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1. Informacje ogdine

Napedy serii 12XXX to nowe pokolenie inteligentnych tyrystorowych napedodw,
opracowanych na bazie najnowszych technologii (DSP/CPLD) i =zapewniajg
czterokwadratowe sterowanie predkoscig silnika. Wszystkie tryby pracy napedu ustawiana
sie za pomocg odpowiednich parametrow.

Napedy serii 12XXX sg absolutnie uniwersalne i mogg by¢ zastosowane w kazdej
maszynie o bardzo wysokich wymogach elektrycznego uktadu napedowego a
rébwnoczesnie majg wbudowane rozne funkcje i interfejs specyficzny dla napedu w osiach
posuwowych w obrabiarkach CNC do metalu, manipulatorach i robotach przemystowych.
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2.

Warunki pracy, sktadowanie i transport

Temperatura otoczenia — od 5° do 50°C.
Maksymalna wilgotno$¢ wzgledna powietrza 80% przy temperaturze 30°C
Wysokos¢ nad poziomem morza — do1000 m.

Otoczenie — przeciw wybuchowy, bez Zzadnych korozyjnych cieczy, gazu,
przewodzenia prgdu

W pomieszczeniach zamknigtych bez wystepowania bezposredniego nastonecznienia.

Dopuszczalne wibracje o czestotliwosci od 1 do 35 Hz i przyspieszeniu do 4,9 m/s?.
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3. Charakterystyki techniczne

Seria napeddéw tyrystorowych 12XXX uszeregowana jest odpowiednio do
nominalnego pradu i maksymalnego napiecia w stojanie. Charakterystyki techniczne
napedow przedstawione sg w tablicy 1.

12X XXIXXX
L Maksymalne napigcie stojana
Prad nominalny

Typ napedu
Struktura oznaczen
Typ napedu: 12010/130 12010/250 12030/130 12030/250 | 12080/250
Nominalny prad stojana | A 12 12 31 31 80
Maksymainy prad A 60 60 155 155 400
stojana
Napiecie zasilania V 3x120 3x220 3x120 3x220 3x220
Czestotliwosé Hz 50/60, +/-2%
Maksymaine napigcie w 130 250 130 250 250
stojanie
Hamulec dynamiczny Wbudowane Zewnetrzne
Dynamiczne
ograniczenie pradu Programowalne
stojana
Zakres’re_guIaCJl 1:10 000
predkosci
Sygnat zwrotny . . i
predkosci Tachopradnica lub przetwornik impulsowo-obrotowy
Maksymalr!e napiecie v +/- 60
tachopradnicy
Wejscie analogowe +/- 10V, 10kom
Wejscia cyfrowe” 10 wejs¢, +/-24V, 10mA
Wyjscia cyfrowe 2 wyjscia, 100Vc/ 0.3A, 24Vpc/ 0.3A
Interfejsy szeregowe® RS 232C do 9600 bps
RS 422 lub RS 485 go 115 200 bps
Tryb pracy Dilugotrwata S1
Stopien ochrony IP20
Wymiary WxBxL mm 350x131x176,5 | 405x156x176,5

Tablica 1. Charakterystyka techniczna napedéw posuwowych.

Uwagi:

! _ napiecie zasilajgce prostownik napedu;

2 _ standardowa konfiguracja zawiera cyfrowe dwa wejécia i dwa wyjscia. Pozostate osiem
cyfrowych wejsc¢ jest opcja;

3 _ szeregowe interfejsy RS422 i RS485 sg opcja, instalowana na zaméwienie.
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4, Konstrukcja i wymiary montazowe

Podzespoty napedu typu 12XXX umieszczone sg w metalowym korpusie, w dolnej i gornej
czesci jego tylnej ptyty. Wigczniki sg zainstalowane na radiatorze, ktory umieszczony jest
po lewej stronie. Panel sterujgcy z gniazdami wejscia i wskaznikami usytuowany jest na
przedniej ptycie. Wigczniki, gtbwne wymiary, lokalizacja interfejsu i wtgczniki pragdu sg
pokazane na rysunku 1 i 2.
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Rys. 1 Wymiary obudowy napedu typu 12010 i 12030.
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Na rysunku numer 3 pokazano konstrukcje typow 12010 i

gtébwnych elementéw.
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Rys. 3 Lokalizacja elementéw dla napedow typu 12010 i 12030
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Na rysunku numer 4 pokazano konstrukcje typu 12080 razem z lokalizacjg gtdwnych
elementow.
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Rys. 4 Lokalizacja elementow dla napedow typu 12080
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5. Interfejs i oznaczenia przetwornikow

5.1 Interfejs rownolegty X1

Réwnolegty interfejs X1 sktada sie z:

o 2 wejscia cyfrowe: PRDY i ENBL, izolowane galwanicznie, dla napiecia +/- 24
Vpe, prad wejsciowy do 10 mA. Niski poziom wejsciowego sygnatu od 0 do 7 V
a wysoki poziom od 13 do 30V. Sg uzywane do pracy napedu;

e 8 wejsc cyfrowych: od IN1 do IN8, izolowane galwanicznie, dla napiecia +/- 24
Vpe, prad wejsciowy do 10 mA. Niski poziom wejSciowego sygnatuod 7 V a
wysoki poziom od 13 do 30V. Wejscia od IN1 do IN8 sg dodatkowym
wyposazeniem i montowane sg na specjalne zamowienie klienta;

e 2 wyjscia cyfrowe: VRDY i OVL, typ przekaznikowy, maksymalne obcigzenie
0.3 A przy100 Vaci 0.3 A przy 24V pc. Przekazujg informacje do sterownika o
stanie napedu;.

e Ro6znicowe analogowe wejscie: Uref. Jest wykorzystywane do sterowania
predkoscig silnika;

¢ Analogowe wejscie Ubr dla tachopradnicy;

e Wewnetrzne napiecia napedu +12V (X1.10) i -12V (X.1.23). Wykorzystywane
sg do podigczenia potencjometru zewnetrznego, zgodnie z rysunkami 16,17 i
rys. 18. Przy rezystancji na potencjometrze 10K, zakres napiecia zadajgcego
jest w przedziale +/- 10V.

Réwnolegty interfejs X1 ma 25 pinowe gniazdo w gornej prawej czesci

przedniego panelu.

X1
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Rys. 5 Interfejs réwnolegty X1

Bulmach Sp.z o0.0. Warszawa
www.bulmach.pl
Napedy 12XXX 1



Nr. | Sygnat | Nr. | Sygnat | Nr. | Sygnat Nr. Sygnat Nr. Sygnat
1 |IN1 6 | GND 11 | AGND 16 ING 21 | VRDY1
2 |IN3 7 | +24Vext | 12 | Ubra 17 IN8 22 | OVL1

3 |IN5 8 |VRDY2 |13 | Urefa 18 ENBL 23 | -12Vint
4 | IN7 9 |0OVL2 14 |IN2 19 GND 24 | Ubrb

5 | PRDY 10 | +12Vint |15 | IN4 20 +24Vext 25 | Urefb

Tabela 2 Sygnaty interfejsu réownolegtego X1

5.1.1 Cyfrowe wejscia

PRDY (X1.5) — po podaniu komendy PRDY zatgcza sie wbudowany stycznik K1.
Dla modelu 12080 jest stycznik zewnetrzny K1 i przy komendzie PRDY zamyka sie
styk przekaznika X7.9 — X7.10. Zachodzi sprawdzenie wystepowania i zgodnosci
napiec¢ zasilania i synchronizacji. Jesli wszystko jest zgodne, sterownik przechodzi
w stan gotowosci, zaswieca sie dioda RD i aktywuje sie poprzez przekaznik sygnat
VRDY. Przy awarii, naped wchodzi w tryb awaryjny i po usunieciu awarii stan
gotowosci osigga sie po podanej powtornie komendzie PRDY;

ENBL (X1.18) — zezwolenie pracy napedu. Przy tej komendzie zapala sie dioda ON
i jezeli bezpieczniki nie zadziataty, naped wykonuje zadanie predkosci. Komenda
ENBL wykonuje sie tylko przy aktywnej komendzie, PRDY;

IN1 do IN8 (X1.1 do X1.4i X1.14 do X1.17). Wejscia, ktére sg wykorzystywane przy
dodatkowych funkcjach napedu i montowane na zamdwienie klienta.

Bulmach Sp.z o0.0. Warszawa
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Wejscia cyfrowe sg uniwersalne i mogg by¢ wybierane systemowymi wyjsciami typu
P lub N. Na rys. 6 pokazano strukture wejs¢ cyfrowych. Zasilanie moze by¢ poprzez
wewnetrzne napiecie napedu J9=INT (rys. 6, wariant A) albo zewnetrzne zrodto napiecia
24V pc przy J9=EXT (rys. 6, wariant B i C).

5.1.2 Woyjscia cyfrowe
e VRDY (X1.8, X1.21) — gotowosc¢ napedu. Przy aktywnym wyjsciu VRDY zamyka sie
styk przekaznika;
e OVL (X1.9, X1.22) — zadziatanie bezpiecznika I°t lub OH wysokiej temperatury
napedu. W tym stanie OVL otwiera sie styk przekaznika.

