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1 Vybér zpusobu fizeni ménice
1.1 Uvod

Meéni¢ 3G3FV poskytuje 4 zplsoby fizeni: vektorové fizeni bez zpétné vazby, vektorové fizeni se zpétnou vazbou,
napét'oveé kmitoctové fizeni se zpétnou vazbou ( U/f - fizeni se zpétnou vazbou ), napétove kmitoctové fizeni bez
zpétné vazby ( U/f - fizeni bez zpétné vazby ). Volba se provadi jednoduchym nastavenim konstant ovladacim
panelem. Nastaveni od vyrobce je vektorové fizeni bez zpétné vazby. Nastaveni zadaného druhu fizeni se provadi
podle nasledujiciho postupu.

T/ fimend
ang
pétnd vasha e 1
o Volba spisohn fHzend
Volba zpfisctu fizeni Valha spfischn fizeni Volba spischu fizend [ 4l-02=1)
[A102=0) (&l-02=1) (41-01=27 Hastarte PG F1-01
Hastarte PG F1-01
ne
Mastarta nasladujici konstanty
Vstupwi napéti [ E1-01 ) odligmy od wikolm
Db motom [ E1-02 10 stiidade
Volba U4 char. [ E1-035-10) -
Jm. proud motom [ E2-01 ) stejnf s vjkonem roved” anto-taning
stiidade

Mastarta nasladujici konstanty
Vstupni napéti( E1-01 )
Dinah motom [ E1-02)

1.2 Viastnosti jednotlivych druhu fizeni

M. frelovence [ E1-04 )

Zpusob fizeni

U/f fizeni

U/f fizeni se zpét. Vazbou

vektorové fizeni bez zpétné
vazby

vektorové fizeni se zpétnou
vazbou

Princip fizeni

Napétove frekvenéni fizeni

Napétoveé kmitoctové fizeni
se zpétnou vazbou rychlosti

Vektorové fizeni mag. toku
bez zpétné vazby rychlosti

Vektorové fizeni mag. toku
se zpétnou vazbou rychlosti

Snimac otacek Ne Ano - inkrementélni. Cidlo | Ne Ano - inkrementalni. ¢idlo
Dopliikova karta | Ne Ano Ne Anol]

Rozsah regulace 1:40 1:40 1:100 1:1000

rychlosti

Rozb¢hovy 150 % /3 Hz 150% /3 Hz 150% /1 Hz 150 % /0 ot/min
moment

Piesnost fizeni +2-+3% +0.03 % +0,2% +0,02 %

otacek

Omezeni Ne Ne Ano Ano

momentu

Rizeni momentu Ne Ne Ne Ano

Snizeni hluku Standard” Standard” Standard” Standard”

Aplikace Jednoduché motory Piipady, kdy systém ma | VSechny pohony s fizeni | Jednoduché servopohony

Nahrada stavajicich pohont,

kde  parametry = motoru
nejsou znamy
Kde neni mozné pouzit

auto--tuning

zabudované ¢idlo otacek

rychlosti

Presné regulace rychlosti
Momentové fizeni
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1.3 Zména zpusobu Fizeni
Piiklad :

Zpusob fizeni je zménén z vektorového bez zpétné vazby na U/f tizeni

Popis Klavesa Zobrazeni na displeji Poznamka
Frequency Ref 0
Ul1-01 = 60.00Hz
 Zobrazeni referen. frekvence
** Main Menu ** MENU 0
Operation
* Zobrazeni hlavni nabidky
** Main Menu ** \/ /\ O
Inicialize
* Volba skupiny Initialize
Kdyz je
Selec Language d I 0 zvolena
o Eng.h.sh . —_— inicializace,
* Vybér médu Initialize e
zobrazovana
volba jazyka
Control Method \/ /\ 0
Open Loop Vector
* Volba zadaného zptisobu fizeni
( po zobrazeni Control Method)
A1-02 =02 | , I |
Open Loop Vector
* Po stlaceni DATA/ENTER se
zobrazi ¢islo konstanty a jeji
hodnota
A1-02 =00 \/ /\ 0
V/F Control
» Zména zpusobu fizeni
( az je zobrazeno V/f Control )[]
Po zobrazeni
Entry Accepted . I O Entry
*Potvrzeni zvolené hodnoty Accepted (
0,5 s), vrati
do
provozniho
rezimu
#% Main Menu ** MENU 0
Operation
* Navrat do provozniho rezimu
LJ .

3G3FV
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1.4 Postup nastaveni v reZimu U/f Fizeni

OMmRON

Nastavte v nasledujici procedufe konstanty tykajici se pouZzitého motoru

Potadi Jméno konstanty Popis
1 Vstupni napéti Nastavte hodnotu vstupniho napéti v E1-01 jednotkédch 0.1 V
2 Volba druhu motoru | Nastavte 00 (standardni motor) nebo 01 (motor s cizim
chlazenim) v E1-02
3 Vybér U/f Nastavte vhodnou U/f charakteristiku
charakteristiky * E1-03 = 0 az OE - volba 15 prednadstavenych charakteristik
Hodnoty frek. a napéti pro jednotliva nastaveni viz dale
* E1-03 = OF nastaveni U/f charakteristiky podle vlastnich
hodnot v konstantach E1-04 az E1-10.
4 Nastaveni Nastavte jmenovitou hodnotu proudu motoru v E2-01.
jmenovitého proudu | Hodnota proudu se nastavuje v jednotkach 0:01 A pro modely
motoru 7,5 kW anizsi, 0.1 A pro 11 kW a vice

1.5 AUTO-TUNING ( Automatické ladéni parametru )

Meéni¢ TYP 3G3FV je vybaven moznosti samostatné méfit parametry motoru a ty ulozi do pfislusnych konstant.
Proces automat. ladéni se provadi dle nasledujiciho postupu.

UPOZORNENI:

1. ProtoZe motor se béhem ladéni otaci, odpojte ho od zatéze

2. Vsechny vstupni signaly na svorkovnici jsou v médu Auto-tuning ignorovany

3. ProtoZe modula¢ni frekvence je béhem ladéni sniZovana na 2 kHz, motor miiZe mit zvySeny hluk
4. Ovérte, zda je zastaven rotor pi‘ed zahajenim ladéni

Postup

Popis

1 | Ovéfeni bezpeénosti
automatickém

pred
ladéni

* Je motor odpojeni od zatéze?

* Je vyjmuto péro z hiidele motoru?

» Nemize-li otaéejici rotor zachytit obsluhu nebo jiny cizi predmét?
* Je odbrzdéna brzda, je-li ji motor vybaven.

* Provéfeni sprdvnosti zapojeni?

2 | Pfipojeni ménice k

napéjeni

* Ovéite, zda nevznikla chyba
* Qvéite smér otaceni inkrem. Cidla pokud je pouzit

3 | Volba mdédu
automatic. ladéni

« Stiskem klavesy IMENU] vybéru ~"Main Menu" /Operation. Klavesami V nebo A
navolte “"Main Menu' / Auto-Tuning

4 | VloZeni dat

* Po stlaceni DATA/ENTER vlozte §titkové udaje motorul

Parametr motoru

Popis vstupni hodnoty

Rated Voltage Jmenovité napéti motoru [ V |
Rated Current Jmenovity proud motoru [A]
Rated Frequency Jmenovita frekvence motoru [Hz]
Rated Speed Jmenovité otacky motoru [ot/min]

Number of Poles

Pocet p6lu motoru

Selec Motor 1/2

1: Pro motor pfipojeny jako prvni
2: Pro motor pfipojeny jako druhy

PG Pulse/Rev

Pocet pulsii inkrem. ¢idla ( IRC ) na otacku
Nastavte 0 je-li ladéni provadéno bez IRC
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Postup Popis

1. Stisknéte [ENTER] pro zobrazeni jmenovitého napéti

2. Zménte hodnotu klavesami [Up][Down] a ulozte klavesou [ENTER]

3. Stlacte [Up] pro zobrazeni Jmenovitého proudu

4. Zménte hodnotu jako v bodu 2.

5. Vlozte hodnoty do dalSich parametrii jako Jmenovita frekvence, Jmenovité
otacky, Pocet polt, Volba motoru popiipadé Pocet pulsi IRC na otacku ( je-li
zvoleno tizeni s PG )

6. Stiskni klavesu [Up] pro zobrazeni ,,Tuning Ready* a stisknéte klavesu [RUN],
LED-Run dioda bude blikat.

5 | Provedeni ladéni * Ovéite smysl otaceni motoru za pomoci LED diod a poptipadé jej zménte
klavesou FWD/REW. Stisknutim klavesy [RUN] je zahajeno ladéni. Beéhem ladéni
blika na displeji ,, Tune Proceesing®. Po ukonceni ladéni blika ,, Tune Successful®,
po zastaveni motoru tento udaj sviti.

Dojde 1i béhem ladéni ke stisknuti klavesy [STOP], ladéni je pferuseno a motor
zastavi dobéhem. Data zménéna béhem ladéni budou nahrazena pavodnim
nastavenim.

6 | Po ukonceni ladéni | Po ukonceni nebo pferuseni stisknéte klavesu [MENU] pro navrat do provozniho
modu
* Pro provedeni nového ladéni opakujte postup od bodu 1.

Chybové hlaseni a opatreni pfi AUTO TUNING

Béhem ladéni se mohou vyskytnout chyby, které jsou hlaSeny na displeji podle nasledujici tabulky. Je-li motor
béhem indikace poruchy v provozu, zastavi dobéhem. Chybové vystupy na svorkovnici nejsou aktivni.

Hlaseni na displeji Druh chyby Popis Oprava
Data Invalid Nespravné zakladni Zakladni vstupni hodnoty motoru | ¢ Provéite vstupni hodnuty motoru
hodnoty motoru jsou nespravné * Provéite Stitkové udaje motoru a
ménice
Resistence Chyba odporu vinuti V tomto case je ladéni pferuseno * Provéite vstupni vlozena data
No-load Current Chyba proudu naprazdno * Provéite vinuti motoru poptipadé
kabel mezi méni¢em a motorem
Saturetion-1 Koeficient nasyceni mag.
Obvodu 1
Saturetion-2 Koeficient nasyceni mag.
Obvodu 2
Rated Slip Cbyba jmenovitého skluzu
Accelerate Chyba pfi zrychlovani Motor  nezrychluje  pfedepsanym | » ProdluZte dobu rozb&hu ( C1-01)
zpusobem » Zvyste omezeni momentu ( L7-01,
02 ) pokud ma malou hodnotu
» Pokud je motor pfipojen k zatézi,
odpojte jej.
PG Direction Chyba smyslu otaceni | Sled fazi IRC ( faze A, B ) nebo | ¢ Provéite zapojeni IRC
motoru motoru ( faze U,V,W ) nejsou |« Provéite pfipojeni ménice a motoru
pripojeny spravné.
Motor Speed Chyba rychlosti otaceni Zadana hodnota momentu prekraduje | » Pokud je motor piipojen k zatézi,
100% pii ladéni odpojte jej.
* Prodluzte dobu rozb&hu ( C1-01 )
* Provéite vtupni hodnoty zejména
pocet pulsit IRC
ALARM: Over Load Nadmérnd zatéz pii ladéni | Zadana hodnota momentu | * Provéite vtupni hodnoty zejména
( Zobrazovano po prekracovala 20% béhem ladéni pocet pulsit IRC
skonceni ladéni )
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1.6 Mdd inicializace

Jak je popsano nize v tabulce, jazyk zobrazeni, pfistupova prava pro ¢teni a zapis konstant nebo skupin, zplsob
tfizeni (U/f, vektorové atd.) mGzou byt voleny v inicilizacnim mddu. Je nutné nastavit ptislusné konstanty pied
provozem ménice.

Cislo Zobrazeni na displeji Jméno Nastaveni - Popis
konst.
A1-00 | Select Language Volba jazyka 0: Angli¢tina
( zména mozna béhem | 1: Japonstina
provozu )
Al1-01 Access Level Pfistupova prava urcujici | 0: Pouze monitorovani
konstanty, které je mozné | 1: Uzivatelska volba -
Cist ¢i nastavovat ( mozné volit jednotlivé konstanty)
( zména mozna béhem |2: QUICK-START
provozu ) (Cteni/nastaveni  konst. pro test cho-
du)

3: Basic- zakladni
(Cteni/nastaveni béznych konst )
4: Rozsitené

(¢teni/nastaveni vSech konstant)

A1-02 | Control Method Volba zpiisobu Fizeni 0: U/f bez zp&tné vazby | 2: Vektorové bez zp. vazby
1: U/f se zpétnou | 3: Vektorové se zp.
vazbou vazbou

A1-03 | Init Parameters Resetovani na hodnoty [ 0: Mimofunkce

nastavené od vyrobce 1110: Uzivatelska inicializace

2220: 2-vodiCova inicializace
3330: 3-vodicova inicializace

A1-04 | Enter Password Heslo 1 Vstup hesla 1
A1-05 Selec Password Heslo 2 Vstup hesla 2
A2-01~32 | User Param 1 to 32 Volba uzivatelského Pii volbé A1-01 = 1 Cist a nastavovat a
pristupti konstant nastavuji jen 32 takto zvolenych konstant.

Poznamka: Pokud se 1isi Heslol a Heslo2, konstanty A1-01 az A1-03 a A2-01 az A2-32 nemohou byt
nastavovany (pouze ¢teny), vSechny ostatni jsou zablokovany . Pii sou¢asném stisknuti >/RESET
a MENU klaves se zobrazi Heslo2 , které je mozno meénit.

1.6.1 Piehled konstant, které je mozné Cist nebo nastavovat pri jednotlivych nastavenich konstanty A1-01

A1-01 Nazev Popis
0 Pouze monitorovani |+ Je umoznéno provozni a inicializatni modd. Konstanty nemohou byt
¢teny/nastavovany v médu programovani nebo modifikace konstant.
1 UZivatelska volba » Muze byt ¢teno/nastavovano az 32 konstant

+ Konstanty s specifikuji v A2-01 az A1-32
* Ostatni konstanty, které nejsou nastaveny v A2-01 az 32, nemohou byt ani
Cteny ani nastavovany.

2 QUICK-START * Je mozné Cist/nastavovat konstanty pro ovéfeni chodu a pro bézny provoz
meénice ( viz Tabulka 1 , sloupec Q)

W

BASIC- zakladni » Zékladni konstanty mohou byt ¢teny/nastavovany (viz Tabulka 1, sloupec B)

4 Rozsitfené * VSechny konstanty mohou byt ¢teny/nastavovany (viz Tabulka 1, sloupec A)
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Tabulka 1 - Piistupova prava

3G3FV

Blok Blok funkeci Cislo Funkce Zobrazeni. na dig Pristup ke

fun Zobrazeni. Na operdtoru konstantam
kci dig operatoru B A
B Aplikace Bl Zpisob ovladani Sequence (0] O
Group b B2 Brzdéni ss proudem DC Braking (0] o
Application B3 Vyhledani rychlosti Speed search o
B4 Casovace Delay Timers O
BS PID regulator PID Control o
B6 Docasna frekvence Reference Hold o
B7 Droop funkce Droop Control o
B8 Usporny rezim Energy Saving O
B9 Zero-servo Zero Servo O
C Nastaveni Cl Doby rozbé&hu a zastaveni Accel/Decel Time (0] O
Group C C2 S-kiivka S-Curve Acc/Dec (0] o
Tuning (OX] Kompenzace skluzu Motor-Slip Comp (0] o
C4 Kompenzace momentu Torque Comp (0] o
C5 ASR ASR Tuning (0] o
Cco6 Modulace Carrier Freq (0] o
C7 Ochrana proti kyvani Hunting Prev O
C8 Naladéni Factory Tuning o
D Reference DI Referenc¢ni frekvence Preset Reference (6] 0
Group d D2 Maxima frekvenci Reference Limits (0] o
Reference D3 Zakazané frekvence Jump Frequencies (0] 0O
D4 Rizeni Sequence O
D5 Momentové fizeni Torque Control O
E Motor El Charakteristika U(f) V/F Pattern O (6)
Group E E2 Parametry motoru Motor Setup (0] O
Motor E3 Zpisob fizeni 2. motoru Motor 2 Ctl Meth o
E4 Charakteristika U(f) 2. V/F Pattern 2 o

motoru

E5 Parametry 2.motoru Motor 2 Setup O
F Doplnky F1 Nastaveni ¢idla rychlost PG Option Setup (0] 0
Group F F2 Nastaveni Al-14 AlI-14 Setup O (0]
Options F3 Nastaveni DI-08 DI-08,16 Setup O (0]
F4 Nastaveni AO-08,12 AO-08,12 Setup O (0]
F5 Nastaveni DO-08 DO-02 Setup (0] o
F6 Nastaveni DO-08 DO-08 Setup O (0]
F7 Nastaveni PO-36F PO-36F Setup O (0]
H Komunikace H1 Digit. vstup Digital Inputs (0] O
Group H H2 Digit. vystup Digital Outputs (0] o
Terminal H3 Analogovy .vstup Digital Inputs (0] o
H4 Analogovy .vystup Digital Inputs (0] o
HS5 Seriova komunikace Serial Com Setup (0]
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Blok Blok funkci Cislo Funkce Zobrazeni. na dig Pristup ke

fun Zobrazeni. Na operatoru konstantdm
kci dig operatoru Q B A
L Ochrany L1 Pretizeni Motor Overload (0] o
Group L L2 Kratkodoby vypadek PwrLoss Ridethru (0] o

napéjeni

Protection L3 Stall ochrana Stall Prevention (0] o
L4 Detekce frekvence Rel detection (0] o
L5 Aut. spusténi po chybé Faul Restart (0] o
L6 Detekce momentu Torque Detection O (0]
L7 Max. moment Torque Limit (0] o
L8 Vnitini ochrany Hdwe Protection (0] o
o Operator 0] Nastaveni monitoru Monitor Select (0] o
Operator 02 Nastaveni klaves Key Select (0] o

1.6.2 Inicializace konstant

Pro navrat na hodnoty nastavené od vyrobce nebo uzivatelem (napft. pii vymeéne¢ fidiciho panelu) je stfida¢ vybaven
funkei inicializace konstant. Inicializujte konstanty po nastaveni jazyka (A1-00), zpusobu fizeni (A1-02) nebo
volby kVA (02-04).
Qdlisna inicializace konstant v zavislosti na nastaveni je popsdna nize.

Al-01 Nézev Popis
1110 Uzivatelska * Navrat na hodnoty pfednastavené uzivatelem
inicializace * Nastavenim 02-03 = 1 se aktualni data zapamatuji jako uzivatelsky
prednastavena
* Az 50 konstant miZze obsahovat uzivatelské prednastaveni. Pokud tyto
konstanty nejsou deklarovany jako uzivatelské, potom tato inicializace neni
dostupna.
2220 | 2-vodi¢ova * Chod vpted je-li trvale sepnuta svorka 1 ( Start vpied ). Svorka 2 pro chod
inicializace! zpét
3330 3-vodi¢ova * Spusténi: svorka 1 - start, svorka 2 - stop, svorka 3 - smér
inicializace
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e V nasledujici tabulce je popsany sled, inicializace anglického jazyka a nastaveni vektorového fizeni bez zpétné
vazby.

Popis Klavesa Zobrazeni na displeji Poznédmka

Frequency Ref 0
U1-01 = 60.00Hz

. Zobrazeni referen.
frekvence
*% Main Menu ** MENU 0
Operation

* Zobrazeni hlavni nabidky

** Main Menu ** \/ /\ 0

Inicialize
* Volba skupiny Inicalizace

Kdyz je zvolena inicializace,
Select Language / l 0 je zobrazovana volba jazyka

English
* Volba jazyka
Zménte zpusob fizeni, pak
Control Method \/ /\ 0 stisknéte ENTER

Open Loop Vector
* Volba zpusobu fizeni

Initialize \/ /\ O

No Initialize
. Zobrazeni volby
Inicializace

Al1-03=0 | . I | 0
No Initialize

« Stiskni ENTER klavesu

A1-03 =2220 \/ /\ 0

2-Wire Inital
« Volba incializace -
2-vodicova

Po zobrazeni Entry Accepted (
Entry Accepted / l 0 0,5 s), se vrati do provozniho
* Potvrzeni inicializace — rezimu
0
** Main Menu ** MENU

Operation
* Navrat do provozniho

modu
Frequency Ref / I 0O

Ul1-01 = 60.00Hz

« Zobrazeni ref. frekvence
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2. Konstanty

OMmROnN

2.1 Pole konstant a zpusob pFistupu pomoci digitalniho operatoru

Operation [u Monitor Ul Soucasny stav ménice Monitor Q,BA
Cinnost Monitor U2 Stav kdyZ nastala porucha Fault Trace Q
U3 Posledni 4 poruchy Fault History Q
A Initialize Al Inicializace Initialize Q
Inicializace A2 UZivatelské nastaveni User Constants A
Programing B Aplikace Bl Zpisob ovlddani Sequence Q.B,A
Nastavovani Group b B2 Brzdéni ss proudem DC Braking B
konstant Application B3 Vyhledani rychlosti Speed search A
B4 Casovase Delay Timers A
B5 PID regulétor PID Control A
B6 Docasna frekvence Reference Hold A
B7 Droop funkce Droop Control A
Auto-tuning B8 Usporny rezim Energy Saving A
Automatické B9 ZEero-servo Zero Servo A
naladéni
pohonu C Nastaveni Cl Doby rozb&hu a zastaveni Accel/Decd Time | Q,B,A
Group C C2 S-kiivka SCurve Acc/Dec B
Tuning C3 Kompenzace skluzu Motor-Sip Comp | B,A
C4 K ompenzace momentu Torgue Comp B,A
C5 ASR ASR Tuning B,A
Modified C6 Modulace Carrier Freq B.A
Constants C7 Ochrana proti kyvani Hunting Prev A
Zména C8 Naladéni Factory Tuning A
nekterych
konstant D Reference D1 Referen¢ni frekvence Preset Reference | Q,A
Groupd D2 M axima frekvenci Reference Limits B
Reference D3 Zakézané frekvence Jump Frequencies| B
D4 Rizeni Sequence A
D5 Momentové rizeni Torgue Control A
E Motor E1l Charakteristika U(f) V/F Pattern Q
Group E E2 Parametry motoru Motor Setup QA
Motor E3 Zptisob fizeni 2. motoru Motor 2 Ctl Meth A
E4 Charakteristika U(f) 2. motoru V/F Pattern 2 A
E5 Parametry 2.motoru Motor 2 Setup A
F Dopliiky F1 Nastaveni cidlarychlost PG Option Setup | Q,B,A
Group F F2 Nastaveni Al-14 Al-14 Setup B
Options F3 Nastaveni DI-08 DI-08,16 Setup B
F4 Nastaveni AO-08,12 AO-08,12 Setup B
F5 Nastaveni DO-08 DO-02 Setup B
F6 Nastaveni DO-08 DO-08 Setup B
F7 Nastaveni PO-36F PO-36F Setup B
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H Komunikace H1 Digit. vstup Digital Inputs B
Group H H2 Digit. vystup Digital Outputs B
Terminal H3 Analogovy .vstup Digital Inputs B,A
H4 Analogovy .vystup Digital Inputs B
H5 Seriova komunikace Serial ComSetup | A
[ L | Ochrany L1 Pretizeni Motor Overload B
Group L L2 Krétkodoby vypadek napjeni | PwrLoss Ridethru | B,A
Protection L3 Stall ochrana Sall Prevention | B,A
L4 Detekce frekvence Rel detection B,A
L5 Aut. spusténi po chybé Faul Restart B
L6 Detekce momentu Torque Detection | B,A
L7 Max. moment Torque Limit B
L8 Vnitini ochrany Hdwe Protection | B,A
o] Operétor 01 Nastaveni monitoru Monitor Select | B,A
Operator o2 Nastaveni klaves Key Select B.A
2.2 Seznam konstant
Pristup ke konstanté (viz posledni sloupec tabulky ):
\% V Seobecna moznost zmeénit konstantu pri chodu:
@) Je mozno zménit konstantu pri chodu
X Neni mozno zménit konstantu pfi chodu
0az3 Moznost pristupu ke konstantam : ¢teni / zapis je moZzno béhem :
Q Quick Start (rychly tj. je-li konstanta A1-01=2)
B Basic (zékladni tj. je-li konstanta A1-01=1)
A Advanced (rozSiteny tj. je-li konstanta A1-01= 4)
X ¢teni / zapis neni mozno
Pri zpasobu fizeni 0: U/f bez zpétné vazby
1: U/f se zpétnou vazbou
2 : Vektoroveé fizeni bez zpétné vazby
3 : Vektorové fizeni se zpétnou vazbou
Funkce Cido Jméno konst. | Rozsah | Nasta Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \Y;rT)Ibi/ konstanté
na operéatoru ni
operatoru Vi0|1]2]|3
Inicializace | A1-00 | Volbajazyka 0,1 1 |[0: Anglictina O Q[QIQ|Q
Function A1 digitélniho *10 | 1: Japon&tina
Initialize operatoru
Select Language
A1-01 | Pristupovaprava | 0az4 2 | 0: Pouze monitorovani O Q[QIQQ
uréujici konstanty, 1: UZivatelska volba
kteraje mozné ¢ist 2: QUICK-START (Q)
¢i nastavovat 3: Basic- z&kladni (B)
Access Level 4; RozSitené (A)
A1-02 | Volba zptisobu 0az3 2 | 0. U/f bez zpé&tné vazby X[{Q Q| QlQ
fizeni *10 11 U/f se zp&tnou vazbou
Control Method 2 a3: Vektorové fizeni
A1-03 | Resetovani na 0000 | 0000 |1110: Uzivatelskainicializace X[ Q[Q|QIQ
hodnoty nastavené | az 2220: 2-vodi¢ovainicializace
od vyrobce 9999 3330: 3-vodi¢ovainiciaizace
Init Parameters
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UZivatelsky manual

