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Frekvencni regulator Commander SK



4. Sestava in delovanje frekvencnega regulatorja

Odprto zancna frekvencna regulacija

Uporaba:

e Spreminjanje frekvence

e Momentni nacin delovanja

Prednosti:

e kontrolirano pospeSevanje in ustavljanje
e vgrajene zasdite

e velik navor pri nizkih frekvencah

e |etedi start motorjev

e spremljanje delovanja...



Mocnostni razredi

Heavy Duty
(Tipiéno 150% preobremenitev 60 Sec)

i‘
B C
>

2
[110V/1Ph —0.75 to 1.1W
[220V/1Ph - 0.25 to 2.2W >
400V — 0.37 to T10kW >

575V- 2.2 to 90kW

690V - 15 to 110kW



Mocnostni razredi

Normal Duty
(Tipicno 110% preobremenitve 60 Sec)

300V —7.5 to 132kW >



5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Dimenzije

Do 50% zmanjSanje
volumna glede na
Commander SE

Pimenzije A 1 B > C 2
| (sxvxg) mm
Commander SK 75 x 140 x 100 x 240 x
145 85 x 190 x 156 173

Commander SE 102 x 176 x 147 x 260 x 147 x 260 x
130 130 130




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Moznosti pritrditve

Montaza na DIN letev
(velikosti Ain B)

Hitro, enostavno in ceneno

all...

Nasadne izvrtine

Montaza na plosco pri vseh velikostih

Odprte izvrtine spodaj




MocCnostni priklop

Internal ~ |

EMC filter*
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Mocnostni priklop

Velikostna razreda B in C

5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

L1 | L2 [L3/N| U Vv
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Internal
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Mocnostni priklop — velikost 2

L11l2L3U V W

L1 L2 L3 U V
l-l

AC napajanje

pg =TT Ee——
i .
L2 ' : Opcija

: | RFI filter
i ' PE

Priklop
mototrja



Mocnostni priklop - velikost 2

Commander SK velikost 2,
Ozemljitve priklopimo na mostice




tni priklop - velikost 2
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DC2 = +

# Samo pri zunaj
vgrajenem
zaviralnem uporu.



Mocnostni priklop - velikost 3

AC napajanje
PE

L ; Priklop
! Zunanja ! .

i zaéc‘:iia E motor, .I a
! zavirdinega !

| upora
|



Mocnostni priklop - velikost 3

Plain washers

Spring washer

Commander SK velikost 3, ozemljitev
napajanja in motorja pritrdimo z M6
vijakom v vili¢asti nosilec pritrjen na
hladilna rebra.



Mocnostni priklop - velikost 3

Termicna
zascita
zaviralnega
upora#

DC1 = -
DC2 =+
# Samo pri zunaj

vgrajenem %
zaviralnem uporu.




Mocnostni priklop - velikosti 4,5 in 6

Opcija RFI
filter

' zadéita
b | [
' zaviralnega
L}

, upora

AC napajanje velikosti 4,5 in 6

Internal +DC

EMC filter
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Mocnostni priklop - velikosti 4, 5in 6

BR

(©)

Priklop
mototrja

Termiéna
zascita
zaviralnega
upora




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Vgrajen EMC filter

Internal /[

EMC filter _L

Tab fully inserted:
EMC filter fitted

Internal
terna /

EMC filter _L

Tab fully extended: =
EMC filter disconnected




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Kontrolni prikljucki

Vzmetni prikljucki

— Hiter in robusten nacin priklopa
e 2 x Analogna vhoda

— 0do 10V, 4 do 20mA

e 1 x Analogni izhod

— 0do 10V
e 4 digitalni vhodi

— Enable/Reset

— Napre;

— Nazaj

— Analog1 / Analog 2



5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Kontrolni prikljucki

e Statusni rele

— Regulator pripravljen
e Digitalni izhod

— Hitrost O

e Samo pozitivna logika



5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Kontrolni in komunikacijski prikljucki
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Funkcija oznacena

ModBus RTU standard
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5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Tipkovnica in prikazovalnik

COMMANDER SK

Pomen in delovanje enak kot pri
Commander SE

Tipka M
Tipki AINY
2 @mﬂma Tipka Start

TECHNIQUES .
WWW. controltecgques com TI p ka Sto p/ Reset

01 Minimum speed (Hz)
02 Maximum speed (Hz)
03 Acceleration rate (s/100Hz)

04 DeFelemlion mlg (s/100Hz2) Fu n kc ij o Na p rej/Nazaj

05 Drive configuration

0 Motar raed g e nastavimo z digitalnim vhodom

08 Motor rated V
09 Motor rated cos ©
10 Parameter access

& WARNING! 10 osnovnih parametrov

Power down unit
10 mins before

prikaznih na pokrovu




ORI

i
:

Commander SK

5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Tipkovnica in prikazovalnik

COMMANDER SK

.11’@\}}\ CONTROL
N/ TECHNIQUES
/controltechniques.com

www.

@O

SK- dodatni panel SM- LCD panel



5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

SK- dodatna tipkovnica

LED prikazovalnik
« Zunaniji, vgradni
« IP54 /NEMA 12 za&cCita
» Nastavljiva funkcija tipke *
« Rocno/Avtomatsko, Jog, Smer,...
» Priklop na RS485 Modbus RTU port, RJ45
konektor na regulatorju
« Dolzina kabla do 30m

« Enostavna montaza - 21mm luknja

SNCONTRO.

(e L
X TECHNIQUES

www.controltechniques.com

» Tipkovnica regulatorja ostane aktivna




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

SM - LCD

prikazovalnik
LCD tekstovni prikazovalnik

« Zunanji, vgradni

« VecC jezikov — 3 vrstice teksta
(anglesko, nemsko, francosko, italijansko, ...)
« |IP54 / NEMA 12 zascCita

« Gumb za dodaten opis izbranega parametra

 Priklop na RS485 Modbus RTU port, RJ45
: Bmm ‘i, konektor na regulatorju
! 23.5mm (0.315in) ;l
AR o - Enostavna montaza
17mm mm 92mm
1 (0.869in (0.827in) ' (3.622in) . . . .
oo @ e | - Tipkovnica regulatorja ostane aktivna
| 7mm I:
Lm.l (oAz?em)}i (318_T1r$ "
(0709} « Povsem enak LCD tekstovni prikazovalnik kot za

(- '5&%'(6?1’8?5){}2 """""

[ emm (1:850m) univerzalni regulator UnidriveSP

90mm (3.543in)




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Serijska komunikacija

Modbus RTU

*  Modbus RTU (RS485) komunikacija standardno

* Omogoca serijsko komunikacijo z:

» Centralnim PLK (Programirljiv Logi¢ni

Krmilnik)

* Programskim paketom za parametriranje in

spremljanje delovanja CT Soft
» Programskim paketom SyptLite za izdelavo
programa PLK krmilnika (Logic Stick)

» Hitrost komunikacije 38,400 bps



5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Opcijski komunikacijski moduli

g > CONTROL
R TECHNIQUES

MODEUS.ORG
ETHERNET (TCP/IP, HSE, IP, ProfiNet)




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Opcijski moduli & CommanderSK

SmartStick
— Parameter 28: Read, Prog, Boot
- Vstavljamo ga lahko med delovanjem
- Shranjevanje —vpis vseh parametrov




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike
Opcijski moduli & CommanderSK

LogicStick
Shranjevanje parametrov in PLK programa
«Stevilo programskih vrstic odvisno od vsebine
*Brezplacna programska oprema
*Aritmeti¢ne funkcije, Casovniki, Stevci,...




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Opcijski modul SM I/0O Lite

©o0oNOOAWN

oV
+10V bi-polar ali 4-20mA analogni vhod
0-10V ali 4-20mA analogni izhod

+24\V

Digitalni vhod

Digitalni vhod

Encoder B ali digitalni vhod

Encoder B\
Encoder A

Encoder A\\ Novo

oV Enkoderski vhod

Encoder +5V
Rele
Rele
Rele




5. Commander SK — tehni¢ne karakteristike

Opcijski modul SM I/O Timer

Enak kot SM-1/O Lite:
« dodaten I/O
1 analogni vhod

1 analogni izhod

1 rele
3 digitalni vhodi
Enkoderski vhod

+

Ura realnega casa

(leto, mesec, datum, dan v tednu,
ure, minute, sekunde)




5. Commander SK — tehniéne karakteristike

Vgradnija frekvencnih regulatorjev

Stevilo vklopov napajanja omejeno

Stevilo elektronskih vklopov neomejeno

Tok napajanja digitalnih vhodov 24V DC najveC 100mA

Tok napajanja analognih napetostnih vhodov 10V DC najvec 5mA
Tok vgrajenega EMC filtra:

— A velikost regulatorja 10mA pri 230V AC 50Hz
— B in C velikost regulatorja 8mA pri 230V AC 50 Hz

