odczytu nie mogą być zmieniane przez użytkownika.

current limit (ograniczenie prądu)

Blok Current Limit pozwala użytkownikowi ustawić maksymalne wartości maksymalnego prądu jakim będzie zasilany silnik. Jeżeli pomierzona wartość prądu przekracza wartość ustaloną przez użytkownika, sterownik falownika stara się obniżyć obroty (częstotliwość) tak aby obniżyć prąd poniżej wartości ustalonej. W skrajnych waruunkach częstotliwość może być obniżona do zera.

Własności:

·
Automatyczna ograniczanie obciążenia.

·
Możliwość wyboru ograniczania prądu lub momentu.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametr diagnostyczny OUTPUT tylko do odczytu nie może być zmieniany przez użytkownika

Parametry

LIMIT
Parametr ustala prąd silnika w %  FULL LOAD CALIB (nominalnego prądu silnika) lub obciążenie przy którym falownik zaczyna obniżać częstotliwość wyjściową.

FEEDBACK SOURCE
Parametr określa źródło sygnału zwrotnego mierzonego dla ograniczenia prądu. Do wyboru są parametry:-

·
CURRENT

·
LOAD

LIMITING
Parametr diagnostyczny wskazujący czy ograniczenie prądu jest aktywne i zmienia częstotliwość wyjściową falownika. Parametr może mieć dwie wartości:-

·
FALSE

·
TRUE

Lista i zakres wartości parametrów 



Tag
Fabryc 
Min.
Max.
Jed

c
CURRENT LIMIT






c
  LIMIT
365
100.00
50.00
150.00
%

c
  FEEDBACK SOURCE
366
CURRENT




c
  LIMITING
370
!




! Parametr diagnostyczny tylko do odczytu. Nie może być zmieniany przez użytkownika

DIGIN (wejście cyfrowe)

Bloki wejść cyfrowych obsługują zaciski wejść cyfrowych zamieniając fizyczną wielkość napięcia na zacisku na sygnał cyfrowy odpowiadający stanowi logicznemu TRUE lub FALSE (PRAWDA lub FAŁSZ) wykorzystywanemu przez sterownik falownika.

Własności:

·
Możliwość wyboru wielkości sygnału napięciowego dla różnych stanów logicznych.

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image7.wmf]DIGIN 1 (7)

FALSE- [ 30] INVERT          -

VALUE [ 31] -FALSE

DIGIN


Parametry

INVERT
Jeżeli TRUE zmienia stan logiczny na przeciwny do wejściowego.

VALUE
 TRUE lub FALSE po funkcji INVERT.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znacznik
Fabryczna
Numer zacisku Terminal

c
DIGIN 1


7


  INVERT
30
FALSE



  VALUE
31
FALSE


c
DIGIN 2


8


  INVERT
33
FALSE



  VALUE
34
FALSE


c
DIGIN 3


9


  INVERT
36
FALSE



  VALUE
37
FALSE


c
DIGIN 4


10


  INVERT
39
TRUE



  VALUE
40
FALSE


c
DIGIN 5


11


  INVERT
42
FALSE



  VALUE
43
FALSE


Opis bloku
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Układ elektroniczny falownika zamienia stan logiczny wynikający z napięcia na zacisku na przeciwny lub taki sam..

Falowniki serii 584SV posiadają 5 fizycznych wejść cyfrowych i obsługujących je Bloków Funkcyjnych.

ANL DIGIN (analogowe wejście logiczne)

Wejście analogowe pozwalające na zamianę sygnału analogowego na sygnał cyfrowy określający stan logiczny.

Własności:

·
Konfigurowalne na stanu TRUE lub FALSE.

·
Zmienna histereza.

·
Możliwość ustalenia stanu po zaniku sygnału.

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image9.wmf]OUTPUT [ 90]-FALSE

ANL DIGIN

ANL DIGIN A1 (2)

FALSE- [ 89] INVERT          -

70.00%- [ 91] LEVEL           -

10.00%- [ 92] HYST            -


Parametry

INVERT
Jeżeli TRUE zmienia stan logiczny na przeciwny do wejściowego.

LEVEL
Ustala poziom odniesienia napięcia przy którym następuje zmiana stanu logicznego. Rzeczywisty poziom zależy od wyboru zakresu napięć wejściowych.

HYST
Zabezpiecza przed migotaniem sygnały wejściowego. Rzeczywista wielkość histerezy zależy o wyboru zakresu napięć wejściowych.

VALUE
TRUE lub FALSE zależnie od wielkości przyłożonego napięcia lub prądu.


Lista i zakres wartości parametrów 



Znaczniki dla
Znaczniki dla
fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c
ANL DIGIN Ax
ANL DIGIN A1
ANL DIGIN A2






  INVERT
89
94
FALSE





  LEVEL
91
96
70.00
-300.00
300.00
%


  HYST
92
97
10.00
0.00
50.00
%


  VALUE
90
95
FALSE




Opis bloku
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Falownik  584SV wyposażony jest w dwa wejścia analogowe. Z każdym z nich związany jest Blok Funkcyjny. ANL DIGIN 1 związany jest z zaciskiem nr 2 natomiast ANL DIGIN 2 związany jest z zaciskiem nr 4.

Napięcie wejściowe jest modyfikowane i przetwarzane na wartość cyfrową. Na wartość parametrów LEVEL i HYST  zależą od ustawienia przełączników na płytce sterownika (SW1).


Zakres
0%
100%


0 to 10v
0.0 V
10.0 V


-10 to 10 V
-10.0 V
10.0 V


0 to 20 mA
0.0 mA
45.5 mA

Histereza oznacza że jeżeli ostatnia nie odwrócona wartość była  TRUE to poziom odniesienia wynosi: LEVEL - HYST. Jeżeli ostatnia nie odwrócona wartość była FALSE to poziom odniesienia wynosi: LEVEL + HYST. Ustalenie HYST  na 0.00% usuwa histerezę.

DIGOUT (wyjście  cyfrowe)

Blok wyjścia cyfrowego obsługuje fizyczne wyjście cyfrowe przetwarzające sygnał logiczny na wyjściowy sygnał napięciowy.

Własności:

·
Możliwość zmiany stanu logicznego wyjścia cyfrowego.

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image11.wmf]DIGOUT 1 (13)

FALSE- [ 51] INVERT          -

DIGOUT

TRUE

- [ 52] VALUE           -


Parametry

INVERT
Jeśli TRUE zmienia stan logiczny wyjścia cyfrowego.

VALUE
 TRUE lub FALSE.

Lista i zakres wartości parametrów



Znacznik
Fabryczna
Numer zacisku Terminal

c
DIGOUT 1


13


  INVERT
51
TRUE



  VALUE
52
FALSE


c
DIGOUT 2


14


  INVERT
54
FALSE



  VALUE
55
FALSE


Opis Bloku
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Układ elektroniczny przetwarza stan logiczny na odpowiedni sygnał napięciowy.

Falowniki serii 584SV wyposażone są w dwa oddzielne wyjścia cyfrowe każde powiązane z blokiem DIGOUT.

Fabrycznie  DIGOUT 1, (zacisk 13), używany jest do sygnalizowania poprawności pracy falownika (healthy) przez połączenie z parametrem SEQUENCING LOGIC::TRIPPED. DIGOUT 2 połączony jest  z parametrem SEQUENCING LOGIC::RUNNING i sygnalizuje pracę falownika.

DYNAMIC BReaking (Hamowanie DYNAMICzne)

Moduł hamulca dynamicznego steruje przepływem energii generowanej przez hamowany silnik do opornika hamującego. Zabezpiecza to przed nadmiernym wzrostem napięcia na szynach stałoprądowych falownika.

Własności:

·
Szybka reakcja na zmiany napięcia .

·
Monitoring stanu opornika hamującego.

·
Monitoring stanu włącznika hamulca..

·
.

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

ENABLE
Uaktywnia  moduł hamowania dynamicznego.

BRAKE LEVEL
Napięcie wewnętrzne przy którym włącza się opornik hamulca dynamicznego. Wyrażone w % napięcia zatrzymania falownika z powodu przekroczenia napięcia.

BRAKE RESISTANCE
Rezystancja opornika hamującego.

BRAKE POWER
Moc ciągła opornika hamującego (zdolność do rozpraszania energii cieplnej).

1SEC OVER RATING
Moc jaką może rozproszyć opornik w czasie 1 sekundy.

DC LINK VOLTS
Napięcie na szynach stałoprądowych  badane przez moduł hamulca dynamicznego.

BRAKING
Informuje o włączeniu hamulca dynamicznego. Tylko do odczytu.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna
Min.
Max.
Jednostka

c
DYNAMIC BRAKING







  ENABLE
80
TRUE




e
  BRAKE LEVEL
76
93.80
80.00
100.00
%


  BRAKE RESISTANCE
77
100
50
1000
(


  BRAKE POWER
78
0.100
0.100
1.000
KW


  1SEC OVER RATING
79
25
1
40
KW

a
  DC LINK VOLTS
75



VOLTS


  BRAKING
81





Opis Bloku




Moduł hamulca dynamicznego jest elementem wewnętrznym falownika 584SV inverter. Jeśli jest aktywny co jedną milisekundę badane jest napięcie na szynach stałoprądowych. i ustalany stan włącznika hamulca (opornika) zgodnie  wartością parametru BRAKE LEVEL.

Moduł hamulca dynamicznego generuje sygnał powodujący „zamrożenie” nastawy prędkości w każdym przypadku przekroczenia napięcia  BRAKE LEVEL przez napięcie na szynach stałoprądowych.  Prowadzi to do automatycznego dostosowania prędkości hamowania do dynamicznych parametrów obciążenia silnika falownika i opornika hamującego..

Moduł hamulca dynamicznego działa również gdy silnik nie jest zasilany. Pozwala to na ciągły nadzór nad ilością energii jaka kierowana jest do opornika hamującego. Posiadając tę informację sterownik falownika może określić obciążenie opornika i nie dopuścić do jego przeciążenia.

Fluxing (Wzbudzanie)

Blok pozwala użytkownikowi parametryzację  konwencjonalnego sposobu wzbudzania silnika asynchronicznego (napięcie/częstotliwość = const.). Wykorzystuje się do tego celu dwie elastyczne tablice stosunku U/f.

Moment rozruchowy może być modyfikowany przez forsowanie napięciem (parametry  FIXED BOOST i AUTO BOOST.

Własności:

·
Charakterystyka stałomomentowa, liniowa charakterystyka U/f.

·
Charakterystyka Pompowa U/f (stosunek wykładniczy) - Oszczędność energii.

·
Ustalana przez  użytkownika częstotliwość bazowa (Prędkość bazowa silnika).

·
Ustalane przez użytkownika napięcie bazowe (maksymalne napięcie wyjściowe zasilające silnik).

·
Stałe  (niezależne od obciążenia) i automatyczne (zależne od obciążenia) forsowanie napięciem.

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

V/F SHAPE
Parametr określa kształt charakterystyki U/f:

·
Liniowa - LINEAR LAW (zastosowania stałomomentowe)

·
Wentylatorowa/Pompowa - FAN LAW

V/F SCALE
Bezpośrednie skalowanie napięcia wyjściowego dla wybranej krzywej U/f. Skalowanie następuje przed dodaniem napięcia forsującego.

BASE FREQUENCY
Parametr określa częstotliwość przy której generowane jest najwyższe napięcie. Poniżej częstotliwości bazowej napięcie zmieniane jest zgodnie z charakterystyką U/f określoną parametrem V/F SHAPE. Powyżej częstotliwości bazowej napięcie pozostaje stałe.

Ustawienie  BASE FREQUENCY powyżej LIMIT FREQUENCY powoduje przyjęcie do sterowania wartości równej LIMIT FREQUENCY.