OMmROnN

Funkce Cislo Jméno konst. Rozsah | Nasta- Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \)’;r’(‘)'bil konstanté
na operéatoru ni
operéatoru V|0[1]2]|3
Al1l-04 |Heslo1 0000 | 0000 | Vstup heslal X{Q Q| QQ
Enter Password a
9999
A1-05 |Heslo 2 0000 | 0000 | Vstup hesla2 X[{Q Q| QQ
Selec Password az
9999
UZivatelské | A2-01 | Volba - - | Privolbé A1-01 = 1 a7 32 konstant., X[A|AlAlA
nastaveni az | uzivatelskych které ze ¢ist a nastavovat
Function A2 | A2-32 | konstant
User User Param 1 to
Constants 32
Zpasob B1-01 | Volbareference 0az3 1 |0: Zdigitdl. Operétoru X[ Q[QIQQ
ovladani (Nastavovéni ref. 1: Zesvorek
Function B1 frekvence) 2: Ze seriovélinky
Sequence Reference Source 3: Z dopliikové karty
B1-02 | Volbazpiasobu Oaz3 1 |0: Zdigitdniho operdtoru X[ Q[ QI Q| Q
¢innosti (Zdroj pro 1: Ze svorkovnice
prikazy chodu) 2: Ze seriové linky
Run Source 3: Z dopliikové karty
B1-03 | Zpusob zastaveni | 0az 3 0 | 0: Zastaveni podle doby zastaveni X[ Q| QQ Q
Sopping Method *3 1: Zastaveni dobéhem
2 : Zastaveni ss brzdénim
3 : Zastaveni dobéhem s ¢asovagem
B1-04 | Z&kaz reverzace ODazl 0 |0O: Neni zakazéna X|(B|B|B|B
Rever se Oper 1: Je zakdzana
B1-05 | Provoz pii z&dosti | 0az 3 1 | 0: Behpfi referencni frekvenci X[ X X]| X[ A
<E1-09 1: Stop
Zero-Speed Oper 2 : Beh pii min. frekvenci
3 : Bé&h pii nulové frekvenci
B1-06 | Casovakonst. 0,1 1 |2¢teniza X[A|AJAlA
Vstupu 0:2ms
Cntl Input Scan 1:5ms
Brzdéniss | B2-01 | Pocétek pasobeni | 0,0az | 05 X|(B|B|B|B
proudem ss br-zdéni 10,0
DClnj Sart Freg Hz
FunctionB1 | B2-02 | ss brzdici proud 0az | 50% X|B|B|B| X
DC Braking DCInj Current 100%
B2-03 | Doba ss brzdéni 0,00aZ | 0,00s X|(B|B|B|B
(tj. drzeni) pred 10,00s
rozbéhem
DCInj Time
@Sart
B2-04 | Doba ss brzdéni 0,00&Z | 0,50s X|B(B|B|B
(tj. drZeni) po 10,00s
zastaveni
DClInj Time
@3op
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OMRON
Funkce Cislo Jméno konst. Rozsah | Nasta Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \)’;r'(‘)'bil konstanté
na operéatoru ni
operéatoru V|0|1]2]3
Vyhledani | B3-01 | Volbavyhleda& 0,1 0 | 0: Neni funkeni X|AlAlAlA
rychlosti vani pii startu *4 | 1: Jefunkeni
SrdSch at Sart
Function B3 | B3-02 | Proud v rezimu 0az | 150 X[ Al X]| Al X
Speed search vyhledavani 200%
SpdSrch current
B3-03 | Doba brzdeni pri 0,0az | 20 X[ A| X[ A] X
vyhledavani 10,0s
FodSch Dec Time
Casovate | B4-01 |ZpoZzdéni ¢aso- 00az | 00 X[A[A[A] A
Function B4 vace pii sepnuti 300,0s
Delay Timers Delay-ON Timer
B4-02 | Zpozdeni casovate | 0,0az | 0,0 X|A[AlA|A
pri vypnuti 300,0s
Delay-OFF Timer
PID reguldor | B5-01 | Md&d PID 0,12 0 |0: Neni funkeni X[A[A|AlA
Function B5 regul&oru 1: Je funkéni (derivace zpét.vazby)
PID Control PID Mode 2 : Je funkeni (derivace odchylky)
B5-02 | Proporciondni 0,00az| 1,00 X[A[A|AlA
zesileni 10,00
PID Gain
B5-03 | Integratni kons. 00az | 1,0 X[A[A|A|A
PID | time 360,0s
B5-04 | Omezeni integ. 0,0az |100,0 X|AlAlAlA
veli¢iny 1000 | %
PID | Limit %
B5-05 | Derivacni konst 0,00az| 0,00 X|AlAlAlA
PID D Time 10,00s
B5-06 | Omezeni vystupu | 0,0 az | 100,0 X|AlAlAlA
PID Limit 1000 | %
%
B5-07 | PID posunuti -100,0 | 0,0% X|AlAlAlA
PID Offset az
100,0
%
B5-08 | Casovakonst. 0,00az| 0,0s X|A[A]A[A
PID Delay Time 10,00s
Docasna B6-01 | Docasna 00az | 00 X|AlAlAlA
frekvence frekvence pti 400,0
Function B6 startu Hz
Reference Dwell Ref @ Start
Hold B6-02 | Dobadogasného 0,0az | 0,0 X|A[AAlA
stopu pii startu 10,0s
Dwell Time @ Sart
B6-03 | Docasnafrek.pii | 0,0az | 0,0 X|AlAlA|A
zastavovani 400,0
Dwell Ref Ref @ Hz
B6-04 | Doba stopu pri 0,0az | 0,0 X|A[AlA|A
zastavovani 10,0s
Dwell Time Ref @
Sart
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UZivatelsky manual

OMmRron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \)’;r'(‘)'bil konstanté
na operéatoru ni
operatoru V|0|1]2]3
Droop funkce | B7-01 | Zesileni Droop 0,00az| 0,00 X[ X[ X]| X| A
Function B7 funkce 1,00
Droop Droop gain
Control B7-02 | Casovakonst. 0,00 az | 0,00s X[ X] X[ X| A
Droop funkce 1,00s
Droop Delay Time
Usporny B8-01 | Zesileni Oaz | 80% X[ A Al X]| X
rezim Usporného rezimu | 100%
Function B8 Energy Save Gain
Energy B8-02 | Frek. uspor. 0,0az | 0,0 X[ A Al X]| X
Saving rezimu 400,0 | Hz
Energy Save Freq Hz
Zero-servo | B9-01 | Zesileni funk. Oaz 5 X[ X] X[ X| A
Function B9 Zero-servo 100
Zero Servo Zero Servo Gain
B9-02 | Sitka detekce Oaz | 10 X| X[ X]| X[ A
Zero Servo Count | 16383
Doby rozbéhu | C1-01 | Dobarozbéhu 1 Oaz |10,0s 0 QQQQ
a zastaveni Accel Time 1 600,0s
Function C1 | C1-02 | Dobazastaveni 1 0.0az | 10,0s O|QQQ Q@
Accel/Decel Decel Time 1 6000s
Time C1-03 | Dobarozbéhu 2 0.0az | 10,0s O| B|B|B|B
Accel Time 2 6000s
C1-04 | Doba zastaveni 2 0.0az | 10,0s O|B(B|B|B
Decel Time 2 6000s
C1-05 | Dobarozbéhu 3 0.0az | 10,0s X|AlAlAlA
Accel Time 3 6000s
C1-06 | Doba zastaveni 3 0.0az | 10,0s X|AlAlAlA
Decel Time 3 6000s
C1-07 | Dobarozbehu 4 0.0az | 10,0s X|A[AlAlA
Accel Time 4 6000s
C1-08 | Doba zastaveni 4 0.0az | 10,0s X[A[A|AlA
Decel Time 4 6000s
C1-09 | Nouzova doba 0.0az | 10,0s O|B|B|B|B
zastaveni 6000s
Fast Sop Time
C1-10 | Volbajednotek 0.0aZ | 10,0s|0:0,01s X[ AlA[AlA
Acc/Dec Units 6000s 1:01s
C1-11 |Hladinapro 0,0az | 0,00 X[A[A|A|A
zmeénu ramp 400,0 | Hz
Acc/Dec SW Freg Hz
S-kiivka C2-01 | Skiivkana 0,00az| 0,20 X[A[A|A|A
Function C2 zacatku 2,50s
SCurve zrychlovéani
Acc/Dec SCrv Acc@ Start
C2-02 | S'kiivkanakonci | 0,00 az| 0,20 X|A[AlA|A
zrychlovéni 2,50s
Scrv Acc aEnd
C2-03 | S-kiivkana 0,00az| 0,20 X[A[A|A|A
zacatku 2,50s
zpoma ovani
SCrv Dec@ Sart

13



Om ROn 3G3FV

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \)’;r’(‘)'bil konstanté
na operatoru ni
operatoru V[0]|1]2|3
Kompenzace | C3-01 | Zesileni pro -25az| 1,0 O|B| X|B|B
skluzu kompenzaci 25 *4
Function C3 skluzu
Motor-Sip Sip Comp Gain
Comp C3-02 |Casovakonstanta | Oaz | 200 X[ A| X[ A] X
kompenz. Skluzu | 10000 | *4
Sip Comp Time ms
C3-03 | Omezeni komp. 0az | 200 X[ A| X[ A] X
Skluzu 250% | %
Sip Comp Limit
C3-04 | Funkce komp. 0,1 1 | 0: Neni funkeni X[ A|lA[A] X
Skluzu pii geré 1: Jefunkéni
torském chodu
Sip Comp Regen
Kompenzace | C4-01 | Zesileni pro 0az | 1,00 O|B|B|B| X
momentu kompenzaci 2,50
Function C4 momentu
Torque Comp Torg Comp Gain
C4-02 | Casovéakonst. 0az 20 | Nastaveni od vyrobce zavisi nazvoleni | X[ A| A| A| X
Momentové 100 zpusobu fizeni
kompenzace
Torg Comp Time
ASR C5-01 | Proporcionalni Oaz | 0,00 O| X| B[ X| B
Function C5 zesileni 1 300,00 | *4
ASR Tuning ASRP Gain 1
C5-02 | Casovaintegr. Oaz |0,00s O| X|B| X|B
Konst.1 10,000 | *4
ASRI Time 1l S
C5-03 | Proporcionalni Oaz | 0,00 O| X| B[ X| B
zesileni 2 300,00 | *4
ASRP Gain2
C5-04 | Casova Oaz |0,00s O| X|B|X|B
integr.konstanta?2 | 10,000 | *4
ASRI Time2 s
C5-05 | Omezeni ASR 00az | 50 X| X| Al X| X
ASR Limit 20,0%
C5-06 | Casovakons. ASR| 0,000 |0,004 X| X| X| X| A
ASR delay time az
0,500s
C5-07 | Prepinaci frek. 00az | 00 X| X| X| X| A
ASR 400,0
ASR switch.fre. Hz
Modulace | C6-01 | Horni hranice 0,4 az | 15,0 | Pokud je zvoleno vektorové tizeni (A1l- | X|B|B|B|B
Function C6 modulacni 15,0 | kHz | 03 =2 nebo 3), rozsah nastaveni C6-0la
Carrier Freq frekvence kHz *5 | C6-02je 2,0 az 15,0kHz
Carrier Freq Max *5
C6-02 | Dolni hranice 04az | 150 X[ A Al X] X
modula¢ni 15,0 | kHz
frekvence kHz *5
Carrier Freq Min *5
C6-03 | Zesileni zmeny 00az | 00 X[ A[A] X| X
modulaéni 99 *5
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UZivatelsky manual

OMmRron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave \)’;r'(‘)'bil konstanté
na operéatoru ni
operatoru V|0|1[2]3
frekvence *5
Carrier Freq
Gain
Ochranaproti | C7-01 | Ochrana proti 0,1 1 | 0: Neni funkeni X[ A Al X]| X
kyvani kyvani 1: Jefunkeni
Function C7 Hunt Prev.
Hunting Prev Selection
C7-02 | Zesileni ochrany [ 0,00az | 1,00 X[ A Al X]| X
proti kyvani 2,50
Hunt Prev Gain
Naladéni C8-08 | Zesileni AFR 0,00az| 1,00 X| X[ X[ A| X
Function C8 AFR Gain 10,00
Factory
Tuning
Referenéni | D1-01 | Refereneni 0,0az | 0,0 0 QQQQ
frekvence frekvence¢ 1 400,0 | Hz
Reference Reference 1 Hz
Function D1 | D1-02 | Referen¢ni 0,0az | 0,0 O[Q Q| Q Q
Preset frekvence ¢ 2 400,0 | Hz
Reference 2 Hz
D1-03 | Referen¢ni 0,0az | 0,0 0O QQQQ
frekvence¢ 3 400,0 | Hz
Reference 3 Hz
D1-04 | Referen¢ni 0,0az | 0,0 0 QQQQ
frekvence¢ 4 400,0 | Hz
Reference 4 Hz
D1-05 | Referen¢ni 0,0az | 0,0 O|B|B|B|B
frekvence¢ 5 400,0 | Hz
Reference 5 Hz
D1-06 | Referen¢ni 0,0az | 0,0 O|B|B|B|B
frekvence ¢ 6 400,0 | Hz
Reference 6 Hz
D1-07 | Referencni 0,0az | 0,0 O|B|B|B|B
frekvence¢ 7 400,0 | Hz
Reference 7 Hz
D1-08 | Referencni 0,0az | 0,0 O|B|B|B|B
frekvence ¢ 8 400,0 | Hz
Reference 8 Hz
D1-09 | Referencni 0,0az | 6,0 0 QQQQ
frekvence JOG 400,0 | Hz
Reference Jog Hz
Maxima D2-01 | Ngjvyssi Oaz | 100 X|B(B|B|B
frekvenci frekvence 100% | %
Function D2 Ref Upper Limit
Reference | D2-02 | Ngnizsi frekvence| 0Oaz 0% X|B|B|B|B
Limits Ref Lower Limit 100%
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OMRON
Funkce Cislo Jméno konst. Rozsah | Nasia- Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\g‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0|1]2]|3
Zakézané | D3-01 | Zakézana 0,0az4 | 0,0 X|B|B|B|B
frekvence frekvence ¢.1 00,0Hz| Hz
Function D3 Jump Freq 1
Jump D3-02 | Zakézana 0,0az4 | 0,0 X|B|B|B|B
Freguencies frekvence ¢.2 00,0Hz| Hz
Jump Freq 2
D3-03 | Zakézana 0,0az4 | 0,0H X|B|B|B|B
frekvence ¢.3 00,0Hz| z
Jump Freq 3
D3-04 | Polovina Siiky 0,0az | 1,0H X|B|B|B|B
pasmazakazanych | 20,0Hz | z
frekvenci
Jump Bandwidth
Rizeni D4-01 | Vybeér funkce 0,1 0 |0: Neni funkéni X[AlA[A]A
Function D4 drZeni 1: Jefunkéni
Sequence Hold Funkcion
D4-02 | Omezeni rychlosti | Oaz 25 X[AlA[AlA
Trim Control Lvl 100%
Momentové | D5-01 | Volbatizeni 01 0 |0:Rizeni rychlosti X[ X[ X[ X[ A
fizeni Torq Control 1: Rizeni momentu
Function D2 Selection
Torque D5-02 | Casové konst. Oaz 0 X[ X[ X[ X[ A
Control Torg Delay Time [ 100 ms
D5-03 | Vybér omezeni 1,2 1 |1:Anaogovy vstup (svorky 13,14) X[ X] X[ X| A
rychlosti 2 : Programem
Soeed LimitSel
D5-04 | Omezeni rychlosti | -120% [ O X[ X] X[ X] A
Soeed Limit az
+120%
D5-05 | Posun omezeni Oaz 0 X[ X] X[ X| A
rychlosti 120%
Speed Limt Bias
D5-06 | Casovakonst Oaz | O X| X[ X| X[ A
Switchin Time 100ms
Charakteristi | E1-01 | Vstupni napésti 180 az | 200V X[ QQ QQ
ka U(f) Input Voltage 230v | *1
Function E1 *1
VIF Pattern | E1-02 | Druh motoru Oazl | O |O: Standartni chlazeni X[ QQ Q Q
Motor Selection 1: Motor pro méni¢
E1-03 |Volba OazOF| OF |00 azOE : 15 piednast. U(f) X Q| Q| X| X
charakteristiky charakteristik
u(f) OF : UzZivatelska charakteristika
V/F Selection
E1-04 | Nejvyssi 0,0az | 60,0 X/ Q Q| QQ
frekvence 400,0 | Hz
Max Frequency Hz
E1-05 | NgjvysSi napsti 0,0az2 | 200V X/ Q| Q| QQ
Max Voltage 555V | *1
*1
E1-06 |Zé&kladni 0,0az | 60,0 X/ Q Q| Q| Q
frekvence 400,0 | Hz
Base Freguenc Hz
E1-07 | Stredni vyst. 0,0az | 30 XIQ QA
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UZivatelsky manual

OMmRron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\if/‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0]|1]|2|3
frekvence 400,0 | Hz
Mid Frequency Hz *4
E1-08 | Stredni vystup. 0,0az2 | 10V X[ Q| QA
napéti 555V | *1,4
Mid Voltage A *1
E1-09 | NgnizSi vyst. 0,0az | 05 X[ Q| Q QA
frekvence 400,0 | Hz
Min Frequency Hz *4
E1-10 | Ngnizsi vystup. 0,0az2 | 1,7V X[ Q| QA
napéti 555V | *1,4
Min Voltage *1
Parametry E2-01 | Jmenov. proud 0,00az | 1,90 X| Q| Q| Q| Q
motoru motoru 1500A | *5
Function E2 Motor Rated FLA *6
Motor Setup | E2-02 | Jmenovity skluz | 0,00az | 2,90 X[AlA[Q Q
motoru 20,00 | *5
Motor Rated Sip Hz
E2-03 | Proud naprézdno | 0,00az | 1,20 X[ AlA[Q
No-Load Current | 1500A | *6
E2-04 | Pocet polt motoru [2az248| 4 X[ X[ Q| X| Q
Number of Poles
E2-05 | Odpor vinuti mezi | 0,000 | 9,84* X[AlA[A]A
fézemi a 5
Motor line-to line | 65,000
resistence Q
E2-06 | Rozptylovéa 00az | 18,2 X[ X[ X|AlA
indukénost 30,0% | *5
Motor Leakade
induntance
E2-07 |Cinit. saturacel [ 0,00 &z | 0,50 X| X[ X| A[ A
Saturation Coef 1 | 0,50
E2-08 |Cinit. Saturace2 | 0,00az| 0,75 X| X[ X| A[A
Saturation Coef 2 | 0,75
E2-09 | Mech. Ztraty 0,0az | 0,0 X[ X] X[ X| A
Mechan. Loss 10,0%
Zpusob rizeni | E3-01 0: U/f rizeni X[AlA[A]A
2. Motoru Control Method 1: U/f tizeni se zpétnou vazbou
Function E3 2: Vektorové tizeni bez zpétné vazby
Moaotor 2 3: Vektoroveé rizeni
Control
method
Charakteristi | E4-01 | NgjvySSi 0,0az | 60,0 X[ AlA[AlA
ka U(f) 2. frekvence 400,0 | Hz
motoru V/F2 Max Freg Hz
Function E4 | E4-02 | NejvySSi napéti 0,0az2 | 200V X|A[AlA|A
V/F Pattern 2 V/IF2 Max Voltage | 55,5V | *1
*1
E4-03 | Z&kladni 0,0az | 60,0 X[A[A|A|A
frekvence 400,0 | Hz
V/F2Base Freg Hz
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OMRON
Funkce Cislo Jméno konst. Rozsah | Nasia- Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\g‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0|1l]|2
E4-04 | Stredni vyst. 0,0az | 3,0 X|AlA|lA
frekvence 400,0 | Hz
V/F2 Mid Freg Hz *4
E4-05 | Stiedni vystup. 0,0az2 | 10V X|AlA|A
napéti 555V | *1,4
V/F2 Mid Voltage *1
A
E4-06 | NginiZsi vyst. 0,0az | 05 X|AlAlA
Frekvence 400,0 | Hz
V/F2 Min Freg Hz *4
E4-07 | NgjniZsi vystup. 0,0az2 | 1,7V X|AlAlA
Napsti 555V | *1,4
V/F2 Min Voltage *1
Parametry E5-01 | Jmenov. Proud 0,00az | 1,90 X[ AlA[A
2.motoru motoru 1500A | *5
Function E5 Motor2rated FLA | *6
Motor 2 E5-02 | Jmenovity skluz | 0,00az| 2,90 X[ AlA[A
Setup motoru 20,00 | *5
Motor 2 Sip Freq Hz
E5-03 | Proud naprézdno | 0,00az | 1,20 X[ AlA[A
Motor2 No-Load | | 1500A | *6
E5-04 | Pocet pblia motoru |2az48| 4 X[ XAl A
Motor 2 # of
Poles
E5-05 | Odpor vinuti mezi | 0,000 | 9,84* X[ AlA[A
fézemi az 5
Motor 2 term 65,000
Ohms Q
E5-06 | Rozptylova 0,0az | 18,2 X[ X]| X[ A
indukénost 30,0% | *5
Motor2 Leak
Nastaveni F1-01 | Pocet pulsi ¢idla 0Oaz | 600 X[ X] Q[ X
cidlarychlost na ot&cku 6000
Function F1 PG Pulse/Rev
PG Option | F1-02 | Cinnost pii ztrét¢ | 0az 3 1 |0: Zastaveni podle doby zastaveni X[ X[ B| X
Setup zpétné vazby 1: Zastaveni dobéhem
PG Fdbk Loss & 2 : Rychlé zastaveni
3:Jenadam
F1-03 | Cinnost pii 0az3 1 |0: Zastaveni podle doby zastaveni X[ X[ B| X
prekroceni otacsek 1: Zastaveni dob&éhem
PG Overspeed S 2 : Rychlé zastaveni
3:Jenadam
F1-04 | Cinnost pii 0az3 1 |0: Zastaveni podle doby zastaveni X[ X[ B| X
prekroceni 1: Zastaveni dob&hem
odchylky 2 : Rychlé zastaveni
PG Deviation & 3:Jendam
F1-05 | Smér toceni 0,1 0 | 0: Proti sméru hodinovych rugicek X[ X[ B| X
PG Rotation Sl 1: Ve sméru hodinovych rucicek
F1-06 | Délici pomer laz 1 |Moznéjen sdopliikovym fidicim X[ X[ B| X
PG Output Ratio 132 obvodem
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UZivatelsky manual

OMmROnN

Funkce Cislo Jméno konst. Rozsah | Nasia- Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"z‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0|1]2]|3
F1-07 |Integrace hodnoty | 0,1 0 |0: Neni funkeni X| X[ B| X| X
béhem 1: Jefunkéni
zrychl/zpomal
PG Ramp PI/I &
F1-08 | Hladina max. Oaz | 115 X| X[ B| X| X
otatek 120% | %
PG Overspd Level
F1-09 | Zpozdéni pri 0,0az | 0,0s X[ X[ A| X| A
detekci max. o. 2,0s *4
PG Overspd Time
F1-10 | Nedovolena Oaz | 10% X[ X[ A| X| A
odchylkarychlosti | 50%
PG Deviate Level
F1-11 | PG Deviate Time | 0,0az | 0,5s X[ X[ A| X| A
10,0s
F1-12 | Poget zubi 1 0az 0 X[ X[ A] X| X
PG # Gear Teeth 1000
1
F1-13 | Pocet zubu 2 0az 0 X[ X[ A] X| X
PG # Gear Teeth 1000
2
Nastaveni F2-01 | Volbabipolarniho | 0,1 0 |[0: 3 kandy samostatné X{B|B|B| X
Al-14 nebo unipolérniho 1: 3 kandly dohromady
Function F2 vstupu
Al-14 Setup Al-14 Input Sel
Nastaveni F3-01 | Nastaveni 0az8 0 (0:BCD1% 1:BCDO0.1% X|B(B|B|B
DI-08 digitaniho vstupu 2:BCD 0.01% 3:BCD 1Hz
Function F3 DI Input 4:BCDO0O,JHz 5:BCD 0,01Hz
DI-08,16 6:BCD (5DG) 0,01Hz 7:Bn0,01Hz
Setup 8: Binarné
Nastaveni F4-01 |AOCh1 Sdection [1az31| 2 X|B[B|B|B
A0-08,12 F4-02 | AO Ch1Gain Oaz | 1,00 O|B|B(B|B
Function F4 2,50
AO-08,12 F4-03 |AOCh2 Sdection [1a731| 3 X|B[B|B|B
Setup F4-04 | Nastaveni a Oaz | 1,00 O|B|B|(B|B
zesileni 1. a2. 2,50
kandlu
AO Ch 2 Gain
Nastaveni F5-01 |DO-02Ch1 Oaz 0 X|B|(B|B|B
DO-08 Select FF
Function F5 | F5-02 | Nastaveni 1. a2. Oaz 1 X|B|(B|B|B
DO-02 Setup kandlu FF
DO-02Ch2
Slect
Nastaveni F6-01 | Nastaveni 0,1 0 |0: 8samostatnych kandlt X|B[(B|B|B
DO-08 vystupniho médu 1: Binarni vystup
Function F6 DO-08 Selection
DO-08 Setup
Nastaveni F7-01 | Nastaveni Oaz4 | 0 |0:1xvystupni frekvence X|B[B|B|B
PO-36F nasobiciho 1: 6 x vystupni frekvence
Function F7 poméru 2: 10 x vystupni frekvence
PO-36F PO-36F Sclection 3: 12 x vystupni frekvence
Setup 4: 36 x vystupni frekvence
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Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\if/‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0]|1]|2|3
Digit. Vstup | H1-01 | Vicefun.vstup 00az | 24 |Vngsichyba*8 X|B[(B|B|B
Function H1 (svorka 3) FF
Digital Inputs Terminal 3 &
H1-02 | Vicefun.vstup 00az | 14 |Resetovani chyby X|B|B|B|B
(svorka 4) FF *8
Terminal 4 S
H1-03 | Vicefun.vstup 00az | 3(0) |Referencni frekvence 1 X|B[(B|B|B
(svorka5) FF *7 |*8
Terminal 5 &
H1-04 | Vicefun.vstup 00az | 4(3) |Referen¢ni frekvence 2 X|B[B|B|B
(svorka 6) FF *7 |*8
Terminal 6 S
H1-05 | Vicefun.vstup 00az | 6(4) |JOG frekvence X|B|B|B|B
(svorka7) FF *7 |*8
Terminal 7 Sel
H1-06 | Vicefun.vstup 00az | 8(6) | Vngjsi blokovani X|B|B|B|B
(svorka 8) FF *7 |*8
Terminal 8 Sel
Digit. vystup | H2-01 | Vicefun.vystup (9-| 00 az 0 |Béhem behu X|B|B|B|B
Function H2 10) FF *8
Digital Terminal 9 Sl
Outputs H2-02 | Vicefun.vystup 00 az 1 | Nulovarychlost X|B|B|B|B
(25-27) FF *8
Terminal 25 Sl
H2-03 | Vicefun.vystup 00 az 2 | Dosazeni frekvence X|B|B|B|B
(26-27) FF *8
Terminal 26 &
Analogovy | H3-01 | VolbaUrovng 0,1 0 [0:0az10V stgjnosm. X|B|B|B|B
.vstup vstupul3 1:-10az +10V stejnosm.
Function H3 Terminal 13
Digital Inputs Sgnal
H3-02 | Zesileni vstupu 13 | 0.0az | 100 O/B|B|B|B
Terminal 13 Gain | 1000 | %
%
H3-03 | Posuv vstupu 13 -100,0 | 0,0% O|B|B|B|B
Terminal 13Bias | % az
100,0
%
H3-04 | Volba Urovng 0,1 0 [0:0az10V stgjnosmer. X|B|B|B|B
vstupu 16 1:-10az 10V stgjnosmer.
Term 16 Sgnal
H3-05 | Volbaanalog. OazlF| O X|B|B|B|B
vicefunk.vstupul6
Terminal 16 &
H3-06 | Zesileni vstupu 16 | 0.0az | 100 O|B|B|B|B
Terminal 16 Gain | 1000 | %
%
H3-07 | Posuv vstupu 16 -100,0 | 0,0% O|B|B|B|B
Terminal 16 Bias | % a?
100,0
%
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OMmRron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\if/‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V[0|1]2|3
H3-08 | Volba trovng 01,2 2 |0:0az10V stgnosmer. X[ AlA[AlA
vstupul4 1:-10az 10V stgjnosmer.
Terminal 14 2:4a2 20mA
Sgnal
H3-09 | Vicefunkéni Oaz1F| 1F X[A[A|A|A
analogovy vstup
14
Terminal 14 Sl
H3-10 | Zesileni vstupu 14 | 0.0az | 100 O|AlA[A|A
Terminal 14 Gain | 1000,0 | %
%
H3-11 | Zesileni vstupu 14 | -100,0 | 0,0% O|AlA[A|A
Terminal 14 Gain | % az
100,0
%
H3-12 | Casovakonstanta | 0,00 aZ [ 0,00s X|A[A]A[A
vstupniho filtru 2,00s
Filter Avg Time
Anaogovy | H4-01 | Volbavystupni laz3l| 2 X|B|B|B|B
vystup veli¢iny
Function H4 Terminal 21 &
Digital Inputs| H4-02 | Zesileni vstupu 21 | 0.00 &z | 100 O|B|B|B|B
Terminal 21 Gain | 250% [ %
H4-03 | Posuv vstupu 21 -10% | 0,0% O|B|B|B|B
Terminal 21 Bias az
10,0%
H4-04 | Volbavystupni laz31| 3 X|B|B|B|B
veli¢iny
Terminal 23
Sgnal
H4-05 | Zesileni vystupu | 0.00az | 0,50 O|B|B(B|B
23 250% | %
Terminal 23 Gain
H4-06 | Posuv vystupu 23 - 0,0% O|B|B(B|B
Terminal 23 Bias | 10%aZ?
10,0%
H4-07 | Volbadrovng 0,1 0 |0:0az10V stgjnosmer. X|B[(B|B|B
analogového 1:-10az 10V
vystupu stejnosmeér.
AO Level Select
Seriova H5-01 | Adresa Oazl1lF| 1F X[A[A|AA
komunikace Serial Comm Adr
Function H5 | H5-02 | Volbarychlosti 0az3 3 | 0:1200Baudt X[AlA[A]A
Serial Com komunikace 1: 2400Baudt
Setup Serial Baud Rate 2 : 4800Baudi
3 : 9600Baudii
H5-03 | Volba parity 01,2 0 |0:Bezparity X[AlA[A]A
komunikace 1: Suda parita
Serial Com Sl 2: Lichaparita
H5-04 | Zptisob zastaveni | 0az 3 3 | 0: Zastaveni po rampé X[AlA[A]A
pii chybé 1: Zastaveni dobéhem
komunikace 2 : Rychlé zastaveni
Serial Fault Sel 3:Jendam
PretiZzeni L1-01 | Nastaveni ochrany | 0/1 1 ] 0: Neni funkeni X|B|B[B|B
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3G3FV

Funkce
Zobrazeni
na

operatoru

Cislo
konst.