— B in C velikost regulatorja 8.2mA pri 415V AC 50 Hz
Stopnja zascite IP20
Temperatura okolice -10 C do +40°C, vlaga do 95%



6. Parametri menija 0

Parametri regulatorja CommanderSK

‘Obmocje 1 - L1

Pr01do Pr10
‘Obmocje 2 - L2

Pr 01 do Pr 60
‘Obmo¢éje 3 - L3

Pr 01 do Pr 95
Loc

Vklop zascitne kode



6. Parametri menija 0

Parametri regulatorja CommanderSK

‘Obmocgje 1
Pr 01 do Pr 10 - osnovne motorske nastavitve
‘Obmocje 2
Pr 11 do Pr 12 — start/stop logika, vklop zavore
Pr 15 do Pr 21 — hitrostne reference
Pr 22 do Pr 29 — nastavitve prikaza in tipkovnice
Pr 30 do Pr 33 — vrsta zaviranja, V/f karakteristika
Pr 34 do Pr 36 — termistor, analogni izhod
Pr 37 do Pr 42 — dodatne motorske nastavitve



6. Parametri menija 0

Parametri regulatorja Commander SK

Obmocje 2
Pr 43 do Pr 44 — ModbusRTU komunikacija
Pr 45 — SW verzija

Pr 46 do Pr 51 — nastavitve delovanja vklopa zavore

Pr 52 do Pr 54 — opcijska komunikacija

Pr 55 do Pr 58 — zadnje napake

Pr 61 do Pr 70 — vrednosti izbora dodatnih
parametrov

Obmogje 3

Pr 71 do Pr 80 — izbor dodatnih parametrov
Pr 81 do Pr 95 — parametri delovanja regulatorja



6. Parametri menija 0

Parametri regulatorja Commander SK

Analogni vhodi

Analog inputs
Analog input 1 (%)

Reference
selected (Hz)

Analog input 2 (%)

} 6

Digitalni vhodi
Digital 110
Oh
NiEm word
<[]0 <
»[E[O—>
»[Es[O—> >
»[Be[O—>
»[e7[O—> >

Digital I/0
4— Read [¢

Brake

enable

Stopping
mode

A\ 4

Sequencer
Start/stop
Proo logic select
| 12 | '=

Digital I/O read word Pr 90
Terminal | Binary value for XX

B3 1
B4 2
B5 4
B6 8
B7 16

T6/T5 64

Key
Input Read-write (RW)
» E terminals E parameter

Outgut Read-only (RO)
terminals

parameter

Jog
reference

Jog
selected

Reverse
selected

Reference

o
3

Speed clamps

poed

Minimum
speed

i3

!

P

A
0

reference (Hz)

Ramps

Acceleration
rate

Deceleration
rate

Pre-ramp l

Post-ramp
reference
(Hz)

Motor control

Motor rated
current

Motor rated
speed

Motor rated
voltage

Motor power
factor

Variable torque
select

91

Meritev toka

DC bus
voltage

<&

Motor active

Current
measurement

current

Motor current

88

Switching
frequency

Autotune

Motor rated
frequency

No. of poles

Voltage
mode select
Voltage
boost

RIE(EIEIRIRIEIE

Parameter
access

Motor
frequency

&

Motor
voltage

&

Motor
speed
rpm

&



6. Parametri menija 0

Spreminjanje parametrov

S pritiskom na tipko@ preklopim iz prikaza v spreminjanje
Utripa levi kurzor
S tipkama @ in @ izberem parameter
S pritiskom na tipko @ izberem spreminjanje parametra
Utripa desni kurzor
S tipkama @ in @ spremenim vrednost parametra
S tipko @ potrdim spremenjeno vrednost
S tipkama @ in @ izberem naslednji parameter ali pa s pritiskom na tipko
@ zaklju€imo spreminjanje
Parametri menija 0 se samodejno shranijo ob zakljuCku spreminjanja



6. Parametri menija 0

Parameter 01

Minimalna frekvenca

» Dolo¢a minimalno frekvenco vrtenja pri minimalnem zahtevku
» Enaka za obe smeri vrtenja

* Dovoljena vrednost med 0 in P2

* Vrednost v Hz



6. Parametri menija 0

Parameter 02

Maksimalna frekvenca

 Dolo¢a maksimalno frekvenco vrtenja pri polnem zahtevku
« Enaka za obe smeri vrtenja
* Vrednost v Hz



6. Parametri menija 0

Parametra 03 in 04

Cas pospes$evanja / zaustavljanja

» Dolo¢a ¢as pospeSevanja / zaustavljanja v s / 100Hz

« Enak za obe smeri vrtenja

 Dovoljena vrednost med 0 in 3200.0 s/10Hz

* Pri izbrani standardni rampi zaustavljanja (Pr30) se lahko
zaustavljanje avtomatsko podaljsa



6. Parametri menija 0

Parameter 05

Nacin upravljanja

Omogoca izbiro razlicnih pred izbranih nacinov upravljanja

AlLLAV — napetostni in tokovni vhod

AV.Pr — napetostni vhod + 3 prednastavljene hitrosti
Al.Pr — tokovni vhod + 3 prednastavljene hitrosti
Pr-—4 prednastavljene hitrosti

PAd — izbira hitrosti na tipkovnici

E.Pot — motoriziran potenciometer

tor — momentno delovanje

Pid — PID regulacija

HUAC - ventilator /Crpalka

Parametri Pr 61 do Pr 70 se prilagodijo izbranemu nacinu upravljanja



6. Parametri menija 0

Parameter 05

EUR AI.AV
* O|T1] ov oV
Remote speed > Remote current speed i
reference input LlfT2 reference input (A1) Analognl vhod A1
O] T3] +10v reference output  Napajanje 10V 5mA
10k > Local voltage speed Analoani vhod A2
(2kmin) 1|74 reference input (A2) al09 od
|
()= Analog output Analogni izhod
\V/ L] B1 (motor speed) 9
coay [|B2| +24V output Napajanje 24V 100mA
Digital output pr . _
-|_< C1(B3] Z6ro specd) Digitalni izhod — 0 Hz
oV — Drive Enable/Reset A
O1184] (UsA: Not stop) Dovoljenje / reset
Run Forward i i
| Oles| (jea. rom Vrti naprej
Run Reverse i i
$— Olee| Uea: Joq) Vrti nazaj
— Local (A2)/Remote (A1) i
{7 speed reference select Izbira A1 /A2



Parameter 05

EUR

|71
K >

(2krr11i?1) L]jT2
|73
— |74
+24V 1 LJfe2
-|_< []|B3
oV ._/ Y
| ClBs
| ClBss
.—/ |B7

AV.Pr

oV

Local voltage speed
reference input (A1)

6. Parametri menija 0

T4

B7 Izbrana referenca

A1

Pr19

Pr 20

0
0
1
1

oV

0
1
0
1

Pr 21

Analogni vhod A1

+10V reference output Napajanje 10V SmA

Izbira vhoda bit1

Reference select

Analog output
(motor speed)

+24V output
Digital output
(zero speed)

Drive Enable/Reset
(USA: Not stop)

Run Forward
(USA: Run)

Run Reverse
(USA: Jog)

Reference select

Analogni izhod

Napajanje 24V 100mA
Digitalni izhod — 0 Hz

Dovoljenje / reset

Vrti napre;

Vrti nazaj

Izbira vhoda bit2



Parameter 05

EUR

O] 11

R t d
re?er?gnecgri)r?r?ut QifT2
MK
—_— T4
+24V 1 Ll]s2
-|_< [|B3
R SR (| B4
o—/ []|B7

AL.Pr

oV

Remote current speed
reference input (A1)

+10V reference output

Reference select

Analog output
(motor speed)

+24V output
Digital output
(zero speed)

Drive Enable/Reset
(USA: Not stop)

Run Forward
(USA: Run)

Run Reverse
(USA: Jog)

Reference select

6. Parametri menija 0

T4 B7 Izbrana referenca

Al

Pr19

Pr20

0 0
0 1
1 0
OV 1 1

Pr 21

Tokovni analogni vhod A1
Napajanje 10V 5SmA
|zbira vhoda bit1

Analogni izhod

Napajanje 24V 100mA
Digitalni izhod — 0 Hz
Dovoljenje / reset

Vrti naprej

Vrti nazaj

Izbira vhoda bit1



EUR
O] 71
0|2
O|ts
— — 10O
_®+ Ofs1
+24V Ole2
-|_< O|Bs
oV o—/—D|B4
-—/—D|Bs
o—/—lj|86
o—/—lj B7

Parameter 05
Pr

ov
Not used
+10V reference output

Preset bit 1

Analog output
(motor speed)

+24V output

Digital output
(zero speed)

Drive Enable/Reset
Run Forward
Run Reverse

Preset bit 0

6. Parametri menija 0

B7 Izbrana referenca

0 Pr18

1 Pr19

0 Pr20

1 Pr21

USA

|1

0|2

O|ts

| T4

[{B1

+24V

0|2

O|es

O[B4

O|es

O|ss

{7

ov
Not used
+10V reference output

Preset bit 1

Analog output
(motor speed)

