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2Uwagi

2.1Uwagi ogblne

PRZECZYTAJ UWAZNIE INSTRUKCJE PRZED ZALACZENIEM JEDNOSTKI NAPEDOWEJ PL/X

Kontroler napedu silnika PL/X jest otwarg rama komponentow dla uzycia w odpowiednim zatgczniku.

Naped z procesorem sterujagcym jest wazna czescia w tworzeniu dobr dla naszego spoteczenstwa o lepszej jakosci
i cenie,ale musza one by¢ wtasciwie zaprojektowane ,zainsalowane i uzytkowane by byty BEZPIECZNE.
Pamietaj,ze sprzet ktorego bedziesz uzywat wprowadza...

Wysokie napigcie

Obiekt o duzym momencie obrotowym z duza nagromadzona energia

Ciezkie komponenty

Twoje dziatanie moze wymagac uzycia...

UWAGA

Niebezpiecznych materiatow 7 AGROZENIE PORAZENIEM

Drogiego wyposazenia i sprzetu
Interaktywnych komponetow

Twoim najwazniejszym zadaniem jest zapewnienie BEZPIECZNSTWA, ktére osiagasz, gdy twoj system jest
projektowany, instalowany i obstugiwany przez wykwalifikowany personel.

Wtasciwe szkolenie personelu jest waznym elementem dla zapewnienia BEZPIECZENSTWA i produktywnosci.

Swiadomo$¢ ZAGROZEN nie tylko zmiejsza w Twojej firmie ryzyko wypadkéw i zranien, ale polepsza jakos¢
produkcji i zmiejsza koszty.

Jesli masz jakie$ watpliwosci odnosnie swojego systemu lub procesu, poradz sie eksperta!

BEZPIECZENSTWO | ZDROWIE W PRACY

Urzadzenia elektryczne moga stanowic zagrozenie porazeniem. Uzytkownik powinien instalowac je zgodnie z
obowiazujacymi normami i dokumentami obowiazujacymi w danej firmie. Tylko wykwalifikowany personel, po
przeczytaniu instrukcji, moze instalowac i konserwowac wyposazenie.

Nota. Tres¢ tej instrukcji jest sprawdzona przed oddaniem do druku. Producenci, jednakze zastrzega sobie
prawo, by zmienic¢ zawartosc i specyfikacje produktu bez uprzedzenia. Producent nie ponosi odpowiedzialnosci
za btedy. Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za instalacje, trafnos¢ i celowos¢ zastosawania aplikacji
PL/X dla konkretnej jednostki napedu silnika.



2.2Uwagi i imstrukcje

UWAGA
Tylko wykwalifikowany personel, ktory gruntownie rozumie dziatanie osprzetu i
catego uktadu mechanicznego, moze go instalowac,dokonywac rozruchu lub
zatrzymania. W przeciwnym wypadku moze dojs¢ do wypadku lub uszkodzenia
osprzetu.Nigdy nie pracuj przy regulacji jakis czesci osprzetu bez odtaczenia go od
zrodet zasilania. Naped i silnik musza by¢ odpowiednio potaczone z uziemieniem.
Niedostosowanie sie moze spowodowac porazenie pradem

OSTRZEZENIE

Osprzet zostat sprawdzony przed dostarczeniem do Waszej firmy. Jednakze
przed instalacja i rozpoczeciem pracy upewnij sie ze nie nastapity
uszkodzenia podczas transportu, nie ma luznych czesci, sa materiaty
uszczelniajace. Ten produkt posiada stopien ochrony IPOOH. Dla pewnosci
bezpiecznego i pewnego dziatania, naped nalezy istalowa¢ w scisle
okreslonym srodowisku. Nigdy nie dokonuj sprawdzenia, przy zataczeniu
rezytora wysokonapigeciowego, bez pierwszego odtaczenia obwodu
testujacego.

WRAZLIWOSC STATYCZNA

\ Ten osprzet moze zawierac czesci wrazliwe na wytadowania
elktrostatyczne(ESD). Zwrdc na to uwage przy obstudze, instalacji i
naprawie produktu.

PONIZSZE UWAGI | INSTRUKCJE SA ZAWARTE BY UMOZLIWIC UZYTKOWNIKOWI UZYSKANIE PELEJ
EFEKTYWNOSCI | SKUTECZNIE OSTRZEC W KWESTIACH BEZPIECZENSTWA

OBSZAR APLIKACJI: Przemystowy (bez-konsumenta) "Kontrola predkosci silnika wykorzystujaca silniki DC".

INSTRUKCJA PRODUKTU: Instrukcja ma dostaczyc opisu dziatania produktu, a nie urzadzenia do ktorego produkt
jest zainstalowany.

Instrukcja ma by¢ dotepna dla personelu,ktory projektuje badz instaluje aplikacje.

RADA APLIKACJI: Aplikacje i ¢wiczenia sg dostepne na stronie Sprint Electric.




2.3 GLOWNE ZAGROZENIA
INSTALACJA: TEN PRODUKT JEST SKLASYFIKOWANY JAKO KOMPONENT | MUSI BYC UZYTY W ODPOWIEDNIEJ
OBUDOWIE

Upewnij, sie ze mechaniczne urzadzenia zabezpieczajace s takie jak rekomendowano.
Upewnij, sie ze chtodzenie powietrzem jest wtasciwe.
Upewnij, sie ze prewody sa odpowiednio zamocowane i dokrecone z odpowiednig sita.
Upewnij, sie ze kompetentna osoba przeprowadza instalacje | konserwacje produktu.
Upewnij, sie ze tabliczka znamionowa jest odpowiadajaca danemu produktowi.

ZAGROZENIE APLIKACJI: ZA ZABEZPIECZENIA ELEKTROMECHANICZNE ODPOWIADA UZYTKOWNIK
Producent nie odpowiada za zgodnos$¢ tego produktu z innym urzadzeniem lub
systemem.

Producent nie odpowiada za: przydatnosc, skutecznosc i bezpieczenstwo uzycia tego
osprzetu dla innego urzadzenia lub systemu.

Uzytkownik powinien rozwazyc¢ niektore aspekty ponizszych ocen ryzyka wystapienia zagrozenia.

Ocena zagrozenia: W przypadku btedu lub stanu nieusalonego.
1. Predkos¢ silnika moze by¢ niepoprawna. 2. Predkosc silnika moze by¢ za duza.
3. Kierunek obrotu moze by¢ niewtasciwy. 4, Silnik moze samoczynnie sie uruchomic .

We wszystkich sytuacjach uzytkownik powinien zapewni¢ odpowiedni dozor I/lub dodatkowy monitoring oraz
sytem bezpieczenstwa by zapobiec wypadkowi.

NOTA:W przypadku strat mocy produkt moze zakonczy¢ procedure, przed czym powinien zabezpieczyc
programista.

UTRZYMANIE: Konserwacja i naprawy powinne by¢ wykonywane tylko przez wykwalifikowany personel uzywajacy
zalecanych czesci (ewntualnie odestanie sprzetu do fabryki w celu naprawy). Uzycie nieodpowiednich czesci
moze stwarzac zagrozenie lub doprowadzi¢ do wypadku.

Przy wynianie produktu uzytkownik powinien zdefiniowac¢ poprawne parametry
produktu przed jego ponownym uruchomieniem.Ilnne postepowanie moze
doprawdzi¢ do zagrozenia lub wypadku.

OPAKOWANIE: Opakowanie jest tatwo palne i moze wydzieli¢ smiertelne tujace,
toksyczne opary.

WAGA: Zwrécic¢ uwage na cigzar przy przenoszeniu.

NAPRAWA: Sprawozdanie z naprawy moze by¢ udzielnone uzytnikowi jesli poda on dostateczny i doktadny opis
wady

Pamietaj, ze bez zachowania odpowiedniej ostroznosci moze dojsc¢ do porazenia pradem lub wypadku w skutek
kontaktu z wirujacymi czesciami.

IZOLACJA OCHRONNA:

1. Wszystkie dostepne czesci metalowe sa pokryte izolacja podstawowa i powinny by¢ podtaczone przez
uzytkownika do uziemienia tj. Klasa 1.

2. Osoba instalujgca odpowiada za potaczenie uziemien .

3. Wszystkie przewody syganatowe sa pokryte izolacja podstawowa i powinny by¢ podtaczone przez uzytkownika
do uziemienia (Klasa 1). Zapewnia to bezpieczne potaczenie z innym urzadzeniem niskiego napiecia, nie jest
zalecane by zaciski te podtaczac do czesci niezaizolowanym potencjale.

Konieczne jest by wszystkie powyzsze ostrzezenia zostaty przeczytane i zrozumiane



2.4 Spis mozliwych ZAGROZEN

To streszczenie jest napisane dla wygody uzytkownia. Prosze przeczytac cata instrukcje przed pierwszym
uzyciem produktu .

0V na zacisku T13 musi by¢ uzyty dla potaczen z ziemia

Zaciski T30 i T36 (0V COM) muszg by¢ potaczone, jesli nie sg wykorzystywane zewn. czujniki przegrzania.
Zobacz 3.5 Domyslne funkcje zaciskow sterowania

OSTRZEZENIE. Nie polegaj na zadnej funkcji napedu, by zapobiec dziataniu silnika, gdy personel wykonuje
konserwacje, albo gdy ostony silnika sg otwarte. Elektroniczna kontrola nie jest przyjeta przez kody
bezpieczenstwa, by by¢ jedynym sposobem wstrzymania regulatora. Zawsze odizoluj zrédto zasilania przed
praca przy napedzie, sliniku lub obcigzeniu.

Zobacz 3.5 Domyslne funkcje zaciskdw sterowania

CSTOP musi by¢ w stanie wysokim przez co najmniej 50mS zeby START przeszedt w stan wysoki.
ZOBACZ 3.5 Domyslne funkcje zaciskow sterowania

Cewka stycznika ma wysoka indukcyjnosé. Kiedy stycznik jest odtaczany moze wyprodukowaé duza energie
tworzaca tuk wewnatrz sterujacego przekaznika PL / X. To moze skroci¢ czas jego dziatania i / albo
wyprodukowaé nadmierna emisje EMC. Zapewnij, ze cewaka stycznika jest snubberowana. Sprawdz zasilacz
stycznika aby uzyskaé wiecej informacji.

Zobacz 4.2 Dziatanie stycznika gtdwnego

Istotnymi elementami sterowania stycznikiem sa.
1) Musi by¢ mozliwe, odtaczenie stycznika bez udziatu elektroniki.
2) Stycznik nie moze powodowac¢ przerwania pradu. Aby spetni¢ ta zasade :
a) PL / X nie moze probowa¢ dostarczac pradu twornika po zamknieciu sie stycznika .
b) Prad twornika musi by¢ sprowadzony do zera, przed otworzeniem sie stycznika.
3) obwod sterujacy stycznikiem musi byé kompatybilny ze wszystkimi prawdopodobnie wymaganymi
aplikacjami.
PL / X zostaty zaprojektowane, by regulwa¢ wszystkimi powyzszymi wymaganiami przy uzyciu stycznika
gtéwnego.
Zobacz 4.2 Dziatanie stycznika gtownego

To moze by¢ konieczne dla instalacji, by mie¢ dodatkowy, zewnetrzny system odbierania energii od
gtownego stycznika. W tym przypadku zaleca sie, by zacisk CSTOP byt otworzony przez 100mS zanim
otworzy sie gtowny stycznik. Niemoznos¢ uzyskania tego moze spowodowac uszkodzenie.

Nota. Jesli gtowny stycznik ma opdznienie wytaczenia wieksze niz 75mS, wtedy konieczne jest podjecie
dziatan by op6zni¢ wyzwolenia pradu twornika, do czasu az gtowny stycznik sie zamknie.

1) Umies$¢ pomocniczy zestyk (normalnie otwarty) z gtownym stycznikiem, szeregowo z wejsciem RUN T31.
2) Uzyj alternatywnej metody instalacji stycznika pokazanej w 4.3.2.

Zobacz 4.2 Dziatanie stycznika gtdwnego

Twornik musi by¢ taczony z odlegtymi zaciskami T41 i T43. To zapewnia, ze PL / X moze zmierzy¢ napiecie
twornika nawet kiedy stycznik jest otwarty. Niebezpieczne jest wykorzystywanie stycznika DC, gdyz uktad
ostabiania wzbudzenia jest rowniez podtaczony do zaciskow T41 i T43 do twornika silnika.

Zobacz 4.3.3 Stycznik gtowny odcinajacy twornik DC

Jest tu spis istotnych parametrow ktére musza by¢ sprawdzone przed przystapieniem do zataczenia silnika.
Musisz by¢ pewien, ze kazdy z nich zostanie odznaczony. Niezastosowie sie do tych wskazowek moze spowodowac
niewtasciwe dziatanie lub zniszczenie napedu i/lub instalacji oraz uniewaznienie gwaracji.

Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Wszystkie zewnetrzne bezpieczniki powinny byc wtascie dobrane pod wzgtedem wartosci, jak i typu.
Warto$¢ It musi by¢ mniejsza niz okreslona w tabeli wartosci.
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Sprawdz czy 3 fazy pomocniczego zasilania EL1/2/3 odpowiada fazom zasilania gtébwnego L1/2/3 i czy
kontrola zasilania jednej fazy w oparciu o T52/53 jest poprawna.
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem



Odtacz naped dla testow instalacji uzywajacej ’’megger”- przenosne urzadzenie stuzace do pomiaru
rezystancji izolacji.(Zaciski sterowania sa wtaczone do sieci).
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Jesli obcigzenie odzyskowe i hamowanie odzyskowe jest wtaczone, zaleca sie zastosowanie bezpicznikow
DC potaczonych szeregowo z twornikiem silnika o odpowieniej wartoéci znamionowej i catce I’t.
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Ochrona potaczen uziemiajacych musi by¢ zrobiona do kontroli zerowego napiecia na zacisku T13, dla
upewnienia sie, ze do instalacji zostato zastosowane wymagania 1 klasy ochronnosci.
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Awaryjne zatrzymnie i procedury bezpieczenstwa (wraz z miejscowym i zdalnym sitownikiem) musza byc¢
sprawdzone przed ponownym podaniem napiecia na silnik.
Zobacz 4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Jesli nie chcesz zapamigtac zmian, wytacz zasilanie nie zapisujac wczesniej parametrow.
Zobacz 5.1.2 ZAPISANIE PARAMETROW.

Czasem jest przydatne przywrocenie elementowi wartosci domyslnej. N.p proba konfiguracji moze sie nie udac |
tatwiej jest rozpoczac prace od poczatku. Jesli wcisniemy wszystkie 4 klawisze podczas aplikacji przy zataczonym
zasilaniu, wtedy naped automatycznie wyswietli parametry i sprzezenia. (Oprocz tego mozemy nastawi¢ w menu
KALIBRACJI, 100-% napiecie wyjscia wzbudzenia, 680-obcigzenie [ohm], te nastawy umozliwia przywrécenie
poprzedniej kalibracji, by uniknac przypadkowej de-kalibracji przy zaniku zasilania). Wartosci parametru nie
beda utracone, jesli zachowamy je poleceniem ZACHOWAJ PARAMETRT. Aby wrocic do ostatnio zapisanych
wartosci zapasowych, wytaczamy zasilanie bez zachowywania parametrow.

Haslo 0000 dokonuje resetu.

Zobacz takze 11.2 WYSWIETLANIE FUNKCJI/KONTROLA HAStA

Zobacz takze 13.13.2 DANE NAPEDU/wybor strony -szczegoty 2 | 3 przyciskowych resetow i zataczanie
komunikatow

Zobacz 5.1.3 PRZYWRACANIA PARAMETROW DOMYSLNYCH.

Jesli ZADANY MAKSYMALNY RPM bedzie wigkszy niz ZNAMIONOWA RPM wtedy nalezy wprowadzi¢ ostabienie
wzbudzenia w ZMIANA PARAMETROW/STEROWANIE WZBUDZENIEM menu. Musisz jednakze zweryfikowaé, czy
silnik z obciazeniem ma predkos¢ wieksza niz znamionowa. Btedne okreslenie moze spowodowac powazne
zniszczenia. Jesli jednakze zadany maksymalny rpm jest mniejszy niz znamionowy, wtedy nalezy zwroci¢ uwage
na nagrzewanie sie twornika przy petnym momencie obrotowym. Gdy bedzie to konieczne uzyj wentylatora
Zobacz 6.1.6 KALIBROWANIA /Zadany maksymalny rpm PIN 6 SZYBKI START.

OSTRZEZENIE. Nie uzywaj sprzezenia AVF z trybem ostabiania wzbudzenia Zobacz 6.9.6 STEROWANIE
WZBUDZENIEM/ MENU OSLABIANIA WZBUDZENIA dla notatki o AVF / komunikat ostabiania wzbudzenia.
Sprzezenie AVF zawiera wiecej tszumow niz sprzezenie od tacho. Moze by¢ konieczne wygtadzenie sygnatu, by
zmniejszy¢ potrzebne wzmocnienie petli sterowania pradu z AVF

Zobacz 6.7.4 STEROWANIE SZYBKOSCIA / wzmocnienie proporcjonalne predkosci PIN 71.

Zobacz 6.1.9 KALIBRacja/ tryb sprzezenia predkosci PIN9 SZYBKI START.

Kiedy naped jest uruchamiany pierwszy raz zaleca sie by na poczatku uzywac trybu AVF. To pozwala na
sprawdzenie innych sprzezen predkosci dla poprawnych wyjsé, co zwieksza bezpieczenstwo sterowania Dla
uktadow ze stycznikami DC, uzyc¢ zaciskow T41 i T43 dla zdalnego AVF.

Zobacz 6.1.9 KALIBRacja/ tryb sprzezenia predkosci PIN9 SZYBKI START.

Okresy sterowania petla pradu. Jesli zmienisz napiecie zasilania, kalibracje pradu lub typ silnika, nalezy
skorygowa¢ wartosci pinow 93/94/95 (Albo przez uzywanie funkcji AUTOSTROJENIE lub recznie).

Zobacz 6.8.9 STEROWANIE PRADEM / Wtaczenie auto strojenia PIN 92

Zobacz 6.8.12.1 Reczne ustawienia okresu sterowania petla pradowa

Ostrzezenie: Zmiana zwrotu wzbudzenia albo roztaczenie.

Z powodu wysokiej indukcyjnosci wzbudzenia silnika, moze zajac kilka sekund by sprawdzi¢ prad wzbudzenia do
zera po tym jak wyjscie wzbudzenia zostanie zatrzymane przez PL / X. Nie otwieraj obwodu wzbudzenia zanim
prad wzbudzenia nie osiagnie zera. )

Zobacz, jak 6.9 PARAMETROW ZMIANA PARAMETROW /STEROWANIE WZBUDZENIEM



OSTRZEZENIE. Gdy uzywamy ostabienia wzbudzenia i stycznika DC ,twornik silnika musi byc potaczony do
odlegtego AV przez czute zaciskiT41 i T43. Niezastosowanie sie moze spowodowac przeskoczenie iskry na
komutatorze ,poniewaz sprzezenieAVF zanika gdy stycznik jest otwarty

Zobacz 6.9.6 STEROWANIE WZBUDZENIEM/MENU OSLABIANIA WZBUDZENIA

OSTRZEZENIE. Wszystkie te alarmy sa wygenerowane przez elektronike potprzewodnika. Miejscowe kody
bezpieczenstwa moga generowac elektro-mechaniczne alarmy systemu Wszystkie alarmy musza zosta¢
przetestowany przed uzyciem aplikacji. Dostawcy i producenci PL / X nie sa odpowiedzialni za systemy
bezpieczenstwa

Zobacz 8.1 Menu alarméw napedu silnika

OSTRZEZENIE. Ochrona sprzezenia zwrotnego w trybie ostabiania wzbudzenia jest ograniczone tylko przez
catkowite sprzezenie.Jest tak, poniewaz szybkos¢ / AVF relacja nie jest utrzymana w trybie ostabiania
wzbudzenia. Dla jednostronnego sprzezenia silnik moze osiagna¢ nadmierna predkos¢.Gdy wzbudzenie
zostanie catkowice ostabione do minimalnego poziomu,dojdzie do przeciazenie napieciowe twornika To
moze sie tylko zdarzy¢ dla zbyt wielkiej szybkosci.Dlatego zaleca sie mechaniczne hamulce

Zobacz 6.9.6.8 MENU OSLABIANIA WZBUDZENIA / Min prad wzbudzenia % PIN110.

| 8.1.1 ALARMY NAPEDU SILNIKA /zataczenie komunikatow sprzezenia predkosci PIN 171.

OSTRZEZENIE. Dla pradéw wzbudzenia, mniejszych niz 25% wartosci znamionowej, prég alarmu moze by¢
zbyt nisko, by zosta¢ wywotany. Alarm musi zostac¢ przetestowany. Aby pokona¢ ten problem, 4)Znamionowy
PRAD WZBUDZENIA musi by¢ ustawiony na poziomie wysokim 114) zdany prad na niski p. To podniesie prog
alarmu.

N.p Ustawienie 4)znamionowego pradu na podwaéjny prad silnika 114) prad zadany od O do 50.00 %.

Zobacz 8.1.3 ALARMY NAPEDU SILNIKA/ wt strat wzbudzenia PIN 173

Po wiadomosci naruszenia zgodnosci danych. Sprawdz parametry kalibracji i dane napedu
Zobacz 9.1.1 WIADOMOSCI autotestu / naruszenia zgodnosci danych.

Ostrzezenie! 24V na pinie 2 moze zniszczy¢ twoj PC albo inne urzadzenie. W razie watliposci nie tacz
Transmicja danych moze sie odby¢ z kazdego portu Zobacz 10.1.1 RS232 PORT1 / uktady stykow.

Ogolne OSTRZEZENIE zmiany parametrow. Sprawdz parametry KALIBRACJI.

Zobacz, 10.2 RS232 PORT1 / UKLAD STYKOW.

110.2.3.3. WYMIANA PARAMETRU / TRANNSEF MIEDZY JEDNOSTKAMI

OSTRZEZENIE. Wszystkie jednostki musza byé zabezpieczone poprawnie dobranymi bezpiecznikami. Bledy
w wykonaniu uniewazniajg gwarancje.

Zobacz14.3 Wartosci znamionowe bezpiecznikow.

INSTRUKCJE INSTALACJI. BARDZO WAZNE. Przeczytaj wszystkie ostrzezenia w 14.9

OSTRZEZENIE Zabezpieczajace uziemienie zawsze ma pierwszenstwo nad uziemieniem EMC
Zobacz 14.11.2 Wytyczne uziemienia i ekranowania

Zobacz14.11.4Wytyczne dla uzywania filtrow

IMPORTANT SAFETY WARNINGS

The AC supply filters must The drive and AC filter must only be The AC supply filter contains high
not he used on supplies that used with a permanent earth voltage capacitors and should not be
are un-balanced or float with connection. No plugs/sockets are touched for a period of 20 seconds after

DANGER respect to earth allowed in the AC supply the removal of the AC supply
ELECTRIC SHOCK RISK

5$14.11.4Wytyczne dla uzywania filtrow



3. Wprowadzenie i dane techniczne.

3 Wprowadzenie i dane techniczne
3.1 Wprowadzenie
3.2  Zasada dziatania
3.2.1 Uzyteczne wiadomosci o PL/X
3.2.2  Wskazowki dla korzystania z instrukcji
3.3  Dane techniczne
3.3.1 Hamowanie odzyskowe z modelami PL
3.3.2 Napiecie zasilania wymagane dla wszystkich modeli
3.3.3  Zaciski sterowania specyfikacja elektryczna
3.4  Przeglad zaciskéw sterowania.
3.4.1 Ogodlne wymagania
3.4.2 Wejscia i wyjscia cyfrowe
3.4.3 Wejscia analogowe
3.4.4 Wejscie analogowego tachogeneratora
3.4.5 Piny sygnatéow testowych
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3.1 Wprowadzenie

Naped silnika prgdu statego PL/X DC wykorzystuje zamknietg petle regulacji pradem twornika i sprzezenie
zwrotne napigcia, aby uzyskac precyzyjne sterowanie momentem i predkoscig. Element ten kontroluje rowniez
wzbudzenie silnika. Parametry petli regulacji sg programowalne przez uzytkownika, duza liczba wejs¢ i wyjs¢
umozliwia wykonanie skomplikowanych proceséw sterowania. Seria wyposazona w 3 warianty kazdy z 2 i 4
éwiartkowym modelem. Wybrane 2 éwiartkowe modele oferujg hamowanie odzyskowe.

Jednostka jest bardzo kompaktowa. Oszczednos$ci w przestrzeni panelu i kosztach obudowy mogg by¢ znaczace.