Jméno konst.
Zobrazeni na dig.
Operéatoru

Rozsah
nastave

ni

Nasta-
veni
Z Vyro
by

Poznamky

Pristup ke
konstanté

V|0|1]{2]|3

Function L1
Motor
Overload

proti pietizeni
motoru
MOL Fault Select

1: Jefunkeni

L1-02

Casova konstanta
(MOL)
MOL Time Const

1,0min

1,0

Krétkodoby
vypadek
napajeni

Function L2
PwrLoss
Ridethru

L2-01

Detekce
kratkodobého
vypadku napdjeni
PwrL Selection

0: Neni znovuspusténi
1: Jen do doby L 2-02
2: Kdykoliv

L2-02

Doba pro detekci
krétkodobého
vypadku

PwL Ridethru

0,0az
2,0s

0.7s
*5

L2-03

Min.doba
blokovani
PwrL Baseblock

0,0az
5,0s

0.5s*

L2-04

Doba obnoveni
napésti
PwrL V/F Ramp

0,0az
2,0s

0,3

L2-05

Hodnota detekce
podpéti
PUV Det Level

150 az
210V

190
*1

Stall ochrana

Function L3
Sall
Prevention

L3-01

Nastaveni druhu
ochrany béhem
rozbéhu

Sall Accd Sdl

0: Neni funkéni
1: Pro obvyklé Gcely
2 : Inteligentni ochrana

L3-02

Nastaveni hodnoty
ochrany béhem
rozbéhu

Sall Accel Lvi

Oaz
200%

170
%

L3-03

Nastaveni
omezeni ochrany
béhem rozbéhu
Sall CHP Lvi

Oaz
100%

100
*4

L3-04

Nastaveni druhu
ochrany béhem
brzdeni

Sall Decel S&l

: Neni funkeni
: Pro obvyklé Geely
: Inteligentni ochrana*2

N~ O

L3-05

Nastaveni druhu
ochrany béhem
béhu

Sall Run &

: Neni funkéni
: Doba zastaveni 1
: Doba zastaveni 2

N~ O

L3-06

Nastaveni hodnoty
ochrany béhem
behu

Sall Accel Level

30 az
200%

160,0
%

Detekce
frekvence
Function L4

rel detection

L4-01

Hodnota detekce
dosazeni
frekvence

Spod Agree Level

0,0az
400,0
Hz

0.0
Hz

L4-02

Sitka detekce
dosazeni
frekvence

Sod AgreeWidth

0,0az
20,0Hz

2.0
Hz
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OMmRron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\if/‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V|0]|1]|2|3
L4-03 | Hodnota detekce 0,0az | 0.0 X[AlA[A]A
dosazeni 400,0 | Hz
frekvence £ Spd Hz
Agree Level
L4-04 | Sitka detekce 0,0az | 20 X|A|A[AlA
dosazeni 20,0Hz| Hz
frekvence £ Spd
AgreeWidth
L4-05 |Cinnost pi ztréte 01 0 |0: Zastaveni X[AlA|A]A
referencni 1: Beh pii 80% referencni frekv
frekvence
Aut. spusténi | L5-01 | Pocet pokusii Oaz 0 X|B|(B|B|B
po chybé automatického 10krat
Function L5 spusteni po chybe
Faul Restart Num of Restarts
L5-02 | Nastaveni 0,1 0 | 0: Kontakt nespinapfi aut. spusteni X|B|(B|B|B
automatického 1: Kontakt spina pti aut. spusténi
spusténi po chybg
Restart Sl
Detekce L6-01 | Nastaveni detekce | Oaz 4 0 | 0: Neni funkéni X|B|(B|B|B
momentu momentu 1: Detekce jen pii dosazeni rychlosti,
Function L6 Torq Det 1 & pak jen darm
Torque 2 : Detekce pii béhu, alarm
Detection 3 : Detekce jen pii dosaZeni rychlosti,
pak meni¢ vypne
4 Detekce pii béhu a vypnuti
L6-02 | Hodnota detekce 0Oaz | 150 X|B(B|B|B
momentu 300% | %
TorgDet 1 LV
L6-03 | Doba detekce 00az | 0,1s X|B(B|B|B
momentu 10,0s
Torq Det 1 Time
L6-04 | TorqDet 2 < 0az4 0 | 0: Neni funkéni X[ AlA[AlA
1: Detekce jen pii dosaZeni rychlosti,
pak jen darm
2 : Detekce pii béhu, alarm
3 : Detekce jen pii dosaZeni rychlosti,
pak meéni¢ vypne
4 : Detekce pti béhu, avypne
L6-05 | TorqDet 2 Lvi Oaz | 150 X[A[A|A|A
300% | %
L6-06 | TorqDet 2 Time 0,0az | 01 X|AlAlAlA
10
Max. moment | L7-01 | NejvySSi moment 0Oaz | 200 X| X[ X|B|B
Function L7 Torq Limit Fwd 300% | %
TorqueLimit | L7-02 | NgjvySSi moment | Oaz | 200 X| X[ X|B|B
Torg Limit Rev 300% [ %
L7-03 | NgjvysSi moment | Oaz | 20% X| X| X| B| B
v generétorick. 300%
chodu
Torg Limit Fwd
Rgn
L7-04 | NgjvySSi moment Oaz | 20% X| X[ X|B|B
v generdtor. chodu | 300%
Torg Limit Rev
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Funkce
Zobrazeni
na

operatoru

Cislo
konst.

Jméno konst.
Zobrazeni na dig.
Operéatoru

Rozsah
nastave

ni

Nasta-
veni
Z Vyro
by

Poznamky

Pristup ke
konstanté

V

0

2

Rgn

Vnitini
ochrany
Function L6
Hdwe
Protection

L8-01

Nastav.ochrany
vnitfniho brzd.
odporu

DB Resistor Prot

0,1

= O

: Neni funkéni
: Je funkeni

X

B

B

L8-02

Hodnota pied-
alarmu prehiéti
OH Pre-Alarm

50 az
110°C

100
°C

L8-03

Cinnost pti pied-
alarmu prehiéti
OH Pre-Alarm &

: Zastaveni po rampé
. Zastaveni dobéhem
: Rychlé zastaveni
:Jenaarm

L8-05

Ochrana proti
vypadku faze na
vstupu ménice
PhLossIn S

01

R O|lWwNEFL O

: Neni funkéni
: Je funkeni

L8-07

Ochranapraoti
vypadku faze na
vystupu menice
Ph Loss Out &

01

: Neni funkéni
: Je funkeni

Nastaveni
monitoru
Function O1
Monitor
Sdect

01-01

Nastaveni
monitoru
Monitor Select

01-02

Nastaveni
monitoru po
zapnuti napgjeni
Power-On
Monitor

A OWOWNPR

: Referenc¢ni frekvence
: Vystupni frekvence

: Vystupni proud

: Nastaveni monitoru

01-03

Jednotky
frekvence pro
nastaveni
referenéni
frekvence apro
vystup

Display Scaling

Oaz
39999

01-04

Jednotky
frekvence pro
konstanty
Display Units

0,1

= O

‘Hz
;ot/ min

01-05

Zpasob
zobrazovani
konstant
Address Display

0,1

= O

: Cislo konstanty
: Adresave shbérnici MODBUS

Nastaveni
klaves
Function 022
Key Sdlect

24

02-01

Funké¢nost tlagitka
Loca/Remote
Local/Remote Key

01

= O

: Neni funkéni
: Je funkeni

02-02

Funkénost tlagitka
STOP pii ¢inosti
fizené délkové
Oper Stop Key

01

= O

: Neni funkéni
: Je funkeni

02-03

UZivatelské
nastaveni konstant
User Default

: Z&dné zmaény
: VSe vymazano

02-04

Nastaveni vykonu
Inverter Model

Oaz
FF

*9




UZivatelsky manual Om Ron

Funkce Cido Jméno konst. Rozsah | Nasia Poznamky Pristup ke
Zobrazeni | konst. | Zobrazeni nadig. | nastave Z"\if/‘r'o konstanté
na Operétoru ni by
operatoru V[{0|1l]2
02-05 | Zpusob 0,1 0 |0: Neni funkeni X[A[A]A
nastavovani 1: Jefunkéni
referenéni
frekvence
Operator M.O.P.
02-06 | Zpiisob ¢innosti, 0,1 0 |0: Neni funkeni X[ A[A| A
kdyZ je odpojen 1: Jefunkéni
digitalni operator
Oper Detection
02-07 | Nastaveni celkové | 0az - X[A[A] A
doby provozu 65535
Elapsed Time Set | hodin
02-08 | Celkova doba 0,1 0 |0: Caszapnuti X[A[A]A
provozu 1: Caschodu (b&hu) menice
Elapsed Time Run
Poznamky :
*1 Hodnota pro 200V tiidu. Pro 400V tiidu jsou hodnoty 2x vétsi.
*2 Pri vektorovém fizeni |ze nastavit pouze hodnoty 0 nebo 1
*3 Moznost pristupu ke konstantam : ¢teni / zapis je mozno béhem :
Q Quick Start (rychly tj. je-li konstanta A1-01=2)
B Basic (zékladni tj. je-li konstanta A1-01=1)
A Advanced (rozsireny tj. je-li konstanta A1-01= 4)
X ¢teni / zapis neni mozno
*4 Nastaveni od vyrobce zavisi na nastaveni zpisobu fizeni A1-03 (viz. kap. 2.5)
*5 Nastaveni od vyrobce zavisi navykonu ménice (viz. kap. 2.6)
*6 Jednotky jsou 0,01A pro meni¢ s vykonem 7,5kW améné (jinak 0,1A)
*7 Nastaveni od vyrobce v kulatych zavorkéch je pri trojvodi¢ovém ovladani
*8 Vyznam svorky pii nastaveni od vyrobce
*9 Neni inicializovano. Nastaveni od vyrobce zavisi navykonu menice

*10 Neni inicializovano. Doméci standartni specifikaceje A1-01=1aA1-02 =2.




OMRON
2.3 Seznam konstant monitoru
Cislo | Jméno konst. Jednotka Poznamky Analogovavystupni | Pristup ke
konst. | Zobrazeni. na Urovei konstanté
dig. operétoru 0[1[2(3
U1-01 | Referencni 0,01Hz | Jednotky nastaveni zavisi nakonstanté | 10V/max. vystupni | Q| Q| Q| Q
frekvence 01-03 frekvence
Frequency Ref
U1-02 | Vystupni 0,01Hz | Jednotky nastaveni zavisi nakonstanté | 10V/max. vystupni | Q| Q| Q| Q
frekvence 01-03 frekvence
Output Freg
U1-03 | Vystupni proud 0,1A | Jednotky nastaveni jsou 0,01A pro 10V/jmenovity proud | Q| Q| Q| Q
Output Current 7,5kW ameéng stiidate
U1-04 | Zpuasob izeni * - 0: U/f bez zpétné vazby - Q|Q
Control Method 1: U/f se zpétnou vazbou
2 : Vektorové fizeni bez zpétné vazby
3: Vektorové fizeni se zpétnou vazbou
U1-05 | Rychlost motoru 0,01Hz 10V/max. vystupni | X| Q| Q[ Q
Motor Speed frekvence
U1-06 | Vystupni napéti 0,1v 10V/200V nebo Q Q|Q
Output Voltage 400V
U1-07 | Napéti v ss v 10V/400V nebo Q|Q|Q
meziobvodu 800V
DC Bus Voltage
U1-08 | Vystupni vykon 0,1kwW 10V/ivykon ménice | Q| Q| Q[ Q
Output KWats (kW)
U1-09 | Vnitt. ref. moment 0,1% 10V/jmenovity Q|Q
Torque Reference moment motoru
U1-10 | Aktudni stav na - bit 76543210 Q|Q|Q[Q
vstupnich svorkéch AA
* T_t Svorka¢.1 sepnuta
Input Term Ss Svorka ¢.2 sepnuta
Svorka ¢.3 sepnuta
Svorka ¢.4 sepnuta
Svorka ¢.5 sepnuta
Svorka ¢.6 sepnuta
Svorka .7 sepnuta
— Svorkac.8 sepnuta
U1-11 | Aktudni stav na - bit 76543210 Q|Q|Q[Q
vystupnich
svorkéch * A Tﬁ Svorka 9-10 sepnuta
Output Term Ss Svorka 25 sepnuta
Svorka 26 sepnuta
Neni pouzito
Neni pouzito
Neni pouzito
Neni pouzito
b Chybovy kontakt sepnut
U1-12 | Vnitni Fidici stav - bit 76543210 Q|Q|Q[Q
IntCtl Ss1 4 E V ¢innosti
V nulové rychlosti
Ve zpétném chodu
Vstupni signél resetu
Dosazeni rychlosti
Méni¢ pripraven k ¢innosti
Minoritni chyba
Majoritni chyba
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Cislo
konst.

Jméno konst.
Zobrazeni. na
dig. operétoru

Jednotka

Poznamky

Analogova vystupni
Uroven

Pristup ke
konstanté

0

1

2

3

U1-13

Celkovéa doba
provozu *
Elapsed Time

1hod

Q

Q

Q

Q

U1l-14

Cislo PROM *
CPU ID No

U1-15

Napéti na vstupni
fidici svorce 13
Term 13 Level

0,1%

10v/10v

U1l-16

Napéti na vstupni
fidici svorce 14
Term 14 Level

0,1%

10V/10V nebo 20mA

uU1-17

Napéti na vstupni
fidici svorce 15
Term 15 Level

0,1%

10v/10v

U1-18

Sekundarni proud
motoru (Iq)
Mot SEC Current

0,1%

10V/jmenovity
piimarni proud
motoru

U1-19

Budici proud
motoru (Id)
Mot EXC Current

0,1%

10V/jmenovity
piimarni proud
motoru

U1-20

Vystupni
frekvence po soft
rozbéhu SFS
Output

0,01Hz

10V/max. vystupni
frekvence

U1l-21

Vstup ASR
ASR Input

0,01%

10V/max. vystupni
frekvence

U1-22

Vystup ASR
ASR Output

0,01%

Uroveni analogového vystupu bude
10V/max. vystupni frekvence pii
skalarnim fizeni

10V/jmenovity
piiméarni proud
motoru

U1-23

Odchylka rychlosti
Soeed Deviation

0,01%

10V/max. vystupni
frekvence

ui-24

Zpétna vazba PID
regul&oru
PID Feedback

0,01%

10V/max. vystupni
frekvence

U1-25

Vstupni status DI-
16H *
DI-16 Reference

Ukazuje vstupni hodnotu podlie
nastaveni F3-01. Na nizSim digitu 8.
Bit zapnut. Binarni nastaveni :256,
nastaveni BCD: 99.

U1-26

Vystupni refer.
Napéti Uq
Voltage Ref (VQ)

0,1v

10V/200V nebo
400V

u1-27

Vystupni refer.
Napéti Ud Voltage
Ref (Vd)

0,1v

10V/200V nebo
400V

U1-28

Cislo software
(mikropogitac)*
CPU ID

U2-01

Sougasna
(aktudni) chyba
Current Fault

U2-02

Posledni chyba
Last Fault

U2-03

Ref. frekvence pti
chybg
Freguency Ref

0,01Hz
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Cido | Jméno konst. Jednotka Poznamky Analogovavystupni | Pristup ke
konst. | Zobrazeni. na Uroven konstanté
dig. operétoru 0[1]2]3

U2-04 | Vystup. frekvence | 0,01Hz - Q|Q|Q|Q
pri chybé
Output Freg

U2-05 | Vystupni proud pii | 0,1A - QQ|Q|Q
chybg
Output Current

U2-06 | Rychlost motoru 0,01Hz - X[Q|Q|Q
pii chybé
Motor Speed

U2-07 | Vystupni napéti pii | 0,1V - QIQ|Q|Q
chybg
Output Voltage

U2-08 | Nap. v ss meziobv. 1V - Q|Q[Q(Q
pii chybé
DC Bus Voltage

U2-09 | Vystupni vykon pii | 0,1kW - Q|Q[Q(Q
chybe
Output kWats

U2-10 | Referenéni 0,1% - X|X|Q[Q
moment (vnitini)
pii chybé

Torque Reference

U2-11 | Vystupni status pri - Ukazuje stejny status jako U1-10 - QIQ|Q|Q
chyb¢
Input Term Ss

U2-12 | Vystupni status pri - Ukazuje stejny status jako U1-11 - Q|Q|Q|Q
chyb¢
Output Term Ss

U2-13 | Vnitini fidici status - Ukazuje stejny status jako U1-12 - QIQ|Q|Q
pti chybé
IntCtl Ss1

U2-14 | Celk. doba 1hod -
provozu pti chybg
Elapsed Time

O
O
O
O

U3-01 | Last Fault - -

U3-02 | Fault Message 2 - -

U3-03 | Fault Message 3 - -

U3-04 | Fault Message 4

U3-05 |Elapsed Time 1 1 hod -

OO0
Lejielielie]iel’e)
Le]ie]ie]ie] el e)
Le]ie]ie] o] e]’e)

U3-06 | Dobakdy nastala 1 hod -
3. chyba
Elapsed Time 2

U3-07 | Elapsed Time 3 1 hod -

QO
QOO
OO
OO

U3-08 | Doba provozu kdy 1 hod -
nastala 4. (tedy

nejstarsi) chyba
Elapsed Time 4

Pozndmka* Neni mozné volit analogovy vystup
Pristup ke konstantg : Quick Start (rychly tj. je-li konstanta A1-01= 2)
Basic (zékladni tj. je-li konstanta A1-01= 1)
Advanced (rozsiteny tj. je-li konstanta A1-01= 4)
&teni neni mozné

X>wWO
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Pri zpasobu fizeni 0: U/f bez zpétné vazby
1: U/f se zpétnou vazbou
2 : Vektorové fizeni bez zpétné vazby