+24V output

Digital output
(zero speed)

Not stop
Run
Jog

Preset bit 0



6. Parametri menija 0

Parameter 05

EUR Pad
CJf71] ov oV
[J]T2] Not used
LJ]T3| +10V reference outout Napajanje 10V 5mA
[]{ T4] Not used
‘@* O[B1] (motes saone) Analogni izhod
24V L1[B2] +24V output Napajanje 24V 100mA
_|_< Cfes| Dt outeut Digitalni izhod — 0 Hz
ov _/—D B4| Drive Enable/Reset  Dovoljenje / reset
— [J{B5| Forward/Reverse Vrti napre;
[|B6| Not used
[1]B7] Not used




Parameter 05

EUR E.Pot
OjT1| ov
(]| T2] Not used
|73
.
— o———1[ ]| T4| Down
—\ \+ Analog output
\V/ L[B! (motor speed)
oay 1 [J|B2| +24V output
Digital output
-|_< L1fBs3 (zero speed)
ov — Drive Enable/Reset
LJ1B4| (usA: Not Stop)
— Run Forward
LJ1B5| (usa: Run)
— Run Reverse
L1{B6] (usA: Jog)
-
— o———[1|B7] Up

6. Parametri menija 0

oV

+10V reference output Napajanje 10V 5mA

Nizanje frekvence

Analogni izhod

Napajanje 24V 100mA
Digitalni izhod — 0 Hz
Dovoljenje / reset

Vrti napre;

Vrti nazaj

Visanje frekvence



6. Parametri menija 0

Parameter 05

EUR tor
|T1] ov oV
{— [P seeee 1) Remotecurentapeed st analogni vhod Af
[J] T3] +10V reference output Napajanje 10V 5mA
(Zkr;i%‘; ——{[ 74 I]Ogﬁf(eArze)ference Momentni analogni vhod A2
| |
‘®+ Oe1] Analog outou Analogni izhod
124V []]B2] +24V output Napajanje 24V 100mA
-|_< ] X e bobedin Digitalni izhod — 0 Hz
M S OfB4| on net som - Dovoljenje / reset
| Clles (FEJUS”AF:OF;‘:JVr?)Vd Vrti naprej
— Cifeo| g foverse Vrti nazaj
| Cls7 lglrggte mode |zbira momentnega nacina




6. Parametri menija 0

Parameter 05

EUR Pid
]| T1] ov oV
— 20mAP i'r?put ——»|[1] 12| PID feedbackinput  P|D meritev
1| T3] +10V reference output Napajanje 10V 5mA
— ?é;e(ignileDinput —»1[ 1| T4| PIDreferenceinput  PID zahtevek
‘@* O[e1 f};‘g{g?sop“e‘ggg Analogni izhod
24V L1[B2] +24V output Napajanje 24V 100mA
_|_< Cfes| Dt outeut Digitalni izhod — 0 Hz
vy OlB4| s et Som - Dovolienje / reset
— Oiss (FfJ“S”AF:OF?{JVﬁ)rd Vrti naprej
| O[ss (FfJ“é‘AFfﬁ‘c’)Zr)se Vrti nazaj
| S (87| PID enable VKklop PID regulacije




6. Parametri menija 0

Parameter 06

Nazivni tok motorja

« VVpiSemo nazivni tok motorja iz plos€ice motorja

* Vrednost je lahko enaka ali manjSa od toka regulatorja

* Pravilno vpisana vrednost zagotavlja tokovno zascito motorja
* Vrednost Amperih



6. Parametri menija 0

Parameter 07/

Nazivni vrtljaji motorja

* VVpiSemo nazivne vrtljaje motorja kot so na tablici motorja

* Pri vrednostih vecjih od 9999 vpiSemo 0

« Z vpisom vrednosti 0 ali sinhronskih vrtljajev izklopimo slip kompenzacijo
* Vrednost v vrtljajih / minuto



6. Parametri menija 0

Parameter 08

Nazivna napetost motorja

 VpiSemo napetost za katero je motor grajen
* To napetost doseze motor pri nazivni frekvenci
 Vrednost v Voltih med 0V in 240 ali 480V



6. Parametri menija 0

Parameter 09

Faktor moci (cos o)

« VVpiSemo vrednost podano na tablici motorja
 Dolo¢a kot med vektorjem magnetilnega in aktivnega toka
* Dovoljena vrednost med 0 in 1



Parameter 10

ZascCita parametrov

« Omogocimo dostop do parametrov menija 0
« Onemogoc¢imo — zaklenemo — spreminjanje parametrov
* Mozne vrednosti: L1, L2, L3, Loc

L1 — dostop do parametrov 1 do 10

L2 — dostop do parametrov 1 do 60

L3 — dostop do parametrov 1 do 95

Loc — vklopi uporabo kode zaklepanja parameter 25

6. Parametri menija 0



Start / stop logika

Parameter 11

6. Parametri menija 0

Stop/Start logika
Pr11 | Priklju¢ek B4 Prikljucek B5 Prikljucek B6 Samodrzen
0 Enable Vrti napre; Vrti nazaj Ne
1 Ne Stop Vrti naza; Vrti nazaj Da
2 Enable Vrii Naprej/Nazaj Ne
3 Ne Stop Vrti Naprej/Nazaj Da
4 Ne Stop Vri Jog Da
5 Nastavljiv Vrti naprej Vrti nazaj Ne
6 Nastavljiv Nastavljiv Nastavljiv Nastavljiv
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Parameter 12

Vklop mehanske zavore

diS | Upravljanje mehanske zavore izklopljeno

rEL | Mehanska zavora programsko aktivna. Zavoro krmili rele.
Na digitalnem izhodu signal napake.

dlO | Mehanska zavora programsko aktivna. Zavoro krmili
digitalni izhod B3. Na releju signal napake.

USEr | Mehanska zavora programsko aktivna. Rele in digitalni
izhod nista uporabljena. Delovanje doloCi uporabnik.

Parameter spremenimo le, Ce regulator ne deluje (ih) ali je v napaki (tr)!
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Parametra 13 in 14

Parametra nista uporabljena
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Parameter 15

Jog frekvenca

 DolocCa frekvenco servisnega vrtenja
« Aktivna pri izbiri Jog nacina
 Dovoljena vrednost med 0 in P2

* Vrednost v Hz
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Parameter 16

Delovanje analognega vhoda 1 (T2)

 Mozne nastavitve:

0-20 — tokovni vhod 0 do 20 mA

20-0 — tokovni vhod 20 do 0 mA

4-20 — tokovni vhod 4 do 20 mA s kontrolo toka (cL pod 3mA)
20-4 — tokovni vhod 20 do 4 mA s kontrolo toka (cL pod 3mA)
4-.20 — tokovni vhod 4 do 20 mA brez kontrole zanke

20-.4 — tokovni vhod 20 do 4 mA brez kontrole zanke

VoLt — napetostni vhod 0-10V
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Parameter 1/

Negativhe prednastavljene frekvence

OFF — vrednost prednastavljenih frekvenc je lahko samo pozitivha
» Negativne vrednosti ne bodo uposStevane
« Smer spreminjamo z digitalnimi vhodi
ON — Smer vrtenja lahko spreminjamo z vpisom negativne frekvence
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Parametri 18 do 21

Prednastavljene frekvence

* DoloCa prve Stiri prednastavljene frekvence
 Vrednost v Hz med + 1500Hz
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Parameter 22

Prikaz obremenitve

 Dolo¢a vrsto prikaza obremenitve
Ld - % delovnega toka motorja
A — tok regulatorja po fazi
* Prikaz obremenitve vklopimo / izklopimo s 2 sek pritiskom na tipko M



Parameter 23

Prikaz frekvence / hitrosti

 Dolo¢a vrsto prikaza frekvence / hitrosti
Fr —izhodna frekvenca v Hz
SP — hitrost vrtenja v vrt/min
Cd — Prera¢unana hitrost vrtenja (Pr 24)

6. Parametri menija 0
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Parameter 24

Faktor mnozenja hitrosti

 DoloCa faktor mnozenja hitrosti vrtenja motorja za prikaz v parametru 23
* Vrednost med 0 in 9.999
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Parameter 25

Koda zascite parametrov

 DoloCa kodo s katero se onemogoci spreminjanje vseh parametrov
 Dovoljene vrednosti med 0 in 999

* Vrednost 0 sprosti zascito parametrov

* Izgubljeno / pozabljeno kodo lahko odklene proizvajalec / prodajalec
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Parameter 26

Parameter ni uporabljen
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Parameter 27/

Frekvenca dela s tipkovnico

* DoloCa frekvenco po vklopu in upravljanju s tipkovnico
0-— ob vklopu napajanja frekvenca O
LASt — ob vklopu ohranjena zadnja nastavljena frekvenca
PrS1 — ob vklopu uporabljena frekvenca iz Pr18
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Parameter 28