Programowanie jednostki jest zaprojektowane w prosty sposob. Duzy podswietlany wyswietlacz alfanumeryczny
kieruje uzytkownika przez przyjazng strukture menu do wyboru opcji i zmiany parametru. Wbudowane w aplikacje
bloki oprogramowania mogg by¢ tgczone w wymagany sposéb. Wszechstronne monitorowanie awarii oraz
komunikacja szeregowa pozwalajg na programowanie i zdalng diagnostyke. Wszystkie modele, zawierajgce
bezpieczniki, filtry i dtawiki sieciowe sg rzeczami seryjnymi.

3.2 Zasada dziatania.

Zadawanie Wzm. Wzm Obwad firing
predkosci uchybu uchybu _> circuit i mostek
predkosci pradu 3-faz. wej AC,
wvi DC.
Sprzezenie Sprzezenie
zwrotne Syanaly reprezentuja zwrotne
Zewn petla predkosci zadany prad twornika pradu
predkosci ‘

<| Tacho
Wewn petla pradu

Rysunek przedstawia schemat ukfadu sterowana napedu. 3 — fazowy mostek tyrystorowy jest prostownikiem,
dostarczajgcym energie elektryczng do twornika silnika. Prad twornika (i réwniez moment silnika) jest
doprowadzany sprzezeniem zwrotnym do wewnetrznej petli regulacji. Nastepnie jest porownywany z warto$cig
zadang pradu. Uchyb pradu jest tak wzmacniany, aby wartos¢ pradu ze sprzezenia zwrotnego zgadzata sie z
warto$cig zadawang. Wewnetrzna petla monitoruje prad twornika, dostarczajgc w miare potrzeby wiecej lub mniej
pradu.

Zewnetrzna petla predkosci pracuje na tej samej zasadzie jak wewnetrzna petla pradu, ale uzywa innych
parametrow. W powyzszym przyktadzie, zapotrzebowanie jest dostarczone przez uzytkownika w formie zadawania
predkosci, a sprzezenie zwrotne predkosci jest dostarczane z tachometru. Po wykryciu uchybu, jest on
przekazywany jako nowa warto$¢ zadana pradu. Ta nastawa zapewnia odpowiednig warto$¢ pragdu (oraz momentu)
aby zmniejszy¢ btad predkosci do zera. Nowy poziom zadany jest przekazywany do wewnetrznej petli pradu, ktéra
podporzgdkowuje sie tak szybko jak to mozliwe.

Caly proces jest wykonywany na ciggtej podstawie dajgcej doskonatg doktadnos¢ predkosci i duzg dynamike. W
typowych systemach, wykorzystywane sg metody numeryczne moggce sprosta¢ wymaganiom interfejsu. Dlatego
tez, seria PL / X charakteryzuje sie bogactwem elementéw, aby przynies¢ korzysé¢ uzytkownikowi

Dostepny jest zakres standardowych blokéw aplikacji, z przyjaznym uzytkownikowi udogodnieniem konfigurac;ji,
ktére pokazuje opis wybranych punktéw potgczeh. Menu programowania jest przeznaczone do szybkiego dostepu
do wybranych parametréw uzywajgc 4 przyciskow i duzego podswietlanego wyswietlacza alfanumerycznego.
Dostepna jest duza liczba ustug monitorowania, aby umozliwi¢ pokaz wszystkich punktéw w bloku.

Jednostka jest wyposazona w PILOT PL, doskonata, okienkowa konfiguracje i narzedzie monitorowania.
(Uwaga. Jest dostepne takze PLA, z blokami aplikacji, modutami I/0 i ustugami komunikacyjnymi).



3.2.1Uzyteczne wiadomosci o PL/X

1) Jednostka jest dostarczana z wbudowanymi domysinie danymi, ktére bedg odpowiednie dla wiekszosci aplikaciji,
ale mogg by¢ przeprogramowane przez uzytkownika. Moze by¢ przechowywanych do 3 ustawien urzgdzenia.

2) Domyslne dane mogg zosta¢ przywrdcone przez przytrzymanie wszystkich 4 przyciskéw i dostarczenie zasilania,
ale wartosci kalibrowane zwigzane z silnikiem pozostajg niezmienione. Patrz 5.1.3 i 13.13.2

3) Dostepnych jest 700 programowalnych parametréw, lecz tylko czes$¢ z nich bedzie potrzebna dla wiekszosci
uzytkownikow.

4) Wewnetrzne potgczenia miedzy blokami i parametrami mogg byc¢ tatwo zmienione, dostosowujgc sie do aplikaciji.
5) Wszystkie parametry majg unikalny numer identyfikacyjny zwany PIN (Parameter Identification Number)

6) Jesli parametry sg zmienione przez uzytkownika, stajg sie natychmiastowo efektywne. Jednakze zmiany bedg
stracone, jezeli zasilanie bedzie usuniete prze zapisaniem parametrow.

7) Wiekszos¢ parametrow moze zosta¢ dostosowanych podczas dziatania napedu. Jezeli to jest nie rozsgdna
zmiana, jednostka zazgda zatrzymania.

8) Dostepny jest wbudowany ,miernik”, ktéry pozwala monitorowa¢ wszystkie istotne wejscia i wyjscia, wigczajgc
zasilanie, w jednostkach inzynierskich i procentach. Sg tez domysine % diagnostyczne okna podsumowan.

9) Duzy wybdér wejsé i wyjs¢ do dziatania w typowych systemach.

10) Dane napedu sg przechowywane w pojedynczej pamieci, ktéra moze wykorzystana w innej jednostce w razie
uszkodzenia. Patrz 10.2.3.3. WYMIANA PARAMETROW / Transfer pomiedzy jednostkami.

11) Wszystkie warto$ci parametrow napedu mogg zosta¢ wydrukowane. Parametry, ktére zostaty zmienione z
domysinej wartosci sg zaznaczone na liscie. Moga tez zosta¢ wystane do, albo odebrane od innej jednostki lub
komputera.

12) Jednostka zawiera standardowe specjalne bloki aplikacji, ktére sg normalnie wytgczone, chyba ze zostang
aktywowane przez uzytkownika (procesory sygnatowe, PID). Nie biorg one udziatu w najwazniejszej kontroli silnika,
ale mogg zostac uzyte do budowy bardziej ztozonych systemoéw bez dodatkowych kosztéw.

13) Dostepne jest udogodnienie, aby zapewni¢ bardzo szybka odpowiedz pradu dla aplikacji duzej wydajnosci.
Patrz 13. 13.3 CHARAKTER NAPEDU / Maksymalna odpowiedz prgdu PIN 678.

3.2.2Wskazéwki dla korzystania z instrukgiji.

To jest wersja instrukcji 5.14. Wersja 5.14 i wyzsze majg wszystkie funkcje opisane.
Patrz 5.1.6 Odszukanie numeru wersji software czesci . 11.5 Zdalnie wbudowany wyswietlacz napedu

1) Nie bgdz przerazony wielkoscig instrukcji. Wazne rzeczy sg przytaczane wiecej niz raz.

2) Instrukcja wyglgda obszernie, gdyz zawiera duzo rysunkéw. Na przyktad kazdy parametr jest przedstawiony wraz
z rysunkiem na wyswietlaczu, jak zobaczy to uzytkownik.

3) Kolejnosé rozdziatéw odpowiada kolejnoéci blokéw napedu

4) Kazdy parametr ma wiasny numer rozdziatu, dzieki czemu jest tatwy do znalezienia.

5) Na koncu jest tabela numerdéw PIN, ktéra odnosi sie do numeru rozdziatu dla kazdego parametru.

6) Na poczatku instrukcji dostepny jest kompletny spis tresci, podzielony na podrozdziaty. Jest tez skorowidz w
rozdziale 16.

7) Zawsze wystepujg btedy w druku oraz btedy techniczne w tak ztozonym dokumencie. Prosze poinformowac o
odnalezionych btedach. Autorzy bedg wdzigeczni za wszelkie informacije.



10

3.3Dane techniczne

Tabela warto$ci znamionowych

Maks

malne wartos$ci znamionowe watu

Model kw HP HP 100% 100% Wymiary [mm]
PL 2 ¢wiartkowy przy 460V | przy 460V | przy Prad Wzbudzen
PLX 4 ¢wiartkowy 500V twornika | ie (force vented = fv)
DC [A] [A]
WxH x D
*PL | PLX 5 5 6.6 7.5 12 8 216 x 289 x 174
*PL | PLX 10 10 13.3 15 24 8 216 x 289 x 174
*PL | PLX 15 15 20 20 36 8 216 x 289 x 174
*PL | PLX 20 20 26.6 30 51 8 216 x 289 x 174
*PL | PLX 30 30 40 40 72 8 216 x 289 x 174 fv
*PL | PLX 40 40 53.3 60 99 8 216 x 289 x 174 fv
*PL | PLX 50 50 66.6 75 123 8 216 x 289 x 174 fv
PL | PLX 65 65 90 100 155 16 216 x 378 x 218 fv
PL | PLX 85 85 115 125 205 16 216 x 378 x 218 fv
PL | PLX 115 115 155 160 270 16 216 x 378 x 218 fv
*PL | PLX 145 145 190 200 330 16 216 x 378 x 218 fv
PL | PLX 185 185 250 270 430 32 lub50 | 216 x 378 x 294 fv
*PL | PLX 225 225 300 330 530 32 lub50 | 216 x 378 x 294 fv
PL tylko 265 265 350 400 630 32 lub50 | 216 x 378 x 294 fv

3.3.1Hamowanie odzyskowe z modelami PL

* Modele oznaczone gwiazdkg: (*PL) 2-éwiartkowe modele wyposazone w elektroniczne hamowanie odzyskowe.
Patrz 6.5.2 TRYB RAMPY — STOP / Czas zatrzymania rampy.

3.3.2 Napiecie zasilania wymagane dla wszystkich modeli.

Uwaga. Zasilanie 3-faz wzbudzenia i
twornika jest doprowadzone przez
separowane zaciski i moze by¢ na
réznych poziomach. Patrz 14.9.1
Diagram uzwojenia dla zasilania 3
fazowego

Musza by¢ zgodne w fazie

Dostarczone zasilanie musi by¢ odpowiednie dla wybranego silnika

Gtéwne 3 fazy 50 — 60hz
Kazde zasilanie od 12 do 480V AC +/- 10% dla mocy twornika.

Pomocnicze 3 fazy 50 — 60hz
Kazde zasilanie od 100 do 480V AC +/- 10% dla mocy wzbudzenia.

Sterowanie 1 faza 50 — 60Hz
Kazde zasilanie od 110 do 240V AC+/- 10% 50VA. Konieczne do zasilania obwodow elektronicznych PL/X.

Modele PL/X 185/225/265 wymagajg takze 50VA 110V 50/60hz do zasilania wentylatora

ZAKRES NAPIEC WYJSCIOWYCH

Twornik PL 0do +1.2 razy zasilania AC. PLX 0 do +/- 1.2 razy zasilania AC.
Uwaga. 1.1 razy zasilanie AC wskazane gdy wahania zasilania przekraczajg —6%.
Wzbudzenie 0 do 0.9 razy zasilania AC na zaciskach pomocniczych. (EL1, EL2, EL3)

ZAKRES PRADOW WYJSCIOWYCH

Twornik 0 do 100% ciggle. 150% przez 25 sekund +/- for PLX

Wzbudzenie  programowane minimum do 100% ciggtego z alarmem btedu.

Uwaga. Jest opcja fabryczna pozwalajgca sterowac obcigzeniem o duzej indukcyjnosci przez wyjscie twornika.
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Obwody sterowania:

Sterowanie procesem:

Regulacja predkosci:

W pefni odizolowany od ukfadu zasilania.

W pei cyfrowe.

Zaawansowane Pl z w petni adaptacyjng petlg pradu dla optymalnej dynamiki.
Samostrojgca sie petla regulacji pradu wykorzystujgca algorytm ,Samostrojenie”.
Regulator predkosci Pl z czes$cig catkujgca.

Przez sprzezenie zwrotne napiecia twornika z kompensacja IR.

Przez sprzezenie zwrotne z enkodera lub analogowego tachogeneratora.

Przez kombinacje sprzezenia zwrotnego z enkodera i analogowego tachogeneratora lub
AVF.

Zakres predkosci 100 do 1 ze sprzezeniem zwrotnym z tachogeneratora.

Doktadno$¢ w stanach ustalonych:

Zabezpieczenia:

Diagnostyka:

Temperatura:

Wilgotno$¢:

Srodowisko:

Wartosci zwarciowe:

Wyjécie wzbudzenia:

Specjalne wtasciwosci:

Bloki aplikacii:

Komunikacja

0.1 % sprzezenia zwrotnego z analogowego tachogeneratora

2 % sprzezenia zwrotnego napiecia twornika

0.01% tylko enkoder, enkoder + tacho, enkoder + AVF — (z zadawaniem cyfrowym)
Maksymalna czestotliwosé enkodera 100KHz

Wstawiane urzgdzenia sieciowe. Wysoko energetyczne MOV'S.

Przetezenie (bezzwtoczne). Przetezenie 150% przez 25s.

Uszkodzenie obwodu wzbudzenia. Uszkodzenie tacho.

Przekroczenie temperatury silnika. Przekroczenie temperatury mostku tyrystoréw
Uszkodzenie “wyzwalania” tyrystorow Wykrycie zerowej predkosci.

Zastdj logiczny. Zabezpieczenie utkniecia silnika.

Przy pierwszym btedzie, automatyczne wyswietlenie i odtgczenie pamieci..
Monitorowanie diagnostyczne wszystkich parametréw w jednostkach inz. lub %.
Petne informacje diagnostyczne przez RS232 wykorzystujgc urzadzenie PL PILOT.
Stan logiczny cyfrowych 1/O oraz automatyczne domysine % okno diagnostyczne

0-50°C temperatura pracy otoczenia wewnatrz obudowy
-25C - +55C przechowywanie

Chroni¢ przed stoncem.

Zapewnic¢ suche, antykorozyjne srodowisko.

85% maksymalna wzgledna wilgotnosé.
Uwaga: - Wzgledna wilgotnos¢ jest zalezna od temperatury, niedozwolone skraplanie.

Niepalne, suche. Stopien zanieczyszczenia: 2, Kat. Instalacji: 3

Odpowiednie dla obwoddéw mogacych przesyta¢ nie wiecej niz

5000A PL/X5-30, 10,000A PL/X40-145, 18000A PL/X185-265
symetryczna wart skuteczna, 480 V AC max, gdy zabezpieczony przez
bezpieczniki klasy Ar. (Patrz tabela bezpiecznikdow)

Staty prad, state napiecie, automatyczne ostabianie

Opédznione chiodzenie po zatrzymaniu pozwalajgce na dynamiczne hamowanie

Tryb ekonomiczny by pozostawi¢ wzbudzenie na niskim poziomie by zapobiec chtodzeniu
silnika

Wejscie zasilania wzbudzenia niezalezne od wejscia zasilania twornika

Ostabianie wzbudzenia Symulator potencjometru Sprawdzanie konfliktu potgczen
Zamiana podwadjnych siln.  Orientacja obrotowa 3 strony przepisoéw instrumentéw
Narzedzie konfiguracji i monitorowania PC Rodzina przenosnych interfejséw

Gtéwne uzwojenie, 2 sumatory, Licznik serii, Zatrzask, 8 multi-funkcji, Predkosc Preset, 2
PID-y, Tolerancja parametréw, 4 komparatory, 4 przetgczniki, Zegar opdznienia, filtry.

port RS232, ANSI-X3.28-2.5-B |, Opcje Fieldbus. Profibus, Devicenet.
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3.3.3Zaciski sterowania specyfikacja elektryczna

Opis elektrycznych spec. zaciskow sterowania. Funkcja, jakg petni kazdy zacisk moze zaleze¢ od wyboru
uzytkownika. Jednostki sg dostarczane z ustawieniem domysinych funkcji zaciskow, ktore sg opisane dale;.
Chociaz funkcja zaciskow moze sie zmieniac, specyfikacja elektryczna nie.

WEJSCIA UNIWERSALNE 8 wejs¢ analogowych do 5mV +rozdzielczos¢ znaku (+/- 0.4%) ov 1
4 wejscia napieciowe +/-5/10/20/30V na wejscie ur2 2
UIP2 - UIP9 8 wejsc cyfrowych z ustawianym progiem. Odpornos¢ na szumy. uir3 3
Zabezpieczenia na przepigcie do +/-50V uiP4 4
Impedancja wej. 100K dla wej skal. przy zakresie 5 i 10V UIP5 5
Impedancja wej.50K dla wej. skal. powyzej zakresu 10V uiP6é 6
ur7 7
WYJSCIA ANALOGOWE 4 wyjscia analogowe (+/- 0.4%) uiP8 8
3 programowalne, 1 przeznaczone dla wyj. sygnatu pradu twornika ulP9 9
AOP1 AOP2 AOP3 2.5mV plus rozdzielczos¢ znaku AOP1 10
i IARM na T29 Zabezpieczenie zwarciowe do 0V. Prad wyj. +/-5mA max AOP2 11
Zakres wyjscia 0 to +/-11V. AOP3 12
WEJSCIA CYFROWE 4 wejscia cyfrowe ov 13
Stan niski ponizej 2V, Stan wysoki pow. 4V. Niska odp. na szumy DIP1 14
DIP1 - DIP4 Zabezpieczenia na przepigcia do +50V. Impedancja wej. 10K Ohm DIP2 15
DIP3 i DIP4 moga by¢ uzyte dla sygnatéw z enkodera DIP3 16
Czestotliwosé wej. enkodera do 100Khz na DIP3 i DIP4 DIP4 17
WE/WY CYFROWE 4 wej. cyfrowe. Programowane tez jako wyjscia (patrz wyj. cyfr.) DIO1 18
Stan niski ponizej 6V. Stan wysoki powyzej 16V. DIO2 19
DIO1 - DIO4 Zabezpieczenia na przepiecia do +50V. Impedancja wej. 10K Ohm DIO3 20
. Gdy uzyte jako wyj. cyfr. specyfikacja taka jak DOP1-3 DIo4 21
WYJSCIA CYFROWE 3 wyjscia (dla 4 wyjs¢ wiecej uzyj DIO1/2/3/4) DOP1 22
Zabezpieczenia zwarciowe. (Zakres 22 do 32 V dla OP wysoki) DOP2 23
DOP1 - DOP3 Zabezpieczenia na wysoka temperature i przepieciowe do +50V DOP3 24
Kazde wyjscie moze dostarczac¢ do 350mA. Razem dla wyjsc 350maA,
Specyfikacja dotyczy tez DIO1/2/3/4 gdy zaprogramowane jako wyjscia
Zacisk dla ustalonych funkcji sterowania ov 25
WEJSCIE TACH +/- 200V zakres Impedancja wej. 150K Ohm TACH 26
) +10 27
WYJSCIE ZADAWANIA  +/-10.00V, 0.5%, 10mA max. Zabezpieczenia zwarciowe do 0V. -10 28
IARM 29
PRAD TWORNIKA +/-5V wyjscie liniowe dla +/-100% pradu znamionowego modelu. THM 30
Zdolnos¢ wyjscia pradu 10mA max. Zabezpieczenia zwarciowe do OV. RUN 31
IARM Programowany Uni-polarny lub Bi-polarny tryb wyj. (tolerancja+/-5%) JOG 32
START 33
WEJSCIE TERMISTORA Termistor temperatury silnika. Gdy nieuzywany podtaczy¢ do 0V. CSTOP 34
THM OK<200 Ohm, Przegrzanie >2K Ohm. Podtaczy¢ z THM do OV +24V 35
ov 36
STYCZNIK kontrola 24V wejscia logiczne. Stan niski ponizej 6V, stan wysoki ponad 16V
Impedancja wej. 10K Ohm. Zabezpieczenie na przepiecie do +50V
RUN Naped wtaczony. Wtaczona elektronika dla petli pradu i dziatania, op6znien stycznika
JOG Wejscie wolnego biegu z programowanym dziataniem i opo6znieniem stycznika
START Start/stop. Zatacza stycznik przy zerowej predkosci.

Naped sie nie uruchomi dopdki nie zostang usuniete alarmy. Naped sie nie zrestartuje po alarmowym zadziataniu
stycznika, chyba, ze START jest wytaczony, przez co najmniej 50mS i wtaczony na nowo.

CSTOP Zatrzymanie do wartosci. Stycznik natychmiastowo (100ms). Impedancja wej. 10K Ohm.
+24V +24V wyj. dla logiki zewn. (Zakres 22 do 32 V). Zabezpieczenie zwarciowe.
Zabezpieczenie na przepiecie do +50V. Dzieli zdolnos¢ pradu w ‘Wyj. cyfrowych’ (350mA), plus ekstra jego
50mA. Catkowite dostepne maksimum 400maA.

Zaciski sterowania na nizszej ptycie zasilania 41 do 53 (NC oznacza nie potaczony) RA+ 41
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NC 42
ZDALNY AVF RA+ RA- uzyte do zdalnych czujnikow napiecia twornika RA- 43
(Uwaga, uzywajac zdalnego AVF, sygnat napiecia twornika odczytywany o 3.3% wiekszy) NC 44
CON1i CON2 Wolne od napiecia dla gtdwnego stycznika do 240V 500VA. CON1 45
Obstugiwane przez funkcje START/JOG, gdy CSTOP jest wysoki CON2 46 @) |
ZATRZASK1i 2 Wolne od napiecia, dziatajace jak CON1/2 240V 500VA. LAT1 47 @) |

LAT2 48 [@[ ]

ZIEMIA na 51 uzywana dla potaczen zasilania z ziemig EARTH 51
N 52
L i N dla zasilania 100-240V, 50 - 60Hz +/-10%, 50VA L 53

Uwaga. Zasilanie wymagane by uruchomic¢ elektronike PL/X, musi by¢ dostarczone przed uruchomieniem.

3.4 Przeglad zaciskow sterowania.

3.4.10g06Ine wymagania

Ogdlne wymagania dla urzadzen przemystowego przetwarzania oprocz wykonywania ich nieodtgcznej funkcji,
muszg wspotpracowac z zewnetrznymi systemami. Popularne wymagania stawiane sg dla 4 typow interfejsu.

Wejscia analogowe, mogace akceptowac liniowe zadawanie bi-polarne lub sygnaty sprzezenia zwrotnego.
Wyijscia analogowe moggce zapewni¢ liniowe bi-polarne sygnaty.

Wejscia cyfrowe mogace, rozpozna¢ sygnaty logiczne uzywajgc logiki 24V.

Wejscia cyfrowe dla sygnatéw z enkodera o réznych typach | amplitudach.

Wyijscia cyfrowe mogace obstugiwac 24V przekazniki, lampki, czujniki itp.

Wymagania systemowe sg rézne. Niektére wymagajg duzo jednego typu interfejsu, inne selekcji wszystkich typow.
Projektanci serii napeddéw PL / X usitowali dostarczy¢ dostateczng liczbe wszystkich typow, by sprostaé
wymaganiom. Zostato to osiggniete przez stworzenie wielu zaciskéw o podwdjnej funkcji. Mozliwosci sg jak
nastepuje.

Do 17 wejs¢ cyfrowych, 8 wejs¢ analogowych 7 wyjs¢ cyfrowych 4 wyj$¢ analogowych

Zostato to osiggniete przez umozliwienie uzywania 8 wejs¢ analogowych jako wejs¢ cyfrowych i 4 wyjs¢ cyfrowych,
ktére mogg zostaé niezaleznie zaprogramowane jako wejscia.

Wyijscia analogowe zwykle nie potrzebujg by¢ tak liczne, gdyz potgczenia w oprogramowaniu mogg zostac zrobione
przez uzytkownika. Mimo to, dostepne sa 4 wyjscia analogowe, z ktérych 3 sg programowalne. Wyjscia analogowe
sg indywidualnie zabezpieczone przed zwarciem do 0V. Jednakze, nie sg zabezpieczone dla zwar¢
réwnoczesnych.