3: Vektorové fizeni se zpétnou vazbou

2.4 Seznam nastaveni konstant vicefunkénich svorek

Vicefunkéni vstup Vicefunkéni vystup Vicefunkéni analogovy vstup
(H1-01,02,03,04,05,06) (H2-01,02,03) (H3-05)
00 | Trojvodic¢ovéovliadani - | Kontakt provadéni operace Pomocna referencni frekvence
vybér sméru vpred / vzad
01 | Vybeér ovladani mistné / Kontakt nulové rychlosti Zesileni pro uréeni referencni
dakové frekence (FGAIN)
02 | Vybeér referenci volby z | HI&Seni dosazeni referencéni rychlosti | Posuv pro uréeni referencni
karty / méni¢ frekvence (FBIAS)
03 | Vicerychlostni referencni | HI&Seni dosaZzeni nastavené rychlosti | Posuv pro uréeni referencni
frekvence 1 pro hlaSeni frekvence urceny absolutné VBIAS
04 | Vicerychlostni referencni | HI&Seni dosaZeni niZsi nez nastavené | Redukéni koeficient doby rozjezdu /
frekvence 2 rychlosti pro hl&Seni brzdeni
05 | Vicerychlostni referencni | HléSeni  dosaZeni  vySSi  nez | Velikost ssbrzdiciho proudu
frekvence 3 nastavené rychlosti pro hléSeni
06 | JOG referencni frekvence | Kontakt piipravenosti stiidace Hodnota detekce momentového
pietiZzeni
07 | Bit 1 dvoubitového ¢isla | Kontakt podpéti Hodnota povoleného nadproudu
volby dob béhem behu
rozb&hu/brzdéni
08 | Vngjsi blokovéni spinaci | Kontakt blokovani Minimalni povolena rychlost
kontakt
09 | Vngjsi blokovéni spinaci | Kontakt frekvencniho modu Nastaveni zakézané frekvence
kontakt
OA | Z&az zrychlovani / Kontakt frekvenéniho modu Zpétna vazba PID reguldtoru
zpomal ovéani
0B | Alarm pfi piehidti Kontakt momentového pietizeni
0C | Uplatnéni vicefunkeniho | Kontakt ztréty referencni frekvence
anal ogového vstupu
0D | Z&kaz regulacerychlosti | Kontakt chyby nabrzdicim odporu | Neni pouZito
OE | Vynulovani regulacni Kontakt chyby
integratni hodnoty
OF | Neni pouZito Neni pouZito
10 | Prikaz ke zvySovéni Kontakt alarmu Omezeni dopiedného momentu
frekvence
11 | Prikaz ke sniZovani Kontakt resetovéani chyby Omezeni zpétného momentu
frekvence
12 | Dopiedny piikaz JOG Vystup doby Omezeni generatorického momentu
13 | Zpétny prikaz JOG Hlaeni ,,2* dosaZeni frekvence Referencni moment (pri
momentovém fizeni)
Omezeni momentu (pfi rychlostnim
fizeni)
14 | Vynulovani chyb HlaSeni , 2" dosazeni frekvence Momentova kompenzace (posuv)
15 | Nouzové zastaveni HlaSeni , 3" dosazeni frekvence Omezeni dopredného/zpétného
momentu
16 | Neni pouzito HlaSeni , 4" dosazeni frekvence
17 | Neni pouZito Detekce momentového pretizeni |, 1"
18 | Zapnuti / vypnuti vstupu | Detekce momentového pretizeni ,,2 | Neni pouzito
casovace
19 | Z&kaz PID regulatoru Detekce momentového pretizeni |, 2"
1A | Vybér 2 dob rozbéhu a Detekce zpétného chodu
brzdéni
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Vicefunkéni vstup Vicefunkéni vystup Vicefunkéni analogovy vstup
(H1-01,02,03,04,05,06) (H2-01,02,03) (H3-05)
1B | Zékaz z&pisu konstant Detekce blokovéni
1C | Neni pouZito Neni pouZzito
1D | Neni pouzito Detekce motorickéo/generatorovéno
chodu
1E | Neni pouZito Detekce pokusu
1F | Volbamezi svorkou 13 a | Detekce pred-alarmu pietizeni
14
20 Detekce pred-alarmu piehiati
21 az | Externi chyby 1az 4 Neni pouzito
2F
30 Detekce momentového omezeni
31 Detekce rychlostniho omezeni
32 | Neni pouzito Neni pouzito Neni pouzito
33 Detekce
37 Detekce b&hu 2
60 | Prikaz ke ss brzdéni
61 | Prikaz k hledani
frekvence 1
62 | Prikaz k hledéni
frekvence 2
63 | Usporny rezim Neni pouZito
71 | Volbatizeni rychlosti /
momentu
72 | Ptikaz nulové rychlosti
77 | Volbaproporciondniho
zesileni reguléatoru
2.5 Konstanty, které se mohou lisit podle zpisobu Fizeni ménice (A1-02)
Cida Jméno Rozsah | Jedn Zpasob tizeni
konstant Na displegji otka | U(f) | U(f)s | Vekt | Vekt.se
cidlem| bez | zpétn.
zp.v. | vazbou
B3-01 Volbavyhledavani pti startu 0,1 1 0 1 0 1
SdSch at Sart
C3-01 Zesileni pro kompenzaci skluzu 00az25 (01 0,0 -- 1,0 1,0
Sip Comp Gain
C3-02 | Casovakonstanta pro kompenzaci skluzu |0aZ 10000 [ 1ms | 2000 - 200 -
Sip Comp Time
C4-02 Casova konstanta pro momentovou 0az10000 [1ms | 200 200 20 --
kompenzaci
Torg Comp Time
C5-01 Proporcidni zesileni 1 0,00 az 0,01 - 0,20 - 20,00
ASRP Gain1 300,00
C5-02 Casovaintegracni konstanta 1 0,000 az 0001 -- 1,000 | -- 0,500
ARI Timel 10,000 S
C5-03 Proporcidni zesileni 2 0,00 az 0,01 - 0,00 - 20,00
ASRP Gain2 300,00
C5-04 Casovaintegracni konstanta 2 0,000 az 0001 -- 1,000 | -- 0,500
ASRI Time 2 10,000 S
Stedni vystupni frekvence 00az 0,1 3.0 3.0 0,0 0,0
E1-07 Mid Frequency 400,0 Hz
E4-04 V/F2 Mid Freg
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Cida Jméno Rozsah Zpasob tizeni
konstant Na displegji otka | U(f) | U(f)s | Vekt | Vekt.se
cidem| bez | zpétn.
zp.v. | vazbou
Stredni vystupni napéti 0,0az255,0 | 0,1V | 10,0 100 | 0,0 0,0
E1-08 Mid Voltag (00az (20,0) | (20,0)
E4-05 V/F2Mid Voltage 510,0)
Nejnizsi vystupni frekvence 0,0az 0,1 0,5 05 0,5 0,5
E1-09 Min Frequency 400,0 Hz
E4-06 V/IF2 Min Freq
NejniZsi vystupni napgti 0,0az255,0 | 0,1V 17 17 0,0 0,0
E1-10 Min Voltag (0,0az (34) | 34
E4-07 V/F2Min Voltage 510,0)
F1-09 Zpozdéni pro detekci max. ot. 0,0az2,0 |01s -- 1,0 -- 0,0
PG Overspd Time
L3-03 Nastaveni omezeni ochrana béhem 0az 100 1% 50 50 100 -
rozb&hu
SallP CHP Lvi
Pozn: Parametry pro 400V tiidu
2.6 Konstanty, které se mohou liSit podle vykonu ménice (02-04)
Cida Jméno Jedn Nastaveni od vyrobce
konstant otka
Vykon menice kw |04 Oé7 15[ 22[37]55[75] 11 ] 15 1;3, 22
02-04 | Nastaveni vykonu 1 0O|1|2|(3|4]|]5[6|7]8[9]A
C6-01 | NejvySSi modulani frekvence kHz | 15| 15| 15 | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 10,
olo]J]o|loJo]J]o|lo]J]o]J]o|o]oO
Nejvy&i rozsah modulasni frekv. kHz [ 15 [ 15 [ 15 | 15 [ 15 [ 15 [ 15 [ 15 [ 15 [ 15, | 12,
olo]J]o|lo|]o]o|o]J]o]o|o]|Ss
C6-02 [ Ngjniz8i modula¢ni frekvence kHz | 15 | 15 | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 10,
olo]J]o|o|J]o]o|lo]J]o]Jo|o]oO
C6-03 | Zesileni zmény modulagni frekv 1 ojojojojojojojojojojo
E2-01 | Jmenovity proud motoru A 19133628514, (19, |26 |39 |53 |65 |77,
0o[o]o|o|oo|eo|60| 7] 0| 8|2
E2-02 | Jmenovity skluz motoru Hz [29]25|26(29|27|15|13|17| 16|16 17
olo]J]o|lo|[s3]o|lo]J]o]Jo|7]oO
E2-03 Proud naprézdno A 12 (1812830455180 11, | 15, | 15, | 18,
olo]J]o|lofJo]J]o|lo|2]2]|7]Ss
E2-05 |Odpor vinuti o [98]51]19]16|07][03]28]02][01]01]00
42 |56 |97 | 01|71 |9 | 8 [30|38]| 01|79
E2-06 | Rozptylovaindukénost % 18, [ 13, | 18, [ 18, | 19, | 18, | 15, | 19, | 17, | 20, | 19,
2 | 8|5 | 4|6 |2]|5]|5]2]1]c:s
L2-02 | Doba pro detekci kratkodobého s |07(10|10]|10|20(20(20]|20]|20]|20](20
vypadku napajeni
L2-03 | Min. doba blokovani s |os[os5[o5|05[05][07]07[07]07]10]10
Cida Jméno Jedn Nastaveni od vyrobce
konstant otka
Vykon ménice kw 30 37 45 55 75
02-04 | Nastaveni vykonu 1 B C D E F
C6-01 [ NejvySSi modulagni frekvence kHz 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
--- NejvySSi rozsah modulagni frekv. kHz 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
C6-02 | Ngjniz8i modulatni frekvence kHz 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
C6-03 [ Zesileni zmény modulagni frekv. 1 0 0 0 0 0
E2-01 | Jmenovity proud motoru A 105,0 131,0 160,0 190,0 260,0
E2-02 | Jmenovity skluz motoru Hz 1,80 1,33 1,60 1,43 1,39
E2-03 | Proud naprézdno A 21,9 38,2 440 45,6 72,0
E2-05 |Odpor vinuti Q 0,064 0,039 0,030 0,022 0,023
E2-06 | Rozptylovainduk&nost % 20,8 18,8 20,2 20,5 20,0
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L2-02 | Dobapro detekci kratkodobého S 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0
vypadku napajeni
L2-03 | Min. doba blokovani S 10 1,0 10 1,0 1,0
400V
Cida Jméno Jedn- Nastaveni od vyrobce
Konstant otka
Vykon stiidace kw 0407|1522 |37]40]|55|75] 11| 15 | 18,
5 5
02-04 | Nastaveni vykonu 1 20211222324 |125]126[27|28]29|2A
C6-01 | NejvysSi modulacni frekvence kHz | 15 | 15 | 15| 15, | 15, | 15, [ 15, | 15, | 15, | 15, [ 15,
olo]J]o|o|J]o]o|lo]J]o]Jo|o]oO
NejvySSi rozsah modulagni kHz | 15, [ 15, [ 15, | 15, [ 15, [ 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15,
frekvence oloJo|lo|o|J]o|lo|]o]o|O]oO
C6-02 | Nejnizsi modulagni frekvence kHz | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15, | 15,
olo]J]o|oJ]o]J]o|lo|]o]J]o|oOo]oO
C6-03 | Zesileni zmény modulagni frekv 1 cjojofo|JO0]JO|OfO0O]|]O0]O]|O
E2-01 | Jmenovity proud motoru A 1016|131 42| 7070|9813 |19 | 26, | 32
olo]J]o|o|]o]o|o|s3]|]9|5]09
E2-02 | Jmenovity skluz motoru Hz |29|26|25|30(27|27]|15|13 |17 (16|16
olo]J]o|ofJo]o|lo|J]o]o|oO]|Z¥
E2-03 | Proud naprézdno A 06|08 (14(|15(23]|23]|26|40|56]| 76|78
olo]J]o|lofJo]o|lo]oO
E2-05 |Odpor i vinuti mezi fazemi o |3 22110643333 [11[11]09[05]04
198 | 459 [100| 95 | 33 [ 33 | 52 | 52 [ 22 | 50 | 03
E2-06 | Rozptylovaindukénost % |18 |14 (18|18 |19, |19 |18 | 15 |19, | 17, [ 20,
2| 33| 7|3|3|2|5]|6]2]1
L2-02 | Dobapro detekci krétkodobého s |10(10]10|10({20]20]|20(20]20]|20(20
vypadku napajeni
L2-03 | Min. doba blokovani s |os5[os[o5[o5[0o5 070707 070710
Cida Jméno Jedn Nastaveni od vyrobce
konstant otka
Vykon stiidace kw | 22 | 30| 37| 45| 55| 75 | 120 | 160 | 185 | 220 | 300
02-04 | Nastaveni vykonu 1 |2B|2C[2D|2E|2F|30(32|34]|35]|36](37
C6-01 | NejvysSi modulagni frekvence kHz | 15 | 15 | 10, | 10, | 10, | 10, | 10, | 10, | 20 | 20 | 20
olo]J]o|lofJo]o|lo]oO
- quy§§|’ rozsah modul a¢ni kHz | 15 | 15, | 10, | 10, | 10, | 10, | 10, | 10, | 25| 25 | 25
frekvence oloJo|lo|o]o|loOo]oO
C6-02 | Nejnizsi modulagni frekvence kHz | 15, | 15| 10, | 10, [ 10, | 10, | 10, | 10, | 20 | 20 | 20
oflo]J]o|lof[o]o|o]oO
C6-03 | Zesileni zm&ny modulani frekv 1 ocfojojojojojfojojojojo
E2-01 | Jmenovity proud motoru A 38, | 52, [ 65 [ 79, | 95 | 130 | 190 | 270 | 310 | 370 | 500
6 |3|6]|]7|]oflo]lo]lolo]lo]0
E2-02 | Jmenovity skluz motoru Hz [ 1718 |13 (16| 1413 |14 (13| 13|13 12
olo]|3|]o|]e6e]9o|lo|s]o|lo]|s
E2-03 [ Proud naprazdno A |92]10 19 |22 24 (36 |49 |70 |81]9,[130
9 |1]lo]Jo|lo]lo]Jo|lo]o]
E2-05 |Odpor i vinuti mezi fazemi o [o3]o2]o1]or1|o0|[00[00[00][00[00]00
16 | 69 | 55| 22 | 88 | 92| 46| 29 | 25 | 20 | 14
E2-06 | Rozptylovaindukénost % |23 ]20|18 (19|20, |20 |20 |20 |20 |20 20
5| 7|8]9|lojJo]Jo|lo]lo]o]o
L2-02 | Dobapro detekci krétkodobého s |20(20]20|20(20]|20|20(f20]20]|20(20
vypadku napajeni
L2-03 | Min. doba blokovani s |10[10[10]20f[10[10]20[20]20]20]20
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2.7 U/f charaktaristiky - volba nastavenim E1-03 ( U/f Fizeni')

Pro 200 V tiidu 0,4 az 1,5 kW ( Pro 400 V tfidu jsou hodnoty napéti dvojnasobné) :

Aplikace | Specifikace | E1-03 U(f) charakteristika * 1 Aplikace | Specifikace | E1-03 U(f) charakteristika * 1
V) Nizky V)
a0 roz. 20
mo-
0 ment 8 9
50 Hz 0 50 2%
5 Velky |Hz | vysok 8
f) rozbsho y roz.| g Oﬂ
13 25 Dhe Y mo- 13 25
Vy men SOHz
moment
) Nizky V)
Satura 2 roz. a0
© ce mo-
VS,GObe 50Hz 1 ) ment A B
cné 60 = ! 60 u
pouZziti | Hz 5 F Hz | vysok 9
— | y roz. B 15
St 0 mo- 1
ra
oy u 2 15 3 5 BH men 0 133 O
60Hz
(\Y) (\%
20 20
3
90 Hz C
72 Hz 3 15 5
9 9
015 3 @ 72H 0 1 4 © o
) Vysokoo )
M(n) o tackoveé a0
3 4 aplikace
Promgn | 50 5 (obrabe-
o PR
na | Hz 2 ; GSO9| 120Hz | D |
charakt ﬁ .
eristika M(n)| 5 :
momen 2 Bz Dre 0153 @ O
tu
M(n) v )
3 Eey am
6 .
_ ] o 6
60 €3 180 Hz E
Hz | m 7 9 ®
(n) 8 9
2 013 =@ M 0153 0 180H

*1 Pro vyber U(f) charakteristiky je nutno vzit v Gvahu nasledujici podminky:

» Napétoveé afrekveneni vlastnosti motoru
e Maximalni rychlost motoru

*2 Vyberte vySSi rozbéhovy moment pouze za téchto podminek ( normalng je tato volba nezédouci ).
 Délka pripojovacich vodi¢i je velka ( nad 150 m)
+ Ubytek napéti pii startu je velky
« Stridavatlumivka je vloZena na vstup nebo vystup menice
* Jepouzit motor o menSim vykonu nez je vykon ménice
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Pro 200 V tiidu 2,2 az 45 kW ( Pro 400 V tfidu jsou hodnoty napéti dvojnasobné ):

3G3FV

Aplikace | Specifikace | E1-03 U(f) charakteristika *1 Aplikace | Specifikace | E1-03 U(f) charakteristika * 1
) Nizky V)
a0 roz. 20
mo-
0 ment 8 9
50 Hz 0 50 z
“ Velky |Hz | Vvysok 5
:) rozbsho y roz.| g 09
13 ) mo- 13 25
25 DH Vy ment 50Hz
moment
) Nizky )
Satura an roz. am
< ce mo-
VS?Obe 50Hz 1 ) ment A B
cné 60 = ! 60 .
pouziti | Hz u F Hz | vysok B
— | 5 y roz.| g 1z
St 0 mo- 9
ura
oy 2 15 3 5 6Hz ment 0 133 .
60Hz
(\Y) (\%
20 20
90 Hz C
72 HZ 3 14 14
7 1] 7
0 15 3 60 72Hz 0 15 3 0 DH
™ Vysokoo o)
M(n) F.sy t&koveé 20
3 4 aplikace
Promén | 50 5 (obrabe-
o PR
na | Hz s : A9 120Hz | D |
charakt Ié 7
eristika M(n)| 5 o
momen 2 v ke 0153 © 1H
tu
M(n) ) )
3 n an
6 ,
- |— | = 6
60 B 180 Hz E
Hz | m 7 7 v
ol 7
013 OHz 015 3 0 10H

*1 Pro vyber U(f) charakteristiky je nutno vzit v Gvahu nasledujici podminky:
 Napét'ové afrekveneni vlastnosti motoru
* Maximdni rychlost motoru

*2 VVyberte vySSi rozbéhovy moment pouze zatéchto podminek ( norméné je tato volba nezadouci ).
« Délka piipojovacich vodici je velka ( nad 150 m)

« Ubytek napéti pii startu je velky
« Sttidavatlumivka je vlozena na vstup nebo vystup ménice
* Jepouzit motor o menSim vykonu nez je vykon ménice

Pro 200 V tiidu 55 kW avys ( Pro 400 V tfidu jsou hodnoty napéti dvojnésobné) :

| Aplikace | Specifikace | E1-03 |

U(f) charakteristika * 1

| Aplikace | Specifikace | E1-03 |

U(f) charakteristika *1 |
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" Nizky V)
20 roz. 200
mo-
8
o ment 9
50 Hz 0 U I I 8
2 Velky |Hz |Vysok s
6 rozb¢ho y roz1 g9 !
0 13 55 D vy mgﬂt ° s ore
moment
v Nizky (%
Satura 20 roz. o
V 8eobe E‘SHZ 1 mg't A
cné |60 F /! €0 N
pouziti | Hz 2 F Hz | vysok 5 )
o y roz. B g
mo- 7
CSsiura 2 015 3 0 O ment 0 133 OH
60Hz
") V)
20 20
3 C
90 Hz C
72 Hz 3 ) ©
6 6
15 3 0 72H 0 15 3 60 DHz
Y Vysokoo )
M(n) 20 tackové 10
3| 4 aplikace
Promen | 50 Jd G (obrebe. ;
A e 2 ¢ G091 120Hz | D |
charakt ﬁ 6
eristika >
omen Mg’]) 5 0 3 = D 015 3 60 10H
tu
M(n) v o
3 Cal -
6 7 £
50) 6
60 5 180 Hz E
: 12
Hz (M) | 7 ° 6
2 0 13 o OH 015 3 0 180H

*1 Pro vybér U(f) charakteristiky je nutno vzit v Gvahu nasledujici podminky:
 Napét'ové afrekveneni vlastnosti motoru
» Maximéni rychlost motoru

*2 Vyberte vySSi rozbéhovy moment pouze zatéchto podminek ( norméné je tato volba nezadouci ).

« Délka piipojovacich vodi¢i je velka ( nad 150 m)

« Ubytek napéti pii startu je velky

« Sttidavatlumivka je vloZzena na vstup nebo vystup meénice
« Je pouzit motor 0 mensim vykonu nez je vykon ménice
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3. Popis konstant

B - aplikaéni konstanty

Cislo | Zobrazeni. na Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. | dig. operdtoru
Jméno konst.

B1-01 | Reference Ref. frekvence a piikazy béhu mohou byt zaddvany z nezdvislych | Kdyzje B1-01=1,
Source zdrojt podle nasledujictho nastaveni : pak ref. frekvence je
Volba 0 : Z digitélniho operatoru soucet vstupnich
reference 1: Ze svorek signdlli na svorkach
( Nastavovani |2 : Ze sériové linky 13 a14. (Je-li
ref. frekvence ) |3 : Z karty PCB svorka 14 zvolena

jako

B1-02 | Run Source ¢ Béhem doby, kdy stfida¢ nepracuje (t.j. motor stoji), miizeme vicefunk¢ni, pak
Volba zplsobu | vybrat méd ¢innosti pouZitim klavesy LOCAL/REMOTE na dig. | jenom na svorce 13)
¢innosti operatoru
( Zdroj pro
ptikazy chodu) | LOCAL: Ref. frekvence a piikazy chodu jsou ovladany z dig.

operatoru

REMOTE: Ref. frekvence a ptikazy chodu jsou ovlddany
podle jednotlivé nastavenych konstant B1-01 a

B1-02
Pti sepnuti je nastaven REMOTE méd.
B1-03 | Stopping Jednotlivé zplisoby zastaveni jsou popsdny niZe.
Method Pii vektorovém fizeni miZe byt nastaveno pouze 00 a O1.
Zptisob Dobu zastaveni je moZno volit v C1-02,C1-04,C1-06 a C1-08.
zastaveni
(1) B1-03=00 po rampé (2) B1-03=01 dobéhové zastaveni
Ptikaz chodu sepnut

Piikaz chodu sepnut | rozepnut
I rozepnut

Vyst. frekvence

Vystup stiidace je odpoje-
ny v okamZiku piikazu
zastaveni

Doda zastaveni

/ss-brzdéni

Hodnota ,nulové“ rychlosti
(B2-01)

Po piikazu zastaveni pfikaz chodu nemd
icinek po dobu min. blokovani (BB time)
po zastaveni
Doba ss brzdéni pii zastavovani

(B2-04)

(3) B1-03 = 02 stejnosmérné (ss) brzdéni v plném rozsa»» L o )
Doba ss.brzdéni je zdvisld na velikosti vystupni frekvence v
momentu piikazu zastaveni viz graf nize

PRIKAZ Sepnut Doba ssA
CHODU éni
— ‘l Rozepnut brzdéni -
B2-04 x 10
VYSTUPNI Doba DC
FREKVENCE brzdéni
Doba SS brzdéni
- (B2-04)
o
Vystup ménice ie 10% 100% RYCHLOSTI
odpojeny ( min BB time) TTTTVystupni  frekvence v okamZziku

piikazu zastaveni
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PRIKAZ Sepnut Sepnut T,
CHODU A
| Rozepnut r—u
Doba
, 3 - q Snic brzdéni
VYSTUPNI sztup . rr}emce
FREKVENCE Je odpojeny
< T, .

Po ptikazu zastaveni je ptikaz b&hu blokovén po dobu T1.

o
100% RYCHLOSTI

Vystupni frekvence v okaziku
piikazu zastaveni

Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operdtoru
Jméno konst.
B1-04 | Reverse Oper 0 : Neni zakdzana
Zikaz reverzace |1 :Je zakdzdna
B1-05 | Zero-Speed-Oper | KdyZ je nastavené vektorové Fizeni, volba zptisobi ¢innosti, je- | *Nastaveni je

Provoz pfi Zadosti
<E1-09

li ref. frekvence nizsi nez E1-09.

1 : Chod podle hodnoty ref. frekvence ( E1-09 je neplatné )
2 : S blokovanim

3 : Béh na Fmin (tj. E1-09 )

4 : Nulova c¢innost ( ref. frekvence je nulova)

Casové charakteristiky vnitin{ ref. frekvence a po¢atecni
nabuzeni ( je-li nastavena doba poc¢atecniho nastaveni ) pii
startu a zastaveni.

nefunkéndi, je-li
E1-09=0 (Pocatecni
hodnota)

*Kdy?7 je ref. frek.

mensi nez min. frek.

pii A1-01=0,1 nebo
2, bloko-véni je
apliko-véno
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

B1-06 |Input Scan 0 : Dvojnésobné ¢teni vstupniho signalu v rozmezi 2ms Nastavte ,,0%,
Casovd prodleva |1 : Dvojndsobné &teni vstupniho signdlu v rozmezi 5ms chcete-li rych-lou
pfi ¢teni reakci na vstupni

signdly

B2-01 | DClInj Start Freq | Hodnota frekvence v jednotkach 0,1 Hz , kdy za¢ina ss brzdéni
Pocatek ptisobeni | (pocatecni buzeni pfi vektorovém fizeni), kdyz je vybrano
ss brzdéni brzdéni po rampé. Plati-li B2-01 < E1-09, pak ss brzdéni za¢ina

od hodnoty v E1-09.

B2-02 | DCInj Current Procentni hodnota ss brzdicitho proudu z jmenovitého proudu Pocétecni nabuzeni

ss brzdic{ proud meénice ( Jmenovity proud ménice = 100%) je vy-kondno s
prou-dovou hod.
nastavené v E2-03,
kdyz A1-02 =3
(vek. fizeni)

B2-03 | DCInj Time Jestlize smér otaceni rotoru pred startem neni definovany nebo | Kdyz je nasta-vena
@Start pii docasném dobehovém zastaveni ( bez opétovného sepnuti) , |,,0% ss brzdéni pied
Doba ss brzdéni | doporucuje se pouZit ss brzdéni pied startem. startem nebude
(tj. drzeni) pted Doba ss brzdéni pred rozbéhem ( pocatecni nabuzeni pii vekt. | vykondvéno.
rozbéhem fizeni) se nastavuje v jednotkach 0,1 s.

B2-04 | DCInj Time Pouziva se pro zabranéni volného oticeni rotoru po zastaveni. [ KdyZ je nasta-vena
@Stop Doba ss brzdéni po zastaveni ( pocate¢ni nabuzeni pii vekt. ,0%, ss brzdéni po
Doba ss brzdéni fizeni) se nastavuje v jednotkach 0,1 s. zastaveni nebude
(tj. drZeni) po vykondvano.
zastaven{

E2-09
min. vyst.
frekvence B2-01
+“—> —>
B2-03 B2-04

B3-01 | Speed search 0 : Neni mozny. Je-li piikaz chodu na vstupu, motor zrychluje z | * Nastaveni od
selec. to start minimaln{ vystupni frekvence na nastavenou frekvenci vyrobce B3-01 je
Volba vyhled4- 1 : Je mozny. Je-li piikaz chodu na vstupu, rychlost otaceni ,, 01 pro fizeni s PG
vani pfi startu rotoru v moment¢ piikazu se vyhledavd od maximaln{ ( ¢idlo rychlosti).

frekvence. Pti zpiisobu fizeni s PG ( ¢idlo rychlosti) motor
zrychluje/zpomaluje od dané rychlosti otd¢eni na nastavenou
hodnotu frekvence.

B3-02 | Speed search Nastaveni velikosti proudu pro vyhledavani rychlosti v

operat. current
Proud v rezimu
vyhleddvani

procentech z jmenovitého proudu stiidace.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.
B3-03 | Speed search Nastaveni doby zpomalovani béhem vyhleddvani rychlosti v
deceleration time |jednotkach 0,1s.
Doba
zpomalovéni pfi | eCasovy pribéh vyhleddvéni rychlosti pfi startu s U(f) fizenim.
vyhleddvéni KdyZ je vystupni proud stfidace je vétsi neZ B3-02, motor
zpomaluje na nastavenou frekvenci.
Prikaz sepnut
chodu
rozepnut_| Doba zpomalovani
Max. v{stupni B3-03 Nastavend
frekvence \/ /Lﬂ—t’-‘ﬂ(V ence
min. doba
blokovéni —— Vystupni
B3-02 / < proud
Funkce ¢asovace je uskutectiovdna prostiednictvim vicefunkéni | Volba funkce
vstupni svorky ( nastavend hodnota=18) a vicefunk¢ni vystupni | vicefunkénich
svorky jako vystupu ¢asovace ( nastavena hodnota=12). analog. vstup-nich
svorek, odkaz na
B4-01 | Delay-ON Timer H3-04 az H3-12.
Zpozdéni caso- Nastaveni zpozdéni ¢asovace pii sepnuti v jednotkach 0,1s.
vace pii sepnuti
Delay-OFF Timer
B4-02 | Zpozdéni Caso-vace
pii vypnuti Nastaveni zpozdéni ¢asovade pii vypnuti v jednotkéch 0,1s.

sepnuit

Vstup | I
lasovage

B4-01 B4-02

sepnut
Vystup B4-01
¢asovace «—> < >
---------------- 4\ _'B4-02

1 2 3 4

Sekvence:

1. Je-li doba, kdy je vstupni svorka sepnuta, krat$i nez B4-01, vystupni svorka
Casovace zlstane rozepnuta

2. Kdy?Z je vstupni svorka sepnuta déle nez B4-01, vystupni svorka Casovace sepne po
uplynuti doby B4-01.

3. Je-li doba, kdy je vstupni svorka rozepnuta, kratsi nez B4-02, vystupni svorka
casovace zlstane sepnuta.

4. KdyZz je vstupni svorka rozepnuta déle nez B4-02, vystupni svorka ¢asovace
rozepne po uplynuti doby B4-02.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

B5-01 | PID Mode * Stiidac poskytuje fizeni s PID regulatorem
Méd PID
reguldtoru 1 : PID regulator nebude funkéni

2 : PID regulator bude funkéni ( derivovat se bude odchylka )
3 : PID regulétor bude funkéni ( derivovat se bude zpétna
vazba )
Nésledujici schéma ukazuje blokové schéma PID reguldtoru
Je-li sepnut s vicefunkeni vstup
Nastaveni = 19
Fep 1
, B502 . BSOE - : ‘f‘-'_FI;f_
Zadana hodnota 'O_Ei DO* 1+5T :1,2_ L}Ekvence
B5-03  B5-04 B5-08 B5-01
Detekovana — — _ B5-07
hodnota 1 —i 1
| 12
B505 © L _ _ 3
B5-01 B5-01
Aby PID regulace byla vykondvana, je nutné nastavit funkci vicefunkéni svorky 16 na PID zpétnou
vazbou ( H3-05=0B ).
* Nastaveni Zddané hodnoty:
Vybérem frekvencni reference (B1-01), vicerychlostnim vstupnim signdlem frek. referenci 1 az 3 a JOG
frekvence.

B5-02 | PID Gain Nastaveni proporciondlniho zesileni ( P - konstanta PID regulator ) | Pro vicefunkéni
Proporciondlni | v rozmezi 0 + 10.. vstupy viz nastaveni
zesileni Je-li nastavena ,,0.0° P - regulator nebude ¢inny H3-04 az H3-12.

B5-03 | Integral Time | Nastaveni integracni konstanty.

Integracni Je-li nastavena ,,0,0“ I - reguldtor nebude ¢inny
kons.

B5-04 | Integral limit Procentni nastaveni omezeni integrované veli¢iny od hodnoty
Omezeni integ. | max. frekvence (E1-04)
veli¢iny

B5-05 | Differential time | Nastaveni derivaéni konstanty.

Derivacni konst | Je-1i nastavena ,,0,0° D - reguldtor nebude &inny

B5-06 | PID Limit Procentni nastaveni omezeni vystupni fidici veliiny z hodnoty
Omezeni max. frekvence (E1-04)
vystupu

B5-07 | PID Offset Procentni posunuti vystupu PID reguldtoru z hodnoty max.

PID posunuti frekvence (E1-04)
B5-08 | PID DelayTime | Nastaveni ¢asové konstanty vystupniho filtru PID regulatoru

Casova konst.
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Cislo
konst.

Zobrazeni. na dig.
operdtoru

Jméno konst.

Vyznam nastaveni

Pozndmky

zddana hodnota

Iodchylka detekovand hod.

vystup P = odchylka x B5-02

(P) ————1B5.03 vystup I, v

case B5-03 je
~ na vystupu

10dchylka x B5-02 hodnota

()

odchylka x
B5-02

vystup D odchylka x B5-05 ms

(D)

Sms
* Integracni veli¢ina se vynuluje v ndsledujicich ptipadech:
KdyZ je ukoncena ¢innost ( stop pfikaz na vstupu nebo ¢innost drZeni )
Pii zvoleni funkce PID fizeni na vicefunkéni vstupni svorce, je-1i svorka sepnuta pro vynulovani.
* Zvétsovanim hodnoty B5-04 se zvétSuje vliv integracni slozky. Pokud fizena soustava vykazuje kmity,
které nelze stabilizovat Upravou integra¢ni ¢asové konstanty (B5-03) ani konstanty vystupniho filtru ( B5-
08), snizte hodnotu B5-04.
¢ Je-li zvolena funkce vicefunkéniho vstupu PID DISABLE/ENABLE a svorka sepne béhem chodu (
pozadavek na vypnuti PID regulétoru ), PID regulator vypne a jako referen¢ni frekvence bude hodnota
pozadované veliCiny.