5.1.3 Ro&znicowe analogowe wejscie
Réznicowe wejscie Urefa (X1.13) i Urefb (X1.25) wykorzystuje sie do zadawania
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predkosci silnika poprzez analogowe napigcie.

5.1.4 Analogowe wejscia dla tachopradnicy

Zakres wejsciowego napiecia jest +/- 10V, a rezystancja wejsciowa - 10K.

Analogowe wejscia Ubra (X1.12) i Ubrb (X1.24) wykorzystuje sie w przypadku gdy

sprzezeniem zwrotnym jest tachopragdnica. W tym przypadku zworka J13 musi by¢ w

pozycji J13=TACHO.
Schemat analogowego wejscia predkosci dla tachopradnicy jest pokazany na rys.7.

Zmiane zakresOw napiecia tachopradnicy realizuje sie poprzez zworki A1, A2, A3, J5 i J6.
Pozycje zworek dla réznych zakreséw predkosci analogowego wejscia sg pokazane w
tabeli 3. Precyzyjna regulacja napiecia jest mozliwa poprzez trymer RP5.

Tabela 3 napiecie tachopradnicy przy maksymalnej predkosci i zadawaniu
Uwaga: Ciemne pola oznaczajg miejsce wystgpienia zworki.

UbeAx[\_/] UbrMAx[\_/]

NI 6 I35 Al AD A3 RP5 skrajne | RP5 skrajne

lewe prawe

potozenie potozenie

1 4.4 5.8
2 5.6 7.3
3 7.1 9.1
4 8.3 10.6
5 10.3 12.8
6 11.4 14.5
7 13.0 16.0
8 14.3 17.6
9 17.0 21.0
10 20.0 24.0
11 23.0 28.0
12 27.0 33.0
13 29.0 34.0
14 32.0 38.0
15 36.0 44.0
16 43.0 52.0
17 50.0 58.0
18 53.0 60.0
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Rys. 7 Struktura wejscia analogowego dla tachopradnicy Ubr

5.2 Wejscie dla enkodera X3

Schemat podtgczenia sygnatdw enkodera X3 jest pokazany na rys. 8 i w tabeli 4. Przy
pracy napedu z enkoderem, zworek J13 ustawia sie w potozeniu J13=ENCODER.

Wityczki X4 i X3 sg podtgczone rownolegle i dajg mozliwos¢ dostepu sygnatéw enkodera
do nastepnego urzgdzenia — najczesciej CNC.

VCC (+5V)
' o)
L 100 n
KP31 KP30 KP29 ENCODER MODULE
X4 X3 g T 7 T —9r
ey T =
o—t8 g o8 . CLR < ol 9
o2z | olz | B K ol g
o 7 a 7 o C FA <K Ol 7
ol3 ol3 o IC | 0| g
o 8 - 8 o B [ 0
o4 o4 . /B | o) >
o_l9 o |9 . A I ol 3
ols ol5 . A ] o 2
~J ~—/ [ o i
Fig. 8 Schemat podtgczenia sygnatéw enkodera X3
Nr Sygnat Nr Sygnat Nr Sygnat
1 |V (+5V) 4 |/B 7 |C
2 | GND 5 |/A 8 |B
3 |/IC 6 | GND 9 |A

Tabela 4 Opis sygnatéw i n6zek na enkoderze

5.3 Szeregowy interfejs X6
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Standardowo wbudowany jest szeregowy interfejs RS 232 C o predkosci 9600 bps.
Interfejs szeregowy pracuje przy 1 bit startu, 8 bitdw danych bez kontroli parzystosci, 1 bit
stopu. Lokalizacja pinéw jest pokazana na rysunku 9. Szeregowy interfejs RS232C moze
obstugiwac takze specjalny terminal zasilany napieciem Vcc=+5V podanym na X6.9.

RS 485 i RS 422 sg elementami opcjonalnymi.

N
o)
o—

o TxD

RS485+
RxD
RS485-

O.
o

(o}

il

o
O— Ovce

~0T L

(6]

Rys. 9 Podtgczenie sygnatow szeregowégo interfejsu X6

5.4 Interfejs dla synchronizacji napiecia pracy X5

Interfejs X5 sktada sie z:
e 3 wejscia: USL1, USL2 i USL3 — napiecia dla synchronizacji napedu;
e 3 wejscia: UPL1, UPL2 i UPL2 — dla roboczego zasilania napedu;
e Wejscie TOH dla czujnika temperatury od transformatora.

Opis sygnatow znajduje sie w tabeli 5.
5.4.1 Zasilanie robocze napedu

Wejscia UPL1 (X5.8), UPL2 (X5.7) i UPL3 (X5.6) sg podtgczone zewnetrznie do
transformatora trojfazowego przy napieciu 3x18 Vac. Schemat podtgczenia pokazano na
rysunku 10.

Jest mozliwe zasilanie poprzez transformator z 2x18V i zerem Srodkowym.

5.4.2 Synchronizacja napedu

Synchronizacja napedu realizowana jest z napieciem na oddzielnych synchronizujgcych
uzwojeniach albo z napieciem zasilajgcym naped. Zrédto synchronizacji wybiera sie
zworkami J1, J2 i J3, ktére pokazane sg na rys. 19.

Przy zworkach J1=J2=J3=1, pokazanych na rys. 10 synchronizacja jest brana od
oddzielnych uzwojen transformatora.

Przy zworkach J1=J2=J3=2 synchronizacja jest brana od napiecia zasilajgcego napedu.
Schemat pokazujgcy synchronizacje jest pokazany na rys. 10. Potencjometry RP1, RP2 i
RP3 umozliwiajg dodatkowo regulacje faz impulséw synchronizujgcych.

5.4.3 Wejscia czujnika temperatury

Bulmach Sp.z o0.0. Warszawa
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Wejscia TOH1 (X5.11) i TOHZ2 (X5.12) sg przeznaczone do podtgczenia zewnetrznego
styku czujnika temperatury transformatora. Kiedy zworka J4 jest wyjeta (rys. 19) czujnik
temperatury jest szeregowo podtgczony do OVL. Styk czujnika jest normalnie zamkniety.

Nr Sygnat Nr | Sygnat | Nr | Sygnat Nr Sygnat Vv Sygnat
1 USL3 4 | NC 7 UPL2 10 AGND* 13 NC

2 USL2 5 |[NC 8 UPL1 11 TOH1 14 AGND*
3 UsL1 6 |[UPL3 [9 |AGND' |12 [TOH2 15 | AGND'

Tabela 5 Opis sygnatéw znajdujgcych sie na wtyczce X5

Uwaga:

! _ kiedy dwa lub wiecej napeddéw sg zasilane i zsynchronizowane przez wspélne
uzwojenie zaleca sie by przekréj przewodu od punktu zerowego uzwojenia gwiazdy do
masy AGND (X5.14, 15) byt nie mniejszy niz 0.5 mm?.
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Rys. 10 Zasilanie i synchronizacja napedu
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5.5 Zasilanie sitowe X7

Zwore na X7 to zwore, ktore podtgcza sie do transformatora mocy, silnika i zewnetrznych
zabezpieczen.
Zasilanie X7 skfada sie:
e Zasilanie U, V i W — zasilanie czesci sitowej sterownika;
e Zasilanie Al i A2 — zasilanie silnika pradu statego;
e Zasilanie stycznika wbudowanego dla dynamicznego hamowania przy modelach
12010 i 12030;
e Sterowanie zewnetrznego stycznika dynamicznego hamowania dla modelu
12080.
Na rys. 11 pokazano schemat czes$ci sitowej X7 dla modeli 12010 12030, a narys. 12 —
dla modelu 12080.

5.5.1 Zasilanie czesci sitowej napedu

Zasilanie sitowe brane od wtérnego uzwojenia transformatora jest podtgczone do U (X7.1),
V (X7.2) i W (X7.3). Uziemienie jest podtgczone do zacisku N (X7.4).

5.5.2 Zasilanie silnika

Dla modelu 12010 i 12030 silnik prgdu statego podtgczony jest do zaciskéw Al (X7.5) i A2
(X7.6) interfejsu X7. Schemat podtgczenia silnika jest pokazany na rys. 16 i rys. 17.

Dla modelu 12080 silnik prgdu statego podigczony jest poprzez podwdjne przewody do Al
(X7.5, X7.6) i A2 (X7.7, X7.8). Schemat podtgczenia silnika jest pokazany na rys. 18.

5.5.3 Zasilanie stycznika sitowego

Dla modelu 12010 i 12030, stycznik K1 stuzgcy do komutacji napiecia zasilajgcego oraz
dynamicznego hamowania jest wbudowany w naped. Na zaciski X7.7 i X7.8 podtgcza sie
napiecie operacyjne dla stycznika K1.