3.4.2 Wejscia i wyjscia cyfrowe

Waznym rozwazaniem jest zdolnos¢ urzgdzen, by przetrwaé w ztych warunkach. Najczestszymi rodzajami
probleméw sg zwarcia i nadmierne napiecia dostarczane do wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych. Wszystkie wejscia i wyjscia
cyfrowe mogg wytrzymac do + 50V dostarczanych ciggle. Wszystkie wyjscia cyfrowe, wigczajgc 24V zasilanie
zostaty zaprojektowane, by wytrzymac¢ bezposrednie zwarcia do 0V. Jezeli zwarcie lub przecigzenie wystepuje na
jednym lub wiecej wyjs¢ cyfrowych, wtedy wszystkie wyjscia cyfrowe sg wytgczone i warunek zwarcia jest
oznaczony. Niemozliwe jest, by w takim przypadku wtgczy¢ lub wytgczyé uszkodzony naped. Po upewnieniu sig, ze
uszkodzenie nie spowodowato przerwania hormalnego dziatania logiki zewnetrznego przekaznika, naped bedzie
kontynuowat dziatanie, jezeli wytgcznik jest wytgczony. Warunek zwarcia moze zosta¢ zasygnalizowany na jednym
z wyjs¢ przez stan niski stan, jezeli wymagany. Jezeli zwarcie zostanie usunigte, wyjscia cyfrowe wrocg do
oryginalnego stanu. Patrz 8.1.4 ALARMY SILNIKA / wyjscie cyfrowe - krotka petla btedu PIN 1741 8.1.11.14
WIADOMOSC O BLEDZIE NAPEDU / krotka petla wyjsc cyfrowych, 7.5 DIAGNOSTYKA / Cyfrowe wejscie monitora.
Uwaga. Wejscia cyfrowe DIP na T14-17 stuzg tez do uzywania jako wejscia enkodera (stad niska odpornos¢ na
szumy). Wej/Wyj cyfrowe DIO na T18-21 stuzg dla logiki 24V (stand. odpornos¢ na szumy). Wejscia analogowe
UIP na T2-9 mogg by¢ uzyte jako wejscia cyfrowe. (optym. odpornos$¢ na szumy).
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3.4.3Wejscia enkodera

Uwaga. DIP3 (T16, B ciag lub znak) i DIP4 (T17, A cigg) zaprojektowane dla dwu-kierunkowych ciggéw impulséw
enkodera. DIP2 (T15) dla MARKER dla orientacji obrotowej. Wyjscia enkodera muszg zapewni¢ stan niski ponizej
2V, stan wysoki ponad 4V, z zakresem do 50V max i do 100KHz. Te 2 wejscia

sg pojedynczo zakonczone i nieizolowe. Dla innych typéw wyjs¢ enkodera, uzytkownik musi zapewni¢ pewne
zewnetrzne warunki obwodéw. Format wyjsciowy moze by¢ impulsowy dla jednego kierunku, impulsowy ze
znakiem, lub fazowy ¢wiartkowy. Patrz 6.1.10 KALIBRACJA / skalowanie enkoderem.

Uwaga. UIP oferuje duzo wyzszg odpornos¢ na szumy dla 24V sygnatoéw logicznych.

3.4.4Wyijscia cyfrowe

Kiedy wyjscia cyfrowe sg zwarte, wyjscie 24V bedzie kontynuowato dziatanie z biezgcg zdolnoscig 50mA.To daje,
ze linia CSTOP nie ostabnie wytaczajgc naped. Jezeli jest to wazne, by naped kontynuowat dziatanie ze zwartym
wyjsciem cyfrowym, wtedy wyjscie cyfrowe ustawione trwale na stan wysoki moze by¢ uzyte jako pomocnicze
zasilanie 24V dla innych zadan, pozwalajgc gtéwnemu wyjsciu 24V, by zostato przeznaczone funkcji CSTOP.

Zdolnos¢ pradowa wyjs¢ cyfrowych jest takze waznym zagadnieniem. Typowo 50mA jest dostateczng specyfikacja.
Jednakze czasami wymagany jest wyzszy prad wyjsciowy. Seria PL / X obchodzi to pozwalajgc wykorzystac
catkowity limit pradu do wszystkich wyjs$¢ cyfrowych, umozliwiajgc uzytkownikowi dowolnie to wykorzysta¢. Dla
wszystkich 7 wyjs¢ razem dopuszczalne jest max ograniczenie 350mA. Kazde pojedyncze wyjscie moze wystawiac
do 350mA. Kazda dodatkowa wydajnosé w tym ograniczeniu jest tez dostepna dla wyjs¢ 24V, ktére majg zdolnosé
50mA, dajac maksymalnie do + 24V wyjs¢ 400mA, jezeli zadne wyjscie cyfrowe nie jest uzywane.

Wszystkie wyj.
cyfr. dziela ta linie ﬁl Wewn. Prad ograniczony (350mA) +24V

:! Zacisk wyjsciowy

Dioda [> Ij
zaporowa AN ﬁ Zewn.

obciazenie

\i Zacisk OV

Rysunek pokazuje konfiguracje wyj$cia dla kazdego wyj. cyfrowego DOP1 do DOP3 i DIO1 do DIO4

[
L |

Wyjscia cyfrowe sg takze zaprojektowane, by by¢ OR,d razem, lub z wyjsciami z innych napedéw, jezeli wymagane.
Jest to czasami przydatne, jezeli zewnetrzne zdarzenie musi czekac, az wyjscie przejdzie w stan niski. Kazde
wyjécie jest dopasowane diodg zaporowa, by pozwoli¢ na bezpieczne dziatanie z obcigzeniami indukcyjnymi i z
powodu ograniczania prgdu mozliwe jest dziatanie z niskimi "zimnymi" rezystancjami.

3.4.5Wejscia analogowe

UIP2 do UIP9

Wejscia analogowe sg wymagane, aby doktadnie zmierzy¢ sygnaty +/-10V. Rozdzielczosé (minimalny
rozpoznawany krok) musi by¢ tak mata jak to mozliwe i konwersja do liczby musi by¢ jak najszybsza, aby uzyskac
dobre czasy odpowiedzi. Seria PL / X nie tylko posiada 8 analogowych wejs¢, ale takze mierzy to wszystko z
rozdzielczoscig znaku do 5mV z doskonatym czasem odpowiedzi. Dodatkowo, mozliwe jest, by zaprogramowac
zakres napiecia kazdego wejscia do +/- 5, 10, 20 albo 30V. To pozwala sygnatom inny niz 10V na uzycie petnej
skali i umozliwia wykorzystanie wejscia jako wyszukanego wejscia cyfrowego. Moze to zosta¢ osiggniete przez
zaprogramowywanie wejscia do zakresu 30V i ustawianie programowalnego detektora progu na 15V, aby
rozpoznac 0 lub 1. Wszystkie napiecia wejs¢ analogowych mogg byé monitorowane uzywajgc wbudowanego menu,
ktére pokazuje w wybranych zakresach +/- 5.120 V, +/-10.240 V, +/-20.480 V i +/-30.720 V..

Patrz 6.7.7.7 PRZYSTOSOWANIE REG. Pl dla PREDKOSCI / uzywanie wej$¢ o matej predkosci. Domy$lnie dane
jest niskie wzmocnienie dla niskich wejs¢.

Uwaga. Uzywane jako wejscie cyfrowe UIP zapewnia doskonalg odpornosé na szumy i ustawiany proég.
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uIP Uzywajac petli sygnatéw 4-20mA, wymagane jest by dopasowaé zewnetrzny rezystor
obcigzenia o wartosci 220 Omoéw pomiedzy wejscie a 0V. Nastepnie ustawic
stosowny UIP, by odczyta¢ generowany sygnat napiecia przez podawanie sygnatu
pradu przez obcigzenie. Rysunek przedstawia przeptyw sygnatu 4-20mA przez
zewnetrzny rezystor obcigzenia.

TONN

ov Patrz 13.3.1.2.1 4-20mA petli wejscia

3.3.1 Wejscie analogowego tachogeneratora

To wejscie jest przeznaczone jedynie dla potaczenia analogowego bi-polarnego tachogeneratora DC.
Tachogenerator AC z prostowanym wyjéciem tez moze zostac uzyty z serig napedéw PL 2-éwiartkowa. Zaciski T25
0V i T26 TACH powinny zosta¢ uzyte dla dwoch potaczenh do tachogeneratora. Napiecie DC max do +/-200V DC
moze zosta¢ dostarczone bezposrednio do T26 odnosnie T25.

Patrz 6.1.9 KALIBRACJA / sprzezenie od predkosci PIN 9 SZYBKI START, by wybrac sprzezenie zwrotne od tacho,
oraz 6.1.8 KALIBRACJA / max napiecie na tacho PIN8, by dopasowa¢ 100% sprzezenia zwrotnego napiecia i znak
na T26.

Dla obrotow silnika "do przodu" odpowiadajgcych dodatniemu sygnatowi zadawania, znak napiecia sprzezenia
zwrotnego tachogeneratora na zacisku T26 odno$nie do T25 (OV) musi odpowiadaé znakowi wybranemu w menu
kalibracji.

Oprogramowanie pozwala na wybor napiecia sprzezenia zwrotnego do 0V w dét, jednak nie jest to wskazane ze
wzgledu na doktadnos¢ i ptynne sterowanie, by uzywac tacho z napieciem mniejszym niz 10V przy petnej
predkosci.

3.4.5Piny sygnatow testowych
Jest rzad testowych pinéw za srodkowym zaciskiem sterowania uzywany do monitorowania pewnych sygnatéow

sprzezenia zwrotnego.
0 volts | arm | field AVF 5.12v

Sygnat larm jest wygtadzong nieodfiltrowang odwrdcong wersjg zacisku 29 i moze zosta¢ uzyty do obserwowania
odpowiedzi pradu PL / X. Patrz 13.13.3. CHARAKTER NAPEDU / Max odpowiedz pradu PIN 678.

Patrz 13.4.1 WYJSCIA ANALOGOWE / AOP4 mozliwa naprawa alarmu na wyjsciu PIN 250.

Znak sygnatu i amplituda jest 0 do -/+ 2V liniowego wyjscia dla 0 do +/-100% wartos$ci znam. pradu
modelu(odwrécony) dla trybu nieprostowanego, lub 0 do -2V liniowego wyjscia dla 0 do +/-100% wart. znam. pradu
dla trybu prostowanego. Inne sygnaty sg przeznaczone dla stosowania fabrycznego.

3.5 Domyslna funkcja zaciskow sterowania

Gdy naped jest dostarczany, zaciski sterowania sg przydzielone domysinie. Sg wybrane tak, aby byly uzyteczne w
wiekszosci aplikacji. Wszystkie programowane zaciski moga by¢ przydzielone do alternatywnych funkcji
przez uzytkownika.

To jest lista domys$inych funkcji. Zauwaz, ze jezeli po programowaniu chcesz powréci¢é do domysinych ustawien,
pusc¢ jednoczesnie wszystkie 4 przyciski menu podczas podania zasilania sterowania. Patrz 5.1.3 przywrocenie
parametrow napedu do wartosci znamionowych, oraz 13.13.2 CHARAKTER NAPEDU / formuty PIN 677.

OV zacisk ov T1

Zewn. zadawanie predkosci Wejscie analogowe UIP2 T2
0 do +/-10V liniowe wyjscie dla 0 do+/-100% predkosci. Zabezp. na przepiecie do +/-50V. Imp. wej. 100K.

Zadawanie predkosci/Wartos¢ zad pradu Wejscie analogowe UIP3 T3

0 do +/-10V liniowe wejscie dla 0 do+/-100% predkosci. Zabezp. na przepigcie do +/-50V. Imp. wej. 100K.
(Uwaga, to wejscie analog. jest probkowane szybciej niz inne dla szybkich odpowiedzi. n.p. jak zadawanie pradu.
Patrz 6.7.1 KONTROLA PREDKOSCI / schemat blokowy). Patrz 6.7.7.7 PRZYSTOSOWANIE REG. Pl dla
PREDKOSCI / uzywanie wej$é o matej predkosci. DomysInie dane jest niskie wzmocnienie dla niskich wej$é.

Zadawanie rampy predkosci Wejscie analogowe UIP4 T4
0 do +/-10V liniowe wejscie dla 0 do+/-100% predkosci. Zabezp. na przepiecie do +/-50V. Imp. wej. 100K.
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Wejscie prowadzone przez programowang rampe goéra/doét. .
Patrz Patrz 6.7.7.7 PRZYSTOSOWANIE REG. Pl dla PREDKOSCI / uzywanie wejs¢ o matej predkosci. Domysinie
dane jest niskie wzmocnienie dla niskich wejsc.

Dolne ograniczenie pradu (-ve) Wejscie analogowe UIP5 T5
0 do -10V liniowe wejscie dla 0 do -100% poziomu ograniczenia prgdu twornika. Zabezp. na przepiecie do +/-50V.
Imp. wej. 100K. Uwaga. Jesli uiemne, dziata jako ograniczenie na pradzie zadanym generowanym z petli predkosci.
Gdy dodatnie, dziata na prgdzie zadanym ignorujac petle predkosci. Zauwaz, ze zadana wartos¢ nie moze
przekracza¢ poziomu ograniczenia. Patrz takze T21.

Gtéwne ograniczenie pradu/ Gérne ograniczenie pradu (+ve) Wejscie analogowe UIP6 T6
0 do +10V liniowe wejscie dla 0 do +100% poziomu ograniczenia pradu twornika. Zabezp. na przepiecie do +/-50V.
Imp. wej. 100K. Uwaga. Gdy dodatnie, dziata jako ograniczenie na pradzie zadanym generowanym z petli
predkosci. Gdy ujemne, dziata na pradzie zadanym ignorujgc petle predkosci. Zauwaz, ze zadana warto$¢ nie moze
przekracza¢ poziomu ograniczenia. Patrz takze T21.

Symulator potencjometru, wigczenie wartosci preset Wejscie cyfrowe uip7 T7
Gdy zacisk trzymany w gore, potencjometr jest ustawiony natychmiastowo na 0.00%. (domys$ina wart preset). Gdy
wziety w dét, wyjscie potencjometru dziata zgodnie z wej$ciem Zwiekszanie/Zmniejszanie na zaciskach T8/T9.

Symulator potencjometru, Zwigekszanie Wejscie cyfrowe uiP8 T8
Symulator potencjometru, Zmniejszanie Wejscie cyfrowe UiP9 T9
Sprzezenie zwrotne predkosci Wyjscie analogowe AOP1 T10

0 do +/-10V liniowe wyjscie dla 0 do+/-100% sprz. zwr. predkosci. Zdolno$¢ prgdowa wyjscia 5SmA max. Zabezp.
zwarciowe do 0V. (AOP1 lub 2 lub 3, nie moga by¢ jednoczesnie potgczone do 0V). Programowalny tryb wyjscia
uni-polarny lub Bi-polarny.

Zadawanie predkosci Wyijscie analogowe AOP2 T11
0 do +/-10V liniowe wyjscie dla 0 do+/-100% zadawania predkosci. Zdolno$¢ prgdowa wyjscia +/-5mA max.
Zabezp. zwarciowe do 0V. (AOP1 lub 2 lub 3 nie moga by¢ jednoczes$nie potgczone do 0V).

Zadawanie pradu Wyijscie analogowe AOP3 T12

0 do +/-10V liniowe wyijscie dla 0 do +/-100% zadawania prgdu. Zdolnos¢ pradowa wyjscia +/-5mA max. Zabezp.
zwarciowe do 0V. (AOP1 lub 2 lub 3 nie moga by¢ jednoczesnie potgczone do 0V). Programowalny tryb wyjscia uni-
polarny lub Bi-polarny.

0V na T13 musi by¢ uzyty dla potaczen z ziemia ov T13
Wejscie zapasowe Stan niski pon. 2V, wysoki ponad 4V Wejscie cyfrowe DIP1 T14
Wejscie znacznika Stan niski pon. 2V, wysoki ponad 4V Wejscie cyfrowe DIP2 T15
Enkoder (B cigg lub znak) Stan niski pon. 2V, wysoki ponad 4V Wejscie cyfrowe DIP3 TI16
Enkoder (A ciag) Stan niski pon. 2V, wysoki ponad 4V Wejscie cyfrowe DIP4 T17
Blokada zadawania zera Wejscie cyfrowe DIO1 T18

To wejscie ustawia blokade, ktéra ma zapobiec pobudzaniu gtdwnego stycznika, jesli zadana predkosc¢ nie jest
wpierw zwrocona na mniej niz 117) BLOKADA ZERA PREDKOSCI % ustawienie.

Wybér trybu wolnego biegu Wejscie cyfrowe DIO2 T19
Gdy niski, wolny bieg/luz predkosc¢ 1 jest wybrana. Gdy wysoki, wolny bieg/luz predkos$c¢ 2 jest wybrana.

Wstrzymanie rampy Wejscie cyfrowe DIO3 T20
Jesli wejscie wysokie, wyjscie TRYB RAMPY PRZYSPIESZENIA jest wstrzymane na ostatniej wartosci bez
wzgledu na wejscie zadawanie rampy. Kiedy niskie, wyjscie podgza za wejsciem zadawania rampy z czasem
rampy zaleznym od parametréw czasu rampy PRZOD géra/dét i TYL gora/dét.

Wiaczenie podwdjnego ograniczenia pradu Wejscie cyfrowe DIO4 T21
To wejscie zmienia konfiguracje ograniczen pradu. Kiedy wejscie niskie, wejscie analogowe T6 zapewnia
symetryczne bi-polarne ograniczenie pradu. Gdy wysokie, wejscie analogowe T6 jest dodatnim ograniczeniem
pragdu oraz wejscie analogowe T5 jest ujemnym ograniczeniem pradu.
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Predkos¢ zero Wyijscie cyfrowe DOP1 T22
Poziom dziatania tego wyjscia moze by¢ zmieniany przez 117) BLOKADA ZERA PREDKOSCI % by da¢ wymagany
prég predkosci dziatania. Wysokie wyjscie +24V oznacza predkos¢ Zero.

Znacznik rampy Wyjscie cyfrowe DOP2 T23
Przechodzi w stan wysoki, kiedy dziata tryb rampy przyspieszenia. (Uzyte by zapobiec catkowaniu petli predkosci
podczas trwania rampy).

Naped gotowy do pracy Wyjscie cyfrowe DOP3 T24
Przechodzi w stan wysoki, gdy regulator jest gotowy. Oznacza to, ze zaden alarm nie zostat wigczony i naped jest
gotowy do dziatania.

OV zacisk ov T25
DC Wejscie Tachogeneratora TACH T26
Ustawienie petnego zakresu predkosci +/-10V do +/-200V. Imp. wej. 150K Ohm. Zakres sygnatu 0V do +/-200V.
Zadawanie uzytkownika +10V +10V  T27
Zadawanie uzytkownika -10V -10v T28

+/-10.00V, 0.5%, 10mA max. Zabezp. zwarciowe do 0V

Wyjscie pradu twornika IARM T29
0 do +/-5V liniowe wyijscie dla 0 do+/-100% pradu modelu. Zdolnos¢ pradowa wyjscia +/-10mA max. Zabezp.
zwarciowe do QV. Programowany tryb wyjscia uni-polarny lub bi-polarny.

Wejscie termistora silnika THM T30

Dobrze jest, by chroni¢ silniki DC przeciw trwatym cieplnym przecigzeniom przez dopasowanie rezystoréw lub
czutych wytgcznikdw we wzbudzeniu i biegunach uzwojen maszyny. Te urzgdzenia majg niskg rezystancije (typowo
200 Omow) do temperatury odniesienia 125 C. Powyzej tej temperatury, rezystancja podnosi sie szybko do
wiekszej niz 2000 Omow. Czujniki przecigzenia cieplnego silnika powinny zostac tgczone szeregowo miedzy zaciski
T30 i T36. Alarm przekroczenia temp. bedzie wyswietlony, jezeli zewnetrzna rezystancja miedzy T30 i T36
przewyzszy 1800 Oméw = 200 Oméw. Patrz 8.1.11.6 WIADOMOSC O BLEDZIE NAPEDU / termistor na zacisku
T30.

Zaciski T30i T36 (0OV COM) musza by¢ potaczone, jesli nie sa wykorzystywane zewn. czujniki.

3.5.1Bieg, Wolny bieg, Start, Cstop

Bieg Wejscie cyfrowe RUN T31
Wejscie RUN zapewnia sposob elektronicznego wstrzymywania dziatania regulatora.
Jezeli wejscie RUN bedzie niskie, wszystkie petle sterowania bedg wstrzymane i
silnik sie zatrzyma. RUN kontroluje tez wzbudzenie. Patrz ZMIANA PARAMETROW /
STEROWANIE WZBUDZENIEM.
Jezeli stycznik jest zalgczony przez a) wykrywacz zerowej predkosci, gdy silnik
zmniejsza predkos¢ albo b) opdznienie wytgczenia stycznika, wtedy zostanie to
przerwane przez RUN w stan niski i zakonczy sie wytgczeniem stycznika.
(Zacisk wejscia RUN moze by¢ uzyty jako programowalne wejscie cyfrowe, jezeli
nie jest wymagane jako funkcja RUN)

OSTRZEZENIE. Nie polegaj na zadnej funkcji napedu, by zapobiec dziataniu silnika, gdy personel wykonuje
konserwacje, albo gdy ostony silnika sg otwarte. Elektroniczna kontrola nie jest przyjeta przez kody
bezpieczenstwa, by by¢ jedynym sposobem wstrzymania regulatora. Zawsze odizoluj zrédto zasilania przed
pracg na napedzie, sliniku lub obcigzeniu.

Jezeli wejscie RUN przechodzi w stan niski w jakims punkcie podczas procesu zatrzymania, albo zblizajac
sie do zera predkosci albo podczas okresu opdéznienia, wtedy stycznik wytaczy sie natychmiastowo.

Wolny bieg Wejscie cyfrowe JOG T32

Gdy wejscie JOG jest w stanie wysokim i naped biegnie powoli(obraca sie powoli), zapewnione wejscie Start T33
jest niskie. Gdy wejscie JOG zostanie usuniete naped bedzie hamowat po rampie do zera omijajgc czas rampy
Wolny bieg/luz. Predkos¢ wolnego biegu moze by¢ wybrana wejsciem T19. Zobacz opis wejscia startu ponizej po
wiecej informaciji. Patrz 6.3.5 ,JOG CRAWL SLACK” / wybdr trybu Jog'a PIN 42
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Start/stop - kontrola giéwnego stycznika Wejscie cyfrowe START T33

Gdy do zacisku przytozone jest wysokie wejscie, regulator bedzie dziatat pod warunkiem, ze nie ma zadnych
alarmow, wejscie zatrzymania do wartosci (T34) jest juz wysokie, wejscie biegu (T31) jest wysokie i wejscie
wolnego biegu jest niskie. Kiedy wejscie jest usuniete regulator wykona zatrzymanie po rampie do zera predkosci.
Tempo hamowania bedzie ustawione wedtug zaprogramowanego czasu rampy hamowania. Modele PLX beda sie
regenerowac, jesli to konieczne, by utrzymywac tempo rampy. Tez tak bedg modele PL, kiére majg elektroniczne
udogodnienie zatrzymania. Modele PL, ktre nie majg tego udogodnienia nie bedg w stanie zmniejszy¢ predkosci
szybciej niz w tempie zatrzymania do wartosci. Dla wszystkich modeli, gdy silnik osiggnie predkos¢ zero, wtedy
gtéwny stycznik zostanie wytgczony spod napiecia. Patrz 6.3.5 ,JOG CRAWL SLACK” / wybér trybu Jog’a PIN 42.
Uwaga. Wejscie sterowania uzytkownika musi zosta¢ utrzymane uzywajgc zewnetrznej blokady przekaznika, lub
LAT1/ 2 na zaciskach 47 i 48. Patrz 4.3.4 UZYCIE PRZYCISKOW START/STOP.

Patrz 4.3.5 UZYCIE PRZYCISKOW START/STOP (dla rampy do zatrzymania sie, jog i slack do podniesienia) .

Wejscia Start i Jog zapewniaja:

a) normalne obroty

b) Wolny bieg z 2 wybranymi predko$ciami i programowanym opéznieniem wytagczenia stycznika

c) Petzanie. Predkos$¢ pefzania jest parametrem programowalnym

d) Wejscie na luz z 2 predkosciami

Gdy start wysoki, jog niski, wtedy jog przechodzgcy w stan wysoki dziata jak luz. Gdy start niski, wejscie jog jest
regulatorem jog. Predkos¢ wolny bieg/luz 2 ustawia wejscie na T19 (Wyboér trybu Jog).

Przy niskim jog i wybranym trybie wysokim, start przechodzgcy w stan wysoki dziata jako regulacja petzania. Patrz
Patrz 6.3.5 ,JOG CRAWL SLACK” / wybdr trybu Jog’a PIN 42

Petzanie wykorzystuje czasy rampy przyspieszenia by przyspieszy¢ i czasu rampy hamowania by zatrzymac.

