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BCTYN

MeToI0 1ILOTO TMOCIOHMKA € J0ToMOora y BUBYEHHI CHCTeMH MpOrpaMyBaHHs repe-
TBOptoBaua uactotu (ITU) Altivar Machine ATV320 BupobHuiiTBa Kommanii Schneider
Electric (mporpamHe 3abe3neueHHs1 Bepcii V.2.7IE23). BiH He € BUUePITHUAM i He MOXe
TIOBHICTIO 3amMiHuTH QipmoBe "KepiBHMI[TBO 3 mporpamyBanHs..." [1, 2]. TyT po3risHyTO
JIIIIe OCHOBHiI MEHIO i mapameTpw, HeoOximHi ass Ginbmiocti 3acTtocyBaHb. KomyHika-
LiliHI MoKMBOCTi Ta po6oTa ITY i3 CHHXpOHHUM /IBUTYHOM He po3misiaroThes. ITociOHMK
Opi€HTOBAaHMI B 0OCHOBHOMY Ha po0oTy 3 rpadiunum tepminanom (I'T) ITY.

INopsimok BUKIaAy BiApi3HSAE€TbCA Bif mopsiAKy, npuitHatoro B [1, 2]. Buxmnag
BeJIeTbCSl He CTi/IbKM 3a MeHI0, CKi/IbKY 3a PO3B's3yBaHUMU 3aBAaHHAMU. Takuii MOPsiA0K
BUKJ/IAZly aBTOpaM BHJA€TbCS Oi/MBLI jOTiUHMM. Y Mipy MOX/IMBOCTI po3risif Garatbox
rapaMeTpiB CYTPOBOPKYETHCS He0OXifHUMMU /1St pO3yMiHHSI KOMEHTApsSIMH, PUCYHKaMU, a
TaKOXX MPUKJIalaMHU.

Y Homatky 1 HaBefieHO CITMCOK TTapaMeTpiB 3a aidaBiToM KOZiB, 3a JOTIOMOTO0 SIKO-
TO MO)KHa 3HAWTH iM'sl, MiCIle B MeHIO i OCU/IaHHS Ha MyHKT B LIbOMY MOCiOHHKY, /le BiH
BIIepLe 3raflyeThCs.
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1. NPNHUUNU NPOIrPAMYBAHHA

1.1. 3azasibHi NTOHIMmMSs

[TporpamyBaHHs1 (KOH(}irypyBaHHs) MepeTBOpIOBaya 4acToTH (TOOTO ajanTyBaHHS
fioro [0 KOHKpeTHOI MPUK/IafHOI 3afiadi) 37iMCHIOITh IUISXOM 3MiHM MOro napameTpis,
I[J0 Ha/lallTOBYHOThCS (TAaKMX, K YacTOTa KOMYyTallil K/IOUiB, TpPUBAaliCThb pPO3TOHY,
HOMiHa/IbHa YacTOTa )XMBJIEHHSI [IBUT'YHA, 3aKOH KepyBaHHS IBUTYHOM, ITpH3HaYeHHs! JIOoTi-
YHOTro BXOAY To11j0). KoxkeH i3 Takux napameTpiB Mae im's, Kof i HU3KY 3HaueHb. IM's (Ha-
nipukiag, [Acceleration]) BuUKOpHCTOBYeTbCS Tij Yac NMpoOrpaMyBaHHS 3 [OZaTKOBOTO
rpadiuHoro TepmiHasna (guB. 1. 1.2.3). Kog ckmazaerses 3 feKibKoX CUMBOJIB (710 4 Ja-
TUHCBKUX OykB abo uudp, Hanpukiazg, [AC2], [nSPS]). Kogu 3actocoByrothcs B T4
Altivar niz yac mporpamyBaHHs 3 BOyZ0BaHOTO TepMiHay . ¥ rpadiuHux TepMiHamax Ko
napameTpa MO)KHa 1100auuTy, BUOpaBIIM iM's MapaMeTpa i HaTUCHYBIIM KHOIIKY
Kopu mapameTpiB Ta MeHIO 3aBX/H 3a3HauatoTh B «[10ciOHUKY 3 iporpamyBaHHSL...» [1, 2]
i B mporpami SoMove (TIOIIYK 3[iliCHIOETHCS TiTbKHU 3a KOZIOM). 3HaHHS KO/IiB TTapamMeTpiB
Ta MeHI0 Jy>Ke KOPHCHO, a/ke TeKCTOBHI OIUC i mepeknaz (3a HassBHOCTI) YacTO MiCTUTh
HEeTOYHOCTi, a 3pigka Moke OyTH 30BCiM BifcyTHii. B ycix mepeTBoproBauax Komu
rapaMeTpiB MalOTh OJHAKOBI [MO3HAYEHHS.

ITpUCBOEHHS TIapamMeTpy MOTPIOHOTO 3HaueHHs i € CYTHICTIO TporpaMyBaHHS.
[TapameTpw, 5K i iXHi 3HaUeHHSI, MOXXYTb OyTH pi3HOTO THITY:

* UQPOBUMHU (SIK, HATIPUK/Ia/l, 3HaUeHHsI MakcuMasibHOI uactotu [HSP]=(60));

* tekcroBumH ([oFi]=(n0O) abo (YES), [tuS]=(PEnd), (FAiL) a6o (donE)).
[TapameTpy A/l 3py4YHOCTi JOCTYIly BIOPSIIKOBaHI B TeMaTWYHI MeHIO 1 MifIMeHIo

(BknageHi MeHto). [esiki mapameTpy OFZHOYACHO TMPUCYTHI B Kinbkox MeHt0. CyKyIHiCTb
KiJIbKOX TeMaTH4YHO O/M3BbKMX MapaMeTpiB, II0 peasti3yroTh fesike MPUKIaJHe 3aBJaHH:I
(HanpuKsiaZi, KepyBaHHs e/IeKTPOMarHiTHUM TajibMOM, ITPOIYCK YaCTOTHOTO BiKHa, mepe-
MUKaHHS TEMIIB TOI[0) Ha3WBalOTh GyHKIli€r0. HaltuacTiie mapaMeTpy, 10 peasti3yroTh
(yHKIif0, PO3MIIIYIOTECS B 3arajbHOMY MiJMEHIO i CTalOTh AOCTYIHUMU TUTBKH TTCIIS
akTuBi3alii GyHKIil abo mic/st BUbopy neBHOI MakpoKoH}irypaiiii. [I/is1 3pyYHOCTi YATaH-
HS 1[bOTO TMOCIOHMKA TPUHMHATO TakKi MpaBWIa HanMCAaHHA iMeH i KOJiB MeHIO Ta
rapaMeTpiB, a TAKOXK 3HaUeHb OCTaHHIX:

* iM's MeHIO (T1iiMeHt0) rpadiuHOro TepMiHasa JaeThCs B KBa[PaTHUX [JyKKaX i
MUILEeTbCS JKUPHUMH JIiTepaMH, TIOpyY i3 Ha3BOIO MeHI0 fozaTtkoBoro I'T HaBesieHO
koz, BoynoBaHoro I'T (Hanpukiaz, [MOTOR CONTROL] [drC-];

* IWIAX JOCTYILy A0 MiIMEHIO AAE€ThCS Y BUIVISAL MOC/IIJOBHOCTI IMEH MeHIO i
BKJ/IaZieHHX MeHro (Harnpukiaj, [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION]
[COnF] > [FULL] [FULL] > [SIMPLY START] [SIM-]), a6o uacTkoBO uu
BUKJTIOUHO Y Koziax BOygoBaHoro I'T (Hanpuknaz, [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[FUN-] > [2nd CURRENT LIMIT.] [CLI-]);

* iM's i KoJ mapaMeTpa JaeThCs y KBaIpaTHUX Jy)KKaX (Hampukiaz, [Autotuning
Status] [tUS]);
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* 3HAUeHHS MMapaMeTpa JAa€ThCsl KOZIOM BOYI0BaHOTO TepMiHasa XUPHUMU JTiTepaMH Y
KPYIVIUX [Y’KKaXx, ajie TPy TepLIii 3rajii nepe HUM 3aBXAW € Ha3Ba 3 J0AaTKOBOTO
I'T (manpuknag, [Pending] (PEnd), [On Ramp] (rMP));

* y BHpasax Ha Kutant [Macro configuration] [CFG] = [Start/stop] (StS),
[Autotuning] [tUn]=(n0O), [brA] # (nO), niBopyY BiJ 3HaKa BiJHOIIEHHS
pO3TaIlloBaHo iM'st Ta/abo Ko TapaMeTpa, IpaBopyy — MPUCBOEHE OMY 3HAUEHHS.

Ha3Bu MeHt0, apameTpiB Ta iX 3HaueHHs B 1JbOMY ITOCiOHMKY BKa3aHi J1st
ZofarkoBoro rpagiuHoro TepmiHamy VW3A1111.

BaxxmmBo! Ha3u MeH!o, mapaMeTpiB Ta iX 3HaueHHs J0AaTrkoBoro I'T MoXyThb
Bifpi3HsTHCS BiJ TakuX B «IToCiOHUKY 3 mporpamyBaHHs...» [1, 2].

Jedki mapamMeTpy 3MiHIOIOTbCS TiTbKA aBTOMAaTHYHO 1 CIy’KaThb JUIIE JJI YUTaHHS
(nanpuknaz, [tuS]=(ProG)). YacTuHy napameTpiB [03BOJIEHO 3MiHIOBaTh 3a HasiBHOCTI
KOMaH/Ii Ha PyX, iHIII — TifbKY 3a il BiIcyTHOCTI, TOOTO NP 3yNMHEHOMY TTPUBO/|.

CyKynHicTh ycix 3HaueHb MapaMeTpiB (HajalllTyBaHb) yTBOPIOE KOH(irypauito IT4U.
Kpim xondirypariii, 1o nocraensierbcs 3 I1U (3aBofCHKOT), KOPHUCTYBay MOXKe CTBOPUTH
110 4 KOpUCTyBalbKUX KOHQirypatiili i 36epertu ix y nam'sti ITU z/1s mofabioro BUKOpU-
cTaHHsA (IuB. 1. 9).

Jesdki mapameTpy NoB'si3aHi ogHe 3 04HMM. BHacCIiIoK 1[bOro OKpeMi napaMmeTpu Mo -
JKYTb CTaTy AOCTYITHUMU TiZIbKY 3a TIeBHUX 3Ha4YeHb iHIoro. Kpim Toro, y HusL|i BUNaKiB
3MiHa OJHOTO MapamMeTpa MO)Ke 3MIHUTU 3Ha4eHHS iHIIOro. 3MiHa rapaMeTpiB MOXK/IUBa
3a /I0TIOMOTOK0 TaKMX 3aco0iB:

 BOyzmoBaHOrO rpadiuHOrO TEpMiHaY;

* noAaTKoBoro rpadiuHoro TepMiHany;

* JTFOOWUHO-MAIIMHHOTO iHTepdeiicy (rpadiuHoi maHesi nmporpamyBaHHs), 1[0
MiAK/TFOYa€ThCS 330BHi;

» koMyHikaui#iHoi Mepexi (ModBus, CANOpen Ta iH.);

* [epCOHaTBLHOrO KOMITHOTepa (rporpamMa SoMove).
3anexHo Biz kBamidikarii KoprcTyBaua MOXJIHMBI 4 PiBHI JOCTYITy /10 TTapaMeTpiB:

* (Ga3oButii [Basic] (bAS) — obmesxenuii goctyt 10 meHio [SIMPLY START] [SIM-],
[1.2 MONITORING] [MOn-], [SETTINGS] [SEt-], [FACTORY SETTINGS]
[FCS-], [5 PASSWORD] [COd] Ta [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC-]. Koxxaomy
BXOZly MO)Ke OyTH MpU3HaUYeHa JIuIlie ofHa QYyHKIIis;

* cranpaptHuii [Standard] (Std) — gocTyn Ao Beix MeHro BOy/j0BaHOTO TepMiHaJia.
KoxxHomy Bxozy Moxke OyTuy mpu3HaueHa Jyiviiie oqHa GpyHkiis. PiBeHb AocTymy 3a
3aMOBYYBaHHSM;

* posumpenuii [Advanced] (AdU) — gocTyn [0 BCix MeHIo BOyZOBaHOTO TepMiHaJa.
KoxxHoMy BX0Zy MOXKe OyTH Tpr3HaueHa eKinbka QyHKLiM;

* ekcrieptauii [Expert] (EPr) — foctyn o BCix MeHO Ha BOy/Zl0BaHOMY TepMiHaJIi Ta
JOCTYII 10 OaTKOBUX 1apaMeTpiB.
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ABTropu3soBaHUii 1jeHTp HaBUaHH: KomraHil «[ITHelgep Enekpik» (JHimpo)

1.2. TIpacpiynuii mepmiHasn

1.2.1. B6ygoBaHuii rpadivuHunii TepmiHan

BOyznoBanuii roAMHO-MaIMHEWE iHTepdeiic (mani rpadiunuii TepmiHam) mnepe-
TBOptoBaua ATV320 mae rpadiunumii gucruiell 3 YOTUPUPO3PSAHUM CeMHCErMeHTHUM
iHauKaropoM (puc. 1.1); HaBiraliiHuM AKONUCTUK [/1s TIepexofly 10 MeHI0 1 3MiHU 3Haue-
HHs napaMeTpiB; KHomKy OK (ENT) (HaTMCcKaHHSIM Ha cepeAMHy HaBiraljiiiHoro
JDKOMCTHKA) A/ Tlepexofy A0 IMyHKTY MeHI0, 3ax0Jy B IapaMeTp Ta MiATBepIKeHHs
3MiHM mapametpy; kKHonKy ESC [y moBepHeHHsS Ha TorepefHili piBeHb MeHIO U Bif-
MOBHU Bi/] BBeJIeHOTO 3HaueHHsI [1apamMeTpy.

Scipngider

PucyHok 1.1: B6ydosaHuii epacpiunuii mepminan

HaBkosio cemucerMeHTHHUX IHAWKAToOpiB, Ha SIKUX BifloOpa)kaloTbCsi KOAU CTaHy,
MeHIO0, TlapaMeTpiB ¥ iX 3HaueHHs, po3MillleHO Kinbka iHopMaliliHux cBiToAiOAIB
(puc. 1.1), wjo fomomararoTs criocrepirary 3a craom IT4 (tabm. 1.1).
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

Tabauys 1.1: ITo3HaueHHs Ha 86Y008AHOMY mepMiHani

ITos. Onuc ITos. Onuc
A |BubpaHo pexkuM 3aBAaHHs IBUIKOCTI E |Touka g5 BifoOGpakeHHs1 3HAUEHHST
[rEF-] riapametpa (1/10 opuHuULi)
B |Bubpano pexxum MoHiTopyuHTY [MOn-] F |3niBa HampaBo:
- Bkasye Ha Te, 1o [14 BUABUB NOMUJIKY
- CANopen RUN
- CANopen Error.
C |Bubpano pexxum kougirypyeanus [COnF] | G |TIoTouHe 3HaueHHs mapameTpa Ha
JUCTIel
D |Touka a5 BioGpaXkeHHs 3HaUeHHs H |Opununi BUMipy mapameTpa Ha JucCIuiel
napametpa (1/100 opguHMLii)

ITpu BUsIBIEHHI HeCIpaBHOCTI — G/UMac ii Ko,

Hagiranis B6yzoBanuM rpadiuaum Tepminanom (puc. 1.2) BigOyBaeTbcs 3a AOTIOMO-
roro: 06epToOBOrO HKOUCTHKA (TIepeMillleHHs 0 MEHI0, BapiaHTaMK 3HAUEHHSI TlapaMeTpy
YW 3MiHH YKMCJOBOTO 3HaueHHs); HAaTUCKaHHS Ha /PKOUCTHK € kHomkoio ENT (Bxim B
MEeHI0, BXi/l B TlapameTp, MiATBep/KeHHsI BBe[eHOro/BUOpaHoro 3HaueHHs ); KHOMKA ESC
(BuXiZ 3 MeHIO Ha BUILIi{ piBeHb, BiIMOBa BiJ| BBeJileHHsI IIapaMeTpy).

0. 1}
=

a 6
PucyHok 1.2: Hasieayis 86y008aHum epagiuHum mepmiHanom

[icnsa mepimoro BmukanHs [TY xopucrtyBau oTpumye poctyn o meHoo [COnF] >
[FULL] > [SIM-] i Ha BOynoBaHOMY rpadiuHOMy TepMiHasi BijoOpaXKaeThCsl TTapamMeTp
[Motor Standart] [bFr] (1. 2).

[Ticsist HacTyrHUX BMUKaHb 11U Ha BOyz0oBaHOMY rpadiuHoMy TepMmiHasi Bizobpakae-
ThCS1 TIOTOUHUM cTaH (1. 1.2.3), Biipi3HUTH 1je MOXKHa 3a cBiIOZAioAamMH 3 s1iBoro 6oKy, Ko-
1 Bijjo6pa)ka€eThCs AKMIACH CTaH — BOHM He CBITAThCH 5.
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

Konu nepexopymo 10 pexxumy 3aBfaHHsl yactotdl [TEF-] cBiTuThCS BepxHili cBiT/IO-
niof é (puc. 1.1, Tabm. 1.1).

B pexxumi Bijo6pa>keHHs1 3HaUeHHs OfIHi€T 3 paHillle BUOpaHUX 3MiHHUX JIBUTYHA UM
ITY [MOn-] cBiTUTBCS CcepefHiii CBITIOAION g (puc. 1.1, Tabn. 1.1).

Pexxum koHGirypyBanHs [COnF] mo3Ha4a€eTbCs HIDKHIM CBIT/IOZiOOM % (puc. 1.1,
tabn. 1.1). Tlpu mepexofi Z0 3HaueHHs rapamMeTpy CBIT/IO/iOf CBITUTHCS MOCTIHHO, a K-
1110 3HAYeHHsS MapameTpy Oysio 3MiHeHO, asie e He MiATBepPI>KEeHO HAaTUCKAaHHSM KHOMKU
ENT, ueti ciTnogion 6iumae. [py Hatrckandi ESC B 1ibOMy CcTaHi 34iHCHATBCS BUXif i3
niapametpa 0e3 36epeskeHHI HOBOTO 3HaUeHHS.

MeHto (1. 1.2.2, Tabn. 1.2) BOygoBaHoro rpadiyHOro TepMiHaia Mae [e1jo MpoCTily
CTPYKTYPY MOpiBHSIHO i3 fAogaTkoBuM ['T, mpoTe Moxxe OyTH BUKOPUCTAHUH /I/isl BBEJEHHSI
[TY B ekcrinyaTatlito, BBeIeHHs 3aB/JaHHsI Ha LUBU/KICTb Ta MOHITOPUHTY [IOTOYHOI'O CTaHy
MIPUBOZA TiJ] Yyac poboTH.

1.2.2. MeH1o0 rpacpiuHoro TepmiHana

T'onosue meHto ITY cki1afaeTbesl 3 HACTYITHUX [TYHKTIB:
* [1 DRIVE MENU] [drI-] — Bci mapametpu I1Y;
* [2 IDENTIFICATION] [OId-] — meHto0 ifenTH]iKaLiii (KaTamoxHi HOMepH, cepikHi
HOMepH, Bepcil 13 06/1afHaHHS TOITIO0);
* [3 INTERFACE] [ItF-] — Bubip piBHs focTymny Ta HanamTyBaHHs ['T;
* [4 OPEN / SAVE AS] [trA-] — 30epe>keHHs1 Ta Bi/jHOB/IeHHst koHpirypariiti B I'T Ta ITY;
* [5 PASSWORD] [COd-] — ob6mesxeHHs JOCTYY.
Mesto 2-5 poctymnHi Ha gopatkoBomy I'T, mpoTe BOyfOBaHUI MiCTUTh JIMIIE MYHKTH
menro [1 DRIVE MENU] [drI-]:
* [1.1 REFERENCE SPEED] [rEF-] — 3aBgaHHs Ha IIBUKICTb;
* [1.2 DISPLAY] [MOn-] — Biio6paxeHHst BHyTpillHiX 3MiHHUX [1Y;
* [1.3 CONFIGURATION] [COnF] — HajamtyBaHHs rapaMeTpiB MPUBO/A:
© [FACTORY SETTINGS] [FCS] — noBepHeHHs []0 3aBO/|CbKUX HaJlallITyBaHb;
©o [MACRO CONFIG] [CFG] - Bubip MakpokoHirypariii;
o [FULL] [FULL] — HanatrryBaHHsl apameTpiB gBuryHa i ITU, npukiaaHux
(byHKLiH, 3aranbHUX Ta MPUKIAAHUX (PYHKILiN, HasalliTyBaHHS BXO/iB/BUXOIB,
piBeHb [OCTyIy [0 NapaMeTpiB.

Altivar Machine ATV320 10



ABTropu3soBaHUii 1jeHTp HaBUaHH: KomraHil «[ITHelgep Enekpik» (JHimpo)

Tabnuysa 1.2: CmpyKmypa MeH:o

[1 DRIVE MENU] [drI-]

[1.1 SPEED REFERENCE] [rEF-]

[1.2 DISPLAY] [MOn-]

MMO- (Motor parameters)

IOM- (I/O MAP)

SAF- (Safety fct status)

MFb- (Monitoring Function Blocks)

CMM- (Communication Map)

MPI- (Drive parameters)

PEt- (Power-on time)

ALr- (Warnings) (1)

nmoparkoBuid ['T

SSt- (Other state) (1)

nopatkoBunt ['T

dGt- (Diagnostics) (1)

nopatkoBuk ['T

COd- (Password)

[1.3 CONFIGURATION] [COnF]

MYMn- (My Menu)

FCS- (Factory Settings)

CFG (Macro configuration)

FULL (Full)

SIM- (Simply Start)

SEt- (Settings)

drC- (Motor Control)

I_O- (Inputs/Outputs)

CtL- (Command)

FbM- (Function Blocks)

FUn- (Application function)

FLt- (Monitoring)

COM- (Communication)

[2 IDENTIFICATION] [O1d-] (1)

nopatkoBunt ['T

[3 INTERFACE] [ItF-] (1)

nopatkoBuk ['T

[3.1 ACCESS LEVEL] [LAC]

[3.2 LANGUAGE] [LnG]

[3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-]

[4 OPEN / SAVE AS] [trA-] (1)

nopatkoBuu ['T

[5 PASSWORD] [COd-] (1)

nmoparkoBuid ['T

(1) meHt0 HOCTYTHI TiNBbKK Ha JOAATKOBOMY rpadiyHOMY TepMiHasi.
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ABTropu3soBaHUii 1jeHTp HaBUaHH: KomraHil «[ITHelgep Enekpik» (JHimpo)

1.2.3. AoaaTkoBuii rpaciuHnii TepMiHan

Ho meperBoproBaua ATV320 MO)KHa MiJKTFOUUTA OJUH 3 AEKIIbKOX rpadiuHux Te-
PMiHariB.

Schpeider

Value
Unit

A
ENT
ESC v
JopnatkoBuii TepMiHa [opaTkoBuii BUHOCHUN HopatkoBuii TepMiHa
VW3A1101 TepMiHas VW3A1111

Bci 3ragyBaHHS B 1IbOMY IMOCIOHHKY II0[0 /0JATKOBOrO rpadiuHOro TepmiHamy
cTocytoThesi BUKMoUHO VW3A1111 V1.21E39), ockinbKy BiH CyuyacCHIIIM, MiAX0AUTh 10
bararbox aktyanpHux ITY Schneider Electric, nerko 3’emnyetbest 3 114, Moxxe Oyt BU-
KOPMCTaHUH sIK OaraTokaHa/lIbHUN eKpaH Ajs Jekibkox ATV 320.

HopatkoBuit  rpadiunuii  TepMiHan
(puc. 1.3) siBnisie cO000 JIOKaNBHUN TIPUCTPIi Schneider
KepyBaHHsI, SKUM TIifi’€THY€E€ThCS MepPeXXeBUM
nporoMm 3 po3’emamu RJ45 gm0 BOyZOBaHOTO
Modbus Y. BiH mMoxe OyTH 3MOHTOBaHWU 5
Ha /Bepygra madu 3a  /IOTIOMOTOIO
JozaTkoBoro obnasHaHHA. 3a Horo [j0mnomo-
rol0 MOyKHa Hanawrysaty [T, kepyBaty HUM,
BUBECTU Ha IHJUVKallil0 TIOTOYHi 3MiHHI *
e/leKTpoIpuBoga. BiH Takox moxe Oyt BU-
KODUMCTaHUM $K TPUCTPiK [y 36epiraHHs
iHdopMariii i mepeHecenHs ii Ha inmm ITY. 2

Ha nuupoBili maHeni TepMiHasa po3Ta-
11I0BaHi:

1 —xkHorika STOP/RESET (cTomn/cKujaHHS
HeCITPaBHOCTI);

2 —kHonka LOCAL/REMOTE (nepemukan-
H MK JIOKQJBHUM 1 JUCTAHL[iHHUM DPeXu- 12
Mamu KepyBaHHs [14);

3 — xnonka ESC (Buxiz 3 meHro/mapamerpa
a60 peXXIMY [I0BiJKH, BUA/IEHHS Bi0OpaXy- PucyHok 1.3: JTodoamkoguii epagiunuii mepminan
BaHOIO 3HaueHHd [JJid T[epexody [o VW3ALLIL

ToTepeZiHBOro 30epeKeHOro 3HaUeHHs);
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

4 — pynkuionanbHi kHonku F1...F4 (kepyBanns IT4, noctyn go ID-agpecu ITU Torrjo, Mo-
JK/IMBe HaJlallTyBaHHS (PYHKLiM KHOIIOK, JUB. 1. 7.3);
5 — rpadiunuii gucnei;
6 — kHornka Home (gocTyTI 10 KOpeHeBOro KaTajiory MeHIo TepMiHamy);
7 — kHorKa Information (0Biffka po MOTOYHI MeHHO, TTiAMEH}O i TapaMeTp);
8 — kHorka RUN (BukoHaHHs (GyHKLiT 32 YMOBH, I1{0 BOHA B)Xe ITPU3HAUeHa);
9 — HaBirariiHuH JHKOMCTHK (06epTaHHs — /IS IIBUAKOTO TIPOKPYYyBaHHSI MEHIO, CTPi/IKH
Bropy, BHM3 — /JIs1 TIOCTPOKOBOTO TiepeMillleHHsl, CTPi/JIKK B/iBO, BIpPaBO — I JJist
TIPOKPYYYyBaHHS 3HaueHb MapaMeTpa, HaTuckaHHsa Ha OK — qy1s 30epeskeHHsST TIOTOYHOTO
3HaueHHs NapamMeTpa abo 1151 3arub/IeHHs. B MEHI0);

Ha HwkHBOMY 0011 TepMiHaiy €:
10 — po3’em RJ45 nocnigosuuit mopt Modbus (15 mia'egnanns I'T go IT4);
11 — MiniB USB nopr: nigxiroueHHs rpadiyHOro TepMiHamy [0 KOMITHOTepa;
12 — 6arapes (10-piunmii TepmiH ciyx6u. Turm: CR2032). TTo3uTuBHME ToFOC OaTapel
3BepHeHUH /10 MMLILOBOI TIOBepXHi rpadiuHoro TepmiHaia.

IMPUMITKA: knagimti STOP/RESET, RUN i pkoiCcTHK MOXKHa
BHKODHCTOBYBATH /I/1s1 KepyBaHHs IIPUBO/IOM, SIKIIIO aKTHBi30BaHO KepyBaHHS 3a
JoroMororo rpadiuHoro TepmiHaity. [I1s1 akTHBi3aLlii KepiBHHX K/aBilll
rpaciuHoro Tepminany HeoOxigHo npu3HaunTh [Ref.1 channel] [Fr1] Ha

[Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) (gus. 1. 7.1).

I'padiunuii Aucnieit MicTuTsb 4 301U (puc. 1.4 a):
1 — psafok craHy (¥oro BMiCT MOKHa Ha/laliTysaTy, 1. 1.2.4);
2 — psiJIoK 3arosioBKa (iHAMKallisi iMeHi TOTOYHOTO MEHIO, MifiMeHI0 abo rnapameTpa);
3 — BijoOpa)keHHs BMiCTy MeHIO, TTi[MeHI0, CITICKY TTapaMeTpiB, UAC/IOBHUX 3HaUYeHb, iH/U-
KaTOPHUX JiHIMOK (TOPU30HTajbHAa TicTorpamMa uu Oaprpad) TOIIO y BUIVISAAL BikHa
MIPOKPYTKHX PO3MipoM He Gisibliie 5 psfKiB;
4 — MiTKM oToUHUX (YHKLiN (pu3HaueHb) Knasim F1...F4: BinobpaxeHHs BKJIaJ0K (Bif
1 mo 4), mepexig M0 eKpaHa BifoOpakeHHs1 3MiHHMX, BUK/IMK iHbopmarii npo IT4
(Drive Id) Torrio.

RDY Term 00Kz __000a | —
Main Menu —_—

1 Drive Menu

2 Identification

3 Interface

4 Open/Save As

5 Password IRDY Term 0.0Hz 0.00a I
T | | | |
a) 6)

PucyHok 1.4: [Tucnaeli 000amKogozo epagiuHozo mepmiHana
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

Y psiaky iHpukaii (puc. 1.4 6) BizobpaxaroTbcs:
1 — moTounwmii ctan I1T4,
2 — aktuBHUI KaHan KepyBaHHS [Command channel] [CMdC]: [Terminals] (tErM) —
knemMHuK, [HMI] (HMI) — rpaciunuii tepminan, [Modbus] (Mdb) — B6ynoBanuii Modbus,
[CANopen] (CAn) — B6ynoBanuii CANopen, [+/- speed] (tUd) — +/- speed, [Com. card]
(nEt) — komyHikariitiHa kapta, [PC tool] (P S) — nporpamue 3abe3mneuennst ajs [TK Ha
ocHoBi DTM;
3, 4 — BU3HAUAIOTHCS KOPUCTyBaueM uepe3 MeHiO [Param. Bar Select] [PBS-].

¥ mporieci HopManbHOTO (QyHKITioHYBaHHS [T Moyke mepeOyBaTy B pi3HHX CTaHaX
[Drive state] [HS1], koau sIKMX MOXKyThb BiZjoOpakaTuicsi Ha BOY/[0BaHOMY i [J0laTKOBOMY
TepMiHanax:

e Inlt: Ininianizauis UKy (TiAbKY Ha BUHOCHOMY TepMiHasi);

* ACC (mpucKopeHHS);

* CLI (oO6MexeHHs CTpyMy);

* CtL (xoHTpO/IbOBaHA 3yMKHKa y pa3i 06puBy (a3u Mepexi);

* dCb (arHamiyHe rasbMyBaHHS);

¢ dEC (ymoBinbHeHHS);

* FLU (HamarHiuyBaHH$ ABUT'YHA);

» FSt (wBHzKa 3ynyHKa);

* nLP (BigcyTHiCTb Mepe>XeBOTO >KUBJIEHHSI, IPUCYTHE >KUBJIEHHS Ki/l KepyBaHH:);

* nSt (3ynuHKa BilbHUM BUOIrom);

* Obr (aBTOMaTHYHA a/laNTallisl TEMITY CITOBi/TbHEHHs);

* rdY (rotoeHicts [T g0 poboTh);

* SOC (koHTpOo/b 006pHBY (ha3u Ha BuxoAi [TU aKTUBHUI);
* tUn (aBTOMi/CTPOIOBaHHS aKTUBHE);

* USA (curHani3aLjisi Ipo 3HK)KeHHS HallpyTH);

* SS1 (¢yHkuis 6e3neku SS1); Francals v
* SLS (¢pyskuis 6esneku SLS); E::::\:

* StO (dyskuis 6esneku STO);

* SMS (dbyukuis Gesneku SMS); < 0 > Haill
* GdL (¢dynxuisa 6esneku GDL). Pucynok 1.5: Bubip mosu I'T

[Mic/iss BUHUKHEHHsI aBapikHOl cuTyallii Ha BOyZOBaHOMY TepMiHasii G/MMae Kof, He-
CIpaBHOCTI, a Ha JofaTtkoBoMy I'T — oKpiM Koay, 11je 1 Ha3Ba BUSIBI€HOI HECTIPaBHOCTI.

IMic/s nepiioro BBiMKHeHHs1 ITU Ha /10AaTKOBOMY rpadiuHoMy Aucriiei Bizobpaskae-
ThCs1 BikHO 3 THNopo3mipoM ITH i Homepom koHpirypariii.

Yepes 3 c BigkpuBaeThcst MeHr0 BrOopy MoBH [3.2 LANGUAGE] [LnG] (puc. 1.5).
[Ticnis Bubopy mMoBwM i HatrckaHHs kHOMKKM OK (ENT) HapirauiliHoro pkoHcTHKa BiIKpH-
BaeThCsl BIKHO MeHro piBHs fgoctymy [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC]. O6paBiy piBeHb,
cnig HatricHytd KHOTMKYy OK HapirarfiiiHoro mpkodicThKa Iy miepexony g0 MeHro T4
[1 DRIVE MENU]. [Ticas HanamTyBaHHsT HeoOXi[HUX TapamMeTpiB i MoBepHeHHs Ha pi-
BeHb MeHI0 [1Y /19 moBepHeHHS Ha piBeHb rOJIOBHOTO MEHIO HaTUCKatoTh KHOMKY ESC.

[roY Term 0.0 Hz 0.0A]
3.2 LANGUAGE

English

Italiano
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

ITix yac HaCcTYMHUX YBiIMKHEHb BiKHO BUOODY MOBM He BiIKDMBAETHCH, a 3a 3 C Mics
T0sIBM BiKHa TUIOpO3Mipy BifkpuBaeThcs BikHO [1 DRIVE MENU], a 3a 10 c 3a BigcyT-
HOCTi Mo/janbIoro BUOOPY — BiKHO MOHITOPWHTY 3 iHJMKAL[i€l0 BiJOBifHO 40 0oOpaHOl

koH(irypauii. IToBepHeHHs1 [0 BiKHa T'OJIOBHOTO MEHIO MOJK/IMBe TIC/Isi HaTUCKAHHS Ha
ESC a6o OK.

1.2.4. Bipo6paxeHHs napaveTpiB Ha I'T

HanamryBatu TN BiffoOpakeHHsI Ta TepesTik MapaMeTpiB B PeXXKUMi MOHITOPUHTY
Mo)KHa iHcTpyMeHTaMu MeHHO [3.3 MONITORING CONFIG.]:

* [PARAM. BAR SELECT] [PbS-]: Bu6ip mapametpiB B psagKy crany (mo3urii 3 i 4
puc. 1.4 6). MoxHa BuOpaty 2 TlapamMeTpH, ZJIs1 [IbOro Tpeba HKOMUCTUKOM CTaTH Ha
niapametp i HatucHyTi OK. SKirio Tpe6Ga 3HATH 103HauKy V, HeoOXiJHO 3HOBY
HatucHyTH OK;

* [MONITOR SCREEN TYPE] [MSC-]: Tur BifjoOpakeHHs apaMeTpiB B PeXXUMi
MOHITOpHHTY B 00macti 3 (puc. 1.4 a):

o [Digital] (dEC) — mm¢poBe 3HaueHHs 3 OAUHHULIIMHI BUMIpY (2 3HaueHHs1)
puc. 1.6 a;

o [Bar graph] (bAr) — ropu3oHTa/bHa TicTorpama (2 3HaueHHs) puc. 1.6 6;

o [List] (LISt) — criucok (5 3HaueHb) puc. 1.6 B.

* [PARAMETER SELECTION] [MPC]: Bubip napameTpiB /s BiioOpakeHHsI B
obnacri 3 (puc. 1.4 a).

RUN Term +35.0Hz B0.0A| |[RUN Term +35.0Hz B00A| |RUN Term +35.0Hz 80.0A
Motor speed Min Motor speed max 1.2 MONITORING
o 1250 rpm 1500Q] |Frequency ref. : 50.1Hz
1250 rpm bl ——| | |Motor current: B0A
Mator current Min Motor cumrent max| [Motor speed: 1250 rpm
80 A 0 20 A 150] |Motor thermal state: 80%
T Sy T Drv thermal state : B80%
Cuiick Cluick Quick
a 6 8

PucyHok 1.6: Tunu gidobpadiceHHs napamempie

BOygoBaHuii TepMmiHas 3a goroMororo MeHr0 [MOn-] mae 3Mory BizobpasuTu wiie
OfIHYy 3MiHHY, 00paHy 3i CTIMCKY, SIKWH 3'SIB/ISIETHCS TTiC/IsI BXOAY B Lie MEHIO.

1.3. 3aBodcbka KOHhi2ypauisi

HoBuii mepeTBOprOBay UyacTOTH Ma€e 3aBO/ChKi Ha/IaIITYBaHHs (3HaueHHs ITapaMeTpiB

3a TIPOMOBUYBaHHSIM), 1110 Bi/ITIOBi/1af0Th HAWOLMBII Y>)KUBAHUM 3arajibHAM 3aCTOCYBaHHSIM
st nagoro 114:

* BiZloOpaXkeHHsI Ha AUCIIe:
o nepetBoptoBau rotoB [Ready] [rdY], konu aABUryH rotoBuit obepraTucs i
© BUXi/IHa YaCTOTa, KOJIH JBUT'YH 00€pTaeThCs;
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

* nuckpeTHUM Bxogam 3 DI3 no DI6, ananorosum Bxogam Al2 ta Al3, noriyHomy
Buxony LO1, aHanoroBomy Buxony AOL1 i pene R2 He npu3HaueHo >KOAHOI QyHKIIT;
* cnoci6 3yrmuHky (pexkum CTor1), SIKIIO BUSIB/IEHA HeCMIPaBHICTh: Bi/IbHUM BUOIT.
B Tab6n. 1.3 HaBegeHo ocHOBHI napamerpu ITU Ta iX 3aBOfCHKi 3HAUEHHSI.

Tabnuys 1.3: OcHosHi napamempu ITY ma ix 3a800CbKi 3HaUeHHs!

Kop, 3HaueHHA 3HauYeHHA

[bFr] |[Motor Standart] [50r' IEC] (50)

[tCC] |[2/3 wire control] [2 wire] (2C): 2-nipoBigHe KepyBaHHS

[Ctt] [Motor control type] [Standard] (Std): cranzapTHUIA 3aKOH JBUTYHA

[ACC] |[Acceleration] 3.0 cekyHau

[dEC] |[Deceleration] 3.0 cekyHau

[LSP] |[Low speed] 0T

[HSP] |[High speed] 50 'y

[ItH] [Mot. therm. current] |HomiHaneHu# cTpyM ABUryHa (3HaUeHHS 3a/1€XKUTh Bif
HOMiHay IlepeTBOpIOBaYa)

[SAC1] [[Auto DC inj. level 1] |0.7 x HomiHa/bHUMIT CTPYM HepeTBOpIoBaya 3a 0,5 CeKyH/

[SFr] |[Switching freq.] 4 xI'y

[Frd] |[Forward] [DI1] (LI1): duckpernuii BXig DI1

[rrS] [Reverse assign.] [D12] (LI2): MuckpetHuii BXig DI2

[Fr1l] |[Ref.1 channel] [AI1] (AIl): Ananorosuii Bxig AIl

[r1] [R1 Assignment] [No drive flt] (FLt): KoHTakT po3iMKHeHHii KOJIM BUsIB/IEHA
HeCIpaBHiCTh (TOMWIKA) UM MPU BUMKHeHH] >kuBsieHHs [T4

[brA] |[Dec. Ramp adapt.] [Yes] (YES): ®yukiiis akTBHa (aBTOMAaTHUHA aIanTariis
TEMITY CTIOBi/IbHEHHST)

[Atr] [Automatic restart] [No] (nO): ®yHKIist He aKTUBHA

[Stt] [Type of stop] [On Ramp] (rMP): i3 3aganum Temriom

[CFG] |[Macro configuration] |[Start/Stop] (StS)

Mpuknag noBHOro Bi.qHOBﬂeHHﬂ 3aBOACbKUX HaNnawTyBaHb

* [Config. Source] [FCSI] BcranoBneHo B [Macro-Conf] (InI)
* [PARAMETER GROUP LIST] [FrY-] BcranoBneHo B [All] (ALL)
* [Goto FACTORY SETTINGS] [GFS] BcranosneHo B [Yes] (YES)
Skuo obpatu mMakpokoHdiryparjito [Macro configuration] [CFG] = [Start/stop]
(StS) pasom 3 [Restore config.] [FCS] = [Config. CFG] (InI), To KinbKicTh nmapamerpis
[JJ1s1 TIOTIepe/IHiX Ha/alITyBaHb Oye MiHiMalbHOLO.
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

IMTapameTp MakpokoHiryparisi [Macre configuration] [CFG] go3Bonsie Bigo6pa3u-
TH B MeHI0 [TU mepestik mapaMeTpiB, 10 MpUTaMaHHi TEBHOMY 3aCTOCYyBaHHIO. Bubip TH-
Ty 3aCTOCYBaHHSI MOTPiOHO 3pobuTH /10 Horo HamamTtyBaHHs. ObpaT MakpoKOH(irypa-
1ito MoxkHa B MeHIO [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [COnF]
napameTtpoM [Macro configuration] [CFG]:

* [Start/Stop] (StS) — Crapt/Crot;

[M. handling] (HdG) — TpaHcriopTyBasibHe 00/1aJHaHHST;
* [Hoisting] (HSt) — I[Tixtiom;
* [Gen. Use] (GEn) — 3arasbHe BUKOPUCTaHHS;
e [PID regul.] (PId) — ITId-perynsiTop;
[Network C.] (nEt) — KomyHikatifiHa 1mHa.

2. LUBUAKWA CTAPT

Meuio [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [COnF] > [FULL]
[FULL] > [SIMPLY START] [SIM-] pae 3Mory mBuzko miaroryBaru I1U no mepimoro
3anycky. B 1iboMy MeH0 3i0Opadi mapameTpu, 0e3 TpaBWJIBHOTO HAasAIlITyBaHHSA SKUX
KopekTHa pobota ITU i neuryHa 3pe6isbiioro HemoxmBa. HaliBaxvBinii napamerpy, siki
CJTiJ] HaJIallITyBaTH B [IbOMY MEHIO:

* [Motor Standart] [bFr]: crangaptaa uactora mepexxi (50 I'np);
* [Nominal Motor Power] [nPr]: HoMiHa/bHa MOTY>KHICTb ABUTYHA, SIKIIIO

[bFr]=(50), To B KBT;

* [Nom Motor Voltage] [UnS]: HomiHa/ibHa Hafpyra cTaropa JBUTyHa, B;
* [Nom Motor Current] [nCr]: HoMiHa/nbHMI cTpyM ABUTYHA, A (B Aiarasoni 0.25 1o

1.5 HomiHaneHOrO cTpymy ITU In);

* [Nominal Motor Freq] [FrS]: HomiHa/mpHa YacTOTa HaNpyTH >KUB/IEHHS JBUTYHa, ['1];
* [Nominal Motor speed] [nSP]: HomiHa/ibHA uacToTa 0bepTaHHs, 06/XB;
* [Max frequency] [tFr]: MakcManbHa 4acTOTa HaNPyTH JKUBJIEHHS IBUTYHA, [ 1.

11i napameTpu HaBe/leHi € i1 B iHIIIOMY MeH!0, ajie TyT BOHM PO3TalllOBaHi OpPyY
i 171 IPOCTOrO 3aCTOCYBaHHS MOXYTb OyTH €IUHUMH, SIKi TOTPiOHO
Ha/alITOBYBaTH.

Ko nepenivyeHi nmapaMeTpy BBeZleHI MPaBU/IBHO, TO HAaCTyITHUM KDOKOM CJIiJ] BU-
KOHaTW aBTOMIiJICTPOIOBAHHS, IMifi YaC SKOTrO IepeTBOpIOBaY YacCTOTU LIISAXOM MoZadi
TEeCTOBMX CHTHAa/iB BHU3HAa4ya€ IlapaMeTpu CXeMH 3aMillleHHsl [BWIYHA: aKTHBHUM Ta
iHAYKTHUBHI orIopy 0OMOTOK. B pe3ysibraTi aBTOHAMAIITYBaHHS ONTHMi3yIOThCS BHYTPIllIHI
KOHTYpPHU PEeryJItOBaHHS, TMOKpAIlyeThCs po00OTa /IBUTYHA HAa HWXKHIM IBUKOCTI, OI[iHKA
MOMEHTY iHepLil ABUIyHa, TOYHICTb OL[iHKM 3Ha4yeHb IIPOLeCy Mifi 4aC MOHITOPHHLY.
ABTOMiACTPOIOBAHHS MOXKJIMBE TIIbKU MPU HEPYXOMOMY OXOJIO[PKEHOMY JBUIYHI 3a BiJj-
CYTHOCTi KOMaH/| KepyBaHHs Ta SIKIL[O0 He Oy/l0 aKTHBOBAHO KOMaHJy 3YyIWHKH. BakaHo,
11106 T1i/1 Yac aBTOMiCTPOIOBAHHS ABUrYH OyB mij'eaqHanuii 1o [T4 Tum Kabesewm, skuii Oy-
Jle BUKOPHCTOBYBaTUCh T/l yac eKCIutyararlii (rmpu 3MiHi Kabesro mpoleaypy CiIig Bu-
KOHaT{ TIOBTOPHO). ABTOIi/ICTPOIOBaHHS aKTUBI3y€ThCS IIIIXOM IPUCBOEHHS MlapameTpy
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

[Autotuning] [tUn] 3naueHHs (YES). ABTOMiJCTpOIOBaHHS MOXKe TpHBaTHU KijbKa
cekyH/l. He riepepuBatite 1oro i JouekaiTecs, IOKWA Ha eKpaHi He BifloOpa3uTbCsl 3HaueH-
Hs [Autotuning] [tUn]=(nO).

CraH aBTOMIi/ICTPOIOBAHHS 3aBXAU MOXKHA TepeBipuTH B mapametrpi [Autotuning
Status] [tUS]:

* [Not done] (tAb) — ABTOMiICTPOIOBaHHS HE BUKOHAHO;

* [Pending] (PEnd) — 3anuT Ha aBTOITiZICTPOIOBAaHHS HAZiUIIIOB, ajie IIfe He BUKOHAHUM;

* [In Progress] (PrOG) — ABTOMi/ICTPOIOBaHHSI BUKOHYETbHCS;

* [Failed] (FAIL) — ABTOMi/ICTPOIOBaHHS BUSIBUJIO TIOMUJIKY;

* [Done] (dOnE) — ITapameTpu ABUryHa, BU3Ha4eHi 3a JOIIOMOI00
aBTOMi/ICTPOIOBaHHsI, BUKOPHUCTOBYIOThCS [I/Is KEPYyBaHHS IBUT'YHOM.
ABTOMiACTPOIOBAaHHS MO)KHA 3allyCKaTh IIpU KOKHOMY BMuKaHHI [I4, gxiio

akTuByBaTy ¢yHKIit0 [Automatic autotune] [Aut]=(YES) B mento [1 DRIVE MENU]
[DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] COnF- > [FULL] [FULL] > [MOTOR CON-
TROL] [DRC-] > [Asynchronous motor] [ASY-]. B feskux Bumazkax ije Moxxe OyTu
Jly’ke 3pY4HO, a/pKe IapamMeTpyd CXeMHU 3aMillleHH MOXXYTb 3MIHIOBATUCh B pe3y/ibTari
faraTb0X UMHHUKIB, ajie aKTUBYHOUHM IF0 QyHKI[if0 Tpeba OyTH Ayxe obauHuM, 1100 He
CTIPUUMHUTH HeOe3reuHrX HacliKiB.

Y JesKuX 3aCTOCYBaHHSIX, TaKUX SIK MiJJiOMHI NPUCTPO], 1[0 BUMaraioTb BHCOKOTO
KPYTHOTO MOMEHTY Ha HU3bKili IIIBU/JKOCTI, TeMIlepaTypa ABUT'yHa Ma€ 3HaUHWI BIUIMB Ha
MOBe/IiHKY 1 34aTHICTh MiJTPUMYBaTU ONTHUMI3aL|il0 MPOAYKTUBHOCTi, OTPUMaHy B pe-
3y/IbTaTi aBTOHAJAIITYBAHHS. Y TaKOMY BHUIIQJKy BCTaHOBJ/IEHHS Mapamerpa «Bukopucra-
HHS aBTOMiZicTporoBaHHs» [Auto tuning usage] [tUnU] = [Therm Mot] (tM) goromarae
KOMITeHCYBaTH OITip CTaTopa BiJIMOBIIHO 10 TEIJIOBOT'O CTaHy [IBUTYHa.

IMapametp [tUnU] mnoka3sye crnoci6 3MiHM mapaMeTpiB ABUTYHA BifIMOBiIHO O HOrO
PO3paxyHKOBOIO TEIJIOBOT'O CTaHY:

* [No] (nO) — OrjiHKa TeIUIOBOTO CTaHy He BUKOHYEThCS;

* [Therm Mot] (tM) — O1jiHKa Tem/I0OBOr0 CTaHy CTaTopa Ha OCHOBi HOMiHa/IbLHOTO
CTPyMY Ta CTPyMY, SIKU CII0)KUBAE JABUT'YH. BUKOPUCTOBYETBCS /IS
BaHTAXKOITiJiiMaTbHUX 3aCTOCYBaHb;

* [Cold tun] (Ct) — O1iHKa TeryioBOro CTaHy CTaTopa Ha OCHOBi CTaTUYHOTO OTIODY,
BHMIPSTHOTO TIPH T1EPIIIOMY XOJI0[HOMY HasallTyBaHHi Ta HaJIallTyBaHHI TIPH
KO)KHOMY yBiMKHeHHi. ITepes BcraHoBneHHsM [tUnU]=(Ct), HeoOXiJHO BUKOHATH
ABTOHAJIAIITYBAHHS, 11106 OTPUMATH €Ta/IOHHI 3HAUeHHSsI HaJlallTyBaHb TIPU
XOJIOLHOMY JBUTYHI.

BAXKJIUBO! 15151 6yap-sikoro 3HaueHHs napametpa [tUnU] BukoHatiTe
KOMITIEKCHe BUIPOOYBaHHs MPY BBeZIeHHI B eKCIUTyaTaLlifo, {00 NepeKoHaTHCs
B TIPaBWJIBHIH POOOTi 3a YMOB MakCUMa/IbHOTO HaBaHTa)KeHHSI Ta TeMITepaTypH
JABUryHa. HeoTpumaHHs LIMX IHCTPYKLiM MOyKe NIPHU3BECTH 10 CMePT,
Cepio3HUX TPaBM abo0 MOLIKOKEHHs 00/1ajHaHHSL.
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

Pemita mapametpie [SIMPLY START] [SIM-]:
* [2/3 wire control] [tCC]: Tun kepyBaHHs (crioci6 rmogadi KoMaHz);
* [Macro configuration] [CFG]: makpokoHdirypatiis;
* [Motor Th Current] [itH]: cTpym TenioBoro 3aXucTy JBUTYHa, MOBUHEH OyTH
BCTAHOBJIEHUH Ha HOMiHA/IbHUM CTPYM, BKa3aHWH Ha 3aBO/ICHKil TaOIMULIi ABUTYHA,
A (B mexax 0,2...1,5 HomiHaneHOTO cTpymy 114 In);
* [Acceleration] [ACC]: uac npuckopeHHs Bif 0 0 HOMiHa/IbHOT TITBUIKOCTI
[Rated motor freq.] [FrS], cek;
* [Deceleration] [dEC]: uac ynoBinbHeHHs Biji HOMiHa/IbHOT IIBUJKOCTI
[Rated motor freq.] [FrS] g0 0, cek;
* [Low speed] [LSP]: Buxizna uactota (I'1y) npu MiHiMansHOMY 3aBAaHHi (Big 0 1o
[High speed] [HSP]);
* [High speed] [HSP]: BuxigHa uactora (I'1]) mpy MakcUMa/bHOMY 3aBZaHHi (Bif
[Low speed] [LSP] no [Max frequency] [tFr]).
B 1jbOMy MeHIO € IIie JeKijlbKa TapamMeTpiB siki 37e6i/MbIoro MarTh iHPOPMaTHBHUHA
Xapaktep (7Miie [jis YATaHHsS) i BiZoOpakaroThCsl /iville B pe3y/bTaTi MeBHUX Haja-
IITYBaHb.

3. OBMEXEHHA HABAHTAXXEHb

B ATV320 € o6Me>xeHHS TPbOX BU/iB HABaHTa)KeHb [[BUTYHA:
* crpyM craropa (MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] >[2nd CURRENT
LIMIT.] [CLI-]):
© [Current limitation] [CLI]: nepiie ooMexxeHHs1 cTpymy. HasalnroByeTbcsi B
JianasoHi 0...1,5 HomiHaneHOro crpymy T4 In. fxmo 3Hauenns mene 0,25 In,
ITY moxke 3ab/m0KyBaTucs B pexkumi HecripaBHOCTi [Output Phase Loss] [OPL],
SIKIIO 1F0 (YHKLit0 0y/10 BBIMKHEHO. SIKIIO Lje 3HAYeHHS] MEeHIIIe CTPYMY XOJI0CTOTO
XO[y JBUT'YHA, IBUT'YH He MOXKe MPaL{lOBaTH;

o [I Limit. 2 value] [CL2]: gpyre oome>xeHHs1 cTpyMy. HaalroByeTbCsl Tak camo,
aki 11 [CLI];

© [Current limit 2] [LC2]: nepemukae akTHBHEe 0OMeKeHHsSI CTPYMY CUTHA/IOM Ha
JIOTIYHUM BXOJIOM uu 6iTOM (DYHKI[iOHA/TBHOTO 610Ky a00 KOMYHIKallilHOI Mepexi.
SIKiio mpu3HaueHui BXiz un 6iT Mae 3HaueHHs 0 — aktuBHe [CLI], sikiijo >
3HaueHHs 1 — aktusHe [CL2].

* momenTy (MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [TORQUE
LIMITATION] [TOL-]). € aBa Tunu 06MeXXeHHsI KpyTHOTO MOMEHTY, sIKi MOXKYTh
JisITU 0HOYACHO:
© (hikcOBaHMM piBHEM, 1110 BU3HAYAETHCS MapaMeTpaMu: 00MeXKeHHsI MOMEHTY B

pexxuMi 1BuryHa [Motoring torque lim] [tLIM] Ta 0O6Me)XeHHSsI B TeHEPaTOPHOMY
pexxuMi [Gen. torque lim] [tLIG]. Makcumasnbhe oomexxenHst 300%. B napametpi
[Torque limit. Activ.] [tLA] Bka3yeTbcs jioriunmii BXij uu GiT, CUrHa/ KOTO
aKTHUBYBaTHUMe 116 0OMEeXXeHHSL.;
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ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

© 3MiHHOTO piBHS, 1[0 BU3HAYAETHCSI CUTHAJIOM Ha aHA/IOTOBOMY UM iMITy/TbCHOMY
BX0/i, 110 BKa3yeTbcs B [Torque ref. assign.] [tAA]. ko dyHKIis npu3HayeHa,
obmexxeHHst BapitoeThbes Bif 0% 10 300% HOMiHA/IBHOTO KPYTHOTO MOMEHTY Ha
0CHOBI curHany Bif 0% no 100% aHa/soroBoro cUrHasy BiZjnoBifgHoro Bxogy. B
napametpi [Analog limit. act.] [tL.C] BKa3yeThbCs JIoTiuHuMI BXifJ uM 6iT, CUTHA
SIKOTO aKTUBYBaTUMe 1]e 0OMeXKeHHS.
* HarpiBy auryHa (Mesro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SIM-] ta [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [SET-]):
© napameTp [Mot. therm. current] [ItH] HasalToByeTbCs HAa HOMiHaNbHUN CTPYM
JasuryHa (y mexkax 0,2...1,5 HoMmiHanbHOTrO cTpymy [T4).
IMapametpu [tLIM] i [tLIG] 3aar0Th 0OMeXeHHST MO-
MEHTY 3a YaCTOT, MeHIIIMX 3a HOMiHa/lbHY. Y Apyriit 30Hi pi-
BeHb OOMEXeHHSI MOMEHTYy aBTOMAaTUYHO 3HWKYEThCS
00epHeHO TIpoTIopLiHO mBHAKOCTI (puc. 3.1).
TerioBuUil 3aXUCT 3AiACHIOETHCS OTIOCEPEIKOBAHO IIUISI-
XOM DO3paxyHKY IepeTBOpPIOBaYeM UYacCTOTH IOTOYHOTO Te- f
TIJIOBOTO CTaHy ABUTYHa. L{ei 3aXUCT aKTHBi3y€eThCS B MEHIO (FrS]
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MONITORING] [FLT-] > Pucynox 3.1: 3anesicnicm,
[MOTOR THERMAL PROT.] [tHt] (quB. m. 10.5) M"Me:;"g igef;f;f;‘;m“'
napameTrpoM [Motor protect. type] [tHt].

4. HANAWTYBAHHA NMPUCKOPEHHA TA YNOBI/IbHEHHA

M
[tLIM]

4.1. Taxoepamu rMPUCKOPEHHSs1 Ma yrnosi/ibHeHHs

3HauHa YacTHHA TapaMmeTpiB, 10 ¢GOPMYIOTh TaxXorpamu, pO3TallloBaHi B MeHIO

[DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [ConF] >
FUNCT.] FUn- > [Ramp switching] [rPt-]:
* [Ramp type] [rPt]: Tun Taxorpamu:
o [Linear] (LIn) — siHilfHa XapakTepHUCTUKA
TIPMCKOPEHHSI Ta YTIOBiNIbHEHHS (3aBOZChKe
HaJIallTyBaHHSI);

o [S ramp] (S) — S-mozi6Ha XapaKTepUCTHKa,; Pucynok 4.1: ®@opma maxozpamu
© [U ramp] (U) — U-niofibHa XxapakTepUCTHKa;

© [Customized] (CUS) — inauBigyanbHa XapakTepruCTHKa (OKpeMO HaJIallTOBYIOThCS

TI0YaTKU Ta KiHIi, SIK IPUCKOPEHHs, TakK i yIIOBiIbHEHHST).

* [Ramp increment] [Inr]: Hazae BiAmMOBiAHY AUCKPETHICTH 3MiHM 3HaUEHB
[Acceleration] [ACC], [Deceleration] [dEC], [Acceleration 2] [AC2],
[Deceleration 2] [dE2] nipu HaTHMCKaHHI KHOTIOK A, V¥ ud 00epTaHHi HaBirariifHOro
[PKOWCTHKA BOyZOBaHOTO abo /10/1aTKOBOTO rpadiuHOoro TepmiHana :
© (0,01) — 36inbIIeHHs yacy 10 99.99 cekyHp;
© (0,1) — 36inbmIeHHs uacy 10 999.9 cekyHz (3aBo/CbKe Ha/alITyBaHHs);
© (1) — 36inbIenHs yacy 1o 6.000 cexyH.
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* [Acceleration] [ACC]: uac npuckopenns Biz 0 1o [Rated motor freq.] [FrS], c;
* [Deceleration] [dEC]: uac ynoeinbHenHs Biz [Rated motor freq.] [FrS] g0 0, c;

Sxmo 3azaty [Ramp type] [rPt]=(CUS), To
KOPUCTYBau MO)Ke BIacHOpy4 cthopMyBaTH TaXo-
rpamy (puc.4.2), a came 3ajaTd CTyIiHb
3a0KpYIVIEHHS [i/ITHOK MPHUCKOPEeHHsI Ta rajabMyBa-
HHs1. CTaloTh JOCTYITHUMH TlapaMeTpu:

* [Begin Acc round] [tA1]: mouaTkoBe
3a0KpYIJIeHHsI KPHUBOi TIPUCKOPEHHS y % Bif
[ACC] uu [AC2];

* [End Acc round] [tA2]: kiHI]eBe
3a0KpYIVIEHHS] KPUBOI NPUCKOPeHHs y % Bif,
[ACC] un [AC2];

* [Begin Dec round] [tA3]: mouaTkoBe
3a0KpYIJIeHHS KPUBOI YIIOBiIbHEHHS y % Bif,
[dEC] uu [dE2];

¢ [End Dec round] [tA4]: kinmese
3a0KpYIVIEHHS] KPUBOI yIIOBUIbHEHHS Y % Bif,
[dEC] uu [dE2].

U \
Cus /[ A
/. : : N
b [FrS] 1 |
,’ 1 : : 1
/ 1 1 1 1
4 1 1 1 1 t
1 N T, T
[tA1] [tA2] [tA3] [tA4]
e K=, R =y
[ACCI i dEC]
IFe=ren A
4 TN B
G N Y
1
FH r ] By
2 44 L]

PucyHok 4.2: IHOugidyanbHa maxozpama

SIKIi0 MOMeHT iHepLii MpHBOAA 3HAUHWM, a TajAbMiBHUMN OIip B JaHL MOCTIHHOTO
CTPyMy BifCyTHil, ynoBisbHeHHS i3 3ajaHuM TemrioM (Tipy Manux 3HaueHHsX [dEC] Ta
[dE2]) Moxe CynpoBOPKyBaTHCh 3HAaYHKWM TajbMiBHUM CTPYMOM, Ha/JiMipHMM 3pOCTaH-
HSIM HarpyrH i BUHHUKHeHHsIM HecripaBHOCTiI [Overbraking] [ObF]. B promy Bumagky
Tpeba abo 36iMbIIKUTK yac yIOBibHEHHs, ab0 akTHBi3yBaTH (YHKIiI0 ajanTariii Temmy

ynoBinbHeHHs [Dec. Ramp adapt.] [brAl:
* [No] (nO) — ¢yHK1Iis HeaKTHUBHa;

* [Yes] (YES) — ¢yHkuiis aktuBHa. [I7151 3aCTOCYyBaHb, sIKi He BUMararoTh 3HaUHOTO

YIIOBINIbHEHHST;

* [High torque] (dYnA) — 1ofaBaHHs OCTIMHOI CK/IaZloBOI CTPYMY, ITI0 CIIPUUHHSIE
301/IbLIIeHHS BTPAT B CTaJTi ABUTYHA i HAKONIMYeHOI MarHiTHOT eHeprii.

®yHk1is [brA] HecymicHa py BUKOPUCTaHHI rajbMiBHOIO pe3ucTopa

(pesucTop mparjoe HelpaBU/IbHO) Ta MpU
03WL[iOHYBaHHI i/l YaC NpHUCKOPEHHS.

dkuo  [brA] # (nO), a 3amaHuii Temm
VTIOBibHEHHST He Moke OyTH peasi3oBaHuil 6e3
TepeHanpyru JiaHKA TOCTiMHOrO CTpyMy, TeMmIl
aBTOMAaTMUHO 3HIDKYEThCS /10 MPUIyCTUMOTO pi-
BHs 1 B 1OJa/IbIIOMY TiATPUMYETHCS Ha L[bOMY pi-
BHi 3 MeTOr0 0OMe)KeHHs TiepeHanpyry (puc. 4.3).

MoskHa 3abe3neunTy /iBa TeMITH MPUCKOPEeH-
HA (ynoBinbHeHHs) — puc.4.4a. Ilpu LBOMY,

[brA]=YES
uacmoma

e 2

K [dEC] N

Pucynok 4.3: [lis adanmayii memny
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okpim TemrtiB [ACC] ta [dEC], 3amatotecst Temmi [AC2] ta [dE2]. ITepeMUKaHHS TEMITIB
MO)KHa peaJti3yBaTH IBOMa criocobamu:
* B (ynkuii BuxigHoi yacroru — napametp [Ramp  Ta6auys 4.1: Iepemuxanus memnie
2 threshold] [Frt] BusHauae nopir yacrory, Bullle | [+PS]|Uactora Temr
SIKOTO aKTHBi3ytoThcs Temrnt [AC2] ta [dE2].
Sxugo [Frt]=0 — ¢pyHKLUis He akTUBHa; 0 |<lFrd |IACC] [dEC]
* CHrHA/IOM Ha JUCKPETHOMY BXOJi — MapaMeTpy 0 [>[Frt] |[AC2], [dE2]
[Ramp Switch Assign] [rPS] npusHauaeTbcs 1 |<[Frt] |[AC2], [dE2]
JuckpetHui BXiz DI uun 6iT, Ko Ha [IbOMY BXOZi 1 |>[Frt] |[ACC], [dEC]
JjioriuHa 1, To akTuBi3ytoThCs TemMnu [AC2] Ta ’
[dE2] (puc. 4.4 6, Tabn. 4.1).

AT [AC2] [dE2] [ACC] [dEC]
Epy g \ & —_—__——A——— e ——— _
(FrS] [ACCL/ 6, |[Frt] [AC2] [dE2I\ ¢

[ACC] [dEC] [dEC] ! !

— N [rPS]=Lix |‘| Lix=1 h ¢

a 6

PucyHok 4.4: OdHo- (a) ma deocxiduacmi (6) maxoepamu

LIi 1Ba criocobu IepeMUKaHHS TEMITiB MOXKYTh OyTH 3a/[isiHi 0ZJHOYACHO.

4.2. Cnocob6u 3ynuHkKu

MoyK/IMBi HAaCTYIHI CrI0CO6OU Mepexo/y B PEsKUM 3YTTUHKU:

* «TeXHOJIOTiUHa 3yTHMHKa»

o 3usTTs KoMaH 1 [Forward] [Frd] a6o [Reverse assign.] [rrS] 3 BiamnosigHoro

JIOTiYHOTO BXOZly y Pa3i JABOMPOBiZHOTO KepyBaHHS;

© roziaua KoMaHzu [Stop] Ha noriunmii BXig DI1 y pasi TpUIIpoBifHOTO KepyBaHHS;

© HatuckaHHs KHonKu STOP Ha fogatkoBoMy rpaciyHOMy TepMiHarmi;

* «aBapiiiHa 3ynHHKa»
© rIoflaHHs1 JIOTiYHOI KOMaH/[y Ha BXiJl, MpU3HaueHui [/1s1 KOMaH U 3yMUHKU OfHUM 3i

crocobiB.

Yci HeobxifHi mapameTrpu postainoBadi B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[FUN-] > [Stop configuration] [Stt-]. Tun «TexHOMOTiUHOI 3yMUHKK» BU3HAUAETHCS
rapameTpoMm [Type of stop] [Stt]:

* [On Ramp] (rMP) — 3ynuHKa i3 3a/JaHAM TEMIIOM Y peKyIlepaTUBHOMY PeXUMi
(3aBOACbKe Ha/allITyBaHH); TEMIT FaJibMyBaHHs BU3HauaeThbcsl apamerpamu [dEC],
[dE2]; nns 3anobiraHHst iepeHanpy>keHHs1 B JIaHLi MOCTIHHOTO CTPyMy MOXe
3HaJ,00UTHCS TaNnbMiBHUN pe3uCTOop;

* [Fast stop] (FSt) — mBrKa 3yTIMHKA 3 TPUBaTiCTIO raJlbMyBaHHSI, 1[0 OPiBHIOE
[dEC] a6o [dE2], nogineniit Ha koediljieHT, siKuit 3afaeThcst mapamerpom [Ramp
divider] [dCF].
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* [Freewheel] (nSt) — 3ynuHKa Ha Bubiry (kmroui [TU 6710KyIOThCS, IBUTYH
3yNUHSETHCS Mif ji€l0 HaBaHTaKeHHs Ha Bany);

* [DC injection] (dCI) — B 06MOTKY cTaTOpa MOZJA€eThCs 3HAKOTOCTiHA Harpyra
(ranemiBHUE pe3ucTOp He MOTPiOeH, asie BCs raibMiBHA eHEeprist BUAIISETbCS B
00MOTKax JBWTYHa, a TalbMiBHII MOMEHT 3MeHILYETHCS 31 3HWKEHHSIM LIBUAKOCT).
Hnst peanizanii iHmmx crnoco6iB 3ynmuHky (He 3HATTAM koMaH iy [Frd] um [rrS])

HeoOXxifHO akTHBi3yBatu noTpiOHY dyHKUito ([Freewheel stop ass.] [nSt], [Fast stop as-
sign.] [FSt], [DC injection assign.] [dCI]) npusHaueHHsM i JOriuHOrO BXOAY, Ud BiTy
KepyBaHHs KOMyHiKaliiiHoi Mepexi. Komy 3HauenHsi nux ¢yHKLin (nO), To BOHM He
aKTUBHI.

IIpu BUKOpHUCTaHHI 3yNMHKY i3 3aiaHuM TeMrioM (rMP) uu mBugxoi 3ynuHku (FSt),
MoykHa HanamTyBatu mopir mBuakocti [Freewheel stop Thd.] [FFt], Hikue skoro
JIBUT'YH MEePEeMKHeThCsI Ha BinbHUM BUOIT (ko [bLC]=(n0) Ta [AdC]=(n0)).

Skujo Bubparu [Stt]=(dCI) uu [dCI]Z(nO), B LIbOMY >X MEHIO CTAIOTh JOCTYITHUMH
rapameTpy HaJlalITyBaHHS JUHAMIUHOTO ra/IbMyBaHHSI:

* [DC inject. Level 1] [IdC]: ctpym guHamiyHOorOo rassmyBasHs piBens 1 (0,1...1,41
HOMiHanbHOro ctpymy T4 In);

* [DC injection Time 1] [tdI]: TpuBanicTs mogaui B 06MOTKy ABUryHa cTpymy [IdCl,
niicis sikoi nofiaetbes ctpyM [DC inject. level 2] [IdC2], c;

* [DC inject. level 2] [IdC2]: cTpy™m ArHaMiuHOTO
rasisMyBaHHs piBeHb 1 (Big 0,1 HomiHa/mBEHOTO
crpymy IT4 In go [IdC]); [Stt]=(ES

* [DC injection Time 2] [tdC]: TpuBanicTe mogaui B [gy= (dCI)
00MOTKY fBuryHa ctpymy [IdC2],c;

[Stt]=(nSt)
[Stt]=(rMP)

FafleyBaHHH i3 3ajanum Temriom (rMP)

Skujo Bubparu [Stt]=(FSt) uu [FSt]#(n0), B 1jp0- — FwWERW) t
MY K MEHIO CTa€ AOCTYITHUM TlapaMeTp: IMeugxa symueka (FSY)  FW (RW)
* [Ramp divider] [dCF]: pinbauk Temmy (Big 0 o |
10). 3aganuii Temn [dEC] a6o [dE2] ainmutbcs Ha FSt ¢
[dCF]. 0 BianoBiziae HaNIIBUIIOMY Temy.  Bimesi suir (nSY) FW (RW)
[IBuaka 3ynuHka [FSt] Ta 3ynuHka BiibHUM BUOi- ¢
roMm [nSt] akTuBi3yeThCs HU3BKAM piBHEM Ha JIOTi- St .
YHOMY BXOfi, AuHamiuHe rasemyBaHHs [dCI] — Bu-
COKMM (pHC. 4.5) Hunamiune ranemysanss (dCI)

. t
JuHaMiuHe TajbMyBaHHS MO)KHA TaKOXX BUKOPH- EW (RW)I
CTOBYBATH [I/1s1 BUPIIIIEHHS iHIIIOTO 3aB/laHHS: YTPUMaH- s dcr_ ¢
Hsl BaJa B HepyXoMoMy crasi TIpH HY/TbOBOMY ?aBAaHHi Cfg;xlBHHH [1dC2]
Ha IIBU/KICTh. [IJIsl LIbOTO aKTHBi3yIOTh QYHKLIiIO aBTO- | [1dC] x ¢

MaTHUYHOTO JUHAMIUHOTO rajlbMyBaHHS, 10 BCTYIIAE B | [dD]

Jir0 Tic/1g 3aKiHUeHHS1 YIOBIJIbHEHHS Ta Ha/allTOBYE-
TbCsi 3a gomomororo  mapametpiB  ([DRI-]
[1.3 CONFIGURATION] [ConF] > [FULL] [FULL] > [APPLICATION FUNCT.]
[FUn-] > [Auto DC injection] [AdC-]):

PucyHok 4.5: Kepy8aHHs 3ynuHKoO
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* [Auto DC injection] [AdC]: aBromaTryHa rofjaya cTpyMy B 0OMOTKY TIpH 3yTIMHIIi
(micsst ynoBisibHeHH# i3 3afiaHuM TeMmrioM [Stt]=(rMP)):
© [No] (nO) — ¢yHK1list He aKTHBHa;
°© [Yes] (YES) — iuHaMiuHuii CTPyM [i/1s1 yTPUMaHHS Ba/ly TIO/JA€EThCS B OOMOTKY
tpuBasictio [tdC1] Ta [tdC2];
© [Continuous] (Ct) — 6e3nepepBHa Mojaua CTPyMy AWHAMIiUHOTO rajbMyBaHHS;
* [Auto DC inj. Level 1] [SAC1]: piBeHs cTpyMmy nepiiioi cTymneHi aBTOMaTUYHOTO
JWHaMIYHOro rajisMyBaHHs npu yTpuManHi (0...1,2 In), A;
* [Auto DC inj. time 1] [tdC1]: TpuBanicts nozaui crpymy [SAC1], c;
* [Auto DC inj. Level 2] [SAC2]: pienb cTpymy fpyroi CTyIneHi aBTOMaTUUHOTO
JUHaMiYHOTO0 rajibMyBaHHs 1pu yTpuManHi (0...1,2 In), A;
* [Auto DC inj. time 2] [tdC2]: TpuBanicTs nozgaui ctpymy [SAC2], c;

INEPET'PIBAHHS
IepekoHaiiTecs, 1[0 MiAK/IIOUEHUI [BUTYH Hale)XHUM YHHOM PO3pax0oBaHUI Ha
CTPyM iHXKeKI{ii IOCTilIHOTO CTPYMY, 11]0 TIOZIa€ThCS, SIK 3@ BeJIMUMHOIO, TaK i 3a

yacoMm.
HepoTpumaHHA 1JMX iHCTPYKLii MOXKe NPU3BECTH [0 MOIIKO/PKEHHS
obmagHaHHs. Komarza TTyck .
SIkipo obpano omito  [AdC]=(Ct), mnapametp UTBuKiCTE
[tdC2] He akTuBHMIL. (KO NpU LBOMY TakKOX [;dCl;] ¢
[SAC2]=0, ne akTuBHuii i [tdC1]. o | dca]
IIpuknazy yacoBUX Aiarpam Jjs TPbOX BapiaHTIB [AdC]=(Yes) 7y >
yTPYMaHHsI BaJla B PEXKKUMi aBTOMATAYHOIO JMHAMIUHO- 1 [sdC1] J, S ¢
ro rajgbMyBaHHs MiC/s 3aKiHUeHHsl YHOBUIBHEHHS [Aqc|=(Cr) sicz]
MIPUBO/ly HaBe/IeHO Ha pUC. 4.6. BES

A
ITapameTpw, 1[0 CTOCYIOThCA (DYHKIii yTpUMaHHS l[SdCH Ioc =% t
BaJla, He BIUIMBAIOTH HA HA/IALUTYBAHHS 3yIIMHKU B Pe- [AdCl=(Cr)

)KVMIi IMHAMIYHOTO rajsibMyBaHHs. OYHKIist yTpUMaHHsS [SdC2]=0] o [SdC1]

Bajla HeCyMiCHa 3 HaMarHiuyBaHHsM /[IBUT'yHa \ t

(mapamertp [FLU], aus. 1. 8.7). PucyHok 4.6: BapiaHmu ympumaHHs
PiBeHb HampyTH JIaHKH MOCTIHHOTO CTpyMY, MicC/is eary

JIOCSTHEHHS SIKOTO BiZIKPUBAETHCS TA/IbMIBHUM KJIIOU Y JIaHLi TIOCTIHOTO CTPYMY B PeXKH-
Mi pekymepariii (i uac crycky BaHTaxy abo B mporeci 3yrmuuku [On Ramp] (rMP)),
3ajia€Thcst mapameTpoM [Braking level] [Ubr] — ycraBka ransmysanHs. Moro Haii6inbiie
3HA4YeHHs 3a/IeKUTh Bijl Hanpyry kusyieHHA [1Y i cTaHOBUTS:

* 395 B DC g [TU 3 HomiHanbHORO Harpyroro >xusneHHs 200...230 B

(ATV320eeeM2e, ATV320eeeM3e),
* 820 B DC nipu Haripysi >xusnenHs1 380...500 B (ATV320eeeN4e),
* 995 B DC nipu Haripy3i xuBjneHHs1 525 B (ATV320eeeS6e).
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5. 3AKOHW KEPYBAHHA

5.1. Yacmoma komymauyii

YacToTy KOMyTallil CUJIOBUX K/TIOUiB iHBepTOpa (UacToTa MOAY/IALIl) 3a/la€ rTapaMeTp
[Switching frequency] [SFr] y mexax 2...8 abo 2...16 kI'1i 3anexHo Big rabapury ITU
(mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-] Ta [DrC-]). MakcumasibHe 3HaueHHsI 0OMe-
>keHe 4 KI'11, sKiTo lapametp [Motor surge limit] [SUL] ckondirypoano.

[nisi obMeXKeHHs TepeHarnpyr Ha oOMOTIi ABUTYHA TIPU IOBXKHUHI Kabeo moHaj 4 m
(HeekpaHoBaHMii) Ta moHaZ 10 M (ekpaHoBaHuii) mapameTpy [Motor surge limit] [SUL]
cnig Hagary 3HaueHHs1 (YES).

3 Ti€ro X MeToro mic/s akTHBizarii oomexenus: ([SUL] = (YES)) 3MiHI0IOTh 3HaueH-
Hs1 yacy 3aTyxaHHs B Kabesi mapametrpom [Attenuation Time] [SoP] = (6), (8) abo (10)
MKC. BiH BU3HaueHu /st TOro, 1100 JAOMOMOTrTH 3aro0irTi HaK/IaZeHHIO Bifii3epKanieHol
XBWII Hampyr¥ BHAC/IOK BeIMKOI JOBKHHM Kabeso. BiH oOMexxye mepeHarpyry mo-
JBilIHOI0O HOMiHa/ILHOIO HAMpYyTro0 LIMHHU MOCTilHOro ctpymy. IIpu 1jbOMy pekomeHye-
ThCsI TIEPEBIPUTH PiBeHb MepeHarpyry Ha 3aThckKauax JBUTYHA 3a JIONIOMOTO0 ocLpyiorpada.

[ 3HWKeHHS1 aKyCTUUHOTO IIyMy, IO TeHepyeTbcsi [IU i OBUTYHOM, CIY>KUTh
napametp [Noise reduction] [nrd]. ko [nrd] = (nO), yacToTa KOMyTaL[ii He3MiHHa, K-
o X [nrd] = (YES), BoHa 3MiHIO€THCSI BUMAZIKOBUM UMHOM, 3a0e3Meuytoun 3HKeHHSI pi-
BHSI IIIYMY.

Tako)K MO)KHa BHOpaTH criocib aBTOMaTHuUHOI 3MiHM 4yacTOTH KomyTauil [Switch.
freq type] [SFt]:

* [SFR type 1] (HF1) — Onrumisariist HarpiBy ITU. [T03BOJIsI€ CUCTEMI afianTyBaTh
YaCTOTY NepeMUKaHHsI K/TI0UiB Bi/ITIOBiZIHO [I0 UaCTOTH JABUTYHA.

* [SFR type 2] (HF2) — Onrumisatiisi iIyMy ABUTYHA (/151 BUCOKOI YaCTOTH TIepeMUKaHHST).
[Ho3Borsie cucTeMi MiZTPUMYBaTH MOCTikHY YacToTy komyTatiil [Switching freq.] [SFr]
He3a/IeXXHo Bifi uacTotu JeuryHa [Output frequency] [rFr].

[Ipu HagMipHOMY HarpiBaHHI IepeTBOPIOBAY aBTOMaTUYHO 3HW)KYE YaCTOTYy KOMYTa-
Lii Ta Bi/fHOBJIIO€ TMONEepe/IHE 3HAUEHHS NIPY 3MEeHLLIEeHH] TeMIleparypH.

5.2. 3aKOHU YacmomHO20 KepyBaHHSs

B wmento [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [ConF] > [FULL] [FULL] >
[MOTOR CONTROL] [drC-] obupaeTbcsi 3aKOH YaCTOTHOTO KepyBaHHsI MapameTpoM
[Motor control type] [Ctt]:

* [SVC V] (UUC) — 6e3naTurkoBe BeKTOPHE KepPyBaHHS 3 BHYTPIIIHIM KOHTYpOM
IIBU/IKOCTI HA OCHOBI pO3paxyHKy 3BOPOTHOIO 3B’s13Ky 3a HAIIPYroto 6e3 3BOPOTHOIO
3B’S13Ky 3a LIBUAKICTIO Ta I0JI0KeHHsIM. []71s1 3aCcTOCyBaHb, 1110 BUMararoTh BUCOKOT
MPOAYKTHUBHOCTI Mifl yac 3amycKy Ta eKcruiyatauii. [lonyckae napasnesbHe >KUB/I€HHS
JIeKI/IbKOX JIBUT'YHIB;
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» [U/F VC Standard] (Std) — ckansipHe 4yaCTOTHe KepyBaHHS 3 Ti[TPUMKOIO
cnieigHowmenHs U/f. [I71s1 3acToCyBaHb, 110 He BUMaraloTb BUCOKOI MPOJYKTUBHOCTI.
Jonyckae napasnesbHe )KUBJIEHHS JeKiIbKOX JBUTYHIB pUC. 5.1 a;

* [U/F VC 5pts] (UF5) — ckansipHe 4aCTOTHe KePyBaHHS 3 BOBT-UYaCTOTHOO
XapaKTepUCTHKOIO, siKa (hOPMY€EThCsI KOPUCTyBaueM (KepyBaHHSI «I10 I1’SITH TOUKam»)
puc. 5.1 6;

* [Sync. mot] (SYn) — KepyBaHHsI CHHXPOHH/M JJBUTYHOM 3 MTOCTiTHUMH MarHiTamu
TibKY i3 cunycomnogibHo EPC B po3iMKHeHil crcTeMi; mpu BUOOpI L€l omwii
TIPUXOBYIOThCS NapaMeTpu A/l, HaTOMICTh CTalOTh JOCTYNTHUMU napameTpu C/I;

* [U/F VC Quad.] (UFq) — ckansipHe KepyBaHHsI JBUTYHOM, MOMEHT HaBaHTa)KeHHSI
SIKOTO KBaZ[paTUUHO 3aJIeXKUTh Bifi IBUAKOCTI 00epTaHH (T.3B. 3MiHHMM MOMEHTOM).
PekomeH/10BaHO /1/151 HACOCIB Ta BEHTU/ISTOPIB;

* [Energy Sav.] (nLd) — eHeproo1jaiH1ii 3aKOH KepyBaHH (TP 33/JaHOMY 3HaueHHi
YaCTOTH Ta IEBHOMY HaBaHTa)KeHHi Ha Bally aBTOMaTHYHO 0OMPAETHCS PiBeHb
HAarpyr, 1o 3abe3mneuye MiHIMyM eHeprocrioXuBaHHs). [ 3aCTOCyBaHb, sKi He
BHMMararoTh BUCOKOI AWHaMIKU.

U

! [FrS] [HSP] "F1 F2 F3 F4 F5 [FrS1[HSP]
a 6

PucyHok 5.1. Boabm-uacmomni xapakmepucmuku 3akonie (Std) (a) ma (UF5) (6)

IMpu Bubopi 3akoHa kepyBaHHs [Ctt] = (Std) uu (UF5) B BUX 1oyaTKOBOIO TOUKOIO €
UO (mouatkoBe (OpCYyBaHHS TPU HY/bOBIilM IIBUAKOCTi) — 1le Pe3y/bTaT BHYTPIIIIHbOTO
PO3paxyHKy Ha OCHOBi IMapaMeTpiB ABUTyHa, TOMHOXeHHH Ha [IR compensation] [UFr]
(%). UO moxHa HajalTyBary, 3miHuBIIM 3HaueHHs [UFr].

36i/mbIIyloun 3HaueHHs TapaMeTpy KomreHcanisi koB3aHHs [IR compensation]
[UFr], MO)XHa MiBUIIUTH MYyCKOBUII MOMEHT Ta KPYTHUI MOMEHT Ha HM3bKUX IIBU/[ -
koctsax. [1pu >xusnenHi Big [TY napanensHo 3’eaHanux AsuryHiB — [UFr] 3meHIytoTh.

Cnip MaTu Ha yBa3i, 110 HagMipHe (opcyBaHHS Halpyrd MO)Ke CIIPUUMHUTU 3pOCTa-
HHS CTPyMy MiJi 4ac MyCKy Ta B yCTaJIeHOMY DeXHMi, HaJJIMIIIKOBOMY HarpiBaHHIO Ta
CMpALFOBaHHIO 3aXWCTiB. TakoXk CTifi JOTPUMYBaTHCS 0OMeXKeHHsI Ha MOPSJOK BeJTMUYUH
npomikuux Touok BUX mipu [Ctt] = (UF5), To6T10 3Hauens F1, F2, F3, F4, F5 i [FrS],
iHakuie BuHMKHe riomusika [Invalid config.] [CFI].

B pianazoni yactor [HSP]>f>[FrS] puc. 5.1 Hactae pexxum ocabsieHHs rofst (Apyra
30Ha pery/ioBaHHs), B SIKOMYy YacTOTa 3MiHIOETbCS TPU He3MiHHOMY piBHi Hampyru,
MarHiTHUA TIOTiK 3MEHILIYETbCS HIDKUE HOMIHAJBHOTO i TPUOMM3HO 3BOPOTHO
TIPOTIOPLIiMHUM BUXiAHIM yacTOTi.
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ITapametp [Slip compensation] [SLP] =0 ... 300% pae
3MOTY 3MIHUTU JKOPCTKICTb MeXaHIYHOI XapakTepuCTUKu [tLIM]
npuBozy (puc. 5.2). Ik npaBuio, 3a [SLP] = 100% mexaHiuHa
XapaKTepUCTHKA € abCO/IOTHO XKOPCTKOIO i KOB3aHHS BiJICyTHE.
[TepekommneHcallisi MOXKe MPU3BECTH 10 OTPUMaHHS MeXaHI4HOI
XapaKTePUCTUKU 3 HeraTMBHMM HaXW/IOM i HecCTilkoi poboTtH
npusogy. Ilapamerp [SLP]=(0), skimo o6paHo 3akom FPUcyHok5.2: Komnencayis
[Ctt] = (UFq). KOB3AaHHS

My ----

150%
[SLP]=0%

5.3. [Napamempu peaynsamopis ma 380POMHUX 3B’s13KiB

[TapaMeTpy BHYTPIlLIHBOTO TIPOMOPLIiiHO-IHTerpasbHOTO perysnsTopa MIBUAKOCTI
posramioBaHi B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MOTOR CONTROL] [drC-].
Bonu cTaroTh JOCTYITHUMY, SIKIT0 3aKoH KepyBaHHs [Ctt] = (UUC), (SYn) uu (nLd):

* [Speed prop. Gain] [SPG]: koedirjieHT nepezaui ponopiiifiHoi YacTHHU
pery/sitopa LBU/KOCTI;

* [Speed time integral] [SIt]: mocriiiHa yacy iHTerpasbHOI YaCTHHH PETryIIsATOPa;

* [K speed loop filter] [SFC]: nocriiiHa uacy ¢ineTpy B KaHasii 3aBAaHHS IIBUAKOCTI.