BASE VOLTS
Parametr skaluje bezpośrednio końcowe napięcie wyjściowe bloku sterowania wzbudzeniem. Skalowanie odbywa się po dodaniu napięcia forsującego

LIMIT FREQUENCY
Określa maksymalną częstotliwość prądu zasilającego silnik. Do wybory stoją następujące częstotliwości:-

·
120Hz

·
240Hz

·
480Hz

FIXED BOOST
Parametr pozwala na skompensowanie spadku napięcia na stojanie podczas pracy bez obciążenia. Pozwala on na prawidłowe wzbudzenie nieobciążonego silnika przy niskich częstotliwościach,  pozwala to na zwiększenie momentu silnika. Stałe napięcie forsujące może być dodane do forsowania automatycznego.

AUTO BOOST
Parametr powala na forsowanie napięciem w zależności od obciążenia silnika.

Umożliwia to zwiększenie momentu dzięki poprawnemu wzbudzeniu.  Może być dodany do stałego napięcia forsującego.

Wartość parametru AUTO BOOST określa poziom wzrostu napięcia zasilającego silnik przy pełnym obciążeniu (100%).

Za wysoka wartość parametru może spowodować przekroczenie ograniczenia prądowego. Uniemożliwia to zwiększanie prędkości obrotowej. Jeżeli wystąpi takie zjawisko należy zmniejszyć wartość parametru.

FLUX FILTER TC
Parametr określa stałą czasową filtra pomiaru obciążenia. Sygnał wyjściowy z filtra używany jest do wyznaczenia poziomu automatycznego forsowania napięciem.

REFLUX TIME
Parametr określa prędkość zwiększania napięcia od 0V do nominalnej wartości roboczej podczas przechwytywania w ruchu wirującego silnika (catching a spinning motor).

DEFLUX TIME
Parametr określa prędkość zmniejszania napięcia od nominalnej wartości roboczej do zera podczas hamowania prądem stałym.

OUTPUT
Parametr diagnostyczny podający końcowa częstotliwość wyjściową z bloku sterowania wzbudzeniem. parametr może być odczytany jedynie z pulpitu operatorskiego- MMI User Type ustawione na ENGINEERING. Częstotliwość podawana jest w % wartości parametru LIMIT FREQUENCY.

Lista i zakres wartości parametrów



Tag
Fabryczna 
Min.
Max.
Jednostka

c
FLUXING






c
  V/F SHAPE
104
LINEAR LAW




a
  V/F SCALE
105
100.00
0.00

%

c
  BASE FREQUENCY
106
50.0
7.5

Hz

c
  BASE VOLTS
112
100.00
0.00

%

c
  LIMIT FREQUENCY
113
120Hz




c
  FIXED BOOST
107
6.00
0.00
25.00
%

c
  AUTO BOOST
108
0.00
0.00
25.00
%

a
  FLUX FILTER TC
109
250
200
5000
ms

a
  REFLUX TIME
110
500
200
10000
ms

a
  DEFLUX TIME
111
500
200
10000
ms

e
  OUTPUT
114

-100.00
100.00
%
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lOGIC OPERATOR (Operator logiczny)

Blok operatora logicznego może być skonfigurowany do wykonywania jednej z kilku operacji logicznych na kilku sygnałach wejściowych . funkcje te podzielone są na dwie kategorie:

-   3 wejściowe sygnały logiczne           - 3 wejściowe wartości liczbowe.

Przykładem funkcji logicznej jest AND(A,B,C)  a przykładem funkcji wartości jest ABS(A+B+C).

Reprezentacja Bloku Logicznego: Logic function.


[image: image14.wmf]LOGIC FUNC 1

FALSE- [180] INPUT A         -

OUTPUT [183] -FALSE

LOGIC OPERATOR

FALSE- [181] INPUT B         -

FALSE- [182] INPUT C         -

NOT(A)- [184] TYPE            -


Typ Funkcji
Działanie

NOT(A)
OUPUT = NOT (A)

AND(A,B,C)
OUTPUT = A AND B AND C

NAND(A,B,C)
OUTPUT = NOT (A AND B .AND C)

OR(A,B,C)
OUTPUT = A OR B .OR C

NOR(A,B,C)
OUTPUT = NOT (A OR B OR C)

XOR(A,B)
OUTPUT = A XOR B

Tabela A Typy funkcji logicznych.

Parametry

INPUT A
Stan logiczny 
A

INPUT B
Stan logiczny
B

INPUT C
Stan logiczny
C

TYPE
Wybiera  typ funkcji logicznej.
xxxx

Patrz  tabela a typy funkcji logicznych 

OUTPUT
Parametr diagnostyczny sygnału wyjściowego.

LOGIC FUNC 1-5

VALUE LOGIC 
1
2
3
4
5
Fabryczna
Zakres

INPUT A
180
185
190
195
200
FALSE
FALSE / TRUE

INPUT B
181
186
191
196
201
FALSE
FALSE / TRUE

INPUT C
182
187
192
197
202
FALSE
FALSE / TRUE

OUTPUT
183
188
193
198
203
FALSE
FALSE / TRUE

TYPE
184
189
194
199
204
NOT(A)
Patrz tabela a

LOGIC FUNC 6-10

VALUE LOGIC 
 6
7
8
9
10
Fabryczna
Zakres

INPUT A
205
210
215
220
225
FALSE
FALSE / TRUE

INPUT B
206
211
216
221
226
FALSE
FALSE / TRUE

INPUT C
207
212
217
222
227
FALSE
FALSE / TRUE

OUTPUT
208
213
218
223
228
FALSE
FALSE / TRUE

TYPE
209
214
219
224
229
NOT(A)
Patrz  tabela a

Value function. (Funkcja  wartości)

Reprezentacja bloku 


[image: image15.wmf]VALUE FUNC 1

0.00%

- [130] INPUT A         -

OUTPUT [133] -0.00 %

VALUE OPERATOR

0.00%- [131] INPUT B         -

0.00%- [132] INPUT C         -

A+B+C- [134] TYPE            -


Typ funkcji
Działanie

IF(C) -A
IF (C = 0 )OUTPUT = A
ELSE OUTPUT = -A

ABS(A+B+C)
OUTPUT = ((A+B+C) > 0) ? A : -A

SWITCH(A,B)
OUTPUT = C ? A :  B

(A*B)/C
OUTPUT = ((A * B )+Rem)/ C

A+B+C
OUTPUT = A + B + C

A-B-C
OUTPUT = A - B  - C

B <= A <=C
OUTPUT = A zawarte pomiędzy B (min) i C (max).

A>B+/-C
OUTPUT = A >  (B +/-  C) 

A>=B
OUTPUT = A>=B

ABS(A)>B+/-C
OUTPUT = ABS(A) > (ABS(B) +/-  C)

ABS(A)>=B
OUTPUT = ABS(A) >= ABS(B)

A(1+B)
OUTPUT = A(1+B/100) // Draw 

IF(C) HOLD(A)
IF(C) OUTPUT zachowuje ostatnią wartość ELSE OUTPUT śledzi  A

BINARY DECODE
OUTPUT = 0-7 zamiana liczby binarnej na dziesiętną.

Tabela  B Typy funkcji wartości

VALUE FUNC 1-5

VALUE FUNC 
1
2
3
4
5
Fabryczna
Zakres

INPUT A
130
135
140
145
150
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

INPUT B
131
136
141
146
151
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

INPUT C
132
137
142
147
152
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

OUTPUT
133
138
143
148
153
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

TYPE
134
139
144
149
154
IF(C) -A
Patrz   tabela  b

VALUE FUNC 6-10

VALUE FUNC 
 6
7
8
9
10
Fabryczna
Zakres

INPUT A
155
160
165
170
175
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

INPUT B
156
161
166
171
176
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

INPUT C
157
162
167
172
177
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

OUTPUT
158
163
168
173
178
0.00 %
-300.00 % to 300.00 %

TYPE
159
164
169
174
179
IF(C) -A
Patrz   tabela  b

Lista i zakres wartości parametrów 

L2  ..GENERIC FUNCS       

L2  ....VALUE FUNC 1        

        .

L2  ....VALUE FUNC 4        

    ......INPUT A             [145] = 0.00 %      

    ......INPUT B             [146] = 0.00 %      

    ......INPUT C             [147] = 0.00 %      

    ......TYPE                [149] = IF(C) -A

=   ......OUTPUT              [148] = 0.00 %      

    .

    .

L2  ....LOGIC FUNC 1        

    ......INPUT A             [180] =  FALSE

    ......INPUT B             [181] =  FALSE

    ......INPUT C             [182] =  FALSE

    ......TYPE                [184] = NOT(A)

=   ......OUTPUT              [183] =  FALSE

Funkcje logiczne

NOT(A)


Opis

Funkcja logiczna negująca (NOT) sygnał na wejściu A.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
X
X
TRUE

TRUE
X
X
FALSE

AND(A,B,C)
Opis

Funkcja logiczna realizująca logiczne AND na sygnałach  A,B,C

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

TRUE
FALSE
FALSE
FALSE

FALSE
TRUE
FALSE
FALSE

TRUE
TRUE
FALSE
FALSE

FALSE
FALSE
TRUE
FALSE

TRUE
FALSE
TRUE
FALSE

FALSE
TRUE
TRUE
FALSE

TRUE
TRUE
TRUE
TRUE

NAND(A,B,C)

Opis

Funkcja logiczna realizująca logiczne  NAND na sygnałach  A,B,C

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
FALSE
FALSE
TRUE

TRUE
FALSE
FALSE
TRUE

FALSE
TRUE
FALSE
TRUE

TRUE
TRUE
FALSE
TRUE

FALSE
FALSE
TRUE
TRUE

TRUE
FALSE
TRUE
TRUE

FALSE
TRUE
TRUE
TRUE

TRUE
TRUE
TRUE
FALSE

OR(A,B,C)

Opis

Funkcja logiczna realizująca logiczne  OR na sygnałach A,B,C

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

TRUE
FALSE
FALSE
TRUE

FALSE
TRUE
FALSE
TRUE

TRUE
TRUE
FALSE
TRUE

FALSE
FALSE
TRUE
TRUE

TRUE
FALSE
TRUE
TRUE

FALSE
TRUE
TRUE
TRUE

TRUE
TRUE
TRUE
TRUE

NOR(A,B,C)

Opis 

Funkcja logiczna realizująca logiczne zaprzeczenie (NOR) na sygnałach A,B,C

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
FALSE
FALSE
TRUE

TRUE
FALSE
FALSE
FALSE

FALSE
TRUE
FALSE
FALSE

TRUE
TRUE
FALSE
FALSE

FALSE
FALSE
TRUE
FALSE

TRUE
FALSE
TRUE
FALSE

FALSE
TRUE
TRUE
FALSE

TRUE
TRUE
TRUE
FALSE

XOR(A,B)

Opis

Funkcja logiczne realizująca logiczne XOR na sygnałach A,B

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

FALSE
FALSE
X
FALSE

TRUE
FALSE
X
TRUE

FALSE
TRUE
X
TRUE

TRUE
TRUE
X
FALSE

Funkcje wartości

Funkcje wartości wykonują działania na wartościach wejściowych z zakresu +/- 300.00%, Wykonują one działania w ten sposób że 100.00% * 100.00% = 100.00%. Pośrednie wartości nie są ograniczane jeżeli nie jest to wyraźnie ustalone np.:

100%+300%-200%= 200%. oraz 

(200%*200%)/200% = 200%

Sygnał wyjściowy funkcji wartości jest zawsze ważny dla wszystkich wejść. Oznacza to że dzielenie przez zero jest blokowane i sygnał wyjściowy przyjmuje wartość zerową ( 0 ).

IF(C) -A

Opis

Zmienia znak sygnału wejściowego , wejście C (INPUT C) powoduje wybór zmiany znaku lub nie.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

A
X
0
A

A
X
C<>0
- A

ABS(A+B+C)

Opis

Wyznacza wartość bezwzględną liczby. Wartość bezwzględna liczby jest to jej wartość bez znaku. Wartość bezwzględna wyznaczana jest dla pojedynczego sygnału lub dla sumy sygnałów A, B i C.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

(A+B+C) >=0
X
X
A

(A+B+C) < 0
X
X
- A

SWITCH(A,B)

Opis

Przełącznik. Wybiera pomiędzy wartością A dla C=0 lub B dla C niezerowego.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

A 
B
0
A

A 
B
C<>0
B

MULDIV (A*B)/C

Opis

Ogólna funkcja mnożenia i dzielenia, Funkcja bierze pod uwagę resztę z poprzedniego cyklu w celu utrzymania dokładności.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A 
B
C
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A 
B
0
0
0

Uwaga:

Nadzwyczajne wartości ograniczone są do +/- 300.00% w zależności od  znaków sygnałów A,B i C,

nieparzysta ilość sygnałów ujemnych powoduje ograniczenie do -300.00.