Zatrzymanie do wartosci - kontrola gtéwnego stycznika Wejscie cyfrowe CSTOPT34
Przy wejsciu wysokim, regulator dziata normalnie. Gdy "zatrzymanie do wartosci" jest przy zerowym napieciu lub
otwartym obwodzie, gtéwny stycznik jest otwarty i naped juz nie dziata. Jezeli to wejscie przejdzie w stan niski
podczas dziatanie wtedy gtéwny stycznik jest wytgczony spod napiecia w ciggu 100mS i silnik bedzie dziatat do
spoczynku pod wplywem zewnetrznych czynnikéw n.p. tarcia i inercji, albo przez uzywanie zewnetrznego
dynamicznego rezystora hamowania, by rozproszy¢ energie obrotowg. Uwaga. CSTOP musi by¢ w stanie
wysokim, przez co najmniej 50mS zeby START przeszedt w stan wysoki.

Uwaga. Kiedy wyjscia cyfrowe sg zwarte, wyjscie 24V bedzie kontynuowato dziatanie z biezgcg zdolnoscig 50mA.
Jest tak, by linia CSTOP nie przeszta w stan niski i wylgczyta naped. Jezeli jest istotne, by naped kontynuowat
dziatanie ze zwartym wyjsciem cyfrowym wtedy wyjscie cyfrowe ustawione trwale w stan wysoki moze zostac
uzyte jako pomocnicze wyjscie 24V dla innych zadan, pozwalajgc gtdbwnemu wyjsciu 24V, by¢ przeznaczonemu
do funkcji CSTOP.

+24V Zasilanie (22V do 32V) Wyjscie +24V T35

+24V wyjscie dla logiki zewn. Zabezp. zwarciowe z oznajmieniem btedu. Zabezp. na przepiecie do +50V. Patrz
3.4.2 Cyfrowe wejscia i wyjscia.

OV zacisk ov T36

Zaciski sterowania na nizszej ptycie zasilania 41 do 53. Nie programowalne.

Zdalne wejscie dodatnie AVF z twornika silnika RA+ T41

RA+ RA- uzyte dla zdalnego czujnika napigcia twornika. (Automatyczny wewn roztaczenie)Jesli stycznik DC
jest uzyty z ostabianiem wzbudzenia, pozwala obwodowi sterujgcemu wzbudzeniem, kontynuowa¢ odczytywanie
sity elektromotorycznej silnika, po otwarciu stycznika i zapobiega¢ nagtym niebezpiecznym wzmocnieniom pradu
wzbudzenia.(Uwaga, AVF zwigkszany o 3.3% uzywajgc zdalnego czujnika, powoduje -3.3% zmiane skali predk).

Zacisk niepotaczony. Pozostaw ten zacisk wolny od potaczen. NC T42
Zdalne wejscie ujemne AVF z twornika silnika Patrz T41 RA-  T43
Zacisk niepotaczony. Pozostaw ten zacisk wolny od potaczen. NC T44
Wolny od napigcia dla cewki gléwnego stycznika Wartosci do 240V 500VA. CON1 T45

CON2 T46

Wolny od napigcia dla przycisku zatrzasku stycznika Wartosci do 240V 500VA. LAT1 T47
Patrz 4.3.4 Uzywanie przyciskow szybkiego Wt/ WYL.(hamowanie wybiegiem)LAT2 T48

ZIEMIA na 51 jest potaczeniem z ziemig dla zasilania sterowania EARTHTS51
L i N dla zasilania sterowania 100-240V 50/60Hz +/-10% 50VA N T52
L T53

Jesli napiecie spadnie ponizej 80V AC jednostka wykona sekwencje wytgczenia.



Patrz 3.6 Wytgczenie z powodu braku zasilania.

3.5.2 Podsumowanie domysinych funkcji zaciskéw

OV zacisk ov T1

Zewn. zadawanie predkosci Wej. analogowe uip2 T2

Zadawanie predkosci/Wartos¢ zad pradu Wej. analogowe UiP3 T3

Zadawanie rampy predkosci Wej. analogowe uiP4 T4

Dolne ograniczenie pradu (-ve) Wej. analogowe UIP5 T5

Gtéwne ogr pradu/ Gérne ogr pradu (+ve)) Wej. analogowe UlP6 T6

Symulator potencj, wigczenie wart preset Wej. cyfrowe uip7 T7

Symulator potencj, Zwiekszanie Wej. cyfrowe uiP8 T8

Symulator potencj, Zmniejszanie Wej. cyfrowe UiP9 T9

Sprzezenie zwrotne predkosci Wyj. analogowe AOP1 TI10
Zadawanie predkosci Wyj. analogowe AOP2 T11
Zadawanie pradu Wyj. analogowe AOP3 T12
OV zacisk. Potagczenie z ziemia. ov T13
Wejscie zapasowe Wej. cyfrowe DIP1 T14
Wejscie znacznika Wej. cyfrowe DIP2 T15
Enkoder (B cigg lub znak) Wej. cyfrowe DIP3 T16
Enkoder (A cigg) Wej. cyfrowe DIP4 T17
Blokada zadawania zera Wej. cyfrowe DIO1 Ti18
Wybor trybu wolnego biegu Wej. cyfrowe DIO2 T19
Wstrzymanie rampy Wej. cyfrowe DIO3 T20
Wiaczenie podwdjnego ogr. pradu Wej. cyfrowe DIO4 T21
Predkosc¢ zero Wyj. cyfrowe DOP1 T22
Znacznik rampy Wyj. cyfrowe DOP2 T23
Naped gotowy do pracy Wyj. cyfrowe DOP3 T24
QV zacisk ov T25
DC Wejscie Tachogeneratora TACH T26
Zadawanie uzytkownika +10V +10V  T27
Zadawanie uzytkownika -10V -10v T28
Wyjscie pragdu twornika IARM T29
Wejscie termistora silnika THM T30
Bieg Wej. cyfrowe RUN T31
Wolny bieg Wej. cyfrowe JOG T32
Start/stop - kontrola stycznika Wej. cyfrowe START T33
Zatrzymanie do wart. - kontrola stycznika Wej. cyfrowe CSTOPT34
+24V Zasilanie Wyjécie +24V T35

QV zacisk ov T36



20

3.6 Wyltaczenie z powodu braku zasilania
Sa 3 porty zasilania do jednostki:

Port 1) Zasilanie sterowania. 1 faza. Zapewnia zasilanie dla wewn. elektroniki sterowania.

Port 2) EL1/2/3 Zasilanie pomocnicze 3 fazy. Zapewnia zasilanie dla wzbudzenia i uzywane dla synchronizacji.
Port 3) L1/2/3 Gtéwne zasilanie 3fazy. Zapewnia zasilanie dla mostka twornika.

Utrata jakiejkolwiek linii na porcie 3, bedzie rozpoznana przez detektor braku impulsow.

Utrata jakiejkolwiek linii na porcie 2, bedzie rozpoznana przez detektory utraty wzbudzenia (EL3), utraty fazy
(EL1/2), lub utraty synchronizacji (EL1/2). (Uwaga. Porty 2 i 3 sg ostatecznie zasilane z tego samego Zrédta, choé
przez inne bezpieczniki lub transformatory).

W zwigzku z tym, utrata zasilania moze byc¢ jednoczes$nie rozpoznana przez port 2 i port 3.

Catkowita utrata zasilania instalacji wystapi jednocze$nie na wszystkich 3 portach.

Patrz 8.1.11 ALRAMY NAPEDU SILNIKA / WIADOMOSCI BLADU NAPEDU

Utrata na porcie 1 bedzie rozpoznana ponizej 80V AC.
Patrz takze 9.1.10 WIADOMOSCI SAMOTESTOWANIA/ kod wewnetrznego btedu, szczegdty spadku na porcie 1.

Efekty utraty, spadku zasilania.
Prad twornika i wzbudzenia spadnie do zera, sterownik stycznika wytgczy sig spod napiecia. Jakakolwiek wazna
wiadomos¢ wytgczenia zostaje trwale zachowana. Patrz takze 0 5.1.2 ZAPMIEYWANIE PARAMETROW.

W razie spadku zasilania, na wyswietlaczu pojawi sie komunikat WEWNETRZNY KOD BLEDY / UTRATA FAZY
ZASILANIA wskazujgc ze wystgpit spadek zasilania. Wcisnij przycisk ,lewo” by zresetowaé. Wiadomos$c¢ ta moze
by¢ krotko widoczna przy normalnym wytgczeniu zasilania sterowania.

Patrz 8.1.11.11 WIADOMOSCI ZATRZYMANIA NAPEDU/ utracona faza zasilania, po szczegéty w ride through times.
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4  Aplikacje podstawowe
4.1  Podstawowe sterowanie redkoscia i momentem
4.2  Dziatanie stycznika gtownego
4.2.1 Dziahie stycznika w pytaniach i odpowiedziach
4.3  Opcje instalacji stycznika gtownego
4.3.1 Stycznik gtowny odcinajacy AC zasilanie
4.3.2 Stycznik gtowny odcinajacy AC pomocnicze zasilanie
4.3.3 Stycznik gtowny odcinajacy twornik DC
4.3.4 Uzycie przycisku do szybkiego STOP / START (hamowanie wybiegiem)
4.3.5 Uzycie przycisku dla STOP / START (zatrzymanie rampa,zadany bieg wolny i luz )
4.4  Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem
4.4.1 Inzynieria elektryczna
4.4.2 Inzynieria mechaniczna
4.5 Kontrola inzynierska wstepnych procedur
5.1 Kalibracja szybkiego startu
5.2  Kalibracja szybkiego startu krok po kroku
.5.3  Szybki start petli zwrotnej regulacji pradu
5.4 Domyslne dziatanie silnika w stanie pasywnym/Uzywajac menu silnia( stanu jpasywnego) dokonujemy
jego testu

Zalecane procedury przed rozpoczeciem pracy
Zawsze sprawdz system bezpieczenstwa i obserwuj biezace kody ostrzegawcze

Zalecane by rozpocza¢ od mozliwie najprostszego trybu operacji i kolejno wykonywac zmiany,az do osiagniecia
wymaganego celu.

Ta lista krok po kroku powinna by¢ wykonana przed przystapieniem do realizacji zagadnien z 4 rodziatu.

1) Sprawdzi¢ instalacje i zasilanie. (L1/2/3, EL1/2/3 i kontrole zasilania) i wszystkie systemy bezpieczenstwa.
2) Dokonaj kalibracji PL/X dla danego silnika. (do pierwszego uruchomienia uzyj sprzezenia od napiecia twornika
a predkoscia mniejsza od znamionowej).

(Zapisz parametry kalibracji)

3) Zainstaluj ograniczenie przeciwpozarowe (elektryczny element grzejny, rezystor wysokonapieciowy,np.4
KOhms) szeregowe z twornikiem i sprawdz dziatanie stycznika i wzbudzenia.

4)Usun ograniczenie przeciw pozarowe,zastosuj samostrojenie i uruchom silnik do znamionowej predkosci
Sprawdz dziatanie sprzezenia przetwornikow i mechanicznych komponentow.

5) Zapoznac sie z tachometrem lub sprzezonym enkoderem i sposobem ostabiania wzbudzenia
6) Rozpocznij uruchamianie ztozonych blokow aplikacji.

7) Sprawdz system bezpieczenstwa i obserwuj biezace kody ostrzegawcze

NIEWLASCIWE STEROWANIE STYCZNIKIEM GLOWNYM JEST
NAJCZESTSZYM POWODEM PROBLEMOW.ZAPOZNAJ SIE Z 4.2 i 4.2.1
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4.1 Podstawowe sterowanie predkoscia i momentem
Ta sekcja pokazuje podstawowe wymagania dla prostych aplikacji sterujacych pradem i momentem

Uktad stycznikow z rys ponizej zezwala na ciagtosc faz El1/2/3 .

WAZNE zobacz 4.2 dziatanie stycznika gtownego, 4.3 Opcje instalacji gtownego stycznika, 14 Instalacja
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4.2 Dziatanie stycznika gtéwnego

Sterowanie stycznikiem gtownym jest bardzo wazne. Nieprawidtowa implementacja jest gtowng przyczyna
btedow.
Zobacz tez 6.5 ZMIANNA PARAMETROW / TRYB STOP RAMPY i 6.5.1.1 schemat blokowy sterowania stycznika.

Istotnymi elementami sterowania stycznikiem jest.
1) Musi by¢ mozliwe, odtaczenie stycznika bez udziatu elektroniki.
2) Stycznik nie moze powodowa¢ przerwania pradu. Aby spetni¢ ta zasade :
a) PL / X nie moze probowaé dostarczac pradu twornika po zamknieciu sie stycznika .
b) Prad twornika musi by¢ sprowadzony do zera ,przed otworzeniem sie stycznika.
3) obwod sterujacy stycznikiem musi by¢ kompatybilny ze wszystkimi prawdopodobonymi wymaganymi
aplikacji.

PL / X zostaty zaprojektowane, by regulwa¢ wszystkimi powyzszymi wymaganiami przy uzyciu stycznika
gtéwnego.

Celem stycznika gtownego jest strzorzenie izolacji galwanicznej miedzy twornikiem silnika a zasilaniem . W
nagtym wypadku musi by¢ mozliwosé elektromechanicznego odciecia zasilania (bez pomocy elektroniki
potprzewodnika). To wynika z nakazow bezpieczenstwa.

W normalnym trybie pracy stycznik jest sterowany przez PL / X wedtug zaprogramowanych wymagan
uzytkownika. Zobacz 6.5 ZMIANA PARAMETROW / TRYB STOPU RAMPY. CSTOP ( zatrzymanie uzytkownika) zacisk
T34 idzie bezposrednio na 24V przekaznika sterujacego cewka stycznika wewnetrznego. (Styk przekaznika jest na
T45 i T46). Jesli ten zacisk wystawia 24V ,wtedy przekaznik (i odtad gtowny stycznik) jest gotowy, by byc
sterowanym przez PL / X. Jesli zacisk CSTOP jest otwarty, wtedy przekaznik nie bedzie zasilat lub odwzbudzat
stycznik gtowny.Kondensator umieszczony szeregowo do cewki umozliwia uzyskanie zwtoki czasowej 100mS. To
zapewnia, ze PL / X ma czas, by komutowac prad twornika do wyzerowac ,zanim otworzy sie stycznik.
To moze byé¢ konieczne dla instalacji, by mie¢ dodatkowy,zewnetrzny system
odbierania energii od stycznik gtobwnego . W tym przypadku zaleca sie,by zacisk
CSTOP byt otworzony 100mS zanim otworzy sie stycznik gtéwny.Niemoznosc
uzyskania tego moze spowodowac uszkodzenie.
Nota. Jesli gtowny stycznik ma opdznienie czasu wytaczenia wieksze niz 75mS,
wtedy jest konieczne, aby zostaty podjete dziatania by op6zni¢ wyzwolenia pradu
twornika, az gtowny stycznik zamknie sie.
1) Umies¢ pomocniczy zestyk(normalnie otwarty) z gtownym stycznikiem, szeregowo z wejsciem RUN T31.
2) ) Uzyj alternatywnej metody instalacji stycznika pokazanej w 4.3.2.

Cewka stycznika ma wysoka indukcyjnosé. Kiedy stycznik jest odtaczany moze wyprodukowa¢ duza energie
tworzaca tuk wewnatrz sterujacego przekaznika PL / X . To moze skrocié¢ czas jego dziatania i / albo
wyprodukowaé nadmierna emisje EMC. Zapewnij, ze cewaka stycznika jest snubberowana.

4.2.1 Dzialnie stycznika w pytaniach i odpowiedziach
Pytanie. Dlaczego to jest tak wazne, by wytaczyc stycznikiem 1) prad wytaczeniowy albo 2) prad roboczy?

Odpowiedz. 1) prad wytaczeniowy. Twornik silnika jest obcigzeniem indukcyjnym. To pomaga wygtadzi¢ prad
przez gromadzenie energii elektrycznej podczas trwania okresu dziatania i roztadowaniu jej po zakonczeniu .
Jednakze, jesli obwod jest nagle przerwany, wtedy zgromadzona energia nie ma gdzie sie roztadowac. To konczy
sie szybkim wzrostem napieciua az indukcyjnos¢ ( twornik silnika ) znajdzie sposob roztadowania. To moze
spowodowac ze na tyrystor,w mostku twornika, spadnie lawina tadunku co sprawi ze stanie sie na state
przewodzacy . Jesli nastapi to dla pary tyrystorow moze dojs¢ do zwarcie elektryczne zamykajacego sie przez
twornik silnika . Wtedy moze to niesc za soba nastepujace skutki : jesli silnik sie obraca i zostaje nagle zwarty
wtedy energia mechaniczna wprowadza oscylacje na obciazenia silnika i dochodzi do dostarczenia
duzej(niszczacej) ilosci energii. Tyrystor wtedy staja sie trwale zwarty i nastepny razem, ktory stycznik zamyka
sie, bezpieczniki zostaje przepalony.

Rozwiazanie.

Zawsze niech PL / X steruje stycznikiem .To zostato tak zaprojektowane, by zatrzymac stycznik kiedy
bezpiecznie jest ograniczac¢ prad twornika. Uzyj CSTOP dla nagtego wypadku otwierajac stycznika przez PL /
X.Ten zacisk jest elektromechaniczny, ale pozwala, by PL / X ograniczat prad odpowiednio szybko. Jesli kody
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bezpieczenstwa zapobiegaja uzyciu PL / X do awaryjnego zatrzymania , upewnij sie ze CSTOP jest otworzony
100mS przed otwarciem gtownego stycznika .

Odpowiedz. 2) prad roboczy . Jesli PL / X zostanie ustawiony by uruchomic dziatanie z pradem roboczym , ale
jednoczesnie gtowny stycznik nie zostat jeszcze zamkniety ,wtedy silnik nie bedzie w stanie sie obracac¢ To
spowodujeze ze PL / X bedzie probowata wytworzy¢ pozadang szybkos¢. Jesli stycznik wtedy zamknie sie to
zada na nieruchomy twornik silnika petne napiecie , co spowoduje zbyt duze przecigzenie pradowe .To wszystko
zdarzy sie w ciagu kilka okresow pradu, zbyt szybko by zadziataly alarmy utraty predkosci

Rozwiazanie.

1) Umies¢ pomocniczy zestyk(normalnie otwarty) z gtownym stycznikiem, szeregowo z wejsciem RUN T31.

2) Uzyj alternatywnej metody instalacji stycznika pokazanej w 4.3.2.

Pytanie. Duzo systemow nie reaguje na awarie niepozadanym otwarciem stycznika , dlaczego to jest tak wazne?

Odpowiedz. Jesli obwod pradu twornika zostat przerwany, co jest bardzo czeste, wtedy tam jest mato
zgromadzonej energii indukcyjnej i prad przechodzi przez zero w kazdyym okresie.Zatem jest wysoce
nieprawdopodobne, zeby nastapito zniszczenie . Wysoce ryzykownymi sytuacjami sa regeneracyje aplikacje i
tryby pradu statego. Nawet w tych przypadkach nie zawsze dochodzi do zniszczen .

Pytanie. Nawet , jesli stycznik dziata prawidtowo-zgodnie z zadanymi poleceniami,jak jest chroniony , gdy
zaniknie zasilanie cewki stycznika

Odpowiedz. To jest trudny problem, by go rozwigzac nalezy uzyc elektroniki. Jedyne godny zaufanie
zabezpieczeniem jest potprzewodnikowy bezpicznik DC Te bezpieczniki powinny otworzy¢ sie zanim potaczenia
tyrystora ulegna zniszczeniu .

Pytanie. Co, jesli system uziemien zawiedzie catkowicie?

Odpowiedz. To nie jest tak zte jak sracic zasilanie cewki stycznika. Wiekszos¢ instalacji ma inne masy, ktore
umozliwiaja roztadowanie sie przed otwarciem stycznika.

Pytanie. Co, jesli system uziemien zawodzi dla kilka okresow?

Odpowiedz. PL / X jest zaprojektowane, by dziata¢ mimo takiego rodzaju problemow. Skoro tylko dojdzie do
utraty synchronizacji prad twornika jest wytaczany. Napiecie twornika bedzie wtedy monitorowane, zeby jesli
zasilanie wréci do PL / X zwieksza obroty obciazenia do zadanej szybkosci.

Pytanie. Jakie inne zdarzaja sie rodzaje problemow ?

Odpowiedz. Wiekszos¢ problemow zdarza sie kiedy uzytkownicy probuja dostosowad starsze PL / X do
istniejacego systemu. Czasami te systemy poprzednio kontrolowaty stycznik przez PLC albo przekazniki napedu.
Te systemy sterowania nie moga dziata¢ poprawnie z PL / X | zdarzaja sie sytuacje zataczenia stycznika zbyt
szybko lub zbyt pozny.

Innym czestym problem jest, ze stycznik jdziata poprawnie przy normalnym biegu silnika ale niepoprawnie
podczas “biegu wolnego” lub nagtego zatrzymania sig .

Inny przyktad - instalacja jest zaprojektowana poprawnie ale inzynier uzywa lokalnej stacji op, by uruchomié
kazdy PL / X, to ma wptyw na problemy ze sterowaniem.

Streszczenie. Uzyj PL / X, by skontrolowaé gtéwny stycznik dla START,STOP,BIEGU WOLNEGO i nagtego
zatrzymania. Cate sekwencjonowanie jest automatycznie.Dopasuj potprzewodnikowy bezpieczniki do
zasilania AC i w obwodzie twornika.

Koszt bezpiecznikow jest marginalny w porownananiu do kosztow naprawy uszkodzonego napedu i przestoju
produkcji.

4.3 Opcje instalacja stycznika gtéwnego
Sa rozne metody sterowania za pomoca stycznikiem.Kazda ma jakie$ wady i zalety. Po przestudiowaniu tego
rodziatu wybierz odpowiednig metode regulacji.



25

Zobacz tez schemat 14.9.1 zasilanie AC z L1/L2/L3 inny od EL1/2/3(np wysokie napigcie wzbudzenia)

Bezpie EL1/2/3 sa dotaczony za
gtowny gtownymi bepiecznikami ,by
zapewnic odt, fazy przy
przepalonym bez. gl

Stycznik
gtowny

Bezpie
Pomoc.

Wzb.
silnika

DC potrzewodnikowy bezp
dla odzyskowej aplikacji

|
Dtawik g g g
sieciowy

|

[A- ) [L1]lL2][L3] |EL1 ||EL2 |EL3 HF ]
. ]

4.3.1 Stycznik gtowny odcinajacy AC zasilanie

Zalety Pomocnicze zasilanie jest zatagczone na state.To pozwala synchronizowa¢ obwod,aby zataczenie zasilania
nastapito przed zadaniem mocy na silnik.To umozliwie szybsze wyzwolenia pradu twornika,bo unikamy
synchronicznych opdznien.Wzbudzenie moze zosta¢ pobudzone po odtaczeniu stycznika,daje to mozliwosé
dynamicznego hamowania i/lub zapobiega powstaniu awarii w trybie wzbudzenia.

Wady Uktad wzbudzenia nie jest odizolowany od stycznika gtownego,co moze niepotrzbnie uruchomi¢ kody
bezpieczenstwa.Uzytkownik moze zadac¢ za mata rezerwe wzbudzenia i moze dojs¢ do przegrzania uzwojen
wzbudzenia.Zataczenie fazy moze nastgpi¢ zanim catkowicie zamknie sie stycznik co moze wywota¢ prad
zaktoceniowy(czas opdznienia od rozkazu Start do zatgczenia fazy wynosi 75ms)

Bezp

gtowny
Wzbudz
silnika

4.3.2 Stycznik gtowny odcinajacy Ac zasilanie pomocnicze

Stycznik
gtowny

N
H

Bezp.
pomocn

OO

Y

DC potrzewodnikowy bezp ‘
dla odzyskowej aplikacji

Dtawik

. sieciowy

a8

Zaleta Uzwojenie wzbudzenia jest odizolowane przez stycznik gtowny.Niektore starsze sieci moga dostarczyc
tylko 3-fazowe podstawowe zasilanie,poniewaz stycznik gtowny jest umieszczony daleko od panelu napedu(tutaj
ta metoda jest wie¢ wskazana) . PL/X nie moze zataczyc¢ fazy przed zamknieciem sie stycznika,gdyz EL1/2/3
potrzebuje czasu na synchronizacje

Wada Dodatkowe zasilanie jest wzbudzane przez zasilanie podstawowe.To powoduje 75ms opoznienia w
synchronizacji obwoddowa przez to jest problem z zataczenie zasilania nastgpito przed zadaniem mocy na silnik.
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Wzbudzenie nie moze zostac¢ pobudzone po odtaczeniu stycznika,co dawatoby mozliwos¢ dynamicznego
hamowania i/lub zapobiega powstaniu awarii w trybie wzbudzenia..