B6-01

Dwell Fre.start
Docasna frek. pfi
startu

vz

Funkce docasného vypnuti ( odlehcéeni ) se pouziva k
pozastaveni zmény vystupni frekvence pfi rozbéhu nebo
zastavovani , jestliZze motor ma velkou zat€Z pfi startu nebo
brzdéni.

Nastaveni docasné frekvence pii startu v jednotkach 0,1 Hz

B6-02

Dwell time start
Doba docasného
stopu pfi startu

Nastaveni doby doCasnéhé zmény pfi startu v jednotkach 0, 1s.

B6-03

Dwell Fre.stop
Docasna frek. pii
zastavovani

Nastaveni docasné frekvence pfi zastavovani v jednotkdch 0,1
Hz

B6-04

Dwell time start
Doba stopu pti
zastavovani

Nastaveni doby docasnéhé zmény pfi zastavovani v jednotkdch
0,1s.

RUN

A
Fout

Nastavena frekvence

IB6-01 B6-03 I

v

B6-02 B6-04
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

B7-01 | Droop gain Drooping funkce poskytuje pokles rychlostni charakteristiky v | Tato funkce jenom
Zesileni Droop zévislosti na momentu z4téZe. pro A1-02=3
funkce Procentni nastaveni rychlostni redukce, kdy 100% z4téZny (vektorové fizeni)

B7-02 | Droop Delay status je pti max. frekvenci (E1-04) (soucasné neni
Time moZzné prednastavit
Casovi kons. SniZovanim konstanty B7-02, reakce na sniZovani bude rychld, |dobu)

Droop funkce avSak pro motor to muZe mit nepiiznivé disledky.
Usporny reZim se pouZiva, kdy pii chodu nepotiebuji plné Tato funkci je
vystupni napéti, které je nutné pro rozb&h nebo brzdéni. mozné pouZzit je pif

B8-01 | Energy Save Gain U(f) fizeni (Al-
Zesileni 02=1,2)
usporného rezimu | Kdyz je ptikaz pro tisporny reZim na vstupu, vystupni napéti je

snizeno plati-li, Ze rychlost je vysi nez frekvence pii usporném
Energy Save rezimu B8-02. Zesilen{ je nastavovano v procentnich
B8-02 | Freq. hodnotach.
Frek. dspor.
reZimu Hodnota vystupniho napéti pfi ispornym reZimu je normalni
U(f) (E1-03 az 10) nastaveni x zesileni tisporného reZimu
(E8-01). Vystupni napéti se snizuje a zvySuje podle nastaveni
doby obnoveni napéti ( L2-04).
FWD- vpied |
Piikaz
dsporného
reZimu Frek.>B8-02
Vyst. frek. —/
:j;é'u, 12-04 \
V/f (E1-03 a7 10) x E8-01
Zero-servo-funkce se pouzivd pro fizeni polohy v poloze, kdy @901
rychlost motoru se stava niZ3f neZ nulova - rychlostni - hladina | *o—{» | 4.,
(BZ-OI) Lr Rychlost

B9-01 | Zero-Servo Gain ot motoru
Zesileni funk. Nastaveni zesileni funkce Zero-servo *Pro vybér funkce
Zero-servo vicefunk¢ni vstupni
Zero-Servo svorky viz H1-01 a7

B9-02 | windth H1-06
Sitka detekce Nastaveni §fiky detekce v jednotkdch jednoho pulzu * Pro vybér funkce

Vicefunkéni vstup ____[™ Sepnut vicefunkén{

(Zero.servo)

nastavent = 72 Nulova hladina (B2-01)

/\ piednastavend hod. 0,5Hz

Rychlos motoru

Vybér rychlostniho fzeni >< Zero-servo

Sitka detekovaného
pasma polohy (B9-02)

Vycefunkéni vystup pro
funkci Zero-servo
Nastaveni = 33

Sepnut

vystupni svorky viz
H2-01 az H2-03
*Tato funkce je
platnd jen pfi
nastaveni A1-02=1
nebo U(f) fizeni
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operdtoru
Jméno konst.
C1-01 |Accel Time 1 Nastaveni rozbéhové doby z 0 Hz na max. frekvenci (E1-04), [<Pro vybér funkce
Doba rozbéhu 1 doby zastaveni z max. frekvence na 0 Hz. vicefunkéni vstupni
C1-02 | Decel Time 1 svorky viz H1-01 az
Doba zastaveni 1 Kombinaci vicefunké&nich vstupnich svorek nastavené pro vybér | H1-06
C1-03 |Accel Time 2 doby rozb&hu/zastaveni 1 a 2 mohou byt pouzity a7 4 kroky
Doba rozbehu 2 nastaveni ( zména je moznd i béhem chodu ).
C1-04 | Decel Time 2
Doba zastaveni 2
C1-05 Accel Timv e3 ;/'g/]l;jr roz/zastav (\i/g]l;jr roz/zastav Doba Doba
Doba roz})ehu 3 Vicefukéni vstup [Vicefukéni vstup | rozb&hu zastaveni
C1-06 Decel Time 3 nastaveni = 1A |nastaveni = 07
Doba zastaveni 3
Accel Time 4 Rozpojeny nebo | Rozpojeny nebo |~ c1-01 C1-02
C1-07 Doba rozbéhu 4 penastaveny nenastaveny
Decel Time 4 Rozpojeny nebo | gepnury C1-03 Cl1-04
Cl1-08 | poba zastaveni 4 penasaveny
Sepruty n‘:ﬁ;fgve:gy“eb‘) C1-05 C1-06
Sepnuty Sepnuty C1-07 C1-08
C1-09 | Fast Stop Time Nouzova doba zastaveni je platnd v ndsledujicich ptipadech:
Nouzovd doba e Vicefunkéni vstupni svorka pro nouzové zastaveni ( nastavena
zastaveni hodnota = 1) je sepnuta.
e Nastavenim chybové detekce pro nouzové zastaveni
C1-10 | Acell/decel setting | Volba jednotek nastaveni rozbéh/zastav doby:
unit 0 : Nastaveni roz/zas doby ( C1-01 az 09) v jednotkach 0,1 s.
Volba jednotek Rozsah nastaveni 0 aZ 6000.0 s.
1 : Nastavenf roz/zas doby ( C1-01 aZ 09) v jednotkéch 0,01 s.
Rozsah nastaveni 0 aZ 600.00 s.
Je-1i C1-10 zménéna. natavené jednotky roz/zas doby (C1-01 az
09 ) jsou nasledovné automatiky zménény:
Kdyz C1-10 se zméni z O na 1, v C1-01 = 12.4 se automaticky
nastavi na 12.40 s. JestliZe je nastaveno v C1-01 az 09 600,1 a
vice, C1-10 nemiZze byt zménéna z 0 na 1.
C1-11 | Acc/Dec swit- Pouziti pro automatickou zménu dob roz/zas, kdy vystupni

ching frek
Hladina pro
zménu ramp

frekvence je vétSi (mensi) neZ tato nastavend hodnota.

Vystupni frekvence = C1-11: pouzito C1-01 a C1-02
Vystupni frekvence < C1-11: pouzito C1-07 a C1-08

Cl-11
Hladina zmény

Vystupni
frekvence

<€ >
< >

C1-07

> <€ > >
> < ><¢ >

C1-02 C1-08

C1-01

Funkce vicefunkéniho vstupu pro volbu dob je vice prioritni
nez automatickd zména roz/zas doby.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

C2-01 | S-cur. acc start S-kiivkova charakteristika se pouZiva pro zabranéni razim Doba rozbéhu z 0
S-kiivka na zacitku | b¢hem rozb&hu nebo zastaveni. do max. frek.
zrychlovén Jak ukazuje obr. niZe, miiZeme nezavisle nastavit na 4 bodech | miiZe byt vypoctena

C2-02 § -curacc end. S-kiivkovou charakteristiku. né-sledovné:
S-kiivka na konci
zrychlovani FWD
S-cur. dec start chod Doba roz. +

C2-03 [ s-kiivka na zagtku Q-01+2-®2
zpomalovan{ -

C2-04 |S-cur. dec end REV | 2
S-kiivka na konci chod
zpomalovani C2-02

/Y C2-04
C2-01 201\ /
€202 203

C3-01 | Slip Comp Gain | Vyznam zesileni pro kompenzaci skluzu je odliSny v zavislosti
Zesileni pro na metodé fizeni.
kompenzaci ¢ Bez PG cidla. Vektorové fizeni bez zpétné vazby
skluzu Vypocet momentu motoru podle vystupniho proudu a nasta-

veného kompenzacniho zesileni pro vystupni frekvenci.
Nastavovani v jednotkach 0,1. Prizptisobte kdyZ presnost
rychlosti se zmenSuje vlivem zétéZe.

KdyZ aktudlni rychlost je niZsi: zvySte nastavenou hodnotu
Kdyz aktualni rychlost je vy$si: sniZte nastavenou hodnotu
eVektorové fizeni se zpétnou vazbou (PG ¢idlem)

PouZiti zesileni pro kompenzaci skluzu pii teplotni odchylce.
Pfi normélnim chodu toto nastaveni neménte.

C3-02 | Slip Comp Time | Ptizpisobuje hodnotu, kdyZ rychlost nenf stabilni nebo
Casovi konstanta | rychlostni reakce je pomalejsi pfi chodu se zatéZi bez PG-¢idla.
kompenzace
skluzu Volba prizptsobeni C3-02:

Kdyz aktudlni rychlost je niZsi: zvyste nastavenou hodnotu
KdyZ aktudlni rychlost je vyssi: sniZte nastavenou hodnotu
Upravte tuto hodnotu v jednotkach 10 ms.

C3-03 | Slip Comp Limit | Nastaveni omezeni kompenzacniho skluzu v procentnich

Omezeni komp.
Skluzu

jednotkach od jmenovitého skluzu motoru ( E2-02).

Toto omezeni se méni v zdvislosti na tom, jestliZe je motor
v oblasti konstantnho momentu nebo v oblasti konstantniho
vykonu, jak ukazuje obr. NiZe.

E1-04
E1-06 X C3-03
C3-03
Vystuni
(E1-06) (E1-04)
Jmenovitd Max. frekvence
frekvence
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operdtoru
Jméno konst.
C3-04 | Slip Comp Nastaventi:
Regeration 0 : Kompenzace skluzu béhem generatorického chodu je
Funkce komp. zablokovéna
skluzu pfi gerd- 1 : Kompenzace skluzu béhem generatorického chodu je
torickem chodu povolena
C4-01 |Torq comp Gain | Momentovd kompenzace je funkce, kterd vypoc¢itivd moment
Zesileni pro z4téZe podle vystupniho proudu a napéti, které se urcuje z
kompenzaci momentové charakteristiky.
momentu Pti vektorovém fizeni bez zpétné vazby, kompenzacni zesilen{
se nemusi pfizptisobovat.
Nasledujici fadky popisuji ptizptisobeni pro U/f fizeni
Stav pfi chodu C4-01 ptizpisobeni*
Pfi malych rychlostech neni | Zvyste nastavenou hodnotu
dostacujici moment
KdyZ proud motoru neni SnizZte nastavenou hodnotu
stabilni nebo nadmérné
vySS8i i pfi malé zatézi
*JestliZe je zesileni momentové kompenzace nadmérné, mohou
vzniknout ndsledujici problémy:
* Vys$§i proud motoru zapfi¢ini nespravnou funkci stiidace
* Motor se piehiiva a vibruje
Proto je nutné tuto hodnotu sniZit a kontrolovat proud motoru.
C4-02 | Torg Comp Time | Ptizpisobte tuto hodnotu, jestlize proud motoru je nestabilni,
Casova konst. nebo skute¢nd rychlost je niZ8{ neZ ma byt odpovidajici.
momentové
kompenzace Pti vektorovém fizeni bez zpétné vazby, kompenzacni zesilen{
se nemusi piizpisobovat.
Stav pfi chodu C4-02 prizpiisobeni*
KdyZ proud motoru neni Zvyste nastavenou hodnotu
stabilni
Skutecnd rychlost je nizs{ SniZte nastavenou hodnotu
neZ mé byt
C5-01 | ASR Gain 1 Nastaveni proporciondlniho zesileni 1v jednotkach 0,01
Proporcionaln{
zesileni 1
C5-02 | ASR Time 1 Nastaveni ¢asové integracni konstanty1v jednotkach ms.
Casovd integr.
konst. 1
C5-03 | ASR Gain 2 Nastaveni proporciondlniho zesileni 2 v jednotkéch 0,01
Proporcionaln{
zesileni 2
C5-04 | ASR Time 2 Nastaveni ¢asové integracni konstanty2 v jednotkdch ms
Casovd
integr.konstanta2
C5-05 | ASR Limit Nastaveni omezeni kompenzované frekvence pro ASR v
Omezeni ASR procentnich jednotkdch z max. frekvence (E1-04) ( jeji hodnota
je 100%), kdyz je zvoleno U/f fizeni se zp€tnou vazbou
Cislo | Zobrazeni. na dig. | Vyznam nastaveni Pozndmky |
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RYCHLOSTI

ukazuje obr. niZe.

—

Pozndmka: ASR P-zesileni pfi vektorové fizeni vychazi od max. frekvence.

P =C5-01
1 =C5-02

P=C5-03
1 =C5-04

« Kdyz C5-07 =0

P = C5-01, I = C5-02 jsou pevné

C5-07 E
FB
Rychlost motoru

P-N

e =50

P = pocet pdlu
N = ot/min

P-zesileni podle
rychlosti motoru
viz obr. vyse

P-zesileni v C5-03

sepnut

C5-02 C5-02

* Integracni doba se neméni

konst. operdtoru
Jméno konst.
C5-06 | ASR Delay time Nastaveni ¢asové konstanty zpozdéni (filtru) pii fizeni ref.
Casova kons. odchylky sekunddrniho proudu v jednotkdch ms., kdyz je
ASR zvoleno vektorové fizeni.
C5-07 | ASR SW. frek. Nastaveni frekvence v jednotkach 0,1 Hz, pro prepinini P-
Prepinaci frek. zesileni a integracni konstanty, kdyZ je zvoleno vektorové
ASR fizeni.
Popis
ASR p¥i vektorové Fizeni
viz nésledujici schéma
Omezeni
C5-01.03 Filtr
REFEREMCNI V REFERENCHi
FREEVEMNCE o P o — 1 SEKUNDARNI
| 1+5T ‘ PROUD
L - Ch-02.04
DETEKOVANA - C5-06
HODNOTA L7-01~04

P-zesileni a doba integrace ( integracni konstanta ) jsou aproximovany rychlosti motoru v piimku jak

Je-li nastaveno 77 pro funkci vicefunkénich vstupli, hodnota P-zesileni miize byt zménéna pomoci
vstupnich vicefunk¢nich svorek. Rychlost zmény se nastavuje v C5-02. Integracni konstanta se neméni.

Popis

ASR p¥i U/f Fizeni se zpétnou vazbou
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viz schéma

P-zesileni a doba integrace ( integra¢ni konstant ) jsou aproximovény rychlosti motoru v pfimku jak

ukazuje obr. niZe.

4+ P =C5-01
P 1=C5-02
I
P =C5-03
I=C5-04
0 E1-04 >
Rychlost motoru Frs f _ P : N
120
P = pocet pdlu
N = ot/min
Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

C6-01 | Carrier Freq Max | Nasledujici obr. zobrazuje vztah mezi modulac¢ni frekvenci a
Hornf hranice | vystupni frekvenci podle nastaveni konstant C6-01 az 03.
modulaén{ Jenom konstanta C6-01 je efektivni pfi vektorovém fizeni.
frekvence Nastaveni konstantni modulaéni frekvenci:

Do C6-03 = 0, C6-01 a C6-02 nastavte stejnou hodnotu
Carrier Freq Min

C6-02 | Dolni hranice
modulacni f. C6-01
Carrier Freq lf\r/leok%:sf: '

Gain «— Fout x C6-03 x K
Zesileni  zmény
C6-03 | modula¢ni ce-02
frekvence R
Vystupni frekvence Fout
Pozndmka: Hodnota K-konstanty zavisi na nastaveni horn{
hranice modulac¢ni frekvence jak je popsano niZe:
C6-01>10,0kHz: K =3
10,0 kHz > C6-01 >5kHz: K=2
C6-01 <50kHz:K=1
V nasledujicich pifpadech midZe vzniknou chyba nastavenim
(OP11):
* C6-03 > 6 a C6-02 > C6-01
* C6-01 > 5 kHz a C6-02 < 5 kHz

Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky

konst. operdtoru

Jméno konst.

47



Om ROn 3G3FV

C7-01 | Hunt Prev. | KdyZ amplituda proudu je proménlivd nebo stroj vibruje pfi
selection frekvencich 10 aZ 30 Hz pii malé zatéZi, to se nazyva kyvani
Ochrana proti | stroje. Pii U(f) fizeni je mozné nastavit ochranu proti kyvani.
kyvani Nastaveni ochrany:

0 : Zablokovana
1 : UmoZnéna

C7-02 | Hunt Prev Gain | Nastaveni zesileni ochrany proti kyvéni v jednotkach O,1.

Nasledujici text popisuje prizplsobeni zesileni proti kyvani:
Zesileni proti
kyvéni Stav pfi chodu C7-02 prizpusobeni*
Kyvani pfi nizké zatézi ZvySste nastavenou hodnotu
Stroj vibruje nebo kmita pfi | SniZte nastavenou hodnotu
Vetsi zatezi

* : Upravte tuto hodnotu v jednotkéch 0,1

C8-08 | AFR Gain Kompenzace nerovnomérného chodu.
Zesileni AFR Pri vektorovém fizeni bez zpétné vazby, pfizpiisobte hodnotu
zesileni, kdyZ motor kyva

Stav pfi chodu C8-08 ptizpisobeni*
Skute¢ny moment nebo | ZvySste nastavenou hodnotu

rychlost je niz§i nez ma byt
Stroj kyva SniZte nastavenou hodnotu

* : Upravte tuto hodnotu v jednotkéch 0,1
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.

D1-01 | Reference 1 Nastaveni frekvenc¢nich referenci a JOG frekvence.
Referencn{ Jednotky nastaveni miZou byt zménény podle nastaveni
frekvence ¢.1 konstanty O1-03

D1-02 | Reference 2 Ptiklad vicekrokové ovladani rychlosti:

Referencni Kombinaci vstupnich piikazi ze svorkovnice nastavené pro
frekvence ¢.2 vicerychlostni ovladani 1 az 3 a vybér JOG frekvence muze byt
pouzito az 9-krokové fizeni rychlosti.

D1-03 | Reference 3 _

Referenéni Svorka o PIsdnus Nastve Iméno
frekvence ¢.3
5 H1-03 3 3 Vicekrokovd ref. 1

D1-04 | Reference 4 6 H1-04 4 4 Vicekrokovi ref. 2
Referenéni 7 H1-05 6 5 Vicekrokovd ref. 3
frekvence ¢.4

8 HI1-06 8 6 JOG reference

D1-05 | Reference 5
Referencn{
frekvence ¢.5

D1-06 Referenc:e 6 Peforenin
Referen¢ni Freloremee
frekvence ¢.6

D1-07 | Reference 7
Referencni
frekvence ¢.7

D1-08 | Reference 8
Referencni
frekvence ¢.8 Piflas

Chodn |
D1-09 | Jog Reference I .
Referencn{ Ticerehl :
frekvence JOG Pitkaz 1 | | l t
| | | | |
1 I | :
V{ce:}rchl | sepllmlt I | | |
Piikaz 2 , ! | |
. | : . | 5e’pm‘t|
Vicerychl ! T I
Piikaz 2 : : | S : L
! I I 1 | seprmat
106 b _L
Piikaz PR N S B

*1) Pfi nastaveni B1-01 = 0 je nastavena hodnota v D1-01 jako
hlavni ref. frekvence a pti B1-01 = 1 je ref. frekvence
nastavovana analog. signdlem na fidicich analog. svorkach 13 a
14.

*2) Pomocna frekvence je nastavovédna analog. signdlem na
fidici analog. svorce 16, kdyz H3-05 = 00 a pfi jiném nastaveni
konstanty H3-05 neZz 00 je tato hodnota nastavena a v D1-02.
Pfi nastaveni H3-03 = 1F, vicefunk¢ni analog. vstup (svorka
16) neni pouZit.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Pozndmky
konst. operdtoru
Jméno konst.
D2-01 | Ref Upper Limit | Nastaveni horniho/dolniho omezeni vystupni frekvence v
Nejvyssi procentech z hodnoty max. frekvence (E1-04)

frekvence

* Kdy?z je referen¢ni frekvence nulov4 a ptikaz chodu je na
D2-02 | Ref Lower Limit | vstupu, motor se rozbih4 z min. frekvenci do dolniho limitu

Nejnizs{ vystupni frekvence, kde setrva po dalsi ¢innost ( tj. D2-02).
frekvence
% A4
10096 |-vvmeememeememmeeoeeaeee -
D2-01 L
Vnitini
referen¢ni
frekvence
D2-02
0" Nastavend ref. frek. E1-04 g (Hz)

D3-01 | Jump Freq I Tato funkce dovoluje zakazat nebo ,,pteskocit™ kritické » KdyzZ §itka pdsma
Zakéazana frekvence. Motor mtiZe pracovat bez mechanickych rezonanci | a zaka-zané
frekvence ¢.1 vzniklych v pohdnéném systému. Je-li nastaveno 0,0 Hz pak frekvence se

D3-02 | Jump Freq 2 tato funkce neni pouzita. prekryvaji, je nutné,
Zakéazana aby platilo
frekvence ¢.2 Pfi nastavovani musime dodrzet nésledujici podminku: D3-03 <D3-02 <

D3-03 | Jump Freq 3 D3-01~03 - D3-04 < Siika pasma < D3-01~03 + D3-04 D3-01
Zakazand N
frekvence ¢.3 D3-01

Vnitini

D3-04 | Jump Bandwidth refernéni
Polovina Sitky frekvence D3-02
pasma D3-04

Sitka

zakazanych
y D3-03 zakdzané

frekvenci / frekvence

>
>

Nastavena ref, frekvence
Poznamka: Pfi rozbéhu a zastavovani vystupni frekvence

nepieskoci tyto zakdzané frekvence ( Gcinny je pfi nastavovani
referencni frekvence).

D4-01 | Hold Funkcion Nastaveni, zda je frekvence uloZena pfi funkci Zakaz
Vybér funkce zrych/zpomal., kdyZ je napdjeni stiidace odpojeno nebo, kdyz
drzeni je ptikaz zastaveni na vstupu béhem UP/DOWN (Zvy$/sniz)
piikazid ovladané s vicefunkénimi vstupy.
Nastaveni:

0 : Frekvence neni uloZena béhem DRZENI
1 : Frekvence je uloZena béhem DRZENT
D4-02 | Trim Control Lvl | Omezeni rychlosti

Omezeni rychlosti

| Cislo | Zobrazeni. na dig. | Vyznam nastaveni | Pozndmky |
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konst. operdtoru
Jméno konst.
D5-01 | Torq Control Volba fizeni rychlosti/momentu Rizeni moment. je
Selection mozné jen A1-01=3
Volba fizeni 0 : Rizeni rychlosti (vektorové ftizeni)
moment/rychlost |1 : Rizeni momentu
D5-02 | Torq Delay Time | Nastaveni vstupni ¢asové konstanty referenéntho momentu pfti
Casovi konst. fizeni momentu v jednotkédch 0,1 ms.
D5-03 | Speed LimitSel Vybér zdroje pro omezeni rychlosti pfi momentovém fizeni.
Vybér omezeni
rychlosti 1 : Omezeni rychlosti se nastavuje analog. vstupni svorkou 13
nebo 14 ( hlavni frekvence) nehledé na nastaveni vybéru ref.
frekvence ( B1-01).
2 : Omezeni rychlosti je nastaveno v D5-05
D5-04 | Speed Limit Nastaveni hodnoty omezenf rychlosti pii momentovém fizeni je
Omezeni rychlosti | procentni hodnota z max. frekvence ( kdyz je nastavené D5-03
= 2)
D5-05 | Speed Lmt Bias Nastaveni vstupniho posunu omezeni rychlosti pfi
Posun omezeni momentovém fizeni v procentech z max. frekvence.
rychlosti
D5-06 | Switchin Time Casov4 konstanta pii zméné zptisobu fizeni rychlost/moment .

Casova konst

Nastaveni doby v jednotkach 1ms, kdy dojde ke zméné zptisobu
fizeni rychlost/moment, je-li piikaz pro zménu na vstupu.

Poznamka: Funkce pro zménu fizen{ rychlost/moment je
uskuteciiovana vicefunkéni vstupni svorkou ( nastavte hodnotu
71)
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Funkce Popis

z N2

* Kdyz A1-01 = 03 ( vektorové fizeni), je moZné fizeni momentu

* Pro volbu momentového tizeni, nastavte D5-01 na ,,1* nebo sepnéte vicefunkéni svorku nastave-nou na
funkci volby fizeni rychlost/moment a nastavte pro svorku 16 vybér ,,momentové reference* ( H3-05 = 16)
Blokové schéma:

*1) Kdyz D5-03 = 1, hlavni ref. frekven¢ni hodnota na analog. vstupni svorce 13 nebo 14 se stane
hodnotou pro omezeni rychlosti. Je-li li nastaveno D5-05 = 2, pak hodnota pro omezeni rychlosti je
nastavena v D5-04.

*2) KdyZ svorka 14 je nastavena pro funkci momentové kompenzace ( H3-09 = 14), pak jeji analog.
. | vstupni hodnota se miiZe pouZit pro momentovou kompenzaci.

Rizeni
MOMEN | poiadi:

t Kdy?z ref. moment ( poZadovany moment ) > 0 a omezeni rychlosti > 0 ( navijeci ¢innost), pak pro fizeni

plati nasledujici podminky:

* Kdyz -D5-05 ( posun omezeni rychlosti) < rychlost motoru < ,, omezeni rychlosti + D5-05° pak fizeni
je provadéno na hodnotu referenéniho momentu.

* KdyZ rychlost motoru > ,, omezeni rychlosti + D5-05%, pak fizeni je provadéno na zdpornou hodnotu
referenéniho momentu.

* KdyZ rychlost motoru < - D5-05 . pak vystupni hodnota z obvodu pro omezeni rychlosti se pficita k ref.
momentu a zabranuje tak zrychlovani v opacném sméru oticeni motoru.

Pro ref. moment ( poZzadovany moment ) > 0 a omezenf rychlosti > 0 pak rozsah fizeni momentu je, plati-li
: -D5-05 ( posun omezeni rychlosti) < rychlost motoru ,, omezeni rychlosti + D5-05¢.

Detailni popis viz tabulka niZe

----------------- Navijeni Odvijeni
R M \ (S
Smér navijeni @ \ \Mf Smér odvijeni
Nastaveni
Motor @Momr
Smér otaceni Doptedny chod Zpétny chod Doptedny chod Zpétny chod
Polarita | TREF | + - _ +
SLIM |+ - + -
ooy et loun o
/M N
DO~
v v o
Generovan{ i I
momentu , . ' 0 leh ¢ 0 b
g
55 — — \ — —
XA Y /v - Qi
DG 55 m e
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Prepina
ni
fizeni

Popis
Je-1i nastaveno A1-03 = 3 ( vektorové fizeni ), zpisob fizeni momentu nebo rychlosti se miZe piepinat
pouZitim vicefunkéni vstupni svorky nastavené na funkci volby fizeni momentu/rychlosti ( nastavte
konstanta 71): Nasledujici popis ukazuje toto nastaveni.