Dla modelu 12080 stycznik K1 stuzgcy do komutacji napiecia zasilajgcego oraz
dynamicznego hamowania jest zewnetrzny. W tym przypadku K1 zatgcza sie poprzez styki
przekaznika X7.9 i X7.10. Schemat podtgczenia stycznika K1 jest pokazany na rys. 18.
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Rys.12 Struktura czes$ci sitowej na napedach typu 12080

5.6 Informacije o stanie napedow

W gobrnej czesci ptyty czotowej obudowy jest 6 diod, ktdére pokazujg stan napedu:

RD — gotowos¢ napedu do pracy

ON — zezwolenie do pracy

TG — stan awaryjny — brak sygnatu od tachogeneratora, nieprawidtowe podtgczenie,
zwarcie albo przerwa w petli zwrotnej predkosci

OC - stan awaryjny — za duzy prad na tworniku. Nastgpito zwarcie albo przecigzenie;

OL - stan awaryjny — przecigzenie silnika albo napedu, przegrzanie

PF — stan awaryjny — brak zasilania. Przerwa albo zty styk ktorejs z faz
synchronizacji, btedne zgranie faz pradu synchronizujgcego i zasilania albo napiecie z
nieodpowiednig czestotliwoscig
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6. Regulacja napedu

Regulacja napedu jest mozliwa poprzez interfejs szeregowy na zworu X6. Do tego
interfejsu podtgcza sie specjalny terminal albo komputer.

UWAGA!
Wigczenie/wytgczenie urzgdzenia wymienionego w punkcie 6 powinno by¢ zrobione tylko
przy wyftgczonym zasilaniu.

6.1. Praca przy specjalnym terminalu lub komputerze

Przy pomocy terminalu, mozna wprowadzi¢ do niezaleznej od zasilania pamieci
napedu, parametry dotyczgce pracy oddzielnych obszaréw, parametry dotyczace
podstawowych charakterystyk silnika, oraz parametry dotyczace zabezpieczenia. W
czasie pracy napedu mozna obserwowa¢ na wyswietlaczu terminala podstawowe
parametry silnika (prad, napiecie itd).

Po wigczeniu zasilaniu i braku btedu pojawi sie na terminalu POO. Litera P oznacza
parametry, a numer tego parametru znajduje sie w pozostatych dwoch pozycjach. Wybor
kazdego parametru jak i zmian jego wartosci wykonuje sie poprzez znajdujgce sie pod
wyswietlaczem przyciski z napisami:

ESC UP DOWN ENTER lub symbole: ESC 1 | I

Po wcisnieciu przycisku UP i DOWN zwieksza sie albo mniejsza numer danego
parametru. Po wcisnieciu ENTER wchodzi sie w tryb edycji parametru. Zmiane wartosci
parametru robi sie w ten sam sposob jak przy zmianie numeru parametru. Wybrang
warto$¢ zapisuje sie w pamieci wcisnieciem ENTER. Wcisniecie ESC spowoduje powrét
do poprzedniego menu. W przypadku, gdy zmieniono parametr, ale nie zostat wcisniety
przycisk ENTER, wartos¢ parametru nie zostanie zapisana, jeSli zostanie wecisniety
przycisk ESC. Przy zmianie warto$ci danego parametru i przytrzymaniu przycisku UP lub
DOWN przez 20 sekund nastgpi zmiana z jednostek na wartosci dziesigtek. Przy
zwolnieniu przyciskow UP lub DOWN powyzszy proces zostanie zatrzymany.

Mozliwa jest rowniez praca poprzez komputer klasy PC z odpowiednim programem
(np. TERM95.exe z NORTON COMMANDER albo standardowy program MS WINDOWS -
HIPERTERMINAL). Szeregowy interfejs (COM1 lub COM2 od komputera) musi byc¢
ustawiony na 9600 bps, 8 bitow danych, N — bez kontroli parzystosci/nieparzystosci, 1 — bit
stop, emulacja terminala ANSI. Wykorzystuje sie 4 klawisze z funkcjami takimi samymi jak
w przypadku terminalu specjalizowanego

“0” - ESCAPE; "u”—UP; “d”-DOWN; “e”- ENTER

Przy wyborze danego parametru w pierwszym rzedzie pojawia sie jego numer i
nazwa podana w 3 kolumnie z tabeli 6 a jego wartos¢ w czwartej kolumnie. Przy pracy z
komputera obowigzkowo wszystkie litery muszg by¢ pisane matymi literami.

6.2. Parametry napedu

Parametry napedu mozna podzielic na 5 grup:
Grupa 1 — parametry systemowe dotyczgce pamieci energo niezaleznej;
Grupa 2 - parametry dotyczgce sterowania prgdu. Do nich nalezg rowniez
parametry do dynamicznego hamowania,
Grupa 3 — parametry dotyczgce zabezpieczenia,

Bulmach Sp.z o0.0. Warszawa
www.bulmach.pl
Napedy 12XXX 2




Grupa 4 — parametry umozliwiajgce konfiguracje napedu w zaleznosci od sieci
zasilajgcej i zewnetrznej aparatury, z ktérg wspotpracuje naped;
Grupa 5 — parametry rejestrujgce wartosci sygnatow sterujgcych od i do silnika. W
tej grupie znajdujg sie parametry dotyczgce pradu twornika, predkosci, napiecia wtérnika i
stan wejs¢ i wyjs¢. Parametry w tej grupie sg tylko informacyjne i nie podlegajg korekcie.

Lista parametréw pokazana jest w tabeli 6.

Oproécz parametrow w grupach od 1 do 5, na wyswietlaczu pojawiajg sie réwniez
informacje o btednej pracy napeddéw. Komunikat EXX oznacza btad, ktéorego numer jest w
dwaoch ostatnich znakach. Komunikat o btedzie wyswietla sie w kazdej chwili, nie zaleznie
od trybu pracy napedu. Wcisniecie ESC spowoduje skasowanie informacji o btedzie z
terminalu. W tabeli 10 i 11 sg podane szczegdtowe dane mozliwych bteddéw.

Uwaga!

W przypadku wtgczenia napedu i pojawieniu sie alarmu EOQ7 razem z migajgca diodg OC
na panelu, oznacza, ze wystgpit btgd w parametrach wprowadzonych do pamieci.
Niezbedne jest ponowne prawidtowe wprowadzenie wszystkich parametréw. Jezeli po
ponownym wprowadzeniu parametrow nadal pojawia sie btgd EQ7 konieczna jest wymiana
pamieci. Jezeli po wigczeniu terminalu na jego wyswietlaczu nie pojawia sie zaden
komunikat, to oznacza, ze jest usterka w sterowniku napedu. Nalezy wéwczas wytgczy¢
zasilanie i powiadomic serwis.

oC

Nr.: Nazwa parametru Tekst Tolerancja
P00 | Hasto “Usr password” 11
P01 | Ustawienia fabryczne “Default load” 0,1
P02 Z fazowanie kierunkéw obrotu silnika do “Encdr phase” 0.1
enkodera
P03 | Zmiana znaku zadawania predkosci “Change DIR” 0,1
P04 | Zabezpieczenie przed przerwg tachosygnatu “‘ENA TG prot” 0,1
P05 | Maksymalne napiecie twornika Uayax “‘Ua max” 0 to 250V
P06 [ Tryp pracy napedu “Cntrlrs mode” 0,1,2
P07 Zadaqule predkosci w tryble “Ref alpha” -300 to 300
proporcjonalnym przy P06 =1
P08 Zakres sprzezenia zwrotnego przy pracy z “Encdr tune” 1,2.3,4
enkoderem
0,
P09 | Prad nominalny silnika lanom “‘Nominal curr” 50 10 100%
IdrvNOM
0
P10 | Pragd maksymalny silnika lapax “Maximal curr” 1OOI;O :00 &
NOM
P11 | Stata wzmocnienia regulatora pradu ‘PcurCNTRLR” 0.01 to 2.00
P12 | Stata regulatora pradu “lcur CNTRLR” | 0.0 to 300.0ms
P13 | Stata sprzezenia zwrotnego pradu “K fdbck curr” 0.80t0 1.20
P14 | Poczatkowy prad silnika la; “Zero current” -64 to 64
P15 | Tryb pracy zabezpieczenie PF “‘ENA PF prot” 0,1
P16 | Precyzyjna regulacja synchronizacji fazy L, ‘Fine tune R” 0 to 48
P17 | Precyzyjna regulacja synchronizacji fazy L, “Fine tune S” 0to 48
P18 | Precyzyjna regulacja synchronizacji fazy L ‘Fine tune T” 0to 48
P19 Limitowany prad Idrv;;yy na zabezpieczeniu “Prot ovreurr” 120 to