Kloniranje parametrov

* DoloCa smer in naCin prenosa parametrov med regulatorjem in
SmartStick

no— nizahtevka
rEAd — programiranje regulatorja
Prog — programiranje klona — SmartStick
Boot — vrednosti na klonu se ne da ve€ spreminjati, prenos
parametrov iz klona na regulator se izvrsSi ob vsakem vklopu
regulatorja

* Prenos se izvaja dokler utripa pikica na prikazovalniku

« \V primeru napake regulator javlja C.Acc

* Pri prenosu na regulator drugacne velikosti javlja napako C.rtg
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Parameter 29

Tovarniske nastavitve

« Omogoc€a ponovno nastavitev tovarniskih vrednosti parametrov
no— ni sprememb
Eur — Evropske nastavitve 50 Hz
USA — Ameriske nastavitve
- Ponastavitev se izvrsi s pritiskom na tipko @ , regulator ne sme
delovati (ih) ali pa mora biti v napaki (tr).
» Po ponastavitvi se prikaze parameter P1, P10 je postavljen na L1



6. Parametri menija 0

Parameter 30

Vrsta zaviralne rampe

Izbiramo med:

0 — hitro zaviranje z zaviralnim uporom

1 — standardna rampa

2 — standardna rampa ob poviSani napetosti
3 — hitro zaviranje ob povisani napetosti

* Pri izbiri poviSane napetosti pri zaviranju je pricakovati
vecje izgube v motorju - segrevanje
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Parameter 31

Nacin zaustavljanja

lzberemo:

0 — ni zaviranja - iztekanje

1 — zaviranje po €asovni rampi

2 — zaviranje po ¢asovni rampi z 1 DC zaviranje

3 — Enosmerno DC zaviranje s kontrolo zaustavitve
4 — Casovno enosmerno DC zaviranje
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Parameter 32

Dinamicna V/f karakteristika

OFF — fiksna linearna napetostno frekvenéna karakteristika
ON — napetostno frekvenéna karakteristika odvisna od obremenitve
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Parameter 33

Vklop vrteCega motorija

0 — izklopljeno

1 — detekcija pozitivne in negativne frekvence
2 — detekcija samo pozitivhe frekvence

3 — detekcija samo negativne frekvence
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Parameter 34

Funkcija prikljucka B7

dig Digitalni vhod

th | Motorski termistorski vhod

Fr | Frekvenénivhod

Fr.hr | Precizen frekvenéni vhod

) J|T1] ov

/ Motor thermistor
L1fB7 input




Parameter 35

6. Parametri menija 0

Delovanje digitalnega izhoda prikljucek B3

n=0 Dosezena hitrost 0
At.SP Dosezena hitrost
Lo.SP Na minimalni hitrosti
hEAL Regulator pripravljen

Act Regulator aktiven
ALAr Napaka regulatorja

I.Lt Tokovna zascCita
At.Ld 100% obremenitev
USEr Poljubna uporaba

Nastavitev postane aktivha, Ce regulator ne deluje (ih), je v napaki (tr)
in po pritisku na @ STOP/RESET tipko



Parameter 36

6. Parametri menija 0

Funkcija analognhega izhoda prikljucek B1

Fr Hitrost motorja / frekvenca
Ld Obremenitev motorja
A Tok motorja
Por |Izhodna mo¢ regulatorja
USEr Poljubna uporaba

Nastavitev postane aktivna, ¢e regulator ne deluje (ih), je v napaki (tr) in po
pritisku na STOP/RESET tipko
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Parameter 37/

Vzorcna frekvenca

 Dolo¢a najvisjo dovoljeno vzoréno frekvenco
* MozZne nastavitve: 3, 6, 12 in 18kHz

« ViSje frekvence znizujejo Sum motorja

* Visje frekvence povecujejo izgube v motorju
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Parameter 38

Autotune - meritve motorja

« Parameter vklopi postopek meritve motorja:

0 — ni meritve
1 — ne rotirajoCa meritev
2 — rotirajoCa meritev

» Pri rotirajoCi meritve se motor zavrti na 2/3 max. frekvence
* Motor mora pred zac¢etkom mirovati in biti neobremenjen pri
rotirajoCi meritvi



6. Parametri menija 0

Parameter 39

Nazivna frekvenca motorja

 DoloCa nazivno frekvenco motorja za katero je bil grajen

« Parameter P2 dolo€a samo max. dovoljeno frekvenco

» Obvezno nastaviti na pravilno vrednost pri visokofrekvenénih motorjih
* Vrednost od 0 do 1500Hz



Parameter 40

Stevilo polov motorja

Auto —

2P —
4P —
6P —
8P —

preracuna na osnovi nastavitve parametra P07
2 polni motor, 3000 vrt/min

4 polni motor, 1500 vrt/min

6 polni motor, 1000 vrt/min

8 polni motor, 750 vrt/min

6. Parametri menija 0



Parameter 41

6. Parametri menija 0

Izbira vrste delovanja

Ur S | Statorska upornost merjena ob vsakem zagonu
Ur Brez meritve motorja
Fd Linearni napetostni dvig
Ur A | Statorska upornost merjena ob prvem vklopu
Url Statorska upornost merjena ob vsakem vklopu

SrE

Kvadraticna V/f karakteristika
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Parameter 42

Vrednost napetostnega dviga

* DoloCa velikost napetosti v % pri frekvenci OHz
» Uporabljen pri izbiri P41 = Fd ali SrE
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Parameter 43

Hitrost serijske komunikacije

2.4— 2400 bps
4.8— 4800 bps
9.6 — 9600 bps
19.2 — 19200 bps
38.4 — 38400 bps

« Regulator uporablja ModBus RTU protokol
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Parameter 44

Naslov regulatorja za komunikacijo

» DoloCa naslov za serijsko komunikacijo. Vsak regulator mora imeti
svoj naslov
 Dovoljeni naslovi od 0 do 247
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Parameter 45

Verzija programske opreme

« Parameter prikazuje verzijo programske opreme pretvornika



Parametri 46 do 51

Parametri delovanja mehanske zavore

6. Parametri menija 0

Pr 46 Tok izklopa mehanske zavore

Pr 47 Tok vklopa mehanske zavore

Pr 48 Frekvenca izklopa mehanske zavore
Pr 49 Frekvenca vklopa mehanske zavore
Pr 50 Zakasnitev pred izklopom zavore

Pr 51 Zakasnitev po izklopu zavore




Delovanja mehanske zavore

Current
magnitude

T

A 2 4

I|§|+

Kontrola toka

Brake release
current threshold A

§

47

Brake applied
current threshold

Drive
active

Zakasnitev vklopa
in izklopa zavore

Pre-brake
release
delay

(=]

5

&)

Output
frequency
Q—’— A —
Kontrola >
frekvence Brake release

frequency

Reference
on

Latch

In Out

Reset

}VVVV

6. Parametri menija 0

Brake
disabled

0|15

L1
*
Brake
: release
Post brake i U
release E prog rammaz(leer
ool [z |
12
Brake
controller
enable
|zbira izhoda
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Parametri 52 do 54

Parametri opcijske komunikacije

« Parametri definirajo osnovne nastavitve za opcijsko komunikacijo
P52 — naslov naprave
P53 — hitrost komunikacije
P54 — diagnostika

* Vrednosti in pomen se spreminjajo z razliCnimi opcijami
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Parametri 55 do 58

Zadnje stiri napake

» Parametri prikazujejo zadnje stiri napake na regulatorju
- Se §tiri starejSe napake se belezijo v visjih menijih



Parameter 59

Vklop delovanja PLK programa

« S parametrom vklapljamo / izklapljamo PLK program:

0 — PLK program ne deluje

1 — PLK vklopi, ¢e LogiStick ni prisoten javi napako,
prekoracitev parametra omeji na max. vrednost

2 — PLK vklopi, e LogiStick ni prisoten javi napako
kakor tudi pri prekoracitvi vrednosti.