PekomMeHj0BaHi HanalITyBaHHS /11 Pi3HUX BUMNA/KIB HaBe/leHi HIDKYe.

3aranbauii Bunagok: Hanamrysanns i [K speed loop filter] [SFC] = 0.

[I-perynsTop 3 GinbTpoM 3aBAaHHS Ha MIBU/KICTb, /IS 3aCTOCYBaHb, 1[I0 BUMaratoTb
THYYKOCTi Ta CcTabifbHOCTI (HanpuKiaz, miafdomM abo MexaHi3M 3 BUCOKOH iHEpLilHICTHO).
[Speed prop. Gain] [SPG] BrimBae Ha HagMipHy HIBUAKiCTE. [Speed time integral]
[SIt] BryTBae Ha CMYTY IIPOITYCKAHHS Ta Yac BiATYKY.

TTouaTKOBHIA MpoLiEC 3menmenns [SIt] 3menmenns [SIt] M
CrymniHyacTe 3aBJaHHS

| time tj mc e

0 5‘0 1(;0 15‘0 2(‘)0 25‘0 3(;0 35‘0 4(‘]0 45‘0 5(‘)0 0 5‘0 1(;0 15‘0 2(‘)0 25‘0 3(;0 35‘0 4(‘]0 45‘0 5(‘)0 0 5‘0 1(;0 15‘0 2(‘)0 25‘0 3(;0 35‘0 460 45‘0 5(‘)0
IMouarkoBuii rporjec 36inbmenss [SPG] 7 36inbwenns [SPG] 27
CryrmiHyacTe 3aBAaHHS

| time | time

tj Mc

— T T
050 100 150 200 250 300 350 400 450 500

— T T ——————T——T—
050 100 150 200 250 300 350 400 450 500 050 100 150 200 250 300 350 400 450 500
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Oco6mueuii Bunagok: [Tapametp [K speed loop filter] [SFC] # 0.

Lleil mapameTp MoBHHeH OyTH 3ape3epBOBaHMI ISl CrielU(iyHUX 3aCTOCYBaHb, SIKi
BHMMararoTh KOPOTKOTO Uacy BiAIryKy (TIO3ULIiOHYBaHHS TPAa€eKTOPii abo cepBOKepyBaHHS).

[Ipu BcTaHOB/eHHI 3HaueHHs1 100, SIK OMMCAHO BUILe, PETYJISATOP MpaLtO€ 3a TUIIOM
"[I", 6e3 ¢inbTpariii 3aBJaHHS Ha MIBU/KICTb.

HanawrryBanns Big 0 go 100 paroTh mpoMikHY (YHKIiFO MiXK HalallTyBaHHSIMH,
HaBeJeHUMHU HIDKUe Ta B TIONlepeJHbOMY BUTIAJIKY.

ITpuknaza: Hamamryeauus as [K speed loop filter] [SFC] = 100.

[Speed prop. Gain] [SPG] BruvBae Ha CMyTy TIPOMYCKaHHs Ta yac BiaAryky. [Speed
time integral] [SIt] BriivBae Ha HaIMipHY HIBUAKICTb.

IMouaTkoBHI1 poLieC 3menmenns [SIt] 3menmenss [STt] M
CrymiHyacTe 3aBAaHHS

| time t Mc t Mc

0 5‘0 10‘0 15‘0 260 25‘0 3(‘)0 35‘0 460 45‘0 5(‘)0 0 5‘0 1(;0 15‘0 2(‘)0 25‘0 3(‘)0 35‘0 460 45‘0 50‘0 0 5‘0 10‘0 1.’:0 20‘0 25‘0 30‘0 35‘0 460 45‘0 50‘0
TouaTkoBMii npoLiec 36inbienns [SPG] 7 36ineienns [SPG] 77
CryniHyacTe 3aBAaHHs

‘iMC 1 iiMC | KiMC

————————— 0 —————————— 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

3a HasgBHOCTI iHKpeMeHTa/ bHOTO JaTuMvka TMOoJoKeHHs i BcraBneHilt B IIU kapti
KOHTpomO wBUAKOCTI VW3A3620 mocTynHi mapameTpu JaTuuvka IOJIOXKeHHS (MeHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [ENCODER CONFIGURATION] [IEn-]):
* [Encoder type] [EnS]: Bubip tumy jaruuka: A_] L] L L
©o[AABB] (AAbb) — AAQTUMK i3 HOTMPUKAHANBHIM £ =] 1 1 —
BUXOZIOM (curHas A i iHBepcHUiA oMy A,
curHan B, 3cyHyTHii mogo A Ha Y% nepiogy, ta B 1 L_| LI L
iHBepCHUi oMy B, auB. puc. 5.3); B [ 1 [ [
o [AB] (Ab) — maTuuK i3 [BOKaHAIBLHUM BUXOAOM  Pucynok 5.3: Cuenanu damuuka
(Tinbku curHanu A i B). NON0XHCEHHS
* [Encoder usage] [EnU]: 3acTocyBaHHS aTuiKa 3 MOK/TUBUMU 3HAUEHHSIMHU:
© [No] (nO) — gaTunk He BUKOPHUCTOBYEThCS;
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o [Fdbk monit.] (SEC) — curHan aTyvika BUKOPUCTOBYETBCS TiTBKH [J151 KOHTPOJTFO
HIBUAKOCTI (6e3 perysroBaHHs).
* [Number of pulses] [PGI]: kinbKicTh iMmysbCiB aTurika Ha ofiviH 00epT Basa (Bif
100 go 3600).

5.4. BupigHIOBaHHs1 HaBaHMa)XeHb

SAK1o Banu ABOX ABUTYHIB, 1110 KUBIATHCS BiJ okpemux [1U, KiHeMaTUUHO >KOPCTKO

TOB's13aHi, TO IXHi IIBUAKOCTI PiBHi, 8 HABAHTAXXEHHS MXK HUMHU MOXKe OyTH pO3To[iieHo
HepiBHOMIDHO  BHAaCIiJOK  HeieHTUYHOCTI
napametpiB ABUryHIB, ITU i cucteM KepyBaHHS.
INpuknasg MeXaHIUHMX XapakKTepUCTUK [id
MoiObHOI cHTyallii HaBeJjeHO Ha puc. 5.4 (1u- ©c
(pamM n03HaYeHO MeXaHiuHi XapaKTepUCTUKU:
1 — nmepioro npvBoAy; 2 — APYroro npuBOAY; ©' N
3 — cymapHa). SIK BHWAHO, MOMEHTH Ha Bay
mBUryHiB (Mci i Mcp) pisHatees. Opgaum 3i
CnocobiB  BUDIBHIOBAaHHS HABAaHTAXKEHb € Y\M

MOM'SIKILIEHHS MeXaHIYHHUX XapaKTepUCTHK (Jii-
Hii 1' Ta 2'). 3aBASKYU L[bOMY pi3HHUL1 MOMEHTIB
3MeHIIyeThCs Bigy AM 10 AM'. Y ITU ATV320 A_' ~AM' Mc
TOMSKIIEHHS ~ MEXaHITHMX ~ XapaKTEpHCTHK PucyHok 5.4: Po3nodin HageaHmasiceHb 8 080-
3abe3reuyeTbCs 3a AOMOMOIOI HeraTHBHOIO deuzyHHOMy npueodi
3BOPDOTHOIO 3B'SI3Ky 3a 3aZdHUM MOMEHTOM
(puc. 5.5 a). bnok BupiBHIOBaHHsS HaBaHTaxkeHHs (BBH), Buxogsuu i3 3aBgaHHS Ha MoO-
MeHT, obuucneHoro ITY, ¢dopmye curHanm Kopekijii 3aBaaHHs Ha uvactoTy Af,
MIPOMNOPLIIMHKI 3aJaHOMy MOMeHTY. Llell KopuUryBaJbHUI CUTHa/ BijHIMA€eThbCA i3 3aBfjaH-
H Ha yactoTy (puc.5.5a). @yHKLis BUPiBHIOBAaHHS HaBaHTa)XKEHHS aKTUBI3yeThbCs 3a
poromoroto napametrpa [Load sharing] [LbA] BupiBHIOBaHHSI HaBaHTa)keHHS (MeHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [DRC-]). [TapameTp AOCTYyIHUIA JMiLIe /7151 3aKOHY 4acTo-
THOro KepyBaHHs [Motor control type] [Ctt] BcraHosnenuii [SVC V] (UUC) i mae
3HaUeHHS:

* [No] (nO) — dbyHKLIis HeaKTUBHa;

* [Yes] (YES) — dyHKIIis akTHUBHA.

MMicns akrtueizauii [LbA] cnig BuOpatét iHTEHCHMBHICTH KaHaay BHUPiBHIOBaHHS
HaBaHTaXkeHHs (T06TO, KoeditjieHT nepenaui BBH, gue. ninito 1 Ha puc. 5.5 B). BoHa Bu-
3HAUAETHCST 3HAUEHHSIM TapaMeTpoM Kopekiliss HaBaHTakeHHs1 [Load correction] [LbC],
0 YHCeabHO [IOPiBHIOE TMpuUpocTy uvactoth Af mpu MomeHTi, 10 fAOpiBHIOE
HOMIHa/IbHOMY.

SIkmo ¢dyHKLis BUpiBHIOBaHHS HaBaHTa)kKeHb aKTUBHA, TO Ha eKCIIePTHOMY PiBHi [Jj0-
cryny [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] = [Expert] (Epr) JOCTYTHi TaKOX Taki mapamMeTpu:

M
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[Correction min spd] [LbC1]: HwkHs Mexxa BuxifjHoi yactotu [TU, HIKUe Kol
KOpeKIlisi HaBaHTa)KeHHS He 3aCTOCOBYETHCS (KOpEKLisl Ha Ay>Ke HU3bKill IIBUAKOCTI
MO>)Ke TPU3BECTH A0 0OepTaHHs Baa, JVB. MeXaHiuHy XapaKTepUCTUKY 4 Ha
puc. 5.4);

[Correction max spd] [LbC2]: BepxHst Mexxa Buxinnoi yactoru I1U, Buile sikoi
CTYIiHb KOpEKL|il HABaHTa)KeHHs [JOPIBHIOE MaKCUMa/IbHO MOX/IMBOMY;

[Torque offset] [LbC3]: 3cys momenTy. MiHiManbHUI MOMeHT (Y % Bif,
HOMIHAJILHOTO), HIKUE STKOTO KOPEKI[isi HaBaHTa)KeHHs BifiCyTHs (HeoOXizHO f/1st
3anobiraHHs HeCTIHKOCTI TPy 3MiHi 3HaKa MOMEHTY);

[Sharing filter] [LbF]: nocrifiHa yacy ¢isnbTpa B KaHasli 3BOPOTHOTO 3B'A3KY 3a
MomeHTOM (P Ha puc. 5.5 a), 1110 3arobirae aBTOKOIMBaHHSM 3a HasBHOCTI
TIPY’KHOCTeH y KiHeMaTUUHOMY JIaHL[f03i TIPUBOLY.

PO P e

Af
BBH [ @ [¢ fo
L 7 ILbC1]  [LbC2]
[LbC]
= Mu(100%+[LbC])
a 6 s 100%

Pucynok 5.5: AemomamuuHe 8upi6HIOBaHHS. HABAHMAHCEHD

3aBAsSKM HEHY/ILOBOMY 3MillleHHI0 MoMeHTY (riapameTp [LbC3]) crarnuna xapakre-

puctika BBH HabyBae BUI/Isy JlaMaHOi 2 Ha puc. 5.5 B, a BB napameTpie [LbC1] i
[LbC2] 3miHtoe ii Haxum (TOOTO iHTEHCHBHICTH MOM'SIKIIIEHHS MEXaHIUHUX XapaKTepH-
CTHK) 3a/1€>KHO BiJ] IOTOYHOI YaCTOTHU.

6. BXOAU-BUXOAN

OcHoBHe InpHU3HauYeHHs KepiBHUX BXOJIB I BUXOJIB — aBTOMarusallisl KepyBaHHS

e/IeKTPOTIPMBOZIOM i MOro /liarHOCTYBaHHsSI 3a ZOTOMOIOI0 30BHIIIHIX NPUCTPOIB (TIpo-
rpaMOBaHUX JIOTIUHUX KOHTPOJIepiB, MPOMMCIOBUX KOMITIOTEPIB TOII0), @ TAKOXK BPYUHY
miJ, yac HasnaroykeHHs. [TigKmroueHHs1 mepeTBOpOBavYa YaCTOTH [0 30BHILIHIX [MPUCTPOIB
3AiHCHIOETBCS Yepe3 KiieMy KepyBaHHs (puc. 6.1 i Tabs. 6.1), 10 urc/ia IKMX BXOAST:

sioriuni (muckpetHi) Bxoau (DI) ans mogaui 330BHi Ha [TU norivaux KoMaHz,
KepyBaHHS;

iMIy/sIbCHI BXOU /151 00pOOKM CUTHAJIB Bif iMITy/IbCHUX 3aJaTUMKIB i JATUMKiB,;
aHanoroBi Bxoau (Al) asist BBefieHHs B [TU aHa/ioroBux 3aj/jaBajibHUX CUTHAIB
(HaiuacTire Ha IIBUAKICTE 8O0 MOMEHT);
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* aHanorosi Buxogu (AQ), Ha sIKi MO)KHa BUBECTH MTOTOYHI 3HaUeHHSI BHYTPIIIIHIX
aHanorosux curHais T4 i fBuryHa 3 MeToro nozasbuiol nepegaui inmmm IT4,
OrepaTopCbKUM MaHeJsIsIM, JIOTIUHUM KOHTpPOJIepam;

* IUCKpeTHi (peseliHi Ta JIoriuHi) BUXOJU, 3aMUKaHHs a00 PO3MUKAHHS SIKMX
CUrHasi3ye npo 3MiHy ctany T4, a Tako)K BUKOPUCTOBY€EThCS /151 KePYBaHHS
30BHIIIHIMY NPUCTPOSIMHU.

ATV320eeeeeB ATV320eeeeeC
Sink ext
I DI PTC Sinkint | Source
s = RA|)
o ST = O] 10l S i |
Sinkint R2C ® . ® Sw2 SW1
TR @ @ @ @ @ @ @
SW2 oe sT0|®) COM@ 10V A1 COM A2 AI3 COM AQ1i]
P24 Q = e ————
™ wis|S | [ BEEEEHEBEE| HEBEE
oo |17 S [DISIDISIDIDIDISYS)
o6 | é +24 D1 DI2 DI3 Di4 DI5 Di6|[STO P24 o
A2
59| olol | EEEEEEE O
pi4 [ an|®
B 8 | oy N [ Rus
D2 |V s
IR L
RJ45 o DQ- DQ+ PE

PucyHok 6.1: KnemHuk kepigHux 8xo0is-euxodie [4]

IMepemyikau SW1 /103BOJISIE Y3rOJUTH JUCKPETHI BXOAU 3 TEXHOJOTIUHUMU OCOOIHU-
BOCTSIMU BUKOPUCTAHUX JIOTIYHUX KOHTPOJIEPIB i Ma€ TpY MO3ULIil:
* Source — 1py BUKOPUCTaHHI TPAH3UCTOPHUX BUXOZIB KOHTposiepa turna PNP
(3aBOJCBbKe Ha/allTyBaHH:);
* Sink ext Ta Sink int — mpu BUKOpHCTaHHI BUXOAiB KOHTposiepa Tuna NPN.
[MTono)keHHs MepemMyKaua BIIMBA€E Ha CIIOCIO CIIPUHAHSATTS BXifHUX cuTHAmB. s
JUCKDETHUX BXOZiB:
* [epeMuKau y MosiokeHHi Source: craH 0, SIK1L[0 Harpyra Ha Bxozi MeHua 3a 5 B DC,
abo BXij He MiJ'eJHaHO, CTaH 1, SIKI[0 Hanpyra Ha BxoAi Oisbiia 3a 11 B DC;
* mepeMyKau y nosoxkeHHi Sink: cran 0, K10 Harpyra Ha Bxo/i Oisbina 3a 16 B DC
abo Bxij He miji'eqHaHO, cTaH 1, SKIO Hampyra Ha Bxozi MeHmia 3a 10 B DC.
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Tabauys 6.1: Xapakmepucmuka kaemHuka [4, cmop. 120]

Hasga IIpu3HaueHHs Tun XapakTepucTHKa
R1A [NO konrakr pesie R1 | O | Buxigne Pene
RIB |NC koHrakt pene R1 | O ¢ MinimaneHa KouMyTauiﬁHa 3partHicTh: 5 MA 1151 24 B DC
¢ MakcrumasbHUN CTPyM NepeMUKaHHs Ha aKTUBHe
R1C 3aram;H§ TO4KA 0 HaBaHTaxeHHs: 3 A m11 250 B AC 130 B DC
KOHTAKTIB perne R1 ¢ MakcrmasbHU CTPYM NepeMUKaHHsI Ha iHAyKTUBHe
R2A [NO konrakt pesie R2 | O HaBaHTa)keHHs: 2 A s 250 B AC i 30 B DC.
R2C |(nanamroByeTbCs) ¢ Yac oHOBJIEHHS: 2 MC
COM |3aranpHa Touka AILAO| I/O | OV
AQ1l |AmnanoroBuii BUXif, O | AHasoroBuii BUXif, 1110 IPOrpaMHO Ha/IalITOBY€ETHCS Ha
(HanalToBY€THCS) Hanpyry abo cTpym
¢ Hanpyra ananorosoro Buxozgy 0...10 B DC. MiHimanbHui
onip HaBaHTakeHHs 470 Owm,
¢ CrpymoBUii aHanorosuii Buxiz X-Y MA IUISIXOM Ipo-
rpamyBaHHs X i Y Biz 0...20 MA, MakcUMaIbHUH O11ip
HaBaHTaxeHHs1 800 Om
¢ Uac guckperusanii: 2 Mc
* Po3sgineHa 3aatHicT 10 6iT
¢ TouHicTb:
©+1 % npu 25 °C + 10 °C (77 °F + 18 °F)
© +2 % mipu 3miHi Temriepatypu 60 °C (108 °F)
¢ JlininHicts +0,3 %.
COM (3arasnbHa ToYKa /0 | OV
aHa/IoroBUX
BXO/IiB/BUXO/iB
AI3 |CrpymoBuit I Amnanorosuii Bxig 0-20 MA (abo 4-20 MA, X-20 MA, 20-Y
aHaJIorOBUM BXif| MA). X i Y MokHa 3aniporpamyBatu Bif 0 1o 20 MA
(HaaIITOBYETHCS) ¢ Immepanc: 250 Q
* Po3ginbHa 3gatHicTe: 10 6iT
¢ TouHicTs:
© 0,5 % nipu 25 °C (77 °F)
© +0,7 % mnipu 3miHi Temnieparypu 60 °C (108 °F)
¢ JlinifHicTh £0,2 % (Makcumym 0,5 %) Bif OBHOI LIKa/Iu
* Yac Bubipru: 2 Mc
Al2 |AnanoroBuii BXif I binonspnuii ananorosuii Bxig 0...+ 10 B DC (MakcuManbHa
Hanpyru Harnpyra + 30 B DC)
(HaaITOBYETHCS) IMonsipHicTh + abo - Hanpyru Ha AI2 BrijIMBa€ Ha HaNps-
MOK 3aBJJaHHS i, BiNOBiAHO, Ha HANMPAMOK 00epTaHHS.
¢ Imnenanc: 30 kOMm
* Po3ginbHa 3gatHicTe: 10 6iT
¢ TouHicTs:
© 0,5 % nipu 25 °C (77 °F)
© +0,7 % mnipu 3miHi Temnieparypu 60 °C (108 °F)
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Hasga IIpu3HaueHHs Tun XapakTepucTHKa
¢ JlinikHicTh £0,2 % (MakcumyMm +0,5 %) Bif MOBHOI IKa/Iu
* Yac Bubipku: 2 Mc
10V  |2KusnenHs O | BHyTpilllHe )XUB/IEeHHS [JIS1 aHAJIOTOBUX BXOAIB
NOTeHLlioMeTpa * +10BDC
3aBIaHHS * TToxu6ka: 0...10 %
¢ Crpym: makcumym 10 MA
AIl |AnanoroBui BXif I Amnanorosuti Bxif 0 ...+10 B DC
Harpyru ¢ Imnepanc: 30 kOm
(HaIaIITOBYE€THCS) * PospinbHa 3patHicTh: 10 6iTOBMIA epeTBOpIOBaY
¢ TouHicTb:
© 0,5 % nipu 25 °C (77 °F)
© +0,7 % nipu 3miHi Temrnieparypu 60 °C (108 °F)
¢ JlinifHicTh £0,2 % (Makcumym +0,5 %) Bij MOBHOI LIKa/IH
* Yac Bubipku: 2 Mc
COM |3aranpHa TOYKa /o | OV
aHa/IoroBUX
BXO/IiB/BUXO/iB
+24  [)Kupnenns noriunux | I/O | * BxigHa Harpyra +24 B DC
(AMCKpeTHUX) BXOAIB ¢ Honyck: -15...420 %.
¢ Crpym: 100 MA
STO |Bxiz 6e3rneku I ¢ Bxiag: +24 B DC
¢ Imneganc: 1,5 kOm
* Jus. IToci6Huk 3 dyHKuii 6e3neku (NVE50467)
P24 |[Ins 30BHIiIIHbOTO I/O | » Bxigna Hanpyra +24 B DC
JbKepesia )KUBJIeHHS ¢ Jonyck: -15...+20 %.
KJIeM KepyBaHHs ¢ Crpym: 1,1 A
DQ+ |[AucKpeTHUI BUXif, I Buxif 3 BiJKPUTUM KONEKTOPOM, KOH(DIrypyeThCs SIK CTiK
DQ- abo Kepesio 3a JOMOMOror0 TiepeMuKaua SW1
* Yac oHOB/IeHHS: 2 MC
* MakcrmanbHa Hanpyra: 30 B DC
¢ MakcumaneHui ctpym: 100 MA
DI6 |JloriuHi (auckpeTHi) I SIK1110 3anporpaMoBaHui SIK JUCKPETHUM BXiJj, TO Ma€ Ti X
DI5 |Bxogu XapakTepUCTUKH, 1o i DI1 — DI4
(HaaIITOBY€ETHCS) ¢ DI5 moxke OyTH 3arporpamMOBaHKi sIK iMITy/IbCHUM BXif
20 kpps (imMnynbCiB B CEKyHAY).
¢ DI6 moxxHa BukopuctoByBartu sk PTC 3a fonomororo
rnepemMukad SW2.
¢ Ilopir cnpanpoByBaHHs: 3 KOM, nopir ckuganHs: 1,8 kOm
¢ Tlopir BusiB/IeHHS1 KOPOTKOI0 3aMUKaHHs < 50 Q
DI4 |Jloriuni (guckpeTHi) I 4 nporpaMoBaHi JUCKpPeTHi BXOAH, 1110 KOH(PIrypyroThCs SK
DI3 (Bxomgu cToK abo /pKepeso 3a JOMOMOror0 repeMukaua SW1
DI2 |(HanamroByeThbCst) ¢ >xuBsneHHs + 24 B DC (makcumym 30 B)
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Hasga IIpu3HaueHHs Tun XapakTepucTHKa
DI1 ¢ Cran 0 mpu < 5 B DC, cran 1 npu > 11 B DC (B pexxumi
Source)
* CraH 0, sixugo > 16 B DC, craH 1, sikijo < 10 B DC (B pe-
>krMi Sink)
¢ Yac BiryKy 8 mMc npu 3ynuHLji
PE 3axucHe 3a3eM/IeHHsT | — ATV320eeeeeC 3axucHe 3a3eM/eHHs [4]

[Tpr3HayeHHsI CUJIOBUX KJIeM HaBeZieHO B Tabi. 6.2.
Tabnuys 6.2: TIpusHaueHHs CUI08UX KAeM

Knema ITpu3HaueHHs OcobauBocri Altivar 320

+ Knema 3a3emsieHHst Bci HomiHanu Ta Tunoposmipu MY
R/L1 - S/L2/N K1eMH CHI0BOIO skiBnerts TTU ATV320eeeM?2e
R/L1-S/L2-T/L3 ATV320eeeN4e, ATV320eeeM3C
PO Buxiz fo ranbMiBHOTO pe3ucTopy ATV320eeeeeC

(+ mossipHicTh) (1)
PB Buxiz 10 rabMiBHOTO pe3sucTopy Bci HomiHanu Ta Tunoposmipu MY
Buxiz 0 rasbMiBHOTO pe3ucTopy

PBe . ATV320eeeeeB

(+ monspHicts) (1)
PA/+ Knema «+» jlanku nocriiHoro crpymy |Tumnopo3mipu 1C, 2C, 3C, 4 ta 5
PC/- Knema «—» ynanku nocriviHoro ctpymy |Tunopo3smipu 1C, 2C, 3C, 4 ta 5
U/T1 - V/T2 - W/T3 |BuxiHi Kinemy, [0 JBUTYHA Bci HomiHanu Ta Tunoposmipu MY

6.1. Jloz2iyHi (OuckpemHi) sBxoou

Moyk/IuBI [Ba TUMH yripaB/iHHsA (Criocoby rmofiadi JIOriuHUX CUTHAIIB): JBOMPOBi/HE i
TpUIpoBigHe. Bubip 37ilicHIOIOTH 3a Aomomororo mapamerpa [2/3 wire control] [tCC]
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [INPUTS / OUTPUTS
CFG] [1_O-], i B menro [SIMPLY START] [SIM-]: [D11]+24] [DI12|DI11]+24]

* [2 wire] (2C) — aBompOBiAHE; | |
* [3 wire] (3C) — TpuripoBizHe.

Y pasi IBONpOBIHOTO KepyBaHHSA AJIl IOAAHHA 1 3HA- piip— ¢ D2 ¢
TTS OfHi€l JIoriyHOi KOMaH/¥ OCTaTHBO JBOX APOTIB (KU- DII/MI—t_
BJieHHA +24 1 [ApOTy [JiA TIOJaHHS JIOTiYHOI KOMaHMW). a 6

Komanzia Moxke OyTH ToJjaHa 3a JOTIOMOTOI0 KOHTAKTIiB TH-  PucyHok 6.2: /leonpogiore (a)
ny Tymbnepa abo kHomku 3 dikcariero (puc. 6.2 a). MampunposioHe (6) kepyeanHs
Komanzia akTMBHA 1OTH, JOKU Ha BiANIOBiHOMY BXOZi TIPU-

CYTH# JIOTIUHa OIMHULIA, i 3HIMAETBCA 3 [TOSBOIO0 HA HBOMY HYJISL.

[Tpu TpunposigHoMy (iMITy/IbCHOMY) KepyBaHHiI HeoOXiZIHO TPH APOTU: >KUBJIEHHS,
O[\MH JIpIT A/l aKTMBi3aLlil KOMaH/AHY i Lie ofAuH — A ii ckacyBaHHs. CUrHaau MojarTh
KOPOTKMMH iMITy/IbCaMH, a TPUBAJIICTh Jii KOMaH/1 BU3HAUYA€EThCSl HE TPUBAJIICTIO CUTHATY
Ha JIOTIYHOMY BXO[i, a IHTepBajOM 4Yacy MK CHUTHajaMy, L0 aKTUBYIOThb i CKaCOBYHOTb.
Tak, Hanpuvkiaj, MnosBa KOPOTKOrO OAMHUYHOrO IMIynbCy Ha Bxogi DI2 akrtuBisye
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koMaHzy [Forward], sika mpu3BOgUTH [0 3allyCcKy NPHBOA BIepel, a Tojaua JIOTiuHOTOo
Hyss Ha BXif DI1 — no 3ynuHky. TpuripoBiZiHe KepyBaHHS 3pyuHillle peasi3oByBaTH 3a
JIOTIOMOT'OI0 KHOTIOK i3 caMorioBepHeHHsIM (puc. 6.2 6). BinbInicTh HaBeJileHUX HKUe TIpU-
K/Ia/[iB TIO/]JaHHs1 JIOTIYHUX KOMaH/[| Bi/IMOBiJjal0Th [BOIMPOBIJHOMY KepyBaHHIO, SIK Oi/bIil
TIOLLIUPEHOMY.

KondirypyBaHHs1 BXOAiB (aKTHUHO peai3ye MeBHY JOMOBJIEHICTb TPO Te, sK Gyze
IHTeprpeTyBaTUC KOMaHZa, L0 Hajiilllza Ha KOHKPeTHUW BXiJ (Hanpukiaf, JoriyHa
OAIVHULISI Ha OY/Mb-TKOMY BXO/Ii 3aJIeXKHO BiJ| 1Ii€l IOMOBIEHOCTI MOXKe OyTH 3po3yMmisa sk
KOMaH/la peBepcy, IIBUAKOTO 3yNuHeHHs abo akTuBi3aljiss oOMeXXeHHs MOMeHTy). Y
3aBOZICHKiNi MakpOKOHiryparii rnepefdaueHo CBOI MpU3HAYeHHsI BXOAIB 3a 3aMOBUYBAaH-
HsIM. 3a TOTpeOu BXOAU MOXKYThb OyTH Tieperipu3HaueHi. [IpUHINT TPU3HAYEHHS MOJISITae B
HactynHomy. Hexaii, Harpuk/aj, yxBajeHO pillleHHs, IO JIOTiUHUM CUrHajl, L0 MoJae-
ThCsl Ha Bxig DI3, o3Hauae koMaHZy pyxy Hasaz. Toxi HeoOXiZHO MPUCBOITH MapameTpy,
110 aKTHBYE 110 KoMaHAy (y rboMy Bunagky ue [rrS]), npucsoitu 3sHaueHHs [DI3] (LI3).

[Micns Bubopy JBOMPOBiJHOrO KepyBaHHs BXifg DI1 aBTOMaTUUHO NPU3HAYAETHCS Ha
koMaHay [Forward], Bxix DI2 — Ha komaHy [Reverse], mpuuoMy 3MiHUTH 1ie TIpU3HaUe-
HHSI HEMOXX/IMBO. AHAJIOrIYHO B pasi TpUIIPOBigHOro KepyBaHHs Bxogu DI1, DI2; DI3
TIpU3HAYeHO 3a 3aMOBUYBaHHSM BiZITIOBiZIHO Ha KOMaHU:

* (Drive running) — Kosiu Ha BXofi pucyTHs 1, i crorm — sikiro 0;

* (Forward) — Briepe;

* (Reverse) — Ha3af,
¥ Bunazky [tCC]=(2C) mMoxHa obpatu crocib CpUMHATTS KOMaH/ MpU JBOMPOBI/ -

HOoMy KepyBaHHi B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [INPUTS / OUTPUTS CFG]
[I_O-] mapameTpom [2 wire type] [tCt]:

* [Level] (LEL) — cipuiiMa€eThbCsl HasBHICTB PiBHS JIOTiYHOTO CUTHaMy Ha Bxofi (1 —
nyckK, 0 — 3ynuHKa);

* [Transition] (trn) — AJ1s1 CIPUMHATTS KOMaH {1 HeoOXiHUH repexizi, To6To
CripuiiMaeThCs TiepedHiit GpoHT curHamy (3pocTarouuii — AJIst OAWHULI, CTIa/jaroumii —
Juis Hynst). Le yHEMOXK/TUBITIOE 3armyCK TiC/Ist TepepBU B )KUB/IEHHI 6€3 BTpyYaHHs
JIFOTUHM.

* [Level With Fwd Priority] (PFO) — te came, mio i (LEL), asie komaH/ia Briepen
(Forward) mae Buitiiii ipioputet Hi>k Hasaz (Reverse). [Ipu HassBHOCTi 060X KOMaHI
BiZiOyZeTbCst pyX BIiepe.

Bxig pans KoMaHzy obepTaHHs Has3aj Moke OyTH TPU3HAYEHUM TApaMeTpoOM
[Reverse Assign] [rrs]:

* [No] (nO) — He IpU3Ha4YeHo;

[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI16) — omuu 3 guckpetHux Bxogis DI1, DI2, ... DI6;

[LAI1] (LAI1), [LAI2] (LAI2) — noriuamii BXig LAI1 un LAI2;

[OL01] (OL01)...[OL10] (OL10) — ®yHKIjioHaabHuUH 6/10K: Jloriunmii Buxif 1 - 10;
[Cxxx] (Cxxx) — 6iTH KOMyHiKaLliliHHI TIPOTOKOTIB.
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[nst mepernsigy KoMaH/, sIKi MpYU3HayeHi Ha AMCKPETHI BXOAW MO)KHAa CKOPHUCTaTHCS
mero [DRI-] > [1.2 DISPLAY] [MOn-] > [I/0 MAP] [IOM-] > [DIGITAL INPUT
MAP] [LIA-]

» [DI1 assignment] [LIA ]: npu3HaueHa komaH/ja Ha DI1;
* [DI2 assignment] [L.2A]: mpr3HaueHa koMaH/ja Ha DI2;
* [DI6 assignment] [L.6A]: mpr3HaueHa komaH/1a Ha DI6;
* [DA1 assignment] [LA1A], [DA2 assignment] [LA2A]: mpu3HaueHa KOMaH/a Ha
aHaJIOrOBUH BXi/l, KOJM BiH BUKOPHCTOBYETHCS SIK JUCKPETHHH.

HastBHiCTb m0aTKOBOTO rpadiuHOro TepmiHamy gae 3Mory ozpa3y B meHio [DIGI-
TAL INPUT MAP] 6auut# cTaH AUCKPETHOTO BXOAY, a TIPH HaTHCKaHHI Ha TIeBHUH BXi,
1IOpYY 3 NpU3HaueHHsM 0aunTy TIapaMeTp HasallTyBaHHS 3aTPUMKH CIIPUMHSTTS CUTHATY
Ha guckpetHomy Bxozi [LI1 On Delay] [L1d] asis1 dinsrpauii 6psi3koty. Takuii napameTp
€ JI71s KOXKHOTO ArickpeTHOro Bxofy Ta [DA1 On Delay] [LA1d].

B MeHIO MO)KHa TakOK TOAWUBUTHCH IPH3HAYeHHS KOXKHOTO JUCKPETHOTO BXOAY
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI1 configuration] [L.1-]

* [DI1 assignment] [L.1A]: mpr3HaueHa komaHa Ha DI1;
¢ [DI1 Delay] [L1d]: 3aTpumMKa uacy
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI2 configuration] [L2-]
* [DI2 assignment] [L.2A]: npr3HaueHa komaHza Ha DI2;
* [DI2 Delay] [L2d]: 3aTpumMka yacy

i TaK AJ1s1 KOXKHOTO BXOZY.

OCHOBHUM [KepesioM TIpU3HauyeHHsl JIOTIYHUX BXOAIB € TpUKIafHi (yHKi.
ITapameTpw, 3a JOTIOMOTOFO SIKHX 3[iCHIOETHCS TPU3HAYeHHs Pi3HUX KOMaH/ Ha KOHKpeT-
Hi MCKpeTHi BxoAy, Oyze po3misiHyTO B 11. 8.

MoskuBi rpr3HayeHHs! PUKIaAHMX (GYHKLIN Ha JIOTiuHi BXOAM:

* [Not Assigned] (nO) — He TpU3HAUEHO;
» [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — dpyHKLis aKTUBI3YETHCSI BUCOKUM pDiBHEM CHUTHATY

(yioriyHa oAMHULI) Ha OfHOMY 3 AUCKpeTHUX BxoziB DI1...DI6;

* [OLO01]...[OL10] (OL01)-(OL10) — ®ysKuioHansHuii 610kK: Jloriunwii Buxiz 1 - 10;
* (Cxxx) — curHaj KOMyHikKailiiiHoro nopty (Ipy HasiBHOCTi KapTH).

[Ba ananorosux Bxogu All ta AI2 MOXyTb BUKOPUCTOBYBaTUCh B SIKOCTi JMCKpeT-
Hux BxofiB DIX i obpobnstoTbesi, sik ¥ DI1. TlapameTpu BXOZiB pO3TalliOBaHi B MeHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DA1 CONFIGURATION] [LA1-] Ta [DA2
CONFIGURATION] [LA2-].

Altivar Machine ATV320 36



ITpu3HaueHHs1 BXOJiB/BUXOAiB

Bxogu/Buxoan

[Start/Stop]

[M. handling]

[Gen. Use]

[Hoisting]

[PID regul.]

[Network C.]

[AIl]

[Ref.1 channel]

[Ref.1 channel]

[Ref.1 channel]

[Ref.1 channel]

[Ref.1 channel]
PID reference)

[Ref.2 channel] ([Ref.1
channel] = integrated
Modbus) (1)

[AI2] [No] [Summing ref. 2] [ Summing ref. 2] [No] [PID feedback] [No]

[AI3] [No] [No] [(No] [No] [No] [(No]

[AO1] [No] [No] [No] [No] [No] [No]

[R1] [Operating State [Operating State [Operating State [Operating State [Operating State [Operating State Fault]
[Fault] [Fault] Fault] [Fault] [Fault]

[R2] [No] [No] [No] [Brk control] [No] [No]

[DI1] (2-wire) [Forward] [Forward] [Forward] [Forward] [Forward] [Forward]

[DI2] (2-wire) [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse]

[DI3] (2-wire) [No] [2 preset speeds] [Jog] [Fault reset] [PID integral reset] [[Ref. 2 switching]

[DI4] (2-wire) [No] [4 preset speeds] [Fault reset] [External fault] [2 preset PID ref.]  [Fault reset]

[DI5] (2-wire) [No] [8 preset speeds] [ Torque limitation] [[No] [4 preset PID ref.]  [No]

[DI6] (2-wire) [No] [Fault reset] [No] [No] [No] [No]

[DI1] (3-wire) [Drive running] [Drive running] [ Drive running] [Drive running] [Drive running] [Drive running]

[DI2] (3-wire) |[Forward] [Forward] [Forward] [Forward] [Forward] [Forward]

[DI3] (3-wire) [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse] [Reverse]

[DI4] (3-wire) [No] [2 preset speeds] [Jog] [Fault reset] [PID integral reset] [Ref. 2 switching]

[DI5] (3-wire) |[No] [4 preset speeds] [Fault reset] [External fault] [2 preset PID ref.]  [Fault reset]

[DI6] (3-wire) [No] [8 preset speeds] [ Torque limitation] [[No] [4 preset PID ref.] [No]

[LO1] [No] [No] [No] [No] [No] [No]

TIpY TPUIIPOBIZHOMY KepyBaHHI pu3HadeHHs BxofiB DI1 - DI6 3miHIO€TBCS

(1) Anst mowaTKy cmijy HamamTyBaty BOynoBany agpecy Modbus [Modbus Address] [Add].
IpumiTka: 1li npr3HaueHHs MOBTOPHO iHilliasi3yr0ThCs 11j0pasy, KoM 3MiHIOEThCS MaKpoKoHiryparis (m. 9.1).
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6.2. AHas10208i BXO0OU

AHanorosi BXofiu BUKOPUCTOBYIOTbCS /151 IPUIMAHHS CUTHaJIiB 3aBJaHHS i CUTHAJIB
3BOPOTHHX 3B's3KiB Bif gaTumkiB. ¥ ITU Altivar Machine € Tpu koHdirypoBasi aHanorosi
Bxogu All, AI2, AI3 (xapakTepucTHKH B Tab. 6.1).

* Al — ananorosuii Bxiz Haripyru 0...+10 B DC;
* AI2 — aHasioroBuii BXiJ| HarIpyTH

© opgHonoJsipaui 0...+10 B DC;

o 6imonisipHuii + 10 B DC;

* AI3 - ananoroBwuii Bxiz ctpymy 0-20 MA (abo 4-20 MA, X-20 MA, 20-Y MA). XiY

MOJKHa 3anporpamysary Bij 0 go 20 MA.

Bxin All 3a3Bryaii BUKOPHUCTOBYIOTh SIK BXiJ| 3aBJJaHHSI HA YacTOTY.

Bxogu AI2, AI3 MoXyTb OyTM Tako)X BHKOPHCTaHi AJIsl MiJK/IIOUEHHS AaTuMKiB
TemriepaTtypu abo piBHs.

Tun Bxony asist AI2 moxkHa 3agatu mapameTtpom [AI2 Type] [AI2t] B mento [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [I_O-] > [AI2 configuration] [AI2-]:

* [Voltage] (10U) — Bxij HanamroBaHWii Ha NpUiAMaHHs curHasay Hanpyru 0...10 B;
* [Voltage +/-] (n10U) — BXi HanamroBaHWi Ha MPUMAHHS CUTHAJTY HaIlPyTH

-10...+10 B.

Peluta aHa/oroBUx BX0/iB TAKOXK MarOTh BiJTIOBI/JHI [TapaMeTpH, ajie TaM JIMIIe OfHe
3HaueHHs 0e3 MOXK/TMBOCTi BHOOPY:

* [AI1 Type] [AI1t]=[Voltage] (10U) — Bxiz Ha/namToBaHuii Ha IPUIIMaHHS CUTHAJTY

Hanpyru 0...10 B;

* [AI3 Type] [AI3t]=[Current] (0A) — BXiz Ha/samITOBaHUI Ha IPUIMAHHS CUTHAJTY

Hanpyru ctpymy 0...20 MA.

[nst y3ropKeHHsT aHaJIOTOBOTO BXOY 3 I)KEpPeJIoM CUTHA/Ty MOro CTaTWUHiN Xapakre-
pUCTHUILIi (3a71e)KHOCTI 3aBJJjaHHs Ha YaCTOTY BiJ| BXiZHOTO CUTHAJy) MOXKHA HaZlaTW Pi3HOI
tdopmu (puc. 6.3 a,6). Abcuyicu onopHuUx Touok (y Aiarmasoni 0...10 B) g/ aHanoroBoro
Bxony All 3amaroTh 3a JONOMOIOK0 NapaMeTpiB:

* [AI1 Min Value] [UIL1]=(0.0)...(10.0) B — Haripyra Ha BXozj, 1|0 BiJTioBizae

HY/bOBIH 3a/jaHiil yacTori;

* [AI1 Max Value] [UIH1]=(10.0)...(0.0) B — Haripyra Ha Bxofj, 1110 BiAmoBizae

MaKCHMabHO MOK/IUBIiM 3a/laHiil yacTOTi.

1009 | 2% — — — — 100922

N

|

| |

0' [UIL1] [UIH1] 10U, B 0' [UIH1] [UIL1] 10U, B
a 6

PucyHok 6.3. CmamuyHi xapakmepucmuku aHano208020 exody All

Altivar Machine ATV320 38



ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

¥ pasi, sikijo [UIL1] > 0, y aiana3oni manux BxigHux curHamis (0...[UIL1]) ITY He
pearyBaTiMe Ha 3MiHy BXiJHOrO CUTHa/ly (30Ha HEUyTJIMBOCTi), @ 3aBAaHHs Ha 4acTOTy
Oyze HyboBUM (puC. 6.3 a). 3aBAsSKY [IbOMY BifiNaziae HeOOXiHICTh AUCTAHIIHHOTO Mepe-
JlABaHHSI Ma/MX CUTHAJIIB, CXWIBHUX 10 Tiepernkos. Ko >k curHan Oinpumii 3a [UTH1],
3aB/IaHHs Ha 4acToTy OyJle MakCMMajbHO MOK/IMBUM (30HAa HAaCHUEHHs). SIKI0 MaKCu-
MaJibHe 3HaueHHs BUOpaHo MeHInM 3a MiHimManbHe ([UIH1]<[UIL1]), craTnuHa xapakre-
PUCTHKA BXOJY Ma€ BUIJIsA/, 300pakeHUH Ha puc. 6.3 6 (3a/laHa yacTOTa 3HMKYETHCS 3i
3pOCTaHHSIM BXiJJHOTO CUTHANY).

TMocritiHa yacy ¢ineTpa (B CeKyH[aX) y KaHa/li aHA/JIOTOBOTO 3aBJaHHS MOXKe OyTH
obpaHa siK 3HaueHHs1 mapametpa [AI1 filter] [AT1F].

[IBa mapaMeTpu Npy3HaveHi TiJIbKU /1715 BiZloOpakeHHs i He MOXXYTh OyTH 3MiHeHi:

* [AI1 assignment] [AilA]: npu3HaueHHs1 aHaoroBoro Bxoay All;

* [AI1] [Ai1C]: dizvuna BemmuuHa All. BigobpaxkenHs All: 3HaueHHs1 aHAJIOTOBOTO
Bxoay. Tineku B mento [DRI-] > [MON-] > [IOM-] > [ANALOG INPUTS
IMAGE] [AIA-] gomatkoBoro rpadiudoro tepminany VW3A1111.

OcraHHill MapaMeTp Ay)Ke KOPDUCHUM NpH Ha/lallTyBaHHI CHCTeM 3i 3BOPOTHIM
3B’SI3KOM, OCKI/IbKM MOXXHA [i3HaTUCS 3HAaueHHs CUTHaMy Ha BXoAi 6e3 3acTocyBaHHsS
BUMIpIOBa/IbHUX MPU/IaZIB.

Ockinbku BXif AI3 Moxke OyTH siviiie BXOJIOM 3a CTPYMOM, TO [iJisl HaJlalITyBaHHS Ho-
ro ctaTu4yHol XapakTepyucTUkH (y Mexkax 0...20 MA) € aHasoriuHi mapameTpu:

* [AI3 Min Value] [CrL3]=(0.0)...(20.0) MA — cTpy™M Ha BX0fi, 1[0 BiZiTIoBizae
HY/ILOBOMY CHTHAJY;

* [AI3 Max Value] [CrH3]=(20.0)...(0.0) MA — cTpy™m Ha BX0[i, IT[0 BiATIOBifae
MaKCHMa/IbHO MOXX/IMBOMY CUTHAJTy.

CraThuHy XapaKTePUCTHKYy BCix aHamoropux 100%
BXOJiB MO)KHa 3pOOMTH He/iHIHHOI MO6IN3y Maaux
abo BeMUKMX 3aBfaHb (AeniHeapu3arlisi abo edekr my-

1) LUISIXOM BBeZIeHHsI J0J,aTKOBOI (IIPOMi>KHOT) TOUKH. [AL1S
3aBAsgKM  1bOMY MOXKHA  IiJBUILUTU TOUHICTb o IO [ALEI[UIHT] 10B
YCTaHOBJIEHHSI Ma/lvX 3aBJaHb. KoopayuHaTy 104aTKOBOI 20 MA
TOUKH (Ha puc. 6.4 MOKa3aHO Jie/liHeapu3ariito B 00/acTi PucyHok 6.4: Jlenineapusayis
MaJIuX 3HauyeHb) AJ1s1 BxoAy All 3afjatoTh 3a IONIOMOTOI0  cmamuuHoi Xapakmepucmuku
rapaMeTpiB: aHan0208020 8xo0y

* [AI1 Interm. point X] [AilE]: abciiyica mpoMi>KHOT TOUKH, BifICOTOK (hi3MuHOr0
CUTHay;

* [AIl Interm. point Y] [AilS]: opavHaTa npoMi>kHOT TOUKH, BiZICOTOK BUXiJHOTO
CUTHAy.

[MopibHi mapameTpu € [yl KOXKHOTO (Di3YHOTO aHaJI0roBOTO BXOY i pO3TalloBaHi y
BiZIMOBiAHUX MEHIO.

B nanawrtyBanHsx ITY € i gBa BipTyanbHux aHanoroux Bxogu [DRI-] > [CONF] >
[FULL] > [I_O-] > [AU1-] Ta [AU2-]:
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* [AIV1 assignment] [AU1A]: npu3HaueHHs BipTya/JbHOIO aHaI0rOBOTO BXOAY 1.
BukopuCTOBYEThCS 06€pTabHIMN HKONUCTHK rpadiuHOro TepMiHana;

* [AIV2 assignment] [AU2A]: npu3HaueHHs! BipTya/JbHOTO aHaJI0TOBOTO BXOAY 2.
BipTyanbHuii aHAaIOTOBUI BXiJ| 2 32 KaHAJIOM 3B’SI3KY, SIKM Mae OyTu
ckoHpirypoBanuM napametrpom [AI2net. channel] [AIC2];

* [AI2net. channel] [AIC2]: kanan mkepena [AU2A]:
© [No] (nO) — He MpU3HaYEHO;

o [Modbus] (Mdb) — B6yaoBanuit Modbus;
o [CANopen] (CAn) — BOyzoBanuii CANopen;
© [Com. card] (nEt) — komyHiKarliliHa KapTa (3a HasiBHOCTI).

6.3. ImnynbcHi 8xoou

IMnynbCHI BXoAU NpU3HaveHi [Jis 3aBjaHHsA BUxifHol yactotu [TY 3a fonomororo ya-
CTOTHO-MO/Iy/IbOBAHOTO CUrHajTy (4actoTa He Oisbii sk 20 KI'1), 1110 OAAETHCS 330BHi Bifl
reHeparopa BHMCOKOI YaCTOTH, a TaKOX [Jis BBeJEHHsI CUTHa/ly iMIy/JbCHOrO Jaryvka. B
SIKOCTi iMITy/IbCHOTO BXOZly MOXKYTh OyTH Ha/lalITOBaHO AUCKpeTHHH BXiz DIS. TIpusHaue-
HHsI Ha iMITy/IbCHUN BXiJ| 37iiCHIOIOTH ITifl YaC Ha/aIUTYBaHHS JesKUX MPUKIaJHUX QyHK-
uiti. ¥ menro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI5 CONFIGURATION] [L5-]
BifjoOpakaroThCsl 3po0sieHi paHillle TpHU3HAuUeHHsS! iMITyJIbCHUX BXOZiB, a TakKoX JAesiKi
rapameTpH, sKi MOKHa Ha/lallTyBaTH:

* [RP assignment] [PIA]: ¢yHk1iiss, npr3HaueHa Ha Bxig DI5 (unTanHs);
* [RP min value] [PIL]: 3HaueHHs yacToT! BXigHOTO curdasny (B I'u*10), mo

BigmoBiznae 0% BumiproBaHoro napamerpa (aHasoriudo [UIL1] gns Bxopy All);

* [RP max value] [PFr]: 3Hauenns uactotu BXigHOTo curHany (B I'*10), mjo

BigmnoBizae 100% BumiptoBaHoro napametpa (ananoriuno [UTH1] asist Bxogy All);

* [RP filter] [PFI]: mocriiina yacy ¢ifbTpa HIWKHIX YacToT (B CEKyH/aX).

Hnst imoynbcHUX BXOAIB cTaH 0, sSIKIo BXigHUM curHaa MeHimii 3a 0.6 B, craH 1, sk-

1110 6iTbIIMi 3a 2.5 B.

6.4. AHasoz208uli ma duckpemHui suxoou

Amnanorosuii Buxiz, AQ1 ciyrye /s BUBeJjeHHsI BHYTPIlHixX 3MiHHUX [TY i 1BUryHa
3 METOI iH/[MKallil Ta MepefaBaHHs iHIIIUM MPUCTPOsSM. AHAJIOTOBUM BUXiJ MOXe OyTH
HanamToBanuM B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [AO1-] napamerpom
[AO1 Type] [AO1t] six
* [Voltage] (10U): Buxig Hanpyru 0...10 B;
* [Current] (0A): Buxiz ctpymy 0...20 MA.
3a [[0TIOMOror0 napaMmeTpiB B LbOMY K MEHIO B 3a/Ie)KHOCTI BiJj TUIy BXOAY MOXKHa
ajjanTyBaTH BUXIZHWM CWTHa/M IIif mapameTpu npuiazgy, sSkud Oyae mifKIIOUeHHH
(puc. 6.5):
* [AO1 min Output] [AOL1]: miHiMa/nbHe 3HaYeHHSI CTPYMOBOTO BUXOAY (B MeXax
Bizg 0 mo 20 MA);
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* [AO1 max Output] [AOH1]: makcumabHe 20MAl- —
3HaueHHsI CTPYMOBOI0 BUXOAY (B Mexkax Bif 20 1o (10 B)

0 MA); [AoH1] [~ —————,

* [AO1 min Output] [uoL1]: miHiMa/nbHe 3HAYEHHS ([uoH1]) a
BUXOy Harpyr# (B Mexkax Biz 0 10 10 B);

* [AO1 max Output] [uoH1]: makcumasnsHe [AoL1] |- — [AOHll] ALY
3HaueHHs BUXOy Hanpyr (B Mexax Bifi 10 1o 0 B). ([uoL1]) | Baﬁiiza
3a [ONOMOrOK HACTYNMHHUX [apaMeTpiB MOKHa 0" Hwoxm BE[;XHﬂ

3MacirTabyBaTy BUXiIHMM cUrHasn i BifdinerpyBary, B Mexa Mexa
3aJIe>KHOCTI Bizi moTpeo:

* [Scaling AO1 min] [ASL1] mMacuiraGysadus 20 MAL— —

HIDKHBOI MeXXi pr3HaueHoro napamerpa y % Bif (10B) [AoHL1] < [AoL1]
MakcHManbHO MokiuBoro BifxuaeHHs (0...100%); ([[Lﬁ)%llﬁ T

* [Scaling AO1 max] [ASH1]: maciirabyBaHHs : 6
BepXHbOI MeXXi IPU3HaueHoro napameTpa y % Bif |
MaKCHMajbHO MOK/MBOro BifgxuneHHs (0...100%);  [AoH1] I Bu6

. o . . ubpaHa

+ [AO1 Filter] [AO1F]: nocriiita uacy ¢insrpa (gig (H1D | aMinHG
0 1o 10 cek). 0 Hwkas  Bepxus
Ilpukaapn. Hexali Ha Buxiz AO1 npu3HaueHO Mexa Mexa

PucyHok 6.5: CmamuuHi xapakme-

ctpym pBuryHa ([Aol]=(oCr)). [ns uporo mapamerpa DUCIUIKIL GHA0208020 8LX00Y

ripusHaueHo Mexi 3minu (0...2)-In. HomiHaneHuil cTpym
peuryHa IHa=0,8In, Tomy 3miHHa (0Cr) Ge3 maciutaOyBaHHsI BifoOpakaTume CTpyM y
miarmazoni (0...2,5)-Ing. OuikyBaHMiI >Xe fiara3oH 3MiHHM CTPyMy [JeIlo BY>KUMIA:
(0,2...2)-Tug (puc. 6.6). s Toro, 1106 MiHiMasbHe O4iKyBaHe 3HaU€HHSI CTPyMY ZBUTYHa
(0,2-Inp) BignoBigano HwkHiN Mexi 0% (0 B) BuxigHoro curnamy, a MakCUMasbHe OUiKy-
BaHe (2-THm) — BepxHil Mexi 100% (10 B), mapamerpam MaciutabyBaHHsI C/ifi HafiaTH
3HAUeHHS:

[ASL1]= 100 %-0,2 -InH —89% : OI,Z'IHA [oCr] 2,5-Tnp,
100% 2+ by | Crom g
[ASH1]= 25 Inn =80% . A—)i 0,2-Ing \ 2-Ing
B mapametpi [AO1 assignment] [AO1] MoxHa ,/ [ASHI] |~
3MIiHUTU TIPU3HAUEHHsI BUXO[Y, TOOTO BUOpaTH OfiHY 3 7 > \\\
HacTynHux 3miHHuX [T4 a1 BUBOAY: 0,0/ o o ;/
* [No] (nO) — He pu3HaUeHO; © E) (10 B(;
* [T'motor] (OCr) — Buxiznuii crpym (10 B un 20 PucyHok 6.6: MacuwumabyeaHHs 8uxi-
MA Ha Buxozi AO1 BiAmoBigar0Th OABIMHOMY OHO20 cuzHany
crpymy 114 In);

* [Motor freq.] (OFr) — Buxigna uactota (8Biz 0 1o [Max frequency] [tFr]. 10 B uu
20 MA Ha Buxozi AO1 Biamoigatots [tFr]);
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* [Sig. o/p frq.] (OFS) — BuxizHa yacToTa 3i 3HaKOM (BUXIi/IHUH [iarla30H HATIPYTH UH
crpymy AO1 BiAnoBizae fiarnasoHy 4acToT
—[Max frequency] [tFr] ...+[Max frequency] [tFr]);

* [Ramp out.] (OrP) — Big 0 o [Max frequency] [tFr];

* [Motor torq.] (trq) — momeHT ABUTYHA (Big 0 0 MoTpiliHOrO [BUryHA);

* [Sign. torque] (Stq) — MOMeHT ABUT'YHa 3i 3HAKOM (BUXiZHUH [iaria3oH HaNpyTy uu
crtpymy AO1 Bignosifae Aianasony —3My...+3My). 3HaK «+» BiiNOBiae pexxumy
JIBUT'YHa, a 3HaK «—» B PeXXHMi reHeparopa (TaJlbMyBaHHSI);

* [sign ramp] (OrS) — 3HakoBuii Buxif Temmy (Mi>k —-[Max frequency] [tFr] Ta +[Max
frequency] [tFr]);

* [PID ref.] (OPS) — 3aBaanns II/I-perynstopa (Mixx [Min PID reference] [PIP1] Ta
[Max PID reference] [PIP2]);

* [PID feedbk] (OPF) — 3BopotHwuii 38’130k [11/]-peryastopa (Mix [Min PID
feedback] [PIF1] ta [Max PID feedback] [PIF2]);

* [PID error] (OPE) — noxubka ITI/I-perynsTopa (M —5% i +5% Bizg {[Max PID
feedback] [PIF2]-[Min PID feedback] [PIF1]});

* [PID output] (OPI) — Buxig IT1/J-perynsitopa (Mi>xk [Low speed] [LSP] Ta [High
speed] [HSP]);

* [Mot. power] (OPr) — noTy»HicTh ABUryHa (Mix 0 Ta 2.5 [Rated motor power]
[nPr]);

* [Motor volt.] (UOP) — Harpyra, 1110 MPUKIaJA€ThCsA 10 06MOTOK ABuryHa (Mix 0 Ta
[Rated motor volt.] [UnS]);

* [Mot thermal] (tHr) — TerutoBmii cTaH ApuryHa (Mixk 0 Ta 200% HOMiHa/TLHOTO
TETUIOBOTO CTaHy);

* [Mot therm2] (tHr2) — TernoBuii ctad ApuryHa 2 (Mix 0 ta 200% HOMiHa/IEHOTO
TeIJIOBOTO CTaHy);

* [Mot therm3] (tHr3) — TerioBuii cTaH ApuryHa 3 (M 0 Ta 200% HOMiHa/IbHOTO
TeTUIOBOTO CTaHy);

* [Drv thermal] (tHd) — TerioBwuii ctan [TH (Mixk 0 Ta 200% HOMiHA/ILHOTO TETIJIOBOTO
CTaHy);

* [Torque lim.] (tqL) — o6MeXxXeHHs1 KpyTHOTO MOMeHTY (Biz O 10 3 HOMiHa/TBLHOTO
KPYTHOTO MOMEHTY JBHUT'YHA);

* [dO1] (dO1) — IIpu3HaueHHs Ha JOTiYHKE BUXif. Lle mpu3HaueHHsT MOXKe 3'SBUTHCS,
TiNbKY Ko Oysio mpusHaueHo [DO1 assignment] [dO1] # (nO). e eaunuii
MOXX/TMBUH BUOIp y LIbOMY BUIIA/IKY, i BiH BiffoOpa)kaeThest nuiiie 3 iHGopMaljiiHo
MEeTO}0;

* [Torque 4Q] (tgMS) — 3HaKOBe 3HaueHHsI KPyTHOTO MOMEHTY [JBUTYHa (Big —3 m0 +3
HOMiHa/TbHOTO KPYTHOTO MOMEHTY). 3HaK «+» i «—» BifinoBiatoTh iznuHOMY
HArpsIMKy KPyTHOTO MOMEHTY, He3aJIe)KHO BiJ peXXumy (ABUT'YH abo reHeparop);

* [OA01] (OA01) — ®yHKIjioHanbHUE 6710K: Analog Output 01;

* [OA10] (OA10) — ®yHkioHanbHME 650K: Analog Output 10.
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BukopucranHs aHanorosoro suxopy AO1 sK JIOTIYHOTO BUXOZY.

Amnanorosu#i BuxiZi AO1l Mo)XHa BUKODHUCTOBYBaTH SIK JIOTIUYHUN BUXiJl, TIpHU3HAuu-
BuM oMy [AO1 assignment] [AO1]=(DO1). B ubomy Bumna Ky, Kojau BiH BCTaHOBJIeHUM
B 0, 1eli Buxiz Bifnosizae miniMansHOMY 3HaueHHIO AO1 (Harpukiag, 0 B a6o 0 MA), a
KO/IM BCTaHOBNeHWM B 1 — MakcumanbHOMy 3HaueHHio AO1 (Hampuknag, 10 B abo
20 MA).

Ons mporo B wmento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DO1
CONFIGURATION] [dO1-] HeobxigHo mapamerpy [DO1 assignment] [dO1] BuGpatu
OfIHe 3 TPU3HAUeHb!

* Bce, 1m0 MoxkHa npu3HaunTH Ha [R1 Assignment] [r1];

* [Brk control] (bL.C) — kepyBaHHsI KOHTaKTOPOM TaJibMa;

* [Input cont.] (LLC) — kepyBaHHSI JIiHITHUM KOHTaKTOPOM;

* [Output cont] (OCC) — kepyBaHHsI BUXiJHIM KOHTaKTOPOM;

* [End reel] (EbO) — kinenb 6apabaHa (pyHKList KepyBaHHsI IlepeMilljeHHsIM);

* [Sync. wobble] (tSY) — cuaxpoHi3arfis «TiurIbHIKA KOJTMBaHb»

EnexTpruHi XapakTepuCTUKM aHajJ0rOBOTO0 BUXOAY B PEXHUMI «JIOTTYHOIO BUXOLY»
3aQ/IMIIAI0ThC He3MIHHUMU. OCKI/IBKY 1}l XapaKTepPUCTUKU BiJ|Pi3HAIOTHCS Bifl XapakTepu-
CTUK JIOTIYHWX BUXO/IiB, TIepPeKOHANTeCs, 1[0 BOHU BCe IIje CYMiCHi 3 mepe/j0auyBaHUM 3a-
CTOCYBaHHSIM.

[nsi HamalmiTyBaHHSI JUCKPETHOTO BUXOAy 3i0paHi mapamerpu B Menwo [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DQ1 CONFIGURATION] [LO1-] napametp [DQ1 as-
51gnment] [LO1].

* [DQ1 assignment] [LO1]: npusHaueHa ¢yHKiis. [Ipr3HadaroThCs Taki cami GyHKITI,

sk i gns [dO1];

* [DQ1 delay time] [LO1d]: 3aTpumka uacy (Big 0 1o 60 mc) 3miam cTaHy Buxoxy. He
Moyke OyTu mpu3HaueHa i1 [Operating State Fault] (FLt), [Brk control] (bLC),
[Output cont.] (OCC) Ta [Input cont.] (LLC) i mpu Bubopi 3amumaerbcst [LO1d]=0;

* [DQ1 active at] [LO1S]: koHiryparjist onepariiiiHoi joriku:

o [1] (POS): craH 1, konu iHpopMmaLlisi icCTHHHA;
© [0] mEG): cran 0, konu iHopMariis icTHHHA;

* [DQ1 holding time] [LO1H]: uac yrpumanss (Biz 0 7o 9,999 mc). 3MiHa cTaHy
BUXOZy HaCTae TiIbKY ITiC/Is BATPUMKA BKa3aHOTO Jacy.

6.5. PesneliHi sBuxodu

¥ Altivar 320 € oxuna nepemukanbHuil (R1) i ogquH HopmanbHO po3iMkHeHu# (R2)
peneliHi Buxogu. Bonu ciyryroTh s iHAvKauii crady T4 i aBuryHa, curHasmisatii mpo
Tiorepe/PKeHHsI i HeCTpPaBHOCTI, KepyBaHHsI e/1eKTPOMarHiTHUM Ta/lbMOM, MePeXeBUM i
BUXifHMM KoHTakTopamu ITY toirjo. [Tpr3HaueHHs (yHKUiN Ha BXif (Ha npukaazi R1) Bu-
KOHYETBHCS [UIIXOM BUOOpPY 3HaueHHs1 napameTpa B MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[I_O-] > [R1 CONFIGURATION] [R1-]. TTapameTp Mae 6isbilie MBCOTHI MOXTUBUX
MpU3HaueHb, TIOBHUI CITUCOK SIKMX HaBefeHO B IlocibHMKY 3 mporpamyBaHHs [1, 2].
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Penelinuii BUXifl akTHUBI3ye€ThCS B pa3i HacTaHHs Oyab-gKoi Mofii (AOCATHEHHS 3a/1laHOTO
ropora Temriepatypu abo iHIIMX 3MiHHMX, BUHUKHEHHsI HecrpaBHOCTI, mepexig T4 y
TIeBHUI PeKUM TOLI0).

HactymHi mapaMeTpu 3a/lat0Th aKTUBHUI CTaH peieliHOr0 BUXOAY i BBOASATH 3aTpH-

MKH Tifl Yac CripaljbOBYBaHHs i BiJJITyCKaHHA peJie:

[R1 Delay time] [r1d]: akTuBi3aLiist 3aTpuMKH (3MiHa CTaHy Bii0yBa€ThCS, KOJH
iHdopMmarisi cTae icCTUHHOO, ajie Mic/is 3aKiHUeHHsT 00paHoi BUTPUMKH Yacy [r1d]);
[R1 Active at] [r1S]: akTUBHUI CTaH BUXOY, KOU iHpOPMAITis icTUHHA:

o[1] (POS) - cTaH 1;

°[0] (mEG) — ctaH 0.

[R1 Holding time] [r1H]: uac yrpumaHHs (3MiHa cTaHy BifjOyBaeThCs, KOJH

iHdopMatiist cTae MTOMUIKOBOO, asie Tic/is 3aKiHueHHs: 0OpaHoi BUTpUMKH vacy [r1H]);

[Enable Relay1 fallback] [r1F]: siKujo BUXif KepyeThbCsl MOTbOBOIO IIMHOIO i 6YB

yBiIMKHEHMH, riepexif y pobounii ctan «HecnpaBHiCTb», Taka siK, HAMPUKIa/,

TiepepyBaHHs 3B'SI3KY, He BUMKHe BUXiJl, SIKII[0 el mapaMeTp BCTaHOB/eHO Ha [No]

(nO). Lie#t mapaMeTp IPHUMYCOBO BCTAaHOBJTIOETHCA Ha [No] (nO), K10 A71s1

napametp [R1 Assignment] [r1] # (nO)

o [YES] (YES) — dyHKuis pe3epByBaHHs yBiMKHeHa: CTaH pejie MOXKHa
KOHTPOJTI0BaTH 3a goromoroto 6ita OL1R (aus. datin agpec mapameTpiB 3B'A3KY).
SIK11{0 BUSIBJIEHO TTOMMJIKY, BHXiJj BHMUKA€ETbCSI.

[MpumiTka: K110 BUSIB/IEHO TTOMMJIKY, MTPOLIeC, 3aCTOCOBAHHI 10 BUXOLY
(HampHK/iazi, 3aTPUMKH, aKTUBHUM PiBeHb), 3a/MIIAETHCS 3aCTOCOBAaHNM;

© [No] (nO) — ¢yHKLif0 TepeMUKaHHs Ha pe3epBHUM BUXi/ BUMKHeHO: Komu Buxif,
MIpY3HAa4YeHo, CTaH BUXO/ly BU3HAYAETHCS BiJTIOBiIHO /10 HiOT0 Mpr3HaueHHs. K0
BiJIMOBi/{HMI BUIXi/l He TIPU3HaUeHO, CTAHOM BUXOZy MOYKHa KepyBaTH 3a
nmoromororo 6ita OL1R. fIKijo BUSIB/IEHO TIOMUJIKY, BUXi/ 3a/TUIIAETHCS
He3MIiHHUM.

ITpusnauenHs napametpy [R1 Assignment] [r1]:

[Not Assigned] (nO) — He pU3HaYeHO;

[Operating State Fault] (FLt) — ctan Bu3HaueHHs HecripaBHOCTi [TU (peste mif,

HaIpyroxo, sSKIIIo Bce Aobpe; i 3HeCTpyMIieHe, B pa3i BUSIBIIEHHS] HECTIPaBHOCT );

[Drive Running] (rUn) — nepetBoproBau 3amyiieHo (IT4 BiamparpoBye 3aBiaHHs);

[Mot Freq High Thd] (FtA) — mepeMUKaHHs TiC/Ist JOCITHEHHS 3aJJaHOT YCTaBKU

yacTtoTu AuryHa [Ftd];

[High Speed Reached] (FLA) — foCSTHYTO BUCOKOI IIIBU/IKOCTI;

[Current Thd Reached] (CtA) — focsiruyto obmexennst ctpymy ([High Current

Thd] [Ctd]);

[Ref Freq Reached] (SrA) — nocsrHyTo 3a/1aHOi YacTOTH;

[Motor Therm Thd reached] (tSA) — qocsTHyTO TenyioBUiA CTaH ABATYHA 1;

[PID error Warning] (PEE) — nonepemxeHHst moxubku I11T;

[PID Feedback Warn] (PFA) — noniepeipkeHHst 3B0pOTHOTO 3B’ 513Ky ITI/1;

[Mot Freq High Thd 2] (F2A) — nocsirHeno rioporoBoi uactoty [Freq. threshold 2] [F2d];
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* [Drv Therm Thd reached] (tAd) — focsiruyTo TerioBoro crany I14;

¢ [Process Undld Warn] (ULA) — curHasmi3aijisi HefloBaHTa>KeHHST;

* [Process Overload Warning] (OLA) — curHani3atlist iepeBaHTa)kKeHHS;

* [Slack Rope Warning] (rSdA) — nocnabnenns kaHary (mapametp [Rope slack
config.] [rSd]);

* [High Torque Warning] (ttHA) — KpyTHHI MOMEHT [JBUT'YHA BHIIle [TOPOTOBOTO
3HaueHHs [High torque thd] [ttH];

* [Low Torque Warning] (ttLLA) — KpyTHHII MOMEHT /IBUTYHA HI)KUe TIOPOTOBOTO
3HaueHHs [Low torque thd.] [ttL];

* [Forward] (MFrd) — ABUTYH 00epTa€eTLCS B TIPSIMOMY HarpsiMKY;

* [Reverse] (MrrS) — IBUryH 00€pTa€ThCs B 3BOPOTHOMY HArpsIMKY;

* [Mot2 Therm Thd reached] (tS2) — TeryioBuii opir AsuryHa 2 [TTD2] gocsarayTuii;

* [Mot3 Therm Thd reached] (tS3) — TertoBuii mopir AuryHa 3 [TTD3] gocsarayTuii;

* [Neg Torque] (AtS) — Bix’ eMHMi1 MOMEHT (Ta/IbMiBHUI);

* [Cnfg.0 act.] (CnF0) — akTriBHa KoHiryparis 0;

* [Cnfg.1 act.] (CnF1) — akTrBHa KoHiryparis 1;

* [Cnfg.2 act.] (CnF2) — akTriBHa KOHirypariisi 2;

¢ [Set 1 active] (CFP1) — akTuBHUI Habip mapameTpiB 1;

* [Set 2 active] (CFP2) — akTBHMI1 Habip mapameTpiB 2;

* [Set 3 active] (CFP3) — akTuBHUI1 Habip mapameTpiB 3;

* [DC charged] (dbL) — iaHKa MOCTiHOTO CTPyMYy 3apsiiKeHa;

* [In braking] (brS) — raseMyBaHHS IPUBOAY;

* [Power Removal State] (PrM) — nipuBoz 3a61okoBaHui Bxozom «Safe Torque Off»;

* [Pulse Warm Thd Reached] (FqLA) — gocsrHyTo BUMipSIHHI TIOPIT IIBUAKOCTI
[Pulse warning thd.] [FqL];

* [I present] (MCP) — HasiBHiCTb CTPyMY Ha [JBUTVHi;

* [Limit Switch Reached] (LSA) — focSTHYTO KiHI[eBOTO BUMUKAUa;

* [Dynamic Load Warning] (dL.dA) — BusiB/IeHHS 3MiHU HaBaHTa)KeHHS;

* [Warning Grp 1] (AGI) — rpymna nornepe/pkeHHs 1;

* [Warning Grp 2] (AG2) — rpyma rorepeskeHHs 2;

* [Warning Grp 3] (AG3) — rpyria nornepexeHHs 3;

* [DI6=PTC Warning] (PLA) — L16 = PTCL morepe/pkeHHs;

* [External Error Warning] (EFA) — nonepe>keHHs! 30BHILLIHbOT TOMUJIKH;

* [Underoltage Warning] (USA) — nonepe/i>keHHs 3HW)KEHHSI HallpyTH;

* [Prevetive UnderV Active] (UPA) — nopir MiHiMa/ibHOI HarlpyT¥l JOCATHYTHIA;

* [Drive Thermal Warning] (tHA) — nieperpiB nepeTBoproBaua;

* [Lim T/I Reached] (SSA) — nonepezxeHHs] 0OMeXXeHHSI MOMEHTY;

* [IGBT Thermal Warning] (tJA) — nomnepepkeHHs TEIUIOBOTO CTaHy CHUIOBUX KJIFOUiB;

* [AI3 4-20 Loss Warning] (AP3) — roriepe/pkeHHst BTpaTH curHaimy Al3 4-20 MA;

* [Ready] (rdY) — roToBwmii fio 3amycKy;

* [OLO01](OL01)...[OL10](OL10) — Buxia dyHkiionaasHoro 6/oky (01...10).
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Ipuknan peakuii I[TY Ha pi3Hi nozil mokasaHo Ha puc. 6.7 (y HIKHIN YaCTHHI - CTaHU

peJieliHOTr0 BUXO/y 3 Pi3HUMU NIPU3HAUEHHSIMHU).

[r2], okpiM mpu3HaueHb, iAEHTUUHUX
[r1], MarOTh Tako)X TpU3HAUEHHS, [0-
CTYIHI B TpOLeCi aKTUBi3aLii AesKux
TIPYKIaJHAX QYHKLIIN:

IMapamerpu [R2 Assignment]

[Brk control] (bL.C): kepyBaHHs
KOHTAaKTODOM TabMa;

[Input cont.] (LLC): kepyBaHHs
JIHIHAM KOHTaKTOpPOM;

[Output cont] (OCC): kepyBaHHS
BHXiJHIM KOHTaKTOpOM;

[End reel] (EbO): xiHenp
6apabana ((pyHKIIis KepyBaHHS
TepeMillleHHsIM);

[Sync. wobble] (tSY):

CHHXPOHi3aLlif «/TiYMIbHUKA
KOJIUBaHb». PucyHok 6.7: BuxioHi peneliHi cueHanu

7. KAHANMN KEPYBAHHA TA 3ABAAHHA

Po3pisHAroTh Ba BUAM BIIUBY 330BHI Ha IT4: 3MiHa aHa/0roBoro 3aBJjaHHs Ha I11BU-

JKicTb ab0 MOMeHT (flai Ha3WBa€ThCs 3aBJAHHAM) i MOJaya JIOTIYHUX KOMaH/ pi3HOTO
3MicTy (fai Ha3uBa€eThCs KepyBaHHSAM). [IkepesioM 3aBAaHHs MoXKe OyTu:

KJIEMHUK (aHaJ/IOrOBi Ta iMITy/IbCHi BXOZAN);

¢byHKLioHaBHI 610KH;

rpadiuni Tepminany (0bepTaHHs HaBiralifHOTO /PKOMCTHUKA ab0 BUKOPUCTAHHS
kHomoK F1...F4 y pexxuMi «1iBU11Ie-TIOBi/IbHILLIE» (AUB. M. 7.3);
BOyznoBani Modbus uu CANopen;

KOMYHiKal[iliHa KapTa (3a HasiBHOCTI);

iMIynbCHUM BXif;

JIOT14HI BXOAU B Pa3i BUKOPUCTaHHS IX Y PeXXUMI «ILIBU/LIe-TTOBLIbHILIe».
Sk mpKepesio curHanis (KoMaH[|) KepyBaHHSI MOKe BUCTYTIaTH:

KJIEMHUK (JIOTiYHi BXO/IY Ta aHA/IOTOBi B peXXuUMi JIOTiyHUX BX0AiB LA);
(dyHKIiOHaIBHI 6/10KY;

rpadiuni Tepminanu (kHorku RUN, STOP);

BOynoBaHi Modbus uu CANopen;

KOMYHiKal[iliHa KapTa (3a HasiIBHOCTI);

Sxkuio ananorosi Bxogu [All] (AI1) abo [Al2] (AI2) BUKOPHCTOBYIOTBCS SIK
noriuni Bxoau ([DAI1] (LAI1) abo [DAI2] (LAI2)), BOHH 3a/IMIIAIOTHCS
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aKTUBHVMH B CBOIH ITOBe/iHITi B peskuMi aHaioroBoro BBoAy (mpuknaz;: [Ref.1
channel] [Fr1] sx i panimme [All] (A11)).

BinbluicTe mapameTpiB, 110 perIaMeHTYIOTh MiCIle BBeZieHHsI i crocib oOpobieHHs
CUTHAJTIB 3aBJaHHS i KepyBaHHs, po3ramioBadi B meHo [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[COMMAND] [CTL-]. ¥ ITY Altivar Mo)x/vBi KiflbKa BapiaHTIiB B3a€MOfii KaHa/liB Ke-
pyBaHH4 i 3aBfaHHA. CUrHa/Iu KepyBaHHS i 3aB[JaHHSI MOXXYTb HafIXOJUTH SIK BiJj OZHOTO
JoKepesia (HarpuK/az, TiIbKY 3 KJIEMHUKA), TaK i BiJj pi3sHUX (Hanpuk/aj, 3aBfaHHs 3 Kile-
MHHUKA, a KepyBaHHs — 3 TepMiHasa). [Iist BuOopy BapiaHTa B3a€MOZii KaHasliB KepyBaHHS
Ta 3aBjjaHHs npy3HaueHuii napametp [Control Mode] [CHCF]:

* [Not separ] (SIM) — 3aBAaHHs Ta KepyBaHHS Bifi 0fHOTO [)Kepera;

* [Separate] (SEP) — kepyBaHHsI i 3aBJJaHHSI TIOIAIOTHCS 3 Pi3HUX KaHaJIiB;

Y 1mux KoHdirypaljisix KepyBaHHSI uepe3 IUWHY 3B'A3KY 3/iMCHIOETHCS BiJIOBiJHO [0
crangapty DRIVECOM 3 BUKOPHCTaHHSIM JIMIlle 5 BUJIbHO MPU3HAUyBaHUX OiTiB (IUB.
ATV320 Communication Parameters NVE41316). [doctyn [0 NpUKIafHUX GYHKLIH
yepe3 KOMYHiKallifHUH iHTepdelic HEMOKITMBUH.

* [I/O Profile] (I0) — xepyBaHHS Ta 3aBJaHHS MOXKYTb TI0/]aBaTHCs 3 Pi3HUX KaHaJIiB.
LIs1t koHirypatiisi CripoIye i po3IMmMpIoe BUKOPUCTaHHS Yepe3 iHTepdeiic 3B's3KY.
KomaHzy MOXXyTh Ha/ICHJIaTUCS Uepe3 JIOTiuHi BXoH Ha KjieMu abo uepe3
KOMYHiKal[iliHy muHy. Ko KoMaHAY BiAnpaB/isitOTHCS 110 IMHI, BOHU [JOCTYTIHI 3a
CTI0BOM, sIKe Zli€ sIK BipTyasbHUI TepMiHasl, 1110 MiCTUTb TilIbKU JIOTiUHi BXOJU.
[MpuknazHi GyHKLIT MOXKYTh OyTH MpHU3HaueHi 6iTaM y 1jboMy c/oBi. st oaHOTO i
Toro K 6iTa Moke GyTH MPU3HaUeHO Ki/bKa QyHKLIiH.

Komanziy 3ynuHKM 3 rpadiuHoro tepmiHany abo BifZiajeHOro TepMiHamy 3a/UIIAKTHCS
aKTMBHMMU, HaBITh SIKIIIO LI TepMiHA/IM He € aKTUBHUM KaHa/IOM Iepefiadi KOMaH/,.

7.1. KaHasnu 3aBO0aHHSs

BBezieHHs1 3aB/jaHHSI MOXJIVMBE 3a JBOMa KaHanamu. [>Kepesio [isi TEpIIOTo 3 HUX
obupaethcs 3a goromorotro napametpa [Ref Freq 1 Config] [Fri]:

e [AI1] (AIl) — aHanoroewmii Bxizg All;

e [AI2] (A12) — aHanoroBuii Bxig Al2;

* [AI3] (A13) — aHanoroBu#t Bxig Al3;

* [Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) — rpadiunuii Avcrieli TepMiHaia abo pkepesno
BifjaneHoro AucILies: TepMiHania;

* [Ref. Freq-Modbus] (Mdb) — B6ynoBanuii Modbus;

* [Ref. Freq-CANopen] (CAn) — B6ynoBanuii CANopen;

* [Com. card] (nEt) — komyHiKauifiHa KapTa (3a HasiBHOCTi);

¢ [RP] (PI) — imMry/ibCHUH BXifj;

* [Al virtual 1] (AIU1) — BipTya/nbHUi1 aHanoroBUii BXiJ 1 3a 0IIOMOro0 [KOMCTHKA
(tineku sikiio [Control Mode] [CHCF] He npusHaueHo [Not separ] (SIM));

* [OA01] (OAO01) ... [OA10] (OA10) — dyHKIiOHA/IBHI 6JIOKK: aHATIOTOBUN BUXi/
01...10.
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[17151 mepIoro KaHa/ly MOXJ/IMBHMN TakKOK BUOIp albTepHAaTHBHOTO JKepera 3aBJaHHs
3a gonomororo napametpa [Ref.1B channel] [Frib], mo mae Ti cami 3HaueHHs, 1m0 U
napametp [Fri1].

ITepeMukaHHs MK 3aBJaHHSIMH, 1110 HaZiMuM no KaHanax 1 i 1B, 3xilicHIOeThCS B
meHo [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [Ref Freq
switch] [REF-] 3a goromoroto napamerpa [Ref 1B switching] [rCb]:

* [Ref Freq Channel 1] (Frl) — mepemukaHHs BifICyTHE, CIPUIMAETHCS TiIBKU CUTHAJ,
1J0 Ha/iMIIOB M0 KaHany 1;

* [ch1B active] (Frlb) — mepemuKkaHHs BiZICyTHE, CTPUHAMAETHCS TiNMbKW CUTHAJI, 110
Ha/lilIIoB 1o KaHany 1B;

e [DI1] (LI1)...[DI1] (LI1) — mepeMuKaHHs 3aBJaHb 3/ilICHIOETHCS 32 CUTHA/IOM Ha
ofHoMmy 3 jioriuHux BxogiB DI1...DI6 (sxijo rpusHaueHuit Bxiz y crasi 0, To
aKTUBHMIU KaHasl 1, B iHIIIOMY pa3i — KaHan 1B);

* [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — noriuawmii Bxig DAI1 un DAI2.

Kpim Toro, y kaHasi 3aBfaHHst 1 repes0aueHO MOXX/IMBICTh Pi3HUX MaTeMaTHUHUX
orepariiif i3 3afjaBabHIMY CUTHa/IaMHU (TlepeTBOpeHHs 3aBAaHHs). CHUTHas 3aBJaHHS MO-
JKe OfIHOYAaCHO BBOJMTHCS BiJ| Pi3HUX /DKepes, siKi obuparoThcs, okpim [Frl] a6o [Frib],
3a jgoromoror mapameTpiB MeHro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [REF.
OPERATIONS] [OAI-]:

* [Summing Input 2] [SA2]: Bubip onopHoro 3HaueHHs 2, sike Oyze qopaHo 10 [Frl]
abo [Frib]:

o [Not Configured] (nO) — He TipuU3HaY€EHO;

o [Al1] (AI1) — aHanoroBuii BXiz Al;

o [Al2] (AI2) — aHasoroBmit BXim A2;

o [Al3] (AI3) — aHasoroBHi BXifm A3;

o [Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) — rpadiunuii Aucriieit Tepminana abo aKepeno

BiilasieHOTO AUCIIIes TepMiHasa;

o [Ref. Freq-Modbus] (Mdb) — B6ynoBanuii Modbus;

o [Ref. Freq-CANopen] (CAn) — BoygoBanuii CANopen;

© [Com. card] (nEt) — KomyHiKarfiiiHa KapTa (3a HasiBHOCTI);

o [RP] (PI)- immynbCcHU BXif;

o [Al virtual 1] (AIU1) — BipTya/ibHUI aHa/JIOTOBUM BXif 1 3a I0TIOMOTOFO [PKOHMCTHKA

(timbku sikio [Control Mode] [CHCF] ve npusnaueno [Not separ] (SIM));
o [Al virtual 2] (AIU2) — BipTya/sibHUI aHa/JIOTOBHUM BXiJ| 2 yepe3 KOMyHiKaLliliHy
Mepexy;

©[OAO01] (OA01) — ®yHKIIioHabHI O0KK: aHanoroBui Buxiz 01;

o

©[OA10] (OA10) — ®yHKIlioHabHI O/10KK: aHaoroBuUH Buxiz 10.