ADD A+B+C

Opis

Ogólna funkcja dodawania. Wyjście ograniczone do +/-300.00% obliczenia pośrednie nie powodują przekroczenia wartości.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
OUTPUT

A 
B
C
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SUB A-B-C


Opis

Ogólna funkcja odejmowania. Wyjście ograniczone do +/-300.00% obliczenia pośrednie nie powodują przekroczenia wartości.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A 
B
C
X
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CLAMP(A) B <= A <=C

Opis

Ogólna funkcja ograniczająca, Sygnał wyjściowy ograniczony przez ograniczenie górne (Input B)  i dolne 

 (Input C).

Jeżeli Max mniejsze niż  Min, wtedy jeżeli  Max jest dodatnie wtedy Min = Max, natomiast jeżeli  Min ujemne   Wtedy Max = Min lub oba  Max = Min = 0.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A > B
B
C
X
B

A < C
B
C
X
C

B => A >= C
B
C
X
A

B < C
B
C
X
B

GT A>B+/-C

Opis

Komparator z obszarem histerezy.  Wyjście jest TRUE (<>0) jeżeli sygnał A jest większy niż sygnał B +/- sygnał C.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A > B+C
B
C
X
TRUE

A < B-C
B
C
X
0

B+C > A > B-C 
B
C
X
Outputn-TRUE

GTE A>=B

Opis

Prosty komparator. Wyjście jest  TRUE (<>0) jeżeli sygnał  A jest większy niż lub równy  B.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A >= B
B
X
X
TRUE

A < B
B
X
X
0

GT ABS(A)>B+/-C

Opis

Komparator z obszarem histerezy. Wyjście jest TRUE (<>0) jeżeli  ABS(Input A) jest większy  niż ABS(Input B) +/- sygnał C.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

ABS(A) > ABS(B)+C
B
C
X
TRUE

ABS(A) < ABS(B)-C
B
C
X
0

B+C > A > B-C 
B
C
X
Outputn-TRUE

GTE ABS(A)>=B

Opis

Prosty komparator. Wyjście jest  TRUE (<>0) jeżeli  ABS(Input A) jest większe lub równe  ABS(Input B).

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

ABS(A)>= ABS(B)
B
X
X
TRUE

ABS(A) < ABS(B)
B
X
X
0

DRAW A(1+B)

Opis

Funkcja Ciągnienia (Draw) , uwzględnia resztę z poprzedniego cyklu w celu zapewnienia dokładności.

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A 
B
X
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Uwaga:

Zbyt wysokie wartości  A*B ograniczone są do +/- 300.00% w zależności od znaków A, B . Nieparzysta liczba sygnałów ujemnych powoduje ograniczenie od dołu do -300.00 + A.

Wyjście jest następnie ograniczone do +/300.00%

TRACK & HOLD (A)  / IF(C) HOLD(A)

Opis

Track and Hold function. Funkcja śledzenia i utrzymywania

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

A 
X
0
X
A

A 
X
C<>0
X
Outputn-TRUE

BINARY DECODE

Opis

Przyjmuje sygnał wejściowy i na wyjściu daje wartość używaną do wybory jednej z prędkości zaprogramowanych

Algorytm

INPUT A
INPUT B
INPUT C
Z
OUTPUT

0
0
0
X
0

A<>0
0
0
X
TRUE

0
B<>0
0
X
2

A<>0
B<>0
0
X
3

0
0
C<>0
X
4

A<>0
0
C<>0
X
5

0
B<>0
C<>0
X
6

A<>0
B<>0
C<>0
X
7

I/O TRIPS (zatrzymania zaniku sygnałów)

Blok zatrzymań sprzętowych (Input / Output trips) działający w połączeniu z blokami wejść analogowych i cyfrowych zatrzymuje falownik w przypadku zaniku nastawy lub sygnałów bezpieczeństwa.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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I/O TRIPS

FALSE

- [234] EXTERNAL TRIP   -

FALSE

- [235] INPUT BREAK 1   -

FALSE

- [236] INPUT BREAK 2   -


Parametry

EXTERNAL TRIP
Sygnał ogólnego przeznaczenia przewidziany do wewnętrznego połączenia z blokiem wejść cyfrowych. Jeżeli sygnał ma wartość  TRUE powoduje zatrzymanie typu (EXTERNAL TRIP - zatrzymanie zewnętrzne) jeżeli ten sposób wyłączenia jest aktywny.

INPUT BREAK 1
Sygnał ogólnego przeznaczenia przewidziany do wewnętrznego połączenia  z blokiem  ANIN 1::BREAK. Jeżeli sygnał ma wartość  TRUE powoduje  zatrzymanie spowodowane zanikiem sygnału (INPUT 1 BREAK), jeżeli ten sposób wyłączenia jest aktywny.

INPUT BREAK 2
Sygnał ogólnego przeznaczenia przewidziany do wewnętrznego połączenia  z blokiem ANIN 2::BREAK. Jeżeli sygnał ma wartość  TRUE powoduje  zatrzymanie spowodowane zanikiem sygnału (INPUT 2 BREAK), jeżeli ten sposób wyłączenia jest aktywny.

Lista i zakres wartości parametrów



Znacznik
          Fabryczna

c
I/O TRIPS




  EXTERNAL TRIP
234
FALSE


  INPUT BREAK 1
235
FALSE


  INPUT BREAK 2
236
FALSE

I*T TRIP (zatrzymanie przeciążeniowe)

Zatrzymanie przeciążeniowe  I*t  zabezpiecza silnik i falownik przed uszkodzeniem, które może spowodować ciągła praca z nadmiernym obciążeniem.

Własności:

·
Możliwość nastawiania poziomu obciążenia.

·
Ciągły monitoring prądu wyjściowego.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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I*t TRIP

105.00%- [237] I*t THRESHOLD   -

60 SECS- [238] I*t TIME        -

150.00%- [239] I*t UPPER LIMIT -


Parametry

I*t THRESHOLD
Próg dopuszczalnego przeciążenia powodujący zatrzymanie falownika  określony prze parametry I*t TIME and I*t UPPER LIMIT.

Wartość parametru musi być mniejsza niż I*t UPPER LIMIT.

I*t TIME
Dopuszczalny czas ciągłej pracy falownika z prądem wyjściowym  I*t UPPER LIMIT.

I*t UPPER LIMIT
Wartość prądu wyjściowego używana do określenia zwłoki przed zatrzymaniem

używany w połączeniu z I*t TIME.

Wartość parametru musi być większa niż  I*t THRESHOLD.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabrycz 
Min.
Max.
Jednostka

c
I*t TRIP







  I*t THRESHOLD
237
105.00
50.00
105.00
% prądu wyjściowego.


  I*t TIME
238
60
5
60
SECS


  I*t UPPER LIMIT
239
150.00
50.00
150.00
% prądu wyjściowego.

Opis




Parametry  I*t UPPER LIMIT ,  I*t THRESHOLD oraz  I*t TIME definiują jednoznacznie jak długo prąd wyjściowy falownika może przekraczać wartość określoną parametrem I*t THRESHOLD. Jeżeli prąd równy jest  I*t UPPER LIMIT wtedy zatrzymanie nastąpi po czasie  I*t TIME. Jeżeli prąd przekracza  I*t THRESHOLD o połowę wartości różnicy między I*t THRESHOLD  a  I*t UPPER LIMIT wtedy zatrzymanie nastąpi po czasie dwukrotnie dłuższym.

Ponieważ prąd wyjściowy jest stale monitorowany przez sterownik czas zatrzymania do zatrzymania falownika jest stale uaktualniany prze moduł I*t TRIP. W obliczeniach brane jest pod uwagę zarówno bieżące obciążenie jak też historia zmian obciążenia w okolicach poziomu  I*t THRESHOLD. Czasy o pracy z obciążeniem niższy są odejmowane od czasu pracy z przeciążeniem. Takie działanie zabezpiecza przed przypadkowymi  wyłączeniami układu napędowego zapewniając równocześnie bezpieczeństwo elementów falownika.

Aby uniemożliwić błędną nastawę wprowadzono zatrzymanie programowe  “TRIP CONFIG” wyłączające falownik jeżeli  wartość parametru I*t UPPER LIMIT jest mniejsza od wartości parametru  I*t THRESHOLD.

MINIMUM SPEED (prędkość minimalna)

Blok minimalnej prędkości używany jest do ustalenia sposobu w jaki falownik nadąża za sygnałem nastawy prędkości. Możliwe są dwa sposoby:

Proporcjonalny z dolnym ograniczeniem

“prop. with min.”

Liniowy między minimum i maksimum

“linear”

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametry

INPUT
Sygnał wejściowy do bloku MIN SPEED. Normalnie połączony z główną nastawą prędkości.

MINIMUM
Parametr określa minimalną wartość wyjściową .

MODE
Parametr określa sposób działania bloku, a) Prop. z dolnym ograniczeniem and b) liniowy..

OUTPUT
Sygnał wyjściowy z bloku MIN SPEED.

Lista i zakres wartości parametrów 



Zna
Fabryczna
Min.
Max.
Jedn

c


MINIMUM SPEED







  INPUT
336
0.00
-100.00
100.00
%


  MINIMUM
337
-100.00
-100.00
100.00
%


  MODE
338
PROP. W/MIN.
PROP. W/MIN.
LINEAR



  OUTPUT
335
0.00       


%

Opis




Schemat Blokowy

Możliwe dwa sposoby pracy bloku  MIN SPEED :

Sposób 1 Proporcjonalny z minimum

Sposób ten odpowiada pracy z prostymi ograniczeniami. Minimalna wartość zawarto musi być -100% do 100% sygnał wyjściowy jest zawsze większy lub równy wartości minimalnej.
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Sposób 2 Liniowy

W tym sposobie blok MIN SPEED najpierw ogranicza sygnał wejściowy do zera a następnie przeskalowuje sygnał wejściowy tak aby sygnał wyjściowy zmieniał się liniowo między minimum i 100% dla sygnału wejściowego od  0% do 100%.
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Dla min >= 0; input >= 0; max = 100%

opERATOR STATION (pulpit operatorski)

Blok pozwala na przystosowanie funkcji pulpitu operatorskiego do potrzeb użytkownika.

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image27.wmf]OP. STATION

OP.STATION

LOCAL/REMOTE- [298] SEQ. MODES      -

LOCAL/REMOTE- [265] REF. MODES      -

REMOTE- [299] POWER UP MODE   -

FALSE- [ 11] TRAILING FEATURE-

*

ENGLISH- [  1] LANGUAGE        -

REMOTE SEQ. [297] -REMOTE

REMOTE REF. [257] -REMOTE


* Fabryczna  język odpowiada kodowi produktu.
Parametry

SEQ. MODES
Pozwala na wybór źródła rozkazów sterujących.

LOCAL to pulpit operatorski 584SV1.  REMOTE jest źródłem zewnętrznym.

Możliwe układy źródeł są następujące:


Options
Wartość cyfrowa


LOCAL/REMOTE
0


LOCAL ONLY
1


REMOTE ONLY
2

REF. MODES
Pozwala na wybór źródła sygnału nastawy prędkości.

LOCAL to pulpit operatorski 584SV.  REMOTE jest źródłem zewnętrznym.

Możliwe układy źródeł są następujące:


Options
Wartość cyfrowa


LOCAL/REMOTE
0


LOCAL ONLY
1


REMOTE ONLY
2

POWER UP MODE
Pozwala na wybór źródła sterowania po włączeniu zasilania.  

Możliwe układy źródeł są następujące:


Options
Wartość cyfrowa


LOCAL
0


REMOTE
1

TRAILING FEATURE
Jeżeli  TRUE, to użycie przycisku PROG do przełączania między podkatalogami MMI pokazywana jest droga przez katalog do bieżącego parametru.