6. Parametri menija 0
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Parameter 60

Status PLK programa

Parameter prikazuje delovanje PLK programa:

-n — PLK program ne deluje, napaka v liniji n

0 — LogicStick prisoten vendar brez programa

1 — LogicStick prisoten, program vnesen vendar se ne izvaja
2 — LogicStick prisoten, program prisoten in deluje

3 — LogicStick ni prisoten



6. Parametri menija 0

Parametri 61 do 70

Vrednost parametrov visjih menijev

« Parametri prikazujejo vrednosti parametrov katerih izvor
dolocajo parametri 71 do 80
» Mejne vrednosti so enake kot meje izvornega parametra
« Omogoca spreminjanje parametrov visjih menijev preko tipkovnice



6. Parametri menija 0

Parametri 71 do 80

Naslovi parametrov

« Parametri doloCajo naslove parametrov prikazanih v Pr61 do Pr70

* Primer: parameter Pr71 vsebuje naslov parametra katerega
spreminjamo s parametrom Pr61

 Oblika vsebine: meni.parameter
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Parametri 81 do 95

Parametri regulatorja

Prikazujejo delovanje funkcij regulatorja
»P81 — zahtevana frekvenca
» P82 — frekvenca pred hitrostnim profiliranjem
»P83 — frekvenca za hitrostnim profiliranjem
» P84 — napetost na elektrolitskih kondezatorjih DC bus
» P85 — dejanska frekvenca motorja
»P86 — Napetost na motorju
»P87 — Hitrost motorja v vrt/min
» P88 — Skupni tok motorja
» P89 — Aktivni tok motorja



6. Parametri menija 0

Parametri 81 do 95

Parametri regulatorja

« P90 — Stanje digitalnih vhodov - decimalno
* P91 — Dovoljeno delovanje (OFF / ON)

* P92 — Izbrana sprememba smeri vrienja

« P93 — Izbrana Jog referenca

* P94 — Vrednost v % na analognem vhodu 1
* P95 — Vrednost v % na analognem vhodu 2



i' Meni opcijskega
15

Struktura parametrov modula

Dodatni meniji

Parametri Pr61~Pr70 prikazujejo katerekoli parametre (Pr0.00 do

Pr21.50) z nastavitvijo v parametrih Pr71~Pr80

Dostop preko
tipkovnice




Struktura parametrov — visji meniji

— Meni 0 Osnovni parametri - nastavitveni

— Meni 1 Izbira hitrosti, omejitve in filtri
— Meni 2 Rampe

— Meni 3 Hitrostna zanka
— Meni 4 Tokovna zanka
— Meni 5 Nastavitve motorja in regulacije

— Meni 6 Upravljanje z regulatorjem in casovnik



Struktura parametrov — visji meniji

— Meni 7 Analogni vhodi in izhodi

— Meni 8 Digitalni vhodi in izhodi

— Meni 9 Logicne funkcije in motoriziran potencion
— Meni 10 Prikaz delovanja, statusa in napak

— Meni 11 Splosne nastavitve regulatorja

— Meni 12 Analogni preklopniki

— Meni 14 Dodatna PID zanka



Struktura parametrov — visji meniji

— Meni 15 Nastavitve opcijskega modula
— Meni 18 Splosni parametri 1
— Meni 20 Splosni parametri 2

— Meni 21 Nastavitve dodatnega motorja
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Digital I/O

Analog Inputs



Parametri menija 1A

Analog
reference 1

s> wm |-
e
Analogue n Analog ,
Inputs U | reference 2 :
E 7 | 1.37 i | Reference offset  1.04
1
1
2 \{ Percentage
3 trim
1.38 Reference offset
Preset 1 1.21 1 s1elggt
Preset 2 1.22 20 .
Preset 3 1.23 30 X
Preset 4 1.24 40
Preset5 1.25 50 1-3 -
Preset 6 1.26 6o g
Preset 7 1.27 7 ©°
Preset 8 1.28 80
Keypad reference o
1.17 —
Precision reference
[ — update disable
000 1.20 A — 149=5
O O
Level of
reference selected
—- > Power up Precision reference
Power down | 1 -t keypad reference 1.18 & 1.19 10 | Menu1B
value
0 1.51
|‘£|:,> Preset selected Reference selected
15 indicator 1.4 indicator

- oo -
-



Menu 1A

Level
of reference
selected
1.01

Parametri menija 1B

Bi-polar
reference select
1.10

J’ 1.13

Jog reference
1.05

J 1.12

+
1.06 (21.01)
——1.07 (21.02)
1.07 (21.02)
1.06 (21.01)

1.06 (21.01)

v
N—
e
\_

1.06 (21.01)

P P

Menu 8
\ 4
Drive sequencer
q Menu 6
Jog Reverse Reference
reference selected On

J— 1.1

Pre-filter
reference

Q’

Skip

Menu 1C

Frequencies

Pre-ramp
reference

Menu 2




Parametri menija 1C

Reference selection Flow Diagram

Reference
Lowest selector
Analog reference priority 1.14 (21.03)
D EI:’—» 2 select 1.41 J_
| g g
G Preset —
| select »
1.42 10
T EI:'_’ M e J’ | [ 144 [ 143 |1.42 | 1.41 | Output [ 1AL.Pr_ w1 }o
A e 0 0 0 0 1 [ 2A2Pr }»{2}o Reference selected
L n 0 0 0 1 2 3 Pr 3o ingicator
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u P e o [ o[ 1] «x 3 4 PAd 4o booorm @ """"""
O+ = SRR e 8
N 8 1 X X X 5 L
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T O - -
S \)
L] Highest
priority
Preset Speed selection Flow Diagram Pres:;;ecfgfnce
D
I Preset 115
G T select 0, 1.45
| ED_> ........... >®_> 1.47 | 1.46 | 1.45 | Output —
T M 0 0 0 1 > 0
A e Preset e 0 0 1 2 Preset Speed 1 | 1 O
L n select 1, 1. 0 1 0 3 Preset Speed 2 2 —O Preset selected
EI:’—» u T 0 1 1 4 Preset Speed 3 30 indicator
1 0 0 5 Preset Speed 4 4 O \{
| i o4 0 NLL o vers 1]
N 8 Preset 1 0 1 6 Preset Speed 5 50
p select2.1.47 || 1 1 0 7 Preset Speed 6 6 O
U EI:’_, ........... ><J—>—> 1 1 1 8 Preset Speed 7 7 0
T — Preset Speed 8 8 —©
s L




Menu 1B

Parametri menija 1D

In filter zone
1.35
. fo
Pre-filter Pre-ramp
reference reference
R —
po---ooeooe- L 1
Skip frequency 1| |Skip frequency 2| |Skip frequency 3
1.29 1.31 1.33
Skip band 1 Skip band 2 Skip band 3
1.30 1.32 1.34

Menu 2




Parametri menija 2A

iAcceleration 1-motor map 2i 21.04
[ Acceleration1 | 2.11
[ Acceleration2 [ 2.12 }—
[ Acceleration3 [ 2.13 |—
[ Acceleration4 | 2.14 }—
[ Acceleration5 [ 2.15 }—
[ Acceleration6 [ 2.16 }—
[ Acceleration7 [ 217 }—
[ Acceleration8 | 2.18 }—

3505350
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|

Jog Select
1.13 <J>

Pre-ramp
reference
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Menu 2B Menu 2C
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i i
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Y
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Ramp hold 2.03
Ramp mode select 2.04 Current Control Motor
S ramp enable 2.06 »r Menu 4 Control
S ramp acceleration limit 2.07 u Menu 5
Standard ramp voltage 2.08
Ramp rate units 2.39
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Acceleration rate
selector
2.10

Acceleration

r»--0-0
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Decceleration rate

rrp-A4—-—0-—0

nw-H4HCuoz-—
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Decceleration 2'-20
select0 ,2.35 i
T T — }@* 2.37 | 2.36 | 2.35 | Output J 0 i
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Parametri menija 3A

MENU 3A
Speed Sensing Thresholds

Pre-ramp Menu 2 Post-ramp Motor
reference Ramp control reference v c frequency
enu
Menu 4 Slip compensation
Menu 1 1.03 Current 1
control
Hard : é Zero speed
frequency R:r:(;)elgge Zero speed threshold 10_33
selector 111 +
Hard 3.23 ¢ -
frequency Fi At or below minimum speed
reference Mlnmlu(r)n? speed 10.04 P

3.22 27.02 >+

@ > —

Below set speed
10.05
+
- >|4
Frequency
error

Above set speed
10.07



Frequency
input

Parametri menija 3B

Frequency
reference

Terminal B7
Destination

8.25

B7

Maximum frequency
reference 3.43

3.45

Frequency reference |

scaling 3.44

Position

32 bit position
counter

Position scaling
3.33
3.34

O

T

Reset position
3.32

Terminal B3
Source

8.21

Frequency output

PWM output scaling

or

3.17

MENU 3B
Frequency input and output

PWM

3.18

L
Maximum
output Frequenc
frequency )‘

Menu 8A




Parametri menija 4

A

Hard fréquency

Pre-ramp Torque Mode select Motor
reference 4.1 frequency
Ramps
Menu 1 @ Menu 2 4 ‘@ M'?Ator m;p
enu
Hard Post-ramp
frequency reference
reference
3.22

MENU 4
Current Control

Load display
units
4.21

Y

Active current

Current
magnitude

Display

Magnetising
current

1
1
1
1
i
Reference E
selector enabled |
3.23 1.11 i
ST i
Current Gains i
P Gain 4.13 i
| Gain 4.14 !
Current limit !
active T
10.09 i
Motor rated . Percentage
frequency load
5.06 4.20
(21.06)
U;erfr:':;m Torque Torque to
Menu 7 [—»| scaling - reference —» curren_t
4.24 4.08 conversion
Motor
frequency
Rated power factor
5.10 (21.10) @
Motor rated current .
Over-riding
5.07 (21.07) % Y current limit
Maximum heavy duty drive Current limit 218
current rating 4.07 (21.29) :
11.32 A Motor rated current >
<>—+ 5.07 (21.07)