180%|aNo|\/|
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P20 Zezwolen_ie na kontrole czujnika temperatury “ENA OL prot’ 0.1
w bloku sitowym
poy | CZas zalaczenia zabezpieczenia 1t w “2t prot” 0.1 10 1,05
zaleznosci od przecigzenia layax
P22 | Bfgd zaniku sprzezenia zwrotnego “TGprot error” -
P23 | Test sprzezenia zwrotnego “TACHO fluct” % ripples
P24 | Aktualna wartos¢ predkosci “VEL ACTUAL” % N max
P25 | Aktualna wartos¢ napiecia twornika ‘VOLTAGE” V
P26 | Stan cyfrowych wejs¢ "Digit input” -
P27 | Stan cyfrowych wys¢ "Digit output” -
. “VERSION
P28 | Naped - wersja, No; DRV -
P29 | Wartos¢ rzeczywista pradu twornika ‘CURRENT [%]’ % lanom
P30 | Zarezerwowany ‘RESERVE” -
P31 | Limitowana predkos¢ Nyi przy layax w p.1 “Vel point 1” % Nmax
Limitowana wartos¢ pradu la g prz « oA
P maksymalne; predkoZC? Nvax pr.g Cur point 6 Yolanow
P33 | Limitowana predko$¢ N, w p.2 “Vel point 2” P31...P35
P34 | Limitowana wartos¢ pradu la , w p.2 “Cur point 2” P10...P36
P35 | Limitowana predko$¢ Nz w p.3 “Vel point 3” P33...P37
P36 | Limitowana wartos¢ pradula s w p.3 “Cur point 3” P34...P38
P37 | Limitowana predko$¢ N4 w p.4 “Vel point 4” P35...P39
P38 | Limitowana wartos¢ pradu la 4 w p.4 “Cur point 4” P36...P40
P39 | Limitowana predko$¢ Nis w p.5 “Vel point 5” P37...Nuax
P40 | Limitowana wartos¢ pradu la;s w p.5 “Cur point 5” P38...P32
P41 | Zarezerwowany Reserve -
P42 Maksqulny czas oczekiwa_nia na.impuls ENA time PE 100 to 600us
synchronizacji — PF zabezpieczenia
P43 Maksymalna i!oéc’: btedéw synchronizacji — PF ENA number PE 6-150
zabezpieczenia
P44 Maksymalng Iic;ba zarejestrowanej przerwy MAX num SPE i
w synchronizacji
P45 | Limitowana liczba przerw w synchronizacji ENA num SPF 3...50
P46 | Maksymalna liczba przerw w fazach zasilania | MAX num HPF -
P47 \I,_vir:ii(t;é\i/vana liczba przerw w fazach zasilania ENA num HPE 3. 50
P48 | Wartos¢ czestotliwosci zasilania OPER FREQ 42....68Hz

Tabela 8 Lista parametoéw

Parametry na ciemnym polu mogg by¢ zmieniane tylko przy pomocy hasta i
wytaczonej komendzie ENBL. Inne parametry mogag by¢ zmieniane w dowolnym trybie
pracy po wprowadzeniu hasta.

Wartosci P22, P23, P24, P25, P26, P27, P28 i P29 mogg by¢ obserwowane bez
wprowadzenia hasta.

6.3. Opis parametrow
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6.3.1 Grupa 1 — parametry systemowe
Do tej grupy nalezg 2 parametry:

- Parametr POO — Hasto, ktére zezwala na zmiane wartosci parametrow. Przed
wprowadzeniem hasta, P00 = 0. Po wprowadzeniu hasta (11) i wcisnieciu
przycisku ENTER, P0OO = 1. Po wylgczeniu zasilania wprowadzone hasto
dezaktywuje sie;

- Parametr PO1 — Jezeli w parametrze PO1 wprowadzi sie wartos¢ 1 to ustawienia
parametréw powracajg do ustawien fabrycznych. Parametr moze by¢ zmieniony,
kiedy sygnat ENBL jest nieaktywny.

6.3.2 Grupa 2 — Kontrola pradu
Ta grupa podzielona jest na 2 dwie podgrupy:

® Kontrola pradu twornika skfadajgca sie z:

- parametr P11 — stata wzmocnienia regulatora prgdu twornika;

- parametr P12 — stata regulatora pradu twornika;

- parametr P13 — stata sprzezenia zwrotnego pradu silnika;

- parametr P14 — poczatkowy prad w silniku laz przy predkosci rownej zero.

® Dynamiczne ograniczenie pradu:

- parametry P31 do P40 — Definiujg punkty krzywej dynamicznego ograniczenia
pradu. Wszystkie parametry dostepne sg przy wytgczonym ENBL. Przy tworzeniu
krzywej dynamicznego ograniczenia prgdu nalezy stosowac:

Punkty krzywej majg by¢ umieszczone w zakresie predkosci silnika od 0.01 Nyax do 0.99
Nuax | W zakresie prgdu silnika od 0.25 layow do layax. Przyktad parametrow pokazuje
tabela 7 i rys. 13. Punkt 1 z rys. 13, pokazuje predkos¢ Ni; silnika przy layax | jest
zdefiniowany parametrem P31. Kazdy nastepny punkt predkosci musi by¢ wyzszy o 1% od
poprzedniej wartosci predkos$ci, i prad minimum 1% nizszy niz poprzedni. W przypadku
korekty, kazdy punkt moze by¢ przestawiony do predkosci z minimum 1 % nizszym od
poprzedniej predkosci i prad minimum 1% wyzszy.

Parametr | P10 P34 P36 P38 P40 P32
lanom%o 500 400 325 275 225 200
Parametr | P31 P33 P35 P37 P39

Nmax% 50 55 60 67 80 100

Tabela 7 Przyktadowe wyliczenie parametrow krzywej dynamicznego ograniczenia pradu
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Rys. 13 Krzywa dynamicznego ograniczenia pradu

6.3.3 Grupa 3 — zabezpieczenia
® Zabezpieczenie TG

- parametr P04 — tryb pracy zabezpieczenia TG przed utratg sprzezenia zwrotnego
predkosci. W algorytmie zabezpieczenia TG nastepuje porownywanie napie¢ czujnika
kontroli predkosci z napieciem na tworniku. Regulacji zabezpieczenia dokonuje sie w
parametrach P05 i P22. Po kazdej zmianie w ustawieniach sprzezenia zwrotnego
wykonuje sie regulacje zabezpieczenia TG. Gdy zabezpieczenie TG spracuje, naped
przerywa swojg prace, wytgcza sie stycznik K1 i zapala sie dioda TG. Kasowanie tego
alarmu i doprowadzenie do stanu gotowos$ci napedu odbywa sie po ponownym zadaniu
komendy PRDY. Parametr P04 moze mie¢ dwie wartosci:

® (- zabezpieczenie TG jest wylgczone;
® 1 — zabezpieczenie TG jest wilgczone;

- parametr PO5 — Maksymalne napiecie silnika Uayax przy maksymalnej predkosci Nyax.
Parametr P05 jest wykorzystany do ustawienia zabezpieczenia przy zaniku sprzezenia
zwrotnego. Parametr P05 moze by¢ ustawiony na dwa sposoby:

e Wartos¢ P05 wpisuje sie z rzeczywistego napiecia przy maksymalnej predkosci.
Trzeba bra¢ pod uwage, ze przy starych silnikach rzeczywiste napiecie przy
maksymalnych obrotach moze by¢ nizsze niz to, co podane jest w katalogu. Jesli
silnik nie jest uzywany w catym zakresie predkosci, parametr P05 musi mieé
wpisang wartos¢ odpowiednig dla wybranej predkosci;

e Powoli zwieksza sie predkos$¢ silnika na przyktad z 10% od maksymalnej predkosci.
Dla kazdej predkosci ustalonej poprzez parametr P05, absolutna wartos¢ parametru
P22 jest zminimalizowana do wartos$ci bliskiej 0.

- parametr P22 — btagd zabezpieczenia parametru TG. Przy ustawieniach zabezpieczenia
TG i przy zadanej predkosci, parametr P22 musi by¢ zminimalizowany w nawigzaniu do
wartosci parametru P05 ktérego wartos¢ jest bliska 0;
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6.3.4

e Zabezpieczenie PF

Parametr P15 — zabezpieczenie PF kontroluje przerwe albo zte potgczenie faz w
napieciach synchronizujgcych, btedne fazowanie w synchronizacji i faz sitowych
oraz napiecia z czestotliwoscig poza granicami norm. Ustawienie zabezpieczenia PF
robi sie wzgledem parametru P42 i P43. Kiedy alarm PF jest aktywny, wytgcza sie
stycznikK1 i przerywa sie prace napedu. Ponowne wigczenie jest mozliwe po
ponownym zadaniu komendy PRDY. Parametr P15 ma dwie wartoSci:

0 - zabezpieczenie PF jest wytgczone.

1 — zabezpieczenie PF jest wigczone.