4.3.3 Stycznik gtowny odcinajacy twornik DC

9N
Y

Stycznik
gtowny
odtaczony

T4l +

stykoDC

T43 -

AV we czyjnikow
uzyte tylko dla

DC potrzewodnikowy bezp
dla odzyskowej aplikacji

—
Przewdd pomocniczy N/O potaczony na
state z RUN (T31) i +24V (T35)

Bezp Wzbu
gtowny silnika
Dtawik Bezp
sieciowy pomocn

olojo

EL1 EL2 EL3 [ F- l

Zalety Pomocnicze zasilanie jest zatagczone na state.To pozwala synchronizowac obwod,aby zataczenie zasilania
nastapito przed zadaniem mocy na silnik.To umozliwie szybsze wyzwolenia pradu twornika,bo unikamy
synchronicznych opoznien.Wzbudzenie moze zosta¢ pobudzone po odtaczeniu stycznika,daje to mozliwosc
dynamicznego hamowania i/lub zapobiega powstaniu awarii w trybie wzbudzenia.

Wady Uktad wzbudzenia nie jest odizolowany od stycznika gtownego,co moze niepotrzbnie uruchomi¢ kody
bezpieczenstwa.Uzytkownik moze zadac za mata rezerwe wzbudzenia | moze dojs¢ do przgrzania uzwojen
wzbudzenia.

Zasilanie Ac jest na trwate potaczone z PL/X chyba ze dodamy przyszle zabezpiczenia izolujace od zasilania.

Nota. Twornik musi byc¢ taczony z odlegtymi zaciskami T41 i T43. To zapewnia, ze PL / X
moze zmierzy¢ napiecie twornika nawet kiedy stycznik jest otwarty .Niebezpieczne jest
by wykorzystywac¢ stycznik DC,gdy uktad ostabiania wzbudzenia jest réwniez podtaczony

przezT41 i T43 do twornika silnika.

Zobacz 6.5 ZMIANA PARAMETROW /TRYB STOPU RAMPY i 6.5.1.1Blok diagram -sterowanie stycznikiem.
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Wew stycznik +24V cewki zasilanej z
(START lub JOG) AND CSTOP

( ; ( ; Stop mode

STYK WEW g;g‘g:ma
H Zat gdy 'Iiun
przyjmuje

7 7 il

T45 T46 T47 T48 T31 T32 T33 T34 T35 T36

CON1 CON2 LAT1 LAT2 RUN JOG START CSTOP +24V ov
STYCZNIK
CEWKI DODAT

wartosc
STOP.
RC SNUBBER . Musi by¢
rownolegly START stan wysoki
stycznikowi cewki.. dla START.
Typowa wartos¢ 100
Ohms 1Wi 0.1uF
znam dla cewki dod
—[. | ? STOP
STYCZNIK ¢> ;5 ;5 Pom. styk dla stycznika
GLOWNY / Q / Q / Q gtow. polaczony szeregowy

przez RUN(dziala gdy
opadanie> 75mS.)

4.3.4 Uzycie przycisku do szybkiego STOP / START (zatrzymanie do wartosci)

Nota.Ten obwdd spowoduje,ze stycznik ulegnie odtaczeniu ,jak klawisz STOP bedzie zataczony,poniewaz wejscie
START jest otwarte razem z wejsciem BIEGU ,ktore dazy do STOP w TRYBIE FUNKCJI RAMPA.

Gdy guzik STOP otwiera sie podczas dziatania napedu ,stycznik gtowny bedzie odddawat energie w 100ms | silnik
zwolni do zatrzymania pod zadziatagniem zewnetrznych czynnikow np tarcia,bezwtadnosci ,zewnetrzny rezystor

hamowania

Nota CSTOP musi by¢ conajmniej 50mS wczesniej niz START .

Aby pozwoli¢ na regeneracje podczas kolejnych zatrzyman zewnetrzny zwora obwodu musi by¢ niezaleznie
kotrolowana przez tacznik STOP / START (T47 / 48 nie moze by¢ uzyta), | wejscie RUN nie jest kontrolowane z

listwy START
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Zobacz 6.5 ZMIANA PARAMETROW /TRYB STOPU RAMPY

4.3.5 Uzycie przycisku dla STOP / START (zatrzymanie rampa,zadany bieg wolny i luz )

4.3.5 Uzycie przycisku dla STOP / START (zatrzymanie rampa,zadany bieg wolny i luz )

Styk wewnetrzny

Wew stycznik +24V cewki zasilanej z
(START lub JOG) AND CSTOP

—
7

T46
CON2

T48
LAT2

T45
CON1
"—
1

STYCZNIK
CEWKI
DODAT

~

Stop mode
rampa
opadania.

Zat gdy Run
przyjmuje

Low —|

T32
JOG

T33
START

T36
+24V ov

RC SNUBBER
rownolegly
stycznikowi cewki..
Typowa wartos¢ 100
Ohms 1W i 0.1uF
znam dla cewki dod

Stycznik
glowny

O PP

/0 19 19

Pom. styk dla stycznika
gtow. polaczony szeregowy
przez RUN(dziala gdy
opadanie> 75mS.)

(RUN musi by¢ na +24V
dla odpowiedniego pradu)

Bieg
jatowy
,luz

STOP
uzytkow

nika.
Musi miec
wysoki stan

Cewka
Posr.

Note. Ten obwdd spowoduje dziatanie trybu STOP RAMP gdy guzik STOP bedzie otwarty podczas dziatania
napedu Predkos¢ bedzie spadac kotrolowana przez TRYB STOP Stycznik glowny bedzie oddawac energie potem

jak wszelkie parametry TRYBU STOP RAMPY beda zadowalajace
Nota CSTOP musi by¢ conajmniej 50mS wczesniej niz START .

Modele PLX, lub PL,ktére majg mozliwos¢ regeneracyjnego zatrzymania sie w czasie rmp
Przycisk BIEGU WOLNEGO function dziata ,gdy naped jest zatrzymany (START otwarty), i SLACK 1 zadaje
funkcje ,gdy naped dziata(START zamkniety).

gdy STOP jest otwarty, zaden inny guzik nie dziata. (BIEG WOLNY / LUZ czy START)
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4.4 Istotne parametry wymagajace sprawdzenia przed startem

Jest tu spis istotnych parametrow ktére musza by¢ sprawdzone przed przystapieniem do zataczenia silnika.Musisz
byc¢ pewien,ze kazdy z nich zostanie odznaczony. Niezastosowie sie do tych wskazowek moze spowodowac

niewtasciwe dziatanie lub zniszczenie napedu i/lub instalacji oraz uniewaznienie gwaracji.

4.4.1 CZESC ELEKTRYCZNA
Musisz by¢ pewien,ze kazde ze sprawdzenia parametrow zostato odznaczone.
1) Wszystkie zewnetrzne bezpieczniki powinny byc wtascie dobrane pod wzgtedem
wartosci jak i typu. Wartos¢ 1t musi byé mniejsza niz okre$lona w tabeli wartosé.

Zobacz 14.3 Wartos¢ znamionowe bezpicznikow
2) Sprawdz,czy rezystancja twornika jest okoto 2 Ohm +/- przy 360 stopni obrotu.Sprawdz czy
rezystancja wzbudzenia w ohmach jest =(napiecie wzbudzenia odczytane z tabliczki
znamionowej)/ (prad wzbudzenia odczytany z tabliczki znamionowej).
Zajrzyj do tabliczki zaciskowej silnika ,aby zweryfikowa¢ poprawnosc potaczenia.
3)Sprawdz czy 3 fazy pomocniczego zasilania EL1/2/3 odpowiada fazom zasilania gtdbwnego
L1/2/3 i czy kontrola zasilania jedne fazy w oparciu o T52/53 jest poprawna

4)Naped , 3 prady fazowe oraz wartos¢ napiecia ,powinny by¢ kompatybilne z silnikiem |

zapotrzebowaniem obcigzenia(oba twornika | wzbudzenia,prady i napiecia)

5)Przewody i zaciski powinny umozliwia¢ dostarczenia znamionowego pradu w temperaturze

nie wiekszej niz 25C,wszelkie zaciski powinny zostac¢ dokrecone z odpowiednim momentem .
Zobacz14.10 Momenty mocowan zaciskow.

6)Stycznik gtowny powinien by¢ obstugiwany przez CON1/2 kontakt na zaciskach 45 i 46

7) W instalacji powinna zosta¢ spawdzone zabezpiczenie przeciwzwarciowe.Nalezy

skontrolowac uziemienie zaréwno czes¢ zasilnej AC jak i DC

Odtacz naped dla testow instalacji uzywajacej ’’megger”-przenosne urzadzenie stuzace do

pomiaru rezystancji izolacji.(Zaciski sterowania sa wtaczone do sieci).

8)Nalezy stosowac standardy zgodne z lokalnymi, panstwowymi i miedzynarodowymi normami
Obostrzenia bezpieczenstwa maja priorytet zastosowania.

9)Jesli obcigzenie odzyskowe i hamowanie odzyskowe jest wtaczone,zaleca sie
zastosowanie potaczonyh szeregowo z twornikiem silnika bezpicznikéw DC o odpowieniej
wartosci znamionowej i catce 1%t .

Zobacz 14.3.3 Bezpiczniki potprzewodnikowe DC
10)Skuteczna ochrona potaczen ptyty montazowej ,zgodna ze stosownymi normami ,powinna
by¢ zrobiona na zaciskach zaopatrzonych w dolne krawedz elementu.

11)Ochrona potaczen uziemiajacych musi by¢ zrobiona do kontroli zerowego napiecia na
T13 ,dla upewnienia sie ,ze do instalacji zostata zastosowane wymagania 1 klasy
ochronnosci .

4.4.2 CZESC MECHANICZNA

1) Silnik i obcigzenie jesli jest podtaczone,musi méc swobodnie sie obracac¢ bez powodowania
uszkodzen lub zraniania ,nawet przy niewtasciwym kierunku obrotu lub utraty sterowalnosci.

2)Przeczys¢ komutator z sybstacji obcych uzywajac czystego,suchego powietrza .Sprawdz czy
szczotki sa wtasciwie zagtebione i czy szczotki sa wtasciwie napiete. B

3)Sprawdz,czy wentylator moze swobodnie sie obracac | pamietaj o ponownym sprawdzeniu
przeptywu powietrza, gdy wentylator dziata.

4)Awaryjne zatrzymnie i procedury bezpieczenstwa (wraz z miejscowym i zdanlnym
sitownikiem) musza by¢ sprawdzone przed ponownym zadaniem napiecia na silnik.

5) Instalacja musi by¢ czysta i wolna od : Smieci, opitek metalu ,skrawek itd.
Obudowa musi wtasciwie zostac oczyszczony czystym i suchym powietrzem.Gdy silnik
pracuje, sprawdz czy wentylatory PL/X dziata i czy wyjscie powietrza jest drozne

v

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.

Sprawdz.
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Zobacz 14.1 Tabliczka wartosci znamionowych ,dla uzyskania danych wentylatora.

4.5 Kontrola inzynierska wstepnych procedur

Przed zadaniem pierwszy raz napigcia na zaciski L1/2/3,zaleca sig ze rezystor duzej mocy miedzy 4 a 40 Ohms
byt wstawiony szeregowy z twornikiem.
To ograniczy wszelki ,potencjalny prad uszkodzeniowy | zapobiegnie ewantualnemu uszkodzeniu tyrystora.

(Typowym przyktadem przyczyny zataczenia niewtasciwego pradu jest niewtasciwe zataczenie faz na zaciski
EL/1/2/3 potaczonych z L1/2/3.Bez wtasciwego potprzewodnikowego bezpiecznika moze dojs¢ do zniszczenia
tyrystora przy komendzie start)

(Nota. Obraniczeni przeciwpozarowe zostanie usunigta przed zastosowaniem procedury AUTOSTROJENIA jak
opisano pdzniej)

1)Dla uktadu zawierajacego ostabienie wzbudzenia ,start nastepuje z jednostami kalibrowanymi dla sprzezonego
napiecia twornika, rzecza w pierwszej kolejnosci jest weryfikacja operacji zadajacych znamionowa predkosc.
Wprowadznie ostabienia pola nastepuje tylko po ostroznej kalibracji i zataczeniuniu kazdego tacho lub
sprzezonego enkodera.

2) Dla uktadu z kontrola momentu obrotowego zaleca sie ustawienie w trybie predkosci zadanej pierwszej ,co
umozliwia stworzenie poprawnie dziatajacej | skalibrowanej petli predkosci .

4.5.1 Kalibracja szybkiego startu
Zaktadajac ,ze naped jest poprawnie zainastalowany oraz ze silnik wraz z obcigzeniem moze bezpiecznie
wirowac ,kolejnym krokiem jest kalibracja napedu aby odpowiadat silnikowi i zasilaniu.

Seria PL/X posiada metode kalibracji ,ktora nie wymaga wlutowywania rezystorow i ustawiania kluczy .Wszystkie
wazne skalowane parametry napedu moga byc programowane i wyswietlane.

Gdy wstepne menu kalibracji jest skonczone ustawione ograniczenia moga byc zachowane i przypomniane w
niezmienionej formie chybaze bedziesz chciat dokonac rekalibracji .Jest rowniez mozliwos¢ zastosowania hasta
do zabezpieczenia przed nieautoryzowanga rekalibracja.

Jednostka automatyki zna tryb znamionowego pradu twornika i zapobiega ustawieniu za duzego pradu twornika
(wiekszego niz z tabliczki znamionowej)

zobaczBtad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania.
Parametry ktore trzeba wybrac do kalibracji przy szybkim starcie sa nastepujace
Zobacz 6.1 Zmiana parametrow /kalibracja -dla petnego wyjasnienia tych parametrow

Parametry Wartosc Nastawy fabryczne Jednostki

2)znamionowy prad twornika 33 -100% znamonowego 33% A

3)ograniczenie pradu% 0 -150% znamionowego 150% %

4)znamionwy prad wzbudzenia 0.1A - 100% znamionowego 25% A

5)podstawowa predkos¢ znamionowa | 0 - 6000 1500 Obr/min dla maksymalnego napiecia
twornika

6)Zadana predkos¢ znamionowa 0 - 6000 1500 Max obr/min dla silnika z zadana
max predkoscia

9)Typ sprzezenia zwrotnego Napiecie twornika (wybierz ta) plus 4 Napiecie twornika V twornika

predkosci inne mozliwosci

18)znamionowe nap. twornika silnika | 0 - 600.0 V DC 460 \i

19)EL1/2/3 znamiony prad fazowy AC | 0 to 600.0 415V V AC

Dzieki wyborowi napiecia twornika szybki start jest tatwiejszy do osiagniecia

1) Sprzezenia predkosci jest zawsze obecne i wtasciwie spolaryzowane

2) Silnik i/lub obciazenie moze by¢ wtasciwie odczytywane, przez to obracac sie we wtasciwym kierunku i z
przyblizona poprawng predkoscia .

3) Jesli tachometr lub enkoder jest zastosowany ,wtedy mozna sprawdzi¢ wtasciwa polaryzacje i wyjscie
poziomow przed wtaczenoa do petli sprzezenia zwrotnego.

4) Inne parametry takie jak narastanie rampy czy tryb stopu moga by¢ sprawdzane lub ustawiane przed
rozpoczeciem koncowej , doktadnej kalibracji .

5) Uktad moze potrzebowac przedtestow przed wystaniem parametrow ale nie ma zadnego dostepnego
tachometru.Dla takiego szybkiego startu konieczne jest tylko ustawienie powyzszych parametrow.
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4.5.2 Kalibracja szybkiego startu krok po kroku
1)Wtacz zasilanie sterowania | nacisnij prawy
klawisz aby opuscic diagnostyke liwejsc do Menu
2)Nacisnij prawy klawisz aby wejs¢ do okna wybor
menu/Zmiana parametrow . Kolejne przycisniecie
prawego klaiwsza spowoduje wejscie do Zmiana
parametréw /uruchom tryb rampy Nastepnie
nacisnij klawisz gora dla wybrania menu zmiana
parametrow /kalibracja Wybierz menu kalibracji
przez przycisniecie prawego klawisza Klawiszami
gora/dot poruszaj sie po kotowym menu.

3) Tylko 8 dostepnych tu parametrow jest
potrzebne dla SZYBKIEGO STARTU (PINy 2, 3, 4, 5,
6, 9, 18, 19). Opus¢ pozostate okna.

4)Wybierz parametry szybkiego startu uzywajac
klawiszy gora/dol .Klawiszem prawym wejdz do
okien gdzie jest dostepny dany parametr
.Modyfikuj klawiszami géra/dol kazdy z nich by
dostosowac twoj uktad .Uzyj lewego przycisku by

Nacisnij prawy dla wybrania
poziomu 1 menu

Wybor menu poziom 1
Zmiena parametrow 2

Zmiana parametrow 2

Uruchom modut ramp 3

Zmiana parametrow 2

kalibracja 3

wyjs¢ z kazdego dostepnego parametru i powroci¢ do kotowego menu KALIBRACJI.

AE

Po skonczeniu modyfikacji 8 parametrow szybkiego stary ,nalezy zapisa¢ zmiany .Lewym klawiszem wracamy do
menu WYBOR MENU /ZMIANA PARAMETROW . Klawiszem gérnym ustaw WYBOR MENU/ZACHOWANIE PARAMETROW
Prawym wejdz do okna ZACHOWANIE PARAMETROW.Klawiszem gora zapisz parametry.Podczas trwania zapisywania
na lini tekstowej wyswietlacza bedzie napis ZAPISYWANIE.Po zakonczeniu wyswietli sie napis KONIEC.Mozesz
wyjsc przez przytrzymanie klawisza lewy To skieruje Cie do domyslnych ustawien diagnostyki i potem po
nacis$nieciu prawego klawisza do WYBOR MENU

Nota.Dla opisu domyslnych wskazan diagnostyki zobacz 5.1.6 DOMYSLNE % DIAGNOSTYKI okno sumaryczne

Teraz PL/X jest skalibrowany by pasowa¢ do Twojego silnika ,nalezy zada¢ 3fazowe zasilanie -za pierwszym
razem stuzy to ustalenie wtasciwego funkcjonowania stycznika gtéwnego i czy prad wzbudzenia jest wtasciwy.
Pamietaj,ze powinno by¢ w obowodzie twornika zabezpieczenie przeciwpozarowe chronigce przed zbyt duzym
pradem .

Zobacz 4.2 Dziatanie stycznika gtownego | 7.3 DIAGNOTYKA /kotrola petli i fld

Gdy juz masz ustawione wtsciwe dziatgnie stycznika gtownego i gdu odwod wzbudzenia | twornika pobiera
spodziewana moc,musisz usuna¢ ograniczenie przeciwpradowe

4.5.3 Szybki start petli zwrotnej regulacji pradu

5) Kolejnym krokiem jest ustawienie pradu twornika petli zwrtotnej.Jest ono automatycznie dostarczana z
fukncji samoregulacji(autotune) Uzywajac klawiszy idz do ZMIANA PARAMTROW/STEROWANIE PRADEM i potem
STEROWANIE PRADEM /WLACZENIE SAMOREGULACJI

Kontrola pradu 3
92)autotuning wtaczony

92)autotuning wtaczony lub
wytaczony

PIN
92

Wartosc
Zataczony lub wytaczony

Zatacznie funkcji
autotuningu.Wytaczy ona sie

Domyslna
wytaczona

Parametry
Wtaczenie autotuningu

0

Nota. Funkcja samoregulacji dostosowuje sie do wzmocniej btedéw regulatora pradu PID w petli zwrotnej,by
osiagnac optymalng wydajnosc .Gdy ZALACZYMY bedzie czekat az sygnat dojdzie na stycznik gtowny i wtedy
uruchomi naped zanim (odczeka czas rautime) Trwa to od kilku sekund do minuty Po zakonczeniu tej operacji
zatacza stycznik ,ustawia wymagane parametry i nastepnie automatycznie sie WYLACZA SIE .Mozesz to sprawdzic
czy juz autotune sie skonczyt patrzac¢ na wyswietlacz | czekajac na komunikat WYLACZONE To jest stacjonarny
test , nie ma potrzeby usuwania obcigzenia.

Jesli routine zostat przerwany przez zanik napiecia lub alarm wtedy rautime jest skasowany | stare wartosci
parametrow pozostaja nienaruszone. To rowniez nastapi po uptywie 2 minut ,ktdre sa potrzebne by obciazenia
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indukcyjne/zasilania zostato odtaczone dla zapewnienie bezpiczenstwa operacji .W tym wypadku musisz recznie
wybrac¢ warunki petli padu.
Zobacz REGULACJA PRADU /SAMOREGULACJA ZAtACZONA pin 92

6)Stan niski na zacisku T31 -RUN,aktywuje kontrole startu i sprawdza operacje gtdwnego stycznika.Jesli zostang
wykryte jakies problemy z napedem,zostanie to oznajmione na tablicy alarmow.Wszelkie powody wystapienia
alarmow musza byc usuniete przed ponownym uruchomieniam Teraz zadaj na zacisk RUN stan wysoki by
rozpoczac autostrojenie .

Nota Jesli stycznik odtaczy sie ,AUTOSTROJENIE zostanie odtacznone przed swoim wykonaniem .

7) Jesli uda Ci sie autostrojenie petli pradowej ,naleze zapisa¢ zmiany

8) Dostarczono prawidtowo nastawione skalibrowane parametry,teraz jednostka jest teraz kalibrowana by
uruchomic sie w trybie sprzezenia zwrotnego napiecia twornika z wartosciami znamionowy silnika(wpsanymi
przez uzytkownika) i dostrojona petla pradu

9)Aktywacja sterowania startem .Powoliz wiekszaj nastawe predkosci na potencjometrze zwracajac uwage na
oscylacje watu. Jesli zostang wykryte jakies problemy z napedem,zostanie to oznajmione na tablicy alarmow
Wszelkie powody wystapienia alarméw musza byc usuniete przed ponownym uruchomieniam

NotaJest mozliwe ze trzeba bedzie zredukowac wzmocnienie petli predkosci dla uzyskania ptynnego dziatania
Zobacz 6.7.4 REGULACJA PREDKOSCI /wzmocnienie proporcjonalne predkosci PIN 71

10) Uzyj szybkiego startu do mozliwie jak najwiekszego sprawdzenia uktadu przed wprowadzniem przysztych
zmian

4.5.4 Dziatanie pasywnego silnika /Uzycie pasywnego silniak do testu

PL/X ma mozliwosc bycia uzytym z dwoma roéznymi silnikami .Zobacz 6.1.7 KALIBRACJA/Wybor silnika 1 lub 2
PIN20 Wyswietlona wartos¢ pasywnego silnika (czyli 2 silnika )jest ustawiona na poziomie bardzo matego silnika
Ustwiajac te wartosci jako aktywne testujemy uktad jak z malym silkiem, zaoszczedzimy czas zmienian i
bedziemy mogli sprawnie ustawi¢ warunki pracy

Dynamiczna wydajnosc testu silnika, (przy domys$lnym ustawieniu silnika pasywnego jakos aktywnego), nie jest
tak dobra jak przy wtasciwie skalibrowanym silniku ,ale powinna wystarczy¢ dla wiekszosci zastosowan.

Parametry,ktore musza zostac ustawione na innym domyslnym poziomie.

paragraf Parametr Wartosc silnik 1 silnik 2 PIN
6.1.4 kalibracja / znamionowy prad wzbudzenia amps PIN 4 SZYBKI 0.1 -100% A 25% Amps 1 amp 4
START

6.7.4 Kontrola predkosci / Wzmocnienie proporcjonalne predkosci PIN71 0 -200.00 15.00 5.00 71
6.8.2 Kontrola pradu / Skalowanie pradu PIN 81 0 - 150.00% 150.00% 10.00% 81
6.8.10 Kontrola pradu / wzmocnienie proporcjonalne pradu PIN 93 0 - 200.00 30.00 5.00 93
6.8.11 Kontrola pradu /stata catujaca pradu PIN 94 0 - 200.00 3.00 1.00 94
6.8.12 Kontrola pradu / punkt odtaczenia pradu PIN 95 0 - 200.00% 13.00% 0.00% 95

Nota.Gdy uzywamy bardzo mate nieobciazone silniki przy wysokiej wartosci znamionowej jednostki PL/X moze
sie uaktywnic alarm braku impulsu Jest tak poniewaz prad twornika jest poniej progu wykrycia braku impulse

.Aby uniemozliwic¢ pojawianiu sie alarmu ,zobacz 8.1.5 ALARMY NAPEDU SILNIKA/tryb wtaczenia braku impulse
zmieni¢ na WYLACZONY..