Motor thermal | [Motor protection low speed
time constant mode protection
4.15 (21.16) 4.16 4.25
Y A \ Y __ Motor current
overload alarm
indicator
Overload detection
10.17
At 100% Motor
load overload
accumulator
—_—- 10.08 4.19



Parametri menija 5

Customer Speed display DC link
defined units units voltage Actual switching
Motor 11.21 5.34 Modulation frequency
rpm 2
1 [_m Motor aximum switching
» 0 voltage frequency 5.18
. | Hzto
~| rpm Voltage calculations _p High stability space
vector modulation 5.19
. Autotune 5.12
Post-ramp Slip Motor Variable V/  5.13 Over modulation
reference compensation frequency Voltage mode  5.14 enable 5.20
2.01 Voltage boost 5.15
Stator resistance 5.17 (21.12) Disable auto-switching
- . Voltage offset 5.23 (21.13) frequency change 5.35
Slip compensation |__ Transient inductance 5.24 (21.14) i
enable A
5.27
|—> Power calculations
| J3xVxI
Menu 6
Motor Sequencer
power
Slip compensation @ (kW) \i
. Current
Rated full load speed 5.08 (21.08) Active current magnifude
A f
Motor map 2

selected 0 Motor map select
21.15 11.45

Motor Map 1

Rated frequency 5.06

Rated current 5.07
Rated voltage 5.09

Rated power factor 5.10
No. of motor poles 5.11

Motor Map 2

Rated frequency 21.06
Rated current 21.07
Rated voltage 21.09
Rated power factor 21.10
No. of motor poles 21.11

Magnetising

ﬁ current

MENU 5
Machine Control



Parametri menija 6A

Control word enable 6.43

Sart/Stop logic Control Word 6.42

6.04

Bit 7 Auto/Manual

!

| Control word 6.42 I—
[

czmZ

[ Drive enable 6.15 '}

S,

]
]
]
Fpp— |

1

Run forward 6.30 }

!
$

_>|
——{ Jog forward 6.31 |}

$

$

——{ Runreverse 6.32 |}

$

—|

—»[ Forward/reverse 6.33 }

§

— Run 6.34 }

$

——»{ Jogreverse 6.37 |}

— Not stop 6.39 —

Hardware
enable

¢

[o =][e =][e ~][o ~|[o ~|[o =[[o ~][o ~]

fa

ot

@

| Forward limit switch 6.35 }

Y

| Reverse limit switch 6.36 I

y

Y

Menu 6B

Y

Sequencer

Stopping mode 6.01

Mains loss mode 6.03

Injection braking level 6.06

Injection braking time 6.07

Catch spinning motor 6.09

Low DC link operation 6.10

Enable forward/reverse key (LCD keypad) 6.13
Disable auto-reset on enable 6.14

Enable sequencer latching 6.40

Cooling fan control disable 6.45

Reference on

1.11

J. Reverse selected

1.12
Jog reference

Menu 1B

J’ selected
1.13

Drive
running
10.02

MENU 6A
Drive Sequencer




Logic 1

Logic 1

Remote LED
Keypad

RUN
STOP

FUNCTION

MENU 6B
Keypad Control and Clock

LED keypad
function key

status

Parametri menija 6B

Run time clock

6.22 & 6.23

Clock control

Electricity cost per kWh 6.16

Motor power (kW )
P (kW) Reset power consumption meter 6.17

:: 5.03

Power meter
6.24 & 6.25

Running costs

6.263

6.11

A

Drive keypad
RUN
STOP

Reference
selected

i

| Keypad STOP key enable 6.12

o =

|

\

Sequencer

Z‘Zl‘;gi':;e indicator
Menu 1A @ 149=4




Parametri menija 7A

O 2]
Offset Invert
7.30 7.0
Mode : : Terminal T2
/ 7.06 ! Destination
. 1 7.10
Current mode | __ Monitor :
and protection ”‘ Scaling i ; A Default destination
‘ 7.08 - 1.36
— ¥ Analog reference 1
Current 21.51
200R loop 7.28
loss
[ ov]]
Offset et
7.31
7'1.3 Terminal T4
| Destination
Monitor i
]
]

Default destination
1.37

—Y Analog reference 2
L|21 51

Mod Scali
mIiz] e edod—e(X) e

| Current magnitude 4.01 |

| Motor load 4.02 I I Output power 5.03

| Motor speed 2.01 }—*‘

-
dl
-

r User
programmable Other parameters

Heatsink temperature 7.04
IGBT Junction temperature 7.34
Thermal protection accumulator 7.35

Analogue output

control |
7.33 i__Terminal B1
Source MENU 7
0.01 '
Default source AV Scalin Anal : do
2.01 7'209 ; nalog lnputs an utputs

Motor speed Y—
21.51



Parametri menija 8A

MENU 8A
Digital I/O and Relay

Brake controller -
D | trol
v.. ________________________ enable  bemeecmmmmee- g >oe--- igita o;tzr:l;t contro
12.41 ! ! :
Input/Output i i
po------- function selectf====-- 1 i i
i 8.31 i ! '
: : : !
: Monitor | i i
i 8.01 i A i
i Q v  Terminal B3
| 0 H |
> o ______ Invert | ______ E Sogrcg/ L>-
O H 8.11 Destination
! ;
D ' Default source
10.03

Zero speed output

Frequency

Menu 3
' Frequency or PWM output

PWM




Parametri menija 8B

Invert

Terminal B7
Source/
Destination

Default source

Y

'l\I'AOde' SeII?E’>C7t Monitor x Locar/g::mote
erminal
8.35 N (Defined by 11.27)

Motor thermistor

trip

Frequency input
Menu 3

Brake controller
enable
12.41

Status relay

]
(]
(]
(]
:
Source :
JI

Default source Monitor

10.01
Drive healthy




Parametri menija 8C

stop/Start logic |~~~ . MENU 8C
o.04 i Digital Inputs
Invert i Terminal B4
8.12 i Destination
Monitor ! *-->
8.02 o »
i ! i Default destination
[]| B4 | Y : 6.29 (EUR) Drive enable
[ ]| B5 ' 6.39 (USA) Not Stop
i (Defined by 6.04)
[ ]| B6 | |
:
i
Invert i Terminal B5
8.13 ' Destination
Monitor i ‘
8.03 : :
i i Default destination
| Y i 6.30 (EUR) Run forward
! 6.34 (USA) Run
! (Defined by 6.04)
:
]
]
i
Invert i Terminal B6
Monit 8-?4 ' Destination
onitor ' Lo
8.04 i
% Default destination

[

6.32 (EUR) Run reverse
6.31 (USA) Jog
(Defined by 6.04)




B4

B

7

R

HH
a (<]

Parametri menija 8D

S

A%

Digital 1/0 read word
8.20

O

MENU 8D
Digital I/0 Monitoring

Digital I/0 read word 8.20

Terminal Binary value for xx

B3 1
B4 2
B5 4
B6 8
B7 1
T5/T6 6




Source 1

Parametri menija 9A

Invert
9.05

Y

9.14

Invert
9.15

Source 2

9.16

y

Logic Function 1

Logic Function 2

Invert
9.08

Y

Invert
9.18

Y

Logic output
9.01

Delay
9.09

Positive Delay
Input

Delay <>
Output

Negative Delay

Input

Delay <«
Output

Destination
9.10

Destination
9.20

Logic output
9.02

Delay
9.19

Y




Parametri menija 9B

Bi-polar select —
9.22 Dess;lr;gtlon
9.26 . f \ 100% i Monitor :
|:< % 9.03 ;
Rate | ] A 0% Scaling
9.23 % 100% 9.24 | >
9.27 > ‘ / t_100%
Reset Mode 9.21
9.28 ||0 - Zero at power up
1 - Last value at power up MENU 9B
2 - Zero at power up,only . .
change when running Motorised _Potentlometer
3 - Last value at power up,only and Binary Sum
change when running
Binary sum Offset
Logic ones (LSB) | 9.34 Destinatl
9.29 9.319.30]9.29 [ Output Binary sum esglg?; 'on
0jojoj o logic output -
0101 1 value !
: o|1]o0 2
Binary sum V
Logic twos | : (1) (1) (1) 2
9.30
1] 0] 1 5
1]1]o0 6
_ 1] 1] 1 7
Binary sum
Logic fours (MSB)
9.31