* [Summing Input 3] [SA3]: Bubip ornopHoro 3HaueHHs 3, sike Oyzie 10/aHO;

* [Subtract Ref Freq 2] [dA2]: Bubip oropHoro 3HaueHHs 2, sike Oy/e BiJHSTO;

* [Subtract Ref Freq 3] [dA3]: Bubip oropHoro 3HaueHHs 3, sike Oy/e BiHSTO;

* [Ref Freq 2 Multiply] [MA2]: Bu6ip onopHoro 3HaueHHs 2, sike Oy/ie TIOMHOXEHO;

Altivar Machine ATV320 48



ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

* [Ref Freq 2 Multiply] [MA3]: Bu6ip oropHoro 3HaueHHs 3, sike Oy/ie MOMHOKEHO.
Yci nepestiveHi napaMeTpy MaroTh Ti caMi 3HaueHHs, 1[0 ¥ napametp [Frl], a Takox
3HaueHHs1 [Not Configured] (nO) (mxepeno He Tpu3HaueHo). Pe3ysmbraT mepeTBOpPEHHS
3aBJjaHb 0OUMCITIOETHCS BiJIIOBIZIHO 10 BUpa3sy:

A = ([FrA] + [SA2] + [SA3] - [dA2] - [dA3]) x [MA2] x [MA3],

ne [FrA]=[Fr1] a6o [Fr1b] 3anexxHo Biz Toro, sikuii kanan (1 abo 1B) akTBOBaHO, a pe-
3ynbTat A obmexxenuit mexxamu [LSP] i [HSP]. fkio nmapamerpu [SA2], [SA3], [dA2],
[dA3] He npr3HaueHO, BOHM NIPUHMMAIOTLCS PiBHUMH HY/MO. SIK10 He ripu3HaueHo [MA2]
i [MA3], ixHi 3HaueHHs JOPiBHIOIOTb OAWHUI. Y 1jbOMY BHpasi curHanam piBHs 10 B Ha
Bxozax [MAZ2], [MA3] BiamnoBizaroTs 3HaueHHs, 1[0 ZOPiBHIOIOTH 1.

Ons mHO)keHHST Ha [MA2] a6o [MA3] curnan inreprnipetyetbes sk % (100% Bia-
TIOBi/la€ MaKCUMaIbHOMY 3HaueHHIO BifmmoBigHOTO BXOAY). SAKino [MA2] abo [MAS3] Bia-
TIPaBJISIOTHCS Uepe3 KOMyHiKalliliHy 1mHy abo rpadiuHuii TepmiHas, HeoOXiZHO repesaTu
3miHHy MHO>keHHs1 [Multiplying coeff.][MFr], uepe3 iy abo rpadiunuii Tepminan.

3MiHa HampsMKy obepTaHHs B pasi Bijj’eMHOro 3HaueHHss A Moxe OyTu 3ab0poHeHa
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-] napamerpom [Reverse Disable]
[rIn]:

* [No] (nO) — 3a60poHu peBepcy HeMaE;
* [Yes] (YES) — peBepc 3abopoHeHO0 (BUHSATOK — ZIJIsl peBepCy 3a JIOTiYHUMH BXOJAMH,

Ha sIKi 11 3a00pOHa He MOIIPIOETHCS).

[TepeTBOpeHHS 3aBIaHb Ja€ 3MOT'Y OpraHi3yBaTH anrebOpaidHe I1i/JICYyMOBYBaHHSI CUTHATIB
3aB/jaHHSI i 3BOPOTHUX 3B'sI3KiB, BBOAWTHU aJaNTalliliHi BIIMBU B CUCTEMY PeTy/IFOBaHHSI.

[>kepeno curHasy 3aBJaHHs [JJis KaHaly 3aBJaHHs 2 MpU3HA4Ya€ThCsl I1apaMeTpoM
[Ref Freq 2 Config] [Fr2]. Cnucok lioro 3HaueHb TOBTOPHOE TIPU3HAUEHHs MapameTpa
[Fr1] ans kaHany 1 (auB. Bulle), ajne ZOJATKOBO MiCTUTh 3HAUEHHS:

* [Not Configured] (nO) — He npu3HaueHo;
* [Ref Frequency via DI] (UPdt) — 3apgaHHs uepe3 JIOTiUHi BXOAH 3a ZOTIOMOTOI0
dyukuii «lIBugmre/moeimpHime» ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-]> [UPD-]).
Bubip mix kanamamu 1 abo 2 3piticHioeThest mapameTpom [Freq Switch Assign] [rFC]:
* [Ref. Freq. Channel 1] (Fr1) — HemMae mepeMuKaHHS,

aKTMBHMI KaHas 1 (K cUrHasy 3aBAaHHs Bnepeo .
BUKOPUCTOBY€ETHCS BeJIMUMHA A SIK pe3yJbTar (LI)-[FrC]
TiepeTBOpPeHHs! 3aB/laHb);  — t

* [Ref. Freq. Channel 2] (Fr2) — HeMa€e riepeMUKaHHs, "
aKTHUBHUM KaHaI 2;
e [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — mepeMUKaHHS 3aB/aHb [[Fr1]

[Frib] /\
3/1iICHIOETBCA 38 CUTHA/IOM Ha OIHOMY 3 JIOTIUHUX > _dacmoma \¢

. oo . PucyHok 7.1: ITepemukaHHs
BxoziB DI1...DI6 (gxijo npu3HaueHu BXif y ctaHi 0, To 4 3aeaaHIZ
aKTHMBHUM KaHan 1, iHak1e — kKaHas 2). [ToBefinka ITY
Mi/Jl yac mepeMUKaHHs 3aBJjaHb MT0Ka3aHa Ha puc. 7.1.
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3a [01IOMOT 010 JIOTIYHUX BXOZiB MOXKHa BUMKHYTH 3aBJjaHHs 3a KaHanamu Frl, Fr2 i
KepyBaHHs 3a KaHanamu Cdl i Cd2 (guB. nm. 7.1 i 7.2) i mo3BouTH (popMyBaHHS 3aBAaH-
Hsl Ta KepyBaHHs Ti/IbKY yepe3 KJIeMHUKH i rpadiuHuii TepMiHan (T.3B. JIoKaabHe ¢opcyBa-
HH$1). Y Takuii criocib irHOpyIOTbCSl CUTHA/M 3aB/IaHHs i KepyBaHHs, 1[0 HAJXOAATh Mepe-
>kero. [lns uporo mpusHaueHuid mapametp [Forced local assign.] [FLo] ([DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [COM-] > [Forced local] [L.CF-]).

[Ref 1B switching]

[Ref.1 channel]

Ov’ino

[F- 11
ii' RA

Al

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

[52]
<
= Al2
[Ref.1B chanriel] %
[Summing ref. 2] g A3
E Graphic display
[Summing ref. 3] § lstminal LCC)
SA3 o '
[Subtract. ref. 2] % Ll
8 :
[Subtract. ref. 3] % Jog
-—> = operation
[Multiplier ref. 2] g
%
[Muiltiplier ref. 3] é i
& +/- speed around a
reference

[PID REGULATOR]
Ramps

no
PID not assigned

Channel 1

IACC DEC

[Ref.2 channel]

: AC2 DE2

Channel

Forced local
[Ref. 2 switching]

Key:

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment

PucyHok 7.2: KaHanu 3a80aHHs npu HeckoHgieyposeaHomy ITI/I-peeynsmopi [1]

Bubip mKepesna cuTHamy 3aBJaHHs TiJ yac JIOKaJbHOTO (OPCYBaHHS 3iHiCHIOE
napameTp [Forced local Freq] [FLoCl:

e [Al1] (AI1) — aHasoroBuit BXig Al;

e [Al2] (AI2) — aHasoroBuit BXig A2;

* [AI3] (AI3) — aHasmoroBuit BXig A3;

* [Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) — rpaciunuii fucruieii TepmiHaia abo mxepeso
BignaneHoro gucres TepMiHana (kHonku RUN, STOP);

* [RP] (PI) — imImynibCcHUI BXif;

* [OAO01] (OA01) ... [OA10] (OA10) — dyHKITiOHa/TEHI O/IOKW: aHAJIOTOBUM BUXi[
01...10.
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CxeMa mepefjaBaHHSI CUTHaJIiB 3aBAaHHA A/ BUINazAKy, kKonmu III[I-perynsatop (zuB.
1. 8.13) He ckoHirypoBaHo, 300pa>keHO Ha puc. 7.2, y pa3si ckoHdiryposaHoro ITI/I-pery-
JIITOpa — Ha puc. 7.3.

[Ref 1B switching]

[Ref.1 channel] 0V|— no

=
[F-TeH|-FRA A2

[Ref.1B channel] PID
[Summing ref. 2] 2 See page 218 Al3

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

w

i

g ref. 3]

[Summi

>

i

FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3

Graphic display

[Subtract. ref. 2] terminal

i

[Subtract. ref. 3]

i

[High
|6| speed] Ramps (1)
IACC DEC
Channel 1 _/_\_ ir»

[Ref.2 channel] ﬂJ AC2 DE2|
E Channel 2 :
1

Key: [FFL] Forced local

[Ref. 2 switching]

Parameter:
The black square represents the
factory setting assignment

PucyHok 7.3: Kananu 3aedaHHs npu ckoHgpieyposaromy I11/I-pezyasmopi [1]

7.2. KaHasu kepysaHHS

BBesieHHSs1 KepiBHMX JIOTIYHHUX CUTHA/IB MOXJIMBE TaKOX 3a JBOMa KaHaiaMu. [Ike-
pesia KepiBHMX JIOTIUHUX CHUTHAJIB /i HUX 00MparoTh 3a jornoMoror napametpis [Cmd
channel 1] [Cd1] i [Cmd channel 2] [Cd2] (gocTymHi, siKiij0 BUOpaHO po3/iibHe MmojaBa-
HHS CUTHa/TiB KepyBaHHs Ta 3aBAaHHsa [CHCF]=(SEP)), 110 MatoTh 3HaYeHHS:

¢ [Terminals] (tEr) — K/IeMHUK;
[HMI] (LCC) - rpadiuHuii TepMiHal 44 BifijaeHUi TepMiHat;
[Modbus] (Mdb) — BOygoBanuii Modbus;
* [CANopen] (CAn) — BOygoBanuii CANopen;
* [Com. card] (nEt) — komyHikaifiHa KapTa (3a HasBHOCTI).
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INepeMukaHHs KaHasiB KepyBaHHS 37ilicHIOeTbCsa napameTpoM [Command Switch-
ing] [CCS]:

* [Cmd Channel 1] (Cd1) — HeMae nepeMUKaHHsI, aKTUBHUI KaHa/l KepyBaHHS 1;

* [Cmd Channel 2] (Cd2) — HemMae niepeMUKaHHsI, aKTUBHUI KaHa/l KepyBaHHS 2;

e [DI1]...[DI6] (Lil)...(Li6) — mepeMyKaHHs KaHa/liB CUTHAJIOM Ha OJHOMY 3 JIOTiUHUX
BxogiB DI1...DI6 (sxijo npusHaueHu# BXif y crani 0, aktuBHmii [Cd1], B iHmomy
pasi — [Cd2]);

* [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — mepemukaHHs curHasom Bxogy DAIL uu DAI2.
OCKiNbKY TepeMUKaHHs 3aB/laHb/yTIpaB/IiHHSI MOXKe Bifi0yBaTucs mif yac poboru T4,

€ MOX/IUBICTh, 1100 YHUKHYTH KH/IKA IIBUAKOCTI (BHAC/IIOK BiIMIHHOCTI IIBUAKOCTEN Y
KaHajlax 3aBZlaHHs), 3abe3reunTy KOMiloBaHHs 3aBZlaHb 3 OHOTO KaHajly B iHINMI 3a
poromoroto napamerpa [Copy Ch1-Ch2] [CoP]:

¢ [No] (nO) — Hemae KorTitoBaHHS;

* [Reference Frequency] (SP) — KomitoBaHHs Ti/IbKW 3aBAaHHS;

* [Command] (Cd) — KomiroBaHHS Ti/IbKA KOMaH/| KEPYBaHHSI;

* [Cmd + Ref. Frequency] (ALL) — komiroBaHHS 3aB/laHHS Ta KepyBaHHSI.

KormiroBaHH$ B KaHa/ aHA/IOTOBOrO 3aBAaHHS HEMOJKIIMBE.

7.3. KepysaHHsi 3 000amKoBo20 2pachiuHOo20 mepmiHany

SIkugo I'T obpaHo sIK KaHa/1 KepyBaHHsI Ta/abo 3aBJaHHs, € MOX/IMBICTb KOHDIrypariii
pexxumiB Horo pobotu B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-].

[Jns 3miny npusHaueHHs1 QyHKIioHanbHUX KnaBinl F1...F4 € napametpu [F1 key as-
signment] [Fn1]...[F4 key assignment] [Fn4] 3 aHaioriyHiMu 3HaUeHHSIMU:

* [Not Assigned] (No) — ¢pyHKIis1 He IpHU3HauUeHa;

* [Jog] (FJOG) — cTapT-CTOIMHU pEXXUM;

* [Preset spd2] (FPS1) — HaTHCKaHHS Ha KaBimty iHinitoe poboty T4 i3 nmonepeaHso
BCTaHOBJIeHO0 mBuzKicTio [PS1] (muB. 1. 8.2);

* [Preset spd3] (FPS2) — Te came, ane [PS2];

* [PID Ref. Freq. 1] (FPr1) — HaTUCKaHHS Ha K/aBillly BCTAHOBJIIOE 3aBfaHHs [11/]-
perynsTopa, 1110 JOPiBHIOE JPyTroMy TOTNepeAHbO BCTaHOBIEHOMY 3aBJaHHIO [rP1]
(muB. 1. 8.13);

* [PID Ref. Freq. 2] (FPr2) — te came, ane [rP2];

* [+speed] (FuSP) — ¢ynkuis "Isuamie" (qus. 1. 8.3)

* [-speed] (FASP) — dyukuis "IogineHinre" (aus. 1. 8.3)

* [T/K] (Ft) — komaH/ja uepe3 TepMiHas auctuies: Mae npioputet Hag [Command
Switching] [CCS] Ta [Freq Switch Assign] [rFC].

ITapametp [Stop Key Enable] [PSt] (meniro [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[COMMAND] [CTL-]) Hagae npiopuTtet kaiuti STOP Ha rpadiuHoMy TepmiHati, sK-
1110 BiH He € 00paHUM KaHaJIOM KepyBaHHSI:

* [No] (nO) — Hemae nipiopuTety Kiagimi STOP;

* [Yes] (YES) — knagima STOP mae npiopurer.
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Ons migTBepykeHHsT Oynb-sikoi 3MiHM TIpHU3HAuUeHHs I[BOTO TlapaMeTpa HeoOXiZHO
yTpuMyBaTy HatucHyTo Knasimy ENT Ha I'T npotsrom 2 c. Kiasima STOP 3azae 3ymnu-
HKY BinbHMM BUOirom. dkio akrusauM € I'T ([Cd1] abo [Cd2]=(LCC)), crioci6 3ynuHKH
BifmoBifjae mapametpy [Stt] (zuB. 1. 4.2) He3anexHo Biz 3HaueHHs [PSt].

Kepysanns noBefiinkoro ITU micsisi moBepHeHHst kKepyBaHHsA 10 ['T (AKIIo Ha Oyb-aKy
¢yHKIioHaBHY KiaBimy npusHadeHo (Ft)) mokiuBe 3a gomomororo napamerpa [HMI
cmd.] [bMP] (vento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-]):

* [Stop] (StOP) — 3ymnuHKa MPUBOAY, XO4a KOMaH/ia HarpsAMy 00epTaHHs i 3aBIaHHsI

TIoTiepeIHBOr0 KaHasTy CKOIIifioBaHi (/151 BpaxyBaHH4 Mif, yac HacTyrHol komaHzi RUN);

* [Bumpless] (buMP) — 3yniiiHKa B MOMEHT Tepe/ilaBaHHsI KepyBaHHS BiICyTHS

(xoMaHzia HaripsiMy obepTaHHS Ta 3aBJjaHHsI II0TepefHbOT0 KaHaTy CKOMilioBaHi).

8. NMPUKNALHI ®YHKLLII

IMapameTpu, 10 HEOOXifgHI [y peasizauii MPUKMaAHUX (YHKI[H, PO3TalllOBaHi B
MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-], ane gesxi mo-
BroptotoThcst B [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SETTINGS] [SET-].

8.1. Cmapm-cmonHuli pexum

CrapT-cTonHUN pekuM (TIOKPOKOBa po00Ta) BUKOPUCTOBYETHCS TPU PYYHOMY
yTpaBiHHI (HanmpuK/aaj, y Tporeci HamaromkeHHs obaHaHHs abo B MexaHi3Max 3 py-
YHOIO IMoZlauero abo 3arpaBKoio MaTepiany). Y [ibOMy pexxuMi pyx (3a3BUuaii 3i 3HWKEHOIO
LIBUJKICTIO) BiZlOyBa€ThbCs TibKU TOZi, KOJM Ha 0OpaHOMY JIOTiUHOMY BXO[i TIPUCYTHS
joriyHa opguHuis. HeoOXifHi [ HamaliTyBaHHSI TapamMeTpy pO3TalllOBaHi B MEHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [JOG-], a Takox y meHto [DRI-] > [CONF] >
[FULL] > [SET-]. Jnsa akTuBi3alii pe)kMMy MOKPOKOBOI poOOTH HeoOXiZiHO 3a JoroMo-
roto mapametpa [JOG Assign] [JOG] koHdirypyBaru ofiyiH i3 BX0iB Ha OTPUMaHHS BiJj-

TOBi/IHOTO JIOTIYHOTO CUTHATY: JOG
* [Not Assigned] (nO) — BXi/| He TIpU3HAUEHMUIA; [ |
» [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — sioriuHa KoMaHJa [JGt]
. . . FW (RV) ¢ »
TpU3HaueHa Ha OJuH i3 jioriuaux BxoziB LI1...L114, [ [ 1 t

TIpUYOMY JIOriuHa 1 aKTHBi3yeE pyX;

« [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — oauH i3 JIOTiYHUX x
mxogis DAT1 un DAT2; o JliGFL ‘
* [OLO1]...[OL10] (OLO01)...(OL10) — dyHkijioHanbHi Pucynok 8.1: ITokpokosa poboma

O/I0KM: JIOTiUHI BUXO/M.

Yactora (He Oimbime 10 T'ir), o sikoi BifOyZeThCst PO3TiH, 3a7a€ThCsl MapamMeTpoM
[Jog Frequency] [JGF].

TeMITH pO3TOHY i rabEMyBaHHS BiJNIOBiZal0Th 3HaueHHsIM rapaMeTpiB [AC2], [AC2],
[dEC] i [dE2] (muB. 1. 4.1). Ilapamerp [Jog Delay] [JGt] Bu3Hauae BUTpPUMKY uacy
(mo 2 c), nmpotsirom sikoi ueproBuii curtan [JOG], [Forward] abo [Revers] He cripuiiMae-
Thes (puc. 8.1). ObuBa ocTaHHI TapaMeTpH AOCTYTHI, Ko [JOG]#(nO).
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8.2. TlonepedHbO 3adaHi wsudkocmi

HeoOxigni mapamerpu po3tamioBadi B migmento [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[FUN-] > [PRESET SPEEDS] [PSS-]. ®yHkuis 3acToCOByeThCS AJisi (hOopMyBaHHS
CKJIaZIHUX Taxorpam i3 3a3fiajierifib BiZlOMOIO KiJIbKICTIO CTyMeHiB BUAKOCTI. KilbKicTb
3a3/ajerigp 3ajaHuX MBUAKOCTewH (10 16) i soriuni BXoay, 1110 iX aKTUBi3yIO0Th, BUOMpAr0-
TBCS 3a JOTMOMOroro rmapaMmeTpiB: [2 Preset Freq] [PS2], [4 Preset Freq] [PS4], [8 Preset
Freq] [PS8] i [16 Preset Freq] [PS16].

INopsimok mpusHaueHHs1 napameTpiB — Bif [PS2] no [PS16], mopsimok BiaMoBM Bif

Mpu3HaueHHs1 — TmpoTwiexxHuil. PiBHi mBugkocti (B I'L)) 3a7aloTh sK 3HaueHHs
riapameTpis: (P8] Yacrora

* [Preset speed 2][SP2], (SP7]

* [Preset speed 3][SP3], (SP6]

* [Preset speed 16][SP16], {2112451}

L1i mapameTpu JOCTYTHI, SKIO CKOHGi-

TypOBaHO BiJITIOBIZIHY KIJIBKICTb I1apameTpiB Eﬁg}
[PSx]. [Tepuiii 3a/jaHilt IBUAKOCTI BiATIOBIiA- A
a€ yYacToTa, 3aflaHa KaHaloM 3aBAaHHA 1
(uepe3 aHasoroBi BxoAu, 3 rpadivuHoro Te- Briepes
pMiHana abo iHmMM criocobom, AuB. 1. 7.1). [PS2]
MakcuManbHa Ki/IbKiCTh [JOCTYITHUX IIBUZ- [PS4]
koctel fopiBHIOE 2N (N — KifbKiCTh BUKOPHU- [PS8]

CTaHMX JIOTiYHMX BXOZiB). 3anexHo Bifg mo-  PucyHok 8.2: Bocbmupisesa maxozpama
TPiOHOI Ki/IBKOCTi IIBUAKOCTeN HeoOXiTHO 3a/isTh:

e 1751 2 mBUAKOCTeM — mapametp [PS2] i oguH yioriuHuii BXif;

* nyis 4 mBUKocTel — mapametpu [PS2], [PS4] i 1Ba oriuHux BX0AY;

» nnis 8 mBUgKOCTel — mapametpu [PS2], [PS4], [PS8] i Tpu noriunux BXoAM;

e nys 16 uBuakocteii — mapamerpu [PS2], [PS4], [PS8], [PS16], i woTupu noriunmx

BXOJMU.

[Micns Toro, sik 06paHO KibKicTh mBUAKOCTel [PSx], mpu3HaueHo JyioriuHi BXogu i
3afanHo pieHI [SPx], moTOUHMIT piBeHb MBUAKOCTI 33/Iaf0Th BXiTHUM KOZIOM (TTO€JHAHHSM
JIOTIYHKMX KOMaH[) BifmoBizHo n0 Tabm. 8.1. Tpukaz peajtisaiiii BOCBMUDPIBHEBOI Taxo-
rpaMy 3 BUKOPUCTaHHSIM TPbOX JIOTIYHUX BXO/iB HaBe/leHO Ha puc. 8.2 (piBHi LIBUJKOCTI
A<[SP1]<[SP2]<...<[SP7]<[SP8]).
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Tabnuys 8.1: CnosnyyeHHs cueHanie A02iuHuX 8Xo0die ma 3adanux weudkocmeli

16 mwBUAKOCTEH
8 mBUAKOCTEH
[PS%G]= [PS8]= | 4 MWBUIKOCTL 3azaHa MIBUKICTD
(Lix) (Lix) : [PS4]= | 2 mBuAKOCTI
(Lix) [PS2]=(Lix)

0 0 | 0 0 Bin mkepena 3aBganHs (A Ha puc. 8.2)
0 o I o 1 [SP2]

0 0 4 1 0 [SP3]

0 o oy 1 _l__t_J______Ispa______ |
0 1 0 0 [SP5]

0 1 0 1 [SP6]

0 1 1 0 [SP7]

0 1 1 1 [SP8]

1 0 0 0 [SPI]

1 0 0 1 [SP10]

1 0 1 0 [SP11]

1 0 1 1 [SP12]

1 1 0 0 [SP13]

1 1 0 1 [SP14]

1 1 1 0 [SP15]

1 1 1 1 [SP16]

8.3. Llsudwe-nosisbHiwe

ODYHKIIisl 3aCTOCOBYETHCS /ISl TUIABHOT 3MiHM 3a/1aHOI YaCTOTH 3a JOMOMOTO0 JIUILIE
JioriuHux BxoZiB (iHIlIa Ha3Ba — MOTOPHUM TOTeHLioMeTp). MOK/IMBI 3aCTOCYyBaHHS: Ke-
PYBaHHSI MeXaHi3MOM 3 BUHOCHOTO TyJIbTa, MifICTPOIOBAHHS IIIBUAKOCTEM GaraTto/iBUTYH-
Hux nipuBoziB. HeoOxifHi mapamerpu po3taiioBati B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL]
> [FUN-] > [+/- speed][UPD-]. Lis dyHkijis goctymHa, skimo kaHan [Ref Freq 2 Config]
[Fr2]=[Ref Frequency via DI] (UPdt).

OYHKIIiA peasTi3yeThCs 3a [OTIOMOTOI0 [JBOX IMapaMeTPiB 3 OJHAKOBHUMH CITUCKAMU
MOXX/MBUX 3HaueHb [+Speed Assign] [uSP] i [-Speed Assign] [dSP]. Cenc ¢yHkii noms-
ra€e B TOMY, 1110:

* 3a HasIBHOCTI OIMHULII Ha BXOZi, ipru3HaueHomy Ha [uSP], 3azaHa uacToTa riaBHO
3pocrae 3 remmnioM [ACC] ([AC2]), ane ue puiije [HSP];

* 3a HasIBHOCTi OIVMHUILII Ha BXOZi, ipr3HaueHomy Ha [dSP], 3amaHa uacToTa 1iaBHO
3akyeTbes 3 Temriom [dEC] ([dE2]), ane He Hikue [LSP];

* 3a HasIBHOCTI Hy/isl Ha 060X BX0JaX piBeHb 3aBJAHHS Ha YACTOTY He 3MiHIOEThCS.

SIkujo npusHaueHHst [uSP] i [dSP] 3pobneHni, To 36epertu JOCATHYTe 3HAUEHHS 3a-
nmaHoi yactoty micis 3uarTd kKomasg [uSP], [dSP], [Forward], [Reverse] abo >kuBjieHHs
ITY MoykHa 3a gornomororo rnapameTpa [Ref Frequency Save] [Str]. SIkmio 3aBaanHs 36e-
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PEXKEHO, TOCATHYTA T/l Yac poO0TH (QYHKIIIT «IIBUAIIIE-TTOBI/IbHIIIIe» 3a/jaHa YacToTa CJTy-
T'y€ 3aBflaHHsIM MiC/Is1 OTPUMaHHs HOBOI KOMaH/Y MYyCKY, HaBiTb 3a BifICyTHOCTI KOMaHJU
[uSP] (sik Ha puc.8.3). B iHIoMy pa3i HOBUI 3alyCK MOYHETHCS 3 HYJIbOBOIO 3aB/aHHS.
BapiaHTu 30epe>keHHsI:

* [No Save] (nO); /T on

* [Save to RAM] (rAM) — 3aBaaHHsI L / /
t

36epiraetbcst B O3IT /17151 IOAABIIOTO

BHUKOPHUCTaHHS B [IOTOUHOMY CeaHCi { FW(RV)

pobotu ITY (Ticsisi BAMKHEHHST )KUBJIEHHST [USI;P] :

BTPavaeThCsl); [dSP] .
* [Save to EEPROM] (EEP) — 3aBfiaHHsI

) v . PucyHok 8.3: Poboma 8 pexcumi «wiguouie-
36epiraerscs B I1311 i focTynHe HaBiTh nosiAbHILLEY

nicisg BUMKHeHHs T4,

8.4. Lllsudwe-nosi/sbHiwe HaBKOJ/10 3aBOAHHS

®DyHKLis Ja€ 3MOTy 3a JONOMOTOH0 JIOTIYHMX BXOZiB 3MIHUTH B [IeSIKUX MeXXax 3aB/a-
HHS HaBKOJ/IO BeJIMuKHM, chOpMOBaHOi B KaHasi 3aBzanHs [Frl] abo [Frib] (zaBganus A,
muB. 1. 7.1). [TapameTpu po3sramioBadi B MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] >
[+/- speed around ref] [SRE-] i moctymHi, sk akThBHUI KaHan 3aBaaHHS 1 ([Freq
Switch Asign] [rFC]=[Ref Freq Channel 1] (Fr1)).

Sk i y dyHKLUii «IBU/IIE-TIOBIIbHIIIE», A/ aKTHBi3aLlii 3poCcTaHHs ab0 3HU>KeHHS
3a/IaHOI YaCTOTH CJIYTYIOTh [IBa TIADAMETPH 3 OJHAKOBUMM CITUCKAMU MOXK/TUBUX 3HAU€Hb
[+ Speed assignment] [USI] ta [-Speed assignment] [dSI]:

* [Not Assigned] (No) — QyHKIIis HeaKTHBHa;

e [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — dyHKI[is aKTWBHA 3a HAsBHOCTI JIOTiYHOI OAWHUII Ha
obpaHomy Jioriunomy Bxogi (DI1...DI6);

* [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — oguH i3 noriuaux Bxogis DAI1 uu DAI2;

* [OLO01]...[OL10] (OLO01)...(OL10) — dyHKIiOHa/MBHI O/IOKH: JIOTiYHI BUXO/H.

Temnu 3MiHU IIBUAKOCTI 3aiaHo rapaMmetrpamu [Acceleration 2] [AC2] i [Decelera-
tion 2] [dE2] (guB. 1. 4.1). 3miHa yacToTH B 06uBa 60KU (Big 0 m0 50% Bij 3a1aHOl B Ka-
Hani 1) obmexeHa mapamerpom [+/-Speed limitation] [SrP]. po6oTa B maHoMy pexxkumi
imrocTpyeThes puc. 8.4.
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picikaE sy [Acceleration 2] (AL &

+ BrP%

Deceleration 2] (4 E &)

Reference A +
- 5rP%

- 81P% |-
Reference A -

+8P% [T

I P ——

[
S Y

‘—r‘
1
I
I
I
T
|
I
|

+speed

-speed

Direction of operation

Forward Forward

Reverse

PucyHok 8.4: Poboma 8 pexcumi «LLlguduwie-noginbHille HaA8KoA0 3a80aHHS»

8.5. 36epexeHHs1 ycmasKu

30epe>keHHsT 3HAUEHHS YCTAaBKW IIBUAKOCTI 3a JOTMOMOTOI0 KOMaHJH JIOTiUHOTO
BXOZYy TpuBaicTio noHaz 0,1 c.

DyHKI|i BUKOPUCTOBYETHCS [J/Is1 KePyBaHHS IIBUJKICTIO [eKiZIbKOX IPUBOJIB IO
yep3i 3a /J0TIOMOr0r0 OHOTO aHaJIOTOBOTO 3aBaHHS Ta OJHOTO JIOTIYHOTO BXOAY /IS KOXK-
HOTO TIPUBOAY; a TaKOX [Jisl MiJTBepKeHHsl yCTaBKU Bif JiiHil 3B’53Ky (KOMyHiKarliliHa
mrHa abo Meperka) Ha JIeKiJTbKOX MPUBO/AX 3a JJOMIOMOTOI0 JIoTiuHoro BXoAy. Lle nae 3mo-
Ty CHHXPOHI3yBaTH PyXH, YCyBalOu{d KOJIMBAHHS IIii YaC BCTAHOBJIEHHS OIOPHOTO CH-
THay.

3HaueHHs YCTaBKY MPUUMaEThCsA yepe3 100 Mc micsis mepeHROro (GPOHTY CUTHATY
3aruTy. HoBe 3HaueHHs yCTaBKU He 3'ABSIETHCI /10 TUX TIp, AOKU He Oyze 3pobieHO
HOBUM 3aIuT.

€avnnii napametp [Ref. memo ass.] [SPM], B mento [DRI-] > [CONF] > [FULL]
> [FUN-] > [Memo reference frequency] [SPM-] mae HacTymHi BapiaHTH:

* [Not Assigned] (nO) — ¢pyHKI]isi HeAaKTHBHa;
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e [DI1] (LI1)...[DI1] (LI1) — mepeMuKaHHS 3aBJaHb 3iCHIOETHCS 38 CUTHA/IOM Ha
ofHoMy 3 jioriyHux BxoAiB DI1...DI6 (sxijo npusHaueHuit Bxiz y crasi 0, To
aKTUBHMI KaHas 1, B iHIIIOMY pa3si — kaHan 1B);

» [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — noriuauii Bxig DAI1 un DAI2;

* [OLO1]...[OL10] (OLO01)...(OL10) — ®yHKIiOHa/IBHI G/IOKU: JIOTiUHI BUXO/U.

Skujo napametp [SPM]#(nQ), uactoTa, 3a/laHa 3 aHAJIOTOBOTO BXO/Y, Oy/ie CripuiiHsi-
ta T4 tineku uepe3 100 Mc mic/s epeAHBOTO (PPOHTY CUTHAJTY Ha JIOTIUHOMY BXO[Ii, TIPH-
3HaueHOMY /it yHKIIii 30epexxeHHst 3aBjaHHs. [Ipy 1[bOMY TPHUBAajiCTh JIOTiUHOIO CH-
rHany mae 0yt He MeHie 100 mc. Yactota 06epTaHHsI TTiC/Is [IbOT0 3a/lUILAEThCS He3MiH-
HOIO He3aJIeXXHO Bi/l aHA/IOrOBOTO 3aBJjaHHsI aXK /IO HOBOTO CUrHany 36epexkeHHs (puc.8.5).

F: Motor frequency

-
#
|

#

# |
£ |
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4 |
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I

!

1

|

I

!

1

i

I

!

1

|

|

1

— .=-=-- Reference

Run command

14==

0
Llx (saved)

| —

G I 1

100 ms 1Cl3n'|si i ! 100 ms

PucyHok 8.5: Poboma & pexcumi «36epedceHHs1 ycmasKu»

8.6. [lo3uyioHyBaHHs Mo oamyukam

s ¢yHKIisT BUKODHUCTOBYETHCS MPU KepyBaHHI IMO3UI[IOHYBaHHSIM 3a [OTIOMOTOIO
JIATUMKIB MOJIOKEeHHsT ab0 KiHI[eBUX BUMHKAUiB, 3'€JHAHUX i3 JIOTIYHMMU BXOZaMu, abo 3
BUKODUCTaHHSIM OiTiB C/loBa KepyBaHHs. B KOXXHOMY HampsiMKy € /iBi (yHKI[iOHa/IbHI
30HH, 1110 BU3HAYAIOTHCS JaTUYNKAMU: CTIOBi/TbHEHHS i 3yTIMHKA.

ITapameTpy A7s HanalITyBaHHS TO3WI[IOHYBaHHS po3ramoBaHi B meHio [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [FUN-] > [POSITIONING BY SENSORS] [LPO-]. ITpu3HaueH-
Hs1 JIOTIUHKMX BXO/iB UM OiTiB 3aCTOCOBYIOTh MTapaMeTPaMM:

* [Stop FW limit sw.] [SAF]: nepemukau 3yniHKa Briepef;

* [Stop RV limit sw.] [SAr]: nepemukau 3ynuHka Ha3az;

* [Slowdown forward] [dAF]: nepemukau CrioBifbHeHHSI Briepe[;
* [Slowdown reverse] [dAr]: nepemukau CrioBinbHeHHS Ha3az.
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PiBenb axtvBauii A BxogiB i OiTiB Moke OyTM HasjalITOBaHWK 3a TepegHIM
dpouToM (3miHa Bif 0 10 1) abo 3aaHIM poHTOM (3MiHa Big 1 10 0).
* [Stop limit config.] [SAL]: norika cripuiiHATTs curHamniB 3yrnyHKa;
* [Slowdown limit cfg.] [dAL]: norika cnpuitHsTTs curHasis CroBiIbHeHHSI.
O6wu/1Ba MapamMeTpy MarOTh OZJHAKOBi BapiaHTH HaJIAlITyBaHHS:
* [Active low] (LO) — akTHBaLliss KOMaH¥ 33fHiM (POHTOM;
* [Active high] (HIG) — akTvBariis koMaH/i1 TiepeiHiM (pPOHTOM;
ITpuknaz, HaBefeHU HIDKYe (puc. 8.6), AMs JOTiKM CIIPUMHATTS CUTHAMIB JaTuHKiB
HasIalIToOBaHO 3a repeaniM ¢pouTtom [SAL]=(HIG), [dAL]=(HIG):

e e e e
e} ¢} ¢}
Reverse Reverse < > Forward Forward
7 stop slowdown Reverse Forvard slowdown stop
[SAr] [dAr] Hasap Brepen, [dAF] [SAF]
(@) O
7

PucyHok 8.6: ITo3uyioHysaHHst no 080M 0amMuuKam

CrioBinibHeHHs1 BIiepe/ Bij0yBaeThes 3a nepeHiM ppoHToM (3MiHa Bif 0 1o 1) BXomy
abo 6iTa, mpu3HaueHoro Ha crioBiibHeHHs Briepes, [dAF], sikiiio et ppoHT HapocTae rpu
obepranHi Briepes. IHbopMallis MPo KOMaHAY CIOBiIbHEHHSI MOXe 30epiraTvcs, HaBiTh y
pa3i BUMKHeHHs Hanpyru >kuBneHHs [Memo Slowdown] [MSLO] =[YES] (YES).
ObGepTaHHSs B TIPOTH/IE)KHOMY HATIPSIMKY [103BOJIEHO 3 BUCOKOIO LIIBUJKICTIO.

[Tpu BUSsIB/IEHHI CIpaIifOBaHHS [jaTuMKa 3yMUHKU Briepe (repegHii GppoHT BXoAy um
6iTy, mpu3HaueHoro Ha 3ynuHKa Briepes [SAF]), pyx B LIboMy HampsiMKy Oyze HEMOX/IH-
Bui. I3 Takoro nosioykeHHst Oy/yTh Bi/NparibOByBaTUCh TiJIbKU KOMaH/IU PyXY B IIPOTHIEX-
HOMY HampsIMKY.

Iadopmariisi TIpo KOMaHAy CIOBi/IbHEHHSI BUJA/SETHCS TIPU BUSIBJIEHHI 3aJHBOTO
¢pouTy (3MiHa Big 1 1o 0) Bxoay um 6ity,

; —— Forward (Bnepeg) ———— ¢

TPU3HAYEHOr0 /15l CHIOBIbHEHHS BIIEPEZ, ~ Reverse (Hazaz) :
[dAF], sikio 1iedi GpoOHT BUHMKAE TIpU 1 [dAF] Crioinbrentis priepes;
o0epraHHi Haszaj. SIKIj0 IpU3HAYeHo JIo- [SAF] 3yrma srepet .
riunui Bxif un Git B napamerpi [Disable — X
o [dAr] CrioBinbHeHHs Hazag, A n t
limit sw.] [CLS], To fgomoku Ha LLOMY “SA

. .. 3 r] 3ynMHKa Ha3az t
BxoJi um OiTi Oyze 3HaueHHs 1, KepyBaH-
Hs1 3a ZlaTuMKaMu Oyze 3a6/10k0BaHoO, TOO-
To He Oyze BinOysaruch mepexiz 70 if [Lsp] ;
CMOBIIBHEHHSI  (TIOB3yuya  LIBUAKICTB).  _ -
OpHaue i B TakoMy CTaHi iHopMaljisi mpo _ ¢ Y / BuaKicTs
CrpaljfoBaHHs [JaTuuKiB Oyne BifcTexy- O

PucyHok 8.7: ITo3uyioHy8aHHs 3 KOpOMKUM KyAau-

BaTWCh i 30epiraTuce.
KOBUM ynopom

B 3anexHocCTi BiJ JOBXUHU Ky/ad-
KOBOTO YIIOpY, SIKAM «HAi/pKae» Ha KiHI[eBi BUMMKadi, MOXK/IMBO TPU BapiaHTH JIOTiKU
TepeMUKaHHS:
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1. KynaukoBuii yrop /iy»ke KOPOTKWH, i TiC/IsI 3yTMHKY B KPaHBOMY TI0J/IO’KeHHi 00u-
[iBa KIHIIeBUX BHUMMKaul DPO3IMKHYTI

——— Forward (Bnepen) ¢
(puc. 8.7). Toxi mpu 3BOPOTHOMY PYCi ™ Reverse (Hasag) | t
KyJIauKOBMIA YTIOp Lije pa3 3aMKHe i posi- r— [dAF] CroginbHeHHs Brepey,
MKHe 001/iBa BUMHKaui (ajie B 3BOPOTHiH —h [SAF] 3ymusika ertepes .
TOCTTi/{0BHOCTI). [dAr] CrioBinbHeHHs Ha3a  —— — t
2. loBXuHA Ky/1a4KOBOI'O ynuopy Ta- " [SAT] Symaka nesan —i .
Ka, 10 IOC/Ie 3YMUHKKM B KpaliHbOMY !
T10JIOKEeHHI KiHLIeBUI BUMHMKau 3yNHUHKU
3aMKHeHUM, a BMMUKa4 CIOBi/IbHeHHS f [LSP] ¢
BXe pO3iMKHeHui (puc.8.8). B mpomy —— — —— j
BUIAZKY TIPY 3BOPOTHOMY XOZIi CIIOYATKY &] 6 MIBuaKicTs

PO3IMKHETbCSI BUMMKau 3yIUHKH, a T0-
TiM 3aMKHETbCSI ¥ PO3IMKHETbCSI BHUMH-
Kau CIOBIJIbHEHHS.

3. JloBKMHA Ky/1a4yKOBOTO YIIOPY HACTIiMBKU BeJHKa, 110 M0C/Ie 3yITUHKY B KpaliHbOMY
TT0JIOKeHHi 00M/IBa KiHITeBUX BUMHKaui 3aMKHYTi (puc. 8.9). B mporjeci 3B0poTHOTO pyxy

PucyHok 8.8: Tlo3uyioHysaHHs 3 cepedHiM Kyaau-
KOBUM ynopom

CTOYaTKy PO3iMKHEThCS KiHI|eBUM BUMU- _—— Forward (Bnepen) ———— ¢

Kay 3YIMHKY, a [OTIM — CIIOBI/IbHEHHSL. Reverse (Hazay) | t
B nepmmx JBox BuUMaAKax Jist 1 [dAF] CrioBi/bHeHHs! Briepes

MpaBW/IbHOI po6oTH (QyHKLiI, HeobXigHO —— [SAF] 3ynuHka Briepes ¢

MepIInii 3alyCK BUKOHATU 100 Kymad- [dAr] CrioinbHeHHs Hasay,  —————— t

KOBWM yrmop OyB po3TalloBaHWi M03a | [SAr] 3ynuHka Hasag ! t

30HOK [il yciX KiHIIeBUX BUMHUKauiB

(crioBinbHEHHS ¥ 3yMMHKM), a Mif, yac ,

BUKODMCTaHHS, TiCAsg BUMKHeHHs xM-_{ [LSP] t

BJICHHS HETPHUITYCTUMO BPyuHY repemi- —1— —T1— Monaicrs

LTyBaTU KyJIaukoBUil yriop. B Tpetbomy H

— MEPBUHHE PO3TAIlyBaHHS Ky/IadKOBOTO PucyHok 8.9: ITo3uyioHyeaHHs1 3 0082UM Ky1aQUKOBUM

YTIOpY HEeBa>K/HBe. ynopom

8.6.1. 3ynuHKa Ha BigcTaHi, po3paxoBaHiii nicis KiHLEeBOro BUMUKaya
CNOBiNIbHEHHA

s dyHKI[isT MO>Ke BUKOPHCTOBYBATHCS /IJIs1 KeDYBaHHS aBTOMATHUHOIO 3YTIMHKOIO Py-
XOMOI YaCTHHMU MiC/ MPOXOJpKeHHs 3a/laHoi BiJiCTaHi MiC/s CrpalbOBYBaHHS KiHIIEBOTO
BUMMKaua CIOBiJIbHEHHS.

Ha ocHoBi HOMiHa/bHOI miHiMHOI mBUAKOCTI [MLS] Ta mBHUIKOCTi, po3paxoBaHOI
TIPUBOJOM IIiJi Yac CrpalbOByBaHHS KiHL|EBOIO BUMMUKaua CIIOBiL/IbHEHHS], TIPUBOJ, iHillit0€
3yNUHKY Ha 3afiadilt BiacraHi (puc. 8.10).

s ¢yHKLisS KOopruCHa B TUX BUIAJKaX, KOJMU OAWH KiHI[eBMM BUMHKA4 HaJMipHOTO
XOAy 3 PYYHHM CKHJAHHAM € CITiIBHAM AJisi 060x HampsiMkiB. Toxi BiH Gyzme cripa-
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LIbOBYBATH TiJIbKU B pasi MepeBUlleHHs 3afaHoi BifcraHi. KiHIleBUi1 BUMUKau 3yIHHKU
36epirae npiopureT 1mof0 L€l QYHKIII.
ITapameTtpom [Deceleration type] [dSF] MoxHa HamamiTyBaTH THIT YIIOBi/IbHEHHS
[JJ1s1 OTPUMaHHS 0a)kaHoI 3a/IeKHOCTi:
* [Standard] (Std) — BUKOpHCTOBY€E TeMI f
[Deceleration] [dEC] a6o [Deceleration 2]
[dE2] (3anexHo Bif Toro, siKuit Temr Oyze

[dSF]=(Std)

aKTUBHUM);

* [Optimized] (OPt) — uac Temmy Tos3yua
PO3paxoOBY€TLCsl HA OCHOBI (paKTUYHOT WIBH/IKICTH -
IIBUIKOCTI, KOJTH TIEPEMHUKAETHCST KOHTAKT [LSP] Bidcmarn
CTOBi/IbHEHHS, 11100 06MeXXUTH uac poboTu |
Ha HU3BKIiM MIBUAKOCTI (OnTUMi3aLis f [Stop distance] [Std]

TPUBAJIOCTI LIUKJTy: YacC CTIOBi/IbHEHHS €

TOCTiMHUM He3ase>KHO Bifl ouaTKOBOT

LIBUJKOCTI).

slkio  BUOpaHO ~ ONTHUMI30BaHUN  THIT Tos3yua
ynoBinbHeHHs! [dSF]=(OPt) /15 3yNMUHKM HA 38- mBuMAKICTb [~ = = F = = = = == =

JlaHil BizicTaHi, [LSP] Bidcmanb
InTepBan 3YTIMHKA BU3HAUAETHCS Jocsrryto KB Bigcranb
rapameTpoM [Stop distance] [Std] CTIOBiNLHEHHSI ~ aBTOMATMYHOI
* [No] (nO) — He aKTHBHa; 3YMUHKHM
PucyHok 8.10: 3ynuHka Ha po3paxoeaHil

* 0.01 to 10.00 — iHTepBan 3yNUHKU B MeTpax.

Skmmo [Std]#(nO), MOKHA BKa3aTH
HOMiHa/bHY JTiHiMHY mBuAKicTs [Rated linear speed] [nLS] B mexkax 0,2...5,0 m/c.

Tun 3ynuHKY 3aaeTsest [Stop type] [PAS]: 3aganum temniom (rMP), mBrjKa 3ymnu-
Hka (FSt), BinbHu# BUbir (nSt).

Macmrabuuii koediient [Stop corrector] [SFd], sikuM Mo)Ha CKOpuryBaTtu Bif-
CTaHb 3yNHUHKU 33/1a€Thes B Aiara3oHi 50-200%.

[MpusHauenHst napamerpy [Memo Stop] [MStP]=(YES) moxxHa akTuByBaTh 36epe-
>KeHHSI CTaHy KiHI|eBUX BUMHUKaUiB 3yTIMHKH.

IpiopureT HaZA€THCS 3aITyCKY, HaBiTh SKI0 BUMHUKaY 3yTTMHKY cripaiitoBaB [Priority
restart] [PrSt]=(YES). Lieit mapameTp aktuBHUH, Tibku ripu [MStP]=(n0O).

giocmaHi

8.7. HamazHidyysaHHs 3a 00NOMO20H0 /102i4HO020 BXO0Y

[ITo6 oTpyvMaTy MIBUAKWNA BUCOKWN KPYTHHM MOMEHT TTifi YacC 3arycKy, MaTHiTHHUMA
TIOTiK TMOBWHEH OyTU B)Ke CTBOpPEHMI y ABUTYHI. Ile MOXKHa (3 JeIKUMH OOMEXeHHSIMH)
3abe3neunty napameTpamu MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [FLUXING
BY DI] [FLI-].

IMapameTtp [Motor fluxing] [FLU] Bu3Hauae pe;xum HaMarHiuyBaHHsI JBUTYHa:

* [Not continuous] (FnC) — He 6Ge3nepepBHO;
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* [Continuous] (FCt) — 6e3rnepepBHuii pexkuM. el BapiaHT HeZOCTYITHUH, SIKILO
[Auto DC injection] (AdC)=[Yes] (YES) a6o [Type of stop] (Stt)=[Freewheel]
(nSt). HamarniuyBaHHs Bi/j0yBa€eTbCsi Oe3rmepepBHO, IOMOKK He Hajlili/ie KoMaHa
MyCKY;

* [No] (FnO) — dyHKIlis HeaKTHBHA.

Skujo [FLU]=(FnC), To Tpeba NMpuU3HAUMTH OJWH i3 JIOTIUHMX BXOZiB Ha (PyHKIIit0

HamarHiuyBaHHs guryHa [Fluxing assignment] [FLI]:

* [No] (nO) — He MpU3HAYEHO;
[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — oguH i3 noriuamx Bxogie (DI1...DI6);
[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — omuH i3 joriunux Bxogie DAI1 un DAI2;
* [Ref. Freq-Modbus] (Mdb) — B6ynoBanuii Modbus;
* [CANopen] (CAn): BOygoBanuii CANopen;
[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) — ®yHKiioHaNBHi OJIOKHU: JIOTiuHI BUXOAH.
HamarHiuyBaHHsI BiziOyBa€eThCs:

* TIpU Mepexo/i MpU3HauUeHoro BXoAy uu 6iTy B cTaH 1;

* TIpU MOJIAHHI KOMAHAM TYCKY, SKIIO BXi/| He MPU3HauUeHW Ha HAMarHiuyBaHHS abo
TpU3HaYeHuH BXiJ nepebysae y craxi 0.

8.8. KepysaHHSs n02iKor0 2a/ibMa

BUKOPHUCTOBYETHCS /sl KePYBaHHS OFHUM abo0 /1eKilbkoMa e/leKTPOMarHiTHUMU Ta-
JIbMaMH 4epe3 OfIUH BUXiJ MPUBOAY /i/1s1 TOPU30HTA/IBHUX | BEPTUKA/IbHUX MiMOMIB, a Ta-
KOX [I711 HEBPIBHOB&)KEHUX MaIlIVH.

IIpu BepTHKa/NbHUX MepeMillleHHsIX METO € CHHXPOHi3al|isi (opMyBaHHSI KPyTHOTO
MOMEHTY JBWUI'YHA B HamlpsMKy MiAWoMy Tif uyac BiAnyckKaHHS i Hak/lajlaHHsS TrajabMma He
BifOynocs maziiHHs (OCiflaHHs) BaHTaXy, a TAKOX 11100 YHUKHYTH KOJIMBAHb BAaHTAXY Iif
Yyac Hak/IaZieHHs ranbMa. [171aBHO TouMHalTe pyX, KOMU TajdbMO BiJITyCKAETHCS, i TJIAaBHO
3yNUHSANTECS], KOJIM T'aJbMO HaK/1a/la€ThCS.

/151 TOpU30OHTA/ILHUX PYXiB METOI0 € CMHXPOHI3allisi Ha MOYaTKy PyXy BiAIlyCKaHHS
rajbMa 3 GOpMyBaHHSIM KPYTHOTO MOMEHTY, a Tifl Yac 3yNMHKW HaK/IaZaHHs rajbMa — 3
HY/TBOBOIO HIBUJKICTIO, [71s1 3ario0iraHHs pUBKIB i yzapiB miJ| uac 3yNmUHKU.

@yHK1is KepyBaHHS raabMoMm (MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] >
[BRAKE LOGIC CONTROL] [BLC-]), npu Bubopi BiAmnoBijHOI MakpoKoH}irypaii,
TIpU3HAYAEThCS Ha pesielinuii BuxiJ R2: [Brake assignment] [bLC] = (R2). Takox Heo6-
xifHo B mapametpi [Movement type] [bSt] BusHauuty Tun nepemimienss: [Hoisting]
(UEr) — migtiom abo [Traveling] (HOr) — ropu3oHTansHe nepeMimieHHs. [Ipy nmpu3HaueH-
Hi mapamerpy [bLC] # (nO) MmoxnuBuii equnmii crioci6 3yrmHku [Type off stop] [Stt] =
[On Ramp] (rMP) — 3ynviHKa i3 3aZIlaHUM TEMITOM.

3a HasBHOCTI y raibMa KOHTaKTY, 1110 CBiIUMTh NPO MOro cTaH (3aMKHeHUH y pasi lo-
O 3HATTS), I0r0 MOYKHA TOB'SI3aTH 3 OJIHUM i3 JIoriuHUX BX0ZiB y napametpi [Brake con-
tact] [bCI] g1 KOHTpOJTIO CTaHy rajbMa.
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Ha Hu3ky nmapametpiB ¢yHKLii «KepyBaHHs JIOTiKOIO rajbMa» BIUIMBAE (DyHKI[is
«3oBHilHe BUMiptoBaHHsl Baru» [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [External
weight meas.] [ELM-]. fIkiio 3HaueHHs1 (pyHKLii BaroBumiproBaHHs napametp [Weight
Sensor Assign] [PES] # [Not Configured] (nO) (curHan paTuuka Bard TOB'S3aHUM 3
O/IHUM 3 aHajoroBux abo iMmysbCHUX BXOfiB), To mapameTp [Movement type] [bSt] =
[Hoisting] (UEr). 3Hauenns mapamerpa [Brake impulse] [bIP] = [Yes] (YES). [danuii
rapaMeTp BU3HAYA€ HAMpPSMOK MOMEHTY BiZIJHOCHO HampsiMKy obepTaHHS JBUTYHA i MOXe
MaTH TaKi 3HaYeHHS:

* [No] (nO) — MOMeHT ZBUT'YHA 33/Ia€THCS B HAMPSIMKY 00epTaHHs 3i CTPyMOM 3HSITTS
rajbMa rpu obeptanHi Briepes [Brake release I FW] [Ibr];

* [Yes] (YES) — MoMeHT AIBUr'yHa 3aBK/I1 33/]a€ThCsl B HaNpsIMKY Briepep 3i ctpymoM
[Brake release I FW] [Ibr] (Heo0xiHO nmepekoHaTHCH, IO L€l HAMpsIMOK
BiZITIOBia€ miZiioMy BaHTaXYy);

* [2 IBR] (2Ibr) — MOMEHT 3a/Ia€ThCs B IOTPiOHOMY HampsIMKY 00epTaHHs 3i CTpyMOM
[Brake release I FW] [Ibr] nns nanpsimy Briepeq i [Brake release I Rev] [Ird] gnis
obepranHst Ha3az f/1s1 crierjia/lbHAX 3aCTOCYBaHb.

[Ipy akTHBHOMY BaroBHMMipIOBaHHI MapaMeTpy Ha/lallTYBaHHS CTPYMY 3HSTTS ra-
JIbMa HeJIOCTYITHi, OCKI/IbKM 3aMiCTh HIUX BUKOPHCTOBYETHCS iH(OpMaLlisi 3 IaTuvKa Bary.
¥ BCiX IHIIKMX BUMNaJKaxX CTPYM 3HATTS rajbMa MOXKHA HajallTyBary B fianasoHi 0...132%
BiJj HOMiHa/JILHOTO CTPyMy /IBUTYHa. KepyBaHHsI rabMOM TaKOXX XapaKTepU3Y€eTbCs TaKU-
MM NapamMeTpamy, siK:

* [Brake release frequency] [bIr]: uactora 3HsTTS ranbMa;

* [Brake engage frequency] [bEn]: mopir yactot Hak/a/jeHHs ranema;

* [Brake engage delay] [tbE]: 3aTpumKa Hak/iaieHHs TanbMa;

* [Brake engage time] [bEt]: uac Haka/ieHHS rabMa;

* [Brake release time] [brt]: yac 3usTTA raseMa.

«Yac HaknageHHs ransMa» [bEt] i «uac 3HATTS ranmeMa» [brt] HaknazeHHs raabma
BH3HA4YalOTh MOMEHTH CIIpaljbOBYBaHHs rajbMa. [lapameTpu «4acToTa 3HSITTSI TajbMa»
[bIr] i «uacToTa Hak/iazeHHs rasbMa» [bEn] Bu3HauaroTh BiAMOBiZHI yCTaBKU 4acTOT, Ha
SIKUX BiJ]0yBaTUMeThCSI 3HATTSA/HAK/Ia/leHHs TajibMa. T1pu [[bOMYy 11i MapaMeTpu MaroTh /iBa
3HaUYeHHS:

* [Auto] (AUtO) — ITY npwuiiMae 3HaUeHHS, IT]0 AOPiBHIOE HOMiHATbHOMY KOB3aHHIO
JIBUTYHA, 0OYMCIEHOMY Ha OCHOBI MapameTpiB MPUBOAY;

* [0-10] (0 - 10) 'y — pyuyHe HanAIITYBaHHS YaCTOTH.

SIKI[0 /ABUTYH BCTAaHOBIEHMM Ha MexaHi3mi mepewimjeHHs i [Movement type]
[bSt]=[Traveling] (HOr) — ropu3oHTa/bHe MepeMilljeHHs], TO CTa€ JOCTYITHUM IapameTp
[Auto DC inj. Level 1] [SdC1] — piBeHb CcTpyMy AWHaMiUHOrO raibMyBaHHS [IPH YTPU-
MaHHi (auB. 11. 4.2).

barato mexaHi3MiB IepeMillleHHs1 NPALfOIOTh Y peBepCMBHOMY pexxuMi. IlapameTrp
[Engage at reversal] [bEd] — HaknageHHs ranbMa Iifi yac peBepcy Za€ 3MOTy Haia-
IITyBaTh poDOOTY rajbMa TijJj yac TIepexofly uepe3 HY/IbOBY MIBUJKICTH TiiJ yac 3MiHU

Altivar Machine ATV320 63



ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

HanpsiMKy o6epraHHs. fkiuio [bEd]=(n0O) rasemo He Haksagaetees, skio [bEd]=(YES)
rajJbMO HaK/a/la€ThCs.

Y mexanismax niafiomy [bSt]=(UEr) napametp [Jump at reversal] [JdC] Bu3znauae
YaCTOTy HaKJIa/IeHHs TajibMa TIi/l yac 3MiHM HanpsiMkKy obepranHs. e HeobxiaHO 115 TO-
ro, 11100 YHUKHYTH HeCTaui MOMEHTY ITi/l Yac Mepexo/ly uepe3 Hy/IbOBY IIBU/IKICTh i TIPOCi-
JaHHs BaHTaXy. MO)/TMBi 3HaueHHsI rapameTpa:

* [Auto] (AUtO) — ITY npwuiiMae 3HaUeHHS, IT]0 TOPiBHIOE HOMiHATbHOMY KOB3aHHFIO

JBUTYHA, 00UYMC/IEHOMY Ha OCHOBi MapaMeTpiB TIPUBOAY;

* [0-10] (0 - 10) 'y — pyuHe HaALITYBaHHS YaCTOTH.

BurpuMka yacy MK 3akiHUEHHSM IIpolLiecy Hak/aJleHHs rajbMa i IouyaTkoM MOro
3HATTS BU3HaUa€eThCs apameTpoM [Time to restart] [ttr].

sIkio HeoOxifHO, 1106 rajbLMO HaK/IaZAanocs Iifi yac MOBHOI 3yNUHKH, TO MOXKHA
3a7laTi BUTPUMKY uacy Iiepe]; KOMaHZIO0 Hak/a/ieHHs raabMa, siKa JacTb 3MOT'Yy NPHUBOAY
3HU3UTH IIBUAKICT 0 Hy/s. Yac BUTPUMKM Ha/allITOBYeThCS B TapaMeTpi [Brake en-
gage delay] [tbE] — 3aTprMKa Hak/a[jeHHs rajbMa.

Ha puc. 8.11, 8.12 nopaHo fiarpaMu KepyBaHHS raqbMOM Y pisHUX cucteMax. Ilicns
OTPUMaHHS KOMaHY Ha PyX BiZiOyBa€eThCs HaMarHiuyBaHHs JBUTryHa (quB. . 5.2 i 8.7),
3pOCTaHHs CTPyMY JBUTYHA [0 piBHA [Ibr], migTpyManHs Hioro Ha LIbOMY piBHi MPOTAroM
yacy [brt], i TineKu micis 1pOTO AETHCS KOMaH/A Ha 3HATTS TajbMa i 30iblIeHHsT BUXi-
JHoi yactotu ITY. Y pasi ropusoHTansHoro nepemimenss (puc 8.11). ITig yac migiiomy B
PO3iMKHYTIH cuctemi (puc. 8.12), 11106 YHUKHYTH TIPOCIJJAHHS WIBU/IKOCTI IMiJj HABAHTaXKe-
HHsIM, Bifj0yBa€eTbcsi cTpUOOK uyacToTH Bif Hynst fo BemruuHd [bIr]. 3 Tiei X nmpuunHm
BBOAUTLCS crpubok yacrotr [JAC] mig uac pesepcy. ITicis 3HATTS KOMaHAW Ha PyX,
3HWKeHHS 4acToTH [0 piBHsA [bEn] i ctpymy no Bemrunam [Ibr] (y posimMkHyTiH crucTemi)
TIPUBOJ, NEPeXO[UTh y PeXXUM JUHaMIiYHOIO rajJbMYBaHHS 1 JIMIIe MiC/s 3aKiHYeHHS BU-
TpUMKHU yacy [bEt] HaknaaeTbcs ransMo.
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Frequency
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NIt WA Ach i\ ] (AR W, Bpeiresd [Py ereed Lokl WP S| LA TR oot

Engaged brt thE| bEL

Type of motor

contral Frequency

Flux
Torque

Injection

Locking

[Brake engage frequency] [bEn], [Brake engage time] [bEt], [Brake Release time] [brt], [Brake release I FW]
[Ibr], [Auto DC inj. level 1] [SAC1], [Brake engage delay] [tbE], [Time to restart] [ttr]

PucyHok 8.11: KepyeaHHs /102iKOI0 2a/1bMa, 20pU30HMA/bHE nepemileHHst
8 po3iMKHeHill cucmemi
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[Brake engage frequency] [bEn], [Brake engage time] [bEt], [Brake release freq] [bIr], [Brake Release time]
[brt], [Brake release I FW] [Ibr], [Jump at reversal] [JAC], [Brake engage delay] [tbE], [Time to restart] [ttr]

PucyHok 8.12: KepysaHHs /102iK0I0 2a/1bMa, 8ePMUKA/IbHE nepeMilleHHs
8 pOo3iMKHeHill cucmemi
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8.9. CnyckaHHs1 ma NiOHiMaHHS 3 NiI0BUWEHOIO WBUOKICMIO

@OyHKIiA Aa€ 3MOry 30ilbIIUTH MPOAYKTUBHICTh TiJHOMHOI YCTAaHOBKHU IILJIIXOM
30i/IbIIeHHs] [IBUKOCTI 33 MaluX HaBaHTaXeHb i Xojoctoro xoxy. Ilpw mpomy, 106
3armo6irTy repeBaHTaXeHHIO IBUT'YHA, IIBUKICTb aO0 CTPYM 0OMEXKYETBCS TAKAM UHHOM,
o6 mnoTyXHicTe P = M 3a/uiianacs He3MiHHOIO Ta [OpiBHIOBajia HOMiHa/IbHIH.
[TapameTpu zyisi HanmawTyBaHHS ¢yHKUii po3MimeHo B meHro [DRI-] > [CONF] >
[FULL] > [FUN-] > [HIGH SPEED HOISTING] [HSH-] — migBuIieHa IIBHAKICTE.
[MTapametp [High speed hoisting] [HSO] Bu3Hauae Ba B3a€EMOBUK/TIOUHI PEXKUMHU POOOTH:

* pexxuM 3apganHs mBugkocti [HSO]=[Speed ref] (SSO);
* pexxum obmexxennsi crpymy [HSO]=[I Limit] (CSO);

* (nO) — dyHKLUist He aKTUBI30BaHA. Brepey (Beepx) uu Hasag (BHus)
Y pexxumi 3apanns mBugkocti [HSO] :
L. O6MeXKeHHst 3aB/laHHs
= (SSO) B mpoteci BiAnpaloBaHHs 3aBAaH- Ha sacToTy - 75
Ha [IY ¢ikcye BuxigHy uvacTtoTy Ha piBHI, A : /
3a3jazerige 3ajadiii crabimisosaniii meup-  [FrS] e !
KocTi Jyii BuMipioBaHHS [Measurement [OSP] : [t0S]| Yactora :
spd] [OSP], (puc. 8.13) Ha yac BUMiprOBaH- w ——> - \ 1t
HSl HaBaHT&XeHHs, 3a/JaHui IapaMeTpoM PucyHok 8.13: Pedxcum 3a80aHHs Ha WeUOKiCMb
[Load measuring tm.] [tOS]. Ilpaitoroun ;
Ha uin msugxocri, IT4 npoBoguTs BUMIpHO Sangarm Migtiom

BaHHSA HaBaHTa)KeHHS, 3aBAAKA YOMY 3'SIBJISI- o
. | /_\ Yactora
€TbCA MOXK/IHMBICTh OOMEXUTH 3aBJaHHA Ha  [pS] A

LIBUJKICTE 3 yMOBU P = Mw<PH. ko 3a- [SCL] : |\/
i
]
]

JlaHa JacToTa He BifiloBifae 1iili yMOBI, 3aB- |
JlaHHS 0OMeXXyeThes, sIK Ha puc. 8.13.

Y pexxumi 0OMeXkeHHsI CTpyMy HaJja- - N
ILITOBYIOThCS /iBa lTapaMeTpu: icLop|-F
* [High speed I Limit] [CLO]: pieenb
00OMe>KeHHsI CTPyMY Ha ITiIBULLeHiH — Crpym
LIBUJKOCTI; t

* [I Limit. frequency] [SCL]: pieens
YaCTOTH, BUIIIE 3a KW aKTHBHE
00Me>KeHHsI CTPyMY HiJIBUIIIeHOT IIBU/KOCTI.

[MotiHo wacToTta nepeuiye ycraBky [SCL], ctpym y mpoueci migiiomy obmexxye-
Thes Ha piBHI [CLO] (puc. 8.14). ITif yac crycKy BaHTaXy 3aMiCTb peXKMMy O0OMEXeHHsI
CTPYMY aKTHBHHUM pe>KMM 0OMe)XeHHS [IIBUZIKOCTI.

CrymiHb 3MeHIIeHHs BUAKOCTI TIPH Tiepexozii B 00Me>KeHHs 3a/ja€ThbCs:

* [Motor speed coeff.] [COF]: koedillieHT 3MeHILIeHHs IIIBHIKOCTi, PO3Pax0BaHIM
TIPUBOJIOM 27151 00epTaHHS B HATIPSIMKY MigHiMaHHs. JocTymHul, skio [HSO]=(SSO);

* [Gen. speed coeff] [CO¥r]: koedillieHT 3MeHIIIEHHS IITBUAKOCTi, pO3PaXx0BaHUI
TIPUBOZIOM /1711 00epTaHHs B HAMIPSIMKY omnyckaHHs. JoctymHul, skijo [HSO]#(n0O).

PucyHok 8.14: Pedicum obmediceHHs1 cmpymy
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8.10. AemoniocmpotrosaHHs1 3a 00NMOMO20H0 JI02i4YHUX 8X00iB

¥ menio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [AUTO TUNING BY LI] [tnL-]
€ mapametp [Auto-tune assign.] [tUL], sxwii fae 3Mory npy3HauuTH OAWH i3 JIOTiUHUX
BXO/iB uM OiTiB Ha KOMaH/y aBTOIiICTPOIOBAHHs (UB. T1. 2):
* [No] (nO) — Bxiz He IpU3HAYEHO;
e [LI1]...[LI6] (LI1)...(LI6) — aBTOMi/ACTPOIOBAHHS AKTUBi3YETHCSI BUCOKMM piBHEM Ha
OJJHOMY 3 JIOTiYHUX BXO/IiB UM OiTiB.

8.11. lponyck pe3oHaHCHOI Yacmomu

SIkiio B MeXxaHi3Mi Ha Jieskux mBUAKoCTsIX y Mexxax [LSP]...[HSP] criocrepiraerbcs
MeXaHiUHUM pe30HaHC (Take HEPIJJKO TParuisiEThCs 3 OJsIIaHUMKM KOpoOaMy BEHTHIIsI-
TOpiB), PE30HAHCHY YaCTOTY MOXXHA BUIYYHUTU 3 POOOUOro /iara3oHy 4acToT 3a /I0TIOMO-
roto napametpa [Skip Frequency] [JPF] 3 mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-]

> [PRESET SPEEDS] [PSS-] ta [DRI-] > [CONF] > [FULL] +[JPH]

> [SET-]. IlapameTpy NpHCBOIOETHCSI 3HaYeHHS, III0 /IOPiBHIOE ;T | A=
YaCTOTi pe30HaHCy. 3aBAdKM 4YOMY HaBKOJIO L€l YacTOTH LIPF] }‘_‘l _ 1
(JPFI£[JFH], muB. HwKJe) 3a/aTU BUXiJHY dYacToTy Oyze vy _ !
HeMox/1uBo. Ha puc. 8.15 BrugHO, 110 mif yac 3MiHU 3aBJaHHSA :—i" ! +[JPH]
Ha uyactoty B iHTepBani [JPF]+[JFH] gilicHa BuxifHa yacToTa / :(_:4:/
3aBSIKM TicTepe3ucy B pery/toBa/lbHill XapaKTepuUCTHL[i He [JPF [T

3MIHIOETBCsI, POOJISTUM MOTiM CTPUOOK Y MOMEHT BUXOZY 3a Me- Pucyrok 8.15: ITponyck pe-
>Ki 3ab0opoHeHOro fiama3oHy. Y TIpoljeci MPUCKOPeHHs abo  3onancHol wacmomu
YIOBi/IbHEHHsT KOPOTKOUacHa poboTa B IIbOMY Jiaria3oHi MOX-
ymBa. € Takox Ba mapametpu ([Skip Frequency 2] [JF2] i [3rd Skip Frequency] [JF3],
a"anoriyni [JPF], 110 fAatoTh 3MOTy Ha/IaIITYBaTH MPOITYCK IIje [BOX YacTOT.

ITapametp [Skip.Freq.Hysteresis] [JFH] 3afae mupuHy yacTOTHOTO BiKHa HaBKOJIO
BCiX TPbOX BUII|eBKa3aHUX YaCTOT.

8.12. lNepemuKaHHsI KOMI/IeKMiB napaMempis

€ MoxMBiCTb copmyBatu 2 abo 3 KOMIIEKTH TIapaMeTpiB, /0 15 nmapameTpiB y Ko-
>kHoMy. [Tepesiiku mapameTpiB y KO)KHOMY 3 KOMILJIEKTIB O/IHAKOBI, ajie iXHi 3HaUeHHsI MO-
KyTb OyTH pisHUMU. Bubip moTpiOHOr0 KOMIIEKTY 34iHCHIOETHCS 3a KOMaH/O0 Ha JIOTi-
YHUX BXOJax abo Mic/st JOCSTHEHHS MeBHOT YaCTOTH, L0 (GYHKI[iIF0 MO)KHa BUKOPUCTATH B
pasi, fkwo ogud ITY mae moueproso IpaljfoBaTy B IIEBHUX CUTYyaLlisX i3 pi3HWMU Hasa-
LITyBaHHAMU. [lapameTpu /151 peanisatlii mepeMyKaHHsSI KOMIUIEKTIB 3HaXOZAThCS B MEHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [Parameters switching] [MLP-].

[MepmiuM KpoKoM € axTvBi3aljist GyHKLii MepeMUKaHHs HUISIXOM TpU3HauUeHHs 3a
JorioMororo rapaMerpa [2 parameter sets] [CHA1] yMoBU nepeMUKaHHS KOMILIEKTiB
rapameTpiB:

* [Not Assigned] (nO) — yHKIIist HEaKTHBHa;
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* [Mot Freq High Thd] (FtA) — mepeMukaHHsI Iic/ist JOCATHEHHS 3a/1aHOT YCTaBKU
yacToTH JBuryHa [Ftd];
* [Mot Freq High Thd 2] (F2A) — Te came mic/isi AOCATHEHHS JPyroi yCTaBKX 4aCTOTU

[F2d];

e [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — mepeMUKaHHS aKTHUBi3y€THCS BUCOKUM piBHEM Ha
ofgHOMY 3 jioriuAnx Bxogis (DI1...DI6);

» [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — oauH i3 noriuamnx Bxogis DAI1 uu DAI2;

* [OLO1]...[OL10] (OL01)...(OL10) — dbyHKIiOHa/BHI OJIOKH: JIOTiUHi BUXO/H.

[Ticsist poro Ha rpadiyHOMy TepMiHasi cTae AOCTyrHUM rnapamerp [Parameter Se-
lection] [SPS], 110 MicTuTh crivcok i3 moHaz 100 mapametpie. Bubip 3i criucky 3ailicHIOE-
ThCs HatuckaHHsM KHonku OK Ha I'T, BigMoBa Biz 3pobGieHoro BUOOpPY — TIOBTOPHUM
HaTUCKaHHSM Ti€l caMOi KHOIIKHU.

SIKI[0 KOMIUIEKTIB Ma€ OyTH TpH, CJTiZIOM 3a LM TPU3HAYAETHCS TAKOXK TMapaMeTp
[3 parameter sets] [CHA2] 3 aHanoriyHUMHA MOX/TUBUMU 3HaUEHHSIMHU.

MMicns npusHauenns [CHA1]#(nO) ta/abo [CHA2]#(nO) y mento [Parameters
switching] [MLP-] 3'senstoThcst fiBa abo tpu miamento: [SET 1] [PS1-]; [SET 2] [PS2-];
[SET 3] [PS3-] 3 ogHaKOBUMH CITHCKaMH TTapaMeTPiB, Y TKUX MOKHA HaJIallITyBaTH 3Haue-
HHST 0OpaHUX MapaMeTpPiB KO)KHOTO KOMITTIEKTY.

SIKI1I0 aKTMBOBAHO IepeMUKaHHS KOMIUIEKTiB TapameTpiB, TO aKTMBHUI KOMILIEKT
BizoOpaxkaeTbcs, sk aprymeHT napametpy [Utilised param. Set][CFPS] (mento [MOn-]).

8.13. lif-peaynsamop

MIJ-peryasTop Npu3HaUeHU /7S peTy/Ir0BaHHSI TeXHOJIOTiUHOro TlapameTpa (piBeHb
piauHu B pesepByapi, THCK piguHu a6o rasy B maricTpasi, Temneparypu). Moro ¢yHk-
LjioHa/IbHA cxema 3006pakeHa Ha puc. 8.16. BuxigHuii curHan peryssaropa € 3aBJaHHsIM Ha
BUXiZHY yacToty [14.

[Mapametpu ans HanamrtyBaHHsi ITI[I-perynsitopa po3ramoBaHi B MeHto [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [PID controller] [PID-].
DyYHKLis aKTUBI3yETbCS TC/S MPU3HAYEHHS aHAJOroBOro abo iMMy/abCHOTO BXOAY Ha
3BopoTHUH 3B's130K I11[]-perynsaropa mapamerpom [PID feedback Assign] [PIF]. fkuio
3BOPOTHHI 3B'SI30K DerynsiTopa He Tpu3HaueHo, Bci iHmi mapamertpu ITI[I-perymnsitopa
HeJOoCTyIHi. [I7is1 CUrHamy 3BOPOTHOTO 3B'sI3Ky MOTPiOHO 3a7aTh JOMYyCTUMI MeXKi 3MiHU:

* [Min PID feedback] [PiF1]: Big O mo [PiF2];

* [Max PID feedback] [PiF2]: Big [PiF1] go 32767.

BapianTu npu3HaueHHs 3aBJjaHHS [/1s1 pery/sTopa:

1. TlomepesHi 3aBfjaHHs, sKi 00MparoTh 3a /IOTIOMOTON0 JIOTiYHUX BXOZIB (TTapamMeTpu
[rP2], [rP3], [rP4]) 3 meTot0 peasizaliil fiesdkoi mporpaMy CTyIiH4acTOl 3MiHHU pery-
JIbOBAHOI 3MiHHOJ;

2.3aBmaHHs A, orpuMaHe 3a KaHaioM 3aezaHHs 1 [Frl] abo 1B [Frib], gus. m. 7.1
(mKepesioM 3MiHHOTO B Yaci 3aBJaHHSA B LIbOMY BHIIAJIKy € aHaJ0roBi abo iMmysibCHi
Bxogu IT4);
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3. BHyTpilHE 3aBJaHHS, 1[0 3aJa€ThCs 3 TpadivHoro TepmiHana abo 3 KOMyHiKawiHOT
Mepexi 3a Joromoroto rnapametpa [rPI].

Internal
reference

YES

LI

Ramp

Error
inversion

Restart error
threshold
(wake-up)

dG

Auto/Manual

;I

! POH| 'ac2,
Pl ! _/_\_ ol NS iy
I PG ram f ! (manu)|
A P2 | PP pPoL| ! [ B
Reference A no ] >
Pages 156 i) Gains Pages 156
and 157 P4 and 157
[F1r] |
nO—{m— Preset PID references
Al I Predictive Ramps
scing =
ACC DEC
PIF1/PIF2
RE PIP1/PIP2 [ERef—xPSE
Network AlU2
PID Preset manual references
feedback Manual

reference

Key:

]

PucyHok 8.16: dyHkyioHanbHa cxema I11[-pezayasmopa [1]

Parameter:

The black square
represents the factory
setting assignment

Honyctumi mexi 3miHu 3aBaaHHs Oyab-sikoro tuny (MeHio [DRI-] > [CONF] >
[FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [PID CONTROLLER] [PID-]):
* [Min PID Process] [PiP1]: y giana3owi Biz [PiF1] mo [PiP2];
* [Max PID Process] [PiP2]: y giama3oni Big [PiP1] go [PiF2].
IMapametpu [PiF1], [PiF2], [PiP1] i [PiP2] natoTh 3Mory BizmMaciinTabyBaTu 3BOPOT-
HUM 3B's130K [TI[J-perynsitopa i ¥oro 3apmanHs. BaxaHo, 1106 3HauenHs [PiP2] i [PiF2]
obupanu sikomora O/vKue [0 MakCMMalbHOrO UMC/ia OAWMHHUIL (32767), a Takox Oymu
kparHi 10 i peanbHOMY 3HaUeHH!O 3aB/laHHsI a00 aHAJIOTOBOTO CUTHAITY JaTuMKa.
Ipuknan. Hexaii cTyITiHb 3a[10BHEHHS pe3epByapa JIeXUThL y Mexax 6...15 m°. Buxi-
OHWIA curHan garuvka — y Mexax 4..20 MA, mo Bignosigzae 4,5 i 20 M. Togi
[PiF1]=4000, [PiF2]=20000, [PiP1]=6000, [PiP2]=15000.
BenvuyHy BHyTpillIHBOTO 3aBZ@aHHA 3a7atoTh napamerpoM [Internal PID ref.] [rPi]
(y mexxax [PiP1]...[PiP2]. AxTHBi3al1lifo BHYTPIillTHHOTO 3aB/IaHHS TIPOBO/SATEL TTapaMeTpOM
[Inter PID Ref] [Pii]:
* [No] (nO) — 3aBganns I11/]-perynsitopa popmyeThcst KaHaiamu 3aBiadus [Fril] abo
[Fr1b] 3 ¢yHKuissMu fofaBaHHS, BiiHIMaHHS Ta MHOXKeHHS (AuB. 1. 7.1);
* [Yes] (Yes) — 3aBganns [11/1-perynstopa AopiBHIOE 3HaueHHIO rapameTtpa [rPi].
Micna akruBizauil [Pii] KinbkicTh mornepegHbO BCTAHOB/IEHMX 3aBAaHb i JIOTiuHi
BXOJM /i TXHbOI aKTWBi3allii BU3HauatoThcs napamerpamu [2 preset PID ref.] [Pr2] i
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[4 preset PID ref.] [Pr4] (venio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID
PRESET REFERENCES] [PRI-]).
BenuuuHM rornepeJHb0 BCTAHOB/IEHUX 3aB/aHb (BiTIOBIHO ApyTe, TPETE i UeTBepTe,
B giamna3oHi Bizg [PiP1] mo [PiP2]):
* [Preset ref. PID 2] [rP2]: gocTymHMiA, SKITIO pU3HadeHo rapameTp [Pr2];
* [Preset ref. PID 3] [rP3]: gocTymHmii, SKITI0 pu3HadeHo rmapameTp [Pr3];
* [Preset ref. PID 4] [rP4]: goCTymHUA, SKIIIO PHU3HaueHo mapameTpu [Prd4].
[MToesHaHHS JIOTIYHMX CHTHAJIB Ha BXOflaX, NMPHU3HaueHHX Ajs napametpiB [Pr2] i

[Pr4], 3agatote moTouHe 3aBAaHHs Ans I1I[-perymstopa TaGuys 8.2; Bubip 3aedanns

(tabn. 8.2). s peanisauii JBOX piBHIB MOMepeqHbOrO 3aB- Tix | Lix

J@HHS I0CTaTHbO OZ{HOTO JIOTiYHOTO BXOZY, TPbOX abo uoTH- [Pra]| [Pr2] 3aBpauHs
PbOX pIiBHIB — [JBOX BXOZiB. 3a HasiBHOCTI HU3bKOI'O PiBHA Ha 0 0 |[rPi] 260 A
000X BXOJaxX BHUKODHCTOBYETHCS (3a/Ie)KHO BiJi 3HaueHHS 1 0 [rP2]
[Pii]) BHyTpilHEe 3aBnanHs abo curhHan kaHany 1 (1B).Bu- 0 1 [rP3]
XigHuit curHanm peryasTopa (GOpMyeTbesi Y (YHKII TO- T 1 [rP4]

TOYHOI TIOMUJTKH. PerymoBaHHs §(t):
100%-0,2-I
2,51,

Mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID CONTROLLER] [PID-]
CJIyTye Uil HajallTyBaHHS Dery/saTopa, a TNapaMeTpH Pery/isTopa HasallTOBYIOTH SIK
3HaueHHd napameTpiB (yci — y mexax 0,01...100,00):

* [PID Prop Gain] [rPG]: koedirtjienT nponopuiiiHoi yactrau Kr;

* [PID Intgl Gain] [riG]: koediuieHT iHTerpanbHOI yacTUHU kKj;

* [PID derivative gain] [rdG]: koediwieHT audepeHiiiaabHOI UaCTUHU K.

XapakTep BIUIMBY pery/asaTopa Ha 3a/aHy ULIBUJAKICTb NPHUBOAY MOXKHA 3MIiHUTH
napameTpoMm [PID Inversion] [PiC]:

* [Hi] (nO) — mBHAKiCTb MPUBOY 301IBIIYETHCS, SKIIO MOMUJIKA PETY/IFOBAHHS
TI03UTHBHA (HANpPUKJIaJ, T/l Yac peryyroBaHHs THCKY 3a JI0IOMOr0K0 KOMIIpecopa);

* [Tak] (YES) — mBHUIKiCTh IPUBOATY 3MEHIIYETHCS, SKILO TIOMUIKA PETry/IIOBaHHS €
TIO3UTHBHOIO (HaINPUKIIaZ, TTiJ] Yac Pery/r0BaHHs TeMIlepaTypy 3a JOTIOMOT00
0XOJI0/PKYBa/IbHOTO BEeHTHU/ISITOPA).

PekoMeH/jallii 3 HalalITyBaHHSI MapameTpiB TepeAaBanbHOI (YHKLil peryssitopa
HaBe/leHO Ha puc. 8.17.

OO6Me>keHHsI BUXi/JHOTO CUTHA/Ty peryssTopa i TeMIl 3MiH{ LIbOr0 CUrHAy:

* [PID Min Output] [PoL]: y miarmasoni —500...500 I'w;

* [PID Max Output] [PoH]: y giamazosi 0...500 I'w;

* [PID ramp] [PrP]: uac 3minu BuxigHoro curHany (y cekyngax) Big [PiP1] go [PiP2]
abo HaBMaKu.

IHTerpasbHa CK/IaJ0Ba pery/asropa Moxke OyTH TUMYacOBO BUMKHEHA 3a [[OTIOMOTO)
JIOTiYHOTO BXOZy, Ha sIKMiA nipr3HaueHo rapametp [PID Integral OFF] [PiS].

[ASL1]= =8%
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Stabilization time

Regulated
value PG high

/ /Overshoot

Referenc l— Static error

Proportional \ a
T :

gain 3
Y PG low
' Rise fime

time

rlG high
Reference
Integral i S
gain 4
rG low
time
Reference
rPG and riG correct
Neoroo e,
;
/

rdG increased

time

PucyHok 8.17: Hanawmyeauhs I11/]-pecynsmopa

3 BUXiJJHUM CHTHAJIOM peryssTopa (micns ioro ooMexxeHHs, UB. puc. 8.16) MokHa
MiJCyMyBaTh CHTHa/ TakK 3BaHOrO '"BUIlepepKyBaJbHOIO" 3aB/IaHHS, J)Kepeso SIKOro BU-
3HauaeThbCsl TlapameTrpoM [Predictive Speed Ref] [FPi] (mento [DRI-] > [CONF] >
[FULL] > [FUN-] > [PID-]):

* [Not Configured] (nO) — ¢yHKLisi He MpHU3HaYeHa;

e [AI1]...[AI3] (AIl)...(AI3) — aHanoroBuii Bxia All...Al3;

* [Ref. Freq-Rmt. Term.] (LCC) — rpaciunuii Tepminarm;

* [Ref. Freq-Modbus] (Mdb) — B6ynoBanuii Modbus;

* [CANopen] (CAn) — BOygoBanuii CANopen;

* [Com. card] (nEt) — komyHikaui#iHa KapTa (3a HaslBHOCTi);

* [RP] (PI) — iMOysibCHUM BXif;

* [Al virtual 1] (AIU1) — BipTya/sibHUI aHA/TIOTOBHI BXif| 1 3a 10TTOMOTOO [PKOHCTHKA;
* [OA01]...[OA10] (OAO01)...(OA10) — dyHKIiOHabHI O/I0KK: aHANIOTOBI BUXO/H.

KoedimienT nepenaui Ayt momnepemKyBanbHOro 3aBAanHsA (0...100%) 3amaeTbcst K
3HaueHHs TlapameTpa [Speed input %] [PSr]. Leit curnan moxe OyTv BUKOPUCTAHUM SIK
T10YaTKOBe 3aBJJaHH 15l ITyCKY.

3a pgomomoroto napamerpa [Auto/Manual assign.] [PAu] i noriuHoro BXoay MoX/u-
Be TUMYacoBe BUMKHeHHs1 [11/I-perynsTopa i mepexin Ha pyuHe (opMyBaHHS 3a[aHol ya-
CTOTH:

* [Not Assigned] (nO) — He TIpU3HAUEHO;
* [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — perynsiTop akTUBHMUH, SIKII[0 Ha 06paHOMY JIOTiYHOMY

Bxozi (DI1...DI6) npucyTHi cUrHal HU3BKOTO piBHS (B iHILIOMY pa3i aKTHBHUM €

pYyuHe 3aBflaHH# 3i BX0[Y, 3a/jaHoro napamerpom [Manual reference] [PiM]);
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* [DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) — opuH i3 noriunux BxoziB DAI1 uu DAI2;

* [Cxxx] (Cxx) — 6iTH KOMyHiKaLlifHUX KapT;

* [OLO1]...[OL10] (OLO01)...(OL10) — dyHKI[iOHa/MBHI O/IOKH: JIOTiUHI BUXO/U.
[>kepeno pyuyHOro 3aBJaHHSI YaCTOTM BH3HauaeTbcsl napamerpoM [Manual PID

reference] [PiM], noctynuum, sikijo [PAu]#(no):

* [Not Configured] (nO) — He TIpH3HaueHO;

e [AI1]...[AI3] (AI1)...(AI3) — anamoroBuii Bxig All...Al3;

* [RP] (PI) — imImysibCcHUI BXifj;

* [Al virtual 1] (AIU1) — BipTya/ibHUI aHA/IOTOBHI BXif| 1 3a 0TTOMOTOFO [PKOHCTHKA;

* [OAO01]...[0OA10] (OA01)...(OA10) — dyHKIiOHATBHI O/IOKW: aHAJIOTOBI BUXO/IH.