Nastaveni konstant:
Cisl. Cisl. |Piednasta | Nastavte Popis
svorky | Kkonst. veno
8 H1-06 8 71 Volba fizeni moment /rychlost
13 B1-01 1 1 Volba ref. frekvence ( svorka 13,14 )
D5-03 1 1 Volba omezeni rychlosti ( svorka 13,14 )
16 H3-05 1 13 Nastaveni ref. moment/omezeni rychlosti
Pribéh v case:
Volba fizen sepnuta sepnuta
(svorka ¢.8) ' chod
Piikaz chodu emm Leop

Metoda . :
rychlosti mom. rychl. mom. rychlosti
trent y < mom Sryeh > Xy

omezeni .
rvchl ref. omezeni rychlosti
Svorka ref-rychlost ‘ rychlost
¢.13 omezen{ omezeni
momentu Ref. momentu Ref.vmomen/
§vorka — Jmomen (pozadovany)
e1e > > > >
1 2 1 2 3

Popis poradi:

1) Kdyz svorka pro volbu fizeni je rozepnuta, provadi se fizeni rychlosti.

* Ref. rychlost (poZadovand) zavisi na nastaveni zdroje zaddvani ( nastaveni B1-01). Chceme-li hodnotu
rychlosti ( hlavni frekvenci) zadavat ze svorek 13 nebo 14, nastavte v B1-01 = 1.

*Omezeni momentu pii fizeni rychlosti je pouZita nejmensi hodnota z nastavené hodnoty svorkou 16
nebo v konstantach L7-01 az 04.

*Kdy?7 je piikaz zastaveni na vstupu béhem fizeni rychlosti, tento zptisob fizeni se neméni. Motor
zpomaluje do zastaveni.

2) Kdyz svorka pro volbu fizenf je sepnuta, provadi se fizeni momentu.

* Velikost omezeni rychlosti pii momentovém fizen{ je zaddvana velikosti vstupniho signélu na vstupnich
svorkach 13 nebo 14, kdyz je nastaveno v D5-03 = 1 ( zdroj omezeni). Je-li D5-03 = 2, pak pro omezeni
rychlosti je pouzita hodnota nastavena v D5-04, nehledé na nastaveni B1-01.

* Béhem fizeni momentu, na vstupni svorce 16 se nastavuje ref. (poZadovany) moment.

3) Po ptikazu zastaveni ( rozepnuti svorky chodu ) béhem fizeni momentu se zméni automaticky zptisobu
fizeni na fizeni rychlosti a motor zpomaluje do zastaveni. Hodnoty pro omezeni momentu béhem
zastavovani jsou pouzity hodnoty nastavené v L7-01 az 04.

Pozndmka: Aktudlni méd fizeni je zménén az po uplynuti doby nastavené v D5-06 od okamziku zmény
signdlu pro volbu fizeni. Hodnoty na svorkach 13 (ref. ryclost/omezeni rychlosti) a 16 (omezen{
momentu/ref. moment) jsou po tuto dobu uchovany.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
E1-01 | Input Voltage Nastaveni hodnoty vstupniho napéti v jednotkach 1V.
V stupni napéti
E1-02 | Motor Selection | Nastaveni druhu motoru

Druh motoru

0 : Motor se standardnim chlazenim
1: Motor scizim chlazenim

E1-03 | VIF Selection Volba U(f) charakteristiky pro U(f) fizeni
Volba 0 ~ E : Prednastavené charakteristiky
charakteristiky (vizkap.)
U(f) F : Charak. nastavena uZivatelem. Toto nastaveni je pevné pii
vektorovém fizeni
E1-04 | Max Frequency | Jestlize E1-03 = F, pro nastaveni uZivatel ské U(f) charak.
NejvySsi nastavte hodnoty v E1-04 az E1-10.
frekvence v ¢
E1-05 | Max Voltage E1-05
NejvySSi napsti
E1-06 | Base Frequenc
Z&kladni
frekvence E1-08
E1-07 | Mid Frequency F1-10
Stredni vyst.
frekvence =
E1-08 | Mid Voltage A El-00 ELO7  EL65  EIOS
Stredni vystup. Nastavte frekvence tak, aby platilo:
napet] E1-09< E1-07 < EL-06 < E1-04
E1-09 [ Min Frequency
Nenizsi vyst. Poznamka: JestliZe vzrista nadmerng napéti viivem U(f) char.
frt_ekvence , Sice ziskdme moment, ale miZou vzniknout nasledujici
E1-10 | Min Voltage

NejniZsi vystup.
napéti

problémy:

» Motor se prehiivaavibruje.

Pak je nutné po ¢astech sniZzovat napéti a kontrolovat pri
sniZeni proud motorul.

E2- | Motor Rated FLA | Nastaveni jmenovitého proudu motoru v jednotkach 0,01 A
01 | Jmenov. proud pro 7,5 kW aniZsi, 0,1 A pro 11kW avice.
motoru
E2-02 | Motor Rated Sip | Nastaveni jmenovitého skluzu motoru
Jmenovity skluz | Pro prevod ot/min na Hz pouZijte nésledujici vztah:
motoru fs(jmen.skluz,, ) = Jmen. frekvence,,,, -
_Jmen.rychlost(ot / min)* pocet polu
120
E2-03 | No-Load Current | Nastaveni proudu naprazdno motoru v jednotkéch 0,01 A pro
Proud naprédzdno [ 7,5kW anizsi, 0,1 A pro 11kW avice.
E2-04 | Number of Poles | Nastaveni po¢tu polt motoru.

Pocet péli motoru




OMRON
Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
E2-05 | Motor line-to line | Nastaveni odporu vinuti mezi fazemi v jednotkéch 0.01 Q
resistence
Odpor vinuti mezi R
fazemi an_rwm_
\inti= med fazm | 273+(25 CHegddaiz .tridy)/ 2
P pitedate 237 +tedctaiz tridy
iZdaonitri
E2-06 | Motor Leakade Nastaveni rozptylové indukénosti motoru v jednotkéach 0,1 %.
induntance
Rozptylova
indukenost
E2-07 | Saturation Coef 1 | Cinitele saturace pii 50% magnetickém toku. Tato konstanta se
Cinit. saturacel nenastavuje, je uréena pii automatické detekci.
E2-08 | Saturation Coef 2 | Cinitele saturace pii 75% magnetickém toku. Tato konstanta se
Cinit. saturacel nenastavuje, je uréena pii automatické detekci.
E2-09 | Mechan. Loss Nastaveni mechanickych ztrat v jednotkach 0,1 %, kde 100%
Mech. ztréty je jmenovity vykon maotoru.
F Konstanty periferii
Cido | Zobrazeni. nadig. | Vyznam nastaveni Poznamky
konst. | operatoru
Jméno konst.
F1-01 | PG Pulse/Rev Nastaveni poc¢tu pulsi na ot. pouzitéhoPG ( inkrementalniho
Pocet pulsi PG cidla).
cidlana oté&cku
F1-02 | PG Fdbk Loss Sel | Nastaveni ¢innosti pii pieruSeni zpétné vazby.
Cinnost pii ztrété | 0 : Zastaveni podle doby zastaveni v C1-02 ( po rampg)
Zpétné vazby 1: Zastaveni dobéhem
2 : Rychlé zastaveni ( doba zastaveni v C1-09)
3: Pokrag¢ovani provozu ( hldSeni nadisplay) ( Toto nastaveni
neni nemozné pii A1-03 = 3 : vektoroveé fizeni)
F1-03 | PG Overspeed Sal | Nastaveni ¢innosti pii prekroceni otécek.
Cinnost pi 0: Zastaveni podle doby zastaveni v C1-02 ( po rampg)
piekrodeni ot&tek | 1: Zastaveni dobéhem
2 : Rychlé zastaveni ( doba zastaveni v C1-09)
3 : Pokratovéani provozu ( hléSeni nadisplay) ( Toto nastaveni
neni nemozné pii A1-03 = 3 : vektor ové Fizeni)
F1-04 | PG Deviation Sel | Nastaveni ¢innosti pfi prekroceni povolené odchylky.
Cinnost pri 0 : Zastaveni podle doby zastaveni v C1-02 ( po rampg)
prekroceni 1: Zastaveni dob&hem
odchylky 2 : Rychlé zastaveni ( doba zastaveni v C1-09)
3 : Pokragovéni provozu ( hléSeni na display)
F1-05 | PG Rotation Sel [ Nastaveni vztahu mezi sméru otaceni motoru a polarity ink. *FWD smér je
Smér toceni cidla levotogivy z pohledu
0: Faze A mapiedstih pti dopiedném (FWD) chodu motoru | ze strany zétéze
1: Faze A mépredstih pii zpétném (REV) chodu motoru
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
F1-06 | PG Output Ration | Nastaveni déliciho poméru, jestlize jsou pulsy monitorovany. |+ Mato vliv jen pro
Dé¢lici pomér ( Nastaveni) zobrazovéni. Pro
Fizeni ne(iginné
Délici pomer = n+i (Rozsah nastavenl’} ~ i)
m 1 32
Data: m: 1~32
n: 0,1
F1-07 | PG Ramp PI/I S&l | Volba ¢innosti integrace béhem rozbéhu nebo zpomal ovani.
Integrace hodnoty | O : Neni funkeni
béhem 1: Jefunkéni
zrychl/zpomal

F1-08 | PG Overspeed Nastaveni hladiny detekce max. otétek v procentech z *Metoda brzdg-ni
level nastavené hodnoty v E1-04 ( max. frekvence). z&visi na nastaveni
Hladina max. F1-03
otatek

F1-09 | PG Overspeed Nastaveni doby zpozdeéni pri detekci prekroceni max. otécek.
time
Zpozdéni pii Po piekroceni hladiny max. rychlosti chybovy kontakt sepne
detekci max. ot. | az po uplynuti doby zpozdéni F1-08.

Hl adina max
rychl osti r_
(F1-08) N
/ Rychlost motoru
absol utni hodnota
0
F1-09  sepnut

Prekoceni rychl osti

(chybovy signal)

F1-10 | PG Deviate Level | Nastaveni hladiny detekce odchylky rychlosti v procentechz | Metoda brzdg-ni
Odchylka nastavené hodnoty v E1-04 ( max. frekvence). zavisi na nastaveni
rychlosti F1-03
Delay Time *Neni deteko-vano

F1-11 | Dobazpozdéni Nastaveni doby zpozdéni pii detekci piekroceni odchylky . pii rozhe-

Po prekroceni nastavené odchylky rychlosti chybovy kontakt
sepne & po uplynuti doby zpozdéni F1-11.

Ref. rychlost
(nastavend)

Rychlost
motoru

> F1-10

Prekroceni >
odchylky rychl osti

(chvbovy sianél) ——"J

rozepnut

hu/zastavovani nebo
pii fizeni moment.
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
F1-12 |#Number of PG | Nastaveni poctu zubi prevodovych kol pievodu mezi motorem | » Tato funkce je
gear teeth 1 a PG (inkrementélnim) ¢idlem. Po nastaveni se rychlost neplatnd, kdyz
Pocet zubi 1 vypocte nasledovng: F1-12 = 0 nebo
F1-13 | #Number of PG _ PocetPGpulsi x60 _ PocetZuba2(F1-13) | F1-13=0
ear teeth 2 RychlostMatoru = X .
g PGkonstanta(F1-01)  PocetZubil(F1-12)
Pocet zubi 2
F2-01 | A1-14 Input Sl Pokud je piipojena Al-148 zvolte funkce vstupii CH 1 az 3 Funkce
Volbabipolarniho | (kand 1 az 3), takto : vicefunkeniho vstupu
nebo unipolarniho | 0 : 3 kandly samostatng, tedy : CH1 (tj. TC1-T C4) nahradi je (pti nastavené
vstupu svorky 13-17, CH2 (tj. TC2-T C4) nahradi svorky 14-17 a | hodnoté 02 ve volbé
CH3 (tj. TC3-TC4) nahradi svorky 16-17. reference)
1: 3 kandly dohromady. Soucet vstupti CH 1 az 3 bude znemoznéna.

povaZzovan zareferenéni frekvenci.
Pokud pouzivéte 3 kandly samostatné, nastavte do konstanty
B1-01 hodnotu 01(tj. referencni frekvence ze svorek)

F3-01

DI Input
Nastaveni
digitdniho vstupu

Pokud je piipojena DI-08 nebo DI-16H zvolte méd vstupu
referencnich frekvenci:

0:BCD 1%

1:BCD 0.1%

: BCD 0.01%

:BCD 1Hz

: BCD 0,1Hz

: BCD 0,01Hz

: Bindrng, pro DI-08 je 255/100% apro DI-16H je pii
nastaveni 12biti 4096/100% a pii nastaveni 16 bitd je
30000/100%

7 : Bindrné nastavend hodnota se ukazuje decimané.

U WN

F4-01 | AO Ch 1 Selection | Pokud je ptipojena AO-08 nebo AO-12 zvolte nastaveni a
zesileni vystupu.
F4-02 | AOCh1 Gain Pro vystupni polozku nastavte prislusné ¢islo
F4-03 | AO Ch 2 Sdlection | konstanty monitoru (U1-XX).
Vystupni hodnota je pak sougin piisusné sledované
F4-04 | AO Ch2 Gain veliginy krét hodnota v konstanté F4-02 resp F4-04.
Nastaveni a
zesileni 1. a2.
kandlu
F5-01 | DO-02Ch1 Nastavte vicefunkeni vystupni polozku pro DO-02C.
Select
F5-02 |DO-02 Ch2 viz H2-01 az 03
Select
Nastaveni 1. a 2.
kandlu
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Cislo | Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky

konst. operatoru

Jméno konst.

F6-01 | DO-08 Selection

Nasledujici tabulka ukazuje vystupni polozky z DO-08, podle
nastaveni F6-01 :

F6-01

Cislo svorky

Vystup

Nastaveni 0
vystupniho médu
modulu DO-08

TD5-TD11
TD6-TD11
TD7-TD11
TD8-TD11
TD9-TD11
TD10-TD11
TD1-TD2
TD3-TD2

Nadproud (SC,0C,GF)
Prepéti (OV)

Pretizeni stiidace (OL2)
Spalené pojistka (FU)

Neni pouzito

Prehiéti stridace (OH)
B&hem nulové rychlosti
B&hem poZadované rychlosti

TD5-TD11
TD6-TD11
TD7-TD11
TD8-TD11
TD9-TD11
TD10-TD11
TD1-TD2
TD3-TD2

Vystupy TD8,TD7,TD6,TD5 chapany
jako binérni ¢islo sbity 3210 s
vyznamem podle vloZené tabulky Tab
* déle

B&hem nulové rychlosti
Béhem pozadované rychlosti
Bé&hem behu

Minoritni chyba

Tab*

3210 | Vystup

3210 | Vystup

0000
0001

0010 | Prepeti

Neni chyba
Nadproud

1000
1001
1010

Vnéjsi chyba
Chyba tizeni
PretiZeni motoru

0011
0100
0101

1011
1100
1101

Pretizeni meénice
Prehrati menice
Neni pouZito

0110 | Spdenapojistka | 1110 | Neni pouzito
0111 | Neni pouzito 1111 | Neni pouzito

Neni pouZito
Ztrata napgjeni
Neni pouZito

F7-01 | PO-36F Sdection
Nastaveni
nasobiciho

poméru

Nasledujici seznam ukazuje pocet vystupnich pulsi z PO-3F,
podle nastaveni F7-01

0: 1 x vystupni frekvence

1: 6 x vystupni frekvence

2: 10 x vystupni frekvence

3: 12 x vystupni frekvence

4: 36 x vystupni frekvence

H Funkce vicefunkénich svorek

Cido Zobrazeni. na dig. operéatoru Vyznam nastaveni

konst. Jméno konst.

H1-01 | Terminal 3 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkéni vstup (svorka 3)

H1-02 | Terminal 4 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkéni vstup (svorka 4)

H1-03 | Terminal 5 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkéni vstup (svorka 5)

H1-04 | Terminal 6 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkéni vstup (svorka 6)

H1-05 | Terminal 7 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkéni vstup (svorka 7)

H1-06 | Terminal 8 Sel Funkce je dana podle hodnoty v nasledujici tabulce
Vicefunkeni vstup (svorka 8)
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Tab.: Hodnotou konstant H1-01 az H1-06 nastavite funkci vstupnim svorkam 3az 8 ;
Hodnota Funkce VIf | VIf | vekt. |vekt. | Podrobng-
konstanty fizeni | sPG | fizeni | SPG | ji nastr.:
00 Tridratové ovlddani - vybér sméru vpied / vzad 0 0 0 ®)
01 Vybér ovladani mistné / dilkové @) @) ®) ®)
02 Vyber referenci volby z karty / stridag ®) @) 0] ©)
03 Vicerychlostni referencni frekvence 1 0] 0] 0] 0O
04 Vicerychlostni referenéni frekvence 2 0] 0] 0 0O
05 Vicerychlostni referencni frekvence 3 0] 0] @) O
06 JOG referencni frekvence O O O @)
07 Vybér 1 dob rozbéhu a brzdeni 0 (®) 0 0
08 VnéjSi blokovéni spinaci kontakt ®) 0 ©) ©)
09 VnéjSi blokovéani rozpinaci kontakt 0 0 ©) ©)
0A Z&kaz zrychlovani / zpomal ovéani 0 0 ©) ©)
0B Poplach pii prehiéti 0 (®) 0 0
0C Uplatnéni vicefunkeniho anal ogového vstupu (®) (®) 0 0
0D Z&kaz regulace rychlosti X ®) X X
OE Vynulovani regulaéni integra¢ni hodnoty X ®) X 0
OF Neni pouzito - - - - -
10 Prikaz ke zvySovani frekvence 0] 0] 0 0
11 Ptikaz ke snizovani frekvence O O O @)
12 Dopredny piikaz pii frekvenci JOG ®) @) 0 0
13 Zpétny prikaz pii frekvenci JOG @) ®) 0 0
14 Vynulovani chyb ®) ®) 0 0
15 Nouzové zastaveni O O O O
16 Neni pouzito - - - - -
17 Neni pouzito - - - - -
18 Zapnuti / vypnuti vstupu ¢asovate (®) (®) 0 0
19 Z&kaz PID regulatoru (®) (®) 0 0
1A Vyber 2 dob rozbéhu a brzdéni ®) ®) 0] ®)
1B Z&kaz zapisu konstant 0 0 0 0
1C Neni pouzito - - - - -
1D Neni pouzito - - - - -
1E Neni pouzito - - - - -
1F Volbamezi svorkou 13 a14 0] 0 0 ®)
20 az 2F | Externi chyby 1az4 0] 0] ®) O
60 Prikaz ke ss brzdéni O 0O O O
61 Prikaz k hledéni frekvence 1 0] X 0] X
62 Prikaz k hledéni frekvence 2 0] X 0] X
63 Usporny rezim ) ) X X
71 Volbatizeni rychlosti / momentu X X X ®)
72 Ptikaz nulové rychlosti X X X O
77 Volba prorciond niho zesileni reguldtoru X X X 0

T¥idratové ovladani - vybér sméru vpied / vzad (nastavena hodnaota = 00)
KdyzZ se nastavi 00 do H1-01 az 06, nastavi se tim tzv. 3-vodi¢ovy méd (viz obr). Rozepnuty kontakt ,, 3“ znamena
vpied. Sepnuty znamenavzad.

VPRED

—olo 00

Q piikaz Start (je-li sepnuto)

/VZAD —Q prikaz Stop (je-li rozepnuto)

(J smér (sepnuty znamena vzad)

O—
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STOP BEH

3-vodi¢ovy méd pracuje podle nésledujiciho ¢asového diagramu:

BEH SepNuto Nebo rozepnuto
STOP _l 50
> >50ms
VPREDVZAD — 2 | IS
RYCHLOST MOTORU \\/
CINNOST s7op X Bthvpred X Behvaad Y0P

Vybér ovladani mistné / dalkové (nastavena hodnota = 01)

Zmeéna ovladani mistné/dakové je funkeni pouze, je-li zastaveno.

Rozepnuto: Méni¢ se chova podle nastaveni B1-01 aB1-02 v dadlkovém madu.

Sepnuto:Méni¢ reaguje nasigndly start/stop a reference podle digitdlniho operéatoru

Poznamka : Pokud se nastavi na vicefunkéni svorky funkce oviadani mistné/dalkove, je nefunkéni klavesa
mistné/dalkove na digitdlnim operétoru.

Vybér referenci volby z karty / st¥ida¢ (nastavena hodnota = 02)

Specifikuje, jestli bude platné nastaveni referenci pomoci voleb z karty nebo pomoci nastaveni z ménice. Vybér
referenci volby /meéni¢ je funkeni pouze, je-li zastaveno.

Rozepnuto: Pro nastaveni referenci a pro ptikazy k béhu plati fidici svorky nebo digitdniho operétor.

Sepnuto: Pro nastaveni referenci a pro piikaz k béhu plati volby z karty.

Vnéjsi blokovani (nastavena hodnota =08)
Blokovéni je, kdyz je vstup sepnut. VnéjSi blokovani je rozdéleno v zavislosti na vstupnim statutu (jestli je méni¢ v
ginnosti nebo neni) :

Pokud vstoupi prikaz vngjSiho blokovani béhem ¢innosti, pak na displeji blika ,BB* ameni¢ je ihned
vypnut. KdyZz piikaz vngjsiho blokovani zmizi, méni¢ znovu pokratuje a to s referenni frekvenci platnou v této dobé.
Napéti se vréti na nastavenou hodnotu za ¢as obnovy napéti (L 2-04).

Pokud vstoupi pitkaz vnéjsiho blokovani tehdy, kdyz méni¢ zpomaluje, pak na displgji blika ,BB* a
meni¢ je vypnut. Vystupni frekvence je pak nastavena na nulu.

Vnéj§i blokovani (nastavena hodnota =09)
Blokovani je, kdyZz je rozepnuto. Jinak jsou vSechny funkce stejné jako pii piedchazejim piipadé (jako kdyz je
nastavena hodnota = 08).

Zdékaz zrychlovani / zpomalovani (nastavena hodnota =0A)

Dokud je aktivni piikaz zakazu zrychlovani/zpomal ovani, zrychlovani / zpomal ovani je zakézano a vystupni frekvence
je od tohoto okamZziku konstantni. Pokud vstoupi piikaz k zastaveni, piikaz ,, z&kaz zrychlovani / zpomalovani* se stane
neplatny a systém je preveden do stavu zastaveni. Obrazek niZe ukazuje ¢asovy diagram.

Doptedny chod e

Z&kaz zrychlovani
/ zpomalovani

Vystupni frekvence Frekvenani reference/ N

Pozn. Pokud je navstupu prikaz k chodu, znovu poté co piisel piikaz k zastaveni, aje aktivni ptikaz ,, z&kaz
zrychlovéani / zpomalovéani*, je vystupni frekvence zachovana, dokud je aktivni ptikaz zakazu zrychlovani /
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zpomalovani. Proto je ¢innost provadéné pri zachované vystupni frekvenci. Také kdyz je zdroj napgjeni vypnut pfi
aktivnim piikazu , zékaz zrychlovani / zpomalovani“, zistava vystupni frekvence zachovana
Pokud je nastavena konstanta D4-01 na hodnotu 0 vystupni frekvence neni zachovana.

Alarm p¥i piehiati (nastavend hodnota =0B)
Dokud jeméni¢ prehidty, nadisplgji digitdlniho operétoru blika OH2.

Uplatnéni vicefunkéniho analogového vstupu (nastavena hodnota =0C)

Kdyz je vybranatato funkce, je analogovy vstup referenéni frekvence zhodnocen takto :
Rozpojeny: vicefunkeni analogovy vstup neni platny.

Sepnuty: vicefunkeni analogovy vstup plati.

Zdakaz regulacerychlosti (nastavena hodnota =0D)

Z&az a povoleni regulace rychlosti je mozné i kdyZ je méni¢ v cinnosti. AvSak rychlostni integra¢ni hodnota je
konstantni dokud se nezastavi.

Rozepnuty : Regulace rychlosti je povolena (uzaviena regulacni smycka).

Sepnuty : Regulace rychlosti neni povolena (oteviena regulatni smycka).

Vynulovani regulaéni integraéni hodnoty (nastavena hodnota =0E)

Tato funkce je moznd jen, kdyz F1-07=0 (Integrace béhem zrychlovani a zpomalovani).
Vynulovani regulaéni integratni hodnoty je moznéi kdyz je st¥idac v ¢innosti.

Rozepnuty : Pl regulétor (regulatni integracni hodnota je pfiéiténa)

Sepnuty : P regulétor (regulacni integracni hodnota je nulovana podle integra¢ni ¢asové konstanty)

Prikaz ke zvySovani resp. snizovani frekvence (pridej/uber) (nastavena hodnota =10 resp.11)

Zvy3Sovani / snizovani frekvence je provédéno na zéklade prikazu ke zvySovani / snizovani frekvence a to beze zmeény
referenéni frekvence pri piikazu pro dopredny (nebo zpétny) chod.

Nastavend hodnota = 10 : piikaz ke zvySovani (piide)

Nastavena hodnota = 11 : prikaz ke snizovani (uber)

Prikaz pridej Sepnuto Rozepnuto Rozepnuto Sepnuto
Prikaz uber Rozepnuto Sepnuto Rozepnuto Sepnuto
Stav Zrychlyj Zpomaluj DrZ frekvenci DrZ frekvenci

Nasledujici obrazek ukazuje ¢asovy diagram, kde je ukézano poutziti prikaza pridej a uber.
Béh vpred — —
Prikaz Pridej — —
Prikaz Uber

Nejvyssi rychlost

NejniZsi rychlo
g\ —~_

Vystupni frekvence —
DIHU HDH'U' " H DD1IH U Ul1H D D1H

Signal dosazeni
frekvence

U = Prikazovy stav je, zrychluj“

D = Prikazovy stav je ,zpomaluj*

H = Prikazovy stav je, drZ frekvenci®

Ul= Prikazovy stav je ,zrychluj“, v situaci, kdy frekvence dosahla maximalni hodnoty

D1= Prikazovy statusje,zpomaluj“, v situaci, kdy frekvence dosahla miniméni hodnoty

Poznl: Pokud mébyt pouzito prikazu ke zvySovani resp. snizovani frekvence, nastavte 1 do konstanty B1-04 (vybér
referencni frekvence) nebot:
Pokud je nastavena 1, pak je vSe bez chyby.
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Pokud neni nastavena 1,pak je znemoznén piikaz ke zvySovani resp. snizovani frekvence.

Pozn2: Horni limit rychlosti = maximalni hodnota vystupni frekvence (E1-04) X nejvysSi frekvence (D2-01)

Pozn3: Jako minimalni frekvence je bud’to minimalni frekvence (tj. D2-02) nebo hlavni frekvence z tidicich svorek
13 nebo 14)

Pozn4: Pokud je D4-01=1 ai kdyZ vypadne napdjeni pfi piikazu , z&kaz zrychlovani / zpomalovéani“, tato frekvence se
uchova.
Pokud je D4-01=0 pak vystupni frekvence se uchovéa

Pozn5: Pokud piijde pitkaz JOG b&hem piikazu vpied / vzad, prikaz JOG ma prioritu.