Parametri menija 10A

Pr no | Function Type
#10.01(Drive healthy Bit RO
#10.02|Drive active Bit RO
#10.03|Zero speed Bit RO
#10.04{Running at or below minimum speed Bit RO
#10.05|Below set speed Bit RO
#10.06|At speed Bit RO
#10.07|Above set speed Bit RO
#10.08|Load reached Bit RO
#10.09|Drive output is at current Bit RO
#10.10|Regenerating Bit RO
#10.11|Dynamic brake active Bit RO
#10.12|Braking resistor alarm Bit RO
#10.13|Direction commanded Bit RO
#10.14|Direction running Bit RO
#10.15/Mains loss Bit RO
#10.16|Not used Bit RO




Parametri menija 10B

Pr no | Function Type
#10.17|Overload alarm Bit RO
#10.18|Drive temperature alarm Bit RO
#10.19|General drive alarm Bit RO
#10.20(Last trip {Pr55} Integer (0-230)
#10.21|Trip 1 {Pr56} Integer (0-230)
#10.22(Trip 2 {Pr57} Integer (0-230)
#10.23|Trip 3 {Pr58} Integer (0-230)
#10.24(Trip 4 Integer (0-230)
#10.25|Trip 5 Integer (0-230)
#10.26|Trip 6 Integer (0-230)
#10.27|Trip 7 Integer (0-230)
#10.28|Trip 8 Integer (0-230)
#10.29|Trip 9 Integer (0-230)
#10.30|Full power braking time 0 to 320.00s
#10.31|Full power braking period 0 to 1500.00S
#10.32|External trip Bit RO




Parametri menija 10C

Pr no | Function Type
#10.33|Drive reset Bit RO
#10.34|No. of auto reset attempts Bit RO
#10.35|Auto reset delay 010 25.0s
#10.36|Hold ‘drive healthy’ until last attempt Bit RO

#10.37

Action on trip detection

Integer (0-3)

#10.38

User trip

Integer (0-255)

#10.39

Braking energy overload accumulator

Integer (0-100%)

#10.40

Status word

0to 32767




Parametri menija 11A

Pr no | Function Range Defaults| Type
#11.01({Pr 61 set-up {61} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.02(Pr 62 set-up {62} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.03|Pr 63 set-up {63} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.04|Pr 64 set-up {64} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.05(Pr 65 set-up {65} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.06(Pr 66 set-up {66} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.07|Pr 67 set-up {67} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.08(Pr 68 set-up {68} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.09(Pr 69 set-up {69} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.10(Pr 70 set-up {70} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.11|{Not used
#11.12(Not used
#11.13(Not used
#11.14{Not used
#11.15(Not used
#11.16{Not used
#11.17|Not used
#11.18[Not used
#11.19(Not used
#11.20{Not used




Parametri menija 11B
Pr no | Function Range Defaults| Type
#11.21|Parameter scaling {Pr24} 0.0001t09.999 1.000 1.000 RW
#11.22|Parameter displayed at power up Oorfi 0.0 RW
#11.23|Serial address {Pr44} 0to 247 1 1 RW
#11.24|Not used
#11.25|Baud rate {Pr43} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.26|Silent period extension Pr 0.00 to Pr21.51 Pr0.0 | RW
#11.27|Drive configuration {Pr05} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 RW
#11.28{Not used Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.29|Software version {Pr45} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.30|User security code {Pr25} Pr 0.00 to Pr 21.51 Pr0.0 | RW
#11.31|Not used
#11.32|{Maximum heavy duty drive current rating 0.00t0 2900.0 A RO
#11.33|Voltage rating Oto?2 RO
#11.34|Software sub-version 01099 RO
#11.35|DSP software version 0.0 t09.9 RO
#11.36|Not used
#11.37|Not used
#11.38(Not used
#11.39(Not used
#11.40|Not used




Parametri menija 11C

Pr no | Function Range Defaults| Type
#11.41|Status mode timeout 0to250s 240.000f RW
#11.42|Parameter cloning {Pr28} 0to4 0.0 RW
#11.43|Load defaults {Pr29} 0to3 0 RW
#11.44|Security status {Pr10} 0to3 0.0
#11.45|Select motor 2 parameters 0 or1 0.0 RW
#11.46|Defaults previously loaded Oto2 0.0 RW
#11.47|Drive user program enable 0Oto2 2.0 RW
#11.48|Drive user program status -128 to 127 RO
#11.49|Not used
#11.50|User program maximum scan time 0 to 65535 ms Pr0.0 | RW




Parametri menija 12A

Threshold detector 1

Threshold
level 1 MENU 12
12.04 Destination 1
Source 1 Threshold Invert 1 Threshold Detectors
12.03 exceeded 1 12.06 12:07
i 12.01 T !
‘ v Y
| Y
L|21 .51
Hysteresis 1
12.05
12.04/12.24 (% of
maximum of source) _
Hysteresis
\ 12.05/12.25
Threshold source |/ \
Threshold exceeded |
12.01/12.02 — e
Threshold detector 2
Threshold
level 2
Source 2 12.24 Threshold Invert 2 Des":lgazt;on 2
12.23 exceeded 2 12.26 .

\

Hysteresis 2
12.25




Parametri menija 12B

Source 1
208 MENU 12B

Variable Selector 1

Scaling Destination
12.13 12.11
Output T
Input 1 12.12
Source 2 %o
12.09
' Input 2
Scaling

12.14 T

Variable selector modes 12.10
12.10 Action Operating Mode

Modulus | Input 1]

#12.35

0 Select Input 1 |Input 1

1 Select Input 1 |Input 2

2 Add Input 1 + Input 2

3 Subtract Input 1 - Input 2

4 Multiply (Input 1 x Input 2) / 100
- 5 Divide (Input 1 x 100) / Input 2

Variable selector [ -
6 Time Constant |Input 1/(12.35s + 1)
control — > - -
7 Linear Ramp |[Input 1 via Ramp
12.15
— 8
9

Raise to power |Input 1




Parametri menija 12C

3‘1’;“2331 MENU 12C
; Variable Selector 1

o2 e
Output ,
Input 1 12.32
Source 2 %
12.29
' Input 2
Scaling

12.34 T

Variable selector modes 12.30
12.30 Action Operating Mode

0 Select Input 1 |Input 1

1 Select Input 1 |Input 2

2 Add Input 1 + Input 2

3 Subtract Input 1 - Input 2

4 Multiply (Input 1 x Input 2) / 100
Variable selector — 5 Divide (Input 1 x 100) / Input 2

control ——» 6 Time Constant |Input 1/(12.35s + 1)
12.35 7 Linear Ramp (Input 1 via Ramp
— 8 Modulus | Input 1|
9 #12.35

Raise to power |Input 1




Parametri menija 12D

Current

magnitude MENU 12D

‘ Mechanical Brake Function

Brake release
current threshold

12.42 —l Pre-brake
release
Brake applied J delay
current threshold . . 12.46
12.43 Drive active
Ramp hold
Output AN 2.03
frequency L_ -
‘ ‘ 0 Brake disabled
—op
_— | 8.07 ™5 |[ ]
Brake release 1 _><D_>/_
Brake release | 12.40 {76 |[ ]
ffiq;izcy o L 8.01
. v 02
om0
(]
H User
Brake apply Post-brake e  —— Programmable
frequency > release delay |
12.45 12.47 :
Brake
controller

Reference on enable
1.11 12.41
| > '



Main reference

SOUCC b1p Main
reference
0.01 | 14.19

Parametri menija 14

<
—h

%
AN

21.51

PID reference

source
14.03 PID
reference
0.01 14.20
A__ 4
Yy—
21.51
PID feedback
source
PID
14.04
0.01 E feedback
. 14.21
A_ QY
%
Yy—
21.51
PID enable
14.08

Drive healthy
indicator

PID slew
rate limit
14.07

Invert
14.06

Yy

PID error
14.22

Hold
integrator
14.17

Monitor

14.01

P 14.10
I 14.11
D 14.12

PID Destination

PID scaling
14.15

High limit 14.13
Low limit 14.14

Symmetrical limit
select
14.18

10.0<J>

21.51 i

_______ > Source not| _

used

Optional PID
enable

MENU 14
PID



Parametri menija 15A (/0 Lite timer)

Pr no | Function Range Defaults| Type
#15.01|Not used

#15.02|Not used

#15.03|Current loop loss indicator Oori RO
#15.04| Terminal T5 digital input state 0 or1 RO
#15.05|Terminal T6 digital input state 0 or1 RO
#15.06| Terminal T7 digital input state 0 or1 RO
#15.07|Relay state (Terminals T8 and T9) 0 or1 RO
#15.08{Not used

#15.09|Not used

#15.10|{Not used

#15.11|Not used

#15.12|Not used

#15.13|Not used

#15.14|Terminal T5 digital input invert Oto1 0 RW
#15.15|Terminal T6 digital input invert 0to1 0 RW
#15.16|Terminal T7 digital input invert 0to1 0 RW
#15.17|Relay invert Oto1 0 RW
#15.18|Not used