Y peXxuMi pydHOro 3aB/iaHHsI TaKOX JOCTYIIHI Torepe/iHbO 3aZlaHi WBUAKOCTI (1. 8.2).

PiBHI curHany 3BOpOTHOIO 3B'A3KY, y pa3i BUXOZY 3a SIKi iHILIFOETHCS M0IepeyKeHHs,
3aJ]al0ThCs IapaMeTpaMHu:

* [Min fbk alarm] [PAL]: piBeHb nonepe/keHHs1 MiHiMaJIbHOTO 3BOPOTHOTO 3B'SI3KY
(Big [Min PID feedback] [PIF1] no [Max PID feedback] [PIF2]);

* [Max fbk alarm] [PAH]: piBens ronepemkeHHs] MaKCUMAaTbHOTO 3BOPOTHOTO
3B'a3ky (Big [Min PID feedback] [PIF1] no [Max PID feedback] [PIF2]).

B Jeskux BumajKax € HeoOXifHiCTh repeBecTd [TU B peXxuM «COH», HANpUK/az, B
HacocHux cucreMax 3 IIIJI-peryasiTopoM MOXyTb TPaIIATUCh BUIMALKW, KOJIA B CUCTEMI
30BCiM BificyTHiN po36ip piguHW. B 1[bOMy BUTQKy A/ MATPUMKH 3a[jaHOTO THCKY
Hacoc Oyzie TpaitoBaTH MPUOJIM3HO B 00/1aCTi OHOTO HU3BKOTO 3HaueHHs yacToTH. Lle Mo-
e OyTH Hebe3reuHUM, OCKiNIbKM TpUBaja pob0Ta Ha HU3BKUX LIBHIKOCTSX HebesneyHa
JU1s1 IBUTYHIB i3 camoxonofpkeHHAM. [Jo Toro »k, rigpapjiyHa maricTpaab [y’ke 4acTo
obsiaiToBaHa 3BOPOTHUMH KJlarlaHAMHU Ha BXOZIi B HACOC Ta Ha HEBEJIMUKIH BifcTaHi mics
rigpoakymyssitopa 3a HacocoM. OTKe NP BiZICYTHOCTI BUTpaT HeMae HeoOXiZgHOCTI mpa-
LIFOBaTH HACOCY Ha MaJIMX IIBUAKOCTSX 3 METOIO MiJTPUMaHHS THUCKY, i IOT0 BapTO «IIpH-
CriaTm».

st peasizariii 1boro pexkuMy Tpeba BCTaHOBUTH:

* Be/MUMHY HU3bKOI BUAKOCTI apameTp [Low speed] [LSP] Ha piBHi, gerio
OinbIIIOMY, Hi’K BCTAHOBJTIOETHCS BUXiZHa yactora [TY npu poboTi Ha MaricTpasns Ge3
BUTpAT (UM 3aKPUTY Marictpasin);

* MakCHUMajbHY TpuBasicTs podoTtu [Low Speed Timeout] [tL.S]#0 Ha Hu3bKil
uBuakocti [LSP] (mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-] Ta [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID-]). fkiio [tLS] = O TpuBanicTb poboTH Ha
HU3BKHUH IIBUAKOCTI HEOOMEXKeHa.

IMTapameTpom [PID wake up threshold.] [rSL] (ropir momunku nepesamnycky) Mox-
Ha BCTAaHOBUTU MiHiMaibHUN nopir nomunku [1IJ]-perynsitopa A/l mepesamnycKy Mics
3yMUHKY TTPU TPUBAJIiK poboti Ha mBuaKocTi [Low speed] [LSP]. Lle 3a6e3meunTsb fesKy
30HY HEeUyT/IMBOCTI, 1[00 CrCTeMa He «IIPOKHU/AJIACh» 3a HAWMEHIIIOro 3MeHIIeHHsS] TUCKY
B marictpasni. [PID wake up threshold.] [rSL] — nie Bincorok nomusnku I1I/I-perynstopa
(miticHe 3HaueHHs1 3anexutb Bifg [Min PID feedback] [PIF1] i [Max PID feedback]
[PIF2]). ®yHKuis HeakTHBHa, siKino [tLS] = 0 abo skio [rSL] = 0.
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8.14. KepysaHHS NiHiGITHUM KOHMaKMOpPOM

Jlinitiauit koHTaKTOp, siIKUM 1Y migkmtouaeTbes 1o cunoBoi Mepexi (kiemu L1, L2,
L.3), 3aMUKa€eThCA 1II0pasy, KOJIM HaJICUIAETbCS KOMaH/a 3anycky (Bmepeq abo Hasan), i
PO3MHUKAETbCS TiC/IsT KOKHOI 3yTIMHKH, SIK Ti/TbKY MpUBOZ, Oyze 3abmokoBaHo. Hanpuknaz,
SIKILJ0 DKM 3YTIMHKHU — YTIOBUJIbHEHHS i3 3aaHum TemrioM [Stt]=(rMP), KoHTaKTOp pO3-
MUKAETHCS, KOJU JIBUTYH JI0CSTa€ HY/IbOBOI LIBUKOCTI.

[Ipu3HaueHHs BUXOAY AJIs1 KePyBaHHS JiHIHUM KOHTAKTOPOM 3[iliCHIOETECS B MEHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [MAINS CONTACTOR COMMAND]
[LLC-] napamerpom [Mains contactor ass.] [LLC]:

* [No] (nO) — ¢yHKuis He pU3HadeHa (B L[bOMY BUIIAJIKY ’KOZIeH 3 TlapaMeTpiB

(dyHKLIT He JOCTYITHUH);

* [DQ1] (LO1) — noriunnii uxig LO1;
* [R2] (¥2) — pene r2;
* [dO1] (dO1) — ananorosuii Buxig AO1, skuit QyHKITIOHYE SIK JoriuHni Buxiz. Llei

BUOip MOXXHa 3pobuty, sikiio [AO1 assignment] [AO1] = [No] (nO).

Hns 6nokyBanHs npuBoAy B mapametpi [Drive lock] [LES] Takoxx Tpeba BuOpatu
BiJNOBiqHMI TOTiUHMI BXiJ] Uuu OIT.

ITapameTrpoMm [Mains V. time out] [L.Ct] 3agaeTbcsi KOHTPOIBHUM Yac 3aMUKaHHS JIi-
HiHOTO KOHTakTopa. SIKIIO Tmic/s 3aKiHYeHHS IIbOTO Yacy B KOJi JKUB/IEHHS eIeKTpO-
MpUBOZAA BifCyTHs Hampyra, I[TU 3ab/0KyeTbCsi 3 BUSBIEHOK HecrpaBHicTio [Line
contactor] [LCF].

IMpuknax 3actocyBaHHs: JKUB/IeHHST OpraHiB KepyBaHHS TIpUBOJY [TTOBHHHO
T10/jaBaTHCS BiJ| 30BHILIHBOTO JKepena 24 B (knemu P24 - COM) puc. 8.18.

LIe = koman/ia 3arycky Briepes [Forward] [Frd] a6o Hasaz [Reverse] [rrS]

LO-/LO+ = [[Mains contactor ass.] [LLC]

LIn = [Drive lock] [LES]

IMpumitka: Knagima «Run/Reset» noBuHHa OyTH HaTUCHYTA MiC/isl TOTO, sIK Oy/a Bifj-
TylrieHa Kiasima «Emergency stop» — ABapiliHa 3yniHKa.
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Emergency
; Stop ¢
~ supply Run/Reset

mains

PucyHok 8.18: EaekmpuuHa cxema npu KepyeaHHi AiHIlHUM KOHMAKmMopom

8.15. KepysaHHs1 BUXIOHUM KOHMakmopom

Lst dyHKLis fae 3MoOry NMpUBOAY KepyBaTH KOHTAaKTOPOM, po3rarmoBaHuM Mik ITY i
OBUTYHOM pHUC. 8.19. KOHTaKTOp 3aMHUKa€eThCS, KOMM IOJAETHCS KOMaHJa 3amycky.
KOHTaKTOp PO3MUKAETHCS, KOJTK B IBUTYHI OiJibllle HEMAae CTPyMY.

[Ipu3HaueHHs BUXOAY AJIs1 KePyBaHHS JiHIHUM KOHTAaKTOPOM 3[ilICHIOETECS B MEHIO
[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [OUTPUT CONTACTOR CMD] [OCC-]
napameTtpoM [Out Contactor Assign] [OCC]. BapianTtu npr3HaueHHs, siK i1 y [LLC].

[TpumiTka: K10 BUKOPUCTOBYETHCS (DYHKI[is ra/IbMyBaHHS MTOCTiHAM
CTPYMOM, BUXiZJHUH KOHTaKTOp He 3aMUKAaEThCS I0TH, JOKU aKTUBHE
raJlbMyBaHHsI TTOCTiHUM CTPYMOM, TOOTO B 0OMOTKY MOJJa€THCST CTPYM.

8.15.1. 3BOpOTHWMI1 3B'A30K Bifg, BUXiAHOro KOHTaKTOpa

ITY mMoke KOHTpOMOBaTH CTaH BuxigHoro koHrtakropa (KM2 na puc. 8.19), 3a
nmoriomororo Horo H3 kouTakty. Bubpanuii B [Output contact. fdbk] [rCA] noriunuit
BXi/l un 6iT moBuHeH OyTH B cTaHi 1, MpH BiiICYyTHOCTi KOMaH/1 Ha 3aryckK, i B craHi 0 mif
yac pobotu (Mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [OUTPUT CONTACTOR
CMD] [OCC-]). Y pasi HeBijIOBiJHOCTI CTaHy i CUTHaIy 3BOPOTHOTO 3B’5I3KY, SIKIIO BU-
XimHui KoHTakTOp He 3amuKaeTbesi (LIx=1) mpuBog 6710KyeThes 3a HecrpaBHicTio [Out.
contact. open.] [FCF2] — BuxigHuii KOHTaKTOp 3a/MIIAETHCS PO3iIMKHEHUM, X0ua YMOBHU
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3aMMKaHHSI BUKOHaHi; a Ko BiH 3actpsr (LIx=0), 6iokyeTbcs 3a HecripaBHicTio [Out.
Contact. stuck] [FCF1] — BuxigHuii KOHTaKTOp 3a/IMIIIAE€THCS 3aMKHEHUM («3a/UIl»),
X0ua YMOBH PO3MHKAHHSI BUKOHaHi.

]
!
Control Feedback |
0 LOw/Rs +24 Lie i

] k20 KM2 .:

] KM2

K20

PucyHok 8.19: EnekmpuuHa cxema npu Kepy8aHHI 8UXiOHUM KOHMAKMoOpoM

3aTpuUMKy Ha 3amycK JBUTYHa, rapametp [Delay to motor run] [dbS], moxxHa Bu-
KOPHMCTOBYBATH [/l 3aTPUMKM BUMKHEHHsI B PeXXMMi HeCIPaBHOCTI MiC/st Ha/|CHJIaHHS
KOMaH/IM 3allycKy, a rapaMeTp 3aTpuMka Ha po3mukaHHsl [Delay to open cont.] [dAS]
3aTPUMYE€ BUSIB/IEHY HeCIPaBHICTb Mic/s HaJICUIaHHS KOMaH/W 3yTTMHKH.

IMpumitka: [FCF2] moxe OyTH CKUHYTUH KOMaH[OIO 3aMycKy, sika 3MiHIO€ cTaH 3 1
Ha 0 (0 - 1 - 0 npu 3-npoBiJHOMY KepyBaHHi).

@yukiii [Out. contactor ass.] [OCC] Tta [Output contact. fdbk] [rCA] mMoxyTb
BHUKOPHCTOBYBaTHUCh OKpPeMO, abo pa3oM.

8.16. LlluHa nocmiliHo2o0 cmpymy

O6’enHaHHs IMH TIOCTiMHOTO CTpyMy Aekinbkox ITY (knemm PA/+, PC/-), siki xu-
B/SATh [BUCYHM, IO TPALlOIOTh Y BHUCOKOIHTEHCUBHUX pexkuMax. lle fae MOXIMBiCTb
OJIHUM TIPUBOJIaM BUKOPMCTOBYBAaTH eHepril0 rajbMyBaHHs {HIIMX MPUBOAIB 3a PaxyHOK
36i/bILIeHHS] EMHOCTI 3arajbHOI JIAHKW TIOCTIHHOTO CTpyMY, 6e3 HeoOXiTHOCTi BCTaHOB/TIO -
BaTH rajbMiBHHUI pe3uctop Ha KoXHHH ITY. Taki cxemy 3aCTOCOBYIOTH B GaraTtofBHUryH-
HUX MeXaHi3Max M TeXHOJOTiUHWX JIiHisSX, MepeMOTyBalbHUX MeXaHi3Max, IiJHOMHIX
KpaHax, MexaHi3Max 3i 3HaUHWMM MOMEHTOM iHepLiil.

Hns kopekTHOI poOOTH HeoOXiZHO HasamTyBaTH MapameTpu B MeHio [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DC Bus] [dCC-].

Kondirypauis 3araasHoi 1aHKuM nocTiiHoro ctpyMmy [DC-Bus chaining] [dCCM]:

* [No] (nO) — He pu3HayeHa;
* [Bus & Main] (MAIn) — ITY >KMBUTBCS Bifl SIK Bif IIIMHK TIOCTiIHOTO CTPYMY, Tak i

Bi/l MepeXi XUBJIEHHS];

* [Only Bus] (bUS) — ITY >KuBUTBCS TiNbKH Bif| IIMHU MTOCTIHHOTO CTPYMY.

Bcranoenennss [dCCM]=(MAIn) neakTuBy€e BUsBIEHHS HECIIPABHOCTI BiJ 3aMu-
KaHb Ha 3eMJII0.
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Hactynni napamerpu foctynHi auiie npyu [dCCM]#(nO).

CyMicCHiCTh IIMHU NOCTiMHOrO CTpyMy 3ajaeTbcsi napamerpoMm [DC-Bus compat.]
[dCCCI:

* [Altivar] (AtU) — 10 IMHM NIOCTiHHOTO CTPYMY MiJK/IFOUeHi TibKY MepeTBOproBayi

Altivar 320;

* [Lexium] (LHM) — a0 muHi MOCTIHHOTO CTPyMY ITiJi’ €/HAHO IIJOHAMMeHIIIe OfUH

npusog, Lexium 32.

[MToBesiHKa TpyBOZia B pasi BHUSIB/IEHHSI HECIIPaBHOCTI «BTpara BXifHOI ¢asm» BHU-
3HauaeThCsl TapameTpoM [Input phase loss] [TPL], Ta BUsBNIeHHSI KOPOTKOTO 3aMHKaHHS
Ha 3emmo [Ground short circuit] [SCL3]. O6uiBa mnapameTpu JAOCTYMHi MpU
[LAC]=(Epr) Ta MatoTb OJJHAKOBi NTpU3HaUEHHSI:

* [Ignore] (nO): BUsiB/IeHa HeCIIPABHICTh irHOPYETHCS;
* [Freewheel] (YES): npu BUsIB/IeHH| HECTPABHOCTI 3yMUHSIETLCS BiTbHUM BUOITOM.

ITapameTrpom [Mains Voltage] [UrES] 3azaeTbcst HOMiHa/ibHaA Hampyra Mepeski »Ku-
BJIeHHS Vac. 3HaueHHs LIbOT0 [apaMeTpy 3a/1e)KUTh BiJl TUIIOPO3Mipy

ATV320eeeM?2e: 200...240 B AC;

ATV320eeeN4e: 380...500 B AC.

HactynHi napametpu 3’siBnsitoThes, Ko Bubpano [dCCM]=(n0O) ta [LAC]=(Epr).

ITapameTtp [Undervoltage level] [USL] Bu3Haua€e piBeHb BUSIBJIEHHS 3HIDKEHOI
HaIpyTH )XVUBJIeHHs. ba3oBe 3HaueHHs 3a/1e)KUTh Bifi HOMiHa/IbHOI HalpyTH:

ATV320eeeM2e: 141 B AC;

ATV320eeeN4e: 276 B AC.

IMapametp [Braking level] [Ubr] Bu3Hauae piBeHb Hampyry, 3a SIKOTO BiJKpHBaTH-
MeTbCsl ra/IbMiBHUH TpaH3ucTop. ba3oBe 3HaueHHs 3a/1€)KUTh Bifi HOMiHaMbHOI HANPYTH:

ATV320eeeM?2e: 395 B DC;

ATV320eeeN4e: 820 B DC.

[iama3oH pery/roBaHHs BU3HAUa€TLCA mapametpoM [Mains voltage] [UrES].

9. AN TA KOH®DIFYPALLJI

9.1. MakpokoHpiaypayir

KopucryBau BIiANOBIHO [0 CBOrO 3aB/aHHS Ma€ MOK/IMBICTb BUKOPUCTOBYBaTU 6
3aBO/ICEKUX MakKpOKOHQirypariiii, siki oOuMparoTbcsi 3 uuc/ia 3HaueHb napameTpa [Macro
Configuration] [CFG] B mento [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION]
[CONF] 1a B Menro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SIMPLY START] [SIM-]:

* [Start/Stop] (StS) — Crapt/Cromn. MexaHi3MH 3 IPOCTUMH TaxorpaMaMHu

(mMakpokoH(iryparjist 3a 3aMOBUYBaHHSIM);

* [M. handling] (HdG) — TpaHcriopTyBa/ibHe 00/1afHaHHS;
* [Hoisting] (HSt) — ITigiiom. ITigifiMansHO-TpaHCIOPTHE OO/Ia/HAHHS;
* [Gen. Use] (GEn) — 3arasbHe BUKOPUCTaHHS;
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* [PID regul.] (PId) — ITI[J-perynsitop. CHCTEMH 3 aBTOMaTHUHUM PeTy/THOBaHHSIM
TeXHOJIOTYHOr0 NapaMeTpa i3 3BOPOTHUM 3B’ SI3KOM;

* [Network C.] (nEt) — KomyHnikarjiiiHa mmHa. Crcrema 3 KepyBaHHSIM uepe3
KOMYHIKaLliliHy Mepexy.

MakpokoHirypariil Bifpi3HSIOTECS JOCTYIMHICTIO i 3HAUeHHSIMHU 3a 3aMOBUYBaHHSM
JIesIKUX TIapaMeTpiB, a TaKOXK MPU3HAUeHHSIM BXO/iB/BUXO[iB (JuB. 1. 7.1). BoHM MOXYTh
OyTH BUKOPUCTaHI SIK y HE3MiHHOMY BUIVIsA/, TaK i 3 METOK CTBOPEHHsI Ha IXHill OCHOBI
CBO€T KOpHUCTYBarbkoi KOHGIryparii nuisxoMm 3MiHM 3HaueHb [iesIKMX TlapaMeTpiB i mpu-
3HayeHb.

Y pasi 3minu 3aBozchbkoi KoHirypariii mapamerp [Customized macro] [CCFG] B
meHto [SIMPLY START] [SIM-] aBromaruuHo HaOyBae 3HaueHHs (YES), Bigobpararo-
un (pakt 3MiHu. [lapamMeTp JOCTYIIHUI TiTBKYU /151 unTaHHs. KopucTyBaueBi AOCTyIHI A7st
3MiHU Ti cami rapameTpH, 1[0 ¥ y BUXiJHi MakKpoKoHirypariii.

3aBaHTa)keHHs1 i 30epexxeHHst KOHQirypauii B [T

HeoOxigni mapameTpu postaimioBadi B meHio [DRI-] > [CONF] > [FACTORY
SETTINGS] [FCS-].

SIKImo ToToYHa KOH(iryparlis, OTpUMaHa IUIAXOM Mopudikaliii 6a30B0i 3aBOJCHKOT
KoH(irypauii, Oyne moTpibHa B HAaCTYIHUX 3aCTOCYBaHHsX, ii Mo)kHa 36epertu B I1Y 3
HOMEepOM, 110 33/Ia€ThCS sIK 3HaueHHs1 napametpy [Save config] [SCSI]:

* [No] (nO) — Hema;

* [Config 0] (Str0) — koudirypariist 0;

* [Config 1] (Str1) — xoHirypariis 1;

* [Config 2] (Str2) — kondirypariis 2.
st 36epexkerHs: Tpeba BUObparu HeoOXiHMI HoMep KOH(irypariii (mapamerp), HaTH-

cHyTu 11 yrpumyBaty KHONKy OK (ENT) 2 cexyHzu.

[ns TioBepHEHHS [0 3aBOACHKOI KOHGQirypauii (rapameTpam IPHCBOIOIOTHCS
3aBOZICHKi 3HaUeHHsT) CrIovaTKy Tpeba BMOpaTy rpyry napameTpiB, 3HauUeHHsI IKMX TpeOa
BiJTHOBUTH, BUOpABIIM BifIoBigHe 3HaueHHs1 MeHIO [DRI-] > [CONF] > [FACTORY
SETTINGS] [FCS-] > [PARAMETER GROUP LIST] [FrY-]:

* [All] (ALL) — Bci mapametpu (Takox Oyzie ouuilieHa porpama (yHKLiOHaTbHUX
6/10KiB);

* [Drive configuration] (drM) — BigHOBSITECsE TapameTpu MeHo [1 DRIVE MENU]
[drI-] 3a BukmouenHsm meHro [COMMUNICATION] [COM-]. B meHro
[3 INTERFACE] [ItF-] > [3.4 DISPLAY CONFIG.] ta mento [ITF-] > [DCF-] >
[USER PARAMETERS] [CUP-] > [Return std name][GSP] Gyze BcTaHOB/IEHO
[No](nO);

* [Motor param] (MOt) — napameTpu JBUTYHa;

Hacrynni BapianTu goctymHi muute, skio [Config. Source][FCSI]=[Macro-Conf.] (Inl):

* [Comm. menu] (COM) — meHro [COMMUNICATION] [COM-] 6Ge3 nmapametpiB
[Scan. In1 address] [nNMA1] ... [Scan. In8 address] [NMAS8] a6o [Scan.Outl
address] [nCA1] ... [Scan.Out8 address] [nCA8];

* [Display config.] (dIS) — mento [3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-].
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Hactymaum etanom Tpeba BubOpatu mkeperno KoHgirypanii mapamerpom [Config.
Source] [FCSI]:

* [Macro-Conf] (InI) — 3aBogcbka KoHGirypatiisi, TOBepHEHHS TTapaMeTpiB /10

BUXiZIHUX 3HaUeHb MMOTOYHOI BUOpaHOI MaKpOKOHQIrypariii;

* [Config 1] (CFG1) — koHdiryparjis kopucTyBaua 1, sika Oysa nornepejHbo 30epeskeHa

B [TY, sk 3HaueHHs1 mapametpy [Save config] [SCSI]=(Str1);

* [Config 2] (CFG2) — KoHirypaliist KopucTyBaua 2, sika 6ya rnorepeaHbs0 36epexkeHa

B 1Y, sk 3HaueHHs1 mapameTpy [Save config] [SCSI]=(Str2).

SIKijo akTHBi30BaHO (yHKI[if0 TepeMuKaHHs KoH(pirypariii (zus. m. 9.3), ocraHHi
[IBa 3HAYeHHsI HeJ[OCTYITH.

[ToBepHeHHs [0 3aBOACHKUX HanmawTyBaHb (y pasi Bubopy [FCSI]=(Inl) 3aiticHio-
I0Th Ha rpadiuHomMy TepMiHam nwuiixom Bubopy B Menwo [DRI-] > [CONF] >
[FACTORY SETTINGS] [FCS-] psgka [Goto FACTORY SETTINGS]. Ha BOy-
nosaHomy tepmiHani [DRI-] > [CONF] > [FCS-] npucsorotots napametpy [GFS] 3Haue-
nHs (YES).

[171s1 moBepHeHHst [0 ofHi€l 3 paHiliie 36epexkenux y ITU KopuCTyBaljbKUX KOHDIrypa-
Uit cmig Bubpatn mkepeno koudirypauii ([FCSII=(CFG1) abo (CFG2)), a motim
aktuBidyBatu [Goto FACTORY SETTINGS] [GFS] — mnoBepHeHHsI /10 3aBOJICbKOTO
Ha/lallTyBaHHS.

9.2. OO6MiH KOHehi2ypayismu 3 epaghidyHUM mepmMiHasiom

HeoOxigni mapametpu € B MeHio [4. Open / Save as] [trA-], focTynHOMY TifbKU 3
rpadiuHOro TepMiHay.

Y TI'T wmoxe ofHouacHO 30epiratMcs A0 4 KODUCTYBAlbKUX KOH(irypariiii
napamMetpiB. OHy 3 HUX MO)KHa 3pOOUTH MOTOUHO), 3aBAHTAXKMBILH ii 3 TpadiuHOro Te-
pMiHasny, BUKoprctoBytour napameTp [4.1 Copy to the drive] [OPF] OPEN. [Ins 1jp0ro0,
obpaBmM psiIoK 3 iM'siM Tapamerpa, cfif HatucHyTH KHOmKy (OK) HaBiraniiiHoro
[OKoMcTHKa i y BikHi 4.1 OPEN BuOparu ofgHe 3 iMeH daiiny (puc. 9.1).

[Mo3nauka Empty o3Hauvae, 110 Qaiin Hapa3i MOpoXHil i He Mo)ke OyTH 3aBaHTaXke-
Huil. [Ticss Bubopy HemopoXkHbOTO Qatiny BigkpuBaetbest Bikno DOWNLOAD GROUP 3
TepeslikoM BapiaHTiB 3aBaHTaXKeHHS:

* [None] — mapameTpu He 3aBaHTaXKYIOThCS;
* [All] — 3aBaHTaXXyIOTHCS BCi MTapaMeTpH BCiX MEHIO;
* [Drive configuration] — 3aBaHTa)Kyt0ThCs BCi mapamerpu meHio [DRIVE MENU]

[drI-], okpim mento [COMMUNICATION] [COM-];

* [Motor parameters] — 3aBaHTa)KyOTbCS Ti/IbKY [1TapaMeTpH IBUT'YHA 3 MEHIO

[MOTOR CONTROL] [drC-];

* [Communication] — yci mapameTpu menro [COMMUNICATION] [COM-].

[Micns Hatuckanus OK 3'saBnsieTbest BikHo COPY, y sikomy moTpibHo abo migTBepau-
TH TIpOJIOBKeHHs 3aBaHTakeHHs (OK), abo BigmoButucs Big Heoro (ESC), sKIIO B Mpo-
Leci 3aBaHTaXeHHs 3'ACyBajoCs, IO TOTOYHa cxeMHa KoHQirypauis ITU Bigmosigae
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KOH(irypanii mapaMmeTpiB, sKy TOTpPiOHO 3aBaHTAKUTU, 3'SBJSIETHCSA TTOBiTOMJIEHHS
Transfer compliete, micias woro HatckanHsi OK abo ESC BuBoguth ITU i3 pexxumy

3dBAHTA>KEHHS.
[roY Term 0.0 Hz 0.0A] [rov Term 0.0 Hz 00A] RDY Term 0.0 Hz 0.0 A
4. Open / Save as oK 4.1 OPEN oK DOWNLOAD GROUP
4.1 Copy to the drive None
4.2 Copy from the drive All
Motor parameters
Communication
Code Quick
HamaraHHA BiAKPUTM NOPOXKHIN OK
daiin He gacTb pesynbraty oy o oo oA

OK

CcopY
Verify the connection to the drive
ESC = Cancel Ok = Confirm

BWAANAE TA 3aMiHIOE
KoH®irypauito, AKa MicTUTbCA B
ubomy danni

OK l
RDY Term 0.0 Hz 0.0A RDY Term 0.0 Hz 0.0A
4.2 SAVE AS DOWNLOAD
| File 1 Used [ OK TRANSFER IN PROGRESS
File 3 Empty
File 4 Empty
code NN C.ick
. o ~ OK

36epiraHHA B HENOPOXKHiK daiin

RDY Term 0.0 Hz 0.0A

CcopY
Transfer compliete
OK or ESC to continue

PucyHok 9.1: BukopucmanHs komaHo Open ma Save as
Inst 36epexxenHst notouHoi KoHirypaii 3 [TY B oauH i3 daiinis I'T cnig Bubpatu B
ToMy camMoMy MeHto rtapameTp [4.2 Copy from the drive] [SAF], a micis HaTUCKaHHS Ha
ryjgre OK Bubparu y BikHi 4.2 SAVE AS Homep daiiny. 36epexkeHHst y aiini 3 mo3Hay-
ko0 Used (BMKOPHCTOBYBaHMI) MPU3BOAUTEL [0 3aMiHu iHdopMariii, 1m0 36epirasacs B
HbOMY paHilre. ®aiinu 3 mo3Haukow Free moku He BUKOpHCTaHi. ITicis Bubopy imeHi
¢aiiny i HatuckanHs OK mounHaeThCst 30epeXeHHsl, 1[0 3aKiHUYETbCS TTOBiJJOMJ/IEHHSIM

Transfer compliete.

datiny, 36epexeni B I'T, MoXyTb OyTH nepeHeceHi Ha iHii ogHoTUmnHI T4,
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9.3. MynbmuodsuayHu/my/nibmuKoHiaypayii

[MepeTBOpIOBaY MOXKe MaTh IO TPbOX KOH]Irypaijiii mapamerpis, siki 36epiratoTbcst B
meHio [FACTORY SETTINGS] [FCS-]. Bci i koHirypauii MaroTe 6yTH AJis1 OZHAKOBOT
arlapatHoi peatizanii (ogHakoBe 06Jia[HAHHS Pa3oM 3 /IOJATKOBUM 0O0/afiHAHHSAM Ta
KOMYHIKaLiiHO0 KapToto). KoxkHa 3 1ux KoHGirypariii Moxke OyTH akTHUBOBaHa BiJija/ieHO
3a JIOTIOMOTrOI0 JIOTIYHOTO BXOAY uM OiTy, Jaloud 3MOTY a[anTyBaTHCS O MOYEProBOTO
rlepeBMUKaHHS:

* 2 abo 3 pi3HMX ABUTYHIB ab0 MeXaHi3MiB (peXxuM «My/IbTUABUTYH»);

* 2 abo 3 pi3HMX KOHQIrypauil s ofHOro ABUrYHA (PeXXUM « My/bTHKOHITypartis»).
O6uBa peXXUMH TIepeMUKaHHs He MOXKYTb OyTH aKTHBOBaHi O[HOUACHO.

[Ipu peanisawii X pe>KMMiB [TIOBMHHI BUKOHYBaTUCSI HACTYITHI YMOBH:

* TIepeMUKaHHS MOKJIBE TiJIbKHU MPH 3yTTHHEHOMY (IPUBO/, 3a0/10KOBaHHM). SIKILO i
yac poOOTH HaZCU/IAEThCS 3allUT Ha TIePeMYKaHHS, BiH He Gyzie BUKOHaHUH 10
HACTYITHOI 3YITUHKU.

* TIpU epeMUKaHHi JBUTYHIB [it0Tb TaKi J0JaTKOBI YMOBU:
© mi/1 yac nepeMUKaHHs IBUTYHIB He0OXiZIHO TaKoXK Ha/Ie>KHUM UMHOM TlepeMUKaTH

BiZIMOBI/IHI K/IeMU )KUBJIEHHS Ta KePYBaHHS;

© MakCcHMaJ/ibHa NOoTYXHicTh [TU Mae nmifiXoAUTH 10 KOXKHOTO 3 JBUTYHIB.

* yci KoHirypatii, o 6yyTh MepeMHUKaTUCS, MalOTh OyTH 3a3/ja/IeTi/ib BCTAHOB/IEH]
Ta 30epe>keHi y Til camili araparHiii KoH}irypariii, 1110 € 0CTaTOUHOIO
KoHirypauiero. HegoTpriMaHHS 1i€l iHCTPYKLiT MOXe Mpu3BecTH 10 6moKyBaHHs T4
3a HecripaBHicTio [Incorrect config.] [CFF] — HerpaBuibHa KoHQiryparjis.
ITapameTpw, 1 peastizarii ux QyHKIiN, po3tamoBadi B MeH0 [DRI-] > [CONF] >

[FULL] > [FUN-] > [MULTIMOTORS CONFIG.] [MMC-]. Bubip Mix ¢yHKuisMu
«MyneTUIBUTYH» 1 « MyNBTUKOHDIrypariisi» 3aiticHioe mapameTp [Multimotors] [CHM]:

* [No] (nO) — goctymnHa QyHKLis « MyAbTUKOHQIrypariisi»;

* [Yes] (YES) — noctymnHa QyHKIisi « MyJIbTUIBUATYHY.

[Micnst Bubopy 3HaueHHss [CHM] HeoOXifHO MPU3HAYMTH OJUH JIOTiYHUH BXif uM GiT
3a gonomoroto napametpa [2 Configurations] [CnF1] (y pa3i Bubopy 3 Box KoH}irypa-
1il1) abo aBa Bxoau (y pasi Bubopy 3 Tprox) 3a gonomoroio [CnF1] i [3 Configurations]
[CnF2]:

* [No] (nO) — Hemae iepeMuKaHHs KOHGirypaiii (ZBUTYHiB);

» [DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) — mepeMUKaHHS

koHirypani (ApuryHis) BigOysacThcs Tabauys 9.1: Bubip koHgizypayii uu

CUTHAJIOM Ha OJHOMY 3 JIOTiUHUX BXOZiB deuzyHa

(DH'“DIG); . LIx LIx |Ne koH(irypauil
e [...] — 6iTu uu BUx0AU GYHKLIIOHATBHUX [CnF1] |[CnF2]| uu gsuryna

BUXO/iB: AUCKPETHUI BUXIiJ. 0 0 0

3aneXXHO BiJ NMOE€JHAHHS CUTHA/IB Ha IIpU- 1 0 1
3HAUeHUX JIOTIUHUX BXo/ax (Tabm. 9.1) BubupaeTbcs 0 1 2
Ta uM iHIma KoHGirypauis (JBUryH). 1 1 3
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B pexxumi « MynbTHBUTYH» TIepEMUKAIOTHCSI HACTYITHI MEHIO Ta IapaMeTpu:
* [SETTINGS] [SEt-] HanamTyBaHHS;
* [MOTOR CONTROL] [drC-] npuBoz;
e [INPUTS / OUTPUTS CFG] [I_O-] Bxoau-Buxoau;
* [COMMAND] [CtL-] kepyBaHHS IPUBOZAOM;
* [APPLICATION FUNCT.] [Fun-] npuknagni ¢hyHKLii, 32 BUHATKOM (YHKIiT
[MULTIMOTORS/CONFIG.] [MMC-], sika Ha/IalITOBY€ETLCS OJIUH pa3;
* [MONITORING] [FLt-] kepyBaHHsI IIPX HECTIPABHOCTSIX;
¢ [MY MENU] MeHI0 KOPUCTYBaua;
* [USER CONFIG.] Ha3Ba KoHirypaliil, sika 3aZlaHa KOPUCTyBaueM B MeHIO

[FACTORY SETTINGS] [FCS-].

B pexumi «MynbTUKOHGIrypaljisi» [/ TMepeMUKaHHs JOCTYmHI Ti X cami
rapaMeTpH, OKpiM rapaMeTpiB JBUT'YHA, 3arajbHUX [Jis1 BCiX KOoHGirypatiiii: HomiHabHAN
CTPyM, TeIUIOBUI CTPYM, HOMiHa/lbHa Harpyra, HOMiHa/lbHa YacTOTa, HOMiHa/IbHa LIBU/-
KiCTh, HOMiHa/IbHa MOTY>KHiCTh, IR-KOMMeHcallis, KoMIeHcallis KOB3aHHS1, TapaMeTpy CU-
HXPOHHOTO JIBUT'YHA, THIT TEIJIOBOTO 3aXWCTY, TeTUIOBHI CTaH, apamMeTpH aBTOIIiICTPOIO-
BaHHs Ta IapameTpH, IO AOCTYIHi JIMIIe B €KCIIEPTHOMY DEeXHMi, 3aKOH KepyBaHHS
JIBUTYHOM.

Perirta MeHro Ta mapaMeTpiB He NTePeMUKAIOThCS.

ABTOMIICTPOIOBAHHS B PeXUMi « MY/IBTUIBUTYH» MOXKE 3/1iHCHIOBAaTUCh:

* BpYUHY, BUKOPHCTOBYIOUH JIOTiUHMI BXifl uM OiT ripu 3miHi ABuryHa (aus. m. 8.10);
* aBTOMAaTHYHO, TIPY KOXKHI TepIiili akTHBallil [BUTYHa, SKII0 rTapaMeTp [Automatic
autotune] [AUt] = (YES).

AxTtuBHa KoHpiryparjis Bimobpakaetbcsi aprymentom mapamerpy [Config. active]
[CnFS] (mento [MOn-]).

9.4. O6mMexeHHs docmyny

Mento [5 PASSWORD] [Cod-] gae 3mory 3axuctuti KoHQirypaiiito Bifi HecaHK-
1IOHOBAHOTO JOCTYIY 3a ZI0TIOMOTOI0 KOy ZOCTYITy abo BBECTH Tapojib /s AOCTYIy B
3axMileHy KoHpirypariito.

Cran 6okyBanHs ITY noka3yerbcst mapametpom [Status] [CSt]:

* [Locked] (LC) — ITY 3a6sokoBaHMi naposem;

* [Unlocked] (ULC) — ITY He 3a6/10k0BaHM TTapoJieM.

151 610KyBaHHS IOCTYMY € /[Ba TTapaMeTpH:

* [PIN code 1] [COd]: gocTymHwii #7151 BBeZieHHs i 3MiHM Ha BCiX PiBHSIX JOCTYIY (KOZ
po36s10KyBaHHst 6969);

* [PIN code 2] [COd2]: nocTymHwMIA A1 BBeJIeHHS i 3MiHM Ti/IbKY Ha piBHi
[LAC]=(EPr) (xoz po36/10KyBaHHs BiJOMUI TibKK cepBicHiN cmyx6i Schneider
Electric).
3uauennss [OFF] (OFF) o3Hauae BifcyTHicTh BBefmeHoro maposs ([CSt]=(ULC)).

[Micns npucBoennsi mapamerpam [COd] a6o [COd2] uucioBux 3HaueHb y [iara3oHi
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1...9999 IMY 6nokyetsest ([CSt]=(LC)). OpHOUaCHO MOXXHAa BUKOPHCTOBYBATH TiTbKU
OJVH i3 mapoJiiB (gpyruil y Lieii uac noBuHeH Martu 3HaueHHs (OFF).
IIpaBa mocTymny Ao 3axullleHoi KoHGiryparjii BU3sHa4atoThCs TapaMeTpaMu:
* [Upload rights] [ULr]: npaBo unTaHHst abo KOTitOBaHHS MOTOYHOI KOH}Iryparfii:

o [Permitted] (ULr0) — noTouHy koHirypaiiito Moxke 0yTu 3aBaHTaxkeHa B I'T abo B
I13 SoMove Ha I1K;

© [Not allowed] (ULr1) — noTouHy KoHirypariro Mo>kHa OyTy 3aBaHTa)keHa B I'T
abo B I13 PowerSuite Tisbku B pa3i, sKiro ITU He 3aXUITIeHH# KOJOM 1OCTYTy abo
BBe/IeHO MPaBUILHUM KO/,

* [Download rights] [dLr]: mpaBo 3anucy notouHoi koHgirypauii abo it

TriepeCcrIaHHs:

o [Locked drv] (dLr0) — moyke OyTH 3/iliCHEHO Ti/TbKU 3aBaHTa)XeHHs KOHDirypariii B
MY, sx1m1o BiH 3axuIiljeHui KOIOM JOCTYITY, SKHM BiJITIOBiZja€ KOAY JOCTYITy
KoH(irypatiii, I1j0 3aBaHTaXKYETHCS;

© [Unlock. drv] (dLr1) — Mmo>k/iBe 3aBaHTa>keHHsI KOHGirypariii abo 1i 3mina B I14,
SIKIIO BiH He 3axuIlleHuii maposieM abo po36/10KoBaHuiA (KOZ, AOCTYIy MPUHHSATO);

o [Not allowed] (dLr2) — 3aBaHTa)keHHsI 3a00POHEHO;

o [Lock/unlock] (dLr3) — kombiHariiss moxknmuBocTtedi (dLr0) i (dLr1) (sxigo ITH
3axUIIeHUH, MOXK/TBE Ti/IbKY 3aBaHTa)KeHHs1 KOH(Irypariii, Ko po30710KoBaHUiA -
3aBaHTa)KEHHS i 3MiHa).

IMopsimok 37ilicCHEeHHS 3aXUCTY:
1. BusHauwTH 1ipaBa udTaHHS i 3aBaHTaKeHHs (mapametpu [ULr] i [dLr]).
2. 3amucaTty MaiiOyTHil Mapob, He TIOK/Ia/[ak0urCh Ha MaM'sATh.
3. VY Bikui menio [5 PASSWORD] [COd-] Bubpatu psiok [PIN code 1] [COd] i
HaTUCHYTU KHOIIKY OK.
4. Y BikHi [PIN code 1] [COd] BBecTu naposb i MmiTBEPAUTH MOr0 HaTUCKAaHHSAM
kHonku OK.
Inst po36nokyBanHs [TU HeoOXigHO:

1. Bubpartu psiok [PIN code 1] [COd] i HatucHyTH KHOTNIKY OK.

2. Y Bikdi [PIN code 1] [COd] BBecTy mapons i miATBepAUTH HOT0 HAaTUCKAHHIM
kHonky OK. Y pa3si BBeJleHHsI TIPAaBUILHOTO KOAY BiH BifloOpa)ka€eTbCst Ha JWC-
ryiel, a ITY po36/1I0KyEeTHCS /10 HACTYIMHOTO BUMKHEHHS KUB/IEHHS.

10. SAXUCTUN TA CUTHANISALLIT

10.1. 3azasibHi Bidomocmi

IMepeTBOpIOBAY YAaCTOTH 3abe3reueHuii 3aXMCTaMH, sIKi BUSIB/ISIFOTb HECIIPaBHICTh, 1110
BUHUK/IA, i Jyis 3anobiraHHs il MOJasbIIoro PO3BUTKY 3a/I€XKHO Bif CTyreHs: HeGe3neku
CUTHAJIi3yIOTh PO HECIpaBHICTb, 3yMUHSIOTH NPUBiJ abo 61okytoTh IT4Y. [TepenbaueHo
TaKi 3aXUCTHU:

* TeMIepaTypHHUI 3aXUCT JBUT'YHA 3a IOTIOMOTOI0 BOY/IOBAHUX TEPMODPE3UCTOPIB i3

TO3UTUBHUM TeMIiepaTypHuM Koeditientom (PTC);
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* TeIUIOBUM 4aCOCTPYMOBMH 3aXUCT JBUTYHa, ITY i raneMiBHOrO omnopy;

* Big 06puBy (a3 mepexi (Ha Bxozi ITU) Ta iHBepTOpa (Ha BUXOZi);

* BiJ| 3HIW)KEHHS HarpyTy B JIaHL{i MIOCTiItHOTO CTPyMY;

* Bi/l KOPOTKOI'O 3aMHKaHHS1 OKPeMHX TPaH3WUCTOPIiB iHBepPTOPa, 3aMHKaHHS Ha 3eMJII0 i

Bifl Mibk(a3HOTO 3aMUKaHHS Ha HOT0 BUXOZ;

* BiJ| 3aTSDKHOIO Nepe3anycky (y pasi aBTOMaTHUYHOrO OBTOPHOIO MYCKY);

* Bif 0OpUBY aHAJIOTOBOTO 3aBJAHHS;

* Bi/l HeCrpaBHOCTI KOMYHIKaLliliHOT Mepexi;

* BiJj HeJOBaHTa)KEHHsI Ta [lepeBaHTa)KEHHsI MeXaHi3My;

* BiJ| HeBiJMOBiJHOCTI cXeMHO{ Ta MporpaMHoi KoHdirypariiii (Harnpukaaz, mij yac

TIpU3HauUeHHs BXO/iB-BUXOZiB, HAasIBHUX JIMILIE HA BiZICYyTHiN KapTi pO3LIKPEHHS).

3a cnocoboM aKkTHBi3allil 3aXUCTH MOALISIOTH Ha:

* aKTHUBHI 3aBXAU (SIK MPaBMJIO, CTOCYIOTHCS aBapiMHUX CUTYaLlild, 1[0 3arPOXKYIOTh

HeraliHUM BUX0/0M 3 jagy [T4);

* akTMBi30BaHi 6e3 3aBAaHHs ycTaBoK (00pyB (a3, HeCMpaBHICTh KaHa/ly 3BOPOTHOTO
3B'SI3KY, TeMIIepaTypHUI 3aXUCT TOLIO0);
* aKTHBi30BaHi i3 3aBlaHHsIM YCTAaBOK (BMMararoTh aKTHBi3allii Ta BUOOpY mopory

CIpaljbOBYBaHHS, CTOCYIOThCS B [IepEBa)KHO JIBUT'YHA).

o Mo>kHa HaamTyBary (6isblna yacTvHa napamerpis — y MeHio [DRI-] > [CONF]
> [FULL] > [MONITORING] [FLT-]):

* aKTHUBi3yBaTH 3aXUCT;

* 33/]aTH YCTaBKY IOTIePe>KeHHs i CripalibOBYBaHHS;

 Bubparu noBeiHKy 1Y mic/ist HecrpaBHOCTI (ZOCTYIHO /I/1s1 HECTIPABHOCTEH, 1[0 He
TIPU3BOASTH A0 HeralHOTro BUXOAY 3 jaay I14);

* KOH(IrypyBaTy AUCKPEeTHHUM BUXi/l Ha CUTHAJIi3a1lif0 TTPO HeCIIPaBHiCTh;

* BUOpaTH JIOTiUHWIA BXiJ UM OiT A1 CKUJaHHS HeCTIPaBHOCT;

* BiJK/IHOUMTU 3aXUCTH.

ITapameTpu B MeHio [MONITORING] [FLT-] Mo)kHa 3MiHIOBATH JIMIIIE TO[i, KOJTH
TIPUBOZ, 3yTIMHEHO i HeMa€e KOMaH/| 3aIlyCKY, 3a BUHSITKOM [iesIKUX TlapaMeTpiB.

IleBHi 3axucTU Tepe0auarOTh He TUTBKU CIIOBIIEHHS PO HECIIPABHICTh, IO BXKe
BizOynacss (curHamisatist), amne ¥ GopMyBaHHsS Tonepe/PKeHHs TIPO HaOMKeHHS [0
aBapiiiHoi cuTyatiii.

Bapiantu peaxuii IT4 Ha HeKpUTHUHY HeCIpaBHICTb pi3Hi. [IeBHI HecripaBHOCTI Npu-
MTyCKalOTh HAWTIOBHIIINI CITUCOK BapiaHTIB (TTapaMeTpH: «30BHIIIHS nomuika» [External
Error] [EtF-], «obpus niHii 38°s13Ky 3 Al» [4-20mA loss] [LFL-], «nieperpis nepeTsopio-
Baua» [DRIVE OVERHEAT] [OHL-], «o6MmeskenHs HaBaHTakeHHs» [TORQUE OR 1
LIM. DETECT] [tld-], «obpuB 3B’s13Ky 3 KOMyHiKaliiiHOt0 KapToto» [Fieldbus Inter-
rupt Resp] [CLL]), «nomunka CANopen» [CANopen Error Resp] [COL], «momuika
Modbus» [Modbus Error Resp] [SLL]:

[Ignore] (nO) — 30BHilIIHs BUsIB/IeHAa IOMU/IKA irHOPYETHCS;

[Freewheel Stop] (YES) — 3ynuHKa Ha BUbiry;
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e [Per STTT] (Stt) — 3ynmHKa BianosigHo qo0 mapametpa [Type of stop] [Stt] (auB.

1. 4.2), 6e3 aBapiliHOTO BifK/IIOUeHHS. Y 1IbOMY pa3i pereldHUI BUXi/l 3a/IUILIAETHCS

3aMKHyTUM i ITU roToBuii 10 mepe3anycKy B pa3i 3HUKHEHHs HeCITPaBHOCTi

BiZIOBi/{HO /10 YMOB Tepe3anycKy akTHBHOIO KaHa/ly KepyBaHHs. PekoMeH/yeTbCst

KOH(irypyBatu noriepei>KeHHsI AJIs1 1i€l HeCTpaBHOCTI (HarnpuKiaz, TPU3HAUMTH Ha

JVCKPETHUN BUXi[), 1100 MOKa3aT MPUYKHY 3yTTHHKY;

* [Fallback speed] (LFF) — nepexis Ha pe3epBHY IIBH/IKiCTb, TTiJTPUMYBaHy JOTH,

JIOKY BUsIBIIeHa TTOMHIJIKA 30epiraeThbcs i KoMaH/a Iy CKy He CKacOBaHo;

* [Speed maintained] (rLS) — [TY migTpriMye MIBUAKICTD, sika Oy/ia B MOMEHT

HeCIpaBHOCTI, [IOTH, JOKU € HeCIIPaBHICTh i KOMaH/la 3yIIMHKU He CKaCOBaHo;

* [Ramp stop] (rMP) — 3ymvHKa i3 3alaHM TEMIIOM;
* [Fast stop] (FSt) — miBrKa 3yTIMHKa;
* [DC injection] (dCI) — ruHamiuHe rajbMyBaHHS (ZaHUH THT 3yTTUHKY He CYMiCHUH 3

JesIKUMH (DYHKI[ISIMU).

B iHIIMX HecrpaBHOCTeH NepeTiK MOX/IMBUX peakLiii Moxe OyTH KOPOTIIHM.

BenmmuuHa pe3sepBHOT mBUAKOCTI 3azaeTbcs mapamerpoM [Fallback speed] [LFF]
(mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [FALLBACK SPEED] [LFF-]).

ITpu Bubopi BapianTiB (LFF) uu (rLS) B pa3si BUHWKHEHHsl BiAmoBigHOI He-
CIIPaBHOCTI, He BiZi0yBaeThCsl 3yIMHKA IIPUBOZA, OT’KE MO’KHAa BUKODHUCTOBYBATH Ji/Isl CH-
rHai3alil Ipy HanalTyBaHHI HOro Ha AWCKPeTHWH UM peselHui BUXiz abo BiAMoOBigHMI
6iT pyHKLiIOHAaTBbHOTO GJIOKY.

10.2. CKudaHHs HecnpasHocMi

[MosiBa HECTIPABHOCTI PU3BOAIUTD, SIK TIPABUJIO, [0 610KyBaHHs 1Y i 3ynmUHKY Ha BU-
6iry (Ko He 3a71aHO iHITY TOBeAiHKY). st po36nokyeaHHsi [TY HecrpaBHiCTb HeoOXi-
[THO CKUHYTH (Mic/1s yCyHeHHs npuuriK). Criocobu CKUIaHHST:

* BHUMHKaHHSIM/BMUKAHHSAM >KUBJieHHs 114
» kHornkoto STOP/RESET Ha fofatkoBoMy rpadiyHOMY TepMiHaJti;
* curHasiom [Fault Reset Assign] [rSF] Ha sioriuHomy BXozi uu 6iToM KepyBaHHSI

([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]);

* curHasioM [ErrorDetect Disable] [inH] Ha noriuHomy Bxoi uu 6iTOM KepyBaHHs

(IDRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Error detection disable] [INH-]);

* curHanoM [Product Restart Assign] [rPA] Ha jioriuHOMy BX0i UM 6iTOM KepyBaHHs

([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]);

* mpucBoeHHsM napametpy [Product restart] [rP] 3nauenns [YES] (YES).

Kareropii HecripaBHOCTe# 3a criocobamu CKMJAHHS:

¢ He CKHMJAIOThCSI aBTOMAaTUUHO;
* CKUJAIOThCSl aBTOMaTUYHO 3 (PYHKIIi€}0 aBTOMAaTUUHOT0 [IOBTOPHOTO MYCKY;
* CKUJAIOTHCSl aBTOMATUYHO Mic/Isi 3HUKHEHHST IPUUMHM iX MOSIBU.

INepenix HecripaBHOCTel HaBeJeHO B [lofaTky 2.
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@OyHKI]i aBTOMaTUYHOIO ITOBTOPHOTO TYCKYy [03BOJISl€ aBTOMaTUYHO BHKOHYBaTH
ofivH abo OGinblile CKUZAHb HeCHpaBHOCTeH MiC/is BUSIB/IEHHS MOMWIKU. SIKILO IPUUMHA
TIOMUJIKY, sIKa CIIPUYMHWIIA TIepexif] y CTaH HeClIpaBHOCTI, 3HMKAE TIiJ| Yyac aKTHBi30BaHOL
GyHKIil, TO TpUBiA BiZAHOBIIOE HOpManmbHY poboTy. Komu crnpobu CKUaHHS He-
CTIPAaBHOCTi BUKOHYIOTBbCS aBTOMAaTMUHO, TO BHUXiJHMM curHan «HecrpaBHiCTb»
[Operating State Fault] [FLt] He akTuBHHI. SIKI[O Crpo6W BUKOHAaTH CKUJAHHS He-
CTPABHOCTI He BIA/TUCS, TO TPUBIJ| 3a/WIIAETECS B poOOUOMY CTaHi i BUXiJHUN CUTHA
«HecripaBHICTb» CTa€ aKTUBHHM.

@DyHKIis1 aKTUBI3y€ThCS MPUCBOEHHAM NapameTpy [Auto Fault Reset] [Atr] 3Hauen-
Hs (YES) (mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Auto Fault Reset] [Atr-]).

IToBTOpHMI MyCK 37iMICHIOETBCS aBTOMaTHUHO IIOCTiZIOBHOIO cepi€ro cripob, pos-
JliIeHUX TTPOMIXKKOM uacy, 1o 36inbuiyerbest: 1, 5, 10 ¢ i gani mo 1 xB. A/ HACTYMHUX
cripo6. ITicsist mepinoi >k BAasioi crpobu MycKy NpOJOBXKYEThCS 3BHUUaiiHa pobora ITY Bif-
MOBiJJTHO /10 3aBJiAHHS HA INBUKICTH i KOMaH/M HampsiMy OOepTaHHS, sKi He TMOBHHHI
3HIMAaTUCS B PE>KUMi MOBTOPHOTO MycKy. [Ilo06 yHUKHYTH TieperpiBaHHs JBUTYHA, MaKCH -
MaJibHa TPUBaIiCTb POOOTH (BYHKLii aBTOMaTHYHOTO ITOBTOPHOTO ITyCKYy 0OMe)KeHa 3Haue-
HHsAM napametpa [Fault Reset Time] [tAr]. Lleii mapameTp Aa€ 3Mory 3MeHIIUTH Ki-
JIBKICTh TIOC/iIOBHUX CMpo0 y pa3i BUHUKHEHHsS HeCIPaBHOCTI, 10 CKUAAETHCS. SIKIIO
TIPUBOJ, He 3amyCTUBCS Mic/s 3aKiHyeHHs 1jporo vacy, ITY G/oKyeThbCs, a BifiHOBIEHHS
3aMyCKy MOJX/IUBE Ti/IbKH MiC/Isi BUMKHEHHSI Ta TOBTOPHOTO BBIMKHEHHSI )KUBJIEHHSI.

HecnipaBHicTh (mic/st yCyHeHHs 1T IPUUKUHA) MOXKe OYyTH CKUHYTa CUTHAJ/IOM Ha JTUC-
KpeTHOMY Bxofi uu OiTi, Ha siKuii mpusHaueHo ¢yHKOito [Fault Reset Assign] [rSF]
(mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]) 6e3 HeobxiaHOCTI
BUMKHEHHS XUBJeHHsS TiepeTBopioBaua; [ASF], [brF], [bLF], [CnF], [COF], [dLF],
[EPF1], [EPF2], [FbES], [FCF2], [InF9], [InFA], [InFb], [LCF], [LFF3], [ObF],
[OHF], [OLC], [OLF], [OPF1], [OPF2], [OSF], [OtFL], [PHF], [PtFL], [SCF4],
[SCF5], [SLF1], [SLF2], [SLF3], [SOF], [SPF], [SSF], [tJF], [tnF] Ta [ULF].

HecrnipaBHOCTI CKUZAIOTHCS TIi/| Uac riepexoy TpU3HaueHoro AMCKPETHOro BXoAy abo
6ita B ctan 1 (knaBima STOP/RESET Ha jofaTkoBOMy rpadiuHOMY TepMiHaji BUKOHYE
L{f0 K QYHKLiI0).

Ha pieni goctyny [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] = [Expert] (EPr) (zuB. 1. 1) MOX-
Ha CKMHYTH BCi HecripaBHOCTi 6e3 BUMKHeHHS repeTBopioBaua. MyHKIisl mepe3amnycky BH-
KOHY€E CKWJAHHS TiC/Isl BUSIB/IEHHS HECIIPaBHOCTI Ta Iepesanyckae NMpHBOj. Y mMpoleci
niepesanycky ITY BuKoHye Ti cami fii, sk sikOM BiH OyB BUMKHEHMI, a MOTIM 3HOBY BBi-
MKHeHUH. 3asne)xHo Bif miz'eqHaHHs Ta koHbiryparii T4, e Mo)ke NpusBecTd A0 He-
raiiHoi Ta Herepe[0auyBaHOI MOBeiHKY NpUBO.Y. [IBa BapiaHTH peasti3ariii QyHKIIii:

* PyuHe ckujjaHHS IITXOM TIPUCBO€HHS TTapameTpy [Product restart] [rP] 3sHaueHHs
[YES] (YES) (satucsiTs i yrpumyiite ipotsirom 2 ¢ knasiury OK). ITapameTp
aBTOMAaTHYHO 1epexoAnTh Ao ctady [No] (nO) Bigpa3y  mic/is 3aBepiiieHHs
orepariii.

* Peininjianizaris [TY curHasom Ha JIOTiYHOMY BXOAi UM OiTi, MpU3HaYeHUM
napameTpoM [Product Restart assig.] [rPA]. Ixitianizaris IT4 BigOyBaeTsbcs 3a
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nepesiHiM hpoHTOM (TIepexiz Big 0 1o 1) mpu3HaueHoro Bxoay. Peiniriasizaris Moxke

OyTH BUKOHaHa TilIbKW Ha 3a0/10KOBaHOMY TPUBOJ,.

ITpu akrtusizaijii mapametpa [Extended Fault reset] [HrFC]=(YES), nomatkoBo /10
nepeniky HecripaBHocTel rnapametpa [rSF], ski Mo)XHa CKMHYTH CHUTHAjOM Ha JUCKpeT-
HoMy Bxogi uu 6iTi gogatoteest [OCF], [SCF1], [SCF3].

Takox Ha piBHi goctyny [Expert] (EPr) Mo)kHa 3a00pOHUTH BUSIBJIEHHS TIOMUJIOK i
BUMKHYTU TUM camuM 3axuct [TY (mernwo [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [ER-
ROR DETECTION DISABLE] [inH-]). Lie peanisye ¢ynkuis [ErrorDetect Disable]
[inH].

BYJABTE OBEPEJKHI:
Heob/lymMaHa 3a00poHa MOMHJIOK MOXKEe TIPU3BECTH [0 BUXOAY 3 yafy 114!

10.3. HanawmysaHHs1 3axucmis

B menro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [WARNING SETTING] [ALS-]
3a/Ial0ThCs1 TIOPOTH CTIPALIFOBAHHS 3aXUCTIiB (CUrHaJTi3aLii):

* [High Current Thd] [Ctd]: ycTaBka cTpymy asuryHa. Bix 0 go 1,5 In;

* [Motor Freq Thd] [Ftd]: ycraBka uactotu auryHa. Big 0 mo 599 I'n;

* [Freq. threshold 2] [F2d]: ycTraBka uacTotu aBuryHa 2. Big 0 o 599 I';

* [High torque thd] [ttH]: ycraBka Bucokoro KpyTHoro momenTy. Big -300 go 300%;

* [Low torque thd] [ttL]: ycTaBKa HM3BKOTO KpyTHOTO MOMeHTY. Biz -300 mo 300%;

¢ [Pulse warning thd.] [FqL]: pisenr uactrotu immyascHoro Bxony. Big 0 mo 20,000
I'u. Bigobpaxkaetbcs, sikiio [Frequency meter] [FqF] # [No] (nO).

10.4. TlioxornsieHHs Ha X000y

Mesto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [CATCH ON THE FLY] [FLr-].

IMapametp [Catch on fly] [FLr]=(YES) nae no3Bin Ha Oe3ynapHuii repe3amnyck 3a
HasIBHOCTi KOMaH/U MyCKY TiC/Isi TaKUX TIOJiM:

* 3HUKHEHHSI MEPE>KEBOTO JKUBJIEHHS ab0 TIPOCTe BiZIK/TFOUeHHS;
* CKUW/IaHH$ TIOTOYHOI HECTIPABHOCTI ab0 aBTOMAaTUYHU Mepe3anyck;
* 3ynMHKA Ha BUOITY.

Ha MOMeHT BiZJHOBIIEHHSI )KUBJIEHHSI TIPUBO/A, 110 0bepTaeThcs 3a iHepuieto, ITY Bu-
3Haya€ [AiACHY IBU/KICTb, HEOOXiHY /I/Isi TIOBTOPHOI'O PO3rOHY i3 3a[[aHUM TEMIIOM Bif
TIOTOYHOI MIBUAKOCTI J10 3afaHoi. BUKOpHCTOBYyliTe ABONpPOBifHe KepyBaHHs. Kot QyHK-
L[l aKTWBOBAaHA, BOHA [i€ INpU KOKHIN KOMaHZi MyCKy, NPUBOJSYM [0 HEBeIHWKOro
3arti3HroBaHHs (MeHiile 0.5 c).

[Catch on fly] [FLr] BcranoBmtoetses Ha [No] (nO), sikio [Aute DC injection]
[AdC] nanamrroBanuii Ha [Continuous] (Ct).
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10.5. Tennosi 3axucmu

10.5.1. 3axucT ABUryHa B6ygoBaHUM gatynkom PTC

3axuCT JBUryHA 3a JIOTIOMOTOI0 OZIHOTO BOY/I0BAHOTO B IBUTYH TEPMOPE3UCTOpA i3
TIO3UTHBHKM TemriepaTypHuM KoedirjienTom (Positive Temperature Coefficient — PTC),
SIKM MOYKHA MiJK/IIOYMTU Ha JUCKpeTHUM BXif DI6, monepegHb0 mepeMKHYBIIM SW2 B
nonoxenHsi PTC (puc. 6.1) Ha tuiati kKepyBaHHsi. KoHTposb gatuuka PTC 3abe3neuye
BUSIB/IEHHSI TAKUX aBapiliHUX CTaHiB: TeperpiB ABWI'YHA; TICYBaHHS [JATUWKa; KOPOTKE
3aMUKaHHA JjaTuMKa.

HanamryBanHs 3xiticHiorotbest B MeHto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] >
[PTC MANAGEMENT] [PtC-] napamerpom [LI6 = PTC probe] [PtCL], nonepegHso
3aleBHUBILKCH Y TIPaBU/IbHIM 103UL{il mepemMukaua SW2:

* [No] (nO) — He BUKOPHCTOBYETHCS;

* [Always] (AS) — gaTunk PTC KOHTPOJTIOETHCS TTOCTIHHO, HABITh SIKITIO /IPKEepesio
JKMBJIEHHSI He TTiIK/TFoueHo (10110Ku 010K KepyBaHHS T/’ €fHaHWH /10 ZKepesia
JKUBJIEHHS);

* [Power ON] (rdS) — saTunk PTC KOHTPO/IIOETHCS MPU MiAK/IIOUEHOMY [pKeperi
>kuBnenHs IT4;

* [Motor ON] (rS) — matuuk PTC KOHTPOIOETHCS TIPH MiJKTHOUEHOMY >KUB/IeHHI
JIBUTYHA.
3axwct 3a goriomororo Aarturka PTC He cKacoBye 3aXHCT 3a ZOTIOMOTOIO OToCepes -

KOBAaHOIO TEIIOBOro 3axucTy I’t, skuil BukoHye ITU (Ui ABa TMOM 3aXMCTy MOXKHA
KOMOiHyBaTH).

10.5.2. 3axucr Big neperpiBaHHA ABUryHa

OrocepeKOBaHMI TeIIOBUI 3aXHCT [JBUTYHA 3[iMCHIOETHCS HIISIXOM Oe3repepBHO-
100%:-0,2-Inn _ 8%
2,5-Inn ’
TIPOTOPLIIHOTO TeTIOBi eHeprii, 1110 BUAIMIACh B JBUTYHI. TIPU 1[bOMY, OKpiM 3HaueHHs
CTPyMYy ¥ yacy Horo npoTiKaHHsI, BDaXOBY€ThCs CIOCIO oxonopkeHHs quryHa. CTpym Te-
mIoBoro 3axucrty papuryHa [Mot. therm. current] [ItH] w#HamamroByeTbcsi Ha
HOMiHa/IbHUH CTPYM JBHUryHa (y Mexax 0,2...1,5 HomiHanmeHOTO cTpyMmy I14).

TernoBUi 3aXUCT IBUTYHA aKTUBi3yeThcs B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[MONITORING] [FLT-] > [MOTOR THERMAL MONIT] [tHt-] mapamerpom
[Motor Thermal Mode] [tHt]:

* [No] (nO) — 3aXUCT He aKTUBHUA;
* [Self cooled] (ACL) — ABUTYH i3 CAMOOXO/IO/PKEHHSIM (CAMOBEHTHIIALLiS);
* [Force-cool] (FCL) — ABUTYH 3 TIPUMYCOBUM (He3aIeKHUM) OXOI0/KEeHHSIM.

Agapisi Oyme crnpaillbOByBaTH, KO/MM TEMJIOBUM cTaH fAocsrHe piBHa 118% Big
HOMIHA/IbHOTO CTaHY, a MOBTOPHA AKTHBALisl BifI0y/A€ThCsA, KOJIU TEIJIOBUI CTaH BIa/ie HU-
>xae 100%.

r0  aBTOMATHYHOrO  pO3paxyHKy iHTerpama  J[bkoyns — [ASL1]=
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* [Motor Therm Thd] [ttd]: nopir TenyioBoro crany ABuryHa 1, mpu siKoMy
CIpaljbOBYE€ BiiK/IafleHa 3yITHMHKa;
* [Motor2 Therm Thd] [ttd2]: mopir TernyioBoro craHy ABUryHa 2;
* [Motor3 Therm Thd] [ttd3]: mopir TeryioBoro crany AuryHa 3.
[Hiana3on HanawtyBaHHd 0...118% Bij HOMiHa/IBHOTO CTaHY.
3a3HaueHi MOpory CIIpalfOBaHHS MOXKHA HajlallITyBaTH Ha AVCKPeTHU/penelHuit BU-
xif um 6iT Ay cUrHasTi3ariii.
TN 3yNWHKA TIPH  CTIPALfOBaHHI TEMJIOBOTO 3aXWUCTy JABUTYHa OOMPAEThCS
napamerpoM [MotorTemp ErrorResp] [OLL] (BapianTy Hanamrysass B 1. 10.1).
MoyKHa aKTHUBi3yBaTH 3amaM’ITOBYBaHHsI TEIJIOBOTO CTaHy /IBUTYHA TIPH Bi/[K/TFOUeH-
Hi >xuBsieHHs1 ITY napamerpoMm [Motor Th State Memo] [MtM] = [Yes] (YES).

10.5.3. 3axucrT Big, neperpisaHHsa MY

IoBexinka ITY B pasi iforo meperpiBaHHs HalamToByeTbcsi B MeHw [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DRIVE OVERHEAT] [OHL-] napamerpom [Drive
Temp ErrorResp] [OHL].

3ase)xHO BiJ| Ha/aIITyBaHb L[bOTO 3aXUCTY, peakllis Ha BUSB/IEHY MOMUJIKY MOXe
irHopyBatucs abo Tepexiz [0 omHOro 3 BUOpaHUX CTaHIiB (BapiaHTM HalalUTyBaHb B
11.10.1) i3 ingukauiero «HecnpaBHicTb». IToMHIKa BUHKKHE, KOJIM TEIUVIOBUM CTaH [JOCATHE
3HaueHHs1 118%, a MOBTOpHA aKTUBALIis BiIOYIETHCsI, KOJTM TEIJIOBUI CTaH Briaie Hrokue 90%.

ITapameTrpom [Drv Thermal Warning] [tHA] (giama3on HanamrtyBaHHs 0...118%
Bi/l HOMiHaJIFHOTO CTaHy) MOKHA HasallITyBaTH CUrHaJIi3allito 1po TieperpiB NpUBOAY.

10.5.4. BigknageHa 3ynuHKa npu neperpiBaHHi

OyHKI[is BifK/IageHol 3yNMHKKA 3a TEIUIOBOIO aBapiltHOIO CUTHAasTi3alli€ero /103BOJISIE
BCTAaHOBUTH KOPUCTYBALILKUM piBeHb TEIIOBOI aBapiiHOi cUrHasti3auii A/1s npuBoay abo
meuryHa (B mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [THERMAL WARNING
STOP] [SAt-]). IIpu mocsirHeHHi OJHOTO 3 I[UX PiBHIB MPHBOJA 3YIUHAETHCS B PEXKUMI
BibHOTO BUOIry [Thermal Warn stop] [SAt] = [Yes] (YES).

L5 dyHKLUis foromarae 3arobirTy 3ynuHL{i MPUBOAY Mij 4ac poOoUoro LMK, SKILO
TpUBO/, ab0 ABUTYH TieperpiBaeThCs, J03BOJISTFOUM POOOTY /10 HACTYIMHOI 3ynuHKU. ITif uac
HACTYIHOI 3yMUHKWA TIPUBOJ, OMOKYETHCS [JOTH, JOKW TEIUIOBUM CTaH He 3HU3UTHCS 10
3HaueHHs, sike Ha 20% HWKYe BCTAHOBJIEHOTO MOPOroBoro 3HauyeHHs. [Ipuknaz: Ilopir,
BCTaHOBJIeHUH Ha 80%, yMOXX/IMB/TIOE TIOBTOPHE BBIMKHeHHS Ha 60%.

HeobxifHO BU3HAUMTH OJHE TOPOTOBe 3HAueHHs TEIUIOBOTO CTaHY /il eeKTpo-
npuBoga [tHA] (. 10.5.3) i ogHe moporoBe 3Ha4deHHsI TeTIOBOrO CTaHy AJIs [IBUTYHA
(mBurywnis) [ttd], [ttd2], [ttd3] (1. 10.5.2), sike Oyze 3amycKaTy BigKIaJeHy 3yITHHKY.

10.6. CuzHasnizayisi 06MeXxeHHs1 HaBaHMaKeHb

IMoBexinka ITY skujo BigOyBcs mepexif A0 0OMeXeHHs KDYTHOTO MOMEHTY UM
ctpymy (1. 3) HanmawmitoByethesi B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] >
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[TORQUE OR I LIM. DETECT] [tId-] mapameTpom [Trg/I limit. stop] [SSb]. Butpu-
MKa yacy nepexoy B ctaH [Torque/current lim] [SSF] 3agaerscs mapamerpom [Trq/l
limit. timeout] [StO].

10.7. HeOosaHmMa)xeHHs1 ma riepesaHma)xeHHs1 MexaHiamy

BusiBneHHs1 peXkMy HeZ0CTaTHBOTO HaBaHTa)KeHHS (He[0BaHTa)KeHHSI) TIPUBOLHOTO

MeXxaHi3My BifjOyBa€TbCs, KOMK TPOTATOM Yacy KpyTHHii MOMeHT
[ULt] dikcyerbcs i 3amummaeTscs HaCTyITHA [LUn] y % Bijj HOMiHa/IbHOrO
TIOZist:
* JIBUTYH TPALIO€ B YCTAIEHOMY PEXXUMI i /
KPYTHUI MOMEHT HIDKYe BCTaHOBJ/IEHOI
MesKi HefloBaHTa)KeHHs (T1lapameTpu /1S /
HanamryBanHs [LUL], [LUn], [rMUd]).
* [IBUT'YH MpPALlO€ B YCTaJIeHOMY PeXXHMi, 1 ///
pi3HMIE MiXK 33/JaHOI0 YACTOTOIO Ta [LUL] |----=""" T Obnacts
HeI0BaHTa>KeHHA
YaCTOTOO JBUT'YHA Ta/[a€ HIDKUe
Ha/aIlToBaHoro nopory [Srb]. (rMUd] (Frs] f
Pucynok 10.1: [Jo HarawmysaHHsA

ITapameTpu i Ha/lalITyBaHHS PO3Talllo-
BaHi B menro [DRI-] > [CONF] > [FULL] >
[FLT] > [PROCESS UNDERLOAD] [ULD-]:

* [Unld T. Del. Detect] [ULt]: 3aTprimMKa uacy [/1s1 BUSIBJIeHHS] He[JOBaHTa)KEHHSI;

* [Unld. Thr. Nom. Speed.] [LUn]: ropir HefgoBaHTa)KeHHsI IPX HOMiHa/bHiN 4aCTOTi
neuryHa [Rated motor freq.] [FrS] y % Big HoMiHa/bHOrO MOMEHTY ABUTYHA.
[Jiana3on HanamrysanHs 20 - 100%;

* [Unld. Thr. 0. Speed.] [LUL]: nopir HegoBaHTa>keHHsI ITPY HY/IbOBiH 4acTOTi
IBUTYHA y % BiJ HOMiHaTbHOTO MOMEHTY ABUTYHA. [iarason 0-[LUn];

* [Unld. Freq. Thr. Det.] [rMUd]: miHiManbHU MOPIr UaCTOTH BUSB/IEHHS
HezloBaHTakeHHs1. Jliarna3oH HanawryBaHHA 0 - 599 I'y;

* [Hysteresis Freq. Att.] [Srb]: MakcrmarnbHe pi3HHULS MiXK 33/laHOI0 YaCTOTOIO Ta
YaCTOTOIO AIBUTYHA, 11J0 BU3HAUae poOOTY IBUTYHA B yCTAJIEHOMY PEXXUMi;

* [Underload Mangmt] [UdL]: xisi npu BUsiB/ieHHI TiepeBaHTaKeHHSI:

o [Ignore] (nO) — HelOBaHTaXXeHHS He BifIC/TiIKOBY€ETHCS;

o [Freewheel] (YES) — 3ynuHKa BiIbHUM BUOIroM;

© [Ramp stop] (rMP) — 3ynvHKa i3 3aZlaHM TeMIIOM;

o [Fast stop] (FSt) — mBHKa 3yTMHKA.

¢ [Underload T.B.Rest.] [FtU]: miHiMabHUM yac Mi>kK MOMEHTOM BUSAB/IEHHS
riepeBaHTa)KeHHsI i Oy/[b-KUM aBTOMaTHYHUM Tiepe3artyCKoM. J{jisi aBTOMaTHUHOTO
niepe3arnycky 3HadeHHs [Fault Reset Time] [tAr] (. 10.2) mae nepeuityBatu [FtU]
L[OHalIMeHIIle Ha OfHY XBWIHHY. [liara3oH HanamryBaHHs O - 6 XBUIVH.

HEO0BAHMANCEHHS

Altivar Machine ATV320 90



ABTOpU30BaHUH 11eHTp HaBUaHHs KoMmraHii «I11xelizep Enextpik» (Hirpo)

Mix HynboBOIO Ta HOMiHanbHOH [FrS] uacToTol0 KpuBa KpYyTHOIO MOMEHTY Bifj-
100%-2-InH
2,5-IHH

Hkue 3a [rMUd] byHKUis HejoBaHTa)KeHHsI He aKTHUBHa.

BusiBneHHs1 pe)KUMy Ha/IMiDHOTO HaBaHTa)KeHHs1 (TlepeBaHTa)KeHHsI) TIPUBOJHOTO Me-
XaHi3Mmy BifiOyBaeTbcsi, kou nipotsroMm uacy [tUL] ¢ikcyeTbes i 3a/uinaeThCst HACTYITHA
TIOAS:

* IT4 nepebyBae B pexkumi o6mexenHst ctpymy CLI.

* ITBUTYH IPALIOE B YCTa/IEHOMY PEXXHMi, ajie CTPyM BHIIe 3aaHoro ropory [LOC].
[BuryH nepeGyBae B yCTa/leHOMY PE>KWMi, KOM Pi3HULIS MiXK 3a/IaHOI0 YaCTOTOIO Ta

YaCTOTOIO JIBUT'YHA Tafla€ HpKUe HaslairoBaHoro nopory [Hysteresis Freq. Att.] [Srb].

[TapameTpu j/1s HajalITyBaHHS po3TailoBaHi B MeHio [DRI-] > [CONF] > [FULL]
> [FLT-] > [PROCESS OVERLOAD] [OLd-]:

* [Ovld Time Detect.] [tOL]: 3aTprmMKa uacy [ijisi BUsIBJIeHHS TlepeBaHTa)KeHHS;

* [Ovld Detection Thr.] [LOC]: nopir nepeBanTaxeHHs1 ¥ % Bi/Jj HOMiHaIbHOTO
crpymy geuryHa [Nom Motor Current] [nCr] B gianazoni 70 - 150%. Bakimuso,
106 ¢yHkiiis npairoBana [LOC] mae 6ytu menmie [CLI] Ta [CL2];

* [Hysteresis Freq.Att.] [Srb]: MakcrManbHe pi3HUIT MiXK 3aIaHOI0 YaCTOTOIO Ta
YaCTOTOIO JBUTYHA, I1[0 BU3HAUaE€ POOOTY IBUT'YHA B YCTAJIEHOMY PEXUMI.

* [Ovld.Proces.Mngmt] [OdL]: fist npu BUsiB/IeHHI TlepeBaHTaXKeHHS:
© [Ignore] (nO) — repeBaHTa)KeHHsI He Bi/|C/TiJKOBYEThCS;

o [Freewheel] (YES) — 3ynuHKa BiJlbHUM BUOIroM;

© [Ramp stop] (rMP) — 3ymvHKa i3 3aJaHIM TEMIIOM;

o [Fast stop] (FSt) — mBraKa 3yTIMHKa.

¢ [Overload T.B.Rest.] [FtO]: midiManbHUA yac Mi>K MOMEHTOM BHUSAB/IEHHSA
TIepeBaHTa)KeHHS i Oy/Ib-TKUM aBTOMaTHUHUM T1epe3aryCcKoM. [{/isi aBTOMaTHUYHOTO
nepe3anycky 3HaueHHs1 [Fault Reset Time] [tAr] (. 10.2) mae nepeBuiyBatu [FtO]
IIJoHalMeHIlle Ha OfHY XBUIMHY. [liara3oH HanamtyBaHHs O - 6 XBUIMH.

Pene abo norivaMii BUXiJ MOXYTh OyTW TpU3HAueHi AJisi CUTHasi3alii BUSBIEHUX
HecnipaBHocTi B MeHto [INPUTS / OUTPUTS] [I_O-].

nosiziac pisasHEID [ASH1]= =80% [rFr] — BuxigHa yacrora. [Tpu wacToTi

10.8. 30BHiWHS NomMmusiKa

¥ menwo [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [EXTERNAL ERROR] [EtF-]
MO)KHa TPU3HAUUTH BXifi uM OIiT [T CHIPUMHATTS KOMaHAW 30BHIIIHBOI TOMMIIKA
napamerpoM [External Error assign] [EtF]. € MoxMBicT BUOpaTH PiBeHb CUTHANY 1Sl
akTHBi3arii momuaky napamerpom [External Error Condition] [LEt]:
* [Active low] (LO) — aKkTHBaLlisi HU3bKHM piBHEM;
* [Active high] (HiG) — akTHBaLlisi BACOKMM pPiBHEM.
IMoeninky ITY micas nomunku Bu3Hauae napameTp [External Error Resp] [EPL].
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10.9. O6pus ¢ha3u Ha 8x00i ma suxodi N4

Y menio [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [OUTPUT PHASE LOSS]
[oPL-] obupaetbcsi peakuis ITU Ha o6puB (hasu [gBUryHa 3a /IOTMIOMOrOKO Iapamerpa
[Output Phase Loss Assign] [oPL]:

* [Function Inactive] (nO) — ¢yHKIIisi He aKTHUBHa;

* [OPF Error Triggered] (YES) — Bifgk/roueHHs yepe3 «00pyB BUXiZHOI (ha3m»

[Output phase loss] [OPL] i3 3ynuHKOI0 BiIbHUM BHOIroM;

* [No Error Triggered] (0AC) — ITY He G/I0KY€EThCSI, @ KEPY€E BUXi[HOI HANPyTO0 AJIs
3anobiraHHs MepeBaHTa)KeHHS 3a CTPYMOM, KOJIM 0OPUB 3HUKHE i CripaLiioe QyHKIfis
TMiZIXOT/IeHHsS Ha X0y (HaBiTh SIKIL[0 BOHA He Oy/a ckoH(irypoBaHa, auB. 1. 10.4).

ITY nepexoauthb y ctaH «00puB asu Ha Buxogi ITU» [Output cut] [SoC] micns Bu-
TpuMKH yacy [OutPhase Loss Delay] [odt]. [Tifxonnenns Ha xony moxiiuse (11. 10.4),
mioiiHo T4 Ha/jalToBaHWi Ha KOHTPOJTE 0OpUBY BUXigHOI (a3u repelize B ctad [Output
cut] [SoC].

Y meno meno [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [INPUT PHASE LOSS]
[iPL-] mapametp [Input phase loss] [iPL] 3agae noBezinky IT4 micist 06puBy has3u mepe-
xi. s dyHKLis He akTUBHA /151 ofHO(a3HUX Mozesneit [TU tunioposmip ATVeeeM?2.

3aBofchke HanamtyBaHHs: [Freewheel] (YES) ans  Tunonposmipy npuBoAy
ATV320eeeN4e.

SIkijo 3HMKae ofHa (asa i Lie MPU3BOAUTH 0 3HWKEHHsS! NPOAYKTHBHOCTI, TPUBOJ,
TepexofiuTh y PeXXMM HeCrpaBHOCTI «0OpuB BXigHOi ¢da3wm» [Input phase loss] [PHF].
SIKi110 3HMKarOTh 2 ab0 3 (a3su, MprUBo7 BifK/MouaeThes B pexxumi [Input phase loss] [PHF].

10.10. KepysaHHSs1 npu 3HUXEHHI Hanpyau

Po3ramoBannii y merto [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Undervoltage
handling] [uSb-] napamerp [Undervoltage Resp] [uSb] BusHauae moBeziHKy B pasi
3HVDKEHHS1 HallpyT! B JIaHL|i OCTiliHOTO CTPyMY:

* [Error Triggered] (0) — ITY 6r0kyeThbes i pesieiinuii BuXij, npu3HaueHuii Ha [No
drive flt] [FLt] po3iMkHeHwMii;

* [Error Triggered w/o Relay] (1) — ITY 6/10ky€eThCst Ta penieliHuiA BUXi/l, IPU3HAYEHUI
Ha [Operating State Fault] [FLt] 3amrHyTH;

* [Warning Triggered] (2) — HecripaBHICTb i MiATPYIMKa 3aMKHYTOTO CTaHy pereiHOro
Buxoy. CurHasizariist Moke 6yTH MpU3HaueHa Ha AUCKPETHUH abo pesielHui BUXiz.
HecripaBHicTb BUSIB/ISIETBCS, SIKILIO HAMpyTa JIAHKKU MOCTIMHOTO CTPYMY 3HWDKYETBCS

Hpkue riopora [Undervoltage level] [uSL] Ha yac, 6inbimii 3a [Undervolt. timeout] [uSt].

IMoBesiHKy B pasi 3HWKEHHs Hampyru [0 piBHA 3arnobiraHHs HeCIpaBHOCTI
HepoHaripyru [Prevention level] [uPL] Bu3Hauae napametp [Stop Type Ploss] [StP]:

¢ [Inactive] (nO) — Hemae fii;

* [Maintain DC Bus] (M) — pe>kuM 3yITHHKH, 1110 BUKOPUCTOBYE iHEPLIit0 TIPUBOY AJIS
MiJTPUMKU SIKOMOTa JIOBILIe HAlIPYTH JIAaHKY MOCTIMHOIO CTPyMY (3HMDKEHHS
LIBU/IKOCTI B peKyTrepatlii);
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* [Ramp Stop] (rMP) — 3ymnuHKa 3 TeMITIOM, 3aZlaHiM TlapaMeTpom [Max stop time]
[StM], 1106 3ano6irTi HEKOHTPOILOBAaHIM 3yTMHHLIi IPUBOLY;
* [Freewheel Stop] (LnF) — 6yiokyBaHHS (3ynMHKa Ha BUOiry) 6e3 HeCrpaBHOCTI.
Sfxmo [StP]=(rMP), noBropHuii nyck IIU micrs BifHOBJAEHHS HaNpyrd [0
HOPMAJTLHOTO PiBHS MOK/IMBUI TUTHKU Micyist 3aKiHueHHs1 yacy [UnderV. Restart tm] [tSM].
Slkmo [StP]=(M), TpuBanicte niaTpumanas Harpyru 31T 3amae mapamerp [DC Bus
maintain time] [tbS].
[Tapametp [Prevention level] [uPL] 3asae piBeHs Hampyru jjisi BUSHaUeHHsI CTaHy
3HIWKEHOI Harpyry. 3HaueHHs! 3aJIeKUTh BiJj HOMiHa/bHOI Hampyrd Ta TapaMeTpoM
[Mains voltage] [UrES].

10.11. O6pus Ha aHa/102080MYy BX0O0i

Peakriito Ha 0OpyB Ha aHanoroBoMy Bxozi AI3 HanmamtoByeTbes B MeHio [DRI-] >
[CONF] > [FULL] > [FLT-] > [4-20 mA loss] [LFL-] napametp [AI3 4-20 mA loss]
[LFL3]. Criricok MOXX/IMBUX peakiiiii CTaHJapTHUH, ajie 0COOMUBICTIO € Te, 10 BapiaHTH
kpiMm [Ignore] (nO) MOXJIMBUI TiLKKM B TOMY BWITAZIKy, SKIO MiHiMajibHe 3HaueHHS
Bxoay [AI3 Min. Value] [CrL3] 6inbmmit vixk 3 MA (mento [FULL] > [I_O] > [AI3
configuration] [AI3-]).