Pozn6: Pokud nejsou soucasné nastaveny piikazy ke zvySovani a ke snizovani frekvence, nastane chyba nastaveni
(OPEO3).

Pozn7: Pokud jsou souc¢asné nastaveny piikazy ke zvySovani a ke snizovani frekvence a piikaz ,, zé&kaz zrychlovani /
zpomalovani“, nastane chyba nastaveni (OPE 03).

Dopiedny resp. zpétny p¥ikaz JOG (nastaveni hodnota = 12, 13)
Prikaz FJOG, resp. RJOG, uplatni dopiedny resp. zpétny chod pri JOG frekvenci.
Nastavené hodnota =12 a sepnuty piislusny kontakt zptasobi FJOG, tj. dopiedny chod pii JOG frekvenci (tj pfi
frekvenci nastavené v konstanté D1-09).
Nastavena hodnota =13 a sepnuty prislusny kontakt zpiisobi RJOG, tj. zpétny chod pii JOG frekvenci (tj pri
frekvenci nastavené v konstanté D1-09).
Poznl: Pokud prijde piikaz FIOG, resp. RJIOG, béhem béhu, piikaz FJOG, resp. RJOG, mavySsi prioritu.
Pozn2: Pokud jsou oba kontakty pro FJOG a RJOG sepnuty soucasné po dobu delSi nez 500ms, stiidat zastavi a to
podle metody uréené v konstante B1-03.
Pozn3: FJOG a RJOG se mohou pouZzit nastavit i samostatné.

Vynulovéani chyb (nastavena hodnota =1A)
Sepnuto : Vynulovani (resetovani) chyb.

Zakaz zapisu konstant (nastavena hodnota =1B)
Sepnuto : Plati zakaz zapisu konstant.

Volba mezi svorkou 13 a 14 (nastavena hodnota =1F)
Sepnuto : Svorka 13 plati jako vstup hlavni referen¢ni frekvence.
Rozepnuto : Svorka 14 plati jako vstup hlavni referenéni frekvence.

Pokud je nastavena volba mezi vicefunkénimi vstupnimi svorkami 13 a 14 a pokud je nastaveni svorky 14
v konstanté H3-09 ,,Neni pouzita“ (hodnota 1F), hlavni referencni frekvence je soucet vstupnich hodnot svorek 13 a
14. Je-li v&ak v konstanté H3-09 nastavena jina hodnota nez 1F aje nastavena volba mezi vicefunkénimi vstupnimi
svorkami 13 a 14 (tj. hodnota 1F), nastane chyba nastaveni (OPEOQ3).
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Externi chyby 1 az 4 (nastavené hodnoty = 20 az 2F)
Pouzijte k zastaveni ménice nebo k poslani alarmu na periferni zatizeni pii chybé na perifernim zarizeni atd.

Nastavend hodnota Vyznam prislusného nastaveni
(Stgjna data nesmi Druh kontaktu Kdy Zpuasob zastaveni
byt nastavena) (pti chybg) detekovat
spinaci | rozpinaci Jen | Zastaveni | Zastaveni | Nouzové Cinnost
(hexadeciméang) (sepnut) | (vypnut) | Vzdy | pfi porampé | dobéhem | zastaveni | pokracuje

2.8idice 1.gidice béhu | (majorit.) | (maorit.) | (majorit.) | (minoritni)
0 ©) O O
1 @) O O
2 @) O] O
3 @) O] O
4 @) O O]
5 @) O O]
6 @) O] O]

2 7 @) @) O]

8 @) O @)
9 @) O @)
A 0 @) @)
B @) @) @)
C O O @)
D @) o] @)
E @) @) @)
F @) @) @)

Priklad Nastavena hodnota do H1-06 je 24H (hexadecimalné), coZz znamené:
* Pouzity vnéjsi kontakt navstupu je pii chybé sepnut (svorka 8 a 11).
» Chybovy vstup je detekovan stale.

* P¥i chybé by se mélo zastavit dobéhem (majoritni chyba).

Prikaz ke ss brzdéni (nastavena hodnota =60)

KdyZ je navstupu piikaz ke ss brzdéni,méni¢ ss brzdi. Pokud ptijde signdl k béhu nebo k JOG frekvenci, ss brzdéni
piestane a zatne se provadét tuto cinnost (brzdeéni je ménég priviligovana ¢innost).

Nasledujici obrazek ukazuje ¢asové pribéhy pri této ¢innosti :

Prikaz ke ss brzdéni .
Ptikaz FWD chodu
ss brzdeni 'ss brzdeni
Frekvence, kdy
Vystupni frekvence zatindssbrzdeni )

* Pokud je konstanta A 1-03 nastanena na hodnotu 3 (tj. vektorové fizeni), je provedeno pocétecni nabuzeni (budicim
proudem).

Pfikaz k hledani (nastavena hodnota =61 nebo 62)
Aby se méni¢ rozbéhl v dobg, kdy se motor jeSté otéli (napr po vypadku napdjeni), bez nutnosti vypnout, |ze pouzit
funkce vyhledani:
Nastavend hodnota = 61: Vyhledavani zatne z maximalni frekvence.
Nastavend hodnota = 62: Vyhledavani zatne z referen¢ni frekvence, kterd je aktudni v okamziku kdy ptisel prikaz ke
hledani.

Pozn: Pt skalarnim (tj. U/f ) fizeni s rychlostni zpétnou vazbou a pti vektorovém fizeni (A1-02=01 nebo 03),
se zagina zrychlovat z hodnoty skute¢né rychlosti motoru.

Nasledujici ¢asovy diagram ukazuje funkce vyhledani:
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Prikaz dopiedného (zpétného)
chodu

Piikaz k hledani o
Max. nebo referencni frekvence rSV nchronizace

kdy? je pikaz k hledani navsiapn _\ycmof/__

Vystupni frekvence

Poté co ptijde na vstup piikaz k hledani, je prikaz k béhu povolen aZ po uplynuti minimalni blokovéni doby
(L2-03). Do té doby je blokovan.

Poznl. Pri krétkodobém vypnuti napdjenti, pi povoleném pokracovani, je funkce vyhledani zapocata s
vystupnim proudem bez ohledu na ptikaz ke hledani. Po nalezeni rychlosti operace pokraguje podle prikazu béhu.

Pozn2. Neni mozno nastavit soucasné prikazy k vyhledani s nastavenymi hodnotami 61 a 62.



OMRON
Konstanty pro multifunkéni kontaktni vystupy
Cislo Zobrazeni. na dig. Operatoru
konst. Jméno konst. Vyznam nastaveni
H2-01 | Terminal 9 Sel Funkce je déna podle hodnoty v nasledujici tabulce
Multifunkeni kontaktni vystup (9-10)
H2-02 | Terminal 25 Sl Funkce je déna podle hodnoty v nasledujici tabulce
Multifunkéni kontaktni vystup (25-27)
H2-03 | Terminal 26 Sl Funkce je déna podle hodnoty v nasledujici tabulce
Multifunkéni vystup (26-27)
Funkce VIf VIf sPG | vektor. | vektor s| Vicena
fizeni kartou | rizeni PG strang:
00 | B&h meénice o O 6] O]
01 | DosaZeni nulové rychlosti o O ®] o
02 | Hl&Seni , 1" dosazeni okoli referen¢ni frekvence (@] (@) (@] (@] 66, 75
03 | HI&Seni , 1" dosaZeni okoli nastavené frekvence pro hlaseni (@] (@) (@] (@) 66, 75
04 | HI&Seni , 1* detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaseni 0 0] 0 (©] 66, 75
05 | HI&Seni , 2" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaSeni (@) 0] 0 0] 66, 75
06 | Kontakt pripravenosti ménice 0] ®) 0] 0]
07 | Kontakt podpéti (0] o] o o
08 | Kontakt blokovéni (®) 0 @] 0]
09 | Kontakt frekvenéniho modu 0 0 0] 0]
0A | Kontakt prikazového modu o o] o 0]
0B | Kontakt momentového pietiZzeni ®] O 0] 0]
0C | Kontakt ztréty referencni frekvence (0] o] 0] 0]
0D | Kontakt chyby nabrzdicim odporu 0 0 0 0
OE | Kontakt chyby o o] ©] O]
OF [ Neni pouzito - - - -
10 | Kontakt alarmu (®) ®) 0] 0]
11 | Kontakt resetovani chyby O 0O O O
12 [ Vystup doby gasovace 0] o] 0] 0]
13 | HI&Seni , 2“ dosazeni okoli referenéni frekvence (@] (@) (@] (@] 67,75
14 | HI&Seni 2" dosazeni okoli nastavené frekvence pro hlaSeni (@] (@) (@] (@) 67,75
15 | Hl&Seni 3" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaseni 0 0] (@] 0 67,75
16 [ Hl&Seni 4" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hléSeni (@] (0] (@] (@] 67,75
17 | Detekce momentového pietizeni , 1° (@] (@) (@] (@]
18 | Detekce momentového pietizeni ,, 2" (spinaci kontakt) (®) 0] 0 0
19 [ Detekce momentového pietizeni ,2* (rozpinaci kontakt) (@) 0] (@) (@)
1A | Detekce zp&tného chodu 0 0 (0] (0]
1B | Detekce blokovani o] 0o O O
1C [ Neni pouzito - - - - -
1D | Detekce motorického/generdtorického chodu X X X (0]
1E [ Detekce pokusu o znovuspusténi o ®) o 0]
1F | Detekce pred-alarmu pietiZzeni ®] O ®] O]
20 | Detekce pied-alarmu prehiéti 0] o] 0] 0]
21 az | Neni pouzito (0] 0] (0] (0]
2F
30 | Detekce momentového omezeni X X 0] 0]
31 | Detekce rychlostniho omezeni X X X 0
32 | Neni pouzito - - - - -
33 | Detekce nulového serva X X X 0]
37 | Detekce behu 2 O ) 0o 0o
34 az | Neni pouzito - - - - -
3F

Béh méniée (nastavena hodnota = 00)
Kontakt je ,, sepnut”, pokud vstupuje piikaz vpred / vzad (FWD / REV) nebo pokud je na vystupu menice napéti.

DosazZeni nulovérychlosti (nastavena hodnota =01)
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Kontakt je ,, sepnut”, pokud vystupni frekvence je niz&i nez minimalni povolena vystupni frekvence (E1-09) pri
skalérnim (tj. U/f ) fizeni s rychlostni zpétnou vazbou. Kontakt je , sepnut”, pokud vystupni frekvence je niz&i nez

Vystupni frekvence
NejniZsi povolené frekv:
Hodnota OHz

Kontakt nulové rychlosti SEPNUT

nulové frekvence (B2-01) pii vektorovém tizeni.

HlaSeni , 1“ dosazeni okoli referenéni frekvence (nastavena hodnota = 02)

Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud plati (viz ¢asovy diagram nastr. 75):

(Referencni frekvence - L4-02) < Vystupni frekvence < (Referen¢ni frekvence + L 4-02)

HlaSeni , 1“ dosazeni okoli nastavené frekvence pro hlaSeni (nastavena hodnota je = 03)

Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud je nastavena hodnota 02 pro jiny multifunkéni vystup a vystupni frekvence dosahne
vnitiku pdsmav okoli detekéni frekvence, tedy pokud plati (viz ¢asovy diagram nastr. 75):

(L4-01 - L4-02) < Vystupni frekvence (bez znaménka, tj. bez ohledu na smér otaceni) < (L4-01 + L4-02)

HlaSeni , 1“ detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaseni (nastavena hodnota = 04)

Tento kontakt je ,,sepnut*, pokud vystupni frekvence je nizsi nebo rovna nez detekeni frekvence, jak ukazuje ¢asovy
diagram na strané 75, tedy pokud plati:

Vystupni frekvence (bez znaménka) < L4-01, hodnotav konstanté L 4-02 uréuje hysterezi pro rozepnuti

HlaSeni , 2" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaSeni (nastavena hodnota je = 05)

Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud vystupni frekvence je vySSi nebo rovna nez detekéni frekvence, jak ukazuje ¢asovy
diagram na stran¢ 75, tedy pokud plati:

Vystupni frekvence (bez znaménka) = L4-01, hodnotav konstanté L 4-02 uréuje hysterezi pro rozepnuti

Kontakt p¥ipravenosti méniée (nastavena hodnota =06)
Kontakt je , sepnut”, pokud meni¢ je pripraveny naéinnost.

Kontakt podpéti (nastavena hodnota =07)
Kontakt je ,sepnut”, pokud je snizené napdjeci napéti v hlavnim nebo v fidicich obvodech, nebo pokud hlavni stykat je

vypnut.

Kontakt blokovani (nastavena hodnota =08)
Kontakt je ,, sepnut* ,kdyZ je meéni¢ blokovan.(, spinaci kontakt")

Kontakt frekvenéniho modu (nastavena hodnota =09)
Kontakt je ,rozepnut” kdyZz méni¢ pracuje podle referenéni frekvence ze svorek nebo z karty.
Kontakt je , sepnut” kdyZ meni¢ pracuje podle referencni frekvence z digitalniho operétoru.

Kontakt prikazového modu (nastavena hodnota =0A)
Kontakt je , rozepnut” kdyz méni¢ pracuje podle piikazi ze svorek nebo z karty.
Kontakt je ,, sepnut”,kdyZ méni¢ pracuje podle prikazi z digitdlniho operatoru.

Kontakt momentového pretizeni (nastavena hodnota =0B)
Kontakt je ,, sepnut”, pokud je detekovano momentové pretizeni 1.(viz L 6-01 az L 6-03)

Kontakt ztraty referenéni frekvence (nastavena hodnota =0C)

Kontakt je ,sepnut”, pokud je ztréta referenéni frekvence.

Priklad :

Pti povoleni konstantou L 4-05 ¢innost pokracuje na 80% z referencni frekvence, jak je dale ukézano:

P¥i nastaveni L 4-05 =1 je hlavni referenéni frekvence ziskavana tak, ze se souc¢asné referenéni frekvence porovnavas
referenéni frekvenci pied 0,4s. Pokud se referencni frekvence snizi na 10% nebo méng (nez bylo pied 0,4s), ¢innost
pokratuje na 80% referencni frekvence (ziskané pred 0,4s). V tomto piipadé se sepne kontakt ztraty referencni
frekvence.
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Prikaz k b&hu
vpred — >—< L

Hlavni 0,4s . 04s

referencni '\ 80%
frekvence
\ / \ 10%

/ AN 80% frekvence

Vystupni frekvence—
stiidace
Kontakt ztraty

referenc. frekvence

Kontakt chyby na brzdicim odporu (nastavena hodnota =0D)
Kontakt je ,, sepnut”, pokud je brzdici odpor piehtéty, nebo je detekovana chyba na brzdicim tranzistoru.

Kontakt chyby (nastavena hodnota =0E)
Kontakt je ,,sepnut”, kdyz je detekovana chyba. Pouze chyba CPF00 a chyba CPFO1 neni detekovana.

Kontakt alarmu (nastavena hodnota =10)
Kontakt je ,sepnut”, kdyZ je alarm.

Kontakt resetovani chyby (nastavena hodnota =11)
Kontakt je , sepnut”, kdyz je resetovana chyba.

Vystup doby(nastavena hodnota =12)
Kontakt je ,, sepnut*, kdyZ vstupni doba je vystupni.

HlaSeni ,, 2“ dosazeni okoli referenéni frekvence (nastavena hodnota = 02)
Tento kontakt je , sepnut”, pokud plati (viz ¢asovy diagram nastr. 75):
(Referenéni frekvence - L4-04) < Vystupni frekvence < (Referenéni frekvence + L4-04)

HlaSeni ,, 2“ dosazeni okoli nastavené frekvence pro hlaSeni (nastavena hodnota je = 03)

Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud je nastavena hodnota 02 pro jiny multifunkeni vystup a vystupni frekvence dosahne
vnitiku pasmav okoli detekéni frekvence, tedy pokud plati (viz ¢asovy diagram nastr. 75):

(L4-03 - L4-04) < Vystupni frekvence (se znaménkem, tj. s ohledem na smér ot&eni) < (L4-03 + L 4-04)

HlaSeni ,, 3" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaSeni (nastavena hodnota = 04)

Tento kontakt je ,,sepnut*, pokud vystupni frekvence je niZsi nebo rovna nez detekeni frekvence pii zohlednéni sméru
ot&eni, jak ukazuje ¢asovy diagram na stran¢ 75, tedy pokud plati:

Vystupni frekvence (se znaménkem) < L 4-03, hodnotav konstanté L 4-04 uréuje hysterezi pro rozepnuti

HlaSeni , 4" detekce s hysterezi nastavené frekvence pro hlaSeni (nastavena hodnota je = 05)

Tento kontakt je , sepnut‘, pokud vystupni frekvence je vySSi nebo rovna nez detekeni frekvence frekvence pii
zohlednéni sméru oté&éeni, jak ukazuje ¢asovy diagram na strané 75, tedy pokud plati:

Vystupni frekvence (se znaménkem) = L4-03, hodnotav konstanté L 4-04 uréuje hysterezi pro rozepnuti

Detekce momentového pietizeni ,, 1* (nastavend hodnota je=17)
Tento kontakt je ,, rozepnut“, pokud je detekovano momentoveé pretiZzeni 1 (rozpinaci kontakt), viz L 6-01,02,03.

Detekce momentového pietizeni ,, 2 (nastavena hodnota je = 18)
Tento kontakt je , sepnut”, pokud je detekovano momentové pretizeni 2 (spinaci kontakt), viz L 6-04,05,07.

Detekce momentového pietizeni ,, 2 (nastavena hodnota je = 19)
Tento kontakt je , rozepnut”, pokud je detekovano momentové pretizeni 2 (rozpinaci kontakt), viz L 6-04,05,07.

Detek ce zpétného chodu (nastavend hodnota je = 1A)
Tento kontakt je,, sepnut*, pokud je zpétny chod.

Detekce blokovani (nastavena hodnota je = 1B)
Tento kontakt je ,, rozepnut”, pokud jeméni¢ blokovan (rozpinaci kontakt).
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Detek ce motorického/gener atorického chodu (nastavenéd hodnota je = 1D)
Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud je generatoricky chod pii vektorovém fizeni.

Detekce pokusu (nastavena hodnota je = 1E)
Tento kontakt je, sepnut”, pokud je pokus o znovuspusténi pii chybé.

Detekce pied-alar mu pietizeni (nastavena hodnota je = 1F)
Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud el ektronicka tepelna ochrana proti pietizeni dosahne 90% hodnoty (viz. L8-02,03).

Detek ce pired-alarmu prehrati (nastavena hodnota je = 20)
Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud teplota chladice piesahne dovolenou hodnotu (viz. L 8-02,03).

Detekce momentového omezeni (nastavena hodnota je = 30)
Tento kontakt je , sepnut”, pokud je momentové omezeni.

Detekce rychlostniho omezeni (nastavena hodnota je = 31)
Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud se dosahne rychlostniho omezeni pii momentovém tizeni ve vektorovém reZimu.

Detekce nulového serva (nastavena hodnota je = 33)
Tento kontakt je ,, sepnut”, pokud je hotova operace nulového serva.

Detekce béhu 2 (nastavena hodnota je = 37)
Tento kontakt je , sepnut” s vyjimkou blokovéni (BB), ss-brzdéni (OB) nebo pocétedniho nabuzeni.
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Konstanty nastaveni multifunkénich analogovych vstupi
Cislo Zobrazeni. na dig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
H3-01 | Terminal 13 Sgnal | 0:0az 10V stgjnosmérnych * Vysledek
Volba Urovné 1:-10az 10V stejnosmérnych [11 bitt + znaménko ]
vstupul3
H3-02 | Terminal 13 Gain Nastavte zesileni vstupu 13 (tj. jaka je referencni
Zesileni vstupu 13 frekvence, kdyz je na analogovém referencnim vstupu
10V)
H3-03 | Terminal 13 Bias Nastavte posuv vstupu 13 (tj. jaka je referenéni frekvence,
Posuv vstupu 13 kdyZ je na analogovém referencnim vstupu 0V)
H3-04 | Term 16 Signal 0:0az 10V stgjnosmérnych * Vysledek
VolbaUrovng vstupu |1:-10az 10V stejnosmérnych [11 bitt + znaménko ]
16
H3-05 | Terminal 16 Sel Nastavte funkci vicefunkéniho analogového vstupu 16
Volba analog. (viz nasledujici tabulka)
vicefunk.vstupul6
Hodnota Funkce VIf | VIf | vekt. | vekt. Rozsah
fizeni | sPG | fizeni | sPG
00 Pomocna referencni frekvence o] O 0] O | +100%/ +10V
01 Zesileni pro uréeni referencni frekvence (FGAIN) 0 0 0 0 100% / 10V
02 Posuv pro ur¢. referenéni frekvence uréeny relativné(FBIAS) | O @) @) O | £100%/ £10V
04 Posuv pro urceni referencni frekvence urceny @] @] X X 100% / 10V
absolutné(VBIAS)
05 Redukéni koeficient doby rozjezdu / brzdéni ©) ©) ©) ©) 100% / 10V
06 Velikost ss brzdiciho proudu O ©) ©) X 100% / 10V
07 Hodnota detekce momentového pietizeni ©) ©) ©) ©) 100% / 10V
08 Hodnota povol eného nadproudu béhem béhu béhu ©) O X X 100% / 10V
09 Minimani povolena rychlost O ©) ©) ©) 100% / 10V
0A Nastaveni zakézané frekvence o] o] (@) ®) 100% / 10V
0B Zpétnavazba PID regulétoru @] o] O O | £100%/ 10V
0C-OF | Nejsou pouZity - - - - -
10 Omezeni dopiedného momentu (viz obr.) X X O O 100% / £10V
11 Omezeni zpétného momentu (viz obr.) X X O] @) 100% / £10V
12 Omezeni generétorického momentu (viz obr.) X X @) O 100% / £10V
13 Referenéni moment (pii momentovém iizeni) X X X O | £100%/ 10V
Omezeni momentu (pii rychlostnim tizeni)
14 Momentova kompenzace (posuv) X X X O | £100%/ 10V
15 Omezeni dopiedného/zpétného momentu X X @) @) +100% / 10V
16-1F | Nejsou pouzity - - - -

Popis limitt momentu:

ZAPORNE

ZAPORNY MOMENT ,

Max. dopredny

moment (tj.=10)

FREKVENCE

Max. zpétny

Max. generatoricky

moment (tj.=11)

moment (tj.=12)

{KLADNY MOMENT

Pozn: Omezeni momentu je na hodnotu neimensSi z L 7-01 az L 7-04 a z analogové reference.
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Pro hodnoty:
00,02,08

100%

-10V
1 -100%
Pro hodnoty:
06,07
100%
10V 0 10V
Pro hodnoty:
13,14

100%|.....,

: v
“1 2100%

Pro hodnoty:
01,04 ,06 Pro hodnotu 05
07,09 ,0A
100%
100% 10%
-10v- 0 10v -0V 0 1V 10V
Pro hodnotu 08 Pro hodnoty:
09 ,0A
100%
30% 100%
10V 0 3V 10V A0V 0 10\)
Pro hodnoty: Pro hodnotu 15
10,11 ,12
100%
100% 0
10V
-100%
-0V 0 10V

OMmROnN

Cido | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operétoru
Jméno konst.

H3-06 | Terminal 16 Gain Nastavte zesileni vstupu 16 (tj. jaka je referencni hodnota,,
Zesileni vstupu 16 | kdyZ je na analogovém referenénim vstupu 10V)

H3-07 | Terminal 16 Bias Nastavte posuv vstupu 16 (tj. jaka je referencni hodnota,,
Posuv vstupu 16 kdy?Z je na anal ogovém referencnim vstupu 0V)

H3-08 | Terminal 14 Sgnal |0:0az 10V * Vysledek
Volba Urovné 1:-10az10V [10 bitd + znaménko ]
vstupul4 2:4a8720 mA

Pozn: Pti pouziti volby 0 nebo 1 je nutno ulomit piepinac J1
nafidici desce.

H3-09 | Vicefunkéni Nastavte funkci vicefunkéniho anal ogového vstupu 14 (viz
analogovy vstup 14 | H3-05)

H3-10 | Terminal 14 Gain Nastavte zesileni vstupu 13 (ij. jaka je referen¢ni hodnota,

Zesileni vstupu 14 | kdyZ je na analogovém referenénim vstupu 10V)

H3-11 | Terminal 14 Gain Nastavte zesileni vstupu 16 (ij. jaka je referen¢ni hodnota,
Zesileni vstupu 14 | kdyZ je na analogovém referenénim vstupu 10V)

H3-12 | Casovakonstanta Nastavte ¢asovou konstantu zpozd’ovaciho filtru
vstupniho filtru vicefunkénich vstupt 13,14 a 16

H4-01 | Terminal 21 Sl Zvolte vystupni polozky z analogového vystupu 21-22 * Vysledek
Volba vystupni (vicefunkeni analogovy monitor). Nastavte ¢islo veliciny [9 bitd + znaménko ]
veli¢iny (U1-XX), kterd ma byt na vystupu.

H4-02 | Terminal 21 Gain | Vynasobi hodnotu konstanty H4-02 s hodnotou veliciny z
Zesileni vstupu 21 | analogového monitoru.

H4-03 | Terminal 21 Bias Pripocte hodnotu konstanty H4-03 k hodnoté ziskané
Posuv vstupu 21 vynésobenim H4-02 a hodnoty veli¢iny z analogového

monitoru.
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Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
H4-04 | Terminal 23 Sgnal | Zvolte vystupni poloZky z analogového vystupu 23-22 » Vysledek

Volba vystupni
veli¢iny

(vicefunkeni analogovy monitor). Nastavte ¢islo veli¢iny
(U1-XX), kterd ma byt na vystupu.

[9 bitd + znaménko ]

H4-05 | Terminal 23 Gain | Vynasobi hodnotu konstanty H4-05 a hodnotu veliciny z
Zesileni vystupu 23 | analogového monitoru.
H4-06 | Terminal 23 Bias P¥ipoctéte hodnotu konstanty H4-06 k hodnoté ziskané
Posuv vystupu 23 | vynasobenim H4-05 a vystupni hodnoty veli¢iny z
anal ogového monitoru.
H4-07 | Volba Urovng 0:0az10V
analogového 1:-10az10V
vystupu
H5-01 | Adresa Nastavte adresu ménice
H5-02 | Volbarychlosti Zvolte rychlost komunikace ve sbérnici 6CN MODBUS:
komunikace 0: 1200 bita /s
1: 2400 bitd /s
2: 4800 bitd /s
3:9600 bita /s
H5-03 | Volba parity Zvolte paritu komunikace ve shérnici 6CN MODBUS:
komunikace 0: bez parity
1: sud4 parita
2 : licha parita
H5-04 | Zpasob zastaveni Nastavte zpisob zastaveni pti chybé komunikace:
pti chybg 0: Zastaveni podle doby zastaveni C1-02
komunikace 1 : Nouzové zastaveni podle doby zastaveni C1-09

2: Zastaveni volnym dobehem
3 : Cinnost pokratuje (chyba sejen indikuje)

L Konstanty ochran

Cido | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru

Jméno konst.
L1-01 | MOL Fault Select Nastavte jestli je ochrana motor proti pietizeni pomoci

Nastaveni ochrany
proti pretizeni
motoru

elektronické tepelné ochrany :
0: Neni elektronicka tepelnd ochrana
1 : Je elektronicka tepelna ochrana

« Pokud je na stiida¢ piipojeno vice motora je elektronicka

tepelnd ochrana nelicinna a proto je nutno ke kazdému
motoru opatfit vlastni elektronickou ochranu.
« Pokud se vypne napgjeni stiidace je hodnota otepleni

motoru nastavena na 0. ProtoZe v nékterych aplikacich maze

dojit k vypnuti napgjeni stiidace, proto mize byt
elektronicka tepelnd ochrana nedi¢ind.
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OMmROnN

Cido
konst.