Zobacz takze 13.13.4.1 %50/%100 wybor wskaznika ,dla wiekszej ilosci szczegotow o burden jumper, ktory

wybiera wartosc rezystancji burden -jest to alternatywny sposob testu PL/X przy matych silnikach .
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Struktura Menu

Struktura menu
Przyciski funkcjonalne
Zmniejszanie i zwiekszanie wartosci parametru.
Zapisanie parametru
Przywracanie parametrow domyslnychw przypadku ich utraty
Poruszanie sie miedzy koncami gatezi
Wtaczenie okna
Domysine % diagnostyczne okna podsumowan.
Odszukanie numeru wersji software czesci.

Wejscie w MENU
Pelny schemat menu
Pelny schemat menu
Pelny schemat menu
Pelny schemat menu

Nouhrhwivo

Zmiana parametrdow)
Zmiana parametrow kontynuacja)
Diagnostyka)
Alarmy napeddw, potaczenia sieciowe i wyswietlanie funkcji)
Pelny schemat menu (Bloki aplikacji i ustawienia)
Pelny schemat menu (kontynuacja ustawien)
Pelny schemat menu (Blok wyjs¢ ,konfiguracja Fieldbus ,dane napedu,menu pomocy)
Ustawienia archiwizacji PL/X
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5.1 Przyciski funkcjonalne

Panel wyswietlacza zostat stworzony by projektowanie byto jak najprostsze .4 klawisze gora/dét i prawo/lewo
daja mozliwos¢ sprawnego porusznia sie po stukturze w dowolnym kierunku .

Przyciskajac lewy klawisz
GORA(wzrost) zawsze wracamy do punktu
startowego z poprzedniego
poziomu menu.Wybrane
menu jest pokazane na
wyzszej linii wyswietlacza.
Jesli przytrzymamy lewy
klawisz powrdcimy na
wyswietlaczu do domyslne%

Nacisniej PRAWY by wybrac
poziom1 menu

Lewy (wyjscie do pop. DOt (SPADEK) PRAWY (zat. kolej. okna diagnostyki . Numer
poziomu menul) poziomu menu)) poziomu jest pokazany na
koncu gornej linii.

sa na koncu
gatezi

==

e Poz. 1 Poz 2 Poz 3 Level 4
: : Parametry

]«FA

Aut. war.
dom. % par.am.etry sq
diagnostycz « Zmieniane przez

ne okna GORA/DOL

zbiorcze ]

| s

-

Poruszajac sie po struktorze ,klawiszom przypisane sa inne funkéje(opisane ponizej) .




Struktura Menu 35

5.1.1 Zwiekszanie | zmniejszanie wartosci parametru.

Dokonujemy tego za pomoca klawiszy gora dot. Wszystkie parametry,ktore mogace potrzebowac zmiany znajduja
sie na koncu gatezi polecen,gdzie przyciski gora/dol zmieniaja wartosci parametru wytaczajac parametry
zmieniajace sie.Zmniana zostania zachowane automatycznie po wyjéciu z menu lewym klawiszem.

Nota.Duze wartosci mozna szybciej zmienia¢ trzymajac klawisz DOL .Puszczajac klawisz powracamy do
normalnego trybu naliczania.Przy dziataniu silnika,w wiekszos$¢ okien funkcji istnieje mozliwos¢ zmian
parametrow na biezaco gdy potencjometr jest do tego dostosowany.Niektore okna wymagaja zatrzymania
napedu by dokona¢ jego regulacji ,jesli wymagana zmiana jest preferowana przy zatrzymanym silniku.

5.1.2 Zapisanie parametrow

Zmienne napedu sa gromadzone ,by je zachowac jesli port zasilania zostat odciety.

Osiagamy to przesuwajac si¢ do ZAPISZ PARAMETR w menu gtownym.Nacisnij prawy klawisz by wejs¢ do okna
ZAPISZ PARAMETR.Tam przyciskiem GORA zapisujemy wszystkie ostanio zmienia wartosci parametrow.Na gornej
linii wyswietlacza pojawia sie ZAPISANE a potem ZAKONCZONE .

Jesli nie chcesz zapamigta¢ zmian,wytacz zasilanie zaznaczajac BEZ zapisania parametrow.

Zobacz takze 13.13.2 DANE NAPEDU /WYBOR STORNY

Nota.Jesli zasilanie spadnie ponizej 80V AC ,ale bez catkowitego wytaczenia,to automatycznie zostang
zachowane komunikaty pracujacego napedu . Pozostate parametry bedace zapisane przy zaniku zasialania tez
zostang zachowane(np wyjscie potencjometru)Ukryty PIN 681 ZACHOWANE RAZ MON ktéry ustawia sie na stan
wysoki ,wskazujac ze doszlo do powyzeszj sytuacji.Ten znacznik jest ustawiany na zero jesli zasilanie
wewnetrzne zostato catkowicie ponownie wytaczone.

Zobacz takze 8.1.11.11 Komunikaty napedu/utrata fazy zasilania

5.1.3Przywracanie parametrow domyslnych

Czasem jest przydatne powrdcenie elementowi wartosci domyslnej. N.p proba konfigéracji moze sie nie udac |
tatwiej jest rozpoczac prace od poczatku. Jesliw wcisniemy wszystkie 4 klawisze podczas aplikacji przy
zataczonym zasilaniu ,wtedy naped automatycznie wyswietli parametry i sprzezenia.(Oprdocz tego mozemy
nastawi¢ w menu KALIBRACJI ,100-%napiecie wyjscia wzbudzenia,680-obcigzenie [ohm] ,te nastawy umozliwig
przywrocenie poprzedniej kalibracji ,by uniknac przypadkowej de-kalibracji przy zaniku zasilania)Wartosci
parametru nie beda utracone ,jesli zachowamy je poleceniem ZACHOWAJ PARAMETRT.Aby wrécic do ostatnio
zapisanych wartosci zapasowych,wytaczamy zasilanie bez zachowywania parametrow.

Haslo 000 dokonuje resetu

Zobacz takze 11.2 WYSWIETLANIE FUNKCJI/KONTROLA HAStA

Zobacz takze 13.13.2 DANE NAPEDU/wybor strony -szczegoty 2 | 3 przyciskowych resetow i zataczanie
komunikatow

5.1.4 Poruszanie sie miedzy koncami gatezi

Jedna z wiekszych klas menu jest DIAGNOSTYKA.Doje ona bardzo wszechstronne udogodnienia w monitorowaniu
analogowych linearnych sygnatow wejsciowych, poziomoéw logika sterujacego, alarmow i wewnetrznych
parametrow. Kazdy parametr ,by mogt by¢ monitorowany musi by¢ wystawiony na koncu gatezi .Przyciski
GORA/DOL pozwalaja na poruszanie sie miedzy koncami gatezi .To zwieksza szybkosc obserwowania wielu
parametrd rownoczesnie.Poruszanie sie miedzy gateziami przydaje sie rowniez tam gdzie 2 lub wiecej przylegte
okna monitorujace

5.1.5 Wtaczenie okna

Kilka sekund po zataczeniu zasilania pokazuje sie Menu WEJSCIOWE.Po chwili bez przyciskania klawiszy dwa
domysine % diagnostyczne okna podsumowan sg juz aktywne. Zobacz 5.1.6

Karta kontrolna okresla podczas zataczania typ modelu.To pozwala na przenoszenie karty kotrolnej do innego
modelu zasilania

Zobacz 13.13.2113.13.4

Naciskajac prawy klawisz otwieramy pierwszy poziom menu

Nacisniej PRAWY by wybrac
poziom1 menu

Wybor poziomu 1 Menu
Zmiana parametrow 2 /

\

Ten numer pok. / Ten numer

Przycisnij LEWY Przycisnij

dla powrotu do PRAWY dla poziomu menu pokazuje
poprzedniego nastepnego gdzie mozemy aktualny poz.
poziomu menu poziom menu sie przeniesc menu
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5.1.6 Domys$ine % diagnostyczne okna podsumowan

X SPD% larm  Ifld RJSC ah Nacisniej PRAWY by wybrac

0 0 0 0000 poziom1 menu

‘ f Dwa domysine % diagnostyczne

H sref Iim Alim  mode okna przetaczaja sie co 5 sekund seconds. Parametry

0 150 -150 0000 linowe sa typu integer %.Jesli przetaczanie stopu lub

trybu = CONF, to zataczone IDZDO(go to)
POBIEZZ(getfrom) muszg sie wytaczy¢ .Zobacz 13.2.7

Wyswietlon mneumonic | SPD% larm Ifld RJSC Sref Ilim -Ilim mode
Numer pinu zrodtowego | 131 134 144 164 123 138 139 167 (STOP/RUN)
Sekcja reczna 7.1.10 7.2.2 7.3.2 7.5.3 7.1.1 7.2.6 7.2.6 7.5.6

5.1.6 Odszukanie numeru wersji software czesci .

Aby odszuka¢ numer wersji software czesci ,zobacz 11.4 WYSWIETLENIE FUNKCJI/ wersja software To jest
instrukcja do wersji 5.14.Wersja 5.14 | wyzsze ma wszystkie funkcje opisane

Wersje 4.05 | kolejne sa kompatybilna zwersja PL PILOT 4.05. Jednak PL Pilot (Zobacz 13.1.1) nie bedzie mogta
by¢ wykorzystana by kofigurowac parametry FIELDBUS.Zobacz 16.1 modyfikacje

5.2 Wejscie w menu a) Wybor poziomu 1 Menu

Przy pierwszym wejsciu w pionowym menu-poziom1 Parametry zachowane 2
znajdziesz 8 rozwijanych nagtowkow.
Po nacisnieciu prawego przycisku,by wejs¢ do

Wybor poziomu 1 Menu
Zmiana parametrow 2

nastepnego poziomu,mozesz za pomoca GORA/DOL |
poruszac si¢ miedzy poziomami .Menu jest kotowe o) Wybor poziomu 1 Menu
.Menu jest tak zaprojektowane by okna czesto duagnostyka 2
wybierane byty blisko wyjscia.
Sa 2 rodzaje menu ktorych mozesz uzywac |
WYSWIETLANIE FUNKCJI
ZREDUKOWANY | PELNY ah Wybor poziomu 1 Menu

Zredukowane menu pokazuje tylko najczesciej Alarmy napedu silnika 2
uzywane sekcje,co daje mozliwos¢ szybkiego

sk Nacisniej PRAWY by wybrac
poziom1 menu

el

przewijania. |

Jesli wyswietlacz w tej instrukcji ma ”R”

znaczy ze funkcja jest dostepna zarowno w @ ap Wybor poziomu 1 Menu

wersji zredukowanej jak i petnej Potaczenie sieciowe 2

Nota.Jest 50 regulowanych parametrow w menu
zredukowanymJest udogodnienie w przechowywaniu |
parametrow (w menu zredukowanym) ktdre moga ; -
zostaé uzyte przez wejscia cyfrowe. Zobacz 6.1.17 a3 Wybor poziomu 1 Menu

KALIBRACJA/wybor silnika 1,2 PIN 20, Wyswietlenie funkcji 2
zobacz 11.5 zdalne kierowanie wyswietlaniem
5.2.1Pelny schemat menu(Zmiana parametrow) |

Wybor poziomu 1 Menu
Bloki aplikacji 2

Wybor poziomu 1 Menu
konfiguracj 2

BRR)RRRI) 4
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Wybér menu
Section 5

Zmiana parametrow

Zmiana parametrow
Section 6

Uruchom tryb rampy

Ur. tryb rampy

Monitorowanie wyj rampy

czas nar. ruch ”do przodu”

czas opad. ruch ”do przodu”

czas nar. ruch ”do tytu”

czas opad. ruch ”do tytu”

Wejscie rampy

Min predkosc ”do przodu”

Min predkosc ”do tytu”

Ramp auto preset

Ramp external preset

Ramp preset value

Ramp S-profile %

Ramp hold

Ramping threshold

Ramping flag

Jog crawl slack

JOG CRAWL SLACK

Jog speed 1

Jog speed 2

Slack speed 1

Slack speed 2

Crawl speed

Jog mode select

Jog/slack ramp

Motorised pot ramp

MOTORISED POT RAMP

Output monitor

Up time

Down time

Up command

Down command

Maximum clamp

Minimum clamp

Preset

Preset value

Memory boot up

Stop mode ramp

Speed reference summer

Speed control

Kontynuacja na nastepnej stronie.....

A 4

STOP MODE RAMP

Stop ramp time

Stop time limit

Live delay mode

Drop-out speed

SPEED REFERENCE SUMMER

Internal speed reference 1

Speed reference 2

Speed/current ref 3 mon

Ramped speed reference 4

Speed/current reference 3
sign

Speed/current reference 3
ratio

SPEED CONTROL

Maximum positive speed
reference

Maximum negative speed
reference

Speed proportional gain

Speed integral time
constant

Speed integral reset

Speed Pl adaption

A 4

SPEED PI ADAPTION

Low breakpoint

High breakpoint

Low breakpoint
proportional gain

Low breakpoint integral
time constant

Integral % during ramp

Speed adaption enable
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5.2.2 Pelny schemat menu(Zmiana parametrow ciag dalszy)

Kontynuacja z poprzedniej strony

Sterowanie pradem

sterowanie pradem

Skalowanie ogr. pradu

Przeciazenie pradu

Sterowanie wzbudzenem

Zataczenie zera

Kalibracja

Kontynuacja na nastepnej stronie

< P Przeciazenie pradu

% przeciazenia docelowego
Czas rampy przeciazenia

| profil dynamiczny

< P | DYNAMIC PROFILE

| profil wtaczony
Spd brpnt przy HI |
Spd brpnt przy LO |
Ogr. pradu przy LO |

Wt. Podwojnego ogr. pradu

Gorne ogr. pradu

Dolne ogr. pradu

Dodkowe zadawanie pradu

Zataczenie autotuningu

Wzmocnienie propo. pradu

Stata catkujaca pradu

Przerwanie pradu

Tryb 4-Cwiartkowy

Zat. omijania predkosci( za

pomoca war. pradu)

Sterowanie wzbudzeniem

Zataczenie wzbudzenia

Wy napiecie wzbudzenia %

Wzmocnienie prop. wzb.

Stata calkujaca wzbudze

Menu ostabiania P »

wzbudzenia < »| Menu ostabiania
wzbudzenia
Zat. ostabiania wzbudzenia
Wzm. pro. oslabiania wzb
Stata czasowa catkujaca
ostabienia wzbudzenia
St. czasowa rozniczkujaca
ostabienia wzbudzenia
St. czasowa rozniczkujaca
sprzezenia zwrotnego ost.
wzb.
St. czasowa catkujaca
sprzezenia zwrotnego ost.

7at - bud wzb.

a awgry]nego WZDUCz. - Zew. napiecie twornika %
Awaryjny prad wzbudzenia Min prad wzbudzenia
Opozn. chlodzenia wzb.

Zadanie wzbudzenia
Zataczenie zera
Wtaczenie zatrzmania
Zadane zataczenie zera
Zataczenie 0 przy pred. %
Zataczenie zera przy prad%
Znacznik zadanego zera
Znacznik spd zera
Przy nieruchomym
Orientacja biegunow P R
<« Orientacja biegunow
Zatrzasniecie 0 predkosci
kalibracja Zalaczenig oznacznis _
Znam. prad trwornika oznaczenie komPensacp
ograniczenie pradu % Zadane pplozeme - -
Znam. Prad wzbudzenia oznaczenie czestotliwosci
silnika
Podstawowa zadana predko Polozenie znacznika
Maksymalna predkosc
Kompensacja przy 0
predkosc
Max napiecie tacho
Rodzaj sprzez. Zwr. Pred. P - "
Skalowanie enkodera < P| Skalowanie enkodera

Kompensacja IR

Wymuszonmy prad wzb.fb

Wym.napiecie tw.silnik

Wymuszone analog tacho

Zadane napiecie tw. silnika

EL1/2/3 znamionowy prad

Wybor silnika 1,2

Cwiartka enkodera

Polaczenie enkodera

Stosunek predkosc
silnik/enkoder

Signat enkodera
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5.2.3 Pelny schemat menu (Diagnostyka)

Kontynuacja z poprzedniej strony

diagnostyka

<+

DIAGNOSTYKA
Section 7

Kontrola petli predkosci

Kontrola petli predkosci

Calkowita odczy.zad. pred

Odczytana zadana predko.

Odczytany uchyb predkosci

Odczytane napiecie tworn.

Odczt. % napiecie twornika

Odczyt poprzedniego% EMF

Odczytane napiecie Tacho

Odczyt pred w obr/min

Odczyta pred obr/min
enkoder

Odcztane sprzezenie pred.

Kontrola petli pradu
twornika

Odczyt petli twornika

Odczyt zad. pradu twornik

Odczyt % pradu twornik

Odczyt [A] pradu twornika

Odczyt gornego ogr.pradu

Odczyt dolnego ogr. Pradu

Aktualne gornew
ograniczenie

Aktualne dolne
ograniczenie

Odczyt ograniczenia
przecigzenia

Znacznik ograniczenia
pradu

Kontrola petli pradu
wzbudzenia

Kontrola petli pradu
wzbudzenia

Odczyt zad. pradu
wzbudze.

Odczyt % pradu wzbudze.

Odczyt [A] pradu wzbudze.

Kat wzbudzenia

Odczyt dziatania
wzbudzenia

Odczyt O/ analogowych

Odczyt 0/I analogowych

Odczyt UIP2 analog

Odczyt UIP3 analog

Odczyt UIP4 analog

Odczyt UIP5 analog

Odczyt UIP6 analog

Odczyt UIP7 analog

Odczyt UIP8 analog

Odczyt UIP9 analog

Odczyt AOP1 analog

Odczyt AOP2 analog

Odczyt AOP3 analog

Odczyt O/1 cyfrowych

Odczyt 0/I cyfrowych

UIP 23456789

DIP 1234 1234 DIO

DOP 123TRJSC CIP

+ znacznik pomocniczy
twornika

Znacznik startu napedu

Znacznik dziatania napedu

Qdczvt trvhi dziatania

Odczyt bloku wyjs¢

Odczyt bloku wyjs¢

Odczyt rampy wyjscia

Odczyt wyjscia symulatora
potencjometri

Odczyt zadanego
zZmiennego wyjscia

Odczyt wyjscia
sumarycznego 1

Odczyt EL1/2/3
symetrycznej wartosci
skutecznej

Odczyt wyjscia
sumarycznego 2

Odczyt wyjs¢ PID 1

Odczyt DC KILOWATTS

Odczvt wvisc PID 2

Kontynuacja na nastepnej stronie
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5.2.4 Pelny schemat menu (alarmy napedow, potaczenia sieciowe i wyswietlanie funkcji)

+-

Kontynuacja z poprzedniej strony

Alarmy napedu

Potaczenie sieciowe

A 4

Alarmy napedu
Section 8

Wt komunikatu predkosci

Kom. toleracji predkosci

Wt kom. braku wzbudzenia

Wt kom. zwarcia cyfr. OP

Wt brakujacego impulsu

Wt. Kom. zmiany zadanego
sygnalu

Opoznienie przekroczenia
predkosci

Menu komunikatu
blokowania/hamowania

Menu kom. blokowania

Wt kom blokowania

Poziom blok. pradu

Czas op6z. blokowania

Odczyt kom dziatania

Odczyt kom.
przechowanego

Reset kom zewnetrznych

Kom nanedn

Wyswietlenie funkcji

Potaczenie sieciowe
Section 10

RS232 port 1

RS232 PORT 1

Wspolczynnik Port 1 baud

Funkcje Port 1

Zmienne parametry

Wyswietlenie funkcji
Section 11

Zmienne zadane

Port 1 comms link

Zmienne parametry

Transmisja napedu

Drive receive

Menu spisu do host

< »
< >
< »
< >
< [
< »

Zmienne zadane

Zm . zad slave ratio

Zm . zad slave sign

Odczytane Zm. Zad. slave

Odczytane Zm zad.master

Pobrac z

Wt menu skroconego

Kontrola hasla

Kontrola hasla

Zatwierdzenie hasla

Zmiana hasla

Wybor jezyka

Wersja software

Kontynuacja na nastepnej stronie

PORT 1 COMMS LINK

Port 1 jednostka ID

Port 1grapa ID

Port 1wyswietlanie nr. bled

Port 1 DOP3 RTS mode
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5.2.5 Pelny schemat menu (bloki aplikacji | ustawienia)

Kontynuacja z poprzedniej strony

Bloki aplikacji

ustawienia

A 4

Bloki aplikacji

Section 12

Summer 1

Summer 2

PID 1

PID 2

Profile paramtrow
Obliczenie srednicy zwoju

Oblivczenie naprezenie

Komesacja momentu
Predkosc Preset
Multi-function 1
Multi-function 2
Multi-function 3
Multi-function 4
Multi-function 5
Multi-function 6
Multi-function 7
Multi-function 8
zatrzask

Filt 1

Filt 2

Licznik serii

Czas przerwy
Komperator 1
Komperator 2
Komperator 3
Komperator 4
Przetacznik1 C/0
Przetaczik2 C/0
Przetacznik3 C/0
Przetacznik4 C/0

Nota.Przyszle bloki
aplikacji moga byc¢
dostepne.
Zapoznaj sie z
PODRECZNIKIEM
BLOKOW APLIKACJI
by poznac
szczegoly
specyfikacji i
uzycia blokow.

A 4

Ustawienia
Section 13

Wt. goto, getfrom

Wejscia uniwersalne

Kontynuacja na nastepnej stronie

Uniwersalne wejscia

UIP2 ustawienie

A

UIP3 ustawienia

UIP4 ustawienia

UIP5 ustawienie

A 4

UIP SETUP (2-9)

UIP zakres wejscia

UIP kompensacja wejscia

UIP kalibracja stosunku

UIP6 ustawienie

UIP maksymalne ogr.

UIP7 ustawienie

UIP minimalne ogr.

UIP8 ustawienie

UIP analogowe goto

UIP9 ustawienie

UIP cyfrowe wyjscie 1 goto

UIP cyfrowe wyjscie 2 goto

UIP gorna wartosc wyjsci 1

UIP dolna wartosc wyjsci 1

UIP gorna wartosc wyjsci 2

UIP dolnana wartosc
wyjsci 2

UIP poziom krytyczny
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Kontynuacja z poprzedniej strony

Wyjscia analogowe

5.2.6 Pelny schemat menu (kontynuacja ustawien)

< P»| Wyjscia analogowe
Korygowanie wyjscia pradu
twornika
AOP1 ustawienie AOP SETUP (1 - 3)
AOP2 ustawienie AOP separator
AOP3 ustawienie AOP kompensacji
AOP wlaczenie skali
Pobierz z
Wybor skali wyjsc
Cyfrowe wejscia < P»{ Cyfrowe wejscie
DIP1 ustawienie DIP SETUP (1 - 4)
DIP2 ustawienie DIP gorna wart wejscia
DIP3 ustawienie DIP dolna wartosc wejscia
DIP4 ustawienie Idz do
Ustawienie uruchomienia
wejsc Ust. Uruchomienia wejscia
Ust. Uruch. gornej wart.
Ust. Uruch. dolnej wart.
Idz do
Cyfrowe we/wy < P»{ Cyfrowe we/wy
DIO1 ustawienie DIO ustawienie (1 - 4)
DIO2 ustawienie DIO tryb wyjsc
DIO3 ustawienie DIO wl korygowania
DIO4 ustawienie DIO prog
DIO tryb przestawny
Pobrac z
Idz do
DIO gorna wartosc wejscia
DIO dolna wartosc wejscia
Cyfrowe wyjscia
< P| Cyfrowe wyjscie
DOP1 ustawienie DOP SETUP (1 - 3)
DOP2 ustawienie DIO wl korygowania
DOP3 ustawienie DIO prog
DIO tryb przestawny
Pobierz z
Punkt przestoju
< P Punkt przestoju
Cyfrowy punkt 1
Cyfrowy punkt 2
Cyfrowy punkt 3
Cyfrowy punkt 4
Analogowy punkt 1
Analogowy punkt 2
Analogowy punkt 3
Analogowy punkt 4
Software zaciskow
< P SOFTWARE zaciskow
Anded bieg
Anded bieg wolny
Anded start
wew uruchomienie wejsc
Powiazania Jumper <€—»| Powiazania JUMPER
Jumper 1 JUMPER (1 - 16)
Jumper A Pobiez z
Jumper ¢ Idz do
Jumper
Jumper
Jumper §
Jumper ¢
Jumper V¥

Kontynuacja na nastepnej stronie

Jumper 16
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Kontynuacja z poprzedniej strony

5.2.7 Pelny schemat menu (blok wyjs¢ i konfiguracja Fieldbus ,dane napedu ,menu pomocy)

Ustawienia

Konfiguracja bloku wyjsc

P Konfiguracja bloku wyjsc
Uruchom tryb idz od ramp
Idz do potencjometru
Zadana zmienna idz do
slave
Potaczenie aplikacji bloku
IDZDo(goto)
Konfiguracja Fieldbus
¢ ! < > Konfiguracja FIELDBUS
Jumper 1 do 8 pobiez z
Bit-Packed pobi§z z P{ Bit-Packed pobiez z
Jumper 9 do 16 idz do Jumper 1 do 8 pobiez z
Bit-Packed idz do
i P! Bit-Packed idz do
Kontrola danych Fieldbus Jumper 1 do 8 idz do
Dane napedu »| Dane napedu
Ustawienia silnika P Ust. Silnika pasywnego
pasywnego Znamionowy prad
twornika[A]
Ograniczenie pradu %
Znamionowy prad
wzbudzenia[A]
Podstawowa zadana predko
Maksymalna predkosc
Znacznik zadanego zera
Znacznik spd zera
Przy nieruchomym
Cwiartka enkodera
Polaczenie enkodera
Stosunek predkosc
silnik/enkoder
Signat enkodera
Kompensacja IR
Wymuszonmy prad wzb.fb
Wym.napiecie tw.silnik
Wymuszone analog tacho
Zadane napiecie tw. silnika
czas nar. ruch ”do przodu”
czas opad. ruch ”do
przodu”
czas nar. ruch ”do tytu”
czas opad. ruch ”do tytu”
Predkosc1 biegu wolnego
Predkosc2 biegu wolnego
Strona przechowywana S predkosc luzu
Maksymalna odpowiedz predkosc2 luzu
pradu Crawl speed
Odczyt ID Tryb wyboru biegu wolnego
Obciazenie pradu twornika rampa bieg wolny/luz
w ohms Czas rampy stop
Drop-out speed
wew zadana predkosc 1
Zadana predkosc 2
Zadana predkosc/prad 3
Menu pomocy przy » Menu pomocy przy Zadana predkosc rampy 4

konfliktach

Zachowanie parametrow

konfliktach

Nr konfliktu

wislakratne id7 dn PIN

Zadana predkosc/prad 3
sign

Zadana predkosc/prad 3
ratio

Max zadana predkosc
“zgodna”

Max zadana predkosc
“przeciwna”

Wsp proporcjonalny
predkosci

Stala czasowa calkowania
predkosci

Skalowanie ogr. pradu

Wsp. Prop. pradu

Stala calkowa pradu

Prad wytaczenia

Tryb 4 cwiartkowy

Wt wzbudzenia

Wyjsciowe napiecie wzb.