OckinbKM 3 TpbOX HasiBHUX aHaJOTOBHUX BXOZiB HasalllTyBaTM Ha CIIPUNAHATTA
CTPYMOBOIO CUTHA/Iy MOXJIMBO Jivile Al3, To [y1s IHIIMX BXOZIB Taki HajalTyBaHHs BiJiCyT-
Hi.

10.12. 3aMUKaHHSI Ha 3eM/10

HocrynHo asis [T ATV320US5eee ... D15eee, skujo [3.1 ACCESS LEVEL]
[LAC] = [Expert] (Epr) Ta [dCCM]#(nO) (gus. 1. 8.16).

BusiB/ieHHsI KOPOTKOTO 3aMHKaHHS Ha 3eMJII0 3ajaeThes rnapamerpoM [Ground short
circuit] [SCL3] (mento [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DC Bus][dCC-]).

SIkigo obpano [SCL3]=[Freewheel] (YES), npu BusiBfieHHi K.3. Ha 3emyto ITU 3ymu-
HSIETBCS BUTBHUM BUOirom. Y Bumagky npusHadeHHss [dCCM]=(MAIn), aBTOMaTH4HO BH-
6upaetbcst [SCL3]=[Ignore] (nO).

IMpu Bubopi [SCL3]=[Ignore] (nO) HEMO>X/IMBO CKOPUCTATUCS BOy[0BaHUMU (QYHK-
uisimu 6e3neku (okpim Safe Torque Off) mpuBox Gyze nepexogutu B ctad [Safe function
fault] [SAFF] «momusika ¢yHKIil 6e3mekm».

10.13. CueHanbHi epynu

B menro [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [Inputs/Outputs] [I_O-] € Tpu migmerto
[WARN GRP 1 DEFINITION] [A1C-],
[WARN GRP 2 DEFINITION] [A2C-],
[WARN GRP 3 DEFINITION] [A3C-]
3 O/IHAKOBMMH HA/aIITyBaHHSIMMU:
* [DI6=PTC Warning] (PLA) — L16 = PTCL mnornepexeHHs;
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[External Error Warning] (EFA) — nonepe/iykKeHHsI 30BHIIlIHbOI TIOMUJIKH;
[Underoltage Warning] (USA) — nomnepezKeHHsI 3HWKEeHHsI HallpyTH;

[Current Thd Reached] (CtA) — focsruyto obmexennst ctpymy ([High Current
Thd] [Ctd]);

[Mot Freq High Thd] (FtA) — mepeMuKaHHs Tic/isi JOCSTHEHHS 3a[jaHOT YCTaBKU
yactotu ApuryHa [Ftd];

[Freq Thd 2 Reached] (F2A) — gocsirHeHo Apyroi oporoBoi yactotu ([Freq.
threshold 2] [F2d]);

[Ref Freq Warning] (SrA) — f0OCSATHYTO 3ajaHOi 4aCTOTH;

[Motor Thermal Thd] (tSA) — gocsiTHYTO TeIUIOBUI CTaH ABUTYHa 1;

[Motor2 Therm Thd reached] (tS2) — tennoBuii nopir asurysa 2 [TTD2] gocsirHyTui;
[Motor3 Therm Thd reached] (tS3) — rernnoBuii opir asuryna 3 [TTD3] gocsirHyTui;
[Prevetive Under] (UPA) — mopir MiHiMa/ibHOI HarpyTy JA0CATHYTHH;

[High Speed Reached] (FLA) — 1oCSTHYTO BUCOKOT IITBUIKOCTI;

[Drv Thermal Warning] (tHA) — rieperpiB gBuryHa;

[PID error Warning] (PEE) — nonepepkeHHst moxubku I11/];

[PID Feedback Warn] (PFA) — noniepe/ipkeHHs 3B0pOTHOTO 3B’ 513Ky ITI/T;

[AI3 4-20 Loss Warning] (AP3) — nornepe/ipkeHHs BTpaTu curHany Al3 4-20 MA;
[Lim T/I Reached] (SSA) — nomnepemkeHHs 0OMe>XeHHsI MOMEHTY;;

[Drv Therm Thd reached] (tAd) — gocsirayTo TerioBoro crany [14;

[IGBT Thermal Warning] (tJA) — ronepezi)keHHsI TEIJIOBOTO CTaHY CUJIOBUX KJIIOUiB;
[Process Undld Warn] (ULA) — currartizatfisi HeZloBaHTa)KeHHST;

[Process Overload Warning] (OLA) — curHasmi3arlisi lepeBaHTaKeHHs;

[Slack Rope Warning] (rSdA) — nocnabnennst kaHarty (mapametp [Rope slack
config.] [rSd]);

[High Torque Warning] (ttHA) — KpyTHU MOMEHT JIBUT'YHa BUIL|e [I0POTOBOTO
3HaueHHs [High torque thd] [ttH];

[Low Torque Warning] (ttLLA) — KpyTHUI MOMEHT ABUT'YHA HIKUe [IOPOTrOBOTO
3HaueHHs [Low torque thd.] [ttL];

[Pulse Warm Thd Reached] (FqLA) — focsirHyTO BUMipSIHUM MOPIr IBUKOCTI
[Pulse warning thd.] [FqL];

[Dynamic Load Warning] (dLdA) — BusiBiieHHS1 3MiHM HaBaHTa)KeHHsI.

B KOXHY 3 LMX CUTHa/IbHUX TPYIl MOXHa [AOAdTHU TIONEepeDKEeHHA 4YKr aBapilo 3

HaBe/IeHOT0 TepeiiKy, a L}0 IPyny MPU3HaYUTH Ha pesieMHUI Ud JAUCKPeTHUM BUXiA A/
JMUCTaHIliHOT curHamizaifii. Ilpy BUHMKHEHHI OJHOTO YW /JeKibKOX TMorepekeHb
(aBapiit) i3 rpymu, BoHa aKTUBYETHCS i Ha BiANOBiAHOMY BUXO/i 3’SIBUTbCSI CUTHAJL.

LIi rpynu TakoX MOXyTb OyTH BifioOpakeHi Ha [jofaTKOBOMY rpadiuHOoMy TepMiHai

(muB. merio [3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-] Ta mepernssHyT: uepe3 MeHIO
[1.2 DISPLAY] [MOn-].
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11. AIATHOCTUKA

¥ mento [1.2 DISPLAY] [MOn-], okpiM po3risHyTHX paHillle, € HU3Ka MiJMeHO i
rapameTpiB, 11]0 TIOJIETIIYIOTh aHasli3 MPUUMH BUHUK/IMX HecrpaBHocCTel. Cepei HUX € Ta-
Ki, 1[0 ZOCTYTIHi JIMilIe Ha [0/jaTKOBOMY TrpadidHOMy TepMiHaJIi.

Y migmento [DIAGNOSTICS] [dGt-] € mapameTpu:

* [IGBT Warning counter] [tAC]: iunbHYK yacy TPUBOTH TPAaH3UCTOPA
(TpuBanicTh akKTUBHOCTI TpUBOTH «Temneparypa IGBT»);

* [Min. freq time] [tAC2]: niunibHUK Yacy TPUBOTH TPaH3UCTOPA Ha MiHiMasbHiH
YacToTi KoMyTaljil (TpuBasicTh akTUBHOCTI TpuBoru «Temmneparypa IGBT» micis
TOTO, SIK e/IeKTPOIPHUBO/, aBTOMaTUYHO 3HM3UB YaCTOTy KOMyTallil /10 MiHiMa/lbHOTO
3HAUeHHs);

* [IGBT alarm Nb] [ntJ]: JTiunnbHUK TPUBOT TPAaH3UCTOPA: KibKICTb BUSBIEHUX
TIPOTSArOM >KUTTEBOTO 1UKJTY. BifobpaskaeThcs, sikirjo st mapametpa [3.1 ACCESS
LEVEL] [LAC] BcraHosneHo 3HaueHHs [Expert] (Epr);

* [Clean error history] [rFLt]: ckuaaHHs BCix nonepegHiX BUSIBIEHUX
HeCclpaBHOCTeH, sIKi MO)KHa CKUHYTH.
¥ nigmento [MOn-] > [Error history] [pFH-] BinobpaxatoTbcsi octaHHi 8 BUsiBie-

HUX HecripaBHocTell. HatrckanHs kiaBimmi OK Ha iMeHi TOMUIKY Jia€e 3MOT'Y TIeperisiHy TH
3anucani 3MmiHHi [TY y MomeHT, kKoiu Oyno BusiBieHO MOMWIKY. [Ipu mepeGyBaHHI B
cepeJlvHI LIbOrO MeHIO HaJ, KHOMKOw F1 3’saBnseTscst Hanuvc Im,, HaTHUCHYBIIM Ha SKUM
MOJKHa OTPUMATH peKOMeHZaLil 100 yCyHeHHS L€l HeCTIpaBHOCTI.

¢ [Past fault 1] [dP1]: 3amic nipo HecripaBHicTh 1 (ocTaHHs 3 8);

* [Drive state] [HS1]: HMI Craryc BusiB/IeHOI HeCITPAaBHOCTI 3aruc 1;

* [ETA state word] [Ep1]: perictp crany DRIVECOM BusiBn€HOr0 3anucy Ipo
HeCMpaBHiCTh 1;

* [ETI state word] [IP1]: po3mpeHuii pericTp cTaHy BUsIBIEHOTO 3aIUCy PO
HeCIpaBHICTb 1;

* [Cmd word] [CMP1]: koMaH/HUI1 pericTp BUSB/IEHOTO 3aMyCy PO HeCIPaBHICTh 1.
TakoK TyT MpPUCYTHI 3HaueHHs 3MiHHuMX [TY Ta ABuryHa, siki OyJM Ha MOMEHT

BUsIBJIeHHSI HecTipaBHOCTI 1: cTpym aBuryHa [Motor current] [LCP1], Buxigna gactora
[Output frequency] [rFpl], TpuBanicts poboru [Elapsed time] [rtpl], Hampyra >kuBme-
HHs1 [Mains voltage] [ULp1], TeroBuii cran geuryHa [Motor thermal state] [tHP1],
kaHan kepyBaHHs1 [Command Channel] [dCC1], kanan 3apgannas [Channel ref. active]
[drC1] Toijo. 3HaueHHs LIMX NTapaMeTpiB MOXXYThb JOMOMOITH B IOLIYKY NMPUYUH BUHUK-
HeHHs! HeCTpaBHOCTI.

Takuii nepenik rapaMeTpiB € iy KOXKHOI 3 8 3amuceii po MOMUJIKY.

¥ nigmento [MOn-]>[Actual error][pFL-] BizoOpakaeTbCsi MOTOUHA HECTIPABHOCTI.

Y nmigmerto [MOn-]>[WARNINGS][ALr-] criicok OTOYHHX HeCTIPaBHOCTEH.

Mesro [2 IDENTIFICATION] [O1d-] npu3HaueHe Ti/TbKU [jIsT YUATAHHS i HE MOXKe
KoHirypyBarucs. BoHo f03Bosisie BioOpakatyl Taky iHdopmariiro:
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* KaTaJIoKHUM HOMep TepeTBOPIOBaYa YaCTOTH, HOMiHa/IbHY MOTY)KHICTh i Hanpyry;
* BepCito MporpamHoro 3abesmneuents I14;

* cepiiiauit Homep I14;

* craH ¢yHKLil 6e3reky Ta KOHTPOJIBHA CYyMa;

* mporpama ¢GyHKIiOHaIbHUX O/IOKIB Ta Bepcist

* TWIN JJOJATKOBOI KapTH Ta BepCilo Bi/TIOBiJHOTO MPOrpaMHOTo 3abe3rneyeHHs;

* v i Bepcito rpadiuHoro TepmiHana.
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NOAATKN
Jopartok 1
lMepenik MeHtO
Kop, HasBa
rEF- [1.1 SPEED REFERENCE] 3aBJaHHs1 IBUIKOCTI
MOn- |[1.2 DISPLAY] MoHiTOpUHT
FCS- [FACTORY SETTINGS] 3aBo/ICbKi HaJIAILITYBaHHS
CFG [MACRO CONFIGURATION] |MakpokoHairypariii
SIM- [SIMPLY START] ITBuaKMi cTapT
SEt- [SETTINGS] HanamryBanHs
drC- [MOTOR CONTROL] KepyBaHHsI IBUTYHOM
I_O- [INPUTS / OUTPUTS CFG] Kondirypaiiist BXoziiB/BUX0/1iB
CtL- [COMMAND] KepyBaHHs1 IpUBOAOM
FbM- [FUNCTION BLOCKS] DyHKIiOHa/bHI 6/10KK
FUn-  |[[APPLICATION FUNCTION] |TlpuknazHi dyHKIil
FLt- [MONITORING] KepyBaHHs1 ITpU HeCIIPAaBHOCTSIX
COM- |[COMMUNICATION] KomyHikatiis
ItF- [3 INTERFACE] IaTepdetic
lMepenik napamempis
Kop HasBa Mesno ITyHKT
AC2 [Acceleration 2] SEt-, FUn- 4.1
ACC [Acceleration] SIM-, SEt-, FUn- |4.1
AdC [Auto DC injection] FUn- 4.2
AdCO [CANopen address] COM-
Add [Modbus Address] COM-
AI1A [AI1 assignment] MOn-, I_O- 6.2
AI1C [AI1] MOn- 6.2
Al1E [AI1 Interm. point X] I_O- 6.2
AllF [AI1 filter] MOn-, I_O- 6.2
AIl1S [AI1 Interm. point Y] I_O- 6.2
Allt [AI1 Type] I_O- 6.2
Al12A [AI2 assignment] MOn-, I_O-
A12C [AI2] MOn-
Al12E [AI2 Interm. point X] I_O-
A12F [AI2 filter] MOn-, I_O-
A12S [AI2 Interm. point Y] I O-
A12t [AI2 Type] I_O-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
Al13A [AI3 assignment] MOn-, I_O-
A13C [AI3] MOn-
A13E [AI3 Interm. point X] I_O-
A13F [AI3 filter] MOn-, I_O-
A13L [AI3 range] I O-
A13S [AI3 Interm. point Y] I O-
A13t [AI3 Type] I_O- 6.2
AIC2 [AI2net. channel] I_O-, FUn-
AIU1 [Image input AIV1] rEF-, MOn-
ALGr [Alarm groups] MOn-
AMOC [Modbus add Com. C.] COM-
AO1 [AO1 assignment] MOn-, I_O- 6.4
AOI1C [AO1C] MOn-
AO1F [AO1 Filter] MOn-, I_O- 6.4
AO1t [AO1 Type] I_O- 6.4
AOF1 [Enable AQ1 fallback] I O-
AOH1 [AO1 max Output] MOn-, I_O- 6.4
AOL1 [AO1 min Output] MOn-, I_O- 6.4
APH [Consumption] MOn-
ASH1 [Scaling AO1 max] MOn-, I_O- 6.4
ASL1 [Scaling AO1 min] MOn-, I_O- 6.4
ASt [Angle setting type] drC-, FUn-
Atr [Auto Fault Reset] FLt- 10.2
AUt [Automatic autotune] drC- 2
AU1A [AIV1 assignment] I O- 6.2
AU2A [AIV2 assignment] I O- 6.2
bCI [Brake contact] FUn- 8.8
bdCO [CANopen bit rate] COM-
bEd [Engage at reversal] FUn- 8.8
bEn [Brake engage frequency] SEt-, FUn- 8.8
bEt [Brake engage time] SEt-, FUn- 8.8
bFr [Motor Standart] SIM-, drC- 2
bIP [Brake impulse] FUn- 8.8
blr [Brake release frequency] SEt-, FUn- 8.8
bLC [Brake assignment] FUn- 8.8
bMp [HMI cmd.] CtL- 7.3
bnS [Program size] MOn-, FbM-
bnU [Prg. format version] MOn-, FbM-
bOA [Boost activation] drC-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
bOO [Boost] drC-
brA [Dec. Ramp adapt.] FUn- 4.1
brHO [BRH b0] FUn-
brH1 [BRH b1] FUn-
brH2 [BRH b2] FUn-
brr [Current ramp time] FUn-
brt [Brake release time] SEt-, FUn- 8.8
bSP [Reference template] I O-
bSt [Movement type] FUn- 8.8
bUEr [Program version] MOn-, FbM-
CCFG [Customized macro] SIM- 9.1
CCS [Command Switching] CtL- 7.2
Cd1 [Cmd channel 1] CtL- 7.2
Cd2 [Cmd channel 2] CtL- 7.2
CFG [Macro configuration] CFG, SIM- 1,2
CFPS [Utilised param. set] MOn- 8.12
CHA1 [2 parameter sets] FUn- 8.12
CHA?2 [3 parameter sets] FUn- 8.12
CHCF [Control Mode] CtL- 7
CHM [Multimotors] FUn- 9.3
CL2 [T Limit. 2 value] SEt-, FUn- 3
CLI [Current limitation] SEt-, drC-, FUn- |3
CLL [Fieldbus Interrupt Resp] FLt- 10.1
CLO [High speed I Limit] FUn- 8.9
CLS [Disable limit sw.] FUn- 8.6
CMdC [Command channel] MOn- 1.2.3
CMP1-8 [Cmd word] MOn- 11
CnF1 [2 Configurations] FUn- 9.3
CnF2 [3 Configurations] FUn- 9.3
CnFS [Config. active] MOn- 9.3
CcOd [PIN code 1] MOn- 9.4
COd2 [PIN code 2] MOn- 9.4
COF [Motor speed coeff.] FUn- 8.9
COL [CANopen Error Resp] FLt- 10.1
COP [Copy Ch1-Ch2] CtL- 7.2
COr [Gen. speed coeff] FUn- 8.9
COS [Motor 1 Cosinus Phi] drC-
CP1 [Point 1Y] FUn-
CP2 [Point 2Y] FUn-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
CrH3 [AI3 Max Value] MOn-, I_O- 6.2
CrL3 [AI3 Min Value] MOn-, I_O- 6.2
CrSt [Keypad contrast] ItF-

CrtF [Cur. ref. filter time] drC-

CSbY [Keypad stand-by] ItF-

CSt [Status] MOn-, ItF- 9.4
Ctd [High Current Thd] SEt-, FLt- 10.13
Ctt [Motor control type] drC- 5.2
CtU [Catalog version] MOn-, FbM-

dA2 [Subtract Ref Freq 2] FUn- 7.1
dA3 [Subtract Ref Freq 3] FUn- 7.1
dAF [Slowdown forward] FUn- 8.6
dAL [Slowdown limit cfg.] FUn- 8.6
dAnF [ANF Direction check] I_O-, FLt-

dAr [Slowdown reverse] FUn- 8.6
dAS [Delay to open cont.] FUn- 8.15.1
dbS [Delay to motor run] FUn- 8.15.1
dCCC [DC-Bus compat.] FUn- 8.16
dCCM [DC-Bus chaining] FUn- 8.16
dCC1 [Command Channel] MOn-

dCC2 MOn-

dCC3 MOn-

dCC4 MOn-

dCC5 MOn-

dCC6 MOn-

dCC7 MOn-

dCC8 MOn-

dCF [Ramp divider] SEt-, FUn-, FLt- |4.2
dCI [DC injection assign.] FUn- 4.2
dE2 [Deceleration 2] SEt-, FUn- 4.1
dEC [Deceleration] SIM-, SEt-, FUn- |4.1
dLb [Dyn. load Mgt.] FLt-

dLd [Dynamic load threshold] FLt-

dLr [Download rights] MOn-, ItF- 9.4
do1 [DO1 assignment] I O- 6.4
dO1d [DO1 delay time] I O-

dO1H [DO1 holding time] I_O-

dO1S [DO1 active at] I O-

dP1 [Past fault 1] MOn- 11
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Kop HasBa Menro ITyHkT
dp2 [Past fault 2] MOn- 11
dP3 [Past fault 3] MOn- 11
dr4 [Past fault 4] MOn- 11
dP5 [Past fault 5] MOn- 11
dP6 [Past fault 6] MOn- 11
dp7 [Past fault 7] MOn- 11
dp8 [Past fault 8] MOn- 11
drC1 [Channel ref. active] MOn-
drC2 MOn-
drC3 MOn-
drC4 MOn-
drC5 MOn-
drC6 MOn-
drC7 MOn-
drC8 MOn-
dSF Deceleration type] FUn- 8.6.1
dsI [-Speed assignment] FUn- 8.4
dsp [-Speed Assign] FUn- 8.3
dtF [Decrease ref. speed] FUn-
EbO [End reel] FUn-
Epl-8 [ETA state word] MOn- 11
EPL [External Error Resp] FLt- 10.8
EnU [Encoder usage] I O- 5.3
EnS [Encoder type] I O- 5.3
ErCO [Error code] COM-
EtF [External Error assign] FLt- 10.8
F1 [F1] drC- 5.2
F2 [F2] drC- 5.2
F2d [Freq. threshold 2] drC- 10.3
F3 [F3] drC- 5.2
F4 [F4] drC- 5.2
F5 [F5] drC- 5.2
FAb [Action Boost] drC-
FAd1 [Format word 1] ItF-
FAd2 [Format word 2] ItF-
FAd3 [Format word 3] ItF-
FAd4 [Format word 4] ItF-
FAnF [ANF Frequency Thd.] I_O-, FLt-
FbCd [FB Command] FbM-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
FbdF [FB on drive fault] FbM-
FbFt [FB Fault] MOn-, FbM-
FbrM [FB start mode] FbM-
FbM-
FbSt [FB Status] MOn-, FbM-
FCSI [Config. Source] FCS-
Fdt [Level fr. pulse ctrl] FLt-
FFH [Spd est. filter time] drC-
FFM [Fan Mode] SEt-
FFt [Freewheel stop Thd.] SEt-, FUn- 4.2
FLI [Fluxing assignment] FUn- 8.7
FLO [Forced local assign.] COM- 7.1
FLOC [Forced local Freq] COM- 7.1
FLOt [Time-out forc. local] COM-
FLr [Catch on fly] FLt- 10.4
FLU [Motor fluxing] SEt-, drC-, FUn- (8.7
Fnl [F1 key assignment] CtL- 7.3
Fn2 [F2 key assignment] CtL- 7.3
Fn3 [F3 key assignment] CtL- 7.3
Fn4 [F4 key assignment] CtL- 7.3
FPI [Predictive Speed Ref] FUn- 8.13
FgqA [Overspd. pulse thd.] FLt-
FqC [Pulse scal. divisor] FLt-
FqF [Frequency meter] FLt- 10.3
FqL [Pulse warning thd.] SEt-, FLt- 10.3
FqS [Pulse in. work. freq.] MOn-
Fqt [Pulse thd. wo Run] FLt-
Frl [Ref.1 channel] CtL- 7.1
Frib [Ref.1B channel] FUn- 7.1
Fr2 [Ref Freq 2 Config] CtL- 7.1
FrH [Frequency ref.] rEF-, MOn-
Frl [HF injection freq.] drC-
FrS [Nominal Motor Freq] SIM-, drC- 2
FrSS [Nominal freq sync.] drC-
Frt [Ramp 2 threshold] FUn- 4.1
FSt [Fast stop assign.] FUn- 4.2
Ftd [Motor Freq Thd] SEt-, FLt- 10.3
FtO [Overload T.B.Rest.] SEt-, FLt- 10.7
FtU [Underload T.B.Rest.] SEt-, FLt- 10.7

Altivar Machine ATV320

102




ABTropu3soBaHUii 1jeHTp HaBUaHH: KomraHil «[ITHelgep Enekpik» (JHimpo)

Kop HasBa Menro ITyHkT
FrY [PARAMETER GROUP LIST] FCS- 1.3,
GFS [Goto FACTORY SETTINGS] FCS- 1.3,
GSP [Return std name] ItF-

HFI [HF inj. activation] drC-

HIr [HF current level] drC-

HrFC [Extended Fault reset] FLt- 10.2
HS1-8 [Drive state] MOn- 11
HSO [High speed hoisting] FUn- 8.9
HSP [High speed] SIM-, SEt-, FUn- |2
HSP2 [2 High speed] SEt-, FUn-

HSP3 [3 High speed] SEt-, FUn-

HSP4 [4 High speed] SEt-, FUn-

I2tA [12t model activation] SEt-, FUn-

I2tM [12t overload level] MOn-

12tI [max current of I2tl] FUn-

I2tt [max time of I2tl] FUn-

IA01 [Analog input 1 assignment] FbM-

1A02 [Analog input 2 assignment] FbM-

TA03 [Analog input 3 assignment] FbM-

1A04 [Analog input 4 assignment] FbM-

IA05 [Analog input 5 assignment] FbM-

1A06 [Analog input 6 assignment] FbM-

1A07 [Analog input 7 assignment] FbM-

IA08 [Analog input 8 assignment] FbM-

IA09 [Analog input 9 assignment] FbM-

IA10 [Analog input 10 assignment] FbM-

IAd1 [Word 1 add. select.] ItF-

TIAd2 [Word 2 add. select.] ItF-

IAd3 [Word 3 add. select.] ItF-

[Ad4 [Word 4 add. select.] ItF-

Ibr [Brake release I FW] SEt-, FUn- 8.8
IbrA [Ibr 4-20 mA loss] FUn-

IdA [Idw] drC-

IdC [DC inject. Level 1] SEt-, FUn-, FLt- |4.2
IdC2 [DC inject. level 2] SEt-, FUn-, FLt- |4.2
1L.01 [Logic input 1 assignment] FbM-

1L.02 [Logic input 2 assignment] FbM-

1L.03 [Logic input 3 assignment] FbM-

11.04 [Logic input 4 assignment] FbM-
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105 [Logic input 5 assignment] FbM-
1L.06 [Logic input 6 assignment] FbM-
1L07 [Logic input 7 assignment] FbM-
1L.08 [Logic input 8 assignment] FbM-
1L.09 [Logic input 9 assignment] FbM-
110 [Logic input 10 assignment] FbM-
ILr [Injection level align] drC-
InH [ErrorDetect Disable] FLt- 10.2
Inr [Ramp increment] SEt-, FUn- 4.1
IntP [Torque increment] FUn-, FLt-
IP1-8 [ETI state word] MOn- 11
IPL [Input phase loss] SIM-, FUn-, FLt- |10.9
Ird [Brake release I Rev] SEt-, FUn- 8.8
ItH [Mot. therm. current] SIM-, SEt- 10.5.2
JdC [Jump at reversal] SEt-, FUn- 8.8
JE2 [Skip Frequency 2] SEt-, FUn- 8.11
JF3 [3rd Skip Frequency] SEt-, FUn- 8.11
JFH [Skip.Freq.Hysteresis] SEt-, FUn- 8.11
JGF [Jog Frequency] SEt-, FUn- 8.1
JGt [Jog Delay] SEt-, FUn- 8.1
JOG [JOG Assign] FUn- 8.1
JPF [Skip Frequency] SEt-, FUn- 8.11
L1A [DI1 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L1d [DI1 Delay] I_O- 6.1
L2A [DI2 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L2d [DI2 Delay] I O- 6.1
L3A [DI3 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L3d [DI3 Delay] I_O- 6.1
L4A [DI4 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L4d [DI4 Delay] I_O- 6.1
L5A [DI5 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L5d [DI5 Delay] I_O- 6.1
L6A [DI6 assignment] MOn-, I_O- 6.1
L6d [DI6 Delay] I_O- 6.1
LAO1 ADL Container 01 FbM-
LAO2 ADL Container 02 FbM-
LAO3 ADL Container 03 FbM-
LAO4 ADL Container 04 FbM-
LAOS ADL Container 05 FbM-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
LAO6 ADL Container 06 FbM-
LAO7 ADL Container 07 FbM-
LAO8 ADL Container 08 FbM-
LAIA [DA1 assignment] MOn-, I_O- 6.1
LA1d [DA1 On Delay] I_O- 6.1
LA2A [DA2 assignment] MOn-, I_O- 6.1
LA2d [DA2 On Delay] I_O- 6.1
LAnF [ANF Detection level] I_O-, FLt-
LAC [LAC] ItF- 9.4
LbA [Load sharing] drC- 5.4
LbC [Load correction] SEt-, drC- 5.4
LbC1 [Correction min spd] drC- 5.4
LbC2 [Correction max spd] drC- 5.4
LbC3 [Torque offset] drC- 5.4
LbF [Sharing filter] drC- 5.4
LC2 [Current limit 2] FUn- 3
LCr [Motor current] MOn-
LCt [Mains V. time out] FUn- 8.14
LdS [Autotune L d-axis] drC-
LES [Drive lock] FUn- 8.14
LEt [External Error Condition] FLt- 10.8
LFA [Liw] drC-
LFF [Fallback speed] FLt- 10.1
LFL3 [AI3 4-20 mA loss] FLt- 10.11
LFr [HMI Frequency ref.] rEF-, MOn-
LFr1 [Modbus ref.] MOn-
LFr2 [CANopen ref.] MOn-
LFr3 [Com. card ref. MOn-
LIS1 [State of logic inputs LI1 to LI6] MOn-
LIS2 [State of Safe Torque Off] MOn-
LLC [Mains contactor ass.] FUn- 8.14
LnG [3.2 LANGUAGE] ItF- 1.2.3
LO1 [DQ1 assignment] CtL- 6.4
LO1d [DQ1 delay time] CtL- 6.4
LO1F [Enable DQ1 fallback] CtL-
LO1H [DQ1 holding time] CtL- 6.4
LO1S [DQ1 active at] CtL- 6.4
LOC [Ovld Detection Thr.] FLt- 10.7
LP1 [Point 1 X] FUn-
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LP2 [Point 2X] FUn-
LgS [Autotune L g-axis] drC-
LSP [Low speed] SIM-, SEt- 2
LUL [Unld. Thr. 0. Speed.] SEt-, FLt- 10.7
LUn [Unld. Thr. Nom. Speed.] SEt-, FLt- 10.7
MO001 Function blocks M001 assignment FbM-
M002 FbM-
MO003 FbM-
MO004 FbM-
MO005 FbM-
MO006 FbM-
MO007 FbM-
MO008 FbM-
M1Ct [Mb NET frames nb.] MOn-
MI1EC [Mb NET CRC errors] MOn-
MSLO [Memo Slowdown] FUn- 8.6
MStP [Memo Stop] FUn- 8.6.1
MA2 [Ref Freq 2 Multiply] OAI- 7.2
MA3 [Ref Freq 2 Multiply] OAI- 7.2
MCr [PSI align curr. max] drC-
Mdt [Display value type] ItF-
MEFr [Multiplying coeff.] rEF-, MOn-, SEt- |7.1
MMF [Measured output fr.] MOn-
MPC [PARAMETER SELECTION] drC- 1.2.4
MtM [Motor Th State Memo] FLt- 10.5.2
nbrP [Number of RX PDO] MOn-
nbtP [Number of TX PDO] MOn-
nC1 [Com Scan Outl val.] MOn-
nC?2 MOn-
nC3 MOn-
nC4 MOn-
nC5 MOn-
nC6 MOn-
nC7 MOn-
nC8 MOn-
nCA1 [Scan.Out1 address] COM-
nCA?2 COM-
nCA3 COM-
nCA4 COM-
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Kop HasBa Menro ITyHkT
nCA5 COM-
nCA6 COM-
nCA7 COM-
nCAS8 COM-
nCr [Nom Motor Current] SIM-, drC- 2
nCrS [Nominal I sync.] drC-
nLS [Rated linear speed] FUn- 8.7
nM1 [Com Scan In1 val.] MOn-
nM?2 MOn-
nM3 MOn-
nM4 MOn-
nM5 MOn-
nM6 MOn-
nM7 MOn-
nM8 MOn-
nMA1 [Scan. IN1 address] COM-
nMA?2 COM-
nMA3 COM-
nMA4 COM-
nMAS COM-
nMAG6 COM-
nMA7 COM-
nMAS8 COM-
nMtS [Canopen NMT state] MOn-
nPr [Nominal Motor Power] SIM-, drC- 2
nrd [Noise reduction] drC- 5.1
nSP [Nominal Motor speed] SIM-, drC- 2
nSPS [Nom motor spdsync] drC-
nSt [Freewheel stop ass.] FUn- 4.2
nTID [Fieldbus Identifier Sel] COM-
ntJ [IGBT alarm Nb] MOn- 11
OCC [Out. contactor ass.] FUn- 8.15.1
OdL [Ovld.Proces.Mngmt] FLt- 10.7
Odt [OutPhase Loss Delay] FLt- 10.9
OHL [Drive Temp ErrorResp] FLt- 10.5.3
OLL [MotorTemp ErrorResp] FLt- 10.5.2
OPL [Output Phase Loss Assign] FLt- 10.9
OPr [Motor power] MOn-
OSP [Measurement spd] FUn- 8.9
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Otr [Motor torque] MOn-
PAH [Max fbk alarm] SEt-, FUn- 8.13
PAL [Min fbk alarm] SEt-, FUn- 8.13
PAS [Stop type] FUn- 8.6.1
PAU [Auto/Manual assign.] FUn- 8.13
PCd [PROTECTED CHANNELS] ItF-
PEr [PID error Alarm] SEt-, FUn-
PES [Weight Sensor Assign] FUn- 8.8
PFI [RP filter] MOn-, I_O- 6.3
PFr [RP max value] MOn-, I_O- 6.3
PG1 [Number of pulses] I O-
PHS [Syn. EMF constant] drC-
PIA [RP assignment] I_O- 6.3
PIC [PID Inversion] FUn- 8.13
PIF [PID feedback Assign] FUn- 8.13
PIF1 [Min PID feedback] FUn- 8.13
PIF2 [Max PID feedback] FUn- 8.13
PII [Inter PID Ref] FUn- 8.13
PIL [RP min value] MOn-, I_O- 6.3
PIM [Manual reference] FUn- 8.13
PIP1 [Min PID Process] FUn- 8.13
PIP2 [Max PID Process] FUn- 8.13
PIS [PID Integral OFF] FUn- 8.13
POH [PID Max Output] SEt-, FUn- 8.13
POL [PID Min Output] SEt-, FUn- 8.13
PPI [Pairing password] FLt-
PPnS [Pole pairs] drC-
Pr2 [2 preset PID ref.] FUn- 8.13
Pr4 [4 preset PID ref.] FUn- 8.13
prSt [Priority restart] FUn- 8.6.1
PrP [PID ramp] SEt-, FUn- 8.13
PS16 [16 Preset Freq] FUn- 8.2
PS2 [2 Preset Freq] FUn- 8.2
PS4 [4 Preset Freq] FUn- 8.2
PS8 [8 Preset Freq] FUn- 8.2
PSr [Speed input %] SEt-, FUn- 8.13
PSt [Stop Key Enable] CtL- 7.3
PtCL [LI6 = PTC probe] FLt- 10.5.1
PtH [Power on time] MOn-
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PUIS [PARAMETERS] ItF-
qSH [Quick step High] SEt-, FUn-
gSL [Traverse freq. low] SEt-, FUn-
rl [R1 Assignment] I_O- 6.4
rld [R1 Delay time] I O- 6.5
r1F [Enable Relay1 fallback] I O- 6.5
r1H [R1 Holding time] I O- 6.5
rlS [R1 Active at] I_O- 6.5
2 [R2 Assignment] I_O- 6.5
r2d [R2 Delay time] I O-
r2F [Enable Relay? fallback] I O-
r2H [R2 Holding time] I O-
r2S [R2 Active at] I_O-
rCA [Output contact. fdbk] FUn- 8.15.1
rCb [Ref 1B switching] FUn- 7.1
rdAE [% error EMF sync] drC-
rdG [PID derivative gain] SEt-, FUn- 8.13
rEC1 [RX Error Counter] MOn-
rFC [Freq Switch Assign] CtL- 7.1
rFCC [Active ref. channel] MOn-
rFLt [Clean error history] MOn- 11
rFr [Output frequency] MOn- 5.1
rIG [PID Intgl Gain] SEt-, FUn- 8.13
rIn [Reverse Disable] CtL- 7.1
™MUd [Unld. Freq. Thr. Det.] SEt-, FLt- 10.7
P [Product restart] FLt- 10.2
rP11 [Received PDO1-1] MOn-
P12 [Received PDO1-2] MOn-
rP13 [Received PDO1-3] MOn-
rP14 [Received PDO1-4] MOn-
rP2 [Preset ref. PID 2] SEt-, FUn- 8.13
rP21 [Received PDO2-1] MOn-
P22 MOn-
rP23 MOn-
P24 MOn-
rP3 [Preset ref. PID 3] SEt-, FUn- 8.13
rP31 [Received PDO3-1] MOn-
rP32 MOn-
rP33 MOn-
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P34 MOn-
P4 [Preset ref. PID 4] SEt-, FUn- 8.13
rPA [Product Restart Assign] FLt- 10.2
rPC [PID reference] rEF-, MOn-
rPE [PID error] MOn-
rPF [PID feedback] MOn-
PG [PID Prop Gain] SEt-, FUn- 8.13
rPI [Internal PID ref.] rEF-, MOn-, FUn-{8.13
rPO [PID Output] MOn-
rPr [Operating t. reset] MOn-
rPS [Ramp switch ass.] FUn- 4.1
Pt [Ramp type] FUn- 4.1
S [Reverse assign.] I O- 1.3
rSA [Cust stator resist.] drC-
rSAS [Cust. stator R syn] drC-
rSd [Rope slack config.] FUn-
rSF [Fault Reset Assign] FLt- 10.2
rSL [PID wake up threshold.] FUn- 8.13
rStL [Rope slack trq level] FUn-
rtH [Run time] MOn-
Itr [Init. traverse ctrl] FUn-
rUn [Drive Running] I_O-
5101 1 napametp 1 xomruiekTy napamerpis PS1- FUn-
5102 2 napamMetp 1 koMmruiekty napametpiB PS1- FUn-
S103 FUn-
S104 FUn-
S105 FUn-
S106 FUn-
S107 FUn-
S108 FUn-
S109 FUn-
S110 FUn-
S111 FUn-
S112 FUn-
S113 FUn-
S114 FUn-
S115 FUn-
5201 1 napameTp 2 KOMIUIeKTy napamerpis PS1- FUn-
5202 2 napametp 2 KOMIUIeKTy napametpis PS1- FUn-
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S203 FUn-
S204 FUn-
S205 FUn-
S206 FUn-
S207 FUn-
S208 FUn-
S209 FUn-
S210 FUn-
S211 FUn-
S212 FUn-
S213 FUn-
S214 FUn-
S215 FUn-
S301 1 mapameTtp 3 kommiekTy napametpiB PS1- FUn-
S302 2 napameTp 3 KOMILIeKTy napametpis PS1- FUn-
S303 FUn-
S304 FUn-
S305 FUn-
S306 FUn-
S307 FUn-
S308 FUn-
S309 FUn-
S310 FUn-
S311 FUn-
S312 FUn-
S313 FUn-
S314 FUn-
S315 FUn-
SA2 [Summing Input 2] FUn- 7.1
SA3 [Summing Input 3] FUn- 7.1
SAF1 [Safety fault Regl] MOn-
SAF2 [Safety fault Reg?] MOn-
SAL [Stop limit config.] FUn- 8.6
SAr [Stop RV limit sw.] FUn- 8.6
SAt [Thermal Warn stop] FLt- 10.5.4
SCL [T Limit. frequency] FUn- 8.9
SCL3 [Ground short circuit] FUn- 10.12
SCSI [Save config] FCS-
SdC1 [Auto DC inj. level 1] SEt-, FUn- 4.2
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SdC2 [Auto DC inj. Level 2] SEt-, FUn- 4.2
Sdd [Load slip detection] FLt-

SdIF [Stator Freq Consist] MOn-

Sds [Scale factor display] SEt-

SFO00 [SAFF Subcode 0] MOn-

SFO01 [SAFF Subcode 1] MOn-

SF02 MOn-

SF03 MOn-

SF04 MOn-

SF05 MOn-

SF06 MOn-

SF07 MOn-

SF08 MOn-

SF09 MOn-

SF10 MOn-

SF11 MOn-

SFC [K speed loop filter] SEt-, drC- 5.3
SFd [Stop corrector] FUn- 8.6.1
SFFE [Safety fault reg.] MOn-

SEr [Switching freq.] SEt-, drC- 5.1
SFt [Switch. freq type] drC- 5.1
SH2 [2 High speed] FUn-

SH4 [4 High speed] FUn-

SIr [Boost level align.] drC-

SIt [Speed time integral] SEt-, drC- 5.3
SLL [Modbus Error Resp] FLt- 10.1
SLP [Slip compensation] SEt-, drC- 5.2
SLSS [SLS status] MOn-

SMOt [Saliency mot. state] drC-

SnC [Counter wobble] FUn-

SOP [Attenuation Time] drC- 5.1
SP10 [Preset speed 10] SEt-, FUn- 8.2
SP11 [Preset speed 11] SEt-, FUn- 8.2
SP12 [Preset speed 12] SEt-, FUn- 8.2
SP13 [Preset speed 13] SEt-, FUn- 8.2
SP14 [Preset speed 14] SEt-, FUn- 8.2
SP15 [Preset speed 15] SEt-, FUn- 8.2
SP16 [Preset speed 16] SEt-, FUn- 8.2
SP2 [Preset speed 2] SEt-, FUn- 8.2
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SP3 [Preset speed 3] SEt-, FUn- 8.2
SP4 [Preset speed 4] SEt-, FUn- 8.2
SP5 [Preset speed 5] SEt-, FUn- 8.2
SP6 [Preset speed 6] SEt-, FUn- 8.2
SP7 [Preset speed 7] SEt-, FUn- 8.2
SP8 [Preset speed 8] SEt-, FUn- 8.2
SP9 [Preset speed 9] SEt-, FUn- 8.2
SPb [HF pll bandwith] drC-
SPd1 [Cust. output value] MOn-
SPd2 [Cust. output value] MOn-
SPd3 [Cust. output value] MOn-
SPF [HF pll dump. factor] drC-
SPG [Speed prop. Gain] SEt-, drC- 5.3
SPGU [UF inertia comp.] SEt-, drC-
SPM [Ref. memo ass.] FUn- 8.5
Srl1 [Saf01 Reg n-1] MOn-
Sr12 - Sr18 |[Saf02 Reg n-1] - [Saf08 Reg n-1] MOn-
Sr21 [Saf02 Reg n-1] MOn-
Sr22 - Sr28 MOn-
SrAl [SFOO Reg n-1] MOn-
SrA2 - SrA8 MOn-
Srb1l [SFO1 Reg n-1] MOn-
Srb2 - Srb8 MOn-
SrC1 [SF02 Reg n-1] MOn-
SrC2 - SrC8 MOn-
Srd1l [SFO3 Reg n-1] MOn-
Srd2 - Srd8 MOn-
SrE1 [SF04 Reg n-1] MOn-
SrE2 - SrE8 MOn-
SrF1 [SFO5 Reg n-1] MOn-
SrF2 - SrF8 MOn-
SrG1 [SFO6 Reg n-1] MOn-
SrG2 - SrG8 MOn-
SrH1 [SFO7 Reg n-1] MOn-
SrH2 - SrH8 MOn-
Sril [SF08 Reg n-1] MOn-
Srl2 - SrI8 MOn-
SrJ1 [SF09 Reg n-1] MOn-
SrJ2 - SrJ8 MOn-
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SrK1 [SF10 Reg n-1] MOn-
SrK2 - SrK8 MOn-
SrLL.1 [SF11 Reg n-1] MOn-
SrL.2 - SrL.8 MOn-
Srb [Hysteresis Freq. Att.] SEt-, FLt- 10.7
SrP [+/-Speed limitation] SEt-, FUn- 8.4
SSIS [SS1 status] MOn-
SSb [Trg/I limit. stop] FLt- 10.6
Std [Stop distance] FUn- 8.6.1
StFr [Stator Frequency] MOn-
StM [Max stop time] FLt- 10.10
StO [Trg/I limit. timeout] FLt- 10.6
StOS [STO status] MOn-
StP [Stop Type Ploss] FLt- 10.10
Str [Ref Frequency Save] FUn- 8.3
Strt [IGBT test] FLt-
Stt [Type of stop] FUn- 4.2
StUn [Tune selection] SIM-, drC-
SUL [Motor surge limit] drC- 5.1
tAl [Begin Acc round] SEt-, FUn- 4.1
tA2 [End Acc round] SEt-, FUn- 4.1
tA3 [Begin Dec round] SEt-, FUn- 4.1
tA4 [End Dec round] SEt-, FUn- 4.1
tAA [Torque ref. assign.] FUn- 3
tAC [IGBT Warning counter] MOn- 11
tAC2 [Min. freq time] MOn- 11
tAnF [ANF Time Thd.] I_O-, FLt-
tAr [Fault Reset Time] FLt- 10.2
tbE [Brake engage delay] SEt-, FUn- 8.8
tbO [Reel time] FUn-
tbr [Init. traverse ctrl] COM-
tbS [DC Bus maintain time] FLt- 10.10
tCC [2/3 wire control] SIM-, I_O- 2
tCt [2 wire type] I O- 6.1
tdC [DC injection Time 2] SEt-, FUn-, FLt- (4.2
tdC1 [Auto DC inj. time 1] SEt-, FUn- 4.2
tdC2 [Auto DC inj. time 2] SEt-, FUn- 4.2
tdl [DC injection Time 1] SEt-, FUn-, FLt- |4.2
tdn [Traverse ctrl. decel] FUn-
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tdS [Pulse overspd delay] FLt-
tEC1 [TX error counter] MOn-
tFO [Modbus format] COM-
tEr [Max frequency] SIM-, I_O- 2
tHA [Drv Thermal Warning] FLt- 10.5.3
tHd [Drv.thermal state] MOn-
tHr [Motor thermal state] MOn-
tHt [Motor protect. type] FLt- 3
tLA [Torque limit. Activ.] FUn- 3
tLC [Analog limit. act.] FUn- 3
tLd [Dynamic load time] FLt-
tLIG [Gen. torque lim] SEt-, FUn- 3
tLIM [Motoring torque lim] SEt-, FUn- 3
tLS [Low Speed Timeout] SEt-, FUn- 8.13
tnL [Autotune fault mgt] FLt-
tOL [Ovld Time Detect.] FLt- 10.7
tOS [Load measuring tm.] FUn- 8.9
tP11 [Transmit PDO1-1] MOn-
tP12 MOn-
tP13 MOn-
tP14 MOn-
tP21 [Transmit PDO2-1] MOn-
tP22 MOn-
tP23 MOn-
tP24 MOn-
tP31 [Transmit PDO3-1] MOn-
tP32 MOn-
tP33 MOn-
tP34 MOn-
tgb [Pulse wo Run delay] FLt-
tqS [Motor torque] drC-
trA [Cust. rotor t const.] drC-
trC [Yarn control] FUn-
trH [Traverse freq. high] SEt-, FUn-
trL. [Traverse Freq. Low] SEt-, FUn-
tSM [UnderV. Restart tm] FLt- 10.10
tSY [Sync. wobble] FUn-
ttd [Motor Therm Thd] SEt-, FLt- 10.5.2
ttd2 [Motor2 Therm Thd] FLt- 10.5.2
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ABTropu3soBaHUii 1jeHTp HaBUaHH: KomraHil «[ITHelgep Enekpik» (JHimpo)

Kop HasBa Menro ITyHkT
ttd3 [Motor3 Therm Thd] FLt- 10.5.2
ttH [High torque thd] SEt-, FLt- 10.3
ttL [Low torque thd] SEt-, FLt- 10.3
ttO [Modbus time out] FLt-
ttr [Time to restart] SEt-, FbM- 8.8
tUL [Auto-tune assign.] FbM- 8.10
tUn [Autotuning] SIM-, drC- 1.1
tUnU [Auto tuning usage] drC- 2
tUP [Traverse ctrl. accel.] FbM-
tusS [Autotuning Status] SIM-, drC- 1.1
Ul [U1] drC- 5.2
U2 [U2] drC- 5.2
U3 [U3] drC- 5.2
U4 [U4] drC- 5.2
U5 [U5] drC- 5.2
Ubr [Braking level] FUn-, COM- 4.2
UdL [Underload Mangmt] FLt- 10.7
UFr [TR compensation] SEt-, FLt- 5.2
UIH1 [AI1 Max Value] MOn-, I_O- 6.2
UIH2 [AI2 Max Value] MOn-, I_O- 6.2
UILI [AI1 Min Value] MOn-, I_O- 6.2
UIL2 [AI2 Min Value] MOn-, I_O- 6.2
ULn [Mains voltage] MOn-
ULr [Upload rights] MOn- 9.4
ULt [Unld T. Del. Detect] FLt- 10.7
UnS [Nom Motor Voltage] SIM-, drC- 2
UOH1 [AO1 max Output] MOn-, I_O- 6.4
UOL1 [AO1 min Output] MOn-, I_O- 6.4
UoP [Motor voltage] MOn-, I_O-
UPL [Prevention level] FLt- 10.10
UrES [Mains voltage] FUn-, FLt- 10.10
USb [Undervoltage Resp] FLt- 10.10
USI [+ Speed assignment] FUn- 8.4
USL [Undervoltage level] FUn-, FLt- 10.10
UsSpP [+Speed Assign] FUn- 8.3
USt [Undervolt. timeout] FLt- 10.10
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Jopatok 2

Mepenik HecnpasHocmeli

Kozu BUsIB/IeHMX HecIlpaBHOCTel, 1[0 BUMaralwTh NepeBMUKAHHA JKUBJIEHHA 151 IX CKUZIaHHA MiC/Is YCyHeHHs! TIPUUMHU.
[TpuuuHy BUSBIEHOTO 30010 HEOOXiTHO BUJA/TUTH MEPei CKUJAHHSIM [IJITXOM BUMKHEHHS i MOTiM 3HOBY BBIMKHYTH.
Busienieni HecripaBHocTi ASF, brF, SOF, SPF i tnF Takox MOXXyTb OyTH BU/ja/IeHi JUCTAHIIiMHO 3a J0MOMOTOI0 JUCKPETHOTO

Bxofly abo KepiBHoro Gita (mapametp [Fault reset] [rSF], n. 10.2).

Kop HasBa MmoBipHa npuunHa 3acobu ycyHeHHSsI
AnF [Load slipping] * Pi3HMIL MK BUXI/[HOFO YaCTOTOKO Ta 3B0POTHUM | ® TlepeBipTe mapameTpu ABUryHa, KoeiljieHT MicuieHHs Ta
3B’513KOM 3a LIBU/IKICTIO HelpaBU/IbHA. rapaMeTpy peryJIroBaHHsI.
¢ [lopaiite ranbMiBHAM Pe3HUCTOP.
* TlepeBipTe TMNOPO3MIp /IBUTYHA / IPUBOJY / HABaHTa>KEHHSI.
* [lepeBipTe MexaHiuHy My(Ty eHKoziepa Ta HOro MiZK/TI0ueHHsI.
* [lepeBipTe HajalITyBaHHs [1apaMeTpiB.
ASF [Angle Error] * Lle BifOyBa€eTHCs MiJ| UaC BUMIPIOBAaHHSI KyTa * [lepesipre (asu JBUTYHA Ta MAKCUMAJIbHUIA CTPYM, JO3BOJIEHUI
3cyBy (a3, sKIIo (asa JBUrYHA Bif'efHaHa abo TIPUBO/IOM.
SIKIIIO iHAYKTHBHICTD /IBUI'YHA 3aHa/ITO BICOKA.
bLF [Brake control] ¢ CTpyM BifilyCKaHHs rajibMa He JJOCSTHYTO. * IlepeBipTe 3'€AHaHHS MK IIPUBOJOM i JBUTYHOM.
¢ Tlopir yacToTy HaknazlaHHs ranema [Brake * [lepeBipTe 06MOTKHM JBUTYHA.
engage frequency] [bEn] perymtoerscs nuiie * Tlepesipre HanamTyBaHHs [Brake release I FW] [Ibr] i [Brake
TOZ|i, KO/ TTpH3HAYeHO JIOTiUHUH BXif 4 6iT release I Rev] [Ird].
noriky kepyBaHHsi rajgemom [bLC]. * 3acTocyiiTe peKOMeH/|0BaHi 3HaueHHs1 151 [Brake engage
frequency] [bEn].
brF [Brake feedback] * KOHTaKT 3B0pPOTHOIO 3B'A3Ky TajbMa He * TTepeBipTe KOJIO 3BOPOTHOTO 3B'A3Ky Ta KOJIO KePyBaHHsI JIOTIKOKO
BiZITIOBi/ja€ y1oTini KepyBaHHS raJbMOM. rasbMma.
¢ l'anbMO 3yTNUHSIE JBUTYH HeJJOCTaTHBO MBHAKO | ¢ IlepeBipTe MexaHiuHMIA CTaH raabma.
(BUSIB/IEHO LIUISIXOM BUMipIOBaHHS LIBU/KOCTI Ha | ¢ IlepeBipTe rasbMiBHI HaK/IaKH.
BxoZi "ImnynbcHuit Bxig").
CrF1 ([Precharge] * BusiB/ieHO HeCIIpaBHiCTb pesie KepyBaHHs * BUMKHITB i 3HOBY yBIMKHITb IPUBO[,.
3apsIKOr0 abo TIOILKOPKEHO 38[)5{/11-[[4171 pesucTop. | ¢ HepeBipTe BHyTpiLL[Hi 3'€AHaHHﬂ.
* 3BEpHITHCS [I0 CTIY>KOU MiITPUMKH.
EEF1 |[Control Eeprom] * BUsiB/IeHO HECTIPAaBHICTb BHYTPILIHBOT MaM'sTi * [lepeBipTe YMOBY HAaBKOJIMIIHBOIO CEpPeIOBUIIA (€IEKTPOMArHiTHY
uy 67101l KepyBaHHsI. CYMIiCHICTB).




Kopg, Ha3Ba HNMoBipHa npuumHa 3aco6u ycyHeHHs
EEF2 |[Power Eeprom] * BusiBNIeHO HeCMPaBHICTh BHYTPILIHBOT TTaM’sITi,
IUIaTH JKUB/IEHHSI.
FCF1 |[Out. contact. stuck] * BuxijH1I1 KOHTAKTOP 3a/MILIAETHCS 3aMKHeHUM | * TlepeBipTe KOHTaKTOp Ta MOro MifIK/FOYEeHHS.
(«3&]‘1]/11'[»), X04a YMOBU PO3MHKaHHSA BUKOHaHi . HepeBipTe JPOTH 3BOPOTHOT'O 3}3’;{3](}7,
HdF [IGBT desaturation] * KopoTke 3aMHKaHHs UM 3aMHUKaHHs Ha 3a3eMio | * TlepeBipre KabeJti, 1110 3’€JHYIOTb MPUBOA, 3 IBUTYHOM, Ta i30/IILIi10
Ha BUXOZi IPUBOJA. KabeJito i ABUryHa.
ILF [internal com. link] * OGpHB 3B’3Ky MIX /JOaTKOBOIO KapTOkO * TlepeBipTe yMOBH HABKOJIMILIHBOTO CEPEOBHILA (€/I€KTPOMArHiTHy
PO3LLIMPEHHST Ta TPUBOZOM. CYMICHiCTb).
* [lepeBipTe 3’€HaHHS.
¢ 3aMiHiTh KapTy pO3IIMPeHHSI.
* 3BepHiThCsI 10 CIY>KOU MTiITPUMKH.
InF1 [Rating error] ¢ TInara >KuB/IeHHs BiZIpi3HAETLCA Bif| IJ1aTH 1110 ¢ [epeBipTe KaTa/J0KHUH HOMEP II/IaTH YKUBJIEHHSI.
Oyria 36epeykeHa.
InF2 [[Incompatible PB] * [I1aTa )XMBJIEHHSI HeCyMicHa 3 6JI0KoM * [TepeBipTe KaTaj0XHUI HOMEP IJIaTH )KUBJIEHHSI Ta ii CyMiCHICTb.
KEepyBaHHsI.
InF3 |[Internal serial link] * TlepepuBaHHsl 38’A3Ky MK BHYTPIlLHIMU * TlepeBipTe BHYTPIIUHI 3’ €{HAHHSL.
KapTamu. * 3BEpHITHCS [I0 C/IY>KOU MiITPUMKH.
InF4 |[Internal-mftg zone] * BHyTpiluHi JaHi He CyMicHi. * [ToBTOpHO BiziKanibpyiire ITU (BUKOHYETHLCS CIy>KOOK0 TeXHIUHOT
nigrpumku Schneider Electric).
InF6 |[Internal - fault option] |* ITnara posmmpenns, BcraHosena T4 He * TlepeBipTe KaTaJOKHAI HOMEP i CyMiCHICTb 3 IJIaTO0 PO3IINPEHHSL.
PO3I1i3HAETHCS. * ITepeKOHaMTeCh, 11]0 M/1aTa PO3LIMPEHHs TIPAaBH/ILHO BCTaB/IeHa.
InF9 ([Internal- I measure] * BuMiproBaHHsi CTPyMy HeTIPaBUJIbHi. * 3aMiHITb [JaTUMKU CTPYMY UM [UIATY JKUBJIEHHSL.
* 3BEPHITHCS [I0 CIIYXKOU T ITPUMKH.
InFA [[Internal-mains circuit] | * Bxigauii kacka/ npaijfoe HEMPABUIILHO. * 3BEPHITHCs 10 CIYXKOU TiITPUMKH.
InFb |[Internal- th. sensor] * Jlarunk Temmnepatypu ITU nparjroe HenpaBMIbHO. | * 3aMiHITEL gaTumk Temmneparypu T4,
* 3BEpHITHCS [I0 CIY>KOU i ITPUMKH.
InFE | [internal- CPU] * HecripaBHiCTh BHYTPIlIHBOTO MPOL{ECOPA. * BUMKHITb i 3HOBY yBIMKHiTb PUBO/], CKHHYTH Ha/IalITyBaHHSI.
* 3BEPHITHCS [I0 CIIYXKOU T ITPUMKH.
SAFF ([Safety fault] * [TepeBUIL[eHO MPUITY CTUMUIA Yac. * Tlepesipre KoHdiryparito GyHKLii 6e3mexu.

* TlepeBuiieHo nopir SS1.
* HemnpaBuibHa KoHGiryparis.
* BusiBieHo nepeBuIlleHHs IWBUAKOCTI SLS-THma.

* [lepesipre iHCTpyKUito 3 BOy#OBaHMX (yHKLUiH Ge3nekn ATV320
* 3BepHITHCS [0 CITY>KOH MiJTPUMKH.




Kop Ha3sBa ﬁMOBipHa NpUYHMHA 3acobu ycyHeHHSsI
SOF [Overspeed] * HecrabisibHe abo 3aHa/ITO BUCOKe ¢ [epeBipTe napameTpH /iBUryHa, KoedillieHT MiJicCHIeHHs Ta
HaBaHTa)KeHHSI. rapaMeTpU pery/iOBaHHs.
* SIKII]0 BUKOPHUCTOBYETHCS BUXI/JHUM KOHTAKTOp, | JlozaiiTe raabMiBHUI pe3ucTop.
TO KOHTaKTH MK /IBUTYHOM i IPHBOZIOM He Oymu | ¢ [TepeBipTe TMIOPO3MIp ABUTYHA / IPUBOJLY / HABAHTAKEHHSI.
3aMKHeHi repe/l nozjaueto Komauzu "IIyck”. ¢ Ilepesipre HanamTyBaHHs MapameTpiB ¢yHkIii [FREQUENCY
* [JoCATHYTO MOPIT NMepeBUILeHHs IBUAKOCTI (10 METER] [FqgF-], siKiio BoHa CKOH}irypoBaHa.
Bignosizgae 110 % Big [Max frequency] [TFR]).
SPF [Speed fdback loss] * Curnan Ha "IMMy/I,CHOMY BXOAi" BiZICyTHIM, * TlepeBipTe MpaBH/IBHICTE MiJK/TFOUEHHS BXiJHOTO Kabesmo Ta
SIKILIO BXi/| BUKOPUCTOBY€ETLCS /751 BUMIDIOBAHHSl | /laTUMKa, 1[0 BUKOPUCTOBYEThCSI.
LIBH/IKOCTL. ¢ [epeBipTe napameTpu KoHiryparii gaTuuxa.
* BigcyTHilt curHam 380POTHOIO 3B'A3KY 3 * TlepeBipTe 3'€{HAHHS MiXK [JATYAKOM i IPUBOIOM.
€HKO/lepa * TlepeBipTe faTyuK.

Kopu BusiBIeHMX HeCIpaBHOCTEH, 1[0 MO)KHa CKMHYTH ()yHKIIi€l0 aBTOMaTUYHOIrO Mepe3anycKy ITic/isi 3HUKHEeHHsT TIPUUMHU
KVUBJIEHHSI TIC/Is1 yCYHeHHs] HeCIIPaBHOCTI, OUMIIIAI0ThCS.

BusiB/ieHi HeCTIPaBHOCTI TaKOK MOXKYTb OyTH CKUHYTI JUCTaHLIIMHO 3a ZIOMOMOTOI0 JMCKPETHOTo BX0Ay abo KepiBHOro bita
(napametp [Fault reset] [rSF], n. 10.2).

Kog Ha3Ba HNmogipHa npuunHa 3aco6u ycyHeHHst
bLF |[Brake control] * CTpyM BiJjlTyCKaHHsI rajibMa He JJOCSTHYTO. * IepesipTe 3'e/jHaHHs MiXK IPUBO/IOM i IBUTYHOM.
¢ Tlopir uacroTy Hak/naziaHHs raibma [Brake ¢ [TepeBipTe 0OMOTKHM JBUTYHA.
engage frequency] [bEn] perymoerscst nuiie * Tlepegipre HanawmTyBaHHs [Brake release I FW] [Ibr] i [Brake
TOZ[i, KO/ TTPU3HAYEHO JIOTTUHUIA BXi/| ur OiT release I Rev] [Ird].
noriky KepyBauHsi ranbmoM [bLC]. * 3acrocyiite pekoMeH/j0BaHi 3HaueHHs1 /151 [Brake engage
frequency] [bEn].
CnF [[Com. network] ¢ TlepepuBaHHs 3B’3Ky Ha KOMYHiKalliliHii KapTi. |* IlepeBipTe yMOBM HaBKOJIMIIHBOIO CepeZlOBUILIA (€/1IeKTPOMarHiTHy
CYMiCHICTB).
¢ [TepeBipTe 3’€HaHHS.
* IlepeBipTe 3Ha4YeHHsl yacy OuiKyBaHHS (TaiiM-ayT).
¢ 3aMiHiTb KapTy po3LUMPeHHS.
* 3BEpHITHCS [I0 CIIY>KOU i ITPUMKH.
COF |[CANopen com.] * [epepuBanHs 38’a3Ky Ha wmHi CANopen * [lepeBipTe KOMyHIKaLIilfiHy ILKHY.
¢ TlepeBipTe 3HauUeHHs yacy OuiKyBaHHS (TaliM-ayT).
* [TuB. KepiBHuirBo kopuctyBaua CANopen®.




Kop Ha3Ba HNMoBipHa npuumHa 3aco6u ycyHeHHs
EPF1 | [External flt-L1/Bit] * Togis, 1110 iHILiFOETHCS 30BHILIHIM MPUCTPOEM, B | ® [lepeBipTe NPUCTPIl, sIKUii BUK/IMKAB 3aMyCK i CKUJAHHSI.
3aJIe>)KHOCTI Bifl KOpUCTyBaua.
EPF2 | [External fault com.] * Tlogisi, 11O iHILIFOETHCST MEPEXKEIO 3B’ S3KY. * [lepeBipTe NPUYKHY CTIPALIOBAHHS M CKUAHHSI.
FbES | [FB stop flt.] * OyHKI[ioHaMBHI 6710KK Gy 3yTIMHeHi Mij| yac * Tlepegipre koHdiryparito [Stop FB Stop motor] [FbSM].
pobOTH IBUTYHA.
FCF2 | [Out. contact. open.] * Buxi/jHuii KOHTaKTOp 3a/UILIAETECS BifKpuTrM, | * [epeBipTe KOHTAKTOp Ta €ro APOTH i 3’€HAHHSL.
X04a YMOBM 3aMHUKAHHS BUKOHaHi. * TlepeBipTe KOJIO 3BOPOTHOTO 3B’SI3KY.
LCF ([input contactor] ¢ TlepeTBOpIOBau He YBIMKHEHHWH, Xoua 3aJ,aHui * [epeBipTe KOHTAKTOP Ta €ro JpPOTH i 3’€JHAHHSL.
vac ouikyBaHHs [Mains V. time out] [LCt] * TlepeBipTe 3HaueHHs yaCy OuiKyBaHHs (TaliM-ayT).
CILUIMB. * [epeBipTe 3’€HaHHS: Mepeyka )KUBJIeHHs / KoHTakTop / IT4.
LFF3 ([AI3 4-20mA loss] * Brpara 3aBganus 4-20 MA Ha aHa/llOrOBOMY * TlepeBipTe 3’€HAaHHA HA AHA/IOTOBOMY BXO/i.
Bxoni Al3.
ObF |[Overbraking] * Ta/lbMyBaHHS 3aHaATO Pi3Ke abo 3aHa/ATO Be/MKe | * 36LMBIITH Yac ralbMyBaHHs.
HABaHTAKEHHSL. * 3a noTpeGy BCTAHOBITh ra/bMiBHHIA Pe3UCTOp.
* 3aHa/TO BUCOKA HAMPYTa XUB/IEHHSL. ¢ AkruByiiTe dyHKUito [Dec ramp adapt.] [brA], skijo BoHa cymicHa
i3 3acTOCYBaHHsM.
* TlepeBipTe HaNpyTy >KMB/IEHHSI.
OCF |[Overcurrent] * [Tapametpu B mMeHi0 [SETTINGS] [SEt-] Ta ¢ IlepeBipTe mapameTpu.
[MOTOR CONTROL] [drC-] HekopekTHi. * Tlepesipre raGaput ABUryHa/NPUBO/Ia/HABAHTAKEHHSL.
* 3aHa/ITO Be/IMKA IHepLiisl UM HABAHTa)KEeHHS. * [lepeBipre cTaH MexaHi3my.
* MexaHiuHe 6/I0KyBaHHSL.. ¢ 3meniuTh [Current limitation] [CLI].
* 36inbumTh yacTory KomyTauist [Switching frequency] [SFr].
OHF | [Drive overheat] * 3aHa/TO BeJIMKA TeMIIepatypa rnepeTsoptoBaua. | ® TlepeBipTe HaBaHTa)KeHHS {BUT'YHA, BEHTUIALIIIO IPUBOAA 1
TeMIepaTypy HaBKO/MIIHBOIO CepesjOBHIIA . 3auekaiite, foroku IT4
OXOJIOHE TIePe/] OBTOPHUM 3aITyCKOM.
OLC |[Proc. overload flt] * [lepeBaHTa)kKeHHsI MeXaHi3My. * [lepesipre # yCyHbTe MPUYMHY M€PEBAHTAKEHHSI.
¢ [Tepesipre napametpu ¢pyHkuii [PROCESS OVERLOAD] [OLd-],
n. 10.7.
OLF |[Motor overload] * CripalfoBaHHs TETJIOBOTIO 3aXKCTy yepes3 * [lepeBipTe HACTPOMKY TEIUIOBOTO 3aXKMCTY JBUTYHA, TIepeBipTe
HaAMipHUI CTPYyM [JBUTYHA (TIepeBAaHTaKEHHS). HaBaHTKeHHsI IBUr'YHA. [lepes; mepe3aryckoM 3adeKaiiTe, AOMOKU
JIBUTYH OXOJIOHE.
OPF1 | [1 output phase loss] * Brpara ogniei dasu Ha Buxogi ITY. * Tepesipre 3’eqHanHs T4 - ABUTYH.
OPF2 | [3 motor phase loss] * JIBUryH He T1i/|’ €AHaHK UK MOTY)XXHiCTb ABuryHa | ® Ilepesipre 3°equantst [14 - ABUTYH.

3aHaJTO HU3bKa MOTY)KHICTb.




Kog Hasgpa ﬁMOBipHa IIpUYUHA 3aco6u ycyHeHHs
* BuxiJjHUI1 KOHTAKTOpP PO3iMKHEHUI. ¢ SIK11]0 BUKOPHUCTOBYETHCS BUXiZIHUM KOHTaKTOp, BCTaHOBITh [Output
* MUTTEBA HECTAOIIbHICTD CTpPyMy [ BUTYHa. Phase Loss Assign] [OPL] = [NO Error Triggered] (OAC)A
* TectyBanns T4 3 ABUryHOM Masoi TOTyKHOCTi abo 6e3 BUTryHA: B
Pe>XuMi 3aBOZICHKUX HaJIaIlTyBaHb aKTHBHA (DYHKIis BUSB/IEHHS
BTpaty (a3u gerryHa [Output Phase Loss Assign] [OPL] = [Yes]
(YES). st mepesipku 1Y mizg uac TectyBanHs abo
o6cyroByBaHHsI 6e3 HeoOXiZIHOCTI BUKOPUCTAHHSI ABUT'YHA
HeoOXiIHOI OTY)XHOCTi (0co6nuBo A5t ITH BesTMKOI MOTY)XKHOCTI)
BUMKHITbh KOHTpOJIb 1apameTpa [Output Phase Loss Assign] [OPL]
= [No] (n0O), n. 10.9.
¢ TlepeBipTe Ta ontumisyiite napamerpu: [IR compensation] [UFr]
1. 5.2, [Nom Motor Voltage] [UnS] Ta [Nom Motor Current]
[nCr] n. 2 ii BukoHaiite [Autotuning] [tUn] n. 2.
OSF | [Mains overvoltage] * 3aHa/iTO BHCOKA Harpyra )KUB/IEHHSI. ¢ IlepeBipTe HarpyTy MepesKi >KMB/IEHHSI.
* ITepe6oi B mofiaui enekTpoeHeprii.
OtFL | [LI6=PTC overheat] * BusHaueHo neperpiBaHHs TepMo30HiB PTC, Ha | * TlepeBipTe HaBaHTa)KeHHs JBUTYHA Ta MOTO TUIIOPO3MIp.
Bxofi LI6. * [lepeBipTe OXOJIO/PKEHHSI.
¢ 3auekaiiTe, JOIIOKH JBUTYH OXOJIOHE TIepe/i HAaCTYITHUM 3aITyCKOM.
* [epesipre Trm i ctaH 30HAiB PTC.
PtFL |[LI6=PTC probe] * PTC-zarurk Ha BxoZi LI6 posiMkHeHwuit abo ¢ Ilepesipre farunk PTC i1 3’e/jHaHHs MK HUM Ta BUTYHOM i ITU.
3aKOPOUeHHH.
SCF1 ([ [Motor short circuit] * Kopotke 3aMuKaHHs a00 3aMuKaHHs1 Ha 3emmo | ® Tlepesipre kabeJi, 1110 3’€AHYIOTh PHUBOJ, 3 JBUT'YHOM Ta 13071110
Ha BUXOZi IPUBOJA. JIBUTYHA.
¢ 3MeHIINTh yacToTy KomyTarlii [Switching frequency] [SFr]. m. 5.1.
¢ 3’e/iHaiiTe ApoceJi MOC/iJOBHO 3 el1eKTPO/IBUTYHOM.
¢ IlepeBipTe Ha/laAIITyBaHHS KOHTYPY LIBUAKOCTI i rajabma.
* 36inbmmTh [Time to restart] [ttr], rn. 8.8.
* 36ibIIUTE YacTOTy KomyTallii [SFr].
SCF3 | [Ground short circuit] |* 3naunmii ctpym BuTOKY Ha 3emmo Ha Buxogi [TU | * TlepeBipre KaGerti, 1110 3’ €/IHYOTL TIPUBOJ, 3 ABUTYHOM Ta i30/IAI[iF0

y pasi napaJie/IbHOro BKJ/IFOYeHHSI KiIbKOX
JIBUTYHIB.

JIBUT'YHa.
* 3MeHIIUTh yacToTy KomyTarlii [Switching frequency] [SFr]. . 5.1.
¢ 3’e/iHaiiTe Apoceii MOC/iJOBHO 3 el1eKTPO/IBUTYHOM.

¢ [epeBipTe HajAIITyBaHHS KOHTYPY IIBUAKOCTI i TasbMa.

* 36inbimTh [Time to restart] [ttr], n. 8.8.




Kog Hasgpa ﬁMOBipHa IIpUYUHA 3aco6u ycyHeHHs
* 36ibIIUTE YacTOTy KomyTauii [SFr].
SCF4 | [IGBT short circuit] * BusIB/IeHO HECTIPaBHICTh KOMITOHEHTa KoJia * 3BepHIiThCA 10 c1yk6u migTpumku Schneider Electric.
JKUBJIEHHSI.
SCF5 [ [Motor short circuit] ¢ Kopotke 3amukanHs Ha Buxogi IT4. ¢ Ilepesipte Kabei, 1[0 3’€HYIOTh PUBOJ, 3 ABUT'YHOM Ta i30/1ALIif0
JIBUTYHA.
* 3BepHiThCs [0 C1y>kbu migTpumku Schneider Electric.
SLF1 | [Modbus com.] * [epepuBanHs 38’13Ky 10 wKHi Modbus. * [lepeBipTe KOMyHIKalliliHy IIKHY.
* IlepeBipTe 3HaYeHHs yacy OuiKyBaHHS (TaiiM-ayT).
* [luB. KepiBHuiTBO KopricTyBaua Modbus.
SLF2 | [PC com.] * [epepuBaHHs 3B’5A3KY 3 IPOrPAMHUM * Ilepesipte kabenb 3’eaHanHs 3 [TK.
3abesneuennsm TTK. * [TepeBipTe 3HaUeHHs Yacy OYiKyBaHHs (TaliM-ayT)
SLF3 | [HMI com.] * [TepepuBaHHs 3B’513Ky 3 rpadiuHum Tepminaiom | * IlepeBipre mifktoueHHs rpadiyHOro TepmiHaa.
UM Bifija/IeHUM TepMiHa/I0M AWCTIIes. ¢ [epeBipTe 3HaueHHsI yacy ouikyBaHHs (TalM-ayT).
SSF | [Torque/current lim] * [TepemMuKaHHsI HA OOMEXEHHSI KPYTHOTO ¢ IlepeBipre, un HeMae MexaHiuHHX TTpo6IeM.
MomeHTy abo cTpymy. * Ilepesipre mapameTpu GyHKLii «OOMEXEHHS KDYTHOTO MOMEHTY»
[TORQUE LIMITATION] [tOL-] n1. 3 Ta 3HaueHHsi apaMeTpa
[TORQUE OR I LIM. DETECT] [tId-], ii. 10.6.
tJF | [IGBT overheat] * [leperpiBannst epersoproBaua (IGBT) ¢ IlepeBipTe TUIIOPO3Mip JBUr'YHA / IPUBOJY / HABAHTaXKEHHSI.
¢ 3MeHILUTH yacToTy KomyTauii [SFr]. m. 5.1.
* 3auyekaiiTe, /IOTIOKH JIBUT'YH OXOJIOHE Iepe/] HACTYITHUM 3aIyCKOM.
tnF | [Auto-tuning] ¢ CreLjiasbHUM ABUT'YH a00 IBUTYH, TTOTYXKHICTh * IepeBipTe CyMiCHICTb IBUTYHa Ta IIPUBOJY.
SIKOTO He IiIXOAUTb [/ IPUBO/LY. ¢ TlepekoHaiiTecs, 110 ABUrYH nia’egqHanui fo ITU nig vac
¢ [IBUrYH He Mifi'efHAHUM /10 IPUBOLY. aBTOMi/ICTPOIOBAHHSI.
¢ JIBUr'YH He 3yTMTMHEHUI ¢ SIKI1]0 BUKOPUCTOBY€ETHCS BUXiZIHUIM KOHTAKTOP, 3aMKHIiTh HOTO ij|
Yac aBTOIiZACTPOIOBAHHS.
¢ TlepekoHaiiTecs, 11{0 ABUTYH 3yNIMHEHUH mij yac
aBTOITi/ICTPOIOBAHHS.
ULF |[Proc. underload Flt] * HezjocTaTHe HABaHTa)KeHHS] MEXaHi3My. * TlepeBipTe Ta yCyHBTE IPUUNHY HEOHABAHTKEHHSL.

¢ TlepeBipre napamerpu ¢yHkuii [PROCESS UNDERLOAD]
[ULD-] . 10.7.




Koy BUSIBIEHUX TIOMUWIOK, SIKi OUMIIAIOTHCH, IOMHO iXHA NPUYHHA 3HUKAE.

Kop HasBa ﬁMOBipHa NpUYMHaA 3acobu ycyHeHHs
CFF | [Incorrect config.] * OmnwiliHy KapTy 3MiHeHo abo BUaeHo. ¢ IlepeBipTe, U1 HeMae MOMUIOK KapTH.
* B/ioK KepyBaHHsI 3aMiHeHO G/I0KOM KepyBaHHSI, * ¥ pasi, SIKIII0 OMLiOHaIbHY KapTy 6y/io 3MiHeHO/BUIaieHO HaBMUCHE,
ckoHpirypoBaHum Ha ITY 3 iHImMM HOMiHAIOM. JIUB. 3ayBakKeHHs HIDKYe.
* [ToTrouHa KOHiryparjisst HecyMmicHa. * [ToBepHeHHs JJ0 3aBO/ICHKMX HaJIaIlTyBaHb abo BiJHOBITL 30epexkeHy
KOH(irypariito, sKIIj0 BOHa PUITYCTHMAa IS IOTOYHOTO
3aCTOCYBaHHS (UB. I1. ).
CFI | [Invalid config.] * HecymicHa KoH}irypariis. * TlepeBipTe 3aBaHTa)keHy paHiliie KoHpiryparito.
CFI2 Konoirypanist, 3apanTaxeHa B IT4 uepe3 mmHy | ¢ 3apanTaxte cymicHy KoHdirypatiito.
abo Mepexy 3B's3KY, € HECYMICHOIO.
CSF | [Ch. Sw. fault] * TlepeMUKaHHsI HA HEIIPUITYCTHMHI KaHaJl. * TlepeBipre mapameTpu QyHKLi.
dLF | [Dynamic load fault] * HenpurycTrma 3MiHa HaBaHTaKeHHS. * TlepekoHaiTeCs, 11j0 BAHTaX He 3a0/I0KOBAHHI [TEPELIKOAO0.
* 3HATTS KOMaH/M 3aMyCKy TPU3BOJUTh 0 CKU/IaHHSL.
FbE | [FB fault] * TTomusika GyHKLiOHALHUX GJIOKIB. * Jlu. [FB Fault] [FbFt] g netansHoi indopmaii.
HCF | [Cards pairing] * ®yHKuis «6nokysanHs kapt» [CARDS * Y pasi BUsIB/IEHHS IOMM/IKM TJIaTH MOBEPHITh OPUTiHa/IBHY IIaTYy.
PAIRING] [PPI-] 6yna akTHBOBaHa i 0fjHa 3 KapT| ¢ SKI0 MOAY/b 3aMiHEHO HABMKCHO, ITiATBePAUTH KOH(Irypariio
ITY 6yna 3viHeHa. BBe/ieHHsM naposst [Pairing password] [PPI].
PHF | [Input phase loss] * Hemnpunyctume >xueients [T abo meperopis * [TepeBipTe miK/IFOUEHHSI 10 eJIEKTPOMepeXi Ta 3arobi>KHUKH.
3anobiKHKKa. * BuxopucroByiiTe 3-(ha3Hy MepexKy >KUB/IeHHsI.
* BigcyThst oHa dasa. * BUMKHITh BUsIB/IEHY HeCIIPaBHiCTb 3a /joromororo «Brpara ¢asu Ha
* 3-daznuii [TY ATV320 niz'eqHanHo 710 Bxofi» [Input phase loss] [IPL] = [No] (nO) m. 8.16.
oziHO(a3HOI MepesKi )KUB/IEHHSI.
* Hes0ajlaHCOBaHe HaBaHTA)KEHHSL.
Leit 3axuct nparoe Tibky 3 ITY mig
HaBaHTaKeHHSIM
USF | [Undervoltage] * 3aHa/TO HU3bKA Harpyra B Mepexi )KUB/IeHHS. ¢ TlepeBipte Hanpyry Ta napamerpu [UNDERVOLTAGE

* TIpoBas nepexijHol HaNpyru

HANDLING][USb-] 1. 10.10.




Koy BUsIB/IEHHX HECTIPABHOCTEH, 110 Bifj00paXawThCs HA AMCILIEI Bijj/ja/IeHOr0 TepMiHamy

Kop Hasgea Omnuc
Inlt [Initialization in progress] Ininiasisariss MikpOKOHTpO/IEpa.
TpuBae noluyk KoHpirypatiii 3B’s3Ky.
COM.E (1) |[Communication error] Yac Bu3HaueHHs HecrpaBHOCTI (50 Mmc).
Lle noBizomieHHs1 BijobpakaeThcst micsst 20 cripob 3B’s13aTHCS.
A-17 (1) [Alarm button] Knagiiira yrpumyeTscst 6isbiiie 10 cekyHz.
Knagiarypa Bif’€aHaHa.
KiaBiatypa nNpoKuiaeThCsl IpY HAaTUCHEHHI K/aBilli.
CLr (1) [Confirmation of detected fault | BifobpakaeTbcst mic/st ogHOKpaTHOro HatucKaHHs Kaasiti STOP, K10 akTMBHMM KaHa/IoM nepejaui
reset] KOMaH/, € BifianeHnuii rpacdivuamii TepmMiHaL.
dEU.E (1) |[Drive disparity] Mapka nprBo/ly He 36iraeTbCs 3 MapKolo Bifjja/leHOro rpagiuHoro Tepmisay.
rOM.E (1) |[ROM anomaly] Binpganennii rpacdiunuii Tepminain BusiBsie aHomatiro I13I1 Ha OCHOBi po3paxyHKY KOHTPOJIBHOI CyMH.
rAM.E (1) |[RAM anomaly] Binganenuii rpadiunuii Tepminan Busisisie anomastito O3I1.

CPU.E (1)

[Other detected faults]

[H1ui BUsIB/IEHI HeCrIpaBHOCTI.
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ВСТУПМетою цього посібника є допомога у вивченні системи програмування перетворювача частоти (ПЧ) Altivar Machine ATV320 виробництва компанії Schneider Electric (програмне забезпечення версії V.2.7IE23). Він не є вичерпним і не може повністю замінити фірмове "Керівництво з програмування..." [1, 2]. Тут розглянуто лише основні меню і параметри, необхідні для більшості застосувань. Комунікаційні можливості та робота ПЧ із синхронним двигуном не розглядаються. Посібник орієнтований в основному на роботу з графічним терміналом (ГТ) ПЧ.

Порядок викладу відрізняється від порядку, прийнятого в [1, 2]. Виклад ведеться не стільки за меню, скільки за розв'язуваними завданнями. Такий порядок викладу авторам видається більш логічним. У міру можливості розгляд багатьох параметрів супроводжується необхідними для розуміння коментарями, рисунками, а також прикладами. 

У Додатку 1 наведено список параметрів за алфавітом кодів, за допомогою якого можна знайти ім'я, місце в меню і посилання на пункт в цьому посібнику, де він вперше згадується.



ПРИНЦИПИ ПРОГРАМУВАННЯЗагальні поняттяПрограмування (конфігурування) перетворювача частоти (тобто адаптування його до конкретної прикладної задачі) здійснюють шляхом зміни його параметрів, що налаштовуються (таких, як частота комутації ключів, тривалість розгону, номінальна частота живлення двигуна, закон керування двигуном, призначення логічного входу тощо). Кожен із таких параметрів має ім'я, код і низку значень. Ім'я (наприклад, [Acceleration]) використовується під час програмування з додаткового графічного термінала (див. п. 1.2.3). Код складається з декількох символів (до 4 латинських букв або цифр, наприклад, [AC2], [nSPS]). Коди застосовуються в ПЧ Altivar під час програмування з вбудованого терміналу . У графічних терміналах код параметра можна побачити, вибравши ім'я параметра і натиснувши кнопку  Code . Коди параметрів та меню завжди зазначають в «Посібнику з програмування...» [1, 2] і в програмі SoMove (пошук здійснюється тільки за кодом). Знання кодів параметрів та меню дуже корисно, адже текстовий опис і переклад (за наявності) часто містить неточності, а зрідка може бути зовсім відсутній. В усіх перетворювачах коди параметрів мають однакові позначення. 

Присвоєння параметру потрібного значення і є сутністю програмування. Параметри, як і їхні значення, можуть бути різного типу:

		цифровими (як, наприклад, значення максимальної частоти [HSP]=(60));



		текстовими ([oFi]=(nO) або (YES), [tuS]=(PEnd), (FAiL) або (donE)).





Параметри для зручності доступу впорядковані в тематичні меню і підменю (вкладені меню). Деякі параметри одночасно присутні в кількох меню. Сукупність кількох тематично близьких параметрів, що реалізують деяке прикладне завдання (наприклад, керування електромагнітним гальмом, пропуск частотного вікна, перемикання темпів тощо) називають функцією. Найчастіше параметри, що реалізують функцію, розміщуються в загальному підменю і стають доступними тільки після активізації функції або після вибору певної макроконфігурації. Для зручності читання цього посібника прийнято такі правила написання імен і кодів меню та параметрів, а також значень останніх: 

		ім'я меню (підменю) графічного термінала дається в квадратних дужках і пишеться жирними літерами, поруч із назвою меню додаткового ГТ наведено код вбудованого ГТ (наприклад, [MOTOR CONTROL] [drC-];



		шлях доступу до підменю дається у вигляді послідовності імен меню і вкладених меню (наприклад, [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [COnF] > [FULL] [FULL] > [SIMPLY START] [SIM-]), або частково чи виключно у кодах вбудованого ГТ (наприклад, [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [2nd CURRENT LIMIT.] [CLI-]);



		ім'я і код параметра дається у квадратних дужках (наприклад, [Autotuning Status] [tUS]);



		значення параметра дається кодом вбудованого термінала жирними літерами у круглих дужках, але при першій згадці перед ним завжди є назва з додаткового ГТ (наприклад, [Pending] (PEnd), [On Ramp] (rMP));



		у виразах на кшталт [Macro configuration] [CFG] = [Start/stop] (StS), [Autotuning] [tUn]=(nO), [brA] ≠ (nO), ліворуч від знака відношення розташовано ім'я та/або код параметра, праворуч – присвоєне йому значення.





Назви меню, параметрів та їх значення в цьому посібнику вказані для додаткового графічного терміналу VW3A1111.

Важливо! Назви меню, параметрів та їх значення додаткового ГТ можуть відрізнятися від таких в «Посібнику з програмування...» [1, 2].