LANGUAGE
Parametr ustala język w jakim Pulpit Operatorski 584SV1 wyświetla informacje. Język wybrany fabrycznie określa kod produktu.

dostępne języki są następujące:


Options
Wartość cyfrowa


ENGLISH
0


GERMAN
1


FRENCH
2

REMOTE SEQ.
Parametr określa bieżące źródło sygnałów sterujących.

LOCAL to pulpit operatorski 584SV1.  REMOTE jest źródłem zewnętrznym.




REMOTE REF.
Parametr określa bieżące źródło nastawy prędkości.

LOCAL to pulpit operatorski 584SV1.  REMOTE jest źródłem zewnętrznym.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znaczn
Fabryczna 

c
OP. STATION




  SEQ. MODES
298
LOCAL/REMOTE


  REF. MODES
265
LOCAL/REMOTE


  POWER UP MODE
299
REMOTE


  REMOTE SEQ.
297
REMOTE


  REMOTE REF.
257
REMOTE


  TRAILING FEATURE
11
FALSE


  LANGUAGE
1
ENGLISH*

* Język wybrany fabrycznie określa kod produktu.

Pattern Gen (sposób kluczowania)

Blok umożliwia  użytkownikowi ustalenie sposobu kluczowania tranzystorów przez modulator szerokości impulsów PWM (Pulse Width Modulator).

Własności:

·
kluczowanie ciche redukujące słyszalne dźwięki emitowane przez układ napędowy.

·
Wybierana przez użytkownika częstotliwość kluczowania.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametry

RANDOM PATTERN
Parametr umożliwia wybranie tradycyjnego i cichego sposobu kluczowania. Wybrać można jeden z dwóch sposobów:-

·
ON (Random Pattern)

·
OFF (Fixed Carrier Frequency)

FREQ SELECT
Parametr umożliwia wybranie jednej z trzech częstotliwości kluczowania tranzystorów:-

·
3kHz

·
6kHz

·
9kHz

Im wyższa częstotliwość kluczowania tym niższy jest słyszalny hałas wytwarzany przez układ napędowy. Okupione to jest zwiększeniem strat energii.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabrycz
Min.
Max.
Jedn

a
PATTERN GEN







  RANDOM PATTERN
98
ON





  FREQ SELECT
99
3kHz




PID

Blok pozwala na wykorzystanie falownika w zastosowaniach wymagających  regulacji obrotów na postawie zewnętrznego sygnału zwrotnego. Typowym zastosowaniem jest obsługa procesów ze sprzężeniem zwrotnym.

Własności:

·
Funkcje P, PI, PD oraz PID  z filtrem lub bez.

·
Niezależne górne i dolne ograniczenia sygnału wyjściowego.

·
Wyjście skalarne.

·
Filtr pierwszego rzędu na wyjściu

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image29.wmf]PID
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OUTPUT [320] -0.00%
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Parametry

ERROR INPUT
Błąd. Wejście do bloku PID. Normalnie pochodzący z matematycznego bloku wyznaczającego błąd.

ENABLE
Resetuje wyjście regulatora PID i składnik całkowy gdy ma wartość  FALSE.
Aby blok PID działał musi mieć wartość TRUE.

INTEGRAL DEFEAT
Parametr zeruje wartość składnika całkującego regulatora PID, gdy ma wartość TRUE.

P GAIN
Parametr określa współczynnik proporcjonalności (wzmocnienia) regulatora PID. 

Dla  P równego 0 sygnał wyjściowy regulatora PID będzie zerowy.

I TIME CONST
Stała czasowa całkowania regulatora PID.

D TIME CONST
Stała czasowa różniczkowania regulatora PID.

FILTER TC
Stała czasowa filtra pierwszego rzędu sygnału wyjściowego regulatora PID. Filtr wprowadzono w celu stłumienia wysokich częstotliwości sygnału wyjściowego.

OUTPUT POS LIM
Górne ograniczenie sygnału wyjściowego regulatora PID.

OUTPUT NEG LIM
Dolne ograniczenie sygnału wyjściowego regulatora PID.

OUTPUT SCALAR
Parametr określający współczynnik skalujący nałożony na sygnał wyjściowy po ograniczeniach górnym i dolnym.

PID OUTPUT
Wyjście regulatora PID.

Lista i zakres wartości parametrów



Znac
Fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c
PID







  ERROR INPUT
310



%


  ENABLE
311
FALSE





  INTEGRAL DEFEAT
312
FALSE





  P GAIN
313
1.0
0.0
100.0



  I TIME CONST
314
1.00
0.01
100.00
SECS


  D TIME CONST
315
0.000
0.000
10.000
SECS


  FILTER TC
316
2.000
0.000
10.000
SECS


  OUTPUT POS LIMIT
317
100.00
0.00
105.00
%


  OUTPUT NEG LIMIT
318
-100.00
-105.00
0.00
%


  OUTPUT SCALING
319
1.0000
-3.0000
3.0000



  PID OUTPUT
320

-300.00
300.00
%

Opis




Fabrycznie ERROR INPUT połączony jest do VALUE FUNC 3::OUTPUT. Sygnał wejściowy do bloku funkcji wartości jest nieprzyłączony. Jego wartość może być zmieniana przyciskami na pulpicie sterowniczym.

Jeżeli aplikacja  wymaga regulacji ze sprzężeniem zwrotnym  sygnał błędu może pochodzić od nastawy prędkości a sygnał sprzężenia zwrotnego z bloku funkcji wartości. Błąd jest wykorzystywany przez PID.

Fabrycznie wyjście bloku  PID przyłączony jest do  REFERENCE::SPEED TRIM.

Preset (Wartość programowana )

Falownik 584SV zawiera trzy bloki prędkości programowanych. Używane są do wybierania jednej z ośmiu wartości w zależności od stanu wejść logicznych. 

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

SELECT INPUT
Wartość używana do wybierania które wejście przyłączyć do wyjścia z bloku

INPUT 0 to 7
Wartości wejściowe 

OUTPUT
Sygnał wyjściowy

Lista i zakres wartości parametrów



Znac dla
Znac dla
Znac dla
Fabrycz 
Min.
Max.
Jedn

c


PRESET n
Preset 1
Preset 2
Preset 3






SELECT INPUT
 355
 388
 398
0
0
7



INPUT 0
 347
 380
 390
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 1
 348
 381
 391
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 2
 349
 382
 392
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 3
 350
 383
 393
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 4
 351
 384
 394
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 5
 352
 385
 395
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 6
 353
 386
 396
0.00
-300.00 
300.00
%


INPUT 7
 354
 387
 397
0.00
-300.00 
300.00
%


OUTPUT
 356
 389
 399
0.00


%

Opis




Blok wartości programowanych jest de-multiplekserem. Wartość  SELECT INPUT ma  zawsze wartość 0 to 7. 

Dla  SELECT INPUT równego  0, wartość   INPUT 0 kopiowana jest do OUTPUT.

Raise Lower (zwiększanie zmniejszanie)

Blok RAISE/LOWER udostępnia użytkownikowi funkcję realizowaną w starych sterownikach przez potencjometr napędzany silnikiem elektrycznym  (MOP).

Chwilowa wartość nastawy zachowywana jest w chwili wyłączenia zasilania.

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

RASIE INPUT
Jeżeli TRUE powoduje zwiększanie wartości  sygnału wyjściowego OUTPUT.

FLOWER INPUT
Jeżeli TRUE powoduje  zmniejszanie wartości sygnału wyjściowego OUTPUT.

RAMP RATĘ
Prędkość zmian wartości sygnału OUTPUT. Definiowany jako czas zmiany od  0.00% do 100.00%. Prędkości zwiększania i zmniejszania są zawsze takie same.

MIN VALUE
Minimalna wartość do której OUTPUT może być obniżona.

MAX VALUE
Maksymalna wartość do której OUTPUT może być podniesiona.

RESET VALUE
Wartość  OUTPUT gdy  RESET jest TRUE.

RESET
Jeżeli TRUE, ustala wartość  OUTPUT na wartość ustaloną  RESET VALUE. 

OUTPUT
Sygnał wyjściowy.

Lista i zakres wartości parametrów



Znac
Fabryczna
Min.
Max.
Jedn

c


RAISE/LOWER







RAISE INPUT
 327
FALSE





LOWER INPUT
 328
FALSE





RAMP RATE
 326
10.0
0.0
600.0
SECS


MIN VALUE
 329
-100.00
-300.00 
300.00
%


MAX VALUE
 330
100.00
-300.00 
300.00
%


RESET VALUE
 331
0.00
-300.00 
300.00
%


RESET
 332
FALSE





OUTPUT
 325



%

Opis

Poniższa tabela opisuje jak  OUTPUT sterowany jest przez wejścia RAISE, LOWER oraz RESET.

RESET
RAISE INPUT
LOWER INPUT
Działanie

TRUE
Any
Any
OUTPUT podąża  RESET VALUE 

FALSE
TRUE
FALSE
OUTPUT zwiększa do MAX VALUE przy RAMP RATE

FALSE
FALSE
TRUE
OUTPUT zmniejsza do MIN VALUE przy RAMP RATE

FALSE
FALSE
FALSE
OUTPUT nie zmienione. *

FALSE
TRUE
TRUE
Tak jak powyżej.

* If OUTPUT is greater than MAX VALUE the OUTPUT will ramp down to MAX VALUE at RAMP RATE. If OUTPUT is less than MIN VALUE the OUTPUT will ramp up to MIN VALUE at RAMP RATE. 

If MIN VALUE is greater than MAX VALUE, the value of OUTPUT is undefined.

SETPOINT SCALE  (skalowanie nastawy)

Blok skalowania zmienia sposób wyrażenia nastawy prędkości z  %  MAXIMUM SPEED IN Hz 

na %  FLUXING::LIMIT FREQUENCY.

Własności

·
Pozwala na modyfikację nastawy prędkości  MAXIMUM SPEED IN Hz  bez zmieniania sposobu działania bloków sterownika falownika serii 584SV.

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

MAX SPEED IN Hz
Fizyczny odpowiednik nastawy prędkości obrotowej silnika w 100.00%. Prędkość silnika w obrotach na minutę (RPM) można zamienić na częstotliwość w Hz zgodnie ze wzorem:


Prędkość w obr/min ( RPM) =  (prędkość w Hz) * 2 * 60





        liczba biegunów silnika

INPUT
Nastawa pochodząca z  jednego z bloków funkcyjnych wynikającego z aplikacji.

OUTPUT
Nastawa wyrażona w  % wartości FLUXING::LIMIT FREQUENCY

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna
Min.
Max.
Jedn

c
SETPOINT SCALE







  MAX SPEED IN Hz
57
50.0
0.0
480.0
Hz


  INPUT
58

-300.00
300.00
% of MAX SPEED IN Hz


  OUTPUT
59

-105.00
105.00
% of LIMIT FREQUENCY

Opis




Blok skalowania nastawy  jest łącznikiem pomiędzy  zdeterminowaną a konfigurowalną częścią schematu blokowego sterownika. Fabrycznie, INPUT połączony tak by stanowić wyjście  REFERENCE::SPEED DEMAND.
Przeskalowany sygnał wyjściowy  OUTPUT przekazywany jest do bloku ograniczającego (slew rate limit module).

Logika  sekwencyjna Sterowania pracą Falownika

Wprowadzenie

Sterowanie sekwencyjne dokonuje się w dwóch obszarach. Są to: sterowanie logiczne pracą falownika (start, stop, obsługa zatrzymań itp.) oraz  przetwarzanie sygnałów sterujących. 

Przetwarzanie sygnałów sterujących  polega na wyborze nastaw pochodzących z różnych źródeł..

Operating modes (tryby pracy)

Tryb pracy ustala się z pulpitu operatorskiego. Określają je dwa parametry “OP. STATION::SEQ. MODES” oraz “OP. STATION::REF. MODES”. Każda z nich zawiera trzy stany: “LOCAL ONLY” (TYLKO LOKANIE), “LOCAL / REMOTE” (LOKALNIE/ZDALNIE lub  “REMOTE ONLY” (TYLKO ZDALNIE).