Wtaczenie zatrzmania

Zataczenie 0 przy pred. %

Zataczenie zera przy prad%
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5.3 Ustawienia archiwizacji PL/X

Po ustawieniu paramtrow i stworzeniu potaczen konfiguracji ,zaleca sie by archiwizowac stworzone zmiany Saq 2
dostepne narzedzia dla tworzenia archiwum.

1) Hyperterminal w akcesoriach okna  Zobacz 10.2.1 ZMIANA PARAMETROW/komunikacja napedu
Hyperterminal wygrywa lub zapisuje pliki bezposrednio do/z NIE zmiennej pamieci z PL/X w formie binarnej .
Ten niezmienialny plik jest kompletnym zbiorem zachowanych parametrdow ,idealny dla e-maile i archiwizacji .

Korzysci bardzo kompaktowy plik .Kopletny sktad wszystkich parametrow zwiazanych z silnikiem i znamionowych
trybu .Latwy plik do przechpwywania | identyfikacji.

Wady. Nie edytowalny Dla nadpisania 680)larm BURDEN REZYSTANCJA, 2)ZNAMIONOWY PRAD TWORNIKA i
4)ZNAMIONOWY PRAD WZBUDZENIA ,bedzie potrzebne ponowne wejscie do trybu i/lub silnika o innych
wartosciach znamionowych do pliku zrodtowego.

2) PL PILOT uruchomiony w oknie Zobacz 10.2.5 Zmiana prametrow przy uzyciu ASCIl COMS oraz
13.1.1 PL PILOT instrument konfiguracji

PL PILOT wygrywa lub zapisuje pliki bezposrednio do/z zmiennej pamieci z PL/X w formie edytowalnej.

Ten edytowalny plik jest wyswietlanymi paramtrami i stworzonumi potaczeniami konfiguracji,ale nie zawiera
pradu twornika czy wzbudzenia lub specjalnych fabrycznyc parametrow .Jest idealny do szybkiej archiwizacji
uzywanych parametrow .Jest mozliwe by przechowywac ten plik na innym komputerze(szczegoty po wybraniu
przycisku POMOC) lub wystaniu go emailem , jakkolwiek Hyperterminal jest lepszym, rozwiazaniem dla
przesytania pliku (bezposrednio lub emaliem)

Zalety .Bardzo tatwy do uzycia ,pozwalajacy na edytowanie ustawien .Sekcje ustawien moga byc zapisane
.Uniwersalen nadzorowanie i dotaczona diagnostyka .Bardzo uzyteczna narzedzia po wspotpracy z Laptop PC
Wady nie mozna nadpisa¢ 680)larm BURDEN REZYSTANCJA, 2)ZNAMIONOWY PRAD TWORNIKA i 4)ZNAMIONOWY
PRAD WZBUDZENIA ,trzeba je wpisac recznie za pomoca klawiszy .Nie wygodny do transeru plikéw do innego PC

PC uruch. PL PILOT

Zobacz 13.13.2 DANE NAPEDU/ustawienia strony pin66 Zawarte Ustawienia
SCHEMAT BLOKOWY NAPEDU | REG. MOCY RS232 PORT1
ASCII COMMS do PL PILOT

A\ 4 ‘

ZMIENNA PAMIEC . Zawiera ustawienia robocze parametréow napedu i potaczen wewnetrznych

Zach. Zach.

Zach,

\ 4 A 4

Ustawia strone Ustawia strone Ustawia strone Ustawia strone
NORMALNY RESET 2-przyciskowy 3-przyc RESET 4przy ROM RESET
Niezmienna pamiec RESET Niezmienna pamiec Z Ust. fabryczne
Niezmienna pamiec blokada udogodnien (+kalibracja
nuzvtkownika)

1 1 1

RS232 PORT1 / ZMIANNA PARAMETROW do/z host komputer

Ust. pliku w PC Ust. pliku w PC Ust. pliku w PC
Hyperterminal. Hyperterminal. Hyperterminal.
Zawiera zrodta Zawiera zrodta Zawiera zrodta

Page. Page. Page + tryb blokady
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Tabela wartosci znamionowych

Model Moc wyjsciowa Max prad ciagty Max prad wyj. Gtowne Max wart. Typ Chtodzenie
PL 2Q Przy Przy [A] wzbudzenia bezpiecz | pomocniczych | dtawik | powietrzem i
PLX 4Q 460V 500V (DC [A]) niki bezpiecznikow | a siec. | rozpraszanie
Wej Wyj Standard Opcja max [A] It cfm | waty
Kw HP HP AC DC It
PL/X5 5 7 7.5 10 12 8 600 20 365 LR48 17 45
PL/X10 10 13 15 20 24 8 600 20 365 LR48 17 80
PL/X15 15 20 20 30 36 8 600 20 365 LR48 17 120
PL/X20 20 27 30 40 51 8 5000 20 365 LR48 17 120
PL/X30 30 40 40 60 72 8 5000 20 365 LR120 35 200
PL/X40 40 53 60 80 99 8 5000 20 365 LR120 35 300
PL/X50 50 67 75 100 123 8 11850 20 365 LR120 35 320
PL/X65 65 90 100 124 155 16 60000 20 365 LR270 60 350
PL/X85 85 115 125 164 205 16 60000 20 365 LR270 60 475
PL/X115 115 155 160 216 270 16 128000 20 365 LR270 | 60 650
PL/X145 145 190 | 200 270 330 16 128000 20 365 LR330 | 60 850
PL/X185 185 250 270 350 430 32 50 240000 50 5000 LR430 180 1000
PL/X225 225 300 330 435 530 32 50 240000 50 5000 LR530 | 180 1300
PL 265 265 360 | 400 520 630 32 50 306000 50 5000 LR630 | 180 1600
Uwagi

1) Nalezy uzywac tylko bezpiecznikéw zgodnych z normami UL.
2) Modele 2Q PL/5/10/15/20/30/40/50/145/225 majg mozliwo$¢ hamowania odzyskowego.
3) PL/X 185/225/265 wymagajg 3 pomocniczych bezpiecznikdw, (max wart. znam. 50A, 1°t 5000), typ standardowy
CHOO0850A.
4) Standardowe bezpieczniki pomocnicze w powyzszej tabeli sg wybrane przez wzglagd na wartosé 1%t Dobierajgc
alternatywne rodzaje, prgd znam. bezpiecznika musi by¢ co najmniej 1.25 X wiekszy niz prgd znam. Wzbudzenia
silnika. Wartos¢ 1’t nie moze przekracza¢ podanej w tabeli.
5) Nalezy rozwazy¢ catkowite rozproszenie elementu wewngtrz obudowy obliczajgc wymagana przepustowo$é
powietrza. Nalezy uwzgledni¢ bezpieczniki, dtawiki i inne zrédia rozproszenia. Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢
zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalezé zrodta odwotania. oraz 0 Wartosci znamionowe bezpiecznikow dla
wartosci rozproszen elementow.
6) 35 stop szesciennych na minute odpowiada 1 metrowi szesciennemu na minute.

180 stop szesdciennych na minute odpowiada 6 metrom szesSciennym na minute.
7) Pokazana warto$¢ mocy wyjsciowej wystepuje przy 100% wartosci napedu i jest mocg dostepng na wale typowego
silnika. Rzeczywista dostepna moc bedzie zalezna od sprawnosci silnika.
8) Opcja wyjscia wzbudzenia duzej mocy jest udogodnieniem ekstra i wymaga okreslenia podczas zamoéwienia.

Etykiety wartosci znamionowych

Etykiety warto$ci znamionowych sg umieszczone na jednostce pod géornym koncem pokrywy. Numer seryjny produktu
jest unikalny i moze zosta¢ uzyty do identyfikacji wszystkich wartosci jednostki. Znajdujg sie tam rowniez wartosci
znam. mocy i typ modelu, wraz z wszystkimi przydatnymi etykietami.

Wartosci znamionowe bezpiecznikow

OSTRZEZENIE. Wszystkie jednostki musza byé zabezpieczone poprawnie dobranymi bezpiecznikami. Btedy
w wykonaniu uniewazniajg gwarancje.

Ogodlnie wejsciowy prad zasilania AC na faze jest 0.8 razy taki, jak prad wyjsciowy DC i obcigzalnos¢ dopuszczalna
bezpiecznikéw powinna by¢ okoto 1.25 razy prad wejsciowy AC. Bezpieczniki wyszczegdlnione w tabeli zostaty
oszacowane, by zawrzeé¢ 150% zdolno$ci przecigzenia i zadziata¢ do 50C temperatury otoczenia przy max
wartosciach napedu. Aby wybraé bezpiecznik przy innych wartosciach (n.p. uzywajac silnika o mniejszej mocy niz
naped lub dziatanie przy zredukowanym max ustawieniu ograniczenia pradu) nalezy wybraé bezpiecznik o
obcigzalno$ci pradowej najblizszej wartosci pradu twornika i przy wartosci 1t mniejszej niz max pokazana w tabeli.
Jezeli bezpiecznik DC jest dopasowany szeregowo z twornikiem, musi to by¢ oszacowany typ potprzewodnikowy DC
z wartoscig znam. pradu 1.2 razy wiekszg niz catkowity prad obcigzenia silnika, o napieciu DC odpowiednim dla
maksymalnego napiecia twornika i z warto$cig |t mniejszg niz max przedstawiona w tabeli.

Patrz 14.1.3 Bezpieczniki pétprzewodnikowe DC.



Prad znamionowy bezpiecznikéw potprzewodnikowych jest dany przez producentow dla miedzianych przewodow,
ktére majg gestosc pradu w przedziale 1.3 - 1.6 A/mm (IEC 269-4). To niskie wykorzystanie powoduje dodatkowe
koszty miedzi podczas instalacji wysoko prgdowych systeméw, ale pomaga zapobiec przegrzewaniu sie
bezpiecznikdw. Alternatywnie, mozliwe jest uzycie bezpiecznikdw o wyzszych wartosciach i obnizenie ich wartosci dla
uzycia w standardowych instalacjach. Ten czynnik obnizenia wartosci odnosi sie tylko do duzych bezpiecznikéw dla
modeli PL / X 185/225 / 265. W zwigzku z tym bezpieczniki w tabeli dla tych modeli zostaty wybrane z dalszym
obnizeniem warto$ci do okoto. 80%, by mogty zosta¢ uzyte w standardowych podstawach bezpiecznikéw. Zadne
obnizenie wartosci znam. nie jest konieczne dla instalacji, ktére przestrzegajg IEC 269-4 i w tym przypadku mniejsze
bezpieczniki mogtyby zosta¢ wybrane zgodnie z zaleceniami danymi powyzej.

14.1.1Bezpieczniki firmowe

Model Max prad Gtowne LITTLEFUSE BUSS BUSS EU IR American IR BS88 IR DIN

PL 2Q ciagty bezpiecz style

PLX 4Q [A] niki max | Do 250V Do 500V Do 500V Do 500V ac Do 500V ac Do 250V Do 500V ac
P opP It ac ac ac zasilania zasilania ac zasilania
AC DC zasilania zasilania zasilania zasilania

PL/X5 10 12 600 L25S 12 L50S 12 FWH 12 FWH20A14F | XL50F015 L350-12 661RF0025

PL/X10 20 24 600 L25S 25 L50S 25 FWH 25 170L1013 XL50F025 L350-25 661RF0025

PL/X15 30 36 600 L25S 40 L50S 40 FWH 40 170L1013 XL50F040 L350-40 661RF0035

PL/X20 40 51 5000 1255 50 L50S 50 FWH 50 170M1564 XL50F050 L.350-50 661RF0050

PL/X30 60 72 5000 L25S 80 L50S 80 FWH 80 170M1566 XL50F080 L.350-80 661RF0080

PL/X40 80 99 5000 L25S 100 L50S 100 FWH 100 170M1567 XL50F100 L.350-100 661RF00100

PL/X50 100 123 11850 L25S 125 L50S 125 FWH 125 170M1568 XL50F125 L350-125 661RF00125

PL/X65 124 155 60000 L255 175 L50S 175 FWH 175 170M1569 XL50F175 L350-180 661RF00160

PL/X85 164 205 60000 L25S 225 L50S 225 FWH 250 170M3816 XL50F250 T350-250 661RF00250

PL/X115 216 270 128000 L25S 275 L50S 275 FWH 300 170M3816 XL50F300 T350-315 661RF00315

PL/X145 270 330 128000 L25S 350 L50S 350 FWH 350 170M3818 XL50F350 T350-355 661RF00350

PL/X185 350 430 240000 L25S 450 L50S 450 FWH 450 170M5809 XL50F450 TT350 661RF00450
-500

PL/X225 435 530 240000 niedostep | L50S 550 FWH 600 170M5811 XL50F600 TT350 661RF2 630
ny -630

PL 265 520 630 306000 niedostep | niedostep | FWH 700 170M5811 XL50F700 TT350 661RF2 700
ny ny -710

14.1.2 Europejskie bezpieczniki seryjne

Model Max Gtowne SERYJNY numer czesci
PL 2Q IP AC bezpiecz | Gt BEZP Gt BEZP POMOC. POMOC BEZP
PLX 4Q [A] niki max 3 bezp. jednobiegunowy BEZP jednobiegun
It wymagane 3 wymagane 3 bezp. owy
wymagane 3 wymagane
PL/X5 10 600 CHO00612A CP102071 14 X51 CH00620A CP102071
PL/X10 20 600 CHO00740A CP102053 Size 00 CH00620A CP102071
PL/X15 30 600 CHO0740A CP102053 Size 00 CHO00620A CP102071
PL/X20 40 5000 CHO0850A CP102054 Size 00 CHO00620A CP102071
PL/X30 60 5000 CHO0880A CP102054 Size 00 CH00620A CP102071
PL/X40 80 5000 CH008100 CP102054 Size 00 CH00620A CP102071
PL/X50 100 11850 CH008125 CP102054 Size 00 CH00620A CP102071
PL/X65 124 60000 CHO008160 CP102054 Size 00 CHO00620A CP102071
PL/X85 164 60000 CH009250 CP102055 Size 1 CH00620A CP102071
PL/X115 216 128000 CH009250 CP102055 Size 1 CH00620A CP102071

PL/X145 270 128000 CH010550 CP102233 Size 3 CHO00620A CP102071

PL/X185 350 240000 CH010550 CP102233 Size 3 CHO0850A CP102054

PL/X225 435 240000 CH010550 CP102233 Size 3 CHO0850A CP102054

PL 265 520 306000 CH010700 CP102233 Size 3 CHO0850A CP102054




14.1.3 Bezpieczniki potprzewodnikowe DC

Jesli zastosowane hamowanie odzyskowe lub tadunek si¢ regeneruje, wtedy zalecany jest bezpiecznik na
wartosci twornika DC z poprawnie dobrang wartoscia It wilaczony szeregowo z twornikiem silnika.

Model Max prad DC BUSSMAN EU Ferraz Shawmut
PL 2Q ciagty bezp. Do Do
PLX 4Q [A] max 500V DC 500V DC

IP oP It uL

AC DC Wart. 1%t nr czesci rozmiar Wart. It nr czesci rozmiar
PL/X5 10 12 600 16A 48 170M1559 1 35A 360 A50QS35-4 1
PL/X10 20 24 600 32A 270 170M1562 1 35A 360 A50QS535-4 1
PL/X15 30 36 600 40A 270 170M3808 1 40A 460 A50Q540-4 1
PL/X20 40 51 5000 63A 770 170M3810 1 60A 1040  A50QS60-4 1
PL/X30 60 72 5000 80A 1250 170M3811 1 80A 1900 A50QS80-4 1
PL/X40 80 99 5000 125A 3700 170M3813 1 100A 2900 A50QS5100-4 1
PL/X50 100 123 11850 160A 7500 170M3814 1 125A 5000 A50QS150-4 1
PL/X65 124 155 60000 200A 15000 170M3815 1 200A 13000 A50QS200-4 1
PL/X85 164 205 60000 250A 28500 170M3816 1 250A 24000 A50QS5250-4 1
PL/X115 216 270 128000 315A 46500 170M3817 1 350A 47000 A50QS350-4 1
PL/X145 270 330 128000 400A 105000 170M3819 1 400A 61000 A50QS400-4 2
PL/X185 350 430 240000 500A 145000 170M5810 2 500A 97000 A50QS500-4 2
PL/X225 435 530 240000 550A 190000 170M5811 2 600A 140000 A50QS5600-4 2
PL 265 520 630 306000 630A 275000 170M5812 2 Poradzi¢ Ferraz Shawmut.

Powyzsze bezpieczniki sg przystosowane do dziatania przy napieciu do 500V DC dla statej czasowej obwodu
twornika do 10mS.

Tabela ponizej pokazuje maksymalne typowe napigcia dziatania dla réznych statych czasowych.
(indukcyjnosc¢/rezystancja)
Prosze odnies¢ sie do danych producenta dla bezpiecznikéw po dalsze informacje.

Max napiecie dziatania DC Max dozwolona stata czasowa
500 10mS
450 20mS
400 30mS
380 40mS
360 50mS




Wymiary obudowy serii PL/X 5 - 265
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Wymiary w mm PL/X 5-50 PL/X65-145 PL/X185/265
w 216 216 216
H 289 378 378
D 174 218 294
A Srodek 175 175 175
B $rodek 228 390 390
C 258 410 410

Wymiary mechaniczne PL/X 5 - 50 ----

PL/X 185/265



Kier. przept.
powietrza

Symboliczny rysunek ze zdjeta pokrywa
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5 zacisk. EL1/2/3
228mm H zasilania F- F+

(8.98in)
Mounting -
centres WCISNIJ PRAWY PRZYCISK

BY WEJSC W MENU POZ. 1

Symbol ziemi (czarny na
zielonym tle) oznacza gtéwne
potaczenie z ziemia na
radiatorze

| \\VAﬁ B |
I Q__) N N

‘ 175mm (6.89in) = ‘
216mm (8.5in)

258
(10.16in)

Zaciski
sterow.

e 174mm (6.85in) I

14.1.3.1 Montowanie PL/X 5 - 50

Dostepne sg cztery otwory narozne zeby zamontowac jednostke. Uzyj sruby M6 (1/4 w).

Wszystkie wymiary otworow mocowania sg +/- 2 mm.

Powinno zostaé wykonane solidne potgczenie magistrali z ziemig.

Nominalna przepustowos¢ chlodzaca powietrza jest wyszczegdlniona w tabeli wartosci. (Uzywac¢ chtodnego,
czystego, suchego, filtrowanego powietrza).

Nie blokowa¢ wypustow radiatora. Zostawic¢ co najmniej 50mm (2 w) przestrzeni nad i pod jednostka.

Upewnic sie, ze potgczenia do zaciskéw zasilania sg poprawnie wykonane. Mocowania zaciskéw zasilania - M6.
Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania..
Jednostka musi by¢ ustawiona pionowo jak pokazano.

Ciezar jednostki 5Kg



Wymiary mechaniczne PL/X 65 - 145
Ciezar jednostki 11Kg

Symboliczny rysunek ze zdjetg pokrywg

Symbol ziemi (czarny na
zielonym tle) oznacza gtowne
potaczenie z ziemig na
radiatorze

32 50 50 72
—— 20 T |‘Uu
Fan W Fan
EL ELELFF
L1 L2 L3 + 2 5.
3 zacisk. Zaciski
zasilania pomocn.
390 410
fixing overall
centre length
WCISNIJ, PRAWY PRZYCISK
BY WEJSC W MENU POZ. 1
Zaciski .
sterow 2 Z?GSl.“
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o LY O @)
‘ toedge | 50 Y J ‘
175
— 216 -

14.1.3.2 Montowanie PL/X 65 - 145

]
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il |

earth L 8y ———*
armature 100 ———™

218 -

Dostepne sg cztery otwory narozne zeby zamontowac jednostke. Uzyj sruby M8 (5/16 w).
Wszystkie wymiary otworéw mocowania sg +/- 2 mm.
Powinno zosta¢ wykonane solidne potgczenie magistrali z ziemia.
Nominalna przepustowos¢ chlodzaca powietrza jest wyszczegdlniona w tabeli wartosci. (Uzywac¢ chtodnego,

czystego, suchego, filtrowanego pow

ietrza).

Nie blokowa¢ wypustow radiatora. Zostawi¢ co najmniej 100mm (4 w) przestrzeni nad i pod jednostka.

Upewnic¢ sie, ze potgczenia do zaciskéw zasilania sg poprawnie wykonane. Mocowania zaciskéw zasilania - M10

Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania..
Zamontuj gléwny stycznik by unikngé mechanicznych udaréw na magistrale PL/X.

N.p. Upewnij sie ze dtawik sieciowy jest potagczony miedzy stycznik a PL/X.
Jednostka musi by¢ ustawiona pionowo jak pokazano.

Ciezar jednostki 11Kg



Wymiary mechaniczne PL/X 185 - 265
Ciezar jednostki 17Kg. Symboliczny rysunek ze zdjetg pokrywg

Back of
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14.1.3.3 Montowanie PL/X 185 - 265

Dostepne sg cztery otwory narozne zeby zamontowac jednostke. Uzyj sruby M8 (5/16 w).

Wszystkie wymiary otworéw mocowania sg +/- 2 mm.

Powinno zosta¢ wykonane solidne potgczenie magistrali z ziemia.

Nominalna przepustowo$¢ chtodzgca powietrza jest wyszczegdlniona w tabeli wartosci. (Uzywac¢ chtodnego,
czystego, suchego, filtrowanego powietrza).

Zostawi¢ co najmniej 100mm (4 w) przestrzeni nad i pod jednostka.

Upewnic sie, ze potgczenia do zaciskéw zasilania sg poprawnie wykonane. Mocowania zaciskéw zasilania - M10.
Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania.

Zamontuj gtéwny stycznik by unikngé mechanicznych udaréw na magistrale PL/X.

N.p. Upewnij sie ze dlawik sieciowy jest polagczony miedzy stycznik a PL/X..

Jednostka musi by¢ ustawiona pionowo jak pokazano.

Dostepny jest szablon, by poméc w wycinaniu otwordow.

Te modele wymagajg dodatkowego 110V AC 50VA zasilania z bezpiecznikami dla gtéwnego wentylatora. Zaciski
znajdujg sie w gornym lewym rogu jednostki.