Деякі параметри змінюються тільки автоматично і служать лише для читання (наприклад, [tuS]=(ProG)). Частину параметрів дозволено змінювати за наявності команди на рух, інші – тільки за її відсутності, тобто при зупиненому приводі. 

Сукупність усіх значень параметрів (налаштувань) утворює конфігурацію ПЧ. Крім конфігурації, що поставляється з ПЧ (заводської), користувач може створити до 4 користувацьких конфігурацій і зберегти їх у пам'яті ПЧ для подальшого використання (див. п. 9).

Деякі параметри пов'язані одне з одним. Внаслідок цього окремі параметри можуть стати доступними тільки за певних значень іншого. Крім того, у низці випадків зміна одного параметра може змінити значення іншого. Зміна параметрів можлива за допомогою таких засобів:

		вбудованого графічного терміналу;



		додаткового графічного терміналу;



		людино-машинного інтерфейсу (графічної панелі програмування), що підключається ззовні;



		комунікаційної мережі (ModBus, CANOpen та ін.);



		персонального комп'ютера (програма SoMove). 





Залежно від кваліфікації користувача можливі 4 рівні доступу до параметрів:

		базовий [Basic] (bAS) – обмежений доступ до меню [SIMPLY START] [SIM-], [1.2 MONITORING] [MOn-], [SETTINGS] [SEt-], [FACTORY SETTINGS] [FCS-], [5 PASSWORD] [COd] та [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC-]. Кожному входу може бути призначена лише одна функція;



		стандартний [Standard] (Std) – доступ до всіх меню вбудованого термінала. Кожному входу може бути призначена лише одна функція. Рівень доступу за замовчуванням;



		розширений [Advanced] (AdU) – доступ до всіх меню вбудованого термінала. Кожному входу може бути призначена декілька функцій;



		експертний [Expert] (EPr) – доступ до всіх меню на вбудованому терміналі та доступ до додаткових параметрів.





Графічний терміналВбудований графічний терміналВбудований людино-машинний інтерфейс (далі графічний термінал) перетворювача ATV320 має графічний дисплей з чотирирозрядним семисегментним індикатором (рис. 1.1); навігаційний джойстик для переходу по меню й зміни значення параметрів; кнопку OK (ENT) (натисканням на середину навігаційного джойстика) для переходу до пункту меню, заходу в параметр та підтвердження зміни параметру; кнопку ESC для повернення на попередній рівень меню чи відмови від введеного значення параметру.

 Рисунок 1.1: Вбудований графічний термінал 



Навколо семисегментних індикаторів, на яких відображаються коди стану, меню, параметрів й їх значення, розміщено кілька інформаційних світлодіодів (рис. 1.1), що допомагають спостерігати за станом ПЧ (табл. 1.1).

Таблиця 1.1: Позначення на вбудованому терміналі

		Поз.

		Опис

		Поз.

		Опис



		A

		Вибрано режим завдання швидкості [rEF-]

		E

		Точка для відображення значення параметра (1/10 одиниці)



		B

		Вибрано режим моніторингу [MOn-]

		F

		Зліва направо:

- Вказує на те, що ПЧ виявив помилку

- CANopen RUN

- CANopen Error.



		C

		Вибрано режим конфігурування [COnF]

		G

		Поточне значення параметра на дисплеї



		D

		Точка для відображення значення параметра (1/100 одиниці)

		H

		Одиниці виміру параметра на дисплеї





При виявленні несправності – блимає її код.



Навігація вбудованим графічним терміналом (рис. 1.2) відбувається за допомогою: обертового джойстика (переміщення по меню, варіантами значення параметру чи зміни числового значення); натискання на джойстик є кнопкою ENT (вхід в меню, вхід в параметр, підтвердження введеного/вибраного значення); кнопки ESC (вихід з меню на вищій рівень, відмова від введення параметру).

 

а					б

Рисунок 1.2: Навігація вбудованим графічним терміналом

Після першого вмикання ПЧ користувач отримує доступ до меню [COnF] > [FULL] > [SIM-] і на вбудованому графічному терміналі відображається параметр [Motor Standart] [bFr] (п. 2).

Після наступних вмикань ПЧ на вбудованому графічному терміналі відображається поточний стан (п. 1.2.3), відрізнити це можна за світлодіодами з лівого боку, коли відображається якийсь стан – вони не світяться       .

Коли переходимо до режиму завдання частоти [rEF-] світиться верхній світлодіод        (рис. 1.1, табл. 1.1).

В режимі відображення значення однієї з раніше вибраних змінних двигуна чи ПЧ [MOn-] світиться середній світлодіод        (рис. 1.1, табл. 1.1). 

Режим конфігурування [COnF] позначається нижнім світлодіодом        (рис. 1.1, табл. 1.1). При переході до значення параметру світлодіод світиться постійно, а якщо значення параметру було змінено, але ще не підтверджено натисканням кнопки ENT, цей світлодіод блимає. При натисканні ESC в цьому стані здійсниться вихід із параметра без збереженні нового значення.

Меню (п. 1.2.2, табл. 1.2) вбудованого графічного термінала має дещо простішу структуру порівняно із додатковим ГТ, проте може бути використаний для введення ПЧ в експлуатацію, введення завдання на швидкість та моніторингу поточного стану привода під час роботи.

Меню графічного терміналаГоловне меню ПЧ складається з наступних пунктів:

		[1 DRIVE MENU] [drI-] – всі параметри ПЧ;



		[2 IDENTIFICATION] [OId-] – меню ідентифікації (каталожні номери, серійні номери, версії ПЗ обладнання тощо);



		[3 INTERFACE] [ItF-] – вибір рівня доступу та налаштування ГТ;



		[4 OPEN / SAVE AS] [trA-] – збереження та відновлення конфігурацій в ГТ та ПЧ;



		[5 PASSWORD] [COd-] – обмеження доступу.





Меню 2-5 доступні на додатковому ГТ, проте вбудований містить лише пункти меню [1 DRIVE MENU] [drI-]:

		[1.1 REFERENCE SPEED] [rEF-] – завдання на швидкість;



		[1.2 DISPLAY] [MOn-] – відображення внутрішніх змінних ПЧ;



		[1.3 CONFIGURATION] [COnF] – налаштування параметрів привода:

		[FACTORY SETTINGS] [FCS] – повернення до заводських налаштувань;



		[MACRO CONFIG] [CFG] – вибір макроконфігурації;



		[FULL] [FULL] – налаштування параметрів двигуна і ПЧ, прикладних функцій, загальних та прикладних функцій, налаштування входів/виходів, рівень доступу до параметрів.



























Таблиця 1.2: Структура меню

		[1 DRIVE MENU] [drI-]

		



		

		[1.1 SPEED REFERENCE] [rEF-]

		



		[1.2 DISPLAY] [MOn-]

		



		

		MMO- (Motor parameters)

		



		IOM- (I/O MAP)

		



		SAF- (Safety fct status)

		



		MFb- (Monitoring Function Blocks)

		



		CMM- (Communication Map)

		



		MPI- (Drive parameters)

		



		PEt- (Power-on time)

		



		ALr- (Warnings) (1)

		додатковий ГТ



		SSt- (Other state) (1)

		додатковий ГТ



		dGt- (Diagnostics) (1)

		додатковий ГТ



		COd- (Password)

		



		[1.3 CONFIGURATION] [COnF]

		



		

		MYMn- (My Menu)

		



		FCS- (Factory Settings)

		



		CFG (Macro configuration)

		



		FULL (Full)

		



		

		SIM- (Simply Start)

		



		SEt- (Settings)

		



		drC- (Motor Control)

		



		I_O- (Inputs/Outputs)

		



		CtL- (Command)

		



		FbM- (Function Blocks)

		



		FUn- (Application function)

		



		FLt- (Monitoring)

		



		COM- (Communication)

		



		[2 IDENTIFICATION] [OId-] (1)

		додатковий ГТ



		[3 INTERFACE] [ItF-] (1)

		додатковий ГТ



		

		[3.1 ACCESS LEVEL] [LAC]

		



		

		[3.2 LANGUAGE] [LnG]

		



		

		[3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-]

		



		[4 OPEN / SAVE AS] [trA-] (1)

		додатковий ГТ



		[5 PASSWORD] [COd-] (1)

		додатковий ГТ





(1) меню доступні тільки на додатковому графічному терміналі.

Додатковий графічний терміналДо перетворювача ATV320 можна підключити один з декількох графічних терміналів.

		 

		

		



		Додатковий термінал VW3A1101

		Додатковий виносний термінал

		Додатковий термінал VW3A1111





 Рисунок 1.3: Додатковий графічний термінал VW3A1111 

Всі згадування в цьому посібнику щодо додаткового графічного терміналу стосуються виключно VW3A1111 V1.2IE39), оскільки він сучасніший, підходить до багатьох актуальних ПЧ Schneider Electric, легко з’єднується з ПЧ, може бути використаний як багатоканальний екран для декількох ATV320.

Додатковий графічний термінал (рис. 1.3) являє собою локальний пристрій керування, який під’єднується мережевим дротом з роз’ємами RJ45 до вбудованого Modbus ПЧ. Він може бути змонтований на дверцята шафи за допомогою додаткового обладнання. За його допомогою можна налаштувати ПЧ, керувати ним, вивести на індикацію поточні змінні електропривода. Він також може бути використаний як пристрій для зберігання інформації і перенесення її на інші ПЧ.

На лицьовій панелі термінала розташовані:

1 – кнопка STOP/RESET (стоп/скидання несправності);

2 – кнопка LOCAL/REMOTE (перемикання між локальним і дистанційним режимами керування ПЧ);

3 – кнопка ESC (вихід з меню/параметра або режиму довідки, видалення відображуваного значення для переходу до попереднього збереженого значення);

4 – функціональні кнопки F1...F4 (керування ПЧ, доступ до ID-адреси ПЧ тощо, можливе налаштування функцій кнопок, див. п. 7.3);

5 – графічний дисплей;

6 – кнопка Home (доступ до кореневого каталогу меню терміналу);

7 – кнопка Information (довідка про поточні меню, підменю і параметр);

8 – кнопка RUN (виконання функції за умови, що вона вже призначена);

9 – навігаційний джойстик (обертання – для швидкого прокручування меню, стрілки вгору, вниз – для построкового переміщення, стрілки вліво, вправо – для для прокручування значень параметра, натискання на ОК – для збереження поточного значення параметра або для заглиблення в меню);

На нижньому боці терміналу є:

10 – роз’єм RJ45 послідовний порт Modbus (для під'єднання ГТ до ПЧ);

11 – MiniB USB порт: підключення графічного терміналу до комп'ютера;

12 – батарея (10-річний термін служби. Тип: CR2032). Позитивний полюс батареї звернений до лицьової поверхні графічного термінала.

ПРИМІТКА: клавіші STOP/RESET, RUN і джойстик можна використовувати для керування приводом, якщо активізовано керування за допомогою графічного терміналу. Для активізації керівних клавіш графічного терміналу необхідно призначити [Ref.1 channel] [Fr1] на [Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) (див. п. 7.1). 

Графічний дисплей містить 4 зони (рис. 1.4 а):

1 – рядок стану (його вміст можна налаштувати, п. 1.2.4);

2 – рядок заголовка (індикація імені поточного меню, підменю або параметра);

3 – відображення вмісту меню, підменю, списку параметрів, числових значень, індикаторних лінійок (горизонтальна гістограма чи барграф) тощо у вигляді вікна прокрутки розміром не більше 5 рядків;

4 – мітки поточних функцій (призначень) клавіш F1...F4: відображення вкладок (від 1 до 4), перехід до екрана відображення змінних, виклик інформації про ПЧ (Drive Id) тощо.

 

а)					б)

Рисунок 1.4: Дисплей додаткового графічного термінала

У рядку індикації (рис. 1.4 б) відображаються:

1 – поточний стан ПЧ, 

2 – активний канал керування [Command channel] [CMdC]: [Terminals] (tErM) – клемник, [HMI] (HMI) – графічний термінал, [Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus, [CANopen] (CAn) – вбудований CANopen, [+/- speed] (tUd) – +/- speed, [Com. card] (nEt) – комунікаційна карта, [PC tool] (P S) – програмне забезпечення для ПК на основі DTM;

3, 4 – визначаються користувачем через меню [Param. Bar Select] [PBS-].

У процесі нормального функціонування ПЧ може перебувати в різних станах [Drive state] [HS1], коди яких можуть відображатися на вбудованому і додатковому терміналах:

		InIt: Ініціалізація циклу (тільки на виносному терміналі);



		ACC (прискорення);



		CLI (обмеження струму);



		CtL (контрольована зупинка у разі обриву фази мережі);



		dCb (динамічне гальмування);



		dEC (уповільнення);



		FLU (намагнічування двигуна);



		FSt (швидка зупинка);



		nLP (відсутність мережевого живлення, присутнє живлення кіл керування);



		nSt (зупинка вільним вибігом);



		Obr (автоматична адаптація темпу сповільнення);



		rdY (готовність ПЧ до роботи);



		      RDY 
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Рисунок 1.5: Вибір мови ГТ 

SOC (контроль обриву фази на виході ПЧ активний);



		tUn (автопідстроювання активне);



		USA (сигналізація про зниження напруги);



		SS1 (функція безпеки SS1);



		SLS (функція безпеки SLS);



		StO (функція безпеки STO);



		SMS (функція безпеки SMS);



		GdL (функція безпеки GDL).





Після виникнення аварійної ситуації на вбудованому терміналі блимає код несправності, а на додатковому ГТ – окрім коду, ще й назва виявленої несправності.

Після першого ввімкнення ПЧ на додатковому графічному дисплеї відображається вікно з типорозміром ПЧ і номером конфігурації.

Через 3 с відкривається меню вибору мови [3.2 LANGUAGE] [LnG] (рис. 1.5). Після вибору мови і натискання кнопки OK (ENT) навігаційного джойстика відкривається вікно меню рівня доступу [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC]. Обравши рівень, слід натиснути кнопку OK навігаційного джойстика для переходу до меню ПЧ [1 DRIVE MENU]. Після налаштування необхідних параметрів і повернення на рівень меню ПЧ для повернення на рівень головного меню натискають кнопку ESC.

Під час наступних увімкнень вікно вибору мови не відкривається, а за 3 с після появи вікна типорозміру відкривається вікно [1 DRIVE MENU], а за 10 с за відсутності подальшого вибору – вікно моніторингу з індикацією відповідно до обраної конфігурації. Повернення до вікна головного меню можливе після натискання на ESC або OK.

Відображення параметрів на ГТНалаштувати тип відображення та перелік параметрів в режимі моніторингу можна інструментами меню [3.3 MONITORING CONFIG.]:

		[PARAM. BAR SELECT] [PbS-]: вибір параметрів в рядку стану (позиції 3 і 4 рис. 1.4 б). Можна вибрати 2 параметри, для цього треба джойстиком стати на параметр і натиснути OK. Якщо треба зняти позначку √, необхідно знову натиснути OK;



		[MONITOR SCREEN TYPE] [MSC-]: тип відображення параметрів в режимі моніторингу в області 3 (рис. 1.4 а):

		[Digital] (dEC) – цифрове значення з одиницями виміру (2 значення) рис. 1.6 а;



		[Bar graph] (bAr) – горизонтальна гістограма (2 значення) рис. 1.6 б;



		[List] (LISt) – список (5 значень) рис. 1.6 в.







		 [PARAMETER SELECTION] [MPC]: вибір параметрів для відображення  в області 3 (рис. 1.4 а).







	а	б	в		

Рисунок 1.6: Типи відображення параметрів

Вбудований термінал за допомогою меню [MOn-] дає змогу відобразити лише одну змінну, обрану зі списку, який з'являється після входу в це меню.

Заводська конфігураціяНовий перетворювач частоти має заводські налаштування (значення параметрів за промовчуванням), що відповідають найбільш уживаним загальним застосуванням для даного ПЧ:

		відображення на дисплеї: 

		перетворювач готов [Ready] [rdY], коли двигун готовий обертатися й 



		вихідна частота, коли двигун обертається;







		дискретним входам з DI3 по DI6, аналоговим входам AI2 та AI3, логічному виходу LO1, аналоговому виходу AO1 й реле R2 не призначено жодної функції;



		спосіб зупинки (режим Стоп), якщо виявлена несправність: вільний вибіг.





В табл. 1.3 наведено основні параметри ПЧ та їх заводські значення.



Таблиця 1.3: Основні параметри ПЧ та їх заводські значення

		Код 

		Значення 

		Значення 



		[bFr]

		[Motor Standart] 

		[50Гц IEC] (50)



		[tCC]

		[2/3 wire control] 

		[2 wire] (2C): 2-провідне керування



		[Ctt]

		[Motor control type] 

		[Standard] (Std): стандартний закон двигуна 



		[ACC]

		[Acceleration] 

		3.0 секунди 



		[dEC]

		[Deceleration] 

		3.0 секунди 



		[LSP]

		[Low speed] 

		0 Гц 



		[HSP]

		[High speed]

		50 Гц 



		[ItH]

		[Mot. therm. current]

		Номінальний струм двигуна (значення залежить від номіналу перетворювача) 



		[SdC1]

		[Auto DC inj. level 1]

		0.7 x номінальний струм перетворювача за 0,5 секунд 



		[SFr]

		[Switching freq.] 

		4 кГц 



		[Frd]

		[Forward] 

		[DI1] (LI1): Дискретний вхід DI1 



		[rrS]

		[Reverse assign.] 

		[DI2] (LI2): Дискретний вхід DI2 



		[Fr1]

		[Ref.1 channel] 

		[AI1] (AI1): Аналоговий вхід AI1 



		[r1]

		[R1 Assignment] 

		[No drive flt] (FLt): Контакт розімкнений коли виявлена несправність (помилка) чи при вимкненні живлення ПЧ 



		[brA]

		[Dec. Ramp adapt.]

		[Yes] (YES): Функція активна (автоматична адаптація темпу сповільнення) 



		[Atr]

		[Automatic restart] 

		[No] (nO): Функція не активна 



		[Stt]

		[Type of stop] 

		[On Ramp] (rMP): із заданим темпом 



		[CFG]

		[Macro configuration]

		[Start/Stop] (StS) 







Приклад повного відновлення заводських налаштувань		[Config. Source] [FCSI] встановлено в [Macro-Conf] (InI)



		[PARAMETER GROUP LIST] [FrY-] встановлено в [All] (ALL)



		[Goto FACTORY SETTINGS] [GFS] встановлено в [Yes] (YES)





Якщо обрати макроконфігурацію [Macro configuration] [CFG] = [Start/stop] (StS) разом з [Restore config.] [FCS] = [Config. CFG] (InI), то кількість параметрів для попередніх налаштувань буде мінімальною.

Параметр макроконфігурація [Macro configuration] [CFG] дозволяє відобразити в меню ПЧ перелік параметрів, що притаманні певному застосуванню. Вибір типу застосування потрібно зробити до його налаштування. Обрати макроконфігурацію можна в меню [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [COnF] параметром [Macro configuration] [CFG]:

		[Start/Stop] (StS) – Старт/Стоп;



		[M. handling] (HdG) – Транспортувальне обладнання;



		[Hoisting] (HSt) – Підйом;



		[Gen. Use] (GEn) – Загальне використання;



		[PID regul.] (PId) – ПІД-регулятор;



		[Network C.] (nEt) – Комунікаційна шина.





ШВИДКИЙ СТАРТМеню [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [COnF] > [FULL] [FULL] > [SIMPLY START] [SIM-] дає змогу швидко підготувати ПЧ до першого запуску. В цьому меню зібрані параметри, без правильного налаштування яких коректна робота ПЧ і двигуна здебільшого неможлива. Найважливіші параметри, які слід налаштувати в цьому меню:

		[Motor Standart] [bFr]: стандартна частота мережі (50 Гц);



		[Nominal Motor Power] [nPr]: номінальна потужність двигуна, якщо [bFr]=(50), то в кВт;



		[Nom Motor Voltage] [UnS]: номінальна напруга статора двигуна, В;



		[Nom Motor Current] [nCr]: номінальний струм двигуна, А (в діапазоні 0.25 до 1.5 номінального струму ПЧ In);



		[Nominal Motor Freq] [FrS]: номінальна частота напруги живлення двигуна, Гц;



		[Nominal Motor speed] [nSP]: номінальна частота обертання, об/хв;



		[Max frequency] [tFr]: максимальна частота напруги живлення двигуна,Гц.





Ці параметри наведені є й в іншому меню, але тут вони розташовані поруч і для простого застосування можуть бути єдиними, які потрібно налаштовувати.

Якщо перелічені параметри введені правильно, то наступним кроком слід виконати автопідстроювання, під час якого перетворювач частоти шляхом подачі тестових сигналів визначає параметри схеми заміщення двигуна: активний та індуктивні опори обмоток. В результаті автоналаштування оптимізуються внутрішні контури регулювання, покращується робота двигуна на нижній швидкості, оцінка моменту інерції двигуна, точність оцінки значень процесу під час моніторингу. Автопідстроювання можливе тільки при нерухомому охолодженому двигуні за відсутності команд керування та якщо не було активовано команду зупинки. Бажано, щоб під час автопідстроювання двигун був під'єднаний до ПЧ тим кабелем, який буде використовуватись під час експлуатації (при зміні кабелю процедуру слід виконати повторно). Автопідстроювання активізується шляхом присвоєння параметру [Autotuning] [tUn] значення (YES). Автопідстроювання може тривати кілька секунд. Не переривайте його і дочекайтеся, поки на екрані не відобразиться значення [Autotuning] [tUn]=(nO).

Стан автопідстроювання завжди можна перевірити в параметрі [Autotuning Status] [tUS]:

		[Not done] (tAb) – Автопідстроювання не виконано;



		[Pending] (PEnd) – запит на автопідстроювання надійшов, але ще не виконаний;



		[In Progress] (PrOG) – Автопідстроювання виконується;



		[Failed] (FAIL) – Автопідстроювання виявило помилку;



		[Done] (dOnE) – Параметри двигуна, визначені за допомогою автопідстроювання, використовуються для керування двигуном.





Автопідстроювання можна запускати при кожному вмиканні ПЧ, якщо активувати функцію [Automatic autotune] [Aut]=(YES) в меню [1 DRIVE MENU] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] COnF- > [FULL] [FULL] > [MOTOR CONTROL] [DRC-] > [Asynchronous motor] [ASY-]. В деяких випадках це може бути дуже зручно, адже параметри схеми заміщення можуть змінюватись в результаті багатьох чинників, але активуючи цю функцію треба бути дуже обачним, щоб не спричинити небезпечних наслідків. 

У деяких застосуваннях, таких як підйомні пристрої, що вимагають високого крутного моменту на низькій швидкості, температура двигуна має значний вплив на поведінку і здатність підтримувати оптимізацію продуктивності, отриману в результаті автоналаштування. У такому випадку встановлення параметра «Використання автопідстроювання» [Auto tuning usage] [tUnU] = [Therm Mot] (tM) допомагає компенсувати опір статора відповідно до теплового стану двигуна.

Параметр [tUnU] показує спосіб зміни параметрів двигуна відповідно до його розрахункового теплового стану:

		[No] (nO) – Оцінка теплового стану не виконується;



		[Therm Mot] (tM) – Оцінка теплового стану статора на основі номінального струму та струму, який споживає двигун. Використовується для вантажопідіймальних застосувань;



		[Cold tun] (Ct) – Оцінка теплового стану статора на основі статичного опору, виміряного при першому холодному налаштуванні та налаштуванні при кожному увімкненні. Перед встановленням [tUnU]=(Ct), необхідно виконати автоналаштування, щоб отримати еталонні значення налаштувань при холодному двигуні.





ВАЖЛИВО! Для будь-якого значення параметра [tUnU] виконайте комплексне випробування при введенні в експлуатацію, щоб переконатися в правильній роботі за умов максимального навантаження та температури двигуна. Недотримання цих інструкцій може призвести до смерті, серйозних травм або пошкодження обладнання.

Решта параметрів [SIMPLY START] [SIM-]:

		[2/3 wire control] [tCC]: тип керування (спосіб подачі команд);



		[Macro configuration] [CFG]: макроконфігурація;



		[Motor Th Current] [itH]: струм теплового захисту двигуна, повинен бути встановлений на номінальний струм, вказаний на заводській табличці двигуна, А (в межах 0,2...1,5 номінального струму ПЧ In);



		[Acceleration] [ACC]: час прискорення від 0 до номінальної швидкості 

[Rated motor freq.] [FrS], сек;



		[Deceleration] [dEC]: час уповільнення від номінальної швидкості 

[Rated motor freq.] [FrS] до 0, сек;



		[Low speed] [LSP]: вихідна частота (Гц) при мінімальному завданні (від 0 до [High speed] [HSP]);



		[High speed] [HSP]: вихідна частота (Гц) при максимальному завданні (від [Low speed] [LSP] до [Max frequency] [tFr]). 





В цьому меню є ще декілька параметрів які здебільшого мають інформативний характер (лише для читання) і відображаються лише в результаті певних налаштувань.

ОБМЕЖЕННЯ НАВАНТАЖЕНЬВ ATV320 є обмеження трьох видів навантажень двигуна:

		струм статора (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] >[2nd CURRENT LIMIT.] [CLI-]):

		[Current limitation] [CLI]: перше обмеження струму. Налаштовується в діапазоні 0…1,5 номінального струму ПЧ In. Якщо значення менше 0,25 In, ПЧ може заблокуватися в режимі несправності [Output Phase Loss] [OPL], якщо цю функцію було ввімкнено. Якщо це значення менше струму холостого ходу двигуна, двигун не може працювати; 



		[I Limit. 2 value] [CL2]: друге обмеження струму. Налаштовується так само, які й [CLI];



		[Current limit 2] [LC2]: перемикає активне обмеження струму сигналом на логічним входом чи бітом функціонального блоку або комунікаційної мережі. Якщо призначений вхід чи біт має значення 0 – активне [CLI], якщо ж значення 1 – активне [CL2]. 







		моменту (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [TORQUE LIMITATION] [TOL-]). Є два типи обмеження крутного моменту, які можуть діяти одночасно:

		фіксованим рівнем, що визначається параметрами: обмеження моменту в режимі двигуна [Motoring torque lim] [tLIM] та обмеження в генераторному режимі [Gen. torque lim] [tLIG]. Максимальне обмеження 300%. В параметрі [Torque limit. Activ.] [tLA] вказується логічний вхід чи біт, сигнал якого активуватиме це обмеження.;



		змінного рівня, що визначається сигналом на аналоговому чи імпульсному вході, що вказується в [Torque ref. assign.] [tAA]. Якщо функція призначена, обмеження варіюється від 0% до 300% номінального крутного моменту на основі сигналу від 0% до 100% аналогового сигналу відповідного входу. В параметрі [Analog limit. act.] [tLC] вказується логічний вхід чи біт, сигнал якого активуватиме це обмеження.







		нагріву двигуна (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SIM-] та [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-]):

		параметр [Mot. therm. current] [ItH] налаштовується на номінальний струм двигуна (у межах 0,2...1,5 номінального струму ПЧ).
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Рисунок 3.1: Залежність моменту перевантаження від частоти 

Параметри [tLIM] і [tLIG] задають обмеження моменту за частот, менших за номінальну. У другій зоні рівень обмеження моменту автоматично знижується обернено пропорційно швидкості (рис. 3.1).

Тепловий захист здійснюється опосередковано шляхом розрахунку перетворювачем частоти поточного теплового стану двигуна. Цей захист активізується в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MONITORING] [FLT-] > [MOTOR THERMAL PROT.] [tHt-] (див. п. 10.5) параметром [Motor protect. type] [tHt].

НАЛАШТУВАННЯ ПРИСКОРЕННЯ ТА УПОВІЛЬНЕННЯТахограми прискорення та уповільнення                  U 
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  Рисунок 4.1: Форма тахограми 

Значна частина параметрів, що формують тахограми, розташовані в меню [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [ConF] > [FULL] [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] FUn- > [Ramp switching] [rPt-]:

		[Ramp type] [rPt]: тип тахограми:

		[Linear] (LIn) – лінійна характеристика прискорення та уповільнення (заводське налаштування);



		[S ramp] (S) – S-подібна характеристика;



		[U ramp] (U) – U-подібна характеристика;



		[Customized] (CUS) – індивідуальна характеристика (окремо налаштовуються початки та кінці, як прискорення, так і уповільнення).







		[Ramp increment] [Inr]: надає відповідну дискретність зміни значень [Acceleration] [ACC], [Deceleration] [dEC], [Acceleration 2] [AC2], [Deceleration 2] [dE2] при натисканні кнопок ▲,▼ чи обертанні навігаційного джойстика вбудованого або додаткового графічного термінала :

		(0,01) – збільшення часу до 99.99 секунд;



		(0,1) – збільшення часу до 999.9 секунд (заводське налаштування);



		(1) – збільшення часу до 6.000 секунд.







		[Acceleration] [ACC]: час прискорення від 0 до [Rated motor freq.] [FrS], с;



		[Deceleration] [dEC]: час уповільнення від [Rated motor freq.] [FrS] до 0, с;
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        Рисунок 4.2: Індивідуальна тахограма 

Якщо задати [Ramp type] [rPt]=(CUS), то користувач може власноруч сформувати тахограму (рис. 4.2), а саме задати ступінь заокруглення ділянок прискорення та гальмування. Стають доступними параметри:

		[Begin Acc round] [tA1]: початкове заокруглення кривої прискорення у % від [ACC] чи [AC2];



		[End Acc round] [tA2]: кінцеве заокруглення кривої прискорення у % від [ACC] чи [AC2];



		[Begin Dec round] [tA3]: початкове заокруглення кривої уповільнення у % від [dEC] чи [dE2];



		[End Dec round] [tA4]: кінцеве заокруглення кривої уповільнення у % від [dEC] чи [dE2].





Якщо момент інерції привода значний, а гальмівний опір в ланці постійного струму відсутній, уповільнення із заданим темпом (при малих значеннях [dEC] та [dE2]) може супроводжуватись значним гальмівним струмом, надмірним зростанням напруги і виникненням несправності [Overbraking] [ObF]. В цьому випадку треба або збільшити час уповільнення, або активізувати функцію адаптації темпу уповільнення [Dec. Ramp adapt.] [brA]: 

		[No] (nO) – функція неактивна;



		[Yes] (YES) – функція активна. Для застосувань, які не вимагають значного уповільнення;



		[High torque] (dYnA) – додавання постійної складової струму, що спричиняє збільшення втрат в сталі двигуна й накопиченої магнітної енергії.
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Рисунок 4.3: Дія адаптації темпу 

Функція [brA] несумісна при використанні гальмівного резистора (резистор працює неправильно) та при позиціонуванні під час прискорення.

Якщо [brA] ≠ (nO), а заданий темп уповільнення не може бути реалізований без перенапруги ланки постійного струму, темп автоматично знижується до припустимого рівня й в подальшому підтримується на цьому рівні з метою обмеження перенапруги (рис. 4.3).

Можна забезпечити два темпи прискорення (уповільнення) – рис. 4.4 а. При цьому, окрім темпів [ACC] та [dEC], задаються темпи [AC2] та [dE2]. Перемикання темпів можна реалізувати двома способами:

		 Таблиця 4.1: Перемикання темпів 		 [rPS] 		 Частота 		 Темп 

		 0 		 <[Frt] 		 [ACC], [dEC] 

		 0 		 >[Frt] 		 [AC2], [dE2] 

		 1 		 <[Frt] 		 [AC2], [dE2] 

		 1 		 >[Frt] 		 [ACC], [dEC] 





в функції вихідної частоти – параметр [Ramp 2 threshold] [Frt] визначає поріг частоти, вище якого активізуються темпи [AC2] та [dE2]. Якщо [Frt]=0 – функція не активна;



		сигналом на дискретному вході – параметру [Ramp Switch Assign] [rPS] призначається дискретний вхід DI чи біт, коли на цьому вході логічна 1, то активізуються темпи [AC2] та [dE2] (рис. 4.4 б, табл. 4.1).
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Рисунок 4.4: Одно- (а) та двосхідчасті (б) тахограми  



Ці два способи перемикання темпів можуть бути задіяні одночасно.

Способи зупинкиМожливі наступні способи переходу в режим зупинки:

		«технологічна зупинка»

		зняття команди [Forward] [Frd] або [Reverse assign.] [rrS] з відповідного логічного входу у разі двопровідного керування;



		подача команди [Stop] на логічний вхід DI1 у разі трипровідного керування;



		натискання кнопки STOP на додатковому графічному терміналі; 







		«аварійна зупинка»

		подання логічної команди на вхід, призначений для команди зупинки одним зі способів. 









Усі необхідні параметри розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [Stop configuration] [Stt-]. Тип «технологічної зупинки» визначається параметром [Type of stop] [Stt]:

		[On Ramp] (rMP) – зупинка із заданим темпом у рекуперативному режимі (заводське налаштування); темп гальмування визначається параметрами [dEC], [dE2]; для запобігання перенапруження в ланці постійного струму може знадобитися гальмівний резистор;



		[Fast stop] (FSt) – швидка зупинка з тривалістю гальмування, що дорівнює [dEC] або [dE2], поділеній на коефіцієнт, який задається параметром [Ramp divider] [dCF].



		[Freewheel] (nSt) – зупинка на вибігу (ключі ПЧ блокуються, двигун зупиняється під дією навантаження на валу);



		[DC injection] (dCI) – в обмотку статора подається знакопостійна напруга (гальмівний резистор не потрібен, але вся гальмівна енергія виділяється в обмотках двигуна, а гальмівний момент зменшується зі зниженням швидкості).





Для реалізації інших способів зупинки (не зняттям команди [Frd] чи [rrS]) необхідно активізувати потрібну функцію ([Freewheel stop ass.] [nSt], [Fast stop assign.] [FSt], [DC injection assign.] [dCI]) призначенням їй логічного входу, чи біту керування комунікаційної мережі. Коли значення цих функцій (nO), то вони не активні.

При використанні зупинки із заданим темпом (rMP) чи швидкої зупинки (FSt), можна налаштувати поріг швидкості [Freewheel stop Thd.] [FFt], нижче якого двигун перемкнеться на вільний вибіг (якщо [bLC]=(nO) та [AdC]=(nO)).

Якщо вибрати [Stt]=(dCI) чи [dCI]≠(nO), в цьому ж меню стають доступними параметри налаштування динамічного гальмування:

		[DC inject. Level 1] [IdC]: струм динамічного гальмування рівень 1 (0,1...1,41 номінального струму ПЧ In);



		[DC injection Time 1] [tdI]: тривалість подачі в обмотку двигуна струму [IdC], після якої подається струм [DC inject. level 2] [IdC2], с; 
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      Рисунок 4.5: Керування зупинкою 

[DC inject. level 2] [IdC2]: струм динамічного гальмування рівень 1 (від 0,1 номінального струму ПЧ In до [IdC]);



		[DC injection Time 2] [tdC]: тривалість подачі в обмотку двигуна струму [IdC2],с;





Якщо вибрати [Stt]=(FSt) чи [FSt]≠(nO), в цьому ж меню стає доступним параметр: 

		[Ramp divider] [dCF]: дільник темпу (від 0 до 10). Заданий темп [dEC] або [dE2] ділиться на [dCF]. 0 відповідає найшвидшому темпу.





Швидка зупинка [FSt] та зупинка вільним вибігом [nSt] активізується низьким рівнем на логічному вході, динамічне гальмування [dCI] – високим (рис. 4.5). 

Динамічне гальмування можна також використовувати для вирішення іншого завдання: утримання вала в нерухомому стані при нульовому завданні на швидкість. Для цього активізують функцію автоматичного динамічного гальмування, що вступає в дію після закінчення уповільнення та налаштовується за допомогою параметрів ([DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [ConF] > [FULL] [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUn-] > [Auto DC injection] [AdC-]):

		[Auto DC injection] [AdC]: автоматична подача струму в обмотку при зупинці (після уповільнення із заданим темпом [Stt]=(rMP)):

		[No] (nO) – функція не активна;



		[Yes] (YES) – динамічний струм для утримання валу подається в обмотку тривалістю [tdC1] та [tdC2];



		[Continuous] (Ct) – безперервна подача струму динамічного гальмування;







		[Auto DC inj. Level 1] [SdC1]: рівень струму першої ступені автоматичного динамічного гальмування при утриманні (0...1,2 In), А;



		[Auto DC inj. time 1] [tdC1]: тривалість подачі струму [SdC1], с;



		[Auto DC inj. Level 2] [SdC2]: рівень струму другої ступені автоматичного динамічного гальмування при утриманні (0...1,2 In), А;



		[Auto DC inj. time 2] [tdC2]: тривалість подачі струму [SdC2], с;





ПЕРЕГРІВАННЯ 

Переконайтеся, що підключений двигун належним чином розрахований на струм інжекції постійного струму, що подається, як за величиною, так і за часом. 
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Рисунок 4.6: Варіанти утримання валу 

Недотримання цих інструкцій може призвести до пошкодження обладнання.

Якщо обрано опцію [AdC]=(Ct), параметр [tdC2] не активний. Якщо при цьому також [SdC2]=0, не активний і [tdC1].

Приклади часових діаграм для трьох варіантів утримання вала в режимі автоматичного динамічного гальмування після закінчення уповільнення приводу наведено на рис. 4.6.

Параметри, що стосуються функції утримання вала, не впливають на налаштування зупинки в режимі динамічного гальмування. Функція утримання вала несумісна з намагнічуванням двигуна (параметр [FLU], див. п. 8.7).

Рівень напруги ланки постійного струму, після досягнення якого відкривається гальмівний ключ у ланці постійного струму в режимі рекуперації (під час спуску вантажу або в процесі зупинки [On Ramp] (rMP)), задається параметром [Braking level] [Ubr] – уставка гальмування. Його найбільше значення залежить від напруги живлення ПЧ і становить: 

		395 В DC для ПЧ з номінальною напругою живлення 200...230 В (ATV320●●●M2●, ATV320●●●M3●), 



		820 В DC при напрузі живлення 380...500 В (ATV320●●●N4●), 



		995 В DC при напрузі живлення 525 В (ATV320●●●S6●). 





ЗАКОНИ КЕРУВАННЯЧастота комутаціїЧастоту комутації силових ключів інвертора (частота модуляції) задає параметр [Switching frequency] [SFr] у межах 2...8 або 2...16 кГц залежно від габариту ПЧ (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-] та [DrC-]). Максимальне значення обмежене 4 кГц, якщо параметр [Motor surge limit] [SUL] сконфігуровано. 

Для обмеження перенапруг на обмотці двигуна при довжині кабелю понад 4 м (неекранований) та понад 10 м (екранований) параметру [Motor surge limit] [SUL] слід надати значення (YES).

З тією ж метою після активізації обмеження ([SUL] = (YES)) змінюють значення часу затухання в кабелі параметром [Attenuation Time] [SoP] = (6), (8) або (10) мкс. Він визначений для того, щоб допомогти запобігти накладенню віддзеркаленої хвилі напруги внаслідок великої довжини кабелю. Він обмежує перенапругу подвійною номінальною напругою шини постійного струму. При цьому рекомендується перевірити рівень перенапруги на затискачах двигуна за допомогою осцилографа.

Для зниження акустичного шуму, що генерується ПЧ і двигуном, служить параметр [Noise reduction] [nrd]. Якщо [nrd] = (nO), частота комутації незмінна, якщо ж [nrd] = (YES), вона змінюється випадковим чином, забезпечуючи зниження рівня шуму.

Також можна вибрати спосіб автоматичної зміни частоти комутації [Switch. freq type] [SFt]: 

		[SFR type 1] (HF1) – Оптимізація нагріву ПЧ. Дозволяє системі адаптувати частоту перемикання ключів відповідно до частоти двигуна.



		[SFR type 2] (HF2) – Оптимізація шуму двигуна (для високої частоти перемикання). Дозволяє системі підтримувати постійну частоту комутації [Switching freq.] [SFr] незалежно від частоти двигуна [Output frequency] [rFr].





При надмірному нагріванні перетворювач автоматично знижує частоту комутації та відновлює попереднє значення при зменшенні температури.

Закони частотного керуванняВ меню [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [ConF] > [FULL] [FULL] > [MOTOR CONTROL] [drC-] обирається закон частотного керування параметром [Motor control type] [Ctt]:

		[SVC V] (UUC) – бездатчикове векторне керування з внутрішнім контуром швидкості на основі розрахунку зворотного зв’язку за напругою без зворотного зв’язку за швидкістю та положенням. Для застосувань, що вимагають високої продуктивності під час запуску та експлуатації. Допускає паралельне живлення декількох двигунів;



		[U/F VC Standard] (Std) – скалярне частотне керування з підтримкою співвідношення U/f. Для застосувань, що не вимагають високої продуктивності. Допускає паралельне живлення декількох двигунів рис. 5.1 а;



		[U/F VC 5pts] (UF5) – скалярне частотне керування з вольт-частотною характеристикою, яка формується користувачем (керування «по п’яти точкам») рис. 5.1 б;



		[Sync. mot] (SYn) – керування синхронним двигуном з постійними магнітами тільки із синусоподібною ЕРС в розімкненій системі; при виборі цієї опції приховуються параметри АД, натомість стають доступними параметри СД;



		[U/F VC Quad.] (UFq) – скалярне керування двигуном, момент навантаження якого квадратично залежить від швидкості обертання (т.зв. змінним моментом). Рекомендовано для насосів та вентиляторів;



		[Energy Sav.] (nLd) – енергоощадний закон керування (при заданому значенні частоти та певному навантаженні на валу автоматично обирається рівень напруги, що забезпечує мінімум енергоспоживання). Для застосувань, які не вимагають високої динаміки.
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Рисунок 5.1. Вольт-частотні характеристики законів (Std) (а) та (UF5) (б) 



При виборі закона керування [Ctt] = (Std) чи (UF5) в ВЧХ початковою точкою є U0 (початкове форсування при нульовій швидкості) – це результат внутрішнього розрахунку на основі параметрів двигуна, помножений на [IR compensation] [UFr] (%). U0 можна налаштувати, змінивши значення [UFr].

Збільшуючи значення параметру компенсація ковзання [IR compensation] [UFr], можна підвищити пусковий момент та крутний момент на низьких швидкостях. При живленні від ПЧ паралельно з’єднаних двигунів – [UFr] зменшують.

Слід мати на увазі, що надмірне форсування напруги може спричинити зростання струму під час пуску та в усталеному режимі, надлишковому нагріванню та спрацюванню захистів. Також слід дотримуватися обмеження на порядок величин проміжних точок ВЧХ при [Ctt] = (UF5), тобто значень F1, F2, F3, F4, F5 і [FrS], інакше виникне помилка [Invalid config.] [CFI].

В діапазоні частот [HSP]>f>[FrS] рис. 5.1 настає режим ослаблення поля (друга зона регулювання), в якому частота змінюється при незмінному рівні напруги, магнітний потік зменшується нижче номінального і приблизно зворотно пропорційний вихідній частоті.
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    Рисунок 5.2: Компенсація ковзання 

Параметр [Slip compensation] [SLP] = 0 ... 300% дає змогу змінити жорсткість механічної характеристики приводу (рис. 5.2). Як правило, за [SLP] = 100% механічна характеристика є абсолютно жорсткою і ковзання відсутнє. Перекомпенсація може призвести до отримання механічної характеристики з негативним нахилом і нестійкої роботи приводу. Параметр [SLP] = (0), якщо обрано закон [Ctt] = (UFq).

Параметри регуляторів та зворотних зв’язківПараметри внутрішнього пропорційно-інтегрального регулятора швидкості розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MOTOR CONTROL] [drC-]. Вони стають доступними, якщо закон керування [Ctt] = (UUC), (SYn) чи (nLd):  

		[Speed prop. Gain] [SPG]: коефіцієнт передачі пропорційної частини регулятора швидкості;



		[Speed time integral] [SIt]: постійна часу інтегральної частини регулятора;



		[K speed loop filter] [SFC]: постійна часу фільтру в каналі завдання швидкості.





Рекомендовані налаштування для різних випадків наведені нижче.

Загальний випадок: Налаштування для [K speed loop filter] [SFC] = 0.

ПІ-регулятор з фільтром завдання на швидкість, для застосувань, що вимагають гнучкості та стабільності (наприклад, підйом або механізм з високою інерційністю). [Speed prop. Gain] [SPG] впливає на надмірну швидкість. [Speed time integral] [SIt] впливає на смугу пропускання та час відгуку.

		Початковий процес

Ступінчасте завдання

		Зменшення [SIt]  

		Зменшення [SIt]  



		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                



		Початковий процес

Ступінчасте завдання

		Збільшення [SPG]  

		Збільшення [SPG]   



		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                





Особливий випадок: Параметр [K speed loop filter] [SFC] ≠ 0.

Цей параметр повинен бути зарезервований для специфічних застосувань, які вимагають короткого часу відгуку (позиціонування траєкторії або сервокерування).

При встановленні значення 100, як описано вище, регулятор працює за типом "ПІ", без фільтрації завдання на швидкість.

Налаштування від 0 до 100 дають проміжну функцію між налаштуваннями, наведеними нижче та в попередньому випадку.

Приклад: Налаштування для [K speed loop filter] [SFC] = 100.

 [Speed prop. Gain] [SPG] впливає на смугу пропускання та час відгуку. [Speed time integral] [SIt] впливає на надмірну швидкість.

		Початковий процес

Ступінчасте завдання

		Зменшення [SIt]  

		Зменшення [SIt]  



		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                



		Початковий процес

Ступінчасте завдання

		Збільшення [SPG]  

		Збільшення [SPG]   



		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                

		                                   500 

 450 

 400 

 350 

 300 

 250 

 200 

 150 

 100 

 50 

 0 

   0,2 

 0 

 0,4 

 0,6 

 0,8 

 1,0 

 t, мс 

                                







За наявності інкрементального датчика положення і вставленій в ПЧ карті контролю швидкості VW3A3620 доступні параметри датчика положення (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [ENCODER CONFIGURATION] [IEn-]): 

		          A 

 A 

 B 

 B 

Рисунок 5.3: Сигнали датчика положення 

[Encoder type] [EnS]: вибір типу датчика:

		[AABB] (AAbb) – датчик із чотириканальним виходом (сигнал А і інверсний йому A, сигнал B, зсунутий щодо А на ¼ періоду, та інверсний йому B, див. рис. 5.3); 



		[AB] (Ab) – датчик із двоканальним виходом (тільки сигнали А і B).







		[Encoder usage] [EnU]: застосування датчика з можливими значеннями:

		[No] (nO) – датчик не використовується;



		[Fdbk monit.] (SEC) – сигнал датчика використовується тільки для контролю швидкості (без регулювання).







		[Number of pulses] [PGI]: кількість імпульсів датчика на один оберт вала (від 100 до 3600).





Вирівнювання навантажень                      4 
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Рисунок 5.4: Розподіл навантажень в дводвигунному приводі 

Якщо вали двох двигунів, що живляться від окремих ПЧ, кінематично жорстко пов'язані, то їхні швидкості рівні, а навантаження між ними може бути розподілено нерівномірно внаслідок неідентичності параметрів двигунів, ПЧ і систем керування. Приклад механічних характеристик для подібної ситуації наведено на рис. 5.4 (цифрами позначено механічні характеристики: 1 – першого приводу; 2 – другого приводу; 3 – сумарна). Як видно, моменти на валу двигунів (MС1 і MС2) різняться. Одним зі способів вирівнювання навантажень є пом'якшення механічних характеристик (лінії 1' та 2'). Завдяки цьому різниця моментів зменшується від ΔM до ΔM'. У ПЧ ATV320 пом'якшення механічних характеристик забезпечується за допомогою негативного зворотного зв'язку за заданим моментом (рис. 5.5 а). Блок вирівнювання навантаження (БВН), виходячи із завдання на момент, обчисленого ПЧ, формує сигнал корекції завдання на частоту Δf, пропорційний заданому моменту. Цей коригувальний сигнал віднімається із завдання на частоту (рис. 5.5 а). Функція вирівнювання навантаження активізується за допомогою параметра [Load sharing] [LbA] вирівнювання навантаження (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [DRC-]). Параметр доступний лише для закону частотного керування [Motor control type] [Ctt] встановлений [SVC V] (UUC) і має значення:

		[No] (nO) – функція неактивна;



		[Yes] (YES) – функція активна.





Після активізації [LbA] слід вибрати інтенсивність каналу вирівнювання навантаження (тобто, коефіцієнт передачі БВН, див. лінію 1 на рис. 5.5 в). Вона визначається значенням параметром корекція навантаження [Load correction] [LbC], що чисельно дорівнює приросту частоти Δf при моменті, що дорівнює номінальному.

Якщо функція вирівнювання навантажень активна, то на експертному рівні доступу [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] = [Expert] (Epr) доступні також такі параметри:

		[Correction min spd] [LbC1]: нижня межа вихідної частоти ПЧ, нижче якої корекція навантаження не застосовується (корекція на дуже низькій швидкості може призвести до обертання вала, див. механічну характеристику 4 на рис. 5.4);



		[Correction max spd] [LbC2]: верхня межа вихідної частоти ПЧ, вище якої  ступінь корекції навантаження дорівнює максимально можливому;



		[Torque offset] [LbC3]: Зсув моменту. Мінімальний момент (у % від номінального), нижче якого корекція навантаження відсутня (необхідно для запобігання нестійкості при зміні знака моменту);



		[Sharing filter] [LbF]: постійна часу фільтра в каналі зворотного зв'язку за моментом (Ф на рис. 5.5 а), що запобігає автоколиванням за наявності пружностей у кінематичному ланцюзі приводу. 
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Рисунок 5.5: Автоматичне вирівнювання навантажень 



Завдяки ненульовому зміщенню моменту (параметр [LbC3]) статична характеристика БВН набуває вигляду ламаної 2 на рис. 5.5 в, а вплив параметрів [LbC1] і [LbC2] змінює її нахил (тобто інтенсивність пом'якшення механічних характеристик) залежно від поточної частоти.

ВХОДИ-ВИХОДИОсновне призначення керівних входів і виходів – автоматизація керування електроприводом і його діагностування за допомогою зовнішніх пристроїв (програмованих логічних контролерів, промислових комп'ютерів тощо), а також вручну під час налагодження. Підключення перетворювача частоти до зовнішніх пристроїв здійснюється через клеми керування (рис. 6.1 і табл. 6.1), до числа яких входять:

		логічні (дискретні) входи (DI) для подачі ззовні на ПЧ логічних команд керування;



		імпульсні входи для обробки сигналів від імпульсних задатчиків і датчиків;



		аналогові входи (AI) для введення в ПЧ аналогових задавальних сигналів (найчастіше на швидкість або момент);



		аналогові виходи (AQ), на які можна вивести поточні значення внутрішніх аналогових сигналів ПЧ і двигуна з метою подальшої передачі іншим ПЧ, операторським панелям, логічним контролерам;



		дискретні (релейні та логічні) виходи, замикання або розмикання яких сигналізує про зміну стану ПЧ, а також використовується для керування зовнішніми пристроями.





 Рисунок 6.1: Клемник керівних входів-виходів [4] 



Перемикач SW1 дозволяє узгодити дискретні входи з технологічними особливостями використаних логічних контролерів і має три позиції:

		Source – при використанні транзисторних виходів контролера типа PNP (заводське налаштування);



		Sink ext та Sink int – при використанні виходів контролера типа NPN.





Положення перемикача впливає на спосіб сприйняття вхідних сигналів. Для дискретних входів:

		перемикач у положенні Source: стан 0, якщо напруга на вході менша за 5 В DC, або вхід не під'єднано, стан 1, якщо напруга на вході більша за 11 В DC;



		перемикач у положенні Sink: стан 0, якщо напруга на вході більша за 16 В DC або вхід не під'єднано, стан 1, якщо напруга на вході менша за 10 В DC.













Таблиця 6.1: Характеристика клемника [4, стор. 120]

		Назва

		Призначення

		Тип

		Характеристика



		R1A

		NO контакт реле R1

		О

		Вихідне Реле

		Мінімальна комутаційна здатність: 5 мА для 24 В DC



		Максимальний струм перемикання на активне навантаження: 3 А для 250 В AC і 30 В DC



		Максимальний струм перемикання на індуктивне навантаження: 2 А для 250 В AC і 30 В DC. 



		Час оновлення: 2 мс







		R1B

		NC контакт реле R1

		О



		R1C

		Загальна точка контактів реле R1

		О



		R2A

R2C

		NO контакт реле R2 (налаштовується)

		O



		COM

		Загальна точка AI,AO

		I/O

		0V



		AQ1

		Аналоговий вихід

(налаштовується)

		O

		Аналоговий вихід, що програмно налаштовується на напругу або струм

		Напруга аналогового виходу 0...10 В DC. Мінімальний опір навантаження 470 Ом,



		Струмовий аналоговий вихід X-Y мА шляхом програмування X і Y від 0...20 мА, максимальний опір навантаження 800 Ом



		Час дискретизації: 2 мс



		Роздільна здатність 10 біт



		Точність:

		±1 % при 25 °C ± 10 °C (77 °F ± 18 °F)



		±2 % при зміні температури 60 °C (108 °F)







		Лінійність ±0,3 %.







		COM

		Загальна точка аналогових входів/виходів

		I/O

		0V



		AI3

		Струмовий аналоговий вхід

(налаштовується)

		I

		Аналоговий вхід 0-20 мА (або 4-20 мА, X-20 мА, 20-Y мА). X і Y можна запрограмувати від 0 до 20 мА

		Імпеданс: 250 Ω



		Роздільна здатність: 10 біт



		Точність:

		±0,5 % при 25 °C (77 °F)



		±0,7 % при зміні температури 60 °C (108 °F)







		Лінійність ±0,2 % (максимум ±0,5 %) від повної шкали



		Час вибірки: 2 мс







		AI2

		Аналоговий вхід напруги

(налаштовується)

		I

		Біполярний аналоговий вхід 0...± 10 В DC (максимальна напруга ± 30 В DC)

Полярність + або - напруги на AI2 впливає на напрямок завдання і, відповідно, на напрямок обертання.

		Імпеданс: 30 кОм



		Роздільна здатність: 10 біт



		Точність:

		±0,5 % при 25 °C (77 °F)



		±0,7 % при зміні температури 60 °C (108 °F)







		Лінійність ±0,2 % (максимум ±0,5 %) від повної шкали



		Час вибірки: 2 мс







		10V

		Живлення потенціометра завдання 

		O

		Внутрішнє живлення для аналогових входів

		+ 10 В DC



		Похибка: 0...10 %



		Струм: максимум 10 мА







		AI1

		Аналоговий вхід напруги

(налаштовується)

		I

		Аналоговий вхід 0 ...+10 В DC

		Імпеданс: 30 кОм



		Роздільна здатність: 10 бітовий перетворювач



		Точність:

		±0,5 % при 25 °C (77 °F)



		±0,7 % при зміні температури 60 °C (108 °F)







		Лінійність ±0,2 % (максимум ±0,5 %) від повної шкали



		Час вибірки: 2 мс







		COM

		Загальна точка аналогових входів/виходів

		I/O

		0V



		+24

		Живлення логічних (дискретних) входів

		I/O

				Вхідна напруга +24 В DC



		Допуск: -15...+20 %.



		Струм: 100 мА







		STO

		Вхід безпеки

		I

				Вхід: +24 В DC



		Імпеданс: 1,5 кОм



		Див. Посібник з функцій безпеки (NVE50467)







		P24

		Для зовнішнього джерела живлення клем керування

		I/O

				Вхідна напруга +24 В DC



		Допуск: -15...+20 %.



		Струм: 1,1 А







		DQ+

DQ–

		Дискретний вихід

		I

		Вихід з відкритим колектором, конфігурується як стік або джерело за допомогою перемикача SW1

		Час оновлення: 2 мс



		Максимальна напруга: 30 В DC



		Максимальний струм: 100 мА







		DI6

DI5

		Логічні (дискретні) входи

(налаштовується)

		I

		Якщо запрограмований як дискретний вхід, то має ті ж характеристики, що і DI1 — DI4

		DI5 може бути запрограмований як імпульсний вхід 20 kpps (імпульсів в секунду).



		DI6 можна використовувати як PTC за допомогою перемикач SW2.



		Поріг спрацьовування: 3 кОм, поріг скидання: 1,8 кОм



		Поріг виявлення короткого замикання < 50 Ω







		DI4

DI3

DI2

DI1

		Логічні (дискретні) входи

(налаштовується)

		I

		4 програмовані дискретні входи, що конфігуруються як сток або джерело за допомогою перемикача SW1 

		живлення + 24 В DC (максимум 30 В)



		Стан 0 при < 5 В DC, стан 1 при > 11 В DC (в режимі Source)



		Стан 0, якщо > 16 В DC, стан 1, якщо < 10 В DC (в режимі Sink)



		Час відгуку 8 мс при зупинці







		PE

		Захисне заземлення

		–

		ATV320●●●●●C захисне заземлення [4]







Призначення силових клем наведено в табл. 6.2.

Таблиця 6.2: Призначення силових клем

		Клема

		Призначення

		Особливості Altivar 320



		          

		Клема заземлення

		Всі номінали та типорозміри ПЧ



		R/L1 - S/L2/N 

		Клеми силового живлення ПЧ

		ATV320●●●M2●



		R/L1 - S/L2 - T/L3

		ATV320●●●N4●, ATV320●●●M3C



		P0

		Вихід до гальмівного резистору (+ полярність) (1)

		ATV320●●●●●C



		PB

		Вихід до гальмівного резистору

		Всі номінали та типорозміри ПЧ



		PBe

		Вихід до гальмівного резистору (+ полярність) (1)

		ATV320●●●●●B



		PA/+

		Клема «+» ланки постійного струму

		Типорозміри 1C, 2C, 3C, 4 та 5



		PC/-

		Клема «–» ланки постійного струму

		Типорозміри 1C, 2C, 3C, 4 та 5



		U/T1 - V/T2 - W/T3

		Вихідні клеми, до двигуна

		Всі номінали та типорозміри ПЧ





Логічні (дискретні) входи                                                                t 

 DI1 

     t 

 DI2 

     t 

 DI1 

   DI2  DI1  +24  DI1  +24  б 

 а 

Рисунок 6.2: Двопровідне (а) та трипровідне (б) керування 

Можливі два типи управління (способу подачі логічних сигналів): двопровідне і трипровідне. Вибір здійснюють за допомогою параметра [2/3 wire control] [tCC] [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [INPUTS / OUTPUTS CFG] [I_O-], і в меню [SIMPLY START] [SIM-]:  

		[2 wire] (2C) – двопровідне;



		[3 wire] (3C) – трипровідне.





У разі двопровідного керування для подання і зняття однієї логічної команди достатньо двох дротів (живлення +24 і дроту для подання логічної команди). Команда може бути подана за допомогою контактів типу тумблера або кнопки з фіксацією (рис. 6.2 а). Команда активна доти, доки на відповідному вході присутня логічна одиниця, і знімається з появою на ньому нуля.

При трипровідному (імпульсному) керуванні необхідно три дроти: живлення, один дріт для активізації команди і ще один – для її скасування. Сигнали подають короткими імпульсами, а тривалість дії команди визначається не тривалістю сигналу на логічному вході, а інтервалом часу між сигналами, що активують і скасовують. Так, наприклад, поява короткого одиничного імпульсу на вході DI2 активізує команду [Forward], яка призводить до запуску привода вперед, а подача логічного нуля на вхід DI1 – до зупинки. Трипровідне керування зручніше реалізовувати за допомогою кнопок із самоповерненням (рис. 6.2 б). Більшість наведених нижче прикладів подання логічних команд відповідають двопровідному керуванню, як більш поширеному.

Конфігурування входів фактично реалізує певну домовленість про те, як буде інтерпретуватися команда, що надійшла на конкретний вхід (наприклад, логічна одиниця на будь-якому вході залежно від цієї домовленості може бути зрозуміла як команда реверсу, швидкого зупинення або активізація обмеження моменту). У заводській макроконфігурації передбачено свої призначення входів за замовчуванням. За потреби входи можуть бути перепризначені. Принцип призначення полягає в наступному. Нехай, наприклад, ухвалено рішення, що логічний сигнал, що подається на вхід DI3, означає команду руху назад. Тоді необхідно присвоїти параметру, що активує цю команду (у цьому випадку це [rrS]), присвоїти значення [DI3] (LI3). 

Після вибору двопровідного керування вхід DI1 автоматично призначається на команду [Forward], вхід DI2 – на команду [Reverse], причому змінити це призначення неможливо. Аналогічно в разі трипровідного керування входи DI1, DI2, DI3 призначено за замовчуванням відповідно на команди:

		(Drive running) – коли на вході присутня 1, і стоп – якщо 0;



		(Forward) – вперед;



		(Reverse) – назад.





У випадку [tCC]=(2C) можна обрати спосіб сприйняття команд при двопровідному керуванні в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [INPUTS / OUTPUTS CFG] [I_O-] параметром [2 wire type] [tCt]:

		[Level] (LEL) – сприймається наявність рівня логічного сигналу на вході (1 – пуск, 0 – зупинка);



		[Transition] (trn) – для сприйняття команди необхідний перехід, тобто сприймається передній фронт сигналу (зростаючий – для одиниці, спадаючий – для нуля). Це унеможливлює запуск після перерви в живленні без втручання людини.



		[Level With Fwd Priority] (PFO) – те саме, що і (LEL), але команда Вперед (Forward) має вищій пріоритет ніж Назад (Reverse). При наявності обох команд відбудеться рух вперед.





Вхід для команди обертання назад може бути призначеним параметром [Reverse Assign] [rrs]: 

		[No] (nO) – не призначено;



		[DI1]…[DI6] (LI1)…(LI6) – один з дискретних входів DI1, DI2, … DI6;



		[LAI1] (LAI1), [LAI2] (LAI2) – логічний вхід LAI1 чи LAI2;



		[OL01] (OL01)…[OL10] (OL10) – Функціональний блок: Логічний вихід 1 - 10;



		[Cxxx] (Cxxx) – біти комунікаційний протоколів. 





Для перегляду команд, які призначені на дискретні входи можна скористатися меню [DRI-] > [1.2 DISPLAY] [MOn-] > [I/O MAP] [IOM-] > [DIGITAL INPUT MAP] [LIA-] 

		[DI1 assignment] [LIA ]: призначена команда на DI1;



		[DI2 assignment] [L2A]: призначена команда на DI2;



		⁞



		[DI6 assignment] [L6A]: призначена команда на DI6;



		[DA1 assignment] [LA1A], [DA2 assignment] [LA2A]: призначена команда на аналоговий вхід, коли він використовується як дискретний.





Наявність додаткового графічного терміналу дає змогу одразу в меню [DIGITAL INPUT MAP] бачити стан дискретного входу, а при натисканні на певний вхід, поруч з призначенням бачити параметр налаштування затримки сприйняття сигналу на дискретному вході [LI1 On Delay] [L1d] для фільтрації брязкоту. Такий параметр є для кожного дискретного входу та [DA1 On Delay] [LA1d].

В меню можна також подивитись призначення кожного дискретного входу [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI1 configuration] [L1-] 

		[DI1 assignment] [L1A]: призначена команда на DI1;



		[DI1 Delay] [L1d]: затримка часу





[DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI2 configuration] [L2-] 

		[DI2 assignment] [L2A]: призначена команда на DI2;



		[DI2 Delay] [L2d]: затримка часу





і так для кожного входу.

Основним джерелом призначення логічних входів є прикладні функції. Параметри, за допомогою яких здійснюється призначення різних команд на конкретні дискретні входи, буде розглянуто в п. 8.

Можливі призначення прикладних функцій на логічні входи:

		[Not Assigned] (nO) – не призначено;



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – функція активізується високим рівнем сигналу (логічна одиниця) на одному з дискретних входів DI1...DI6;



		[OL01]...[OL10] (OL01)-(OL10) – Функціональний блок: Логічний вихід 1 - 10;



		(Cxxx) – сигнал комунікаційного порту (при наявності карти). 





Два аналогових входи AI1 та AI2 можуть використовуватись в якості дискретних входів DIx і обробляються, як й DI1. Параметри входів розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DA1 CONFIGURATION] [LA1-] та [DA2 CONFIGURATION] [LA2-].

Призначення входів/виходів

		Входи/виходи

		[Start/Stop]

		[M. handling]

		[Gen. Use]

		[Hoisting]

		[PID regul.]

		[Network C.]



		[AI1]

		[Ref.1 channel]

		[Ref.1 channel]

		[Ref.1 channel]

		[Ref.1 channel]

		[Ref.1 channel] 

(PID reference)

		[Ref.2 channel] ([Ref.1 channel] = integrated Modbus) (1)



		[AI2]

		[No]

		[Summing ref. 2]

		[Summing ref. 2]

		[No]

		[PID feedback]

		[No]



		[AI3]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]



		[AO1]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]



		[R1]

		[Operating State Fault]

		[Operating State Fault]

		[Operating State Fault]

		[Operating State Fault]

		[Operating State Fault]

		[Operating State Fault]



		[R2]

		[No]

		[No]

		[No]

		[Brk control]

		[No]

		[No]



		[DI1] (2-wire) 

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]



		[DI2] (2-wire)

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]



		[DI3] (2-wire)

		[No]

		[2 preset speeds]

		[Jog]

		[Fault reset]

		[PID integral reset]

		[Ref. 2 switching]



		[DI4] (2-wire)

		[No]

		[4 preset speeds]

		[Fault reset]

		[External fault]

		[2 preset PID ref.]

		[Fault reset]



		[DI5] (2-wire)

		[No]

		[8 preset speeds]

		[Torque limitation]

		[No]

		[4 preset PID ref.]

		[No]



		[DI6] (2-wire)

		[No]

		[Fault reset]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]



		[DI1] (3-wire) 

		[Drive running]

		[Drive running]

		[Drive running]

		[Drive running]

		[Drive running]

		[Drive running]



		[DI2] (3-wire)

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]

		[Forward]



		[DI3] (3-wire)

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]

		[Reverse]



		[DI4] (3-wire)

		[No]

		[2 preset speeds]

		[Jog]

		[Fault reset]

		[PID integral reset]

		[Ref. 2 switching]



		[DI5] (3-wire)

		[No]

		[4 preset speeds]

		[Fault reset]

		[External fault]

		[2 preset PID ref.]

		[Fault reset]



		[DI6] (3-wire)

		[No]

		[8 preset speeds]

		[Torque limitation]

		[No]

		[4 preset PID ref.]

		[No]



		[LO1]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]

		[No]





    при трипровідному керуванні призначення входів DI1 - DI6 змінюється 

(1) Для початку слід налаштувати вбудовану адресу Modbus [Modbus Address] [Add].

Примітка: Ці призначення повторно ініціалізуються щоразу, коли змінюється макроконфігурація (п. 9.1).

Аналогові входиАналогові входи використовуються для приймання сигналів завдання і сигналів зворотних зв'язків від датчиків. У ПЧ Altivar Machine є три конфігуровані аналогові входи AI1, AI2, AI3 (характеристики в табл. 6.1). 

		AI1 – аналоговий вхід напруги 0...+10 В DC;



		AI2 – аналоговий вхід напруги

		однополярний 0...+10 В DC;



		біполярний ± 10 В DC;







		AI3 – аналоговий вхід струму 0-20 мА (або 4-20 мА, X-20 мА, 20-Y мА). X і Y можна запрограмувати від 0 до 20 мА. 





Вхід AI1 зазвичай використовують як вхід завдання на частоту.

Входи AI2, AI3 можуть бути також використані для підключення датчиків температури або рівня.

Тип входу для AI2 можна задати параметром [AI2 Type] [AI2t] в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [AI2 configuration] [AI2-]:

		[Voltage] (10U) – вхід налаштований на приймання сигналу напруги 0...10 В;



		[Voltage +/-] (n10U) – вхід налаштований на приймання сигналу напруги - 10...+10 В.





Решта аналогових входів також мають відповідні параметри, але там лише одне значення без можливості вибору:

		[AI1 Type] [AI1t]=[Voltage] (10U) – вхід налаштований на приймання сигналу напруги 0...10 В;





		[AI3 Type] [AI3t]=[Current] (0A) – вхід налаштований на приймання сигналу напруги струму 0...20 мА.





Для узгодження аналогового входу з джерелом сигналу його статичній характеристиці (залежності завдання на частоту від вхідного сигналу) можна надати різної форми (рис. 6.3 а,б). Абсциси опорних точок (у діапазоні 0...10 В) для аналогового входу AI1 задають за допомогою параметрів:

		[AI1 Min Value] [UIL1]=(0.0)...(10.0) В – напруга на вході, що відповідає нульовій заданій частоті;



		[AI1 Max Value] [UIH1]=(10.0)...(0.0) В – напруга на вході, що відповідає максимально можливій заданій частоті.





        а 

         [UIH1] 

 [UIL1] 

 0 

 10 U, В 

 100% 

 fЗ, % 

       б 

       [UIL1] 
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 0 
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 100% 
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  Рисунок 6.3. Статичні характеристики аналогового входу AI1 



У разі, якщо [UIL1] > 0, у діапазоні малих вхідних сигналів (0...[UIL1]) ПЧ не реагуватиме на зміну вхідного сигналу (зона нечутливості), а завдання на частоту буде нульовим (рис. 6.3 а). Завдяки цьому відпадає необхідність дистанційного передавання малих сигналів, схильних до перешкод. Якщо ж сигнал більший за [UIH1], завдання на частоту буде максимально можливим (зона насичення). Якщо максимальне значення вибрано меншим за мінімальне ([UIH1]<[UIL1]), статична характеристика входу має вигляд, зображений на рис. 6.3 б (задана частота знижується зі зростанням вхідного сигналу).

Постійна часу фільтра (в секундах) у каналі аналогового завдання може бути обрана як значення параметра [AI1 filter] [AI1F].

Два параметри призначені тільки для відображення і не можуть бути змінені:

		[AI1 assignment] [Ai1A]: призначення аналогового входу AI1;



		[AI1] [Ai1C]: фізична величина AI1. Відображення AI1: значення аналогового входу. Тільки в меню [DRI-] > [MON-] > [IOM-] > [ANALOG INPUTS IMAGE] [AIA-] додаткового графічного терміналу VW3A1111.





Останній параметр дуже корисний при налаштуванні систем зі зворотнім зв’язком, оскільки можна дізнатися значення сигналу на вході без застосування вимірювальних приладів.

Оскільки вхід AI3 може бути лише входом за струмом, то для налаштування його статичної характеристики (у межах 0...20 мА) є аналогічні параметри:

		[AI3 Min Value] [CrL3]=(0.0)...(20.0) мА – струм на вході, що відповідає нульовому сигналу;



		              [UIH1] 

 [UIL1] 

 0 

 10 В  20 мА 

 100% 

 fЗ, % 

         [A11E] 

 [A11S] 

   1 

 2 

  Рисунок 6.4: Делінеаризація статичної характеристики аналогового входу 

[AI3 Max Value] [CrH3]=(20.0)...(0.0) мА – струм на вході, що відповідає максимально можливому сигналу.





Статичну характеристику всіх аналогових входів можна зробити нелінійною поблизу малих або великих завдань (делінеаризація або ефект лупи) шляхом введення додаткової (проміжної) точки. Завдяки цьому можна підвищити точність установлення малих завдань. Координати додаткової точки (на рис. 6.4 показано делінеаризацію в області малих значень) для входу AI1 задають за допомогою параметрів:

		[AI1 Interm. point X] [Ai1E]: абсциса проміжної точки, відсоток фізичного сигналу;



		[AI1 Interm. point Y] [Ai1S]: ордината проміжної точки, відсоток вихідного сигналу.





Подібні параметри є для кожного фізичного аналогового входу і розташовані у відповідних меню.

В налаштуваннях ПЧ є і два віртуальних аналогових входи [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [AU1-] та [AU2-]:

		[AIV1 assignment] [AU1A]: призначення віртуального аналогового входу 1. Використовується обертальний джойстик графічного термінала;



		[AIV2 assignment] [AU2A]: призначення віртуального аналогового входу 2. Віртуальний аналоговий вхід 2 за каналом зв’язку, який має бути сконфігурованим параметром [AI2net. channel] [AIC2];



		[AI2net. channel] [AIC2]: канал джерела [AU2A]:

		[No] (nO) – не призначено;



		[Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[CANopen] (CAn) – вбудований CANopen;



		[Com. card] (nEt) – комунікаційна карта (за наявності).









Імпульсні входиІмпульсні входи призначені для завдання вихідної частоти ПЧ за допомогою частотно-модульованого сигналу (частота не більш як 20 кГц), що подається ззовні від генератора високої частоти, а також для введення сигналу імпульсного датчика. В якості імпульсного входу можуть бути налаштовано дискретний вхід DI5. Призначення на імпульсний вхід здійснюють під час налаштування деяких прикладних функцій. У меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DI5 CONFIGURATION] [L5-] відображаються зроблені раніше призначення імпульсних входів, а також деякі параметри, які можна налаштувати:

		[RP assignment] [PIA]: функція, призначена на вхід DI5 (читання);



		[RP min value] [PIL]: значення частоти вхідного сигналу (в Гц*10), що відповідає 0% вимірюваного параметра (аналогічно [UIL1] для входу AI1);



		[RP max value] [PFr]: значення частоти вхідного сигналу (в Гц*10), що відповідає 100% вимірюваного параметра (аналогічно [UIH1] для входу AI1);



		[RP filter] [PFI]: постійна часу фільтра нижніх частот (в секундах).





Для імпульсних входів стан 0, якщо вхідний сигнал менший за 0.6 В, стан 1, якщо більший за 2.5 В.

Аналоговий та дискретний виходиАналоговий вихід АQ1 слугує для виведення внутрішніх змінних ПЧ і двигуна з метою індикації та передавання іншим пристроям. Аналоговий вихід може бути налаштованим в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [AO1-] параметром [AO1 Type] [AO1t] як

		[Voltage] (10U): вихід напруги 0...10 В;



		[Current] (0A): вихід струму 0...20 мА.





За допомогою параметрів в цьому ж меню в залежності від типу входу можна адаптувати вихідний сигнал під параметри приладу, який буде підключений (рис. 6.5):

		[AO1 min Output] [AOL1]: мінімальне значення струмового виходу (в межах від 0 до 20 мА);
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Рисунок 6.5: Статичні характе­ристики аналогового виходу 

[AO1 max Output] [AOH1]: максимальне значення струмового виходу (в межах від 20 до 0 мА);



		[AO1 min Output] [uoL1]: мінімальне значення виходу напруги (в межах від 0 до 10 В);



		[AO1 max Output] [uoH1]: максимальне значення виходу напруги (в межах від 10 до 0 В).





За допомогою наступних параметрів можна змасштабувати вихідний сигнал і відфільтрувати, в залежності від потреб:

		[Scaling AO1 min] [ASL1] масштабування нижньої межі призначеного параметра у % від максимально можливого відхилення (0...100%);



		[Scaling AO1 max] [ASH1]: масштабування верхньої межі призначеного параметра у % від максимально можливого відхилення (0...100%);



		[AO1 Filter] [AO1F]: постійна часу фільтра (від 0 до 10 сек).





Приклад. Нехай на вихід АО1 призначено струм двигуна ([Ao1]=(oCr)). Для цього параметра призначено межі зміни (0...2)·In. Номінальний струм двигуна Iнд=0,8In, тому змінна (oCr) без масштабування відображатиме струм у діапазоні (0...2,5)·Iнд. Очікуваний же діапазон зміни струму дещо вужчий: (0,2...2)·Iнд (рис. 6.6). Для того, щоб мінімальне очікуване значення струму двигуна (0,2·Iнд) відповідало нижній межі 0% (0 В) вихідного сигналу, а максимальне очікуване (2·Iнд) – верхній межі 100% (10 В), параметрам масштабування слід надати значення:

    Струм двигуна 

                     [ASL1] 

     [ASH1] 

 2·Iнд 

 0,2·Iнд 

 2,5·Iнд 

 0,2·Iнд 

     [oCr] 

 0 %  (0 В) 

 100 %  (10 В) 

 AO1 

Рисунок 6.6: Масштабування вихідного сигналу 

формула;  формула.

В параметрі [AO1 assignment] [AO1] можна змінити призначення виходу, тобто вибрати одну з наступних змінних ПЧ для виводу:

		[No] (nO) – не призначено;



		[I motor] (OCr) – вихідний струм (10 В чи 20 мА на виході AO1 відповідають подвійному струму ПЧ In);



		[Motor freq.] (OFr) – вихідна частота (від 0 до [Max frequency] [tFr]. 10 В чи 20 мА на виході AO1 відповідають [tFr]);



		[Sig. o/p frq.] (OFS) – вихідна частота зі знаком (вихідний діапазон напруги чи струму AO1 відповідає діапазону частот 

–[Max frequency] [tFr] ...+[Max frequency] [tFr]); 



		[Ramp out.] (OrP) – від 0 до [Max frequency] [tFr];



		[Motor torq.] (trq) – момент двигуна (від 0 до потрійного  двигуна);



		[Sign. torque] (Stq) – момент двигуна зі знаком (вихідний діапазон напруги чи струму AO1 відповідає діапазону –3МН...+3МН). Знак «+» відповідає режиму двигуна, а знак «–» в режимі генератора (гальмування);



		[sign ramp] (OrS) – знаковий вихід темпу (між –[Max frequency] [tFr] та +[Max frequency] [tFr]);



		[PID ref.] (OPS) – завдання ПІД-регулятора (між [Min PID reference] [PIP1] та [Max PID reference] [PIP2]);



		[PID feedbk] (OPF) – зворотний зв’язок ПІД-регулятора (між [Min PID feedback] [PIF1] та [Max PID feedback] [PIF2]);



		[PID error] (OPE) – похибка ПІД-регулятора (між –5% і +5% від {[Max PID feedback] [PIF2]–[Min PID feedback] [PIF1]});



		[PID output] (OPI) – вихід ПІД-регулятора (між [Low speed] [LSP] та [High speed] [HSP]);



		[Mot. power] (OPr) – потужність двигуна (між 0 та 2.5 [Rated motor power] [nPr]);



		[Motor volt.] (UOP) – напруга, що прикладається до обмоток двигуна (між 0 та [Rated motor volt.] [UnS]);



		[Mot thermal] (tHr) – тепловий стан двигуна (між 0 та 200% номінального теплового стану);



		[Mot therm2] (tHr2) – тепловий стан двигуна 2 (між 0 та 200% номінального теплового стану);



		[Mot therm3] (tHr3) – тепловий стан двигуна 3 (між 0 та 200% номінального теплового стану);



		[Drv thermal] (tHd) – тепловий стан ПЧ (між 0 та 200% номінального теплового стану);



		[Torque lim.] (tqL) – обмеження крутного моменту (від 0 до 3 номінального крутного моменту двигуна);



		[dO1] (dO1) – Призначення на логічний вихід. Це призначення може з'явитися, тільки якщо було призначено [DO1 assignment] [dO1] ≠ (nO). Це єдиний можливий вибір у цьому випадку, і він відображається лише з інформаційною метою;



		[Torque 4Q] (tqMS) – знакове значення крутного моменту двигуна (від –3 до +3 номінального крутного моменту). Знак «+» і «–» відповідають фізичному напрямку крутного моменту, незалежно від режиму (двигун або генератор);



		[OA01] (OA01) – Функціональний блок: Analog Output 01;



		⁞



		[OA10] (OA10) – Функціональний блок: Analog Output 10.





Використання аналогового виходу AO1 як логічного виходу.

Аналоговий вихід AO1 можна використовувати як логічний вихід, призначивши йому [AO1 assignment] [AO1]=(DO1). В цьому випадку, коли він встановлений в 0, цей вихід відповідає мінімальному значенню AO1 (наприклад, 0 В або 0 мА), а коли встановлений в 1 – максимальному значенню AO1 (наприклад, 10 В або 20 мА).

Для цього в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DO1 CONFIGURATION] [dO1-] необхідно параметру [DO1 assignment] [dO1] вибрати одне з призначень:

		Все, що можна призначити на [R1 Assignment] [r1];



		[Brk control] (bLC) – керування контактором гальма;



		[Input cont.] (LLC) – керування лінійним контактором;



		[Output cont] (OCC) – керування вихідним контактором;



		[End reel] (EbO) – кінець барабана (функція керування переміщенням);



		[Sync. wobble] (tSY) – синхронізація «лічильника коливань»





Електричні характеристики аналогового виходу в режимі «логічного виходу» залишаються незмінними. Оскільки ці характеристики відрізняються від характеристик логічних виходів, переконайтеся, що вони все ще сумісні з передбачуваним застосуванням.

Для налаштування дискретного виходу зібрані параметри в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [DQ1 CONFIGURATION] [LO1-] параметр [DQ1 assignment] [LO1]. 

		[DQ1 assignment] [LO1]: призначена функція. Призначаються такі самі функції, як і для [dO1];



		[DQ1 delay time] [LO1d]: затримка часу (від 0 до 60 мс) зміни стану виходу. Не може бути призначена для [Operating State Fault] (FLt), [Brk control] (bLC), [Output cont.] (OCC) та [Input cont.] (LLC) і при виборі залишається [LO1d]=0; 



		[DQ1 active at] [LO1S]: конфігурація операційної логіки:

		[1] (POS): стан 1, коли інформація істинна;



		[0] (nEG): стан 0, коли інформація істинна;







		[DQ1 holding time] [LO1H]: час утримання (від 0 до 9,999 мс). Зміна стану виходу настає тільки після витримка вказаного часу.





Релейні виходиУ Altivar 320 є один перемикальний (R1) і один нормально розімкнений (R2) релейні виходи. Вони слугують для індикації стану ПЧ і двигуна, сигналізації про попередження і несправності, керування електромагнітним гальмом, мережевим і вихідним контакторами ПЧ тощо. Призначення функцій на вхід (на прикладі R1) виконується шляхом вибору значення параметра в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [I_O-] > [R1 CONFIGURATION] [R1-]. Параметр має більше півсотні можливих призначень, повний список яких наведено в Посібнику з програмування [1, 2]. Релейний вихід активізується в разі настання будь-якої події (досягнення заданого порога температури або інших змінних, виникнення несправності, перехід ПЧ у певний режим тощо). 

Наступні параметри задають активний стан релейного виходу і вводять затримки під час спрацьовування і відпускання реле:

		[R1 Delay time] [r1d]: активізація затримки (зміна стану відбувається, коли інформація стає істинною, але після закінчення обраної витримки часу [r1d]);



		[R1 Active at] [r1S]: активний стан виходу, коли інформація істинна:

		[1] (POS) – стан 1;



		[0] (nEG) – стан 0.







		[R1 Holding time] [r1H]: час утримання (зміна стану відбувається, коли інформація стає помилковою, але після закінчення обраної витримки часу [r1H]);



		[Enable Relay1 fallback] [r1F]: якщо вихід керується польовою шиною і був увімкнений, перехід у робочий стан «Несправність», така як, наприклад, переривання зв'язку, не вимкне вихід, якщо цей параметр встановлено на [No] (nO). Цей параметр примусово встановлюється на [No] (nO), якщо для параметр [R1 Assignment] [r1] ≠ (nO) 

		[YES] (YES) – функція резервування увімкнена: Стан реле можна контролювати за допомогою біта OL1R (див. файл адрес параметрів зв'язку). Якщо виявлено помилку, вихід вимикається.

Примітка: Якщо виявлено помилку, процес, застосований до виходу (наприклад, затримки, активний рівень), залишається застосованим;



		[No] (nO) – функцію перемикання на резервний вихід вимкнено: Коли вихід призначено, стан виходу визначається відповідно до його призначення. Якщо відповідний вихід не призначено, станом виходу можна керувати за допомогою біта OL1R. Якщо виявлено помилку, вихід залишається незмінним.









Призначення параметру [R1 Assignment] [r1]:

		[Not Assigned] (nO) – не призначено;



		[Operating State Fault] (FLt) – стан визначення несправності ПЧ (реле під напругою, якщо все добре; й знеструмлене, в разі виявлення несправності);



		[Drive Running] (rUn) – перетворювач запущено (ПЧ відпрацьовує завдання);



		[Mot Freq High Thd] (FtA) – перемикання після досягнення заданої уставки частоти двигуна [Ftd];



		[High Speed Reached] (FLA) – досягнуто високої швидкості;



		[Current Thd Reached] (CtA) – досягнуто обмеження струму ([High Current Thd] [Ctd]);



		[Ref Freq Reached] (SrA) – досягнуто заданої частоти;



		[Motor Therm Thd reached] (tSA) – досягнуто тепловий стан двигуна 1;



		[PID error Warning] (PEE) – попередження похибки ПІД;



		[PID Feedback Warn] (PFA) – попередження зворотного зв’язку ПІД;



		[Mot Freq High Thd 2] (F2A) – досягнено порогової частоти [Freq. threshold 2] [F2d];



		[Drv Therm Thd reached] (tAd) – досягнуто теплового стану ПЧ;



		[Process Undld Warn] (ULA) – сигналізація недовантаження;



		[Process Overload Warning] (OLA) – сигналізація перевантаження;



		[Slack Rope Warning] (rSdA) – послаблення канату (параметр [Rope slack config.] [rSd]);



		[High Torque Warning] (ttHA) – крутний момент двигуна вище порогового значення [High torque thd] [ttH];



		[Low Torque Warning] (ttLA) – крутний момент двигуна нижче порогового значення [Low torque thd.] [ttL];



		[Forward] (MFrd) – двигун обертається в прямому напрямку;



		[Reverse] (MrrS) – двигун обертається в зворотному напрямку;



		[Mot2 Therm Thd reached] (tS2) – тепловий поріг двигуна 2 [TTD2] досягнутий;



		[Mot3 Therm Thd reached] (tS3) – тепловий поріг двигуна 3 [TTD3] досягнутий;



		[Neg Torque] (AtS) – від’ємний момент (гальмівний);



		[Cnfg.0 act.] (CnF0) – активна конфігурація 0;



		[Cnfg.1 act.] (CnF1) – активна конфігурація 1;



		[Cnfg.2 act.] (CnF2) – активна конфігурація 2;



		[Set 1 active] (CFP1) – активний набір параметрів 1;



		[Set 2 active] (CFP2) – активний набір параметрів 2;



		[Set 3 active] (CFP3) – активний набір параметрів 3;



		[DC charged] (dbL) – ланка постійного струму заряджена;



		[In braking] (brS) – гальмування приводу;



		[Power Removal State] (PrM) – привод заблокований входом «Safe Torque Off»;



		[Pulse Warm Thd Reached] (FqLA) – досягнуто виміряний поріг швидкості [Pulse warning thd.] [FqL];



		[I present] (MCP) – наявність струму на двигуні;



		[Limit Switch Reached] (LSA) – досягнуто кінцевого вимикача;



		[Dynamic Load Warning] (dLdA) – виявлення зміни навантаження;



		[Warning Grp 1] (AGI) – група попередження 1;



		[Warning Grp 2] (AG2) – група попередження 2;



		[Warning Grp 3] (AG3) – група попередження 3;



		[DI6=PTC Warning] (PLA) – LI6 = PTCL попередження;



		[External Error Warning] (EFA) – попередження зовнішньої помилки;



		[Underoltage Warning] (USA) – попередження зниження напруги;



		[Prevetive UnderV Active] (UPA) – поріг мінімальної напруги досягнутий;



		[Drive Thermal Warning] (tHA) – перегрів перетворювача;



		[Lim T/I Reached] (SSA) – попередження обмеження моменту;



		[IGBT Thermal Warning] (tJA) – попередження теплового стану силових ключів;



		[AI3 4-20 Loss Warning] (AP3) – попередження втрати сигналу AI3 4-20 мА;



		[Ready] (rdY) – готовий до запуску;



		[OL01](OL01)...[OL10](OL10) – вихід функціонального блоку (01...10).