Sequencing modes (TRYBY STEROWANIA)

Local (Op-Station) - Lokalnie(z pulpitu)

Sygnały  Run / Stop / Jog pochodzą wyłącznie z przycisków pulpitu operatorskiego.

Remote (Application) - Zdalnie (z procesu)

Sygnały  Run / Stop / Jog  pochodzą wyłącznie z obsługiwanego procesu.

Active inputs 

     W zależności od trybu sterowania aktywne są różne wejścia.

Wejścia aktywne przy sterowaniu lokalnym i zdalnym.

/Zatrzymanie swobodne
Podtrzymywany, silnik  hamuje  swobodne

/Zatrzymanie programowe
Podtrzymywany, Zatrzymywanie możliwie szybkie, według  FAST STOP TIME oraz  FAST STOP MODE

Zatrzymanie awaryjne
Podtrzymywane zatrzymanie awaryjne, wyświetla komunikat awarii i uruchamia odpowiednią procedurę hamowania (coast stop - dobieg).

Wejścia aktywne tylko w sterowaniu lokalnym

Local Jog
Uruchamia falownik z lokalną nastawą prędkości JOG (manewrowej)

Local Start
Uruchamia falownik z lokalną nastawą prąd kości (podtrzymywaną).

Local Stop
Zatrzymuje falownik lub resetuje zatrzymania.

Local stop potwierdza również każde a aktywnych zatrzymań.

Enable
Wyłącza działanie mostka bez podtrzymania i wyłącza sygnał start.

Wejścia aktywne tylko w sterowaniu zdalnym

Run Fwd
Uruchamia napęd  i ustala pracę do przodu

Run Rev
Uruchamia napęd i  ustala pracę do tyłu

/Stop
Podtrzymuje RUN gdy ma wartość TRUE

Local Stop
Potwierdza każde z aktywnych zatrzymań awaryjnych.

Jog
Uruchamia napęd z nastawą prędkości ustaloną dla JOG

Enable
Wyłącza mostek tranzystorowy  nie podtrzymywany.

Reference modes (Tryby  nastaw prędkości)

Kierunek związany z trybem nastawy prędkości.

Local (Op-Station) - Lokalnie(z pulpitu)

Nastawa prędkości pochodzi wyłącznie  z przycisków pulpitu operatorskiego.

Remote (Application) - Zdalnie (z procesu)

Nastawa prędkości pochodzi wyłącznie z obsługiwanego procesu.

Aktywne parametry sterujące w trybie lokalnym  i  zdalnym.

Nazwa
Min.
Max

Min Speed
-100.00%
0%

Max Speed
0%
100.00%

Jog Setpoint
-100.00%
100.00%

Aktywne parametry sterujące tylko w trybie lokalnym.

Nazwa
Min.
Max

Local Direction
Forward
Reverse

Local Setpoint
0.00%
100.00%

Aktywne parametry sterujące tylko w trybie zdalnym.

Nazwa
Min.
Max

Remote Direction
Forward
Reverse

Main Setpoint
-100.00%
100.00%

reference (blok nastaw)

Reference




Obraz bloku nastaw zawiera wszystkie parametry dotyczące uruchamiania i hamowania falownika. 

Remote setpoint
Nastawa prędkości do której falownik się rozpędza w trybie sterowania zdalnego Bez uwzględnienia trymu. Kierunek prędkości wyznaczany jest z wartości REMOTE REVERSE i znaku nastawy prędkości.

Local setpoint
Nastawa prędkości do której falownik się rozpędza w trybie sterowania lokalnego, Kierunek ustalany jest przez LOCAL REVERSE. LOCAL SETPOINT ma jedynie wartość dodatnią.

LOCAL SETPOINT jest parametrem zapamiętywanym w chwili wyłączenia zasilania.

Trim 
Sygnał TRIM dodawany do wyjścia bloku przyspieszeń tylko w trybie zdalnym  w celu wygenerowania całkowitego sygnału nastawy prędkości.

Sygnał jest zwykle używany jako wejście do bloku  PID w sterowaniu ze sprzężenie zwrotnym.

Local Reference
Parametr diagnostyczny, wskazujący że aktywny jest tryb sterowania lokalnego nastawami prędkości..

Max Speed
Maksymalna prędkość jaka może być nastawą dla mostka z uwzględnieniem sygnału TRIM.

Min Speed
Minimalna prędkość jaka może być nastawą dla mostka z uwzględnieniem sygnału TRIM. Może być zawarta między -100.00 do 0.00. Jest tak dlatego, że jest to ograniczenie końcowe nastawy prędkości dla mostka i nie następują po nim bloki przyśpieszające.

Remote reverse
Parametr diagnostyczny, wskazujący, że kierunek pracy został zdalnie zmieniony z uwzględnieniem kierunku sygnału  RUN i zdalnej nastawy prędkości.

Local reverse
Parametr diagnostyczny wskazujący kierunek zadawany lokalnie.

Zero speed level
Próg prędkości zerowej . Wartość parametry używana jest do ustalenia czy nastawa prędkości zerowej została osiągnięta i można zakończyć proces zatrzymywania.

Reverse
Parametr diagnostyczny wskazujący chwilową wartość sygnału kierunku pracy.

Może to  nie być aktualny kierunek pracy ponieważ parametr nie uwzględnia znaku nastawy prędkości. (Parametr nie jest używany przez diody sygnalizacyjne które uwzględniają znak całkowitej nastawy)

Speed Setpoint
Chwilowa nastawa prędkości na wejściu do bloku przyspieszeń (SYSTEM RAMP).

Speed Demand 
(Zapotrzebowanie prędkości) Chwilowa nastawa prędkości dla sterownika mostka tranzystorowego.

SEQUENCING LOGIC (blok  sygnałów nastaw prędkości)




RUN FWD
W trybie sterowania lokalnego, jeżeli   /FAST STOP, /COAST STOP oraz DRIVE ENABLE są TRUE a napęd jest sprawny (HEALTHY) Sterownik resetuje SYSTEM RAMP i rozpoczyna prace do przodu (FORWARD). Nastawienie RUN = FALSE w czasie pracy falownika powoduje obniżenie nastawy prędkości do zera  z prędkością określoną przez  STOP RATE, gdy nastawa prędkości osiągnie zero, do zera sprowadzona jest wartość nastawy TRIM z prędkością określoną  parametrem FINAL STOP RATE.

RUN REV 
W trybie sterowania zdalnego jeżeli  /FAST STOP, /COAST STOP oraz DRIVE ENABLE są  TRUE, a napęd jest sprawny (HEALTHY), sterownik resetuje  SYSTEM RAMP  i rozpoczyna prace do tyłu. 

/STOP
W systemach używających osobnych sygnałów RUN oraz STOP parametr używany jest do podtrzymania sygnału  RUN Zdjęcie sygnału powoduje usuniecie podtrzymania sygnału RUN.

JOG
W trybie sterowania zdalnego, i jeżeli  /FAST STOP, /COAST STOP oraz DRIVE ENABLE  są  TRUE, a napęd jest sprawny (HEALTHY) sterownik resetuje SYSTEM RAMP i uruchamia napęd w kierunku określonym REMOTE REV z nastawą prędkości ustaloną przez  JOG SETPOINT.

DRIVE ENABLE
Parametr  DRIVE ENABLE elektronicznie wyłącza sterownik Dla  FALSE wszystkie pętle sterujące zostają zatrzymane ( za wyjątkiem bloku PID)

/FAST STOP
Wejście /Fast Stop  (czasem określane  PROG STOP). Ustawienie/ Fast stop = FALSE kiedy falownik pracuje powoduje zredukowanie całkowitej nastawy prędkości do zerara, z prędkością określoną parametrem FAST STOP RATE. Wejście jest podtrzymywane i falownik nie może być ponownie przed podaniem sygnału.

/COAST STOP
Ustawienie  / COAST STOP = FALSE kiedy falownik pracuje powoduje wyłączenie stopnia mocy i swobodne zatrzymanie silnika (dobieg). Sygnał jest podtrzymywany i falownik nie może być uruchomiony ponownie przed ponownym podaniem sygnału.

REMOTE REV
Ustala kierunek wirowania silnika przy dodatniej nastawie prędkości.

REM. TRIP RESET
Remote trip reset (Potwierdzenie). Wejście może być użyte do zdalnego potwierdzania zatrzymania awaryjnego. Sygnał musi być podany przed ponownym uruchomieniem falownika. Zatrzymania mogą być potwierdzone przez naciśnięcie przycisku “stop” na pulpicie operatorskim lub przez podanie omawianego sygnału.

TRIP RST.BY RUN
Pozwala na potwierdzenie zatrzymania na rosnącym zboczu sygnału RUN. RUN może być LOCAL START, RUN FWD, RUN REV, LOCAL JOG lub  JOG w zależności od trybu sterowania.

PWR UP START
Ustalenie parametru pozwala na uruchomienie falownika sterowanego zdalnie  przy obecności sygnału RUN. Konieczny  jest zanik i powrót sygnału.

TRIPPED
Wskazuje obecność zatrzymania awaryjnego.

RUNNING
Informuje że falownik pracuje, jednakże może być zablokowany parametrem DRIVE ENABLE o wartości  FALSE. Czasami używa się określenia  OPERATION ENABLED.

JOGGING
Informuje, że falownik pracuje w trybie  JOG.

STOPPING
Informuje że falownik jest zatrzymywany.

OUTPUT CONTACTOR
Sygnał może być użyty do sterowania pracą stycznika na obwodach wyjściowych falownika. Taki stycznik jest normalnie zamknięty do chwili wystąpienia  ZATRZYMANIA (TRIP) lub w czasie rekonfigurowania (w trybie rekonfigurowania).

SWITCH ON ENABLE
Czasem nazywany „READY TO SWITCH ON” gotów do włączenia. Falownik nie pracuje mimo pozytywnego sygnału RUN jeżeli wartość DRIVE ENABLE ma wartość FALSE.

SWITCHED ON
Mostek tranzystorowy pracuje pod warunkiem, że DRIVE ENABLE jest TRUE.

READY
TRUE jeżeli falownik wykonał procedurę przeduruchomieniową i otrzymał sygnał DRIVE ENABLE równy TRUE. READY pozostaje  TRUE ż do zatrzymania  falownika.

SYSTEM RESET
SYSTEM RESET ma wartość  TRUE przez jeden cykl sterownika po podaniu sygnału  RUN lub JOG.

SYSTEM RESET może być używany do resetowania bloku RAISE LOWER przy starcie. Osiąga się to łącząc  SYSTEM RESET  do wejścia RAISE/LOWER::RESET.

MAIN SEQ STATE
Parametr informujący o bieżącym stanie sterownika  falownika..

REMOTE REV O/P
Chwilowy stan  REMOTE DIR kierunek zdalny, z uwzględnieniem REMOTE REVERSE i rozkazów  RUN (FWD / REV).

HEALTHY
Wyjście  Healthy ma wartość  TRUE zawsze kiedy falownik jest sprawny i nie występują warunki powodujące zatrzymanie falownika. Po wystąpieniu zatrzymania wyjście HEALTHY ma wartość  FALSE i zachowuje ją do chwili potwierdzenia zatrzymania.

STOP




RUN STOP MODE
Wybiera metodę zatrzymania jaką zastosuje sterownik falownika po zdjęciu sygnału (rozkazu) RUN. Możliwe są dwa sposoby: a)ramped- według krzywej hamowania lub b) swobodne (dobieg).  W sposobie a) falownik hamuje używając wartości określonej parametrem SYSTEM TIME DECEL TIME , w sposobie b) zasilanie silnika ustaje i dobiega on swobodnie do zatrzymania.

STOP RATE
Prędkość z jaką redukowane jest do zera zapotrzebowanie na prędkość ( Demand - nastawa końcowa) po wyłączeniu krzywej hamowania.