Parametr P42 — czas oczekiwania impulsu do synchronizacji. Przy spo6znionym
impulsie, pojawia sie btad, ktéry zapisuje sie w rejestrze btedu dla alarmu PF. Kiedy
liczba btedéw przekroczy dozwolong wartos¢ dla parametru P43, wigcza sie alarm
PF,;

Parametr P43 — maksymalna liczba btedéw w synchronizacji PF.

e Zabezpieczenie OC

Parametr P19 - Oznaczony chwilowy prad Idrvyy w prostowniku mocy
przedstawiony w procentach w stosunku do maksymalnego pradu silnika lapax
(parametr P10). Gdy wartos¢ jest wyzsza nuz Idrvy wigcza sie zabezpieczenie OC.
Zalecane wartosci:  Idrvpyy -  130% do 150% od lamax. Przy wigczonym
zabezpieczeniu OC naped przerywa swoja prace, stycznik K1 wytgcza sie, i zapala
sie dioda OC. Warto$¢ Idrvy v jest ustawiona przez producenta. Powtorna praca
napedu jest mozliwa poprzez zadawanie komendy PRDY;

e Zabezpieczenie OH

Parametr P20 — zabezpieczenie OH chroni blok zasilania napedu tylko przy typie
12080. Zabezpieczenie OH jest wilgczone przy P20=1. Przy wigczonym
zabezpieczeniu OH naped przerywa swoja prace, wytgcza sie stycznik K1 i dioda
OL mruga z czestotliwoscig 0,3 sek.

e Zabezpieczenie OL

Parametr P21 — czas wigczenia zabezpieczenia OL (I%) — zabezpieczenie silnika.
Zabezpieczenie rejestruje przecigzenie pradu twornika przy wartosci wiekszej od
lanom. Kiedy OL jest wigczone, naped przerywa swoja prace, stycznik K1 wytgcza
sie, i zapala sie dioda OL. Rekomendowane wartosci P21 — 0.2...0.4 sec;

Grupa 4 — parametry do konfiguraciji

Parametr P02 — ustawienie kierunku obrotow silnika w stosunku do enkodera.
e 0 — kierunek plus;
e 1 — kierunek minus;

Parametr PO3 — zmiana znaku napiecia zadawania predkosci.

e 0 - zachowuje znak poprzedni;

e 1 - zmienia znak napiecia zadawania;
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Parametr P06 — tryb pracy napedu. Naped ten pracuje w trybie zintegrowanym. W
przypadku trybu proporcjonalnego sg wytgczone regulatory pradu i predkosci.
Naped woéwczas pracuje jako zwykty prostownik. Proporcjonalny tryb pracy
regulatora wykorzystuje sie przy uruchomieniu napedu. Kat otwierania tyrystorow
jest ograniczony wewnetrznie by byt jak najbardziej bezpieczny. Zmiana parametru
P06 nie zapisuje sie w pamieci. Parametr ten ma 3 wartosci:

0 — zintegrowany (roboczy) tryb pracy. Przy wtgczeniu zasilania P06 jest zawsze 0;

1 — proporcjonalny tryb pracy. Kat otwierania tyrystorow jest réwny parametrowi
PO7.

2 — proporcjonalny tryb pracy. Kat otwierania tyrystoréw jest rowny Uref
Parametr P07 — Kat otwierania tyrystorow w trybie proporcjonalnym jest rowny P06
=1.
Parametr P08 — ustawienie statej petli sprzezenia zwrotnego predkosci przy
stosowaniu enkodera. Zworka J13 decyduje o typie sprzezenia zwrotnego i jest
ustawiony w pozycji ENCODER (rys. 19). Zakres maksymalnej predkosci silnika jest
okreslony dla kazdego typu enkodera (zobacz tabela 8). Dokfadna regulacja
maksymalnej predkosci jest wykonywana przy pomocy potencjometru RP5 (rys. 19);

P08 | Maksymalna predkos¢ enkodera Maksymalna predkos¢ enkodera 2000
2000 impulsoéw na obrét (RP5- impulséw na obroét (RP5- skrajne prawe
skrajne lewe potozenie) potozenie)
1 2050 rpm 2700 rpm
2 1750 rpm 2100 rpm
3 1550 rpm 1850 rpm
4 1250 rpm 1650 rpm
P08 | Maksymalna predkos¢ enkodera Maksymalna predkos¢ enkodera 2500
2500 impulsoéw na obrét (RP5- impulséw na obrét (RP5- skrajne prawe
skrajne lewe potozenie) potozenie)
1 1640 rpm 2160 rpm
2 1400 rpm 1680 rpm
3 1240 rpm 1480 rpm
4 1000 rpm 1320 rpm

Tabela 8 Ustawienie petli sprzezenia zwrotnego przy pracy z enkoderem.

Parametr P09 — Prad nominalny silnika layom W procentach pragdu nominalnego
Idrvnom pokazany w tabeli 1. Jezeli prgd nominalny silnika jest nizszy o 50 % od
pradu nominalnego napedu Idrvnom, zaleca sie regulacje prgdu nominalnego w
sposob opisany w punkcie 9;

Parametr P10— Prgd maksymalny silnika layax w procentach prgdu nominalnego
silnika lanow;

Parametr P16 — dokfadna regulacja synchronizacji fazy L;;

Parametr P17 — dokfadna regulacja synchronizacji fazy L;

Parametr P18 — dokfadna regulacja synchronizacji fazy Ls;

6.3.5 Grupa 5 — parametry do obserwacji
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Parametry od P23 do P29 sg dostepne w kazdym trybie pracy.

Parametr P23 — wartos¢ zaktdécen napiecia sprzezenia zwrotnego predkosci
definiuje sie jako wzgledna wartos¢ w procentach od maksymalnego napiecia
tachopradnicy odnosnie warto$ci Sredniej w ciggu 1sek. Przy normalnej pracy
tachopradnicy P23 nie moze przekroczy¢ 2%.

Parametr P24 — Faktyczna wartosS¢ obrotéw silnika w stosunku do maksymalnej w
procentach Nyax;

Parametr P25 — Faktyczna wartos¢ napiecia twornika Ua;

Parametry P26 i P27 — Przy uzywaniu specjalnego terminalu z wyswietlaczem LED
parametry te pokazujg stan wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych poprzez oddzielne segmenty
indykacji. Podczas pracy ze programem komputerowym albo terminalem z
wyswietlaczem LED parametry te bedg pokazywaé odpowiedni stan wejs¢ i wyjs¢
cyfrowych w kodzie szesnastobitowym HEX od 0 do 15. Sposdéb indykacji miedzy
segmentem a uaktywnionym wejsciem bgdz wyjsciem cyfrowym jest pokazany na
rys.14 i tabeli 9.

nominalnego lanow;

Parametr P28 — pokazuje wersje software napedu;
- Parametr P29 -—Aktualna wartos¢ pradu twornika w procentach od pradu

wejscie/ Aktywny segment wejscie/ Aktywny segment
wyjscie wyjscie
Wejscie 1 3.9 segment / bit 0x0100 Wejscie 6 4.c segment / bit 0x2000
Wejscie 2 3.c segment / bit 0x0200 Wejscie7 4.d segment / bit 0x4000
Wejscie3 3.d segment / bit 0x0400 Wejscie 8 4.e segment / bit 0x8000
Wejscie 4 3.e segment / bit 0x0800 PRDY 2.e segment / bit 0x0080
wyjscie
Wejscie 5 4.9 segment / bit 0x1000 ENBL 2.d segment / bit 0x0040
wyjscie
VRDY 3.g segment / bit 0x0100 OVL wyjscie | 3.d segment / bit 0x0400
wyjscie

Tabela 9. Zalezno$¢ miedzy segmentami/bitami a stanem cyfrowych wejsé/wyjs¢.

4 3 2 1
9 9 9 9
e 4 <€ e 4 e 4 ¢ e 4 ¢©

6.4. Ustawienia regulatora predkosci
Na rys. 15, pokazano schemat regulatora predkosci. Przewidziane sg nastepujgce
elementy do regulaciji:

Rys. 14 Rozmieszczenie i oznaczenie segmentéw wyswietlacza LED
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- RP6 potencjometr — do wzmocnienia sygnatu btedu;

- J 10 zworka — zmiana statej sktadowej regulatora predkosci. Przy wstawieniu tej
zworki, stata czasowa predkosci zwieksza sie o 100%.

- J 11 zworka — zmiana proporcjonalnej sktadowej regulatora predkosci P. Przy
wstawieniu tej zworki, ta sktadowa zmniejsza sie o 20%;

- J 12 zworka — zmiana roznicowej sktadowej regulatora predkosci.

- J 14 zworka — zmiana proporcjonalnej sktadowej regulatora predkosci P.

VT3 VT4
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pe] o
Kng ¢ | I_.”*
220nF
Uref R138 c73 R131
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| B—
20k1% 220nF 100k 1%
R132
J12 D59 KP16 J
®®] cs8  R123 2 R125 o] CH
3 ol 5.6M ors KP17
SR % 10nF °
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R130 3
Ubr R124 ‘ a4
L 470k 1% E! B AV99
20k1% J14
il
R51
° ._E?L:'_
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7
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' OPA2277U R134

\

[.I:l 1.1k 1%
IJ_'I R135
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3 I
Bl I R136
BAV99 140 1%

v
Rys. 15 Regulator predkosci

6.5. Btedy w trybie awaryjnym

Oproécz informacji o parametrach i ich wartosciach, na wyswietlaczu terminala pojawia sie
informacja o pracy napedu w trybie awaryjnym lub przy prébie wprowadzenia zmiany
parametru w niedozwolonym trybie. Komunikat EXX oznacza btgd o numerze na ostatnich
dwodch polach oznaczonych XX (np. EO07). Informacja o btedzie pojawia sie zawsze
niezaleznie od trybu pracy napedu. Po wcisnieciu przycisku ESC nastepuje kasowanie
alarmu. Spis alarmow zostat pokazany w tabeli 10.