Приклад реакції ПЧ на різні події показано на рис. 6.7 (у нижній частині - стани релейного виходу з різними призначеннями).
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Рисунок 6.7: Вихідні релейні сигнали 

Параметри [R2 Assignment] [r2], окрім призначень, ідентичних [r1], мають також призначення, доступні в процесі активізації деяких прикладних функцій:

		[Brk control] (bLC): керування контактором гальма;



		[Input cont.] (LLC): керування лінійним контактором;



		[Output cont] (OCC): керування вихідним контактором;



		[End reel] (EbO): кінець барабана (функція керування переміщенням);



		[Sync. wobble] (tSY): синхронізація «лічильника коливань».





КАНАЛИ КЕРУВАННЯ ТА ЗАВДАННЯРозрізняють два види впливу ззовні на ПЧ: зміна аналогового завдання на швидкість або момент (далі називається завданням) і подача логічних команд різного змісту (далі називається керуванням). Джерелом завдання може бути:

		клемник (аналогові та імпульсні входи);



		функціональні блоки;



		графічні термінали (обертання навігаційного джойстика або використання кнопок F1...F4 у режимі «швидше-повільніше» (див. п. 7.3);



		вбудовані Modbus чи CANopen;



		комунікаційна карта (за наявності);



		імпульсний вхід;



		логічні входи в разі використання їх у режимі «швидше-повільніше».





Як джерело сигналів (команд) керування може виступати:

		клемник (логічні входи та аналогові в режимі логічних входів LA);



		функціональні блоки;



		графічні термінали (кнопки RUN, STOP);



		вбудовані Modbus чи CANopen;



		комунікаційна карта (за наявності);





Якщо аналогові входи [Al1] (AI1) або [Al2] (AI2) використовуються як логічні входи ([DAI1] (LAI1) або [DAI2] (LAI2)), вони залишаються активними в своїй поведінці в режимі аналогового вводу (приклад: [Ref.1 channel] [Fr1] як і раніше [Al1] (A11)).

Більшість параметрів, що регламентують місце введення і спосіб оброблення сигналів завдання і керування, розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-]. У ПЧ Altivar можливі кілька варіантів взаємодії каналів керування і завдання. Сигнали керування і завдання можуть надходити як від одного джерела (наприклад, тільки з клемника), так і від різних (наприклад, завдання з клемника, а керування – з термінала). Для вибору варіанта взаємодії каналів керування та завдання призначений параметр [Control Mode] [CHCF]:

		[Not separ] (SIM) – завдання та керування від одного джерела;



		[Separate] (SEP) – керування і завдання подаються з різних каналів;





У цих конфігураціях керування через шину зв'язку здійснюється відповідно до стандарту DRIVECOM з використанням лише 5 вільно призначуваних бітів (див. ATV320 Communication Parameters NVE41316). Доступ до прикладних функцій через комунікаційний інтерфейс неможливий.

		[I/O Profile] (IO) – керування та завдання можуть подаватися з різних каналів. Ця конфігурація спрощує і розширює використання через інтерфейс зв'язку. Команди можуть надсилатися через логічні входи на клеми або через комунікаційну шину. Коли команди відправляються по шині, вони доступні за словом, яке діє як віртуальний термінал, що містить тільки логічні входи. Прикладні функції можуть бути призначені бітам у цьому слові. Для одного і того ж біта може бути призначено кілька функцій.





Команди зупинки з графічного терміналу або віддаленого терміналу залишаються активними, навіть якщо ці термінали не є активним каналом передачі команд.

Канали завданняВведення завдання можливе за двома каналами. Джерело для першого з них обирається за допомогою параметра [Ref Freq 1 Config] [Fr1]:

		[AI1] (AI1) – аналоговий вхід AI1;



		[AI2] (AI2) – аналоговий вхід AI2;



		[AI3] (AI3) – аналоговий вхід AI3;



		[Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) – графічний дисплей термінала або джерело віддаленого дисплея термінала;



		[Ref. Freq-Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[Ref. Freq-CANopen] (CAn) – вбудований CANopen;



		[Com. card] (nEt) – комунікаційна карта (за наявності);



		[RP] (PI) – імпульсний вхід;



		[AI virtual 1] (AIU1) – віртуальний аналоговий вхід 1 за допомогою джойстика (тільки якщо [Control Mode] [CHCF] не призначено [Not separ] (SIM));



		[OA01] (OA01) … [OA10] (OA10) – функціональні блоки: аналоговий вихід 01…10.





Для першого каналу можливий також вибір альтернативного джерела завдання за допомогою параметра [Ref.1B channel] [Fr1b], що має ті самі значення, що й параметр [Fr1].

Перемикання між завданнями, що надійшли по каналах 1 і 1В, здійснюється в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [Ref Freq switch] [REF-] за допомогою параметра [Ref 1B switching] [rCb]:

		[Ref Freq Channel 1] (Frl) – перемикання відсутнє, сприймається тільки сигнал, що надійшов по каналу 1;



		[ch1B active] (Fr1b) – перемикання відсутнє, сприймається тільки сигнал, що надійшов по каналу 1B;



		[DI1] (LI1)...[DI1] (LI1) – перемикання завдань здійснюється за сигналом на одному з логічних входів DI1...DI6 (якщо призначений вхід у стані 0, то активний канал 1, в іншому разі – канал 1В);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – логічний вхід DAI1 чи DAI2.





Крім того, у каналі завдання 1 передбачено можливість різних математичних операцій із задавальними сигналами (перетворення завдання). Сигнал завдання може одночасно вводитися від різних джерел, які обираються, окрім [Fr1] або [Fr1b], за допомогою параметрів меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [REF. OPERATIONS] [OAI-]:

		[Summing Input 2] [SA2]: вибір опорного значення 2, яке буде додано до [Fr1] або [Fr1b]:





				[Not Configured] (nO) – не призначено;



		[Al1] (AI1) – аналоговий вхід A1;



		[Al2] (AI2) – аналоговий вхід A2;



		[Al3] (AI3) – аналоговий вхід A3;



		[Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) – графічний дисплей термінала або джерело віддаленого дисплея термінала;



		[Ref. Freq-Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[Ref. Freq-CANopen] (CAn) – вбудований CANopen;



		[Com. card] (nEt) – комунікаційна карта (за наявності);



		[RP] (PI)–  імпульсний вхід;



		[AI virtual 1] (AIU1) – віртуальний аналоговий вхід 1 за допомогою джойстика (тільки якщо [Control Mode] [CHCF] не призначено [Not separ] (SIM));



		[AI virtual 2] (AIU2) – віртуальний аналоговий вхід 2 через комунікаційну мережу;



		[OA01] (OA01) – Функціональні блоки: аналоговий вихід 01;



		...



		[OA10] (OA10) – Функціональні блоки: аналоговий вихід 10.









		[Summing Input 3] [SA3]: вибір опорного значення 3, яке буде додано;



		[Subtract Ref Freq 2] [dA2]: вибір опорного значення 2, яке буде віднято;



		[Subtract Ref Freq 3] [dA3]: вибір опорного значення 3, яке буде віднято;



		[Ref Freq 2 Multiply] [MA2]: вибір опорного значення 2, яке буде помножено;



		[Ref Freq 2 Multiply] [MA3]: вибір опорного значення 3, яке буде помножено.





Усі перелічені параметри мають ті самі значення, що й параметр [Fr1], а також значення [Not Configured] (nO) (джерело не призначено). Результат перетворення завдань обчислюється відповідно до виразу:

А = ([FrA] + [SA2] + [SA3] – [dA2] – [dA3]) x [MA2] x [MA3],

де [FrA]=[Fr1] або [Fr1b] залежно від того, який канал (1 або 1В) активовано, а результат А обмежений межами [LSP] і [HSP]. Якщо параметри [SA2], [SA3], [dA2], [dA3] не призначено, вони приймаються рівними нулю. Якщо не призначено [MA2] і [MA3], їхні значення дорівнюють одиниці. У цьому виразі сигналам рівня 10 В на входах [MA2], [MA3] відповідають значення, що дорівнюють 1.

Для множення на [MA2] або [MA3] сигнал інтерпретується як % (100% відповідає максимальному значенню відповідного входу). Якщо [MA2] або [MA3] відправляються через комунікаційну шину або графічний термінал, необхідно передати змінну множення [Multiplying coeff.][MFr], через шину або графічний термінал. 

Зміна напрямку обертання в разі від’ємного значення А може бути заборонена [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-] параметром [Reverse Disable] [rIn]:

		[No] (nO) – заборони реверсу немає;



		[Yes] (YES) – реверс заборонено (виняток – для реверсу за логічними входами, на які ця заборона не поширюється).





Перетворення завдань дає змогу організувати алгебраїчне підсумовування сигналів завдання і зворотних зв'язків, вводити адаптаційні впливи в систему регулювання. 

Джерело сигналу завдання для каналу завдання 2 призначається параметром [Ref Freq 2 Config] [Fr2]. Список його значень повторює призначення параметра [Fr1] для каналу 1 (див. вище), але додатково містить значення:

		[Not Configured] (nO) – не призначено;



		[Ref Frequency via DI] (UPdt) – завдання через логічні входи за допомогою функції «Швидше/повільніше» ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-]> [UPD-]).





Вибір між каналами 1 або 2 здійснюється параметром [Freq Switch Assign] [rFC]: 
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  Рисунок 7.1: Перемикання завдань 

[Ref. Freq. Channel 1] (Fr1) – немає перемикання, активний канал 1 (як сигналу завдання використовується величина А як результат перетворення завдань); 



		[Ref. Freq. Channel 2] (Fr2) – немає перемикання, активний канал 2;



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – перемикання завдань здійснюється за сигналом на одному з логічних входів DI1...DI6 (якщо призначений вхід у стані 0, то активний канал 1, інакше – канал 2). Поведінка ПЧ під час перемикання завдань показана на рис. 7.1.





За допомогою логічних входів можна вимкнути завдання за каналами Fr1, Fr2 і керування за каналами Cd1 і Cd2 (див. пп. 7.1 і 7.2) і дозволити формування завдання та керування тільки через клемники і графічний термінал (т.зв. локальне форсування). У такий спосіб ігноруються сигнали завдання і керування, що надходять мережею. Для цього призначений параметр [Forced local assign.] [FLo] ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COM-] > [Forced local] [LCF-]).



Рисунок 7.2: Канали завдання при несконфігурованому ПІД-регуляторі [1]

Вибір джерела сигналу завдання під час локального форсування здійснює параметр [Forced local Freq] [FLoC]:

		[Al1] (AI1) – аналоговий вхід A1;



		[Al2] (AI2) – аналоговий вхід A2;



		[Al3] (AI3) – аналоговий вхід A3;



		[Ref. Freq-Rmt Term.] (LCC) – графічний дисплей термінала або джерело віддаленого дисплея термінала (кнопки RUN, STOP);



		[RP] (PI) – імпульсний вхід;



		[OA01] (OA01) … [OA10] (OA10) – функціональні блоки: аналоговий вихід 01…10.





Схема передавання сигналів завдання для випадку, коли ПІД-регулятор (див. п. 8.13) не сконфігуровано, зображено на рис. 7.2, у разі сконфігурованого ПІД-регулятора – на рис. 7.3.



Рисунок 7.3: Канали завдання при сконфігурованому ПІД-регуляторі [1]

Канали керуванняВведення керівних логічних сигналів можливе також за двома каналами. Джерела керівних логічних сигналів для них обирають за допомогою параметрів [Cmd channel 1] [Cd1] і [Cmd channel 2] [Cd2] (доступні, якщо вибрано роздільне подавання сигналів керування та завдання [CHCF]=(SEP)), що мають значення:

		[Terminals] (tEr) – клемник;



		[HMI] (LCC) – графічний термінал чи віддалений термінал;



		[Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[CANopen] (CAn) – вбудований CANopen;



		[Com. card] (nEt) – комунікаційна карта (за наявності).





Перемикання каналів керування здійснюється параметром [Command Switching] [CCS]:

		[Cmd Channel 1] (Cd1) – немає перемикання, активний канал керування 1;



		[Cmd Channel 2] (Cd2) – немає перемикання, активний канал керування 2;



		[DI1]...[DI6] (Li1)...(Li6) – перемикання каналів сигналом на одному з логічних входів DI1...DI6 (якщо призначений вхід у стані 0, активний [Cd1], в іншому разі – [Cd2]);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – перемикання сигналом входу DAI1 чи DAI2.





Оскільки перемикання завдань/управління може відбуватися під час роботи ПЧ, є можливість, щоб уникнути кидка швидкості (внаслідок відмінності швидкостей у каналах завдання), забезпечити копіювання завдань з одного каналу в інший за допомогою параметра [Copy Ch1-Ch2] [CoP]:

		[No] (nO) – немає копіювання;



		[Reference Frequency] (SP) – копіювання тільки завдання;



		[Command] (Cd) – копіювання тільки команд керування;



		[Cmd + Ref. Frequency] (ALL) – копіювання завдання та керування.





Копіювання в канал аналогового завдання неможливе.

Керування з додаткового графічного терміналуЯкщо ГТ обрано як канал керування та/або завдання, є можливість конфігурації режимів його роботи в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-].

Для зміни призначення функціональних клавіш F1...F4 є параметри [F1 key assignment] [Fn1]...[F4 key assignment] [Fn4] з аналогічними значеннями:

		[Not Assigned] (No) – функція не призначена;



		[Jog] (FJOG) – старт-стопний режим;



		[Preset spd2] (FPS1) – натискання на клавішу ініціює роботу ПЧ із попередньо встановленою швидкістю [PS1] (див. п. 8.2);



		[Preset spd3] (FPS2) – те саме, але [PS2];



		[PID Ref. Freq. 1] (FPr1) – натискання на клавішу встановлює завдання ПІД-регулятора, що дорівнює другому попередньо встановленому завданню [rP1] (див. п. 8.13); 



		[PID Ref. Freq. 2] (FPr2) – те саме, але [rP2];



		[+speed] (FuSP) – функція "Швидше" (див. п. 8.3) 



		[–speed] (FdSP) – функція "Повільніше" (див. п. 8.3)



		[T/K] (Ft) – команда через термінал дисплея: Має пріоритет над [Command Switching] [CCS] та [Freq Switch Assign] [rFC]. 





Параметр [Stop Key Enable] [PSt] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-]) надає пріоритет клавіші STOP на графічному терміналі, якщо він не є обраним каналом керування:

		[No] (nO) – немає пріоритету клавіші STOP;



		[Yes] (YES) – клавіша STOP має пріоритет.





Для підтвердження будь-якої зміни призначення цього параметра необхідно утримувати натиснутою клавішу ENT на ГТ протягом 2 с. Клавіша STOP задає зупинку вільним вибігом. Якщо активним є ГТ ([Cd1] або [Cd2]=(LCC)), спосіб зупинки відповідає параметру [Stt] (див. п. 4.2) незалежно від значення [PSt].

Керування поведінкою ПЧ після повернення керування до ГТ (якщо на будь-яку функціональну клавішу призначено (Ft)) можливе за допомогою параметра [HMI cmd.] [bMP] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [COMMAND] [CTL-]):

		[Stop] (StOP) – зупинка приводу, хоча команда напряму обертання і завдання попереднього каналу скопійовані (для врахування під час наступної команді RUN);



		[Bumpless] (buMP) – зупинка в момент передавання керування відсутня (команда напряму обертання та завдання попереднього каналу скопійовані).





ПРИКЛАДНІ ФУНКЦІЇПараметри, що необхідні для реалізації прикладних функцій, розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-], але деякі повторюються в [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SETTINGS] [SET-].

Старт-стопний режим      ω 

                         t 

 t 

 t 

       JOG 

         [JGt] 

 [JGF] 

 FW (RV) 

Рисунок 8.1: Покрокова робота 

Старт-стопний режим (покрокова робота) використовується при ручному управлінні (наприклад, у процесі налагодження обладнання або в механізмах з ручною подачею або заправкою матеріалу). У цьому режимі рух (зазвичай зі зниженою швидкістю) відбувається тільки тоді, коли на обраному логічному вході присутня логічна одиниця. Необхідні для налаштування параметри розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [JOG-], а також у меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-]. Для активізації режиму покрокової роботи необхідно за допомогою параметра [JOG Assign] [JOG] конфігурувати один із входів на отримання відповідного логічного сигналу:

		[Not Assigned] (nO) – вхід не призначений;



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – логічна команда призначена на один із логічних входів LI1...LI14, причому логічна 1 активізує рух;



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – один із логічних входів DAI1 чи DAI2;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – функціональні блоки: логічні виходи.





Частота (не більше 10 Гц), до якої відбудеться розгін, задається параметром [Jog Frequency] [JGF]. 

Темпи розгону і гальмування відповідають значенням параметрів [АС2], [АС2], [dЕС] і [dE2] (див. п. 4.1). Параметр [Jog Delay] [JGt] визначає витримку часу (до 2 с), протягом якої черговий сигнал [JOG], [Forward] або [Revers] не сприймається (рис. 8.1). Обидва останні параметри доступні, якщо [JOG]≠(nO).

Попередньо задані швидкостіНеобхідні параметри розташовані в підменю [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PRESET SPEEDS] [PSS-]. Функція застосовується для формування складних тахограм із заздалегідь відомою кількістю ступенів швидкості. Кількість заздалегідь заданих швидкостей (до 16) і логічні входи, що їх активізують, вибираються за допомогою параметрів: [2 Preset Freq] [PS2], [4 Preset Freq] [PS4], [8 Preset Freq] [PS8] і [16 Preset Freq] [PS16].
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Рисунок 8.2: Восьмирівнева тахограма 

Порядок призначення параметрів – від [PS2] до [PS16], порядок відмови від призначення – протилежний. Рівні швидкості (в Гц) задають як значення параметрів:

		[Preset speed 2][SP2],



		[Preset speed 3][SP3],





		⁞





		[Preset speed 16][SP16],





Ці параметри доступні, якщо сконфігуровано відповідну кількість параметрів [PSx]. Першій заданій швидкості відповідає частота, задана каналом завдання 1 (через аналогові входи, з графічного термінала або іншим способом, див. п. 7.1). Максимальна кількість доступних швидкостей дорівнює 2N (N – кількість використаних логічних входів). Залежно від потрібної кількості швидкостей необхідно задіяти:

		для 2 швидкостей – параметр [PS2] і один логічний вхід;



		для 4 швидкостей – параметри [PS2], [PS4] і два логічних входи;



		для 8 швидкостей – параметри [PS2], [PS4], [PS8] і три логічних входи;



		для 16 швидкостей – параметри [PS2], [PS4], [PS8], [PS16], і чотири логічних входи.





Після того, як обрано кількість швидкостей [PSx], призначено логічні входи і задано рівні [SPx], поточний рівень швидкості задають вхідним кодом (поєднанням логічних команд) відповідно до табл. 8.1. Приклад реалізації восьмирівневої тахограми з використанням трьох логічних входів наведено на рис. 8.2 (рівні швидкості A<[SP1]<[SP2]<...<[SP7]<[SP8]).















Таблиця 8.1: Сполучення сигналів логічних входів та заданих швидкостей
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Швидше-повільнішеФункція застосовується для плавної зміни заданої частоти за допомогою лише логічних входів (інша назва – моторний потенціометр). Можливі застосування: керування механізмом з виносного пульта, підстроювання швидкостей багатодвигунних приводів. Необхідні параметри розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [+/- speed][UPD-]. Ця функція доступна, якщо канал [Ref Freq 2 Config] [Fr2]=[Ref Frequency via DI] (UPdt).

Функція реалізується за допомогою двох параметрів з однаковими списками можливих значень [+Speed Assign] [uSP] і [-Speed Assign] [dSP]. Сенс функції полягає в тому, що:

		за наявності одиниці на вході, призначеному на [uSP], задана частота плавно зростає з темпом [ACC] ([AC2]), але не вище [HSP]; 



		за наявності одиниці на вході, призначеному на [dSP], задана частота плавно знижується з темпом [dEC] ([dE2]), але не нижче [LSP];



		за наявності нуля на обох входах рівень завдання на частоту не змінюється. 





Якщо призначення [uSP] і [dSP] зроблені, то зберегти досягнуте значення заданої частоти після зняття команд [uSP], [dSP], [Forward], [Reverse] або живлення ПЧ можна за допомогою параметра [Ref Frequency Save] [Str]. Якщо завдання збережено, досягнута під час роботи функції «швидше-повільніше» задана частота слугує завданням після отримання нової команди пуску, навіть за відсутності команди [uSP] (як на рис.8.3). В іншому разі новий запуск почнеться з нульового завдання. Варіанти збереження:
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Рисунок 8.3: Робота в режимі «швидше-повільніше» 





		[Save to RAM] (rAM) – завдання зберігається в ОЗП для подальшого використання в поточному сеансі роботи ПЧ (після вимкнення живлення втрачається);



		[Save to EEPROM] (EEP) – завдання зберігається в ПЗП і доступне навіть після вимкнення ПЧ.





Швидше-повільніше навколо завданняФункція дає змогу за допомогою логічних входів змінити в деяких межах завдання навколо величини, сформованої в каналі завдання [Fr1] або [Fr1b] (завдання А, див. п. 7.1). Параметри розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [+/- speed around ref] [SRE-] і доступні, якщо активний канал завдання 1 ([Freq Switch Asign] [rFC]=[Ref Freq Channel 1] (Fr1)).

Як і у функції «швидше-повільніше», для активізації зростання або зниження заданої частоти слугують два параметри з однаковими списками можливих значень [+ Speed assignment] [USI] та [-Speed assignment] [dSI]:

		[Not Assigned] (No) – функція неактивна;



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – функція активна за наявності логічної одиниці на обраному логічному вході (DI1...DI6);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – один із логічних входів DAI1 чи DAI2;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – функціональні блоки: логічні виходи.





Темпи зміни швидкості задано параметрами [Acceleration 2] [AC2] і [Deceleration 2] [dE2] (див. п. 4.1). Зміна частоти в обидва боки (від 0 до 50% від заданої в каналі 1) обмежена параметром [+/-Speed limitation] [SrP]. робота в даному режимі ілюструється рис. 8.4.



Рисунок 8.4: Робота в режимі «Швидше-повільніше навколо завдання» 

Збереження уставкиЗбереження значення уставки швидкості за допомогою команди логічного входу тривалістю понад 0,1 с.

Функція використовується для керування швидкістю декількох приводів по черзі за допомогою одного аналогового завдання та одного логічного входу для кожного приводу; а також для підтвердження уставки від лінії зв’язку (комунікаційна шина або мережа) на декількох приводах за допомогою логічного входу. Це дає змогу синхронізувати рухи, усуваючи коливання під час встановлення опорного сигналу.

Значення уставки приймається через 100 мс після переднього фронту сигналу запиту. Нове значення уставки не з'являється до тих пір, доки не буде зроблено новий запит.

Єдиний параметр [Ref. memo ass.] [SPM], в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [Memo reference frequency] [SPM-] має наступні варіанти:

		[Not Assigned] (nO) – функція неактивна;



		[DI1] (LI1)...[DI1] (LI1) – перемикання завдань здійснюється за сигналом на одному з логічних входів DI1...DI6 (якщо призначений вхід у стані 0, то активний канал 1, в іншому разі – канал 1В);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – логічний вхід DAI1 чи DAI2;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – Функціональні блоки: логічні виходи.





Якщо параметр [SPM]≠(nO), частота, задана з аналогового входу, буде сприйнята ПЧ тільки через 100 мс після переднього фронту сигналу на логічному вході, призначеному для функції збереження завдання. При цьому тривалість логічного сигналу має бути не менше 100 мс. Частота обертання після цього залишається незмінною незалежно від аналогового завдання аж до нового сигналу збереження (рис.8.5).



Рисунок 8.5: Робота в режимі «Збереження уставки»

Позиціонування по датчикамЦя функція використовується при керуванні позиціонуванням за допомогою датчиків положення або кінцевих вимикачів, з'єднаних із логічними входами, або з використанням бітів слова керування. В кожному напрямку є дві функціональні зони, що визначаються датчиками: сповільнення і зупинка.

Параметри для налаштування позиціонування розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [POSITIONING BY SENSORS] [LPO-]. Призначення логічних входів чи бітів застосовують параметрами:

		[Stop FW limit sw.] [SAF]: перемикач Зупинка вперед;



		[Stop RV limit sw.] [SAr]: перемикач Зупинка назад;



		[Slowdown forward] [dAF]: перемикач Сповільнення вперед;



		[Slowdown reverse] [dAr]: перемикач Сповільнення назад.





Рівень активації для входів і бітів може бути налаштований за переднім фронтом (зміна від 0 до 1) або заднім фронтом (зміна від 1 до 0). 

		[Stop limit config.] [SAL]: логіка сприйняття сигналів Зупинка;



		[Slowdown limit cfg.] [dAL]: логіка сприйняття сигналів Сповільнення.





Обидва параметри мають однакові варіанти налаштування:

		[Active low] (LO) – активація команди заднім фронтом; 



		[Active high] (HIG) – активація команди переднім фронтом;





Приклад, наведений нижче (рис. 8.6), для логіки сприйняття сигналів датчиків налаштовано за переднім фронтом [SAL]=(HIG), [dAL]=(HIG):
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                        Рисунок 8.6: Позиціонування по двом датчикам 



Сповільнення вперед відбувається за переднім фронтом (зміна від 0 до 1) входу або біта, призначеного на сповільнення вперед [dAF], якщо цей фронт наростає при обертанні вперед. Інформація про команду сповільнення може зберігатися, навіть у разі вимкнення напруги живлення [Memo Slowdown] [MSLO] = [YES] (YES). Обертання в протилежному напрямку дозволено з високою швидкістю.

При виявленні спрацювання датчика зупинки вперед (передній фронт входу чи біту, призначеного на зупинка вперед [SAF]), рух в цьому напрямку буде неможливий. Із такого положення будуть відпрацьовуватись тільки команди руху в протилежному напрямку.
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          Рисунок 8.7: Позиціонування з коротким кулачковим упором 

Інформація про команду сповільнення видаляється при виявленні заднього фронту (зміна від 1 до 0) входу чи біту, призначеного для сповільнення вперед [dAF], якщо цей фронт виникає при обертанні назад. Якщо призначено логічний вхід чи біт в параметрі [Disable limit sw.] [CLS], то допоки на цьому вході чи біті буде значення 1, керування за датчиками буде заблоковано, тобто не буде відбуватись перехід до сповільнення (повзуча швидкість). Одначе і в такому стані інформація про спрацювання датчиків буде відстежуватись і зберігатись.

В залежності від довжини кулачкового упору, який «наїджає» на кінцеві вимикачі, можливо три варіанти логіки перемикання:
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Рисунок 8.8: Позиціонування з середнім кулачковим упором 

1. Кулачковий упор дуже короткий, і після зупинки в крайньому положенні обидва кінцевих вимикачі розімкнуті (рис. 8.7). Тоді при зворотному русі кулачковий упор ще раз замкне й розімкне обидва вимикачі (але в зворотній послідовності).

2. Довжина кулачкового упору така, що после зупинки в крайньому положенні кінцевий вимикач зупинки замкнений, а вимикач сповільнення вже розімкнений (рис. 8.8). В цьому випадку при зворотному ході спочатку розімкнеться вимикач зупинки, а потім замкнеться й розімкнеться вимикач сповільнення.
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Рисунок 8.9: Позиціонування з довгим кулачковим упором 

3. Довжина кулачкового упору настільки велика, що после зупинки в крайньому положенні обидва кінцевих вимикачі замкнуті (рис. 8.9). В процесі зворотного руху спочатку розімкнеться кінцевий вимикач зупинки, а потім – сповільнення.

В перших двох випадках для правильної роботи функції, необхідно перший запуск виконати щоб кулачковий упор був розташований поза зоною дії усіх кінцевих вимикачів (сповільнення й зупинки), а під час використання, після вимкнення живлення неприпустимо вручну переміщувати кулачковий упор. В третьому – первинне розташування кулачкового упору неважливе.

Зупинка на відстані, розрахованій після кінцевого вимикача сповільненняЦя функція може використовуватися для керування автоматичною зупинкою рухомої частини після проходження заданої відстані після спрацьовування кінцевого вимикача сповільнення.

На основі номінальної лінійної швидкості [nLS] та швидкості, розрахованої приводом під час спрацьовування кінцевого вимикача сповільнення, привод ініціює зупинку на заданій відстані (рис. 8.10).

Ця функція корисна в тих випадках, коли один кінцевий вимикач надмірного ходу з ручним скиданням є спільним для обох напрямків. Тоді він буде спрацьовувати тільки в разі перевищення заданої відстані. Кінцевий вимикач зупинки зберігає пріоритет щодо цієї функції.

Параметром [Deceleration type] [dSF] можна налаштувати тип уповільнення для отримання бажаної залежності:
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Рисунок 8.10: Зупинка на розрахованій відстані 

[Standard] (Std) – використовує темп [Deceleration] [dEC] або [Deceleration 2] [dE2] (залежно від того, який темп буде активним);



		[Optimized] (OPt) – час темпу розраховується на основі фактичної швидкості, коли перемикається контакт сповільнення, щоб обмежити час роботи на низькій швидкості (оптимізація тривалості циклу: час сповільнення є постійним незалежно від початкової швидкості).





Якщо вибрано оптимізований тип уповільнення [dSF]=(OPt) для зупинки на заданій відстані, 

Інтервал зупинки визначається параметром [Stop distance] [Std]

		[No] (nO) – не активна;



		0.01 to 10.00 – інтервал зупинки в метрах.





Якщо [Std]≠(nO), можна вказати номінальну лінійну швидкість [Rated linear speed] [nLS] в межах 0,2…5,0 м/с.

Тип зупинки задається [Stop type] [PAS]: заданим темпом (rMP), швидка зупинка (FSt), вільний вибіг (nSt).

Масштабний коефіцієнт [Stop corrector] [SFd], яким можна скоригувати відстань зупинки задається в діапазоні 50-200%.

Призначення параметру [Memo Stop] [MStP]=(YES) можна активувати збереження стану кінцевих вимикачів зупинки.

Пріоритет надається запуску, навіть якщо вимикач зупинки спрацював [Priority restart] [PrSt]=(YES). Цей параметр активний, тільки при [MStP]=(nO).

Намагнічування за допомогою логічного входуЩоб отримати швидкий високий крутний момент під час запуску, магнітний потік повинен бути вже створений у двигуні. Це можна (з деякими обмеженнями) забезпечити параметрами меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [FLUXING BY DI] [FLI-]. 

Параметр [Motor fluxing] [FLU] визначає режим намагнічування двигуна:

		[Not continuous] (FnC) – не безперервно;



		[Continuous] (FCt) – безперервний режим. Цей варіант недоступний, якщо [Auto DC injection] (AdC)=[Yes] (YES) або [Type of stop] (Stt)=[Freewheel] (nSt). Намагнічування відбувається безперервно, допоки не надійде команда пуску;



		[No] (FnO) – функція неактивна.





Якщо [FLU]=(FnC), то треба призначити один із логічних входів на функцію намагнічування двигуна [Fluxing assignment] [FLI]:

		[No] (nO) – не призначено;





		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – один із логічних входів (DI1...DI6);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – один із логічних входів DAI1 чи DAI2;



		[Ref. Freq-Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[CANopen] (CAn): вбудований CANopen;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – Функціональні блоки: логічні виходи.





Намагнічування відбувається:

		при переході призначеного входу чи біту в стан 1;





		при поданні команди пуску, якщо вхід не призначений на намагнічування або призначений вхід перебуває у стані 0.





Керування логікою гальмаВикористовується для керування одним або декількома електромагнітними гальмами через один вихід приводу для горизонтальних і вертикальних підйомів, а також для неврівноважених машин.

При вертикальних переміщеннях метою є синхронізація формування крутного моменту двигуна в напрямку підйому під час відпускання і накладання гальма не відбулося падіння (осідання) вантажу, а також щоб уникнути коливань вантажу під час накладення гальма. Плавно починайте рух, коли гальмо відпускається, і плавно зупиняйтеся, коли гальмо накладається.

Для горизонтальних рухів метою є синхронізація на початку руху відпускання гальма з формуванням крутного моменту, а під час зупинки накладання гальма – з нульовою швидкістю, для запобігання ривків і ударів під час зупинки.

Функція керування гальмом (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [BRAKE LOGIC CONTROL] [BLC-]), при виборі відповідної макроконфігурації, призначається на релейний вихід R2: [Brake assignment] [bLC] = (R2). Також необхідно в параметрі [Movement type] [bSt] визначити тип переміщення: [Hoisting] (UEr) – підйом або [Traveling] (HOr) – горизонтальне переміщення. При призначенні параметру  [bLC] ≠ (nO) можливий єдиний спосіб зупинки [Type off stop] [Stt] = [On Ramp] (rMP) – зупинка із заданим темпом.

За наявності у гальма контакту, що свідчить про його стан (замкнений у разі його зняття), його можна пов'язати з одним із логічних входів у параметрі [Brake contact] [bCI] для контролю стану гальма.

На низку параметрів функції «Керування логікою гальма» впливає функція «Зовнішнє вимірювання ваги» [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [External weight meas.] [ELM-]. Якщо значення функції ваговимірювання параметр [Weight Sensor Assign] [PES] ≠ [Not Configured] (nO) (сигнал датчика ваги пов'язаний з одним з аналогових або імпульсних входів), то параметр [Movement type] [bSt] = [Hoisting] (UEr). Значення параметра [Brake impulse] [bIP] = [Yes] (YES). Даний параметр визначає напрямок моменту відносно напрямку обертання двигуна і може мати такі значення:

		[No] (nO) – момент двигуна задається в напрямку обертання зі струмом зняття гальма при обертанні вперед [Brake release I FW] [Ibr];



		[Yes] (YES) – момент двигуна завжди задається в напрямку Вперед зі струмом [Brake release I FW] [Ibr] (необхідно переконатися, що цей напрямок відповідає підйому вантажу);



		[2 IBR] (2Ibr) – момент задається в потрібному напрямку обертання зі струмом [Brake release I FW] [Ibr] для напряму Вперед і [Brake release I Rev] [Ird] для обертання Назад для спеціальних застосувань.





При активному ваговимірюванні параметри налаштування струму зняття гальма недоступні, оскільки замість них використовується інформація з датчика ваги. У всіх інших випадках струм зняття гальма можна налаштувати в діапазоні 0...132% від номінального струму двигуна. Керування гальмом також характеризується такими параметрами, як:

		[Brake release frequency] [bIr]: частота зняття гальма;



		[Brake engage frequency] [bEn]: поріг частоти накладення гальма;



		[Brake engage delay] [tbE]: затримка накладення гальма;



		[Brake engage time] [bEt]: час накладення гальма;



		[Brake release time] [brt]: час зняття гальма.





«Час накладення гальма» [bEt] і «час зняття гальма» [brt] накладення гальма визначають моменти спрацьовування гальма. Параметри «частота зняття гальма» [bIr] і «частота накладення гальма» [bEn] визначають відповідні уставки частот, на яких відбуватиметься зняття/накладення гальма. При цьому ці параметри мають два значення:

		[Auto] (AUtO) – ПЧ приймає значення, що дорівнює номінальному ковзанню двигуна, обчисленому на основі параметрів приводу;



		[0 - 10] (0 - 10) Гц – ручне налаштування частоти.





Якщо двигун встановлений на механізмі переміщення і [Movement type] [bSt]=[Traveling] (HOr) – горизонтальне переміщення, то стає доступним параметр [Auto DC inj. Level 1] [SdC1] – рівень струму динамічного гальмування при утриманні (див. п. 4.2).

Багато механізмів переміщення працюють у реверсивному режимі. Параметр [Engage at reversal] [bEd] – накладення гальма під час реверсу дає змогу налаштувати роботу гальма під час переходу через нульову швидкість під час зміни напрямку обертання. Якщо [bEd]=(nO) гальмо не накладається, якщо [bEd]=(YES) гальмо накладається.

У механізмах підйому [bSt]=(UEr) параметр [Jump at reversal] [JdC] визначає частоту накладення гальма під час зміни напрямку обертання. Це необхідно для того, щоб уникнути нестачі моменту під час переходу через нульову швидкість і просідання вантажу. Можливі значення параметра:

		[Auto] (AUtO) – ПЧ приймає значення, що дорівнює номінальному ковзанню двигуна, обчисленому на основі параметрів приводу;



		[0 - 10] (0 - 10) Гц – ручне налаштування частоти.





Витримка часу між закінченням процесу накладення гальма і початком його зняття визначається параметром [Time to restart] [ttr].

Якщо необхідно, щоб гальмо накладалося під час повної зупинки, то можна задати витримку часу перед командою накладення гальма, яка дасть змогу приводу знизити швидкість до нуля. Час витримки налаштовується в параметрі [Brake engage delay] [tbE] – затримка накладення гальма.

На рис. 8.11, 8.12 подано діаграми керування гальмом у різних системах. Після отримання команди на рух відбувається намагнічування двигуна (див. пп. 5.2 і 8.7), зростання струму двигуна до рівня [Ibr], підтримання його на цьому рівні протягом часу [brt], і тільки після цього дається команда на зняття гальма і збільшення вихідної частоти ПЧ. У разі горизонтального переміщення (рис 8.11). Під час підйому в розімкнутій системі (рис. 8.12), щоб уникнути просідання швидкості під навантаженням, відбувається стрибок частоти від нуля до величини [bIr]. З тієї ж причини вводиться стрибок частоти [JdC] під час реверсу. Після зняття команди на рух, зниження частоти до рівня [bEn] і струму до величини [Ibr] (у розімкнутій системі) привод переходить у режим динамічного гальмування і лише після закінчення витримки часу [bEt] накладається гальмо.



































[Brake engage frequency] [bEn], [Brake engage time] [bEt], [Brake Release time] [brt], [Brake release I FW] [Ibr], [Auto DC inj. level 1] [SdC1], [Brake engage delay] [tbE], [Time to restart] [ttr]

Рисунок 8.11: Керування логікою гальма, горизонтальне переміщення 

в розімкненій системі





[Brake engage frequency] [bEn], [Brake engage time] [bEt], [Brake release freq] [bIr], [Brake Release time] [brt], [Brake release I FW] [Ibr], [Jump at reversal] [JdC], [Brake engage delay] [tbE], [Time to restart] [ttr]

Рисунок 8.12: Керування логікою гальма, вертикальне переміщення 

в розімкненій системі

Спускання та піднімання з підвищеною швидкістюФункція дає змогу збільшити продуктивність підйомної установки шляхом збільшення швидкості за малих навантажень і холостого ходу. При цьому, щоб запобігти перевантаженню двигуна, швидкість або струм обмежується таким чином, щоб потужність P = Mω залишалася незмінною та дорівнювала номінальній. Параметри для налаштування функції розміщено в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [HIGH SPEED HOISTING] [HSH-] – підвищена швидкість. Параметр [High speed hoisting] [HSO] визначає два взаємовиключні режими роботи:

		режим завдання швидкості [HSO]=[Speed ref] (SSO);



		режим обмеження струму [HSO]=[I Limit] (CSO);
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  Рисунок 8.13: Режим завдання на швидкість 

(nO) – функція не активізована.
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Рисунок 8.14: Режим обмеження струму 

У режимі завдання швидкості [HSO] = (SSO) в процесі відпрацювання завдання ПЧ фіксує вихідну частоту на рівні, заздалегідь заданій стабілізованій швидкості для вимірювання [Measurement spd] [OSP], (рис. 8.13) на час вимірювання навантаження, заданий параметром [Load measuring tm.] [tOS]. Працюючи на цій швидкості, ПЧ проводить вимірювання навантаження, завдяки чому з'являється можливість обмежити завдання на швидкість з умови P = Mω≤Рн. Якщо задана частота не відповідає цій умові, завдання обмежується, як на рис. 8.13.

У режимі обмеження струму налаштовуються два параметри:

		[High speed I Limit] [CLO]: рівень обмеження струму на підвищеній швидкості;



		[I Limit. frequency] [SCL]: рівень частоти, вище за який активне обмеження струму підвищеної швидкості.





Щойно частота перевищує уставку [SCL], струм у процесі підйому обмежується на рівні [CLO] (рис. 8.14). Під час спуску вантажу замість режиму обмеження струму активний режим обмеження швидкості.

Ступінь зменшення швидкості при переході в обмеження задається:

		[Motor speed coeff.] [COF]: коефіцієнт зменшення швидкості, розрахований приводом для обертання в напрямку піднімання. Доступний, якщо [HSO]=(SSO);



		[Gen. speed coeff] [COr]: коефіцієнт зменшення швидкості, розрахований приводом для обертання в напрямку опускання. Доступний, якщо [HSO]≠(nO).





Автопідстроювання за допомогою логічних входівУ меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [AUTO TUNING BY LI] [tnL-] є параметр [Auto-tune assign.] [tUL], який дає змогу призначити один із логічних входів чи бітів на команду автопідстроювання (див. п. 2):

		[No] (nO) – вхід не призначено;



		[LI1]…[LI6] (LI1)…(LI6) – автопідстроювання активізується високим рівнем на одному з логічних входів чи бітів.





Пропуск резонансної частоти      [JPF] 
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    Рисунок 8.15: Пропуск резонансної частоти 

Якщо в механізмі на деяких швидкостях у межах [LSP]...[HSP] спостерігається механічний резонанс (таке нерідко трапляється з бляшаними коробами вентиляторів), резонансну частоту можна вилучити з робочого діапазону частот за допомогою параметра [Skip Frequency] [JPF] з меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PRESET SPEEDS] [PSS-] та [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-]. Параметру присвоюється значення, що дорівнює частоті резонансу. Завдяки чому навколо цієї частоти ([JPF][JFH], див. нижче) задати вихідну частоту буде неможливо. На рис. 8.15 видно, що під час зміни завдання на частоту в інтервалі [JPF]±[JFH] дійсна вихідна частота завдяки гістерезису в регулювальній характеристиці не змінюється, роблячи потім стрибок у момент виходу за межі забороненого діапазону. У процесі прискорення або уповільнення короткочасна робота в цьому діапазоні можлива. Є також два параметри ([Skip Frequency 2] [JF2] і [3rd Skip Frequency] [JF3], аналогічні [JPF], що дають змогу налаштувати пропуск ще двох частот.

Параметр [Skip.Freq.Hysteresis] [JFH] задає ширину частотного вікна навколо всіх трьох вищевказаних частот.

Перемикання комплектів параметрівЄ можливість сформувати 2 або 3 комплекти параметрів, до 15 параметрів у кожному. Переліки параметрів у кожному з комплектів однакові, але їхні значення можуть бути різними. Вибір потрібного комплекту здійснюється за командою на логічних входах або після досягнення певної частоти, цю функцію можна використати в разі, якщо один ПЧ має почергово працювати в певних ситуаціях із різними налаштуваннями. Параметри для реалізації перемикання комплектів знаходяться в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [Parameters switching] [MLP-].

Першим кроком є активізація функції перемикання шляхом призначення за допомогою параметра [2 parameter sets] [CHA1] умови перемикання комплектів параметрів:

		[Not Assigned] (nO) – функція неактивна;



		[Mot Freq High Thd] (FtA) – перемикання після досягнення заданої уставки частоти двигуна [Ftd];



		[Mot Freq High Thd 2] (F2A) – те саме після досягнення другої уставки частоти [F2d];



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – перемикання активізується високим рівнем на одному з логічних входів (DI1...DI6);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – один із логічних входів DAI1 чи DAI2;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – функціональні блоки: логічні виходи.





Після цього на графічному терміналі стає доступним параметр [Parameter Selection] [SPS], що містить список із понад 100 параметрів. Вибір зі списку здійснюється натисканням кнопки ОК на ГТ, відмова від зробленого вибору – повторним натисканням тієї самої кнопки.

Якщо комплектів має бути три, слідом за цим призначається також параметр [3 parameter sets] [CHA2] з аналогічними можливими значеннями.

Після призначення [CHA1]≠(nO) та/або [CHA2]≠(nO) у меню [Parameters switching] [MLP-] з'являються два або три підменю: [SET 1] [PS1-]; [SET 2] [PS2-]; [SET 3] [PS3-] з однаковими списками параметрів, у яких можна налаштувати значення обраних параметрів кожного комплекту.

Якщо активовано перемикання комплектів параметрів, то активний комплект відображається, як аргумент параметру [Utilised param. Set][CFPS] (меню [MOn-]).

ПІД-регуляторПІД-регулятор призначений для регулювання технологічного параметра (рівень рідини в резервуарі, тиск рідини або газу в магістралі, температури). Його функціональна схема зображена на рис. 8.16. Вихідний сигнал регулятора є завданням на вихідну частоту ПЧ.

Параметри для налаштування ПІД-регулятора розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [PID controller] [PID-]. Функція активізується після призначення аналогового або імпульсного входу на зворотний зв'язок ПІД-регулятора параметром [PID feedback Assign] [PIF]. Якщо зворотний зв'язок регулятора не призначено, всі інші параметри ПІД-регулятора недоступні. Для сигналу зворотного зв'язку потрібно задати допустимі межі зміни:

		[Min PID feedback] [PiF1]: від 0 до [PiF2];



		[Max PID feedback] [PiF2]: від [PiF1] до 32767.





Варіанти призначення завдання для регулятора:

		Попередні завдання, які обирають за допомогою логічних входів (параметри [rP2], [rP3], [rP4]) з метою реалізації деякої програми ступінчастої зміни регульованої змінної;



		Завдання А, отримане за каналом завдання 1 [Fr1] або 1B [Fr1b], див. п. 7.1 (джерелом змінного в часі завдання в цьому випадку є аналогові або імпульсні входи ПЧ);



		Внутрішнє завдання, що задається з графічного термінала або з комунікаційної мережі за допомогою параметра [rPI].







Рисунок 8.16: Функціональна схема ПІД-регулятора [1]

Допустимі межі зміни завдання будь-якого типу (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [APPLICATION FUNCT.] [FUN-] > [PID CONTROLLER] [PID-]):

		[Min PID Process] [PiP1]: у діапазоні від [PiF1] до [PiP2];



		[Max PID Process] [PiP2]: у діапазоні від [PiP1] до [PiF2].





Параметри [PiF1], [PiF2], [PiP1] і [PiP2] дають змогу відмасштабувати зворотний зв'язок ПІД-регулятора і його завдання. Бажано, щоб значення [PiP2] і [PiF2] обирали якомога ближче до максимального числа одиниць (32767), а також були кратні 10 і реальному значенню завдання або аналогового сигналу датчика.

Приклад. Нехай ступінь заповнення резервуара лежить у межах 6...15 м3. Вихідний сигнал датчика – у межах 4...20 мА, що відповідає 4,5 і 20 м3. Тоді [PiF1]=4000, [PiF2]=20000, [PiP1]=6000, [PiP2]=15000.

Величину внутрішнього завдання задають параметром [Internal PID ref.] [rPi] (у межах [PiP1]...[PiP2]. Активізацію внутрішнього завдання проводять параметром [Inter PID Ref] [Pii]:

		[No] (nO) – завдання ПІД-регулятора формується каналами завдання [Fr1] або [Fr1b] з функціями додавання, віднімання та множення (див. п. 7.1);



		[Yes] (Yes) – завдання ПІД-регулятора дорівнює значенню параметра [rPi]. 





Після активізації [Pii] кількість попередньо встановлених завдань і логічні входи для їхньої активізації визначаються параметрами [2 preset PID ref.] [Pr2] і [4 preset PID ref.] [Pr4] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID PRESET REFERENCES] [PRI-]).

Величини попередньо встановлених завдань (відповідно друге, третє і четверте, в діапазоні від [PiP1] до [PiP2]):

		[Preset ref. PID 2] [rP2]: доступний, якщо призначено параметр [Pr2];



		[Preset ref. PID 3] [rP3]: доступний, якщо призначено параметр [Pr3];



		[Preset ref. PID 4] [rP4]: доступний, якщо призначено параметри [Pr4].





 Таблиця 8.2: Вибір завдання 		 LIx

[Pr4] 		 LIx

[Pr2] 		 Завдання 

		 0 		 0 		 [rPi] або А 

		 1 		 0 		 [rP2] 

		 0 		 1 		 [rP3] 

		 1 		 1 		 [rP4] 





Поєднання логічних сигналів на входах, призначених для параметрів [Pr2] і [Pr4], задають поточне завдання для ПІД-регулятора (табл. 8.2). Для реалізації двох рівнів попереднього завдання достатньо одного логічного входу, трьох або чотирьох рівнів – двох входів. За наявності низького рівня на обох входах використовується (залежно від значення [Pii]) внутрішнє завдання або сигнал каналу 1 (1В).Вихідний сигнал регулятора формується у функції поточної помилки. регулювання δ(t):



Меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID CONTROLLER] [PID-] слугує для налаштування регулятора, а параметри регулятора налаштовують як значення параметрів (усі – у межах 0,01...100,00):

		[PID Prop Gain] [rPG]: коефіцієнт пропорційної частини kП;



		[PID Intgl Gain] [riG]: коефіцієнт інтегральної частини kІ;



		[PID derivative gain] [rdG]: коефіцієнт диференціальної частини kД.





Характер впливу регулятора на задану швидкість приводу можна змінити параметром [PID Inversion] [PiC]:

		[Ні] (nO) – швидкість приводу збільшується, якщо помилка регулювання позитивна (наприклад, під час регулювання тиску за допомогою компресора);



		[Так] (YES) – швидкість приводу зменшується, якщо помилка регулювання є позитивною (наприклад, під час регулювання температури за допомогою охолоджувального вентилятора).





Рекомендації з налаштування параметрів передавальної функції регулятора наведено на рис. 8.17.

Обмеження вихідного сигналу регулятора і темп зміни цього сигналу:

		[PID Min Output] [PoL]: у діапазоні –500...500 Гц;



		[PID Max Output] [PoH]: у діапазоні 0...500 Гц;



		[PID ramp] [PrP]: час зміни вихідного сигналу (у секундах) від [PiP1] до [PiP2] або навпаки.





Інтегральна складова регулятора може бути тимчасово вимкнена за допомогою логічного входу, на який призначено параметр [PID Integral OFF] [PiS].



Рисунок 8.17: Налаштування ПІД-регулятора

З вихідним сигналом регулятора (після його обмеження, див. рис. 8.16) можна підсумувати сигнал так званого "випереджувального" завдання, джерело якого визначається параметром [Predictive Speed Ref] [FPi] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID-]):

		[Not Configured] (nO) – функція не призначена;



		[AI1]...[AI3] (AI1)...(AI3) – аналоговий вхід AI1...AI3;



		[Ref. Freq-Rmt. Term.] (LCC) – графічний термінал;



		[Ref. Freq-Modbus] (Mdb) – вбудований Modbus;



		[CANopen] (CAn) – вбудований CANopen;



		[Com. card] (nEt) – комунікаційна карта (за наявності);



		[RP] (PI) – імпульсний вхід;



		[AI virtual 1] (AIU1) – віртуальний аналоговий вхід 1 за допомогою джойстика;



		[OA01]...[OA10] (OA01)...(OA10) – функціональні блоки: аналогові виходи.





Коефіцієнт передачі для попереджувального завдання (0...100%) задається як значення параметра [Speed input %] [PSr]. Цей сигнал може бути використаний як початкове завдання для пуску.

За допомогою параметра [Auto/Manual assign.] [PAu] і логічного входу можливе тимчасове вимкнення ПІД-регулятора і перехід на ручне формування заданої частоти:

		[Not Assigned] (nO) – не призначено;



		[DI1]...[DI6] (LI1)...(LI6) – регулятор активний, якщо на обраному логічному вході (DI1...DI6) присутній сигнал низького рівня (в іншому разі активним є ручне завдання зі входу, заданого параметром [Manual reference] [PiM]);



		[DAI1] (LAI1), [DAI2] (LAI2) – один із логічних входів DAI1 чи DAI2;



		[Cxxx] (Cxx) – біти комунікаційних карт;



		[OL01]...[OL10] (OL01)...(OL10) – функціональні блоки: логічні виходи.





Джерело ручного завдання частоти визначається параметром [Manual PID reference] [PiM], доступним, якщо [PAu]≠(no):

		[Not Configured] (nO) – не призначено;



		[AI1]...[AI3] (AI1)...(AI3) – аналоговий вхід AI1...AI3;



		[RP] (PI) – імпульсний вхід;



		[AI virtual 1] (AIU1) – віртуальний аналоговий вхід 1 за допомогою джойстика;



		[OA01]...[OA10] (OA01)...(OA10) – функціональні блоки: аналогові виходи.





У режимі ручного завдання також доступні попередньо задані швидкості (п. 8.2).

Рівні сигналу зворотного зв'язку, у разі виходу за які ініціюється попередження, задаються параметрами:

		[Min fbk alarm] [PAL]: рівень попередження мінімального зворотного зв'язку (від [Min PID feedback] [PIF1] до [Max PID feedback] [PIF2]);



		[Max fbk alarm] [PAH]: рівень попередження максимального зворотного зв'язку (від [Min PID feedback] [PIF1] до [Max PID feedback] [PIF2]).





В деяких випадках є необхідність перевести ПЧ в режим «сон», наприклад, в насосних системах з ПІД-регулятором можуть траплятись випадки, коли в системі зовсім відсутній розбір рідини. В цьому випадку для підтримки заданого тиску насос буде працювати приблизно в області одного низького значення частоти. Це може бути небезпечним, оскільки тривала робота на низьких швидкостях небезпечна для двигунів із самохолодженням. До того ж, гідравлічна магістраль дуже часто облаштована зворотними клапанами на вході в насос та на невеличкій відстані після гідроакумулятора за насосом. Отже при відсутності витрат немає необхідності працювати насосу на малих швидкостях з метою підтримання тиску, і його варто «приспати».

Для реалізації цього режиму треба встановити:

		величину низької швидкості параметр [Low speed] [LSP] на рівні, дещо більшому, ніж встановлюється вихідна частота ПЧ при роботі на магістраль без витрат (чи закриту магістраль);



		максимальну тривалість роботи [Low Speed Timeout] [tLS]≠0 на низькій швидкості [LSP] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SET-] та [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [PID-]). Якщо [tLS] = 0 тривалість роботи на низький швидкості необмежена.





Параметром [PID wake up threshold.] [rSL] (поріг помилки перезапуску) можна встановити мінімальний поріг помилки ПІД-регулятора для перезапуску після зупинки при тривалій роботі на швидкості [Low speed] [LSP]. Це забезпечить деяку зону нечутливості, щоб система не «прокидалась» за найменшого зменшення тиску в магістралі. [PID wake up threshold.] [rSL] – це відсоток помилки ПІД-регулятора (дійсне значення залежить від [Min PID feedback] [PIF1] і [Max PID feedback] [PIF2]). Функція неактивна, якщо [tLS] = 0 або якщо [rSL] = 0.

Керування лінійним контакторомЛінійний контактор, яким ПЧ підключається до силової мережі (клеми L1, L2, L3), замикається щоразу, коли надсилається команда запуску (вперед або назад), і розмикається після кожної зупинки, як тільки привод буде заблоковано. Наприклад, якщо режим зупинки – уповільнення із заданим темпом [Stt]=(rMP), контактор розмикається, коли двигун досягає нульової швидкості.

Призначення виходу для керування лінійним контактором здійснюється в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [MAINS CONTACTOR COMMAND] [LLC-] параметром [Mains contactor ass.] [LLC]: 

		[No] (nO) – функція не призначена (в цьому випадку жоден з параметрів функції не доступний);



		[DQ1] (LO1) – логічний вихід LO1;



		[R2] (r2) – реле r2;



		[dO1] (dO1) – аналоговий вихід AO1, який функціонує як логічний вихід. Цей вибір можна зробити, якщо [AO1 assignment] [AO1] = [No] (nO).





Для блокування приводу в параметрі [Drive lock] [LES] також треба вибрати відповідний логічний вхід чи біт.

Параметром [Mains V. time out] [LCt] задається контрольний час замикання лінійного контактора. Якщо після закінчення цього часу в колі живлення електропривода відсутня напруга, ПЧ заблокується з виявленою несправністю [Line contactor] [LCF].



Приклад застосування: Живлення органів керування приводу повинно подаватися від зовнішнього джерела 24 В (клеми P24 - COM) рис. 8.18. 

LI● = команда запуску вперед [Forward] [Frd] або назад [Reverse] [rrS]

LO-/LO+ = [[Mains contactor ass.] [LLC]

LIn = [Drive lock] [LES]

Примітка: Клавіша «Run/Reset» повинна бути натиснута після того, як була відпущена клавіша «Emergency stop» – Аварійна зупинка.

 Рисунок 8.18: Електрична схема при керуванні лінійним контактором 



Керування вихідним контакторомЦя функція дає змогу приводу керувати контактором, розташованим між ПЧ і двигуном рис. 8.19. Контактор замикається, коли подається команда запуску. Контактор розмикається, коли в двигуні більше немає струму. 

Призначення виходу для керування лінійним контактором здійснюється в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [OUTPUT CONTACTOR CMD] [OCC-] параметром [Out Contactor Assign] [OCC]. Варіанти призначення, як й у [LLC].

Примітка: Якщо використовується функція гальмування постійним струмом, вихідний контактор не замикається доти, доки активне гальмування постійним струмом, тобто в обмотку подається струм.

Зворотний зв'язок від вихідного контактораПЧ може контролювати стан вихідного контактора (КМ2 на рис. 8.19), за допомогою його НЗ контакту. Вибраний в [Output contact. fdbk] [rCA] логічний вхід чи біт повинен бути в стані 1, при відсутності команди на запуск, і в стані 0 під час роботи (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [OUTPUT CONTACTOR CMD] [OCC-]). У разі невідповідності стану й сигналу зворотного зв’язку, якщо вихідний контактор не замикається (LIx=1) привод блокується за несправністю [Out. contact. open.] [FCF2] – вихідний контактор залишається розімкненим, хоча умови замикання виконані; а якщо він застряг (LIx=0), блокується за несправністю [Out. Contact. stuck] [FCF1] – вихідний контактор залишається замкненим («залип»), хоча умови розмикання виконані.

 Рисунок 8.19: Електрична схема при керуванні вихідним контактором 



Затримку на запуск двигуна, параметр [Delay to motor run] [dbS], можна використовувати для затримки вимкнення в режимі несправності після надсилання команди запуску, а параметр затримка на розмикання [Delay to open cont.] [dAS] затримує виявлену несправність після надсилання команди зупинки.

Примітка: [FCF2] може бути скинутий командою запуску, яка змінює стан з 1 на 0 (0→1→0 при 3-провідному керуванні).

Функції [Out. contactor ass.] [OCC] та [Output contact. fdbk] [rCA] можуть використовуватись окремо, або разом.

Шина постійного струмуОб’єднання шин постійного струму декількох ПЧ (клеми PA/+, PC/-), які живлять двигуни, що працюють у високоінтенсивних режимах. Це дає можливість одним приводам використовувати енергію гальмування інших приводів за рахунок збільшення ємності загальної ланки постійного струму, без необхідності встановлювати гальмівний резистор на кожний ПЧ. Такі схеми застосовують в багатодвигунних механізмах й технологічних лініях, перемотувальних механізмах, підйомних кранах, механізмах зі значним моментом інерції.

Для коректної роботи необхідно налаштувати параметри в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DC Bus] [dCC-]. 

Конфігурація загальної ланки постійного струму [DC-Bus chaining] [dCCM]:

		[No] (nO) – не призначена;



		[Bus & Main] (MAIn) – ПЧ живиться від як від шини постійного струму, так і від мережі живлення;



		[Only Bus] (bUS) – ПЧ живиться тільки від шини постійного струму.





Встановлення [dCCM]=(MAIn) деактивує виявлення несправності від замикань на землю.

Наступні параметри доступні лише при [dCCM]≠(nO).

Сумісність шини постійного струму задається параметром [DC-Bus compat.] [dCCC]:

		[Altivar] (AtU) – до шини постійного струму підключені тільки перетворювачі Altivar 320;



		[Lexium] (LHM) – до шині постійного струму під’єднано щонайменше один привод Lexium 32.





Поведінка привода в разі виявлення несправності «втрата вхідної фази» визначається параметром [Input phase loss] [IPL], та виявлення короткого замикання на землю [Ground short circuit] [SCL3]. Обидва параметри доступні при [LAC]=(Epr) та мають однакові призначення:

		[Ignore] (nO): виявлена несправність ігнорується;



		[Freewheel] (YES): при виявленні несправності зупиняється вільним вибігом.





Параметром [Mains Voltage] [UrES] задається номінальна напруга мережі живлення Vac. Значення цього параметру залежить від типорозміру 

ATV320●●●M2●: 200…240 В AC;

ATV320●●●N4●:  380…500 В AC.

Наступні параметри з’являються, якщо вибрано [dCCM]=(nO) та [LAC]=(Epr).

Параметр [Undervoltage level] [USL] визначає рівень виявлення зниженої напруги живлення. Базове значення залежить від номінальної напруги:

ATV320●●●M2●: 141 В AC;

ATV320●●●N4●:  276 В AC.

Параметр [Braking level] [Ubr] визначає рівень напруги, за якого відкриватиметься гальмівний транзистор. Базове значення залежить від номінальної напруги:

ATV320●●●M2●: 395 В DC;

ATV320●●●N4●:  820 В DC.

Діапазон регулювання визначається параметром [Mains voltage] [UrES].

ФАЙЛИ ТА КОНФІГУРАЦІЇМакроконфігураціїКористувач відповідно до свого завдання має можливість використовувати 6 заводських макроконфігурацій, які обираються з числа значень параметра [Macro Configuration] [CFG] в меню [1 Drive menu] [DRI-] > [1.3 CONFIGURATION] [CONF] та в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [SIMPLY START] [SIM-]:

		[Start/Stop] (StS) – Старт/Стоп. Механізми з простими тахограмами (макроконфігурація за замовчуванням);



		[M. handling] (HdG) – Транспортувальне обладнання;



		[Hoisting] (HSt) – Підйом. Підіймально-транспортне обладнання;



		[Gen. Use] (GEn) – Загальне використання;



		[PID regul.] (PId) – ПІД-регулятор. Системи з автоматичним регулюванням технологічного параметра із зворотним зв’язком;



		[Network C.] (nEt) – Комунікаційна шина. Система з керуванням через комунікаційну мережу.





Макроконфігурації відрізняються доступністю і значеннями за замовчуванням деяких параметрів, а також призначенням входів/виходів (див. п. 7.1). Вони можуть бути використані як у незмінному вигляді, так і з метою створення на їхній основі своєї користувацької конфігурації шляхом зміни значень деяких параметрів і призначень.

У разі зміни заводської конфігурації параметр [Customized macro] [CCFG] в меню [SIMPLY START] [SIM-] автоматично набуває значення (YES), відображаючи факт зміни. Параметр доступний тільки для читання. Користувачеві доступні для зміни ті самі параметри, що й у вихідній макроконфігурації.

Завантаження й збереження конфігурації в ПЧ

Необхідні параметри розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FACTORY SETTINGS] [FCS-]. 

Якщо поточна конфігурація, отримана шляхом модифікації базової заводської конфігурації, буде потрібна в наступних застосуваннях, її можна зберегти в ПЧ з номером, що задається як значення параметру [Save config] [SCSI]:

		[No] (nO) – нема;



		[Config 0] (Str0) – конфігурація 0;



		[Config 1] (Str1) – конфігурація 1;



		[Config 2] (Str2) – конфігурація 2.





Для збереження треба вибрати необхідний номер конфігурації (параметр), натиснути й утримувати кнопку OK (ENT) 2 секунди.

Для повернення до заводської конфігурації (параметрам присвоюються заводські значення) спочатку треба вибрати групу параметрів, значення яких треба відновити, вибравши відповідне значення меню [DRI-] > [CONF] > [FACTORY SETTINGS] [FCS-] > [PARAMETER GROUP LIST] [FrY-]:

		[All] (ALL) – всі параметри (також буде очищена програма функціональних блоків);



		[Drive configuration] (drM) – відновляться параметри меню [1 DRIVE MENU] [drI-] за виключенням меню [COMMUNICATION] [COM-]. В меню [3 INTERFACE] [ItF-] > [3.4 DISPLAY CONFIG.] та меню [ITF-] > [DCF-] > [USER PARAMETERS] [CUP-] > [Return std name][GSP] буде встановлено [No](nO);



		[Motor param] (MOt) – параметри двигуна;





Наступні варіанти доступні лише, якщо [Config. Source][FCSI]=[Macro-Conf.] (InI):

		[Comm. menu] (COM) – меню [COMMUNICATION] [COM-] без параметрів [Scan. In1 address] [nMA1] … [Scan. In8 address] [nMA8] або [Scan.Out1 address] [nCA1] … [Scan.Out8 address] [nCA8];



		[Display config.] (dIS) – меню [3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-].





Наступним етапом треба вибрати джерело конфігурації параметром [Config. Source] [FCSI]:

		[Macro-Conf] (InI) – заводська конфігурація, повернення параметрів до вихідних значень поточної вибраної макроконфігурації; 



		[Config 1] (CFG1) – конфігурація користувача 1, яка була попередньо збережена в ПЧ, як значення параметру [Save config] [SCSI]=(Str1);



		[Config 2] (CFG2) – конфігурація користувача 2, яка була попередньо збережена в ПЧ, як значення параметру [Save config] [SCSI]=(Str2).





Якщо активізовано функцію перемикання конфігурацій (див. п. 9.3), останні два значення недоступні.

Повернення до заводських налаштувань (у разі вибору [FCSI]=(InI) здійснюють на графічному терміналі шляхом вибору в меню [DRI-] > [CONF] > [FACTORY SETTINGS] [FCS-] рядка [Goto FACTORY SETTINGS]. На вбудованому терміналі [DRI-] > [CONF] > [FCS-] присвоюють параметру [GFS] значення (YES).

Для повернення до однієї з раніше збережених у ПЧ користувацьких конфігурацій слід вибрати джерело конфігурації ([FCSI]=(CFG1) або (CFG2)), а потім активізувати [Goto FACTORY SETTINGS] [GFS] – повернення до заводського налаштування.

Обмін конфігураціями з графічним терміналомНеобхідні параметри є в меню [4. Open / Save as] [trA-], доступному тільки з графічного терміналу.

У ГТ може одночасно зберігатися до 4 користувацьких конфігурацій параметрів. Одну з них можна зробити поточною, завантаживши її з графічного терміналу, використовуючи параметр [4.1 Copy to the drive] [OPF] OPEN. Для цього, обравши рядок з ім'ям параметра, слід натиснути кнопку (OK) навігаційного джойстика і у вікні 4.1 OPEN вибрати одне з імен файлу (рис. 9.1). 

Позначка Empty означає, що файл наразі порожній і не може бути завантажений. Після вибору непорожнього файлу відкривається вікно DOWNLOAD GROUP з переліком варіантів завантаження:

		[None] – параметри не завантажуються;



		[All] – завантажуються всі параметри всіх меню;



		[Drive configuration] – завантажуються всі параметри меню [DRIVE MENU] [drI-], окрім меню [COMMUNICATION] [COM-];



		[Motor parameters] – завантажуються тільки параметри двигуна з меню [MOTOR CONTROL] [drC-];



		[Communication] – усі параметри меню [COMMUNICATION] [COM-].





Після натискання OK з'являється вікно COPY, у якому потрібно або підтвердити продовження завантаження (OK), або відмовитися від нього (ESC), якщо в процесі завантаження з'ясувалося, що поточна схемна конфігурація ПЧ відповідає конфігурації параметрів, яку потрібно завантажити, з'являється повідомлення Transfer compliete, після чого натискання OK або ESC виводить ПЧ із режиму завантаження.
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    Рисунок 9.1: Використання команд Open та Save as 



Для збереження поточної конфігурації з ПЧ в один із файлів ГТ слід вибрати в тому самому меню параметр [4.2 Copy from the drive] [SAF], а після натискання на ryjgre OK вибрати у вікні 4.2 SAVE AS номер файлу. Збереження у файлі з позначкою Used (використовуваний) призводить до заміни інформації, що зберігалася в ньому раніше. Файли з позначкою Free поки не використані. Після вибору імені файлу і натискання OK починається збереження, що закінчується повідомленням Transfer compliete.

Файли, збережені в ГТ, можуть бути перенесені на інші однотипні ПЧ.

Мультидвигуни/мультиконфігураціїПеретворювач може мати до трьох конфігурацій параметрів, які зберігаються в меню [FACTORY SETTINGS] [FCS-]. Всі ці конфігурації мають бути для однакової апаратної реалізації (однакове обладнання разом з додатковим обладнанням та комунікаційною картою). Кожна з цих конфігурацій може бути активована віддалено за допомогою логічного входу чи біту, даючи змогу адаптуватися до почергового перевмикання:

		2 або 3 різних двигунів або механізмів (режим «Мультидвигун»);



		2 або 3 різних конфігурації для одного двигуна (режим «Мультиконфігурація»).





Обидва режими перемикання не можуть бути активовані одночасно.

При реалізації цих режимів повинні виконуватися наступні умови:

		перемикання можливе тільки при зупиненому (привод заблокований). Якщо під час роботи надсилається запит на перемикання, він не буде виконаний до наступної зупинки.



		при перемиканні двигунів діють такі додаткові умови:

		під час перемикання двигунів необхідно також належним чином перемикати відповідні клеми живлення та керування;



		максимальна потужність ПЧ має підходити до кожного з двигунів.







		усі конфігурації, що будуть перемикатися, мають бути заздалегідь встановлені та збережені у тій самій апаратній конфігурації, що є остаточною конфігурацією. Недотримання цієї інструкції може призвести до блокування ПЧ за несправністю [Incorrect config.] [CFF] – неправильна конфігурація.





Параметри, для реалізації цих функцій, розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FUN-] > [MULTIMOTORS CONFIG.] [MMC-]. Вибір між функціями «Мультидвигун» і «Мультиконфігурація» здійснює параметр [Multimotors] [CHM]:

		[No] (nO) – доступна функція «Мультиконфігурація»;



		[Yes] (YES) – доступна функція «Мультидвигун».





Після вибору значення [CHM] необхідно призначити один логічний вхід чи біт за допомогою параметра [2 Configurations] [CnF1] (у разі вибору з двох конфігурацій) або два входи (у разі вибору з трьох) за допомогою [CnF1] і [3 Configurations] [CnF2]:

		[No] (nO) – немає перемикання конфігурацій (двигунів);



		 Таблиця 9.1: Вибір конфігурації чи двигуна 		 LIx

[CnF1] 		 LIx

[CnF2] 		 № конфігурації

чи двигуна 

		 0 		 0 		 0 

		 1 		 0 		 1 

		 0 		 1 		 2 

		 1 		 1 		 3 





[DI1]...[DI6] (LI1)…(LI6) – перемикання конфігурацій (двигунів) відбувається сигналом на одному з логічних входів (DI1...DI6);



		[…] – біти чи виходи функціональних виходів: дискретний вихід.





Залежно від поєднання сигналів на призначених логічних входах (табл. 9.1) вибирається та чи інша конфігурація (двигун).

В режимі «Мультидвигун» перемикаються наступні меню та параметри:

		[SETTINGS] [SEt-] налаштування;



		[MOTOR CONTROL] [drC-] привод;



		[INPUTS / OUTPUTS CFG]  [I_O-] входи-виходи;



		[COMMAND] [CtL-] керування приводом;



		[APPLICATION FUNCT.] [Fun-] прикладні функції, за винятком функції [MULTIMOTORS/CONFIG.] [MMC-], яка налаштовується один раз;



		[MONITORING] [FLt-] керування при несправностях;



		[MY MENU] меню користувача;



		[USER CONFIG.] назва конфігурації, яка задана користувачем в меню [FACTORY SETTINGS] [FCS-].





В режимі «Мультиконфігурація» для перемикання доступні ті ж самі параметри, окрім параметрів двигуна, загальних для всіх конфігурацій: номінальний струм, тепловий струм, номінальна напруга, номінальна частота, номінальна швидкість, номінальна потужність, IR-компенсація, компенсація ковзання, параметри синхронного двигуна, тип теплового захисту, тепловий стан, параметри автопідстроювання та параметри, що доступні лише в експертному режимі, закон керування двигуном.

Решта меню та параметрів не перемикаються.

Автопідстроювання в режимі «Мультидвигун» може здійснюватись:

		вручну, використовуючи логічний вхід чи біт при зміні двигуна (див. п. 8.10);



		автоматично, при кожні першій активації двигуна, якщо параметр [Automatic autotune] [AUt] = (YES).





Активна конфігурація відображається аргументом параметру [Config. active] [CnFS] (меню [MOn-]).

Обмеження доступуМеню [5 PASSWORD] [Cod-] дає змогу захистити конфігурацію від несанкціонованого доступу за допомогою коду доступу або ввести пароль для доступу в захищену конфігурацію.

Стан блокування ПЧ показується параметром [Status] [CSt]:

		[Locked] (LC) – ПЧ заблокований паролем;



		[Unlocked] (ULC) – ПЧ не заблокований паролем.





Для блокування доступу є два параметри:

		[PIN code 1] [COd]: доступний для введення і зміни на всіх рівнях доступу (код розблокування 6969);



		[PIN code 2] [COd2]: доступний для введення і зміни тільки на рівні [LAC]=(EPr) (код розблокування відомий тільки сервісній службі Schneider Electric).





Значення [OFF] (OFF) означає відсутність введеного пароля ([CSt]=(ULC)). Після присвоєння параметрам [COd] або [COd2] числових значень у діапазоні 1...9999 ПЧ блокується ([CSt]=(LC)). Одночасно можна використовувати тільки один із паролів (другий у цей час повинен мати значення (OFF).

Права доступу до захищеної конфігурації визначаються параметрами:

		[Upload rights] [ULr]: право читання або копіювання поточної конфігурації:

		[Permitted] (ULr0) – поточну конфігурацію може бути завантажена в ГТ або в ПЗ SoMove на ПК;



		[Not allowed] (ULr1) – поточну конфігурацію можна бути завантажена в ГТ або в ПЗ PowerSuite тільки в разі, якщо ПЧ не захищений кодом доступу або введено правильний код.







		[Download rights] [dLr]: право запису поточної конфігурації або її пересилання: 

		[Locked drv] (dLr0) – може бути здійснено тільки завантаження конфігурації в ПЧ, якщо він захищений кодом доступу, який відповідає коду доступу конфігурації, що завантажується; 



		[Unlock. drv] (dLr1) – можливе завантаження конфігурації або її зміна в ПЧ, якщо він не захищений паролем або розблокований (код доступу прийнято);



		[Not allowed] (dLr2) – завантаження заборонено;



		[Lock/unlock] (dLr3) – комбінація можливостей (dLr0) і (dLr1) (якщо ПЧ захищений, можливе тільки завантаження конфігурації, якщо розблокований - завантаження і зміна).









Порядок здійснення захисту:

		Визначити права читання і завантаження (параметри [ULr] і [dLr]).



		Записати майбутній пароль, не покладаючись на пам'ять.



		У вікні меню [5 PASSWORD] [COd-] вибрати рядок [PIN code 1] [COd] і натиснути кнопку OK.



		У вікні [PIN code 1] [COd] ввести пароль і підтвердити його натисканням кнопки OK.





Для розблокування ПЧ необхідно:

		Вибрати рядок [PIN code 1] [COd] і натиснути кнопку OK.



		У вікні [PIN code 1] [COd] ввести пароль і підтвердити його натисканням кнопки OK. У разі введення правильного коду він відображається на дисплеї, а ПЧ розблокується до наступного вимкнення живлення.





ЗАХИСТИ ТА СИГНАЛІЗАЦІЇЗагальні відомостіПеретворювач частоти забезпечений захистами, які виявляють несправність, що виникла, і для запобігання її подальшого розвитку залежно від ступеня небезпеки сигналізують про несправність, зупиняють привід або блокують ПЧ. Передбачено такі захисти:

		температурний захист двигуна за допомогою вбудованих терморезисторів із позитивним температурним коефіцієнтом (PTC);



		тепловий часострумовий захист двигуна, ПЧ і гальмівного опору;



		від обриву фаз мережі (на вході ПЧ) та інвертора (на виході);



		від зниження напруги в ланці постійного струму;



		від короткого замикання окремих транзисторів інвертора, замикання на землю і від міжфазного замикання на його виході;



		від затяжного перезапуску (у разі автоматичного повторного пуску);



		від обриву аналогового завдання;



		від несправності комунікаційної мережі;



		від недовантаження та перевантаження механізму;



		від невідповідності схемної та програмної конфігурацій (наприклад, під час призначення входів-виходів, наявних лише на відсутній карті розширення).





За способом активізації захисти поділяють на:

		активні завжди (як правило, стосуються аварійних ситуацій, що загрожують негайним виходом з ладу ПЧ);



		активізовані без завдання уставок (обрив фаз, несправність каналу зворотного зв'язку, температурний захист тощо);



		активізовані із завданням уставок (вимагають активізації та вибору порогу спрацьовування, стосуються в переважно двигуна).





Що можна налаштувати (більша частина параметрів – у меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MONITORING] [FLT-]):

		активізувати захист;



		задати уставку попередження і спрацьовування;



		вибрати поведінку ПЧ після несправності (доступно для несправностей, що не призводять до негайного виходу з ладу ПЧ);



		конфігурувати дискретний вихід на сигналізацію про несправність;



		вибрати логічний вхід чи біт для скидання несправності;



		відключити захисти.





Параметри в меню [MONITORING] [FLT-] можна змінювати лише тоді, коли привод зупинено і немає команди запуску, за винятком деяких параметрів.

Певні захисти передбачають не тільки сповіщення про несправність, що вже відбулася (сигналізація), але й формування попередження про наближення до аварійної ситуації.

Варіанти реакції ПЧ на некритичну несправність різні. Певні несправності припускають найповніший список варіантів (параметри: «зовнішня помилка» [External Error] [EtF-], «обрив лінії зв’язку з AI» [4-20mA loss] [LFL-], «перегрів перетворювача» [DRIVE OVERHEAT] [OHL-], «обмеження навантаження» [TORQUE OR I LIM. DETECT] [tId-], «обрив зв’язку з комунікаційною картою» [Fieldbus Interrupt Resp] [CLL]), «помилка CANopen» [CANopen Error Resp] [COL], «помилка Modbus» [Modbus Error Resp] [SLL]:

		[Ignore] (nO) – зовнішня виявлена помилка ігнорується;



		[Freewheel Stop] (YES) – зупинка на вибігу;



		[Per STT] (Stt) – зупинка відповідно до параметра [Type of stop] [Stt] (див. п. 4.2), без аварійного відключення. У цьому разі релейний вихід залишається замкнутим і ПЧ готовий до перезапуску в разі зникнення несправності відповідно до умов перезапуску активного каналу керування. Рекомендується конфігурувати попередження для цієї несправності (наприклад, призначити на дискретний вихід), щоб показати причину зупинки;



		[Fallback speed] (LFF) – перехід на резервну швидкість, підтримувану доти, доки виявлена помилка зберігається і команда пуску не скасовано;



		[Speed maintained] (rLS) – ПЧ підтримує швидкість, яка була в момент несправності, доти, доки є несправність і команда зупинки не скасовано;



		[Ramp stop] (rMP) – зупинка із заданим темпом;



		[Fast stop] (FSt) – швидка зупинка;



		[DC injection] (dCI) – динамічне гальмування (даний тип зупинки не сумісний з деякими функціями).





В інших несправностей перелік можливих реакцій може бути коротшим. 

Величина резервної швидкості задається параметром [Fallback speed] [LFF] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [FALLBACK SPEED] [LFF-]).

При виборі варіантів (LFF) чи (rLS) в разі виникнення відповідної несправності, не відбувається зупинка привода, отже можна використовувати для сигналізації при налаштуванні його на дискретний чи релейний вихід або відповідний біт функціонального блоку.

Скидання несправностіПоява несправності призводить, як правило, до блокування ПЧ і зупинки на вибігу (якщо не задано іншу поведінку). Для розблокування ПЧ несправність необхідно скинути (після усунення причини). Способи скидання:

		вимиканням/вмиканням живлення ПЧ;



		кнопкою STOP/RESET на додатковому графічному терміналі;



		сигналом [Fault Reset Assign] [rSF] на логічному вході чи бітом керування ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]);



		сигналом [ErrorDetect Disable] [inH] на логічному вході  чи бітом керування ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Error detection disable] [INH-]);



		сигналом [Product Restart Assign] [rPA] на логічному вході чи бітом керування ([DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]);



		присвоєнням параметру [Product restart] [rP] значення [YES] (YES).





Категорії несправностей за способами скидання:

		не скидаються автоматично;



		скидаються автоматично з функцією автоматичного повторного пуску;



		скидаються автоматично після зникнення причини їх появи.





Перелік несправностей наведено в Додатку 2.

Функція автоматичного повторного пуску дозволяє автоматично виконувати один або більше скидань несправностей після виявлення помилки. Якщо причина помилки, яка спричинила перехід у стан несправності, зникає під час активізованої функції, то привід відновлює нормальну роботу. Коли спроби скидання несправності виконуються автоматично, то вихідний сигнал «Несправність» [Operating State Fault] [FLt] не активний. Якщо спроби виконати скидання несправності не вдалися, то привід залишається в робочому стані і вихідний сигнал «Несправність» стає активним.

Функція активізується присвоєнням параметру [Auto Fault Reset] [Atr] значення (YES) (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Auto Fault Reset] [Atr-]).

Повторний пуск здійснюється автоматично послідовною серією спроб, розділених проміжком часу, що збільшується: 1, 5, 10 с і далі по 1 хв. для наступних спроб. Після першої ж вдалої спроби пуску продовжується звичайна робота ПЧ відповідно до завдання на швидкість і команди напряму обертання, які не повинні зніматися в режимі повторного пуску. Щоб уникнути перегрівання двигуна, максимальна тривалість роботи функції автоматичного повторного пуску обмежена значенням параметра [Fault Reset Time] [tAr]. Цей параметр дає змогу зменшити кількість послідовних спроб у разі виникнення несправності, що скидається. Якщо привод не запустився після закінчення цього часу, ПЧ блокується, а відновлення запуску можливе тільки після вимкнення та повторного ввімкнення живлення.

Несправність (після усунення її причини) може бути скинута сигналом на дискретному вході чи біті, на який призначено функцію [Fault Reset Assign] [rSF] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Fault reset] [rSt-]) без необхідності вимкнення живдення перетворювача; [ASF], [brF], [bLF], [CnF], [COF], [dLF], [EPF1], [EPF2], [FbES], [FCF2], [InF9], [InFA], [InFb], [LCF], [LFF3], [ObF], [OHF], [OLC], [OLF], [OPF1], [OPF2], [OSF], [OtFL], [PHF], [PtFL], [SCF4], [SCF5], [SLF1], [SLF2], [SLF3], [SOF], [SPF], [SSF], [tJF], [tnF] та [ULF].

Несправності скидаються під час переходу призначеного дискретного входу або біта в стан 1 (клавіша STOP/RESET на додатковому графічному терміналі виконує цю ж функцію).

На рівні доступу [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] = [Expert] (EPr) (див. п. 1) можна скинути всі несправності без вимкнення перетворювача. Функція перезапуску виконує скидання після виявлення несправності та перезапускає привод. У процесі перезапуску ПЧ виконує ті самі дії, як якби він був вимкнений, а потім знову ввімкнений. Залежно від під'єднання та конфігурації ПЧ, це може призвести до негайної та непередбачуваної поведінки приводу. Два варіанти реалізації функції:

		Ручне скидання шляхом присвоєння параметру [Product restart] [rP] значення [YES] (YES) (натисніть і утримуйте протягом 2 с клавішу OK). Параметр автоматично переходить до стану [No] (nO) відразу ж після завершення операції.



		Реініціалізація ПЧ сигналом на логічному вході чи біті, призначеним параметром [Product Restart assig.] [rPA]. Ініціалізація ПЧ відбувається за переднім фронтом (перехід від 0 до 1) призначеного входу. Реініціалізація може бути виконана тільки на заблокованому приводі.





При активізації параметра [Extended Fault reset] [HrFC]=(YES), додатково до переліку несправностей параметра [rSF], які можна скинути сигналом на дискретному вході чи біті додаються [OCF], [SCF1], [SCF3].

Також на рівні доступу [Expert] (EPr) можна заборонити виявлення помилок і вимкнути тим самим захист ПЧ (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [ERROR DETECTION DISABLE] [inH-]). Це реалізує функція [ErrorDetect Disable] [inH].

БУДЬТЕ ОБЕРЕЖНІ: 

необдумана заборона помилок може призвести до виходу з ладу ПЧ!

Налаштування захистівВ меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [WARNING SETTING] [ALS-] задаються пороги спрацювання захистів (сигналізацій):

		[High Current Thd] [Ctd]: уставка струму двигуна. Від 0 до 1,5 In; 



		[Motor Freq Thd] [Ftd]: уставка частоти двигуна. Від 0 до 599 Гц;



		[Freq. threshold 2] [F2d]: уставка частоти двигуна 2. Від 0 до 599 Гц;



		[High torque thd] [ttH]: уставка високого крутного моменту. Від -300 до 300%;



		[Low torque thd] [ttL]: уставка низького крутного моменту. Від -300 до 300%;



		[Pulse warning thd.] [FqL]: рівень частоти імпульсного входу. Від 0 до 20,000 Гц. Відображається, якщо [Frequency meter] [FqF] ≠ [No] (nO).





Підхоплення на ходуМеню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [CATCH ON THE FLY] [FLr-].

Параметр [Catch on fly] [FLr]=(YES) дає дозвіл на безударний перезапуск за наявності команди пуску після таких подій:

		зникнення мережевого живлення або просте відключення;



		скидання поточної несправності або автоматичний перезапуск;



		зупинка на вибігу.