STOP DELAY
Ustala czas utrzymania zerowej nastawy przed wyłączeniem po zatrzymaniu zwykłym (STOP) lub zatrzymaniu JOG. Jego użycie może być przydatne jeżeli hamulec mechaniczny wymaga czasu do zadziałania przy szybkości zerowej lub podczas punktowania maszyny do zaplanowanego położenia.

FAST STOP MODE
Wybiera jeden z dwóch sposobów hamowania po sygnale FAST STOP. Są to hamowanie programowe i hamowanie swobodne (dobieg)

FAST STOP LIMIT
Maksymalny czas w jakim falownik będzie zatrzymywał silnik programowo przed wyłączeniem mostka

FAST STOP RATE
Prędkość z jaką nastawa prędkości zmniejszana jest do zera.

Jog (blok Jog)




Obraz bloku JOG zawiera wszystkie parametry które mają wpływ na działanie bloku JOG. 

Parametry stosowane są w obu trybach sterowania (lokalnym i zdalnym).

SETPOINT
Docelowa prędkość pracy  w trybie JOG (punktowanie , manewrowanie) w kierunku wynikającym z trybu sterowania.

ACCEL RATE 
Prędkość przyspieszania dla JOG. 

DECEL RATE 
Prędkość hamowania dla JOG.

Przykłady działania sygnałów  Start/Stop 

Blok start / stop zaprojektowano dla sterowania jednym i dwoma przewodami.




Zdalne sterowanie jedno i dwuprzewodowe

Rozkaz RUN pochodzi od podtrzymywanego zewnętrznego sygnału przyłączonego do “RUN FORWARD” lub “RUN REVERSE”. Sygnały muszą być obecne w celu utrzymania pracy falownika.
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Zdalne sterowanie dwu i trójprzewodowe

Rozkaz RUN zapewnia krótki sygnał  (>100ms) podany na  “RUN FORWARD” lub “RUN REVERSE”. Sygnał RUN jest następnie podtrzymywany w sterowniku przez podanie /STOP . Gdy  /STOP zanika na dłużej (>100ms) ustaje podtrzymanie sygnału RUN. JOG nie jest podtrzymywany przez sygnał /STOP.
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Local Jog (JOG LOKANY)

Rozkaz JOG pochodzi z zewnętrznie podtrzymywanego sygnału cyfrowego podanego na zacisk “JOG” .  Jeżeli Falownik pracuje w chwili wprowadzenia sygnału JOG, rozkaz JOG nie jest  uwzględniany. aż do chwili  gdy sygnał RUN nie zostanie usunięty , a nastawa prędkości osiągnie wartość zerową. Odwrotnie sygnał RUN również nie jest uwzględniany  do chwili usunięcia sygnału JOG i osiągnięcia przez falownik prędkości zerowej. Z tego powodu wejście JOG nie jest odpowiednim substytutem prędkości programowanej (PRESET SPEED).
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Scenariusze

Przykład

Reakcja falownika na sygnał STOP pokazujący zatrzymanie w dwóch krokach, Falownik obniża nastawę prędkości do zera z prędkością określoną przez SYSTEM RAMP RATE (gdy prędkość hamowania  > 0.0 sek.). Po osiągnięciu nastawy zerowej do zera obniżana jest nastawa TRIM z prędkością STP RATE.




Rys A Scenariusz 1 Start / Stop 

Przykład 

Reakcja na rozkaz STOP/START podczas normalnej pracy.
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Rys B Scenariusz 2 Start / Stop 

Przykład 

Reakcja falownika na rozkaz STOP/START podczas normalnej pracy.  Rozkaz  RUN jest ignorowany w czasie rozkazu JOG.
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Rys  C  JOG w z aplikacji

Tryb lokalny

Przykład pracy falownika w trybie sterowania lokalnego. Rozkazy  Start oraz JOG wykluczają się wzajemnie.
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Schemat blokowy podczas sterowania lokalnego
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Rys D Schemat blokowy sterowania w trybie lokalnym

Principle State Machine (podstawowe stany sterownika)

States

584SV Name
Other Name
Explanation

Not Ready
Not Ready To Switch On
Power up initialisation, or re-configuration mode. No command will be accepted.

Start Disabled
Switch On Disabled
The drive will not accept a switch on command. 

Start Enabled
Ready To Switch On
The drive will accept a switch on command.

Switched On
Switched On
The drive’s stack is enabled

Enabled
Enabled
The drive is enabled and operational.

P-Stop Active
Fast-Stop Active
Program (fast) stop is active.

Trip Active
Trip Active
The drive is processing a trip event.

Tripped
Tripped
The drive is tripped awaiting trip acknowledge.
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Tablica  Przejśc - Transition matrix


Stan bieżący
Stan nastepny
Przyczyna

1
Power Up
Not Ready To Switch On
Reset | initialise

2
Not Ready To Switch On
Switch On Disabled
Initialise complete and NOT re-configuration mode

3
Switch On Disabled
Trip Active
Trip

4
Switch On Disabled
Ready To Switch On
/Run AND /Jog  AND Fast-Stop AND Coast-Stop

5
Ready To Switch On
Trip Active
Trip

6
Ready To Switch On
Switch On Disabled
/Coast-Stop OR /Fast-Stop

7
Ready To Switch On
Switched On
Run OR Jog

8
Switched On
Trip Active
Trip

9
Switched On
Switch On Disabled
/Coast Stop OR /Fast-Stop

10
Switched On
Ready To Switch On
/(Run OR Jog)

11
Switched On
Enabled
Drive Enable

12
Enabled
Trip Active
Trip

13
Enabled
Switch On Disabled
/Coast Stop

14
Enabled
Fast Stop Active
/Fast Stop

15
Enabled
Switched On
/Drive Enable

16
Enabled
Ready To Switch On
/(Run OR Jog) And stop sequence complete.

17
Fast Stop Active
Trip Active
Trip

18
Fast Stop Active
Switch On Disabled
/Fast Stop timer expired OR Fast Stop Mode = Coast Stop OR Drive @ zero setpoint

19
Trip Active
Tripped
Stack Quenched

20
Tripped
Switch On Disabled
/Trip AND Trip acknowledge 0->1

Drive Leds (diody wskaźnikowe na płycie sterownika)

Są to diody zamontowane na płycie sterownika falownika i widoczne po zdjęciu pulpitu operatorskiego lub założeniu pokrywy zacisków gdy pulpit nie jest używany.

Health
Run


ON 5 %
ON 5%
Config mode

ON 100% 
ON 50%
Healthy & Stopping

ON 95%
ON 50%
Healthy & Stopping & Braking

ON 100%
ON 100%
Healthy & Running

ON 95%  
ON 100%
Healthy & Running  & Braking

ON 100%
ON 95%
Healthy & Running at zero speed

ON 95%
ON 95%
Healthy & Running at zero speed & Braking

ON 100%
OFF
Healthy & Stopped 

ON 50%
OFF
Unhealthy (tripped)

Opstation Leds (diody wskaźnikowe pulpitu operatorskiego)

Globalne stany diod wskaźnikowych.

All leds Flashing
Configuration mode
Tryb konfiguracji

All leds OFF
Initialising
Inicjalizacja

Run / Stop leds (diody RUN/STOP)

Aby zabezpieczyć przed przypadkowym włączaniem (Migotaniem) diod  ich sterownik pracuje ze zwłoką.

Run
Stop



OFF
On
Not running
Nie pracuje

ON
OFF
Running
Pracuje

Flashing
OFF
Running at zero speed
Pracuje z zerową nastawą

ON
Flashing
Drive stopping
Hamuje

Flashing
Flashing
Drive stopping and at zero speed 
Hamuje przy predkości zerowej

Local Leds (Wskaźniki miejsca sterowania)

Seq.
Ref.



OFF
OFF
Remote sequencing and reference
Zdalne sterowanie i nastawy predkości

OFF
ON
Remote sequencing,  local reference
Zdalne sterowanie lokalne nastawy prędk

ON
OFF
Local sequencing, remote reference
Lokalne sterowanie, zdalne nastawy

ON
ON
Local sequencing and reference
Lokalne sterowanie i nastawy predkości

Direction Leds (Wskaźniki kierunku)

Diody wskaźnikowe prędkości mają  histerezę 0.1%  w obszarze zera.

Fwd
Rev


OFF
ON
Reverse direction selected

ON
OFF
Forward direction selected

Flashing
OFF
Forward direction selected, actual demand is reverse

OFF
Flashing
Reverse direction selected, actual demand is forward

Health Led (Wskaźniki sprawności) 

Health



Flashing
Tripped
Zatrzymany

ON
Healthy
Sprawny

Skip Frequency (Częstotliwości omijania)

W celu uniknięcia rezonansu układu napędowego wprowadzono 4 częstotliwości omijania. Należy wprowadzić wartość częstotliwości powodującej rezonans jako parametr “FREQ N” a następnie szerokość pasma częstotliwości omijanej przy użyciu parametru “BAND”.  Podczas przyspieszania i hamowania falownik ominie  zadane częstotliwości zgodnie z podanym  schematem.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametry

INPUT
Sygnał wejściowy w %.

BAND
Szerokość pasma omijanego w Hz.

FREQ 1 to 4
Środek pasma częstotliwości omijanej w Hz.

OUTPUT
Parametr diagnostyczny wyjścia w %

OUTPUT Hz
Parametr diagnostyczny wyjścia w Hz

INPUT Hz
Parametr diagnostyczny sygnału wejściowego w Hz

Lista i zakres wartości parametrów



Znac
Fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c


SKIP FREQUENCY







INPUT
340
0.00
-100.00 
100.00
%


BAND
341
0.0
0.0 
480.0
Hz


FREQ 1
332
0.0
0.0 
480.0
Hz


FREQ 2
343
0.0
0.0 
480.0
Hz


FREQ 3
344
0.0
0.0 
480.0
Hz


FREQ 4
345
0.0
0.0  
480.0
Hz


OUTPUT
346
0.00
-100.00 
100.00 
%


OUTPUT Hz
363
0.0
0.0 
480.0 
Hz


INPUT Hz
362
0.0
0.0 
480.0 
Hz

Opis

Częstotliwości omijane są symetryczne i dlatego działają przy pracy do przodu i do tyłu.
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UWAGA: 

·
Nastawa  FREQ N na 0 wyłącza związane z nim pasmo.

·
Nastawienie  BAND na 0 wyłącza wszystkie pasma.

·
Pasma są uwzględniane w kolejności  1,2,3,4. Jeżeli pasma się nakładają kolejne jest przeważające.

·

[image: image40.wmf]
SLEW RATE LIMITS (ograniczanie przyspieszeń)

Blok zabezpiecza przed przekroczeniami prądu i napięcia z powodu zbyt szybkich zmian nastaw prędkości.

Własności:

·
Szybkie i stały monitoring nastawy.

·
Funkcja zatrzymania sprzężona z hamulcem dynamicznym.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametry

ENABLE
Wartość parametru FALSE resetuje wyjście (OUTPUT) element całkowy bloku regulatora PID.
Aby regulator PID był aktywny parametr musi mieć wartość TRUE.

ACCEL LIMIT
Maksymalna prędkość zmiany nastawy prędkości gdy  silnik napędza obciążenie.

DECEL LIMIT
Maksymalna prędkość zmiany nastawy prędkości gdy obciążenie napędza silnik.

OUTPUT
Nastawa prędkości ograniczona przez blok SLEW RATE LIMIT.

Lista i zakres wartości parametrów



Znac
Fabryczna
Min.
Max.
Jedn

c
SLEW RATE LIMITS







  ENABLE
60
TRUE





  ACCEL LIMIT
62
500.0
12.0
1200.0
Hz/s


  DECEL LIMIT
61
500.0
12.0
1200.0
Hz/s

e
  OUTPUT
63



% LIMIT FREQUENCY

Opis bloku
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Moduł kompensacji poślizgu należy do obszaru sterownika którego struktura nie może być zmieniana przez użytkownika. Uzyskuje on nastawę z obszaru aplikacji po przeskalowaniu. Ograniczenia zmiany prędkości nakładane są na sygnał nastawy i przesyłane do bloku ograniczenia prądu.