Przy pierwszym uzyciu jednostki i pobudzeniu stycznika, upewnij sie Zze wewnetrzny wentylator dziata. Bedzie to
widoczne przez silny podmuch powietrza nad gérnymi i dolnymi magistralami do przodu obudowy

Ciezar jednostki 17Kg



14.1.3.4 Wentylacja modeli PL/X 185 - 265 wykorzystujgc otwor z tytu panelu

Uzyj dostepnego szablonu do pomocy przy wycinaniu otworéw w
tylnim panelu

Jest to preferowana metoda montowania, gdyz pozwala maksymalnej
ilosci powietrza ptyng¢ nad radiatorem napedu.

Jest to konieczna metoda dla instalacji wymagajgcych temp. otoczenia
wewnatrz obudowy 50C.

Zrédto czystego, filtrowanego, chtodnego, suchego powietrza dla
wentylacji musi dochodzi¢ do dna obudowy. Nastepnie musi moc
ptynac¢ do tytu ptyty obudowy jak pokazano. Nie moze by¢ zadnych
przeszkod na drodze powietrza do tylniego otworu. Z PL/X
zintegrowany jest silny wentylator, ktéry zasysa powietrze do tytu
jednostki. Po przejsciu nad radiatorem powietrze jest pompowane do
gory i na dno jednostki. Zuzyte powietrze musi by¢ usuwane z
obudowy przez wentylatory zamontowane na dachu o przepustowosci
podanej w tabeli. Zauwaz, ze obliczajgc wymagang przepustowosc,
konieczne jest, by rozwazy¢ rozproszenie komponentow
wydzielajacych ciepto. Rozproszenie w watach dla PL / X, gtéwnych
bezpiecznikéw i dtawikéw sieciowych, dostepne jest w stosownych
rozdziatach.

Patrz 0
Tabela wartosci znamionowych

14.1.3.5 Wentylacja modeli PL/X 185 - 265 wykorzystujgc wsporne
filary

Ta metoda montowania moze by¢ jedyng mozliwg technikg w
instalacjach, gdzie niemozliwe jest wycinanie otworéw w tylnim
panelu.

Jednostka jest dostarczona z zestawem do montowania zawierajgcym
cztery 50mm filary. Max temperatura otoczenia w obudowie dla tej
metody wynosi 35C. Nie moze by¢ zadnych przeszkéd na drodze
powietrza do tylu PL/X.

Powodem zredukowanych warto$ci otoczenia jest to, ze czesé
zuzytego powietrza moze by¢ zawracane nad radiatorem, prowadzgc
do utraty sprawnosci. Korzystne sg kazde kroki powziete do
zminimalizowania tego zjawiska. ( 35C odnosi sie do instalacji, gdzie
nie ma catkowitego oddzielenia przychodzacego powietrza od
chtodzacego powietrza).

Jezeli jest mozliwe, by zapewni¢ kanat powietrzny z otworem
wiekszym niz 180 cm.kwadr., ktéry moze przenies¢ niezahamowane
powietrze do tytu PL / X, wtedy to rozwigzanie jest tak efektywne jak
metoda z otworami w tylnim panelu opisana wyzej.
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Dtawiki sieciowe

Uzywaj tylko atestowanych dtawikow CSA/UL dla instalacji odpowiadajacych normom CSA/UL. Te dtawiki sieciowe
nie sa podpisane. Nalezy zgtosi¢ sie do dostawcy po atestowane alternatywy.

Model Moc wyjsciowa Max prad ciagty Rodzaj
PL 2Q Przy Przy [A] dtawika
PLX 4Q 460V 500V sieciowego
Wej. Wyj.

Kw HP HP AC DC
PL/X5 5 7 7.5 10 12 LR48
PL/X10 10 13 15 20 24 LR48
PL/X15 15 20 20 30 36 LR48
PL/X20 20 27 30 40 51 LR48
PL/X30 30 40 40 60 72 LR120
PL/X40 40 53 60 80 99 LR120
PL/X50 50 67 75 100 123 LR120
PL/X65 65 90 100 124 155 LR270
PL/X85 85 115 125 164 205 LR270
PL/X115 115 155 160 216 270 LR270
PL/X145 145 190 | 200 270 330 LR330
PL/X185 185 250 | 270 350 430 LR430
PL/X225 225 300 | 330 435 530 LR530
PL 265 265 360 | 400 520 630 LR630

By otrzymac wymiary dlawikéw sieciowych

Zgtos sie do www.sprint-electric.com Downloads — Technical data and software.

Instrukcja wykonania instalacji

Uwaga. Regulator PL/X jest komponentem o otwartej ptycie montazowej do uzycia w dopasowanej obudowie.
Tylko wykwalifikowany personel moze instalowaé, eksploatowac i serwisowa¢ aparature zgodnie z normami
prawnymi.

1) Wszystkie jednostki muszg by¢ zabezpieczone poprawnie dobranymi bezpiecznikami. (3 gtéwne i 3 pomocnicze).
Btedy w wykonaniu uniewazniajg gwarancje. Patrz 0 Wartosci znamionowe bezpiecznikow. Wskazany jest
bezpiecznik twornika DC dla aplikacji odzyskowych. Patrz 14.1.3 Bezpieczniki potprzewodnikowe DC.

2) Instalacja zasilania powinna uzywac¢ kabli z min. oszacowaniem 1.25 X catk. prgdu obcigzenia. Instalacja
sterowania powinna mie¢ min. przekréj 0.75 mm2 . Przewody miedziane na 60C, albo 75C ponad 100A.

3) Powinno by¢ wykonane solidne potaczenie z ziemig do zacisku ziemi na napedzie oznaczonego
miedzynarodowym symbolem uziemienia. Wolne od sterowania potaczenie z ziemig powinno zosta¢
wykonane do zacisku 13.

4) 3-faz stycznik musi zosta¢ potgczony do gtdéwnego zasilania AC z odpowiednim napieciem i wartoscig pradu.
(AC1). Stycznik nie jest wymagany do wylgczania pradu i jest zastosowany zarzgdzania zasilaniem jednostki. Cewka
stycznika musi zosta¢ dostarczona z odpowiednim zasilaniem sterowania, ktére jest dostarczane przez regulator do
cewki stycznika uzywajac zaciskéw 45 i 46. Jezeli dla celéw bezpieczenstwa obowiazkowe jest, ze cewka
stycznika musi by¢ w stanie odtaczy¢ sie spod napiecia niezaleznie od napedu, wtedy zacisk CSTOP na 35
musi byé otwarty przez co najmniej 100mS, przed otwarciem giéwnego stycznika. Niepowodzenie w osiggnieciu
tego zapobiegnie komutacji do zera prgdu twornika przed usunieciem zasilania i moze wywota¢ uszkodzenie
jednostki. Btad w przestrzeganiu tego ostrzezenia uniewaznia gwarancje. Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢
zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania., po porade w uzywaniu stycznikéw DC, lub innych
opcji zarzadzania zasilaniem.

5) Dla cewek stycznika o wartosciach VA przekraczajgcych wartosci zaciskow 45 i 46, konieczne jest uzycie
przekaznika podporzadkowanego (slave) o odpowiednich wartosciach do cewki stycznika.


http://www.sprint-electric.com/

Uwaga. Jezeli gtéwny stycznik ma koncowe opéznienie czasu zamknigcia wigksze niz 75mS, wtedy konieczne
jest wstawienie pomocniczego normalnie otwartego styku na gidéwnym styczniku szeregowo z wejsciem RUN
na T31, alternatywnie uzy¢ metody instalacji stycznika przedstawionej w 4.3.2.

To zapobiegnie probie dostarczenia zasilania do jednostki dopoki gtéwny styk jest zamkniety.

6) 3-faz dlawik sieciowy musi by¢ wigczony szeregowo z zasilaniem AC, miedzy stycznikiem a zaciskami zasilania.
To pomaga zapobiec przekazywaniu mechanicznych udaréw dziatania stycznika do magistrali PL/X.

7) Rotacja faz 3-fazowego zasilania nie jest istotna. Jednak konieczne jest by byta rownowaznos¢ faz dla L1 do
EL1, L2 do EL2 oraz L3 do EL3. Wymagana jest szczegolna ostroznos¢, jezeli L1/2/3 i EL1/2/3 sg zasilane z
réznych stron transformatora. Jezeli transformator bedzie potgczony gwiazda-tréjkat, wtedy bedzie zte dopasowanie
fazy i jednostka nie bedzie dziata¢ poprawnie. Uzywac tylko potgczen transformatora gwiazda-gwiazda lub tréjkat-
trojkat.

8) Dla jednostek ze zdolnoscia odzyskowa konieczne jest by dopasowac¢ bezpiecznik potprzewodnikowy DC.
To zabezpieczy jednostke w przypadku niezamierzonej straty zasilania, gdy zachodzi odzyskiwanie.

9) Wszystkie potaczenia do zaciskdéw sterowania 1 do 36 muszg by¢ odniesione do ziemi.

10) Jezeli konieczne jest wykonanie testéow wysokiego napiecia lub izolacyjnych na silniku lub instalacji,
wtedy naped musi by¢ wpierw odiagczony. Bltedy w wykonaniu uniewazniajg gwarancje.

14.1.4Schemat instalacji dla zasilania AC do L1/2/3 inny do EL1/2/3. (n.p niskie napiecie wzbudzenia)
Niespotykane jest by napiecie twornika i napiecie wzbudzenia silnika, byty wystarczajgco rézne, by zasila¢ je z
réznych pozioméw napiecia AC. Jest tak szczegdlnie dla starych silnikéw.

PL/X dostarczony jest z niezaleznym mostkiem sterowania i wejsciami zasilania do twornika (L1/2/3) i wzbudzenia
(EL1/2/3). Normalnie porty L1/2/3 i EL1/2/3 s3 zasilane z tego samego napiecia AC, i jesli n.p. napiecie wzbudzenia
jest nizsze niz normalnie oczekiwane dla wymaganego zasilania, wtedy petla regulacji bedzie odpowiednio
wyprzedzaé¢ w fazie napiecie wyjsciowe.

Jednak, gdy rdéznica staje sie hadmierna, moze by¢ pozgdane zasilanie 2 portéw z réznych napie¢. Powodem tego
jest, by zapobiec pojawieniu sie wysokich szczytéw napigcia na uzwojeniu, gdzie napiecie zasilania jest duzo wieksze
niz znamionowe. Po za tym, uzwojenie, ktére zostato zaprojektowane, by dziata¢ przy petnym napieciu do przodu w
fazie, bedzie narazone od gorszego czynnika dziatajgc ciggle do tytu w fazie, prowadzgc do przegrzewania.
Schemat potgczen ponizej pokazuje preferowang metode zasilania portow z ré6znych napie¢ AC. Wykorzystuje
jednofazowy transformator z poziomu L2/3 na EL2/3 by dopasowac wzbudzenie.

N.p. Twornik silnika moze by¢ na 460V DC, zasilany z 415V AC, a napiecie wzbudzenia na 100V DC, zaprojektowane
by by¢ zasilane z wyprostowanego zrodta 110V AC.

EL1 i EL2 zasilane z 460V AC. 3faz zasilanie prey wys. Izolowany 1-faz obnizajacy

Rownowaznos¢ faz do L1 L2, F pie luL1./pz./3 ) tr,ansform_ator zasﬂany 4

preferowanego rozmieszczenia zapewnia 130V AC na EL2 i

; EL3.

stycznika. 0 S N

R VA musi by¢ odpowiedni na
wymagany prad wzbudzenia.

EL2 ma potaczenia na wysokie i ﬂm@

niskie napiecie, mozliwe bo

uzwojenie wtorne trafo jest

zmienne. EL1 EL2 EL3

Zalety tej metody: -

1) Wymaga tylko 1-faz transformatora fatwo dostepnego i o niskim koszcie.

2) Potgczenia EL1/2 nie podlegajg zadnym opdznieniom lub wyprzedzeniom fazy, poniewaz sg wcigz potgczone
wedtug standardowych schematow. To jest wazne, gdyz synchronizacja jest przez EL1/2.

Uwaga.

1) Ten schemat dziata jednakowo przy podwyzszajgcych lub obnizajgcych transformatorach.

2) Réwnowaznos¢ faz EL1/2/3 musi zawsze odnosic sie do L1/2/3.



3) Wymagane napiecie wzbudzenia w powyzszym przyktadzie jest 100V, prawdopodobnie zaprojektowane by
pracowac z wyprostowanego zrodfa 110V. Jednak z mozliwoscig sterowania prgdem wzbudzenia w PL/X, lepiegj jest
zasila¢ wzbudzenie z wyzszego napiecia n.p. 130V. To zapewnia petle sterowania z marginesem zasilania do
bardziej sprawnego sterowania.

OSTRZEZENIE. Napiecie wzbudzenia do ziemi musi byé na napiecie prowadzone do EL2.

4) Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania..

Musi by¢ ustawione na nizsze napiecie z dwoch napie¢ AC, ktére w powyzszym przyktadzie bedzie 130V AC.
OSTRZEZENIE. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania.. Ten
detektor moze byc¢ nieefektywny dla strat na EL1. Jednak Btad! Nie mozna odnalez¢ zrodta odwotania. Btad! Nie
mozna odnalez¢ zrédta odwotania. bedzie wykrywac strate na EL1.

5) Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. po szczegéty
potgczenia L1/2/3 zgodnie z wymaganiami stycznika.

Momenty mocowania zaciskow

Zaciski Model Moment mocowania
Zaciski 1 do 100 PL/X 5-265 4 |b-in lub 0.5 N-m
EL1 EL2 EL3 F+ F- PL/X 5-145 9 lb-in lub 1.0 N-m
EL1 EL2 EL3 F+ F- PL/X 185-265 35 lb-in lub 3.9 N-m
L1 L2 L3 A+ A- PL/X 5-50 35 lb-in lub 3.9 N-m
L1 L2 L3 A+ A- PL/X 65-265 242 |b-in lub 27 N-m
Zaciski wentylatora PL/X 185-265 9 b-in lub 1.0 N-m

Przewodnik instalacji dla EMC

Instalacje w krajach Unii Europejskiej podlegajg specjalnym rozwazaniom dotyczacym ttumienia hatasu i odpornosci.
Wedtug IEC 1800-3 (EN61800-3) napedy sg sklasyfikowane jako Basic Drive Modules(BDM) tylko dla
profesjonalnych monteréw i dla przemystowego srodowiska. Chociaz znacznik CE nadany jest w stosunku do
dyrektywy EMC, stosowanie EN 61800-3 oznacza, ze nie naktadane sg zadne ograniczenia emisji RF. Producent
napedu jest odpowiedzialny za zaopatrzenie w wytyczne instalacji. Skutek zachowania EMC jest odpowiedzialnoscig
producenta systemu albo instalacji. Elementy podlegaja tez dyrektywie NISKIEGO NAPIECIA 73/23 / EEC i sg
odpowiednio oznaczone CE

Przestrzeganie przedstawionych procedur jest wymagane dla napedu by sprosta¢ europejskim regulacjom, niektére
systemy mogg wymagac réznych pomiardéw.

Instalatorzy muszg posiada¢ kompetencje techniczne do poprawnego wykonania instalacji. Chociaz sam naped nie
wymaga kontroli emisji RF, zostat zaprojektowany przetestowany, by sprostaé¢ najsurowszym wymaganiom emisji i
odpornosci.

14.1.5Port 3-faz zasilania

Port 3 - faz zasilania jest tematem alternatywnych wytycznych, jak opisano ponizej. Zgodnos$¢ z ograniczeniami emisji
na tym porcie moze albo nie musi by¢ wymagana zaleznie od srodowiska. Jezeli wymagane, stosowanie moze zostac
osiggniete przez dopasowanie oddzielnego filtra, po szczegdty nalezy skontaktowac sie z dostawca.

EN61800-3 okresla 2 alternatywne $rodowiska pracy. Sg to domowe (1* srodowisko) i przemystowe (2”d srod). Nie
ma ograniczen dla emisji przewodzonej i promieniowanej w sSrodowisku przemystowym, w zwigzku z tym filtr jest
zwykle pomijany w systemach przemystowych.

Definicja srodowiska przemystowego: Zawiera wszystkie inne placowki niz te potgczone bezposrednio z siecig
niskiego napiecia, ktore zasilajg budynki dla celéow domowych.

W zwigzku ze sprostaniem ograniczeniom na emisje przewodzona na tym porcie dla 1% $rodowiska, wymagany jest
oddzielny filtr. Prosze zwrdci¢ sie do dostawcy po odpowiedni filtr by sprosta¢ klasie A (EN 61800-3 ograniczona
dystrybucja, domowe srodowisko).



14.1.6Wytyczne uziemienia i ekranowanialstotne do zauwazenia jest:

Oddzielny przewdd ziemi jest wyprowadzony z obudowy silnika i prowadzony jest sgsiednio do przewodéw napedu,
az do gtéwnego zacisku ziemi na napedzie. Ten przewdd nie powinien zosta¢ uziemiony oddzielnie do jakiego$
innego punktu ziemi.

Zacisk ziemi napedu powinien by¢ oddzielnie prowadzony do punktu gwiazdowego ziemi szafki lub magistrali ziemi,
jak potaczenie OV odniesienia na zacisku 13.

Naped silnika i przewody 3-faz zasilania powinny by¢ oddzielone od innych kabli w szafie, najlepiej w odlegtosci co
najmniej 300mm.

Kable napedu silnika mogg by¢ ekranowane lub znajdowac sie w pancerzu, zwtaszcza jezeli przechodzg blisko
innego wrazliwego aparatu i ekranowanie powinno by¢ przymocowane do obudowy silnika i punkt wejscia do szafy
powinien by¢ wykonany uzywajgc technike 360° diawicy uszczelniajgce;.

Zrozumiate jest, ze stykanie sie obu koncoéw ekranowania i przewodow ziemi moze skutkowac znacznym przeptywem
pradu do ziemi jesli silnik i szafa sterujgca sg w réoznych umiejscowieniach, wiec sg duze réznice potencjatu ziemi. W
tych okolicznosciach wskazane jest uzycie oddzielnego réwnolegtego przewodu ziemi (PEC), ktéry moze by¢ tgczong
rurg metalowa, obok kabli napedu, by da¢ selektywng droge dla pragdu. Zobacz IEC 61000-5-2 po wiecej szczegotu.
Instalacja w zgodnosci z tg normg jest uwazana jako dobra praktyka i powoduje ulepszone EMC catego systemu.

OSTRZEZENIE Zabezpieczajace uziemienie zawsze ma pierwszenstwo nad uziemieniem EMC



dla typowych instalacji
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14.1.8 Wytyczne dla uzywania filtrow

WAZNE OSTRZEZENIA:

-Filtry zasilania AC nie moga by¢ uzywane dla zrédet niezréwnowazonych lub zmiennych w odniesieniu do ziemi
-Naped i filtr AC moga by¢ uzywane tylko z trwatym potgczeniem z ziemia.

-Filtry zasilania AC zawierajg kondensatory wysoko napieciowe i nie powinny byé dotykane przez okres 20s po
odtgczeniu zasilania.

1) Potgczenia z filtru do napedu muszg by¢ krotsze niz 0.3m lub odpowiednio ekranowane.

2) Filtr AC, uziemienie napedu i ekranowane kable silnika powinny by¢ bezposrednio potgczone z metalowg czescig
szafki.

3) Nie prowadzi¢ filtrowanych i niefiltrowanych przewodoéw zasilania AC razem.

4) Filtr wejsciowy AC ma prady uptywowe do ziemi. Urzgdzenia RCD mogg wymagaé ustawienia na 5% wart znam.
pradu.

5) Filtr zasilania AC musi posiadaé dobre potgczenie z ziemig do tylniej ptyty obudowy. W przypadku malowanych
czesci metalowych, usung¢ farbe i zapewni¢ dobre potaczenie.

Zatwierdzenia UL, cUL, CE
Zgodnosé EMC dla PL/X Ce€

To urzadzenie jest zgodne z wymaganiami dyrektywy EMC 89/336/EEC jak nastepuje:

14.1.9CE Odpornosé

Urzgdzenie zgodne z nastepujgcymi standardami:

EN 50082-2-1995 - ogdlna norma odpornosci — srodowisko przemystowe

EN 50082-1-.1997 - ogdlna norma odpornosci - mieszkaniowe, handlowe i przemyst lekki

EN 61800-3:1996 i prA | 1: 1999 — Systemy napedowe o regulowanej predkosci — norma produktu EMC wigczajgc
specyficzne metody testowe — pierwsze i drugie sSrodowisko

Kryteria wydajnosci:
Brak zmian stanu lub zapisanych danych, tymczasowe fluktuacje wejs¢ i wyjs¢ analogowych na poziomie < 1%

14.1.10 CE Emisyjnosc¢

Port zasilania sterowania i port sygnatow sterujgcych:

Emisyjno$¢ przewodzona i promieniowana zgodna z nastepujgcymi standardami:

EN 50081-2:1993 — ogdlna norma emisyjnosci — srodowisko przemystowe (EN 55011 Klasa A)

EN 50081-1:1992 - ogdlna norma emisyjnosci - sSrodowisko przemystowe (EN 55022 Klasa B)

EN 61800-3:1996 i prA 1 1: 1999 - Systemy napedowe o regulowanej predkosci — norma produktu EMC wigczajac
specyficzne metody testowe — pierwsze i drugie sSrodowisko, rozprowadzenie ograniczone lub nieograniczone.

Harmoniczne zasilania: Moc wejsSciowa portu zasilania sterowania jest mniejsza niz 50OW z ksztattem fali klasy D i
dlatego spetnia EN 61000-3-2:1995 bez zastosowania zadnych ograniczenh.

Port zasilania 3-faz silnika:

Ograniczenia - Klasa B (EN 61800-3 nieograniczone rozprowadzanie, srodowisko przemystowe). Filtr nie jest
wymagany.

By sprostac ograniczeniom emisyjnosci przewodzonej zasilania na tym porcie klasy A (EN 61800-3 ograniczone

rozprowadzanie, srodowisko domowe), konieczny jest oddzielny filtr. Skontaktowac sie z dostawca.

14.1.11 UL, cUL
PL/X jest skatalogowany przez UL i cUL. Numer rejestru E168302



Co robi¢ w razie wystapienia probleméw

Jesli pojawi sie problem z PL/X, ktérego nie mozna rozwigza¢ bez pomocy, wtedy konieczne moze byc¢
skontaktowanie sie z dostawcg. Problemy mogg sie rézni¢ miedzy:

1) Proste wyjasnienie technicznego zagadnienia, do 2) Kompletne uszkodzenie systemu.

14.1.12 Proste wyjasnienie technicznego zagadnienia

Takie problemy mogg zostac szybko rozwigzane przez telefon, fax lub email. Wysyltajagc informacje z zapytaniem
prosze dotgczy¢ nastepujgce informacje.

a) Numer seryjny produktu. Mozna go znalez¢ pod gérnym kohcem pokrywy.
b) Numer seryjny oprogramowania (jesli to mozliwe). Patrz Btgd! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Btad! Nie
mozna odnalez¢ zrédta odwotania..

W razie wykonywania zapytania telefonicznego prosze mie¢ dokumentacje pod reka.

14.1.13 Kompletne uszkodzenie systemu

Dla powaznych probleméw z 2-giej dziedziny, konieczne jest podanie nastepujacych informacji, lub w razie
telefonu, posiadanie tych informacji. Inzynier zapewniajacy pomoc moze poprosic¢ o przystanie tych informacji

a) Numer seryjny produktu. Mozna go znalez¢ pod gérnym koncem pokrywy

b) Numer seryjny oprogramowania (jesli to mozliwe). Patrz Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania. Btad! Nie
mozna odnalez¢ zrodta odwotania..

c) Schemat potaczen instalacji PL/X ze szczegétami o podtaczonych zewnetrznych sygnatach do PL/X.

d) Schemat maszyny ze szczegotami o zamierzonej funkcji silnika zasilanego z PL/X.

e) Wszystkie mozliwe szczegéty silnika.

f) Precyzyjny opis stanu uszkodzenia wtaczajac wszystkie komunikaty alarmowe lub inne komunikaty PL/X.

g) Jesli to mozliwe, jakiekolwiek informacje o warunkach dziatania przed i w czasie uszkodzenia.

h) Wykaz menu lub lista wszystkich parametrow, ktore byty zmieniane z domyslnej wartosci. Lub rejestr ustawien.
i) Czy PL/X byt zamawiany po raz pierwszy. Jesli tak czy odznaczytes punkty w sekcji

Inzynier zapewniajacy pomoc jest swiadomy znaczenia informacji zapewnianych rozwiazan i rozumie z
doswiadczenia, ze mozesz pracowac w niesprzyjajacych warunkach.
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Zalecany uktad zasilania i elementy aplikacji
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