Alarm N: Opis

Nieprawidtowa praca przy wykonaniu operacji z pamieci. Blgd mozna usungé
EO7 . _ X T
po wpisaniu parametru P01=1, ktéry przywraca ustawienia fabryczne.

Zastrzezony numer parametru lub niedostepny w tym trybie pracy. Btagd

LS mozna usungc poprzez wcisniecie przycisku ESC.

Informacja o usterce. Pojawia sie przy zapaleniu diody TG, OC, OL lub PF.
E17 Do przywrécenia normalnej pracy napedu musi zosta¢ wykonana powtérnie
komenda PRDY, jezeli usterka jest usunieta.

Tabela 10 Spis alarméw
W tabeli 11 przedstawiono zwigzek miedzy sygnatem o awarii i jej prawdopodobna

przyczyna.
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Dioda | Opisanie awarii

Dioda swiecaca ciagle

TG Nieprawidtowe podtgczenie, przerwa bgdz zwarcie w czujniku sprzezenia
zwrotnego predkosci — tachopradnica badz enkoder.
OC Duzy prad twornika albo zwarcie w czesci sitowe;j
OL It aktywacja zabezpieczenia chronigcego silnik przed przecigzeniem
PE Okresowy btgd w synchronizacji napedu
Dioda mrugajaca z czestotliwoscig 1-sek.
ocC Btad pracy przy wykonaniu operacji z pamieci
PE Niesfazowane napiecie synchronizujgce z zasilajgcym badz brak fazy w
zasilaniu
Dioda mrugajaca z czestotliwoscia 0,3-sek.
TG Bfad transmisji danych przy wykorzystaniu RS 485.
OL Przegrzanie napedu (12080) lub w transformatora mocy
PE Napiecie synchronizujgce z czestotliwoscig poza zakresem 50Hz+/-2%
(60HZz +/-2%).
TG,0C,0OL, [ Usterka przetwornika analogowo-cyfrowego.
PF

Tabela 11 Sygnalizacja awarii i ich przyczyny.
UWAGA!

Przy pojawieniu sie awarii, powodujgcej wytgczenie sie stycznika K1 (awaria TG, OC i
OL), dodatkowo wtgcza sie alarm PF — brak napiecia.
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7. Instalacja i podtgczenie napedu

7.1 Ogblne wymagania techniczne przy montazu

Napedy typu 12 XXX razem z dodatkowymi elementami jak termiki, styczniki itd,
montuje sie w szafie elektrycznej. Przy montazu nalezy przestrzega¢ nastepujgcych

warunkow:

- Naped montuje sie w pozycji pionowej przykrecajgc go poprzez otwory znajdujgce

sie w gornej i dolnej czesci korpusu;

- Zachowaé minimum 100 mm wolnej przestrzeni w gornej i dolnej czesci napedu, aby

zapewni¢ wiasciwe chtodzenie radiatora napedu;

- Podtgczenie elektryczne musi by¢ wykonane zgodnie ze schematami pokazanymi

na rys. 16, rys. 17 irys. 18;
- Minimalny przekréj przewoddw pokazano w tabeli 12;
- Przewody muszg byc jak najkrotsze;
- Przewody sygnatowe muszg by¢ jak najdalej od przewodow sitowych;

- Podtgczenie tachopradnicy do wejscia analogowego Ubr i podtgczenie napiecia dla
zadawania predkosci Uref powinno by¢ wykonane przewodem 2z ekranem

poditgczonym tylko z jednego konca. Nie wolno uzywac ekranu jako przewodu;

Zalecane elementy ochrony dla réznych typéw napeddéw pokazano w tabeli 12.

Przewdd 12010 12030 12080
TC1 4mm? 6 mm? 10 mm?
TC2 2.5 mm® 6 mm? 10 mm?
TC3 2.5 mm? 4 mm? 6 mm?
TC4 0.5mm?
TC5 Ekran + 2 x 0.35mm?
TC6 Ekran + (3 x 3 + 2) x 0.35 mm?
TC7 1 mm?
QF1 —
wytgcznik C60ND! C60ND! C60ND?
automatyczny
(termik)
Bezpieczniki
F2, F3iF4 1,6A
Bezpieczniki 63A
FU, FViFW 20A 32A /montaz zewnetrzny/

Tabela 12 Minimalny przekroj przewoddw oraz typ i wartos¢ ochrony elementow.
Uwaga:

L_ Typ Schneider Electric. Moze byé inny, ale przy zachowaniu wszystkich
parametréw. Klasa zabezpieczenia zalezy od ilosci silnikéw podtgczonych do
transformatora zasilajgcego napedy.
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7.2 Podtgczenie napedu

Podtaczenie napedu zalezy od jego typu, typu transformatora, wybranego trybu
synchronizacji oraz czujnika sprzezenia zwrotnego predkosci.
Przyktadowy schemat podtgczenia napeddw typu 12010 i 12030 przy uzyciu dostepnych
transformatorow pokazano na rys. 16. Transformator uzyty w przyktadzie ma typ
M64.704.001.
Napiecie nominalne sitowego wtérnego uzwojenia jest UTVIW1 — 3x120V, U2V2W2 —
3x90V i U3V3W3 — 3x60V. Wybdr uzwojenia, do ktérego podigcza sie naped okresla sie w
zaleznosci od maksymalnego napiecia twornika w silniku.
Nominalne robocze napiecie potrzebne do sterowania napedu wynosi 2x18Vac i brane
jest od wtérnego uzwojenia.
Synchronizacja napedu jest dokonywana poprzez oddzielne wtérne uzwojenie
transformatora. Zworki, ktore pokazujg zrodto synchronizacji sg w potozeniu J1=1, J2=1,
J3=1. Nominalne fazowe napiecia do synchronizacji wynosi 3x55Vac w stosunku do
punktu zerowego uktadu gwiazdy.
Napiecie robocze stycznika K1 wynosi 220V c.
Przyktadowy schemat podtgczenia dla typu 12010 i 12030 z wspolnym wtornym
uzwojeniem transformatora stuzgcego do zasilania oraz synchronizacji sterowania napedu
jest pokazany na rys. 17. Nominalne liniowe napiecie uzwojenia x1y1z1 wynosi 3x32V ac.
Zworki pokazujgce zrédto synchronizacji sg w potozeniu J1=2, J2=2, J3=2.
Nominalne liniowe napiecie uzwojenia wtérnego XYZ wynosi do 3x220 Vac i jest zalezne
od maksymalnego napiecia na tworniku silnika. W zatgczniku 1 przedstawiono metodyke
wyliczenia transformatora do zasilania napedu.
Na rys. 18 pokazano przyktadowy schemat podtgczenia napedu typu 12080 ze wspoinym
wtornym uzwojeniem transformatora i synchronizacjg sterowania napedu. Nominalne
napiecie liniowy uzwojenia x1y1z1 wynosi 3x32Vac. Zworki okreslajgce zrédto
synchronizacji sg w potozeniu J1=2, J2=2, J3=2.
Stycznik K1, opornik dynamicznego hamowania Rdyn oraz bezpieczniki sitowe FU, FV i
FW sg zewnetrzne.
Wirnik silnika jest podtgczony do podwdjnych zaciskéw oznaczonych Al (X7.5, X7.6) i A2
(X7.7, X7.8).
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Rys 16 Przyktadowy schemat podtgczenia napedow typu 12010 i 12030 przy uzyciu
dostepnych transformatoréw (na przyktadzie jest typ M64.704.001)
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Rys. 17 Przyktadowy schemat podtgczenia dla typu 12010 i 12030 do silnika i
transformatora ze wspolnym tréjfazowym uzwojeniem dla zasilania i synchronizaciji
sterowania napedu
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Rys. 18 Przyktadowy schemat podtgczenia napedu typu 12080 do silnika i transformatora
zasilajgcego z wspoélnym tréjfazowym uzwojeniem dla zasilania i synchronizacji sterowania
napedu.
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8.  Uruchomienie napedu

Uruchomienie napedu odbywa sie w kilku etapach przy uzyciu przyrzgdow:
- Woltomierz cyfrowy do 500 Vacipce, Klasy 1.5;
- Obrotomierz cyfrowy;
- Oscyloskop;
- Przetgcznik komendy PRDY;
- Przetgcznik komendy ENBL,;
- Przetgcznik komendy SF/SR;
- Przetgcznik komendy RUN/STOP;
- Potencjometr 10K;
- Terminal do wprowadzania parametréw.

8.1 Sprawdzenie napiecia zasilania i synchronizaciji

Napiecie zasilania U (X7.1), V (X7.2) i W (X7.3) oraz napiecie synchronizacji
UPL1(X5.8), UPL2(X5.7) i UPL3(X5.6), podtgcza sie zgodnie ze schematem pokazanym
na rys.16, rys.17 i rys.18. Podczas sprawdzania napie¢, silnik nie jest podigczony do
napedu.

Do gniazda X6 podtgcza sie specjalny terminal do wprowadzania parametrow.

Otworzy¢ przedni panel, by mie¢ dostep do ptyty sterowniczej.

Wybra¢ zrédto napiecia synchronizacji poprzez zworkid1, J2 i J3.