Kiedy moduł hamulca dynamicznego wykrywa zbyt duże napięcie na szynach stałoprądowych  ( DC link) nastawa prędkości zatrzymywana jest na chwilowej wartości sygnałem HOLD. Trwa on typowo tylko 1ms, for co jest wystarczającym czasem do zrzucenia nadmiaru energii  do opornika hamującego.

SLIP COMPENSATION (kompensacja poślizgu)

Blok Kompensacji  Poślizgu  pozwala falownikowi serii 584SV dynamicznie reagować na zmiany obciążenia.

Własności:

·
Oddzielony monitoring i ograniczenia regeneracji w kompensacji poślizgu.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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Parametry

ENABLE
Wartość TRUE uaktywnia działanie bloku.

NAMEPLATE RPM
nominalna prędkość silnika przy obciążeniu nominalnym.

MOTOR POLES
Liczba biegunów silnika. Wartości które może przyjmować parametr:


Liczba biegunów
Wartość w łączu komunikacyjnym


2
0


4
1


6
2


8
3


10
4


12
5

MOTORING LIMIT
Maksymalny sygnał trymujący generowany przez blok kompensacji poślizgu kiedy silnik napędza  obciążenie.

REGEN LIMIT
Maksymalny sygnał trymujący generowany przez blok kompensacji poślizgu kiedy obciążenie napędza silnik (regeneracja).

SLP FILTER TC
Stała czasowa filtra tłumiącego szumy wysokiej częstotliwości na wyznaczanym obciążeniu silnika.

OUTPUT
Nastawa prędkości z poślizgiem skompensowanym.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c
SLIP COMP







  ENABLE
82
FALSE





  NAMEPLATE RPM
83
1420
0
15000
RPM


  MOTOR POLES
84
4
2
12



  MOTORING LIMIT
85
30.0
0.0
200.0
RPM


  REGEN LIMIT
86
30.0
0.0
200.0
RPM

a
  SLP FILTER TC
87
250
200
5000
mS

e
  OUTPUT
88



% of LIMIT FREQUENCY

Opis




Działanie bloku opera się o znajomość nominalnej prędkości, prędkości bez obciążenia, nominalnego obciążenia, silnika. Blok zmienia nastawę prędkości tak aby zmiana obciążenia nie zmieniała poślizgu. Ponieważ informacje dotyczące wspomnianych parametrów wprowadzane są podczas konfigurowania bloku wzbudzania, ponowne ich wprowadzanie nie jest konieczne.

Moduł kompensacji poślizgu należy do obszaru sterownika którego struktura nie może być zmieniana przez użytkownika.

STALL TRIP (UTKNIĘCIE  silnika)

Zatrzymanie STALL TRIP wprowadzono w celu zabezpieczenia silnika przed uszkodzeniem spowodowanym zbyt długim zatrzymaniem silnika.

Własności:

·
Pozwala na dostosowanie do aplikacji.

·
Ciągły monitoring obciążenia.

Obraz  konfiguracyjny bloku




Parametry

STALL LIMIT
Poziom obciążenia powodujący rozpoczęcie monitorowania obciążenia falownika.

STALL TIME
Czas po którym utknięcie spowoduje zatrzymanie falownika.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c
STALL TRIP







  STALL LIMIT
240
100.00
50.00
150.00
% obciąż. nominaln


  STALL TIME
241
600.0
0.1
3000.0
sekund

Opis 

Jeżeli wyznaczone obciążenie przekracza wartość STALL LIMIT przez czas dłuższy niż ustalony przez STALL TIME zatrzymanie uaktywnia się. Zegar jest resetowany zawsze gdy wyznaczone obciążenie jest niższe niż wartość STALL LIMIT.

TRIPS HISTORY (Historia  zatrzymań)

Falownik 584SV wyposażony jest  w zawansowane i elastyczne procedury zatrzymań obsługujące  monitoring 

stanów falownika, silnika i obciążenia.

Własności:

·
Monitoring sprzętowy stopnia mocy

·
Możliwość użycia zatrzymań w stanach niekrytycznych.

·
Zapis przyczyn ostatnich dziesięciu zatrzymań.

Obraz  konfiguracyjny bloku
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TRIPS HISTORY

TRIP 2 [501] -NO TRIP

TRIP 4 [503] -NO TRIP

TRIP 3 [502] -NO TRIP

TRIP 1 (NEWEST) [500] -NO TRIP

TRIP 5 [504] -NO TRIP

TRIP 6 [505] -NO TRIP

TRIP 10 (OLDEST) [509] -NO TRIP

TRIP 7 [506] -NO TRIP

TRIP 8 [507] -NO TRIP

TRIP 9 [508] -NO TRIP


Parametry

FIRST TRIP
Od chwili wystąpienia zatrzymania do chwili zresetowania parametr wskazuje jego przyczynę. Jeżeli występuje kilka przyczyn parametr zachowuje informację o pierwszej.

Jeżeli nastąpi zatrzymanie a następnie jego przyczyna ustanie parametr wskazuje przyczynę aż do zresetowania. (przez pulpit operatorski, łącze szeregowe lub zdalnie przez wejście cyfrowe). Zresetowanie falownika bez ustania przyczyny wartość parametru nie ulega zmianie. Jeżeli zatrzymanie zostanie zresetowane, a występuje inna przyczyna zatrzymania to wartość parametru zmienia się zgodnie z tą drugą przyczyną.

Jeżeli nie to parametr FIRST TRIP przyjmuje wartość „NO TRIP”.

Patrz poniżej na możliwe wartości Parametrów.

ACTIVE TRIPS
Wskazuje aktualne przyczyny zatrzymania. Jest to kodowana reprezentacja stanu napędu. Patrz poniżej na opis sposobu formowania wartości parametru.

WARNINGS
Wskazuje jakie stany mogą spowodować zatrzymanie. Jest to kodowana reprezentacja stanu ostrzeżeń. Patrz poniżej na opis sposobu formowania wartości parametru.

DISABLED TRIPS
Wskazuje które zatrzymania zostały wyłączone.  Nie wszystkie zatrzymania mogą być wyłączone.  Matryca DISABLED TRIPS jest ignorowana w przypadku zatrzymań które nie mogą być wyłączone.

FILTER LIMIT
Ograniczenie używane do filtrowania zatrzymań  under-volts (za niskie napięcie) i over-volts  (za wysokie napięcie) .

FILT DECAY RATE
Stała czasowa zaniku filtra do filtrowania zatrzymań  under-volts (za niskie napięcie) i over-volts  (za wysokie napięcie) .

TRIP 1 (NEWEST)
Zapis ostatnich zatrzymań które spowodowały zatrzymanie falownika.

TRIP 2


TRIP 3


TRIP 4


TRIP 5


TRIP 6


TRIP 7


TRIP 8


TRIP 9


TRIP 10 (OLDEST)
Zapis ostatnich zatrzymań które spowodowały zatrzymanie falownika.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna
Min
Max

b
TRIPS





b
TRIPS STATUS






  FIRST TRIP
6
NO TRIP




  ACTIVE TRIPS
4
0000



a
  WARNINGS
5
0000




  DISABLED TRIPS
231
0600



e
FILTER LIMIT
232
5
0
254

e
FILT DECAY RATE
233
10
0
255

b
TRIPS HISTORY






  TRIP 1 (NEWEST)
373
NO TRIP




  TRIP 2
374
NO TRIP




  TRIP 3
375
NO TRIP




  TRIP 4
376
NO TRIP




  TRIP 5
377
NO TRIP




  TRIP 6
378
NO TRIP




  TRIP 7
379
NO TRIP




  TRIP 8
380
NO TRIP




  TRIP 9
381
NO TRIP




  TRIP 10 (OLDEST)
382
NO TRIP



Opis

Poniższa tabela pokazuje wartości jakie mogą przyjmować parametry FIRST TRIP  i  TRIPS HISTORY. 

Tabela wskazuje również które zatrzymania mogą być wyłączone.

Nazwa zatrzymania
Wartość widoczna na łączu komunikacyjnym
Możliwość wyłączenia

NO TRIP
0
n/a

LINK OVERVOLTS
1
Ignorowana

LINK UNDERVOLT
2
Ignorowana

OVERCURRENT
3
Ignorowana

HEATSINK TEMP
4
Ignorowana

EXTERNAL TRIP
5
Może być wyłączony

INPUT 1 BREAK
6
Może być wyłączony

INPUT 2 BREAK
7
Może być wyłączony

MOTOR STALLED
8
Może być wyłączony

I * T TRIP
9
Ignorowana

BRAKE RESISTOR
10
Może być wyłączony

BRAKE SWITCH
11
Może być wyłączony

OP STATION
12
Może być wyłączony

TRIP CONFIG
16
Ignorowana

STACK TRIP
17
Ignorowana

 Reprezentacja Zatrzymań

Parametry  ACTIVE TRIPS (aktywne zatrzymania), WARNINGS (Ostrzeżenia) i DISABLED TRIPS (zatrzymania wyłączone) używają czterocyfrowych hexadecymalnych liczb w celu opisania indywidualnych zatrzymań. Każde zatrzymanie przypisano odpowiedni liczbie.


Zatrzymanie
Kod zatrzymania



Cyfra 4
Cyfra 3
Cyfra 2
Cyfra 1

PRZEKROCZENIE NAPIĘCIA 
LINK OVERVOLTS



1

ZA NISKIE NAPIĘCIE
LINK UNDERVOLT



2

PRZEKROCZENIE  PRĄDU
OVERCURRENT



4

PRZEKROCZ.TEMPER.RADIATORA
HEATSINK TEMP



8

ZATRZYMANIE ZEWNĘTRZNE
EXTERNAL TRIP


1


ZANIK SYGNAŁU ANALOGOW  1
INPUT 1 BREAK


2


ZANIK SYGNAŁU ANALOGOW  2
INPUT 2 BREAK


4


UTKNIĘCIE SILNIKA
MOTOR STALLED


8


ZATRZYMANIE PRZECIĄŻENIOWE
I * T TRIP

1



OPORNIK HAMUJĄCY
BRAKE RESISTOR

2



WŁĄCZNIK HAMULCA DYNAMICZ
BRAKE SWITCH

4



PULPIT OPERATORSKI
OP STATION

8




Nie używane 
1





Nie używane 
2





Nie używane
4





Inne zatrzymania
8




Np.  ACTIVE TRIPS wartość  0108 składa się z  “1” na pozycji  3 i 8 na pozycji 1. Odpowiada to zatrzymaniu  I*T TRIP oraz zatrzymaniu HEATSINK TRIP.

Jak widać jeżeli należy wykazać więcej niż jedno zatrzymanie w tym samym czasie wtedy kody zatrzymań są do siebie po prostu dodawane w celu utworzenia. Kodu sumarycznego. W każdej cyfrze wartości 10 do 15 są wyrażane jako  A do F

Cyfra dziesietna
Zapis

10
A

11
B

12
C

13
D

14
E

15
F

Np. jeżeli parametr ACTIVE TRIPS wynosi 01A8 wtedy  “1” na pozycji 3,  “8” oraz  “2” na pozycji 2, (8+2 = 10, zapisane jako A), oraz  “8” na pozycji  1. Oznacz to zatrzymania I*T TRIP, MOTOR STALLED,  INPUT 1 BREAK and HEATSINK TEMP, (jest to sytuacja mało prawdopodobna).

Zauważ że pierwsze z tych zatrzymań opisane zostanie komunikatem na wyświetlaczu. Nie ma wtedy potrzeby odczytywać wartości liczby heksadecymalnej.

Vector Fluxing (wzbudzenie wektorowe)

Blok wzbudzenia wektorowego pozwala użytkownikowi na uaktywnienie trybu wzbudzania wektorowego i wprowadzenia informacji na temat zasilanego silnika. Po uaktywnieniu tradycyjne wzbudzanie zostaje wyłączone i realizowana jest kompensacja poślizgu w zależności od obciążenia.

Własności:

·
Wysoki moment przy małej predkości  (około  150% przy nastawie 1Hz ).

·
Dobra stabilizacja predkości pod zmiennym obciążeniem (automatyczna kompensacja poślizgu).