На момент відновлення живлення привода, що обертається за інерцією, ПЧ визначає дійсну швидкість, необхідну для повторного розгону із заданим темпом від поточної швидкості до заданої. Використовуйте двопровідне керування. Коли функція активована, вона діє при кожній команді пуску, приводячи до невеликого запізнювання (менше 0.5 c). 

[Catch on fly] [FLr] встановлюється на [No] (nO), якщо [Auto DC injection] [AdC] налаштований на [Continuous] (Ct).

Теплові захистиЗахист двигуна вбудованим датчиком PTCЗахист двигуна за допомогою одного вбудованого в двигун терморезистора із позитивним температурним коефіцієнтом (Positive Temperature Coefficient – PTC), який можна підключити на дискретний вхід DI6, попередньо перемкнувши SW2 в положення PTC (рис. 6.1) на платі керування. Контроль датчика PTC забезпечує виявлення таких аварійних станів: перегрів двигуна; псування датчика; коротке замикання датчика.

Налаштування здійснюються в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [PTC MANAGEMENT] [PtC-] параметром [LI6 = PTC probe] [PtCL], попередньо запевнившись у правильній позиції перемикача SW2:

		[No] (nO) – не використовується;



		[Always] (AS) – датчик PTC контролюється постійно, навіть якщо джерело живлення не підключено (допоки блок керування під’єднаний до джерела живлення);



		[Power ON] (rdS) – датчик PTC контролюється при підключеному джерелі живлення ПЧ;



		[Motor ON] (rS) – датчик PTC контролюється при підключеному живленні двигуна.





Захист за допомогою датчика PTC не скасовує захист за допомогою опосередкованого теплового захисту I2t, який виконує ПЧ (ці два типи захисту можна комбінувати).

Захист від перегрівання двигунаОпосередкований тепловий захист двигуна здійснюється шляхом безперервного автоматичного розрахунку інтеграла Джоуля формула, пропорційного тепловій енергії, що виділилась в двигуні. при цьому, окрім значення струму й часу його протікання, враховується спосіб охолодження двигуна. Струм теплового захисту двигуна [Mot. therm. current] [ItH] налаштовується на номінальний струм двигуна (у межах 0,2...1,5 номінального струму ПЧ).

Тепловий захист двигуна активізується в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [MONITORING] [FLT-] > [MOTOR THERMAL MONIT] [tHt-] параметром [Motor Thermal Mode] [tHt]:

		[No] (nO) – захист не активний;



		[Self cooled] (ACL) – двигун із самоохолодженням (самовентиляція);



		[Force-cool] (FCL) – двигун з примусовим (незалежним) охолодженням.





Аварія буде спрацьовувати, коли тепловий стан досягне рівня 118% від номінального стану, а повторна активація відбудеться, коли тепловий стан впаде нижче 100%.

		[Motor Therm Thd] [ttd]: поріг теплового стану двигуна 1, при якому спрацьовує відкладена зупинка;



		[Motor2 Therm Thd] [ttd2]: поріг теплового стану двигуна 2;



		[Motor3 Therm Thd] [ttd3]: поріг теплового стану двигуна 3.





Діапазон налаштування 0…118% від номінального стану.

Зазначені пороги спрацювання можна налаштувати на дискретний/релейний вихід чи біт для сигналізації.

Тип зупинки при спрацюванні теплового захисту двигуна обирається параметром [MotorTemp ErrorResp] [OLL] (варіанти налаштувань в п. 10.1).

Можна активізувати запам’ятовування теплового стану двигуна при відключенні живлення ПЧ параметром [Motor Th State Memo] [MtM] = [Yes] (YES).

Захист від перегрівання ПЧПоведінка ПЧ в разі його перегрівання налаштовується в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DRIVE OVERHEAT] [OHL-] параметром [Drive Temp ErrorResp] [OHL].

Залежно від налаштувань цього захисту, реакція на виявлену помилку може ігноруватися або перехід до одного з вибраних станів (варіанти налаштувань в п.10.1) із індикацією «Несправність». Помилка виникне, коли тепловий стан досягне значення 118%, а повторна активація відбудеться, коли тепловий стан впаде нижче 90%.

Параметром [Drv Thermal Warning] [tHA] (діапазон налаштування 0…118% від номінального стану) можна налаштувати сигналізацію про перегрів приводу. 

Відкладена зупинка при перегріванніФункція відкладеної зупинки за тепловою аварійною сигналізацією дозволяє встановити користувацький рівень теплової аварійної сигналізації для приводу або двигуна (в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [THERMAL WARNING STOP] [SAt-]). При досягненні одного з цих рівнів привод зупиняється в режимі вільного вибігу [Thermal Warn stop] [SAt] = [Yes] (YES).

Ця функція допомагає запобігти зупинці приводу під час робочого циклу, якщо привод або двигун перегрівається, дозволяючи роботу до наступної зупинки. Під час наступної зупинки привод блокується доти, доки тепловий стан не знизиться до значення, яке на 20% нижче встановленого порогового значення. Приклад: Поріг, встановлений на 80%, уможливлює повторне ввімкнення на 60%.

Необхідно визначити одне порогове значення теплового стану для електропривода [tHA] (п. 10.5.3) і одне порогове значення теплового стану для двигуна (двигунів) [ttd], [ttd2], [ttd3] (п. 10.5.2), яке буде запускати відкладену зупинку.

Сигналізація обмеження навантаженьПоведінка ПЧ якщо відбувся перехід до обмеження крутного моменту чи струму (п. 3) налаштовується в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [TORQUE OR I LIM. DETECT] [tId-] параметром [Trq/I limit. stop] [SSb]. Витримка часу переходу в стан [Torque/current lim] [SSF] задається параметром [Trq/I limit. timeout] [StO]. 

Недовантаження та перевантаження механізму            [LUn] 

       [LUL] 

 [rMUd] 

 [FrS] 

 f 

 Крутний момент 

у % від номінального 

 Область недовантаження 

Рисунок 10.1: До налаштування недовантаження 

Виявлення режиму недостатнього навантаження (недовантаження) приводного механізму відбувається, коли протягом часу [ULt] фіксується і залишається наступна подія:

		двигун працює в усталеному режимі і крутний момент нижче встановленої межі недовантаження (параметри для налаштування [LUL], [LUn], [rMUd]).



		двигун працює в усталеному режимі, і різниця між заданою частотою та частотою двигуна падає нижче налаштованого порогу [Srb].





Параметри для налаштування розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [PROCESS UNDERLOAD] [ULD-]: 

		[Unld T. Del. Detect] [ULt]: затримка часу для виявлення недовантаження;



		[Unld. Thr. Nom. Speed.] [LUn]: поріг недовантаження при номінальній частоті двигуна [Rated motor freq.] [FrS] у % від номінального моменту двигуна. Діапазон налаштування 20 - 100%;



		[Unld. Thr. 0. Speed.] [LUL]: поріг недовантаження при нульовій частоті двигуна у % від номінального моменту двигуна. Діапазон 0-[LUn];



		[Unld. Freq. Thr. Det.] [rMUd]: мінімальний поріг частоти виявлення недовантаження. Діапазон налаштування 0 - 599 Гц;



		[Hysteresis Freq. Att.] [Srb]: максимальне різниця між заданою частотою та частотою двигуна, що визначає роботу двигуна в усталеному режимі;



		[Underload Mangmt] [UdL]: дія при виявленні перевантаження:

		[Ignore] (nO) – недовантаження не відслідковується;



		[Freewheel] (YES) – зупинка вільним вибігом;



		[Ramp stop] (rMP) – зупинка із заданим темпом;



		[Fast stop] (FSt) – швидка зупинка.







		[Underload T.B.Rest.] [FtU]: мінімальний час між моментом виявлення перевантаження і будь-яким автоматичним перезапуском. Для автоматичного перезапуску значення [Fault Reset Time] [tAr] (п. 10.2) має перевищувати [FtU] щонайменше на одну хвилину. Діапазон налаштування 0 - 6 хвилин.





Між нульовою та номінальною [FrS] частотою крива крутного моменту відповідає рівнянню формула [rFr] – вихідна частота. При частоті нижче за [rMUd] функція недовантаження не активна.

Виявлення режиму надмірного навантаження (перевантаження) приводного механізму відбувається, коли протягом часу [tUL] фіксується і залишається наступна подія:

		ПЧ перебуває в режимі обмеження струму CLI.



		двигун працює в усталеному режимі, але струм вище заданого порогу [LOC].





Двигун перебуває в усталеному режимі, коли різниця між заданою частотою та частотою двигуна падає нижче налаштованого порогу [Hysteresis Freq. Att.] [Srb].

Параметри для налаштування розташовані в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [PROCESS OVERLOAD] [OLd-]: 

		[Ovld Time Detect.] [tOL]: затримка часу для виявлення перевантаження;



		[Ovld Detection Thr.] [LOC]: поріг перевантаження у % від номінального струму двигуна [Nom Motor Current] [nCr] в діапазоні 70 - 150%. Важливо, щоб функція працювала [LOC] має бути менше [CLI] та [CL2];



		[Hysteresis Freq.Att.] [Srb]: максимальне різниця між заданою частотою та частотою двигуна, що визначає роботу двигуна в усталеному режимі.



		[Ovld.Proces.Mngmt] [OdL]: дія при виявленні перевантаження:

		[Ignore] (nO) – перевантаження не відслідковується;



		[Freewheel] (YES) – зупинка вільним вибігом;



		[Ramp stop] (rMP) – зупинка із заданим темпом;



		[Fast stop] (FSt) – швидка зупинка.







		[Overload T.B.Rest.] [FtO]: мінімальний час між моментом виявлення перевантаження і будь-яким автоматичним перезапуском. Для автоматичного перезапуску значення [Fault Reset Time] [tAr] (п. 10.2) має перевищувати [FtO] щонайменше на одну хвилину. Діапазон налаштування 0 - 6 хвилин.





Реле або логічний вихід можуть бути призначені для сигналізації виявлених  несправності в меню [INPUTS / OUTPUTS] [I_O-].

Зовнішня помилкаУ меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [EXTERNAL ERROR] [EtF-] можна призначити вхід чи біт для сприйняття команди зовнішньої помилки параметром [External Error assign] [EtF]. Є можливість вибрати рівень сигналу для активізації помилки параметром [External Error Condition] [LEt]:

		[Active low] (LO) – активація низьким рівнем;



		[Active high] (HiG) – активація високим рівнем.





Поведінку ПЧ після помилки визначає параметр [External Error Resp] [EPL].

Обрив фази на вході та виході ПЧУ меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [OUTPUT PHASE LOSS] [oPL-] обирається реакція ПЧ на обрив фази двигуна за допомогою параметра [Output Phase Loss Assign] [oPL]:

		[Function Inactive] (nO) – функція не активна;



		[OPF Error Triggered] (YES) – відключення через «обрив вихідної фази» [Output phase loss] [OPL] із зупинкою вільним вибігом;



		[No Error Triggered] (oAC) – ПЧ не блокується, а керує вихідною напругою для запобігання перевантаження за струмом, коли обрив зникне і спрацює функція підхоплення на ходу (навіть якщо вона не була сконфігурована, див. п. 10.4). 





ПЧ переходить у стан «обрив фази на виході ПЧ» [Output cut] [SoC] після витримки часу [OutPhase Loss Delay] [odt]. Підхоплення на ходу можливе (п. 10.4), щойно ПЧ налаштований на контроль обриву вихідної фази перейде в стан [Output cut] [SoC].

У меню меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [INPUT PHASE LOSS] [iPL-] параметр [Input phase loss] [iPL] задає поведінку ПЧ після обриву фази мережі. Ця функція не активна для однофазних моделей ПЧ типорозмір ATV●●●M2.

Заводське налаштування: [Freewheel] (YES) для типопрозміру приводу ATV320●●●N4●.

Якщо зникає одна фаза і це призводить до зниження продуктивності, привод переходить у режим несправності «обрив вхідної фази» [Input phase loss] [PHF]. Якщо зникають 2 або 3 фази, привод відключається в режимі [Input phase loss] [PHF].

Керування при зниженні напругиРозташований у меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [Undervoltage handling] [uSb-] параметр [Undervoltage Resp] [uSb] визначає поведінку в разі зниження напруги в ланці постійного струму:

		[Error Triggered] (0) – ПЧ блокується і релейний вихід, призначений на [No drive flt] [FLt] розімкнений;



		[Error Triggered w/o Relay] (1) – ПЧ блокується та релейний вихід, призначений на [Operating State Fault] [FLt] замкнутий;



		[Warning Triggered] (2) – несправність і підтримка замкнутого стану релейного виходу. Сигналізація може бути призначена на дискретний або релейний вихід.





Несправність виявляється, якщо напруга ланки постійного струму знижується нижче порога [Undervoltage level] [uSL] на час, більший за [Undervolt. timeout] [uSt].

Поведінку в разі зниження напруги до рівня запобігання несправності недонапруги [Prevention level] [uPL] визначає параметр [Stop Type Ploss] [StP]:

		[Inactive] (nO) – немає дії;



		[Maintain DC Bus] (M) – режим зупинки, що використовує інерцію приводу для підтримки якомога довше напруги ланки постійного струму (зниження швидкості в рекуперації); 



		[Ramp Stop] (rMP) – зупинка з темпом, заданим параметром [Max stop time] [StM], щоб запобігти неконтрольованій зупинці приводу;



		[Freewheel Stop] (LnF) – блокування (зупинка на вибігу) без несправності.





Якщо [StP]=(rMP), повторний пуск ПЧ після відновлення напруги до нормального рівня можливий тільки після закінчення часу [UnderV. Restart tm] [tSM].

Якщо [StP]=(M), тривалість підтримання напруги ЗПТ задає параметр [DC Bus maintain time] [tbS].

Параметр [Prevention level] [uPL] задає рівень напруги для визначення стану зниженої напруги. Значення залежить від номінальної напруги та параметром [Mains voltage] [UrES].

Обрив на аналоговому входіРеакцію на обрив на аналоговому вході АI3 налаштовується в меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [4-20 mA loss] [LFL-] параметр [AI3 4-20 mA loss] [LFL3]. Список можливих реакцій стандартний, але особливістю є те, що варіанти крім [Ignore] (nO) можливий тільки в тому випадку, якщо мінімальне значення входу  [AI3 Min. Value] [CrL3] більший ніж 3 мА (меню [FULL] > [I_O] > [AI3 configuration] [AI3-]).

Оскільки з трьох наявних аналогових входів налаштувати на сприйняття струмового сигналу можливо лише АI3, то для інших входів такі налаштування відсутні.

Замикання на землюДоступно для ПЧ ATV320U55●●● … D15●●●, якщо [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] = [Expert] (Epr) та [dCCM]≠(nO) (див. п. 8.16).  

Виявлення короткого замикання на землю задається параметром [Ground short circuit] [SCL3] (меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [FLT-] > [DC Bus][dCC-]).

Якщо обрано [SCL3]=[Freewheel] (YES), при виявленні к.з. на землю ПЧ зупиняється вільним вибігом. У випадку призначення [dCCM]=(MAIn), автоматично вибирається [SCL3]=[Ignore] (nO). 

При виборі [SCL3]=[Ignore] (nO) неможливо скористатися вбудованими функціями безпеки (окрім Safe Torque Off) привод буде переходити в стан [Safe function fault] [SAFF] «помилка функції безпеки».

Сигнальні групиВ меню [DRI-] > [CONF] > [FULL] > [Inputs/Outputs] [I_O-] є три підменю 

[WARN GRP 1 DEFINITION] [A1C-],

[WARN GRP 2 DEFINITION] [A2C-],

[WARN GRP 3 DEFINITION] [A3C-]

з однаковими налаштуваннями: 

		[DI6=PTC Warning] (PLA) – LI6 = PTCL попередження;



		[External Error Warning] (EFA) – попередження зовнішньої помилки;



		[Underoltage Warning] (USA) – попередження зниження напруги;



		[Current Thd Reached] (CtA) – досягнуто обмеження струму ([High Current Thd] [Ctd]);



		[Mot Freq High Thd] (FtA) – перемикання після досягнення заданої уставки частоти двигуна [Ftd];



		[Freq Thd 2 Reached] (F2A) – досягнено другої порогової частоти ([Freq. threshold 2] [F2d]);



		[Ref Freq Warning] (SrA) – досягнуто заданої частоти;



		[Motor Thermal Thd] (tSA) – досягнуто тепловий стан двигуна 1;



		[Motor2 Therm Thd reached] (tS2) – тепловий поріг двигуна 2 [TTD2] досягнутий;



		[Motor3 Therm Thd reached] (tS3) – тепловий поріг двигуна 3 [TTD3] досягнутий;



		[Prevetive Under] (UPA) – поріг мінімальної напруги досягнутий;



		[High Speed Reached] (FLA) – досягнуто високої швидкості;



		[Drv Thermal Warning] (tHA) – перегрів двигуна;



		[PID error Warning] (PEE) – попередження похибки ПІД;



		[PID Feedback Warn] (PFA) – попередження зворотного зв’язку ПІД;



		[AI3 4-20 Loss Warning] (AP3) – попередження втрати сигналу AI3 4-20 мА;



		[Lim T/I Reached] (SSA) – попередження обмеження моменту;



		[Drv Therm Thd reached] (tAd) – досягнуто теплового стану ПЧ;



		[IGBT Thermal Warning] (tJA) – попередження теплового стану силових ключів;



		[Process Undld Warn] (ULA) – сигналізація недовантаження;



		[Process Overload Warning] (OLA) – сигналізація перевантаження;



		[Slack Rope Warning] (rSdA) – послаблення канату (параметр [Rope slack config.] [rSd]);



		[High Torque Warning] (ttHA) – крутний момент двигуна вище порогового значення [High torque thd] [ttH];



		[Low Torque Warning] (ttLA) – крутний момент двигуна нижче порогового значення [Low torque thd.] [ttL];



		[Pulse Warm Thd Reached] (FqLA) – досягнуто виміряний поріг швидкості [Pulse warning thd.] [FqL];



		[Dynamic Load Warning] (dLdA) – виявлення зміни навантаження.





В кожну з цих сигнальних груп можна додати попередження чи аварію з наведеного переліку, а цю групу призначити на релейний чи дискретний вихід для дистанційної сигналізації. При виникненні одного чи декількох попереджень (аварій) із групи, вона активується і на відповідному виході з’явиться сигнал.

Ці групи також можуть бути відображені на додатковому графічному терміналі (див. меню [3.3 MONITORING CONFIG.] [MCF-] та переглянути через меню [1.2 DISPLAY] [MOn-].

ДІАГНОСТИКАУ меню [1.2 DISPLAY] [MOn-], окрім розглянутих раніше, є низка підменю і параметрів, що полегшують аналіз причин виниклих несправностей. Серед них є такі, що доступні лише на додатковому графічному терміналі.

У підменю [DIAGNOSTICS] [dGt-] є параметри:

		[IGBT Warning counter] [tAC]: лічильник часу тривоги транзистора (тривалість активності тривоги «Температура IGBT»);



		[Min. freq time] [tAC2]: лічильник часу тривоги транзистора на мінімальній частоті комутації (тривалість активності тривоги «Температура IGBT» після того, як електропривод автоматично знизив частоту комутації до мінімального значення);



		[IGBT alarm Nb] [ntJ]: Лічильник тривог транзистора: кількість виявлених протягом життєвого циклу. Відображається, якщо для параметра [3.1 ACCESS LEVEL] [LAC] встановлено значення [Expert] (Epr);



		[Clean error history] [rFLt]: скидання всіх попередніх виявлених несправностей, які можна скинути.





У підменю [MOn-] > [Error history] [pFH-] відображаються останні 8 виявлених несправностей. Натискання клавіші ОК на імені помилки дає змогу переглянути записані змінні ПЧ у момент, коли було виявлено помилку. При перебуванні в середині цього меню над кнопкою F1 з’являється напис  Help , натиснувши на який можна отримати рекомендації щодо усунення цієї несправності.

		[Past fault 1] [dP1]: запис про несправність 1 (остання з 8);



		[Drive state] [HS1]: HMI Статус виявленої несправності запис 1;



		[ETA state word] [Ep1]: регістр стану DRIVECOM виявленого запису про несправність 1;



		[ETI state word] [IP1]: розширений регістр стану виявленого запису про несправність 1;



		[Cmd word] [CMP1]: командний регістр виявленого запису про несправність 1.





Також тут присутні значення змінних ПЧ та двигуна, які були на момент виявлення несправності 1: струм двигуна [Motor current] [LCP1], вихідна частота [Output frequency] [rFp1], тривалість роботи [Elapsed time] [rtp1], напруга живлення [Mains voltage] [ULp1], тепловий стан двигуна [Motor thermal state] [tHP1], канал керування [Command Channel] [dCC1], канал завдання [Channel ref. active] [drC1] тощо. Значення цих параметрів можуть допомогти в пошуку причин виникнення несправності.

Такий перелік параметрів є для кожної з 8 записей про помилку.

У підменю [MOn-]>[Actual error][pFL-] відображається поточна несправності.

У підменю [MOn-]>[WARNINGS][ALr-] список поточних несправностей.



Меню [2 IDENTIFICATION] [OId-] призначене тільки для читання і не може конфігуруватися. Воно дозволяє відображати таку інформацію: 

		каталожний номер перетворювача частоти, номінальну потужність і напругу;



		версію програмного забезпечення ПЧ;



		серійний номер ПЧ;



		стан функції безпеки та контрольна сума;



		програма функціональних блоків та версія 



		тип додаткової карти та версію відповідного програмного забезпечення;



		тип і версію графічного термінала.
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ДОДАТКИДодаток 1

Перелік меню		Код

		Назва

		



		rEF-

		[1.1 SPEED REFERENCE]

		Завдання швидкості



		MOn-

		[1.2 DISPLAY]

		Моніторинг



		FCS-

		[FACTORY SETTINGS]

		Заводські налаштування



		CFG

		[MACRO CONFIGURATION]

		Макроконфігурації



		SIM-

		[SIMPLY START]

		Швидкий старт



		SEt-

		[SETTINGS]

		Налаштування



		drC-

		[MOTOR CONTROL]

		Керування двигуном



		I_O-

		[INPUTS / OUTPUTS CFG]

		Конфігурація входів/виходів



		CtL-

		[COMMAND]

		Керування приводом



		FbM-

		[FUNCTION BLOCKS]

		Функціональні блоки



		FUn-

		[APPLICATION FUNCTION]

		Прикладні функції



		FLt-

		[MONITORING]

		Керування при несправностях



		COM-

		[COMMUNICATION]

		Комунікація



		ItF-

		[3 INTERFACE]

		Інтерфейс





Перелік параметрів		Код

		Назва

		Меню

		Пункт



		AC2

		[Acceleration 2]

		SEt-, FUn-

		4.1



		ACC

		[Acceleration]

		SIM-, SEt-, FUn-

		4.1



		AdC

		[Auto DC injection]

		FUn-

		4.2



		AdCO

		[CANopen address]

		COM-

		



		Add

		[Modbus Address]

		COM-

		



		AI1A

		[AI1 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.2



		AI1C

		[AI1]

		MOn-

		6.2



		A11E

		[AI1 Interm. point X]

		I_O-

		6.2



		A11F

		[AI1 filter]

		MOn-, I_O-

		6.2



		AI1S

		[AI1 Interm. point Y] 

		I_O-

		6.2



		A11t

		[AI1 Type]

		I_O-

		6.2



		A12A

		[AI2 assignment]

		MOn-, I_O-

		



		A12C

		[AI2]

		MOn-

		



		A12E

		[AI2 Interm. point X]

		I_O-

		



		A12F

		[AI2 filter]

		MOn-, I_O-

		



		A12S

		[AI2 Interm. point Y] 

		I_O-

		



		A12t

		[AI2 Type]

		I_O-

		



		A13A

		[AI3 assignment]

		MOn-, I_O-

		



		A13C

		[AI3]

		MOn-

		



		A13E

		[AI3 Interm. point X]

		I_O-

		



		A13F

		[AI3 filter]

		MOn-, I_O-

		



		A13L

		[AI3 range]

		I_O-

		



		A13S

		[AI3 Interm. point Y]

		I_O-

		



		A13t

		[AI3 Type]

		I_O-

		6.2



		AIC2

		[AI2net. channel] 

		I_O-, FUn-

		



		AIU1

		[Image input AIV1]

		rEF-, MOn-

		



		ALGr

		[Alarm groups]

		MOn-

		



		AMOC

		[Modbus add Com. C.]

		COM-

		



		AO1

		[AO1 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.4



		AO1C

		[AO1C]

		MOn-

		



		AO1F

		[AO1 Filter]

		MOn-, I_O-

		6.4



		AO1t

		[AO1 Type]

		I_O-

		6.4



		AOF1

		[Enable AQ1 fallback]

		I_O-

		



		AOH1

		[AO1 max Output]

		MOn-, I_O-

		6.4



		AOL1

		[AO1 min Output]

		MOn-, I_O-

		6.4



		APH

		[Consumption]

		MOn-

		



		ASH1

		[Scaling AO1 max]

		MOn-, I_O-

		6.4



		ASL1

		[Scaling AO1 min]

		MOn-, I_O-

		6.4



		ASt

		[Angle setting type]

		drC-, FUn-

		



		Atr

		[Auto Fault Reset]

		FLt-

		10.2



		AUt

		[Automatic autotune]

		drC-

		2



		AU1A

		[AIV1 assignment]

		I_O-

		6.2



		AU2A

		[AIV2 assignment] 

		I_O-

		6.2



		bCI

		[Brake contact]

		FUn-

		8.8



		bdCO

		[CANopen bit rate]

		COM-

		



		bEd

		[Engage at reversal]

		FUn-

		8.8



		bEn

		[Brake engage frequency]

		SEt-, FUn-

		8.8



		bEt

		[Brake engage time] 

		SEt-, FUn-

		8.8



		bFr

		[Motor Standart] 

		SIM-, drC-

		2



		bIP

		[Brake impulse]

		FUn-

		8.8



		bIr

		[Brake release frequency]

		SEt-, FUn-

		8.8



		bLC

		[Brake assignment]

		FUn-

		8.8



		bMp

		[HMI cmd.]

		CtL-

		7.3



		bnS

		[Program size]

		MOn-, FbM-

		



		bnU

		[Prg. format version]

		MOn-, FbM-

		



		bOA

		[Boost activation]

		drC-

		



		bOO

		[Boost]

		drC-

		



		brA

		[Dec. Ramp adapt.]

		FUn-

		4.1



		brH0

		[BRH b0]

		FUn-

		



		brH1

		[BRH b1]

		FUn-

		



		brH2

		[BRH b2]

		FUn-

		



		brr

		[Current ramp time]

		FUn-

		



		brt

		[Brake release time]

		SEt-, FUn-

		8.8



		bSP

		[Reference template]

		I_O-

		



		bSt

		[Movement type]

		FUn-

		8.8



		bUEr

		[Program version]

		MOn-, FbM-

		



		CCFG

		[Customized macro]

		SIM-

		9.1



		CCS

		[Command Switching]

		CtL-

		7.2



		Cd1

		[Cmd channel 1]

		CtL-

		7.2



		Cd2

		[Cmd channel 2]

		CtL-

		7.2



		CFG

		[Macro configuration]

		CFG, SIM-

		1, 2



		CFPS

		[Utilised param. set]

		MOn-

		8.12



		CHA1

		[2 parameter sets]

		FUn-

		8.12



		CHA2

		[3 parameter sets]

		FUn-

		8.12



		CHCF

		[Control Mode]

		CtL-

		7



		CHM

		[Multimotors]

		FUn-

		9.3



		CL2

		[I Limit. 2 value]

		SEt-, FUn-

		3



		CLI

		[Current limitation]

		SEt-, drC-, FUn-

		3



		CLL

		[Fieldbus Interrupt Resp]

		FLt-

		10.1



		CLO

		[High speed I Limit]

		FUn-

		8.9



		CLS

		[Disable limit sw.]

		FUn-

		8.6



		CMdC

		[Command channel]

		MOn-

		1.2.3



		CMP1-8

		[Cmd word]

		MOn-

		11



		CnF1

		[2 Configurations]

		FUn-

		9.3



		CnF2

		[3 Configurations]

		FUn-

		9.3



		CnFS

		[Config. active]

		MOn-

		9.3



		COd

		[PIN code 1]

		MOn-

		9.4



		COd2

		[PIN code 2]

		MOn-

		9.4



		COF

		[Motor speed coeff.]

		FUn-

		8.9



		COL

		[CANopen Error Resp]

		FLt-

		10.1



		COP

		[Copy Ch1-Ch2]

		CtL-

		7.2



		COr

		[Gen. speed coeff]

		FUn-

		8.9



		COS

		[Motor 1 Cosinus Phi]

		drC-

		



		CP1

		[Point 1Y]

		FUn-

		



		CP2

		[Point 2Y]

		FUn-

		



		CrH3

		[AI3 Max Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		CrL3

		[AI3 Min Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		CrSt

		[Keypad contrast]

		ItF-

		



		CrtF

		[Cur. ref. filter time]

		drC-

		



		CSbY

		[Keypad stand-by]

		ItF-

		



		CSt

		[Status]

		MOn-, ItF-

		9.4



		Ctd

		[High Current Thd]

		SEt-, FLt-

		10.13



		Ctt

		[Motor control type]

		drC-

		5.2



		CtU

		[Catalog version]

		MOn-, FbM-

		



		dA2

		[Subtract Ref Freq 2]

		FUn-

		7.1



		dA3

		[Subtract Ref Freq 3]

		FUn-

		7.1



		dAF

		[Slowdown forward]

		FUn-

		8.6



		dAL

		[Slowdown limit cfg.]

		FUn-

		8.6



		dAnF

		[ANF Direction check]

		I_O-, FLt-

		



		dAr

		[Slowdown reverse]

		FUn-

		8.6



		dAS

		[Delay to open cont.]

		FUn-

		8.15.1



		dbS

		[Delay to motor run]

		FUn-

		8.15.1



		dCCC

		[DC-Bus compat.]

		FUn-

		8.16



		dCCM

		[DC-Bus chaining]

		FUn-

		8.16



		dCC1

		[Command Channel]

		MOn-

		



		dCC2

		

		MOn-

		



		dCC3

		

		MOn-

		



		dCC4

		

		MOn-

		



		dCC5

		

		MOn-

		



		dCC6

		

		MOn-

		



		dCC7

		

		MOn-

		



		dCC8

		

		MOn-

		



		dCF

		[Ramp divider]

		SEt-, FUn-, FLt-

		4.2



		dCI

		[DC injection assign.]

		FUn-

		4.2



		dE2

		[Deceleration 2]

		SEt-, FUn-

		4.1



		dEC

		[Deceleration]

		SIM-, SEt-, FUn-

		4.1



		dLb

		[Dyn. load Mgt.]

		FLt-

		



		dLd

		[Dynamic load threshold]

		FLt-

		



		dLr

		[Download rights]

		MOn-, ItF-

		9.4



		dO1

		[DO1 assignment]

		I_O-

		6.4



		dO1d

		[DO1 delay time]

		I_O-

		



		dO1H

		[DO1 holding time]

		I_O-

		



		dO1S

		[DO1 active at]

		I_O-

		



		dP1

		[Past fault 1]

		MOn-

		11



		dP2

		[Past fault 2]

		MOn-

		11



		dP3

		[Past fault 3]

		MOn-

		11



		dP4

		[Past fault 4]

		MOn-

		11



		dP5

		[Past fault 5]

		MOn-

		11



		dP6

		[Past fault 6]

		MOn-

		11



		dP7

		[Past fault 7]

		MOn-

		11



		dP8

		[Past fault 8]

		MOn-

		11



		drC1

		[Channel ref. active]

		MOn-

		



		drC2

		

		MOn-

		



		drC3

		

		MOn-

		



		drC4

		

		MOn-

		



		drC5

		

		MOn-

		



		drC6

		

		MOn-

		



		drC7

		

		MOn-

		



		drC8

		

		MOn-

		



		dSF

		Deceleration type]

		FUn-

		8.6.1



		dSI

		[-Speed assignment]

		FUn-

		8.4



		dSP

		[-Speed Assign]

		FUn-

		8.3



		dtF

		[Decrease ref. speed]

		FUn-

		



		EbO

		[End reel]

		FUn-

		



		Ep1-8

		[ETA state word]

		MOn-

		11



		EPL

		[External Error Resp]

		FLt-

		10.8



		EnU

		[Encoder usage]

		I_O-

		5.3



		EnS

		[Encoder type]

		I_O-

		5.3



		ErCO

		[Error code]

		COM-

		



		EtF

		[External Error assign]

		FLt-

		10.8



		F1

		[F1]

		drC-

		5.2



		F2

		[F2]

		drC-

		5.2



		F2d

		[Freq. threshold 2]

		drC-

		10.3



		F3

		[F3]

		drC-

		5.2



		F4

		[F4]

		drC-

		5.2



		F5

		[F5]

		drC-

		5.2



		FAb

		[Action Boost]

		drC-

		



		FAd1

		[Format word 1]

		ItF-

		



		FAd2

		[Format word 2]

		ItF-

		



		FAd3

		[Format word 3]

		ItF-

		



		FAd4

		[Format word 4]

		ItF-

		



		FAnF

		[ANF Frequency Thd.]

		I_O-, FLt-

		



		FbCd

		[FB Command]

		FbM-

		



		FbdF

		[FB on drive fault]

		FbM-

		



		FbFt

		[FB Fault]

		MOn-, FbM-

		



		FbrM

		[FB start mode]

		FbM-

		



		FbSN

		

		FbM-

		



		FbSt

		[FB Status]

		MOn-, FbM-

		



		FCSI

		[Config. Source]

		FCS-

		



		Fdt

		[Level fr. pulse ctrl]

		FLt-

		



		FFH

		[Spd est. filter time]

		drC-

		



		FFM

		[Fan Mode]

		SEt-

		



		FFt

		[Freewheel stop Thd.]

		SEt-, FUn-

		4.2



		FLI

		[Fluxing assignment]

		FUn-

		8.7



		FLO

		[Forced local assign.]

		COM-

		7.1



		FLOC

		[Forced local Freq]

		COM-

		7.1



		FLOt

		[Time-out forc. local]

		COM-

		



		FLr

		[Catch on fly]

		FLt-

		10.4



		FLU

		[Motor fluxing]

		SEt-, drC-, FUn-

		8.7



		Fn1

		[F1 key assignment]

		CtL-

		7.3



		Fn2

		[F2 key assignment]

		CtL-

		7.3



		Fn3

		[F3 key assignment]

		CtL-

		7.3



		Fn4

		[F4 key assignment]

		CtL-

		7.3



		FPI

		[Predictive Speed Ref]

		FUn-

		8.13



		FqA

		[Overspd. pulse thd.]

		FLt-

		



		FqC

		[Pulse scal. divisor]

		FLt-

		



		FqF

		[Frequency meter]

		FLt-

		10.3



		FqL

		[Pulse warning thd.]

		SEt-, FLt-

		10.3



		FqS

		[Pulse in. work. freq.]

		MOn-

		



		Fqt

		[Pulse thd. wo Run]

		FLt-

		



		Fr1

		[Ref.1 channel] 

		CtL-

		7.1



		Fr1b

		[Ref.1B channel]

		FUn-

		7.1



		Fr2

		[Ref Freq 2 Config]

		CtL-

		7.1



		FrH

		[Frequency ref.]

		rEF-, MOn-

		



		FrI

		[HF injection freq.]

		drC-

		



		FrS

		[Nominal Motor Freq]

		SIM-, drC-

		2



		FrSS

		[Nominal freq sync.]

		drC-

		



		Frt

		[Ramp 2 threshold]

		FUn-

		4.1



		FSt

		[Fast stop assign.]

		FUn-

		4.2



		Ftd

		[Motor Freq Thd]

		SEt-, FLt-

		10.3



		FtO

		[Overload T.B.Rest.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		FtU

		[Underload T.B.Rest.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		FrY

		[PARAMETER GROUP LIST]

		FCS-

		1.3,



		GFS

		[Goto FACTORY SETTINGS]

		FCS-

		1.3,



		GSP

		[Return std name]

		ItF-

		



		HFI

		[HF inj. activation]

		drC-

		



		HIr

		[HF current level]

		drC-

		



		HrFC

		[Extended Fault reset]

		FLt-

		10.2



		HS1-8

		[Drive state]

		MOn-

		11



		HSO

		[High speed hoisting]

		FUn-

		8.9



		HSP

		[High speed] 

		SIM-, SEt-, FUn-

		2



		HSP2

		[2 High speed]

		SEt-, FUn-

		



		HSP3

		[3 High speed]

		SEt-, FUn-

		



		HSP4

		[4 High speed]

		SEt-, FUn-

		



		I2tA

		[I²t model activation]

		SEt-, FUn-

		



		I2tM

		[I²t overload level]

		MOn-

		



		I2tI

		[max current of I²tl]

		FUn-

		



		I2tt

		[max time of I²tl]

		FUn-

		



		IA01

		[Analog input 1 assignment]

		FbM-

		



		IA02

		[Analog input 2 assignment]

		FbM-

		



		IA03

		[Analog input 3 assignment]

		FbM-

		



		IA04

		[Analog input 4 assignment]

		FbM-

		



		IA05

		[Analog input 5 assignment]

		FbM-

		



		IA06

		[Analog input 6 assignment]

		FbM-

		



		IA07

		[Analog input 7 assignment]

		FbM-

		



		IA08

		[Analog input 8 assignment]

		FbM-

		



		IA09

		[Analog input 9 assignment]

		FbM-

		



		IA10

		[Analog input 10 assignment]

		FbM-

		



		IAd1

		[Word 1 add. select.]

		ItF-

		



		IAd2

		[Word 2 add. select.]

		ItF-

		



		IAd3

		[Word 3 add. select.]

		ItF-

		



		IAd4

		[Word 4 add. select.]

		ItF-

		



		Ibr

		[Brake release I FW]

		SEt-, FUn-

		8.8



		IbrA

		[Ibr 4-20 mA loss]

		FUn-

		



		IdA

		[Idw]

		drC-

		



		IdC

		[DC inject. Level 1]

		SEt-, FUn-, FLt-

		4.2



		IdC2

		[DC inject. level 2]

		SEt-, FUn-, FLt-

		4.2



		IL01

		[Logic input 1 assignment]

		FbM-

		



		IL02

		[Logic input 2 assignment]

		FbM-

		



		IL03

		[Logic input 3 assignment]

		FbM-

		



		IL04

		[Logic input 4 assignment]

		FbM-

		



		IL05

		[Logic input 5 assignment]

		FbM-

		



		IL06

		[Logic input 6 assignment]

		FbM-

		



		IL07

		[Logic input 7 assignment]

		FbM-

		



		IL08

		[Logic input 8 assignment]

		FbM-

		



		IL09

		[Logic input 9 assignment]

		FbM-

		



		IL10

		[Logic input 10 assignment]

		FbM-

		



		ILr

		[Injection level align]

		drC-

		



		InH

		[ErrorDetect Disable]

		FLt-

		10.2



		Inr

		[Ramp increment]

		SEt-, FUn-

		4.1



		IntP

		[Torque increment]

		FUn-, FLt-

		



		IP1-8

		[ETI state word]

		MOn-

		11



		IPL

		[Input phase loss]

		SIM-, FUn-, FLt-

		10.9



		Ird

		[Brake release I Rev]

		SEt-, FUn-

		8.8



		ItH

		[Mot. therm. current]

		SIM-, SEt-

		10.5.2



		JdC

		[Jump at reversal]

		SEt-, FUn-

		8.8



		JF2

		[Skip Frequency 2]

		SEt-, FUn-

		8.11



		JF3

		[3rd Skip Frequency] 

		SEt-, FUn-

		8.11



		JFH

		[Skip.Freq.Hysteresis]

		SEt-, FUn-

		8.11



		JGF

		[Jog Frequency]

		SEt-, FUn-

		8.1



		JGt

		[Jog Delay]

		SEt-, FUn-

		8.1



		JOG

		[JOG Assign]

		FUn-

		8.1



		JPF

		[Skip Frequency]

		SEt-, FUn-

		8.11



		L1A

		[DI1 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L1d

		[DI1 Delay]

		I_O-

		6.1



		L2A

		[DI2 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L2d

		[DI2 Delay]

		I_O-

		6.1



		L3A

		[DI3 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L3d

		[DI3 Delay]

		I_O-

		6.1



		L4A

		[DI4 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L4d

		[DI4 Delay]

		I_O-

		6.1



		L5A

		[DI5 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L5d

		[DI5 Delay]

		I_O-

		6.1



		L6A

		[DI6 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		L6d

		[DI6 Delay]

		I_O-

		6.1



		LA01

		ADL Container 01

		FbM-

		



		LA02

		ADL Container 02

		FbM-

		



		LA03

		ADL Container 03

		FbM-

		



		LA04

		ADL Container 04

		FbM-

		



		LA05

		ADL Container 05

		FbM-

		



		LA06

		ADL Container 06

		FbM-

		



		LA07

		ADL Container 07

		FbM-

		



		LA08

		ADL Container 08

		FbM-

		



		LA1A

		[DA1 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		LA1d

		[DA1 On Delay]

		I_O-

		6.1



		LA2A

		[DA2 assignment]

		MOn-, I_O-

		6.1



		LA2d

		[DA2 On Delay]

		I_O-

		6.1



		LAnF

		[ANF Detection level]

		I_O-, FLt-

		



		LAC

		[LAC]

		ItF-

		9.4



		LbA

		[Load sharing]

		drC-

		5.4



		LbC

		[Load correction]

		SEt-, drC-

		5.4



		LbC1

		[Correction min spd]

		drC-

		5.4



		LbC2

		[Correction max spd]

		drC-

		5.4



		LbC3

		[Torque offset]

		drC-

		5.4



		LbF

		[Sharing filter]

		drC-

		5.4



		LC2

		[Current limit 2]

		FUn-

		3



		LCr

		[Motor current]

		MOn-

		



		LCt

		[Mains V. time out]

		FUn-

		8.14



		LdS

		[Autotune L d-axis]

		drC-

		



		LES

		[Drive lock]

		FUn-

		8.14



		LEt

		[External Error Condition] 

		FLt-

		10.8



		LFA

		[Lfw]

		drC-

		



		LFF

		[Fallback speed]

		FLt-

		10.1



		LFL3

		[AI3 4-20 mA loss]

		FLt-

		10.11



		LFr

		[HMI Frequency ref.]

		rEF-, MOn-

		



		LFr1

		[Modbus ref.]

		MOn-

		



		LFr2

		[CANopen ref.]

		MOn-

		



		LFr3

		[Com. card ref.

		MOn-

		



		LIS1

		[State of logic inputs LI1 to LI6]

		MOn-

		



		LIS2

		[State of Safe Torque Off]

		MOn-

		



		LLC

		[Mains contactor ass.]

		FUn-

		8.14



		LnG

		[3.2 LANGUAGE]

		ItF-

		1.2.3



		LO1

		[DQ1 assignment]

		CtL-

		6.4



		LO1d

		[DQ1 delay time]

		CtL-

		6.4



		LO1F

		[Enable DQ1 fallback]

		CtL-

		



		LO1H

		[DQ1 holding time]

		CtL-

		6.4



		LO1S

		[DQ1 active at]

		CtL-

		6.4



		LOC

		[Ovld Detection Thr.]

		FLt-

		10.7



		LP1

		[Point 1 X]

		FUn-

		



		LP2

		[Point 2X]

		FUn-

		



		LqS

		[Autotune L q-axis]

		drC-

		



		LSP

		[Low speed]

		SIM-, SEt-

		2



		LUL

		[Unld. Thr. 0. Speed.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		LUn

		[Unld. Thr. Nom. Speed.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		M001

		Function blocks M001 assignment

		FbM-

		



		M002

		

		FbM-

		



		M003

		

		FbM-

		



		M004

		

		FbM-

		



		M005

		

		FbM-

		



		M006

		

		FbM-

		



		M007

		

		FbM-

		



		M008

		

		FbM-

		



		M1Ct

		[Mb NET frames nb.]

		MOn-

		



		M1EC

		[Mb NET CRC errors]

		MOn-

		



		MSLO

		[Memo Slowdown]

		FUn-

		8.6



		MStP

		[Memo Stop]

		FUn-

		8.6.1



		MA2

		[Ref Freq 2 Multiply]

		OAI-

		7.2



		MA3

		[Ref Freq 2 Multiply]

		OAI-

		7.2



		MCr

		[PSI align curr. max]

		drC-

		



		Mdt

		[Display value type]

		ItF-

		



		MFr

		[Multiplying coeff.]

		rEF-, MOn-, SEt-

		7.1



		MMF

		[Measured output fr.]

		MOn-

		



		MPC

		[PARAMETER SELECTION]

		drC-

		1.2.4



		MtM

		[Motor Th State Memo]

		FLt-

		10.5.2



		nbrP

		[Number of RX PDO]

		MOn-

		



		nbtP

		[Number of TX PDO]

		MOn-

		



		nC1

		[Com Scan Out1 val.]

		MOn-

		



		nC2

		

		MOn-

		



		nC3

		

		MOn-

		



		nC4

		

		MOn-

		



		nC5

		

		MOn-

		



		nC6

		

		MOn-

		



		nC7

		

		MOn-

		



		nC8

		

		MOn-

		



		nCA1

		[Scan.Out1 address]

		COM-

		



		nCA2

		

		COM-

		



		nCA3

		

		COM-

		



		nCA4

		

		COM-

		



		nCA5

		

		COM-

		



		nCA6

		

		COM-

		



		nCA7

		

		COM-

		



		nCA8

		

		COM-

		



		nCr

		[Nom Motor Current]

		SIM-, drC-

		2



		nCrS

		[Nominal I sync.]

		drC-

		



		nLS

		[Rated linear speed]

		FUn-

		8.7



		nM1

		[Com Scan In1 val.]

		MOn-

		



		nM2

		

		MOn-

		



		nM3

		

		MOn-

		



		nM4

		

		MOn-

		



		nM5

		

		MOn-

		



		nM6

		

		MOn-

		



		nM7

		

		MOn-

		



		nM8

		

		MOn-

		



		nMA1

		[Scan. IN1 address]

		COM-

		



		nMA2

		

		COM-

		



		nMA3

		

		COM-

		



		nMA4

		

		COM-

		



		nMA5

		

		COM-

		



		nMA6

		

		COM-

		



		nMA7

		

		COM-

		



		nMA8

		

		COM-

		



		nMtS

		[Canopen NMT state]

		MOn-

		



		nPr

		[Nominal Motor Power]

		SIM-, drC-

		2



		nrd

		[Noise reduction]

		drC-

		5.1



		nSP

		[Nominal Motor speed]

		SIM-, drC-

		2



		nSPS

		[Nom motor spdsync]

		drC-

		



		nSt

		[Freewheel stop ass.]

		FUn-

		4.2



		nTID

		[Fieldbus Identifier Sel]

		COM-

		



		ntJ

		[IGBT alarm Nb]

		MOn-

		11



		OCC

		[Out. contactor ass.]

		FUn-

		8.15.1



		OdL

		[Ovld.Proces.Mngmt]

		FLt-

		10.7



		Odt

		[OutPhase Loss Delay]

		FLt-

		10.9



		OHL

		[Drive Temp ErrorResp]

		FLt-

		10.5.3



		OLL

		[MotorTemp ErrorResp]

		FLt-

		10.5.2



		OPL

		[Output Phase Loss Assign]

		FLt-

		10.9



		OPr

		[Motor power]

		MOn-

		



		OSP

		[Measurement spd]

		FUn-

		8.9



		Otr

		[Motor torque]

		MOn-

		



		PAH

		[Max fbk alarm] 

		SEt-, FUn-

		8.13



		PAL

		[Min fbk alarm]

		SEt-, FUn-

		8.13



		PAS

		[Stop type]

		FUn-

		8.6.1



		PAU

		[Auto/Manual assign.]

		FUn-

		8.13



		PCd

		[PROTECTED CHANNELS]

		ItF-

		



		PEr

		[PID error Alarm]

		SEt-, FUn-

		



		PES

		[Weight Sensor Assign]

		FUn-

		8.8



		PFI

		[RP filter] 

		MOn-, I_O-

		6.3



		PFr

		[RP max value]

		MOn-, I_O-

		6.3



		PG1

		[Number of pulses]

		I_O-

		



		PHS

		[Syn. EMF constant]

		drC-

		



		PIA

		[RP assignment] 

		I_O-

		6.3



		PIC

		[PID Inversion]

		FUn-

		8.13



		PIF

		[PID feedback Assign]

		FUn-

		8.13



		PIF1

		[Min PID feedback]

		FUn-

		8.13



		PIF2

		[Max PID feedback] 

		FUn-

		8.13



		PII

		[Inter PID Ref]

		FUn-

		8.13



		PIL

		[RP min value]

		MOn-, I_O-

		6.3



		PIM

		[Manual reference]

		FUn-

		8.13



		PIP1

		[Min PID Process] 

		FUn-

		8.13



		PIP2

		[Max PID Process] 

		FUn-

		8.13



		PIS

		[PID Integral OFF]

		FUn-

		8.13



		POH

		[PID Max Output]

		SEt-, FUn-

		8.13



		POL

		[PID Min Output] 

		SEt-, FUn-

		8.13



		PPI

		[Pairing password]

		FLt-

		



		PPnS

		[Pole pairs]

		drC-

		



		Pr2

		[2 preset PID ref.]

		FUn-

		8.13



		Pr4

		[4 preset PID ref.]

		FUn-

		8.13



		prSt

		[Priority restart]

		FUn-

		8.6.1



		PrP

		[PID ramp]

		SEt-, FUn-

		8.13



		PS16

		[16 Preset Freq]

		FUn-

		8.2



		PS2

		[2 Preset Freq]

		FUn-

		8.2



		PS4

		[4 Preset Freq]

		FUn-

		8.2



		PS8

		[8 Preset Freq]

		FUn-

		8.2



		PSr

		[Speed input %]

		SEt-, FUn-

		8.13



		PSt

		[Stop Key Enable]

		CtL-

		7.3



		PtCL

		[LI6 = PTC probe]

		FLt-

		10.5.1



		PtH

		[Power on time]

		MOn-

		



		PUIS

		[PARAMETERS]

		ItF-

		



		qSH

		[Quick step High]

		SEt-, FUn-

		



		qSL

		[Traverse freq. low]

		SEt-, FUn-

		



		r1

		[R1 Assignment]

		I_O-

		6.4



		r1d

		[R1 Delay time]

		I_O-

		6.5



		r1F

		[Enable Relay1 fallback]

		I_O-

		6.5



		r1H

		[R1 Holding time] 

		I_O-

		6.5



		r1S

		[R1 Active at]

		I_O-

		6.5



		r2

		[R2 Assignment]

		I_O-

		6.5



		r2d

		[R2 Delay time]

		I_O-

		



		r2F

		[Enable Relay2 fallback] 

		I_O-

		



		r2H

		[R2 Holding time] 

		I_O-

		



		r2S

		[R2 Active at]

		I_O-

		



		rCA

		[Output contact. fdbk]

		FUn-

		8.15.1



		rCb

		[Ref 1B switching] 

		FUn-

		7.1



		rdAE

		[% error EMF sync]

		drC-

		



		rdG

		[PID derivative gain]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rEC1

		[RX Error Counter]

		MOn-

		



		rFC

		[Freq Switch Assign]

		CtL-

		7.1



		rFCC

		[Active ref. channel]

		MOn-

		



		rFLt

		[Clean error history]

		MOn-

		11



		rFr

		[Output frequency]

		MOn-

		5.1



		rIG

		[PID Intgl Gain]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rIn

		[Reverse Disable]

		CtL-

		7.1



		rMUd

		[Unld. Freq. Thr. Det.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		rP

		[Product restart]

		FLt-

		10.2



		rP11

		[Received PDO1-1]

		MOn-

		



		rP12

		[Received PDO1-2]

		MOn-

		



		rP13

		[Received PDO1-3]

		MOn-

		



		rP14

		[Received PDO1-4]

		MOn-

		



		rP2

		[Preset ref. PID 2]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rP21

		[Received PDO2-1]

		MOn-

		



		rP22

		

		MOn-

		



		rP23

		

		MOn-

		



		rP24

		

		MOn-

		



		rP3

		[Preset ref. PID 3]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rP31

		[Received PDO3-1]

		MOn-

		



		rP32

		

		MOn-

		



		rP33

		

		MOn-

		



		rP34

		

		MOn-

		



		rP4

		[Preset ref. PID 4]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rPA

		[Product Restart Assign]

		FLt-

		10.2



		rPC

		[PID reference]

		rEF-, MOn-

		



		rPE

		[PID error]

		MOn-

		



		rPF

		[PID feedback]

		MOn-

		



		rPG

		[PID Prop Gain]

		SEt-, FUn-

		8.13



		rPI

		[Internal PID ref.]

		rEF-, MOn-, FUn-

		8.13



		rPO

		[PID Output]

		MOn-

		



		rPr

		[Operating t. reset]

		MOn-

		



		rPS

		[Ramp switch ass.]

		FUn-

		4.1



		rPt

		[Ramp type]

		FUn-

		4.1



		rrS

		[Reverse assign.]

		I_O-

		1.3



		rSA

		[Cust stator resist.]

		drC-

		



		rSAS

		[Cust. stator R syn]

		drC-

		



		rSd

		[Rope slack config.]

		FUn-

		



		rSF

		[Fault Reset Assign]

		FLt-

		10.2



		rSL

		[PID wake up threshold.]

		FUn-

		8.13



		rStL

		[Rope slack trq level]

		FUn-

		



		rtH

		[Run time]

		MOn-

		



		rtr

		[Init. traverse ctrl]

		FUn-

		



		rUn

		[Drive Running]

		I_O-

		



		S101

		1 параметр 1 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S102

		2 параметр 1 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S103

		

		FUn-

		



		S104

		

		FUn-

		



		S105

		

		FUn-

		



		S106

		

		FUn-

		



		S107

		

		FUn-

		



		S108

		

		FUn-

		



		S109

		

		FUn-

		



		S110

		

		FUn-

		



		S111

		

		FUn-

		



		S112

		

		FUn-

		



		S113

		

		FUn-

		



		S114

		

		FUn-

		



		S115

		

		FUn-

		



		S201

		1 параметр 2 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S202

		2 параметр 2 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S203

		

		FUn-

		



		S204

		

		FUn-

		



		S205

		

		FUn-

		



		S206

		

		FUn-

		



		S207

		

		FUn-

		



		S208

		

		FUn-

		



		S209

		

		FUn-

		



		S210

		

		FUn-

		



		S211

		

		FUn-

		



		S212

		

		FUn-

		



		S213

		

		FUn-

		



		S214

		

		FUn-

		



		S215

		

		FUn-

		



		S301

		1 параметр 3 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S302

		2 параметр 3 комплекту параметрів PS1-

		FUn-

		



		S303

		

		FUn-

		



		S304

		

		FUn-

		



		S305

		

		FUn-

		



		S306

		

		FUn-

		



		S307

		

		FUn-

		



		S308

		

		FUn-

		



		S309

		

		FUn-

		



		S310

		

		FUn-

		



		S311

		

		FUn-

		



		S312

		

		FUn-

		



		S313

		

		FUn-

		



		S314

		

		FUn-

		



		S315

		

		FUn-

		



		SA2

		[Summing Input 2]

		FUn-

		7.1



		SA3

		[Summing Input 3]

		FUn-

		7.1



		SAF1

		[Safety fault Reg1]

		MOn-

		



		SAF2

		[Safety fault Reg2]

		MOn-

		



		SAL

		[Stop limit config.]

		FUn-

		8.6



		SAr

		[Stop RV limit sw.]

		FUn-

		8.6



		SAt

		[Thermal Warn stop]

		FLt-

		10.5.4



		SCL

		[I Limit. frequency]

		FUn-

		8.9



		SCL3

		[Ground short circuit]

		FUn-

		10.12



		SCSI

		[Save config]

		FCS-

		



		SdC1

		[Auto DC inj. level 1]

		SEt-, FUn-

		4.2



		SdC2

		[Auto DC inj. Level 2]

		SEt-, FUn-

		4.2



		Sdd

		[Load slip detection]

		FLt-

		



		SdIF

		[Stator Freq Consist]

		MOn-

		



		SdS

		[Scale factor display]

		SEt-

		



		SF00

		[SAFF Subcode 0]

		MOn-

		



		SF01

		[SAFF Subcode 1]

		MOn-

		



		SF02

		

		MOn-

		



		SF03

		

		MOn-

		



		SF04

		

		MOn-

		



		SF05

		

		MOn-

		



		SF06

		

		MOn-

		



		SF07

		

		MOn-

		



		SF08

		

		MOn-

		



		SF09

		

		MOn-

		



		SF10

		

		MOn-

		



		SF11

		

		MOn-

		



		SFC

		[K speed loop filter]

		SEt-, drC-

		5.3



		SFd

		[Stop corrector]

		FUn-

		8.6.1



		SFFE

		[Safety fault reg.]

		MOn-

		



		SFr

		[Switching freq.] 

		SEt-, drC-

		5.1



		SFt

		[Switch. freq type] 

		drC-

		5.1



		SH2

		[2 High speed]

		FUn-

		



		SH4

		[4 High speed]

		FUn-

		



		SIr

		[Boost level align.]

		drC-

		



		SIt

		[Speed time integral]

		SEt-, drC-

		5.3



		SLL

		[Modbus Error Resp] 

		FLt-

		10.1



		SLP

		[Slip compensation]

		SEt-, drC-

		5.2



		SLSS

		[SLS status]

		MOn-

		



		SMOt

		[Saliency mot. state]

		drC-

		



		SnC

		[Counter wobble]

		FUn-

		



		SOP

		[Attenuation Time]

		drC-

		5.1



		SP10

		[Preset speed 10]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP11

		[Preset speed 11]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP12

		[Preset speed 12]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP13

		[Preset speed 13]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP14

		[Preset speed 14]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP15

		[Preset speed 15]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP16

		[Preset speed 16]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP2

		[Preset speed 2]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP3

		[Preset speed 3]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP4

		[Preset speed 4]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP5

		[Preset speed 5]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP6

		[Preset speed 6]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP7

		[Preset speed 7]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP8

		[Preset speed 8]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SP9

		[Preset speed 9]

		SEt-, FUn-

		8.2



		SPb

		[HF pll bandwith]

		drC-

		



		SPd1

		[Cust. output value]

		MOn-

		



		SPd2

		[Cust. output value]

		MOn-

		



		SPd3

		[Cust. output value]

		MOn-

		



		SPF

		[HF pll dump. factor]

		drC-

		



		SPG

		[Speed prop. Gain]

		SEt-, drC-

		5.3



		SPGU

		[UF inertia comp.]

		SEt-, drC-

		



		SPM

		[Ref. memo ass.]

		FUn-

		8.5



		Sr11

		[Saf01 Reg n-1]

		MOn-

		



		Sr12 - Sr18

		[Saf02 Reg n-1] - [Saf08 Reg n-1]

		MOn-

		



		Sr21

		[Saf02 Reg n-1]

		MOn-

		



		Sr22 - Sr28

		

		MOn-

		



		SrA1

		[SF00 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrA2 - SrA8

		

		MOn-

		



		Srb1

		[SF01 Reg n-1]

		MOn-

		



		Srb2 - Srb8

		

		MOn-

		



		SrC1

		[SF02 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrC2 - SrC8

		

		MOn-

		



		Srd1

		[SF03 Reg n-1]

		MOn-

		



		Srd2 - Srd8

		

		MOn-

		



		SrE1

		[SF04 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrE2 - SrE8

		

		MOn-

		



		SrF1

		[SF05 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrF2 - SrF8

		

		MOn-

		



		SrG1

		[SF06 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrG2 - SrG8

		

		MOn-

		



		SrH1

		[SF07 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrH2 - SrH8

		

		MOn-

		



		SrI1

		[SF08 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrI2 - SrI8

		

		MOn-

		



		SrJ1

		[SF09 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrJ2 - SrJ8

		

		MOn-

		



		SrK1

		[SF10 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrK2 - SrK8

		

		MOn-

		



		SrL1

		[SF11 Reg n-1]

		MOn-

		



		SrL2 - SrL8

		

		MOn-

		



		Srb

		[Hysteresis Freq. Att.]

		SEt-, FLt-

		10.7



		SrP

		[+/-Speed limitation]

		SEt-, FUn-

		8.4



		SSIS

		[SS1 status]

		MOn-

		



		SSb

		[Trq/I limit. stop]

		FLt-

		10.6



		Std

		[Stop distance]

		FUn-

		8.6.1



		StFr

		[Stator Frequency]

		MOn-

		



		StM

		[Max stop time]

		FLt-

		10.10



		StO

		[Trq/I limit. timeout]

		FLt-

		10.6



		StOS

		[STO status]

		MOn-

		



		StP

		[Stop Type Ploss]

		FLt-

		10.10



		Str

		[Ref Frequency Save]

		FUn-

		8.3



		Strt

		[IGBT test]

		FLt-

		



		Stt

		[Type of stop]

		FUn-

		4.2



		StUn

		[Tune selection]

		SIM-, drC-

		



		SUL

		[Motor surge limit]

		drC-

		5.1



		tA1

		[Begin Acc round]

		SEt-, FUn-

		4.1



		tA2

		[End Acc round]

		SEt-, FUn-

		4.1



		tA3

		[Begin Dec round]

		SEt-, FUn-

		4.1



		tA4

		[End Dec round]

		SEt-, FUn-

		4.1



		tAA

		[Torque ref. assign.]

		FUn-

		3



		tAC

		[IGBT Warning counter]

		MOn-

		11



		tAC2

		[Min. freq time]

		MOn-

		11



		tAnF

		[ANF Time Thd.]

		I_O-, FLt-

		



		tAr

		[Fault Reset Time]

		FLt-

		10.2



		tbE

		[Brake engage delay]

		SEt-, FUn-

		8.8



		tbO

		[Reel time]

		FUn-

		



		tbr

		[Init. traverse ctrl]

		COM-

		



		tbS

		[DC Bus maintain time]

		FLt-

		10.10



		tCC

		[2/3 wire control]

		SIM-, I_O-

		2



		tCt

		[2 wire type]

		I_O-

		6.1



		tdC

		[DC injection Time 2]

		SEt-, FUn-, FLt-

		4.2



		tdC1

		[Auto DC inj. time 1]

		SEt-, FUn-

		4.2



		tdC2

		[Auto DC inj. time 2] 

		SEt-, FUn-

		4.2



		tdI

		[DC injection Time 1]

		SEt-, FUn-, FLt-

		4.2



		tdn

		[Traverse ctrl. decel]

		FUn-

		



		tdS

		[Pulse overspd delay]

		FLt-

		



		tEC1

		[TX error counter]

		MOn-

		



		tFO

		[Modbus format]

		COM-

		



		tFr

		[Max frequency]

		SIM-, I_O-

		2



		tHA

		[Drv Thermal Warning]

		FLt-

		10.5.3



		tHd

		[Drv.thermal state]

		MOn-

		



		tHr

		[Motor thermal state]

		MOn-

		



		tHt

		[Motor protect. type]

		FLt-

		3



		tLA

		[Torque limit. Activ.]

		FUn-

		3



		tLC

		[Analog limit. act.]

		FUn-

		3



		tLd

		[Dynamic load time]

		FLt-

		



		tLIG

		[Gen. torque lim]

		SEt-, FUn-

		3



		tLIM

		[Motoring torque lim]

		SEt-, FUn-

		3



		tLS

		[Low Speed Timeout]

		SEt-, FUn-

		8.13



		tnL

		[Autotune fault mgt]

		FLt-

		



		tOL

		[Ovld Time Detect.]

		FLt-

		10.7



		tOS

		[Load measuring tm.]

		FUn-

		8.9



		tP11

		[Transmit PDO1-1]

		MOn-

		



		tP12

		

		MOn-

		



		tP13

		

		MOn-

		



		tP14

		

		MOn-

		



		tP21

		[Transmit PDO2-1]

		MOn-

		



		tP22

		

		MOn-

		



		tP23

		

		MOn-

		



		tP24

		

		MOn-

		



		tP31

		[Transmit PDO3-1]

		MOn-

		



		tP32

		

		MOn-

		



		tP33

		

		MOn-

		



		tP34

		

		MOn-

		



		tqb

		[Pulse wo Run delay]

		FLt-

		



		tqS

		[Motor torque] 

		drC-

		



		trA

		[Cust. rotor t const.]

		drC-

		



		trC

		[Yarn control]

		FUn-

		



		trH

		[Traverse freq. high]

		SEt-, FUn-

		



		trL

		[Traverse Freq. Low]

		SEt-, FUn-

		



		tSM

		[UnderV. Restart tm]

		FLt-

		10.10



		tSY

		[Sync. wobble]

		FUn-

		



		ttd

		[Motor Therm Thd]

		SEt-, FLt-

		10.5.2



		ttd2

		[Motor2 Therm Thd]

		FLt-

		10.5.2



		ttd3

		[Motor3 Therm Thd]

		FLt-

		10.5.2



		ttH

		[High torque thd]

		SEt-, FLt-

		10.3



		ttL

		[Low torque thd]

		SEt-, FLt-

		10.3



		ttO

		[Modbus time out]

		FLt-

		



		ttr

		[Time to restart]

		SEt-, FbM-

		8.8



		tUL

		[Auto-tune assign.]

		FbM-

		8.10



		tUn

		[Autotuning]

		SIM-, drC-

		1.1



		tUnU

		[Auto tuning usage]

		drC-

		2



		tUP

		[Traverse ctrl. accel.]

		FbM-

		



		tUS

		[Autotuning Status]

		SIM-, drC-

		1.1



		U1

		[U1]

		drC-

		5.2



		U2

		[U2]

		drC-

		5.2



		U3

		[U3]

		drC-

		5.2



		U4

		[U4]

		drC-

		5.2



		U5

		[U5]

		drC-

		5.2



		Ubr

		[Braking level]

		FUn-, COM-

		4.2



		UdL

		[Underload Mangmt]

		FLt-

		10.7



		UFr

		[IR compensation]

		SEt-, FLt-

		5.2



		UIH1

		[AI1 Max Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		UIH2

		[AI2 Max Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		UILI

		[AI1 Min Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		UIL2

		[AI2 Min Value]

		MOn-, I_O-

		6.2



		ULn

		[Mains voltage]

		MOn-

		



		ULr

		[Upload rights]

		MOn-

		9.4



		ULt

		[Unld T. Del. Detect]

		FLt-

		10.7



		UnS

		[Nom Motor Voltage]

		SIM-, drC-

		2



		UOH1

		[AO1 max Output]

		MOn-, I_O-

		6.4



		UOL1

		[AO1 min Output]

		MOn-, I_O-

		6.4



		UOP

		[Motor voltage]

		MOn-, I_O-

		



		UPL

		[Prevention level]

		FLt-

		10.10



		UrES

		[Mains voltage]

		FUn-, FLt-

		10.10



		USb

		[Undervoltage Resp]

		FLt-

		10.10



		USI

		[+ Speed assignment]

		FUn-

		8.4



		USL

		[Undervoltage level]

		FUn-, FLt-

		10.10



		USP

		[+Speed Assign] 

		FUn-

		8.3



		USt

		[Undervolt. timeout]

		FLt-

		10.10











Додаток 2

Перелік несправностейКоди виявлених несправностей, що вимагають перевмикання живлення для їх скидання після усунення причини. Причину виявленого збою необхідно видалити перед скиданням шляхом вимкнення і потім знову ввімкнути. 

Виявлені несправності ASF, brF, SOF, SPF і tnF також можуть бути видалені дистанційно за допомогою дискретного входу або керівного біта (параметр [Fault reset] [rSF], п. 10.2).

		Код

		Назва

		Ймовірна причина 

		Засоби усунення



		AnF 

		[Load slipping] 

				Різниця між вихідною частотою та зворотним зв’язком за швидкістю неправильна. 





				Перевірте параметри двигуна, коефіцієнт підсилення та параметри регулювання. 



		Додайте гальмівний резистор.



		Перевірте типорозмір двигуна / приводу / навантаження.



		Перевірте механічну муфту енкодера та його підключення.



		Перевірте налаштування параметрів.







		ASF 

		[Angle Error]

				Це відбувається під час вимірювання кута зсуву фаз, якщо фаза двигуна від'єднана або якщо індуктивність двигуна занадто висока.





				Перевірте фази двигуна та максимальний струм, дозволений приводом.







		bLF

		[Brake control]

				Струм відпускання гальма не досягнуто.



		Поріг частоти накладання гальма [Brake engage frequency] [bEn] регулюється лише тоді, коли призначено логічний вхід чи біт логіки керування гальмом [bLC].





				Перевірте з'єднання між приводом і двигуном.



		Перевірте обмотки двигуна.



		Перевірте налаштування [Brake release I FW] [Ibr] і [Brake release I Rev] [Ird].



		Застосуйте рекомендовані значення для [Brake engage frequency] [bEn].







		brF 

		[Brake feedback]

				Контакт зворотного зв'язку гальма не відповідає логіці керування гальмом.



		Гальмо зупиняє двигун недостатньо швидко (виявлено шляхом вимірювання швидкості на вході "Імпульсний вхід").





				Перевірте коло зворотного зв'язку та коло керування логікою гальма.



		Перевірте механічний стан гальма.



		Перевірте гальмівні накладки.







		CrF1 

		[Precharge]

				Виявлено несправність реле керування зарядкою або пошкоджено зарядний резистор.





				Вимкніть і знову увімкніть привод.



		Перевірте внутрішні з'єднання.



		Зверніться до служби підтримки.







		EEF1

		[Control Eeprom]

				Виявлено несправність внутрішньої пам'яті чи блоці керування.





				Перевірте умови навколишнього середовища (електромагнітну сумісність).



		Вимкнути, скинути несправність, повернутися до заводських налаштувань



		Зверніться до служби підтримки.







		EEF2

		[Power Eeprom]

				Виявлено несправність внутрішньої пам’яті, плати живлення. 







		FCF1 

		[Out. contact. stuck] 

				Вихідний контактор залишається замкненим («залип»), хоча умови розмикання виконані





				Перевірте контактор та його підключення. 



		Перевірте дроти зворотного зв’язку. 







		HdF 

		[IGBT desaturation]

				Коротке замикання чи замикання на заземлю на виході привода. 





				Перевірте кабелі, що з’єднують привод з двигуном, та ізоляцію кабелю і двигуна. 







		ILF 

		[internal com. link] 

				Обрив зв’язку між додатковою картою розширення та приводом. 





				Перевірте умови навколишнього середовища (електромагнітну сумісність).



		Перевірте з’єднання. 



		Замініть карту розширення. 



		Зверніться до служби підтримки.







		InF1 

		[Rating error]

				Плата живлення відрізняється від плати що була збережена.





				Перевірте каталожний номер плати живлення.







		InF2 

		[Incompatible PB]

				Плата живлення  несумісна з блоком керування. 





				Перевірте каталожний номер плати живлення та її сумісність. 







		InF3 

		[Internal serial link]

				Переривання зв’язку між внутрішніми картами. 





				Перевірте внутрішні з’єднання. 



		Зверніться до служби підтримки.







		InF4 

		[Internal-mftg zone] 

				Внутрішні дані не сумісні. 





				Повторно відкалібруйте ПЧ (виконується службою технічної підтримки Schneider Electric).







		InF6 

		[Internal - fault option]

				Плата розширення, встановлена ПЧ не розпізнається. 





				Перевірте каталожний номер і сумісність з платою розширення. 



		Переконайтесь, що плата розширення правильно вставлена.







		InF9 

		[Internal- I measure] 

				Вимірювання струму неправильні. 





				Замініть датчики струму чи плату живлення. 



		Зверніться до служби підтримки.







		InFA 

		[Internal-mains circuit]

				Вхідний каскад працює неправильно. 





				Зверніться до служби підтримки.







		InFb 

		[Internal- th. sensor] 

				Датчик температури ПЧ працює неправильно. 





				Замініть датчик температури ПЧ.



		Зверніться до служби підтримки.







		InFE 

		[internal- CPU] 

				Несправність внутрішнього процесора. 





				Вимкніть і знову увімкніть привод, скинути налаштування. 



		Зверніться до служби підтримки.







		SAFF 

		[Safety fault] 

				Перевищено припустимий час. 



		Перевищено поріг SS1. 



		Неправильна конфігурація. 



		Виявлено перевищення швидкості SLS-типа. 





				Перевірте конфігурацію функції безпеки. 



		Перевірте інструкцію з вбудованих функцій безпеки ATV320 



		Зверніться до служби підтримки.







		SOF 

		[Overspeed] 

				Нестабільне або занадто високе навантаження.



		Якщо використовується вихідний контактор, то контакти між двигуном і приводом не були замкнені перед подачею команди "Пуск".



		Досягнуто поріг перевищення швидкості (що відповідає 110 % від [Max frequency] [TFR]).





				Перевірте параметри двигуна, коефіцієнт підсилення та параметри регулювання. 



		Додайте гальмівний резистор.



		Перевірте типорозмір двигуна / приводу / навантаження.



		Перевірте налаштування параметрів функції [FREQUENCY METER] [FqF-], якщо вона сконфігурована. 







		SPF

		[Speed fdback loss]

				Сигнал на "Імпульсному вході" відсутній, якщо вхід використовується для вимірювання швидкості.



		Відсутній сигнал зворотного зв'язку з енкодера





				Перевірте правильність підключення вхідного кабелю та датчика, що використовується.



		Перевірте параметри конфігурації датчика.



		Перевірте з'єднання між датчиком і приводом.



		Перевірте датчик.











Коди виявлених несправностей, що можна скинути функцією автоматичного перезапуску після зникнення причини живлення після усунення несправності, очищаються. 

Виявлені несправності також можуть бути скинуті дистанційно за допомогою дискретного входу або керівного біта (параметр [Fault reset] [rSF], п. 10.2).

		Код

		Назва

		Ймовірна причина 

		Засоби усунення



		bLF 

		[Brake control] 

				Струм відпускання гальма не досягнуто.



		Поріг частоти накладання гальма [Brake engage frequency] [bEn] регулюється лише тоді, коли призначено логічний вхід чи біт логіки керування гальмом [bLC].





				Перевірте з'єднання між приводом і двигуном.



		Перевірте обмотки двигуна.



		Перевірте налаштування [Brake release I FW] [Ibr] і [Brake release I Rev] [Ird].



		Застосуйте рекомендовані значення для [Brake engage frequency] [bEn].







		CnF 

		[Com. network] 

				Переривання зв’язку на комунікаційній карті. 





				Перевірте умови навколишнього середовища (електромагнітну сумісність).



		Перевірте з’єднання. 



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут). 



		Замініть карту розширення. 



		Зверніться до служби підтримки.







		COF 

		[CANopen com.] 

				Переривання зв’язку на шині CANopen





				Перевірте комунікаційну шину. 



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут). 



		Див. Керівництво користувача CANopen®. 







		EPF1 

		[External flt-LI/Bit] 

				Подія, що ініціюється зовнішнім пристроєм, в залежності від користувача.





				Перевірте пристрій, який викликав запуск й скидання. 







		EPF2 

		[External fault com.] 

				Подія, що ініціюється мережею зв’язку. 





				Перевірте причину спрацювання й скидання.







		FbES 

		[FB stop flt.] 

				Функціональні блоки були зупинені під час роботи двигуна. 





				Перевірте конфігурацію [Stop FB Stop motor] [FbSM]. 







		FCF2 

		[Out. contact. open.] 

				Вихідний контактор залишається відкритим, хоча умови замикання виконані.





				Перевірте контактор та его дроти і з’єднання. 



		Перевірте коло зворотного зв’язку. 







		LCF 

		[input contactor] 

				Перетворювач не увімкнений, хоча заданий час очікування [Mains V. time out] [LCt] сплив. 





				Перевірте контактор та его дроти і з’єднання. 



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут). 



		Перевірте з’єднання: мережа живлення / контактор / ПЧ. 







		LFF3 

		[AI3 4-20mA loss] 

				Втрата завдання 4-20 мА на аналоговому вході AI3. 





				Перевірте з’єднання на аналоговому вході.







		ObF 

		[Overbraking] 

				Гальмування занадто різке або занадто велике навантаження. 



		Занадто висока напруга живлення. 





				Збільшити час гальмування. 



		За потреби встановіть гальмівний резистор.



		Активуйте функцію [Dec ramp adapt.] [brA], якщо вона сумісна із застосуванням.



		Перевірте напругу живлення.







		OCF 

		[Overcurrent] 

				Параметри в меню [SETTINGS] [SEt-] та [MOTOR CONTROL] [drC-] некоректні. 



		Занадто велика інерція чи навантаження. 



		Механічне блокування.. 





				Перевірте параметри. 



		Перевірте габарит двигуна/привода/навантаження. 



		Перевірте стан механізму. 



		Зменшить [Current limitation] [CLI]. 



		Збільшить частоту комутація [Switching frequency] [SFr]. 







		OHF 

		[Drive overheat]

				Занадто велика температура перетворювача.  





				Перевірте навантаження двигуна, вентиляцію привода й температуру навколишнього середовища . Зачекайте, допоки ПЧ охолоне перед повторним запуском. 







		OLC

		[Proc. overload flt] 

				Перевантаження механізму. 





				Перевірте й усуньте  причину перевантаження. 



		Перевірте параметри функції [PROCESS OVERLOAD] [OLd-], п. 10.7.







		OLF

		[Motor overload] 

				Спрацювання теплового захисту через надмірний струм двигуна (перевантаження). 





				Перевірте настройку теплового захисту двигуна, перевірте навантаження двигуна. Перед перезапуском зачекайте, допоки двигун охолоне. 







		OPF1

		[1 output phase loss] 

				Втрата однієї фази на виході ПЧ. 





				Перевірте з’єднання ПЧ - двигун. 







		OPF2

		[3 motor phase loss] 

				Двигун не під’єднаний чи потужність двигуна занадто низька потужність. 



		Вихідний контактор розімкнений. 



		Миттєва нестабільність струму двигуна.





				Перевірте з’єднання ПЧ - двигун. 



		Якщо використовується вихідний контактор, встановіть [Output Phase Loss Assign] [OPL] = [No Error Triggered] (oAC).



		Тестування ПЧ з двигуном малої потужності або без двигуна: в режимі заводських налаштувань активна функція виявлення втрати фази двигуна [Output Phase Loss Assign] [OPL] = [Yes] (YES). Для перевірки ПЧ під час тестування або обслуговування без необхідності використання двигуна необхідної потужності (особливо для ПЧ великої потужності) вимкніть контроль параметра [Output Phase Loss Assign] [OPL] = [No] (nO), п. 10.9. 



		Перевірте та оптимізуйте параметри: [IR compensation] [UFr] п. 5.2, [Nom Motor Voltage] [UnS] та [Nom Motor Current] [nCr] п. 2 й виконайте [Autotuning] [tUn] п. 2. 







		OSF  

		[Mains overvoltage] 

				Занадто висока напруга живлення.



		Перебої в подачі електроенергії.





				Перевірте напругу мережі живлення.







		OtFL 

		[LI6=PTC overheat] 

				Визначено перегрівання термозондів PTC, на вході LI6. 





				Перевірте навантаження двигуна та його типорозмір. 



		Перевірте охолодження. 



		Зачекайте, допоки двигун охолоне перед наступним запуском. 



		Перевірте тип й стан зондів PTC. 







		PtFL 

		[LI6=PTC probe] 

				PTC-датчик на вході LI6 розімкнений або закорочений. 





				Перевірте датчик PTC й з’єднання між ним та двигуном і ПЧ. 







		SCF1

		[Motor short circuit] 

				Коротке замикання або замикання на землю на виході привода. 





				Перевірте кабелі, що з’єднують привод з двигуном та ізоляцію двигуна. 



		Зменшить частоту комутації [Switching frequency] [SFr]. п. 5.1.



		З’єднайте дроселі послідовно з електродвигуном. 



		Перевірте налаштування контуру швидкості й гальма. 



		Збільшить [Time to restart] [ttr], п. 8.8. 



		Збільшить частоту комутації [SFr].







		SCF3 

		[Ground short circuit]

				Значний струм витоку на землю на виході ПЧ у разі паралельного включення кількох двигунів.





				Перевірте кабелі, що з’єднують привод з двигуном та ізоляцію двигуна. 



		Зменшить частоту комутації [Switching frequency] [SFr]. п. 5.1.



		З’єднайте дроселі послідовно з електродвигуном. 



		Перевірте налаштування контуру швидкості й гальма. 



		Збільшить [Time to restart] [ttr], п. 8.8. 



		Збільшить частоту комутації [SFr].







		SCF4 

		[IGBT short circuit]

				Виявлено несправність компонента кола живлення.





				Зверніться до служби підтримки Schneider Electric. 







		SCF5 

		[Motor short circuit]

				Коротке замикання на виході ПЧ. 





				Перевірте кабелі, що з’єднують привод з двигуном та ізоляцію двигуна. 



		Зверніться до служби підтримки Schneider Electric. 







		SLF1 

		[Modbus com.]

				Переривання зв’язку по шині Modbus.  





				Перевірте комунікаційну шину. 



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут). 



		Див. Керівництво користувача Modbus. 







		SLF2 

		[PC com.]

				Переривання зв’язку з програмним забезпеченням ПК. 





				Перевірте кабель з’єднання з ПК. 



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут)







		SLF3  

		[HMI com.] 

				Переривання зв’язку з графічним терміналом чи віддаленим терміналом дисплея. 





				Перевірте підключення графічного термінала.



		Перевірте значення часу очікування (тайм-аут).  







		SSF 

		[Torque/current lim] 

				Перемикання на обмеження крутного моменту або струму. 





				Перевірте, чи немає механічних проблем.



		Перевірте параметри функції «Обмеження крутного моменту» [TORQUE LIMITATION] [tOL-] п. 3 та значення параметра [TORQUE OR I LIM. DETECT] [tId-], п. 10.6.







		tJF 

		[IGBT overheat] 

				Перегрівання перетворювача (IGBT)





				Перевірте типорозмір двигуна / приводу / навантаження.



		Зменшить частоту комутації [SFr]. п. 5.1.



		Зачекайте, допоки двигун охолоне перед наступним запуском. 







		tnF 

		[Auto-tuning] 

				Спеціальний двигун або двигун, потужність якого не підходить для приводу. 



		Двигун не під'єднаний до приводу. 



		Двигун не зупинений 





				Перевірте сумісність двигуна та приводу.



		Переконайтеся, що двигун під’єднаний до ПЧ під час автопідстроювання. 



		Якщо використовується вихідний контактор, замкніть його під час автопідстроювання.



		Переконайтеся, що двигун зупинений під час автопідстроювання.







		ULF 

		[Proc. underload Flt] 

				Недостатнє навантаження механізму. 





				Перевірте та усуньте причину недонавантаження. 



		Перевірте параметри функції [PROCESS UNDERLOAD] [ULD-] п. 10.7.











Коди виявлених помилок, які очищаються, щойно їхня причина зникає.

		Код

		Назва

		Ймовірна причина 

		Засоби усунення



		CFF 

		[Incorrect config.] 

				Опційну карту змінено або видалено. 



		Блок керування замінено блоком керування, сконфігурованим на ПЧ з іншим номіналом.



		Поточна конфігурація несумісна. 





				Перевірте, чи немає помилок карти. 



		У разі, якщо опціональну карту було змінено/видалено навмисне, див. Зауваження нижче. 



		Повернення до заводських налаштувань або відновіть збережену конфігурацію, якщо вона припустима для поточного застосування (див. п. ).







		CFI 

		[Invalid config.] 

				Несумісна конфігурація. 

Конфігурація, завантажена в ПЧ через шину або мережу зв'язку, є несумісною. 





				Перевірте завантажену раніше конфігурацію. 



		Завантажте сумісну конфігурацію.







		CFI2 



		CSF 

		[Ch. Sw. fault] 

				Перемикання на неприпустимий канал. 





				Перевірте параметри функції. 







		dLF 

		[Dynamic load fault] 

				Неприпустима зміна навантаження. 





				Переконайтеся, що вантаж не заблокований перешкодою.



		Зняття команди запуску призводить до скидання.







		FbE 

		[FB fault] 

				Помилка функціональних блоків. 





				Див. [FB Fault] [FbFt] для детальної інформації. 







		HCF 

		[Cards pairing] 

				Функція «блокування карт» [CARDS PAIRING] [PPI-] була активована і одна з карт ПЧ була змінена. 





				У разі виявлення помилки плати поверніть оригінальну плату.



		Якщо модуль замінено навмисно, підтвердить конфігурацію введенням пароля [Pairing password] [PPI]. 







		PHF 

		[Input phase loss] 

				Неприпустиме живлення ПЧ або перегорів запобіжника.



		Відсутня одна фаза.



		3-фазний ПЧ ATV320 під'єднано до однофазної мережі живлення.



		Незбалансоване навантаження.

Цей захист працює тільки з ПЧ під навантаженням





				Перевірте підключення до електромережі та запобіжники.



		Використовуйте 3-фазну мережу живлення.



		Вимкніть виявлену несправність за допомогою «Втрата фази на вході» [Input phase loss] [IPL] = [No] (nO) п. 8.16. 







		USF 

		[Undervoltage] 

				Занадто низька напруга в мережі живлення.



		Провал перехідної напруги





				Перевірте напругу та параметри [UNDERVOLTAGE HANDLING][USb-] п. 10.10. 











Коди виявлених несправностей, що відображаються на дисплеї віддаленого терміналу

		Код

		Назва

		Опис 



		InIt 

		[Initialization in progress]

		Ініціалізація мікроконтролера. 

Триває пошук конфігурації зв’язку. 



		COM.E (1) 

		[Communication error] 

		Час визначення несправності (50 мс). 

Це повідомлення відображається після 20 спроб зв’язатися. 



		A-17 (1) 

		[Alarm button] 

		Клавіша утримується більше 10 секунд. 

Клавіатура від’єднана. 

Клавіатура прокидається при натисненні клавіші. 



		CLr (1) 

		[Confirmation of detected fault reset]

		Відображається після однократного натискання клавіші STOP, якщо активним каналом передачі команд є віддалений графічний термінал.



		dEU.E (1) 

		[Drive disparity] 

		Марка приводу не збігається з маркою віддаленого графічного терміналу. 



		rOM.E (1) 

		[ROM anomaly] 

		Віддалений графічний термінал виявляє аномалію ПЗП на основі розрахунку контрольної суми.



		rAM.E (1) 

		[RAM anomaly] 

		Віддалений графічний термінал виявляє аномалію ОЗП. 



		CPU.E (1) 

		[Other detected faults]

		Інші виявлені несправності.
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