Po witgczeniu zasilania wigcza sie dioda PF, ktora mruga 2 sekundy, po czym zapala sie
na state. Podczas pulsowania diody naped przystosowuje sie do czestotliwosc sieci.

Po podaniu komendy PRDY wtgcza sie wbudowany stycznik K1 (w modelu 12080 zamyka
sie styk X7.9-X7.10 - stycznik K1 jest zewnetrzny). Zabezpieczenie PF jest aktywne
fabrycznie - parametr P15=1. Naped dokonuje sprawdzenia zgodnosci faz zasilania
sitowego i synchronizujgcego. Przy prawidtowym podtgczeniu, stycznik K1 (przy modelu
12080 zamyka sie styk X7.9-X7.10 stycznik K1 jest zewnetrzny) pozostaje wigczony,
dioda PF wylgcza sie a dioda RD zapala sie. Wyjscie VRDY staje sie aktywne.

Przy nieprawidtowym podtgczeniu pomiedzy sitowym a synchronicznym napieciem, albo
przy zaniku faz, wigcza sie zabezpieczenie PF a K1 wytgcza sie (przy modelu 12080 styk
X7.9-X7.10) i dioda PF swieci sie. Nalezy wytgczy¢ zasilanie napedu i sprawdzic¢:

- czy istnieje przerwa w fazach oraz czy fazy od synchronizacji i zasilania nie sg
pokrzyzowane;

- czy bezpieczniki F2, F3 i F4 na panelu sterujgcym (rys. 19) i bezpieczniki FU, FV i FW
(rys. 5) nie sg przepalone;

- czy jest prawidtowe potozenie zworek J1, J2 i J3 (rys. 10).
Po wykonaniu powyzszych czynno$ci ponownie wigczy¢ zasilanie i sprawdzi¢ wlasciwosé
napiecia zasilania i synchronizacji. Po zakonczeniu sprawdzenia wytgczy¢ zasilanie.

8.2 Poczatkowa regulacja napedu
8.2.1 Wstepna regulacja sprzezenia zwrotnego predkosci

® Sprzezenie zwrotne poprzez tachoprgdnice

Naped jest ustawiony fabrycznie w trybie pracy z tachopradnicg — zworka J13 jest w
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pozycji TACHO.
Napiecie tachopradnicy przy maksymalnej predkosci obrotow silnika mozna wyliczy¢
ze wzoru:
UbrMAx = (NMAX/ 1000) * Ubrlooo, gdZieZ

N max — maksymalna predkosc silnika;
Ubr000 — Napiecie tachopradnicy przy 1000 min™

Wedtug tak wyliczonego maksymalnego napiecia tachoprgdnicy okresla sie z tabeli 3
jej zakres i ustawia zworki J5, J6, Al, A2 iIA3 zgodnie z przedstawiong tamze kombinacjg..

® Sprzezenie zwrotne z enkodera
W tym przypadku zworka J13 musi by¢ w pozycji ENCODER.

Wiaczy¢ zasilanie napedu - na wyswietlaczu terminala wyswietli sie PO0. W sposob
pokazany w punkcie 6.3.1. nalezy wprowadzi¢ hasto. W zaleznosci od typu enkodera
(imp/obr) i predkosci maksymalnej silnika Nyax, z tablicy 8 nalezy wybra¢ wartosc
parametru PO8.

8.2.2 Ustawienia parametrow silnika

Wprowadzi¢ nastepujgce parametry, okreslajgce charakterystyke pracy silnika:
- Parametr P09 — prad nominalny silnika lanowm;
- Parametr P10 — prad maksymalny silnika layax;

- Parametry P31 do P40 — krzywa dynamicznego ograniczenia pradu silnika;
Wylgczyc¢ zasilanie napedu.

8.3  Uruchomienie napedu w trybie proporcjonalnym

Ten tryb pracy stosuje sie przy pierwszym uruchomieniu w celu zabezpieczenia sie
przed nieprawidtowym podtgczeniem silnika. W tym przypadku regulator predkosci oraz
pradu sg wytgczone i nie majg znaczenia do pracy napedu. Silnik pracuje na niskich
obrotach bez witgczonego czujnika napiecia zwrotnego predkosci (tachopradnica albo
enkoder). W tym trybie, pracy regulatora sprawdza sie tachopradnice, reguluje sie
sprzezenie zwrotne predkosci oraz sprawdza sie prace wszystkich tyrystorow.

Podtgczy¢ twornika silnika do napedu jak na rys. 16, rys. 17 i rys. 18. Wigczy¢
zasilanie napedu.

Wprowadzi¢ hasto. Zezwolenie pracy napedu w trybie proporcjonalnym, jest mozliwe
po wprowadzeniu wartosci 1 lub 2 w parametrze P06. Kiedy warto$¢ P06 = 1 zadawanie
kata otwierania tyrystorow jest zalezne od wartosci parametru PO7. Kiedy wartos¢ P06 = 2
zadawanie kagta otwierania tyrystoréw jest analogowe i jest zalezne od napiecia Uref.
Zmiana parametru P06 nie zapisuje sie w pamieci i po kazdym wyfgczeniu i ponownym
wigczeniu P06= 0. wowczas naped pracuje w trybie zintegrowanym.

Dla P06=1 w parametrze P07 wpisuje sie wartos¢, ktdéra zmienia kgt otwierania

tyrystorow.

Poda¢ komende PRDY, dioda PF sie wytgczy a dioda RD zapali.

Poda¢ komende ENBL. Dioda ON zapala sie i silnik zaczyna sie obracac.

W parametrze P23 mozna obserwowacé pulsacje napiecia tachopradnicy. Przy
sprawnej tachopragdnicy warto$¢ parametru P23 nie moze przekroczy¢ 2%. Przy wartosci
wiekszej niz 2%, niezbedna jest przeglad, remont bgdz wymiana tachopradnicy.

Do sprawdzenia prawidtowego podtgczenia tachopradnicy, nalezy poréwnac¢ wartosci
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parametréw P24 i P25. Gdy wartosci parametréw maja rézne znaki, mogg wystgpi¢
ponizsze przypadki:

- kierunek obrotow silnika jest zgodny z polaryzacjg napiecia zadajgcego - zmienié
podtgczenie tachopradnicy;

- kierunek obrotéw silnika jest niezgodny z polaryzacjg napiecia zadajgcego - zmienic
podtgczenie silnika ;

Przy zastosowaniu enkodera jako czujnika sprzezenia zwrotnego predkosci, dla
sprawdzenia jego prawidtowego podtgczenia nalezy porownac parametry P24 i P25. Przy
prawidtowym podfgczeniu enkodera, muszg mie¢ one jednakowe znaki. Jesli wartosci
parametréw majg rézne znaki, mogg zaistnie¢ nastepujgce przypadki:

- kierunek obrotow silnika jest zgodny z kierunkiem polaryzacji zadawania - zmienic
podigczenie enkodera (dwie fazy muszg by¢ zamienione — np. A i /A) albo znak
parametru P02;

- kierunek obrotéw silnika jest niezgodny z polaryzacjg napiecia zadajgcego - zmienic
podigczenie silnika albo znak w parametrze P03;

W trybie proporcjonalnym wykonuje sie takze regulacje kanatu sprzezenia zwrotnego

predkosci. Poprzez zmiane kata otwierania tyrystorow, okresla sie predkosc¢ obrotowg (np.

10% od Npax), mierzong obrotomierzem cyfrowym. Potencjometrem RP5 (rys. 19)

koryguje sie wartos¢ parametru P24 (zmiana % od predkosci) ze wskazaniem

obrotomierza.

Do sprawdzenia pracy tyrystorow prostownika sitowego obserwuje sie na ekranie
oscyloskopu ksztatt krzywej prgdu twornika pomiedzy punktem kontrolnym KP7.a punktem
masy KP8. Kontroli dokonuje sie przy niskiej predkosci silnika — np. 5% predkosci
maksymalnej Nyax. Nalezy zmieni¢ kierunek obrotéw silnika i ponownie obserwowac prad
silnika. Obserwowane impulsy prgdu muszg mie¢ okres 3.3 ms. zas réznica w amplitudzie
impulsow nie powinna przekracza¢ 20%. Jesli miedzy kazdym pierwszym i czwartym
impulsem istnieje réznica w amplitudzie, nalezy dokonac¢ regulacji potencjometrem RP4.
Przy réznicy miedzy impulsami dwoch réznych faz, wyrbwnania dokonuje sie przy pomocy
parametréw P16, P17 i P18. W przypadku, gdy nie mogg by¢ one wyréwnane, w
parametrach tych wstawia sie wartos¢ 0 a réznice wyrdéwnuje sie potencjometrami RP1,
RP2 i RP3. Kiedy brakuje impulsu w danej fazie, nalezy sprawdzi¢ podfgczenia sterowania
tyrystorow.

8.4 Regulacja zabezpieczenia petli sprzezenia zwrotnego predkosci

Zabezpieczenie TG nie pracuje w trybie proporcjonalnym. W tym trybie wykonuje sie
tylko regulacje wstepna.