Zobrazeni. na dig.
operatoru
Jméno konst.

Vyznam nastaveni

Poznamky

L1-02

MOL Time Const
Casova konstanta
(MOL)

Nastavte dobu elektronickeé tepelné ochrany, pro 150%
pietiZzeni, kdyZ motor pred tim trvale pracova se
jmenovitym proudem (teply start). Nastaveni od vyrobce je
1 minuta. Nastavte hodnotu podie vinuti pouZitych motor.

A

cas

10 | Studeny start

G
3 \ G
04 €

Proud motoru 100 150 200% z E2-01
Typické charakteristiky doby pietizeni elektronické tepelné
ochrany-viz obr.(L 1-02 =60, béh pii 60Hz a charakteristiky
motoru pro obecné pouZiti)

r—

Teply start

L2-01

PwrL Selection
Detekce
krétkodobého
vypadku napgjeni

Nastavte jestli stiida¢ zastavi pii krétkodobém vypadku
napajeni nebo jestli se znovu spusti po obnove napgjeciho
napéti

0: Cinnost se znovu sama nespusti. Pokud je detekovan
krétkodoby vypadek, chybovy kontakt prenési na vystup
chybu améni¢ zastavi.

1 : Cinnost se po obnove napéjeciho napsti znovu spusti,
pokud byla doba vypadku kratsi, nez ¢as nastaveny v L 2-
02. V tomto pripadé chybovy kontakt neprenésSi na
vystup chybu. Pokud byla delSi nez dobav L 2-02,
chybovy kontakt pfenasi na vystup chybu ameéni¢
zastavi.

2 : Cinnost se po obnové napéjeciho napéti znovu spusti bez
ohledu na ¢as nastaveny v L 2-02, pokud se udrzi napéti
v fidicich obvodech. V tomto piipadé chybovy kontakt
nepiendsi na vystup chybu. Doba, jak dlouho se udrzi
napéti v ridicich obvodech je zavisla na vykonu menice a
jeho zatiZeni.

L2-02

PwL Ridethru
Doba pro detekci
krétkodobého
vypadku

Nastavte piipustnou dobu kréatkodobého vypadku napajeciho
napéti, kdy se méni¢ znovu spusti po obnové napgjeciho
napéti (pii nastaveni L 2-01=1). Pokud byla doba vypadku
kratSi méni¢ znovu spusti. Pokud byla delsi, chybovy
kontakt prenasi na vystup chybu a méni¢ zastavi.

L2-03

PwrL Baseblock
Min.doba blokovani

Pri znovuSpust’éni ménice po krétkodobém vypadku
napajeni (pokud motor ma jeste napéti) maze velikost
proudu chvilkové prekrocit nastavenou hodnotu a meéni¢ by
mohl hl&sit chybu. Proto se s obnovenim ¢innosti ménice
musi pockat neZ poklesne zbytkové napéti na motoru. Toto
mavyzanm jen pri nastavené hodnoté L 2-02 na 1 nebo 2.

« Pokud je ,min. doba blokovani“ >, doba obnoveni
napéeni“, ¢innosti meénice, pokraguje po uplynuti min. doby
blokovéni po obnoveni napdjeni

« Pokud je ,min. doba blokovéni“ <, doba obnoveni
napajeni“, ¢innosti ménice pokratujejiz po obnoveni
napéjeni
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3G3FV

Cido
konst.

Zobrazeni. na dig.

operatoru
Jméno konst.

Vyznam nastaveni

Poznamky

L2-04

Doba obnoveni
napéti

Po znovudpusteni meénice po krétkodobém vypadku napdjeni
zacne proces vyhledani rychlosti odpovidgjici rychlosti
motoru. Po nalezeni rychlosti se za¢ne obnovovat napéti
odpovidajici charakteristice U(f). Tato doba je definovana
takto :

200V tfida: 0- doba vzristu vystupniho napéti z 0 na 200V
400V tfida : 0 doba vzristu vystupniho napéti z 0 na 400V

L2-05

Hodnota detekce
podpéti

Nastavte napéti v stejnosmérném hlavnim meziobvodu, kdy
dojde k detekci podpéti.

Pro zadani hodnoty niZSi nez je standartni hodnota (pro
200V tiidu jeto 190V stejnosmeérnych, apro 400V tiidu je
to 380V stejnosmeérnych) muZe byt nutné zadat na vstupni
strang.

L3-01

Sall Accel S
Nastaveni druhu
ochrany béhem
rozb&hu

Nastavte funkci ochrany motoru béhem rozbéhu :

0 : Ochrana b&hem rozb&hu neni funkéni. Bez ohledu na
stav motoru méni¢ zvysuje vystupni frekvenci podle
doby rozbeéhu. Pri velké z&ézi se mize motor
nerozb&hnout.

1 : Ochrana béhem rozbehu je funkeni. Méni¢ zvétSuje dobu
rozbéhu podle proudu motoru. Pri velké zatézi se motor
rozbiha pomalgji.

2 : Optimani rozbéhovy mad. Podle proudu motoru se
automaticky upravuje rozbéh, aby rozbéh poved! v
nejkratSi mozné dobé bez ohledu na nastavenou dobu
rozb&hu.

L3-02

Sall Accel L
Nastaveni hodnoty
ochrany béhem
rozbghu

Pokud se nastavi ochrana béhem rozbéhu (L 3-01 =1) nebo
optimalni rozbéhovy maéd (L 3-01 =2),méni¢ upravuje
rozbéh, aby proud motoru béhem rozbéhu neprekrogil
nastavenou hodnotu ochrany béhem rozbéhu.

L3-03

Nastaveni omezeni
ochrany béhem
rozbeéhu

Pokud je motor provozovan pii konstantnim vykonu,
ochrana béhem rozbéhu se automaticky sniZuje pii nizkém
zrychlovéni. Tato konstanta omezuje hodnotu ochrany
béhem rozbehu pri konstantnim vykonu, aby se nesniZzovala
Zbytecné (viz obr).

A Oblast konstantniho Omezeni hodnoty

momentu vykonu ochrany b&hem
L2 rozbéhu
Hodnota
ochrany
béhem
rozb&hu
»

0  jmenovitafrekvence vystupni frekvenEe
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UZivatelsky manual

OMmROnN

Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. Operétoru
Jméno konst.
L3-04 | Sall Decel S Nastavte funkci ochrany proti prepéti stejnosmérného meziobvodu
Nastaveni druhu béhem brzdeni:
ochrany béhem 0 : Ochrana b&hem brzdén neni funkéni. Bez ohledu na napéti méni¢
brzdeni snizuje vystupni frekvenci podle doby brzdéni. Pri krétké dobg
brzdéni mize nastat chyba prepéti (OV) avypnuti ménice.
1 : Ochrana b&hem brzdéni je funkéni. Méni¢ automaticky zvétsuje
dobu brzdéni podle napéti stejnosmérného meziobvodu. Doba
zastaveni tak mize byt vétSi nez nastavena hodnota .
2 : Optimalni brzdici mod. Brzdéni se automaticky upravuje, aby se
zastaveni povedlo v ngjkratSi mozné dobg.
* P¥i brzdéni pomoci brzdici jednotky nebo brzdiciho odporu nastavte
hodnotu na O (tj. ochrana béhem brzdéni neni funkeni).
» Optimalni brzdici mad (L 3-04 =2) nelze nastavit pii vektorovém
Fizeni.
L3-05 | Sall Run &l Nastavte funkci ochrany motoru béhem béhu :
Nastaveni druhu 0: Ochrana béhem behu neni funkeni. Motor miZe pracovat pouze
ochrany v prabéhu pokud z&téZ vZzdy sama poklesne pod hodnotu povoleného pietizeni
¢innosti pii konstantni rychlosti.
1 : Ochrana b&hem beéhu je funkéni. Pokud vystupni proud piekrogi
hodnotu v konstanté L 3-06 ato po dobu del§i nez 100ms pii
konstantni rychlosti, vystupni frekvence se zacne snizovat (podie
doby C1-02). Pokud se zatéz vrati nanormani hodnotu, zacne se
zrychlovat na pavodni hodnotu frekvence.
2 : Ochranav pribghu ¢innosti je funkéni. Funkce je zcela stejné jako v
predchozim bodg, pouze frekvence se sniZuje podle doby C1-04.
L3-06 | Sall Accel Lvi Nastavte vystupni proud menice, kdy za¢ne ochranamotoru v priabéhu
Nastaveni hodnoty | ¢innosti (viz obr)
ochrany za chodu
Vystupni frekvence \ /_
Hysteréze —
Detekeni hladina L 3-06 v rf\
Navratova hladina 'I\ <
Vystupni proud stifdace / - >
doba detekce 100ms
Ochrana bé¢hem ¢innosti
L4-01 | Spd Agree Level Tato konstanta je pro detekci dosazeni frekvence. Lze nastavit detekci | Viz str. 75
Hodnota detekce vystupni frekvence na multifunkénim vystupnim kontaktu.
dosazeni frekvence | Tato detekce je spolecné pro dopiedny i pro zpétny chod. (viz obr.)
L4-02 | Spd AgreeWidth Nastavte polovinu Siiky pasma detekce dosaZeni frekvence pro pouziti | Viz str. 75
Sitka detekce spole¢né s hodnotou detekce dosazeni frekvence L 4-01. (viz obr.)
dosazeni frekvence
L4-03 | Spd Agree Level Tato konstanta je pro detekci dosazeni frekvence. Lze nastavit detekci | Viz str. 75
Hodnota detekce vystupni frekvence na multifunkénim vystupnim kontaktu.
dosazeni frekvence | Tato detekce je zvlast pro dopiedny i pro zpétny chod. (Vystupni
+ frekvence je porovnavéna veetné polarity) (viz obr.)
L4-04 | Spd AgreeWidth Nastavte polovinu Siiky pasma detekce dosaZeni frekvence pro pouziti | Viz str. 75
Sitka detekce spole¢né s hodnotou detekce dosazeni frekvence L 4-03. (viz obr.)

dosazeni frekvence
+
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Referencni
frekvence

Vystupni
frekvence

(rychlost
motoru)

Rozepnu

Sepnut

2 x 14-02

Vystupni kontakt ,, DosaZeni referencni frekvence 1
(nastavena hodnota vicefunkéni kontaktu = 02)

L4 -

Vystupni

-.§ 2x L4-02

frekvence
(rychlost
motoru)

Rozepnu

Sepnut

/

~—/§-2 x L4-02

Vystupni kontakt ,, Dosazeni uréené frekvence 1°
(nastavena hodnota vicefunkéni kontaktu =03)

L4»01—/Z
Vystupni

frekvence
(rychlost
motoru)

nut

1 Rozepnu

rL4-02

Vystupni kontakt , Detekce frekvence s hysterezi 1¢
(nastavena hodnota vicefunkéni kontaktu = 04)

Vystupni

L¢017/T"\.

frekvenc

e
(rychlost

Rozepnu

Sepnut

L4-02

L

Vystupni kontakt ,, Detekce frekvence s hysterezi 2
(nastavena hodnota vicefunkéni kontaktu =05)

3G3FV

Referencni
frekvence —y/——c '~ é 2x L4

Vystupni
frekvence
(rychlost
motoru)

i — §~— 2 x L4-04

Rozepnu Sepnut

Vystupni kontakt ,, Dosazeni referencni frekvence 2
(nastavené hodnota vicefunkéni kontaktu =13)

L4-03————F~ —\ - § 2x L4-04

Vystupni \

frekvence
(rychlost
motoru)

Rozepnu Sepnut

Vystupni kontakt ,, Dosazeni uréené frekvence 2
(nastavena hodnota vicefunkéni kontaktu =14)

L4-037Z
Vystupni

frekvence
(rychlost
motoru)

Sepnut

Rozepnut

Vystupni kontakt , Detekce frekvence s hysterezi
3

T

______________ -
L4-03— Lao4

Vystupni
frekvence
(rychlost
motoru)

Rozepnu Sepnut

Vystupni kontakt , Detek¢e frekvence s hysterezi 4*
(nastavend hodnota vicefunkeni kontaktu = 16)
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UZivatelsky manual

OMmROnN

Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
L4-05 | Cinnost pti ztréte Nastavte ¢innost pri rychlém poklesu referenéni frekvence na vstupnich
referencni frekvence | idicich svorkach ménice.
0: Normalni ¢innost (nésleduje Uprava referen¢ni frekvence)
1 : Pokud referenéni frekvence na vstupnich ridicich svorkach menice
klesne 0 90% za 400ms, ¢innost pokratuje pii 80% z referencni
frekvence pied poklesem.
L5-01 | Numof Restarts Nastavte pocet pokusi automatického spusténi po chybg (viz obr).

Pocet pokusi
automatického
spusteni po chybe

Pokud nastavite O nenastane zadny pokus automat. spusténi po chybg.
Pokus o automat. spusténi po chybé

1. Dojde-li k chybg, vystup ménice je vypnut ato po dobu zakladni

minimani doby (L 2-03). Béhem tohoto vypnuti je na displeji

ukazovano, Ze nastala chyba.

2. Po uplynuti zékladni minimalni doby (L 2-03) je chyba automaticky

vyresetovana a zacne proces vyhledavani frekvence (pocétecni hodnota

frekvence bude frekvence v okamziku, kdy doslo k chybg).

3. Pokud je pocet zapamatovanych pokusi automat. spusténi po chybg

VétSi neZ nastavena hodnota (L 5-01), nenastane procedura pokusu

automat. spudteéni ameni¢ vypne. V tom okamZiku je chybovy signél na

chybovém vystupu.

Detekce chyby Kdy? L5-02 =1,
. chybovy signél
Chybovy +—————— jenavystupu
kontakt
Vy$upn|' N l Ot&ky
ravence | T motoru

(1) (2)

Vymazani poétu pokusii 0 znovuspusténi:
Poéet zaznamenanych pokusi automat. spusténi po chybé

sevynuluje;
1. KdyZ se neuddla béhem poslednich 10 minut (nebo vice) zadna
chyba.
2. Nebo, kdyZ z vnéjsku nebo z ovladaci klavesnice piijde piikaz k
vynulovéni chyb.
3. Nebo, kdyZ se vypne napéjeni ménice, napajeni fidicich obvoda
zmizi apak se znovu zapne napajeni.

Pokus o automat. spusténi po chybé nenastanev pripadé téchto
chyb:

UV 2 (podpeéti fidicich obvodi)

UV3 (chybaMC)

SC (zkrat na zat&zi)

OH (ptehtati chladice)

EF (chybapiikazu b&hu)

OS (piekroceni rychlosti)

DEV (velka odchylkarychlosti)

PGO (rozpojeni vazby od ¢idlarychlosti)

OPR (chyba nastaveni konstant)

CE (chyba pienosu)

EF3 aZ EF8 (vngjSi chyba)
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OMRON
Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru

Jméno konst.

L5-02 | Restart Sel Nastavte, jestli vystupni chybovy kontakt spinai pii automatickém
Nastaveni spusténi po chybé :
automatického 0 : Kontakt nespina (tj. jako by nebyla chyba)
spusténi po chybé 1: Kontakt spiné (tj. prenasi i automaticke spusténi  po chybg jako

chybu)

L6-01 |TorqDet1 S Nastavte funkci detekce momentového pretizeni.

Nastaveni detekce | Momentového pretizeni je detekovano podle vystupniho proudu (pfi
momentu U(f) tizeni) nebo podle vnitini momentové reference (pti vektorovém
Fizeni)
0 : Neni funkéni (nastaveni od vyrobce)
1: Jefunkéni. Momentového pietizeni je detekovano jen pii dosazeni
rychlosti. Pri detekci se pokratuje v ¢innosti, jen bliké,, OL3".
2 : Je funkeni. Momentového pietizeni je detekovano pri chodu. Pri
detekci se pokracuje v ¢innosti, jen blika, OL3".
3: Jefunkeni. Momentového pietizeni je detekovano jen pii dosazeni
rychlosti. Pri detekci sviti ,OL3", a vystupni chybovy kontakt
zareaguje aménic vypne.
4 Je funkeni. Momentového pietiZeni je detekovano pii chodu. Pxi
detekci sviti ,,OL3", a vystupni chybovy kontakt zareaguje a méni¢
vypne.

L6-02 | TorqDet 1Lvi Nastavte hodnotu detekce momentového pietiZeni.

Hodnota detekce Pri U(f) fizeni je jmenovity proud meénice 100%.
momentu Pri vektorovém fizeni je jmenovity moment 100%.

L6-03 | TorqDet 1 Time Momentového pretizeni je detekovano, pokud je doba, kdy je moment
Doba detekce nebo proud vétsi neZ L 6-02, delSi neZ doba nastavena do této konstanty.
momentu Digitdni operator pak ukazuje ,OL3".

L6-04 | TorqDet2 & Tyto funkce jsou stejné jako u L 6-01 aZ L 6-03. Lze tak pouZzit dvé

L6-05 |TorqDet2Lvi detekce momentového pietizeni pro hléSeni vicefunkenimi vystupy.

L6-06 | TorqDet 2 Time Digitélni operétor zde ukazuje ,OL4".

Detekce momentu 2

L7-01 | TorqLimit Fwd Nastavte velikost momentového omezeni pii motorickém dopredném
NejvySSi moment chodu.

L7-02 | TorqLimit Rev Nastavte velikost momentového omezeni pii zp&tném motorickém
NejvysSi moment | chodu.

L7-03 | Torg Limit Fwd Rgn | Nastavte velikost momentového omezeni pti dopredném
NejvysSi moment v | generétorickém chodu.
generétorick. chodu

L7-04 | TorqLimit Rev Rgn | Nastavte velikost momentového omezeni pii zpétném generatorickém

NejvysSi moment v
generator. chodu

chodu.

Referencni Omezeni motorického

Omezeni generétoritioghent momentu pii dopredném
momentu pfi zpétném chodu L7-01
chodu L7-04
Toceni motoru . _ Toceni motoru

MINUS h 0 ~ PLUS

; L Omezeni generétorického
Omezeni motorického momentu pii dopredném
momentu pi ZpEtném———————————{ Referencni chodu L7-03
chodu L7-04 v moment
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OMmROnN

Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.

L8-01 | DB Resistor Prot Pokud je pouZzit brzdici odpor vestavény ve stiidagi, 1ze povalit jeho

Nastav.ochrany ochranu proti prehiéti. (Prehiéti je detekovano pri ¢innosti 3% z

vnitiniho brzd. brzdiciho odporu)

odporu 0: Ochranaproti prehiéti neni funkeni.

1: Ochrana proti piehiéti je funkeni.

L8-02 | Hodnota pied- Nastavte teplotu chladice, pii kterém bude pied-alarm prehiéti

alarmu piehiati

L8-03

Cinnost pri pied-
alarmu piehiati

Nastavte ¢innost pri pred-alarmu prehiéti :

0: Zastavi se podle hodnoty v C1-02

1: Vypne se vystup stiidace (zastaveni dob&hem)
2: Zastavi se podle hodnoty v C1-09 (rychlé zast.)
3: Cinnost pokracuje

L8-05

Ochrana proti
vypadku féze na
vstupu stiidace

Pokud dojde k vypadku faze na vstupu ménice, nesymetrii napdeciho
napéti, nebo nastane porucha elektrolytického kondenzatoru, takze ve
stejnosmérné sbérnici v ménici je zvinéné napéti.

0: Ochrana proti zvinénému napéti neni funkéni.

1. Ochrana proti zvinénému napéti je funkéni.

L8-07

Ochrana proti
vypadku faze na
vystupu stiidace

Tato funkce zjist'uje, jestli neni vypdek faze na vystupu menice.
Vypadek faze mize byt detekovan i faledné, pokud se pouzije motor s
mensim vykonem.

0: Ochrana proti vypadku faze neni funkéni.

1: Ochrana proti vypadku faze je funkeni.
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OMRON e
O konstanty operatoru
Ciso | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru
Jméno konst.
01-01 | Monitor Select Pri ¢innosti mohou byt monitorovany 4 polozky. Pomoci této konstanty
Nastaveni monitoru | 1ze zvolit polozku, ktera se bude zobrazovat misto vystupniho napéti.
Nastavte O1-01 na  pro monitorovéni konstanty U1- . (viz Tab A-
4)
01-02 | Power-On Monitor | Nastavte polozku, ktera se bude zobrazovat bezprostfedné po zapnuti

Nastaveni monitoru
po zapnuti napdjeni

napgjeni. Digitani operdtor uk&ze polozku podle nastavené hodnoty:
1 : Referen¢ni frekvence

2 : Vystupni frekvence

3: Vystupni proud

4 : Nastaveni monitoru podle O1-01

01-03 | Display Scaling Jednotky pro referen¢ni hodnoty frekvence a pro monitorovani lze
Jednotky frekvence | nastavit takto:
ve kterych se 0: Jednotkaje 0,01Hz
nastavuji referenéni | 1: Jednotkaje 0,01%
frekvence apro 2 az 39 : Jednotka je otétka za minutu (0 az 3999).
vystup ot/min=120x referencni frekvence(Hz)/O1-01.
Do konstanty O1-03 zadejte pocet poli motorul.
Neni to piipustné pii vektorovém fizeni.
40 a7 3999 : Pozice desetinné tecky (¢&rky) jeuréena 5.¢idlici zprava
Hodnota 5.digitu = 0: UkaZe sejako
Hodnota 5.digitu = 1: UkaZe sejako ,
Hodnota 5.digitu = 2: Ukéze sejako
Hodnota 5.digitu = 3: UkaZze sejako
Nastavend hodnota 1. aZ 4. ¢islice je hodnota,, kteraje 100%.
Prikl.1: Pokud se manastavit 100% rychlost jako 200,0 , pak se do O1-
03 musi nastavit hodnota 12000.
Pokud je v O1-03 hodnota 12000, 100% rychlost se ukaze jako 200,0 a
rychlost 60% se ukaze jako 120,0 (nebot’ 60% z 200,0=120,0).
Prikl. 2: Pokud se ma nastavit 100% rychlost jako 65,00 , pak se do
01-03 musi nastavit hodnota 26500.
Pokud je O1-03 hodnota 26500, 60% rychlost se ukéze jako 39,0 (j.
60% z 65).
01-04 | Display Units Konstanty charakteristiky U(f) (tj. konstanty E1-04, 06, 07 a09) Ize
Jednotky frekvence | zadavat v Hz nebo v ot/min, podle nas edujiciho nastaveni :
pro konstanty 0:Hz
1:ot/min
01-05 | Zptisob zobrazovani | Lze nastavit, jak se budou zobrazovat konstanty :
konstant 0: Normdné (tj. A1-00, atd.)
1: Cislakonstant bude uréeno sbérnici MODBUS (adresa)
02-01 | Local/Remote Key | Nastavte funkénost tlacitka Local/Remote :
Funkénost tlagitka | 0: Neni funkéni
Loca/Remote 1: Je funkéni. Priorita frekvenénich referenci a ptikazi je ménénas

prioritou nastavenou digitdnim operdorem a konstantami B1-01/02.
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UZivatelsky manual

OMmROnN

Cislo | Zobrazeni. nadig. Vyznam nastaveni Poznamky
konst. operatoru

Jméno konst.
02-02 | Oper Stop Key Nastavte funkénost tiagitka,, STOP na digitdnim operétoru pii médu

Funkénost tlagitka
STOP pfi ¢inosti
fizené dalkove

behu

0 : Neni funkéni tlagitko , STOP*, pokud prikaz béhu ptisel  odjinud,
nez z digitalniho operétoru.

1: Tlxitko ,, STOP* je funkeni i kdyz piikaz behu prisel  odjinud, nez
z digitalniho operatoru.

Pokud je nastavena hodnota 1 (nastaveni od vyrobce) a ¢innost je
zastavovana pitkazem Stop odjinud, nez z digitalniho operatoru, je
nutné také vypnout prikaz béhu.

02-03

User Default
UZivatelské
nastaveni konstant

Nastaveni konstant se mtize uschovat v stéidaci jako prednastavené
hodnoty.

1: Uzivatel ské nastaveni konstant. Kazd4 konstanta se uschova ve
stiidaci jako pirednastavena hodnota. | kdyz |ze pak hodnoty konstant
menit, |ze pak tyto hodnoty vrétit natyto piednastavené hodnoty tim, ze
se nastavi A1-03 na hodnotu 1110 (inicializace uzivatel ského nastaveni
konstant).

2 : Zru§i se uZivatel ské nastaveni konstant.

« Po nastaveni hodnoty se na displeji objevi :Entry accepetd a hodnota
sevrétina0

02-04

Inverter Model
Nastaveni vykonu

Nastavte vykon méni¢e. Nastavenim této konstanty se mohou
automaticky zmenit vlastni fidici konstanty ménice.

02-05

Zptsob nastavovani
referencéni frekvence

Nastavte jestli je nutné pii nastavovani referencni frekvence z
digitdniho operatoru pouzivat tlagitko ,,ENTER" nebo ne.

0: Je nutné pouzivat tlagitko ,ENTER". Pfi nastavovani referencni
frekvence z digitalniho operdtoru bude nastavena hodnota piijata
menicem az tehdy, kdyz se zmackne tlagitko , ENTER".

1: Neni nutné pouZzivat tlatitko , ENTER". Méni¢ piijme nastavenou
hodnotu na digitdlnim operétoru bez zmacknuti tlacitka, ENTER".

02-06

Zpasob ¢innosti,
kdyZ je odpojen
digitalni operétor

KdyZ spoustite méni¢ z digitédlniho operédtoru a nastane chyba
komunikace mezi digitdlnim operdtorem a ménic¢em (rozpojent,
nastavené hodnoty :

0: Cinnost pokratuje

1: Zastaveni dobéhem a na digitalnim operatoru je chybova zpréva
,OPR".

02-07

Nastaveni celkové
doby provozu

Nastavte pocatecni hodnotu celkové doby provozu. Celkova doba
provozu se za¢ne pocitat od této hodnoty.

02-08

Celkovadoba
provozu

Urcuje co je doba provozu :
0: Vedkery cas, kdy je zapnuto napgeni ménice
1 : Pouze ¢as, kdy je méni¢ v chodu
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Prumyslova automatizace pro budoucnost

* Programovatelné logické automaty

* Inteligentni terminaly

* Vizualizacni software

* Frekven¢ni ménice, servopohony

* Spinané napajeci zdroje

* Regulatory teploty

* Inkrementalni snimace

« Citade, Casovale

* Snimace priblizeni

* Fotoelektrické snimace

* Relé PCB a rozvadécova

* Mikrospinace a koncové spinace

 Stykace a nadproudova relé

* Systémy zpracovani obrazu

* Identifikacni systémy

« Cte¢Ky a zapisovacky &ipovych a magnetickych
karet

OMRON Electronics spol. s r.o.

Srobsrova 6

PRAHA 10

101 00

Tel.: 02 /673112 54, 71731319, 71737452, 71734687
Fax: 02 /71735613