#15.19|Real time clock day light saving mode Oto1 0 RW
#15.20|Digital I/O read word 0 to 255




Parametri menija 15B (/o Lite timer)

Pr no | Function Range Defaults| Type
#15.21|Not used

#15.22|Not used

#15.23|Not used

#15.24| Terminal T5 digital input destination 0.00 to 21.51 0.0 RO

#15.25|Terminal T6 digital input destination 0.00 to 21.51 0.0 RO

#15.26| Terminal T7 digital input destination 0.00 to 21.51 0.0 RO

#15.27|Terminal T8/T9 relay source 0.00 to 21.51 0.0 RO

#15.28|Not used

#15.29|Drive encoder speed feedback -32000 to +32000 rpm RO

#15.30|Real time clock update mode Oto?2 0 RW
#15.31|Drive encoder lines per revolution 0to 3 1 RW
#15.32|Drive encoder revolution counter 0 to 65535 RO

#15.33|Drive encoder position 0 to 65535(1/2'%ths of a revolution) RO

#15.34|Real time clock minutes/seconds 00.00 to 59.59 0 RwW

#15.35|Real time clock days/hours 1.00 to 7.23 0 RW

#15.36|Real time clock month date 00.00 to 12.31 0 RW

#15.37|Real time clock years 2000 to 2099 2000 RW

#15.38|Analog input 1 mode (Terminal T2) 0Oto6 0.00 RwW

#15.39|Analog output 1 mode (Terminal T3 Oto4 0 RW

#15.40|Analog input 1 monitor (Terminal T2 -100% to +100%




Parametri menija 18A

Pr no | Function Range Defaults
#18.01|Application menu 1 power-down saved integer -32768 to 32767 0
#18.02|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.03|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.04|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.05|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.06|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.07|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.08|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.09|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.10|Application menu 1 read-only integer -32768 to 32767 0
#18.11|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.12|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.13|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.14|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.15|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.16|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.17|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.18|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.19|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.20|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0




Parametri menija 18B

Pr no | Function Range Defaults
#18.21|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.22|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.23|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.24|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.25|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.26|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.27|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.28|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.29|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.30|Application menu 1 read-write integer -32768 to 32767 0
#18.31|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.32|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.33|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.34|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.35|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.36|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.37|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.38|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.39|Application menu 1 read-write bit Oto1 0
#18.40|Application menu 1 read-write bit Oto1 0




Parametri menija 18C

Pr no | Function Range Defaults
#18.41|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.42|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.43|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.44|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.45|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.46|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.47|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.48|Application menu 1 read-write bit 0 to 1 0
#18.49|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0
#18.50|Application menu 1 read-write bit 0to 1 0




Parametri menija 20

Pr no | Function Range Defaults
#20.01 Not Used

#20.20 Not Used

#20.21 Application menu 2 read/write Long integer 231 10 231 4 0
#20.22 Application menu 2 read/write Long integer 231 o 231 4 0
#20.23 Application menu 2 read/write Long integer 231 0 231 4 0
#20.24 |  Application menu 2 read/write Long integer 231 45 231 4 0
#20.25 | Application menu 2 read/write Long integer | -231 to 231 _{ 0
#20.26 Application menu 2 read/write Long integer 231 10 231 4 0
#20.27 |  Application menu 2 read/write Long integer 231 45 231 4 0
#20.28 Application menu 2 read/write Long integer 231 10 231 4 0
#20.29 Application menu 2 read/write Long integer 231 0 231 4 0
#20.30 | Application menu 2 read/write Long integer | -231 o 231 _4 0




Parametri menija 21

Pr no | Function Range Defaults | Type
#21.01 |Motor 2 maximum set speed 0.0 to 1500.0 Hz 50(EUR) | RW
#21.02 |Motor 2 minimum set speed 0.0to Pr1.06 0 RW
#21.03 [Motor 2 reference selector 0to5 0

#21.04 [Motor 2 acceleration rate 0.0 to 3200.0 s/100 Hz 5 RW
#21.05 [Motor 2 deceleration rate 0.0 to 3200.0 s/100 Hz 10 RW
#21.06 |Motor 2 motor rated frequency 0.0 to 1500.0 Hz 50(EUR) | RW
#21.07 [Motor 2 motor rated current 0 to Max rated | Irated RW
#21.08 |Motor 2 motor rated load rpm 0 to 9999 rpm 1500 RW
#21.09 |Motor 2 motor rated voltage 0 to Max rated V 200v/400v| RW
#21.10 |Motor 2 motor rated power factor 0.00to 1.00 0.85 RW
#21.11 |Motor 2 number of motor poles Oto4 0 RW
#21.12 [Motor 2 stator resistance 0.000 to 30.000 Q 0 RW
#21.13 |Motor 2 voltage offset 0.0to25.0V 0 RW
#21.14 |Motor 2 transient inductance (oLs) 0.000 to 320.00 mH 0 RW
#21.15 [Motor 2 active O0to 1 0 RO
#21.16 [Motor 2 thermal time constant 0 to 250 89 RW




8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Prikaz stanja regulatorja m

rd — Izhodna stopnja pripravljena

ih — 1zhodna stopnja ni pripravljena
tr — Regulator v napaki

dC — Zaviranje z enosmerno DC napetostjo




8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Prikaz hitrosti in obremenitve

Fr — Izhodna frekvenca v Hz
SP — Hitrost motorja v vrt/min
Cd — PreraCunana hitrost na stroju

Ld — Obremenitev motorja v %

A — Izhodni tok regulatorja po fazi



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Alarmna sporocila

OUL.d — Trajna preobremenitev motorja

hot—  Visoka temperatura hladilnih reber

Br.rS — Preobremenitev zaviralnega upora

FAIL — Ponastavitev tovarniSkih parametrov ni uspela



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

UU — Podnapetostna zascita
»>lzpad izmeni¢nega ali enosmernega napajanja

OU - PoviSana napetost
»Prekratek ¢as zaviranja
»Preveliko breme na motorju
»Previsoko izmeni¢no ali enosmerno napajanje

OI.AC — Kratek stik na izhodu
»Prekratek ¢as pospesevanja
»Medfazni stik ali stik na maso na regulatorju
»Napacni podatki o motorju
»Avtomatska meritev ni bila izvedena



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

Ol.br — Prevelik tok na zaviralnem uporu
»Kratek stik na zaviralnem uporu
»Prenizka upornost zaviralnega upora

O.SPd — Prekoracitev dovoljene hitrosti
»Prevelik zunanji navor za zaviranje

tunE — Start ukaz prekinjen pred zakljuckom meritve AutoTune

lt.br — 12t na zaviralnem uporu
»PrevecC energije za zaviralni upor



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

It.AC — I°t na izhodu regulatorja — termi¢na zasdita
»Preveliko breme
»Nizka induktivnost motorja
»Napacni podatki o0 motorju — ponovi AutoTune

O.ht1 — Pregretje izhodnih tranzistorjev
»Prekoracitev simulirane termicne obremenitve
»Zmanjsati tokovne konice

O.ht2 — Previsoka temperatura hladilnih reber
th — pregretje motorja

»Visoka temperatura motorja
»Prekinjen termistor



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

O.Ld1 — Preobremenitev napajanja 24V DC
»Skupen tok vecji od 100mA
»Kratek stik

cL1 — Izpad tokovne zanke
»Tok analognega vhoda 1 pod 3mA (4-20mA)

SCL — Prekinitev serijske komunikacije

»Predolg ¢as ne odzivanja komunikacije
EEF — Napaka EEPROM-a

»>|zbrisani nekateri parametri



Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

PH — Nesimetrija ali izpad faz
»>lzpad ene od faz
»Prevelika nihanja napajanja

rS — Napaka merjenje statorske upornosti
»Premajhen motor za izbran regulator
»Motor med meritvijo ni priklju¢en

C.Err — Napaka podatkov klon modula
»Slab stik konektorja
»Pokvarjen spomin klon modula
C.dAt — Ni podatkov
»Poskus Citanja praznega klon modula

8. Pomen opozoril in zascit



8. Pomen opozoril in zascit

Prikazi in opozorila

Pomen prikazanih napak

C.Acc — Napaka citanja /pisanja klon modula
»Slabi kontakti, slabo vstavljen klon modul
»Klon modul SmartStick v okvari

C.rtg — Razlicne velikosti regulatorjev
»Prenos podatkov na regulator z drugacno mocjo

O.cL — Preobremenitev tokovnega vhoda
»Tok na tokovni zanki vecji od 25mA

HFxx — Napaka elementov regulatorja
»Napaka delovanja komponent regulatorja



Ethernet komunikacijski modul

*Modbus TCP/IP — podpira vecina proizvajalcev, omogoca
tudi dostop do CTNet Control Techniques - ovega protokola
*SMTP elektronsko sporocanje
*DHCP IP naslavljanje
«ZascCite: IP & MAC naslov, parameter za

preprecevanje spreminjanja parametrov