Zabezpieczenie jest ustawiane parametrem P05. Wartos¢ parametru P05 powinna
odpowiadac¢ wartosci napiecia twornika przy maksymalnych obrotach silnika Nyax. Biezgca
odchytka przy regulacji zabezpieczenia pokazuje sie jako wartos¢é parametru P22.

Wprowadzi¢ kat otwierania tyrystorow, ktéry odpowiada 20% maksymalnej predkosci
silnika Nuax. Zmieni¢ parametr P05 tak, aby biezgca odchytka pokazana w parametrze
P22 byt jak najmniejsza.

Kierunek obrotow silnika zmienia sie poprzez zmiane znaku kata otwierania
tyrystorow. Jezeli czujnik sprzedzenia zwrotnego i silnik sg sprawne, btgd w parametrze
P22 powinien byc¢ taki sam przy obu kierunkach.

Kiedy istnieje duza réznica w obu kierunkach, nalezy sprawdzic silnik i sprawnosé
tachopradnicy albo enkodera.
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Uwaga:

Po kazdej zmianie w ustawieniach sprzezenia zwrotnego predkosci (przestawienie
zworek Al, A2, A3, J5 i J6 lub regulacja potencjometrem RPS5) obowigzkowo trzeba
zmniejszy¢ wartosc btedu w parametrze P22 poprzez zmiane w parametrze P05.

8.5 Sprawdzenie pracy napedu w trybie zintegrowanym

Po zakonczeniu powyzszych czynnosci kontrolnych wytgcza sie ENBL. | nalezy
wprowadzi¢ warto$¢ 0 w parametrze P06 — praca w trybie zintegrowanym.

Podajemy komende ENBL i silnik zaczyna sie obraca¢ z predkoscig okreslong
napieciem Uref.

Dla doktadnego wyregulowania sprzezenia zwrotnego nalezy podaé napiecie
odpowiadajgce predkosci 50% Nuax. 1| obserwujgc wskazania obrotomierza
potencjometrem RP5 ustawi¢ doktadnie obroty.

Zadac¢ maksymalng predkos¢ Nwax i parametrem P05 ustawi¢ minimalng wartos¢
btedu parametru P22.

Po skonczeniu regulacji i w przypadku, gdy jest sterownik CNC, trzeba podtgczy¢
interfejs umozliwiajgcy prace miedzy sterownikiem a napedem. O jakos$ci regulacji
Swiadczy praca silnika. Przy pomocy oscyloskopu mozna obserwowac prad silnika.
Ustawienia regulatora pragdu sg wykonywane potencjometrami P11 i P12.

- Parametr P11 — stata wzmocnienia regulatora pragdu. Zalecane wartosci powinny by¢ w
przedziale od 0.25 do 0.85;

- Parametr P12 — stata czasowa regulatora prgdu. Zalecane wartosci powinny by¢é w
przedziale od 8.0 ms do 40.0 ms;
Ustawienia regulatora predkosci wykonuje sie zworkami J10, J11, J12 i
potencjometrem RP6.

Potencjometr RP6 — umozliwia regulacje btedu predkosci.
zworka J10 — wstawienie zwieksza statg czasowg regulatora predkosci o 100%
- zworka J11 — wstawienie zwieksza statg czasowg regulatora predkosci o 20%;
- zworka J12 — wstawienie wigcza wspotczynnik regulatora predkosci

Po sprawdzeniu wszystkich parametréw, naped moze by¢ dopuszczony do uzytku.

9 Regulacja nominalnego pradu napedu

W przypadku, gdy jest potrzebne podtgczenie silnika z nominalnym prgdem twornika
znacznie mniejszym od nominalnego prgdu napedu (wiecej niz 25%) nalezy dokonac¢
regulacji nominalnego pradu napedu. Regulacja zachowuje charakterystyki napedu
pokazane w tabeli 1.

Prad nominalny Idrvyom jest okreslony przez rezystory R 26 i R27, potgczone
rownolegle. Ich lokalizacja pokazana jest na rys. 19. Przy wybraniu ldrvnowm:

Re =400/ |drVNo|\/|
gdzie:
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Re — opornos¢ rownowazna [Q]
Idrvnom — prad nominalny napedu [A]

Moc kazdego z opornikéw musi by¢ wieksza od 0.25W.
Dla wartosci Re mniejszej niz 20 Q nalezy stosowa¢ dwa oporniki.
Dla wartosci Re wiekszej niz 20 Q mozna stosowac jeden opornik

Przyktad:

Dla Idrvyom = 31 A, Re =400/ 31 =12.9 Q. Oporniki R26=R27=27 Q.

Dla Idrvnom = 12 A, Re =400/ 12 = 33 Q. Opornik R26= 33 Q. Opornik R27 nie jest
podtgczony

Uwagal

Przy regulacji nominalnego prgdu napedu, prad ten nie moze by¢ wiekszy od
nominalnego pradu napedu pokazanego w tabeli 1.
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Mozliwe usterki i sposéb ich usuwania

Nazwa

Mozliwa przyczyna

Sposodb usuniecia usterki

1.Przy wigczeniu PRDY
pojawia sie alarm PF

Brak fazy i/lub
nieodpowiednie
zfazowanie miedzy
fazami a synchronizacjg

Sprawdzi¢ zasilanie badz
kolejnosc¢ faz oraz mase napedu

2. Po wigczeniu napedu i
komendy PRDY
przepalajg sie
bezpieczniki FU, FV, FW.

Uszkodzony tyrystor albo
zwarcie bloku sitowego

Sprawdzi¢ przy uzyciu miernika
tyrystory

3. Po wigczeniu napedu
i komendy ENBL
przepalajg sie
bezpieczniki FU, FV,
FW.

Uszkodzony tyrystor albo
zwarcie bloku sitowego

Sprawdzi¢ przy uzyciu miernika
tyrystory

4. Po wigczeniu napedu
i komendy ENBL w
jednym z kierunkow
obrotu silnika stychac¢
gtosng prace.

Brak impulséw pradu
twornika

Sprawdzi¢ przy uzyciu

oscyloskopu impulsy w punktach
KP7 i KP8 jak rowniez od KP21 do
KP26. W ten sposdb mozna
znalez¢ brakujgcy impuls, ktéry
podaje sie do otwierania tyrystora.

5. Po wigczeniu napedu
I komendy ENBL silnik
obcigza sie i
nierbwnomiernie pracuje

Zwarcie w wirniku

Naped uruchamia sie w trybie
proporcjonalnym (P06=1). Silnik
uruchamia sie i jezeli pracuje
krokowo to znaczy, ze ma zwarcie
na wirniku.

6. Przy niskich obrotach
silnika wigcza sie alarm
TG

Brak, zwarcie albo zta
regulacja sprzezenia
zwrotnego predkosci

Sprawdzi¢ podtgczenie
tachopradnicy oraz jej sprawnosc.
Sprawdzi¢ parametry P05, P08,
P22. Sprawdzi¢ potozenie zworek
J5, J6, Al, A2, A3 iJ13.

7. Przy wysokich
obrotach pojawia sie
alarm TG

Zfa regulacja
zabezpieczenia bgdz
duze zaktocenia
tachopradnicy.
Uszkodzona
tachopradnica

Sprawdzi¢ parametry P05 i P23.
Wymienic uszkodzona
tachopradnice.

8. Podczas pracy
pojawia sie alarm OL

Przecigzony silnik

Sprawdzi¢ tryb pracy maszyny.
Sprawdzi¢ parametr P21.

9. Podczas pracy
pojawia sie alarm OH a
dioda OL mruga z
czestotliwoscig 0.3 sec.
(dotyczy tylko modelu
12080 przy P20=1).

Przegrzany blok silowy

Wytgczyé i ochtodzié naped.
Zapewnic dobre chtodzenie.
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10. W czasie zmiany
obrotéw pojawia sie
alarm OC.

Ustawi¢ regulator pradu.
Sprawdzi¢ parametryP11, P12,
P13iP19.

Prad wiekszy niz
maksymalny

11  Zatgcznik Nr.1
Metoda wyboru transformatora

Dane wyjsciowe:

Prad nominalny twornika - lanom
Maksymalne napiecie twornika - Uamax
Wtdrne liniowe napiecie - U,
Witbrny prad fazowy - I
Moc typowa transformatora - St

Wyjscie sitowe transformatora jest zdefiniowane jako:

U, = 0.85 * Uayax
I,=0.817 * lanom
St = 126 * |aNOM * UaMAx

Zasilanie operacyjne: 32 V ac liniowe /1A
Podtaczenie transformatora:

Pierwsze uzwojenie - trojkat
Witbérne uzwojenie - gwiazda

W przypadku napeddw obstugujgcych jedno narzedzie skrawajgce mozna podtgczy¢ dwa
albo trzy napedy wspolnie z jednego transformatora. Moc transformatora wybiera sie pod
katem najmocniejszego napedu. Dla kazdego nastepnego napedu moc musi by¢ wiekszg
0 20%. Zaleca sieg silniki o jednakowych maksymalnych napigeciach.

Uwaga!
Wszystkie napiecia muszg by¢ sfazowane !
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