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image45.wmf]VECTOR FLUXING

FALSE- [118] ENABLE          -

VECTOR FLUXING

*

*

220.0V- [122] SUPPLY VOLTAGE  -

*

*

DELTA- [122] MOTOR CONNECTION-

*

*

12.60 OHMS- [122] STATOR RES      -

*

*

56.9mH- [122] LEAKAGE INDUC   -

*

*

626.0mH- [122] MUTUAL INDUC    -

250ms- [122] VECTOR FILTER TC-


* Fabrycznie ustawione wartości odpowiadają 4 biegunowemu silnikowi o mocy znamionowej równej mocy znamionowej falownika.

Parameters

ENABLE
Uaktywnia pracę wektorową. Zakres parametrów:-

·
FALSE lub

·
TRUE

SUPPLY VOLTAGE
Napięcie międzyfazowe zasilania falownika.

MOTOR CONNECTION
Parametr określający sposób połączenia uzwojeń silnika. Zakres parametrów :-

·
DELTA

·
STAR

STATOR RES
Oporność uzwojeń fazy falownika.

LEAKAGE INDUC
Induktancja uzwojeń fazy falownika.

MUTUAL INDUC
Induktancja uzwojenia fazy silnika dla prądu magnesującego.

VECTOR FILTER TC
Stała czasowa filtra sterownika wzbudzenia. Filtr wejściowy sygnału obciążenia wykorzystywany jest przez algorytm wzbudzania wektorowego.

Lista i zakres wartości parametrów 



Znac
Fabryczna  
Min.
Max.
Jedn

c
VECTOR FLUXING






c
  ENABLE
118
FALSE




c
  SUPPLY VOLTAGE
122
*
220.0
460.0
V

c
  MOTOR CONNECTION
124
*




c
  STATOR RES
119
*
0.00
100.00
Ohms

c
  LEAKAGE INDUC
120
*
0.0
1000.0
mH

c
  MUTUAL INDUC
121
*
0.0
1000.0
mH

a
  VECTOR FILTER TC
123
250
200
5000
ms

* Fabrycznie ustawione wartości odpowiadają 4 biegunowemu silnikowi o mocy znamionowej równej mocy znamionowej falownika.

Opis 


Wektorowa praca falownika bez sprzężenia zwrotnego jest metodą utrzymania stałej prędkości obrotowej przy zmiennym obciążeniu dzięki automatycznej kompensacji poślizgu.  Pozwala to na generowanie wysokiego momentu silnika przy małych prędkościach obrotowych (do 150% momentu nominalnego przy 1Hz).

Warunkiem poprawnej pracy wektorowej jest stworzenie wewnętrznego modelu matematycznego sterowanego silnika. Zastosowany model dotyczy silnika indukcyjnego. W celu uzyskania wysokich parametrów pracy napędu  do modelu wprowadzane są parametry charakterystyczne dla zasilanego silnika.

Podstawowymi parametrami silnika są:-

·
Rezystancja silnika na fazę

·
Induktancja upływnościowa silnika na fazę

·
Induktancja magnesująca ( mutual inductance) na fazę

Parametr
W. fabrycz.
Min
Max
Krótki opis

VECTOR ENABLE
FALSE


Parametr uaktywnia pracę wektorową. Wartość TRUE zapewnia automatyczną kompensację poślizgu.

NAMEPLATE RPM
1420
0
15000
Nominalna prędkość obrotowa silnika (n/min).

MOTOR POLES
4
2
12
Liczba biegunów silnika.

SUPPLY VOLTAGE
*
220
460
napięcie zasilające międzyfazowe (RMS)(V).

MOTOR CONNECTION
*


Sposób połączenia uzwojeń  STAR (gwiazda) lub  TRÓJKĄT.

STATOR RES
*
0.00
100.00
Oporność stojana na fazę (Ohms).

FIELD

-200.0
200.0
Wartość pola magnetycznego silnika  (%). 100% oznacz że silnik jest prawidłowo wzbudzony. Wartość parametru tylko do odczytu

LEAKAGE INDUC
*
0.0
1000.0
Induktancja upływu stojana silnika na fazę (mH).

MUTUAL INDUC
*
0.0
1000.0
Induktancja magnesująca (mutual) stojana silnika na fazę (mH).

*  Wartości fabryczne tych parametrów  ustawiane automatycznie  dla silnika 4 biegunowego o napięciu nominalnym i nominalnej mocy falownika.


Dostrajanie przy użyciu Obwodu Równoważnego Silnika

Szczegółowe parametry silnika mogą być uzyskane z analizy Obwodu Równoważnego Silnika dla jednej fazy. Odpowiednie informacje można uzyskać od wytwórcy silnika.
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Obwód Równoważny Silnika

Z wartości Obwodu Równoważnego Silnika można obliczyć wartości niezbędne do zaprogramowania falownika:-

STATOR RES          
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MUTUAL INDUC   
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Dostrajanie ręczne 

Jeżeli informacje na temat silnika nie są dostępne należy zastosować prostą metodę ręcznego wyznaczania wartości parametrów.

Przed przystąpieniem do procedury dostrajania należy prawidłowo ustalić parametry  wymienione w katalogu QUICK SET-UP. Istotne jest wprowadzenie wartości prądów silnika  FULL LOAD CALIB oraz NO LOAD CALIB.  FULL LOAD CALIB powinien mieć wartość podaną na tabliczce znamionowej silnika. Wartość NO LOAD CALIB powinna być odczytana podczas pracy silnika nieobciążonego z prędkością bazową dla liniowej charakterystyki U/F.

Następnie wykonać należy następujące czynności:

·
Wprowadzić nominalną wartość prędkości silnika do parametru NAMEPLATE RPM.

·
Wprowadzić liczbę biegunów silnika do MOTOR POLES.

·
Upewnić się, że  SUPPLY VOLTAGE odpowiada rzeczywistej wartości napięcia zasilającego.

·
Upewnić się, że wewnętrzne połączenia uzwojeń silnika są zgodne z wartością  MOTOR CONNECTION.

·
Ustawić wartość parametru  VECTOR ENABLE  na  TRUE i uruchomić silnik nie obciążony z prędkością  5Hz.   Ustalić wartość parametru STATOR RES tak aby wartość parametru  FIELD (diagnostyczny) wynosiła 70do 80%.

·
Ustawić wartość LEAKAGE INDUC na  zero i uruchomić silnik przy 50Hz bez obciążenia. Ustalić wartość parametru MUTUAL INDUC tak aby  wartość parametru FIELD (diagnostyczny) wynosiła około  100%.

·
Odczytać ustaloną w ten sposób wartość parametru MUTUAL INDUC. 

       20% tej wartości wprowadzić jako wartość parametru  LEAKAGE INDUC,


 80% tej wartości wprowadzić jako wartość parametru  MUTUAL INDUC.

·
Zapamiętać wartości parametrów.

W niektórych przypadkach procedurę należy powtarzać do momentu gdy zmiany wartości wyznaczanych parametrów będą niewielkie.


Trudności w dostrajaniu

Parametrem krytycznym dla pracy z małymi prędkościami jest oporność stojana (parametr STATOR RES). Ustawienie zbyt niskiej wartości tego parametru daje zbyt mały moment. Wartość zbyt wysoka może prowadzić do przekroczenia ograniczenia prądowego. Jeśli takie zjawisko wystąpi falownik nie będzie w stanie zwiększyć prędkości. Zmniejszenie wartości parametru  STATOR RES powinno problem wyeliminować.

ZERO SPEED (PRĘDKOŚĆ zerowa)

Blok prędkości zerowej (ZERO SPEED)  używany jest do wykrywania  stanu w którym prędkość silnika jest zerowa lub bliska zeru. Użytkownik może ustalić zarówno poziom zerowy jak i obszar zerowy.

Obraz  konfiguracyjny bloku


[image: image50.wmf]ZERO SPEED

0.00%- [358] SPEED INPUT     -

OUTPUT [360] -

ZERO SPEED

0.50%- [357] ZERO SPD. LEVEL -

0.00%- [359] WINDOW          -


Parametry

SPEED INPUT
Prędkość pomierzona.

ZERO SPD. LEVEL
Poziom prędkości zerowej.

WINDOW
Obszar wokół  Zero Speed Level uważany za prędkość Zerową. 

OUTPUT
ma wartość TRUE dla prędkości Zero.

Lista i zakres wartości parametrów



Znac
Fabryczna 
Min.
Max.
Jedn

c


ZERO SPEED







SPEED INPUT
 358
0.00
-300.00
300.00
%


ZERO SPD. LEVEL
 357
0.50
0.0
100.00
%


WINDOW
 359
10.0
0.0
300.0
%


OUTPUT
 329



FALSE lub TRUE

Opis

OUTPUT  jest  TRUE  jeżeli:

(ABS(SPEED INPUT) - ZERO SPD. LEVEL) <= WINDOW 

DTR 584SV

application programming
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Prop. z ograniczeniem. dolnym
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TYPE







OUTPUT







ABS







VALUE
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OFFSET







SCALE







X
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I MAGNITUDE % [ 66] -0.0%







I MAGNITUDE A [ 67] -0.0 AMPS







I MAGNETISING % [ 68] -0.0% 







I MAGNETISING A [ 69] -0.0 AMPS







I TORQUE % [ 70] -0.0%







I TORQUE A [ 71] -0.0 AMPS







LOAD %[ 72] -0.0%







FIELD %[ 73] -0.0%







CURRENT FEEDBACK







	((4.0 AMPS- [ 64] FULL LOAD CALIB -   







CURRENT FEEDBACK







	((3.4 AMPS- [ 65] NO LOAD CALIB   -







CURRENT FEEDBACK
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Jog







Speed







Start







Jog Ref







Direction







-Jog Ref
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Speed







No load
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Rated
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Stack enable / o/p contactor		







Ready		







Stop ramp enable







Run FWD







Total speed ref







Ramp o/p at 0







Stop ramp at 0







Zwłoka Stop 







Trims
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	*zależne od Kodu Produktu







FLUXING







	LINEAR LAW- [104] V/F SHAPE       -







FLUXING







	100.00%- [105] V/F SCALE       -







	(50.0Hz- [106] BASE FREQUENCY  -







	100.00%- [112] BASE VOLTS      -







	120Hz- [113] LIMIT FREQUENCY -







	6.00 %- [107] FIXED BOOST     -







	0.00 %- [108] AUTO BOOST      -







	250ms- [109] FLUX FILTER TC  -







	500ms- [110] REFLUX TIME     -







	500ms- [111] DEFLUX TIME     -
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I*t TIME







Czas







Threshold







Upper limit







Przykład prądu powodującego zatrzymanie.







Pole określające jak długo prąd może być za wysoki .







Prąd
















_915597307.doc
���������



DC LINK VOLTS [ 75] -0.0 VOLTS







BRAKING [ 81] -FALSE







	25- [ 79] 1SEC OVER RATING-







	0.100KW- [ 78] BRAKE POWER     -







	100 OHMS- [ 77] BRAKE RESISTANCE-







DYNAMIC BREAKING







DYNAMIC BRAKING







	TRUE- [ 80] ENABLE          -
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ANOUT







ANOUT 1 (5)







	0.00%- [ 45] VALUE           -







	100.00%- [ 46] SCALE           -







	0.00%- [ 47] OFFSET          -







	TRUE- [ 48] ABS             -







	0 to 10V- [ 49] TYPE            -
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INPUT LOSS LEVEL







TYPE







BREAK VALUE







BREAK ENABLE







OFFSET







SCALING







RAW INPUT







BREAK







VALUE







+







X
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VALUE [ 16] -0.00%







BREAK [ 18] -FALSE







ANIN







	0.00%- [ 17] BREAK VALUE     -







ANIN 1 (2)







	100.00%- [ 14] SCALE           -







	0.00%- [ 15] OFFSET          -







	0 to 10V- [ 13] TYPE            -







	FALSE- [ 12] BREAK ENABLE    -
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DC LINK VOLTS







BRAKE RESISTOR







BRAKE SWITCH







DC LINK VOLTS







BRAKE RESISTOR







BRAKE SWITCH
















